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摘 要

在雷達多目標追蹤系統中，如何能有效地掌握目標的運動狀態將是一大重要的課題。而其中又以資料相關結合技術（Data

Association Technology）、變加速度（Maneuvering）之偵測與修正系統參數的數學運算程序為決定追蹤效果與精確度之最

主要的關鍵。 資料相關結合技術在雷達多目標追蹤系統中是一個重要的法則。在應用資料相關結合技術後，它可發現雷達

量測值和存在之軌道間的關係，一個新的資料相關結合技術主要研究在於競爭式類神經網路(Competitive Hopfield Neural

Networks)，它也可應用致多目標追蹤系統解決資料相關結與目標追蹤之問題。此方法為雷達量測值與存在目標軌道之間的

配對。它可實現一個總體的最佳考慮因素。本論文也將提出以”1-Step Conditional Maximum Likelihood”的資料相關結合

技術，結合擴展式卡門濾波器(Extended Kalman Filter)與適應程序的技術，針對變速度運動目標，做一適應結構的研究。
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