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摘 要

雷達系統在國防工業及民間航空皆佔有極重要的地位，在目標的追蹤過程中，為減少系統運算負擔，以及提昇追蹤效能，

並降低估測誤差。本論文提出適應性的追蹤系統，包含根據目標物行進狀態，適應性地調整雷達掃描取樣週期。目標若有

變速度情形發生時，系統將自動地使用適應性變速度調整程式，以減少追蹤誤差，得到最佳的追蹤結果。根據電腦模擬結

果可知，應用本論文所提之追蹤架構，確實可得到較佳之追蹤成果。

關鍵詞 : 適應性追蹤系統 ; 取樣週期 ; 適應性變速度調整
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