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题目：改进的变速率粒子滤波及其在机动目标跟踪中的应用 

目的：针对一类特定的机动目标跟踪问题（目标长时间近似匀速直线运动，偶尔强机动运动），提出一种兼

顾机动期间跟踪精度与非机动期间系统负担的非线性滤波方法。 

创新点：提出便于工程应用的基于笛卡尔坐标系的变速率模型和改进的变速率粒子滤波；提出机动检测方

法而非多模型方法动态调整变速率粒子滤波的核心参数。通过在改进的变速率粒子滤波中嵌入无

味粒子滤波，进一步改进估计精度。 

方法：首先，提出笛卡尔坐标系下的变速率采样模型。此时状态驻留时间不再与测量周期保持一致，从而

可以减少目标非机动期间的状态更新次数。其次，提出一种基于机动检测的改进变速率粒子滤波方

法，当目标机动或非机动时，动态调整变速率模型的 Gamma 分布参数。目标机动时，状态更新更

频繁，粒子分布范围更广；目标非机动时，状态更新次数较少，降低系统存储和计算负担。最后，

在改进的变速率粒子滤波中采用无味粒子滤波，进一步提高估计精度。 

结论：改进的变速率粒子滤波方法采用笛卡尔系而非本体坐标系，需要的先验信息更少，更便于工程应用。

通过动态调整算法中的分布参数，采用无味粒子滤波方法，可以兼顾目标在非机动和机动期间的跟

踪性能，同时降低系统的计算和存储负担。 
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