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引 言

阵列式 MIMU（Array MIMU） 由多个微惯性测量单元 （Micro Inertial Measure‑
ment Unit，MIMU） 按多行多列的形式排布而成，能够有效提高惯性测量的综合精

度，已广泛应用于国民经济各领域。

JJF 1001—2011《通用计量术语及定义》、JJF 1071—2010《国家计量标准规范编

写规则》、JJF 1059. 1—2012《测量不确定度评定与表示》 共同构成制定本校准规范的

基础性系列规范。

本规范为首次发布。
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阵列式MIMU的多面体校准规范

1 范围

本校准规范适用于阵列式MIMU的现场校准，非阵列式的单个MIMU可以参照

执行。

2 引用文件

本规范引用了下列文件：

JJF 1427—2013 微机电 （MEMS） 线加速度计校准规范

JJF 1535—2015 微机电 （MEMS） 陀螺仪校准规范

JJF 1675—2017 惯性技术计量术语及定义

凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本规范；凡是不注日期的引用文

件，其最新版本 （包括所有的修订单） 适用于本规范。

3 术语

JJF 1427—2013、JJF 1535—2015和 JJF 1675—2017界定的以及下列术语和定义适

用于本规范。

3. 1 阵列式MIMU array MIMU
由多个MIMU单元按照多行多列分布构成的MIMU阵列，并能融合多个MIMU

单元输出信息的惯性测量装置。

3. 2 阵列式陀螺 array gyroscope
阵列式MIMU融合多个MIMU单元角速率信息后构成的组合三轴陀螺。

3. 3 阵列式加速度计 array accelerometer
阵列式MIMU融合多个MIMU单元加速度信息后构成的组合三轴加速度计。

4 概述

阵列式MIMU一般由 p行 q列MIMU构成，工作原理为：当有外界角速率和加速

度输入时，通过将 p× q个三轴陀螺和三轴加速度计 （见图 1） 的信息分别独立进行数

学运算，构成一个阵列式陀螺和一个阵列式加速度计。




