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摘 要

在目標的追蹤上，追蹤多個目標時比較複雜，常常會有造成感測器判斷上的錯誤，或者造成追蹤上極大的誤差，在偵測一

個大範圍區域時，如果只使用一個感測器，偵測完整範圍將會花費很多時間，會導致一些資料遺失；相反的，如果使用多

個感測器時，偵測完整範圍的時間將會縮短，資料也會比較完整，所以多個感測器技術才逐漸被拿來應用。另外多感測器

之間的資料融合技術也是非常重要的。本論文主要是探討多感測器如何有效提高追蹤之效能，所以我們使用多偵測器系統

的估測方法，並處理資料間融合和目標追蹤的相關問題，本研究將結合不同位置感測器的資料，以改善追蹤上的問題，進

而產生一個總體的估測值。
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