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讨论了UKF应用于状态方程为线性，测量方程为非线性对象时的稳定性问题。文中 给

出了一个UKF保持稳定的充分条件，指出适当增加过程噪声和测量噪声方差阵的设置

值， 有利于保证UKF的稳定性。本文还将UKF应用于航天器相对导航滤波器设计，通过

数学仿真和 理论分析证实了文中有关UKF稳定性结论的正确性。本文所得到的结论为

将UKF应用于实际工 程，特别是航天器相对导航滤波器设计，提供了理论参考。 
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