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摘 要

雷達系統無論在民間或軍事應用皆佔有極重要的地位，其主要功能為偵測及追蹤目標，本論文針對移動目標的偵測研發一

偵測指示器，以有效地移除背景雜訊並準確地偵測出移動目標，並進一步地提供雷達系統軌道初始之各項資料，以利雷達

追蹤此移動目標，此外吾人亦將探討卡門濾波器及雷達追蹤系統，以得到完整之雷達效能。本論文所完成之研究功能亦將

利用Matlab模擬並作效能分析，以驗證其可行性。
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