
《微惯性技术》

图书基本信息

书名：《微惯性技术》

13位ISBN编号：9787121019166

10位ISBN编号：7121019167

出版时间：2005-11

出版社：第1版 (2005年11月1日)

作者：刘俊

页数：323

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介以及在线试读，请支持正版图书。

更多资源请访问：www.tushu111.com

Page 1



《微惯性技术》

内容概要

微惯性元件是微惯性系统的核心部件；微陀螺仪作业敏感元件，主要基于哥氏效应的哥氏力为载体提
供准确的方位、角速度和角位移等信号，完成对运动体的姿态控制；微加速度计的理论基础主要是牛
顿惯性定律。本书介绍了硅微惯性技术的基础知识；硅微机械惯性仪表的原理、设计及组合技术：硅
微惯性器件与系统的测试、标定及评价技术；基于硅微惯性器件的捷联式惯性导航与组合导航技术等
。本书可作为高等院校惯性技术、测控技术与仪器及其相关专业的研究生、本科生的教学参考用书，
也可供从事惯性技术及传感器与执行器的有关科技人员参阅。
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精彩短评

1、不错的手册
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