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空军工程大学2015年博士研究生入学试题

考试科目：信息融合技术与应用（A卷）       科目代码 3083  
说明：答题时必须答在配发的空白答题纸上，答题可不抄题，但必须写清题号，写在试题上不给分；考生不得在试题及试卷上做任何其它标记，否则试卷作废，试题必须同试卷一起交回。                                    
一.  简述题（共25分，每小题5分）

1．关于信息融合系统的功能模型，美国国防部成立的联合指挥实验室下属的数据融合小组首先提出了JDL模型。随着信息融合定义的完善，JDL模型也几经改进和演化，请画出Bowman于2004年提出的推荐修正信息融合模型，并简述该模型的主要特点。

2．航迹关联处理的主要任务是什么？常用的航迹关联处理算法有哪些？ 

3．跟踪门的形成是多目标跟踪时首先要解决的问题，跟踪门的含义指什么？其大小和形状取决于那些因素？根据Kalman滤波算法，若
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时刻的量测向量为
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，新息向量为
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，新息协方差阵为
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，若跟踪门限为
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，请写出相应的椭球跟踪门规则表达式。

4．在一阶时间相关模型（Singer模型）中，假定机动加速度
[image: image6.wmf]()

at

服从一阶时间相关过程，请给出机动加速度的时间相关函数表达式，并简要说明其中各参量的意义。该模型有哪些局限性？

5．试简要给出应用Bayes推理进行融合识别的处理过程。

二． 分析题（共18分）
1．若雷达在空间坐标系下的距离、方位和俯仰角测量数据分别为
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，则:
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其中：
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分别为目标的真实距离、方位角和俯仰角数据，
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为相应的测量误差，其测量的协方差分别为
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。假设（
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）小于目标真实坐标（
[image: image25.wmf]r

，
[image: image26.wmf]q

，
[image: image27.wmf]e

）。对该测量进行极-直坐标变换，试分析其在直角坐标系下的测量误差，给出测量误差矩阵的表达式，并根据分析结果说明直角坐标系的缺陷。（本题12分）
2．如下图1所示为带反馈层次结构的信息融合图，试分析这种融合结构的特点。（本题6分）
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                  图1 带反馈层次结构的信息融合图

三． 证明题 （10分）

假设两个传感器系统采用集中式结构目标进行跟踪，若在同一时刻对同一目标的测量相互独立，获得的测量分别为
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和
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，相对应的测量误差的协方差为
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，则航迹综合时距离可采用如下公式进行数据处理：   
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试证明点迹合并后距离的方差为： 
[image: image34.wmf]1
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四． 计算题（22分）

1．若飞机相对于雷达作径向匀加速直线运动，现通过雷达的距离测量来估计飞机的位置，速度和加速度。如果

（1） 从
[image: image35.wmf]2

ts

=

开始测量，测量时间间隔为2s;

（2） 设飞机到雷达的距离为
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，径向速度为
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，径向加速度为
[image: image38.wmf]()

at

。现已知：
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（3） 飞机未受到外界干扰，即动态噪声
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（4） 观测噪声
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是零均值的白噪声随机序列，已知
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（5） 观测噪声
[image: image49.wmf]k

n

与
[image: image50.wmf]0

r

，
[image: image51.wmf]0

v

，
[image: image52.wmf]0

a

均互不相关。

在获得距离观测值
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 EMBED Equation.DSMT4  [image: image54.wmf]()
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 EMBED Equation.DSMT4  [image: image55.wmf](1,2)
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为0.36的情况下，求
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的估计值和估计误差，并求出状态一步预测值。  （本题12分）

2．根据以下对二维矢量
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的两次观测：
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求
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的线性最小二乘估计矢量
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。            （本题10分）
五． 算法分析与设计（17分）

试分析概率数据关联（PDA）算法，给出目标状态更新方程的表达式和对应的误差协方差，并设计出单次仿真循环流程图。

六． 发展前沿分析（ 8分） 

针对当前空天一体的复杂战场环境，浅析防空反导信息融合领域涉及的关键技术。
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