数学与系统科学研究院学术报告

报告题目：基于多传感器多算法融合极小化欧氏误差的不确定系统状态估计方法
报 告 人：朱允民 (四川大学)
时间地点：3月13日 上午10:00-11:00, Room 703, Siyuan Building

摘要：
在模型偏差不确定和噪声扰动有界的框架下，将近十年来国际上提出的动态系统集值（椭球或盒子覆盖）滤波，转化到以覆盖集中心为点估计的欧氏距离滤波。通过多传感器提取目标信息的差异性和互补性，获得多个有显著差异、交集尽可能小的真值覆盖集，并在不再增加传感器数据情况下，利用多个可分别优化感兴趣的状态分量不同算法，获得更多的侧重状态各个分量精度、形状差异更大的覆盖集，使所有覆盖集的交集尽可能小，达到使状态估计所有分量的欧氏误差极小化。该方法优点如下：
1）仅要求模型偏差的上界和模型噪声的上界，易于实现；
2）上述融合方法是简单的集合交，且一般都小于单传感器的覆盖集。
3）以100%概率保证的欧氏误差界对不允许以极小概率超出设定误差范围的某些航天、核、军事、民用工程有迫切需求和使用价值。
虽然算法是多项式时间复杂度，但今后研究更高效的一阶算法对实际应用是有意义的。
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