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[Abstract] 

In this paper, we propose a new track fusion algorithm to improve the track fusion accuracy of 

combat systems. Existing target fusion algorithms mainly use position error as a judgment criterion 

when fusing target information from multiple sensors. However, in a situation where there are many 

tracks with small position errors, incorrect fusion may occur. This makes existing algorithms inaccurate 

and risks providing inaccurate target information to the operator. To address these issues, this paper 

presents an improved track fusion algorithm to improve accuracy. The proposed track fusion algorithm 

improves accuracy by adding not only position error but also sensor cycle and track update time error 

as judgment conditions for fusion. To verify the performance of the proposed algorithm, various 

scenarios are designed and tested in a warship combat system test environment, and the test results 

show that the accuracy is 20.69% p higher than the existing one, proving its efficiency and accuracy.

▸Key words: Combat System, Local Sensor Track Fusion, Frequency, Time Error, 

Track Data Management

[요   약]

본 논문에서는 전투체계의 표적 융합 정확도를 향상시키기 위한 새로운 표적 융합 알고리즘을 

제안한다. 기존 표적 융합 알고리즘은 여러 센서의 표적 정보를 융합할 때 주로 위치 오차를 판

단 기준으로 사용한다. 그러나 위치오차가 작은 표적들이 밀집해 있는 상황에서는 잘못된 융합이 

발생할 가능성이 있다. 이로 인해 기존 알고리즘은 정확도가 떨어지며, 운용자에게 부정확한 표적 

정보를 제공할 위험이 있다. 이러한 문제점을 해결하기 위해 본 논문에서는 정확성 향상을 위해 

개선된 표적 융합 알고리즘을 소개한다. 제안하는 표적융합 알고리즘은 융합의 판단 조건으로 위

치오차 뿐만 아니라 센서 주기 및 표적 갱신시간 오차를 융합의 판단 조건으로 추가함으로써 정

확도를 개선한다. 제안한 알고리즘의 성능을 검증하기 위해 다양한 시나리오를 설계하여 함정 전

투체계 시험 환경에서 시험하였으며, 테스트 결과 기존 대비 20.69% p 높은 정확도를 도출하여 효

율성과 정확성을 입증하였다. 

▸주제어: 함정 전투체계, 센서 표적 융합, 주기, 시간 오차, 표적관리
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I. Introduction

함정 전투체계(CMS, Naval Combat Management 

System)는 함정의 두뇌와 같은 역할을 하는 체계로 함정

에 탑재된 센서/무장/전술데이터와 연동하여 다양한 정보

를 수집하고 분석하는 역할을 수행한다. 또한, 함정 지휘

관의 지휘 결심을 돕기 위해 지휘관 및 운용자에게 전술 

정보를 전시하고 탐지 및 식별된 표적에 대해 위협 평가를 

수행하는 등 위협에 대해 전술 대응하는 역할을 수행한다. 

이러한 역할을 수행하기 위해 다양한 기능을 하는 소프트

웨어들이 탑재되어 있고 그 중 표적정보처리 소프트웨어

는 다수의 표적을 실시간으로 처리하는 핵심적인 기능을 

수행한다.[1-3]

표적정보처리 소프트웨어는 동시다발적인 전투 상황에

서 함정에 탑재된 센서와 전술데이터링크를 통해 수신된 

표적 정보를 수집, 처리, 분석하는 기능을 제공한다. 또한, 

함정에 설치된 센서 탐지 체계, 통신 체계 및 무장 체계 등

을 하나의 네트워크로 구성해 통합된 전술 상황 정보를 만

들어 제공한다.[4] 전시 상황에서 표적정보처리 소프트웨

어의 정확한 정보 제공은 함정의 전투 능력을 극대화 시키

기 때문에 표적정보처리 능력을 향상시키기 위한 알고리

즘에 대한 기술 개발이 활발히 진행되고 있다.[1]

표적정보처리 소프트웨어의 주요 데이터 처리 알고리즘 

중 하나인 전투체계 표적 융합은 함정에 탑재된 센서들이

나 전술 데이터 통신으로부터 수신된 표적 정보들을 처리 

및 통합하여 전술표적을 생성한다.[5-6] 전술표적은 소유

군의 운용을 지원하기 위해 전투체계 내 다양한 처리를 거

쳐 생성된 최종 표적을 의미한다. 대부분의 지휘 결심은 

융합 알고리즘을 통해 생성된 전술 표적을 기반으로 이루

어지므로, 높은 융합 정확도가 필수적이다. 함정 전투체계

에서 여러 센서 표적 정보들을 융합할 때, 위치오차 외에

도 여러 요소를 표적 동일성 판단 기준으로 활용하고 있

다. 하지만 표적 융합의 주요 판단조건은 위치오차이며, 

위치오차가 작은 표적들이 밀집해 있는 상황에서는 잘못

된 융합을 초래할 수 있다.[1] 이에 본 논문에서는 표적 융

합 정확도를 향상시키기 위해 센서 주기 및 표적 갱신시간 

오차를 융합의 판단 조건으로 추가 고려하는 표적 융합 알

고리즘을 제안하고자 한다. 

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 기존 전투체

계에 적용된 표적 융합 방법에 대해서 설명하고 3장에서는 

표적 융합 정확도를 향상시키기 위한 개선된 표적 융합 알

고리즘에 대해 설명한다. 그리고 4장에서는 다양한 성능평

가를 통해 제안된 알고리즘의 효율성 및 정확성을 입증한

다. 마지막으로 5장에서는 결론 및 추후 연구과제로 이 논

문을 마무리 하였다. 

II. Preliminaries

1. Naval Combat System

함정 전투체계 시스템은 함정에 탑재된 모든 센서, 무장, 

항해 지원 장비 등을 네트워크로 연결하여 통합된 전술 상황 

정보를 만들어 공유하고 표적을 탐지 및 추적하며, 무장으로 

교전의 기능을 효율적으로 수행할 수 있도록 지원하는 일련

의 자동화된 무기체계이다.[7-8] 함정 전투체계 내 전술데

이터의 흐름은 Fig. 1과 같으며 표적의 탐지, 추적에서부터 

표적융합, 위협평가, 무장할당, 교전 및 명중 여부 평가 분석

에 이르기까지 지휘 및 무장통제를 자동화함으로써 위협에 

대한 전투효과를 극대화시킨다.[9-10]

Fig. 1. Data Flows of Naval Combat System

하나의 실물 표적(함정, 항공기 등)이 여러 센서에 동시

에 포착되면 각 센서에서 얻은 여러 표적 정보가 생성된

다. 그러나 실물 표적은 하나이므로, 함정 전투체계 내 표
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적처리 소프트웨어는 이러한 여러 표적 정보를 하나로 통

합하여 관리하는 기능을 갖추고 있다.[11]

다수의 표적 정보를 하나의 표적으로 전시하는 처리를 

표적 융합이라고 하며 이는 다수의 표적 정보 수신상황에

서 운용자의 표적식별에 도움을 준다. 전투체계에 표적 정

보를 제공할 때 가장 중요한 요소 중 하나는 정확성이며 

현대전은 정보전이라 불릴 만큼 전투체계의 정보가 전쟁

의 승패를 좌우한다. [12]

예를 들어 실제 전투체계 운용 환경에서는 수백에서 수

천 개의 표적이 전시되는데 이때 필요한 정보를 융합해 운

용자에게 제공하면 교전 시 의사결정을 보다 원활하게 할 

수 있다. 또한 정확한 표적 위치 및 유형을 식별하여야 적

재적소에 무장 할당을 할 수 있고 무장의 명중률이 높아진

다.[13] 이처럼 융합 처리를 거친 전술 표적은 전투체계의 

모든 처리에 활용되며, 전반적인 지휘 결심에 직접적인 영

향을 미친다. 따라서 표적 융합의 정확성이 더욱 중요하게 

부각되고 있다.

Fig. 2. Track Management of Naval Combat System 

2. Related works

2.1 Fusion of existing combat systems

전투체계의 표적 융합은 원시-시스템 점표적 간 이루어

지며 크게 다음과 같이 구분할 수 있다.[1]

∎ 센서표적 자동 융합

(Auto Track Fusion)

∎ 운용자 수동 융합

(Manual Track Fusion)

∎ 전술데이터링크 표적 융합

(LINK Track Fusion)

센서 표적 자동 융합은 신규 센서 원시 표적이 수신되거

나 융합되어 있던 시스템 표적이 융합 해제될 때 융합 검

사를 진행하며, 조건에 부합할 경우 표적 융합을 처리한

다. 단, 운용자 생성 표적은 자동 융합하지 않는다. 운용자 

수동 융합은 운용자가 두 개의 시스템 표적을 선택하여 융

합을 시도하고 조건 검사에 만족할 경우 두 표적이 융합한

다. 전술데이터링크 표적 융합은 자함 표적과 전술데이터

링크 수신 표적의 융합을 의미하며, 상위함소의 결과에 따

른 융합과 표적관리 자체 조건 검사를 진행하여 융합하는 

방법이 존재한다. 자함 표적과 전술데이터링크 표적 간 융

합을 통해 함대 관점으로 표적 정보를 통합하여 관리한

다.[12]

Fig. 3. Combat System Fusion Structure

2.2 Track Fusion Algorithm

기존 융합 알고리즘에서 위치오차 수식은 다음과 같다.

Fig. 4. Track Fusion Conditions

 
 
 

자동 융합 조건에서는 dx, dy, dz가 원시 점 표적과 시

스템 점 표적 간의 x, y, z 좌표 차이를 나타내며, 수동 융

합에서는 두 시스템 표적 간의 x, y, z 좌표 차이를 의미한

다. Range는 자함 기준으로 시스템 표적 거리를 의미하

고, α는 표적 융합을 위해 원시 표적과 시스템 표적 간의 
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최대 허용 위치오차를 설정하는 상수이며 β 는 자함과 표

적의 상대적인 거리를 고려하기 위한 상수이다. 대공 표적

의 경우 x, y, z 성분 모두에 대해 위치 검사를 진행하며, 

대함 표적은 z 성분을 제외하고 x, y 성분만 검사한다. 본 

논문에서 제안하는 표적 융합 알고리즘은 ‘센서 표적 자동 

융합’과 ‘운용자 수동 융합’ 적용에 목적을 두었다. 표적 

융합 조건 검사 흐름은 다음과 같다.

Fig. 5. Track Fusion Algorithm

기존 표적 융합 알고리즘에서 표적의 위치오차가 결정

적인 역할을 하며, 융합 조건에 만족하는 시스템표적이 여

러 개 존재할 경우에는 최종적으로 위치오차가 가장 적은 

표적에 융합한다. 해당 알고리즘에서 위치오차는 갱신 시

간 차이와 표적의 속력 및 침로를 이용하여 표적 융합 조

건 검사를 진행하는 시점에 표적의 예상 위치를 예측(DR: 

Dead Reckoning)하고 예측된 위치와의 거리를 비교한다. 

하지만 갱신된 지 오래된 표적일수록 예측된 거리가 부정

확할 가능성이 크며, 센서마다 주기가 다름에도 불구하고 

현재 융합 알고리즘은 이러한 점을 고려하지 않고 있다.

III. The Proposed Scheme

3.1 Overview of the algorithm 

본 연구에서는 전투체계 표적 융합 정확도를 향상시키

기 위한 새로운 융합 알고리즘을 제시한다. 새로운 융합 

알고리즘은 기존 알고리즘에서 센서 주기와 표적 갱신 시

간 오차를 추가하였다. 각 센서의 탐지 주기는 센서별 

ICD(Interface Control Document)에 정의되어 있으며 

이를 센서 주기라고 한다. 이 정보는 센서 원시 표적 메시

지를 통해 표적정보처리 소프트웨어로 전달할 수 있다. 갱

신 오차는 현재시간과 원시표적 정보에 포함된 표적 최근 

탐지 시간, 즉 표적갱신 시간 사이의 오차로, 표적정보처

리 소프트웨어에서 계산할 수 있는 수치이다.

Fig. 6. Proposed Track Fusion Algorithm

3.2 Rationale for using additional information in 

algorithms 

기존 융합 알고리즘에 센서 주기와 표적갱신 시간을 추

가로 사용하는 이유는 갱신 시간이 오래된 표적일수록 예

측된 거리는 부정확할 가능성이 크며 표적의 주기가 빠를

수록, 갱신 시간 오차가 적을수록 더 정확하다고 판단되기 

때문이다.

예를 들어 Fig. 9 와 같이 주기가 0.1Hz인 표적과 1Hz

인 표적의 예측 위치를 비교하였을 때 1Hz의 표적의 예측 

위치 정확도가 더 높다고 판단할 수 있으며 융합 조건 검

사 시 신규 표적과의 위치오차가 동일할 경우 갱신 시간 

오차가 적은 표적과의 실제 거리가 더 가까울 확률이 높

다. 이와 같이 표적의 주기와 표적 갱신 시간은 더 정확한 

표적 위치를 판단하는 데 중요한 지표가 될 수 있으며, 이

에 따라 표적 융합의 정확도가 높아질 것으로 판단된다.



A Study on algorithms to Improve Naval Combat Systems Track Fusion Accuracy   167

Fig. 7. Target 2's fusion coverage and 

actual vs. expected data

Fig. 8. Target 3's fusion coverage and 

actual vs. expected data

Fig. 9. Expected Fusion Situation

이에 본 논문에서는 함정 전투체계 표적 융합의 정확도

를 향상시키기 위해 표적 융합 판단 조건으로 위치오차, 

표적 분류, 식별 정보, 표적 형태, 센서 소스 외에 센서 주

기와 표적 갱신 시간 오차를 추가로 고려하고자 한다.

3.3 Algorithm implementation details 

3.3.1 Algorithms over time 

기존 표적 융합 알고리즘에서는 융합 조건에 부합하는 

표적이 여러 개일 경우, 거리 오차가 최종 판단 값으로 사

용되며 이 값이 가장 작은 표적이 최종 융합 표적으로 선

택된다. 기존 전투체계의 소프트웨어 구조를 크게 변경하

지 않는 범위 내에서 새로운 알고리즘을 구현하기 위해 해

당 기준을 제안 알고리즘에도 동일하게 적용시켰다. 갱신 

시간 오차가 클수록 최신 데이터가 아니기 때문에 상대적

으로 부정확한 표적으로 간주된다. 따라서 갱신 시간 오차

가 클수록 점수가 낮아지는 반비례 수식을 적용하는 것은 

적절하지 않다고 판단하여, 오차가 클수록 점수가 높아지

는 비례수식을 적용하였다. 갱신 시간 오차가 클수록 점수

가 높아지는 함수로는 선형증가함수(Linear Growth), 지

수증가함수(Exponential Growth), 역수함수(Inverse 

Function), 로그증가함수(Logarithmic Growth)가 있

다.[14-16] 이 중 표적의 성능을 평가하기 위해서는 로그

증가함수(Logarithmic Growth)를 사용하는 것이 적합하

다고 판단하였다. 시간오차에 따른 가중치를 달리하고, 초

기 시간 오차에 대한 변별력을 상대적으로 높일 수 있기 

때문이다.[14] 

  ⋅ 

- S(t) = 시간 t에 따른 융합 지수

- k = 로그감소율 조절 상수

- ln = 자연로그

3.3.2 Algorithms based on frequency

표적 데이터는 주기가 빠를수록 연속적인 데이터를 제

공하므로 더 정확한 표적으로 간주된다. 따라서 주기가 빠

른 표적일수록 융합 조건 결과 값이 작아져야 하며 이를 

수식에 적용하기 위해 주기가 클수록 결과 값이 줄어들도

록 주기를 새로운 수식의 분모에 배치하였다. 

따라서 시간오차 t가 0보다 클 때 무조건 양수의 결과가 

나오도록 ln  로 설정하였다. 마지막으로 갱신 시간 

오차가 없을 경우 조건 검사에 영향을 미치지 않도록 기존 

로그 수식의 결과에 1을 더한다.

 


 

 
⋅ 

 

해당 수식을 기존 표적 융합 조건 결과 값인 거리 d와 

결합하면, 다음과 같은 수식으로 정의된다.

  ⋅
⋅ 

 
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3.3.3 Setting weighting constants for algorithmic 

formulas

앞서 제시된 수식에서 전투체계에 적합한 가중치 상수 

k를 설정해야 한다. 해당 수식에서 가중치 상수 k는 갱신 

시간 및 주기가 더 중요하다면 크게 설정하고, 거리가 더 

중요하다면 작게 설정하여 상대적으로 거리가 더 큰 영향

을 미치도록 할 수 있다. 전투체계 표적 융합 알고리즘에

서는 기존 알고리즘에서 주요 판단요소로 작용하는 거리 

값이 더 중요하다고 판단되어 1보다 작은 수로 설정하는 

것이 적합하다.

최종적으로 산출된 C(t)는 각 표적의 최종 융합 지수를 

나타내며, 융합 여부를 판단하는 기준이 된다. 이 중 값이 

가장 작은 표적이 최종 융합 표적으로 결정된다.

IV. The Results and Evaluation

3장에서 제안한 표적 융합 알고리즘의 성능을 확인하기 

위해 모의한 시뮬레이션 환경에서 실제 상황을 모사한 시

나리오를 구성하여 성능 검증을 진행하였다.[10] 

시험 환경은 개체생성기 1대, 정보처리장치 1대로 구성

된다. 개체생성기는 모의로 표적을 생성하여 정보처리장치

에 전송하고 정보처리장치에는 표적정보처리 소프트웨어

가 실행되어 개체생성기로부터 수신한 원시 표적 정보를 

처리한다. 개체생성기에서 생성되는 표적은 어떤 실물표적

에서 생성되었는지 알 수 있으므로 표적 융합의 정확도를 

측정할 수 있다. 예를 들어 개체생성기에서 생성된 1, 2번 

표적은 실물표적 A에서 파생된 것임을 알 수 있으며 두 표

적의 융합 여부로 융합 정확도 측정이 가능하다.

Item
secnario Ⅰ secnario Ⅱ secnario Ⅲ secnario Ⅳ

A Track B Track A Track B Track A Track B Track A Track B Track

Position 

Error
725.68 726.22 1543.35 1545.18 939.33 940.31 1181.08 1185.68

Time Error 8 2 5 2 1.5 0.5 1 0.5

Existing 

algorithm 

fusion 

results

O X O X O X O X

Suggestion

algorithm 

fusion 

results

X O X O O X O X

Actual 

fusion 

results

X O X O O X O X

Table 5. Compare the results of the existing and proposed algorithms

표적 융합 알고리즘을 검증하기 위해 개체생성기로 생

성한 58개의 데이터를 이용하여 시나리오를 생성해 비교

시험을 진행하였다. 시나리오는 다음과 같은 조건으로 생

성하였다. 실물표적 A로부터 파생된 1번 표적과, 근접하게 

위치한 실물표적 B로부터 파생된 2번 표적을 생성한 후 

실물표적 A로부터 파생된 3번 표적을 생성하여 1, 2번 표

적 중 어떤 표적에 융합하는지를 관찰하였다. 해당 시나리

오의 결과로 1번 표적에 융합한 경우, 정확한 융합이 이루

어진 것으로 볼 수 있으며, 반대로 2번 표적에 융합되거나 

어떠한 표적에도 융합되지 않은 경우는 정확도가 낮은 처

리로 판단할 수 있다. 다수의 시나리오 중 대표적으로 네 

개의 시나리오에 대한 결과를 기술하였으며 시나리오별 

시험에 사용된 두 표적 정보는 다음과 같다.

Item A Track B Track

Bearing 60 30

Range 0.71NM(1314.92m) 0.42NM(777.84m)

Course 240 210

Velocity 116 50

Frequency 0.1 0.25

Time 8 2

Table 1. Track information in the first scenario

Item A Track B Track

Bearing 230 310

Range 1.1NM(2037.2m) 0.98(1814.96m)

Course 50 130

Velocity 191 260

Frequency 0.125 0.33

Time 5 2

Table 2. Track information in the second scenario
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Item A Track B Track

Bearing 120 145

Range 0.52NM(963.04m) 0.51(944.52m)

Course 330 305

Velocity 35 17

Frequency 0.5 1

Time 1.5 0.5

Table 3. Track information in the third scenario

Item A Track B Track

Bearing 215 45

Range 0.64NM(1185.28m) 0.65NM(1203.8m)

Course 35 215

Velocity 8 71

Frequency 1 1

Time 1 0.5

Table 4. Track information in the fourth scenario

모든 시나리오의 운동 정보는 융합시킬 기준표적에 상

대적인 값이며 시간 값은 융합 시점과 표적갱신 시점 간의 

오차 즉, 기준표적과 융합 시 갱신되지 않은 시간을 의미

한다. 개체생성기 상으로 확인했을 때 융합되어야 할 표적

은 Table 5의 ‘실제 융합결과’에 작성하였고, 기존 표적 

융합 알고리즘에 네 가지 시나리오를 적용한 결과는 ‘기존 

알고리즘 융합결과’에 작성되었다.

기존 전투체계의 개념 및 소프트웨어 구조를 크게 변경

하지 않는 범위 내에서 알고리즘을 개선하기 위해 주기 및 

시간 요소보다 거리 오차에 더 가중치를 두었으며, 다양한 

상수로 시험한 결과 상수 k를 0.0006으로 설정하였다. 이

를 적용한 제안 알고리즘 결과 값은 Table 5의 ‘제안 알고

리즘 융합결과’와 같다.

Table 5의 결과에서 제안 알고리즘 융합은 위치오차에 

시간 오차를 추가적으로 판단한다. scenario Ⅰ과 

scenario Ⅱ는 두 표적 간의 시간 오차가 커 기존 알고리

즘으로는 정확한 융합 결과를 얻을 수 없었다. 하지만 제

안된 알고리즘을 적용하면 상대적으로 정확도가 높은 최

신 데이터인 B 표적을 기준으로 융합이 이루어져 실제 융

합 결과와 동일한 결과를 도출할 수 있었다.

scenario Ⅲ과 scenario Ⅳ는 두 표적 간 시간 오차 차

이도 크지 않을뿐더러 기준표적과의 시간 오차 차이도 크

지 않다. 두 표적 간 정확도가 유사한 것으로 판단되어 제

안 알고리즘을 적용할 경우에도 A 표적에 융합된다. 해당 

결과로 인해 제안 알고리즘을 적용한 표적 융합은 거리 오

차 조건을 중요시하되 시간 오차가 클 경우에는 시간 오차

를 고려하여 보다 더 정확한 융합 결과를 제공한다는 것을 

확인하였다.

총 58개의 데이터를 이용하여 융합 알고리즘 성능을 비

교한 결과, 기존 알고리즘은 58개 중 42개를 정확하게 융

합한 반면, 제안된 알고리즘은 58개 중 54개를 정확하게 

융합하여 기존보다 20.69%p 개선된 결과를 보였다.

V. Conclusions

본 논문에서는 표적정보처리에서 제공하는 데이터의 정

확성을 향상시키기 위해 개선된 표적 융합 알고리즘을 제

안하였다. 표적 융합 정보의 정확성은 함정의 전투능력을 

향상 시키기 위해 중요한 요소이다. 그리고 함정 전투체계 

시험 환경에서 다양한 시나리오를 통해 개선된 표적 융합 

알고리즘의 효율성과 정확성을 입증하였다. 기존 융합 알

고리즘에서는 주기와 갱신 시간이 긴 표적에 대해 전투체

계 소프트웨어에서 공통으로 사용하는 예상 위치 예측 수

식을 활용한다. 이 수식의 정확도는 높지만, 실제 센서로

부터 수신되는 데이터와의 오차가 존재할 수 있다. 따라서 

더 정확한 데이터를 활용하기 위해 센서에서 제공하는 주

파수와 갱신 시간을 고려한 새로운 알고리즘을 고안하였

다. 기존 알고리즘에서는 전투체계에서 자체적으로 위치 

예측하여 계산하는 비중이 컸다면 제안 알고리즘에서는 

더 정확한 센서의 데이터를 적극적으로 활용한다는 점에

서 높은 정확도를 예상할 수 있다. 새로운 알고리즘 적용 

시 기존 방식보다 정확한 표적 융합 정보를 제공하여 운용

자의 표적 식별 및 전투체계의 자동 교전할당 등 각종 기

능 운용에 효과적이다. 또한 정확한 데이터를 정보함으로

써 지휘 결심의 오류를 줄일 수 있으며 전시 상황에서 더

욱 정확한 무장 할당 및 발사를 통해 함정의 전투 능력을 

극대화시킬 수 있다.

추후 연구과제에서는 본 연구에 더불어 표적 히스토리 

정보를 이용한 표적 융합 알고리즘을 연구하여 표적 융합 

정확도를 더 높일 예정이다. 각 센서 표적의 n회 데이터를 

저장하여 해당 표적의 전반적인 기동 상태를 살피며 기동 

흐름이 유사한 표적들끼리 융합한다면 정확도를 높일 수 

있을 것으로 예상된다. 이 외에도 융합 정확도를 높이는 

방안을 함정 전투체계에 적용하기 위해 더 많은 연구가 필

요하다.
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