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TÓM TẮT 

Bài báo sử dụng kết hợp bộ lọc Kalman dạng   với logic m  đ  gi i   yết vấn đ   ử l  lọc  

bám     đạo các mục ti   t  n bi n.  iệc sử dụng đ   đo  ada  với độ  ộng   ng h p c  th  d n 

đến việc phát hiện nhi   đi m dấ  c a c ng một mục ti  . Bộ lọc   th ộc loại bộ lọc Kalman 

đ n gi n và kinh đi n.  iệc sử dụng logic m  cho ph p thay đ i th ch nghi hệ s   ,   và đ  t ng 

hợp t i    đi m dấ  th c d ng lọc  bám và phát t i n     đạo c a mục ti  . Cách tiếp cận này c  

th  gi i   yết một ph n vấn đ  làm gián đoạn việc bám     đạo đ i t ợng khi sử dụng c m biến 

với độ  ộng   ng h p. Kết     nghi n c   l  th yết đ ợc ki m nghiệm b ng m  ph ng.   

Từ   ó : H  thống đ u đo    đ     p     t  u ph n  ố;     t  u đ         t  u đ  đ     h    Chân dung    đ   

Logic   . 

1. ĐẶT VẤN ĐỀ 

Nh  đ     t   ,   ,     h  thống đ u đo    đ  dùng đ  đ  u kh  n     ph  ng t  n t    h  n 

th  ng đ ợ  th  t k ,  h  t o đ  đả   ảo     đ nh  hính     th    ố t   đ          đố  t ợng 

đ ợ     ,    .   t t ong nh ng g ả  ph p kỹ thuật t   n kh      h t  p  ận n y  hính       d ng tín 

h  u th   d    o t n    đ    ng h p    t  - ho t du  t on    pu        h  thống  nt n    đ    ng 

  nh   ng 0.5  nh . Tuy nh  n,    nh  u    do kh   nh u        đ u đo    khả n ng nh   ậy       t 

y u kh  th   h  n     to n    ,        ph t t   n  ngo    uy   uỹ đ o. Nguy n nh n  h  y u         

 ùng   t đố  t ợng, nh ng        th  thu     p          t  u ph n  ố  h y      t  u đ     ho n 

to n tùy thu     o  ố   u n h  g    kí h th    th ng .m tL      đố  t ợng    đ    ng tín h  u th   

d  xg .  í d       t u h        kí h th    th ng khoảng . (150 180)m tL   [m], th  kh  dùng đ u đo 

  ng t n       ~ 500xg [ns], th  t  n     thu     p     t  u ph n  ố –    p     t  u đ  đ     h   

       o  t  g t    th  u t - h ny dot  .  h  đ , tín h  u phản         ợt ng  ng t   ùng   t đố  

t ợng    h nh th nh  ố   ợng đ    d u nh  u h n   t  ung   p  ho h  thống    ,        ph t t   n 

 uỹ đ o t  p   u nh   í d  t  n h nh       . H   uả    t     t  hu k  nh p n o đ ,  ố   ợng     

đ    d u   h n th    t    t đố  t ợng   n h n      kh ng phù hợp     đ  u k  n    n k t đ    

d u      uỹ đ o kh     ,      uỹ đ o   ,  ,    .   ả   uy t   n đ  n y, t ong    ,  hou. H    đ ng 

ngh  p đ  dùng    h nh          n    h t   thí h ngh    d pt     n   nt d      n    t        

    t  đ             t ận đ       đ ợ  h  u  h nh th o t ng  hu k  nh p     p d ng tốt  ho   t 

 ố    h nh    ,      hậ .    n  u n t    ng d ng  og        u  y  og    k t hợp              n, 

t   g ả       d h,   đ     d ng          n  uy   ng      t  ố  uy t      đ  g ả   uy t     to n 

th  u     th ng t n t  n ngh       g   tố  đố  t ợng t ong    đ ng    . T ong     , t   g ả   n h  

  ho    đ ng ngh  p đ  đ   u t    h nh        k t hợp          uy t        og               

sung tham số -  h   ố      t   k ng  nd      ho    h   ố    đ ng đ        ợng th   đ      t đ u 

   k t th      đ ng.       ng d ng  og      đ       ho            ợng   t   n n nh nh  h ng    

đ n g ản nh ng   n   tố  đ   hậ . 
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Target length 200 m 
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H nh  .  à  hộ vệ m.tL =200[m]  (a/.)  hiết b  đ   đo c  xgτ ~500[ns]  phát hiện và th o d i   

c  ly r~50mn  c  ch n d ng ph  năng l ợng h nh thành b n đi m ch i  b/. . 

 

a/.

b/. c/.

 

H nh  . Ch n d ng đi m dấ  c a tà  hàng c  nh  đ ợc phát hiện b i đ   đo   102 

(a/- Hai đi m dấ      b/-  ột đi m dấ ; c/- Ba đi m dấ  t  ng minh . 

Ph n d    đ y    t  nh   y k t  uả ngh  n   u  ng d ng  og      đ  u kh  n khu  h đ       

         n đ  g ả   uy t   t ph n     to n    ,      uỹ đ o t ong     t nh huống đ  đ     h   

đ  n u   t  n.     t  u  hính      y d ng thuật to n      uỹ đ o  ho     đ u đo    d ng tín h  u 

   đ    ng h p đ p  ng   t ph n y u   u đ  u kh  n     ph  ng t  n t    h  n t  n    n. Nh ng 

n   dung  hính       thuy t    đ ợ  t  nh   y t   ph n h  . Ph n        ốn t  nh   y     k t  uả 

k     h ng   ng    ph ng    đ nh h  ng ngh  n   u ph t t   n. 

 .             N      N         M M  ẾT     V         M   

T  N         M V     T T   N     Đ   

   h đ t   n đ    đ y     t  n       ph n tí h đ   đ               k nh đ  n d ng       

    h   ố khu  h đ    ố đ nh t      h đ  u kh  n thí h ngh   h ng đ     ,         đ   hính     

đả   ảo  ho      đ  u kh  n     ph  ng t  n t    h  n    đ ng   ,  ,   .   n đ  đ t           t n 

t   nh  u đ    d u  h n th        ùng   t đố  t ợng t ong   t nh p   y t n    g y kh  kh n 

t ong    n k t đ    d u      uỹ đ o.         d ng   t k  đ    d u n o t ong  ố đ  đ u d n t   

       h do t  n  kh ng t ùng     t   t   đ   h n th         d n đ n   t    . Ph n tí h      t 

    do t   đ ng     h  n t ợng n y   u t - h ny dot  , t  th y    nh  u nguy n nh n nh   đố  

t ợng t ng g ả  tố   d  ng ho       kh ng đ u d   th o t    ph t t   n  uỹ đ o   huy n h  ng 

 huy n đ ng đ t ng t  đ u đo đ  u kh  n kh ng ph t h  n đ ợ   u    t  ố   n  u n   t      d  

   u đo    đ   hính     kh ng   o ho          h. 

T  đ , đ   u t          n dùng           h   ố khu  h đ   đ  u kh  n thí h ngh  th o  og   

   th ng  u   uy t    ng     ...If Then . Th o đ , kh          ố    t í ho   kh  g   t        ố    

   h t ong ngo    uy th      uy t      h  t ợ đ  u  h nh h   ,   đ   ho    ngo    uy     đ ợ  

t ng hợp.     đ    d u   n        đ ợ   o      nh ễu g ả . Nh   ậy,   ng    h k t hợp        
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          uy t            thí h ngh  khu  h đ  , t     th  th  t  ập       ,      uỹ đ o     

đ   hính   o dùng đ  u kh  n     ph  ng t  n t    h  n. 

 .1. Tó                           α - β 

Th o     , d ng ph   u t                d ng       nh    u  

0 0, ( ) , ( ) [ , ( ) , ( )]s s p p p px y k x y k x y k x y k    (1) 

,
, ( 1) , ( ) ( )

s s
p p s s x y

x y k x y k T v k     (2) 

0 0, ,
( ) ( 1) ( / ) [ , ( ) , ( )]

s s s s
p px y x y

v k v k qT x y k x y k      (3) 

T ong đ   0 0 ,
, ( ), , ( ), , , ( ), , ,

s s
p p s s x y

x y k x y k x y v k T       q  - T  ng  ng     t   đ  

    t  u     u n t   , t   đ  đ ợ        ợng, t   đ    y tuy n tính th o h  ng  huy n đ ng 

 t ong khoảng th   g  n t  ng  ng     nh p k  ,  ận tố  tuy n tính th o h  ng  huy n đ ng, đ  

  n  hu k  nh p, h   h   ố  ố đ nh               th    ố kí h th     ố   n  u n t   . 

    đ  u k  n   n đ u t  ng  ng     th ng t n t  n ngh       d ng  

0 0, (1) , (2) , (1)s s p px y x y x y   (4) 

,
(1) 0

s sx y
v   (5) 

0 0,
(2) 1/ [ , (2) , (1)]

s s
p px y

v T x y x y    (6) 

          ,    th  tính t       t nh huống kh          u t ph t h  n nh ,    th    y   

, ( ) , ( )s s p px y k x y k ; 
,,

( ) ( 1)
s sp p

x yx y
v k v k   (7) 

Đ  u n y t  ng  ng     kh   t o 0 0, ( ) , ( )p px y k x y k     , ( 1)p px y k      d     u ngo   

 uy      đ nh d   t  n t   đ  h  n th       ận tố  tuy n tính kh ng đ  .  

Tập     ph  ng t  nh              tả                ,   đ ợ        ợng  hính         

đ nh. Tuy nh  n, th o     , n u        nh ,           đ p  ng tốt       hống nh ễu, nh ng    

th  kh ng đ p  ng     t  ng th   đ ng h   th       đố  t ợng. Ng ợ     , kh   h ng    g   t   đ  

  n, th             h u t   đ ng     nh ễu      ng ảnh h  ng t    t  p t                  . H  n 

t ợng đ  đ     h   – đ  đ    d u đ ợ   o     h  n t ợng  nh ễu g ả      g y   t    . Nh ng 

n u th y đ   thí h ngh   ,   t  ng  ng     t ng  hu k      ho ph p      h n t  n       t ng 

hợp t  tập d     u đ    d u thu đ ợ  đ  h nh th nh đ    d u  h n th   th     g ả  đ ợ  h  n 

t ợng   t    .      th y đ   thí h ngh   ,   đ ợ  th   h  n nh    ng           ghí h    

 . . M                                                    

   h nh    ,             h   ố  ,   đ ợ    y d ng       th  h     ng    h th  t  ập     

 uy t            h nh    tính t        ố    đ     h     k t  uả ngo    uy    hu k  t     

( 1)k          th    ố đo đ ợ     hu k  ( )k .          ố    đ     h n y        đ nh g   t       

 ,  .   t th o t  u  hí h  u  uả, th  đ    đ      t   nh   đ y              khả n ng  h u     

    d o t ong t   ng hợp đ  đ     h  .    th ,                 kh ng      h n   t k    t 

đ    d u n o. Đ    d u  uy t đ nh đ     n k t      uỹ đ o       đ    d u d   t  n            t 

  p đ     n thu        h ng  o     đ    d u  h n th    ng     t       đố  t ợng.    h   y 

d ng       nh    u  

2.2.1.  hiết lập các biến hệ th ng 

Th o    thuy t đ ợ  d n t      ,     h     d ng  og     , h   tập    n   o    đ ợ  dùng đ  
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   u th       uy t       ho       .  ới các biến đ   vào    ( )E k    ( )E k  đ ợ  đ nh ngh   

t  ng  ng          ố ngo    uy       n th  n     n  t ong  hu k  nh p th  k , t         

2

,
,

( ) ( )
x y

x y

E k E k  ;  ( ) ( ) ( 1)E k E k E k     

    0 0,
( ) , ( ) , ( )p px y

E k x y k x y k   

(8) 

T ong đ , dả  th y đ       ( ) :[max, min]E k   ( ) :[max, min]E k đ ợ  h  u    đ   h nh g    

t   đ  đo    ngo    uy.  h  đ , th   t  min ( )E k      min ( )E k   còn max ( )E k     

max ( )E k phả    n h n  ận tố  tố  đ      đố  t ợng kh   nh u. Th   n  ,     th    ố ( )E k     

( )E k   n  hu n h   kh  th  t  ập h      n thu  .  o đ ,   đ y    th y th    ng ' ( )E k , ' ( ).E k  

0 0

0 0 0 0 0 0

0 0 0 0

0 0'

0 0 0 0 0 0,

0 0

0 0 0 0 0 0

, ( ) , ( )
, ( ) , ( ) , ( ) , ( 1)

, ( ) , ( 1)

, ( ) , ( )
( ) , ( ) , ( ) , ( ) , ( 1)

, ( ) , ( 1)

0 , ( ) , ( ) , ( ) , ( 1)

p p

p p

p p

p px y

p p

p p

x y k x y k
if x y k x y k x y k x y k

x y k x y k

x y k x y k
E k if x y k x y k x y k x y k

x y k x y k

if x y k x y k x y k x y k

 
   

 


    

 

   












 
(9) 

' '

' ' '

'

' '

' ' ' '

' '

' ' '

( ) ( 1)
( ) ( 1) ( 1)

( 1)

( ) ( 1)
( ) ( ) ( 1) ( 1)

( ) ( 1)

0 ( ) ( 1) ( 1)

E k E k
if E k E k E k

E k

E k E k
E k if E k E k E k

E k E k

if E k E k E k

  
   




 
     

 

    



 (10) 

      n     ' ( )E k , ' ( )E k      h     [0 1] , thuận t  n đ       ập     h    og  . 

2.2.2. Các hàm li n th ộc 

     dùng   ng     og      t ong   t  ố     to n đ  u kh  n đ  đ ợ  t  nh   y  h  t  t t ong 

    .   đ y,     to n        ng d ng  h ng t  n       th  t  ập        n     đ nh     ' ( )E k     
' ( )E k . Th o đ , t  ng đ ng         ,         uy t      th     tả     tập kh   n         u 

đ y  " "zero ZE   tí h     th p - " "small positive SP   tí h     t ung   nh - 

" "medium positive MP     tí h       o –  large positive  MP . T  đ , th  t  ập     h      n 

thu    ng     t ng tập nh       đ nh  t ọng s     u n h  g    k t  uả đo     g   t   ngo    uy 

   nhận g   t   t ong    n     ' ( )E k , ' ( )E k .   n   p đ     n thu       đ ợ     nk          

   n th ng  u      h   đ  đ ợ  đ nh ngh     t  n.    th  nh    u   h ng t        kh   n       

t ong khoảng g   t    hu n h     ,   . Nh   ậy,    th   ho     khoảng       h nh u  h    h n 

      t   ợng n o đ     đ    n     đ nh.  í d     0.2         h      n thu   đ t g   t       

t ong khoảng 0.1 .  h  đ ,        0 0.1ZE   ; 0.3 0.4SP   ; 0.6 0.7MP       

0.9 1.0LP    nh    h nh  . T       khoảng      đ , h      n thu   kh ng đ t g   t       

đ ợ  g      khoảng    n    tả tính     d o, thí h ngh          to n    n k t, đ n g ản t ong 

   u d ễn. Đ y  hính    đ      nh n     n khả n ng     đ nh thí h ngh    p    n thu   t ong     
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t nh huống đ  đ     h  . B ng    h   y d ng h      n thu   nh   ậy  ho ph p đả   ảo    h   

 ho     đ nh   t t ong  ố     tập    đ u   o     ùng    h   t ong kí h ho t      uy t         

nh  nh u     t       u d ễn  ho ' ( )E k , ' ( )E k     dù  h ng đ    ập     nh u. T    n    d ng 

    kh   n    đ       t  n đ  th  t  ập      uy t       ho ( )k     ( )k ,        ung th   h    

   t tí h          y po  t    - VP           k  tí h        xtremely positive - EP       đ  u k  n 

      kh ng t n t      n      đ  ( )k     ( )k  nhận đ ng g   t  .  

 

)(, ' kE)(' kE

2.0

4.0

6.0

8.0

0.1

1.0 2.0 3.0 4.0 5.0 6.0 7.0 8.0 9.0

ZE SP MP LP

 
H nh 3:Hàm liên thuộc c a các quy tắc 

 m  trong lọc bám     đạo 

 

 

)(, k)(k

2.0

4.0

6.0

8.0

0.1

1.0 2.0 3.0 4.0 5.0 6.0 7.0 8.0 9.0

ZE SP MP LP VP EP

 
H nh 4:Hàm liên thuộc c a các quy tắc m  

 thiết  lập )(k  và )(k  

 

Hình 3. Hàm li n th ộc c a các   y tắc m  

t ong lọc bám     đạo. 

Hình 4. Hàm li n th ộc c a các   y tắc m  

thiết lập α k  và β k . 

 h              y d ng h      n thu    ho ' ( )E k , ' ( )E k ,    n     đ nh     ( )k , ( )k  

đ ợ  ph n th nh   u   p,     g   t            h ng ph n  ố kh ng đ u t ong khoảng   ,   . 

 hoảng g    th  t  ập nh t  u n      ,ZE ,SP ,MP    LP      h      do.   t   , th o th   

ngh        uy ngh     h u   t   p op  t     th  ,SP ,MP LP     VP  nhận tố   u t ong khoảng 

[0.3 0.8] . H     , đ  t  nh th y đ   đ t ng t   đ u    k o th o        th y đ   nhảy  ậ , th  

ph n  ố     ,SP ,MP LP     VP    d ng  hu n.  o  ậy, h      n thu       ( )k , ( )k     

d ng nh  t  n h nh  . 

2.2. .    thiết lập các   y tắc m  

     k t hợp  og                     ho ph p       ợng nh ng    n đ   đ ng      ,  . 

Ngh        ,   đ ợ      đ nh th o đ    n          ố ngo    uy       n th  n      hính  h ng. 

        kí h ho t    k t hợp đ   ho     ,     t ng nh p.       ph p, t         

' '( ) "...", ( ) ( )IF E k e AND THEN k AND k       (11) 

T ong đ   'e , 'e ,       -        tập      y t  n    n ' ( )E k ,  ' ( )E k , ( )k     ( )k     

k  h  u "..."đ ợ  h  u    đ  u k  n     ung tùy th o đ   đ    th  t k   h  ng t  nh. 

Th   t          t ng  uy t  ,    th   o       t    n k t      th  ng g p t ong         to n    n 

k t d     u th o      u t k nh đ  n. Bảng           uy t      đ  k t hợp     thuật to n .   

Bảng  . Các   y tắc m  đi   ch nh hệ s  kh ếch đại th ch nghi. 

 

( )k  

' ( )E k   

( )k  

' ( )E k  

ZE  SP  MP  LP  ZE  SP  MP  LP  

 
' ( )E k  

ZE  VP  SP  EP  EP   
' ( )E k  

ZE  VP  SP  ZE  EP  

SP  LP  LP  VP  VP  SP  ZE  ZE  ZE  ZE  

MP  EP  VP  MP  MP  MP  ZE  ZE  LP  VP  
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 . .                                                

   h nh          n       t  ố th    ố    th  t  nh   y d    đ y  h  nh   đ   h ng   nh 

 ợ  đ               kh  kh ng    kh        d ng k t hợp  og     .  o  ậy, đ  t   t t t     

   tả        t  n           ph  ng t  nh   u    

1[ ( 1)] { [ ( 1)] }T T

pK F P k k H H P k k H R           (12.a) 

ˆ ˆ ˆ[( 1) ] [ ( 1)] ( ) { ( ) [ ( 1)]}px k k k F x k k K k y k H x k k          (12.b) 

[( 1) ] [ ( ) ] [ ( 1)] T

pP k k F K k H P k k F Q         (12.c) 

T ong đ   ˆ, , , [ ( 1)], ( ), , ,px y F P k k K k Q H R  - T  ng  ng        t  t  ng th        t  

đo     t ận  huy n đ       t ận nh ễu t   nh p th  k        ợng t   1k  , h   ố khu  h đ   t   

nh p th   k,    t ận h  p    n     t p,    t ận đo       t ận t p đo. 

    g ả th  t, đố  t ợng            t  u t  n    n    đ ng nh nh     
,
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v km h  t  ng 

 ng     10T s     đ  đ ợ  125 m. Th o       ,          n th ng th  ng   ,    ,        h nh 

    t  u    n    đ ng    g   tố    n t   20.6 [ / ]g m s , ~ 0.2m g    th    y  
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đ  ph       ho      ngh  n   u khảo   t. 

 .    M    N    N  M     N  

Bảng  . Các s  liệ  kết     m  ph ng lọc  bám     đạo  

sử dụng lọc Kalman và lọc α-β c      y. 

 

     k     h ng     k t  uả ngh  n   u    thuy t   ng    ph ng th o t  nh t  nh    u  

 . Th  t  ập d     u đ u   o t  n        
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     d ng   ng      t    t o g ả  uỹ đ o  huy n đ ng     đố  t ợng        t  u t  n    n 

t ong đ  u k  n    t  ng. Ngh     ,   t ng  hu k   ập nhật  k  đ u    tín h  u   ợt ng  ng. 

     d ng   ng    B  k   tt t ng    u  t on – B            đ nh  ố     đ     h     h ny 

dot     t ng nh p ph  thu     o  ố  t  ng  u n         y, tố  đ , g   tố     đ ng, g   h  ng 

 huy n đ ng  g    đố  t ợng    đ u đo    đ   dả    ng, đ    ng  ung . 

    y d ng    d     u đ u   o    th ng th  ng       k t hợp      og     . 
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H nh 5. Kết     phục d ng     đạo ch n th c c  k m với  

s  l ợng các đi m ch i tại t ng ch  k  nh p lấy tin. 

H nh      k t  uả d ng  uỹ đ o thu đ ợ   th o tập d     u    t  ,       ,    t   bảng  . H nh   

t  nh   y k t  uả          uỹ đ o đố  t ợng   ng h     ng             n th ng th  ng    

   ( )     đ  u kh  n h   ố khu  h đ     ng  og     .    đ nh tính, dễ nhận th y    kh  đố  

t ợng    đ ng  th y đ   tố  đ     g   tố     ho   d  ng, h  ng  huy n đ ng  . .  th  ng    

 u t h  n h  n t ợng đ  đ     h  .      h  u  h nh    - thí h ngh  ( , )   ho ph p t ng hợp 

đ    d u    n k t phù hợp,    kh  đ ,     ảy    h  n t ợng   t     kh  dùng     ( )  th ng 

th  ng. Th   n  ,       ng    n k t t  n đ u đo    đ  th   th  ng    d ng kh       o    thuy t, 

n n   ng     t ng      u t   t    . Đ      t            đ u đo đ  u kh  n ph  ng t  n h      .  

 uỹ đạo   ng  ọc K 

thông th  ng

 uỹ đạo   ng  ọc 

()    logic m 

 uỹ đạo chân thực

 

H nh 6. Kết     m  ph ng lọc  bám     đạo sử dụng bộ lọc   kết hợp 

với l  g c m  đi   khi n th ch nghi hai hệ s  kh ếch đại , .   
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T      k t  uả ngh  n   u   t  n,  ho ph p   t      t  ố nhận   t   u đ y  

 .        d ng     đ u đo    đ   hính    , khả n ng ph n    t   o đ  ph t h  n,          uỹ 

đ o     t  n    n    phù hợp     y u   u th   t ễn. Tuy nh  n,         t  u        đ  u kh  n  

ph  ng t  n h      , y u   u      o h n nh  u  o         to n    ,     th ng th  ng.         

d ng           k t hợp      og       ho ph p th y đ   thí h ngh  h   ố khu  h đ        t ng 

hợp đ    d u  h n th   g p ph n đả   ảo đ   hính        g ả   uy t     to n   t    .     d  

   u    ph ng t   h     t            bảng    h ng   nh đ ợ  đ  u đ .  uỹ đ o đố  t ợng kh  

dùng          n th ng th  ng    đ t  h nh    t  ng  ng     k t  uả t     t  ,       bảng 2. 

 . Ph n tí h k t  uả ngh  n   u kh    y d ng         uy t       ho th y  khả n ng    ,     

   n t    uỹ đ o    đ   hính         th    ố t   đ   uỹ đ o ph  thu     t nh  u   o tính  h t 

k nh ngh   ,  uy ngh     h u   t             h  u  h nh        n ph          uy t   đ . 

4.  ẾT    N 

B     o đ  t  nh   y k t  uả ngh  n   u      đ u         d ng    n th               n k nh 

đ  n           k t hợp      og      nh   g ả      to n  hống   t      uỹ đ o đố          

đ u đo    d ng tín h  u    đ    ng h p.       ng d ng   ng    logic    đ   ho ph p đ  u  h nh 

thí h ngh      h   ố khu  h đ                nh   g  p g ả   uy t    h  u  uả     đ nh      

t ng hợp,      h n đ    d u  h n th   đ  ngo    uy, ph t t   n  uỹ đ o     đ   hính     phù 

hợp  ho     đ u đo    đ  đ  u kh  n h      .     k t  uả ngh  n   u đ ợ  k     h ng   ng    

ph ng  ho th y   t ph n tính h  u  uả    khả n ng   t        n t    uỹ đ o     đố  t ợng. Tuy 

nh  n, th   t   ho th y      đố  t ợng    th  ho t đ ng t ong đ   h nh         t nh huống    

đ ng đ  d ng        đo n d n t   khả n ng phản  ng thí h ngh      ,   kh ng đ p  ng k p. 

Nh ng t nh huống nh   ậy    th  d n t               uỹ đ o nh   ho     t    .  o đ ,   n    

nh ng ngh  n   u     ung ho n th  n đố         h t  p  ận đ  n u.  
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ABSTRACT 

COMBINATION OF KALMAN FILTER AND FUZZY LOGIC TO SOLVE 

FILTER PROBLEM, TRACKING OBJECTS ON THE SEA 

The paper presents an approach that combines a form of Kalman filter as a-b filter 

with fuzzy logic to solve the problem of targets tracking of objects at sea. The use of radar 

probes with narrow width pulses can lead to multiple markers from the same target. The  

filter a-b belongs to the class of simple and classical K filters. The use of fuzzy logic 

allows adaptive changes a and b to optimally synthesize the true mark used to track and 

develop the object's trajectory. The aforementioned approach allows to partially solve the 

orbital loss phenomenon when using a radar detector with a narrow width pulse.  

Keywords: Radar detector system; Distributed target class; Point target; multi - shiny dots target; Radar portrait; 

Fuzzy logic. 

 

 


