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2. CPC

多周波ステップ CPC を
60GHz

CPC

CPC
CPC

60GHz CPC

3. 測角処理方法

測
Maximum 

likelihood estimation, ML

　以下，ML

K

Xは

X = AS = a(�1),a(�2 ),�,a(�K )�
�

�
� S  ---------------(1)

と表され，式中，���� ，S
は目標信号である ML法ではこの受信信号データベク

60GHz CPC
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トル Xを用いて，以下の評価関数の最大値（尤度）探
索から目標の角度を求めることができる [5]

�(�1,�2 ,�,�K )= argmax�1,�2 ,�,�K
tr A(AH A)�1AH XX H�
��

�
�	  

---------------(2)

ここで，tr(M)は行列 Mの対角要素を表す関数であ
る ML法では上記 (2)式の値を元に，広角目標である

かを判断し，（測角範囲外の）広角目標の場合は，後段
に出力せず，

Re(
�i(t)
�i(t)

)<ThB ---------------(3)

の式より，多目標であるかどうかを判断し，多目標の
場合は，後段のML2処理により角度を出力する処理方

法となっている .ここで，iは目標番号，�i(t)は各ア

ンテナビームの和（所謂和ビーム），�i(t)はエレメン

ト半分の信号を引いた差（所謂差ビーム）である .本研
究では，障害物を回避するために測角範囲外となった
目標からの誤測角データが正面方向に現れる現象を回
避する事が目的である事から，誤測角と判断した場合
は，後段のMLによる角度推定処理は行わず，後段へ

正面静止車両の追い越し状況
図６　側方横切り車両との交差状況

のデータ受け渡しは行わない事とした .

4. 

　

（１）正面静止車両の追い越し
（２）側方横切り車両との交差

（１）正面静止車両の追い越し
　 正面静止車両の追い越しの試験状況を示す .

DV:

30m

域外となるため，単純なモ
ノパルス測角方法では，誤検知となり，折り返しによ
り正面方向に誤信号が現れる可能性がある .実際には正
面方向には障害物が無いにも拘らず，正面方向に誤信
号が現れ，この場合，その信号を実際の信号と間違え，
安全上問題となる可能性がある .
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（２）側方横切り車両との交差
　 側方横切り車両との交差の試験状況を示す .

DV:

域外となるため，単純なモノパルス測角方法では，誤
検知となり，折り返しにより正面方向に誤信号が現れ
る可能性がある .この場合も，上記（１）と同様，実際

正面静止車両の追い越し時のマッププロファイル（ML処理前）

正面静止車両の追い越し時のマッププロファイル（ML処理前）

には正面方向には障害物が無いにも拘らず，正面方向
に誤信号が現れ，この場合も，その信号を実際の信号
と間違え，安全上問題となる可能性がある .

5. 

　
Z>#
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（１）正面静止車両の追い越し
　図７に正面静止車両の追い越しの場合の，前述の
60GHzミリ波多周波ステップ CPC方式レーダーの出力
にモノパルス処理のみを施した結果を示した .図中縦軸
は左の図の上から，距離，速度，角度，信号強度を示し，
それぞれ横軸が時間である .また，右側の図は，時間系
列全ての目標信号の Z>#座標をプロットした図である .

　図の角度，Z>#プロファイルを観測すると，障害物
回避のため，実際には正面方向には障害物が無いにも
拘らず，正面方向に誤信号が現れている .この場合，前

側方横切り車両との交差時のマッププロファイル（ML処理後）

側方横切り車両との交差時のマッププロファイル（ML処理前）

述したように，その信号を実際の信号と間違え，安全
上問題となる可能性がある .

　図８はそのような状況を回避するため，前述の結果
にML処理を施し，誤測角を排除した後のデータであ
る .図の配置は図７と同様である .上記誤測角が排除さ
れ，カーブ後の正面方向の誤目標は無くなり，安全な
状況となっている事が分かる .

（２）側方横切り車両との交差
　図９に側方横切り車両との交差の場合の 60GHzミリ
波多周波ステップ CPC方式レーダーの出力にモノパル
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ス処理のみを施した結果を示した .図の配置は図７と同
様である .

　図の角度，Z>#プロファイルを観測すると，障害物
回避のため，実際には正面方向には障害物が無いにも
拘らず，正面方向に誤信号が現れている .この場合，（１）
の状況と同様，前述したように，その信号を実際の信
号と間違え，安全上問題となる可能性がある .

　図１０はそのような状況を回避するため，前述の結
果にML処理を施し，誤測角を排除した後のデータで
ある .図の配置は図７と同様である .上記誤測角が排除
され，カーブ後の正面方向の誤目標は無くなり，安全
な状況となった事が分かる .

7. 

　

側方横切り車
両との交差の２パターンに関して実験を行った結果，
モノパルス測角のみのマッププロファイルでは，

モノパルス測角
を基とし，ML法による処理を行った結果，
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