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〔扭 , 〕 本文对 一类常见 的匀速运动 目标用膝系统给出了其状态嗓声方差Q 与t 侧噪声方差 R 的一个新算

法
,

并给出算法的渐近 性质
。

与 以往文献中所用算法不同之 处在于 直观
、

简单
,

还可处理状态噪声 与量侧噪声

相关的情况
,

计算机模拟表明该算法是成功的
。
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众所周知
,

卡尔曼滤波广泛用于雷达对 目

标量测的滤波
、

平滑与预测
。

然而
,

正态过程运

用卡尔曼滤波
,

必须预先知道系统的状态噪声

方差与量测噪声方差
。

它们不精确会影响滤波

的稳定性
,

甚至会使滤波发散 ” ,

然而O 与R

一般很难预先准确知道
,

甚至很难预先估计
。

以往文献中对 R 特别对O 的估计都比较复杂
,

比较有效的一些方法可参见 〔2 〕
、

〔3 〕
、

〔4 〕

等
。

〔3 〕给出了O与R 的次最优自适应估计
,

〔4 〕对〔3 〕进一步补充
。

〔3 〕
、

〔4 〕的方法虽

然比较有效
,

但必须在卡尔曼滤波中获得被观

测随机变量的样本方差
。

本文对一类常见匀速

目标跟踪系统给出的 O 及 R 估计算法仅依赖于

观测值
,

方法简单
、

直观
、

易于工程上应用
。
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x * 及 、 , 分别表示 k时刻目标位置在X
、

Y轴上的

坐标 , x , , x : 分别表示k时刻 X
、

Y 轴方向的 目

标速度
。

哎W , }
,

毛2 . } 分 别为零均值平稳白噪

声序列
, , , 、

, , 、
2 .
与

‘ ,
分别表示方差为 Q

, 、

己
、

R
、

厦的 高斯分布随机变量
。
、‘ 与

: . 以及

武与只在同一时刻可以相关
,

分别满足

二 Q与R的估计
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考虑如下线性系统
:
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上述假设下
,
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计算公式如下

,

R = 一 〔D ( 1 ) + ZT S
, :
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, z , 〕
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其中
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从两定理看到
,

系统 ( 2
.

1) 在上述假设下
,

O 与R 的数值仅 依 赖 于 D (j )
,

即仅 依 赖 于输

出y ,值
。

当给出D (j)最佳估计D ( j) 后
,

可获Q

/ 、 / 、 / 、
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计 X 方 法

由于D ( i )中的乙
2夕:
是{ , , }与{z * } 的 线 性

组合
,

{z * }
、

{v * }平稳
,

故乙
“y *
也平稳

, △ “y 。同

样
。

使用各态历经性
,

得出相关函数D (j) 的估

计为
.
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虽然该估计对于有限样本是有偏的
,

若用

i 八N 一 j)代替l / N可得到D ( j )的无偏估计
,

但〔5 〕指出( 2
.

13 )或 ( 2
.

1 4 )估计比对应的无偏

估计要好
,

因为它给出最小 均方 误 差
。

使用

〔6 〕并往意D ()’)的平稳性
,

可以得到 ( 2
.

13 )中

记 D ()’) 二 E 〔乙
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定理 2 匀速运动目标跟踪 系统

上述假设下
,
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与S ; 畜未知时
,
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的D 臼)或 ( 2
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1 4 ) 中的D (j)为D (j)及D ( j ) 的渐

近
、

无偏
、
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。
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,
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,
与定理 1类似
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碑
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使用递推计算
,
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在线进行
。

这样
,

当给出量测值Y 。 二 〔y : , y , 〕r
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.
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、
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。
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。
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三 数值模拟结果
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.

9) 形式的跟踪系统
, , *
与z ,
不

是不相关的
,

其相关协方差 S
, :

巳知或未知
,

使用A LPH A 计算机
,

模拟结果如附图 1
、

图2所

示
,
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T V 伪彩色图象显示终端 4 9

彩色选择开关
。

矩阵电路用来给每条彩色线分

配不同颜色
,

这是通过改变 R
、

G
、

B 三路输入

电压的比例实现的
。
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四 实验结果

研制的显示控制器 (包括 32 K 图 象 存 储

器 ) 的实物照片见图1 1
。

屏幕上显示的伪彩色

图象照片
一

见图1 2
。

在伪彩色显示终端上进行了分色
,

提花织

物配 色
、

图象灰度级直方 图处理和图象编辑等

实验
,

收到了预期效果
。

希望该系统能对纺织

工业使用 图像处理技术起积极推动作用
,

在其

它科技领域 中获得应用
。
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附图 2 真值 R = 1
,

Qv = 0
.

2
,

S r 已 知时 R ,

Q的情况


