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چكيده‌ي فارسي 

دراين پايان‌نامه، الگوريتم تطبيقي‌اي‌ براي رديابی اهداف‌ مانوردهنده پيش‌نهاد شده‌است. دو فيلتر کالمن، که الگوريتم رديابی تطبيقی بر اساس مدل آماری جاری در آن‌ها پياده‌سازی شده است، براي رديابي يک هدف متحرک به صورت موازي به کار رفته‌اند. يكي از فيلترها داراي واريانس سيستم بالاتري براي تحت پوشش قرار دادنِ تمام مانور‌هاي ممكن هدف است و واريانس سيستم فيلتر ديگر به طورِ تطبيقي با استفاده از خروجي يک شبكه‌ی عصبي چندلايه‌ي پيش‌رو كنترل مي‌شود‌. شبكه‌ي عصبي تمام اطلاعات حاصل از دو فيلتر را به ‌کار مي‌گيرد و بهترين خروجي را، كه با توجه به اطلاعات حالتِ آميخته با مانور‌هاي مختلف هدف تطابق دارد، به‌صورت زمان ـ حقيقی محاسبه مي‌كند.

بخش‌بندي اين پايان‌نامه به قرارِ زير است: نخست به معرفي مساله‌ي تخمين در سيستم‌هاي ديناميکي ‌پرداختيم و راه‌حل‌هاي موجود براي شرايط گوناگون را مورد بررسي قرار داده و برخي از نکات مهم براي پياده‌سازيِ عملي آن‌ها را مطرح کرديم. سپس به معرفي شبکه‌هاي عصبي، به‌ويژه شبکه‌ي عصبيِ پرسپترونِ چندلايه، پرداختيم و روش‌هاي آموزش آن را مورد بحث قرار داديم. پس از آن، مساله‌ي رديابي اهداف مانوردهنده را تعريف کرده و به طورِ اجمالي همه‌ي روش‌هاي تطبيقيِ موجود را مورد بررسي قرار داديم. در انتها، يک الگوريتم رديابي تطبيقي اهداف مانوردهنده به کمکِ شبكه‌ي عصبي ارايه کرده‌ايم و به کمکِ شبيه‌سازي‌هاي متعدد به مقايسه‌ی كارايي آن با الگوريتم قبلي پرداخته‌ايم.
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Abstract 

An adaptive algorithm for tracking maneuvering targets is proposed in this thesis. Two Kalman Filters, using similar CSMA algorithms, are used to track the same target in parallel. One of the filters has a larger system variance and is used to adapt itself to all possible target maneuvers. The system variance of the other filter is adjusted adaptively by the output of a multilayer feedforward neural network. The neural network fuses all of the state information of the two filters to select the best system variance, according to the target maneuver, in real-time.

The sections of current thesis are as follows: First of all, we introduced the problem of estimation in dynamic systems and discussed several existing solutions for diverse circumstances. In the next chapter, structure and training rules of MLP neural networks are presented. In chapter 4, all existing algorithms for tracking maneuvering targets are presented and discussed. At last, a neural network aided adaptive target tracking algorithm, named NATA, is proposed and its performance and precision is proved through executing several computer-aided simulations.
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