
第 19 卷 第 2 期 陆纪兴 光电多传感器信息熔合系统

的第二种方式组合
。

雷达
、

雷达支持软 件处理输

入的雷达探测
,

生 成跟踪段供 数

据综合系统调用
,

与其它 传感 器

的数据汇合生成轨迹
,

采 用聚类

法和跟踪法
,

探 测聚类法允 许跟

踪法和数据综合软件将 目标群作

为 目标单体来处理 ; 跟踪 法的本

质是对所观察的数据和
“

情景
”

提

出假设
,

并 逐步减少 假定成分进

行滤波
,

直到一个特 定的解释被
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接受为止
,

其模块处理类在一定时间内由聚类软件生成
,

跟踪器的主要输出是节点 (目标分组

和标帜的数据结构 )
,

表示 目标运动中的熔合和分解
,

分离出起始和结束状态
,

它用匹配法将各

新 的探测进行轨迹关联由综合软件解释
。

热象仪和激光测距机由一名操作员控制
,

激光测距机的距离数据和安装在一起的一对传

感器的角度数据采用数字显示方式
,

线索提示在目镜上由光学处理获取
,

热象仪操作者通过目

标活动描述菜单键入 目标识别信息
。

数据综合软件合并多传感器数据
,

建立一独立的活动数据库
,

以表达系统对所视
“

情景
”

的

观察
。

这种数据库除了包含最终解释
,

还生成这一解释的依据细节
,

以导出一个观察区域内 目

标运动的完整图象
。

综合软件的基础是具有内在联系的
“

连接器
”

和
“

标记器
” ,

标记器将热象

仪的目标观测和识别与雷达生成的跟踪段相互关联
,

其它支持信息每作为各具不 同优先级的
“

标记
”

附在跟踪段上
。

连接器用于生成 目标运动的完整图象
,

使用跟踪段和与之相关的路径
、

死区和标记信息
,

在各 自独立的跟踪段间产生联系
,

其处理本质部分是推断跨进死区的目标运

动
。

跨过死区的连接是通过使用一个合理的判据和与之相关的处理歧义性算法实现
,

其合理

性取决于计划连接 部分的跨越 时间
、

标记的匹配性和路径的匹配性
。

数据获取系统是一 由指挥员显示器 (C PO )
、

更高层指挥 数据链路 (H IC )和为传感器操作

员提示的 自动系统
。

C PO 具有生成 / 显示提示 目标最新位置线索 的功能
、

显示信息 / 增加显示

信息
、

段连接 /取消段连接
、

忽略雷达探测和坐标定位的功能
。

H L C 为一些文字命令
,

采用二

进制数据编码
。

自动系统为传感器操作员对由雷达操作员探测到的活动 区域给出提示
,

同时

为相应的 目标位置给出提示
,

一旦合适
,

系统通过检查测角头位置和热象仪操作员 的相应提示
“

跟踪
”

操作员对准 目标
。

接 口 包括
“

应用软件
”

和
“

系统软件
”

接 口
,

前者可选择不同算法和不 同的算法参数(跟踪
、

优化跟踪
、

连接和标记等 )
,

后者提供对系统功能的监控
。

该系统是一个集数据采集
、

综合
、

评价为一体的便携式系统
,

可进行实验室演示和概念调

查
,

软件用 U N IX 系统下的 C 语言写成
,

能优化传感器信息流及其表示法
,

采用了液 晶型轻型

显示器和低分辨率的单色装置
,

其改型可与数字彩色地图系统合并
。

实现了下述功能
:

(1) 传

感器支持雷达
、

热象仪和激光测距机
,

包括对雷达 目标的跟踪 ; (2) 信息综合
:

活动数据库的格

式
、

合并和解释多传感器的数据 ; (3) 信息提取
:

给出热象仪的线索
,

对指挥员的显示功能和更

高层指挥功能 ; (4) 系统管理
:

数据存取及测量信息的存取等
。
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