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Abstract:Thespatialandtemporalvariationofsoundvelocityinseawatercanmakesoundwaves
refractalongthepropagationdirection,andeffectiveeliminationofrefractionartifactsisveryimportantto
improvetheaccuracyofunderwateracousticpositioning．Whenthesoundvelocityprofileisknown,sound
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thedistanceintersectionprincipleusuallydonotdirectlymeasuretheincidentbeamangle．Aconstant
gradientsoundraytracingunderwaterpositioningalgorithmconsideringincidentbeamangleisproposed,

whichcantracesoundrayandestimatetargetpositionrespectivelybyiterativecalculation,andthe
incidentbeamangleisdeterminedbyasearchmethod．Inordertoimprovethecalculationefficiency,a
transcendentalequationsolutionmethodisproposedtodeterminetheincidentbeamangleiteratively．The
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摘　要:海水声速的时空变化会使声波沿传播方向发生折射,有效消除声波的折射效应对提高水下声学

定位精度至关重要.在声速剖面已知的情况下,声线跟踪是削弱折射效应的有效方法.但现有的声线

跟踪方法要求波束入射角为已知,而基于距离交会原理的水下声学定位系统通常未对波束入射角进行

直接观测.针对上述问题,提出了顾及波束入射角的常梯度声线跟踪水下定位算法,采用搜索法确定波

束入射角,通过对声线跟踪与定位解算的迭代计算,实现波束入射角和目标坐标的渐次修正.为进一步
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提高计算效率,提出了迭代求解超越方程的解算法.试验结果表明,本文方法有效利用声速剖面消除了

声线折射效应的影响,且解算法计算效率优于搜索法.
关键词:水下声学定位;常梯度声线跟踪;折射效应;声速剖面;长基线系统;波束入射角
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　　水下定位与导航是海洋探测的重要内容,在
海洋工程建设、海洋科学研究、海洋权益维护等方

面应用广泛[１Ｇ３].电磁波在水体中快速衰减的性

质使 全 球 导 航 卫 星 系 统 (globalnavigation
satellitesystem,GNSS)难以直接用于水下定位,
而声波在海水中良好的传播性质使水下声学定位

系统得到了广泛研究和应用,如长基线系统(long
baselinesystem,LBL)、短 基 线 系 统 (short
baselinesystem,SBL)、超 短 基 线 系 统 (ultra
shortbaselinesystem,USBL)和GNSS智能浮标

系统(GNSSintelligentbuoyssystem,GIB)[４Ｇ５].
其中,超短基线系统通过测角和测距实现对目标

的跟踪定位,精度相对较低但操作维护简便[６];长
基线系统、短基线系统以及 GNSS智能浮标系统

都是采用距离交会定位原理,多余观测量的存在

使得定位精度明显提高[７Ｇ９].
对于采用距离交会原理的水下声学定位系

统,误差来源主要有声学时延的测量误差、仪器的

安装校准偏差、声速相关误差等[１０Ｇ１１].对于前两

类误差,目前可通过精细校准、模型改进等方法有

效消除或减弱.对于声速相关误差,又可细分为

两类.其一是声波折射效应引起的误差,一般考

虑结合实测声速剖面采用声线跟踪计算的方式消

除折射效应的影响[１２Ｇ１４].其二是由于非实时实

地测量声速剖面引起的声速剖面代表性误差,但
受制于目前的声速测量手段,实现一定范围内海

水声速的时空连续监测非常困难[１５Ｇ１６].为此,一
种处理思路是通过构建三维声速场获取更加精细

的声速分布信息[１７];另一种是通过构建模型或增

加约束的方式来消除误差影响,代表性的方法包

括测距误差拟合[１８]、水下差分定位[１９Ｇ２０]、深度约

束定位[２１]等.显然,无论实测声速剖面精确与

否,或采用何种水下定位模型和误差模型,利用声

线跟踪消除折射效应影响是需要解决的一个基础

性问题.本文重点讨论水声测距定位的声线跟踪

问题.
在声速剖面准确的情况下,声线跟踪是消除

声波折射效应最直接的方法[２２Ｇ２３],尤以常梯度声

线跟踪方法应用最为广泛[２４Ｇ２５],有常梯度层内弧

长积分和常梯度层内弦长积分两种不同的积分方

法,实际计算差别不大但推荐理论上更严密的弧

长积分方法[２６].常梯度声线跟踪计算精度较高

但计算量较大.等效声速剖面法用一个积分面积

相同的常梯度声速剖面代替复杂的实际声速剖

面[２７],可以有效提高计算的效率,但由于忽略了

波束入射角变化对计算的影响,因此本质上是一

个近似计算模型.对于采用距离交会原理的水下

声学定位,无论采用何种声线跟踪方法,所面临的

最大难题就是波束入射角未知的问题.现有方法

中已考虑到波束入射角计算的是一种基于双曲线

定位(单差分定位)的声线跟踪方法[２８],而对于最

具一般性的非差分定位声线跟踪方法研究较少.
针对上述问题,本文重点研究面向高精度水下声

学定位的常梯度声线跟踪定位算法,基于一般性

的非差分定位模型提出了定位解算与声线跟踪的

迭代计算方法.本文方法的核心是波束入射角的

反算问题,可为相关的科学研究和实际解算提供

参考.

１　水下声学定位方法

距离交会定位是水声定位最普遍的定位形

式,本文以水下基准点的定位计算为例对相关方

法进行阐述.如图１所示,测量船可利用搭载的

GNSS接收机获得高精度的位置信息,再结合船

体姿态和位置参数,通过坐标转换获得声学换能

器在Ti 时刻的坐标(xi,yi,zi),观测历元i＝１,

２,,m,声学换能器向水下基准点发射声信号并

接收返回信号,通过测量声信号由发射到接收的

时间延迟２ti,在声速c已知的情况下,可以得到

声学换能器与基准点的距离ρi＝cti.
水下声学定位的非差分定位模型可以表示为

ρi＝fi(xt,yt,zt)＋δdi＋δpi＋δci＋εi (１)
式中,δdi 为换能器时间延迟测量相关的系统性

误差,如收发换能器、水下基准点声学设备的响应

６３５１
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误差;δpi 为位置参数校准相关的系统性误差,如
仪器校准不准确产生的位置偏差;δci 为声速相

关的系统性误差,如声速剖面不准确产生的声速

剖面代表性误差;εi 为测量偶然误差;(xt,yt,zt)
为水下基准点的坐标;距离交会方程fi(xt,yt,

zt)可以表示为

fi(xt,yt,zt)＝

　　 (xt－xi)２＋(yt－yi)２＋(zt－zi)２ (２)

图１　水下声学定位

Fig．１　Underwateracousticpositioning

在忽略各类系统误差的情况下,非差定位的最小

二乘解为

X＝(ATA)－１ATL (３)
式中,估计参数X＝ Δx Δy Δz[ ] T;系数矩阵
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由上述可知,非差定位本质上忽略了系统误

差的影响,为保证水下定位精度,必须在测量前对

声学仪器的响应误差、仪器的安装校准偏差进行

控制,并采集测区作业期间较多的声速剖面以减

少声速剖面代表性误差的影响.此外,由式(２)可
知,只有当距离观测值ρi 为换能器与水下基准点

间的直线距离时,才能保证水下定位的精度.但

海水为非均匀介质体,海水中的声速存在时空上

的变化,因在垂直方向上变化明显,所以通常用包

含了水深和声速信息的声速剖面来表示,此时,声
速c显然不是一个常值,采用平均声速等近似声

速无法完全消除折射效应的影响.

２　常梯度声线跟踪模型

由于声波在水体中的传播性质较好,因此声

学设备被广泛应用于各类海洋探测中,如单波束

测深仪、多波束测深系统、侧扫声呐以及各类水下

声学定位系统.但海水声速的时空变化使得声波

的传播路径并非直线,而是发生连续折射的曲线,
此即声波的折射效应.对于海洋测量,一般是将

几何意义上的直线距离作为观测量,需要利用实

测声速剖面进行声线跟踪计算,将连续弯曲的声

线改正为直线距离.
目前,常用的声线跟踪模型主要有常梯度声

线跟踪法和等效声速剖面法.其中,常梯度声线

跟踪法的计算精度最高但计算量较大;等效声速

剖面法是一种近似模型,提高了计算效率却也损

失了一定的精度.本文主要探讨面向高精度水下

声学定位的声线跟踪定位算法,因此选用常梯度

声线跟踪法开展研究.
常梯度声线跟踪是将实际声速剖面分成若干

层,假设层内声速以常梯度变化,采用层追加的方

法计算声线的传播时间、垂向距和侧向距.如

图２所示,若第k层内深度区间为(zk,zk＋１),声
速区间为(ck,ck＋１),波束入射角为θk,k＝０,１,
,n,根据射线声学的理论,声线在声速常梯度

层中的轨迹为圆弧,圆弧半径Rk 为

Rk＝
１

pgk
(４)

式中,p 为Snell常数;gk 为层内声速梯度,可分

别表示为

p＝
sinθk

ck
(５)

gk＝
ck＋１－ck

zk＋１－zk
(６)

第k层声线的垂向距、侧向距可以表示成

Δzk＝Rk(sinθk＋１－sinθk) (７)

Δxk＝Rk(cosθk－cosθk＋１) (８)
改正后的距离为

ρk＝ Δx２
k＋Δz２

k (９)
声波沿圆弧从sk 传播到sk＋１所需要的时间

tk 可表示为

tk＝ln(tan(θk＋１/２)/tan(θk/２))/gk (１０)

７３５１
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反推得由tk 计算波束入射角θk＋１的公式

θk＋１＝２arctan(etkgktan(θk/２)) (１１)
由上述推导过程可以看出,采用常梯度声线

跟踪法的前提是已知声速梯度g、时间延迟t以及

波束入射角θ０.对于采用距离交会定位的水下

声学定位系统,声速梯度g 可由实测声速剖面计

算得到,时间延迟t为系统的观测值,只有波束入

射角θ０ 无法直接获得,因而成为水下定位声线跟

踪的难点.

图２　常梯度声线跟踪

Fig．２　Constantgradientraytracingmethod

３　常梯度声线跟踪水下定位算法

对于水下声学定位的声线跟踪,关键是如何

计算得到准确的波束入射角,一种几何近似计算

的方法是利用声学换能器在Ti 时刻的坐标(xi,
yi,zi)和水下基准点的坐标(xt,yt,zt)来推算近

似的波束入射角,可以表示为

　　θ０＝arctan( (xt－xi)２＋(yt－yi)２/

(zt－zi)２ ) (１２)
这种几何近似计算很难保证声线跟踪计算的

精度.从声线跟踪的过程也可以看出,波束入射

角与目标坐标是相关的,因此二者应该是同步迭

代的关系,即利用声线跟踪修正距离观测值,从而

提高定位计算的精度,再由定位计算结果推算更

为准确的波束入射角,进而提高声线跟踪计算的

精度.
３．１　搜索法确定波束入射角

结合常梯度声线跟踪法,提出一种顾及波束

入射角的常梯度声线跟踪水下定位算法.首先说

明波束入射角的确定方法.由式(１０)可以推算得

到各层的传播时间为

t０＝ln(tan(θ１/２)/tan(θ０/２))/g０

t１＝ln(tan(θ２/２)/tan(θ１/２))/g１

　　　　　　　⋮

tn＝ln(tan(θn＋１/２)/tan(θn/２))/gn

ü

þ

ý

ï
ïï

ï
ïï

(１３)

将式(５)代入式(１０),并保留波束入射角θ０ 可得

t０＝ln
tan(arcsin(c１sinθ０/c０)/２)

tan(θ０/２)
æ

è
ç

ö

ø
÷/g０

t１＝ln
tan(arcsin(c２sinθ０/c０)/２)
tan(arcsin(c１sinθ０/c０)/２)
æ
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　　　　　　　　　⋮
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(１４)

各层内的声波传播时间之和应该等于时间延迟观

测量,即

t＝t０＋t１＋＋tn＝f０(θ０)＋f１(θ０)＋＋fn(θ０)
(１５)

式中,波束入射角θ０ 可视为未知量,各层内的声

速c０,c１,,cn＋１和声速梯度g０,g１,,gn可根

据换能器和基准点水深从声速剖面获得.为了获

得准确的波束入射角θ０ 的值,最简单的方法是直

接在一定的区间范围内对θ０ 进行搜索,依次代入

式(１４)并将最接近时间延迟观测量的搜索值作为

波束入射角的最优值.但这种方法会带来巨大的

计算量,尤其是在声速剖面采样点较多、搜索步长

较小以及观测量较多的情况下.

３．２　解算法确定波束入射角

为了提高计算效率,本文利用解算方程的方法

求解未知的波束入射角.为进一步简化计算方程,
将式(５)代入式(１３),并保留Snell常数p,可得
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t０＝ln
tan(arcsin(pc１)/２)
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(１６)

根据各层内的声波传播时间之和应该等于时

间延迟观测量,可得

t＝t０＋t１＋＋tn＝f０(p)＋f１(p)＋＋fn(p)
(１７)

式(１７)是 Snell常数p 作为未知数的非线性方

程.这里采用牛顿迭代法来对这个超越方程进行

解算,牛顿迭代法可以表示为

pj＋１＝pj－F(pj)/F′(pj) (１８)
式中,迭代次数j＝０,１,,r.对于式(１７)的解

算,可具体为

F(pj)＝f０(pj)＋f１(pj)＋＋fn(pj)－t
(１９)

F′(pj)＝f′０(pj)＋f′１(pj)＋＋f′n(pj) (２０)

f′i(pj)＝
１

１－(pjci＋１)２
－

１
１－(pjci)２

æ

è
ç

ö

ø
÷/pjgi

(２１)
通过牛顿迭代法解算超越方程的方式来确定

波束入射角,可以有效提高计算效率.这种方法

唯一的要求就是要有一个相对准确的初值以保证

迭代收敛,这里推荐使用式(１２)、式(５)来确定未

知参数Snell常数p 的初值.当确定了Snell常

数p 的准确值后,就可以由式(５)推算得到准确

的波束入射角.实际上,也可以将波束入射角作

为未知参数进行方程解算,但会使解算方程更复

杂,增加不必要的计算量.

３．３　水声定位计算流程

以上便是在常梯度声线跟踪模型下推算波束

入射角的核心方法.结合流程图３对整个顾及波

束入射角的常梯度声线跟踪水下定位算法的流程

说明如下:
(１)计算目标概略坐标.由声速剖面计算平

均声速c,计算观测距离的近似值ρi＝cti,代入

式(２)—(３)解算得到目标点的概略坐标(xt,yt,zt).
(２)确定波束入射角.由声速剖面、目标水

深zt、时间延迟t,可根据式(１４)—(１５)采用搜索

法确定波束入射角θ０,或根据式(１６)—(２１)采用

解算法确定波束入射角θ０.

(３)声线跟踪计算.由波束入射角θ０、声速

剖面、时间延迟t,根据式(４)—(９)计算修正后的

距离ρi.
(４)计算目标坐标.由修正后的距离ρi 代

入式(２)—(３)解算目标坐标(xt,yt,zt).
(５)重复步骤(２)—(４),直至目标坐标的变

化量小于阈值,阈值可根据相邻两次迭代结果的

差值满足精度要求进行设定.

图３　常梯度声线跟踪水下定位算法流程

　Fig．３　Flowchartofconstantgradientsoundraytracing
underwaterpositioningalgorithm

４　试验与分析

２０１９年７月,在我国南海海域开展了海洋大

地测量基准与海洋导航新技术深海综合试验,在
试验区域内以圆形航迹对海底基准点进行了连续

观测(图４).水声数据由哈尔滨工程大学的深海

高精度水声定位系统采集得到,测区内测量的声

速剖面如图５所示.分别采用平均声速法、常梯

度声线跟踪Ｇ搜索法、常梯度声线跟踪Ｇ解算法进

行水下目标的定位计算.表１中统计了各方法计

算得到的目标坐标、单位权中误差σ０、迭代次数

及计算时间;图６为常梯度声线跟踪Ｇ搜索法在不
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同搜索波束入射角下计算得到的时间延迟偏差;
图７为两种常梯度声线跟踪定位方法(搜索法、解
算法)计算的波束入射角以及利用坐标由式(１２)

计算的近似入射角.试验采用的计算机配置为

IntelCorei３Ｇ４１５０处理器、８．００GB内存、Windows
７旗舰版(６４位操作系统).

图４　测船航迹与水下目标

Fig．４　Shiptracksandunderwatertarget

图５　声速剖面

Fig．５　Soundvelocityprofile

图６　搜索法的时间延迟偏差曲线

Fig．６　TimeＧdelaydeviationcurve

图７　各观测历元的波束入射角

Fig．７　Incidencebeamanglesofeachepoch

表１　试验结果统计

Tab．１　Statisticaltableofexperimentalresults

计算方法 x/m y/m h/m σ０/m 迭代次数 计算时间/s

平均声速法(c＝１４９０m/s) －１５４．３４４ －１４８．５０８ ３０３４．１９１ ０．５７４ ７ ０．１
平均声速法(c＝１５００m/s) －１５３．６１７ －１４７．５１０ ３０９９．３３５ ０．５６４ ７ ０．１
平均声速法(c＝１５１０m/s) －１５２．８８５ －１４６．５０５ ３１６３．５５７ ０．６２５ ７ ０．１
常梯度声线跟踪Ｇ搜索法 －１５３．９７２ －１４７．９９５ ３０６８．１３７ ０．５５８ ４ ９８０．２
常梯度声线跟踪Ｇ解算法 －１５３．９７２ －１４７．９９５ ３０６８．１３７ ０．５５８ ４ ５８．３

　　对试验结果的讨论分析如下:
(１)从解算得到的目标坐标分析.由表１可

以看出,常梯度声线跟踪(搜索法、解算法)的解算

结果完全相同,表明两种方法都能实现准确的声

线跟踪.当采用不同的平均声速进行定位解算

时,尽管目标坐标的变化在平面方向不超过２m,
但在深度上的变化超过了百米,因此平均声速法

难以消除折射效应的影响,其精度与平均声速的

取值直接相关.
(２)从测距偏差的标准差分析.各方法测距

残差的标准差相差不大,其中常梯度声线跟踪的

单位权中误差最小,而平均声速法的单位权中误

差均大于常梯度声线跟踪,且与平均声速的取值

相关.需要特别说明的是,不论采用平均声速法

或声线跟踪法,都是对距离观测值进行修正,再利

用修正后的距离观测值进行最小二乘解算,因此

单位权中误差反映的是定位解算的内符合精度.
本次试验采用的是对称性的圆形航迹,波束入射

角的变化相对较小(图７),这种情况下折射效应

对观测距离的影响接近系统性的常值.这就解释
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了为何平均声速法与声线跟踪法的单位权中误差

均为分米级,但深度方向的坐标却相差达到了数

十米甚至数百米.
(３)对常梯度声线跟踪定位算法进一步分

析.不同波束入射角下的时间延迟偏差如图６所

示,通过搜索可以得到一条近似的“V”形曲线,曲
线最小值点对应着搜索的最优波束入射角,也可

以看出波束入射角与时间延迟偏差的关系是非线

性的.图７为常梯度声线跟踪计算得到的波束入

射角,同时也给出了利用坐标反算得到的近似入

射角,二者之间的偏差在２°以上,因此采用近似

入射角必然使跟踪计算产生偏差.而对于本例,
直接采用近似入射角进行声线跟踪定位解算会发

生迭代不收敛的问题.
(４)从定位计算效率分析.由表１统计结果

可知,平均声速法尽管迭代次数较多,但由于算法

简单,所用的计算时间非常短;常梯度声线跟踪Ｇ
搜索法理论严密且简单易行,但计算效率较低;常
梯度声线跟踪Ｇ解算法通过方程解算的方式来提

高计算效率,计算效率较搜索法提高了１５倍以

上.由于常梯度声线跟踪的理论模型最为严密,
因此适用于高精度的定位解算.

综上所述,本文提出的两种顾及波束入射角的

常梯度声线跟踪水下定位算法都能有效消除折射

效应的影响.其中搜索法简单易行但计算量较大;
解算法利用方程解算的形式,在保证计算精度的同

时有效提高了计算效率;两种方法都是基于水下非

差分定位模型,具有更好的普适性和一般性,可直

接或间接用于类似的声线跟踪计算问题中.

５　结　论

由海水声速的时空变化引起的声波折射效

应,是影响声学测距精度的一个普遍问题.在声

速剖面可准确测量的情况下,声线跟踪是消除折

射效应的常用方法.但基于距离交会定位原理的

水下声学定位系统,通常不会像超短基线系统、多
波束测深系统等对波束入射角进行直接测量,也
就导致了常用的声线跟踪方法无法直接应用于水

下声学的距离交会定位.本文的意义在于采用更

具一般性的非差分定位模型,结合常梯度声线跟

踪,提出了一套完整的声线跟踪和定位计算流程.
分别采用搜索法和解算法解决了波束入射角精确

反算的关键技术问题,不仅提高了声线跟踪计算

的精度和效率,也更清晰地梳理了声线跟踪与定

位计算间的关系,对于更好地理解声速误差的影

响特点也有一定的参考价值.
致谢:特别感谢国家重点研发计划“海洋大地

测量基准与海洋导航新技术”项目组及深海试验

全体科研人员的合作与支持.

参考文献:

[１]　 杨元喜,徐天河,薛树强．我国海洋大地测量基准与海洋

导航技术研究进展与展望[J]．测绘学报,２０１７,４６(１):１Ｇ
８．DOI:１０．１１９４７/j．AGCS．２０１７．２０１６０５１９．
YANGYuanxi,XU Tianhe,XUEShuqiang．Progresses
andprospectsindeveloping marinegeodeticdatum and
marinenavigationofChina[J]．ActaGeodaeticaetCartoＧ

graphicaSinica,２０１７,４６(１):１Ｇ８．DOI:１０．１１９４７/j．
AGCS．２０１７．２０１６０５１９．

[２]　 SPIESSFN,CHADWELLCD,HILDEBRANDJA,etal．
Precise GPS/acoustic positioning ofseafloor reference
pointsfortectonicstudies[J]．PhysicsoftheEarthand
PlanetaryInteriors,１９９８,１０８(２):１０１Ｇ１１２．

[３]　 BALLUV,AMMANNJ,POTO,etal．AseafloorexperiＧ
menttomonitorverticaldeformationattheLuckyStrike
volcano,MidＧAtlantic Ridge[J]．Journalof Geodesy,

２００９,８３(２):１４７Ｇ１５９．
[４]　 阳凡林,康志忠,独知行,等．海洋导航定位技术及其应

用与展望[J]．海洋测绘,２００６,２６(１):７１Ｇ７４．
YANGFanlin,KANGZhizhong,DUZhixing,etal．On
themarinenavigationpositioningtechnologyanditsappliＧ
cationandperspective[J]．HydrographicSurveyingand
Charting,２００６,２６(１):７１Ｇ７４．

[５]　 ALCOCERA,OLIVEIRAP,PASCOALA．Underwater
acousticpositioningsystemsbasedonbuoyswithGPS[C]∥
Proceedingsofthe８thEuropeanConferenceonUnderwater
Acoustics．Carvoeiro,Portugal:[s．n．],２００６．

[６]　 刘焱雄,彭琳,吴永亭,等．超短基线水声定位系统校准方

法研究[J]．武汉大学学报(信息科学版),２００６,３１(７):

６１０Ｇ６１２．
LIU Yanxiong,PENG Lin,WU Yongting,etal．CaliＧ
brationoftransducerandtransponderpositions[J]．Geomatics
andInformationScienceofWuhanUniversity,２００６,３１
(７):６１０Ｇ６１２．

[７]　 宁津生,吴永亭,孙大军．长基线声学定位系统发展现状

及其应用[J]．海洋测绘,２０１４,３４(１):７２Ｇ７５．
NINGJinsheng,WUYongting,SUNDajun．Thedevelopment
ofLBLacousticpositioningsystemanditsapplication[J]．
HydrographicSurveyingandCharting,２０１４,３４(１):７２Ｇ７５．

[８]　 吴永亭．LBL 精密定位理论方法研究及软件系统研制

[D]．武汉:武汉大学,２０１３．
WUYongting．StudyontheoryandmethodofpreciseLBL

positioning and development of positioning software
system[D]．Wuhan:WuhanUniversity,２０１３．

[９]　 薛树强,杨元喜,党亚民．测距定位方程非线性平差的封

闭牛顿迭代公式[J]．测绘学报,２０１４,４３(８):７７１Ｇ７７７．
DOI:１０．１３４８５/j．cnki．１１Ｇ２０８９．２０１４．０１２７．
XUEShuqiang,YANGYuanxi,DANGYamin．AclosedＧ

１４５１



December２０２０Vol．４９No．１２AGCS http:∥xb．sinomaps．com

formofnewtoniterativeformulafornonlinearadjustment
ofdistanceequations[J]．ActaGeodaeticaetCartographica
Sinica,２０１４,４３(８):７７１Ｇ７７７．DOI:１０．１３４８５/j．cnki．１１Ｇ
２０８９．２０１４．０１２７．

[１０]　韩云峰,郑翠娥,孙大军．长基线声学定位系统跟踪解算

优化方法[J]．声学学报,２０１７,４２(１):１４Ｇ２０．
HANYunfeng,ZHENGCuie,SUNDajun．Anoptimized
estimation methodinlongbaselineacousticpositioning
systems[J]．ActaAcustica,２０１７,４２(１):１４Ｇ２０．

[１１]　赵爽,王振杰,刘慧敏．顾及声线入射角的水下定位随机

模型[J]．测绘学报,２０１８,４７(９):１２８０Ｇ１２８９．
ZHAOShuang,WANGZhenjie,LIU Huimin．InvestigaＧ
tiononunderwaterpositioningstochasticmodelbasedon
soundrayincidenceangle[J]．ActaGeodaeticaetCartoＧ

graphicaSinica,２０１８,４７(９):１２８０Ｇ１２８９．
[１２]　辛明真,阳凡林,闫循鹏,等．一种等效声速梯度的迭代

计算方法[J]．海洋测绘,２０１５,３５(５):２８Ｇ３１,４２．
XIN Mingzhen,YANGFanlin,YANXunpeng,etal．An
equivalentsoundvelocityprofileiterativealgorithm[J]．
HydrographicSurveyingandCharting,２０１５,３５(５):２８Ｇ
３１,４２．

[１３]　赵荻能,吴自银,周洁琼,等．声速剖面精简运算的改进

DＧP算法及其评估[J]．测绘学报,２０１４,４３(７):６８１Ｇ６８９．
DOI:１０．１３４８５/j．cnki．１１Ｇ２０８９．２０１４．０１３２．
ZHAO Dineng,WU Ziyin,ZHOU Jieqiong,etal．A
methodforstreamliningandassessingsoundvelocityprofiles
basedonimprovedDＧPalgorithm[J]．ActaGeodaeticaetCarＧ
tographicaSinica,２０１４,４３(７):６８１Ｇ６８９．DOI:１０．１３４８５/j．
cnki．１１Ｇ２０８９．２０１４．０１３２．

[１４]　ZHENGGen,ZHAOJianhu,ZHANGHongmei．Anadaptive
SVPsimplificationbasedonareadifference[J]．Journalof
GeodesyandGeoinformationScience,２０１９,２(４):５３Ｇ６３．
DOI:１０．１１９４７/j．JGGS．２０１９．０４０６．

[１５]　ZHANGKai,LIYong,ZHAOJianhu．UnderwaternaviＧ

gationbasedonrealＧtimesimultaneoussoundspeedprofile
correction[J]．MarineGeodesy,２０１６,３９(１):９８Ｇ１１１．

[１６]　ZHAODineng,WUZiyin,ZHOUJieqiong,etal．Anew
methodofautomaticSVPoptimizationbasedon MOV
algorithm[J]．MarineGeodesy,２０１５,３８(３):２２５Ｇ２４０．

[１７]　赵建虎,周丰年,张红梅,等．局域空间声速模型的建立

方法研究[J]．武汉大学学报(信息科学版),２００８,３３(２):

１９９Ｇ２０２．
ZHAOJianhu,ZHOUFengnian,ZHANG Hongmei,etal．
Establishmentofspatialmodelforsoundvelocityinlocal
[J]．Geomatics and Information Science of Wuhan
University,２００８,３３(２):１９９Ｇ２０２．

[１８]　YANGFanlin,LUXiushan,LIJiabiao,etal．PrecisepoＧ
sitioningofunderwaterstaticobjectswithoutsoundspeed

profile[J]．MarineGeodesy,２０１１,３４(２):１３８Ｇ１５１．
[１９]　XUPeiliang,ANDO M,TADOKOROK．Precise,threeＧ

dimensionalseafloorgeodeticdeformation measurements
usingdifferencetechniques[J]．Earth,PlanetsandSpace,

２００５,５７(９):７９５Ｇ８０８．
[２０]　XIN Mingzhen,YANGFanlin,LIUHui,etal．SingleＧdifferＧ

encedynamicpositioningmethodforGNSSＧacousticintelligent

buoyssystems[J]．JournalofNavigation,２０２０,７３(３):

６４６Ｇ６５７．
[２１]　赵建虎,邹亚靖,吴永亭,等．深度约束的海底控制网点坐标

确定方法[J]．哈尔滨工业大学学报,２０１６,４８(１０):１３７Ｇ１４１．
ZHAOJianhu,ZOUYajing,WUYongting,etal．DeterＧ
minationofunderwatercontrolpointcoordinatebasedon
constraintofwaterdepth[J]．JournalofHarbinInstitute
ofTechnology,２０１６,４８(１０):１３７Ｇ１４１．

[２２]　XIN Mingzhen,YANGFanlin,WANGFaxing,etal．A
TOA/AOAunderwateracousticpositioningsystembased
ontheequivalentsoundspeed[J]．JournalofNavigation,

２０１８,７１(６):１４３１Ｇ１４４０．
[２３]　阳凡林,李家彪,吴自银,等．浅水多波束勘测数据精细

处理方法[J]．测绘学报,２００８,３７(４):４４４Ｇ４５０,４５７．
DOI:１０．３３２１/j．issn:１００１Ｇ１５９５．２００８．０４．００８．
YANGFanlin,LIJiabiao,WUZiyin,etal．Themethods
ofhighqualitypostＧprocessingforshallowmultibeamdata[J]．
ActaGeodaeticaetCartographicaSinica,２００８,３７(４):４４４Ｇ
４５０,４５７．DOI:１０．３３２１/j．issn:１００１Ｇ１５９５．２００８．０４．００８．

[２４]　KAMMERERE．New methodfortheremovalofrefraction
artifactsin multibeam echosoundersystems [D]．FredＧ
ericton:UniversityofNewBrunswick,２０００．

[２５]　吴自银,金翔龙,郑玉龙,等．多波束测深边缘波束误差

的综合校正[J]．海洋学报,２００５,２７(４):８８Ｇ９４．
WUZiyin,JIN Xianglong,ZHENG Yulong,etal．InteＧ

gratederrorcorrectionofmultiＧbeam marginalsounding
beam[J]．ActaOceanologicaSinica,２００５,２７(４):８８Ｇ９４．

[２６]　陆秀平,边少锋,黄谟涛,等．常梯度声线跟踪中平均声

速的改进算法[J]．武汉大学学报(信息科学版),２０１２,３７
(５):５９０Ｇ５９３．
LUXiuping,BIANShaofeng,HUANG Motao,etal．An
improvedmethodforcalculatingaveragesoundspeedin
constantgradientsoundraytracingtechnology[J]．GeoＧ
maticsandInformation Scienceof Wuhan University,

２０１２,３７(５):５９０Ｇ５９３．
[２７]　GENGXueyi,ZIELINSKIA．Precisemultibeamacoustic

bathymetry[J]．MarineGeodesy,１９９９,２２(３):１５７Ｇ１６７．
[２８]　 吴德明．一种用于声线修正的迭代法[J]．声 学 学 报,

１９９２,１７(２):１０４Ｇ１１０．
WU Deming．Aniteration methodforcorrectingthe
locatedcoordinatesofan underwatertarget[J]．Acta
Acustica,１９９２,１７(２):１０４Ｇ１１０．

(责任编辑:丛树平)

收稿日期:２０１９Ｇ１２Ｇ１７
修回日期:２０２０Ｇ０５Ｇ２３
第一作者简介:辛明真(１９９０—),男,博士生,研究方向为

海洋定位导航.

Firstauthor:XINMingzhen(１９９０—),male,PhDcanＧ
didate,majorsinmarinepositioningandnavigation．
EＧmail:xinmingzhen＠yeah．net
通信作者:阳凡林

Correspondingauthor:YANGFanlin
EＧmail:yang７２３＠１６３．cm

２４５１


