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� � 摘 � 要: � 本文针对仅能获得关于目标角度信息的被动式传感器、且允许传感器漏检、虚警、以及监视空域目标位

置和数量未知的静态数据关联问题,提出了一个基于空间交点属性强度的快速数据关联算法. 与现有算法相比, 本方

法较好地改进了数据关联算法的精度和运算速度. 最后,通过仿真实验给以验证.
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Abstract: � A fast data association algorithm based on the attribute intensity of space intersection for the static association prob�
lem is presented in this paper. All of sensors are passive sensors, which obtained the angle only in presence of clutter, missed detec�

tion, false alarm, and an unknown number and location of targets. Comparison of our method to the classical algorithm demonstrates that

our algorithm is superior to the classical approach in terms of computational complexity and association accuracy via several simula�

tions.
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1 � 引言
� � 多目标多传感器跟踪( MTMST)是将通过多种传感器获得

的关于同一目标的各种信息加以有机合成, 以此得到对目标

更为精确和完全地描述与判断.近几年, 该技术成为一个研究

热点并得到了迅速发展[ 1, 2] .

� 图 1

MTMST 的核心问题就是数据

关联,即确定传感器捕获的观测究

竟源于哪个目标. 已有许多学者在

主动式传感器数据关联理论方面做

了大量研究工作, 而在被动式方面

并不多,尤其象本文研究的全部是

被动式传感器 (只能获得关于目标

的角度信息)、允许漏检以及存在环

境噪声和虚警、监视空域目标数未知的静态数据关联问题.如

图 1所示, 由于传感器仅获得角度信息,目标的位置只能依靠

各个角度的 视线( line�of�sight) !交点确定, 这会出现许多 幻
影( ghost)! .一般情况下,很难依据两个传感器的观测来区分

真实目标和幻影.因此, 必须使用更多传感器的观测来加以辨

别.然而,随着传感器和目标数量的增加,  视线!交点呈指数
增长. 已经证明, 在传感器多于两个时, 其数据关联具有 NP

难度[ 3, 4] .目前, 研究人员主要应用图论、运筹学、组合数学等

工具求解该问题[ 5~ 7] ,但都无法保证当传感器和目标数量较

多时, 能在给定时间内获得一个满意解. 因此, 该问题成为被

动式传感器数据关联的难点之一[8] .

通过对上述问题的研究, 本文提出了一个快速关联算法.

其特点在于: ( 1)利用了空间交点的属性强度信息来构造数学

模型; ( 2)按交点的属性强度来依次求解关联问题; ( 3)求解算

法中采用了概率强度链搜索. 最后,实验数据表明本算法的性

能比现有方法有较大的提高.

2 � 基于属性强度的快速关联算法

� � 为问题描述方便,首先做如下约定: (1)仅考虑使用三个

被动式传感器的数据关联问题、S = 1, 2, 3; ( 2)三个传感器的

检测空域一致; (3)监视空域的目标相对密集.

允许传感器漏检、错检等情况发生,因此每个传感器接收

的观测数目不必相等、is= 1, 2, ∀, ns , s= 1, 2, 3. 这样,观测总

集合表示为: Z = { Z1, Z2, Z3}、且三个子集合相互独立.那麽,

空间目标位置候选集是一个三元观测集合:

Z i
1
i
2
i
3
= { Zi

1
i
2
i
3
, is= 0, 1, 2, ∀, n s , s= 1, 2, 3} (1)

iS= 0 表示在传感器 S 漏检时, 人为加入一个假观测.如: Z012
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表示空间某一位置由传感器 1 漏检、传感器 2 的观测 1 与传

感器 3的观测 2 构成. 所以加入假观测可将全部空间目标候

选项都纳入集合 Z i
1
i
2
i
3
中给予考虑.如同文[ 7, 8]所述,一个三

元观测分配给空间位置( x j , yj )的似然函数可定义为

� ( Z i
1
i
2
i
3
| xj , yj) = #

3

S= 1

[ PD
s
f ( zSi

s
| xj , yj ) ]

u ( i
s
)∃[ 1- PD

s
] 1- u( i

s
)

(2)

其中,传感器 S 的检测概率为PD
s
,概率密度函数 f ( zSi

s
| xj , yj )

= N (�Sj , S ) , �Sj表示位置( xj , yj)与传感器 S 的夹角, u( is)是

一个指示函数、其定义为: u( is ) =
1, � is % 0

0, � 其它.

事实上,由于传感器本身存在测量误差, 从而造成即使三

个传感器同时发现目标,其角视线( line�of�sight)也有可能不交

于一点.那么, 对于满足下式的三元观测 Z i
1
i
2
i
3
,就认为其 3条

角视线交于一点.

&
3

s= 1

NUM[ ( zSi
s
- �̂Si

s
) 2- !�] = 0, is= 1, 2, 3, ∀, ns (3)

其中, NUM( x )=
1, � x > 0

0, � 其它
, !�是一个门限参数, �̂sj = arctan

[ ( ys- ŷ j) / ( x s- x̂ j) ] , 并认为此时目标位置为:

( x̂j , ŷ j) = arg max
x
j
, y
j

� ( Zi
1
i
2
i
3
| xj , yj ) (4)

从数学角度出发,三个被动式传感器的数据关联描述了

一个三维匹配问题, 已经证明该问题具有 NP难度[ 3,4] . 由于

还没有多项式时间的精确算法, 所以有效的近似算法显得十

分重要[ 8] .通过对文献[ 5~ 9]的分析,我们认为, 单纯从全局

最优(最大)似然函数值来求解本问题是存在某些缺陷的. 比

如: (1)候选集规模过大, 即整个三元观测集合 Zi
1
i
2
i
3
. 显然,

当目标或传感器增多时, Zi
1
i
2
i
3
的指数膨胀速度必然影响关联

(分配)算法运算效率. (2)空间位置似然函数也不能完全正确

反映空间某一位置是否为真实目标[ 7] (较大量存在 幻影!的

似然函数值大于真实目标位置的似然函数值) . 因此, 即使获

得全局最大似然值也并不意味获得了理想的关联结果. 经过

理论研究, 引入一个新概念: 空间交点的属性强度, 即通过交

点的 角视线!数目.例如, 当总共有 3 条角视线通过某交点,

则此交点的属性强度为 3. 引入此概念的原因在于: (1)虽然

Z i
1
i
2
i
3
的规模随传感器或空中目标的增加而呈指数增长, 但其

按 交点属性强度!具有很强的分布特性, 即属性强度越弱的

交点数目增加的越快,而属性最强的交点数目基本呈线性增

长; (2)  交点属性强度!越强的交点也意味其是真实目标的可
能性越大(当然存在幻影问题, 将稍后给予讨论) . 为此本文将

三元观测总集合按交点属性强度划分为三个子集合:

Zi
1
i
2
i
3
= Z3∋ Z2 ∋ Zf (5)

其中, Z3= { Z i
1
i
2
i
3
: is= 1, 2, 3, ∀, ns ; s= 1, 2, 3} (6)

Z2 { Z0 i
2
i
3
, Z i

1
0 i

3
, Zi

1
i
2
0 : is= 1, 2, 3, ∀, n s; s= 1, 2, 3} (7)

Zf  { Z i
1
00, Z0 i

2
0 , Z00i

3
: is= 1, 2, 3, ∀, n s ; s= 1, 2, 3} (8)

显然, Zf 被忽略, 原因在于该集合中的交点没有被大多数传

感器检测到.

令, D 表示检测, T 表示真实目标. 则事件 g 一个真实目

标被三个传感器同时检测到!的概率为:

P( g) = #
3

i= 1

P (D i| T )= #
3

s= 1

PD
S

(9)

其中, PD
s
表示传感器 S 的检测概率. 又因为传感器对空域目

标的检测相互独立, 假设空域存在 N 个真实目标, 则被全部

传感器检测到的目标数目 M 应为:

M= N∃P ( g) = N∃ #
3

i= 1

P( Di | T ) (10)

若各个传感器的检测概率相同、PD = 0�95, 则空域中将有

85�7%的目标被全部传感器检测到.显然,在规模相对较小的

属性最强集合中, 真实目标将占有较大比例, 这有利于提高关

联算法的运算效率. 因此,本文提出基于空间交点属性强度的

分级求解方法. 首先,在 Z3 中求解真实目标位置,即

max
∀
i
1
i
2
i
3

&
n
1

i
1
= 1

&
n
2

i
2
= 1

&
n
3

i
3
= 1

a
3
i
1
i
2
i
3
∀3i

1
i
2
i
3

s. t .

&
n
2

i
2
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&
n
3

i
3
= 1

∀
3
i
1
i
2
i
3
= 1, � i1= 1, 2, ∀, n1

&
n
1

i
1
= 1

&
n
3

i
3
= 1

∀3i
1
i
2
i
3
= 1, � i2= 1, 2, ∀, n2

&
n
1

i
1
= 1

&
n
2

i
2
= 1

∀3i
1
i
2
i
3
= 1, � i3= 1, 2, ∀, n3

&
3

S= 1

NUM[ ( zSi
s
- �̂Sj )

2
- !�] = 0, � iS= 1, 2,3, ∀, ns

(11a)

其中, ani
1
i
2
i
3
=

1, if � Zi
1
i
2
i
3
( Z

n
, n= 1, 2

0, otherwise

∀ni
1
i
2
i
3
=

1, ifZ i
1
i
2
i
3
( Zn, n= 1, 2

0, otherwise

利用式(11 a)求解的结果, 进行无效候选位置的修剪(修剪原

则: ) 一个观测只能来源于一个目标源. ∗ 一个目标只能接受
一个三元观测. ) , 然后在 Z2中继续求解, 即

max
∀
i
1
i
2
i
3

&
n
1

i
1
= 1

&
n
2

i
2
= 1

&
n
3

i
3
= 1
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i
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i
2
i
3
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i
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i
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i
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3
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&
n
1

i
1
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&
n
3

i
3
= 1

∀2i
1
i
2
i
3
= 1, i2= 1, 2, ∀, n 2

&
n
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i
1
= 1

&
n
2

i
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= 1

∀2i
1
i
2
i
3
= 1, i3= 1, 2, ∀, n 3

&
3

S= 1

NUM[ ( zSi
s
- �̂Sj )

2
- !�] = 1, iS= 0, 1, 2, 3, ∀, ns

( 11b)

几点说明:

(1)事实上, 监视空域的目标分布情况基本符合约定 3 的

描述. 因此, 本文在算法预处理部分定义了一个 有效目标空
域! ,当位置 a, ( x̂ a , ŷ a )满足式 (12)时, ,就被认为是一个可行
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的候选位置.反之, 就当作 幻影! .

arg min
j= 1, 2, ∀, M

[ ( x̂ a- x̂j )
2+ ( ŷ a- ŷ j)

2] 1/ 2! d (12)

其中, M 是空中属性强度为 3的交点总数,

d =
1
M &

M

j = 1

arg min
b= 1,2, ∀,M

( #bj) + arg max
b= 1,2, ∀, M

( #bj )

2
(13)

其中, #bj = [ ( x̂ b- x̂ j)
2+ ( ŷ b- ŷj )

2] 1/ 2.

(2)对于式( 11)的求解, 本文不同于以往的求解算法, 采

用的是基于某一点是否为真实目标的概率强度搜索方法. 其

原理为:假设使用 S 个传感器、在属性最强集合中, 若其中某

个交点有 m 条 角视线!仅经过属性强度为 S/ 2- 1 的交点到

达该点.那么, m 越趋近S , 则说明该点是真实目标的可能性

越大、其概率为 P (T ) = 1- #
m

s= 1
PSFA , P

S
FA表示第S 个传感器的虚

警率.搜索链就依据 m 的大小建立.因此求解结果不一定是

全局最优解,但其关联性能及运算速度优于现有算法.

(3)由于在有效空域内的各个候选点之间存在很强的相

关性, 因此,起始点的选择很重要. 我们采用遍历所有概率强

度相等的起始点,并认为在绝大多数搜索结果中被判为真实

目标的最终确认为真实目标.

下面给出算法的框架描述

Step1� 建立可行空域(有效空域) , arg min
j= 1,2, ∀,M

[ ( x̂ a- x̂ j )
2+

( ŷ a- ŷj )
2] 1/ 2! d, 并形成集合 Z3 , Z2;

Step2� 在 Z3 中搜索并形成概率强度最强的点集合 H , n

= 1;

Step3� 在 H 中任选一点并基于概率强度搜索 Z3, 获得解

rn , 在H 中去处该点;

Step4� 若 H 不是空集, 则 n = n + 1 返回 Step3; 反之

Step5;

Step5� 利用获得的结果 r 1r 2 ∀ rn , 若某一交点被判为真

实目标的次数大于门限 ∃( ∃可人为调整)时, 就认为该点是

真实目标、并放入集合 T3 中;

Step6� 利用 T 3 ,削减有效空域中某些候选点. 若已经是

T 2,则转 Step7;反之将 Z3 换成 Z2、T 3 换成 T 2, 重复 Step3~ 5;

Step7� 算法结束, 关联结果为: T = {T 3, T 2} .

3 � 仿真实验及分析
� � 首先,给定 PD=

0�95、PFA = 0� 05, 表 1

给出了本算法与分枝

定界算法、拉格朗日

松弛算法在运算速度

方面的比较结果, 时

间单位:秒.

� � � � � � � 表 1

观测数目

算法 分枝定

界算法

拉格朗日

松弛算法

基于属性

强度算法

M= 6 16�6 0�4 0�3

M= 12 * * * 3�2 1�5

M= 18 * * * 11�7 3�1

� � 显然,本算法明显快于现有的算法, 比如: m = 12, 本算法

需要 1� 5秒, 而松弛算法需要 3� 2 秒; m= 18,本算法仅需 3�1

秒,而松弛算法需要 11�7 秒(这已无法实时应用了) . 对于这

两种情况, 分枝定界法的时间耗散已十分巨大,这里用 * *

* !给予表示. 对本算法分析可知, 本算法的主要时间耗散是

在建立各属性强度集上的概率强度链,一旦强度链建立 ,其搜

索时间是很短的, 这一点与现有算法是完全不同的.

� � 其次, 就关联精确性方

面, 给出本算法与拉格朗日松

弛算法的比较结果, 见表 2.

这里观测为 M= 10、R 表示传

感器的观测与其错误标准差

表 2

关联精度

算法拉格朗日

松弛算法

基于属性

强度算法

M= 10, R= 5 35% 39%

M= 10, R= 15 58% 67%

(measurement error standard deviation)的比值.

可见, 当 R 取值较小时, 就表明观测错误标准差的扰动

干扰很强, 因此直接影响计算式 (3)的准确性, 最终使得关联

精度无法提高. 反之,计算式( 3)的有效性大大提高,此时若算

法具有较强的抗相关性即可得到较理想的关联精度.事实上,

就式(11)的计算结果而言, 拉格朗日松弛算法求的解优于本

算法的解. 但本算法的关联结果却优于松弛算法, 其关键原

因: 关联算法的精度不完全依赖于似然函数. 前面已经讲到松

弛算法无法避免某些幻影的似然值大于目标似然值的情况,

而本文提到的概率强度链与目标的真假性是绝对正影射的,

因此按其搜索的结果体现出良好的关联准确性.

4 � 结论
� � 本文提出了一个针对被动式传感器基于交点属性强度的
快速数据关联算法. 与现有算法相比, 其特点表现在: 应用了

交点属性强度分层依次求解关联, 这有效地压缩了算法的计

算量; 同时,在搜索算法方面提出了依据概率强度链搜索, 这

有效地提高了关联精度. 实验数据表明,本算法在实时性和关

联精度方面具有一定优势, 具有实际应用的价值 ;最后,本算

法可以推广到多传感器跟踪, 其运算实时性和关联准确性的

优势将更加明显, 我们将在后续文章中给以详细讨论.

当然, 本算法在如何有效建立概率强度链、如何有效解决

搜索中的概率强度冲突以及如何有效利用各属性强度集之间

的信息等方面还需进一步完善.
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图 5 � 个体�2控制网络

图 6 � 运行结果平均性能曲线

统,系统成功地产生了多机器人控制网络并实现了机器人避

碰、移动、复制和攻击等行为.由于采用了生长系统, 这些网络

在复制过程中克服了传统进化网络的基因型相同而表现型不

同的固有缺点.模拟结果证明系统能在长期渐增进化中处于

准�收敛状态. 进一步的研究方向是, 从效率上对算法进行分

析,优化进化算法.
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