
 
 
计算机工程与应用    2008 44 (32): 60-63    ISSN: 1002-8331   CN: 11-2127/TP  

 

理论研究 扩展功能 

本文信息

 Supporting info

 PDF(733KB)

 [HTML全文](0KB)

 参考文献

服务与反馈
 把本文推荐给朋友   

 加入我的书架 

 加入引用管理器

 复制索引

 Email Alert 

 文章反馈

 浏览反馈信息

相关信息

  本刊中 包含“无迹卡尔曼滤波器”
的 相关文章 
本文作者相关文章 

· 汲清波  

· 冯 驰  

· 吕晓凤  

UKF、PF与UPF跟踪性能的比较 

汲清波,冯 驰,吕晓凤

哈尔滨工程大学 信息与通信工程学院，哈尔滨 150001 

收稿日期 2008-1-16   修回日期 2008-9-19   网络版发布日期   2008-11-9   接受日期    

摘要  无迹卡尔曼滤波器（UKF）是用一系列确定样本来逼近状态的后验概率密度，对任何非线性高斯系统都有
较好的跟踪性能。粒子滤波器（PF）是用随机样本来近似状态后验概率密度函数，适用于任何非线性非高斯系
统，但当似然函数出现在转移概率密度函数的尾部或者在高精度测量的场合，PF的跟踪性能降低。针对强非线
性、非高斯系统、高精度测量的环境，文中提出采用UPF算法进行跟踪，并对PF、UKF和UPF三种跟踪算法进行了仿
真，结果表明，UPF的跟踪精度要远高于PF、UKF的精度。 
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Camparing of target-tracking performances of UKF，PF and UPF 
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  Abstract
  Unscented Kalman Filter（UKF） used a series of deterministic samples to approximate the state posterior probability 
density，and had better tracking performance for arbitrary nonlinear systems under the Gaussian conditions.PF（Particle 
Filter） used the random samples to approximate the state posterior probability density，and was suitable for any 
nonlinear/ non-Gaussian systems.When the likelihood function appeared at the tail of the transfer probability density or 
observation model had higher precise，PF tracking performance reduced.Simulations about the strong-nonlinear，non-
Gaussian and high precision measurements were done.Results showed that the tracking precision of UPF was far higher 
than that of PF and UKF.
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