Detektering, malféljning och identifiering med robotsystem 90

I huvudstudie luftviirn' konstateras att radar fir den enda sensortyp som Sveriges luft-
varn anviander. For att hitta en gémd motstandare pa marken kan t.ex. en ficklampa
anvindas. Nar vi belyser motstandaren riskerar vi dock att sjélva upptéickas fore det att
vi ser motstandaren. Samma princip géller for en radar.

I mitt examensarbete? understktes mojligheterna att detektera, malflja och identifi-
era med en passiv sensor, d.v.s. en sensor som inte belyser malet utan endast lyssnar
efter malets egna signatur. Dessutom undersoktes mojligheten att anvinda siktet till
robotsystem 90 som en sadan sensor.

Med TV- och IRV-kameror dr det mdojligt att uppticka motstandarens flygplan. De-
tekteringen goérs genom bakgrundssubtraktion®. Kamerornas synfilt #r av avgérande
betydelse. Siktet till robotsystem 90 kunde inte nyttjas som en sensor da dess avsok-
ningshastighet bedomdes som otillracklig.

Aterkommande detektioner leder till att ett monster kan urskiljas, d.v.s. flygplanets
kurs. Kalmanfilter? &r en méjlig metod for att prediktera flygplanet. D4 flygplanet inte
manovrerar sa kan en skalningsmatris ytterligare forbattra predikteringen.

Malet maste identifieras innan bekidmpning. Det &r oacceptabelt att skjuta ner egna
flygplan. Identifiering skots idag av ménniskor. Med erfarenhet och utbildning blir de
till slut relativt duktiga. De kan snabbt se ifall flygplanet inte uppfor sig som forvintat.
Ser relativt enkelt skillnad pa ett passagerarflygplan och ett stridsflygplan. Kan den
erfarenheten programmeras in i en dator?

Svaret dr ja, men bara delvis. Om datorn ska prestera lika bra som en manniska méaste
datorn anvénda alla parametrar som en ménniska anvinder. Det kan t.ex. vara flygpla-
nets position, hastighet, form och storlek. Men det kan dven vara underréttelser. Far vi
att egna flygplan siktats syd om var position, da bor sannolikheten att de identifieras
som egna oka.

En metod som testats &r HOG® (Histogram av orienterade gradienter). Dér analyseras
formen. Flygplanet klassificeras av en stédvektormaskin som trinats upp med 1000-tals
exempel. I metoden finns alltid en osédkerhet, det betyder att datorn ibland har fel. Vad
hénder da?

Fienden kommer dessutom gor allt for att motverka vara system. Det innebér att vi inte
alltid kommer ha tillgang till all information. Vad hénder nér vi inte har tillgang till alla
de parametrar som vi trénat upp identifieringen med? Det finns extremt manga faktorer
att ta hinsyn till i ett identifieringssystem. Aven om datorn utvecklas och fungerar idag,
kommer den alltid behova uppdateras. I annat fall kommer den inte klara hantera nya
foremal och snabbt bli omodern.

Simon Lindgren, 9 juni 2015.
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