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前言

　　目标跟踪和信息融合是军事控制和决策系统最基本的两项功能。
目标跟踪就是利用传感器探测的目标信息来确定目标的位置和运动参数，如目标的位置、速度、航向
、加速度等。
信息融合是综合利用多个来源的信息，从中提取某种意义下质量高于任何单一信息的综合信息的过程
。
这里综合信息质量提高的含义是广泛的，它可以指提高信息的精度，也可以是降低信息中的模糊性，
还可以指衍生新的信息。
　　在现代军事系统中，目标跟踪和信息融合是紧密联系在一起的。
事实上，信息融合起源于军事多传感器系统，当时称为数据融合或传感器融合。
其中最早面l临的问题、也是最核心的问题就是多传感器多目标跟踪问题。
由于信息融合与目标跟踪之间的这种渊源关系，把它们放在一起研究是有益的，本书正是朝这个方向
的一种尝试。
　　现代军事系统面临的目标跟踪和信息融合问题是极富挑战性的。
信息源多、信息类型杂、信息量巨大、信息质量差且富含诱骗，要从这样的信息环境中快速、准确、
完整地提取出我们所感兴趣的战场态势和环境图景来，难度极大，需要解决的问题极多。
　　本书就其中的一些核心问题进行了探讨，主要研究了在上述应用环境下获取目标运动和身份两类
信息的有关技术和方法。
全书共分8章。
第1章探讨多传感器目标检测的数据融合，主要介绍了利用分布式多传感器探测目标的结果，来综合
得出目标是否存在的判决技术。
接下来的两章介绍被广泛应用于目标身份信息融合的不确定性推理技术。
其中第2章介绍概率推理和证据推理。
概率推理以概率论和经典的Bayes定律为基础，对“发生与否不确定”的多源信息进行综合。
证据推理则以Dempster-shafer证据论为基础，试图对含有“分不开”和“不知道”这样缺陷的多源信
息进行综合。
然而，该章中的研究结论却表明：近年来广为人们追捧的证据论是存在致命缺陷的、不可信的。
第3章介绍模糊推理，它以zadeh模糊集合论为基础，处理现实推理问题中广泛存在的信息模糊性，即
解决推理所涉信息存在“内涵或外延不清晰”这类缺陷的问题。
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内容概要

本书介绍了军事应用背景下目标跟踪和信息融合的主要问题、理论和技术。
全书共分8章。
第1章探讨多传感器月标检测的融合。
第2章介绍概率推理和证据推理，该章有一个关于Dempster-Shafer证据论的结论：该理论是存在致命缺
陷的、不可信的。
第3章介绍模糊推理。
第4章介绍的是目标跟踪的基础，即目标跟踪模型，包括目标动态模型和传感器测量模型。
第5章介绍目前目标跟踪应用中的富于挑战性的问题：机动目标跟踪。
第6章介绍多传感器多目标跟踪的核心内容：数据关联。
第7章介绍多传感器航迹融合。
第8章对潜艇这一特殊军事平台面临的目标跟踪和信息融合问题作了一些探讨。
　　本书可用作研究生教材，也可作为有关科技、工程人员的参考书。
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编辑推荐

　　《目标跟踪与信息融合》可用作研究生教材，也可作为有关科技、工程人员的参考书。

Page 5



第一图书网, tushu007.com
<<目标跟踪与信息融合>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 6


