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摘 要

目標的判定在雷達追蹤系統上佔極重要的地位，而其中以資料相關性結合（Data Association Algorithm）之數學運算程序為

最主要的處理技術。在多目標追蹤環境中，由於複雜的地形天候及雜訊的干擾，雷達感測器所收到的訊號中，除了正確的

目標量測值外，常常包含各種雜訊，造成錯誤的資料相關結合，進而引起追蹤上的誤差，甚至導致追蹤失敗。 本論文結合

資料相關性結合技術與適應性Gating技術，來改善追蹤系統的精確度和控制雷達追蹤的區域在一個範圍以內，避免系統追

蹤過多的觀測值造成系統過載，讓雷達追蹤系統(Radar tracking system)能更有效的掃描追蹤目標的資訊。其主要架構為追

蹤系統在目標發生變速度(Maneuvering)運動時，改變所接收之目標運動狀態資料的Gating大小，減少系統運算的時間，以

求在最短的時間內蒐集到完整的資訊，並在最短的時間內修正追蹤目標的軌跡(Track)，減少預測的誤差。

關鍵詞 : 適應性Gating技術 ; 雷達追蹤系統
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