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多特征融合的异视角目标关联算法
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摘    要：目标关联在协同多目标探测中具有重要意义，受视角变换等因素的影响，传统目标关联算法在异视角

目标观测情况下效果较差。本文提出了一种基于拓扑特征与颜色特征融合的无人机协同侦查目标关联算法，

通过利用无人机提供的位置、姿态及其搭载传感器获得的多维特征数据，提取出目标的拓扑特征及颜色特征，

并通过 D-S 证据理论融合多维特征，完成对异视角目标群的关联。实验表明，这种算法框架能够有效帮助无人

机完成对目标群的关联任务。
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Target association from different perspectives based on
multi-feature fusion

FU Kun1，TIAN Jinwen1，MA Yichao2

(1.  College of Automation,  National Key Laboratory of Multispectral  Information Processing Technology, Huazhong University of
Science and Technology, Wuhan 430074, China; 2. Beijing Electro-mechanical Engineering Institute, Beijing 100074, China)

Abstract: Target association has great significance in collaborative multi-target detection. As traditional target associ-
ation algorithms are  affected by factors  such as  changes in  view angle,  they are  less  effective when observing targets
from different perspectives. This paper proposes a target association algorithm for collaborative reconnaissance by un-
manned aerial vehicles (UAVs) based on the fusion of topological and color features. Using position, attitude, and multi-
dimensional feature data obtained by the sensors in the UAV, the topological and color features of the target are extrac-
ted and the multi-dimensional features are then fused based on the Dempster–Shafer evidence theory to complete the as-
sociation of target groups from different perspectives. Experiments show that this algorithm framework can effectively
help UAVs to complete the task of target group association.
Keywords: target association; different perspective; cooperative detection; UAV; multi feature fusion; attitude data; to-
pological feature; color feature; D-S evidence theory

目标关联是数据融合过程的重要步骤，其本

质是确定传感器量测与目标源之间的对应关系。

根据应用场景的不同，又可以分为量测与目标的

关联和量测与量测的关联。前者的任务是将新获

得的量测信息与已有目标进行对应，后者关心的

是将对同一目标群的多个量测进行一一对应。本

文的研究任务是如何对异视角下同一目标群的多

个量测进行目标关联。

国外针对航迹起始比较成熟的量测−量测关

联方法主要有 3 类：基于启发式规则的方法 [1]，基

于逻辑规则的方法[2] 和基于 Hough 变换的方法[3-4]。

前两者利用的都是目标运动的机动限制条件，仅

适用于噪声虚警和杂波较少的环境。后者适应性

更强但需要知道目标轨道的参数信息，并且在参

数域运行聚类方法的计算量较大。
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按照关联因子的不同，目标关联主要可分为

基于位置信息和基于属性信息两大类 [5]，由于异

视角对属性特征的影响较大，早期关联算法大多

是基于位置信息的。一些经典的多目标关联算

法，如最近邻算法 ( N N )、概率数据关联算法

(PDA)、多假设跟踪算法 (MHT) 等。近年来，很多

学者在此基础上做了很多改进。赵健[6] 研究的基

于点模式匹配算法可以处理目标群的刚体或非刚

体形变，对基于位置的关联效果有很大提升。

Zeng 等 [7] 提出了一种舰船编队特征与舰船属性

特征相结合的目标关联算法，该算法同时考虑了

目标的属性特征和舰船编队形状特征进行证据合

成，充分利用了两者的互补性，但受形状描述及

目标识别算法的影响，关联正确率不高。刘铮等[8]

针对多源数据多特征融合的应用场景，提出基于

多模型估计方法对同类型目标进行初步筛选，再

基于多特征最大联合概率分布对目标精细关联的

方案，有效提高了弱小目标关联的准确性。王继

阳等[9] 提出了一种基于目标属性特征的多假设关

联算法，仅仅使用目标的属性特征作为关联依

据，该算法适用于基于低时间分辨率的遥感图像

关联。如何单纯依靠属性特征完成关联任务，目

前鲜见较为成熟的解决方案。唐宏美 [10] 详细研

究了从坐标变换、全局结构、谱特征到拓扑特征

的多种位置关联算法，得出拓扑特征具有最强的

适应性和最高准确率的结论。此外，也有少量综

合位置和属性信息的目标关联方法。汤守波等[11]

在目标运动状态信息可用的情况下，采用原始的

状态滤波的方法形成多条可能航迹，而后利用属

性信息的相似性对关联结果进行修正。孙寒涛[12]

利用灰色系统理论和系统聚类分析方法判断目标

间的相似程度。对于不确定的集合再次进行方位

数据关联，有效弥补了单一方法的缺陷。

总体来说，以上方案的主要思路都是基于目

标的位置信息，对目标群运动过程建立适当的模

型，根据这些运动参量计算出航迹量测的匹配

度，进而对关联关系的判断 [13]。这些算法并没有

充分利用目标的属性信息。随着无人机信息采集

技术的发展，目标关联可以利用的信息越来越丰

富。区别于传统的天基、地基传感器，以无人机

编队为载体的各种传感器可以提供多视角、近距

离的各种目标特征信息。综合利用目标在时空和

属性上的特征，能够有效提高关联的准确率。与

传统目标关联算法相比，本文算法具有以下优势：

1) 借助姿态及位置传感器，无人机成像平台

提供的目标空间信息，能够对二维图像特征进行

一定的优化。

2) 算法同时考虑了目标群的位置特征和属性

特征，具有更好的抗干扰能力和准确性。

3) 基于 D-S 证据理论的融合框架具有很好的

扩展能力，可以根据应用场景的不同使用不同的

目标群特征。

1   算法基本框架

本文整体算法框架如图 1 所示，目标检测模

块获得目标群位置后，将目标区域子图像送入属

性特征提取模块，获得目标的颜色特征并计算不

同视角下的特征相似度。与此同时，将目标群的

位置分布及无人机姿态信息等送入拓扑特征提取

模块，获得目标的位置信息特征及对应的相似

度。利用 D-S 证据理论融合不同特征下的关联概

率分配结果并输出最终关联结果。
 

 

视角 1 目标
群图像坐标

视角 2 目标
群图像坐标

颜色特征
提取

拓扑特征
提取

计算拓扑
特征相似度

计算属性
特征相似度

融合不同特征
下的目标关联

概率

融合关联
结果

无人机位置
姿态信息

无人机位置
姿态信息

 
图 1    本文算法流程图

Fig. 1    Flow chart of the proposed method
 
 

2   特征提取子模块

2.1    颜色特征提取子模块

目标的属性特征包括目标的颜色、纹理、形

状等，这些属性特征大多受视角变换影响较大，

因此传统目标关联算法很少利用其属性特征。无

人机编队因其自带姿态位置传感器，能够在一定

程度上修正视角对观测结果的影响，使得属性特

征的引入具有可行性。

本文算法主要使用了目标的颜色特征，为减

小视角变化对目标颜色特征的影响，使用以下步

骤提取目标的颜色特征。

1) 去除背景干扰。由于目标检测给出的目标
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框往往带有一定的背景区域，这些背景不属于目

标的信息，在统计目标的颜色特征时应当预先剔

除。本文使用基于自适应阈值的泛洪填充算法计

算背景区域。具体步骤如下：①计算宽 w高 h的

跟踪框内每个像素对应的像素梯度，按升序进行

排序得到 w×h 长度的一维数组 S；②计算目标边

缘的梯度阈值；③从跟踪框的矩形边缘开始向中

心进行遍历，将梯度小于阈值的像素点标记为背

景，直到遇到大于边缘阈值的像素停止遍历。标

记为背景的像素不参与颜色统计。

2) 二维透视变换消除视角畸变。由于无人机

多为高空侦查，地面目标可近似为二维物体，使

用二维透视变换将目标的前下视图像矫正为正下

视图可以消除视角倾斜带来的影响。具体方案为

使用无人机的姿态及相机内参确定投影矩阵，将

图像上的目标像素分别投影到地平面上，然后将

地平面上的虚拟目标等比例缩放获得目标的俯

视图[14]。

3) 统计目标颜色直方图并计算频率直方图。

本文采用 RGB 或 HSV 颜色空间，将每种颜色分

量按照 0~255 分为 10 个区间，统计每个区间的像

素点数目，并除以目标像素点总数。这个 30 维的

颜色频率分布直方图即为属性特征向量。

4) 计算两目标区域的颜色特征相似度并进行

关联概率分配。本文采用余弦距离计算颜色特征

向量的相似度。相似度取值范围为 0~1，数值越

大相似度越高。为方便后续进行特征融合，两视

角不同量测之间的关联概率需要满足∑P i j=1，
Pij 表示视角 1 中的量测 i 与视角 2 中的量测 j 对
应同一目标的概率。

2.2    拓扑特征提取子模块

目标的拓扑特征指的是目标在目标群中的几

何位置信息，与单纯的坐标信息不同，拓扑特征

综合考虑了参考目标与其他目标之间的相对位置

关系。由于当前技术条件下无人机的位置传感器

精度不足，基于坐标相对关系的拓扑特征往往更

加准确稳定。

由于不同无人机视角不同，为获得同一坐标

系下的几何位置分布，需要使用无人机的姿态参

数将目标群图像坐标转换为地理坐标。具体算法

步骤如下：

1) 将目标的二维图像坐标转化为三维地理坐

标。转换过程需先把成像坐标系转换为导航坐标

系，再将导航坐标系变为地理坐标系。坐标系转

化公式如下：

 X
Y
Z

 = T−1

 Xc

Yc

Zc

T =
 1 0 0

0 cos γ sin γ
0 −sin γ cos γ

∗ cos θ sin θ 0
−sin θ cos θ 0

0 0 1


 cos φ 0 −sin φ

0 1 0
sin φ 0 cos φ


式中： (X，Y，Z) 为目标在地理坐标系下的坐标；

(θ，φ，γ) 分别为无人机的俯仰角、航向角、滚动角。
2) 计算目标的拓扑描述子。由于无人机编队

覆盖范围有限，目标群分布范围可近似看做同一
高度分布，只需要提取目标的二维拓扑特征。以
视角中某一目标为原点建立极坐标系，将其余目
标按照极角分为 12 个区间，每个区间为 π/6 弧度
的扇形区域。统计每个区间中目标的极径之和，
作为这一区间的特征值。这个 12 维特征向量即
为当前参考目标的拓扑描述子。

3) 根据描述子计算目标之间的拓扑特征相似
度。本文使用改进的曼哈顿距离计算拓扑描述子
的相似度，具体步骤如下。①将两目标的拓扑描
述子按位相减，获得 12 维的差值；②以 3 为滑动
窗口宽度，对 12 维差值非零部分做均值滤波，消
除观测角度误差带来的影响；③对滤波后的差值
绝对值求和为 S，最终相似度 Similarity 计算方式
如下，A、B 分别为两视角下某观测的拓扑描述
子，函数 f为均值滤波操作。

Similarity = 1− S
sum

S =
12∑
i=1

abs( f (A(i)−B(i)))

sum =max

 12∑
i=1

abs(A(i)),
12∑
j=1

abs(B( j))


4) 根据拓扑相似度进行关联概率分配。设两

视角下分别有 M和 N个目标，由以上步骤可获得
M×N维的相似度矩阵 Ms。在矩阵中寻找最大元
素 Msij，若 Msij≥ɛ(ɛ=0.7)，则量测 i 与量测 j 关联，
然后从相似矩阵中划掉 i、 j 对应的行和列，得到
降阶的相似矩阵，在降阶矩阵中再找最大元素，
重复上述过程，直到所有元素均小于阈值为止。

2.3    D-S 证据理论特征融合模块

基于颜色特征和拓扑特征均可获得一个
M×N维的关联概率矩阵，使用 D-S 证据理论融合
两个矩阵可获得更加可靠的关联结果。

本文在基于属性特征和拓扑特征的关联概率
矩阵上运行证据融合过程，视角 1 中每个量测分
别有 8 个关联概率与视角 2 中目标对应，加上全
集和空集，每个量测的关联概率向量为 10 维。合
成规则如下：

θ 为假设空间，mass 函数是一个在假设空间

上的基本概率分配函数 m，满足：
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m(Ø) = 0,
∑
A⊆θ

m(A) = 1

对任意 A 属于 θ，θ 上的两个 mass 函数 m1，

m2 的 Dempster 合成规则为

m1⊕m2(A) =
1
K

∑
B∩C=A

m1(B) ·m2(C),B,C ⊆ θ,

K = 1−
∑

B∩C=Ø

m1(B) ·m2(C)

对任意 A 属于 θ，θ 上的 n 个 mass 函数 m1，

m2，…，mn 的 Dempster 合成规则为
m1⊕m2⊕ · · ·⊕mn(A) =

1
K

∑
A1∩A2 ···An=A

m1(A1) ·m2(A2) · · · · ·mn(An)

A1,A2, · · · ,An ⊆ θ,
K = 1−

∑
m1(A1) ·m2(A2) · · · · ·mn(An)

3   实验分析

本文的实验图像是基于两架无人机在不同视
角下同时采集获得的可见光图像，图 2 为原图，分
辨率 3 000×4 000，图 3 为目标群的位置分布情况，
关联目标为车辆，每幅图像带有相应的拍摄坐标
及飞行姿态数据。在两个视角中分别选取 8 个
和 9 个车辆目标作为识别目标，分别编号为 101~
109，201~208。正确对应关系如表 1 所示。
 

 

(a) 视角 1 原图 (b) 视角 2 原图 
图 2    两视角下无人机拍摄原图

Fig. 2    Original picture taken by UAV
 
 
 

(a) 视角 1 目标分布位置

(b) 视角 2 目标分布位置 
图 3    两个视角下的目标分布

Fig. 3    Target distribution from two perspectives
 
 

 

  
表 1    两视角不同目标与量测的对应关系

Table 1    Corresponding relationship between different tar-
gets and measurement from two perspectives

 

目标 0 1 2 3 4

视角1 101 − 102 103 104

视角2 − 201 202 203 204

目标 5 6 7 8 9

视角1 105 106 107 108 109

视角2 205 206 207 208 −
 
 

两视角目标区域图片裁剪如表 2 所示，视角

2 拍摄位置离地更高，故同一目标的量测更小。

3.1    颜色特征提取

3.1.1   去除背景像素

基于自适应阈值的泛洪填充算法处理后的目

标图像如表 3 所示，预处理将背景像素统一标记

为黑色。

 

 

表 2   目标区域裁剪子图像

Table 2    Sub image cut from target area
 

编号 101 102 103 104 105 106 107 108 109

图片

编号 201 202 203 204 205 206 207 208

图片
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3.1.2   计算颜色特征向量

表 4 是以 RGB 颜色分量计算的部分目标频

率分布直方图，可以看出，不同颜色的目标颜色

特征向量有很大的不同。
 

  
表 4    部分目标的颜色特征向量

Table 4    Color feature vector of some targets
 

目标编号 2 3

目标图像

颜色特征直方图 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

目标编号 4 7

目标图像

颜色特征直方图 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间 RGB 颜色分量区间

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

像
素

数
目

 

 

表 3   消除背景后的目标图像

Table 3    Target area without background pixels
 

编号 101 102 103 104 105 106 107 108 109

图片

编号 201 202 203 204 205 206 207 208

图片
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3.1.3   基于颜色特征的关联概率分配结果

基于颜色特征向量计算的相似度矩阵如式

(1) 所示。取阈值 ɛ=0.7，关联概率分配结果如

表 5 所示。显然属于同一目标的两个量测关联概

率较大，相似度一般在 0.8 以上，满足 D-S 据理论

对证据有效性的要求，然而，仅仅使用颜色对目

标量测进行关联决策存在较大的误差，需要其他

特征的辅助判别。

similarity =



0.754 0.367 0.825 0.766 0.970 0.427 0.388 0.425
0.308 0.965 0.455 0.408 0.429 0.450 0.592 0.535
0.786 0.488 0.837 0.758 0.939 0.409 0.347 0.387
0.750 0.341 0.879 0.934 0.811 0.799 0.593 0.688
0.492 0.244 0.633 0.566 0.861 0.355 0.402 0.471
0.611 0.334 0.758 0.834 0.612 0.863 0.649 0.731
0.311 0.529 0.531 0.539 0.482 0.588 0.934 0.749
0.385 0.724 0.606 0.605 0.546 0.669 0.751 0.927
0.347 0.609 0.571 0.582 0.519 0.621 0.834 0.884


(1)

 

  
表 5    基于颜色特征的关联概率分配结果

Table 5    Association probability assignment results based on color features
 

编号 关联对象/关联概率

101
201 / 0.227 5 203 / 0.248 9 204 / 0.231 1

205 / 0.292 5

102 202 / 1.000 0

103
201 / 0.236 8 203 / 0.252 0 204 / 0.228 2

205 / 0.283 0

104
201 / 0.179 8 203 / 0.210 7 204 / 0.223 7

205 / 0.194 3 206 / 0.191 6

105 205 / 1.000 0

106
203 / 0.237 8 204 / 0.261 6 206 / 0.271 0

208 / 0.229 5

107 207 / 0.570 2 208 / 0.429 8

108 202 / 0.302 1 207 / 0.312 9 208 / 0.386 0

109 207 / 0.485 4 208 / 0.514 6
 
 

3.2    拓扑特征提取

3.2.1   坐标系转换

将目标坐标从图像坐标系统一到地理坐标

后，两视角的目标群位置分布如图 4 所示。

以 7 号目标为例，其在视角 1 和视角 2 量测

的拓扑描述子如图 5 所示。
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置
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105 104 102

101

107
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东西方向目标相对位置分布/像素

(a) 视角 1 目标群位置

200 600 1 000 1 400 1 800

东西方向目标相对位置分布/像素

(b) 视角 2 目标群位置

206

205 204

207

208

201

203

202

 

图 4    目标群位置分布示意图

Fig. 4    Location distribution of target group
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1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

方位角区间/(π/6·rad) 方位角区间/(π/6·rad)
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1 000
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2 500
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和
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素

0
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和
/像

素

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

(a) 目标 η 在视角 1 下的拓扑特征向量 (b) 目标 η 在视角 2 下的拓扑特征向量 

图 5    目标 7 在视角 1 及视角 2 下的拓扑特征向量

Fig. 5    Topological characteristics of target 7 from different perspectives
 
 

基于拓扑特征向量计算的相似度矩阵如式 (2)，同一目标的拓扑特征相似度都在 0.9 以上。

similarity =



0.905 0.968 0.934 0.381 0.312 0.807 0.126 0.175
0.833 0.908 0.874 0.130 0.072 0.758 0.082 0.129
0.864 0.939 0.906 0.353 0.287 0.784 0.096 0.144
0.452 0.788 0.436 0.951 0.842 0.659 0.132 0.386
0.330 0.739 0.317 0.899 0.972 0.533 0.130 0.380
0.214 0.635 0.193 0.635 0.736 0.959 0.678 0.678
0.159 0.692 0.303 0.522 0.603 0.862 0.943 0.978
0.153 0.304 0.311 0.257 0.220 0.811 0.884 0.941
0.313 0.726 0.286 0.839 0.937 0.546 0.204 0.373


(2)

3.2.2   基于拓扑特征的关联概率分配结果

取阈值ɛ=0.85，拓扑特征的关联概率分配结

果如表 6 所示。
 

  
表 6    基于拓扑特征的关联概率分配结果

Table 6    Distribution results of association probability
based on topological features

 

编号 关联对象/关联概率

101 201 / 0.322 3 202 / 0.344 9 203 / 0.332 8

102 202 / 0.509 4 203 / 0.490 6

103 201 / 0.318 8 202 / 0.346 8 203 / 0.334 3

104 204 / 1.000 0

105 204 / 0.480 4 205 / 0.519 6

106 206 / 1.000 0

107 206 / 0.309 7 207 / 0.338 8 208 / 0.351 5

108 207 / 0.484 3 208 / 0.515 7

109 205 / 1.000 0
 
 

3.3    多特征融合匹配结果

使用 D-S 证据理论融合颜色特征和拓扑特征

的关联概率后，综合关联概率如表 7 所示 (Pij 表

示量测 i和量测 j的关联概率)。
根据关联概率矩阵进行量测分配，所有量测

对应关系均分配正确，其中量测 109 不与视角

2 中任何一个目标对应，与事实一致。目标 7 和

目标 8 颜色接近，并且在两视角下的拓扑结构接

近，因此对应的量测关联概率也较为接近。对比

单独使用颜色特征和拓扑特征的关联概率，显然

融合概率矩阵更加准确可靠，其中大部分目标能

给出清晰的判定结果。
 

  
表 7    融合拓扑特征和颜色特征的关联概率分配结果

Table 7    Association probability assignment result based
on the topological feature and color feature

 

Pij 201 202 203 204 205 206 207 208

101 0.469 5 0 0.530 5 0 0 0 0 0

102 0 1 0 0 0 0 0 0

103 0.472 7 0 0.527 3 0 0 0 0 0

104 0 0 0 1 0 0 0 0

105 0 0 0 0 1 0 0 0

106 0 0 0 0 0 1 0 0

107 0 0 0 0 0 0 0.561 2 0.438 8

108 0 0 0 0 0 0 0.432 2 0.567 8

109 0 0 0 0 0 0 0 0
 
 

3.4    关联算法优劣势对比

考虑到关联算法应用场景的不同，本文没有

进行对比实验，通过总结不同文献的关联思想，
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归纳出适用于无人机平台的 3 类基础算法，并与

本文算法进行优劣势对比。

算法 1　基于全局结构的位置关联算法。以

目标的绝对位置或相对位置 (相对目标群重心或

地图指定参考点) 为关联依据的一类算法。相关

特征有点对特征、谱特征、拓扑特征等，对传感器

精度要求较高。

算法 2　基于属性特征的数据关联算法。依

据使用传感器的不同，关联可以使用的属性特征

主要有目标面积、周长、长宽比、形状特征链表、

偏心率、电磁特性、红外成像提供的温度特征

等。受应用环境、传感器性能不足、电磁干扰等

因素的影响，单一属性特征往往很不可靠，视角

变换带来的畸变因素更加限制了属性特征的

使用。

算法 3　基于目标运动信息的关联算法。以

目标速度、加速度、航迹等因素作为关联依据的

算法，适用于长时关联，但需要对目标的稳定跟

踪，关联时间较长。

以上 3 种算法与本文算法优缺点如表 8 所示。
 

  
表 8    本文算法与常用算法的效果对比

Table 8    Effect comparison between the algorithm in this
paper and the classical algorithm

 

效果
位置关

联算法

属性关

联算法

运动信息关

联算法

本文

算法

观测距离 长 短 长 较短

关联用时 短 短 长 短

对视角变化是否敏感 否 是 否 否

对光照强度是否敏感 否 是 否 否

两场景待关联目标数目

不一致的影响
大 小 大 小

传感器精度要求 高 高 低 较低
 
 

此外，目前也有一些算法融合了不同类型特

征，如基于电子与光学传感器多特征综合的关联

算法。然而，由于受到视角差异的干扰，这类算

法在无人机平台上效果较差。对近距离无人机探

测任务来说，引入无人机提供的位置姿态信息对

属性信息修正是有效而必要的措施。

4   结束语

本文提出了一种基于无人机编队平台的多特

征融合目标关联算法，通过融合目标的颜色和位

置信息，对两视角下的目标量测取得了较好的关

联结果。研究发现，无人机平台提供的位置姿态

信息能够对目标的颜色和拓扑特征起到一定的优

化效果。

实验证明了利用多特征融合改进关联结果的

可行性，由于证据理论中基本概率分配的独立

性，新型有效特征的引入必然对关联结果有一定

的改进。由于时间关系，本文仅使用了颜色和拓

扑两种特征，对于其他应用场景，可以在本框架

的基础上使用其他特征，如目标面积、纹理等。

在国防领域，对于搭载红外传感器和雷达的无人

侦察机，本文可使用的基础特征有更多的选择，

可以预见，通过综合不同传感器获得的目标特征

信息，关联结果的准确性能够得到极大的提升。
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