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基于传感器数据融合的倾斜角度测量方法研究
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摘　要：倾斜角度的测量精度直接决定了状态控制系统的工作效果。在单一传感器测量倾斜角度的研究基础上，探讨了传感器
数据融合技术用于倾斜角度测量的方法。首先分析基于加速度计和陀螺仪测量倾斜角度的原理，并研究加速度计和陀螺仪测

量结果的频率特性；然后根据加速度计和陀螺仪测量结果的频率特性选定互补滤波器作为数据融合的方法；最后选定量子粒子

优化群（ＱＰＳＯ）算法作为互补滤波器的参数寻优方法，并对比量子粒子优化群算法和粒子群优化算法的参数寻优效果。实验结
果表明，互补滤波器可以在广泛频域范围内准确测量倾斜角度值，并且量子粒子群优化算法相对于粒子群优化算法具有更好的

参数寻优效果。
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１　引　　言

倾斜角度测量在很多领域扮演重要角色，如：姿态控

制［１］、导航系统［２］、运动追踪［３］和滑坡监测［４］等。在实

际应用中，倾斜角度测量主要采用两种传感器：加速度计

和陀螺仪。基于加速度计的倾斜角度测量方法利用重力

加速度和其轴线上的矢量分量之间的三角函数关系计算

倾斜角度，但易受外部作用的干扰，具有较差的高频特

性［５］。基于陀螺仪的倾斜角度测量方法采用对角速度积

分的方法测量倾斜角度，但是随着时间的增加，误差不断

积分，会造成漂移误差的现象，这种方法具有良好的高频

误差，但是低频误差较大［６］。为了更好地解决以上问题，

文献［７８］提出基于Ｋａｌｍａｎ滤波器的加速度计和陀螺仪
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数据融合方法，但是由于Ｋａｌｍａｎ滤波器的数学模型是一
个迭代的计算过程、耗时大、无法及时测量出倾斜角度，

并且有３个参数需要配置，增加了使用Ｋａｌｍａｎ滤波器的
难度［９］。加速度计具有良好的低频特性而陀螺仪具有良

好的高频特性，根据两者不同的频率特性，本文采用互补

滤波器作为加速度计和陀螺仪的数据融合工具，互补滤

波器中的高通滤波器用于屏蔽陀螺仪计测量结果的低频

部分，而低通滤波器可以使加速度计测量结果的低频部

分通过，加法器将两者的输出进行融合，这样就可以在广

泛的频域内提供精确的倾斜角度值。并且互补滤波器的

数学模型简单，在非理想高斯白噪声条件下相比 Ｋａｌｍａｎ
滤波器具有更好的滤波器效果［１０］。

因为互补滤波器的上述优点，其广泛应用于多种领

域并取得很好的效果［１１］。互补传感器参数对其性能有

很大的影响，然而传统方法主要根据经验设置参数值［９］，

存在很大随意性，无法使互补滤波器的效果达到最优。

近年来，多种参数寻优算法被提出和改进。在文献［１２］
中，遗传算法（ｇｅｎｅｔｉｃａｌｇｏｒｉｔｈｍ，ＧＡ）被用于路径规划模
型的参数寻优，并取得很好的效果，但是 ＧＡ收敛速度
慢，无法及时找到最优参数，影响系统的实时性。为了进

一步提高收敛速度和参数准确性，粒子群算法（ｐａｒｔｉｃｌｅ
ｓｗａｒｍｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，ＰＳＯ）被提出。ＰＳＯ算法［１３］模拟鸟群

的觅食行为，群体中的每个成员根据自身和其他成员的

经验不断改变搜索模式，直到寻找到最优参数。相较于

ＧＡ，ＰＳＯ算法具有更快的收敛速度和精度，但是它易陷
入局部最优，一旦陷入局部最优将无法使模型达到最优

效果［１４］，换言之，ＰＳＯ算法的收敛是有限的，不能覆盖整
个可行空间［１５］。为了避免ＰＳＯ算法的上述缺陷，本文采
用量子粒子群算法（Ｑｕａｎｔｕｍｂｅｈａｖｅｄｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍ
ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，ＱＰＳＯ）作为互补滤波器模型的参数寻优方
法，可以保证在整个可行解空间内进行参数寻优。通过

与ＰＳＯ算法进行比较，验证本文提出的传感器数据融合
技术的可行性。

２　倾斜角度测量方法

２．１　基于加速度计的倾斜角测量

基于加速度计的倾斜角测量方法是利用重力加速度

与子轴矢量分量之间的三角函数关系。当重力加速度与

地球重力场重合时，重力加速度分量与倾斜角之间存在

线性关系。如图１所示，被监测物体的倾斜角度可以由
加速度计测得的一个重力加速度分量和重力加速度的比

值获得。其中θ为加速度计的倾斜角度，ｇｘ为重力加速
度在ｘ轴上的分量，ｇ为重力加速度。

θ＝ａｒｃｓｉｎｇｘ( )ｇ （１）

图１　基于加速度计的倾斜角度测量
Ｆｉｇ．１　Ｔｉｌｔａｎｇｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎ

ａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｓｅｎｓｏｒ

加速度计对因震动引起的外部加速度干扰非常敏

感，所以基于加速度计测量倾斜角度的方法只能用于测

量准静止物体的倾斜角度。基于加速度计测量倾斜角度

的方法从短时间看测量数值不稳定，但是从长时间看，可

以测量出倾斜角度的整体变化趋势。

２．２　基于陀螺仪的倾斜角测量

陀螺仪是一种测量物体角速度的装置，且对外部干

扰不敏感，被监测物体的倾斜角度可以通过对角速度的

积分获得。每次测量得到的角速度都会有微小的偏差。

ωｇｙｒｏ＝ω＋ｒｇ （２）

θｔ２ ＝θｔ１ ＋∫
ｔ２

ｔ１
ωｇｙｒｏｄｔ＝θｔ１ ＋∫

ｔ２

ｔ１
（ω＋ｒｇ）ｄｔ （３）

式中：ωｇｙｒｏ和ω分别为由陀螺仪测得的角速度和被监测
物体的真实角速度。ｒｇ为陀螺仪的测量偏差，主要是有
温度变化、外部噪声干扰等引起［１６］。θｔ１和θｔ２分别是ｔ１和
ｔ２时刻的倾斜角度值。从式（３）可知，随着时间的推移，
角速度的积分会越来越大，造成漂移误差。所以陀螺仪

在短期具有较好的倾斜角度测量效果，但是从长期来看，

会产生因为漂移误差引起的衰落。

２．３　数据融合技术

综合上述分析，单一使用加速度计和陀螺仪都无法

准确测量被监测物体的倾斜角度。因为角速度计的测量

结果具有良好的低频特性，但是高频特性较差，可以测量

倾斜角度变化的整体趋势；陀螺仪的测量有优秀的高频

特性，但是低频特性较差，可以用于测量短时间内的倾斜

角度变化。为了准确地测量倾斜角度，应该融合加速度

计和陀螺仪的优点，同时避免它们的缺点。传感器数据

融合技术可以同时在高频域和低频域可靠测量倾斜角

度。在传感器数据融合技术中，Ｋａｌｍａｎ滤波器和互补滤
波器被广泛应用。

Ｋａｌｍａｎ滤波器是一种线性二次估计算法，其利用系
统的已知输入、测量系统的输出和输入输出的关系来进
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行状态估计，通过这种方法可以提高数据的精度。但是，

Ｋａｌｍａｎ滤波器的计算过程是一个迭代的过程，需要依赖
大量的迭代计算，无法及时地计算出被监测物体准确的

倾斜角度。除此之外，Ｋａｌｍａｎ滤波器模型多个参数需要
配置，这在很大程度上增加了 Ｋａｌｍａｎ滤波器的使用难
度［９］。

为了克服这些缺陷，在本文中互补滤波器被选定为

传感器数据融合的工具。如上文所述，加速度计和陀螺

仪具有不同的频率特性，而互补滤波器可以融合两者的

优势频段，在广泛的频率范围内提供精确的倾斜角度值。

互补滤波器的原理框图如图２所示。

图２　互补滤波器原理框图
Ｆｉｇ．２　Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅ

ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒ

互补滤波器的数学模型描述如下：

θａｎｇｌｅ ＝η×（θａｎｇｌｅ＋ωｇｙｒｏ×Δｔ）＋（１－η）×θａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ
（４）

式中：θａｎｇｌｅ为倾斜角度，η是互补滤波器的系数，ωｇｙｒｏ是由

陀螺仪测得的角速度，θａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ是由加速度计测得的倾
斜角度。滤波器的时间常数τ（τ∈［０，１］）和通过滤波器
信号频率有关。当信号通过低通滤波器时，频率比１／τ
小的信号会保留，频率比１／τ大的信号就会被过滤掉；当
信号通过高通滤波器时，则相反［５］。假设信号的采样周

期为Δｔ，当以Δｔ为周期循环采样时：

τ＝ ηΔｔ１－ηη
＝ τ
τ＋Δｔ

（５）

有上述数学模型可知，互补滤波器的计算效率高（模

型简单），其中系数η的选取决定着互补滤波器的性能，
因此如何高效的选取最优化的滤波器系数η成为重要的
问题。最简单的方法是根据经验设定滤波器系数η的数
值，这种方式有较大的随意性，无法保证取到最优化的滤

波器系数η。

３　基于ＱＰＳＯ算法的参数寻优

作为一种模拟鸟类觅食行为的算法，ＰＳＯ算法在
１９９５年被提出。ＰＳＯ是一种高效的全局优化算法，具有
算法简单、计算效率高的优点，但是 ＰＳＯ算法容易陷入
局部优化［１４］。为了克服该缺点，ＱＰＳＯ算法将量子力学
的思想引入到 ＰＳＯ算法中，提高参数寻优效果。在
ＱＰＳＯ算法中，每一个粒子的状态都被视为搜索空间中的
潜在解，不同于ＰＳＯ算法中将粒子状态通过位置和速度
来描述，ＱＰＳＯ将粒子状态通过波函数来描述。

在搜索空间中，第ｔ代的第ｉ个粒子的当前位置表示
为Ｘｉ（ｔ）。粒子通过式（６）更新它的位置。

　　
Ｘｉ（ｔ＋１）＝Ｐｉ（ｔ）＋αＭｂｅｓｔｉ（ｔ＋１）－Ｘｉ（ｔ）×Ｉｎ（１／ｕ）， ｋ≥０．５

Ｘｉ（ｔ＋１）＝Ｐｉ（ｔ）－αＭｂｅｓｔｉ（ｔ＋１）－Ｘｉ（ｔ）×Ｉｎ（１／ｕ）， ｋ≤０．{ ５
（６）

　　
　　α＝ωｍａｘ－

ｉｔｅｒ
ｉｔｅｒｍａｘ

×ωｍｉｎ （７）

Ｍｂｅｓｔｉ（ｔ）＝
１
Ｎ∑

Ｎ

ｊ－１
Ｐｊ（ｔ－１） （８）

Ｐｉ（ｔ）＝Ｐｉ（ｔ－１）＋（１－β）Ｐｇ（ｔ－１） （９）
式中：Ｐｉ（ｔ）是第ｔ代的第ｉ个粒子的最优位置，ｕ和ｋ是
在［０，１］的随机值，α收缩系数。ωｍｉｎ和ωｍａｘ分别是最小
和最大的惯性权重，ｉｔｅｒ是当前迭代次数，ｉｔｅｒｍａｘ是最大
迭代次数。Ｍｂｅｓｔｉ（ｔ）是在 ｔ－１代的所有粒子最佳位置
的均值，Ｎ是种群中粒子的数量，Ｐｊ（ｔ－１）是第ｔ－１代
中第 ｊ个粒子的最优位置。β是在［０，１］范围内的随机
值，Ｐｇ（ｔ－１）直到第ｔ－１代为止，所有粒子中的全局最
优位置。每次迭代结束时，Ｐｉ（ｔ）和Ｐｇ（ｔ）都会更新，粒
子的适应度函数也会根据它们的新位置重新计算。

４　算法流程

４．１　参数寻优流程

为了平衡效率和寻优效果之间的关系，ＱＰＳＯ算法的
种群数量和最大迭代次数分别设置为２０和１００，粒子位
置被限制在０．０２～１００，ωｍｉｎ和ωｍａｘ分别被设置为０．９和
０．５。并将计算获得的倾斜角和真实倾斜角之间的绝对
误差设置为适应度函数。

ＥＡＥ ＝ θ^－θ （１０）
式中：^θ为寻优结果计算的倾斜角度值，θ为倾斜角度的
真实值，ＥＡＥ为计算获得倾斜角和真实倾斜角之间的绝
对值误差。

基于ＱＰＳＯ算法的寻优步骤如下所述。
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　　１）如上所述进行参数初始化。
２）计算初始适应度函数值并保存适应度函数值和滤

波器系数η。
３）根据式（７）～（９），更新参数并计算新的适应度函

数值和滤波器系数η。
４）与之前保存的适应度函数值进行比较。若更小，

替换适应度函数值和滤波器系数η；若更大，保留适应度
函数值和滤波器系数η。
５）判断迭代是否结束。若迭代结束，执行步骤６）；

若未结束，跳转到步骤４）。
６）输出滤波器系数η作为全局最优解。
７）结束。

４．２　整体实验流程

本文提出一种传感器数据融合方法测量物体的倾斜

角度，并采用ＱＰＳＯ算法对互补滤波器的参数进行寻优。
实验整体流程如下所述。

１）将数据分为训练集和测试集。
２）根据上述ＱＰＳＯ算法寻优过程利用训练集求出全

局最优的滤波器系数η。
３）将全局最优的滤波器系数η配置给互补滤波器。
４）利用已配置参数的互补滤波器对加速度计和陀螺

仪测得的数据进行数据融合，在较宽的频率范围内获得

更精确的被测物体倾斜角度值。

５　实验结果与分析

如图３所示，本文提出的倾斜角度测量系统分为数
据采集部分和数据处理部分。数据采集部分采用一个融

合了３轴加速度计和３轴陀螺仪的ＭＰＵ６０５０模块，相比
于使用独立的加速度计和陀螺仪分别测量倾斜角度和角

速度，ＭＰＵ６０５０模块可以消除轴间耦合偏差。数据处理
部分采用 ＦＰＧＡ平台，其 ＦＰＧＡ芯片为 Ｘｉｌｉｎｘ公司的
ＸＣ３ＳＤ３４００Ａ，互补滤波器以 ＩＰ核的形式设置在 ＦＰＧＡ
芯片中。

图３　倾斜角度测量系统
Ｆｉｇ．３　Ｔｉｌｔａｎｇｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍ

５．１　加速度计和陀螺仪频率特性

使用ＭＰＵ６０５０模块中加速度计和陀螺仪单独测得
倾斜角度的频率特性如图４所示，图４表示两者测量结
果与真实倾斜角度间的绝对误差和信号频率（倾角变化

速率）之间的关系，横坐标为信号频率，单位为ｒａｄ／ｓ。在
低频域中，加速度计测得的倾斜角度值与真实的倾斜角

度值之间的误差较小，换言之加速度计在低频域中测得

倾斜角度值更精确，其有良好的低频特性。但是随着

频率的增大，误差随之增大，所以加速度计的高频特性

较差。在高频域中，陀螺仪的倾斜角度测量误差小于

加速度计，且频率越高，误差越小，在低频域则相反，所

以陀螺仪有较好的高频特性。加速度计和陀螺仪不同

的频率特性正是互补滤波器可以应用到本文的根本原

因。

图４　加速度和陀螺仪的频率特性
Ｆｉｇ．４　Ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆｔｈｅａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ

ａｎｄｇｙｒｏｓｃｏｐｅ

图５所示为加速度计、陀螺仪和互补滤波器测得的
倾斜角度值的比较，其中采样间隔为０．０５ｓ（即采样频率
为２０Ｈｚ）。其中陀螺仪采用１６ｂｉｔ输出，最大测量范围
为±２０００°／ｓ，最低有效位（ｌｅａｓｔｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔｂｉｔ，ＬＳＢ）灵
敏度为１６．４ＬＳＢ／°／ｓ。如图５所示，加速度计测得的倾
斜角度曲线有很大的噪声，说明加速度计易受外界干扰，

高频特性不好。但是从整体趋势上却和互补滤波器测

得的倾斜角度相同，说明加速度计有良好的低频特性。

由陀螺仪测得的倾斜角度没有噪声干扰，说明陀螺仪

具有良好的高频特性，但是随着时间的推移测得的倾

斜角度值不断衰减，这是由角速度的偏差积分造成的

漂移误差。互补滤波器可以同时避免加速度计和陀螺

仪的缺点，在低频域和高频域都准确测量被监测物体

的倾斜角度。
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图５　加速度计、陀螺仪和互补滤波器测得倾斜角度
Ｆｉｇ．５　Ｔｈｅｔｉｌｔａｎｇｌｅｓｍｅａｓｕｒｅｄｗｉｔｈａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ，

ｇｙｒｏｓｃｏｐｅａｎｄｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒ

５．２　ＱＰＳＯ参数寻优效果

以一次参数寻优过程为例，比较 ＱＰＳＯ和 ＰＳＯ算法
的迭代过程如图６所示。由图６可知，ＱＰＳＯ在第１１次
迭代的时候就达到收敛状态，而 ＰＳＯ在第１５和第４１次
迭代都达到收敛状态，所以 ＰＳＯ算法已陷入局部收敛的
陷阱，而ＱＰＳＯ算法则避免了局部收敛。

图６　迭代过程的收敛状态
Ｆｉｇ．６　Ｃｏｎｖｅｒｇｅｎｃｅｓｉｔｕａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｉｔｅｒａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓ

为了更精确地寻找互补滤波器的最优系数，本文将

取３００加速度计、陀螺仪测量的倾斜角度值和真实倾斜
角度值，并将其等分为１０组，每组中有３０加速度计、陀
螺仪测量的倾斜角度值和真实倾斜角度值。将前２０加
速度计、陀螺仪测量的倾斜角度值和真实倾斜角度值作

为训练集，后１０加速度计、陀螺仪测量的倾斜角度值和
真实倾斜角度值作为测试集。并将１０组测试集的均方
根误差（ｒｏｏｔｍｅａｎｓｑｕａｒｅｅｒｒｏｒ，ＲＭＳＥ）作为目标函数，来
判定参数寻优算法的优劣。

ＥＲＭＳＥ ＝
∑
Ｎ

ｉ＝１
θｉ－θｉ

２

槡 Ｎ （１１）

式中：ＥＲＭＳＥ为均方根误差，Ｎ为测试集的个数，珋θｉ为第 ｉ
组训练集训练出的互补滤波器计算出的测试集倾斜角度

值，θｉ为第ｉ组测试集的真实倾斜角度值。
图７和表１所示为 ＱＰＳＯ和 ＰＳＯ算法的优化结果。

由图可知，ＱＰＳＯ的优化效果要好于 ＰＳＯ算法，在本文中
将互补滤波器的时间常数τ和采样间隔分别设置为０．７
和１ｓ。则互补滤波器的系数η可以有式（５）求得约等于
０．４１２。

图７　不同算法的优化结果
Ｆｉｇ．７　Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ

表１　ＱＰＳＯ和ＰＳＯ的优化结果
Ｔａｂｌｅ１　ＯｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆＱＰＳＯａｎｄＰＳＯ

算法
最优

ＲＥＭＳ
最差

ＲＥＭＳ
平均

ＲＥＭＳ
最优滤波器

系数η

ＱＰＳＯ ０．００１ ０．０２ ０．０１ ０．４１２

ＰＳＯ ０．００５ ０．０４ ０．０２ ０．４４４

５．３　数据融合效果

为了测试互补滤波器测量倾斜角度的效果，本文采

用３５组加速度计、陀螺仪测量的倾斜角度值和真实倾斜
角度值，并分别用 ＱＰＳＯ和 ＰＳＯ提前对互补滤波器的系
数进行优化。测量结果和测量误差如图８和９所示。由
图８和９可知，互补滤波器可以精确的测量出被测物体
的倾斜角度。通过与图５的比较可知，互补滤波器有效
地消除了外部干扰和漂移误差对倾斜角度的影响。并且

由图９可知，ＱＰＳＯ优化的互补滤波器模型相较于 ＰＳＯ
算法优化的互补滤波器模型测量误差更小，对倾斜角度

的测量效果更好。若简单地利用经验对滤波器系数η进
行设置，无法保证取到滤波器系数η的最优值，而且不同
的测试环境和测试对象都会导致滤波器系数最优值的变

化，增加了测试结果的随意性，就无法得到准确的测试

结果。
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图８　互补滤波器测量结果
Ｆｉｇ．８　Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｏｆｔｈｅｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒ

图９　互补滤波器测量误差
Ｆｉｇ．９　Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｏｆｔｈｅｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒ

６　结　　论

针对单一传感器无法精确测量倾斜角度的情况，提

出了一种基于互补滤波器的数据融合方法，该方法融合

了加速度计和陀螺仪测量结果中精度较高的频段同时降

低了精度较低频段的误差，避免了外界干扰和漂移误差

对测量结果的影响。互补滤波器的效果很大程度上取决

于参数的选择，本文利用 ＱＰＳＯ算法对互补滤波器模型
进行参数寻优，并且比较了 ＱＰＳＯ和 ＰＳＯ算法的参数寻
优效果。通过对数据集进行仿真实验，验证了使用互补

滤波器比单一使用加速度计或陀螺仪有更好的倾斜角度

测量效果，提高了测量精度和频域适用范围。本文提出

的算法相对于基于 ＰＳＯ的互补滤波器能够更有效地配
置参数，能够高效地对互补滤波器进行参数寻优。

参考文献

［１］　ＨＡＮＳＩ，ＬＥＥＪＭ．Ｂａｌａｎｃｉｎｇａｎｄｖｅｌｏｃｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｏｆａ
ｕｎｉｃｙｃｌｅｒｏｂｏｔｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｄｙｎａｍｉｃｍｏｄｅｌ［Ｊ］．ＩＥＥＥ
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＩｎｄｕｓｔｒｉａｌＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２０１５，６２（１）：
４０５４１３．

［２］　罗君，王志乾．捷联寻北系统自动调平方法研究［Ｊ］．
电子测量与仪器学报，２０１４，２８（１０）：１１１７１１２２．
ＬＵＯＪ，ＷＡＮＧＺＨＱ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎａｕｔｏｍａｔｉｃｌｅｖｅｌｉｎｇ
ｍｅｔｈｏｄｆｏｒｓｔｒａｐｄｏｗｎｎｏｒｔｈｓｅｅｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ
ｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ，２０１４，
２８（１０）：１１１７１１２２．

［３］　ＶＩＬＬＥＮＥＵＶＥＥ，ＨＡＲＷＩＮＷ，ＨＯＤＥＲＢＡＵＭＷ，ｅｔａｌ．
Ｓｉｇｎａｌｑｕａｌｉｔｙａｎｄｃｏｍｐａｃｔｎｅｓｓｏｆａｄｕａｌａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ
ｓｙｓｔｅｍｆｏｒｇｙｒｏｆｒｅｅｈｕｍａｎｍｏｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ］．ＩＥＥＥ
ＳｅｎｓｏｒｓＪｏｕｒｎａｌ，２０１６，１６（１６）：６２６１６２６９．

［４］　ＭＡＲＣＩＡＮＯＪＳ，ＨＩＬＡＲＩＯＣＧ，ＺＡＢＡＮＡＬＭＡＢ，ｅｔａｌ．
Ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒｄｅｅｐｓｅａｔｅｄ ｌａｎｄｓｌｉｄｅｓ ｕｓｉｎｇ
ｌｏｃａｌｌｙｄｅｖｅｌｏｐｅｄ ｔｉｌｔａｎｄ ｍｏｉｓｔｕｒｅ ｓｅｎｓｏｒｓ： Ｓｙｓｔｅｍ
ｉｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔｓ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｅｎｃｅｓ ｆｒｏｍ ｒｅａｌ ｗｏｒｌｄ
ｄｅｐｌｏｙｍｅｎｔ［Ｃ］． Ｇｌｏｂａｌ Ｈｕｍａｎｉｔａｒｉａｎ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ
Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，２０１４：２６３２７０．

［５］　ＧＵＩＰ，ＴＡＮＧＬ，ＭＵＫＨＯＰＡＤＨＹＡＹＳ．ＭＥＭＳｂａｓｅｄ
ＩＭＵ ｆｏｒ ｔｉｌｔｉｎｇ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ： Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ ｏｆ
ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙａｎｄｋａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｂａｓｅｄｄａｔａｆｕｓｉｏｎ［Ｃ］．
ＩｎｄｕｓｔｒｉａｌＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１５：２００４
２００９．

［６］　ＺＨＡＮＧＸ，ＺＨＡＮＧＲ，ＧＵＯＭ，ｅｔａｌ．Ｔｈｅｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ
ｉｍｐａｃｔｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｎｂｉａｓｏｆｇｙｒｏａｎｄａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒｆｏｒ
ｆｏｏｔｍｏｕｎｔｅｄＩＮＳ［Ｃ］．ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎ
Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ ＆ Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔｓ， ２０１５：
１５４１１５４６．

［７］　ＲＩＮＣＯＮＰＡＳＡＹＥＪＪ，ＢＯＮＡＬＥＳＶＡＬＥＮＣＩＡＪＡ，
ＪＩＭＥＮＥＺＰＥＲＥＺＦ．Ｔｉｌｔｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎａｎ
Ａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ，ａＧｙｒｏａｎｄａＫａｌｍａｎＦｉｌｔｅｒｔｏｃｏｎｔｒｏｌａ
ｓｅｌｆｂａｌａｎｃｉｎｇｖｅｈｉｃｌｅ［Ｃ］．ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＡｕｔｕｍｎ
ＭｅｅｔｉｎｇｏｎＰｏｗｅｒ，ＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓａｎｄＣｏｍｐｕｔｉｎｇ，２０１３：
１５．

［８］　ＴＨＡＯＮＧＭ，ＮＧＨＩＡＤＨ，ＰＨＵＣＮＨ．ＡＰＩＤ
ｂａｃｋｓｔｅｐｐｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒｔｗｏｗｈｅｅｌｅｄｓｅｌｆｂａｌａｎｃｉｎｇ
ｒｏｂｏｔ［Ｃ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＦｏｒｕｍｏｎＳｔｒａｔｅｇｉｃＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，
２０１０：７６８１．

［９］　ＧＨＡＮＢＡＲＩ Ｍ， ＹＡＺＤＡＮＰＡＮＡＨ Ｍ Ｊ． Ｄｅｌａｙ
ｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｏｆｔｉｌｔｓｅｎｓｏｒｓｂａｓｅｄｏｎｍｅｍｓａｃｃｅｌｅｒｏｍｅｔｅｒ
ｕｓｉｎｇｄａｔａｆｕｓｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅ［Ｊ］．ＳｅｎｓｏｒｓＪｏｕｒｎａｌＩＥＥＥ，
２０１５，１５（３）：１９５９１９６６．

［１０］　张勇刚，张云浩，李宁．基于互补滤波器的 ＭＥＭＳ／
ＧＰＳ／地磁组合导航系统［Ｊ］．系统工程与电子技术，
２０１４，３６（１１）：２２７２２２７９．
ＺＨＡＮＧＹ Ｇ，ＺＨＡＮＧ Ｙ Ｈ，ＬＩＮ．ＭＥＭＳ／ＧＰＳ／
ｇｅｏｍａｇｎｅｔｉｃ ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ
ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］． Ｓｙｓｔｅｍ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄ
Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２０１４，３６（１１）：２２７２２２７９．

［１１］　阎世梁，王银玲，张华．基于改进互补滤波器的低成



　第７期 史露强 等：基于传感器数据融合的倾斜角度测量方法研究 １６８９　

本微小飞行器姿态估计方法［Ｊ］．计算机应用，２０１３，
３３（７）：２０７８２０８２．
ＹＡＮ ＳＨ Ｌ，ＷＡＮＧ Ｙ Ｌ，ＺＨＡＮＧ Ｈ．Ｉｍｐｒｏｖｅｄ
ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｆｉｌｔｅｒｆｏｒａｔｔｉｔｕｄｅｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｍｉｃｒｏａｉｒ
ｖｅｈｉｃｌｅｓｕｓｉｎｇｌｏｗｃｏｓｔｉｎｅｒｔｉａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｕｎｉｔｓ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１３，３３（７）：
２０７８２０８２．

［１２］　于海璁，陆锋．一种基于遗传算法的多模式多标准路
径规划方法［Ｊ］．测绘学报，２０１４（１）：８９９６．
ＹＵＨ Ｃ，ＬＵ Ｆ．Ａ ｍｕｌｔｉｍｏｄａｌｍｕｌｔｉｃｒｉｔｅｒｉａｒｏｕｔｅ
ｐｌａｎｎｉｎｇｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎｇｅｎｅｔｉｃａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］．Ａｃｔａ
ＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，２０１４（１）：８９９６．

［１３］　陈仁文，朱霞，徐栋霞，等．基于改进型粒子群算法
的卡箍直径检测算法研究［Ｊ］．仪器仪表学报，２０１４，
３５（８）：１８３７１８４３．
ＣＨＥＮＲＷ，ＺＨＵＸ，ＸＵＤＸ，ｅｔａｌ．Ｓｐｒｉｎｇｃｌａｍｐ
ｄｉａｍｅｔｅｒｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｉｍｐｒｏｖｅｄ
ｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍ ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＳｃｉｅｎｔｉｆｉｃＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔ．２０１４，３５（８）：１８３７１８４３．

［１４］　ＣＨＥＮＰ，ＹＵＡＮＬ，ＨＥＹ，ｅｔａｌ．ＡｎｉｍｐｒｏｖｅｄＳＶＭ
ｃｌａｓｓｉｆｉｅｒｂａｓｅｄ ｏｎ ｄｏｕｂｌｅ ｃｈａｉｎｓｑｕａｎｔｕｍ ｇｅｎｅｔｉｃ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ａｎｄ ｉｔｓ ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ ｉｎ ａｎａｌｏｇｕｅ ｃｉｒｃｕｉｔ
ｄｉａｇｎｏｓｉｓ［Ｊ］． Ｎｅｕｒｏｃｏｍｐｕｔｉｎｇ， ２０１６， ２１１（１０）：
２０２２１１．

［１５］　刘征宇，杨俊斌，张庆，等．基于 ＱＰＳＯＢＰ神经网络
的锂电池ＳＯＣ预测［Ｊ］．电子测量与仪器学报，２０１３，
２７（３）：２２４２２８．
ＬＩＵＺＨＹ，ＹＡＮＧＪＢ，ＺＨＡＮＧＱ，ｅｔａｌ．Ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｆｏｒ
ＳＯＣ ｏｆｌｉｔｈｉｕｍ ｂａｔｔｅｒｙｂａｓｅｄ ｏｎ ＱＰＳＯＢＰ ｎｅｕｒａｌ
ｎｅｔｗｏｒｋ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄ
Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ，２０１３，２７（３）：２２４２２８．

［１６］　ＬＩＵＹ，ＮＯＧＵＣＨＩＮ，ＩＳＨＩＩＫ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｌｏｗ
ｃｏｓｔＩＭＵ ｂｙｕｓｉｎｇｓｅｎｓｏｒｆｕｓｉｏｎｆｏｒａｔｔｉｔｕｄｅａｎｇｌｅ
ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＦＡＣ ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓＶｏｌｕｍｅｓ，２０１４，
４７（３）：４４３５４４４０．

作者简介

　　史露强，２０１５年于华侨大学获得学士学
位，现为合肥工业大学博士研究生，主要研

究方向为 ＲＦＩＤ技术及智能电网技术的研
究。

Ｅｍａｉｌ：２０１５１１０４０９＠ｍａｉｌ．ｈｆｕｔ．ｅｄｕ．ｃｎ
　ＳｈｉＬｕｑｉａｎｇｒｅｃｅｉｖｅｄｈｉｓＢ．Ｓｃ．ｄｅｇｒｅｅｉｎ

２０１５ｆｒｏｍＨｕａｑｉａｏＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．ＨｅｉｓｎｏｗｐｕｒｃｈａｓｉｎｇＰｈ．Ｄ．
ｄｅｇｒｅｅ ｉｎ ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ ｉｎ Ｈｅｆｅｉ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ ｏｆ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ．ＨｉｓｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｔｅｒｅｓｔｉｎｃｌｕｄｅｓＲＦＩＤ，ｗｉｒｅｌｅｓｓ
ｓｅｎｓｏｒｎｅｔｗｏｒｋ， ｓｍａｒｔｇｒｉｄ， ａｎｄ ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔａｎｄ ｒｅａｌｔｉｍｅ
ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．

　　何怡刚（通讯作者），１９９２年于湖南大
学获得硕士学位，１９９６年于西安交通大学获
得博士学位，现为合肥工业大学教授、博士

生导师，主要研究方向为模拟和混合集成电

路设计、测试与故障诊断、智能电网技术、射

频识别技术、虚拟仪器和智能信号处理。

Ｅｍａｉｌ：１８６５５１３６８８７＠１６３．ｃｏｍ
　ＨｅＹｉｇａｎｇ（Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇａｕｔｈｏｒ）ｒｅｃｅｉｖｅｄｈｉｓＭ．Ｓｃ．
ｄｅｇｒｅｅｉｎｅｌｅｃｔｒｉｃａｌｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇｆｒｏｍＨｕｎａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｉｎ１９９２
ａｎｄＰｈ．Ｄ．ｄｅｇｒｅｅｆｒｏｍＸｉ′ａｎＪｉａｏｔｏｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｉｎ１９９６．Ｈｅｉｓ
ｃｕｒｒｅｎｔｌｙａｐｒｏｆｅｓｓｏｒａｎｄＰｈ．Ｄ．ｓｕｐｅｒｖｉｓｏｒｉｎＳｃｈｏｏｌｏｆＥｌｅｃｔｒｉｃａｌ
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，ＨｅｆｅｉＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ．
Ｈｉｓｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｔｅｒｅｓｔｓａｒｅｄｅｓｉｇｎ，ｔｅｓｔａｎｄｆａｕｌｔｄｉａｇｎｏｓｉｓｏｆ
ａｎａｌｏｇａｎｄｍｉｘｅｄｓｉｇｎａｌｃｉｒｃｕｉｔｓ，ｓｍａｒｔｇｒｉｄ，ｒａｄｉｏｆｒｅｑｕｅｎｃｙ
ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，ａｎｄｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｓｉｇｎａｌｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．


