
 چکيده

 یّب ستنیسسدیبثی ٍ ، ًظبستی یّب ستنیسًظیش:  یّب ستنیسػوذُ دس  یّب ثخشدًجبل کشدى ّذف، یکی اص 

کن اًتشبس  سشػت  ثِثب تَجِ  شآةیصدس سدیبثی ّذف  .ثبشذ یهجلَگیشی اص ثشخَسد کشدى ثِ هَاًغ دس آة یب فضب 

ػَاهل ٍ  ّب یکشت سشٍصذای بشی اصً ی ًبخَاستًَِیض  یّب گٌبلیسٍ اص طشفی  شآةیصاهَاج آکَستیکی دس 

اص  شذُ سبطغ یّب گٌبلیس، شفؼبلیغ سًَبسثب استفبدُ اص  ًبهِ بىیپبدس ایي  .است، هسئلِ سدیبثی دشَاس صیستی

شبهل ، ّبحسگشدسیبفت شذُ تَسط  یشیگ اًذاصُ. ثشداس دشَ یهدسیبفت  صٍایبی هختلف تَسط دٍ حسگش ثبّذف 

ثب ثشداس حبلت  یشخطیغ ی ساثطِکِ یک  ثبشذ یه)صاٍیِ سوت( ثب هحَس افق  آکَستیکی  گٌبلیس ثیيصاٍیِ ٍسٍد 

کِ ثب  شَد یهاستفبدُ  یا رسُ یصبف، اص ّب دادُثَدى ایي هذل ٍ ثب تَجِ ثِ ًَیضی ثَدى  غیشخطیثِ ػلت  داسد.

پذیذُ فقش ثب ، اص آى استفبدُ شذُ است. اهب دس ایي صبفی ثبلا ثب ًَیض یشخطیغتَجِ ثِ کبسآهذی آى ثشای هؼبدلات 

کِ  شَد یهتٌْب تَسط چٌذ ًوًَِ اًجبم ّذف هَقؼیت تخویي  ،کِ ػولا ثؼذ اص چٌذ هشحلِ هَاجِ ّستینرسات 

است  شذُ استفبدُفبصی  هٌطقاص  ًبهِ بىیپبثشای سفغ ایي هسئلِ دس ایي . سٍد یهرسات اص ثیي  یشیپز تٌَعثِ ًَػی 

 .شًَذ یهدس فضبی جستجَ پشاکٌذُ هٌبست ثب یک هیضاى پشاکٌذگی رسات کِ دس ٌّگبم سخ دادى ایي پذیذُ 

کِ ایي ضشیت  شَد یهاصدحبم رسات اًتخبة  یسبص ٌِیثْضشیت پشاکٌذگی دس ّش لحظِ تَسط الگَسیتن ایي هقذاس 

صبفی دس کِ  دّذ یهًشبى  یسبصِ یشج. ًتبیج شَد یه ثْتش یرسات دس ًقبط شفتيگ قشاس  ثِ هٌجشثْیٌِ پشاکٌذگی 

کبّش یبفتِ است کِ دس آى ، صهبى ّوگشایی یا رسُ ٍاگشایی صبفی ثْجَد هسئلِ ػلاٍُ ثشثْیٌِ شذُ  فبصی یا رسُ

صبفی رسُ ای پیشٌْبد شذُ  ،دقت ٍ صهبى تخویي اص ًظشّوچٌیي  شذُ است. ثْجَد دقت تخویي ثبػثًتیجِ 

داسد ٍ ثشای هسبئل سدیبثی ثب صهبى ٍاقؼی کبسآهذتش سا ثب خطی سبصی هحلی ػولکشد ثْتشی  ای رسًُسجت ثِ صبفی 
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Abstract: 

Target tracking is one of the important parts in systems including supervision systems, 

tracking systems and those applied to avoid collisions in water and space. Underwater 

tracking is a difficult task due to low propagation velocity acoustical waves and also the 

unwanted noise signals as a result of ships’ noises and environmental problems. In this 

thesis, using passive sonars signals emitted from the target with different angles are 

received by two sensors. The measurement vector received by the sensors, consists of 

the input angle between the acoustical signals and the horizontal axis (Bearing angle) 

that it has a non-linear relation with state vector. Particle filter is utilized since this model 

is non-linear and the data are noisy which has been put into practice according to its 

efficiency for non-linear equations. But in this filter we are faced with the loss of 

particles phenomenon that practically after some stages, only a number of particles are 

utilized to estimate the target position. In other words, diversity of particles is removed. 

In order to overcome this problem, fuzzy logic has been applied. When this phenomenon 

occurs, particles with appropriate scattering coefficient are propagated in search space. 

This scattering coefficient is selected at every instance using particle swarm optimization. 

This optimal value of scattering coefficient leads to a better location of particles. 

The simulation results show that the optimized fuzzy particle filter is reduced the 

problem of divergence and convergence time so as a result has been improved accuracy 

of estimation. Also according to accuracy and the time estimate, the proposed particle 

filter has better performance compared to particle filter local linearization and is more 

efficient for real-time tracking. 
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