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摘 要

在雷達追蹤系統中，由於外在複雜環境及雜訊干擾的因素，使得雷達追蹤感測器在所偵測到的訊號中，除了正確的目標量

測值外，往往也包含著各種雜訊，進而引起追蹤上的誤差，減低系統的效能。 本論文針對不同功率的雜訊，應用本論文中

所提之追蹤技術，去完成目標追蹤的預測值與誤差修正，以資料相關結合和適應性擴展型卡門濾波器技術，配合

著One-Step Conditional Maximum Likelihood技術，由這樣的方式，可以預估目標變速度運動所產生的誤差，並且減少系統

作不必要的運算，使系統獲得最佳的效能。

關鍵詞 : 資料相關結合 ; 擴展型卡門濾波器 ; 變速度運動
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