
墓本模型
具有反馈信息的分布传感器航迹融合结构表示在图

,

其中 个局部传感器接收来 自

融合中心的反馈信息
,

而剩余的 一 个传感器不能从通信网络上获得反馈信息
。

中心节
点的传感器航迹融合是基于 个传感器局部估计完成的

目标运动被模拟为

必 域
,

其中 的 二 哟
,

哟
, ,

⋯ 是 时刻的 维状态向量
,

必 哟是状态转移矩阵
,

叼劝

是过程噪声
,

哟 是过程噪声分布阵 试句是高斯的
,

且 域朴
,

风叭劝护 二

哟乓‘ 初始状态 也被假设为高斯的
,

其均值为 到
,

方差为
,

且独立于 拭句

目标状态由 个传感器观测
,

传感器 坛在 时刻的测量表示为

无 拭 无 ‘ 无
,

乞
, ,

⋯
,

一 一

收到
, 一 一

定稿
国家部级基金资助课题



、、、

﹃口、
,了了吸、了汀、、
了

一 践
‘ ,

,
乞

,

⋯
, ,

耳
‘ 、 ‘ 、 、 鲜 、 五 ‘ 、 无

,

‘ 毋 工‘ ,

只 凡 无 中 无 只 天 毋 无 天 无 无

带有反馈信息的局部状态估计

如果局部处理器 坛接收来 自于融合中心的反馈信息
,

则状态估计方程系可以利用卡尔曼

滤波器循环计算如下

、口产、少、尹、、月产只︶︵火
,﹃

廿

了吸、

戈 , 、 、 方 、 无 一 吸 只 、 可 、 丑 ‘ 、
·

夙 、

一 城 了 一 巩
,

艺
, ,

⋯
, ,

耳
‘ 、 耳

‘ 、 、 鲜 、 丑 ‘ 、 一万 、 一
,

二 儿 毋 儿
,

只 、 、 奋 无 、全 、 、 、 、
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戈二 、 马 、 耳
‘ 戈 艺 耳

‘ ‘ 方了、 ‘ 叭

一 耳
’ 、 、 戈 ,‘ 、 、 叭

艺 耳
‘ 戈、 么一 耳

‘ “ 方 , “ 巩
·

公 十

利用 式和 式得

‘ 二 一 巩
,

只 乃
户 ,

艺
, ,

⋯
,

于是 以 可表示为



电 子 科 学 学 刊 卷

耳 艺耳 耳

利用 式和 式
,

以无 还可表示为

‘ · 丸一 , 一 ‘ · 无一‘ , · 无一 ,
艺耳

‘ ‘ 充 , 十 ‘ 巩

十 艺 州 “ “ 卜叫 一 耳
‘ “ 匡 “ 因 叫

乞二 十

一

艺耳
‘ 十 ‘ 戈二 十 ‘

艺 耳
‘ 一 耳

‘ 充尸 “

落

这样
,

具有反馈信息的传感器航迹融合的解可以进一步表示为
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十 它们分别对应有反馈和无反馈情况下的航迹融合协方差和估计值

先证 马
,

三 马
,

由
、

和 式可得

巧
‘ 无 必 必 一‘

艺鲜 “ ‘ 厂‘ “ ‘ ‘
·

云

再由
、 、

和 式可得

耳
‘ 、 毋 无无 奋 无 人 无 了 、 一 ’

艺可 厂‘ ‘ 从 ‘
·

葱二

由于 乃
,

因此
,

由
、

式可知
,

存在 传 三 乃
,

进而有

无 三 马 无
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十 艺 耳
‘ ‘ 。方、 ‘ 巩一

‘ ‘一 充 无 ‘“ 巩

滋

一 。 ‘ 耳
‘ “ ‘ “二 ‘一“

艺研
‘ ’ “ 、 ‘ 了 ‘ ’ ‘ 城 “ ‘ 巩

二

艺 耳
‘ ‘ 戈 “ ‘ 巩 一 ‘ ‘ 、大

,

“ ‘一“ 叭

二

由 式可推出

可 丑于‘ ‘ ‘ “ 戈‘ 、 一 方 、

鲜 二‘ 天十 ,

大 无 取
’ 戈‘ 、 一 ‘ 、 、方

,

、 、

把
、

式代入 式有
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,

生一一
一一

一一
万 一

, 一

“
一

⋯
” , , , , ,

。、 口二 ,

对应的测量误差方差阵 的元素为

五 , 、

具
, 一 。

若 。” , 万一 。爹 。。 ,

爹一 、

才

矛
。一“‘ 了 。。 爹

‘ 一 。

矛
、 。 , 。。

爹
, 一 着

,

尺 燕
‘ 一“。

音 矛一 。 。爹
‘ 。 。 ,

着
‘ 一 。 , 爹

。
莽

。一“‘矛 。。 ,

爹一 。
昔
‘ 口 琴一 琴

,

一 一 , ‘ 一‘。

爹二矛 众
,

了 一 。 、

这里 珠
, 二 ,

为传感器 测量的 目标距离和方位角
,

再
,

和 内
,

则为测距和测 角误差均

方根值
。
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‘

图 带反馈两局节点航迹融合

轴位置误差均方值
,

夕 轴位置误差均方值

图 分别给出 了第二类情况中两个
、

四个
、

六个雷达条件下
, “

有反馈节点
、

融合节点

轴位置估计误差均方值的 比较
。

图 是三种情况下带反馈节点 轴位置估计误差均方值

曲线
,

图 是融合节点在三种情况下 轴位置估计误差均方值曲线
,

关于 夕轴也有类似

的结果
。

从图 的结果容易看出
,

随着局部节点数量的增加
,

融合节点跟踪性能不断改善
,

并通过反馈作用又不断提高了 局部节点的跟踪性能
。

但是
,

就提高系统性能和降低造价等综
合考虑来看

,

并不是局部节点越多越好
,

实际上
,

个局部节点较 个局部节点 已 无明显
的改善

,

而 个局部节点以上情况的性能与 个局部节点情况基本重合
。

因而
,

就空间的覆
盖跟踪而论

,

局部节点一般选择 至 个为宜
,

这个结论对集中式跟踪或多雷达组网反隐

身也同样适用
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溉
‘

二
两雷达
四雷达 二

两雷达
四雷达

哪幼

守这 准则来选择传感器的数量 另外 在混合式和多级式多传感器跟踪系统中也可引入本
文提出的反馈机制

。
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