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ABSZTRAKT

A MEMS alapt haromtengelyes giroszkdpok az inercialis mérdegységek egy részét képezik,
melyek kulcsszerepet jatszanak szamos modern technologiai alkalmazasban, példaul a
robotikdban, a navigacios rendszerekben, a repiiléstechnikdban, a mobilkésziilékekben és a
szorakoztatdiparban. A giroszkopok pontos miikodése elengedhetetlen a helyzet- ¢és
irAanymeghatdrozas pontossaganak biztositdsdhoz. A gyartasbol eredd eltérések, valamint a
kiilsé kornyezeti hatdsok miatt a giroszkdp mérései idovel eltérhetnek a valodi értéktdl, ami
pontatlan mérési adatokat eredményezhet. A giroszkop kalibracio célja, hogy korrigélja ezeket
az eltéréseket, és ezaltal pontositsa a méréseket. A kalibracid soran meghatarozzéak a giroszkop
nullponti eltolodasat (bias), a skalazési tényezdt (scale-factor) és az érzékeld tengelyek kozotti
kereszthatdsokat. A kalibracid torténhet statikus vagy dinamikus modszerrel. A statikus
kalibraci6 soran lehetdség van a bias meghatarozasara. Idedlis statikus esetben a giroszkép
kimenete nulla, és ezen tény alapjan hatarozhatok meg a bias paraméterek. Dinamikus
kalibraci6 soran a giroszkopot ismert szogsebességgel mozgatjak, majd a mérési eredményeket
¢s a referenciaértékeket felhasznalva kalibralhatok a hibaparaméterek. Dinamikus modszerrel
a skalazasi tényez0 €s a szenzor tengelyek kozotti eltérések is meghatarozhatok. A giroszkopok
részecske-raj optimalizacid, a genetikus algoritmus, valamint a mesterséges neuralis hal6zatok.
A pontosan kalibralt giroszkopok javitjak a helymeghatarozas és mozgaskovetés pontossagat,
novelik a rendszer megbizhatosagat. A kalibracid tehat elengedhetetlen a giroszkdpokon
alapuld rendszerek megbizhato6 és pontos mitkddéséhez.
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