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1 はじめに

監視システムでの目標検知のために UWB(Ultra-

Wideband) レーダが有望視されている. 先の研究 [1]

で我々は, 複数の UWBドップラー干渉計と α− β フィ

ルタを用い, 2運動目標の分離及び形状推定に成功した.

しかし, 3以上の目標数では分離成功率が大幅に低下す

る. そこでα-β-γフィルタ [2]を用いることによる適

用範囲の拡大を試みる．本稿では 3つの運動目標を仮定

し，同フィルタを適用した場合の有効性を示す．

2 システムモデル

システムモデルを図 1に示す. 本稿では直進歩行する

人体の横断面の計測を想定した. アンテナは全て無指向

性モノスタティックアンテナとし,レイトレーシングによ

り受信信号を生成する. 送信波形は中心周波数 26.4GHz,

帯域幅 500MHzとし, パルス繰り返し周期は 1.285msと

した. 簡単のためアンテナ間の干渉, シャドウイング及

び雑音は考慮しない.

3 従来法

従来法 [1]について説明する. まず UWBドップラー

レーダ干渉計法を用いて各干渉計ごとに散乱点軌道を推

定する. 次にドップラー速度を用いて各目標速度を推定

し, 各散乱点がどの目標の散乱点であるかを求める. 次

に α−βフィルタを用いた推定速度の追尾により分類結

果を時刻間で対応付ける. 最後に対応付けを行った散乱

点を目標速度で補償することにより形状推定を行う. 図

2に従来法による形状推定結果を示す. 目標境界上以外

に多くの虚像が推定されており, これらは α− βフィル

タによる追尾の失敗に起因して生じている.

4 提案法

提案法では上述の分類結果の接続において α− βフィ

ルタに代わってα−β−γフィルタ [2]を用いる. α−β−γ

フィルタは位置, 速度, 加速度を推定する追尾フィルタで

ある. 推定は前の時刻における推定結果から求めた予測

値を観測値とゲイン α, β, γ で補正することで行う. 本

稿では推定散乱点位置を目標位置の観測値, 推定速度を

目標速度の観測値, 推定速度の微分値を目標加速度の観

測値として用いる. 追尾対象は時刻 kにおいて推定され

た予測位置 xpk = (xpk, ypk)を用いて

min
n

|xpk − xn
ok| < Dth (1)

を満たす目標とする. ただし, xn
ok = (xn

ok, y
n
ok)は目標 n

の位置の観測値, Dth は距離の閾値である. 分類結果接

続後は, 従来法同様に形状推定を行う.

図 3に形状推定を行った結果を示す. ただし α, β, γ

はMVフィルタ [2]により α = 0.82, β = 0.21, γ = 0.15

とした. また Dth = 5cmとした. 従来法では RMS誤

差 220mm, 推定範囲 9%であるが, 提案法では RMS誤

差 2mm, 推定範囲 18%の従来法に比べて高精度かつ広

範囲の形状推定を実現した.
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図 1 システムモデル
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図 2 従来法による

形状推定結果
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図 3 提案法による形状推定結果
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