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            Abstract
          
        

        
          본 논문은 확장 칼만 필터(EKF)를 적용하여 다중경로 수중 음향 신호 기반의 실시간 표적 추적 알고리즘을 제안한다 직접파와 해저면 반사파의 도달시간 정보를 융합하여 표적의 3차원 위치를 추정하며, 모의실험 결과 평균 1 m - 3.5 m 이내의 위치 오차와 1.5 m/s 이내의 음속 추정 오차로 높은 정확도와 실시간성을 확인하였다. 제안 기법은 해양 환경 변화와 노이즈에도 강인하며, 수중 탐사·로봇 등 다양한 분야에 효과적으로 적용될 수 있다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This paper proposes a real-time target tracking algorithm based on multipath underwater acoustic signals using the Extended Kalman Filter (EKF). By integrating the time-of-arrival information from both direct and seabed-reflected paths, the system estimates the three-dimensional position of the target. Simulation results demonstrate high accuracy and real-time performance, with an average position error within 1 to 3.5 meters and a sound speed estimation error within 1.5 m/s. The proposed method is robust against environmental variations and noise in underwater settings, making it suitable for applications such as underwater exploration and robotics.
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