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摘 要

在雷達系統中，多目標追蹤比單目標追蹤更顯重要。而資料相關融合對於雷達追蹤系統，主要是解決目前的軌跡與量測之

間追蹤技術。競爭式類神經網路(Competitive Hopfield Neural Network; CHNN)為一種新的演算法，將可同時解決資料融合

與目標追蹤問題，此方法融合雷達量測與目前的目標軌跡，進行組合配對，以達到極佳的追蹤效果。為了能夠了解新演算

法(CHNN)對於追蹤效果的程度，將和變速度估測法則、多模組變速度估測與One-Step Conditional Maximum Likelihood三

種方法做為比較，電腦模擬結果顯示出方法不同其追蹤程度也有所改變，針對新演算法(CHNN)，與其他三種方法之比較

進行分析與探討。
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