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型和不同尺度上给出的多速率传感器动态系统
,

建立一组新的多尺度动态模型和多尺度误差模
型 利用确立的尺度之 间的递归关系

,

给出了一种新的多尺度递归数据融合估计算法
,

在最细

尺度上得到状态基于全局信息的融合估计 理论推理证明了这种方法的正确性
,

计算机仿真验
证了算法的有效性

。

这一方法丰富和发展了 已有的多尺度估计方法 , ”一

本文的组织如下 第 节是系统描述 第
、

节分别给出了多尺度状态空间模型和多尺

度误羞模型 第 节描述了多尺度递归融合估计算法 第 节是仿真结果 在第 节我们对本

文进行了小结
。
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考虑一类单动态模型和多采样速率传感器动态系统
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态系统的多尺度递归融合估计算法
。

算法描述 对由 和 式描述的多速率传感器动态系统
,

全局信息的融合估计值可由多尺度递归得到

则有以下多速率传感器动

在最细尺度 上状态基于
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在动态系统 和 中
,
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初始条件为
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表 给出了在附加有 种不同观测噪声下
,

在最细尺度 上仅利用最细尺度上一个传感器
的观测信息对状态估计的绝对误差均值和融合 个尺度上的传感器观测信息对状态估 计的绝对

误差均值 表 中的各值和图 中的各曲线是 次 仿真的结果
。

针对第一种情
况

,

图 给出本文中所建立算法的计算机仿真结果
。
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表 单传感器和融合 个传感器滤波的绝对误差均值比较表

咖一

图 最细尺度上的原始信号 最细尺度上的观测估号 仅利用最细尺度上一个传感器的

估计曲线 相应于 的估计误差 三个传感器融合估计曲线 相应于 的估计误差

结 论

本文比较详细地讨论了基于单模型多速率传感器动态系统的数据融合问题
,

给出了多尺度

状态空间模型和多尺度误差模型
,

建立了一种新的多尺度递归数据融合算法
。

严格推理证明了

方法的正确性
,

仿真结果验证了算法的有效性
。

此算法也可应用于诸如图像处理
、

计算机视觉
、

数据压缩
、

地球物理学等许多工程应用领域
。
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