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自動駕駛中，對於車輛位置、速度及航向的掌握也是很重要的一環，除了衛星定
位，也能從加速度計與陀螺儀的數據計算後得知。那麼所使用的MEMS感測器所收集
到的數據精度就很重要。此專題在找尋可用的數據校正算法，來校正加速度計的讀值，
並收集算法中所需要的數據，製作出可以校正的程式，讓讀值更接近物體實際的狀態。
所使用的感測器為連騰AHRS-5501、手動三軸轉台、Matlab。利用迭代校正參數的方
式來找到最佳的三軸的零偏誤差、比例因子誤差及安裝誤差。

圖(1) LM校正法的迭代流程圖
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圖(3)LM校正法Matlab程式-2
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圖(5)原始數據與LM法結果比較
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