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Senzorová fúze 
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- zemí pronikající radar (GPR) 

- bodec 

- infrakamera 

- ultrazvukový senzor 
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Obr. 2 Blokové schéma senzorové fúze 
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Na Obr. 3 je uvedeno schéma senzorického systému pro detekci min. Informace od 
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Obr. 3 Schéma senzorického systému pro detekci min 
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Simulace fúze senz#�*�– program „SenFuz“ 
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GBELLMF(X, [A, B, C]) = 1./((1+ABS((X-C)/A))^(2*B)), 
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Druhý fuzzy logický klasifikátor zpracovává znalosti od zemí pronikajícího radaru. 
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