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内容概要

　　本书主要包括多源信息融合的基本概念以及多源信息融合理论赖以发展的基础理论，如统计推断
与估计理论基础、智能计算与识别理论基础等； 还包括目标跟踪理论、检测融合、估计融合、数据关
联、异步信息融合和异类信息融合； 也包括图像融合特别是遥感图像融合、智能交通中的信息融合，
以及态势评估与威胁估计等内容。
本书理论体系完整，材料取舍适当，适合从事多源信息融合理论研究和工程应用的专业技术人员参考
，也可以作为相关专业大学本科高年级学生和研究生，特别是博士研究生的参考读物。
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