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方法中 中 站首先完成数据校准 航

迹关联和航迹融合功能
,

然后是数据互

联和组合滤波
。

假设航迹关联
、

数据互

联已基于状态向量或检测报告在中心

节点完成
,

本文讨论融合中心的航迹

融合和组合滤波问题
。

最优航迹融合
目标运动规律在离散化状态方程的基础上可模拟为
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,
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融合节点中的组合滤波
根据 式

,

来自 个局部估计器在 无十 时刻的航迹融合解为
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结 论
本文提出了用于两级混合式多传感器信息融合的全局最优组合滤波解

。

对由 个传感
器提供局部估计和 一 个传感器提供观测的情况

,

融合中心首先需要融合来自 个传感
器的局部状态估计

,

然后基于其它 一 个传感器的观测利用 滤波技术循环更新
已融合的航迹

。

在本文提出的方法中
,

我们考虑了各传感器和融合节点位于不同笛卡尔坐标

系的航迹融合和组合滤波问题
。
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