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概要 

道路交通の安全・安心のため，ミリ波レーダを用いた自動車の衝突被害軽減機能等の技術が実用化さ

れつつある．しかし，衝突回避の高信頼化や自動運転の実現には，より高性能な変復調方式の研究開発

が望まれる．本稿では，遠距離性と分解能と言う相反する能力を両立可能とする多周波ステップ CPC
変復調方式の開発と機能検証実験，およびその出力に独自の時空間信号処理やドップライメージング処

理を適用した検証実験結果を紹介する．これらの処理によりこれまで課題であった地面反射不要波の抑

圧や前側方角度高分解能化（すなわち画像化）が期待できることを示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 遠距離高分解能実証実験            図 地面・側面反射不要波抑圧実証実験 

Abstract 
In this article, the development of the stepped multiple frequency CPC (Complementary Phase Code) Radar and 

the experimental verification for the basic performance are shown. Then the unique time-space adaptive 
processing, Doppler imaging technique, and the initial experimental results are also shown. These results 
described in this article indicate that the signal processing make it possible to mitigate the ground clutter and 
realize the high angular resolution in front and side circumstances around the vehicle. 
 
 

1. はじめに 
現在，衝突被害軽減ブレーキシステム等のための

センサーとして主に FMCW 方式を採用したミリ波

レーダが実用化されるに至っている．一方で，自動

運転の実現等に向け，益々のセンシング性能向上が

求められている．ミリ波レーダの第一世代とも言え

る FMCW 方式では，レーダ覆地の広角化に伴い必要

となる多目標環境での分離性能や耐干渉性の課題か

ら，限界も見え始めている．欧州では多目標に対処

の た め FMCW の 周 波 数 掃 引 を 高 速 化 し た

Fast-FMCW 方式やパルス圧縮方式などが次世代方式

として研究開発が進められている．しかし

Fast-FMCW では，高速掃引による受信機帯域幅の広

帯域化が避けられず必然的に探知距離の劣化に繋が

る．パルス圧縮方式は耐干渉性には有利であるが，

高分解能化のための広帯域化が必要であり同様に探

多周波ステップ CPC 変復調方式による特定小電力規格での

150m 先 34cm 差（等速）目標分離 

 

パルスドップラ処理＋マルチビームフォーミング   時空間信号処理（ELD-STAP）

ELD-STAP 信号処理による地面・側面反射波の抑圧と低速歩行
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