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摘 要：针对传统目标RCS成像测量中人工加窗提取算法在提取 SAR图像中目标散射像时，窗函数类型与
大小影响测量精度的问题，本文提出了一种基于全局自适应提取的目标RCS成像测量算法。该算法首先利用成
像算法获得目标的高分辨 SAR图像，接着基于最大类间方差准则选取自适应阈值，然后利用全局自适应阈值分
割图像，并采用八连通准则提取目标散射图像，最后通过RCS反演获得目标RCS值。与传统方法相比，本文方法
能自适应提取目标散射图像，测量结果更稳定、测量精度更高。
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Research on RCS Measurement Methods Based on Global Adaptive Extraction
CHENG Renmin, XIE Rong, RAN Lei, LIU Zheng

（National Key Laboratory of Radar Signal Processing, Xidian University, Xi’an 710071, China）

Abstract: In response to the issue of measurement accuracy in extracting target scattering images from SAR images
using the conventional manual windowing extraction algorithm for target RCS imaging measurement, which is affected by
the type and size of the window function, a target RCS imaging measurement algorithm based on global adaptive extrac⁃
tion is proposed. The algorithm initially utilizes imaging algorithms to acquire a high⁃resolution SAR image of the target.
Subsequently, it employs the maximum inter⁃class variance criterion to select an adaptive threshold, and then utilizes
a global adaptive threshold to segment the image, employs an eight⁃connectivity criterion to extract the target scattering
images, and finally obtains the target RCS values through RCS inversion. Compared with the traditional methods, this
approach adaptively extracts target scattering images, resulting in increased stability and higher measurement accuracy.
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0 引 言
随着武器装备隐身技术不断演进，隐身技术

已成为现代化联合作战体系中不可或缺的关键组

成部分［1］。雷达散射截面（Radar Cross Section，
RCS）作为衡量目标隐身性能的关键参数［2］，其精

确测量对于评估和提升武器装备性能具有重要意

义。当前，RCS的定量获取主要依赖于理论预估和

实际测量两种方法［3］。理论预估方法基于电磁散

射理论，通过计算目标在雷达波照射下的散射强

度来预测RCS值［4］。这种方法主要适用于几何形

状和材料较为简单的目标。在实际应用中，由于

模型的精度、算法复杂度等的限制，理论预估方法

的准确性往往受到很大的挑战。相比之下，实际

测量方法在这方面更有优势。

随着测量技术的不断突破与精进，RCS测量技

术已经步入了一个高度成熟的发展阶段。这一领

域涵盖了多元化的测量方法，包括远场测量［5］、紧
缩场测量［6］以及近场测量［7］等，它们共同构成了完

整的测量体系。这一体系中，微波光子高分辨成
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像雷达技术尤为瞩目，它通过显著扩大信号带宽，

实现了分辨率的显著提升，从而大幅增强了 RCS
测量的精确度［8］。此外，研究人员还精细地利用残

余相位，进一步提升了距离分辨率的精确度，使得

测量结果更加精准［9］。同时，聚类算法的引入为部

件的RCS测量带来了革命性的变化，使得测量过

程更加精准可靠［10］。而针对高温环境的RCS测量

技术，则为特殊应用场景提供了强有力的技术支

持［11］。这些技术均已臻于完善，其测量误差能够

控制在 1 dB以下，展示了极高的精确性和可靠性。

然而，科研工作者仍在不断探索与创新，致力于推

动RCS测量技术向更高的测试精度、更完善的功

能特性迈进，以适应日益复杂且严苛的应用场景

和测试需求。

面对弱散射目标测量中难以消除的背景杂

波，以及对特定局部区域RCS的精细化测量需求，

新兴的成像测量方法作为一种解决方案被提出［12］，
它能够在一定程度上提升RCS测量精度。RCS成
像测量方法的流程大致如下：首先使用成像算法

对定标球进行二维 SAR成像，接着使用成像提取

算法，获取定标球的二维谱域数据，然后利用同样

的方法获得目标的二维谱域数据，最后进行反演

获得目标的 RCS［13］。其中，传统的成像提取算法

多是以人工加窗提取算法为主［12］。该算法通过使

用窗函数提取目标散射像获得目标的二维谱域数

据。然而，在实际应用中，这种方法仍然面临着诸

多挑战。由于目标散射像的形态各异，当采用规

则窗函数来提取目标散射像时，不可避免地会掺

杂进杂波干扰。特别是在干扰电平较高的环境

下，这些杂波对目标RCS测量精度的影响尤为显

著，可能导致测量结果出现较大偏差。此外，人为

因素在加窗过程中扮演着至关重要的角色。不同

的研究人员在处理相同数据时，可能会基于个人

经验和判断采用不同的加窗策略，这进一步加大

了数据比较和交叉验证的难度，使得结果的可靠

性和一致性难以保证。

为了解决以上问题，本文提出了一种基于全

局自适应提取的目标RCS成像测量算法。该算法

不仅能提高RCS的测量精度，而且在成像测量过

程中的提取环节无需研究人员的介入，可以应用

在自动化测量系统中，提高测量效率。

1 算法分析
1.1 SAR图像与目标RCS的关系

目标的雷达图像特征与其真实的物理散射特

性（即RCS）存在着密切的关联。因此，通过合成孔

径雷达（Synthetic Aperture Radar, SAR）图像，能够

精确地获取目标的 RCS值。在获得雷达的二维

SAR图像后，可以通过成像提取的方法获得目标

的散射像为

γ0 ( x, y ) = F (γ ( x, y ) ) （1）
式中，γ0 ( x, y )为目标的空间反射率分布。

对式（1）进行二维傅里叶变换，可以获得目标

的谱域数据：

E (Kx,Ky ) = ∫
-∞

∞ ∫
-∞

∞
γ0 ( x, y )e2jπ(Kxx + Kyy ) dxdy （2）

由于积分变量的不同，我们需要对E (Kx,Ky )进行插

值，得到随 f和 θ变化的E ( f, θ )，插值公式为

f = (c/2) × K 2
x + K 2

y （3）
θ = -tan-1 (Kx /Ky ) （4）
同样的方法对RCS为σ0的定标体，可以得到

金属球谱域数据E0 ( f, θ )。然后根据式（3）、式（4）
最终得到被测目标的RCS［12］：

σ = E ( f, θ )
E0 ( f, θ ) σ0 （5）

1.2 成像提取方法

1.2.1 传统提取算法

传统提取算法也被称为人工加窗提取算法。

在得到 SAR图像后，可以根据已知的目标位置信

息，以目标为中心对 SAR图像加窗，以滤除杂波对

RCS测量的影响。传统方法往往使用圆形窗函数

对 SAR图像加窗，式（6）表示了以坐标原点为中

心，半径为a的圆形窗。

w ( x, y ) = ì
í
î

1, x2 + y2 ≤ a2
0, x2 + y2 > a2 （6）

使用该窗函数对目标进行提取，得到新的散射

像为

γ0 ( x, y ) = γ ( x, y ) × w ( x, y ) （7）
在处理定标球时重复这项操作，获得定标球的散

射像。
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由于传统提取算法提取时需要手动确定圆形

窗的大小和位置，以保证尽量完整提取目标散射

像。当目标散射像的形状不规则时，必然会面临

一种抉择。如果窗口可以完整覆盖目标散射像，

那么就必然引入杂波干扰。如果尽量避免杂波干

扰，那么目标必然提取不完整。两种决策都会造

成RCS测量精度的下降。

1.2.2 全局自适应提取算法

由于传统提取算法存在诸多问题，本文提出

了一种基于全局自适应提取的 RCS成像测量算

法。该算法基于最大类间方差准则自适应确定阈

值，然后利用八连通准则剔除干扰，确定目标区域

从而实现目标散射像的提取，进而实现目标 RCS
的测量。

1）基于最大类间方差准则的阈值选择

最大类间方差准则是一种基于图像灰度特性

的自适应阈值选取方法，其核心目标是将图像有

效地划分为前景区域与背景区域两个部分。该准

则认为，在找到最优阈值点时，应当使得这两部分

之间的区分度达到最大状态。而用来量化这种区

分度的指标就是“最大类间方差”。类间方差的大

小直接反映了图像中前景区域与背景区域间的显

著性差异程度：类间方差值越高，意味着前景区域

与背景区域的区分越鲜明；反之，如果出现前景区

域被错误地划入背景区域，或者背景区域被错误

地归为前景区域的情况，将会导致计算得出的类

间方差值下降。因此，当所取阈值的分割使类间

方差最大时，意味着错分概率最小［14］。
设T为前景与背景的分割阈值，前景点数占图

像比例为w0，平均灰度为 u0，背景点数占图像比例

为w1，平均灰度为u1。图像的总平均灰度为u,前景

和背景图像的方差为 g，则有

u = w0 × u0 + w1 × u1 （8）
g = w0 × ( )u0 - u 2 + w1 × ( )u1 - u 2

（9）
联立两式可得

g = w0 × w1 × ( )u0 - u1 2
（10）

或

g = w01 - w0 × ( )u0 - u 2
（11）

当方差 g最大时，此时前景和背景差异最大，

此时的灰度T是最佳阈值。

2）基于八连通准则的目标划分方法

连通性（邻接性）是描述区域和边界的关键概

念。它用于确定像素之间的关系，特别是哪些像

素属于同一区域。在数字图像处理中，四连通和

八连通概念是用来描述像素之间连通性的两种方

式。四连通原理指出，如果一个像素位于二维图

像网格中，那么它仅与紧邻的上、下、左、右四个像

素点被视为连通，构建出一个类似棋盘格的正方

形邻域结构。而八连通规则进一步扩展了这一概

念，除了包括四连通中的四个相邻像素外，还把左

上、右上、左下、右下这四个对角相邻的像素也纳

入到连通的范畴内。换句话说，一个像素的邻域

就构成了一个更大且形状接近正八边形的结构，

如图1所示。

N4( )p = ( )x + 1,y , ( )x - 1,y , ( )x,y + 1 , ( )x,y - 1 （12）
N8( )p = N4 ⋃ ( )x + 1,y + 1 , ( )x + 1,y - 1 ,

( )x - 1,y + 1 , ( )x - 1,y - 1 （13）

p

图1 八连通示意图

如图 1所示，如果 q和 p的像素值都是集合 V
的元素，并且 q在黄色区域，那么就说 p和 q是邻接

的。八连通准则是指，如果两个像素点是临接的

且满足同一条件，那么这两个点就归为一个物体。

与四连通相比，八连通考虑了更多的像素连接关

系，因此在某些情况下能够更好地描述图像的细

节和结构。综上所述，使用全局自适应提取算法

进行目标散射像提取的具体步骤如图 2所示：获取

到二维 SAR图像后，基于最大类间方差法计算全

局阈值，用于分辨前景区域和背景区域，然后使用

八连通准则提取感兴趣的目标从而达到自适应提

取目标散射像的目的。
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图2 全局自适应提取算法步骤

2 实验验证
2.1 算法有效性验证

人工加窗提取算法在提取目标散射像的时候

往往需要按照经验选用不同大小的窗函数。为了

探究不同大小的窗函数对RCS测量的影响，设置

了如下实验：目标为直径 200 mm的金属球，干扰

为距离目标 200 mm的一个直径 20 mm的金属球，

定标体为直径 100 mm的定标球。仿真模型如图 3
所示。

图3 两个金属球仿真模型示意图

图 4为窗函数为 0.062 m的散射像提取结果

图，图 5为不同窗函数下目标RCS结果对比图，从

图中可以观察到：

1）当窗函数大小适中（半径为 0.062 m）时，由

于目标散射像提取清晰，背景干扰得到了有效抑

制，所以RCS测量精度较高。

2）随着窗函数大小的增大（半径超过0.062 m），
由于目标散射像提取效果逐渐变差，杂波干扰对

RCS测量的影响逐渐增大。

3）当窗函数大小变小（半径小于 0.062 m）时，

由于目标散射像提取不完全，导致RCS测量精度

下降。
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图4 窗函数为0.062 m的散射像提取结果
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图5 不同大小窗函数下目标RCS结果对比

综上可得，窗函数的细微差异都会引起 RCS
测量精度的变化。在实际测量时，由于目标 RCS
未知，所以很难确定哪一种窗函数得到的测量结

果最为准确。

接下来，采用全局自适应提取算法对目标散

射像进行提取。作为对比，人工加窗提取算法使

用的是半径为 0.062 m的窗函数。图 6为全局自适

应提取算法的提取结果示意图。图 7和图 8分别

为人工加窗提取算法和全局自适应提取算法下的
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图6 全局自适应提取算法提取结果
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目标RCS结果图。为方便观察，给出方位向为 0°、
5°时的RCS提取结果，如图9和图10所示。
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图7 人工加窗提取算法下目标RCS结果
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图8 全局自适应提取算法下目标RCS结果
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图9 方位向为0°时提取的RCS对比
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图10 方位向为5°时提取的RCS对比

从图 7~10可以看出，窗函数提取的RCS数据

在边缘处有明显的误差，而采用全局自适应处理

算法则没有这个问题，原因在于使用窗函数在提

取目标散射像时，由于窗函数大小固定，导致截取

的图像断面参差不齐。而全局自适应算法因为是

按照选取的阈值划分的目标范围，所以不存在这

个问题，因而RCS测量精度更高。

2.2 不规则目标RCS测量分析

在目标 RCS测量中，大部分目标的散射像都

不是一个规则的形状。为了探究这一因素的影

响，设置了如下实验。目标是一个直径 200 mm的

金属球，其球心处放置了一个边长 200 mm正方形

金属板，仿真模型如图 11所示。

图11 金属球和正方形板仿真模型示意图

图 12为半径 0.1 m的人工加窗提取算法提取

结果图，图 13为不同窗函数下目标RCS的计算结

果对比图，其中dBsm为分贝平方米。

从图 12可以看出，目标散射像并不是一个规

则的形状。根据图 13的RCS测量结果，计算不同

窗函数下目标RCS测量精度（不同频率下真实值

与测量值的绝对误差的均值），如表 1所示。通过
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图12 人工加窗算法提取示意图
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表 1可以得知，使用半径为 0.12 m的圆形窗提取计

算得到的目标RCS测量误差比较小。

图 14为全局自适应提取算法提取结果图，从

图 12和图 14可以观察到，全局自适应提取算法能

更精准地将目标散射像提取。而人工加窗提取的

方法由于窗函数无法完全精确覆盖目标的所有散

射区域。
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图14 全局自适应提取算法提取结果图

根据提取结果计算RCS结果，如图 15和图 16
所示。可以看出，由于形状上的约束，人工加窗提

取算法在提取目标散射像的过程引入的杂波和噪

声更多，并且由于直接加窗截断，造成RCS的误差

依然存在。方位向为 0°时目标的RCS测量精度对

比图如图 17所示，两种算法下目标RCS测量误差

如表 2所示。通过分析图 17和表 2可得，相比于人

工加窗提取算法，采用全局自适应提取算法测量

得到的目标RCS精度更高。
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图15 人工加窗提取算法RCS提取结果
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图16 全局自适应提取算法RCS提取结果
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图17 方位向为0°时目标RCS测量精度对比

表2 两种算法下目标RCS测量误差对比

成像提取算法

人工加窗提取

全局自适应提取

误差平均值/dBsm
0.93
0.44
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图13 不同大小窗函数下目标RCS结果对比

表1 不同窗函数下目标RCS测量精度

窗函数尺寸/m
0.16
0.14
0.12
0.10
0.08
0.06

误差平均值/dBsm
1.53
1.22
0.93
1.32
2.15
4.60
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2.3 不同测量环境对目标RCS测量的影响

为验证不同测量环境对目标 RCS测量的影
响，本文使用了暗室和室外场景作为不同测量环
境对比算法的性能。

1）暗室下的实测实验
目标选为已知RCS的直径 150 mm金属球，如

图 18所示，定标体采用 150 mm定标球。成像结果
如图19所示。

图18 150 mm目标球
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图19 模型成像结果图

下面依然采取不同大小的圆形窗，选取一个

结果最好的圆形窗，不同窗函数提取的RCS结果

如图20所示。
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图20 不同大小窗函数提取的RCS对比

根据图 20的RCS测量结果，计算不同窗函数
下的提取精度如表 3所示。

表3 不同窗函数下的目标RCS测量精度

窗函数尺寸/m
0.056
0.054
0.052
0.050
0.048
0.046

误差平均值/dBsm
1.06
0.97
0.85
0.72
0.57
0.81

结合表 3测量数据的定量分析结果，可以清晰
地看到，不同窗函数对于RCS测量精度影响较大。
选取的窗函数的细微差异都有可能带来较大的精
度区别。换句话说，人工加窗提取算法具有测量
的不稳定性，这无疑增加了数据比较和交叉验证
的困难。

通过表 3也可以看出，测量误差比较小的是半
径为 0.048 m的圆形窗。接下来以这个圆形窗为
例进行RCS的成像提取。

图21和图22是两种算法的目标提取结果，图23
和图 24是根据提取结果计算得到的RCS，图 25是
方位向为0°时目标RCS测量精度对比图。
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图21 半径0.048 m的窗函数提取图
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图22 全局自适应提取算法提取图
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图23 人工加窗提取算法RCS提取结果
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图24 全局自适应提取算法RCS提取结果
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图25 方位向为0°时目标RCS测量精度对比

表 4是两种算法下目标RCS测量误差对比，通

过对图 25和表 4的定量分析，可以观察到对于这

种简单的模型，如果恰好选择了最优的窗函数，两

种算法的提取精度相差不大。但在测量目标RCS
的时候，由于目标RCS未知，无法通过遍历窗函数

选取最优的窗函数进行测量。综上，全局自适应

提取算法因无需窗函数的选择，所以性能更好。
表4 两种算法下目标RCS测量误差对比

成像提取算法

人工加窗提取

全局自适应提取

误差平均值/dBsm
0.57
0.41

2）室外场景下实测实验

室外测量场景如图 26所示，目标为 200 mm金

属球放置在锥形支架上。

图26 室外测量场景

图 27为采用人工加窗提取算法（窗函数半径

为 0.22 m）提取的目标散射像。从图 27可以观察

到，目标球的散射像并不是一个规则的形状，传统

的人工加窗提取方法提取的散射像（图 27中白色

圆圈内的散射像）不仅包含了目标球的散射像，还

有一部分杂波、背景噪声等所构成的散射像。这

部分非目标的散射像会对后续的RCS散射测量带

来误差，造成测量精度的下降。与之相反的是，如

图 28全局自适应提取算法提取的目标散射像所

示，全局自适应提取算法可以更有效地避免杂波、

背景噪声的干扰，更精准地提取到目标的散射像，

从而保持较高的测量精度。

图 29和图 30分别为采用人工加窗提取算法

和全局自适应提取算法计算得到的目标RCS测量

结果图。从图 29和图 30可以直观地看到，人工加

窗提取算法在边缘处畸变依然存在，而全局自适
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图27 半径0.22 m的窗函数提取示意图
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应提取算法虽然也有一部分畸变，但对目标 RCS
测量精度影响较小。

图 31是方位向为 0°时的目标RCS测量精度对

比图，表 5是两种算法下目标 RCS测量误差对比

表。通过图 31和表 5可以清晰看到，采用全局自

适应提取算法得到的目标RCS测量精度更高。由

此可见，全局自适应提取算法在处理不规则的目

标散射像时优势更为明显。原因在于，在复杂的

室外场景下存在更多的干扰和噪声，因而精确地

提取目标的散射像就能获得更高精度的RCS值。
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图31 方位向为0°时目标RCS测量精度对比

表5 两种算法下目标RCS测量误差对比

成像提取算法

人工加窗提取

全局自适应提取

误差平均值/dBsm
1.54
0.29

3 结束语
在 RCS成像测量方法中，目标散射像的提取

是其必不可少的一环。然而，传统的人工加窗提

取算法，RCS的提取精度和选择的窗函数息息相

关。不同的测量目标、不同的测量环境等都会影

响到窗函数的选择，而且窗函数的细微变化会引

起RCS测量精度的大幅变化。针对以上问题，本

文提出了基于全局自适应提取的目标RCS成像测

量算法，该算法能够根据不同的 SAR图像精准提

取出目标的散射像，从而获得更高精度的测量结

果。可以预见，该算法在RCS测量领域将会有越

来越多的应用。
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图28 全局自适应提取算法提取示意图
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图29 人工加窗提取算法下目标RCS测量结果
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图30 全局自适应提取算法下目标RCS测量结果
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