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摘 要

本論文根據雷達的工作原理及組成介紹現今軍用雷達以及民用雷達系統運用，軍用及民用雷達這兩種系統是利用無線電波

原理，把所偵測到的目標顯示出來，並可偵測其方位及距離，進而探討雷達系統的應用。並就幾個重要的工作性質作區分

，讓我們能了解在雷達的控制及追蹤原理，也希望能對未來在雷達技術的發展研究上有所貢獻。 針對雷達追蹤系統，本論

文探討其數學模式及控制架構，並推導一適應性程序，以完成整體追蹤之過程，並利用MATLAB軟體模擬其追蹤控制系統

。
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