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方法求解一个算例
,

结果大相径庭
。

前者令人满意
,

而后者违反直觉
。

作者在结果的讨论中

将此归于证据不满足独立性要求
。

在一个智能化的多传感器系统中
,

获取信息的目的是为了得
到对环境的确切描述

。

尽管各传感器所得信息在时间
、

空间
、

可信度和表达方式上不尽相同
,

但它总与所在环境的各种特征
、

正面或侧面或蕴涵的信息相对应
,

也就是说
,

各种信息间的联
系和相关是必然的

。

所以
, 一

证据理论用于多信息的融合需要进行改进
,

使之能适合非独

立证据间的合成
。

本文在讨论
一

证据理论和 合并规则的基础上
,

提出了一种能用于相关证据融

合的修正方法
。

并以我所研制的多感觉智能机器人为载体
,

利用热觉和力觉信息的融合实现 目
标样本的识别

,

最后对该方法的有效性进行了分析讨论
。

一

证据理论的多信息融合方法
一

证据理论用
“

识别框架 。
”

表示所感兴趣的命题集
,

它定义了一个集函数 。 ,

满足
、矛

一工

饥 叻

艺 饥

任

称 川 为识别框架 上的基本可信度分配 假如有 属于识别框架
,

则 称为 的基

本可信数
,

基本可信数反映了对 本身的可信度大小 同

对于任何命题集
, 一

理论还提出了可信度函数的概念

‘ 艺 。
, 二 。

一 一

收到
, 一 一

定稿
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对于多个可信度的合成 融合
,

令 一 。。 表示 个信息的可信度分配
,

如果它们是由

独立的信息推得的
,

则融合后的可信度函数可表示为

艺
‘

。 二
诬二 艺

几

‘一

艺
,

、二功葱二

相关证据的合成

在求解多信息融合问题时
,

如果研究者假设各证据近似独立并直接使用
一

理论
,

那么必
然会使融合结果超估计

。

因此在
一

理论中解决相关证据的合并问题是很重要的
,

这对合成信
息要求高可靠性的场合

,

更是如此
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场
,

,

凡
场

规范证据相关度为
, ,

凡
,

场

,

场
, ,

对 式
,

要求
,

场 兴
,

若
,

则 为空
,

任何一个证据与空的合成仍

为其 自身
,

故规定此情况下
,

场
如果将相关证据化为相当的独立证据

,

再用 合并规则
,

可得到如下的相关证据

合成规则

设证据 和 凡 在同一识别框架 下的基本可信度分别为 饥 和 饥
,

焦点元素集分别

为
, ,
‘

, , ,

⋯
,

和 马
, , , ,

⋯
, ,

且设 , 、。。 , 一 。 ‘ ,

则

新的联合后基本可信度为

艺 。气帆 饥欲马
￡门 二

‘一
艺 爪 队 仇抓即

‘门 二功



, ‘
奕梦 , ‘

曹 吼 , ‘’

接下来按照如下方法计算基本可信数 帅 和不确定性概率 。、 , 一

必
。 ‘ 为

传感器 、与 目标类别的最大相关系数
,

几 一 扛
,

协 为传感器 , 与各相关系数的分布

系数
, ,

一
,

剐 鲜
一

瞒 为传感器 , 的可靠系数
,

一 叻 殊
十 。‘

一 , 一 。 ,

助 」为传感器 赋予类别 乞的基本可信数
,

。 刃二 一 , 一 , 伪

￡九
, , ‘ 。 , ‘ ‘一 , ‘一 ,巧 为传感器 的不确定性概率值 其中

,

在计算传感器的

不确定性 。 刃 时
,

主要考虑了传感器 自身的不可靠性因素 一 凡
、

传感器与 目标类别间相

关的不可靠因素 一 嘟伪 和传感器观测的相似程度 口 约
按上述定义得到两个基本可信数 和

,

然后通过前述的 合并规则来进行

融合
,

可得到融合后的基本可信数 。
,

坛
,

和不确定性概率
,

从而推得证据区间
, ,

表 是根据实验数据计算得到的结果
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尸

乞 、 石 夕
, 。夕 ‘、

玩夕坛 仰
,

叩
,

,
·

,
’ ,

一 ,

一

, , ,
·

, ,

℃

, , 一

年生
,

教授
,

博士
,

现从事机器人智能
、

传感器
、

信息融合等领域的研究

年生
,

教授
,

现从事自动化工程
、

仪器仪表
、

计算机等领域的教学和研究工作
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叶 明


