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的几何位置不同 将会产生不同的重叠检测区域 这时采用局部判决的 或 作融

合规则 显然是不合理的
。

为此
,

本文提出了多传感检测区域的划分
,

以及先分区融合后系统融

合的方法 在不同的检测区域传感器采用不同的检测门限
。

本文先分析这种方法的性能
,

然后

介绍它 的分布式恒虚警率 检测系统中的应用
。

检 测 区 域和 融 合 规 则

图 示出了由四个不同位置的检测器组成的分布式检测系统
,

它把检测空间分成了若干不

同的检测区域
,

例如集合 表示检测器 的检测区域
,

集合 表示两个检测器 和

共同检测 目标的区域
,

集合 表示三个检测器
,

和 共同检测 目标的区域等等
。

对所

有的重叠区域
,

不能简单地用 或
“ ”

规则
,

而应首先考虑每个区域的融合
,

然后将

其组合起来形成系统的融合规则
。
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和检测洛判决不相交的假设 ’

乃 日 乃 凡 和 几 , ,

式可简化为

乃 几 凡 仇 几 一 凡 仇

注意到各检侧器几何位置不同
,

可假定其判决相互独立 ,
,

则 式可写成

气 凡 几 乃 凡 几 几 汤
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概率是检测门限 参考单兀数和信噪 比的函数 在 目标和干扰条件下 这两个函数分

另为
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二 。 , 。 ,

式中 只 为检测器 的信噪 比 八或 为其参考单元数
,

为 的低门限和高门限
,

瓦 为相应的门限系数
,

且 。。 全
。 。 。

检测器 和 有类似的检测概率和

虚警概率
。

将
、

两式代入 式
,

得到系统的检测概率和虚警概率为

〔
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测的区域
、

和 其检测性能下降所致
。

这里只考虑 了图 中重叠区域内的检测融合问题
,

若要考虑整个覆盖区域的检测
,

还应包

括只有单传感器检测的三个区域
,

对这三个区域
,

应按单传感器检测的方法进行
,

即在某一固定

的虚警概率条件下
,

设置检测门限进行判决
。

结 束 语

本文主要讨论了重叠区域的检测融合问题
,

提出了先分区融合后系统融合的方法
,

并将其

用于
一

检测器组成的分布雷达检测系统
。

结果表明
,

通过设置不同的检测 门限
,

可以提

高系统的检测性能
。
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