
 

基于角度引导Transformer融合网络的多站协同目标识别方法
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摘要：多站协同雷达目标识别旨在利用多站信息的互补性提升识别性能。传统多站协同目标识别方法未直接考虑

站间数据差异问题，且通常采用相对简单的融合策略，难以取得准确、稳健的识别性能。该文针对多站协同雷达

高分辨距离像(HRRP)目标识别问题，提出了一种基于角度引导的Transformer融合网络。该网络以Transformer

作为特征提取主体结构，提取单站HRRP的局部和全局特征。并在此基础上设计了3个新的辅助模块促进多站特

征融合学习，角度引导模块、前级特征交互模块以及深层注意力特征融合模块。首先，角度引导模块使用目标方

位角度对站间数据差异进行建模，强化了所提特征与多站视角的对应关系，提升了特征稳健性与一致性。其次，

前级特征交互模块和深层注意力特征融合模块相结合的融合策略，实现了对各站特征的多阶段层次化融合。

最后，基于实测数据模拟多站场景进行协同识别实验，结果表明所提方法能够有效地提升多站协同时的目标识别

性能。
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Abstract: Multistation cooperative radar target recognition aims to enhance recognition performance by

utilizing the complementarity between multistation information. Conventional multistation cooperative target

recognition methods do not explicitly consider the issue of interstation data differences and typically adopt

relatively simple fusion strategies, which makes it difficult to obtain accurate and robust recognition

performance. In this study, we propose an angle-guided transformer fusion network for multistation radar High-

Resolution Range Profile (HRRP) target recognition. The extraction of the local and global features of the
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single-station HRRP is conducted via feature extraction, which employs a transformer as its main structure.

Furthermore, three new auxiliary modules are created to facilitate fusion learning: the angle-guided module, the

prefeature interaction module, and the deep attention feature fusion module. First, the angle guidance module

enhances the robustness and consistency of features via modeling data differences between multiple stations and

reinforces individual features associated with the observation perspective. Second, the fusion approach is

optimized, and the multilevel hierarchical fusion of multistation features is achieved by combining the

prefeature interaction module and the deep attention feature fusion module. Finally, the experiments are

conducted on the basis of the simulated multistation scenarios with measured data, and the outcomes

demonstrate that our approach can effectively enhance the performance of target recognition in multistation

coordination.

Key words: Multistation cooperative radar target recognition; High-Resolution Range Profile (HRRP); Angle-

guided; Attention feature fusion; Transformer fusion network

 1    引言

雷达高分辨距离像(High-Resolution Range Profile,

HRRP)是基于宽带雷达信号获取的目标散射点子

回波在雷达射线方向上投影的向量和，包含了大量

与目标尺寸、目标物理结构、散射点分布相关的信息。

其中，HRRP的起伏反映了目标散射结构沿雷达视

线方向的分布情况，HRRP的峰值反映了散射结构的

强弱。此外，相较于二维的合成孔径雷达图像，一维

HRRP数据具有获取容易、需要的存储资源少等特

点。这使得HRRP在雷达自动目标识别(Radar Automa-

tic Target Recognition, RATR)领域有着广泛的应用。

现阶段，基于HRRP的雷达目标识别技术主要

以单雷达获取的回波作为主要数据来源，以深度网

络等方法作为主要特征提取模块，配合分类器实现

对未知目标的类别判断[1–3]。但是，随着应用场景

不断趋于复杂，基于单雷达的HRRP目标识别系统

逐渐无法满足复杂场景的性能需求，识别准确性和

可靠性难以保证。针对这一问题，多站协同目标识

别技术提供一种解决思路。其通过多部雷达在相同

时刻对同一目标从不同距离、不同视角进行观测，

利用多站数据之间的信息互补特性，能够实现更加

准确、稳健的目标识别[4–7]。

多站协同目标识别主要涉及雷达信息融合处理

技术，根据融合模块在信息流中所处的位置，可进

一步划分为数据融合、特征融合、决策融合。如

图1所示，上述3种融合方式分别通过输入数据维度

拼接、中间隐层特征拼接、输出识别概率加权的方

式实现了多站雷达协同识别。

近些年，复杂场景下的多站协同目标识别方法

逐渐成为RATR领域的研究重点[8–12]。文献[13]提出

了一种基于特征拼接的双雷达微动特征融合识别方

法，该方法将两个不同角度的雷达传感器获得的雷

达数据分别进行特征提取，将提取到的双雷达微动

特征进行融合，最后利用支持向量机进行分类。文

献[14]提出了一种基于多雷达传感器融合行人识别

方法，该方法首先对多雷达接收到的回波进行时空

对齐和数据关联，实现对行人和骑行者进行自动检

测、跟踪和分类。文献[15]研究了多雷达传感器网

络中目标决策融合问题，该研究将决策融合问题建

模为一个多输入多输出(Multi-Input Multi-Output,
MIMO)系统，提出了MIMO融合规则。上述研究

结果表明：利用多角度或者多站点的雷达观测的回

波信号协同识别，有助于提高目标识别的准确性与

稳健性。然而，现阶段的多站协同目标识别方法缺

乏对站间数据关联性和差异性的建模，在站间数据

差异大时，往往难以取得较好的识别性能。此外，

现有方法的融合策略较为简单，多采用数据拼接、

特征拼接、加权决策等方法，难以实现多站信息的

充分利用，一定程度上限制了现有多站协同目标识

别方法的性能提升。

针对上述问题，本文提出了一种基于角度引导

Transformer融合网络的多站HRRP协同识别方

法。首先，该方法采用Transformer结构作为特征

提取器，利用其突出的长距离依赖关系提取能力，

提取HRRP数据自身的时序特性和空间结构相关

性，获得表征目标结构特性的回波特征。其次，针

对多站数据差异大的问题，本文设计了角度引导模

块。该模块以目标方位角度作为辅助信息，对多站

数据差异进行建模，一方面强化了所提特征与目标

方位的关系，提升了模型抵抗扰动的能力，使得提

取到的特征更加稳健；另一方面，利用方位角度在

多站隐层特征间构建非线性映射，使经角度引导模

块修正后的各站特征在隐空间内具有较好的一致

性，缓解了由多站数据差异性大引起的融合识别性

能不足的问题。然后，针对现有方法融合策略简

单、难以实现多站信息充分利用的问题，本文从多

阶段特征融合的角度，设计了前级特征交互模块和
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深层注意力特征融合模块，实现了对各站特征在特

征提取各个阶段的层次化融合。最后，基于实测数

据设计了多站仿真实验，实验结果表明：本文方法

可以有效实现多站HRRP特征融合，获得优于单站

以及常规融合方法的识别性能。

 2    多站协同识别模型

 2.1  模型概述

本文提出了一种基于角度引导Transformer融

合网络的多站HRRP协同识别方法，整体结构如图2
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图 1 融合网络结构示意图

Fig. 1  Schematic of different fusion network structures
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所示。模型可分为单支路特征提取部分与多支路特

征融合部分。在单支路特征提取部分，首先对每一

部雷达获取的HRRP进行数据预处理，将输入HR-
RP进行模2范数归一、对齐消除幅度敏感性和平移

敏感性。其次，将预处理后的单个HRRP样本进行

子序列划分、映射并添加位置编码。然后，利用级

联的两个Transformer层提取HRRP特征。最后，

使用角度引导模块对各支路中与目标方位相对应的

特征进行增强。在多支路特征融合部分，首先使用

前级特征交互模块对各站HRRP特征进行特征学习

阶段的融合。这种早期融合策略使每一支路提早获

得其余支路的信息，降低后续融合任务的难度。然

后，利用深层注意力特征融合模块的自注意力机制

对多站特征进行交互，获取各站特征间的相互依赖

关系，然后根据依赖关系的强弱进行自适应的多站

特征融合。最后，使用分类层对融合特征进行分

类，获得预测的目标类别。

 2.2  数据预处理

r = [r1, r2, ..., rL]T ri

x = |r| = [x1, x2, ..., xL]
T

x

xnorm ∈ R1×L

由于HRRP的方位敏感性、幅度敏感性和平移

敏感性会对模型提取稳健的目标特征产生一定影

响[16]，因此，需对HRRP进行归一和对齐预处理，

减弱HRRP敏感性造成的影响。以单支路为例，复

HRRP数据用 表示，其中 表示

第i个距离单元的子回波，L表示距离单元总数。对

复HRR P数据取幅值，得到实HRR P数据

。针对幅度敏感性，本文

采取模2范数归一对实HRRP数据 进行处理，得到

幅度归一化后的HRRP样本 ，即

xnorm =
x√√√√ L∑

l=1

x2
l

(1)

xnorm

xalign ∈ R1×L

xnorm

本文使用重心对齐方法克服平移敏感性。对

进行循环移位操作，使其重心位于距离窗的中心位

置，得到重心对齐后的HRRP样本 。

的重心G可通过式(2)进行计算：

G=

L∑
l=1

l · x̃l

L∑
l=1

x̃l

(2)

x̃l xnorm其中， 表示 中第l个距离单元的幅度值。

xalign

xalign

N=L/P xalign

x′
align ∈ RN×P

为了使用Transformer模块捕获目标局部子结

构的特征，还需要对 进行切分映射并添加位置

编码，如图3所示。 的划分方式需要综合考虑

雷达距离分辨率、目标子结构描述粒度以及模型计

算复杂度的影响。设P为每个HRRP子序列的长

度， 为划分的HRRP子序列个数，将

划分为多个子序列后可表示为 ：

x′
align =

[
x1
P ;x

2
P ; ...;x

i
P ; ...;x

N
P

]
, i = 1, 2, ..., N (3)

xi
P ∈ R1×P xi

P

xi
P x′

align

xemb

其中， 。然后，对划分后的每个子序列

进行输入编码，将 编码为D维的向量。 经过

输入编码后得到 ，即

xemb =
[
x1
PE;x2

PE; ...;xi
PE; ...;xN

P E
]

(4)

E ∈ RP×D xi
PE ∈ R1×D

xemb ∈ RN×D

其中， 表示输入编码器， 表

示子序列编码， 表示编码后的HRRP。

本文用一个线性全连接层实现输入编码器，且所有

子序列共享一个输入编码器。

xcls ∈ R1×D

同时，为了无偏向性地对HRRP的每个子序列

上的信息进行聚合，在HRRP子序列前添加一个聚

合向量 ，用于在深层注意力特征融合模

块中聚合各站HRRP的特征。其次，为了充分利用

HRRP子序列的空间位置关系，本文为聚合向量和
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图 2 角度引导Transformer融合网络结构

Fig. 2  Angle guided Transformer fusion network framework
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xemb中每一个HRRP子序列添加可学习的时序位置

编码，即

xin = [xcls;x
1
PE;x2

PE; ...;xN
P E] +Epos (5)

Epos ∈ R(N+1)×D xin ∈
R(N+1)×D

其中， 表示位置编码矩阵，

表示预处理模块的输出，同时也作为第

1个Transformer层的输入。

 2.3  Transformer模块

HRRP子序列是对目标局部子结构的描述，本

文使用Transformer提取目标局部子结构内部以及

子结构之间的特征。Transformer是一种具有注意

力机制的模型，近年来已经在多个领域展现出了卓

越的性能，并在序列建模问题中逐渐取代了现有的

CNN, RNN等模型[17,18]。相比之下，CNN结构难以

在浅层堆叠时获取全局相关性，RNN结构难以建

模长序列的远距离依赖关系。而Transformer结构

具有较优的长程依赖关系表征能力，可以利用自注

意机制捕捉各个HRRP子序列的局部相关性和全局

相关性。Transformer模块由层归一化、多头自注

意力层以及前馈层构成，如图4所示。下面详细介

绍每一层的功能与作用。

xin

Transformer模块中层归一化的位置会影响训

练时的稳定性，pre-norm[19]将层归一化操作放在残

差连接操作之前进行，能在网络层数较深时更好地

防止模型的梯度爆炸或者梯度消失。因此，在这里

采用pre-norm对输入序列 进行层归一化，即

z̄= LN(xin) (6)

z̄ xin

LN

其中， 表示对 进行层归一化得到的输出，

表示层归一化。

z̄

dq Q dk K dv

V Q K√
dk softmax

V

Transformer模块中多头自注意力层用于对各

输入序列局部与全局关系的捕捉，提取长距离依赖

特征，增强了模型捕获HRRP回波的复杂起伏变

化、HRRP子序列间结构相关性的能力。多头注意

力层的具体实现如下：首先将 分别进行3次线性映

射，得到 维的查询矩阵 ,  维的键矩阵 和

维的值矩阵 ，通过计算查询矩阵 和键矩阵 的

乘积，并除以缩放因子 ，然后应用 函

数获得注意力权重，依注意力权重对值矩阵 进行

加权即可得到自注意力输出，如式(7)：

Attention(Q,K,V ) = softmax
(
QKT

√
dk

)
V (7)

Q=z̄Wq K=z̄Wk V =z̄Wv Wq ∈ RD×dq

Wk ∈ RD×dk Wv ∈ RD×dv dq=dk=dv

Q K V

其中， ,   ,  ,  ,
,   ,   。为进一步

获得多头注意力，需要使用多个独立的注意头将上

述查询矩阵 、键矩阵 和值矩阵 分别投影到多

个特征子空间，然后对每个子空间按照自注意力机

制计算对应的自注意力结果，最后将不同子空间的

结果进行拼接即可得到多头注意力机制输出，如

式(8)：

fMSA = Concat(head1, head2, ..., headh) (8)

headi = Attention(QWQ
i ,KWK

i ,V W V
i )

WQ
i ∈ RD×dQ WK

i ∈ RD×dK

W V
i ∈ RD×dV

其中， ,  h

表示注意力头的数目， ,  ,

。

Transformer模块中前馈层包含一个多层感知

器，能够将输入映射到一个高维隐空间，再从高维

隐空间映射回原空间，对输入在隐空间进行了特征

提取及筛选。前馈层的输出表示如式(9)：

 

对预处理后的HRRP分块

输入编码

+ + + + + + + +

0 1 2 3 4 5 6 7 8

cls

位置编码

+

 
图 3 切分映射及位置编码

Fig. 3  Patch embedding and positional embedding

 

层归一化

多头注意力层

+

层归一化

前馈层

+

 
图 4 Transformer模块

Fig. 4  The Transformer module
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fFFN = MLP(LN(fMSA + z̄)) (9)

LN(fMSA + z̄)

MLP

其中， 作为前馈层的输入，同样也是

多头注意力机制的输出与短路连接的特征相加后经

过层归一化后的特征， 表示包含了两层全连接

层的多层感知器。整体Transformer模块的最终输

出表示如式(10)：

Transformer (xin) = fFFN + fMSA (10)

Transformer (·)其中， 表示一个Transformer层。

 2.4  角度引导模块

多站融合是为了充分利用多站在不同视角对目

标进行观测的信息多样性，从而提升识别性能。然

而，不同的观测视角使得多站接收的数据间差异通

常较大，直接融合往往难以取得较好的效果。目标

方位角度为目标运动方向与雷达视线的夹角，各站

的观测视角对应不同的目标方位角度，故可以使用

目标方位角度描述多站数据的差异。因此，本文针

对各站数据差异较大这一问题，设计了角度引导模

块。一方面，通过对每个雷达站的HRRP特征提取

过程引入与之对应的目标方位角度，能强化所提特

征与目标方位角度的对应关系，提升了模型抵抗扰

动的能力，有利于提取相对稳健的目标特征。另一

方面，根据之前的研究[20,21]，不同视角下的目标回

波之间存在映射关系，利用方位角度编码在多站隐

层特征构建非线性映射，提升了各站特征在隐空间

的一致性，能够缓解数据差异性引起的融合困难的

问题。

f

γ(a)

角度引导模块的输入由多层Transformer模块

的输出特征 和目标HRRP对应的方位角度a两部分

构成，其结构如图5所示。首先，通过角度编码模

块对a进行线性编码，编码模块由两个全连接层构

成，输出 表示为

γ(a) = (aW1 + b1)W2 + b2 (11)

W1 W2 b1 b2

ℜ

ℜ
f

f

其中， ,  ,  和 分别表示两次线性变换的权

重和偏置。然后，基于卷积模块的映射函数 将

Transformer层输出特征进行特征映射。映射函数

包括两个卷积层，一个批归一化层，一个GELU
激活层。第1个卷积层将输入特征 的特征通道数

增大到原先的两倍，第2个卷积层的输出通道数与

输入特征 保持一致。特征映射过程表示为

ℜ(f) = 1D-Conv(GELU(BN(1D-Conv(f)))) (12)

BN 1D-Conv(·)
GELU GELU(x) =

x · Φ(x) Φ(x)

f

fout

其中， 表示批归一化， 表示一维卷积

操作，非线性激活 的表达式为

，其中 为高斯分布的累积概率分布。

最后，将经过映射的特征与角度编码相乘并使用残

差连接将其与输入特征 求和。角度引导层输出特

征 可表示为

fout = f + ℜ (f) · γ(a) (13)

 2.5  前级特征交互模块

传统特征融合方法是将单站HRRP特征提取模

块输出的特征进行融合，这种融合方法仅对深层特

征进行了融合，未考虑各输入浅层特征之间的关

系。如果在特征提取的较早阶段加入特征交互，则

能提前对目标进行多方面描述，降低后续特征融合

任务的难度。因此，本文方法从模型多阶段特征融

合的角度，设计了前级特征交互模块和深层注意力

特征融合模块，实现了对多站特征在特征提取过程

中多阶段层次化的融合。前级特征交互模块如图6
所示，通过将特征融合的时机前移，使得模型在浅

层特征提取时就可以与来自其他雷达的浅层特征进

行关联学习。

此处以三站交互为例，介绍前级特征交互模块

 

1D-Conv
(1×5)

1D-Conv
(1×5)

角度a

特征f +

×

FC FC

角度编码模块

BN GELU

g(a)

R(f )

f+g(a)·R(f )
 

图 5 角度引导模块

Fig. 5  The angle guided module
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f
(1)
out f

(2)
out f

(3)
out

的具体流程。前级特征交互模块的输入特征为各站

角度引导层的输出 ,  ,  ，其中，上标代表

站序号。前级特征交互模块的输出可表示为

f
(1)
intera1 = w11f

(1)
out + w21f

(2)
out + w31f

(3)
out

f
(2)
intera1 = w12f

(1)
out + w22f

(2)
out + w32f

(3)
out

f
(3)
intera1 = w13f

(1)
out + w23f

(2)
out + w33f

(3)
out

 (14)

f
(1)
intera1 f

(2)
intera1 f

(3)
intera1

w11 w12 w13 w21 w22

w23 w31 w32 w33

f
(1)
intera2 f

(2)
intera2 f

(3)
intera2

其中， ,  ,  分别表示前级特征交互

模块输出的3个交互特征， ,  ,  ,  ,  ,
,  ,  ,  为各站特征交互时的权重。本文

方法在特征提取阶段设计了两个前级特征交互模

块，使得各站特征交互更为充分。第1个特征交互

的输出经过一层Transformer层后，作为第2个前级

特征交互模块的输入。第2个特征交互模块输出分

别用 ,  ,  表示。

 2.6  深层注意力特征融合模块

在多站协同目标场景下，多站特征融合是实现

稳健、准确识别的关键。本文设计的多阶段特征融

合除了对多站特征进行加权的前级特征交互外，还

设计了深层注意力特征融合模块，模块具体结构如

图7所示。该模块主要利用站间多视角特征的互补

性，通过自注意力机制对站间特征的相关性建模，

根据获取的站间特征的相互依赖关系强弱，实现模

型深层阶段的自适应特征融合，获得更加准确的识

别结果。

f
(1)
intera2 ∈ R(N+1)×D

深层注意力特征融合模块的输入为第2个前级

特征交互模块输出的交互特征 ,

f
(2)
intera2 ∈ R(N+1)×D f

(3)
intera2 ∈ R(N+1)×D,   。首先，经

特征提取获得的多站特征处于各自的特征空间，在

注意力特征融合前需要将各站特征经过一个共享的

深层映射层映射到同一高维特征空间，即

fin1 = Linear(LN(f (1)
intera2[cls]))

fin2 = Linear(LN(f (2)
intera2[cls]))

fin3 = Linear(LN(f (3)
intera2[cls]))

 (15)

f
(1)
intera2[cls] ∈ R1×D f

(2)
intera2[cls] ∈ R1×D

f
(3)
intera2[cls] ∈ R1×D

cls

Linear(·)

其 中 ， ,   ,

分别表示上述输入交互特征的

聚合头对应位置的特征，该特征聚合了输入HR-
RP上每个子序列上的信息； 表示线性层。

fin1 ∈ R1×B fin2 ∈ R1×B fin3 ∈ R1×B

out

然后，利用Transformer层的自注意力机制对

多站特征 ,  ,  间的

相关性进行建模，B为深层映射后高维特征空间的

维度。由于多站特征融合的输出应与输入次序无

关，所以此处没有对多站特征添加位置编码，使得

特征融合所用的Transformer具有置换不变性。接

着利用平均池化对交互后的特征进行处理，获得最

终的融合特征。深层注意力特征融合层的输出

可表示为

out= Avgpooling(Transformernp([fin1,fin2,fin3])
(16)

[fin1,fin2,fin3] ∈ R3×B

Transformernp(·)
Avgpooling(·)

其中， 表示将多站拼接后作为

输入， 表示置换不变Transformer

层， 表示平均池化操作。最后，使用

分类头对融合特征out进行目标类别的预测，得到

识别结果。

考虑到多站协同场景下的融合识别，提出模型

应具备对站间输入顺序变化不敏感的特性，即模型

应需要具备置换不变性。传统的序列神经网络，如

RNN对输入序列的顺序比较敏感，难以实现输入

数据无序性的相关性建模。然而，本文所用的置换

不变Transformer则可以很好地符合这一特性。置

换不变Transformer与用于特征提取的Transformer
层的对比如图8所示。特征提取阶段利用Transformer
进行HRRP特征提取时，对HRRP子序列引入了额
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图 6 前级特征交互模块

Fig. 6  The pre-feature interaction module

 

深
层
映
射
层

Concat 平均池化
置换不变
Transformer

f intera2[cls]
(1)

f intera2[cls]
(2)

f intera2[cls]
(3)

out

 
图 7 深层注意力特征融合模块

Fig. 7  The deep attention feature fusion module
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外的位置编码，这些位置编码记录了HRRP子序列

间的相互位置关系，使得Transformer能够建模这

种时序相关性，实现局部与全局的特征提取，如

图8(a)所示。然而，置换不变Transformer通过舍

弃位置编码操作，实现无序数据间的相关性建模，

使得多站融合输出结果与输入的各站HRRP特征顺

序无关，如图8(b)所示。

 3    实验及结果分析

 3.1  目标数据与实验设置

实验中所用实测数据来自单部雷达采集的某一

航线的5型目标回波，雷达参数如表1所示。数据采

集过程中，目标的径向距离变化范围为40～100 km，
方位角变化范围为2°～50°。然后，将测量到的数

据依目标距离、方位角的变化划分为3段，分别用

每段数据作为各雷达站的观测数据。其中，各站观

测数据中目标的距离变化范围约为20 km，方位角

变化范围约为16°。本文通过以上方式模拟三站场

景进行协同识别实验。

实验中所观测的目标共包含5型民航客机，各

类目标的物理参数如表2所示。图9展示了模拟三站

场景对应的HRRP，图中每一行分别代表不同型号

的飞机，每一列分别代表不同的雷达站点。可以看

出同一目标在不同视角下观测到的HRRP之间存在

明显差异，因此在多站协同条件下可以获得更多与

目标相关的信息。

实验中，对每类目标分别采集不同架次的多批

次数据，并按采集批次划分训练集和测试集。每个

站点的训练集包含13349个样本，测试集包含12314
个样本，每个HRRP样本维度为256维，各型目标

的训练与测试样本数如表3所示。

w11 w22 w33

实验中的所有方法均在单张RTX 3090显卡上

使用Pytorch实现，训练损失函数采用交叉熵损失，

优化器采用AdamW[22]，初始学习率设置为1E–3，
训练轮次设置为200，训练批量大小设置为64，子

序列长度P为32，输入编码维度D设置为128，前级

特征交互模块中主支路权重 ,  ,  均设置为

0.6，其余支路权重设置为0.2，实验中的相关参数

配置如表4所示。

 3.2  实验结果及分析

为了评估所提方法在多站协同识别场景下的有

效性，本文选取了多种方法进行了识别性能对比。

对比方法包括基于卷积神经网络(Convolutional
Neural Networks, CNN)模型的单站识别方法、基

于CNN的数据融合方法[23]、基于CNN的特征融合

方法[24]、基于CNN的决策融合方法[25]、基于Trans-
former的单站识别方法、基于Transformer的特征

融合方法。其中，CNN单站识别方法由3层卷积层

和两层全连接层构成，3层卷积层的通道数分别为

8, 16, 32，卷积核大小均为1×5，步长为1，全连接

层神经元数目分别是512和5。基于CNN模型的多

站协同识别方法在单站CNN模型的基础上分别构

建以数据拼接为输入的数据融合识别方法、以特征

拼接的特征融合识别方法和以单站预测概率加权的

表 1 雷达参数

Tab. 1  Parameters of radar

参数 数值

信号带宽 400 MHz

距离分辨率 0.375 m

表 2 目标物理参数

Tab. 2  Parameters of targets

飞机型号 机身长度(m) 翼展宽度(m) 机高(m)

A320 37.57 34.10 11.76

A321 44.51 34.09 11.76

A330-2 58.80 60.30 17.40

A330-3 63.60 60.30 16.85

A350 66.80 64.75 17.05

 

HRRP
输入

Transformer
输出

位
置
编
码

多站特征
输入

fin1Î1×B fin2Î1×B fin3Î1×B

Transformer
输出

(a) Transformer特征提取
(a) Transformer module in feature extraction

(b) 置换不变Transformer多站特征融合
(b) Permutation invariant Transformer module

in multistation feature fusion 
图 8 置换不变Transformer与Transformer特征提取层对比图

Fig. 8  Comparison of permutation invariant Transformer in

feature fusion and Transformer in feature extraction

第 3期 郭  帅等：基于角度引导Transformer融合网络的多站协同目标识别方法 523



决策融合识别方法。基于Transformer模型的单站

识别方法使用3层Transformer层提取特征，两层全

连接层用于最终识别。基于Transformer模型的特

征融合方法将每个站的第3层Transformer层的输出

特征进行拼接，作为本文基线方法。所有方法均在

同一设备、相同超参数设置下完成。表5为所提方

法与其他方法的识别结果对比。

从表5可以看出，本文方法能够提取高质量的

表征目标特性的特征，并通过前级特征交互和深层

表 3 数据集样本分布

Tab. 3  Dataset samples distribution

飞机型号 训练样本数 测试样本数

A320 2636 2594

A321 2482 2398

A330-2 2556 2569

A330-3 2785 2572

A350 2890 2181
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图 9 模拟多站场景的目标HRRP

Fig. 9  Target HRRP examples for simulating multistation scenarios
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注意力特征融合模块有效利用各站观测数据的互补

性，从而在所有方法中获得了最优的识别性能，识

别率达到96.90%。在单站识别方法中，基于CNN
模型的单站识别方法的最优识别率为90.71%，基于

Transformer的单站识别方法的最优识别率为93.21%。
本文方法相较二者分别提升了6.19%和3.69%。对

比各单站识别方法，由于Transformer模型能够在

关注HRRP局部结构信息的同时关注HRRP的全局

结构信息，具有优于CNN模型的特征表达能力，

所以基于Transformer的单站方法的识别率全面优

于对应的基于CNN的单站方法的识别率。在多站

协同识别方法中，基于CNN模型的多站协同识别

方法在使用决策融合时取得最优90.96%的识别率，

基于Transformer模型的特征融合方法的识别率为

93.60%，本文方法相较二者分别提升了5.94%和3.30%。
通过对比多站协同识别结果和单站识别结果，可以

看出多站协同识别方法可以从额外的数据中获得更

多的关于目标的信息，有效提升识别性能。本文方

法进一步通过使用多阶段融合策略改善了传统融合

方法融合能力不足的问题，获得了显著的识别性能

提升。

表5还给出了各方法的参数量及计算量的对比。

本文方法的参数量低于基于CNN模型的多站融合

方法，计算量与其相当，而识别性能却有着明显提

升，进一步表明了本文方法的优越性。

图10为本文方法对应的测试混淆矩阵。可以看

出，本文方法对A320, A321的识别性能最好，识别

率分别为99.77%和99.79%。对于A350，识别率为

97.96%。对于A330-2，识别率为95.68%。A330-3
的识别性能最差，识别率为91.64%。进一步观察类

间误判情况，A330-2, A330-3和A350之间存在部分

误判，从表2可以看出：这3类目标的各项物理参数

均比较接近。因此，这部分误判主要是由目标的物

理特性相近造成的。

为进一步分析本文方法所提特征的可分性，使

用t-SNE对归一对齐后的测试集HRRP数据和经本

文方法处理所提取得到的特征进行二维可视化[26,27]，

如图11所示。图中不同颜色、不同符号分别代表不

同类型的目标。可以看出，本文方法所提取到的隐

层特征在二维可视化图中呈现出类内分布紧致，类

间边界清晰的特点，各类可分性较模型处理前有着

明显提升。

在基于角度引导Transformer融合网络预处理

过程中，需要确定划分的HRRP子序列的个数N。

表 4 实验参数配置

Tab. 4  Experimental parameters configuration

实验配置 参数

训练轮次 200

批量大小 64

初始学习率 1E–3

优化器 AdamW

丢弃率 0.1

HRRP子序列的个数N 8

子序列编码维度D 128

Transformer模块数 3

注意力头数 4

角度编码全连接层输出维度 (128, 1152)

特征交互主支路权重 0.6

特征交互其余支路权重 0.2

深层注意力融合模块数 1

损失函数 Cross Entropy Loss

表 5 实验结果

Tab. 5  Experimental results

方法 融合策略
识别率

(%)

参数量

(M)

计算量

(GFLOPs)

CNN单站

雷达1 81.56 4.19 0.30

雷达2 87.27 4.19 0.30

雷达3 90.71 4.19 0.30

CNN多站

数据融合 86.35 4.19 0.30

特征融合 90.08 12.59 1.76

决策融合 90.96 12.59 1.76

Transformer

单站

雷达1 87.12 0.89 0.46

雷达2 88.03 0.89 0.46

雷达3 93.21 0.89 0.46

Transformer

多站
特征融合 93.60 2.51 1.38

本文方法

方位角度引导+前级

特征交互+深层注意

力特征融合

96.90 3.39 1.60

 

99.77 0.12 0.00 0.00 0.11

0.13 99.79 0.08 0.00 0.00

0.08 0.04 95.68 4.20 0.00

0.12 0.04 2.72 91.64 5.48

0.05 0.09 0.23 1.67 97.96

A320

A320

A321

A321

A330-2

A330-2

预测标签

真
实
标
签

A330-3

A330-3

A350

A350

 
图 10 测试集识别率混淆矩阵(%)

Fig. 10  Confusion matrix of the recognition accuracy

in test set (%)
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N = 8

N越大，划分的HRRP子序列越多，对目标局部结

构的关注粒度更精细，但输入序列数增多同时增加

了模型学习的难度和计算量。相反，N越小，划分

的HRRP子序列越少，模型计算时所需的计算量也

较少，但对目标HRRP局部结构的关注粒度更粗，

影响模型的表征能力。在实际应用中可根据实验数

据选择合适的N。为分析模型对N的依赖程度，设

计从2到128不等的HRRP子序列个数作为输入，测

试其对识别率和计算量的影响。图12给出了识别率

以及计算量随着N变化的曲线图。当N过大或过小

时，都会引起识别性能的显著下降。当 时，模

型取得最优的识别性能，并具有相对较小的计算量。

为了评估所提方法中各个模块对识别性能的贡

献，本文将上述Transformer特征融合方法作为基

线方法，通过对基线方法中逐步添加各个模块进行

消融实验。消融实验结果如表6所示。基线方法的

识别率为93.60%。当在基线方法中添加角度引导模

块时，识别性能提升0.90%，表明所提出的角度引

导模块能有效地将目标的角度先验融入到特征提取

过程中，引导模型提取与目标方位角匹配的特征。

当只添加前级特征交互模块时，识别性能下降0.40%，
这是因为仅进行前级特征交互而未进行深层特征融

合时，模型较难学习到多输入之间的互补信息。当

只添加深层注意力特征融合模块时，识别性能提升

0.10%，说明注意力机制能改善特征融合的性能。

当同时添加角度引导和前级特征交互模块时，识别

性能提升0.17%，由于缺乏深度特征融合，识别性

能提升有限。当同时添加前级特征交互和深层注意

力特征融合模块时，识别性能提升0.87%，表明通

过前级特征交互提前将其他雷达回波的信息与自身

回波的信息进行关联学习对协同识别有益。当同时

添加角度引导和深层注意力特征融合模块时，识别

性能提升2.08%，表明角度引导与深层注意力特征融合

组合效果较好。最后，完整的基于角度引导Transformer
融合网络的平均识别率为96.90%，识别性能较基线

提升3.30%，说明所提出的3个模块之间可以有效协

作，获得最大的识别性能提升。

表 6 消融实验结果

Tab. 6  Results of ablation experiment

方法 角度引导
前级特征

交互

深层注意力

特征融合
识别率(%)

Transformer

多站特征融合

– – – 93.60

√ – – 94.50(+0.90)

– √ – 93.20(–0.40)

– – √ 93.70(+0.10)

√ √ – 93.77(+0.17)

– √ √ 94.47(+0.87)

√ – √ 95.68(+2.08)

本文方法 √ √ √ 96.90(+3.30)
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图 11 测试集数据与本文方法所提特征的二维t-SNE可视化

Fig. 11  Visualization of test data and feature via two-dimensional t-SNE
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图 12 识别率和计算量随着HRRP子序列个数变化的曲线图

Fig. 12  Accuracy and calculation amount changing with the

number of HRRP subsequences
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 4    结语

针对多站HRRP协同目标识别问题，本文提出

了一种基于角度引导Transformer融合网络的多站

HRRP协同识别方法。首先，各站的HRRP回波经

预处理消除幅度敏感性和平移敏感性。然后，使用

Transformer模块提取单站回波特征，并利用角度

引导模块对单站特征进行增强。接着，通过前级特

征交互模块和深层注意力特征融合模块对多站特征

进行多阶段层次化融合。最后经分类头输出多站协

同目标识别结果。在实测数据上的仿真实验结果表

明，本文方法可以有效地对多站HRRP回波特征进

行融合，通过角度引导模块、前级特征交互模块和

深层注意力特征融合模块的有机结合，可以获得优

于单雷达以及常规融合方法的识别性能。最后需要

说明的是，本文仅在雷达信号融合处理层面对多站

协同目标识别进行了简要分析，在实际应用中，多

站协同目标识别系统还面临多雷达布站设置、参数

配置、回波配准等问题。此外，当部分回波因干扰

等出现缺损时，如何进行雷达信号融合处理也是未

来需要关注的问题。
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