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摘 要

雷達系統無論在國防工業或民用航空皆佔有極重要的地位，欲達到這些應用的目的，必須有良好的追蹤系統，方能提高偵

測機率及減少估測誤差。本論文將追蹤模型以3-D數學架構做為基礎，如此不僅可以更真實地代表實際的追蹤系統，且可

以更精確地得到追蹤結果，達到克敵致勝的先機，完成整體的追蹤程序。本論文並使用Matlab軟體，完成模擬程式，經過

多次的追蹤模擬之後，可得精確的追蹤成果。
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