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摘 要

本論文提出一種結合無線感測器網路(wireless sensor networks,WSNs)之目標物追蹤演算法，其中結合感測器排程演算法，與

功率效益排列程序，在無線感測器內部署移動式感測器(mobile sensor)在變動目標追蹤上，探討及目標之演算法。其中所提

出的演算法模擬方案是有效的針對變動的目標物結合感測器目標追蹤進行模擬。在排序最小的估測錯誤時，感測器連續以

及最佳感測器移動排程在事先已經決定的條件下。此外，合適的目標物在時間改變的情況下，經由延伸的卡爾曼濾波

器(extended Kalman filter, EKF)技術適用對移動式目標物作預測，並且取得均方誤差(mean square error, MSE)以利追蹤。最

後，使用模擬使用的方法，對兩個、三個或多個移動的目標追蹤上進行數值分析，其中包含正確演算法被提出於本論文之

中。

關鍵詞 : 無線感測器網路，擴展式卡門濾波器，行動感測器，均方誤差，變動目標。
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