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于多传感器观测似然比函数的定义方式
,

可以避免在低维子空间弱相关互联的问题
,

具有与不

同类型传感器相适应的潜力
。

但文献 的多重分配不包括跟踪系统中
“
观测一航迹

”

的互联
,

因而不完全适应多传感器跟踪系统的多 目标互联过程
。

为此
,

对于二维雷达和 组成的多传感器系统
,

本文将多 目标预测观侧也看成为一种

特殊的传感器观测集
,

通过
“

观测一航迹
”

到
“

观测一观测
”

的问题转化
,

直接将多重分配应用

到多传感器跟踪过程
,

并应用文献 的算法完成本文的互联求解
,

从而实现雷达和 两种

传感器的数据融合
。

多传 感 器 多 重 分 配 互 联

考虑以直角坐标系为状态空间的互联问题
,

二维雷达和 以 目标状态空间坐标系原点

为合装位置组成的数据融合系统
。

两种传感器采样速率相同
,

采样时刻同步
。
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各 收到
, 一 一
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又以
、

牲石
‘

表示 个观测集的总累积集
,

则 为多个观测集的重集
,

故本文称之为多重观测集
。

根据 式关于多传感器多重观测集 的定义
,

我们以 元组观测

乙
。、

,

‘ 二 。 。 , ‘, ,

⋯
,

、一
, , 二。‘。 任

所表示同一 目标来源的多传感器观测组合作为互联的基本划分单元
。

多 目标跟踪理论中
,

式实际是一种面向观测的互联假设
。

因此不考虑 目标因观测裂变产生多个回波
、

多目标因观测
模糊导致单个回波的特殊情况

,

可以由上述 元组观测构成对 的一个划分集

守 、。、,

若以事件变量
,

又艺 不 “
‘

乙 一 、
,

“ 、一 ,

乙
。 、 任 守

其他



条件的互联求解
为将多重分配应用于互联求解

,

需要为 式定义 元组 乙
。‘, ⋯

,

喃
,

的代价函数
。

为数

学处理上的方便
,

假设各观测相互独立
,

可取文献 的形式

葱。 ⋯葱二一 岩
一 。‘。

,,

‘ “
、 ““ ,

一 二 ,

无 ’ 二盆‘ 一 , 二 ,

一

艺 ‘ ‘
一几

一“‘一 ’
·

入‘ 们云瓦 “
‘一 ,一‘

”丢

式中凡 为传感器的检测概率
,

久。 为传感器观侧空域上均匀分布的杂波密度
。

代价函数 式同时也提供了对各观侧相似性的一种度量
,

其中使用了 二 表示与 元

组 气
。‘、

‘

‘ ,

各观测对应互联的目标状态
,

以避免直接在多传感器低维公共子空间上互联的问



高度平面 标 度 雷达测距 雷 方位测角 测角

差
。

图 所示为 目标一次典型跟踪航迹在
一

平面的投影
,

图中实线为最优分配方

法的跟踪航迹
、

虚线为 互联方法 的跟踪航迹
。

图 对应给出 次 入 实验

条件下两种方法在 , 坐标方向上的统计跟踪误差
。

图 的结果说明
,

对于非交叉的平 行运动 目标
,

数据互联的环境较好
,

最优分配和

都可以正确实现多传感器多 目标的数据互联
。

但在这一问题中
,

互联采用的
“

全邻
”

分

配导致跟踪航迹的
“

偏移
” 、 “

聚合
”

见图 虚线
,

造成 , 坐标方向上较大的跟踪误差

见图 虚线
,

而多重分配的最优互联则避免了这种现象的出现
。

又设有三个已知初始位置
、

的三维匀速 目标处 于 的同样高度
。

的高

度平面上各 目标运动方向和相对关系如图 所示
。

在这一典型 的密集 目标跟踪环境下
,

由于各

目标以同样的航向速度小交叉角度到达交点
,

使得交点附近的互联求解极为困难
。

表 为不同算法多 目标交叉 互联成功概率的比较
。

结果是在 次 实验中
,



结 论

对于一个包含了诸如雷达和红外等不同类型传感器的多 目标跟踪系统
,

本文将多 目标预测
观测也看成一种传感器观测集

,

通过
“

观测一航迹
”

到
“

观测一观测
”

的问题转化
,

对多转感器
多个采样周期的观测数据集合进行划分

,

应用多重分配对互联进行了完整的算法描述
,

也为互

联求解提供了一种新的途径
。

本文的结果表明
,

多重最优分配和一般情况之下传感器物理观测过程相一致
,

可以克服
方法的部分错误

,

在跟踪条件较好的情况下
,

能够获得较高的互联概率
。

此外
,

在密集
回波环境

,

或弱信噪比等条件下
,

多重分配的最优互联方法也可能会产生互联错误
,

但多重分
配的方法可以利用 目标运动在时间上的相关特性

,

以增大算法时空复杂度为代价
,

在多个连续
观测周期之间进行信息积累

,

增大互联求解的信息量
。
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