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Разработка и  исследование алгоритма определения групповых объектов по групповым дискретным измерениям
Решается задача выделения траекторий многих движущихся объектов при получении совокупностей неклассифицированных измерений в отдельные моменты времени в условиях помех (например, при поступлении ложных отметок-измерений, при пропусках измерений, при среднеквадратических ошибках измерений, соизмеримых с расстояниями между объектами). Трудность этой задачи связана с тем, что принадлежность отдельных отметок-измерений тому или иному объекту неизвестна, а число возможных вариантов их соединения в траектории экспоненциально растет с ростом времени наблюдения. Ключевыми идеями, позволяющими преодолеть трудность перебора, являются:

1. введение показателя качества для варианта объединения точек-измерений в траекторию, характеризующего правдоподобие данного варианта и обладающего свойством аддитивности;

2. схема сокращения перебора вариантов, близкая к динамическому программированию, использующая аддитивность показателя качества;
3. последовательный анализ наиболее правдоподобных вариантов.

Достоинствами предложенного алгоритма являются высокая помехоустойчивость, значительное повышение непрерывности сопровождения, уменьшение числа ложных трасс.

В первой части работы произведено применение предложенного метода для двумерной задачи распознавания групп сигналов по временным отсчетам. Произведено сравнение с переборным методом решения данной задачи. 

Во второй части метод применяется для автоматического сопровождения групповых воздушных целей в системе вторичной обработки радиолокационной информации. Для демонстрации работы алгоритма смоделирована работа ряда узлов радиолокационной станции, а также воздушная обстановка. Моделируется процесс измерения координат целей с гауссовой ошибкой, захват, сопровождение и срыв сопровождения. Траектории движения воздушных целей задаются кривыми второго порядка.
В заключение приводится анализ теоретически достижимых характеристик описанных выше измерительных систем. Математическая модель измерительной системы принимается линейной, y = Lx, где х –  матрица из столбцов, содержащих параметры движения, а матрица y содержит вектор-столбцы измеряемых параметров. Характеристикой качества измерительной системы является величина, называемая различающей способностью. Различающая способность – это максимальное расстояние между неразличимыми группами точек. Расчет этой характеристики сводится к нахождению минимальных собственных чисел разбиений матрицы L.
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