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分布式状态估计系统通过将多个传感器状态融合以得到更精确的融合结果!当传感器之间的协方差

未知时!常采用保守估计的策略!但结果精确度较差'为了在传感器之间互协方差未知时得到更精确的融合

结果!引入了逆协方差交叉算法!将其与局部稳态
dC%BCI

滤波器相结合!提出逆协方差交叉融合鲁棒
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滤波器'它克服了协方差交叉融合$
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%算法保守的缺点!证明了
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的精度高于
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的精度!并基于协

方差椭圆给出
232

*

32

和局部传感器精度的几何解释'通过两传感器系统的蒙特卡洛仿真例子表明!其实际

精度相比于
32

融合鲁棒稳态
dC%BCI

滤波器更接近于带已知互协方差的最优融合器的精度'
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考虑两传感器线性离散时变系统的离散模型为'
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融合卡尔曼滤波器
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上节通过数学的方式证明了
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在两传感器系统中的
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分别确定的方差

椭圆见图
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的协方差椭圆包围%包围越紧则精度越高%
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融合器的融合精
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滤波器精度比较
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由实验结果可以看出%

32

融合器和
232

融合器

的精度显著高于局部估计的精度%由于
32

算法过于

保守%因此得到的融合结果精确度较差%相比于
32

融合器%

232

融合器的精度更贴近当互协方差已知

时的最优融合器的精度%性能更加优良&
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结语

在互协方差未知的传感器系统中%

32

算法能够

实现状态融合估计%但是由于在融合过程只用了保

守局部的估计误差方差%使得计算结果具有保守性&

本文提出的
232

融合稳态
dC%BCI

滤波器%克服了

23

的缺点%在理论上证明了其计算结果具有更高的

精度%并给出了几何解释%最后通过计算仿真验证了

其有效性&
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