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Ett stort problem for radarprodukter ar flervagsdetektioner; kopior av malet som ror sig
i scenen. | detta examensarbete har en lovande algoritm utvecklats for att identifiera
dessa detektioner, samt simultant dterskapa de reflekterande ytorna som skapar dem.

Radar har linge anvénts i militdra sammanhang,
dér de forsta radarprodukterna dék upp innan och
under andra véarldskriget. Ungefar 80 &r senare
finns radarprodukter i ett flertal andra falt; dari-
bland i statiska radarprodukter fér 6vervakning.
Radar har dér flera 6vertag gentemot den tradi-
tionella kameran. Man kan med en radar fa ut tre
storheter: avstand, vinkel samt ett vildigt exakt
hastighetsmatt i radiell led. En radar ser lika bra
pa dag som natt, den &r mindre paverkad av regn
och dalig sikt, samt mindre integritetskrankande
an en kamera. Dessa fordelar kommer dock inte
utan nackdelar, som goér radardatan mer svar-
tolkad och mindre lattanvindlig &n kameran. En
sddan nackdel dr flervigsutbredningsfenomenet.

Flervigsdetektioner uppstar nir det finns en re-
flekterande yta som mojliggor for signalen att re-
flekteras for att komma tillbaka till radarn. Detta
gbr att det finns flera vigar for signalen att ta;
en direkt véig, och flera indirekta vagar som gar
via den reflekterande ytan. Dessa indirekta sig-
naler behéver inte ha fardats lika langt eller ha
samma infallsvinkel nér de kommer tillbaka till
radarn som den direkta signalen, vilket gor att
det uppstar sa kallade "spoken" pa olika avstand
med olika infallsvinkel. T det hér examensar-
betet har man med inspiration fran en artikel fran
IMEC, tagit fram en algoritm for att klassificera

olika spoken samt med hjilp av informationen i
spOkena ta fram estimat pa var den reflekterande
ytan befinner sig i rummet. Algoritmen anvén-
der ett relativt simpelt geometriskt samband som
relaterar malets samt spokenas avstand till deras
hastigheter, for att klassificera radartriffar som
mal, eller nagon klass av spoke. Sedan kan man
anvianda sig av samma, geometriska modell for att
rakna ut var den reflekterande ytan befinner sig.

1 Wall Estimation(Frame 50-350)

@ = wall estimate

I = real wall
W = radar position

y(m)

Algoritmen testades pa riktig radardata, for ett
antal olika scener med olika rumsgeometri. Det &r
svart att utvirdera resultatet pa hur vil den klas-
sificerar flervigsdetektionerna dé det inte finns na-



got "facit" pa riktig data. Det man kan utvérdera
ar hur vidl den har lyckats estimera de reflek-
terande ytorna; i detta fallet viggarna. Algorit-
men lyckas mycket vél estimera enkla geometrier,
sa som en vigg parallell med riktningen radarn
pekar i. Det ar enklare att uppskatta viggen néra
radarn dar signalerna ar starka. N&ar man testar
lite svarare geometrier och andra vinklar mellan
radarriktningen och viggen sa far man resultat
med mer brus och fler extremvérden. Resultaten
ser dock genomgéende vildigt lovande ut och algo-

ritmen lyckas uppskatta dven de mer komplicerade
rumsgeometrierna med mattlig till god exakthet.

Om man skulle kunna klassificera flervigsdetek-
tioner pa ett tillforlitligt sdtt och sedan ta bort
dem, skulle detta hjilpa i tolkningen av radard-
atan. Genom att bygga upp en geometrisk mod-
ell av scenen kan man hjilpa till i filtreringen av
flervagsutbredning. Omraden dar bara flervéigs-
detektioner kan befinna sig kan markeras ut och
signaler darifran ignoreras.



