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摘 要

濾波器在雷達目標追蹤系統佔極重要之角色，其可做預做(prediction)及估測(estimation)的運算，同時也可提供追蹤系統中，

其他必要的資訊。此論文將設計及分析兩種不同的濾波器，分別是固定參數及隨機參數之濾波器。根據此兩種濾波器，吾

人亦將之應用於雷達追蹤系統，測試其可行性，根據電腦模擬結果，可知隨機參數濾波器可得到較佳之追蹤結果。
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