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摘 要

多目標追蹤在雷達系統中扮演著非常重要的角色，雷達系統應用此追蹤系統之後，可將目標形成軌道，並隨時掌控目標之

所有資訊，本論文應用一類神經網路架構於多目標追蹤系統，同時採用適應性程序，用以追蹤變速目標，因此在多目標追

蹤系統中，資料相關結合及變速目標之追蹤可應用此架構，並同時解決此二問題。本論文亦應用Matlab去模擬此運算架構

，其結果可以驗證其可行性及其效能性。
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