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1　 はじめに

　光学カメラの弱点を補完す る屋内監視シス テ ムの構築

に ， UWB パ ル ス レーダを用 い た画像化技術が有望視さ

れてい る．より安価かつ 簡易なシ ス テムを目指 し ， 我々

は単一ア ンテ ナを用 い た任意運動目標の UWB レーダイ

メージ ン グ法を開発 し て きた ［11．しか し，同手法で は，
目標が回転を伴わず未知 の任意軌道を運動をする場合に

の み有効に機能する．本稿では ， 目標を楕 円近似する こ

とに より目標の 回転を捉え，対象とする目標運動を回転

を伴う任意運動に まで拡張する手法を提案する．
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2 　 システ厶モデル

　提案法の シ ス テ ムモ デルを図1 に示す．同図に示す通

り， 壁面igy＝O， 玲 の位置に ， 無指向性送受信ア ンテ

ナ A を原点に配置する．壁面反射波により， y ＝0，玲

の壁面 に対応し た鏡像 ア ンテ ナが ， 壁面 での 反射数 に 応

じ て y 軸上 に 2Yw 間隔で形成さ れ る．これ ら の鏡像ア

ンテナを Ii〈i＝1，2，… ）と定義する．

3　 画像化法

　サ ン プル毎に ， 目標を楕円近似する こ とに より目標の

中心軌跡及び回 転角を導出す る．まず， ア ンテ ナ A 及

び鏡像 アン テナ ll，12を用 い て 文献 国の 手法 で散乱点

Pi（t）＝（p 。i（t），Pyi（t））（i；1，2，．．，6）を 6点求める．次

に ，散乱点との距離誤差の和が最小となるよ うな目標近

似楕円を求める．この 近似楕円の導出に は，非線形最適

化手法 と し て 知 られ る Levenberg −Marquardt 法 ［2］を

用 い る．こ うし て求め た 近似楕円 の 中心 と傾 き で 散乱点

を補償する こ とにより画像化を実現する．

4　提案法 の特性評価

　提案法の特性を数値実験に よ り検討する．数値実験諸

元を以下 の 通 りに定める，目標形状として 人体を想定し，

長軸半径 A ＝ 0．15m ，短軸半径 B ＝0．25　m の楕円

筒を仮定する．壁面間距離 】邸 ＝2m ，サ ン プル点間隔

△t ＝5　msec と し，測定時間は Osec ≦ t ≦ 10　sec を仮定

する．目標運動は （Xm （t），Ym （t））＝ （XO ＋ Vxt
，
　Yl　sil （wt ＋

Xo）＋ yo）を仮定す る．ただし，
　 Xo ＝−5．O　m ，　 Vx ＝1．O

m ／sec、
　 Ye ＝ 1．1　 m ，

　 Y1 ＝ o．2　m ， ω ＝ πノ2　rad ！sec ，

Xo ＝一
π ／2　rad とする．また，目標の進行方向と楕円長

軸が常に垂直となるように 目標が回転する．提案法に よ

る推定像を図 2 に示す．推定像の RMS 誤差は 6．3　mm ，

画像化範囲は 96 ％ である．目標が回転すると散乱点の
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　　図 1 提案法の シ ス テ ム モ デル
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　　 図 2　回転を伴う運動 目標 に おける 推定形状

移動範囲が増大し，目標の全体像を得る こ とが出来る．

こ の ように，回転が伴う運動目標におい て も高精度広範

囲な形状推定が可能である．
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