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一种改进重采样的粒子滤波算法

李善姬，禹爱兰
（延边大学工学院，吉林延吉１３３００２）

摘要：粒子滤波算法中重采样是解决粒子退化的一种重要方法，但重采样会导致粒子多样性的损
失。针对这一问题，对基本重采样算法进行了改进。改进算法首先按基本重采样思想找到权值大的
粒子进行复制，然后借鉴遗传算法进行交叉和变异操作，其中变异由变异尺度因子和粒子集的均值
来实现。利用改进重采样的粒子滤波算法对经典纯方位目标跟踪问题进行了仿真，仿真结果表明，
改进算法具有更好的跟踪精度。
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１ 引言
粒子滤波器（Ｐａｒｔｉｃｌｅ Ｆｉｌｔｅｒ）利用一些随机样本

（粒子）来表示系统随机变量的后验概率分布，它不
依赖于系统模型或观测方程的线性程度和状态的分
布，克服了以往基于线性高斯滤波方法的缺点，适用
于难以进行线性化、难以高斯近似处理以及处理后
性能较差的情况。粒子滤波以其突出的优点成为当
前非线性估计领域的一个热门研究方向，并得到了
广泛的应用［１ － ３］。在粒子滤波器中，普遍存在的一
个问题是粒子退化问题，即经过几次迭代之后，很多

粒子的权值变得很小甚至接近于零，这些小权值粒
子在重要度更新的时候虽然还要参与计算，但是对
整个系统的贡献很小，基本上属于无用的粒子，这样
不仅要浪费大量的计算资源，同时也容易造成跟踪
精度降低甚至可能会丢失目标。粒子重采样是解决
粒子退化的一种重要方法，常用的重采样算法有多
项式重采样、残差重采样、分层重采样、系统重采样
等。这些算法通过增加粒子的有效性解决了粒子退
化问题。重采样后，重要度高的粒子通过重采样被
多次选取，这在一定程度上损失了粒子的多样性，即
所谓的粒子枯竭，会导致滤波性能下降。针对这一
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问题，有不少关于将遗传机制引入到重采样过程中
的研究［４，５］。本文在改进重采样算法时，在基本重
采样的基础上借鉴遗传算法中的交叉和变异操作，
通过对粒子进行重组和变异，保证了粒子的多样性。
利用改进算法对纯方位跟踪问题进行了仿真，结果
表明了算法的有效性。

２ 改进重采样的粒子滤波算法
２ ．１ 粒子滤波及其存在的主要问题

粒子滤波是一种基于蒙特卡罗方法的贝叶斯状
态估计算法，其中状态的后验概率密度ｐ（ｘｋ ｜ ｚ１：ｋ）
由一组具有权值的粒子

ｘｉｋ － １，ｗｉｋ( )－ １ ，ｉ ＝ １，２，…，{ }Ｎ
来近似。每一时刻从提议分布ｑ（ｘｉｋ ｜ ｘｉｋ － １，ｚ１：ｋ）中
采样新的粒子ｘｉｋ，并根据观测密度和贝叶斯规则计
算新的权值ｗｉｋ，将权值归一化之后，ｋ时刻的后验
概率密度可以由一组新的粒子｛ ｘｉｋ，ｗ( )ｉｋ ，ｉ ＝ １，２，
…，Ｎ｝来表达。

基本粒子滤波算法如下。
步骤１：初始化
ｋ ＝ ０时刻，从初始的先验分布ｐ（ｘ０）采样Ｎ个

初始粒子ｘｉ０（ｉ ＝ １，…，Ｎ）。
步骤２：状态更新
（１）ｋ时刻采样粒子集ｘｉｋ ～ ｑ（ｘｉｋ ｜ ｘｉｋ － １，ｚ１：ｋ）
（２）计算权值

ｗｉｋ ＝
１
Ｎ
ｐ（ｚｋ ｜ ｘｉｋ）ｐ（ｘｉｋ ｜ ｘｉｋ － １）
ｑ（ｘｉｋ ｜ ｘｉｋ － １，ｚ１：ｋ） （１）

（３）归一化权值
珘ｗｉｋ ＝

ｗｉｋ

∑
Ｎ

ｊ ＝ １
ｗｊｋ

（２）

步骤３：重采样
从粒子集ｘ{ }ｉｋ 中根据权值珘ｗ{ }ｉｋ 重新采样得到

新的Ｎ个粒子集珓ｘ{ }ｉｋ ，并重新分配粒子权值ｗｉｋ ＝
珘ｗｉｋ ＝ １ ／ Ｎ。

步骤４：状态估计
ｘ^ｋ ＝ ∑

Ｎ

ｉ ＝ １
ｗｉｋ珓ｘ ｉｋ （３）

步骤５：ｋ ＝ ｋ ＋ １，返回步骤２。
在基本粒子滤波算法中，普遍存在的一个问题

是粒子退化问题，即经过几次迭代之后，差不多所有
粒子的权值都趋于零。已经证明，重要性权值的方

差随着时间递增而增大，所以要完全消除退化现象
是不可能的。粒子退化意味着大量的计算都用来更
新粒子，而这些粒子对逼近后验概率密度
ｐ（ｘｋ ｜ ｚ１：ｋ）的贡献几乎为零。通过重采样后得到新
的粒子和权值，可以有效地防止退化问题，但同时带
来的另一个问题是会引起粒子的枯竭，也就是权值
较小的粒子被去除，而权值较高的粒子被多次采样，
这将导致采样结果中包含许多重复的粒子，会损失
掉粒子的多样性，使得滤波性能下降。特别是在样
本受限的条件下，粒子枯竭现象对于滤波精度的影
响更为明显，甚至可能会导致滤波发散现象。
２ ．２ 改进的重采样算法

为了改善重采样带来的粒子多样性损失，有不
少研究是将遗传算法引入到粒子滤波的重采样过程
中。文献［４］的遗传重采样粒子滤波器是首先对状
态进行二进制编码，然后再按照设定的选择、交叉、
变异概率对于粒子集依次进行相应的算子计算，最
后对粒子集进行二进制解码后得到最终的重采样粒
子集。文献［５］的遗传重采样是采用十进制对粒子
进行编码，遗传过程首先进行选择操作，然后对被选
择保留下来的个体点进行两两配对，按照一定概率
进行交叉操作，最后根据某个概率，对个体进行十进
制变异操作。本文在改进重采样算法时，借鉴遗传
算法中交叉和变异的概念，在基本重采样的基础上
对算法进行了改进。首先按基本重采样思想找到权
值较大的粒子进行复制，然后按照某一交叉概率ｐｃ
随机选择两个粒子按照下面的公式进行交叉：

ｘｉｋ
ｃ
＝αｘｉｋ ＋（１ －α）ｘｊｋ

ｘ ｊｋ
ｃ
＝αｘｊｋ ＋（１ －α）ｘｉｋ

（４）

上述交叉算法只是形式上解决了粒子枯竭问
题，因为尽管所有粒子是不同的，但经过多次迭代
后，它们将会非常接近，这对粒子的多样性是不利
的。借鉴遗传算法中变异的概念在某一变异概率
ｐｍ下再进行如下变异操作：

ｘｉｋ
ｍ
＝ ｘｉｋ ＋ ａｂ （５）

式中，ａ为变异尺度因子，ｂ取粒子集ｘ{ }ｉｋ 的均值。
上述借鉴遗传操作的改进重采样算法描述如下：
（１）按基本重采样方法根据权值珘ｗｉｋ利用轮盘赌

的方法选择Ｎ个粒子ｘ{ }ｉｋ ；
（２）按交叉概率ｐｃ，根据式（４）进行交叉操作，

得到交叉后的粒子集ｘ{ }ｉｋ ｃ；
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（３）按变异概率ｐｍ，根据式（５）进行变异操作，
得到变异后的粒子集ｘ{ }ｉｋ ｍ。

完成上述步骤的重采样后，重新计算权值并归
一化。

３ 仿真结果及分析
纯方位目标跟踪在许多领域尤其是军事领域

（航空、航海、水下）具有非常广泛的应用，其基本问
题是根据受到噪声污染的传感器方位数据来估计目
标的轨迹（即位置和速度）。纯方位跟踪是一类典型
的目标运动分析问题，可以使用非线性状态空间模
型来描述，由于它具有可观测性较弱的特点，通常是
一个非线性估计问题。有关基于粒子滤波的纯方位
目标跟踪研究［６，７］也有不少。

下面利用本文提出的改进重采样的粒子滤波算
法对经典的纯方位跟踪问题进行仿真，并将仿真结
果与基本粒子滤波算法进行比较。

假设目标在ｘ － ｙ平面的运动方程为
Ｘｋ ＝ ＡＸｋ － １ ＋ Ｃｕｋ （６）

观测方程为
ｚｋ ＝ ａｒｃｔａｎ ｙｋ ／ ｘ( )ｋ ＋ ｖｋ （７）

式（６）中：

Ａ ＝

１ １ ０ ０
０ １ ０ ０
０ ０ １ １











０ ０ ０ １

，Ｃ ＝
０．５ ０
１ ０
０ ０ ．５











０ １

，

Ｘｋ ＝ ｘ，ｘ，ｙ，[ ]ｙ Ｔ
ｋ表示目标ｋ时刻的状态向量，ｕｋ

＝ ｕｘ，ｕ[ ]ｙ Ｔｋ是系统噪声。ｘ和ｙ代表目标的位置，
ｘ和ｙ代表目标的速度。系统噪声ｕｋ是零均值的
高斯白噪声，协方差为

Ｑ ＝ ｄｉａｇ ０ ．００１２，０ ．００１[ ]２

观测噪声ｖｋ也是零均值的高斯白噪声，方差为ｒ ＝
０ ．００５２。目标初始状态为

ｘ１ ＝ － ０ ．００５，０ ．００１，０ ．７，－ ０ ．[ ]０５５ Ｔ

初始方差为
Ｐ１ ＝ ｄｉａｇσ２１，σ２２，σ２３，σ[ ]２４

式中，σ１ ＝ ０００１，σ２ ＝ ０００２，σ３ ＝ ０００２，σ４ ＝ ０００１。
仿真的时间步长为２５，粒子数为１００。为了定量比
较算法性能，定义一次独立实验的均方根误差为

ＭＳＥ ＝ １
Ｔ∑

Ｔ

ｋ ＝ １
ｘ^ｋ － ｘ( )ｋ槡

２ （８）
式中，Ｔ表示一次实验的时间步长，^ｘｋ表示ｋ时刻

的估计值，ｘｋ表示ｋ时刻的真实值。
图１为单次实验目标真实轨迹与基本重采样粒

子滤波器跟踪结果，图２为单次实验目标真实轨迹
与改进粒子滤波器（本文算法）跟踪结果。

图１ 目标真实轨迹与ＰＦ跟踪轨迹
Ｆｉｇ．１ Ｒｅａｌ ｔａｒｇｅｔ ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ ａｎｄ ＰＦ ｔｒａｃｋｉｎｇ ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ

图２ 目标真实轨迹与改进ＰＦ跟踪轨迹
Ｆｉｇ．２ Ｒｅａｌ ｔａｒｇｅｔ ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ ａｎｄ ｉｍｐｒｏｖｅｄ ＰＦ ｔｒａｃｋｉｎｇ ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ

表１表示２０次独立实验后，两种（基本重采样
和改进重采样）ＰＦ算法的ｘ坐标和ｙ坐标的均方根
误差平均值。

表１ ｘ、ｙ坐标的ＭＳＥ
Ｔａｂｌｅ １ Ｔｈｅ ＭＳＥ ｏｆ ｘ ａｎｄ ｙ ａｘｉｓ

算法 ＭＳＥ
ｘ坐标 ｙ坐标

ＰＦ ０．０１９ ８０４ ３５ ０．０９６ ４９１ ２５
改进ＰＦ ０．０１２ ０５０ ４６ ０．０８６ １６９ ５８

从仿真结果可看出，采用改进重采样算法的ＰＦ
跟踪结果在ｘ坐标和ｙ坐标上都具有更小的误差和
更好的跟踪精度，说明了改进算法的有效性。虽然
遗传代数不需要取较大的值，但是当粒子数增加时，
改进算法的运算量和运算时间会有所增加。

４ 结束语
本文对粒子滤波重采样算法进行了改进，在基

本重采样算法的基础上，借鉴遗传算法中交叉和变
异的概念对粒子进行重组和变异，改善了重采样带
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来的粒子多样性的损失。利用改进算法在ＭＡＴＬＡＢ
环境下对经典的纯方位跟踪问题进行了仿真，仿真
结果说明利用改进算法的粒子滤波器具有较好的跟
踪性能，但同时运算量也有所增加。
参考文献：
［１］ Ｈｕｅ Ｃ，Ｃａｄｒｅ Ｌ． Ｓｅｑｕｅｎｔｉａｌ Ｍｏｎｔｅ Ｃａｒｌｏ ｍｅｔｈｏｄｓ ｆｏｒ ｍｕｌｔｉｐｌｅ

ｔａｒｇｅｔ ｔｒａｃｋｉｎｇ ａｎｄ ｄａｔａ ｆｕｓｉｏｎ［Ｊ］． ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｎ Ｓｉｇ
ｎａｌ Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，２００２，５０（２）：３０９ － ３２５．

［２］ Ａｒｕｌａｍｐａｌａｍ Ｓ，Ｍａｓｋｅｌｌ Ｓ，Ｇｏｒｄｏｎ Ｎ，ｅｔ ａ１．Ａ ｔｕｔｏｒｉａｌ ｏｎ ｐａｒ
ｔｉｃｌｅ ｆｉｌｔｅｒｓ ｆｏｒ ｏｎ － ｌｉｎｅ ｎｏｎ － ｌｉｎｅａｒ ／ ｎｏｎ － Ｇａｕｓｓｉａｎ Ｂａｙｅｓｉａｎ
ｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］． ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｎ Ｓｉｇｎａｌ Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，２００２，
５０（２）：１７４ － １８８．

［３］ 李勇，汪立新，郑海伟．一种改进的粒子滤波算法［Ｊ］．
电讯技术，２００９，４９（１）：５０ － ５３．
ＬＩ Ｙｏｎｇ，ＷＡＮＧ Ｌｉ － ｘｉｎ，ＺＨＥＮＧ Ｈａｉ － ｗｅｉ ． Ａｎ Ｉｍｐｒｏｖｅｄ
Ｐａｒｔｉｃｌｅ Ｆｉｌｔｅｒ Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］． Ｔｅｌｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，
２００９，４９（１）：５０ － ５３． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［４］ 叶龙，王京玲，张勤．遗传重采样粒子滤波器［Ｊ］．自动
化学报，２００７，３３（８）：８８５ － ８８７．
ＹＥ Ｌｏｎｇ，ＷＡＮＧ Ｊｉｎｇ － ｌｉｎｇ，ＺＨＡＮＧ Ｑｉｎ． Ｇｅｎｅｔｉｃ Ｒｅｓａｍ
ｐｌｉｎｇ Ｐａｒｔｉｃｌｅ Ｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］． Ａｃｔａ Ａｕｔｏｍａｔｉｃａ Ｓｉｎｉｃａ，２００７，３３
（８）：８８５ － ８８７． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［５］ 刘刚，梁晓庚．遗传重采样粒子滤波的目标跟踪研究
［Ｊ］．计算机工程与应用，２０１０，４６（１９）：１９６ － １９９．
ＬＩＵ Ｇａｎｇ，ＬＩＡＮＧ Ｘｉａｏ － ｇｅｎｇ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｔａｒｇｅｔ ｔｒａｃｋｉｎｇ
ｂａｓｅｄ ｏｎ Ｇｅｎｅ Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ′ ｓ Ｒｅｓａｍｐｌｉｎｇ Ｐａｒｔｉｃｌｅ Ｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．

Ｃｏｍｐｕｔｅｒ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ ａｎｄ Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１０，４６（１９）：１９６ －
１９９． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［６］ 匡兴红，邵惠鹤．改进的ＳＲＣＤＫＦ － ＰＦ算法及在ＢＯＴ系
统中的应用［Ｊ］．系统仿真学报，２００８，２０（６）：１５０８ －
１５１０，１５１４．
ＫＵＡＮＧ Ｘｉｎｇ － ｈｏｎｇ，ＳＨＡＯ Ｈｕｉ － ｈｅ． Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ ｏｆ Ｉｍ
ｐｒｏｖｅｄ ＳＲＣＤＫＦ － ＰＦ ｆｏｒ ＢＯＴ Ｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｓｙｓｔｅｍ
Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ，２００８，２０（６）：１５０８ － １５１０，１５１４． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［７］ 冯驰，吕晓凤，汲清波．粒子滤波理论及其在目标跟踪中的
应用［Ｊ］．计算机工程与应用，２００８，４４（６）：２４６－ ２４８．
ＦＥＮＧ Ｃｈｉ，ＬＶ Ｘｉａｏ － ｆｅｎｇ，ＪＩ Ｑｉｎｇ － ｂｏ．Ｐａｒｔｉｃｌｅ ｆｉｌｔｅｒｉｎｇ ｔｈｅｏｒｙ
ａｎｄ ｉｔｓ ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ ｉｎ ｔａｒｇｅｔ ｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］． Ｃｏｍｐｕｔｅｒ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ
ａｎｄ Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２００８，４４（６）：２４６－ ２４８． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

作者简介：
李善姬（１９５９—），女（朝鲜族），吉林延吉人，１９９７年获硕

士学位，现为教授、硕士生导师，主要研究方向为信号与信息
处理；

ＬＩ Ｓｈａｎ － ｊｉ ｗａｓ ｂｏｒｎ ｉｎ Ｙａｎｊｉ，Ｊｉｌｉｎ Ｐｒｏｖｉｎｃｅ，ｉｎ １９５９． Ｓｈｅ ｒｅ
ｃｅｉｖｅｄ ｔｈｅ Ｍ． Ｓ． ｄｅｇｒｅｅ ｉｎ １９９７． Ｓｈｅ ｉｓ ｎｏｗ ａ ｐｒｏｆｅｓｓｏｒ ａｎｄ ａｌｓｏ ｔｈｅ
ｉｎｓｔｒｕｃｔｏｒ ｏｆ ｇｒａｄｕａｔｅ ｓｔｕｄｅｎｔｓ． Ｈｅｒ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ ｉｓ ｓｉｇｎａｌ ａｎｄ
ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．

Ｅｍａｉｌ：ｌｉｓｈａｎｊｉ＠ ｙｂｕ． ｅｄｕ． ｃｎ
禹爱兰（１９８８—），女（朝鲜族），吉林松原人，２０１０年获学

士学位，现为硕士研究生，主要研究方向为数字信号处理。
ＹＵ Ａｉ － ｌａｎ ｗａｓ ｂｏｒｎ ｉｎ Ｓｏｎｇｙｕａｎ，Ｊｉｌｉｎ Ｐｒｏｖｉｎｃｅ，ｉｎ １９８８． Ｓｈｅ

ｒｅｃｅｉｖｅｄ ｔｈｅ Ｂ． Ｓ． ｄｅｇｒｅｅ ｉｎ ２０１０． Ｓｈｅ ｉｓ ｎｏｗ ａ ｇｒａｄｕａｔｅ ｓｔｕｄｅｎｔ ．
Ｈｅｒ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ ｉｓ ｄｉｇｉｔａｌ ｓｉｇｎａｌ ｐｒｏｃ

櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂櫂

ｅｓｓｉｎｇ．

关于本刊编辑部授权中国知网优先数字出版的通知

根据期刊出版业态创新的需要，为了寻找新的发展空间和经营模式，争取成果首发权，提高期刊的国际
竞争力，本刊编辑部已授权中国知网（ｗｗｗ． ｃｎｋｉ ． ｎｅｔ）对本刊所录用稿件优先数字出版。作者投稿时需按本刊
网站“相关下载”栏目中“《电讯技术》数字优先出版论文模板． ｄｏｃ”格式进行排版。

谢谢支持与合作！让我们为《电讯技术》的发展而共同努力、携手共进！

《电讯技术》编辑部

·８３·

ｗｗｗ． ｔｅｌｅｏｎｌｉｎｅ． ｃｎ 电讯技术 ２０１１年




