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摘　 要：设计了一种基于拍卖算法的多传感器资源动态分配方法。 根据工程领域需求对任务进行优

先级排序，作为多传感器资源分配顺序的依据，考虑了目标的威胁值和信息需求等因素。 建立传感器

与任务配对函数，将配对函数作为传感器资源动态分配的衡量指标，并使用层次分析法确定配对函数

中各性能参数（如检测概率、截获概率、定位精度、跟踪精度、识别概率等）的权值。 通过加入资源动态

分配约束改进拍卖算法，保证目标任务连续性执行，提高了多传感器资源动态分配效能。 通过仿真验

证得出该分配方法科学合理有效。
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　 　 随着科学技术的飞速发展，机载传感器的种类

不断增加、性能不断增强。 新一代作战飞机上往往

配备雷达、红外、电子侦察、通讯侦察等多种探测传

感器，作战飞机通过各类传感器获取信息。 在实际

作战中，如果使用单架飞机或利用单个传感器进行

工作，很难得到十分完善的信息。 因此想要得到满

足进行作战条件的战场信息以及整个战场态势，需
要多传感器进行协同工作。 为了使我方所有的传感

器能够在战场中发挥出最大的效用，在符合作战要

求的情况下，由于我方作战系统的传感器数量有限，
需要针对不同的作战目标对其资源进行合理的

分配。
近年来国内外学者提出了多种传感器资源分配

算法。 文献［１］构建了在效能函数基础下的传感器

管理的最优决策模型，求得量测前与量测后的目标

信息增量，将其作为性能指标，并以此进行分析总结

得到将预测误差协方差作为效能函数对传感器资源

进行分配时能够达到最优的效果。 文献［２］采用序

贯卡尔曼滤波算法，将自适应协方差与配对函数相

结合，从而使得配对系数能够自动更新，使得分配过

程更加有效。 文献［３］则是采用神经网络自主学习

的能力和模糊控制克服了目标参数量化以及优先级

排序时的困难，使得这种资源分配方法比传统的方

法更加高效。 文献［４］提出一种考虑传感器对目标

的匹配精度、传感器作用范围和协同能力的目标函

数，建立一种基于改进蚁群算法的海上编队传感器

资源分配模型，提高了算法的收敛速度与时间满

意度。
从以往的研究文献来看，在使用效能函数作为

传感器资源分配依据的数学模型中，大多学者对于

效能函数中传感器与目标的配对函数没有进行具体

设定，未给出建立配对函数所需考虑的因素和各因

素对应的权重系数。 且大多对传感器的资源分配为

静态过程，即预先设定任务列表、平台和传感器的参

数，且只考虑某一个时刻的传感器资源分配，但在真

实战场环境中，由于平台参数和传感器性能参数随

战场态势实时变化，任务列表实时更新，需要定期对

传感器资源进行分配，因此，对传感器资源的分配为

动态过程。 本文通过资源动态分配约束，各传感器

进行协商交换任务，在保证分配效能的前提下，保证

任务的连续性，即每个目标的所有任务由某个平台

（或某几个平台）连续执行，以此来减少目标交接时

的损耗。 本文主要研究多传感器资源动态分配拍卖

算法，根据工程领域需求对任务进行优先级排序，并
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使用层次分析法建立配对函数，再通过改进拍卖算

法在能力约束和动态资源约束的条件下对传感器资

源进行动态分配。

１　 多传感器资源动态分配模型

１．１　 任务优先级

任务优先级的排序分为 ２ 步，同类任务和非同

类任务。
根据战场的作战需求，非同类任务的执行具有

先后顺序，攻击类任务优先级最高，依次为目标交接

类，最后为信息需求类（识别、跟踪、搜索）。
故非同类任务的优先级排序如图 １ 所示：

图 １　 非同类优先级排序

同类任务中，优先级分别定义为：
攻击类，首先满足目标照射（制导）需求，其次

按照攻击顺序进行优先级排序；
目标交接类，首先满足对友机的目标交接，其次

按照威胁排序、时间限制进行；
信息需求类，按照以下规则排序：
１） 高威胁、高信息需求的敌方目标排在最前；
２） 低威胁、高信息需求的目标排在其次；
３） 确认为敌方目标和状态不明的目标；
４） 我方及友方目标排在最后。

１．２　 传感器－任务配对函数

不同的传感器对不同的任务目标具有不同的能

力，在传感器管理中，一般使用传感器（传感器组） －
任务配对函数来表示不同传感器对不同任务目标的

执行能力。 配对函数值越大，则该传感器（或组合）
执行该任务目标的效果越好（即更适于执行该任

务）。 定义 ｑｉｊ（） 为传感器（或组合） ｉ 对任务 ｊ 的配

对函数。
根据任务目标不同配对函数也不同，函数中包

含的因素有：目标检测概率（ＴＤＰ）、截获概率（ＩＰ）、
目标定位精度（ＴＰＡ）、跟踪精度（ＴＡ）、跟踪稳定性

（ＴＳ）、识别准确性（ＴＲ）、识别速度（ ＩＳ）、目标击毁

概率（ＴＥＰ）。
ｑｉｊ（） ＝ ａ × ＰＴＤＰ ＋ ｂ × ＰＩＰ ＋ ｃ × ＰＴＰＡ ＋ ｄ × ＰＴＡ ＋
　 ｅ × ＰＴＳ ＋ ｆ × ＰＴＲ ＋ ｇ × ＰＩＳ ＋ ｈ × ＰＴＥＰ （１）

　 　 不同的传感器与不同的任务目标配对会得到不

同的 ｑｉｊ（） 值，其中加权系数的选取要视不同目标任

务活动的情况而定，根据各个性能参数对不同的任

务影响，使用层次分析法［５］，确定各个性能参数在

配对函数中的权值。
分别构造搜索任务、识别任务、定位任务、跟踪

任务、攻击任务的成对比较矩阵 Ａｓ，Ａｒ，Ａｌ，ＡＴ，Ａｆ。
搜索任务主要考虑检测概率、截获概率；识别任务主

要考虑识别准确性、识别速度；定位任务主要考虑目

标定位精度；跟踪任务主要考虑定位精度、跟踪精

度、跟踪稳定性；攻击任务主要考虑目标定位精度、
跟踪精度、目标击毁概率。 使用层次分析法中九标

度法分别对各因素进行两两比较，不同类型任务中

主要考虑的因素重要性高于其他因素。
经过计算，成对比较矩阵 Ａｓ，Ａｒ，Ａｌ，ＡＴ，Ａｆ 通过

了一致性检验，据此计算得出相应的特征向量（权
向量），特征向量中对应各因素的值即为各个性能

参数在配对函数中的权值。 以此得到搜索任务 ｑＳ
ｉｊ

（）、识别任务 ｑＲ
ｉｊ（）、定位任务 ｑＬ

ｉｊ（）、跟踪任务 ｑＴ
ｉｊ（）、

攻击任务 ｑＦ
ｉｊ（） 的配对函数分别为：

ｑＳ
ｉｊ（） ＝ ０．２９１∗ＰＴＤＰ ＋ ０．２９１∗ＰＩＰ ＋ ０．２０６∗ＰＴＰＡ

＋

　 ０．０３２∗ＰＴＡ ＋ ０．０２２∗ＰＴＳ ＋ ０．０８７∗ＰＴＲ ＋
　 ０．０４７∗ＰＩＳ ＋ ０．０２３∗ＰＴＥＰ （２）

ｑＲ
ｉｊ（） ＝ ０．１１９∗ＰＴＤＰ ＋ ０．１１９∗ＰＩＰ ＋ ０．０４８∗ＰＴＰＡ ＋

　 ０．０７３∗ＰＴＡ ＋ ０．０７３∗ＰＴＳ ＋ ０．２７４∗ＰＴＲ ＋
　 ０．２７４∗ＰＩＳ ＋ ０．０２０∗ＰＴＥＰ （３）

ｑＬ
ｉｊ（） ＝ ０．１８７∗ＰＴＤＰ ＋ ０．１８７∗ＰＩＰ ＋ ０．２９０∗ＰＴＰＡ ＋

　 ０．１１８∗ＰＴＡ ＋ ０．１１８∗ＰＴＳ ＋ ０．０４１∗ＰＴＲ ＋
　 ０．０４１∗ＰＩＳ ＋ ０．０１８∗ＰＴＥＰ （４）

ｑＴ
ｉｊ（） ＝ ０．０９２∗ＰＴＤＰ ＋ ０．１４７∗ＰＩＰ ＋ ０．１４７∗ＰＴＰＡ ＋

　 ０．２４０∗ＰＴＡ ＋ ０．２４０∗ＰＴＳ ＋ ０．０５９∗ＰＴＲ ＋
　 ０．０５９∗ＰＩＳ ＋ ０．０１７∗ＰＴＥＰ （５）

ｑＦ
ｉｊ（） ＝ ０．０７０∗ＰＴＤＰ ＋ ０．０７０∗ＰＩＰ ＋ ０．２５９∗ＰＴＰＡ ＋

　 ０．１６９∗ＰＴＡ ＋ ０．１１０∗ＰＴＳ ＋ ０．０３１∗ＰＴＲ ＋
　 ０．０３１∗ＰＩＳ ＋ ０．２５９∗ＰＴＥＰ （６）
１．３　 代价函数

代价函数一般描述为任务对系统资源的消耗，
通常考虑传感器资源代价，时间代价等因素，故定义

·１３３·
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代价函数为

ｗ ｉｊ（） ＝ α × １
Ｘｍａｘｎｕｍ

∑
ｎ

ｉ ＝ １
Ｘ ｉｊ ＋ β × Ｃ ｔ（） （７）

　 　 α，β 为权重系数，α ＋ β ＝ １，可根据两因素（资
源代价和时间代价） 对代价函数的影响大小（或重

要性） 设定 α、β 的值，在此文的仿真中，设定权重系

数α ＝ １
２
，β ＝ １

２
。 其中∑

ｎ

ｉ ＝ １
Ｘ ｉｊ 为在执行任务 ｊ时使用

传感器数目的总和，Ｘｍａｘｎｕｍ 为执行某类型任务可用

的最大传感器数量。 Ｃ ｔ（） 为时间代价［６］，Ｃ ｔ（） ＝ １ －
ａｉ，ａｉ 为性能值，ａ 为正常执行某类型任务所需的时

间，ｂ 为执行某类型任务所需的最长时间。 当执行

任务的时间在时间门限 ａ 内，性能值为 １，超过时间

门限 ａ 时，完成任务耗费的时间越长，性能越低，则
代价越大。 性能随时间衰减如图 ２ 所示：

图 ２　 时间代价曲线

图 ２ 中， ｔ 表示从开始任务分配到完成该任务

的时间；ａ，ｂ 表示与任务有关的时间门限。
１．４　 能力约束

一个传感器（组）可分配给多个任务，任务个数

受传感器（组）能力 ｔｉ 约束，它表示传感器（组）一次

可执行的任务个数，传感器组合的能力由组合中具

有最小能力的传感器决定。 一个任务可被多个传感

器执行，但至少有一个传感器。 因此，多传感器资源

分配模型应满足以下约束条件［７］。
传感器最大能力约束

∑
ｎ

ｊ ＝ １
ｘｉｊ ≤ ｔｉ，ｉ ＝ １，２，…，ｍ （８）

　 　 传感器的任务约束

∑
ｍ

ｉ ＝ １
ｘｉｊ ≥ １，ｊ ＝ １，２，…，ｎ （９）

式中， ｎ 表示任务的个数，ｍ 表示传感器（组） 的数

量，ｘｉｊ 表示使用传感器（组） ｉ 执行任务 ｊ。 （８） 式保

证传感器执行的任务数不超出其能力范围，（９） 式

保证每个任务都有传感器执行。

１．５　 资源动态分配约束

在整个敌我双方的作战过程中，根据战场态势

和作战任务的变化需对传感器资源进行多次分配，
而在每次分配中，传感器管理系统更倾向于将传感

器分配给执行某项任务能力最强的传感器，而该传

感器由于在前几个阶段未执行与该目标相关的任

务，因此没有该目标的距离、速度、位置等信息，因此

该传感器所在的平台需对目标进行重新探测或与其

他平台完成目标交接来获取信息，则需耗费更多的

资源和时间。 因此为了保证任务的连续性，减少损

耗，在每轮次完成竞拍后，各传感器之间进行协商，
交换任务。 设定 Ｓｉ 为执行目标 ｔａｒｇｅｔ ｘ的第 ｎ － １个
任务 ｔａｓｋ ｎ⁃１ 的传感器。 在新一轮次的传感器资源

分配中，Ｓｊ 被分配给目标 ｔａｒｇｅｔ ｘ 执行第 ｎ 个任务

ｔａｓｋｎ，任务 ｔａｓｋ ｎ 与 Ｓｊ 的配对函数为 ｑＳ
ｊ，ｎ（），任务

ｔａｓｋ ｎ 与 Ｓｉ 的配对函数为 ｑＳ
ｉ，ｎ（）。 若 Ｓｉ 与 Ｓｊ 不是同

一平台的传感器，则需比较 ｑＳ
ｉ，ｎ（） 与 ｑＳ

ｊ，ｎ（） 的大小，
若 ｑＳ

ｊ，ｎ（） － ｑＳ
ｉ，ｎ（） 小于某一阈值 ｑｍｉｎ，则继续由传感

器 Ｓｉ 执行任务 ｔａｓｋ ｎ，并检测传感器 Ｓｉ 执行的任务

数是否超过能力约束。 若 ｑＳ
ｊ，ｎ（） － ｑＳ

ｉ，ｎ（） 大于某一

阈值 ｑｍｉｎ，则 Ｓｉ 所在的平台与 Ｓｊ 所在的平台完成目

标交接和信息共享，然后由传感器 Ｓｊ 执行任务 ｔａｓｋ
ｎ。
１．６　 动态分配数学模型

根据上述分析，多传感器动态资源分配模型为：

ｍａｘ∑
ｎ

ｊ ＝ １
∑
ｍ

ｉ ＝ １
ｘｉｊｑｉｊ（）

ｍｉｎ∑
ｎ

ｊ ＝ １
∑
ｍ

ｉ ＝ １
ｘｉｊｗ ｉｊ（）

∑
ｎ

ｊ ＝ １
ｘｉｊ ≤ ｔｉ，ｉ ＝ １，２，…，ｍ

∑
ｍ

ｉ ＝ １
ｘｉｊ ≥ １，ｊ ＝ １，２，…，ｎ

ｉｆ ｑＳ
ｊ，ｎ（） － ｑＳ

ｉ，ｎ（） ≥ ｑｍｉｎ ｔａｓｋ ｎ → Ｓｊ

ｉｆ ｑＳ
ｊ，ｎ（） － ｑＳ

ｉ，ｎ（） ＜ ｑｍｉｎ ｔａｓｋ ｎ → Ｓｉ

ì

î

í

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï

ï
ï
ï
ï
ï
ï
ï

（１０）

式中，第 １，２ 个方程是为了保证传感器资源分配的

高效性，第 ３，４ 个方程进行能力约束，第 ５，６ 方程进

行资源动态分配约束，保证任务的连续性。

２　 多传感器资源动态分配拍卖算法

根据已建立的多传感器资源动态分配模型，采

·２３３·
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用拍卖算法对任务进行分配。 多传感器管理系统首

先确定各任务的竞拍顺序，发布一次竞拍中要处理

的任务列表，并宣布拍卖开始。 各任务根据配对函

数计算与各传感器（组）的配对函数值。 待轮到某

个任务竞拍时，该任务从所有传感器（组）中选择最

优的组，即该传感器（组）资源分配给该任务。 具体

实施步骤如下：
步骤 １　 统计并发布当前任务列表。
步骤 ２　 按照任务优先级进行排序，按照顺序

逐一进行拍卖。
步骤 ３　 针对第一个任务，对所有可能执行任

务的传感器根据配对函数值进行比较，得出最佳的

传感器组 Ｍｉ。
步骤 ４　 根据传感器的能力建立禁忌列表，即

一个传感器所分配的任务达到上限时，认为该传感

器处于禁忌状态而不参与其他任务的竞拍。
步骤 ５　 依次进行余下任务的拍卖，拍卖一个

任务，将该任务分配给拍卖的传感器（组），并将该

已经达到能力上限的传感器增加到禁忌列表中，依
次拍完所有目标。

步骤 ６　 传感器组间进行协商，根据上一次任

务分配结果，执行同类任务的传感器之间根据任务

的连续性进行任务交换，在保证分配效能较高的情

况下，尽量使一个目标的所有任务由一个平台连续

执行。
步骤 ７　 时间允许，进入下一轮拍卖，将所有任

务随机排序，回到步骤 ３；如果有新任务出现重新回

到步骤 １。

步骤 ８　 拍卖限制时间到，取出最优的方案与

次优方案，若最优方案的配对函数值与次优方案的

配对函数值大于等于阈值，则输出最优方案，若小于

阈值，则比较两方案的代价函数值，输出代价函数值

更小的方案。 根据输出方案进行传感器的分配。

３　 仿真分析

设定我方有 ８ 架飞机，每架飞机为一个传感器

平台，每个平台携带 ３ 种不同类型的传感器［９］。 敌

方有 １０ 架飞机，我方飞机需对敌方目标依次完成

“远距探测任务”、“中远距探测任务”、“中远距识别

任务”、“中距探测任务”、“中距识别任务”、“中近

距探测任务”、“定位任务”、“跟踪任务”、“中近距

识别任务”、“攻击任务”。
图 ３ 为未使用资源动态分配约束时，使用拍卖

算法对多传感器动态资源分配结果。 图 ４ 为在资源

动态分配约束下改进拍卖算法对多传感器动态资源

分配结果；当前时刻表示触发（或执行）该任务的时

间点；敌机序号表示该任务是针对哪架敌机执行；任
务的优先级表示，在同一当前时刻下，该任务的优先

级，优先级的数值越小，任务优先级越大，即当任务

的优先级为 １ 时，该任务的优先级最大；任务类型表

示执行某个阶段（远距、中远距、中距、中近距、近
距）某种类型（探测、识别、定位、跟踪、攻击）的任

务；执行该任务的平台表示将该任务分配给该平台

的传感器执行。

当前时刻 敌机号 任务类型 优先级 执行该任务的平台

１ ４ 远距探测 ４ 平台 ７
２ ４ 远距探测 ４ 平台 ７

３６６ ４ 中远距探测 １ 平台 ７
３６７ ４ 中远距探测 １ 平台 ７
４２１ ４ 中远距识别 １ 平台 ４
４５８ ４ 中距探测 １ 平台 ７
４５９ ４ 中距探测 １ 平台 ７
５１０ ４ 中距识别 ３ 平台 ６
５４６ ４ 中近距探测 １ 平台 ８
５４７ ４ 中近距探测 ２ 平台 ８
５７３ ４ 定位 ３ 平台 ６
５９９ ４ 跟踪 １ 平台 ２　 平台 ６
６１８ ４ 中近距识别 １ 平台 ４　 平台 ６
６３７ ４ 攻击 ３ 平台 ２　 平台 ６
６３８ ４ 攻击 ３ 平台 ２　 平台 ６

图 ３　 多传感器资源动态分配拍卖算法结果图

·３３３·
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当前时刻 敌机号 任务类型 优先级 执行该任务的平台

１ ４ 远距探测 ４ 平台 ７
２ ４ 远距探测 ４ 平台 ７

３６６ ４ 中远距探测 １ 平台 ７
３６７ ４ 中远距探测 １ 平台 ７
４２０ ４ 中远距识别 １ 平台 ７
４５６ ４ 中距探测 １ 平台 ７
４５７ ４ 中距探测 １ 平台 ７
５１１ ４ 中距识别 １ 平台 ７
５４７ ４ 中近距探测 １ 平台 ７
５４８ ４ 中近距探测 １ 平台 ７
５７３ ４ 定位 １ 平台 ３　 平台 ７
６０１ ４ 跟踪 １ 平台 ４　 平台 ７
６１８ ４ 中近距识别 １ 平台 ３　 平台 ４
６３５ ４ 攻击 １ 平台 ３　 平台 ４
６３６ ４ 攻击 １ 平台 ３　 平台 ４

图 ４　 多传感器资源动态分配改进拍卖算法结果图

　 　 本文以 ４ 号敌机为例，探讨多传感器资源动态

分配结果。 如图 ３ 所示，４ 号敌机的任务分别由平

台 ７，６，８，２，４ 完成。 在中远距阶段，平台 ７ 需要把

探测信息共享给平台 ４，由平台 ４ 完成中远距识别

任务；在中距阶段平台 ４ 需将目标交接给平台 ６，由
平台 ６ 完成中距识别任务；在中近距阶段，平台 ７ 需

要将目标交接给平台 ８，由平台 ８ 继续执行探测任

务，并将信息共享给平台 ６，平台 ６ 再与其他平台合

作完成攻击任务。 在对 ４ 号敌机的作战过程中，需
要多次进行目标交接和信息共享，大大降低了传感

器的工作效率，消耗时间。 如图 ４ 所示，通过加入资

源动态分配约束，由平台 ７ 完成远距、中远距、中距、
中近距任务，然后由平台 ７ 与平台 ３，４ 分别协同完

成定位任务和跟踪任务，最后由平台 ３，４ 完成最后

的识别任务和攻击任务。 由图 ３～４ 可知，加入资源

动态分配约束的改进拍卖算法对传感器资源分配更

加科学合理。
为进一步展现拍卖算法与改进拍卖算法的区

别，分别列出表 １ 和表 ２ 拍卖算法改进前后（即是否

加入资源动态分配约束）每个目标敌机所有任务阶

段累计配对函数值与代价函数值，其中效能函数值

为配对函数与代价函数的差值［１０］。
表 １　 改进前目标的函数值（无资源动态分配约束）

目标序号 配对函数 代价函数 效能函数

１ １３．３０９ ３．２２３ １０．０８６
２ １２．８３４ ２．８９０ ９．９４４
３ １３．４０３ ３．０２３ １０．３８０
４ １３．２０２ ４．０８１ ９．１２１
５ １２．７６９ ３．４９５ ９．２７４

目标序号 配对函数 代价函数 效能函数

６ １３．６１４ ３．１３７ １０．４７７
７ １３．４５１ ３．２０７ １０．２４３
８ １２．８８１ ３．１００ ９．７８０
９ １２．８６１ ３．０５１ ９．８１０
１０ １３．１１１ ３．７１１ ９．４００

表 ２　 改进后目标的函数值（有资源动态分配约束）

目标序号 配对函数 代价函数 效能函数

１ １２．８４９ ２．５０４ １０．３４５
２ １２．５７２ １．２２６ １１．３４５
３ １３．２７０ ２．３３４ １０．９３６
４ １２．８１７ ３．３３６ ９．４８１
５ １２．４１０ ２．０６９ １０．３４１

目标序号 配对函数 代价函数 效能函数

６ １３．４３１ ２．４１９ １１．０１１
７ １２．９５９ １．４１４ １１．５４４
８ １２．５４８ １．９７０ １０．５７８
９ １２．５８７ ２．３７１ １０．２１６
１０ １２．８２７ ２．１１１ １０．７１５

·４３３·
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　 　 从表 １ 和表 ２ 中可知，加入资源动态分配约束

后，配对函数值和代价函数值均降低。 为了保证任

务的连续性，更倾向于采用原有平台执行任务，但原

有平台与该任务的配对函数值低于新分配给该任务

的平台配对函数值，所以导致配对函数值下降。 但

由于无需花费时间进行信息共享和目标交接，因此

代价函数值降低。 改进后的效能值略大于改进前的

效能值，证明改进后的动态分配拍卖算法更有效。

图 ５　 累计函数值与任务阶段结果图

图 ５ 展现了各累计函数值随着任务阶段的变

换。 初始任务阶段的任务为远距、中远距探测任务，
由于目标任务较单一，且战场态势变化较小，因此任

务由一个平台连续执行或更换其他更优的平台执行

对传感器资源分配效能影响较小，因此改进前后函

数值重合。 在中距、近距等任务阶段，由于战场态势

变化大，因此不同平台对不同任务的执行能力变化

较大且差异明显，因此对某一目标执行任务的平台

可能会根据战场的态势和平台的能力而更换，由于

在复杂的作战环境下，更换执行目标任务的平台会

花费更多的时间，因此时间代价大大增加，而若为了

保证任务的连续性不更换平台，则该平台并不是当

前战场状态最适合执行该任务的平台，配对函数值

减少。 因此改进前后的累计函数值差别较大。 从图

５ 中可知，虽改进后配对函数值降低，但代价函数值

降低幅度大于配对函数值，因此效能函数值高于改

进前，所以加入资源动态分配约束的改进拍卖算法

提高了传感器资源分配效能。

４　 结　 论

本文设计了一种基于拍卖算法的多传感器动态

资源分配方法。 根据目标的威胁值和信息需求等因

素对目标进行优先级排序。 在考虑传感器的检测概

率、截获概率、定位精度、跟踪精度、识别概率等性能

参数下建立传感器与任务配对函数，并使用层次分

析法确定各性能参数的权值。 以配对函数作为传感

器动态资源分配的衡量指标，通过加入资源动态分

配约束改进拍卖算法，在保证目标任务连续性执行

的前提下，提高了多传感器资源动态分配效能，通过

仿真验证得出改进后资源分配效能优于改进前的拍

卖算法。
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