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摘   要：针对被动声呐方位-频率观测情况下粒子滤波检测前跟踪算法中高维采样效率低的问题，该文提出一种利

用leg-by-leg机动可观测性特点的两级采样方法。首先，对leg-by-leg机动的可观测性进行分析；然后，建立极坐

标系下的目标运动状态模型，以粒子相对观测站的距离和法向速度均匀分布为准则，提出将极坐标系下的目标状

态向量映射至直角坐标系的方法；最后，为改善滤波收敛性，提出根据粒子的空间分布特征自适应地调整过程噪

声协方差矩阵。仿真结果表明，对于典型的水下目标跟踪场景，所提方法可使滤波收敛率增大约47.6%，距离估

计误差减小约329 m，滤波收敛时间缩短约450 s。
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Passive Tracking Method with Two-hierarchy Sampling
Based on Leg-by-leg Maneuver

XI Chang      CAI Zhiming      YUAN Jun

(College of Electronics Engineering, Naval University of Engineering, Wuhan 430000, China)

Abstract: According to the low sampling efficiency of particle filter track before detecting in high dimension

state space with bearing-frequency measurements of passive sonar, a two-hierarchy sampling method based on

the observability of leg-by-leg maneuver is proposed. Firstly, the observability of leg-by-leg maneuver is

analyzed. Secondly, the target motion model in polar coordinate system is build. Based on the uniform

distribution of the distance and normal velocity of particles relative to the observation station, the method of

mapping the target state vector in polar coordinate system to rectangular coordinate system is proposed.

Finally, in order to improve the convergence of the filter, the covariance matrix of process noise is adaptively

adjusted according to the spatial distribution of particle. Simulation results show that, compared with the

traditional method, the proposed method can increase the filter convergence rate by about 47.6%, reduce the

distance estimation error by about 329 m and reduce the convergence time by about 450 s.

Key words: Track before detect; Particle filter; Bearing-frequency measurements; Leg-by-leg maneuver; Two-

hierarchy sampling

 

1    引言

目标被动跟踪又称目标运动分析 (Targe t
Motion Analysis,TMA)，指利用被动观测的信息

对目标运动状态在时间上进行连续估计的过程。线

谱信号的方位和频率是被动声呐观测的重要参数，

利用低频分析与记录(Low frequency analysis
recording,Lofar)谱的方位-频率TMA[1,2]对于水下态

势感知具有重要意义。检测前跟踪(Track-Before-
Detecting, TBD)技术不对单帧数据做门限处理，

利用多帧数据积累能量进行检测判决，可提高目标

的发现概率。基于粒子滤波的TBD方法[3,4]通过引

入目标运动模型和传感器观测模型，完整地体现了

跟踪的思想，是当前弱目标TBD的研究热点。

但是，粒子滤波TBD算法在方位-频率观测情

况下的应用尚存在障碍。同时观测方位和频率时目

标状态向量维数较高，而粒子滤波TBD算法在高

维状态空间的采样效率较低[5–7]，为满足一定的检

测和估计要求，算法所需的粒子数量随采样维数呈

指数级增长 [8 ]，带来的计算量和存储量都是灾难

性的。

文献[9]根据状态向量中各分量对量测有无直接

影响，把粒子的高维状态采样转换为两个低维采

样，缺陷是在第1级仅对位置和强度采样，目标位
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置发生变化时无法沿目标轨迹累积能量，未能体现

TBD算法“时间换信噪比”的思想。文献[10]认为

对量测有直接影响的状态向量分量的估计会较早接

近真值，根据状态向量是否可测分别从后验状态分

布和先验分布中采样，提出局部搜索采样的方法以

提高粒子采样效率。Rao-Blackwellized粒子滤波[11]

将粒子状态变量划分为线性状态变量和非线性状态

变量，通过Kalman滤波方法估计线性状态变量，

通过粒子滤波估计非线性状态变量，实现粒子滤波

状态向量降维。标准的Rao-Blackwellized粒子滤波

实现中要求对每个粒子运行一个Kalman滤波，虽

然状态向量降维减少了所需的粒子数，但计算量的

减少并不显著[12]。文献[13]在高维状态空间假设下

比较了粒子滤波、马尔可夫蒙特卡罗粒子滤波、混

合粒子滤波3种算法的性能，但没有给出提升算法

性能的方法。一些学者尝试从粒子滤波原理入手，

通过数值逼近等方法解决高维采样问题[14,15]，理论

较为复杂且无法直接应用于目标跟踪的场景。

leg-by-leg机动[16,17]是一种易于实施的机动模

式，适用于船艇等机动性欠佳的观测载体。本文针

对观测站leg-by-leg机动模式下利用方位-频率信息

的粒子滤波检测前跟踪算法，一方面利用leg-by-
leg机动可观测性特点，在前、后直行段分别建立

极坐标系和直角坐标系下的目标状态模型，提出将

极坐标系下的目标状态向量映射至直角坐标系的方

法，通过两级采样将一个高维采样问题变为两个低

维采样问题，从而改善粒子的采样效率；另一方面

根据粒子的空间分布特征，自适应地调整过程噪声

协方差矩阵，从而改善滤波的收敛性，避免陷入局

部最优。仿真结果表明，所提方法可以有效地增大

滤波收敛率、减小目标距离估计误差、缩短收敛时

间，海试数据处理结果进一步验证了所提方法的可

行性和有效性。 

2    系统模型
 

2.1  目标状态模型

k

假设目标具备线谱特征，目标与观测站在同一

水平面内做匀速直线运动，在直角坐标系下建立

时刻的目标状态向量为

xk = [xk ẋk yk ẏk fk snrk]
T (1)

xk yk x y

ẋk ẏk x y

fk snrk

其中， 和 分别为目标在 轴方向和 轴方向的坐

标， 和 分别为目标在 轴方向和 轴方向的速

度， 为目标线谱固有频率， 为目标线谱信

噪比。

目标状态转移方程为

xk+1 = F · xk +Q · vk (2)

F Q其中， 与 分别为目标匀速直线运动模型的状态

转移矩阵以及过程噪声协方差矩阵

F =


1 T 0 0 0 0
0 1 0 0 0 0
0 0 1 T 0 0
0 0 0 1 0 0
0 0 0 0 1 0
0 0 0 0 0 1

 (3)

Q =


q1T

3/3 q1T
2/2 0 0 0 0

q1T
2/2 q1T 0 0 0 0
0 0 q1T

3/3 q1T
2/2 0 0

0 0 q1T
2/2 q1T 0 0

0 0 0 0 q2T 0
0 0 0 0 0 q3T


(4)

T q1 q2 q3为观测时间间隔， , , 分别为目标运动

状态、线谱频率、线谱信噪比的过程噪声级。 

2.2  量测模型

[θmin, θmax]
◦

Nb

[fmin, fmax]Hz Nf

zk Nb ×Nf

被动声呐Lofar谱的横纵坐标分别为方位和频

率，设观测的方位范围为 ，分为 个方

位单元，频率范围为 ，分为 个频率

单元，观测 包括 个功率谱数据，记为

zk =
{
z
(i,j)
k , i = 1, 2, ..., Nb, j = 1, 2, ..., Nf

}
(5)

z
(i,j)
k (i, j) z

(i,j)
A,k

(i, j)

其中， 表示单元 的功率观测，设 为单

元 的复幅度观测，则有

z
(i,j)
k =

∣∣∣z(i,j)
A,k

∣∣∣2
=
∣∣∣Ak (xk)h

(i,j)
A (xk) + v

(i,j)
k

∣∣∣2 (6)

v
(i,j)
k (i, j)

vI,k vQ,k

δ2/2

vk vI,k + ivQ,k Ak (xk) P (xk)

ϕk (0, 2π)

其中， 为单元 处的观测噪声，定义为复高

斯形式，在全空间内独立同分布，设 和 为

均值为0，方差为 的高斯白噪声，观测噪声

等于 。 为目标复幅度，设

为目标功率， 在 范围内随机取值，则有

Ak (xk) =
√
P (xk)eiϕk (7)

P (xk) snrk功率 与状态向量中信噪比项 的关系为

snrk = 10 lg
(
P (xk) /δ

2
)

(8)

h
(i,j)
A (xk) (i, j)

δ2f δ2b

式(6)中 为目标在分辨单元 的幅度分

布函数，用 和 分别表示声纳的频率和方位观测

方差，则有

h
(i,j)
A (xk) = exp

{
− (fi − fr,k)

2

2δ2f
− (βj − βk)

2

2δ2b

}
(9)

fi i βj

j

fr,k

其中， 为第 个频率观测单元对应的频率值， 为

第 个方位观测单元对应的方位值。观测站与目标

间的相对运动会导致线谱发生多普勒频移， 为
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βk目标线谱固有频率与多普勒频移之和， 为目标

方位。

xo,k yo,k x y

ẋo,k ẏo,k x y

xr,k yr,k

ẋr,k ẏr,k

设 和 为观测站在 轴方向和 轴方向的位

置， 和 为观测站在 轴方向和 轴方向的速

度，可得目标相对观测站的位置 和 、目标相

对观测站的速度 和

xr,k = xk − xo,k

yr,k = yk − yo,k
ẋr,k = ẋk − ẋo,k

ẏr,k = ẏk − ẏo,k

 (10)

rk

fr,k βk

为观测站与目标间距离，c为声信号在水中

的传播速度， 和 的计算式为

rk =
√
x2
r,k + y2r,k (11)

fr,k = fk

(
1− ẋr,kxr,k + ẏr,kyr,k

rkc

)
(12)

βk = arctan (yr,k/xr,k) (13)
 

3    leg-by-leg机动可观测性分析

leg-by-leg机动由两个不同运动方向的匀速直

行段及连接它们的圆弧段组成，又称转向机动、折

线机动、两段直航式机动，是一种易于实施的机动

模式，适用于船艇等机动性欠佳的观测载体。按照

时间先后顺序，两个匀速直行段分别称为leg1段和

leg2段，示意图如图1所示。

被动量测信息是目标运动参数的不完全描述，

且状态空间模型的非线性程度较高，因此需分析系

统可观测性[18]。目标运动参数可观测的必要条件是

测量信息维度大于目标运动方程阶数[19]，在目标匀

速直线运动(运动方程阶数为1)的假设下，为保证

目标运动参数可观测，测量信息的维度应大于1。
增大观测信息维度的方法包括：增加观测量数目，

如同时观测目标的方位、频率、相位差变化率等信

息；增加观测站数目，如采用双基地、多基地观

测；增大观测站运动方程阶数，如观测站进行圆周

机动、抛物线机动。

方位-频率观测情况下，当观测站处于leg-by-

leg机动模式中转向前的匀速直行段(leg1段)时，测

量信息维度为2，在观测站和目标存在相对运动的

情况下对于匀速直线运动的目标具备可观测性[20]。

但是，在目标运动分析问题中，除了讨论是否可观

测，还应讨论可观测性的强弱，这关系到目标状态

估计的收敛率、收敛速度、估计精度等性能[21]。目

标运动状态的估计依靠观测量的变化，变化幅度越

大越有利于估计。在水下目标探测场景下，由于观

测站和目标航速较低且相距较远，因此方位变化幅

度较小；由于水下目标线谱固有频率较低，因此多

普勒效应不显著，频率变化幅度较小。特别是在低

信噪比情况下，目标方位变化和多普勒频移的检测

更加困难。因此，leg1段虽然具备可观测性，但可

观测性较弱。

当观测站处于leg-by-leg机动模式中转向后的

匀速直行段(leg2段)时，观测站转向前后等效于两

个不同位置的观测站同时对目标进行观测[22]，通过

增加观测站数量的方式进一步增大了观测信息维

度，构成观测维数冗余。转向后目标方位变化率会

发生较大幅度的变化，且相对运动速度的变化会导

致多普勒频移变化，观测量较大幅度的变化有利于

目标运动状态估计，因此leg2段具有较强的可观

测性。

由上述分析可知，在方位-频率观测情况下，

对于匀速直线运动的目标，leg1段的可观测性较

弱，很难准确估计目标的运动状态，leg2段的可观

测性较强，在目标运动分析时具有较好的收敛率、

收敛速度和估计精度。 

4    两级采样方法

两级采样方法即在leg1段对极坐标系下的目标

状态信息进行采样，在转向前将极坐标下的粒子状

态向量映射至直角坐标下，在leg2段对完整的目标

状态向量进行采样，从而将一个高维采样问题变为

两个低维采样问题。

β̇k

leg1段可观测性较弱，很难准确估计完整的目

标运动状态，Lofar谱中的方位信息是极坐标系下

目标运动参数的完全描述，因此可在leg1段构建极

坐标系下的目标状态模型。对于目标与观测站在同

一水平面内做匀速直线运动的情况，由于被动声呐

探测场景下观测站和目标航速较低、相距较远，可

近似认为目标位变率恒定；由于目标方位变化幅度

较小且水下目标线谱频率较低，可近似认为相对运

动导致的线谱多普勒频移恒定。设 为目标的方位

变化率，建立极坐标系下的目标状态向量为

xp,k =
[
βk β̇k fr,k snrk

]T
(14)

 

 
图 1 leg-by-leg机动模式示意图
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q4设 为目标位变率的过程噪声级，状态转移矩

阵及过程噪声协方差矩阵分别定义为

Fp,k =


1 T 0 0
0 1 0 0
0 0 1 0
0 0 0 1

 (15)

Qp,k =


q4T

3/3 q4T
2/2 0 0

q4T
2/2 q4T 0 0
0 0 q2T 0
0 0 0 q3T

 (16)

{
x
(n)
p,k

}Ns

n−1
Ns

{
x
(n)
p,k

}Ns

n−1

{
x
(n)
k

}Ns

n−1

基于上述模型，可利用粒子滤波TBD方法在

转向前实现极坐标系下目标状态的估计，得到粒子

集 ( 为粒子数)，通过对目标距离和相对

运动方向进行采样，可由极坐标系下的粒子集

解析地计算直角坐标系下的粒子集 ，

坐标系映射的具体步骤如下。

{
x
(n)
p,k

}Ns

n−1{
p
(
x
(n)
p,k |zk

)}Ns

n−1

第1步在leg1段估计值中采样，作为向量映射

的基础。粒子滤波TBD算法的估计结果表现为极

坐标系下的粒子集 及其对应的后验概率

，最小均方误差准则下状态向量

的估计值为

x̂
(n)
p,k =

[
β̂k

ˆ̇
βk f̂r,k sn̂rk

]T
=

Ns∑
n=1

x
(n)
p,kp

(
x
(n)
p,k |zk

)
(17)

{
x
(n)
p,k

}Ns

n−1
Ns

x̂p,k

Ns

x̂p,k Vβ

Vβ̇ Vfr Vsnr

{
x
(n)
p,k

}Ns

n−1

如果基于粒子集 依次将 个粒子的

状态向量映射至直角坐标系，会导致映射后的粒子

过于分散而丧失有效性；如果基于估计值 进行

次映射，会导致映射后的粒子过于集中而丧失多

样性。因此，以极坐标下目标运动状态估计值

作为高斯分布的均值，设置初始分布方差 ,

, , ，按照高斯分布采样极坐标系下的目标

运动状态信息，作为向量映射的基础，可在增加粒

子多样性的同时保证粒子的有效性。初始分布方差

的设置方法较为灵活，可根据经验设为固定值，也

可设为极坐标系下的粒子集 的方差乘以

一个大于0小于1的系数。采样方程为

β
(n)
k ∼ N

(
β̂k, Vβ

)
β̇
(n)
k ∼ N

(
ˆ̇
βk, Vβ̇

)
f
(n)
r,k ∼ N

(
f̂r,k, Vfr

)
snr(n)k ∼ N (sn̂rk, Vsnr)


(18)

x y第2步计算目标在 轴方向和 轴方向的坐标。

[rmin, rmax]设置目标距离的上下限 ，认为目标在距离

上服从均匀分布，对目标距离进行采样

r
(n)
k ∼ U (rmin, rmax) (19)

r
(n)
k β

(n)
k

x y

根据采样得到的目标距离 、方位 以及

当前时刻观测站位置，可确定目标在 轴方向和 轴

方向的坐标

x
(n)
k = r

(n)
k sinβ(n)

k + xo,k

y
(n)
k = r

(n)
k cosβ(n)

k + yo,k

}
(20)

x y

r
(n)
k β̇

(n)
k

v
(n)
rt,k

第3步计算目标在 轴方向和 轴方向的速度。

根据采样得到的目标距离 和位变率 可计算

目标相对运动切向速度

v
(n)
rt,k = r

(n)
k β̇

(n)
k (21)

θ
(n)
k

φ
(n)
k v

(n)
r,k

图2用带方向的线段表示速度矢量，设从目标

方位线到相对运动方向的夹角为 ，可得相对运

动方向 和相对运动速度

φ
(n)
k = β

(n)
k +

β̇
(n)
k∣∣∣β̇(n)
k

∣∣∣θ(n)k (22)

v
(n)
r,k =

v
(n)
rt,k

sin θ(n)k

(23)

x y ẋ
(n)
r,k

ẏ
(n)
r,k x

y

利用上两式可得 轴、 轴方向的相对速度 ,

，进而根据观测站运动情况确定目标在 轴方向

和 轴方向的速度

ẋ
(n)
k = ẋ

(n)
r,k + ẋo,k = v

(n)
r,k sinφ(n)

k + ẋo,k

ẏ
(n)
k = ẏ

(n)
r,k + ẏo,k = v

(n)
r,k cosφ(n)

k + ẏo,k

 (24)

φ
(n)
k

θ
(n)
k φ

(n)
k

φ
(n)
k θ

(n)
k θ

(n)
k

因此，问题的关键在于对相对运动方向 进

行采样。由式(22)可知，目标方位和位变率一定时，

由夹角 可唯一地确定运动方向 ，因此对于

的采样可变为对 的采样，下面针对 的采

样方法进行分析。

vmax

v
(n)
r,k vo

vmax θ
(n)
k

为避免无效粒子，设置目标速度上限 ，相

对运动速度 应小于观测站速度 与目标速度上

限 之和，因此 的有效区间为

 

 
图 2 相对速度示意图
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arcsin

(
v
(n)
rt,k

vmax + vo

)
< θ

(n)
k < π− arcsin

(
v
(n)
rt,k

vmax + vo

)
(25)

为方便讨论，设

θ
(n)
0 = arcsin

(
v
(n)
rt,k

vmax + vo

)
(26)

k

x y ∆k

假设在时间 对相对运动方向进行采样得到目

标在 轴方向和 轴方向的速度，经过 时间后的

目标位置为

x
(n)
k+∆k =x

(n)
k +∆kẋ

(n)
k

=x
(n)
k +∆kv

(n)
r,k sinφ(n)

k +∆kẋo,k

y
(n)
k+∆k = y

(n)
k +∆kẏ

(n)
k

= y
(n)
k +∆kv

(n)
r,k cosφ(n)

k +∆kẏo,k


(27)

θ
(n)
k

θ
(n)
k

式(27)说明，对于一定的目标方位和相对运动切向

速度，不论 如何采样，粒子始终分布在一条与

目标方位线平行的直线上。为避免陷入局部最优，

的采样原则是使粒子在与目标方位线平行的直

线上始终保持均匀分布，即粒子相对运动的法向速

度在有效范围内服从均匀分布，法向速度表示为

v
(n)
rn,k = v

(n)
r,k cos θ(n)k = v

(n)
rt,k cot θ

(n)
k (28)

v
(n)
rt,k

v
(n)
rn,k cot θ(n)k

θ
(n)
k

α = cot θ(n)k

由于切向速度 已由式(21)确定，若要求法

向速度 服从均匀分布，则 应服从均匀分

布，由此可反推 的概率密度函数。设随机变量

，可得

θ
(n)
k ∈

(
θ
(n)
0 ,π− θ

(n)
0

)
(29)

α ∈
(
− cot θ(n)0 , cot θ(n)0

)
(30)

α在有效范围内服从均匀分布，其概率密度函

数为

fA (α) =


1

2cotθ(n)0

, −cotθ(n)0 < α < cotθ(n)0

0, 其他
(31)

α ∈
(
− cot θ(n)0 , cot θ(n)0

)
θ
(n)
k = arccotα当 时 严

格单调且可导，其反函数及反函数的导函数分别为

h
(
θ
(n)
k

)
= cot θ(n)k (32)

h′
(
θ
(n)
k

)
= − 1

sin2θ(n)k

(33)

θ
(n)
k由连续型随机变量函数分布定理[23]可得 的

概率密度函数

fΘ

(
θ
(n)
k

)
=

{
fA

(
h
(
θ
(n)
k

)) ∣∣∣h′
(
θ
(n)
k

)∣∣∣ , θ
(n)
0 < θ

(n)
k < π− θ

(n)
0

0, 其他

=


1

2cotθ(n)0

1

sin2θ(n)k

, θ
(n)
0 < θ

(n)
k < π− θ

(n)
0

0, 其他

(34)

θ
(n)
k利用上述概率密度函数，可实现对 的采样。

f
(n)
r,k

r
(n)
k

第4步计算目标固有频率。根据采样的 ,

以及第2步、第3步的结果，利用式(35)进行计算

f
(n)
k =

f
(n)
r,k(

1−
ẋ
(n)
r,k x

(n)
r,k + ẏ

(n)
r,k y

(n)
r,k

r
(n)
k c

) (35)

至此，可得坐标系映射后直角坐标系下的粒子状态

x
(n)
k =

[
x
(n)
k ẋ

(n)
k y

(n)
k ẏ

(n)
k f

(n)
k snr(n)k

]T
(36)

 

5    自适应过程噪声协方差矩阵

对于含有角度测量的目标运动分析，一般采用

极坐标系、对数极坐标系、修正极坐标系[24,25]下的

目标状态向量建模方法，以获得较高的滤波稳定性。

本文leg2段在直角坐标系下对目标状态向量建模，

估计结果可以直观地反映目标运动情况，但是稳定

性不够，容易导致滤波发散。导致此问题的原因是

目标状态更新时采用固定的过程噪声协方差矩阵，

重采样后的粒子在2维空间内的分布近似为矩形(如
图3(a)所示)。粒子相对于观测站方位线的切向偏

移一定时，距离较远的粒子方位误差较小，可以获

得更大的权重，导致粒子逐渐向远离观测站的方向

聚集，使系统陷入局部最优，最终造成滤波发散。

q1

针对此问题，以各粒子与观测站间距离作为其

空间分布特征，利用此特征自适应地调整过程噪声

协方差矩阵，令式(4)中的目标运动状态过程噪声

级 与粒子距离成正比，使重采样后的粒子在2维
空间内的分布近似为以目标方位线为轴的扇形(如
图3(b)所示)。由此可保证在滤波收敛前相距观测

站不同距离带内的粒子数近似一致，提高滤波稳定性。

rmax

qmax r
(n)
k x

(n)
k

设目标距离上限 对应的目标运动状态过程

噪声级为 ，对于距离为 的粒子 ，其过程

噪声级为

q
(n)
1 = qmax

r
(n)
k

rmax
(37)

 

6    算法实施流程

两级采样被动跟踪方法的实施步骤如下。步骤1，
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在极坐标系下，基于被动声纳Lofar谱，利用粒子

滤波TBD方法跟踪目标。步骤2，将极坐标系下的

粒子集映射至直角坐标系下。步骤3，在直角坐标

系下，基于被动声纳Lofar谱，利用粒子滤波TBD
方法跟踪目标。

针对观测站leg-by-leg机动模式的情况，须在

观测站转向前完成步骤2，即步骤1、步骤2须在第

1个直行段完成。 

7    仿真试验与结果分析
 

7.1  仿真场景设置

为了验证前述假设的合理性和所提算法的有效

性，并定量地分析算法性能，设置一种典型的被动

声呐水下目标跟踪场景，采用仿真方法进行试验研

究。下面说明仿真场景的设置流程。

8 kn 0◦

600 s

300 m 270◦

600 s

4 kn 45◦

175 Hz 12 dB

10 km 120◦

第1步假设相对运动态势。设观测站在搜索目

标时保持 航速、 航向的匀速直线运动，以发

现目标时刻为初始时刻，观测站转入leg-by-leg机

动模式，在原工况下继续直行 后，向左以

转向半径进行转向，将航向调整至 后直

行 。设具备线谱特征的目标保持匀速直线运

动，目标航速 ，目标航向 ，目标线谱固有

频率 ，线谱信噪比 ，初始时刻目标与

观测站距离 ，目标方位 。

上述假设的观测站、目标机动模式与实际情况

相符，且设置的观测站航速、发现目标距离、目标

航速、目标线谱固有频率及信噪比均为常规值，因

此认为这是一种较为典型的水下目标跟踪相对运动

态势，观测站与目标的运动轨迹如图4所示。

第2步基于假设的相对运动态势，计算目标方

位的变化情况，以及受多普勒效应影响后到达观测

站位置的目标线谱频率变化情况，结果如图5所示。

120◦ 124.6◦

0.02 Hz

由图5可知，对于leg1段(0～600 s)，目标方位

由 逐渐增大至 ，目标方位变化速度较为

稳定，目标频率变化幅度小于 。由此可证，

第4节构建低维目标状态向量时假设目标位变率恒

定且线谱多普勒频移恒定是合理的。对于 l eg2
段(720～1320 s)，观测站的转向造成相对运动态势

变化，进而导致目标的方位及线谱频率均发生了较

大程度的变化，此时系统具有较强的可观测性，利

于目标运动参数的估计，与第3节可观测性分析的

结论一致。

[0, 360]
◦

0.2◦ [150, 200] Hz

0.1 Hz 1800× 500

10 s

第3步仿真各观测时刻的Lofar谱数据。设被动

声呐Lofar谱观测的方位范围为 ，方位单元

间隔为 ，频率范围为 ，频率单元间

隔为 ，观测区域包括 个方位-频率

观测单元，观测时间间隔 。根据上述设置的Lo-
far谱显示特性，结合第2步计算的目标方位及线谱

频率变化情况，利用2.2节量测模型，计算各观测

时刻的Lofar谱数据。初始时刻Lofar谱仿真值如图

6所示，图6(a)中目标方位、频率对应的观测单元

位于红色圆中，将目标所在的局部区域放大显示如

图6(b)。 

7.2  可观测性验证

对于7.1节设置的仿真场景，计算机动过程中

的目标距离估计误差的Cramer-Rao下界(Cramer-
Rao Lower Bound, CRLB)，结果如图7所示。

0 ∼ 600 s

由图7分析可知，随着观测时间增长，累计观

测量增多，目标距离估计误差CRLB逐渐下降。在

leg1段( )CRLB并非无穷大，认为对目标具

 

 
图 3 粒子分布示意图

 

 
图 4 相对运动态势

2810 电   子   与   信   息   学   报 第 43 卷



73.6 km

600 s

750 s 1.0 km 960 s

0.1 km

备可观测性，但leg1段最终时刻的CRLB依然大于

，即可观测性很弱，无法实现对目标运动

状态的估计。第 开始转向后，CRLB迅速减

小，第  CRLB减小至 ，第  CRLB
减小至 ，说明转向对于系统可观测性能的提

升是明显的，目标在leg2具备较强的可观测性，利

于目标运动状态估计。上述仿真结果与第3节可观

测性分析的结论一致。 

7.3  目标距离估计性能验证

对于7.1节设置的仿真场景，分别用传统的高

维采样粒子滤波TBD方法以及本文所提两级采样

粒子滤波TBD方法对数据进行处理，对于粒子数

为1000～10000间隔1000变化的情况，各自进行

50次蒙特卡罗仿真。对于两级采样方法，将极坐

标系下的粒子集映射至直角坐标系时，式(18)中初

始分布方差设置为极坐标系下粒子集状态的方差乘

以0.5。
最终时刻的距离估计误差小于真实距离的10%

时判定滤波收敛，可计算各粒子数情况下的滤波收

敛率。在滤波收敛的情况下，将各次蒙特卡罗仿真

的最终时刻距离估计误差进行平均，得到各粒子数

情况下的平均距离估计误差。在滤波收敛的情况

下，将目标距离估计误差随时间变化趋势作为滤波

收敛情况，对各粒子数情况下各次蒙特卡罗仿真的

滤波收敛情况进行平均，可得高维采样方法和两级

采样方法的平均滤波收敛情况。

需要说明的是，高维采样方法在各观测时刻均

对式(1)所示的6维目标状态向量进行采样，因此在

初始时刻即可估计目标位置进而计算距离估计误

差；两级采样方法在第1级采样时并不包含目标位

置信息，在第2级采样时才可估计目标位置，因此

距离估计误差在第2级采样后才可计算。各粒子数

情况的收敛率如图8所示，各粒子数情况的平均距

离估计误差如图9所示，传统方法和所提方法的距

离估计误差变化情况如图10所示。

由图8分析可知，两级采样方法的滤波收敛率

接近100%，高维采样方法的滤波收敛率随着粒子

数的增加逐渐增大，所提方法相较于传统方法的滤

波收敛率增大均值约47.6%。

由图9分析可知，随着粒子数的增加，两级采

 

 
图 5 目标方位及频率变化情况

 

 
图 6 初始时刻Lofar谱仿真结果

 

 
图 7 目标距离估计误差CRLB
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样方法的距离估计误差基本呈单调下降趋势，所提

方法相较于传统方法的距离估计误差有显著减小，

在不同粒子数情况下的误差减小均值约为329 m。

0 ∼ 600 s

600 s

由图10分析可知，高维采样方法和两级采样方

法首次计算的距离估计误差较为接近，这是由于粒

子初始化时依据同样的目标距离分布特性，初次采

样时刻的距离估计值近似为目标距离期望值。在

leg1段( )，高维采样方法的距离估计误差

逐渐增大，原因是目标状态更新时采用固定的过程

噪声协方差矩阵，导致粒子逐渐向远离观测站的方

向聚集；两级采样方法由于采用了第5节所示的自

适应过程噪声协方差矩阵，距离估计误差并未增

大，具备一定的滤波稳定性。第 开始转向后，

两级采样方法以较短时间实现滤波收敛，高维采样

方法在转向时刻的距离估计误差较大且收敛速度较

慢导致收敛时间较长，所提方法相较于传统方法的

滤波收敛时间缩短均值约450 s。

由上述分析可知，本文所提两级采样方法可增

大滤波收敛率、减小距离估计误差、缩短滤波收敛

时间，算法有效性得证。以滤波收敛率和目标距离

估计误差为评价指标，两级采样方法在粒子数为

1000情况下的性能优于高维采样方法在粒子数为

10000情况下的性能，说明本文提出方法与传统方

法相比可将粒子采样效率提高至少10倍。 

8    海试数据运用

1800 s

352◦ 9 km

7 kn 265◦ 620 s

580 s

90◦ 5.3 kn 600 s

7.8 kn 300 s

250◦ 300 800 s 183◦

800 s 242◦

海试数据来源于某次综合性水声试验，探测装

备为被动拖线阵声呐，目标为具备线谱特征的合作

声源。数据时长 ，初始时刻目标相对观测站

的方位为 ，目标与观测站间距离为 。观测

站以 航速、 航向直行 后，以固定转

向半径进行逆时针转向，转向段时长 ，完成转

向后的航向角为 ，以 航速直行 。

leg1为转向前的620s，leg2为转向后的600s。合作

目标航速稳定在 左右，初始时刻至第 目

标航向为 ，第 ～ 目标航向约为 ，

第 至最终时刻目标航向为 。观测站和目标

航迹如图11，经、纬度坐标刻度的整数部分用字母

替代显示。

初始时刻Lofar谱如图12所示，图12(a)中目标

方位、频率对应的观测单元位于红色圆中，将目标

所在的局部区域放大显示如图12(b)。
由于被动拖线阵声呐存在左右舷模糊现象，因

此图12(a)以观测站航向为轴左右对称。由图12(b)
可知，目标方位、频率对应的观测单元及其相邻方

位观测单元能量较强，原因是单帧处理利用的时间

长度内目标方位发生变化。利用本文提出的两级采

样粒子滤波TBD方法对数据进行处理，设粒子数

为10000，进行100次蒙特卡罗试验，将各次计算最

终时刻的目标距离估计误差从小到大排列，结果如

图13所示。

根据目标和观测站经纬度可计算最终时刻目标

的真实距离为9.9 km。假设最终时刻的距离估计误

 

 
图 8 各粒子数情况的滤波收敛率

 

 
图 9 各粒子数情况的距离估计误差

 

 
图 10 距离估计误差随时间变化情况

 

 
图 11 观测站和目标航迹
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差小于真实距离的10%时判定滤波收敛，由图13可
知滤波收敛率为92%。在滤波收敛的情况下，将各

次蒙特卡罗计算的最终时刻距离估计误差进行平

均，可得平均距离估计绝对误差为425.6 m，平均

相对误差为4.3%。计算结果可基本满足实际探测需

求，所提算法可行性和有效性得证。

基于海试数据计算的滤波收敛率略小于仿真计

算结果，一方面原因是系统模型假设目标信噪比恒

定，而海洋环境的复杂性导致目标能量较大幅度变

化；另一方面原因是系统模型假设目标保持匀速直

线运动，而利用的这段数据中目标进行了两次转向

机动。由此也得到一个初步印象，该方法对目标信

噪比和目标状态模型具有一定的稳健性。 

9    结论

本文针对被动声呐方位-频率观测情况下粒子

滤波检测前跟踪算法中高维采样效率低的问题，利

用leg-by-leg机动可观测性特点，在前、后直行段

分别建立极坐标系和直角坐标系下的目标状态模

型，通过两级采样将一个高维采样问题变为两个低

维采样问题，从而改善粒子的采样效率。为避免粒

子滤波陷入局部最优，提出根据各粒子的空间分布

特征自适应地调整过程噪声协方差矩阵，从而改善

滤波的收敛性。利用仿真试验和海试数据对算法的

可行性和有效性进行了验证。仿真结果表明，对于

典型的水下目标跟踪场景，所提方法与传统方法相

比，可使滤波收敛率增大约47.6%，距离估计误差

减小约329 m，滤波收敛时间缩短约450 s。
本文基于粒子滤波检测前跟踪算法进行讨论，

所提方法同样适用于先检测再跟踪的情况。对于水

下目标线谱频率极低导致转向前后多普勒频移难以

被观测的情况，利用方位-频率测量的被动跟踪退

化为基于线谱特征的纯方位特征辅助跟踪。

参 考 文 献

HO K C and  CHAN Y T.  An  asymptotically  unbiased

estimator  for  bearings-only  and  Doppler-bearing  target

motion  analysis[J].  IEEE  Transactions  on  Signal

Processing,  2006,  54(3):  809–822.  doi:  10.1109/TSP.

2005.861776.

[1]

LEE M H, MOON J H, KIM I S, et al. Pre-processing faded

measurements  for  bearing-and-frequency  target  motion

analysis[J]. International Journal of Control, Automation,

and Systems, 2008, 6(3): 424–433.

[2]

SALMOND D J and BIRCH H. A particle filter for track-

before-detect[C].  2001  American  Control  Conference,

Arlington, USA, 2001: 3753–3760.

[3]

RUTTEN M G, GORDON N J, and MASKELL S. Efficient

particle-based track-before-detect in Rayleigh noise[C]. The

7th  International  Conference  on  Information  Fusion,

Stockholm, Sweden, 2004.

[4]

BESKOS A, CRISAN D, and JASRA A. On the stability of

sequential Monte Carlo methods in high dimensions[J]. The

Annals of Applied Probability, 2014, 24(4): 1396–1445.

[5]

CHEN Z. Bayesian filtering: From Kalman filters to particle

filters,  and  beyond[R].  Hamilton:  McMaster  University,

2003.

[6]

DAUM F and  HUANG J.  Curse  of  dimensionality  and

particle  filters[C].  2003  IEEE  Aerospace  Conference

Proceedings, Big Sky, USA, 2003: 1979–1993.

[7]

SEPTIER F, PANG S K, CARMI A, et al.  On MCMC-

based particle methods for Bayesian filtering: Application to

multitarget  tracking[C].  The  3rd  IEEE  International

Workshop  on  Computational  Advances  in  Multi-Sensor

[8]

 

 
图 12 初始时刻Lofar谱实测结果

 

 
图 13 目标距离估计误差

第 1 0期 奚  畅等：基于leg-by-leg机动的两级采样被动跟踪方法 2813

http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776
http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776
http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776
http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776
http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776
http://dx.doi.org/10.1109/TSP.2005.861776


Adaptive  Processing,  Aruba,  Netherland Antilles,  2009:

1280–1287.

梁新华, 潘泉, 杨峰, 等. 基于两级采样的粒子滤波检测前跟踪

算法[J]. 系统工程与电子技术, 2011, 33(9): 1921–1926. doi:

10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02.

LIANG Xinhua, PAN Quan, YANG Feng, et al. Particle

filter track-before-detect algorithm based on tow-hierarchy

sampling[J].  Systems Engineering and Electronics,  2011,

33(9): 1921–1926. doi: 10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02.

[9]

梁新华, 梁彦, 潘泉, 等. 一种基于局部搜索采样的粒子滤波检

测前跟踪算法[J]. 控制与决策, 2012, 27(12): 1912–1916. doi:

10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019.

LIANG Xinhua, LIANG Yan, PAN Quan, et al. A particle

filter track-before-detect algorithm based on local search

sampling[J]. Control and Decision, 2012, 27(12): 1912–1916.

doi: 10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019.

[10]

CASELLA G and ROBERT C P. Rao-Blackwellisation of

sampling schemes[J]. Biometrika, 1996, 83(1): 81–94. doi:

10.1093/biomet/83.1.81.

[11]

H1

LI  W and JIA Y.  Rao-Blackwellised  unscented  particle

filtering  for  jump  Markov  non-linear  systems:  An  

approach[J]. IET Signal Processing,  2011, 5(2): 187–193.

doi: 10.1049/iet-spr.2009.0306.

[12]

AMOR  N,  CHEBBI  S,  and  BOUAYNAYA  N.  A

comparative study of particle filter, PMCMC and mixture

particle filter methods for tracking in high dimensional state

spaces[C]. The 3rd International Conference on Automation,

Control, Engineering and Computer Science, 2016: 846–850.

[13]

BESKOS A, CRISAN D, JASRA A, et al. A stable particle

filter for a class of high-dimensional state-space models[J].

Advances in Applied Probability, 2017, 49(1): 24–48. doi:

10.1017/apr.2016.77.

[14]

BUGALLO M F and DJURIĆ  P M. Particle filtering in

high-dimensional systems with Gaussian approximations[C].

2014 IEEE International Conference on Acoustics, Speech

and Signal Processing, Florence, Italy, 2014: 8013–8017.

[15]

FAWCETT J A. TMA Performance for Towed Arrays of

Low Manoeuvrability[M]. CHAN Y T. Underwater Acoustic

Data Processing. Dordrecht: Springer, 1989: 467–472.

[16]

LE  CADRE  J  E  and  JAUFFRET  C.  Discrete-time

observability and estimability analysis  for bearings-only

target motion analysis[J]. IEEE Transactions on Aerospace

[17]

and  Electronic  Systems,  1997,  33(1):  178–201.  doi:

10.1109/7.570737.

JAUFFRET C and PILLON D. Observability in passive

target motion analysis[J]. IEEE Transactions on Aerospace

and  Electronic  Systems,  1996,  32(4):  1290–1300.  doi:

10.1109/7.543850.

[18]

RISTIC  B  and  ARULAMPALAM  M  S.  Tracking  a

manoeuvring  target  using  angle-only  measurements:

Algorithms and performance[J].  Signal Processing,  2003,

83(6): 1223–1238. doi: 10.1016/S0165-1684(03)00042-2.

[19]

BECKER K. A general  approach to TMA observability

from  angle  and  frequency  measurements[J].  IEEE

Transactions on Aerospace and Electronic Systems, 1996,

32(1): 487–494. doi: 10.1109/7.481293.

[20]

夏佩伦, 李长文. 水下目标跟踪与攻击新理论[M]. 北京: 国防

工业出版社, 2016: 86–91.

XIA Peilun and LI Changwen. New Theory of Underwater

Target Tracking and Attack[M]. Beijing: National Defense

Industry Press, 2016: 86–91.

[21]

杜选民, 周胜增, 高源. 声纳阵列信号处理技术[M]. 北京: 电子

工业出版社, 2018: 165–166.

DU Xuanmin, ZHOU Shengzeng, and GAO Yuan. Array

Signal  Processing  Techniques  for  Sonar[M].  Beijing:

Electronic Industry Press, 2018: 165–166.

[22]

盛骤, 谢式千, 潘承毅. 概率论与数理统计[M]. 3版. 北京: 高

等教育出版社, 2001.

[23]

AIDALA V J and HAMMEL S E. Utilization of modified

polar  coordinates  for  bearings-only  tracking[J].  IEEE

Transactions on Automatic Control, 1983, 28(3): 283–294.

doi: 10.1109/TAC.1983.1103230.

[24]

ARULAMPALAM S and RISTIC B. Comparison of  the

particle filter with range-parameterized and modified polar

EKFs for angle-only tracking[C].  SPIE 4048, Signal and

Data Processing of Small Targets 2000, Orlando, United

States, 2000: 288–299. doi: 10.1117/12.391985.

[25]

奚　畅：男，1992年生，博士生，研究方向为水声信号与信息处理.

蔡志明：男，1962年生，教授，博士生导师，研究方向为水声信号

与信息处理.

袁　骏：男，1979年生，讲师，研究方向为水声信号与信息处理.

责任编辑：余　蓉

2814 电   子   与   信   息   学   报 第 43 卷

http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.1093/biomet/83.1.81
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1017/apr.2016.77
http://dx.doi.org/10.1109/7.570737
http://dx.doi.org/10.1109/7.543850
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
10.1117/12.391985
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.1093/biomet/83.1.81
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1017/apr.2016.77
http://dx.doi.org/10.1109/7.570737
http://dx.doi.org/10.1109/7.543850
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
10.1117/12.391985
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1001-506X.2011.09.02
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.13195/j.cd.2012.12.155.liangxh.019
http://dx.doi.org/10.1093/biomet/83.1.81
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1049/iet-spr.2009.0306
http://dx.doi.org/10.1017/apr.2016.77
http://dx.doi.org/10.1109/7.570737
http://dx.doi.org/10.1109/7.543850
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1016/S0165-1684(03)00042-2
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/7.481293
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
http://dx.doi.org/10.1109/TAC.1983.1103230
10.1117/12.391985

	1 引言
	2 系统模型
	2.1 目标状态模型
	2.2 量测模型

	3 leg-by-leg机动可观测性分析
	4 两级采样方法
	5 自适应过程噪声协方差矩阵
	6 算法实施流程
	7 仿真试验与结果分析
	7.1 仿真场景设置
	7.2 可观测性验证
	7.3 目标距离估计性能验证

	8 海试数据运用
	9 结论

