
第一图书网, tushu007.com
<<目标跟踪与数据融合理论及方法>>

图书基本信息

书名：<<目标跟踪与数据融合理论及方法>>

13位ISBN编号：9787118069914

10位ISBN编号：7118069914

出版时间：2010-7

出版时间：国防工业出版社

作者：石章松  等编著

页数：331

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 1



第一图书网, tushu007.com
<<目标跟踪与数据融合理论及方法>>

前言

　　目标定位与跟踪是依据最佳估计原理，采用数字滤波的计算方法，对传感器接收到的量测进行处
理，估计目标运动要素的数据处理过程。
《目标跟踪与数据融合理论及方法》是作者在密切跟踪该领域技术研究成果的基础上总结而成，较为
全面、系统地介绍了目标跟踪及数据融合理论与最新研究成果，以期为读者进一步学习、研究和应用
打下基础。
　　全书共分7章，第1章绪论，介绍了目标定位与跟踪的目的、意义、基本概念和基本原理，以便读
者对全书概貌有所了解。
第2章介绍目标定位的概念、方法和定位误差的度量。
第3章介绍了目标跟踪的基本方法，以卡尔曼滤波为主线，介绍了目标跟踪算法实现的基本原理和步
骤。
第4章介绍了机动目标跟踪典型算法，从模型的不确定性出发，根据自适应滤波思想，介绍了机动检
测自适应、参数辨识自适应和“全面”自适应机动目标跟踪算法。
第5章介绍了基于纯方位的单站目标跟踪问题。
在分析单站纯方位定位可观测性的基础上，介绍水下目标被动跟踪算法以及平台的航路机动优化方法
。
第6章是介绍目标跟踪中的多传感器数据融合，围绕目标跟踪中的多传感器数据融合理论及其应用，
介绍了多传感器数据融合的基本概念、功能模型和结构模型，实现多传感器多目标跟踪。
第7章是目标跟踪算法的仿真与验证问题，描述了采用解析法和蒙特卡洛仿真方式检验跟踪算法的相
关模型和实现过程。
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内容概要

本书介绍了目标定位与跟踪的目的、意义、基本概念和基本原理；目标定位的概念、方法和定位误差
的度量；目标跟踪的基本方法；机动目标跟踪典型算法；基于纯方位的单站目标跟踪问题；水下目标
被动跟踪算法以及平台的航路机动优化方法；目标跟踪中的多传感器数据融合；目标跟踪算法的仿真
与验证问题等。
    本书适合相关领域的研究人员和工程技术人员阅读，也可作为高等院校相关专业研究生教材。
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章节摘录

　　众所周知，火控、指控系统是武器系统和作战系统的核心，是武器威力的倍增器，而目标定位与
跟踪是火控、指控系统中极为重要的处理模块。
　　在火控系统中，它的总体任务是根据作战指挥命令，利用可获取的各种战场信息、数据，对目标
进行探测、定位与跟踪，解算目标运动要素，实时提供控制武器发射所需参数，控制武器准确地对目
标实施有效打击或拦截。
因此，为了保证较好地完成火控任务，对目标实施连续定位、跟踪，准确求解目标运动要素是现代火
控系统应具备重要功能之一，是解算武器射击控制诸元的基础。
理论和实践检验表明，目标跟踪的效果严重影响火控系统的反应时间、射击精度等战技指标，同火控
系统的作战效能有密切联系。
目标跟踪功能模块已成为现代火控系统功能中的基本功能配置，在海军多种舰艇火控系统中得到体现
。
　　在指控系统中，目标跟踪是其航迹处理的重要内容之一。
现代指控系统中的多目标航迹管理中，目标跟踪处理包括航迹起始、航迹维持（航迹关联、滤波、预
测、融合）、航迹终结等处理是实现多目标航迹管理的核心内容，处理的结果对指挥员提供清晰、统
一的战场态势具有重要意义。
　　综上所述，目标定位与跟踪是依据最佳估计原理，采用数字滤波的计算方法，对传感器接收到的
量测进行处理，估计目标运动要素的数据处理过程。
量测是指被噪声污染的有关目标状态的传感器观测信息，包括斜距离、方位角、高低角以及时差、多
普勒频率等其他信息。
目标运动要素一般指目标状态、航向、舷角等参数。
目标状态主要是指目标的运动分量（如位置、速度、加速度等）。
通常，也把目标定位与跟踪简称为目标跟踪。
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