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摘 要

摘 要

本文是上海理工大学非官方 LaTeX模版。是基于 Overleaf上的 Tsinghua Uni-

versity Thesis Template模版修改而成，版权归原作者所有。我的工作是根据上海理

工大学研究生学位论文规范定制了这套模版。

• 本模版最佳适用平台是 Overleaf.

• 其他平台: macOs Sierra，Texshop Version 3.62 (3.62)，亲测有效; Windows,经

Tom测试会出现不兼容问题，建议把软件更新至最新版再使用。

• 学校并未说可以接受由 LaTex制作的学位论文，请谨慎使用。

• 学校的论文规范会用变化，请根据最新的要求使用。本模版依据 2016 年要

求制作。

关键词：LATEX 上海理工大学 模板 学位论文
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上海理工大学博士学位论文

Abstract

This is a thesis template made for University of Shanghai for Science and Technology.

It is based on Tsinghua University Thesis Template on overleaf.

Key Words: LATEX, USST, template, thesis
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第 1章 绪论

第 1章 绪论

这里主要是基于[1]的框架。图及表格来源于[1].

论文引用格式示范：期刊[2,3]；会议[4,5]；图书[6,7]；博士论文[8]。

1.1 研究背景、研究动机及研究问题

它的结构和机制见图 1.1。

动动动态态态目目目标标标

传传传感感感器器器 1

滤滤滤波波波器器器 1

传传传感感感器器器 2

滤滤滤波波波器器器 2

多多多传传传感感感器器器信信信息息息融融融合合合

一一一致致致性性性

传传传感感感器器器 N-1

滤滤滤波波波器器器 N-1

传传传感感感器器器 N

滤滤滤波波波器器器 N

...

图 1-1 一致性滤波算法的结构示意图
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上海理工大学博士学位论文

表 1-1 多传感器融合技术

局部估计误差类型 融合法则 注

无互相关性
(独立)

Pf = (
n∑
i=1

P−1
i )−1

x̂ f = Pf (
n∑
i=1

P−1
i x̂i )

最优

已知互相关性
(相关)

Pf = (eTΣ−1e)−1

x̂ f = Pf (eTΣ−1 x̂)
* 最优

未知互相关性
(未知相关)

Pf = (
n∑
i=1

ωiP−1
i )−1

x̂ f = Pf (
n∑
i=1

ωiP−1
i x̂i )

** 次优

* e = [I, · · · , I]T , Σ = (Pi j ), i, j = 1, · · · , n，和 x̂ =

[x̂T
1 , · · · , x̂T

n ]T。
**协方差交叉法则,这里 ωi ∈ [0 , 1],

∑n
i=1ωi = 1，且

ωi = arg minωi ∈[0 ,1] tr{Pf }。

1.1.1 多传感器融合

1.1.1.1 多传感器融合

1.1.2 一致性滤波

1.1.2.1 基于状态的一致

1.1.2.2 基于测量的一致

1.1.2.3 基于信息的一致

1.1.2.4 H∞一致性

1.2 内容提纲

1.2.1 内容概述

1.2.2 每章内容

1.3 本文贡献

本文的主要贡献概括如下：
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第 1章 绪论

•

•

•
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上海理工大学博士学位论文

第 2章 基于加权平均一致的无迹 Kalman滤波

2.1 引言

这是基于[2]的框架 · · ·
在这一章节，· · ·。

2.2 问题描述

公式：

xk = f (xk−1) + wk−1, (2.1)

zik = hi (xk ) + vik, i = 1, 2, · · · , N, (2.2)

2.3 无迹 Kalman滤波算法

2.3.1 预测更新

2.3.2 测量更新

2.4 加权平均一致性

定义 2.1

引理 2.1

定理 2.1

证明. 至此，证明完毕。 □

算法 2.1基于加权平均一致的无迹 Kalman滤波
1.

2.

3.

4.

注释 2.1
4



第 2章 基于加权平均一致的无迹 Kalman滤波

2.5 估计误差的随机有界性

2.6 仿真例子

下图来自[2]

1

2

3

4

2.7 小结

5
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0 20 40 60 80 100
−2

−1.5

−1

−0.5

0

0.5

k

 

 
x̃1k,1
x̃2k,1
x̃3k,1
x̃4k,1

图 2-1 本图来自[2]

0 20 40 60 80 100
−1.4

−1.2

−1

−0.8

−0.6

−0.4

−0.2

0

0.2

0.4

0.6

k

 

 
x̃1k,2
x̃2k,2
x̃3k,2
x̃4k,2

图 2-2 本图来自[2]
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第 3章 小结与展望

第 3章 小结与展望

本章概括论文的研究结果,并提出几个与本文工作相关的进一步研究方向。

3.1 小结

具体来说,对如下问题做了详细的研究。

• 第二章

• 第三章针对

• 第四章针对

• 第五章针对

• 第六章致力于

• 第七章研究

3.2 展望

本文主要研究了，以下为笔者结合自身所学的一点思考:

• 进一步研究

• 更多的

• 带有

• 发展
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符号表

Rn n维欧式空间
∥ · ∥F Rn 空间的 Frobenius范数

MT 矩阵 M 的转置
M−1 矩阵 M 的逆
|M | 矩阵 M 的行列式

tr{M } 矩阵 M 的迹
λmax(M) 矩阵 M 的最大特征值

M > 0 矩阵 M 是正定的
In 维数 n × n的单位矩阵
N 索引集 1, 2, · · · n
|N | 集合 N 的势

diag{M i }i∈N 以 M1, M2, · · · ,Mn 为对角元素的对角块矩阵
col{M i }i∈N [M1T ,M2T , · · · ,MnT ]T∑
· · ·
∑∑

︸           ︷︷           ︸
m

表示
∑
的长度为 m

A ⊗ B A与 B的 Kronecker积
s.t. 服从于
CI 基于信息的一致

CM 基于测量的一致
HCICM 混合基于信息和测量的一致

EKF 扩展 Kalman滤波
UKF 无迹 Kalman滤波
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在读期间发表的论文和承担科研及取得成果一览

一、论文

1. Li W, Wei G, Ding D, et al. A New Look at Boundedness of Error Covariance
of Kalman Filtering[J]. IEEE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics:
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2. Li W, Wei G, Han F, et al. Weighted average consensus-based unscented Kalman
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5. Wei G, Wang Z, Li W, et al. A survey on gain-scheduled control and filtering
for parameter-varying systems[J]. Discrete Dynamics in Nature and Society, 2014,
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6. Li W, Wei G, Han F, et al. Consensus-based unscented Kalman filter for sensor net-
works with sensor saturations[C]. //in proceedings of 2014 International Conference
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二、科研项目

1. 上海市研究生创新基金项目第六期, 基于随机发生故障的网络控制系统研究
(JWCXSL1202)，2012.03-2013.03,项目负责人。

2. 上海市研究生创新基金项目第八期, 基于随机发生不完全信息下的非线性随
机系统的增益调度控制与滤波 (JWCXSL1401)，2013.11-2015.11,项目负责人。
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致 谢

None of this template would have happened if not for Dr. LianTze Lim’s numerous
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声 明

本人郑重声明：所呈交的学位论文，是本人在导师指导下，独立进行研究工

作所取得的成果。尽我所知，除文中已经注明引用的内容外，本学位论文的研究

成果不包含任何他人享有著作权的内容。对本论文所涉及的研究工作做出贡献的

其他个人和集体，均已在文中以明确方式标明。

签 名： 日 期：
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