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Широкое распространение для оптимального обнаружения траектории 

цели по данным РЛС находит последовательный критерий Вальда. В [1] на 

его основе получены алгоритмы последовательного обнаружения траекто-

рии цели c использованием решающих статистик (РС) отметок в стробе 

сопровождения при известном ОСШ. Однако, если фактическое ОСШ цели 

ниже заданного, то эффективность обнаружения траектории цели полу-

ченным алгоритмом резко снижается. Поэтому важное значение имеет раз-

работка адаптивного алгоритма обнаружения траектории цели, имеющего 

возможность наряду с решением главной задачи, выполнить также оцени-

вание ОСШ. 

Пусть на каждом обзоре выполняется первичное обнаружение цели 

путем сравнения РС в каждом элементе разрешения с входным порогом 

вхH . На этапе обнаружения траектории в стробе на k -м обзоре содержится 

0kM   отметок с РС m
kz , 1, km M .  

Для синтеза адаптивных алгоритмов можно применить последова-

тельный критерий простого дополнения [2], являющийся дальнейшим раз-

витием двухальтернативного подхода Вальда. Область возможных значе-

ний ОСШ дискретизируется, что эквивалентно выдвижению многоальтер-

нативных гипотез относительно его значений. Задача многоальтернативно-

го последовательного обнаружения траектории цели заключается в про-

верке L+1 альтернативных простых гипотез: 0H  — об отсутствии траекто-

рии цели и lH  — о наличии траектории цели с ОСШ ,  1,lq l L . 

В соответствии с постановкой задачи многоальтернативной проверки 

гипотез [2] необходимо при условных вероятностях ошибочного распозна-

вания гипотез и вероятностях правильного распознавания, не ниже задан-

ных, получить последовательное решающее правило, которое позволит по 

наблюдениям kZ , kM , 1,2,3...k   принять одно из решений ˆ , 0,iH i L . 

В соответствии с последовательным критерием простого дополнения, 

задача многоальтернативного распознавания L+1 простых гипотез сводит-

ся к L+1 двухальтернативным задачам проверки простой lH  гипотезы про-

тив сложной альтернативы l . Сложная гипотеза l  является объединени-

ем простых гипотез iH , 0,i L ,  i l , 
0,

L

l i
i i l

H
 

  . Для решения L+1 дву-
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хальтернативных задач распознавания на каждом k-м обзоре определяются 

L+1 отношений правдоподобия, которые сравниваются с нижними порога-

ми lB , 0,l L  [2] 

 
( , | )

( ) ,        0, ,
( , | )

k k
l

l lk k
l

f Z M H
k B l L

f Z M
   


  (1) 

где ( , | )k k
lf Z M H , ( , | )k k

lf Z M   — функции правдоподобия (ФП) про-

стой гипотезы lH  и сложной гипотезы l .  

При выполнении условия (1) при l j  принимается решение в пользу 

сложной гипотезы j , которое эквивалентно решению об отклонении про-

стой гипотезы jH . Таким образом, решение в пользу простой гипотезы iH  

может быть принято после того, как отклоняются остальные L простых ги-

потез , 0, ,lH l L l i , для которых одновременно выполняются усло-

вия (1).  

Возможность отклонения неудачных простых гипотез позволяет реа-

лизовать процедуру их отбрасывания. При этом проводится коррекция по-

становки задачи. Если осталась одна простая гипотеза lH , то выполняется 

прекращение наблюдений и принимается решение в ее пользу.  

Анализ эффективности разработанного алгоритма проведен с помо-

щью статистического моделирования. При отсутствии цели РС подчиняет-

ся экспоненциальному закону распределения, а при наличии цели – закону 

распределения на основе модели отраженного сигнала Сверлинг 1. Пола-

галось, что ОСШ может принимать значения 1 2.5q  , 2 7q  , 3 16q  , по-

этому L =3 и проверяется четыре простые гипотезы lH , 0,3l  .  

На рис. 1 представлены среднее число обзоров и вероятности пра-

вильного обнаружения ложной траектории, а на рис. 2 — среднее число 

обзоров и вероятности правильного обнаружения траектории цели с ОСШ 

2.5rq  , полученные адаптивным многоальтернативным алгоритмом об-

наружения траектории цели. Также с целью сравнения был выполнен ана-

лиз неадаптивного алгоритма двухальтернативного последовательного об-

наружения траектории цели [1] c заданными значениями ОСШ 2.5q   и 

16q  . Как следует из рис. 1 среднее число обзоров правильного обнару-

жения ложной траектории при использовании адаптивного многоальтерна-

тивного алгоритма и неадаптивного двухальтернативного алгоритма с за-

данным ОСШ 2.5q   близки. Это обусловлено тем, что в результате от-

брасывания неудачных гипотез, многоальтернативный алгоритм преобра-

зуется в двухальтернативный, в котором конкурируют соседние гипотезы 

0H  и 1H . Как следует из рис.2 при использовании неадаптивного двухаль-

тернативного алгоритма с заданным ОСШ 16q  , цель с ОСШ 2.5rq   
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практически не обнаруживается. При этом адаптивный многоальтернатив-

ный алгоритм обнаруживает ее с вероятностью 0.96. Применение получен-

ного алгоритма позволяет сократить вычислительные затраты, поскольку 

необходимо рассчитывать ФП и выполнять проверку условия (1) только 

для оставшихся гипотез. 
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Рисунок 1. Рисунок 2. 
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Анотація 

На основі послідовного критерію простого доповнення отриманий адаптивний ал-

горитм багатоальтернативного послідовного виявлення траєкторії цілі по нижнім поро-

гам з використанням вирішальних статистик відміток при невідомому ВСШ. Застосу-

вання нижніх порогів дозволяє реалізувати процедуру відкидання невдалих гіпотез.  

Ключові слова: виявлення траєкторії цілі, вирішальні статистики, невідоме ВСШ. 

Аннотация 

На основе последовательного критерия простого дополнения получен адаптивный 

алгоритм многоальтернативного последовательного обнаружения траектории цели по 

нижним порогам с использованием решающих статистик отметок при неизвестном 

ОСШ. Применение нижних порогов позволяет реализовать процедуру отбрасывания 

неудачных гипотез.  

Ключевые слова: обнаружение траектории цели, решающие статистики, неизвест-

ное ОСШ. 

Abstract 

An adaptive multialternative sequential target track detection algorithm on the lower 

thresholds which are based on the simple additions sequential test using plots decision 

statistics with unknown target SNR is synthesized. The use of lower thresholds allows for 

discarding procedure failed hypotheses. 

Keywords: target track detection, decision statistics, unknown SNR.  
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