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Abstract (U) 

The Situation Analysis Support Systems (SASS) Group in the Decision Support 
Systems (DSS) Section at Defence Research & Development 
Canada (DRDC) - Valcartier is currently investigating advanced concepts for adaptation 
and integration of the data fusion and sensor management processes. These concepts 
could apply to any current Canadian military platform's sensor suite, as well as its 
possible future upgrades, to improve its performance against the predicted future threat. 
The reported work addresses the problem of automatically aggregating information 
from multiple data sources. "Multiple Source Data Fusion" (MSDF) is used to indicate 
the general approach for combining the sensor data into global tracks. The selection of 
the appropriate MSDF techniques depends on the underlying architecture. For the 
centralized scheme, the sources are known to be independent and the Kalman filter 
provides an optimal solution. Unfortunately, when the decentralized architecture is 
used the sources become correlated and the Kalman filter cannot be applied. The 
covariance intersection method has been proposed as a solution to the problem of the 
decentralized data fusion, but results in a decrease in performance. A new fusion 
algorithm, that avoids both the inconsistency of the Kalman filter and the lack of 
performance of the covanance intersection, is proposed. The superiority of the 
proposed approach is illustrated through the target's tracking problem. 

Resume (U) 

Des activites de recherche entreprises par le groupe systemes d'aide a !'analyse de Ia 
situation (SAAS) de Ia section systemes d'aide a Ia decision (SAD), a Recherche et 
Development pour la Defence Canada (RDDC) - Valcartier, concernent 1' etude des 
concepts avances pour I' adaptation et I' integration des processus de fusion des donnees 
et de gestion des capteurs. Ces concepts pourraient profiter au systeme de capteurs des 
plates-formes militaires canadiennes. Ce rapport aborde le probleme de l'agregation de 
\'information emanant de differentes sources. La "Fusion de Donnees Multi-Sources 
(FDMS)" designe !'ensemble des techniques permettant Ia combinaison des donnees 
des capteurs en une seule piste globale. Le choix d'une technique appropriee pour cette 
combinaison depend de I' architecture du systeme FDMS sous-jacent. Pour une 
architecture centralisee, les sources sont independantes et le filtre Kalman offre une 
solution optimale. Toutefois, dans une architecture decentralisee, une correlation peut 
se creer entre les sources, et Je filtre Kalman ne peut, par consequent, etre utilise. La 
methode de !'intersection des covariances a ete proposee comme solution de rechange 
au filtre Kalman, pour Ia fusion des sources correlees. Elle engendre toutefois une 
diminution de la performance. Un nouveau filtre, qui permet ala fois d'eviter 
l'inconsistance du filtre Kalman et Ia baisse de performance de !'intersection des 
covariances, est propose dans ce document. La superiorite de !'approche proposee est 
illustree pour le probleme de pistage de cibles. 
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