
的数据结构
,

本文首先给出 技术的基本概念 然后推导针对这两种数据结

构的时空信息融合算法 最后论述
一

技术在 目标识别中的应用并给出相应

结论
。

利 用
一

技 术 的 时空 信 息 融合

首先介绍可信度函数 玩 简记为 函数 的概念和 七 数据结合

规则
。 冬 判定中的基本函数为概率函数 而

一

技术中的基本函数则为

函数
。

对于给定的一个集合 亦称识别结构
,

函数可定义为一种变换

,

它给 的每一个匀边子集指配一个范围在
,

中的数
。

对每一个 〔 尸
,

川

今 字 收到
, 牛 压 定稿



对每 个 函数 可定义为 个相关的是非函数 简记为 函数

一

或者

是非函数 川 包含集合 的辅助信息以及不被集合 万排斥 的似是而非的信息
。

显

然
,

全
。

当 时
,

函数变为概率函数
。

函数可用基本概

率分配函数 。 来描述
‘ 一 艺

函数可给幂级 尸 中每一个元素指配一个概率值
,

其定义为



传感器 测量子

集
, ,

并得 ,
, 二 ,

。 一 。
,

据相乘得到
。

由于
,

并 蚕
,

故无需归一化处理
。

, ,

结合数据

二 ,

表中数据由交集的数

由 规则知
,

对子集

,

。
,

。 。
·

而对子集
,

结合数据

二

可见
,

融合后子集
,

数据增加
,

这是因为传感器 提供了集合
,

的一个子集 的信息 而子集 的数据不变
,

因为传感器 没有提供

的信息
。

关于分离数据结构的时空信息胜合

规则可在时域和传感器域递归使用
,

完成时空信息的有效融合
。

假定 个

传感器探测相同主体
,

每个传感器可提供 个不同测量状态
,

幂级 州 表示所有

待测子集的集合 注意
,

并非所有子集都被测量
,

存在测量不确定性
,

当 尸 中所有子

集为互不相交 独立 时
,

按以下算法推导 而当 尸 中的子集相互联合时
,

则按第

节的方式推导
。

每个传感器的时城信 息融合 设第 ￡个传感器在第 一 时刻的积累信息为

二 无一
,

诬二
,

⋯
, , ,

⋯
, ,

分配给待识别体 的积累不确定性为 决 一



交叉传感器城的空间信息触合 当每个传感器计算完自己的积累信息后 如

式
,

个传感器的积累信息被组合
,

表 给出了第 ‘
、

第 。 两传感器提供的积累信息的

组合情况
,

由 规则就可计算出两传感器提供的时空积累信息

。‘“ 卜二 。梦 。二
” ‘ 。罗 八 一 犷

这里

畔
一艺叫 。犷

·



正积累信息 。‘ 哟
,
乞一

, , 二 , ,

再相融合产生时空积累信息
。

其二为有反馈分配算法 如

图 所示
,

其特点是每个传感器的当前测量值是与整个系统的先前积累信息 一 相

融合而不是 与传感器 自身积累信息 。‘ 一 相融合
。

该算法较无反馈优越
,

因为整个系

统的积累信息可以在每一个传感器上得到
。

用 于 目标 识 别 的信 息融 合

该部分涉及两种探测器 毫米波 辐射计 和红外搜索和跟踪 探测

器
。

辐射计用于对坦克目标进行类型识别 探测器则既进行类型识别又进行
敌

一

我
一

中 立 判定
。

实验选用美国 电子工程系的实验数据 图
。



电 子 科 学 学 刊 卷

距离

福口二二二 一
加

距离 、

图 探侧器的操作可信度 图 运用无反馈
一

递归分配
算法融合类别信息的识别结果

一上一︸︸一一日

,几

⋯

。 几
。、 几

尸 几

刀

表 目标先验信息
,一注

一一硬



如表
、

表 所示
。

采用
一

有 无 反馈递归分配算法
,

将两探测器

上信息进行融合 即按图
、

图 所示算

法反复调用 程序
,

即可得有关特性

敌我区分 和类别的融合信息
。

这里仅

给出有关类别信息的融合识别结果
,

如图
、

图 所示
。

年
甘
蔽
称 坦克 坦克

康托车

的

距离

图 运用有反馈 卜 递归
分配算法融合类别信息的识别结果

结 论

对联合 或分离 的测量数据结构
,

利用
一

技术
,

本文详细讨论了时空

信息融合的递归集中 或分配 算法
。

计算机模拟实验证明
,

该算法用于坦克 目标识别效
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