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摘要：对海监视中航迹实时关联与轨迹融合任务是安全防控、区域态势监视、远

程精确打击等军民应用领域的热点和难点问题，高质量的数据集对推动目标跟踪

与融合技术在该领域的研究有重要作用。本研究针对目标跟踪与融合领域技术研

究的数据需求以及目前公开数据集所存在的数据缺乏、场景设计针对性差、数据

格式单一、数据描述不全等问题，通过仿真软件对复杂场景中多传感器多目标探

测数据进行仿真，提供了一套面向典型对海监视场景（以舰船为探测对象的 2D

雷达与侦察传感器﹝ESM﹞）的目标跟踪与航迹融合数据集。其中仿真软件包括

剧情发生器和传感器模拟器两部分，是一套成熟的目标跟踪场景仿真环境，提供

逼真的探测数据模拟能力。本数据集涵盖的传感器对象包括 2D雷达与侦察传感

器，目标包括典型的海上舰船类别，并支持携带辐射源配置，设计了高速运动、

密集交通、多传感器数据融合、特定舰船侦测和交叉定位等多种典型场景。本数

据集中共包含 368155条目标点迹，舰船数量为 101条，时间范围 15000秒，数据

格式符合实际设备上报情景、探测误差模型符合实际。本数据集通过对数据误差

进行正态性检验、对检测率、虚警率的场景检验以及实地调研，完成了对数据的

准确性评估与数据完备性控制，可为舰船目标跟踪、轨迹融合等算法研究与验证

提供基础数据。
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数据库（集）基本信息简介

数据库（集）名称 面向对海监视的舰船目标跟踪与轨迹融合数据集

数据通信作者 肖开明（kmxiao@nudt.edu.cn）

数据作者 刘丽华、陈志豪、杨皓宇、肖开明、吴继冰、陈海文、黄宏斌

数据时间范围 15000秒

地理区域
地理范围为116.69751°E–121.23773°E，22.57222°N–26.509774°N，

其中包括福建省、台湾省以及东海的部分区域

数据量 74.5 MB

数据格式 *.csv

数据服务系统网址 http://dx.doi.org/10.57760/sciencedb.j00001.00920

数据库（集）组成

数据集共包括3个数据文件，其中：(1) radar-simulation.csv 是传

感器探测数据，数据量16.73 MB；(2) process. csv 是舰船轨迹数

据，数据量57.85 MB；(3) sensorinfo.csv 是传感器参数信息，数

据量1.11 KB。
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引 言

目标跟踪与轨迹合批技术在侦察监视、武器制导以及交通控制等领域有着至关重要的作用，通

过高效准确实时的技术手段实现目标跟踪与轨迹合批是态势感知和有效决策的基础。基于雷达信号

的航迹实时关联与轨迹融合是将数据融合技术运用于目标跟踪领域，能够解决军事中的诸多问题，

具备广阔的应用前景和巨大的科研价值[1]。由于多传感器系统具有较大的优越性，可以提高对目标

的检测概率和跟踪精度，故而多传感器多目标跟踪问题越来越受到国内外专家学者的重视，与之相

关的研究成果也日益增多[2]。通过对来自多传感器的数据进行迅速而有效的处理，可以获取准确的

目标状态和属性估计，从而进行完整且及时的态势评估和威胁估计，为火力控制、电子对抗、辅助

决策提供可靠的依据。近年来，基于雷达信号的航迹实时关联与轨迹融合已经成为目标跟踪领域的

重要研究方向。尤其是随着大数据技术的快速发展，基于大数据的融合算法设计以及算法参数生成

问题，也逐渐成为该领域的研究热点。

目前雷达与侦察航迹关联是异类传感器航迹关联中的重要研究内容[3]。2D雷达可以获取探测范

围内观测目标的距离、方位信息；而侦察设备探测范围通常大于 2D雷达，能获取探测范围内电子

设备的方位、载频、脉宽和重频信息，但无法获取距离信息，具有更强的目标判别能力。随着战场

环境日益复杂，目标密集度越来越高，为提高态势的准确性，必须通过适当的目标跟踪和航迹融合

方法来实现雷达和侦察情报信息充分利用。

尽管实际场景数据因其无可替代的真实性而被学界高度重视，然而获取这类数据所面临的高昂

成本问题以及对舰船种群多样性与时空关系动态构造的局限性，使得单纯依赖实地观测数据推动算

法研发与效能评估的研究路径面临严峻挑战[4-5]。当前公开可获取的目标检测与跟踪数据集资源数量

较少。针对现实中迫切的应用需求，以及领域内数据资源匮乏的现状，构建了本数据集。与现有的

相关的三类数据集——真实数据集、非海上目标仿真数据集以及海上目标仿真数据集相比，本数据

集展现出显著的优势和创新性特质。首先，与实际获取的真实数据集[6-8]相比，本数据集运用先进的

仿真技术精细复现了各类复杂的海洋环境背景和舰船运动状态，既克服了真实数据获取过程中的种

种困难，又赋予了数据集更高的可控性和定制化潜能；其次，与一般的非海上目标仿真数据集（空

中飞行目标仿真数据集[9]和地上运动目标仿真数据集[10]）相比，本数据集以舰船目标为核心，系统

地涵盖了多种舰船类型及多变的时空行为模式，从而更精准地服务于舰船识别与追踪等相关高级任

务的研究需求；最后，相较于其他的海上目标仿真数据集[11-13]，本数据集在保证数据精确性的前提

下，尤其注重对 ESM交叉定位等专业应用场景的细致建模和深度挖掘，以此确保数据集在涵盖范围

和内涵深度方面的完备性。当前已有的仿真数据集大多关注并集中收录的是雷达回波数据或舰船的

图像数据[11-13]，对 ESM交叉定位场景设计较少、数据描述单一，领域内的科研学术研究缺乏数据支

撑，算法性能测试存在较大困难，因此急需一个质量较高，场景全面的数据集[14]。

本数据集通过仿真模拟、数据处理标注、数据评测准则设计等步骤最大地还原了真实场景，设

计了高速运动、密集交通、多传感器数据融合、特定舰船侦测和交叉定位等多种典型场景，构建了

基于传感器信号的舰船目标跟踪与轨迹合批数据集。

1 数据采集和处理方法

仿真软件采用MATLAB内置的雷达与舰船仿真模型，通过对舰船行驶过程及传感器探测过程进
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行仿真，模拟真实场景得到雷达数据与轨迹数据。具体过程如下：首先，通过软件设计 2D雷达与

ESM传感器相关参数和误差，并模拟多艘舰船的航行轨迹，保证舰船航行轨迹在传感器探测范围之

内（非所有舰船每时每刻均在传感器探测范围内）；然后，仿真过程运行，同时打开雷达记录舰船

行驶的整个过程所产生的数据信息；最后，将数据信息的初始文件进行提取与处理，分别得到雷达

记录数据与舰船真实轨迹数据。数据仿真、采集和处理过程如图 1。

图 1 数据集采集和处理过程

Figure 1 Acquisition and processing of the dataset

1.1 数据仿真方法

首先，对 2D雷达与 ESM 传感器进行创建和参数设置，充分考虑满足测试需求的仿真过程所需

要各种参数和误差，统一设置其剧情参数和传感器参数，包括传感器类型、传感器位置、扫描周期、

方位量程、距离量程、虚标率、检测概率、系统偏差（包括原点坐标偏差、时间同步偏差、测距偏

差、方位偏差和俯仰偏差）和随机误差（包括类型、扫描周期、探测范围、方位范围、测距误差、

方位误差、载频误差、脉宽误差、重频误差、位置）等，参数细节见表 1。表 1当中所提到的偏差

和误差均呈 3�处截断的正态分布，偏差（误差）值为其分布的 6�值，本数据集中我们设置 6个 2D

雷达与 3个 ESM传感器。

表 1 参数及相应说明

Table 1 Parameters and corresponding descriptions

传感器类型 参数 说明

2D雷达、ESM 传感器位置 表示传感器在大地坐标系下的经纬度

2D雷达、ESM 扫描周期 表示传感器扫描一周所需要的时间

2D雷达、ESM 方位量程 表示传感器可以探测的角度范围
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传感器类型 参数 说明

2D雷达 距离量程 表示传感器可以探测的距离范围

2D雷达、ESM 高度 表示传感器在大地坐标系的高度

2D雷达、ESM 检测概率 表示在雷达检测范围内目标的最低（最远处）被检测概率

2D雷达、ESM 虚标率 表示在雷达检测范围内出现假目标的概率

2D雷达、ESM 原点坐标偏差 表示雷达设置点在地心系当中的偏差

2D雷达、ESM 时间同步偏差 表示不同传感器侦测信息的时间同步的偏差

2D雷达 测距偏差 表示由于传感器本身因素导致的测量目标到传感器距离的偏差

2D雷达、ESM 方位偏差 表示由于传感器本身因素导致的测量目标到传感器方位的偏差

2D雷达、ESM 俯仰偏差 表示传感器本身俯仰角度的偏差

2D雷达 测距误差 表示传感器由于多种因素影响，测得的目标到传感器距离的误差

2D雷达、ESM 方位误差 表示传感器由于多种因素影响，测得的目标到传感器方位的误差

ESM 载频误差 表示传感器由于多种因素影响，测得的目标载频的误差

ESM 脉宽误差 表示传感器由于多种因素影响，测得的目标脉宽的误差

ESM 重频误差 表示传感器由于多种因素影响，测得的目标重频的误差

然后，对 2D雷达与 ESM传感器进行编组，其属于 3个海边观测站，每个观测站当中分别包含

一个 ESM传感器和两个 2D雷达，其中传感器 1、2、3属于观测站 1，传感器 4、5、6属于观测站

2，传感器 7、8、9属于观测站 3。

最后，在雷达侦测范围内模拟 101艘舰船的行驶轨迹，其中 50艘舰船带有传感器，能够被 ESM

雷达检测到。考虑现实情形当中会发生的各种情况，人工设置舰船速度、航迹和舰船搭载的传感器

参数等。

1.2 数据采集方法

在各个仿真参数设置达到要求后，运行仿真过程，进行数据采集，当剧情时间达到 15000 s时，

舰船行驶过程基本结束，结束仿真过程。仿真软件返回 3个数据文件，分别对应着 101艘舰船真实

轨迹信息以及三个观测站中的传感器返回的侦测信息以及传感器参数。其中，传感器共收集到 368155

条数据，真实轨迹信息时间范围 15000 s。

2 数据样本描述

本数据集以 csv格式进行存储，包含 radar-simulation.csv、process.csv和 sensorinfo.csv共 3个文

件，其中 radar-simulation.csv内每一条记录是传感器返回的数据，process.csv内每一条记录是某一舰

船在某时刻的真实轨迹信息，sensorinfo.csv则记录全部传感器的参数信息。

radar-simulation.csv中包含：批号、时间、传感器编号、目标真实 ID、距离（km）、方位（度）、

俯仰（度）、载频（GHz）、脉宽（us）、重频（Hz）。

process.csv中包含：帧数、时间、目标真实 ID、经度、纬度。

sensorinfo.csv中包含：传感器编号、传感器类型、隶属观测站编号、距离量程（公里）、方位

量程（度）、测距误差（米）、方位误差（度）、载频误差（兆赫兹）、脉宽误差（微秒）、重频
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误差（赫兹）、扫描周期（秒）、经度、纬度、高度（m）。其中：

(1) 批号是传感器每个扫描周期所探测到的一条记录的编号。

(2) 时间是剧情发展的时间。

(3) 传感器编号是当前信息来源的传感器的编号。

(4) 目标真实 ID是这条信息返回的船的真实 ID。

(5) 距离是在传感器的极坐标系下其探测到的目标与传感器的距离。

(6) 方位是在传感器的极坐标系下其探测到的目标与传感器的方位。

(7) 俯仰是被检测对象相对于传感器的角度。

(8) 载频是 ESM传感器所探测到的舰船传感器返回的载频。

(9) 脉宽是 ESM传感器所探测到的舰船传感器返回的脉宽。

(10) 重频是 ESM传感器所探测到的舰船传感器返回的重频。

(11) 帧数是在剧情进行过程中每经过一个扫描周期后的时刻编号。

(12) 经度和纬度（process文件）是舰船在剧情当中的真实经纬度。具体样本数据展示如图 2、

图 3、图 4所示。

图 2 radar-simulation数据集数据示例

Figure 2 Data sample of radar-simulation dataset

图 3 process数据集数据示例

Figure 3 Data sample of process dataset

3 数据质量控制和评估

3.1 数据准确性验证

本数据集选择在MATLAB环境下的雷达模型作为实验的基础框架，不仅基于科研领域对其广泛

认可，也因为它能够对实际雷达信号进行精确模拟，能为我们的实验结果提供更强的可信度[15]。通

过对模型进行多次核验和微调，包括对参数设定的验证、对模型输出结果的反复测试等，使得实验

数据更具准确性和可靠性。为确保模型参数设定符合实际，本研究线下调研部分应用单位，充分考

虑多种海目标探测场景，以实现对各项参数的调整与优化；为确保模型输出结果的精准性，保证数
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据质量，设计场景进行模型输出结果测试，对检测率、虚警率、测距偏差、方位偏差、载频误差、

重频误差和脉宽误差进行分析和统计，其结果均符合参数设定。

图 4 sensorinfo数据集数据示例

Figure 4 Data sample of sensorinfo dataset

3.1.1 误差控制与评估

生成 2000条点迹信号进行测试，由于舰船行驶速度对误差生成的影响可忽略不计，为方便统计

误差，我们选择同一艘静止舰船进行重复观测。场景具体设计如下：设置 2D雷达和 ESM传感器各

一个，对其探测范围边缘位置同一艘舰船各观测 1000次，传感器参数除 2D雷达探测距离属性外（方

便距离误差分布能够更清晰地被检测到）与数据集保持一致，统计误差情况并对误差进行正态布检

验，误差分布直方图如图 5所示。2D雷达的距离、方位参数与 ESM传感器的方位、载频、脉宽、

重频参数是与检测信号质量紧密相关的参数，清楚其分布对海目标侦测有重要意义。如图 5所示，

其误差直方图分布与正态分布拟合曲线趋势基本一致，且均呈现 3�处截断的正态分布，与误差预期

分布相符。

图 5 数据集误差分布直方图

Figure 5 Histogram of the dataset error distribution
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使用 Anderson-Darling检验、Shapiro-Wilk检验和 D’Agostino检验三种方法验证其正态性，结果

如表 2所示。Anderson-Darling检验是一种检验数据与特定分布（如正态分布）之间差异的方法，其

为分布的各个部分赋予不同的权重，敏感地捕捉数据与理论分布之间的偏差[16]。Anderson-Darling

统计量表达了其与正态分布的差异，统计量值越小，检测分布与正态分布的差异越小。在显著性 0.05

的情况下，Anderson-Darling 检验临界值为 0.784，6 个参数均小于临界值，因此可接受其分布接近

正态分布。Shapiro-Wilk检验方法基于数据样本的顺序统计量，与正态分布的理论顺序统计量进行比

较，进而评估数据正态性，其统计量的值越接近 1，数据越可能符合正态分布[17]。图中可见，6个参

数 Shapiro-Wilk 统计量均达到 0.99以上，P 值超过 0.05，可接受其分布接近正态分布。D’Agostino

检验基于数据的偏度和峰度来判断数据是否遵循正态分布，偏度用于衡量数据分布的不对称性，峰

度用于衡量数据分布尾部的厚度以及数据分布的中心峰值部分的锐利程度[18-19]。6个参数 D’Agostino

检验 P值均超过 0.05，可接受其分布接近正态分布。三个检验方法从不同角度均证明数据满足正态

性要求，进一步证明数据符合设定的质量要求。

表 2 正态分布检验统计量

Table 2 Test statistic for normal distribution

参数|检验方法
Anderson-Darling

Statistic

Shapiro-Wilk

Statistic

Shapiro-Wilk

p-value

D’Agostino

Statistic

D’Agostino

p-value

2D雷达_距离 0.40213 0.99782 0.21560 2.57526 0.27592

2D雷达_方位 0.25582 0.99860 0.62108 0.33535 0.84563

ESM_方位 0.26091 0.99826 0.40797 2.58558 0.27450

ESM_载频 0.57307 0.99750 0.12925 1.76875 0.41297

ESM_脉宽 0.34356 0.99822 0.38610 1.95384 0.37647

ESM_重频 0.58011 0.99716 0.07403 3.78799 0.15047

3.1.2 检测率、虚警率控制与评估

由于检测率随着目标离雷达距离的增大而降低，我们设置数据集的检测率为 0.9。只需验证雷达

检测范围边缘舰船的检测率即可。为此，我们设置 2D雷达和 ESM 各重复观测检测范围边缘 1000

次。观测结果表明：2D雷达观测到 905次，ESM观测到 891次，检测概率接近 0.9，满足数据质量

要求。同时，2D 雷达与 ESM 传感器在 1000 次观测中无虚假目标出现，数据满足虚警率 0.000001

的设置要求。

3.2 数据完备性控制

在保证数据准确性的基础上，充分考虑数据的完备性。对现实场景下雷达侦测的需求进行分析，

设计包含高速运动和密集交通中航迹关联精准性问题、多源异构数据融合问题、航迹实时关联问题

等关键方面的数据集，深入模拟了传感器的探测过程以及可能影响探测结果的因素。影响因素包括

检测概率、虚警杂波、系统偏差和随机误差等多个方面，对模拟结果的真实性有着显著影响[20]。此

外，考虑影响因素的独立作用的同时，也充分考虑因素之间可能存在的交互效应，全方位地模拟雷

达探测的复杂环境，使得数据集具有高度的完备性。
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4 数据使用方法和建议

4.1 数据使用方法

本数据集由仿真生成，经过严格质量控制，可作为目标定位、航迹关联及轨迹合批等先进算法

的评估与优化的基准。数据的推荐使用方法是：问题导向，针对海目标侦测场景中所出现的侦测需

求和算法需求，将数据集中的雷达观测数据作为现实观测数据构建模型算法，将数据集中的舰船真

实时空数据作为评估模型算法的标准。

数据集中文件的具体使用方法是：首先使用者使用 radar-simulation文件当中的雷达侦测数据（数

据集中除目标真实 id以外的数据）和 sensorinfo文件当中的参数信息建构合适算法，根据算法进行

目标的检测跟踪和轨迹合批，得到检测结果；然后将 radar-simulation文件当中的真实 id、时间数据

与 process文件的相同 id 舰船的经纬度进行匹配，得到真值数据；最后通过提供的评测准则将真值

数据与检测结果进行比对计算得分，作为算法衡量的指标。

例如在第四届全国大数据与计算智能挑战赛（2023）中，根据实际需求提出三个问题，分别是：

（1）单观测站 2D雷达观测范围内航行船只的实时目标跟踪任务，要求实时对单观测站 2D雷

达观测范围内的船只进行目标跟踪，以相同的 id对同一艘船进行标记，并给出这些船的航行轨迹。

（2）搭载传感器的特殊船只的探测任务，多艘船只上搭载了无线电设备，该设备会被观测站中

的 ESM探测到，要求结合 2D雷达与 ESM探测信息给出这些船只在 2D雷达探测范围内的航行轨迹。

（3）由于 ESM和 2D雷达探测范围不同，部分区域的船只只能被 ESM探测到，要求根据 ESM

探测的方位信息，得到观测站 ESM探测范围交叉重叠区域的船只轨迹。

三问分别考察了单观测站多源同构传感器航迹关联与目标跟踪问题，多观测站多源异构传感器

目标检测与轨迹合批问题，多观测站 ESM 传感器远距离交叉定位问题。解决上述问题需要使用

radar-simulation文件中的相关传感器的舰船距离、方位、载频等属性信息和 sensorinfo文件当中的参

数信息，首先构建算法进行点迹关联，将点迹信息转换为航迹信息，然后建构算法对多传感器信息

进行合批，同时对雷达传感器航迹信息进行转换，将航迹信息转换为经纬度信息，将船的航迹表示

出来。

然后需要对轨迹关联算法进行评估，通过一定的评估准则进行真实轨迹与检测轨迹相似度的评

估。process文件中为所有舰船的全部真实轨迹。所需范围真实轨迹的获得方法为：在 radar-simulation

文件中获得舰船真实 id、时间数据信息，对 process文件相同真实 id 和时间的舰船进行关联，得到

特定传感器范围内的真实轨迹。对真实轨迹与生成轨迹的相似度进行评估与比较，进而指导算法的

改进。

4.2 算法评估准则

算法的评估准则需要考虑 5个方面：准确性、实时性、鲁棒性、假警率和漏检率。准确性是目

标检测和跟踪最基本的评价指标，其评估算法能否准确的检测和跟踪目标，以及能否正确的关联和

合批航迹，描述了算法预测结果与实际情况之间的符合程度；实时性是算法响应和执行的关键特性，

其评估算法能否即时地给出轨迹；鲁棒性是算法稳定性的重要衡量标准，其评估系统在面对异常输

入或外部干扰时能否维持正常运行，以及能否抵御各种不确定因素，体现算法对各种挑战的适应和

抵抗能力；假警率是指算法错误地将非目标识别为目标的频率，其是评价系统误报能力的关键指标；
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漏检率描述了算法未能检测到真实目标的频率，其关联到系统的敏感性和可靠性。

基于上述算法评估准则，生成轨迹与数据集中真实轨迹的推荐评价方法为：GOSPA。GOSPA

（Generalized optimal sub-pattern assignment metric）是估计和评价生成轨迹集合与真实轨迹集合之间

相似度的业界认可的通用领域方法，其充分考虑了准确性、假警率和漏检率[21]。GOSPA估计具体计

算公式如下：

����� = ��
(�)(�, �) = min

�⊆�
∑

(�,�)∈�
� ��, ��

� +
��

2 (|�| + |�| − 2|�|)

1
�

(1)

����� =
1

1 + �����
(2)

其中� > 0, 1 ≤ � ≤ ∞， X 表示融合出的轨迹的集合，Y 表示真实轨迹集合， x 和 y 表示某条具体

轨迹，� ��, �� 表示 ix 与 iy 之间的相似度，集合：� ⊆ �, � = {1, ⋯, |�|} × {1, ⋯, |�|}。

( , )d x y 通过计算每个融合轨迹中的点与对应真实轨迹中同时刻的点的距离的均值求得。

如图 6所示，上下两条实线代表两个轨迹，轨迹之间的虚线的起始端分别代表两个轨迹之间相

似的点，在本问题中即为时刻相同的点。使用所有这些相似点之间的距离的均值来衡量两个轨迹之

间的相似性。要计算相似度的融合轨迹和对应的真实轨迹为 x 和 y 。

图 6 距离计算示意图

Figure 6 Distance calculation diagram

xK 为融合轨迹的轨迹点数， yK 为对应真实轨迹的轨迹点数。 d =�1, �2, ⋯, ��。 d 的含义为

��� ��, �� ，��� ��, �� 指 x 轨迹的第 k 个数据点和 y 轨迹的第 k 个数据点之间的欧几里得距离，其

中 kx 表示 x 轨迹中的第 k 个轨迹点， ky 表示 y 轨迹中的第 k 个轨迹点。两轨迹间的相似度  ,x yd

从  1 1 1,d x y 开始，到  ,k k kd x y 结尾，  max ,x yk K K ，以保证融合轨迹 x 和 y 中的每个

坐标都在  ,x yd 中出现。

最后要得到的融合轨迹与其对应的真实轨迹的相似度计算公式如下：

 

 

1 1

1

1 1

1 1 ,

3

,

1( , ) , ( )

1 1 , ,

yx

x
x

y x

y
y

KK

k K k x y
k k Kx y x

K

k x y
k

K K

k k K x y
k k Ky x y

d dis x y K K
K K K

d x y d K K K
K

d dis x y K K
K K K

  



  


    

   



    
算法的实时性需求可以通过要求算法对于每个时刻的输出只能使用当前时刻以及当前时刻之前

的数据作为输入，从而保证算法的实时性。算法的鲁棒性需求可以通过分割数据集交叉验证、人为

加入噪声和异常值检测算法性能等方法进行检测。
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5 数据价值

本数据集针对传感器信号的舰船目标跟踪与轨迹合批问题，设计了包含多种现实场景在内的时

间范围为 15000 s的仿真数据集，为当下更高效更适应现实要求的算法研究提供了基础。其不仅能满

足常见传统的传感器目标跟踪问题的要求，还充分考虑了 ESM传感器与 2D雷达传感器的协同定位

和多 ESM传感器的交叉定位问题，设置了多种情况下的传感器交叉区域和舰船航行轨迹。在当代目

标识别复杂化、数据集标准性差、数据质量低和开放性差的背景之下，对如何实现更高效更先进的

算法应用研究具有重要意义。其中 ESM交叉定位问题，目前国内尚缺乏权威高质且对外开放的应用

的高效算法，数据集资源同样非常匮乏，因此构建一个能满足算法需求的高质数据集尤为重要[22]。

本数据集中的数据已在 2023 全国大数据与计算智能挑战赛——基于传感器信号的舰船目标跟

踪与轨迹合批挑战赛中发布供参赛选手测试及正式比赛使用。包含多所国内相关领域的知名高校及

科研院所共计 421 人组成 260 支队伍报名参赛，提交有效作品超八百个。赛题三问选手总体成绩

GOSPA评分最高达到 0.89，关联正确率超过 90%，超过十五名选手总体成绩超过 0.5。其中，选手

第二问和第三问的单问最高成绩均达到 0.95以上，模型算法表现优异，同时也间接证明了本数据集

的精准性、可靠性和完备性。此次大赛的成功举办也充分验证了本数据集中仿真数据和评分准则的

科学性和可靠性，可作为广泛科研人员的数据素材。此外，在挑战赛结束后，众多参赛选手和国内

同行对本数据集都提出了申请需求，这也印证了本数据集的科研价值。

数据作者分工职责

刘丽华（1981—），女，吉林省吉林市人，博士，副教授，研究方向为数据工程、数据融合、智能

决策和雷达目标识别。主要承担工作：数据集仿真与构建、数据集核验、论文撰写。

陈志豪（1999—），男，山东省青岛市人，博士研究生，研究方向为数据工程。主要承担工作：数

据集仿真与构建、数据集采集、论文撰写。

杨皓宇（1998—），男，山东省临沂市人，硕士研究生，研究方向为数据工程。主要承担工作：数

据集仿真与构建、数据集预处理、论文修改。

肖开明（1990—），男，云南省腾冲市人，博士，讲师，研究方向为大数据与智能决策技术。主要

承担工作：数据使用评价方法设计、数据集核验、论文撰写。

吴继冰（1987—），男，江苏省南通市人，博士，副研究员，研究方向为信息管理与智能决策。主

要承担工作：数据使用评价方法设计、论文撰写指导。

陈海文（1988—），男，山东省临沂市人，博士，讲师，研究方向为数据工程、边缘数据组织。主

要承担工作：数据使用评价方法设计、论文撰写指导。

黄宏斌（1975—），男，江苏省如皋市人，博士，研究员，研究方向为信息管理与智能决策、军事

信息物理系统（MCPS）、大数据分析。主要承担工作：数据集构建方法指导、论文撰写指导，数据

质量控制与综合管理。
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Abstract: Real-time trajectory association and trajectory fusion in maritime surveillance pose great

challenges and remain hot issues in security, regional situation monitoring, and long-range precision strikes

for both military and civilian applications. High-quality datasets play a pivotal role in advancing research in

target tracking and fusion technologies within this domain. This paper addresses the data requirements for

technological research in target tracking and fusion, as well as the limitations of currently available datasets,

including data scarcity, inadequate scene design specificity, uniform data formats, and incomplete data

descriptions. We used simulation software to emulate multi-sensor multi-target detection data in complex

scenarios, so as to present a dataset tailored for typical maritime surveillance scenarios—targeting ships

using 2D radar and Electronic Support Measures (ESM) sensors. The simulation software comprises a

scenario generator and a sensor simulator, creating a mature target tracking scenario simulation

environment with realistic detection data modeling capabilities. The dataset includes data from 2D radar

and ESM sensors, covering typical maritime ship categories, supporting configurations with radiation

sources. It is designed for a variety of scenarios such as high-speed motion, dense traffic, multi-sensor data

fusion, specific ship detection, and cross-positioning. The dataset contains a total of 368,155 target tracks

from 101 ships, spanning a duration of 15,000 seconds. The data format conforms to actual equipment

reporting scenarios, while the detection error model accurately reflects real-world conditions. Accuracy

assessment and data completeness are ensured through various methods including normality testing of data

error, scenario testing of detection rate and false alarm rate, as well as field research. This dataset can

provide fundamental data for algorithmic research and validation in the ship's target tracking, trajectory

fusion and other related areas.

Keywords: target tracking; trajectory fusion; target point track; radar; reconnaissance; dataset

Dataset Profile

Title A dataset of ship target tracking and trajectory fusion in maritime surveillance

Data corresponding author XIAO Kaiming(kmxiaor@nudt.edu.cn)

Data authors
LIU Lihua, CHEN Zhihao, YANG Haoyu, XIAO Kaiming, WU Jibing, CHEN Haiwen,

HUANG Hongbin

Time range 15000 s

Geographical scope
Fujian Province, Taiwan Province and part of the East China Sea

(116.69751°E–121.23773°E and 22.57222 °N–26.509774 °N)

Data volume 74.5 MB

Data format *.csv

Data service system <http://dx.doi.org/10.57760/sciencedb.j00001.00920>

Dataset composition

The dataset consists of a total of three data files: (1) radar-simulation.csv contains

sensor detection data, with a size of 16.73 MB; (2) process.csv contains ship trajectory

data, with a size of 57.85 MB; and (3) sensorinfo.csv contains sensor parameter

information, with a size of 1.11 KB.
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