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舰载机多雷达传感器任务分配与采样间隔融合优化算法
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摘 要: 针对舰载机协同探测中多雷达传感器资源配置问题,提出一种多目标跟踪场景下的多传感器数据率管理
与任务分配融合优化算法.在基于协方差控制的多传感器分配模型基础上,加以目标优先级和传感器效能条件约
束,建立一种多传感器数据率管理与任务分配融合优化模型.将驻留时间改进因子引入序贯卡尔曼滤波算法,计
算不同采样间隔下传感器组合状态估计融合协方差,求解最优采样间隔与传感器组合.仿真结果表明,所提出的
融合优化算法能自适应优化数据率和雷达分配组合,提高多传感器的多目标跟踪能力,可有效节省雷达资源,与其
他方法相比具有较快的收敛速度和更好的稳态精度.
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Optimization algorithm of task allocation and sampling interval fusion for
multi radar sensors of carrier based aircraft
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Abstract: A multi-sensor data rate management and task assignment fusion optimization algorithm under multi-target
tracking scenario is proposed to solve the problem of multi-radar sensor resource allocation in co-detection of ship-
borne aircrafts. Based on the multi-sensor distribution model controlled by covariance, a fusion optimization model
of multi-sensor data rate management and task assignment is established by constriction of target priority and sensor
performance conditions. By introducing dwell time improvement factors into the sequential Kalman filtering algorithm,
the fusion covariance of sensor combination state estimation under different sampling intervals is calculated, and the
optimal sampling interval and the sensor combination are solved. Simulation results show that the proposed fusion
optimization algorithm can adaptively optimize the data rate and radar allocation combination, improve the multi-sensor
tracking capability, effectively save radar resources, and has faster convergence speed and steady-state accuracy compared
with other methods.
Keywords: multi-target tracking；multiple radar sensors；data rate management；task assignment；cooperative detection

0 引 䀰

海战场复杂电磁环境对舰载机雷达性能提出了

很高要求,舰载机雷达需具备更宽广、更灵活的态势
感知能力,才能做到先敌发现、先敌打击.舰载机采
用编队协同方式,利用多传感器协同探测技术获得目
标空间、时间、频率和能量的分集增益,通过不同传
感器信息的互补性和同源目标信息的一致性实现对

目标的早期预警、远程跟踪、精确识别.多目标跟踪

是多传感器协同探测的重要应用场景之一[1-3],根据
目标的威胁等级,科学分配有限传感器资源,并采用
合理的任务数据率 (采样间隔),才能发挥多传感器的
最佳探测效能,提升多目标跟踪能力.

文献 [1]归纳了“传感器管理”的定义:“利用有
限的传感器资源对多个目标进行检测、识别和跟踪,
使目标特性的度量值达到最优,并根据最优准则对目
标函数进行优化,从而完成对传感器资源科学地分配
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与调度”.然而,现代战争中作战节点错综复杂,信息
样式多,数据量大,受传感器观测能力、能量、带宽等
因素影响,多传感器系统在进行多目标跟踪时,在协
同配合、位置部署和算法逻辑等方面还存在诸多约

束,大大增加了系统信息处理的难度[4-5].因此,需加
强对多传感器系统的智能化管理,使其依据复杂多变
的战场环境进行实时决策,获取有用的情报信息,达
到最大使用效益.针对这一问题,国内外学者从传感
器管理模型、传感器数据融合、多约束条件下的优

化模型求解等方面开展了研究,传感器管理方法主要
有两类[6-9]:一是基于决策过程优化的传感器管理方
法;二是基于信息指标优化的传感器管理方法.其中
后者相对于前者开展的研究较多.
文献 [10]建立了多目标广义信息增益优化模型,

利用二次规划法对优化模型进行了求解;文献 [11]利
用有限集统计 (FISST)理论对传感器进行控制管理,
获得了多目标跟踪信息增益最大时的传感器组合;
文献 [12]通过优化不同融合级别准则权重向量,建立
了多传感器数据融合的多准则决策模型,降低了决策
风险,提高了不同环境下传感器融合处理的稳定性;
文献 [13]以虚拟任务下传感器协同策略的最大效益
为优化目标,应用线性规划方法对舰载多传感器资
源调度问题进行了求解,但传感器效益的表示过于简
单,不适用于多目标跟踪情况.

文献 [14]建立了多Agent技术传感器交叉提示
网络模型,通过博弈论算法求解最优传感器分配策
略,提高了收敛速度;文献 [15]以任务分配传感器规
模最小化为目标,基于自适应数学方法建立传感器任
务分配最优化模型,并应用智能算法进行了求解;文
献 [16]以威胁评估风险和传感器辐射风险为依据,研
究了基于风险控制的传感器管理方法;文献 [17]提出
了一种基于克拉美罗下界和目标优先级的传感器长

期调度方法,获得了更多的目标跟踪收益,但跟踪收
益与能耗之间存在着矛盾;文献 [18]利用带标签的多
伯努利滤波器求解最优次模分配距离,实现了多目标
状态估计信任度最大化,改善了动平台单传感器对多
目标的整体跟踪性能,但不适用于多传感器对多目标
的跟踪情况.

文献 [19-20]从协方差控制的角度研究了传感器
分配问题,通过设置期望协方差矩阵控制传感器的分
配,可以直接对跟踪性能进行控制;文献 [21]以目标
状态估计协方差与期望协方差差异值最小为优化目

标,利用CPLEX算法进行多传感器的分配问题求解,
可在满足跟踪精度要求的前提下,快速合理地分配
传感器资源;文献 [22]将实际滤波的协方差矩阵数值

化,以目标实际滤波精度零数值化为目标,建立了传
感器管理优化模型,应用改进二进制粒子群算法进行
求解,获得了全局最优时理想的收敛速度.
综上所述,当前有关传感器分配策略的研究多集

中于单一目标,对多目标的研究较少,研究多倾向于
传感器组合选择问题,而未考虑多传感器的采样时刻
和采样间隔如何设置的问题.因此,仅完成了上层多
雷达的任务分配,而缺乏对各平台雷达资源的自适应
管理以及任务分配资源管理的一体化设计.
针对这一问题,笔者以舰载机编队中多雷达传感

器协同探测场景为研究对象,对多目标跟踪下传感器
任务分配问题进行研究.以目标跟踪状态协方差最
小为目标,加以目标威胁度和传感器能力等多条件约
束,建立基于协方差控制的传感器分配与采样间隔融
合优化模型.为提高求解速度,以序贯卡尔曼滤波算
法为基础,将驻留时间引入算法中,提出一种采样间
隔优化的多传感器综合分配算法,在完成自适应采样
间隔的同时,使得多雷达任务可以在网内进行统一的
高效分配.最后,通过与其他方法仿真对比,验证所提
方法在多传感器数据率与任务管理一体化控制方面

的优势,更加贴近工程应用实际.

1 多传感器分配模型

1.1 多传感器分配协方差控制模型

文献 [19]将单传感器管理算法推广到多传感
器目标跟踪领域,提出了一种基于协方差的自适
应传感器分配算法,该算法采用序贯卡尔曼滤波
跟踪目标,利用观测协方差与期望协方差构成目
标函数,配置跟踪传感器,可有效利用多平台传感
器资源,在保持对所有目标进行跟踪的前提下,将
更多的资源集中到重要目标上,有效节省了雷达资
源.基于期望协方差控制的多传感器分配模型建立
过程如下:假设有Z个雷达传感器和N个待跟踪目

标,由Z个传感器组成的基本传感器集合为M =

{1, 2, . . . , Z},集合M的全体子集 (除去空集)构成的
扩展集合为D,Di是D所包含的第 i个子集,Di是一

种基本传感器的组合,称为伪传感器.此时,传感器
的数量则由Z个增加到2Z − 1个.伪传感器集合为
D = {D1, D2, . . . , D2Z−1},多目标跟踪多传感器分
配优化目标函数为

Topt = arg min
{ N∑

j=1

2Z−1∑
i=1

f(Pij(k)− P d
j ) · uij

}
.

(1)

其中: i表示伪传感器序号; j表示目标序号;Pij(k)

表示k时刻 i伪传感器对目标的状态估计协方差矩
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阵,P d
j 表示 j目标的期望协方差矩阵; f(·)表示矩阵

度量函数;uij表示i伪传感器对j目标的分配系数,其
定义为

uij =

1, i伪传感器分配给 j目标;

0, i伪传感器不分配给 j目标.
(2)

这里:uij = 1是 i伪传感器估计j目标,uij = 0是 i伪

传感器不估计j目标.
考虑到基本传感器搜索能力和跟踪能力的限制

(即:在一定时间内不能超出基本传感器的最大跟踪
容量),对uij进行以下条件约束:∑

i∈J(K)

N∑
j=1

uij ⩽ τ(K), K = 1, 2, . . . , Z. (3)

其中: τ(K)是传感器K最多能跟踪的目标数, J(K)

是与真实传感器K有关的所有伪传感器集合.
考虑到实战需求,多雷达传感器对多目标进行跟

踪时,需优先处理威胁程度高的目标,目标威胁程度
越高,则越需优先分配传感器资源.因此,需对分配模
型加以目标威胁度约束.目标威胁度优先级的量化
方式如下.

定义代表目标j威胁度的优先级函数为 l(j), l(j)
与目标身份 (ID)、信息需求 (IM)、威胁 (TR)、时机
(CH)、火控需求(FR)、外部命令及协调请求(EC)等因
素有关,各因素含义如下.
身份 (ID):目标敌我属性 (敌、我、未知)和目标类

型(包括歼击机、轰炸机、侦察机、运输机、驱逐舰、航
母等).

信息需求 (IM):建立、提炼、更新被检测目标位
置时的雷达信息需求.
威胁(TR):时机(我方目标易被探测、打击的时空

范围)、杀伤力 (打击或消灭我方目标的能力)和紧迫
性(对方目标在其正常轨迹上活动的持续时间).
时机 (CH):本机使用武器攻击并摧毁对方目标

的能力.
火控需求(FR):火控雷达被用来跟踪目标或对已

发射导弹进行指令制导.
外部命令及协调请求 (EC):指挥员的直接干预

及作战任务平台的协调请求.外部命令和协调请求
的优先级是直接给定的,不在优先级函数内考虑.

l(j)通过对以上影响优先权的因素进行线性加

权求和计算,计算方式如下:
l(j) =

α× ID + β × IM + γ × TR + ε× CH + η × FR.

(4)

其中:α、β、γ、ε和η是权值函数,可根据不同的情况

选取.当有外部命令作用于目标j时,其优先级最高,
取 l(j) = 1.
加入目标优先级约束后,多目标跟踪多传感器分

配优化目标函数变为

Topt = arg min
{ N∑

j=1

2z−1∑
i=1

l(j) · f(Pij(k)− P d
j )·uij

}
.

s.t 0 <
∑

i∈D(j)

uij ⩽ 1, j = 1, 2, . . . , N ;

∑
i∈J(K)

N∑
j=1

uij ⩽ τ(K), K = 1, 2, . . . , Z. (5)

其中: f(Pij(k) − P d
j )是期望协方差矩阵和传感器状

态估计协方差矩阵的差异性度量函数.度量函数应
用求矩阵的迹方法计算两个矩阵的差异性,计算方法
如下:

f(X,Y ) = tr(|m|) =
n∑

i=1

|mii|. (6)

从式 (5)可以看出,只要能够得到目标的状态估
计协方差矩阵Pij(k),就能够确定相应约束下的多传
感器最优分配组合,该优化模型不受多传感器拓扑结
构和目标状态估计维数的限制,具有一定的优势.下
面应用经典的Kalman滤波算法对目标状态进行序贯
估计[23-24],求解多传感器估计协方差矩阵.

1.2 多传感器Kalman滤波序贯算法

目标离散化的运动状态方程定义如下:x(k) = Fx(k − 1) +Gw(k − 1),

yj(k) = Hjx(k) + vj(k).
(7)

其中:x(k)是目标k时刻的状态向量;F是当前时刻
的状态转移矩阵;w(k − 1)是系统的过程噪声向量,
其协方差矩阵为Q(k);G是过程噪声输入分布矩
阵;yj(k)是第j个传感器的量测向量;Hj是第j个传

感器的量测矩阵;vj(k)是第j个传感器的量测噪声,
其协方差矩阵为Rj(k).
对于任意伪传感器组合Di,多传感器序贯

Kalman滤波算法如下:

(x(k))1 =

x(k|k − 1) + (Kg(k))
1[y1(k)−H1x(k|k − 1)],

(x(k))K−1 =

(x(k))K−1 + (Kg(k))
K [yK(k)−HK(x(k))K−1],

x(k) = (x(k))Ni , K ∈ Di.

(8)

其中:K是传感器的组合序号, (·)K表示经过了K个

传感器处理,对应的序贯增益Kg为
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(Kg(k))
1
=

P (k|k − 1)HT
1 (k)

H1(k)P (k|k − 1)HT
1 (k) +R1(k)

;

(Kg(k))
K

=
P (k)

K−1
HT

K(k)

HK(k)P (k)
K−1

HT
K(k) +RK(k)

,

K ∈ Di.

(9)

这里:目标状态估计协方差矩阵P (k)计算方法如下:
(P (k))

1
= (In − (Kg(k))

1
H1(k))P (k|k − 1);

(P (k))
K

= (In − (Kg(k))
K
HK(k))P (k)

K−1
;

P (k) = (P (k))
Ni , K ∈ Di.

(10)

预测值x(k|k− 1)和预测协方差矩阵P (k|k− 1)

为x(k|k − 1) = Fx(k − 1),

P (k|k − 1) = FP (k − 1)FT +GQ(k − 1)GT.

(11)

P (k)与P (k|k − 1)存在以下关系:

P (k) =
[
P−1(k − 1) +

∑
j∈Di

HT
j R

−1
j (k)Hj

]−1

.

(12)

定义伪传感器组合Di所带来的信息增益Aj为

Aj =
∑
j∈Di

HT
j R

−1
j Hj , i = 1, 2, . . . , 2Z−1. (13)

进而融合后最终估计协方差可简化为

P (k) = [P−1(k − 1) +Aj ]
−1

. (14)

2 采样间隔优化的多传感器分配模型

舰载机雷达多采用相控阵电子扫描,波束指向可
进行无惯性捷变,并可自适应改变采样周期.目前,学
者们在建立多目标跟踪多传感器分配模型时[20-23],
往往假设各雷达传感器的采样时刻、采样间隔是一

致的,未对不同目标的采样时间进行精细化处理,这
样容易造成雷达计算资源的浪费,降低多传感器对多
目标跟踪的效率.因此,在给多目标分配多雷达传感
器之前,应根据目标的运动状态对雷达采样时间和传
感器分配组合进行融合优化处理,做到平台自身资源
和平台间资源的一体化自适应融合.基于以上考虑,
提出一种采样间隔优化的多传感器分配模型.
设当前时刻为 tk−1,下一时刻为 tk, tk−1时刻的

采样间隔为Tk = tk − tk−1. Tk从预设的采样间隔

集合{Ti}mi=1中选取, {Ti}mi=1包含m个不同的采样间

隔.如果传感器组合已确定,则从状态协方差的信息
更新方程中得到期望的协方差,使用它计算多传感器
下一时刻的采样间隔.对于传感器组合Di,采样间隔

融合状态协方差预测矩阵可表示为

P (t−k ) =

F (T̃k)P (tk−1)F
T(T̃k) +G(T̃k)Q(tk−1)G

′(T̃k),

(P (tk))
1 = (In−(Kg(tk))

1
H1)P (t−k )

1,

(P (tk))
K = (In−(Kg(tk))

K
HK)P (t−k )

K−1,

P (tk) = (P (tk))
Ni , K ∈ Di, K = 1, 2, . . . , Ni.

(15)

本文中 T̃k ∈ {Ti}mi=1,Ni为Di中所包含的传感

器的数量.
式 (15)表明,采样间隔越大,所得的协方差就越

大.如果想在 tk时刻使协方差P (tk)达到Pd,则必须
选择合理的传感器组合和合适的采样间隔.采样间
隔Tk的选择值是使目标函数f(Pd,PTj

(tk))最小,其
中PTj

(tk)表示选择采样间隔为Tj时,计算出的下一
时刻融合协方差,多传感器采样间隔优化融合模型如
下:

Topt(tk) = arg min
Tj

f(Pd,PTj
(tk)). (16)

在进行多雷达任务分配的同时,将各个目标的采
样间隔进行优化控制,实现考虑各目标跟踪任务数据
率情况下的多雷达多目标任务分配.基于协方差控
制的任务分配与采样间隔融合优化模型如下:

Aopt(tk) = arg min
Tj ,Di

f(Pd,PTj ,Di
(tk));

s.t. Tj ∈ {Ti}mi=1, Di ∈ D. (17)

式 (17)描述的任务分配与采样间隔融合优化模
型要解决的问题为:面向N个目标、2Z − 1个伪传感

器、{Ti}mi=1个采样间隔,通过寻找tk时刻最优的组合

(Tj , Di),使状态估计协方差PTj ,Di
(tk)最逼近于期望

协方差Pd.

3 采样间隔优化的多传感器分配算法

根据目标优先级确定多目标跟踪处理队列,利用
序贯卡尔曼滤波算法计算不同采样间隔下的传感器

组合状态估计融合协方差,选择目标函数最小时的采
样间隔与传感器组合,得到最优解.为贴近工程实际,
提高求解速度,将驻留时间引入算法设计中,在完成
自适应采样间隔之前,去除掉已被其他目标预定的雷
达组合和采样时间,算法流程如图1所示.

step 1:由式(4)计算目标优先级并排序;
step 2:选出优先级最高的目标;
step 3:设定采样间隔Tk的搜索集合{Ti}mi=1;
step 4:初始化采样间隔序号i = 1,选择集合中第

i个采样间隔Ti;
step 5:由式 (15)计算 tk时刻的预测协方差矩阵



第3期 李宝鹏等: 舰载机多雷达传感器任务分配与采样间隔融合优化算法 569

P (t−k , Ti);
step 6:初始化传感器组合序号j = 1,选择第j种

传感器组合Dj ;
step 7:由式 (6)矩阵度量方式计算目标函数

f(Pd,PTj ,Di
(tk));

step 8: j = j+1,回到step 6循环,直到j = 2Z−1;
step 9: i = i+ 1,回到step 4循环,直到i = m;
step 10:去除不可用的传感器组合和采样间隔,

即令其f(Pd,PTj ,Di
(tk)) = inf;

step 11:选出使目标函数 f(Pd,PTj ,Di
(tk))最小

的传感器组合和采样间隔,算法结束.
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图 1 算法流程

4 仿真结果分析

4.1 仿真条件设置

仿真场景及条件设置如下: 3架载机分别搭载
3部雷达传感器;跟踪目标数量为10个;仿真时长为
160 s.表1为3部雷达传感器的量测噪声参数,其中x

方向和y方向量测噪声相互独立;表2为10个目标的
期望跟踪协方差矩阵,根据目标距离不同将期望协方
差分为普通跟踪、高精度跟踪、制导攻击3个阶段.

表1 各传感器量测噪声参数 m

传感器编号 X方向标准差 Y 方向标准差

1 18 16
2 14 12
3 20 18

表2 目标期望协方差设置

跟踪类型 目标距离 / km 期望协方差 / m2

普通跟踪 R ⩾160 diag([25, 0, 25, 0])
高精度跟踪 120 ⩽ R < 160 diag([18, 0, 18, 0])
制导攻击 R <120 diag([10, 0, 10, 0])

为便于算法验证,假定3架载机和10个目标均
在8 km高度飞行, 3架载机初始位置随机分布在原
点坐标 3 km半径范围内,速度均为 300 m/s. 10个目
标初始随机分布在x方向 [135 km, 145 km]和y方向

[138 km, 148 km]范围内,速度均为200 m/s.载机编队
与目标群迎头飞行,雷达对目标的探测从初始的普通
跟踪进入高精度跟踪阶段.

4.2 仿真结果分析

针对以上仿真场景,采用本文基于采样间隔优化
的多传感器分配算法进行仿真.各目标的跟踪协方
差如图2所示.
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图 2 各目标跟踪协方差
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由图2可以看出,各目标在相应的时间点均由普
通跟踪阶段进入高精度跟踪阶段,对应的协方差精度
逐渐升高,不同目标跟踪协方差有所差异,体现了传
感器分配模型对不同威胁度目标的自适应性资源分

配优势.
各目标采样间隔控制优化结果如图3所示.可以

看出,在各目标跟踪起始阶段 (普通跟踪),目标的采
样间隔较大,在0.5 s左右,表示在该阶段无需雷达频
繁调度资源对目标进行跟踪.随着时间轴进入高精
度跟踪阶段,各目标的跟踪精度需求提高,随之需要
雷达对攻击目标分配更多的资源,采样间隔需求提
高,即数据率要得到提升,在目标跟踪后期,采样间隔
普遍减小.
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图 3 目标跟踪各时刻采样间隔

对应各个目标在其跟踪时刻,分配的雷达组合
优化结果如图4所示.雷达组合编号 (图4纵坐标)对
应为:编号1表示雷达 [1],编号2表示雷达 [2],编号3
表示雷达 [3],编号4表示雷达 [1,2],编号5表示雷达
[1,3],编号6表示雷达 [2,3],编号7表示雷达 [1,2,3].可

以看出:各目标在前期跟踪阶段,使用单部雷达即可
保证跟踪精度需求,最多使用两部雷达组合即可;而
在高精度跟踪阶段,各目标的雷达跟踪组合普遍为2
部雷达,甚至3部雷达同时进行跟踪.
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图 4 目标跟踪各时刻传感器组合

3部雷达整个过程中的工作模式变化情况如图5
所示,模式0为搜索模式,模式1∼ 10分别代表着对第
1个目标至第10个目标的跟踪模式.显然,随着跟踪
精度提升,对于雷达资源的耗费变大,但在满足目标
跟踪精度的同时,仍留有足够的雷达资源执行搜索任
务,即雷达的工作模式0(搜索模式).可见算法在对采
样间隔和雷达传感器同时优化后,节省了很大的雷达
资源.
对目标5的采样间隔优化情况如图6所示,在前

85 s普通跟踪阶段,平均采样时间约为0.4 s,而进入高
精度跟踪阶段后,采样间隔基本稳定在0.1 s和0.5 s之
间进行交叉调度,平均采样更加频繁.
对目标5的各跟踪时刻执行跟踪任务的雷达组

合分配结果如图7所示,在普通跟踪阶段主要采用单
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图 5 雷达各时刻的工作模式
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雷达进行跟踪,偶尔采用两部雷达同时跟踪,而进入
高精度跟踪阶段后,主要采用两部雷达和3部雷达同
时跟踪,偶尔采用单部雷达进行跟踪.
由图6和图7标注的两点可见:在93.56 s时,目标

5调度得到的采样间隔为0.1 s,对应执行的雷达组合
编号为3,即分配雷达 [3]进行单独跟踪;而在97.84 s
时,目标5调度得到的采样间隔为0.5 s,对应执行的雷
达组合编号为7,即分配雷达[1,2,3]同时进行跟踪.可
见,算法在规划采样间隔较大时,将会分配较多的雷
达进行同时跟踪,以此保证跟踪精度需求,而在规划
的采样间隔较小时,分配的雷达数目也会相应减少,
从而节省雷达资源用以执行其他任务,以提高多目标
的跟踪能力.

为验证本文所提算法在多目标跟踪性能上的优

势,以OSPA(optimal subpattern assignment)距离作为
评价指标,与文献 [11]中的基于有限集统计 (FISST)
理论的多目标跟踪算法进行对比分析,仿真时间设为
40 s,两种算法在多目标跟踪中得到的OSPA距离如
图8所示.可以看出,本文方法整体上OSPA距离比对
比算法低,收敛速度也较快,这说明本文所提出算法
可根据目标状态合理分配传感器组合和采样间隔,从
而获得最佳的量测结果,获得更好的跟踪性能.
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图 8 多目标跟踪位置估计OSPA的比较

为进一步验证本文所提出算法的有效性,以对目
标5的跟踪性能为例,与文献 [25]中的改进粒子群算
法(improved particle swarm optimization, IMPSO)进行
对比分析.两种算法对目标5的跟踪协方差如图9所
示,其中红色曲线表示采用本文算法的跟踪协方差,
蓝色曲线表示对比算法 IMPSO的跟踪协方差,可以
看出本文算法具有较高的跟踪精度.
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图 9 目标5的跟踪协方差的比较

图10为两种算法对目标5的跟踪协方差误差统
计结果.可见,与 IMPSO算法相比较,本文算法具有
快速收敛的优势特性,且稳态精度较高,而 IMPSO算
法只关注了最大探测概率对传感器组合进行了分配,
没有考虑到不同目标状态下的传感器的采样间隔,且
由于PSO算法需要迭代寻优,计算复杂度较高,导致
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收敛速度较慢.
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图 10 目标5的跟踪协方差误差的比较

5 结 论

本文在考虑目标任务数据率的前提下,开展了多
目标跟踪下多雷达传感器任务管理优化问题研究,提
出了一种采样间隔优化的多传感器分配算法.首先,
对多雷达任务管理问题的模型进行了数学描述,并对
多雷达采样间隔调度问题进行了分析和建模.针对
多雷达多目标任务管理与目标任务数据率一体化问

题进行分析,建立了一体化最优控制模型,并设计了
算法流程.通过仿真分析并与其他方法进行对比,验
证了本文算法在进行多雷达任务分配的同时,可进行
各目标采样间隔的优化调度,实现了多雷达资源的自
适应优化配置.算法收敛速度快,稳态精度较高,具有
一定的应用前景.
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