
Лекция 8. Обнаружение
радионавигационных сигналов

Постановка задачи обнаружения.

Наблюдается реализация y(t) на интервале
[0,T]:
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Зачем это нужно
Примеры: радиовещание радионавигация



Обнаружение
детерминированного
сигнала

Байесовское решение. Простая функция потерь:
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Средний риск:



Обнаружение
детерминированного
сигнала
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Оценка такая что:

Решающее правило:
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Как из решающего
правила получается
алгоритм обработки

По формуле Байеса
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Отношение
правдоподобия

Рассмотрим дискретный сигнал:   , 1,k k ky S n k m   

           1 1 1 2 2, 1,m
k m mp Y S k m p y S p y S p y S      

  
 

  
2

1 2 22

1 1
exp

22
k k k k

nn

p y S y S
 

     
  

  
 

  
2

1 2 2 22
1

1 1
, ,..., , 1, exp

22

m

m k k km
knn

p y y y S k m y S


 
       

  


 
  

 
  

   

1 2 2
1 2 2

1 11

2
1

, 1, 1 1
exp exp

2 20, 1,

1 1
exp

2

m
m m

km
k k km

k kn n

m

k k k
kn

p Y S k m
Y y S y

p Y k m

S y S

 



     
          

     

  
     

   

 





Отношение
правдоподобия

Отношение правдоподобия для непрерывного времени:
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Отношение правдоподобия для векторных сигналов и
сообщений:
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Алгортм обработки сигнала
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Критерий Неймана-
Пирсона

Истинное 
значение   Оценка ̂  

Функция потерь 

 ˆ,с    

0 0 0 
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- ложная тревога

- пропуск сигнала

По критерию Неймана-Пирсона оптимальным решением
считается такое, которое обеспечивает максимум вероятности
правильного обнаружения (или, что тоже самое, минимум
вероятности пропуска сигнала) при заданной вероятности ложной
тревоги.
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Решающее правило
отличается только значением
порога:



Критерий Неймана-
Пирсона

Порог обнаружения выбирается исходя из условия:
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