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自适应混合多模算法在机动目标跟踪中的应用

文中首先给出了问题的公式
,

然后提出 算法
,

最后比较了 算法和

算法的模拟结果并进行讨论

问题的公式

在直角坐标系中
,

目标运动动力学模型为

。 重 。 。 。 ,

其中 哟 是目标的状态矢量
,

它包括位置量 和速度量 士

中 是状态转移矩阵
,月
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一个子滤波器中包括了由二级卡尔曼滤波器输入的确定性加速度
,

其它子滤波器的确

定性加速度输入由二级卡尔曼滤波器输入对称分布得到
。

在我们的研究中
,

为了避免任何细微测量相关性的影响
,

采用目标测量是无相关 和
的位置量 这样

,

算法中的卡尔曼滤波器可分别在每个轴上单独进行 ’
,

同样估



设为 然后使用了二级卡尔曼估计器中的加速度估计值作为确定性机动加速度 无论在

算法和 算法中
,

子滤波器的过程噪声的标准偏差都为
。

在二级卡尔曼估

计器中
,

偏差滤波器和无偏差滤波器过程噪声的标准偏差都是 “

结果比较
用下述统计指标来评价 和 工 算法的性能
位置误差降低因子
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其中分
,

少 和 分
,

少 表示 目标在第‘次模拟试验中第 次扫描时的真值和估计
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图 表示了配置 和 一次典型的位置误差降低因子 变化曲线 图
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图 配置 子模型概率变化曲线

本文又给出两个单值统计指标
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戴 绮等 自 应 合多模 法在机 标 踪中的应

提供较好的精确度 但是 算法可用较少的子模型提供较大范围目标加速度变化的目

标跟踪 包含在二级卡尔曼估计器目标加速度估计延时可用适当的跟踪系数来控制 大

的跟踪系数可得到更快的模型匹配
,

但以降低跟踪精度为代价
,

小的跟踪系数则相反 实际

模拟中在两者间折中选择 算法和 算法都可用并行处理技术使其运算速度

加快
。
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