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Abstract Abstract 
Abstract:Abstract: To ensure the target within view field is the precondition of the tracking measuring equipment 
working normally, which is described by probability in engineering. A precise method of optical equipment 
detection probability was addressed aiming at the maneuverable targets, an exact description method of 
the whole airspace detection according to optical sensor was put forward, and a detection probability 
model for optical target was set up. A calculation method suited the model was confirmed,which was 
given by simulation analysis of the algorithm's calculation performance, the influence of model various 
parameters on algorithm was analyzed, and a comparison was given between traditional and new 
description method of whole airspace detection. The simulation result ilustrates that the detection 
probability model has higher precision, and the confirmed algorithm is one possible realization for the 
Engineering Application of this model. 
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面向全探测空域的光学 目标探测概率建模与仿真

党宏杰
，
余浩章 ，

邓洛凤
， 蒋冠雷

（ 北京跟踪与通信技术研究所 ， 北京 1 0 0 0 9 4 ）

摘要 ： 保证 目 标在视场 内是跟踪测量设备工作 的前提条件 ，
工程 中通常采用概率对其进行描述。 针

对动 目标光学设备探测概率精确求解的问题， 提出 了
一种光学传感器全探测空域的精确描述方法 ，

并建立 了探洳概率模型。 分析 了模型 中各参数影响 ， 并通过对选用 算法性能进行仿真分析 ， 确定 了

模型 的 实现方法 ， 最终完成 了探测 区域描述方式的比对分析 。
仿真结果表明 ， 提出 的探测概率模型

具有较高 的精准度 ， 且确定算法为模型 的工程应 用提供 了有效的 实现手段。
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量系统 ， 对光学传感器的研究则侧重于捕获概率的（
3
） 误差角 0彡设备视场角半角 ａ， 即 ？

计算方法及影响因 素等 ［
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。 且 目 前针对光学 目标综上所述 ， 探测区域可用如下公式表达 ：

的研宄均未对探测概率和捕获概率做出 明确 的界ｆ
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将探测概率作为捕获概率进行分析 。此外上述研究［
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算法不具有通用性 。本文在上述研宄成果的基础上 ，

针对全视场 内光学 目标探测概率的计算 问题 ， 建立

了探测概率模型 ， 并完成了 模型的算法实现与仿真

分析 ， 旨在为光学 目标的快速捕获与后续捕获概率

的计算提供
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种有效的工程实现手段。
Ｉ

图 1 探测区域示意 图

1 探测概率建模一

根据三角 函数性质可知 ： 沒 ［ ， 则 ｔａｎ 0 ＜ ｔａｎ ａ

1 1 探测 区域的精确计算同样成立 。 已知 1 3 1 1

2

沒 ＝
（
1

2
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／ 2

2

， 则公式（
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）

光学传感器能否在有效作用 范围 内探测到 目胃力 ＝

标取决于 目标的散布特性 ， 通常探测设备的光轴始 ｆ 2 2

Ｚ ＞ 0

2

终 由设备的分布中心指向 Ｓ标分布中心 ， 但 由于预ｎ＝（
2
）
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报误差 ， 使得 目标以光轴为 中心呈随机散布 ， 因此 1

误差角也呈陳散布 ， 这种散布可假设呈正态分布 。

将探测设备分布 中 心到 目 标分布 中心的距离记为
测区域ｎ 是
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个位于 ｚ轴正 且 以 ｚ 轴对称的球扇

ｄ ， 则定义 目标的麵酵为 ｄ 小于设备最大酬
1＃巾 ’

距离 Ｄ ， 且误差角 0 小于设备视场角半角 ｃｃ的概率 。
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（
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图 1 中的坐标系示意 。 其原点 ｏ 位于翻设备几何力了便于计算 ’ 记球扇形中的 圆锥体积为 ，

中心 ， ｏｚ 轴 由測设备分布 中心指向 目 标分布巾
1 巾

心
（
目标散布中心记为 ｓ

）
，ｏｘ 轴在 由地心 、 设备巾＿到 4 、 Ａ 的表达式分别为 ：

心和 目标分布中心构成的平面内 垂直于 ＯＺ 轴 ， ｏｙ0 ＜ ｚ ＜ Ｄ ｃｏｓ？

轴符合右手准则 。
－ｚ ｔａｎ ａ ＜ ｙ ＜ ｚ ｔａｎ ａ

根据探测概率的定义可知 ， 在视场坐标系下设［

－

Ｖ（
ｚ ｔａｎ ａ）

2
－

／
＜ ｘ ＜＾ｚ ｔａｎ ａｆ

－

ｙ
2

⑶
备的可探测 区域必须 同时满足以下条件 ：Ｄ ｃｏｓ ａ ＜ Ｚ ＜ Ｄ

（
1

）
目 标分布 中心必须位于探测设备的正 向 ，

‘－

ＶＤ
2

－ Ｚ
2

＜ ｙ ＜ ｙ／Ｄ
2
－ｚ

2

即 ｚ ＞ 0
；ｒ ｓ］

Ｄ
2

－ ｚ
2
－

ｙ
2

＜ ｘ ＜ 」Ｄ
2

－ ｚ
1
－／

（
2
） 任何方向 的探测距离 不大于设备最 大探 则 全 空 域可探测 区域 的 精 确表 达式可 描述为

测距离 
￡＞

， ＾ ＾ｘ
2

＋
ｙ

2

＋ ｚ
2

＾ Ｄ －

，

ｎ
＝Ｑ ＋

￡ｌ ｏ

ｈｔ ｔｐ ：／／ｗｗｗ ．ｃ ｈｉ ｎａ－

ｓ ｉｍｕｌａｔ ｉｏｎ ．ｃｏｍ

？

 1 2 1 5 ？
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年
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

Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆＳｙｓｔｅｍＳ ｉｍｕｌａｔｉｏｎ


Ｊｕｎ ．

，
2 0 1 5

1 ． 2 探测概率表达式解析被积区域 ， 以概率密度函数／ 0 ｃ
，
；
；

，

ｚ
）为被积函数

根据 1 ． 1 节的描述可知 ： 目标 以光轴为中心呈

随机散布 ， 且假设这种散布呈正态分布 。 考虑最简 1 ． 3 探泖 ｜概率算法实现

自公式 （ 5 ）可知 ， 探测概率的计算公式是
－

个
％ 2

—ｎ＃ ’

、

》
积分限上存在变量的三重积分 ， 因此探测概率的计

概率密度細数総

，
：

＿：繊是
－

个计算三纖翻分的藤 。 在数值

ｆ （
ｘ

＞ ｙ＇
ｚ

）
＝

ａａ其程序

「 ｉ ｆ Ｊ

ｚ

 2简单 ， 但蒙特卡洛法是对真值数学期望的
一

种近似 ，

ｅｘｐ数学期望可能大于真值 ， 这将导致概率计算中可能
“ 2

出现结果大于 1 的现象 。为 了解决这
一

情况需研宄

＃现实中 目―球的主轴方向通常与视 －

种精度更高的算法 ， 即高斯算法 。

场坐标系 Ｚ 轴方向不
一

致 ， 即 ｘｙｚ
三个方向的误差

1 ． 3 ． 1 均匀随机数蒙特卡洛法
存在相关性 ， 则概率密度函数中 的误差需用误差协

方差矩阵进行描述 。 定义Ｐ
ｓ
为误差协方差矩阵 ，

2看作某个随机变量的数学期望 。其基本过程是构造

Ｐ －／； ａ
Ｐｘｙ

Ｔ

ｐ

ｆｆ：’ 广 为相关系数 。

－

个概率过程 （
分布密麵数）

， 使其某些参量正好
ｓ

ｐｊｊ2ｐ
ｙ^
Ｇ

ｚ

ｚ

是所要求的问题的解 ， 然后用算术平均值近似被积

则概率ｉｉ“ 函 式为Ｚ函数 ／ （
ｐ

）
的数学期望間 。 釆用均匀随机数法得到

“ 、！随机变量是蒙特卡洛法计算多重积分常用的方法
／（

ｊｃ
，ｙ ，

ｚ
）

＝

（

ｖ＾
）

3

｜

ｐ
ｓｒ

2之一 。 针对在视场概率的积分公式 ， 其被积函数为

「 】Ｔ 1／ 0 ， 7 ，
ｚ
）
时 ， 可写出分布密度函数 ， 其满足

ｅｘｐ

［

－－

（＾ ，
ｚ
－

．
）Ｚ＝ 1（

6
）

则画概率在视场坐标系下的表达式可写为 ：

Ｓ 中积分区域为 ｎ ． 再取包含积分区域 ｎ 的长方

Ｆ ＂

ＩｆＪｎ

（
＾

）

3

｜

ｐ
Ｆ＃ｖ ，ＶＳ＿± Ｔ Ｐ艮岐 ’ＢＰ

－

1
Ｖ＝

（
ｂ－ａ

） （
ｄ －ｃ

）（
ｆ－ｅ）（ ａ＾ｘ＾ｂ ，ｃ＾＾ｄ ，ｅ？ ｆ） 。

ｅｘｐ
－－

｛ｘ，ｙ ，
ｚ－ｄｆ 

Ｐ
ｓ

－

＼ｘ， ｙ ，
ｚ
－ ｄ

）（
4
）均匀随机数法中的 ｇ （

ｊｃ
， ；

；

，
ｚ
）
为
一

常数 ， 由公式（ 6 ）

其中 ， 积分区域 ａ 为设备可探测区域 ， ｄ 为设备分
可 以翻 芨（Ｗ） 

＝
ｌ ／

（
ｂ
－

ａ
）（
ｄ
－ｃ

） （
ｆ－ｅ

）
ｏ 则当 ＡＴ充分

布中心到 目标分布中 心的距离 。大时 ’ 有

由于＝
￡ＶｆＶ公式（

4
）可改写为ＪＪＪ

ｆ 、
ｘ

，少 ，
＾
）
ｄｘｄｙｄｚ

＝
＂ａ

＾

“ 6

ｈ
ＪＩＬ／ｋＭ

＋

ＪＩＬ／ｄＰ）（
5
）（

7
）

由公式（
5
）
可知 ， 光学设备探测概率的计算实则公式（

4
）的均匀随机数ｇ特卡洛法表达式如下 ：

质是已知 目标在视场坐标系下散布误差
（
如图 1 中＿

ｉ

「＋
1

3

的椭球示意）的概率密度分布 ， 求解其落入探测设
ｐ ＝

＾＾ ／ （Ｗ 3 ）

ｊｙ
（
ｂ

，

－ａ
，

＋

） （
8
）

备可探测区域内的概率 。 由此可知 ， 探测概率表达其 中 ， ｆ（
ｘ

ｉ ，
ｘ

2 ，
ｘ

3 ）
＝

ｆ （
ｘ

， ｙ，
ｚ
）

， 况为采用的随机

式求解过程的实质是求解
一

个以在视场区域 Ｑ 为点个数 ， ｂ
， 和 ａ，

＋ 分别为积分变量的积分上下限 。

ｈ ｔｔｐ ：／／ ｗｗｗ．ｃｈｉｎａ
－

ｓ ｉｍｕ ｌａｔｉｏｎ．ｃｏｍ

？

 1 2 1 6 
？
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
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当积分限上有变量时 ， 积分限的乘积 （
表示被积函都需要在积分函数里进行改动 ， 使用非常不方便 。

数体积 ）不再 固定 ， 而是随着每个 （ Ｘｐ
Ｘ
ｙ
Ｘ

ｊ
）值 的因此本文在程序设计时是将节点数 （

ｋｎｏｔｓ
）
固定 ， 通

变化而变化 ， 因此进行计算时每生成
一

个随机点都过将积分 区间分段处理来模拟节点数的改变 。 分段

要求
一

次概率密度和
一

次体积 ， 最后再加和求平均 。 数 Ｍ 为
一

个变量 ， 算法实现时首先将积分区 间等

此时公式
（

8
）
将改写为如下形式 。分为 Ｍ 段 ， 再在每段中使用 固定节点数 的高斯积

Ｐ＝
丄
丈／（

；＾ 2 ，
；

分法 ， 由此整个积分区间 中釆用的节点数可简单理

Ｎ 1ｆ
＝

1解为ＭＸ ｋｎｏｔｓ 个 ， 可 以证明这种改动并不会对计

在
一

定置信度下蒙特卡洛算法的积分误差与⑶ 彡^ ［］自 。

分布密度函数 ｇＯ ，
和随机点数 Ｗ的选取有关 ，

本文中当积分区域 Ｖ 固定后 ， ｇ （
ｘ

， ｊ
；

，
Ｚ
）
也随之固 2仿真与分析

定 ， 因此算法误差与＃成反比 ＾ 为了分析比对 ，

 2 ． 1 模型参数影响分析

下文的仿真计算中随机点数 Ｗ设定为 1 0
6

。

、、模型参数包括最大探测距离 ￡＞ 、 视场角 （
2 ａ

）
、

1
－
3

＇
2

路分布 中侧 目 标分布中础距离 和各 向误

高斯法
一

般利用正交多项式 的有关关系式来 差
2

，

＜ ，
0／）

。当蒙特卡洛法 7Ｖ＝ ｉ ｏ

6

， 高斯法Ｍ＝ 2 0 ，

确定节点位置与系数
［

1 1

］

， 当节点选定后 ， 将节点处ｋｎｏ ｔｓ
＝

8 时 ， 探测概率的计算结果如图 2 － 4 示意 。

的被积函数值赋予相应的权重（系数）
， 最后相加求

和 ， 得到积分结果 。 本文采用高斯－勒让德法进行“
［

‘‘

厂 ＼；

仿真计算 ， 此处节点选取的依据是勒让德多项式的 0 ． 8 ．／＼

根 。 用公式表达为 ： 求积公式
广 ／ 0 0 办 的数值解發

二 ：Ｉ
丨

：

可 由

｜＾
／ （Ｘ ）

近似 ， 其中 ， Ａ 0 

＝
Ｏ

，

1
，

． ． ．

，
《 ） 为不議 二 ：Ｊ ：

依赖于 ／ （
ｘ
）的求积系数 ， 为求积节点 。 为具有＝ｊｖｒ6

＇

ｆ^ ａ 2＼ ＾ｉＳ6

￣

ｍ
￣Ｊ

／
ｖｒ ｂ，

， ，
． ， ，

…

／— 均幻随机数菝犄屮洛法
一

般性 ， 研究市权积分 ／＝

Ｊ
ｆ（

ｘ
）ｐ （

ｘ
）
ｄｘ ｙ

此处的Ｇ ．

ｌ
■／ 商斯－勒让德 法


－

、
— Ｍｆｔ＾ 、

丨Ｑ
Ｌ
—
 Ｉ Ｉ Ｉ

／
7 （Ｘ） 为权函数 ， 求积公式为 1

1
0 1

1 5 1 2 01 2 5 1 3 01 3 5 1
4 0

，
？探测距离ＺＸｋｍ ）

Ｌ

／⑴广⑴办 － ＺＡ／Ｋ ）（
9
）（ａ）ｄ

＝

1 2 0 1？
，ａ
＝

2
。

，
0？

＝

ａｙ

2
＝

1 如ａｚ

2
＝

5 ^

若权系数 广（
ｘ

）

＝
 ｌ ， 区间为 ［

－

1
，

1

］
， 则得公式 1“

 Ｉ

■卡洛法 Ｉ
—
／

．

ｊ
ｎ 0 ． 9“

——斯法
／■

＼＿Ｊ ｛ ｘ ） ｄｘ￣

＾
Ａ

ｋｆ （
ｘ

ｋ ）（
1 0

） 0 ． 8 －／／

公式
（

1 0
）
即为高斯－勒让德求积公式 。

＿
Ｈ／ｒ

——

－

在实际计算中 ， 当积分区 间是
一

般的 ［
ａ

，
ｂ］时 ，囊

ｏ ． 5 －／ ＿

＾ 0 4－／＼／／－

需要对积分 区 间作 如下 的 变换 ： ；ｃ＝
（
ｂ－

ａ ）／
／ 2 ＋

？

／
＿

／
0 ． 3 －／ 0 ． 9 9 4 ！

ｇ

（
ｂ＋ａ

）
／ 2

， 使积分区间变换为 ［

－

1
，

1
］

。 0 ． 2 ．／ 0
．

＾
1 ／

高斯 －勒让德法 的积分误差与节点阶数 《有关 ，
一一－——？

——

？ 越大算法的精度越高 。 0 ． 5 1 1
． 5 2 2 ． 5 3 3 ． 5 4 4 ． 5

在程序使用时 由于不 同阶 的节点和系数数值
（ｂ ）


ｄ
＝

1 2 0 ｋｍ
，
Ｄ＝

1
4 0 ｋｍ

， ｏｘ
＝

ａｙ

＝
1 ｋｍ

，
ａｚ

＝

5 ｋｍ

均不相同 ， 若通过改变节点数来提高精度 ， 则每次
图 2 探测概率随最大探测距离 ／设备视场角 的变化曲线

ｈ ｔｔｐ ：／／ｗｗｗ ．ｃｈｉ
ｎａ－

ｓ ｉｍｕ
ｌａｔ ｉ ｏｎ ． ｃｏｍ

？
 1 2 1 7 

？
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ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳ
ｙｓｔｅｍＳｉｍｕ ｌａｔ ｉｏ ｎ


Ｊｕｎ ．

，

2 0 1 5

ｉ
．

ｏ ． 9 ．， 5
－……

＞ ：布 中心指向 目 标分布中心
）
方向当 ｏ

ｚ

2

增大到 1 0 0 ｋｍ

ａ 9

：／＼时 ， 目 标仍有 0 ． 9 以上的概率在视场 ， 说明 ｏ
ｚ

2

对
0 ． 8

？
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2
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＿ 2 ． 2 算法性能分析
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由 图 2 、 图 3 可知 ： 蒙特卡洛法与高斯法在概

0 ． 1
－

—

＼■率小于 1 时结果精度基本
一

致 ， 当结果接近 1 时前
— 高 斯法＼

0 5 0 1 0 01 5 0者可能出现结果大于 1 的现象（与 1 ． 3 节的分析结论

，
＇

Ｉ

’

心

〒”
心

？＞一

致 ）
， 而后者则有较好收敛性 ， 不会出现结果大
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＝
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＝
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图 3 探 ｊｉ概輔 ＾／ 的变化 曲线〒 1■■■1

度高于蒙特卡洛法 。

議＿
．ｒ和 ．
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图 4 探测概率随 ｘｙ 和 ｚ 方 向误差方差变化曲线 （高斯法 ）為’方 向 ｉ吴差方差＿叫 （
＿

（
1

） 最大探测距离
Ｄ 、 视场角 （

2 ａ
）ｄ

＝

1 2 0 ｋｍ
， 
Ｄ＝ 1 4 0 ｋｍ

，
ａ
＝

2
°

，ａｚ
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＝
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由 图 2 可知 ： 其它条件不变时 ， 探测概率随设图 5 探测概率 随 ｘ 和 ｙ 方向误差方差 的变化曲 线

备最大探测距离／设备视场角 的增大而增大 ， 直至＿“ 7 7

由 图 5 可知 ， 其它条件不变时 ，
ｏＡ ａ

ｒ

2

，

ｏ
2

2

^

八丄士 、

距越大 ， 对蒙特卡洛法计算结果 的精度影响越大
（
2

）
设备分布 中心到 目标分布中心的距离‘

’＾“（如图示意 ， 最开始的计算结果存在较大的震荡 ）
，

由 图 3 可知 ： 其它条件不变时 ， 当 ｔＫＤ 时 ’

目标探测概輸 的增加而增大 ； 当《 说 ？
果的精度

明设备受最大探测距离限制 未能探测到 目 标 ， 探测

概率急剧下降至 0 。大 ，

ｈ误差越大 。 说明高斯法对被积函数的适应性高于蒙
（

3
） 各向误差‘ｂ 1

特卡洛法
由 图 4 可知 ： 其它条件不变时 ，

目标探测概率
、°

（
3
） 结构复杂度

会随着精度误差的增大而减小 。 其 中 Ｘ 和 Ｙ 方向精ｉ

＾均匆随机数蒙特卡洛法原理简单 ， 程序结构易于
度误差对概率影响较大 ， 当 Ａ

2

增大到 1 0 ｋｍ 时 ，

＊＾“Ｔ

口ｍ亡＆抓士— ＭＲ ｎ 山 ？ 々 八设计 ， 在仿真过程中发现 ， 进行多重数值积分时 ， 积
目 标只有 0 ． 4 的概率在视场 内 ， 而 ｚ 轴（即 由 设备分

ｈｔｔｐ ： ／／ 
ｗｗｗ ． ｃｈ ｉｎ ａ
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2 0 1 5 年 6 月


党宏杰 ， 等 ： 面 向全探测空域的光学 目标探测概率建模与仿真


Ｊｕｎ ．

， 2 0 1 5

分的重数越高 ， 越能体现出该算法程序结构的优越性 。 算出 ， 此时 目 标应仍在视场 内 ， 这与本文提 出的描

高斯 －勒让德法程序结构较为复杂 ， 当节点数述方式的计算结果吻合 。

固 定后算法 的精度取决于每层积 分区 间所划分的综上所述 ， 探测区域的传统描述方式在视场角

子 区间个数 Ｍ， Ｍ 越大计算结果精度越高 ， 但同较小时与本文提出 的全空域描述方式计算精准度

时计算时间也越长 。差别不大 ， 但随着视场角 的增大 ， 其计算精准度将

综上所述 ， 高斯－勒让德法 由于计算精度高 、迅速下降 ， 甚至出现误判的情况 。 目 前常用的光学

收敛性好 ， 且对误差协方差矩阵运算有较好的适应设备视场角大都为度或分量级 ， 传统描述方式的计

性 ， 因而更加适合探测概率 的仿真计算 ， 但在算法算误差在 1 0

－ 5

量级 ， 因此可 以忽略 。 但随着未来大

实现过程中必须考虑程序结构的设计与优化 。视场光学设备的广泛应用 ， 对探测 区域描述精准度

的要求也将随着提髙 ， 相比较传统描述方式 ， 全空
2 ． 3 探测区域描述方式分析

域探测区域描述方式精准度更局 ， 也更加具有普遍

关于光学设备探测区域 的描述 ， 传统的方式是适用性 。

将其简化为
一

个以设备 中心和 目 标分布中 心连线

为对称轴的空间 圆锥体 ， 在对称轴线上 ， 设备 的最
一 3 1

大探测距离近似为圆锥体的高 。根据几何关系不难本文首 先基于视场坐标系提 出 了
一

种光学传

理解 ， 这种近似的误差将随着视场角 的增大而迅速感器在全空域的探测区域精确计算方法 ， 并以此为

增加 ， 对计算结果精度的影响也将随之大 。基础进行了探测概率建模 ， 包括探测概率数学表达

对本文提 出的探测 区域描述方式与传统描述式解析 ， 最终将概率计算转化为
一

个三维积分求解

方式进行仿真比对， 仿真条件为Ｄ＝ 1 4 0 ｋｍ ，ｄ
＝

1 2 0 ｋｍ ，的 问题 ； 随后通过对模型中各参数对模型计算及算

ｏｘ 2
＝

ａｙ 2 ＝ ｌｋｍ ，ｏｚ 2
＝

1 0 ｋｍ ， 则当视场角 2 ａ 从 0法精度 的影响 ， 以及算法运行性 Ｂ 纟进行分析 ， 兀成

变化到 6 0
。

时 ， 基于 2 种描述方式的计算结果如了
2 种算法 的比对 ； 最后对本文提 出的探测区域描

Ｓ 6 所￥ 。述方式与传统描述方式的精准度进行了仿真比对 。

仿真分析得 出 如下结论 ：

Ｉ（
1
） 高斯

－勒让德法 由于计算精度高 、 收敛性好 ，

、
、

＼且对误差协方差矩阵运算有较好的适应性 ， 因而更
°＇ 8 ‘

＼加适合探测概率 的仿真计算 ， 但在算法实现过程中

｜
0 ． 6 ■ ：需注意程序结构 的设计与优化 ；

1
0 4

Ｉ ．（
2
）
探测概率模型 中 ， 探测概率随设备最大探

测距离 ／设备视场角 的增大而增大 ； 随设备分布 中

0 ￣

——

找域描述方式心到 目标分布中心的距离 ｄ 的增大先增大 ， 当 ｄ》Ｄ
传统描述方式

ｏ
＇‘ ‘

？



‘

时急剧下降至 0
； 随精度误差的增大而减小 ， 其 中

0 1 0 2 0 3 0 4 0 5 0 6 0

视场 角 2 ａ ｌ＿ ）Ｘ 和 ｙ方 向精度误差对结果影响较大 ；

图 6 基于 2 种描述方式的探测概率计算结果 比对（
3
）
随着视场角 的增大 ， 櫬ｉ 区域 ； 的传统描述

方式计算精准度迅速下降 ， 甚至出现误判的情况。

由上图可赠出 ， 当鶴角 ＞ 4 6
°

基于传細 而本文提出 的全空聰测 Ｅ域腿方式精准度更高 。

述方式计算的探测概率迅速下降 ， 说明 目标可能己

不在视场内 。但通过模型 中各参数的几何关系不难＾
‘

＾ Ａ

［
1

］Ｆｒａｎｋｏ ｔＲＴ．ＰｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆＣｕｅｄＴａｒ
ｇ
ｅｔＡｃ

ｑ
ｕ ｉ ｓｉｔ ｉ ｏｎ

ｈｔ ｔｐ ：
／／ 
ｗｗｗ

．ｃｈ ｉｎａ－

ｓｉｍｕｌ ａｔｉ ｏｎ ．ｃｏｍ

？

 1 2 1 9
＊

6

Journal of System Simulation, Vol. 27 [2015], Iss. 6, Art. 9

https://dc-china-simulation.researchcommons.org/journal/vol27/iss6/9
DOI: 10.16182/j.cnki.joss.2015.06.009



第 2 7 卷第 6 期系统仿真学报Ｖｏｌ ． 2 7Ｎｏ ． 6

2 0 1 5
年

6
月Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆＳｙｓ ｔｅｍＳｉｍｕｌａｔｉ ｏｎＪｕｎ．

， 2 0 1 5

Ｓ
ｙｓｔｅｍｓ

：Ｉｍｐａｃ
ｔｏｆＡｕｔｏｍａｔｉｃＴａｒｇｅｔＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ［

Ｃ
］
／／ 2 0 1 2

，
4 1 （ 8

）
：  2 0 5 3

－

2 0 5 7 ．

4 2ｎｄＡｓ ｉｌｏｍａｒＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＳ ｉｇｎａｌｓ
，Ｓｙｓ ｔｅｍｓａｎｄ［

6
］
林德福 ， 牟宇 ， 常超 ． 激光半主动末制 导炮弹捕获概

Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ．Ｐａ ｃｉｆｉｃＧｒｏｖｅ．ＣＡ
，ＵＳＡ ：ＩＥＥＥ

， 2 0 0 8 ：率研究 ［
Ｊ

］ ． 北京理工大学学报 ，
2 0 1 0

，
3 0 （ 6 ） ： 6 9 8

－

7 0 1 ．

1 6 1 9
－

1 6 2 3 ．［ 7
］ＴＪｏｎｏ

，
ＭＴｏｙｏｄａ，

ＫＮａｋａｇａｗａ
，ｅｔａｌ ．Ａｃｑｕｉｓｉ ｔｉｏｎ

［
2
］Ｆｒａｎｋｏ ｔ

ＲＴ． Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆ Ｔａｒｇｅ
ｔＡｃｑｕ

ｉ ｓ ｉｔｉｏｎＳ
ｙ
ｓｔｅｍｓＴｒａｃｋｉｎｇａｎｄＰｏｉｎｔｉｎｇＳｙｓ

ｔｅｍｏｆ ＯＩＣＥＴＳｆｏ ｒＦｒｅｅ

ｗｉｔｈＯｒｄｅｒｅｄＣｏｍｍ ｉｔｍ ｅｎｔ［Ｊ］
．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＳｐａｃｅＬａｓｅｒＣｏｍｍｕｎｉｃａｔ ｉｏｎｓ［Ｃ］

／／ＳＰＩＥＡｃｑｕｉ ｓｉｔｉｏｎ
，

Ａｅｒｏｓｐａｃｅａｎｄ ＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃＳｙｓ ｔｅｍｓ
（
Ｓ 0 0 1 8

－

9 2 5 1 ） ， 2 0 1 2
，
ＴｒａｃｋｉｎｇａｎｄＰｏｉｎｔｉｎｇＸＩＩＩ ．Ｏｒｌａｎｄｏ

，ＦＬ ，ＵＳＡ ：ＳＰＩＥ
，

4 8
（

3
）

：  2 1 5 4 －

2 1 6 6 ． 1 9 9 9
，

3 6 9 2 ： 4 1
－

5 0 ．

［
3 ］ＲａｍｉｒｅｚＪＰ．ＭｏｖｉｎｇＴａｒｇｅ

ｔＡｃｑｕ
ｉｓｉｔｉｏｎＴｈｒｏｕ

ｇ
ｈＳｔａｔｅ［

8
］
邓蕾

，
刘藻珍

，
刘永善 ． 激光半主动寻的导 引 头 目 标

Ｕｎｃｅｒｔａｉｎｔ
ｙＭｉｎｉｍｉｚａｔｉｏｎ［

Ｃ
］
／／ＡｍｅｒｉｃａｎＣｏｎｔｒｏ

ｌ捕获概率仿真研究 ［
Ｊ］

． 计算机仿真
，

2 0 0 6
，

2 3
（ 7 ）

：

Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ（ＡＣＣ）
．Ｐｏｒｔｌａｎｄ ．ＯＲ

，
ＵＳＡ ： ＩＥＥＥ

， 2 0 1 4 ： 3 4 －

3 6 ．

．

3 4 2 5
－

3 4 3 0 ．［
9
］
谷志军 ． 拦截机动 目 标末制导技术研究 ［

Ｄ
］

． 长沙 ：

［
4
］Ｙａｎｇ 

Ｃｕｉ ． ＴａｒｇｅｔＡｃｑｕｉｓ ｉｔ ｉｏｎＰｅｒｆｏｒｍａｎｃｅＭｏｄｅｌ Ｂａ ｓｅｄ国防科学技术大学 ，
2 0 0 9 ．

Ｑｕａｌ ｉｔｙＭｅｔｒｉｃｆｏｒＭｕｌ ｔｉ ｓｅｎｓｏｒＩｍａｇｅＦｕｓ ｉｏｎ ［
Ｃ

］
／／［

1 0 ］ 刘长虹
，
关永亮 ， 寿卓佳 ． 蒙特卡洛法在数值积分上

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌ Ｉｎｔｅｌ ｌｉｇｅｎｃｅ的应用 ［
Ｊ］

． 上海工程技术大学学报 ，
2 0 1 0

， 2 4
（

1
）

：

ａｎｄＳｅｃｕｒｉｔｙ （
ＣＩＳ

） ，
Ｎａｎｎｉｎｇ，Ｃｈｉｎａ．ＵＳＡ ：ＩＥＥＥ

，
2 0 1 0 ： 4 3

－ 4 6 ．

1 1

－

1 4 ．［ 1 1 ］ 刘小会 ． 正态分布积分高精度数值计算的研究 ［Ｄ ］
．

［ 5 ］ 温求遒
， 崔莹莹 ， 夏群利 ． 基于导 引头地面捕获域的西安 ： 西安 电子科技大学 ，

2 0 1 2 ．

激光制 导炸弹设表修正技术 ［
Ｊ］

． 红外 与激光工程
，

一

？
—

4
—

（
上接第 1 2 1 3 页 ）仿真及可视化研究

［
Ｊ
］

． 黑河学 院学报
，

2 0 1 1 ’ 2 （ 1 ） ：

1 2 4
－

1 2 8 ．

容之
－

。 根据机场消防车消防泵系统的组成结构和
［ 3 ］高润

汽

田

轮机

周

技

克

术

毅

1 9 9 9

种

4＝＝，
用 数

工作特点 ， 构建了消防泵系统的仿真模型 。 根据消［
4 ］ 李晓黎 ． 火 电厂水泵系统运行优化的模型与方法 ［Ｄ］

，

防车工作参数推导了模型的各项参数 。通过拟合曲保定 ： 华北电力大学，
2 0 1 2 ．

线的数据对 比 ， 证 明该仿真模型具有较高的仿真精 ［
5

］ＳｕＨｕａ
‘Ｓｈ ｉＸｕｎｓｅｎ －ＡＰＰ ｌｉｃ ａｔｉｏｎｏｆｈｏｕｒｌｙ

ｓｉｍｕｌａｔ ｉｏｎ

＿ ，ｉｎｄｅｓ ｉｇｎｉｎｇ 
ｖｅｒ ｔｉｃ ａｌＵ－

ｐｉｐｅ ｕｎｄｅｒｇｒｏｕｎｄｈｅａｔｅｘｃｈａｎｇｅｒ

度 。 同时该模型还具有形式简单 、 计算速度快＿ｏｆ ｇｒｏ
ｒＬｃｅｈｅ ａｔｐｉ ｓｙｓ ｔｅｍ ［Ｃ］／／Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎ

ｇ
ｏｆ

点 ， 能够满足实时仿真的要求 。 2 0 1 0ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＥ－ＰｒｏｄｕｃｔＥ－Ｓｅｒｖｉｃｅ

． ．
． ．

．

．

． ａｎｄＥ－Ｅｎｔｅｒｔａｉｎｍｅｎｔ
，Ｈｅｎａｎ

，Ｃｈｉｎａ．ＵＳＡ ：ＩＥＥＥ

少考又献 ．

Ｃｏｍｐｕ ｔｅｒ Ｓｏｃｉｅｔｙ ，  2 0 1 0 ： 1
－

5 ．

［ 1
］
贾立山

，

王立文 ． 粒子系统在飞机火灾消防视景仿真 ［
6 ］ 江文贱

， 黄建荣 ， 韩丹丹 ． 水泵性能测试仿真实验 台

中的应用
［
Ｊ］

． 合肥工业大学学报（
自然科学版 ） ，

2 0 1 4
，
研宄

［
Ｊ

］
． 江西 电力 职业技术学院学报

，
2 0 1 2

，

2 5 （
1
）

：

3 7 （ 3
）

： 3 1 4 －

3 1 8 ． 7 3
－

7 5 ．

［ 2 ］ 陈万青 ，
王尽孝 ． 基于泵 内特性的离心式给水泵建模

ｈｔｔ
ｐ

： ／／ ｗｗｗ ．ｃｈｉｎａ－ｓ ｉｍｕｌａｔｉｏｎ ， ｃｏｍ

？
 1 2 2 0 

？

7

Dang et al.: Modeling and Simulation of Detection Probability for Whole Airspa

Published by Journal of System Simulation, 2015


	Modeling and Simulation of Detection Probability for Whole Airspace Oriented Optical Target
	Modeling and Simulation of Detection Probability for Whole Airspace Oriented Optical Target
	Abstract
	Keywords
	Recommended Citation

	tmp.1688110563.pdf.x6p69

