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摘  要}主要介绍了组合导航系统中多传感器信息融合技术的国内外发展状况o对 ��≥Ù�°≥Ù× � �Ù

≥� �k惯性系统Ù卫星导航系统Ù地形辅助导航Ù景象匹配导航l组合系统中的多传感器信息融合的层次结构

与融合方法o首次提出 ��≥Ù�°≥Ù× � �Ù≥� �组合导航系统信息融合的层次结构o并提出了多源图像融合制

导的思想与方法q本文指出比较有应用前景的信息融合研究方法是基于模糊逻辑!小波分析!神经网络等人工

智能的新方法o以及这些新方法与传统的随机类方法相结合的随机2人工智能的信息融合方法qα
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1  组合导航Ù制导系统信息融合技术简介
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未来的战争将是一场由精确制导武器主导的战

争q精确制导武器必须具有抗干扰!全天候作战的能

力以及足够的命中精度和命中概率q目前o精确制导

武器均采用组合导航Ù制导体系q如美国的 � � 2t直

升机上装备有利登公司生产的捷联姿态p 航向基准

系统 � ≥�2twv!辛格2基尔福特多普勒速度传感器

� ≥�2tvz!罗斯蒙特 xwu2� ≠ 气压式高度表!霍尼韦

尔 � °�2us|雷达式高度表!摩托罗拉∞¤ª̄¨�°≥ 接

收机k接收 ≤Ù� 码l等机载设备≈t ~美国在 |s 年代

重点发展的/ 捕食者0!/ 全球鹰0和/ 暗星0等无人侦

察机o可携带 u台光学摄像机!一部激光测距机!一

部红外摄像机和一部/ 特萨0合成孔径雷达o且携带

的侦察传感器可随任务的不同在战场上迅速更换~

海湾战争和科索沃战争中使用的/ 战斧0巡航导弹则

是组合导航Ù制导系统的典型应用实例) ) 初段使

用惯性制导仪制导o在中途利用地形等高线 × ∞� 2
≤ � � 进行修正o能使引导偏差低于 t{° o最后末制
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导采用景像匹配制导o使末制导精度达到了米级≈u q

  据上所述o基于多传感器信息融合技术的智能

组合导航系统对新一代精确制导武器来讲尤为重

要q在组合导航Ù制导系统中o常用的传感器有}惯导

系统k��≥lo全球定位系统k�°≥lo地形匹配中用到

无线电高度表和气压高度表o景象匹配中用到 ≤ ≤⁄

相机!合成孔径雷达k≥� � l和前视红外成像仪等q

这些传感器及其子系统在精度!可靠性!使用范围等

方面都各有优缺点o如何将这些传感器及其子系统

有机地组合起来o对多传感器及其子系统进行有效

的管理!控制!决策!故障诊断!故障隔离及系统重

构o提高整个导航Ù制导系统的综合性能o正是研究

多传感器信息融合技术的目的和意义所在q

  所谓信息融合技术就是充分利用多个传感器在

空间或时间上的冗余或互补信息o依据某种准则来

进行融合o以获得被测对象的一致性解释或描述o从

而取长补短o精确地反映被测对象的特征o消除信息

的不确定性o提高系统的可靠性q多传感器信息融合

可以得到比单一传感器更全面!更准确的信息q

2  四组合系统中多传感器信息融合的层次

结构k× «̈ ¬±©²µ°¤·¬²± ©∏¶¬²± ¤µ¦«¬·̈¦·∏µ̈ ²©

·«̈ ¬±·̈ªµ¤·̈§¶¼¶·̈°¶l

2q1 多传感器信息融合层次结构概述

  由于信息融合是对多源信息进行阶梯状!多层

次的处理过程o建立信息融合的总体框架便成为首

要解决的关键问题q已有很多学者试图从功能和结

构上来构造多传感器信息融合框架q最具有权威的

是⁄ƒ≥ k美军三军政府组织) �⁄�下面的 ≤
v
�技术

委员会数据融合专家组l提出的功能模型q它将融合

功能分为四级}一级融合为多传感器数据融合~二级

融合为态势估计~三级融合为威胁估计~四级融合为

传感器管理q

  一个完整的融合模型应该具有分级式的全并行

结构o即信息融合模型既具有层内融合也应具有层

间融合q从结构上看o信息融合模型与神经网络的结

构非常相似o所以可用神经网络对信息融合模型的

结构进行描述≈v q信息融合的本质是一个由底层至

顶层的多源信息逐层抽象的信息处理过程o融合的

层次越高o信息的表示越抽象o不确定性就越小q

2q2  ��≥Ù�°≥Ù× � �Ù≥� �组合系统的信息融合

层次结构

  关于军用组合导航Ù制导多传感器信息融合的

整体结构o国内外的研究报道不多q根据四组合系统

的特点o我们将信息融合的层次划分为}传感器层!

子系统层!组合系统层和决策管理层四个融合层次q

四组合系统的整体融合体系结构如图 t所示q

  ktl 传感器层

  传感器层是指四组合系统中用到的各种传感

器}惯导传感器层包含陀螺仪和加速度计等~�°≥

传感器层包含 �°≥ 接收机等~地形匹配传感器层包

含气压高度表和无线电高度表等~景象匹配传感器

层包含 ≤ ≤⁄ 像机或红外成像仪或合成孔径雷达

≥� � 等q传感器层的数据直接来自硬件o可以是最

原始的数据也可以是经过解算的数据o这些数据夹

杂各种干扰和噪声o经过处理方可使用q

  kul 传感器子系统层

  传感器子系统层的融合是对各子传感器系统的

原始数据作相应的解算和状态估计o不同的传感器

子系统o对应于不同的信息处理方法和不同的信息

处理过程q地形匹配子系统针对不同的应用对象有

不同的地形匹配算法o× ∞� ≤ � � k地形轮廓匹配算

法l和 ≥�× � �k美国桑地亚地形辅助导航算法l是地

形匹配技术中的两种典型算法q≥�× � �算法具有较

好的实时性o允许较大的飞行机动性o所以 ≥�× � �

算法比 × ∞� ≤ � � 算法更适合于在战术飞机上使

用q但在系统实时性要求不高o飞行较平稳o但体积

要求小!机载记录体有限的情况下o如用在巡航导弹

上o× ∞� ≤ � � 算法比 ≥�× � �算法更有优势q对于

景象匹配子系统o有平均绝对差匹配算法 � � ⁄!修

正相关系数匹配算法 ≤ ≤ ƒ 等粗匹配算法o还有贝叶

斯!最小二乘等精匹配算法q对于不同的基准图和实

时图o又存在多种边缘检测!特征提取及图像融合算

法q传感器子系统层的融合结果可以输出给组合系

统层或决策管理层o为更高层次的融合做好数据准

备q

  kvl 组合系统层

  四组合系统主要有以下六个组合系统层}惯性Ù

�°≥!惯性Ù地形匹配!惯性Ù景象匹配!惯性Ù�°≥Ù

地形匹配!惯性Ù�°≥Ù景象匹配和惯性Ù地形匹配Ù

景象匹配q由于组合系统层各个传感器的数据在采

集时刻!采集频率及所用坐标系上不尽相同o所以组

合系统层将利用两个以上的传感器在空间!时间上

的冗余或互补信息o依据某种准则来进行融合o如进

行数据关联k相关l!坐标变换!时间融合!空间融合

等q
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图 t ��≥Ù�°≥Ù× � �Ù≥� �四组合导航系统信息融合层次结构图
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  kwl 决策管理层

  决策管理层输出的是一个联合决策结果o通过

对传感器子系统层和组合系统层输出的特征或决策

进行再融合再决策o最终形成整个系统的一个综合

性特征或决策q同时决策层还对多传感器子系统层!

组合系统层进行协调管理!优化组合!任务分配和排

序!传感器工作模式和工作区域切换等o以获得传感

器资源的最佳利用和系统总体上的最优性能q如在

高空导航区域o可工作在 ��≥Ù�°≥Ù≥� � Ù红外工作

模式~在低空山地丘陵区域o可工作在 ��≥Ù�°≥Ù

× � � 模式~而在低空平坦区域o可工作在 ��≥Ù

�°≥Ù≤ ≤⁄ 模式q

3  多传感器信息融合的方法k� ∏̄·¬2¶̈ ±¶²µ

¬±©²µ°¤·¬²± ©∏¶¬²± ° ·̈«²§¶l

对于多传感器系统来说o信息具有多样性和复

杂性o因此对信息融合方法的基本要求是具有鲁棒

性和并行处理能力q此外还有方法的运算速度和精

度o与前续预处理系统和后续信息识别系统的接口

性能o与不同技术和方法的协调能力o对信息样本的

要求等等q一般情况下o基于非线性的数学方法o如

果它具有容错性!自适应性!联想记忆和并行处理能

力o则都可以用来作为融合方法q目前信息融合方法

基本上可概括为随机类和人工智能类两大类q随机

类方法有加权平均法!卡尔曼滤波法!贝叶斯估计!

统计决策!聚类分析法!小波变换法!⁄2≥ 证据推理

等~而人工智能类则有模糊聚类理论!专家系统!神

经网络等q目前已有不少研究工作将人工智能方法

引入随机类方法o如神经网络与卡尔曼滤波的结合!

与 ⁄2≥ 证据推理理论的结合!与小波变换的结合

等q可以预见神经网络与人工智能等新概念!新技术

在多传感器信息融合中将起到越来越重要的作用q

3q1 基于联邦卡尔曼滤波的信息融合

  t|{{ 年o≤¤µ̄¶²± 提出了联邦卡尔曼滤波器的

信息融合算法o该方法主滤波器的融合周期可选定o

从而大大减少了计算量o融合方法简单有效q并且由

于信息分配因子的引入使得系统的容错性得到很大

改善≈w q图 u为四组合系统中联邦卡尔曼滤波器结

构框图q在目前看到的文献中o本文首次采用了由三

个局部滤波器组成的联邦卡尔曼滤波器结构q这一
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结构的细节问题有待进一步研究q

图 u 四组合系统联邦卡尔漫滤波器结构框图
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  联邦卡尔曼滤波已成功地应用于组合导航Ù制

导系统的信息融合上q卡尔曼滤波在传感器子系统

层可进行局部融合o在组合系统层可进行全局融合q

在联邦卡尔曼滤波中o各子系统信息分配系数的取

值决定着整个联邦卡尔曼滤波器的性能q子系统精

度越高o信息分配权值就应该越大~反之o精度差的

子系统o其信息分配权值就应该越小q因此近年来o

针对联邦卡尔曼滤波算法中o信息自适应分配的问

题研究较多≈x∗ { q

3q2 基于 ⁄2≥ 证据推理理论的信息融合

  ⁄2≥ 证据理论拓宽了贝叶斯理论o解决了一般

水平的不确定性问题q根据人的推理模式o采用概率

区间和不确定区间来确定多证据下假设的似然函

数o还能计算任一假设为真条件下的似然函数值o因

而具有较大的应用前景q⁄2≥ 证据理论能融合不同

层次上的属性信息o能区分不确定性信息与未知性

信息o能较好地解决报告冲突o容错能力强o在信息

融合技术中得到广泛的应用q在已公开的美国国防

部研究报告中也发现了采用 ⁄2≥ 方法进行特征级

融合的实验系统q

  目前o⁄2≥ 证据理论主要用在决策级的属性融

合上q在四组合景象匹配中o应用 ⁄2≥ 证据理论可

对多种特征提取算法的可匹配度进行融合决策o以

根据图像质量的不同o而选择不同的图像特征提取

算法q在基于知识的景象匹配方法中o也可用 ⁄2≥
证据理论融合各种匹配结果o最终得到支持度最大

的匹配结果o进一步提高景像匹配的定位精度q

3q3 基于模糊聚类的信息融合

  模糊聚类多用于图像融合与图像边缘检测q聚

类是按照一定的标准对用一组参数表示的样本群进

行分类的过程q其中比较常用的是模糊 ¦2均值聚类

算法q模糊聚类的过程o也就是样本中的特征参数被

融合!样本按标准被分类的过程q当选定一种相似性

度量!差别检验以及停止规则后o就可得到一种特定

的聚类分析算法q一般来讲o相似性度量的定义!聚

类算法的选择!数据的排列方位o甚至输入数据的次

序o都可能影响聚类的结果q因此o在使用聚类分析

法时o应对其有效性和可重复性进行分析o已形成有

意义的属性聚类结果q

3q4 基于小波变换的多传感器信息融合

  小波变换的多尺度和多分辨率特性可在信息融

合中起到数据融合!特征提取的作用o近年来o小波

变换在图像边缘检测!图像融合和图像分类中得到

广泛的应用≈|ots q利用小波进行边缘提取o并在此基

础上进行图像匹配o其效果均优于其它边缘检测算

法≈tt q另外o小波变换亦成为图像融合算法研究的

焦点≈tu∗ tx o在对可见光图像和红外图像融合研究中

已有不少工作q

  基于小波变换的图像融合o就是将待融合的原

始图像首先进行小波变换o将其分解为逼近图像和

细节图像o然后进行融合q小波变换可将原始图像的

边缘特征按尺度和方向映射到由小波变换系数构成

的金字塔结构的各层中o在相同的尺度下o可对多幅

原始图像在小波变换域内进行基于像素级的特征融

合q融合后的图像具有以下特点}集多幅原始图像的

特征于一体o特征信息多而不丢失o除了便于进行图

像存储和传输外o在此基础上进行图像分类和图像

配准o其效果和配准精度均优于其它的经典方法q

  在四组合系统中o利用多源图像进行景象匹配

将是一个重要的发展方向q例如在无人机上就装载

了多种图像传感器o如可见光 ≤ ≤⁄ 摄像机!红外摄

像机!合成孔径雷达 ≥� � q这三种图像传感器工作

范围与条件各不相同o成像机理与成像效果各不相

同q为此o本文提出了一种基于小波变换的图像融合

Ù匹配方法o原理框图如图 v所示q经过融合的图像

具有更多的特征信息o在此基础上进行景象匹配或

目标识别o将得到更高的匹配概率和识别率o从而可

以提高导航Ù制导的精度q
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图 v 基于小波变换的图像融合Ù匹配原理框图
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3q5 基于神经网络的多传感器信息融合

  神经网络具有良好的容错性!层次性!可塑性!

自适应性!联想记忆和并行处理能力q近年来o神经

网络技术已被广泛地应用于信息融合!故障诊断及

其它各个领域≈ty∗ t{ q将神经网络与其它方法相结合

进行信息融合技术的研究o效果显著o已形成一种研

究趋势q比如小波与神经网络o卡尔曼滤波与神经网

络o⁄2≥ 证据与神经网络o模糊聚类与神经网络o遗

传算法与神经网络等q

  传统的卡尔曼滤波理论要求精确的系统数学模

型和噪声统计这两种先验知识o目前的卡尔曼滤波

算法及其各种改进形式o多是对系统模型复杂程度

和系统精度这两方面进行折衷考虑o而难以同时解

决这两方面的问题q近年来o神经网络被成功地应用

于状态估计问题≈t| q神经网络算法适合于解决大规

模的优化问题o并能保证算法的实时性q由于 � ²³2

©¬̈ §̄网络是一种稳定的反馈动力学系统o其结构与

信息融合模型的结构很相似o而且o神经网络滤波算

法对系统噪声和测量噪声统计特性的要求可放宽o

将 � ²³©¬̈ §̄网络应用于四组合系统o进行信息融合

研究o可得到与卡尔曼滤波同等的精度≈us q

  在景象匹配中o还可利用神经网络对实时图像

进行自动选取o评判实时图像质量的优劣q剔除质量

坏的图像后o再进行匹配计算o从而可提高图像匹配

算法的鲁棒性和稳定性≈uu q

  多传感器信息融合是一门新兴的交叉学科o上

面介绍的几种融合方法可以相互结合o也可以应用

于组合导航Ù制导融合结构的不同层次上q

4 结论k≤²±¦̄∏¶¬²±l

本文以 ��≥Ù�°≥Ù× � �Ù≥� � 四组合系统中

的信息融合技术的融合结构与融合方法为对象进行

了综述和讨论q综上所述o比较有前景的信息融合研

究方法是基于模糊逻辑!小波分析!神经网络等人工

智能的新方法o以及这些新方法与传统的随机类方

法相结合的随机) 人工智能的信息融合方法q
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