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1 はじめに
セキュリティシステム等のための人体検知にUWBドッ
プラーイメージングレーダを用いた検討が既になされて
いる [1]．同検討では単一人体を仮定し，形状を推定す
ることを目的としている．しかし現実的には，複数人体
を考慮する必要がある．本稿では，複数歩行人体の分離
及び外輪郭抽出法を提案し，数値モデルで提案法を評価
する．

2 システムモデル
本稿では人体の歩行運動データ (Eyes，JAPAN 社

「Mo-tion Capture Data Pack」) の関節部分 12 点を
抽出し，これを 2目標分配置した計 24点を目標散乱点
とする．水平面内のアンテナのベースライン軸を x，直
交する軸を y，鉛直方向を zとする．目標の xy平面内の
運動軌跡を図 1に，正面図を図 2に表す．ここで，X 座
標は z軸及び運動方向と直交するように各目標に対して
独立に定義される．送信アンテナ 1つ，受信アンテナ 3
つのシステムを想定し，座標 (x, y, z)=(-5 cm ,0,39 cm)
に送信アンテナを，(-5 cm ,0,38 cm)，(5 cm,0,38 cm)，
(-5 cm,0,39 cm)に受信アンテナを置く．アンテナはす
べて無指向性とする．中心周波数 26.4 GHz，レンジ分
解能 30 cmの送信パルスを仮定し，パルス繰り返し周期
は 1.64 msとする．観測時間は 3.35 sであり，これは目
標の歩行周期の 3倍に相当する．

3 提案法及び特性評価
提案法はまず文献 [2]と同様に，時間周波数解析と干

渉計法により，散乱中心を得る．得られた散乱中心に対
して下記の (1)分離識別，(2)外輪郭抽出を適用し，イ
メージングを行う．

(1) 複数目標の分離識別
xy平面内での推定散乱中心に対して最短距離法に

よるクラスタリング [3]を用い，各々の目標を分離す
る．分離結果を図 3の A,Bで示す．全ての散乱中心
の分離に成功していることがわかる．

(2) 外輪郭抽出
分離した各々の目標に対して，人体の外輪郭を抽

出する．Xz平面上で，楕円の短軸をX 軸と平行に
Ra，長軸を z軸と平行にRbの楕円を走査し，楕円内
にN 以上の散乱点がある場合，その楕円上を推定点

候補とする．本稿では経験的にRa = 5 cm，Rb = 15
cm，N = 10と定めた．分離した各目標に対し，推
定点候補から各 zに対して最大のX座標と最小のX

座標をとる候補点を抽出し，これを外輪郭と推定す
る．推定散乱中心に対して外輪郭抽出を行なった結
果を図 4に示す．真値に対しても同様に外輪郭抽出
を行う．両者の誤差の RMS値は 7.77cmとなり，高
精度な外輪郭形状を推定することができた．
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図 1 人体目標運動
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図 2 人体目標の正面図
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図 3 推定散乱中心軌
跡と目標分離結果
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図 4 外輪郭推定
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