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权值
,

能够实现多输入
、

多输出的非线性映射 由于 自身的非线性使 具有很强的

适应能力 比如 对于相似的输入能够输出相似的结果
。

本文提出了一种对非确定性模

型的修正方法 将 与 结合起来
,

通过对 的训练
,

实现了对 估计结果

的修正 计算机的模拟结果证明了这种方法的有效性
。

跟踪式滤波器

在假定 目标的加速度为一阶马尔可夫过程的基础上
,

文献【
,

从状态空间模型推导出

定义状态向量
,

美
,

公
,

其中 为笛卡尔坐标系下目标的位置向量
,

双 为目标的速度向量
,

之为目标的加速度
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向量
,

是规一化的离散时间 中
,

目标的运动由以下的状态空间模型来描述
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滤波器的结构
如果实际 目标运动严格遵循 式描述的线性状态模型

,

则 戈 的估计是在 川瓜

戈 为最小意义下的最优估计 但是
,

估计值由于下面的原因而精确度降低

在卡尔曼滤波理论中
,

未知的激励信号 叭 假设为白噪声 然而在实际应用中 叭
是相关的

,

而且为非平稳过程
因为绝大多数运动目标的特性为非线性

,

线性状态模型 式中包含了线性近似误

差 即使实际运动 目标完全遵循模型 式
,

马尔可夫过程参量 以及 的选取也要依赖

于 目标的运动 ’
。

于是我们将 引入 中
,

以克服模型不确定性带来的不足 修正后的滤波器结

构如图 所示
。

是由多层神经元组成的反馈网络
,

每一个单元与相邻层的所有单元相

连
,

则每个单元的输人 一输出关系为
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其中 犷为第 层第 该个单元的输出
,

犷为第 层第 艺个单元的总输入
,

卯 为第 。 层

个单元的偏差 犷
‘ 为第 层第 个单元与第 层第‘个单元之间的权值

法 来对 进行训练
,

即用多 目标的运动轨迹来训练
,

以增强 的适应性
令 珊

,

姗 和 心
’

分别是在时刻 的雷达测量信号
、

实际状态向量和修正估计向量的

第 个集合
,

则新的滤波器可视为由一个 和 个 组成 令
。 表示第 。 个

当 玲 和 戈君已知时
,

我们通过 。
来计算 戈犷

,

训练 直到价值函数达到

最小

在时刻
,

对连接权值的修改从 二 到 依次重复 令 。君和 △田君分别为连接权值

和修正量 当在时刻 用第 个状态向量集进行训练时
,

△。君由下式给出
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图 目标的运动轨迹
图 , 时 的比较

初始值为 田
,

显然上面 目标的运动不能够用 式中的线性空间模型来描述 为

了尽可能精确的描述实际 目标的运动
,

参数 和 弘估计值由下式给出

户 △
, 。孙

在运行 之前对 进行估计
。

定义横向加速度的估计值为
,

用加速度为 的

目标的运动估计对 进行训练 从 二 到
,

在 时运行 而不用



过方法 训练的 能够在较大的范围内对模型的不确定性进行修正 估计精度优于方
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