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2D와 3D 레이더를 이용한 정보융합 기법 연구

Track-to-Track Information Fusion using 2D and 3D Radars
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Abstract: This paper presents a track-to-tack information fusion algorithm using tracks of 2D and 3D radars. Before track 
fusion, it is needed to match the dimension of the tracks, as the tracks generated by 2D and 3D radars have different 
dimensions. This paper suggests how the 2D tracks are converted to the 3D tracks for track fusion. Through simulation studies, 
we can verify that the performance of the proposed method.
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그림 1. 2D와3D 트랙의정보융합알고리듬흐름도.
Fig. 1. Flow Chart of information fusion using 2D and 3D tracks.

I. 서론

미래 전장 환경은 광역 전방위 전장감시를 통해 표적들

의 정보를 수집[1]하고 분석하여 표적들의 위협도 분석 및

위협도가 높은 표적에 대한 정밀타격 등 빠르게 대응 전투

체계의 가동과 전자전 장비를 작동시키는 것이 강구되어야

한다. 여기서 단일 레이더로 표적을 탐지, 추적할 경우에는

탐색영역에 제한이 있고 표적이 위치한 곳의 환경에 의해

표적 탐지 확률이 낮아지거나 클러터[2]의 분포도, 클러터

제거를 위한 레이더 신호처리방식에 따라 탐지할 수 없는

표적이 생길 수 있다. 이러한 이유 때문에 현재 다수 레이

더의 각 정보를 융합하여 더욱 더 정밀한 추적 결과를 내

는 기법에 대한 연구가 활발히 진행 중이며 이러한 기법을

정보융합 기법이라 한다.
현재 연구된 정보융합 기법은 다수 레이더를 이용하여

정보를 융합하고 처리하는 과정에서 각 레이더가 퓨전센터

로 전송하는 정보의 종류(레이더가 입수한 측정치 혹은 입

수한 측정치를 이용하여 필터링을 한 로컬 트랙 정보)에
따른 기법과 각 레이더의 동기화 및 비동기화 상황에서의

정보융합 기법들처럼 각 레이더가 입수하는 정보의 차원이

동일할 경우에 대한 연구가 진행되어왔다. 하지만 실제 전

장에서는 MCRC, 저고도 탐지레이더, 3D 국지 방공레이더

등의 차원이 서로 다른 레이더가 사용되고 있고, 이러한 차

원이 다른 레이더의 정보 융합 기법은 실제 전장에서 광역

전방위 전장감시에 유용하게 사용되어 질 것으로 기대된다.
본 논문에서는 저고도 탐지 레이더 혹은 2차원 대공 탐

지 레이더와 같이 레이더와 표적 사이의 거리와 방위각 정
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보를 이용하여 추적을 수행하는 2D 레이더와 거리, 고각, 
방위각 정보를 이용하여 3차원 상의 표적을 추적하는 3D 
레이더에 의해 독자적으로 탐지되고 추적[3]된 로컬 트랙을

이용하여 트랙 연관[4] 기법을 통해 2D 트랙과 3D 트랙이

동일 표적을 추적 중인지 아닌지를 판단하고 동일 표적을

추적 중이라고 판단된 2D와 3D 트랙들에 한해서 2D 로컬

트랙 정보를 3D 정보로 변환하고, 변환된 로컬 트랙 정보

와 기존의 3D 로컬 트랙 정보를 이용하여 정보융합을 하는

방법에 대해 소개한다. 정보융합 기법으로는 분산식 정보융

합 기법인 Convex Combination[4] 기법을 소개하고 간단한

프로그램 시뮬레이션을 통해 이 기법의 성능을 분석해 보

았다.

II. 2D와 3D 레이더의 표적 추적 알고리듬

3D 레이더가 수집할 수 있는 측정치를 표적과 레이더

사이의 거리(), 고각(), 방위각()이라고 하고 2D 레이더

는 세 개의 측정치 중 , 만 측정 가능하다고 할 때 각

레이더는 수집한 측정치를 직교좌표 성분으로 변환[5]한 후

Kalman Filter [6]를 수행하여 표적을 추적한다. 2D 레이더

의 경우 표적의 거리와 방위각 정보만을 이용하여 표적의
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그림 2. 2D 레이더추적오차.
Fig. 2. Estimation error of 2D radar.

고도 성분을 제외한 수평거리의 성분을 추적하게 되는데

거리 성분은 고도의 성분이 포함된 것이기 때문에 표적과

레이더의 사이의 수평거리에 비해 고도가 굉장히 작을 경

우 좋은 추정 성능을 내지만 그렇지 않을 경우엔 그림 2와
같은 위치적인 오차가 발생하게 되고, 위치 오차가 증가 할

수록 속도에 대한 오차도 증가하게 된다. 
표적의 상태변수는 각 축으로 위치, 속도 항을 가진다고

할 때 각 차원에 대한 상태변수는 다음과 같이 표현한다. 

    
 



     


 


 (1)

추적 결과인 로컬 트랙의 추정 상태변수와 오차공분산은

각 레이더별로 다음과 같이 표기한다.

 
 : 2D 트랙의 추정상태변수, 오차공분산

 
 : 3D 트랙의 추정상태변수, 오차공분산

각 트랙의 추정 오차 공분산은 추정 상태 변수를 이용하

여 다음과 같이 나타낼 수 있다.

        
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(2)
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 

III. 2D와 3D 트랙 데이터 연관

[4]에서 제안된 두 트랙간의 트랙 연관은 두 트랙이 동

일한 성분을 가지는 경우 추정 상태변수와 오차공분산을

이용하여 두 트랙간의 확률적인 유사도를 구함으로써 그

유사도가 일정 문턱값 이하일 경우 동일 표적을 추적 중이

라고 판단한다. 본 논문에서는 두 트랙의 성분이 서로 다르

기 때문에 [4]에서 소개하는 트랙 연관을 위해서는 두 트랙

의 성분 변환이 필요하다.
두 트랙이 가지는 정보의 공통 성분은 레이더와 표적 사

이의 거리와 방위각이기 때문에 2D와 3D 트랙 모두 다음

과 같이 추정 상태변수를 거리와 방위각, 거리 변화량, 방
위각 변화량으로 변환 시킨다.
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또한 두 트랙간의 확률적 유사도를 구하기 위해서는 추

정 오차 공분산의 변환도 필요하므로 다음과 같이 자코비

안 성분을 각 트랙의 추정 오차공분산에 곱해줌으로써 계

산한다.
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
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
(7)

식 (3), (4), (7)에서 계산된 각 트랙의 변환 된 추정 상태

변수와 오차 공분산을 이용하여 다음과 같이 두 트랙 간의

유사도를 구한다.

 



 

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  (8)

식 (8)의 D는 상태변수 Dimension의 자유도를 가지는 카

이스퀘어 분포를 하는 값으로써 확률적인 문턱값의 설정이

가능하다. 위의 D값이 일정 문턱값 보다 큰 경우 두 트랙

은 동일 표적을 추적 중이지 않다고 판단하고 그 반대의

경우에는 두 트랙이 동일 표적을 추적 중이라고 판단한다.

IV. 2D와 3D 트랙 데이터 융합

앞에서 트랙 연관을 통해 동일 표적을 추적 중이라고 판

단된 2D와 3D 로컬 트랙의 융합을 위해 2D 로컬 트랙 정

보의 3D 정보로 변환 및 변환한 로컬 트랙 정보를 이용한

융합에 대해서 소개한다. 
1. 2D 트랙의 상태변수 변환

차원이 서로 다른 로컬 트랙을 이용하여 융합하기 위해
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그림 3. 3차원표적좌표계.
Fig. 3. The 3D coordinate system.

서는 두 트랙의 차원을 동일하게 맞춰 주어야 한다. 본 논

문에서는 2D 트랙 데이터의 차원을 3D로 변환하는 방법에

대해서 소개하고자 한다. 
먼저 3차원 표적에 대한 위 그림 3과 같은 좌표계를 생

각해보면

3차원 표적이 가지는  ,  , 축의 위치, 속도는 다음과

같이 표현할 수 있다. 

 











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
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cos cos
cos sin
sin (9)

 
×  (10)

위치 성분은 레이더와 표적 사이의 거리와 고각, 방위각

으로 계산이 가능하다. 식 (10)의 은 레이더에서 바라본

표적 방향의 속도를  , , 축으로 나타낸 성분으로써 레

이더와 표적 사이의 거리변화율 , 방위각  , 고각 를 이

용하여 다음과 같이 나타낼 수 있고,
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
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
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sin

(11)

×은 표적의 회전방향 속도를  , , 축으로 나타낸

성분으로써 먼저 는 방위각 변화율 와 고각 변화율  , 

그리고 각각  , 축이  , 가 작용하는 축과 이루는 각도

를 이용하여 표현할 수 있는데, 수평면에서 시계 반대방향

을 +로 본 방위각 로 인해 방위각 변화율 는 벡터의 외

적에 의한 방향으로 축에 작용하게 되고 밑에서 위로 올

라가는 방향을 +로 보는 고각 로 인해 고각 변화율 는

그림 3의  ′축 방향으로 작용하게 된다. 축과  ′축이 이

루는 각도는 축으로부터 시계 반대방향으로 볼 경우

에 방위각 를 더한 것과 같고 축과  ′축이 이루

는 각도는 축으로부터 시계 반대방향으로 볼 경우 

에 방위각 를 더한 것과 같기 때문에 의 , 축에 대

한 성분은 각각  cos ,  cos  으로

나타낼 수 있고 축에 대한 성분은 위에서 설명했듯이 

으로 표현된다. 은 레이더에서 바라본 표적의 거리 성분

을 , , 축으로 표현한 것으로써 와 은 다음과 같은

수식으로 정리할 수 있다.













 cos
 cos















 sin
 cos


(12)

      (13)

식 (12), (13)을 이용해서 두 벡터의 외적을 통해 표적의

회전방향 속도 × 은 다음과 같이 구할 수 있고, 

×   
  

 sin  cos 
  













 cos
 sin

 sin cos

(14)

식 (11)과 식 (14)을 이용한 표적의 속도는 다음과 같이

표현할 수 있다.



























coscos cos
cossin  sin
sin  sin cos

(15)

식 (9)와 식 (15)에서 정리한 3차원 표적에 대한 위치, 속
도 성분을 이용한 2D 트랙의 차원 변환은 다음과 같이 할

수 있다.
3차원 표적의 위치, 속도를 표현하기 위해 사용된 성분

들 중 2D 트랙의 추정상태변수로 계산할 수 있는 성분은

, , , 이기 때문에 2D 트랙의 차원 변환을 위해서는

3D 트랙을 이용하여 계산한 와 이 필요하다. 각 성분은

서로 차원이 다른 트랙의 추정 상태변수를 이용하여 다음

과 같이 계산할 수 있고,

             

            





(16)

              tan





 



            






 

 (17)

 tan











 




(18)

     


 


 

 

 





 

   (19)

계산한 각 성분을 이용해서 2D 트랙의 추정 상태변수를

3D 트랙으로 변환시킨 최종 변환 식은 다음과 같다.
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






























 cos cos
 cos sin
 sin

 cos cos cos
 cos sin  sin
 sin sin  cos

(20)

2. 2D 트랙의 오차공분산 변환

2D 트랙과 3D 트랙의 정보융합을 위해서는 식 (20)과
같이 2D 트랙의 추정 상태변수 변환 이외에도 추정 오차공

분산의 변환이 필요하다. 추정 오차공분산의 변환 과정은

다음과 같다.

식 (20)에서 계산한 추정 상태변수 은 2D 트랙과 3D 

트랙의 추정 상태변수로 계산되어지므로 을 다음과 같

이 표현할 수 있고

      (21)

   
 (22)

에 대한 오차공분산은 2D 와 3D 트랙이 서로 상관관

계가 없다고 가정할 경우 다음과 같이 표현할 수 있다.

 

















































 




 × 

×  

(23)

2D 트랙의 오차공분산을 3D 정보로 변환시킨 것을 

이라고 한다면 은 식 (21)의 를 로 편미분한 자

코비안(Jacobian)과 식 (23)의 를 이용하여 계산할 수 있

다. 를 로 편미분한 자코비안을 라고 할 경우 는


 

    
(24)

로 나타낼 수 있고, 최종적으로 은 식 (23)의 와 식

(24)의 를 이용하여 다음과 같이 구할 수 있다.

 
 (25)

이렇게 변환한 추정 오차공분산과 식 (20)의 변환한 추

정 상태변수를 이용하여 서론에서 언급한 분산식 정보융합

기법인 Convex Combination 융합 기법에 사용한다.
3. 2D 트랙을 이용한 정보 융합

각 센서의 트랙을 융합하기 위해서는 기본적으로 각 트

랙의 추정 상태변수 및 오차공분산의 성분이 동일해야 하

기 때문에 앞에서 소개한 2D에서 3D로의 트랙 정보 변환

이 필요했다. 3D 트랙과 2D에서 3D로 변환한 트랙의 정보

융합을 위해 서론에서 언급했듯이 본 논문에서는 분산식

융합 기법인 Convex Combination 융합 기법을 적용하였다.
Convex Combination 융합 기법은 센서 동기화 환경에서

사용되는 분산식 융합 기법 중 가장 간단한 융합 기법으로

써 각 트랙들이 서로 상관관계[7]가 없다는 가정 하에 필터

의 오차공분산을 가중치로 이용하여 상태변수를 융합하는

방법으로 융합에 사용되는 로컬 트랙의 개수에 따라 융합

수식의 변환 없이 사용 가능하다는 특징을 가진다. Convex 
Combination 융합 기법의 상태변수 및 오차공분산의 융합

수식은 다음과 같다.

  
  



 
   (26)

  




  



 
 






(27)

여기서  ,  는 각각 퓨전 트랙의 추정 상태변수와 오차

공분산을 의미하고,   ,  는 각각 로컬 트랙 의 추정

상태변수와 오차공분산을 의미한다. 
2D 와 3D 트랙을 융합하기 위해서 Convex Combination 

기법에 적용하려면 식 (26), 식 (27)에서 알 수 있듯이

Dimension 정보가 동일한 각 로컬 트랙의 추정 상태변수 & 
오차공분산이 필요하기 때문에 2.1절과 2.2절에서 소개한

트랙 변환 방법을 추정 상태변수 및 오차공분산에 적용하

여 수행하며 최종적으로는 2D 트랙을 3D로 변환시킨 추정

상태변수와 오차공분산을 이용하여 Convex Combination 융
합 기법을 수행한다.

본 논문의 트랙 Dimension 변환 및 정보융합 기법의 추

정 성능을 확인하기 위해 수행한 시뮬레이션에서는 각 센

서와 퓨전 센터가 필터 동역학 모델로 등가속도 모델을 사

용하였기 때문에 상태변수와 오차공분산의 성분에는 각 축

에 대한 가속도 성분이 포함되어 있다. 따라서 등가속도 모

델로 추정한 상태변수와 오차공분산의 성분 중 가속도 성

분을 제외한 위치, 속도에 대한 상태변수와 오차공분산만을

이용해서 Convex Combination 기법을 통해 트랙들을 융합

하였고, 융합 결과인 퓨전 트랙의 위치, 속도에 대한 시간

에 따른 RMSE를 통해 융합 성능을 확인하였다.

V. 시뮬레이션 연구

본 논문에서는 위에서 소개한 2D 트랙과 3D 트랙의 트

랙 연관과 2D 트랙의 3D로의 변환 및 변환시킨 트랙과 3D
트랙의 트랙 정보를 이용한 Convex Combination 융합 기법

의 성능을 분석하기 위해 아래와 같은 두 가지 표적 시나

리오에서 시뮬레이션을 해보았다. 각 시나리오 모두 두 레

이더는 ENU (East, North, Up) 방향으로   

에 같은 위치에 있다고 가정하고 각 레이더의 측정잡음 편

차는 2D 레이더가 거리 10m, 방위각 0.1o이고 3D 레이더가

거리 10m, 고각 & 방위각 0.1o이며 센싱 주기는 0.1초로 동

일하다. 필터 동역학 모델은 등가속도 모델을 사용하였다. 
2D와 3D 트랙이 동일 표적을 추적 중인지 판단하기 위한

문턱값 는 4자유도 카이스퀘어 분포에서 99.99%까지 포

함하는 범위인 25로 사용하였다. 필터 초기화 기법으로는

두 레이더 모두 Two Point Differencing [8] 기법을 이용하여

로컬 트랙을 초기화 했고, 퓨전 트랙의 경우 3D 레이더의

초기화된 로컬 트랙을 초기 퓨전 트랙으로 사용하였다. 시
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표 1. 시뮬레이션파라미터.
Table 1. Simulation parameter.

필터 동역학 모델 등가속도 모델

센서 주기 0.1 초
측정잡음편차

   

2D레이더: (10m, 0.1o)
3D레이더: (10m, 0.1o, 0.1o)

트랙 초기화 기법
2D와 3D 로컬 트랙 : TPD

퓨전 트랙 : 초기화 된 3D 트랙

트랙 연관 문턱값  25
정보융합 기법 Convex Combination

표 2. 시나리오1 표적정보.
Table 2. Target information in target scenario 1.

표적 초기위치(   ) (8.5km, 8.5km, 2km)
표적 속도 

표적 초기 자세 roll = pitch = 0o/ yaw = 225o

가속도 정보 없음

공정잡음 편차 

총 시뮬레이션 시간 40 초

그림 4. [시나리오 1] 레이더에서바라본표적의궤적.
Fig. 4. [scenario 1] Target trajectory as viewed from the radar.

그림 5. [시나리오 1] 몬테칼로 500회에대한시간에따른 2D와
3D트랙간의유사도D 평균값.

Fig. 5. [scenario 1] D value of between 2D track and 3D track 
over time.

뮬레이션 결과 분석을 위해서 레이더에서 바라본 표적의

시간에 따른 고각과 고각 변화율 및 몬테칼로 500회에 대

한 각 로컬 트랙 및 융합 트랙의 위치, 속도의 시간에 따른

RMSE 결과를 살펴보았다. 표 1은 시뮬레이션을 위한 파라

미터를 정리한 것이다.
1. 시나리오 1

2D와 3D 트랙의 변환 및 융합 알고리듬의 추정 성능을

분석하기 위해 다음과 같은 시나리오 환경에서 시뮬레이션

을 진행하였다.
최초 표적은 레이더에서 봤을 때 ENU 방향으로 (8.5km, 

8.5m, 2km)에서 250m/s의 속력으로 레이더를 향해 고도의

변화 없이 접근한다. 시뮬레이션 처음부터 끝까지 표적의

기동은 없으며 총 시뮬레이션 시간은 40초 이다. 공정잡음

편차는 으로 가속도 성분을 가진다. 표 2는 시나리

오 1의 표적 정보를 정리한 것이다.

그림 4는 레이더에서 바라본 시나리오 1 표적의 궤적을

도시한 것이다.
그림에서도 볼 수 있듯이 표적이 레이더가 존재하는 위

치로 고도의 변화 없이 접근하기 때문에 시간이 지남에 따

라 레이더에서 본 표적의 고각이 점점 증가할 것이라는 것

을 알 수 있다.
다음은 3D 트랙과 2D 트랙을 이용하여 계산한 트랙간의

유사도 D값의 몬테칼로 500회에 대한 평균 값을 시간에 따

라 도시한 것이다.
그림 5를 보면 2D와 3D 트랙간의 평균 유사도 D값이

시간에 따른 전 구간에서 문턱값 25보다 낮게 나옴을 확인

할 수 있다. 이것은 전체 시뮬레이션 동안 두 트랙이 동일

표적을 추적한다고 판단하였음을 의미한다. 그림 5의 35초
이후 구간을 보면 레이더에서 바라본 표적의 고각이 증가

할수록 2D 트랙의 위치와 속도 오차가 증가하여 두 트랙간

의 유사도가 증가함을 확인할 수 있다.
다음은 3D 트랙의 추정 결과와 2D 트랙의 추정 결과를

3D로 변환한 결과 그리고 두 결과를 융합한 트랙의 추정

결과의 RMSE (Root Mean Square Error)를 시간에 따라 도

시한 것으로써 센서 주기가 짧음에 따른 초기 트랙의 속도

추정 오차가 굉장히 크기 때문에 추적이 시작되고 5스캔
이후의 결과부터 도시하였다.

그림 6, 7의 시간에 따른 RMSE 결과를 보면 거리와 각

도 측정잡음 편차가 동일한 두 레이더의 추정 성능은 표적

과 레이더 사이의 수평거리가 고도 차이에 비해 많이 떨어

져있는 구간에서 3D 레이더의 트랙과 변환 과정을 거친

2D 레이더의 트랙이 유사한 추정성능을 보임을 알 수 있지

만 표적이 레이더에 근접하여 표적과 레이더 사이의 수평

거리와 고도 차이가 거의 비슷한 구간에서는 3D로 변환한

트랙의 추정 오차가 증가함을 알 수 있다. 퓨전 트랙의 융

합 성능을 보면 두 트랙을 융합한 결과가 단일 레이더의
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그림 6. [시나리오 1] 시간에따른각트랙의위치RMSE.
Fig. 6. [scenario 1] The range RMSE  of each tracks over time.

그림 7. [시나리오 1] 시간에따른각트랙의속도RMSE.
Fig. 7. [scenario 1] The velocity RMSE of each tracks over time.

표 3. 시나리오2 표적정보.
Table 3. Target information in target scenario 2.

표적 초기위치(  ) (12km, 15km, 2km)
표적 속도 

표적 초기 자세 roll = 0o/ pitch = 3o/ yaw = 210o

가속도 정보 15 ~ 25초: 좌측 2G 기동

공정잡음 편차 

총 시뮬레이션 시간 40 초

그림 8. [시나리오 2] 레이더에서바라본표적의궤적.
Fig. 8. [scenario 2] Target trajectory as viewed from the radar.

그림 9. [시나리오 2] 몬테칼로 500회에대한시간에따른 2D와
3D트랙간의유사도D 평균값.

Fig. 9. [scenario 2] D value of between 2D track and 3D track 
over time.

추정 성능보다 더 좋아짐을 볼 수 있지만 3D로 변환한 트

랙의 추정 오차가 증가하는 구간에서는 퓨전 트랙의 추정

오차도 증가함을 볼 수 있다. 또한 그림 6과 그림 7을 비교

하면 2D에서 3D로 변환한 트랙의 위치 성분은 속도 성분

에 비해 비교적 적은 수의 추정 파라미터로 계산이 되기

때문에 표적이 레이더에 접근함에 따른 고각의 변화에 상

대적으로 덜 민감함을 알 수 있다.
2. 시나리오 2

기동 표적에 대한 추정 성능을 보기 위해 다음과 같은

시나리오에서 시뮬레이션을 진행하였다.
최초 표적은 레이더에서 봤을 때 ENU 방향으로 (12km, 

15km, 2km)에서 250m/s의 속력으로 레이더를 향해 접근한

다. 표적이 레이더를 향해 이동하기 때문에 시간에 따라서

레이더와 표적 사이의 고도차이가 줄어들게 되며 시나리오

처음부터 15초까지 등속도로 이동하다가 15 ~ 25초 사이에

좌측으로 2G 기동을 수행하고 이후 시뮬레이션 끝까지 등

속도로 레이더를 향해 비행한다. 총 시뮬레이션 시간은 40

초 이며 공정잡음편차는 으로 가속도 성분을 가진다. 
표 3은 시나리오 2의 표적 정보를 정리한 것이다.

그림 8은 레이더에서 바라본 시나리오 2 표적의 궤적을

도시한 것이다.
시나리오 2 역시 시나리오 1과 비슷하게 시간이 지남에

따라 표적이 레이더에 접근하기 때문에 레이더에서 바라보

는 표적의 고각이 시간이 지남에 따라 증가하게 된다.
다음은 3D 트랙과 2D 트랙을 이용하여 계산한 트랙간의

유사도 D값의 몬테칼로 500회에 대한 평균 값을 시간에 따
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그림10. [시나리오2] 시간에따른각트랙의위치RMSE.
Fig. 10. [scenario 2] The range RMSE  of each tracks over time.

그림11. [시나리오2] 시간에따른각트랙의속도RMSE.
Fig. 11. [scenario 2] The velocity RMSE of each tracks over time.

라 도시한 것이다.
그림 9를 보면 시나리오 1과 같이 2D 와 3D 트랙간의

평균 유사도 D값이 시간에 따른 전 구간에서 문턱값 25보
다 낮게 나옴을 확인 할 수 있기 때문에 시나리오 2도 시

뮬레이션을 진행하는 동안 두 트랙이 동일 표적이라고 판

단하였음을 알 수 있다.
다음은 각 트랙의 추정 결과의 RMSE(Root mean square 

error)를 시간에 따라 도시한 것으로써 시나리오 1과 마찬가

지로 센서 주기가 짧음에 따른 초기 트랙의 속도 추정 오

차가 굉장히 크기 때문에 추적이 시작되고 5스캔 이후의

결과부터 도시하였다.
그림 10, 11의 시간에 따른 RMSE 결과를 보면 표적의

기동이 존재하는 경우에도 시나리오 1과 마찬가지로 3D 레
이더의 트랙과 변환 과정을 거친 2D 레이더의 트랙의 추정

성능이 유사함을 볼 수 있고 두 트랙을 융합한 결과가 단

일 레이더의 추정 성능보다 더 좋아짐을 볼 수 있다.

VI. 결론

본 논문에서는 2D 와 3D 레이더의 로컬 트랙 융합을 위

해 2D 로컬 트랙 정보의 3D 정보로 변환하는 방법과 변환

한 트랙 정보를 이용하여 정보융합에 적용하는 방법에 대

하여 소개하고, 소개한 알고리듬의 추정 성능을 확인하기

위해 시뮬레이션을 수행하였다. 3D 트랙 추정치를 이용한

2D 트랙의 차원 변환은 2D 레이더에서 바라본 표적의 수

평 거리가 고도보다 많이 커서 고도의 영향이 작을 경우

변환한 트랙은 좋은 추정 성능을 가졌지만, 표적이 2D 레
이더에 가까워질수록 추정오차가 커지는 것을 확인했다. 그
리고 두 트랙의 융합 결과는 단일 레이더의 추정 결과보다

성능이 좋은 것을 확인했지만 표적과 레이더의 수평 거리

차이가 짧아질수록 추정오차가 증가하는 것을 확인할 수

있었다. 추후에는 알고리듬 계산 시간 단축을 위한 연구 및

표적과 레이더의 거리가 짧아지는 경우 추정 성능을 유지

하는 방법에 대해 연구를 수행할 예정이다.
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