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摘 要

雷達目標追蹤系統，在國防軍事上佔極重要的地位，它必須精準的分辨敵我目標。且需準確地鎖定目標的飛行方向及速度

，以預測具攻擊或進行的目的地。為提昇追蹤的準確性，估算以前的資料，重新平滑化先前的飛行軌道有其必要性，其可

提供追蹤系統更準確的估測能力。然而要儲存多目標的資料需相當大的記憶容量，因此吾人提出一種新的方法，利用類神

經網路的運算方法，使目標物的歷史軌道維持完整，且也可減少記憶體的方法，此一方法可儲存大量的目標軌道資料，提

昇雷達追蹤的準確性。
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