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Beschreibung
Hintergrund der Erfindung
1. Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
ein Radarsystem, das ein Ziel durch ein Senden und
Empfangen von elektrischen Wellen erfasst, die
durch ein Durchfihren einer Frequenzmodulation bei
kontinuierlichen Wellen erzeugt werden.

2. Beschreibung der verwandten Technik

[0002] Ein FM-CW-Radarsystem, das ein Ziel durch
ein Senden und Empfangen von elektrischen Wellen
erfasst, die durch ein Durchfiihren einer Frequenz-
modulation (FM) bei kontinuierlichen Wellen (CW) er-
zeugt werden, sendet ein Sendesignal, bei dem sich
ein Aufwartsmodulationsintervall mit allmahlich an-
steigender Frequenz und ein Abwartsmodulationsin-
tervall mit allmahlich absteigender Frequenz zeitlich
wiederholt in einem dreieckférmigen Signalverlauf
andern, und empfangt ein Empfangssignal, das re-
flektierte Signale von dem Ziel erfasst, wodurch eine
relative Distanz zu dem Ziel und dessen relative Ge-
schwindigkeit basierend auf dem Frequenzspektrum
eines Uberlagerungssignals bestimmt werden, das
ein Signal ist, das eine Frequenzdifferenz zwischen
dem Sendesignal und dem Empfangssignal darstellt.
Auch wird durch ein Durchfuhren der oben beschrie-
benen Operation fir einen Strahl, der in eine vorbe-
stimmte Richtung oder Peilrichtung gerichtet ist, und
ein sequentielles Verandern der Strahlpeilrichtung
eine Erfassung von Zielen durchgefihrt, die in einem
vorbestimmten Peilrichtungswinkelbereich verteilt
sind.

[0003] Falls jeweils sowohl bei dem Aufwartsmodu-
lationsintervall als auch bei dem Abwartsmodulati-
onsintervall ein einziges Ziel vorliegt, tritt eine einzige
Spitze in dem Frequenzspektrum eines Uberlage-
rungssignals basierend auf reflektierten Wellen von
dem Ziel auf. Somit wird basierend auf einer Fre-
quenz an einer Frequenzspitze (im Folgenden als die
JSAufwartsiiberlagerungsfrequenz" bezeichnet) des
Uberlagerungssignals bei dem Aufwartsmodulations-
intervall und einer anderen Frequenz an einer ande-
ren Frequenzspitze (im Folgenden als die ,Abwartsi-
berlagerungsfrequenz" bezeichnet) des Uberlage-
rungssignals bei dem Abwartsmodulationsintervall
eine relative Distanz zu dem Ziel und dessen relative
Geschwindigkeit bestimmt.

[0004] Wenn umgekehrt eine Mehrzahl von Zielen
in einem Suchbereich fir einen einzigen Strahl vor-
liegt, erscheinen viele Spitzen in einem Frequenz-
spektrum sowohl bei dem Aufwartsmodulationsinter-
vall als auch bei dem Abwartsmodulationsintervall.
Dies macht es mdglich, dass ein Fehler beim Paaren
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einer Mehrzahl von Aufwartsiiberlagerungsfrequen-
zen und einer Mehrzahl von Abwartsiiberlagerungs-
frequenzen auftreten kann.

[0005] Dementsprechend ist in der japanischen un-
gepruften Patentanmeldungsverdffentlichung  Nr.
2000-65921 und in der EP 981059 A2 ein Radarsys-
tem offenbart, bei dem Spitzen bei identischen Fre-
quenzen, die in einem Frequenzspektrum auftreten,
gruppiert werden und diejenigen, die gleiche gréliere
Strahlpeilrichtungen aufweisen, gepaart werden.

[0006] Im Zusammenhang damit lieferte eine For-
schungsarbeit, die von den Erfindern der vorliegen-
den Erfindung durchgefiihrt wurde, die Entdeckung
der folgenden Probleme.

[0007] Im Einzelnen kann eine geeignete Gruppie-
rung nicht fir Ziele durchgefiihrt werden, die grof3e
relative Geschwindigkeiten aufweisen in einem Zu-
stand, bei dem sich ein Fahrzeug, in das ein Radar-
system eingebaut ist, mit einer hohen Geschwindig-
keit bewegt, wie z. B. ein Objekt am Stralenrand und
ein entgegenkommendes Fahrzeug, da die Differenz
zwischen der Aufwartsiiberlagerungsfrequenz und
der Abwartsliberlagerungsfrequenz grof ist.

[0008] Auferdem werden, wenn starker Verkehr
herrscht oder wenn es viele Objekte am Stra3enrand
gibt, viele Gruppen erfasst, die gleiche gréflere
Strahlpeilrichtungen aufweisen, so dass ein Paaren
mit guter Genauigkeit unmdglich ist.

[0009] Auch kénnen Spitzen bei identischen Fre-
quenzen in dem Frequenzspektrum als eine Auf-
wartsliiberlagerungsfrequenz und eine Abwartsiber-
lagerungsfrequenz auftreten aufgrund von Effekten
von elektrischen Rauschwellen, die von auflerhalb
des Radarsystems kommen, und eines Rauschens,
das in dem Radarsystem erzeugt wird. Infolgedessen
werden eine relative Distanz zu einem in Wirklichkeit
nicht existierenden Ziel und dessen relative Ge-
schwindigkeit bestimmt, und das Paaren wird beein-
trachtigt.

Zusammenfassung der Erfindung

[0010] Um die oben beschriebenen Probleme zu 16-
sen, liefern bevorzugte Ausfihrungsbeispiele der
vorliegenden Erfindung ein Radarsystem, bei dem
eine geeignete Gruppierung selbst fur ein Ziel durch-
geflhrt wird, das eine grolRe relative Geschwindigkeit
aufweist, und bei dem ein genaues Paaren selbst
dann durchgefiihrt werden kann, wenn eine Mehrzahl
von Objekten vorliegt.

[0011] Auch schaffen bevorzugte Ausflihrungsbei-
spiele der vorliegenden Erfindung ein Radarsystem,
bei dem ein Problem, das durch externes Rauschen
und vorrichtungsinternes Rauschen verursacht wird,
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beseitigt ist.

[0012] Gemal einem Ausflihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung umfasst ein Radarsystem eine
Sende-/Empfangseinheit zum Senden eines Sende-
signals, das sich in einem dreieckférmigen Signalver-
lauf so andert, dass ein Aufwartsmodulationsintervall
mit allmahlich ansteigender Frequenz und ein Ab-
wartsmodulationsintervall mit allmahlich absteigen-
der Frequenz zeitlich wiederholt werden, und zum
Empfangen eines Empfangssignals, das ein reflek-
tiertes Signal von einem Ziel umfasst, eine Abtastein-
heit zum Andern der Strahlpeilrichtung der Sen-
de-/Empfangseinheit fiir vorbestimmte Peilrichtungs-
winkel, eine Frequenzanalyseeinheit zum Feststellen
des Frequenzspektrums eines Uberlagerungssig-
nals, das eine Frequenzdifferenz zwischen dem Sen-
designal und dem Empfangssignal darstellt, eine Er-
fassungseinheit zum Erfassen von zumindest entwe-
der einer relativen Distanz zu dem Ziel oder einer re-
lativen Geschwindigkeit desselben basierend auf der
Frequenz des Uberlagerungssignals in dem Auf-
wartsmodulationsintervall und der Frequenz des
Uberlagerungssignals in dem Abwartsmodulationsin-
tervall, und eine Prifeinheit, bei der Spitzen, die in
dem Frequenzspektrum als eine Funktion der Strahl-
peilrichtungen auftreten, die bei den Strahlpeilrich-
tungen aufeinander folgend und innerhalb einer vor-
bestimmten Frequenzdifferenz sind, als eine Spitzen-
gruppe betrachtet werden, die durch Wellen bewirkt
wird, die durch ein einzelnes Ziel reflektiert werden,
und wobei die Einheit ein paarweises Priifen jeder
Spitzengruppe in dem Aufwartsmodulationsintervall
und jeder Spitzengruppe in dem Abwartsmodulati-
onsintervall durchfihrt.

[0013] Wie es im Vorhergehenden beschrieben ist,
werden Gruppen von aufeinander folgenden Spitzen
bei den Strahlpeilrichtungen innerhalb einer vorbe-
stimmten Frequenzdifferenz als durch reflektierte
Wellen von einem einzelnen Ziel hervorgerufen be-
trachtet, wodurch eine geeignete Gruppierung selbst
fur ein Ziel durchgefuhrt werden kann, das eine grof3e
relative Geschwindigkeit aufweist. Aulerdem kann,
selbst wenn viele Objekte vorliegen, eine Spitzen-
gruppe flr ein Ziel erfasst werden, womit verhindert
wird, dass ein Paarungsfehler auftritt.

[0014] Das Prifen wird nur beziglich jeder Gruppe
durchgefihrt, bei der die Anzahl der Spitzen, die bei
den Strahlpeilrichtungen aufeinander folgend sind,
eine vorbestimmte Zahl oder mehr betragt.

[0015] Dies verhindert, dass Rauschkomponenten
mit kurzer Dauer, wie z. B. Weillrauschen, versehent-
lich als Spitzengruppen extrahiert werden.

[0016] Eine Spitzengruppe, bei der die Spitzen auf-
einander folgend bei allen Strahlpeilrichtungen auf-
treten und die Signalintensitat der Spitzen im We-

3/21

sentlichen konstant sein kann, wird als eine spezifi-
sche Gruppe betrachtet, und das Prifen kann unter
Ausschluss der spezifischen Gruppe durchgefiihrt
werden.

[0017] Dies verhindert, dass eine andere Signal-
komponente als eine Uberlagerungsfrequenz, die
durch reflektierte Wellen von dem tatsachlichen Ziel
hervorgerufen wird, fir ein Prifen verwendet wird.
Dies verhindert, dass ein Paarungsfehler auftritt.

[0018] Wenn die spezifische Gruppe sowohl bei
dem Aufwartsmodulationsintervall als auch bei dem
Abwartsmodulationsintervall auftritt, kann die spezifi-
sche Gruppe ausgeschlossen werden.

[0019] Wenn die spezifische Gruppe wiederholt ge-
mafR der Wiederholung eines Anderns der Strahlpeil-
richtungen auftritt, kann die spezifische Gruppe aus-
geschlossen werden.

[0020] Die Abtasteinheit kann die Geschwindigkeit
des Anderns der Strahlpeilrichtung verandern,
und/oder die Sende-/Empfangseinheit kann die Ge-
schwindigkeit des Wiederholens des Aufwartsmodu-
lationsintervalls und des Abwartsmodulationsinter-
valls verandern, und wenn die Frequenz der spezifi-
schen Gruppe im Wesentlichen konstant ist trotz ei-
ner Anderung der Geschwindigkeit des Anderns der
Strahlpeilrichtung oder einer Anderung der Ge-
schwindigkeit des Wiederholens des Aufwartsmodu-
lationsintervalls und des Abwartsmodulationsinter-
valls, kann die spezifische Gruppe ausgeschlossen
werden.

[0021] Wie es im Vorhergehenden beschrieben ist,
wird durch ein Ausschlieen einer kontinuierlich auf-
tretenden Rauschkomponente ein ungewilnschter
Einfluss auf das Paaren verhindert.

[0022] Unter den Spitzengruppen kann das Priifen
bezlglich zweier Spitzengruppen durchgefihrt wer-
den, die im Wesentlichen gleiche Mittelpeilrichtungen
aufweisen.

[0023] Dies erleichtert ein Prifen auf viele Ziele,
selbst wenn dieselben in Strahlpeilrichtungen ver-
streut sind.

[0024] Unter den Spitzengruppen kann das Prifen
bezlglich zweier Spitzengruppen durchgefihrt wer-
den, die im Wesentlichen gleiche Signalintensitaten
aufweisen. Dies stellt ein Priifen auf Spitzengruppen
sicher, die durch ein einzelnes Ziel hervorgerufen
sind.

[0025] Das Radarsystem kann in einem bewegba-
ren Objekt eingebaut sein und umfasst bevorzugt
eine Einheit zum Erfassen von Informationen Uber
die Bewegungsgeschwindigkeit des bewegbaren Ob-
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jekts, und ein Frequenzbereich kann basierend auf
der Bewegungsgeschwindigkeit festgelegt sein, und
das Prufen wird fir den Frequenzbereich durchge-
fuhrt.

[0026] Wie es im Vorhergehenden beschrieben ist,
wird durch ein Einschranken der Anzahl derjenigen,
die zu prifen sind, durch ein Vermeiden normalerwei-
se unmoglicher Kombinationen relativer Distanzen
und relativer Geschwindigkeiten die Zeit, die fir das
Prifen benétigt wird, verkirzt, und viele Ziele kénnen
gleichzeitig erfasst werden. Zusatzlich wird die Mog-
lichkeit, dass ein falsches Paaren auftritt, minimiert.

[0027] Auch kdénnen Korrelationen zwischen den Si-
gnalintensitatsprofilen bei den Peilrichtungen der
Spitzengruppen bestimmt werden, und das Prifen
kann so durchgefihrt werden, dass einer Spitzen-
gruppe, die eine hoéhere Korrelation aufweist, eine
héhere Prioritat gegeben wird.

[0028] Dies erhoht die Genauigkeit des Paarens
von Spitzengruppen, die durch ein einzelnes Ziel her-
vorgerufen sind.

[0029] Auch wird gemal bevorzugter Ausflihrungs-
beispiele der vorliegenden Erfindung ein moglicher
Frequenzbereich, der durch ein Kombinieren der
Spitze bei dem Aufwartsmodulationsintervall und der
Spitze bei dem Abwartsmodulationsintervall erzeugt
wird, basierend auf der Bewegungsgeschwindigkeit
eines bewegbaren Objekts, in das ein Radarsystem
eingebaut ist, festgelegt, und das Prifen wird fiir den
Frequenzbereich durchgefiihrt, wodurch die Zeit, die
fur das Prifen bendtigt wird, verkirzt wird, und viele
Ziele gleichzeitig erfasst werden kdénnen. Zusatzlich
wird die Mdglichkeit, dass ein falsches Paaren auf-
tritt, minimiert.

[0030] Andere Merkmale, Elemente, Charakteristi-
ka und Vorteile der vorliegenden Erfindung werden
aus der folgenden detaillierten Beschreibung von be-
vorzugten Ausflihrungsbeispielen derselben mit Be-
zugnahme auf die beigefugten Zeichnungen ersicht-
licher.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0031] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das die Struk-
tur eines Radarsystems zeigt;

[0032] Fig. 2 ist eine Darstellung einer Frequenzan-
derung zwischen einem Sendesignal und einem
Empfangssignal, die durch eine relative Distanz und
eine relative Geschwindigkeit bezlglich eines Ziels
geandert werden;

[0033] FEig.3 ist eine Darstellung der Beziehung
zwischen Strahlen und einem Ziel in einem Suchbe-
reich;
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[0034] Fig. 4 ist eine Darstellung eines Beispiels
von Spitzenfrequenzspektren fir Strahlpeilrichtun-
gen;

[0035] Fig. 5A und Fig. 5B sind Darstellungen ei-
nes Beispiels, bei dem eine Rauschkomponente in
den Spitzenfrequenzspektren fir Strahlpeilrichtun-
gen beseitigt wird;

[0036] Fig. 6A und Fig. 6B sind Darstellungen ei-
nes Beispiels, bei dem eine Rauschkomponente in
den Spitzenfrequenzspektren fir Strahlpeilrichtun-
gen beseitigt wird;

[0037] Fig. 7A und 7B liefern Darstellungen eines
Beispiels eines Paarens basierend auf einer Uberein-
stimmung zwischen Peilrichtungen von Spitzenfre-
quenzspektren bei einem Aufwartsmodulationsinter-
vall und einem Abwartsmodulationsintervall;

[0038] Fig. 8A bis 8D liefern Darstellungen eines
Beispiels eines Paarens basierend auf einer Koinzi-
denz zwischen Signalintensitdten von Spitzenfre-
quenzspektren bei einem Aufwartsmodulationsinter-
vall und einem Abwartsmodulationsintervall;

[0039] Fig. 9A und 9B liefern Darstellungen eines
Beispiels eines Paarens basierend auf einer Wahr-
scheinlichkeit einer relativen Geschwindigkeit von
Spitzenfrequenzspektren bei einem Aufwartsmodula-
tionsintervall und einem Abwartsmodulationsinter-
vall;

[0040] Fig. 10A und 10B liefern Darstellungen eines
Beispiels eines Paarens basierend auf einer Uberein-
stimmung zwischen Signalintensitatsprofilen bei Peil-
richtungen von Spitzenfrequenzspektren bei einem
Aufwartsmodulationsintervall und einem Abwartsmo-
dulationsintervall; und

[0041] Fig. 11 ist ein Flussdiagramm, das einen
Prozess einer Radarsteuerung zeigt.

Detaillierte Beschreibung bevorzugter Ausfiihrungs-
beispiele

[0042] Die Struktur eines Radarsystems gemal ei-
nem bevorzugten Ausflihrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung ist mit Bezugnahme auf die beiliegen-
den Zeichnungen beschrieben.

[0043] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das die Struk-
tur eines Radarsystems zeigt. In Fig. 1 sendet und
empfangt eine Eingangsvorrichtung 1 Milliwellensig-
nale, und eine Radarsteuerung 2 ist mit der Ein-
gangsvorrichtung 1 verbunden. Bei der Radarsteue-
rung 2 ist ein Abschnitt 101 eine Signalverarbeitungs-
einheit fir ein Uberlagerungssignal, und ein Ab-
schnitt 102 ist eine Steuereinheit, die ein Sendesignal
moduliert und eine Strahlpeilrichtung erfasst, und ein
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Abschnitt 103 fuhrt eine Strahlabtastung und Kom-
munikationssteuerung durch. Eine Zeitgebungser-
zeugungseinheit 11 erzeugt ein Zeitgebungssignal
zum Modulieren eines Sendesignals. In Synchronisa-
tion mit dem Zeitgebungssignal gibt eine Modulati-
onssteuereinheit 12 Steuerdaten (-werte) zum Sen-
den eines Milliwellensignals mit der Sendefrequenz,
die zu jedem Zeitpunkt benétigt wird, an eine Nach-
schlagetabelle (LUT) 13 aus. In der LUT 13 wird die
Beziehung eines Eingangswerts zu einem Aus-
gangswert vorhergehend in einer Tabellenform gelie-
fert. Ein Digital-Analog- (D/A-) Wandler 14 liefert der
Eingangsvorrichtung 1 ein analoges Spannungssig-
nal gemafn einem Wert, der von der LUT 13 ausgege-
ben wird. Die Eingangsvorrichtung 1 umfasst einen
spannungsgesteuerten Oszillator (VCO). Der Ein-
gangsvorrichtung 1 wird als eine Eingangssteuer-
spannung fur den VCO eine Spannung geliefert, die
von dem D/A-Wandler 14 ausgegeben wird, und die-
selbe sendet ein Milliwellensignal, das eine Frequenz
gemal der Spannung aufweist.

[0044] Die Eingangsvorrichtung 1 umfasst eine
Mischschaltung, die ein Uberlagerungssignal aus-
gibt, das durch ein Mischen eines Lokalsignals, das
durch ein Durchfiihren einer Kopplung an dem Sen-
designal extrahiert wird, mit einem Empfangssignal
erzeugt wird. Ein Analog-Digital- (A/D-) Wandler 15
tastet das Strahlsignal fir jede vorbestimmte Abtast-
periode ab und wandelt das Uberlagerungssignal in
digitale Datenfolgen oder Datenzeilen um. Die Sig-
nalverarbeitungseinheit 101 umfasst einen Digitalsig-
nalprozessor (DSP), und die Signalverarbeitung in
der Signalverarbeitungseinheit 101 ist hauptsachlich
eine Summierungsrechnung und wird durch eine
Programmverarbeitung durchgefihrt.

[0045] Ein FFT- (schnelle Fourier-Transformation)
Prozessor 16 findet ein die Signalintensitat darstel-
lendes Frequenzspektrum fiir jede der diskreten Fre-
quenzen durch ein Durchfihren einer Hochge-
schwindigkeits-Fourier-Transformation bei einer An-
zahl von Eingangsteilen von vorbestimmten Abtast-
daten. Zum Beispiel wird ein Leistungsspektrum be-
stimmt.

[0046] Eine Spitzenerfassungseinheit 17 erfasst die
Spitzenfrequenz einer Spitze bei einer Signalintensi-
tat, die in dem Frequenzspektrum auftritt, und die Si-
gnalintensitat der Spitzenfrequenz. Eine Gruppie-
rungseinheit 18 extrahiert eine Gruppe von Spitzen,
die in dem Frequenzspektrum auftreten und sich in-
nerhalb einer vorbestimmten Frequenzdifferenz auf-
einander folgend in Strahlpeilrichtungen in einer Rei-
he anordnen, als eine Spitzengruppe.

[0047] Eine Paarungseinheit 19 prift Paare einer
Mehrzahl von Spitzengruppen bei einem Aufwarts-
modulationsintervall und einer Mehrzahl von Spitzen-
gruppen bei einem Abwartsmodulationsintervall und

bestimmt eine Kombination von Spitzengruppen, die
durch ein einziges Ziel hervorgerufen werden.

[0048] Eine Distanz-/Geschwindigkeitsberech-
nungseinheit 20 berechnet fir die gepaarten Grup-
pen von Spitzengruppen eine relative Distanz zu dem
Ziel und dessen Geschwindigkeit basierend auf einer
Spitzenfrequenz bei dem Aufwartsmodulationsinter-
vall und einer Spitzenfrequenz bei dem Abwartsmo-
dulationsintervall.

[0049] Eine Motor- (Strahlpeilrichtungs-) Steuerein-
heit 22 liefert der Eingangsvorrichtung 1 Strahlpeil-
richtungssteuerdaten. Die Eingangsvorrichtung 1
umfasst einen Motor zum Andern einer Strahlpeilrich-
tung und richtet einen Strahl in eine Peilrichtung, die
basierend auf den Steuerdaten von der Motor-
(Strahlpeilrichtungs-) Steuereinheit 22 bestimmt wird.
Auch umfasst die Eingangsvorrichtung 1 eine Einheit
zum Ausgeben eines Signals zum Erfassen der
Strahlpeilrichtung, und eine Winkelleseeinheit 23 be-
stimmt die aktuelle Strahlpeilrichtung durch ein Le-
sen des Signals.

[0050] Eine Kommunikationssteuereinheit 21 gibt
Daten einer relativen Distanz zu jedem Ziel und sei-
ner relativen Geschwindigkeit in der Strahlpeilrich-
tung an ein System einer héheren Ebene (Hostvor-
richtung) aus. Die Kommunikationssteuereinheit 21
empfangt Steuerdaten von dem System hdherer
Ebene und liefert die Daten an eine Modulati-
ons-/Strahlpeilrichtungserfassungseinheit 102. Zum
Beispiel werden die Einstellung einer Anderungsge-
schwindigkeit der Strahlpeilrichtung, der Geschwin-
digkeit eines Wiederholens des Aufwartsmodulati-
onsintervalls und des Abwartsmodulationsintervalls
und andere Prozesse durchgefihrt.

[0051] Zusatzlich umfasst das System hdherer Ebe-
ne eine Einheit zum Messen der Bewegungsge-
schwindigkeit eines bewegbaren Objekts, das mit
diesem Radarsystem ausgestattet ist. Die Kommuni-
kationssteuereinheit 21 liest Informationen bezliglich
der Bewegungsgeschwindigkeit.

[0052] Fig. 2 zeigt ein Beispiel einer Verschiebung
einer Frequenzveranderung bei einem Sendesignal
und einem Empfangssignal, die durch die Distanz zu
einem Ziel und seine relative Geschwindigkeit her-
vorgerufen wird. Eine Frequenzdifferenz zwischen
dem Sendesignal und dem Empfangssignal bei ei-
nem Modus ansteigender Frequenz des Sendesig-
nals ist eine Aufwértstberlagerungsfrequenz fg,, und
eine Frequenzdifferenz zwischen dem Sendesignal
und dem Empfangssignal bei einem Modus abstei-
gender Frequenz des Sendesignals ist eine Abwarts-
Uberlagerungsfrequenz fg,. Eine Verschiebung (Zeit-
differenz) im Zeitbereich zwischen dem Sendesignal
und dem Empfangssignal entspricht einer Umlaufzeit
von elektromagnetischen Wellen von einer Antenne
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zu dem Ziel. Eine Frequenzverschiebung zwischen
dem Sendesignal und dem Empfangssignal ist eine
Dopplerverschiebung, und diese wird durch die rela-
tive Geschwindigkeit des Ziels zu der Antenne her-
vorgerufen. Die Zeitdifferenz und die Dopplerver-
schiebung verandern die Werte der Aufwartstiberla-
gerung fy, und der Abwartsuiberlagerung fg,,. In ande-
ren Worten werden durch ein Erfassen der Frequen-
zen der Aufwartsiberlagerung und der Abwartsiber-
lagerung die Distanz von dem Radarsystem zu dem
Ziel und die relative Geschwindigkeit des Ziels be-
zuglich des Radarsystems berechnet.

[0053] Fig. 3 zeigt ein Beispiel der Beziehung zwi-
schen den Peilrichtungen der Sende- und Empfangs-
strahlen des Radarsystems und einer Mehrzahl von
Zielen, wobei Bo die Vorderrichtung des Radarsys-
tems bezeichnet, wenn dasselbe an einem Fahrzeug
eingebaut ist. B + 1, B + 2, ... bezeichnen Strahlpeil-
richtungen, die erhalten werden, wenn die Strahlpeil-
richtung von vorne nach rechts verandert wird. Auf
ahnliche Weise bezeichnen B-1, B -2, ... Strahlpeil-
richtungen, die erhalten werden, wenn die Strahlpeil-
richtung von vorne nach links verandert wird.

[0054] In Fig. 3 zeigen die Kreisziele OB2 und OB5
feste Objekte am StralRenrand an. Auch zeigen die
rechteckigen Ziele OB1, OB3 und OB4 andere Fahr-
zeuge an, die vor dem Fahrzeug vorhanden sind. Die
Pfeile zeigen die Bewegungsrichtungen der Ziele an.

[0055] Fig. 4 ist eine rechteckige Koordinatendar-
stellung, die Spitzenfrequenzen bei den Spitzen von
Aufwartsmodulationsintervallen von unterschiedli-
chen Richtstrahlen zeigt, wobei die horizontale Ach-
se Strahlpeilrichtungen anzeigt und die vertikale Ach-
se die Spitzenfrequenzen bei den Spitzen anzeigt,
die in dem Frequenzspektrum enthalten sind. In
Fig. 4 werden Spitzengruppen G1 bis G5, die aufein-
ander folgende Spitzenfrequenzen aufweisen, durch
die Ziele OB1 bis OB5, die in Fig. 3 gezeigt sind, her-
vorgerufen. Bei jeder Gruppe ordnen sich die Spit-
zenfrequenzen bei den Spitzen in dem Frequenz-
spektrum in den Strahlpeilrichtungen in einer Reihe
an. Zum Beispiel treten die Positionen von Spitzen in
dem Frequenzspektrum, die durch das Ziel OB1 her-
vorgerufen werden, das vor dem Fahrzeug mit einer
Geschwindigkeit fahrt, die geringer ist als diejenige
des Fahrzeugs, aufeinander folgend innerhalb einer
vorbestimmten Frequenzdifferenz in sechs Strahlen
B — 4 bis B + 1 auf. Auch treten die Spitzenfrequen-
zen, die durch das Objekt OB2 als einem Objekt am
StraRenrand hervorgerufen werden, in vier Strahlen
B - 5 bis B — 2 auf.

[0056] Wie es im Vorhergehenden beschrieben ist,
werden die Spitzenfrequenzen durch ein sequentiel-
les Verbinden von Spitzenfrequenzen, die in einem
vorbestimmten Frequenzbereich auf benachbarten
Strahlen angeordnet sind, als jede Spitzengruppe
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gruppiert.

[0057] Wenn beispielsweise ein Signal, das eine
Strahlbreite von etwa 3,0 Grad aufweist, in Einheiten
von etwa 0,5 Grad emittiert wird, werden etwa sieben
Strahlen als Empfangssignale, die durch eine Refle-
xion durch ein Ziel erzeugt werden, beobachtet.
Dementsprechend weisen sieben benachbarte
Strahlen Spitzenfrequenzen auf, die durch ein Ziel
hervorgerufen werden. Durch ein Behandeln der
Spitzenfrequenzen als eine Spitzengruppe (im Fol-
genden einfach als ,Gruppe" bezeichnet) wird eine
erhdhte Paarungsgenauigkeit erreicht. Zusatzlich
kann gleichzeitig dazu die Menge der zu behandeln-
den Daten verringert werden. Bei Daten, die die
Gruppe darstellen, die durch die Gruppierung gebil-
det ist, wird die Mittelpeilrichtung von aufeinander fol-
genden Peilrichtungen, die in Strahlpeilrichtungen
gestreut sind, als die typische Peilrichtung der Grup-
pe behandelt, die Mittelfrequenz der Spitzenfrequen-
zen wird als die typische Frequenz der Gruppe be-
handelt und die durchschnittliche oder maximale Sig-
nalintensitat wird als die typische Signalintensitat der
Gruppe behandelt.

[0058] Ein Frequenzbereich, der fir ein Gruppieren
von Spitzenfrequenzen auf benachbarten Strahlen
verwendet werden soll, kann Frequenzen aufweisen,
die einer Distanz entsprechen, in der sich ein Ziel in
einer Abtastzeit (die Zeit, die zum Abtasten von ei-
nem Strahl zu einem benachbarten Strahl bendtigt
wird) fir einen Strahl bewegen kann. Da jedoch dis-
krete Frequenzen verwendet werden, kann nur ein
Frequenzbereich, der einem FFT-Bereichsintervall
bzw. -bin entspricht, weit eingestellt werden. Dies er-
moglicht, dass die Gruppierung fiir eine relative Dis-
tanzveranderung beim Strahlabtasten des Objekts
angepasst ist. Wenn z. B. eine Strahlabtastzeit fir ei-
nen vorbestimmten Suchbereich auf etwa 0,1 Sekun-
den eingestellt ist und die Anzahl von Strahlen, die in
dem Suchbereich gebildet sind, auf etwa 40 einge-
stellt ist, wird eine Distanz, in der sich ein Ziel, das
eine relative Geschwindigkeit von etwa 400 km/h auf-
weist, wahrend der Emission eines Strahls bewegt,
ausgedrickt durch:

0,1 [s]/40 [Strahlen]-400 [km/h]-1.000 [m]/3.600 [s] =
0,28 [m].

[0059] Wahrend deshalb das Ziel durch sechs
Strahlen erfasst wird, bewegt sich das Ziel um etwa
0,28 [m] x 6 [Strahlen] = 1,68 [m]. Falls die Distanz,
die einem FFT-Bereichsintervall entspricht (Intervall
von diskreten Frequenzen durch FFT), etwa 0,5 Me-
tern entspricht, kann sich die Spitzenfrequenz wah-
rend der Zeit der sechs Strahlen in drei bis vier Be-
reichsintervallen bewegen.

[0060] Nachdem die Spitzenfrequenz bei einer Spit-
ze des Frequenzspektrums gefunden worden ist,
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sind die Frequenzspektrumsdaten unnétig. Auch
werden nach dem Durchfiihren der Gruppierung die
typische Peilrichtung und die typische Signalintensi-
tat der Gruppe nur beim Paaren verwendet. Somit
sind nach der Gruppierung die Daten der Spitzenfre-
quenzen und Signalintensitaten fir Strahlen eben-
falls unnétig. Dies beseitigt die Notwendigkeit einer
grofRen Speicherkapazitat und kann eine Datenverar-
beitungsmenge verringern.

[0061] Die Fig.5A und Fig. 5B zeigen eine Be-
handlung von sichtbaren Spitzengruppen, die durch
Rauscheffekte erzeugt werden. Bei dem Beispiel in
Fig. 5A werden Gruppen, die mit G1 bis G3 und N1
bezeichnet sind, erfasst, und bei der Gruppe, die mit
N1 bezeichnet ist, weisen nur zwei Strahlen Spitzen-
frequenzen auf.

[0062] Wie es im Vorhergehenden beschrieben ist,
sollten Empfangssignale, die durch ein Ziel reflektiert
werden, eine Gruppe bilden, die in Richtungen ge-
streut ist, die Winkeln fur Strahlbreiten entsprechen,
selbst wenn die Strahlpeilrichtungsbreite schmal ist.
Deshalb wird eine Gruppenpeilrichtungsbreite, die
schmaler ist als der Bereich, als eine Gruppenpeil-
richtungsbreite angesehen, die nicht durch eine Re-
flexion von einem wirklichen Ziel gebildet ist. Die
Gruppe N1, die in Fig. 5A gezeigt ist, wird als eine er-
sichtlich spezifische Gruppe behandelt, die durch
Rauschen erzeugt ist. In anderen Worten werden,
wie es in Fig. 5B gezeigt ist, die Gruppen G1, G2 und
G3 fur ein Paaren verwendet, wie es im Folgenden
beschrieben ist.

[0063] Zum Beispiel ist die Breite der Peilrichtung
eines Strahls, der durch die Seitenkeule der Antenne
erfasst wird, halb so grofl3 wie die Breite der Peilrich-
tung des Strahls, der durch die Hauptkeule erfasst
wird. Dementsprechend wird, wenn reflektierte Wel-
len von dem Ziel empfangen werden, eine Gruppe
gebildet, die eine kleinere Anzahl von Strahlen bei
den Strahlpeilrichtungen aufweist, wie z. B. die Grup-
pe N1, die in Eig. 5A gezeigt ist. Durch ein Ausschlie-
Ren des Einflusses der Seitenkeule wird verhindert,
dass eine fehlerhafte Zielpeilrichtungserfassung auf-
tritt, und eine gesteigerte Paarungsgenauigkeit wird
erreicht.

[0064] Die Fig. 6A und Fig. 6B sind Darstellungen
einer Behandlung anderer Rauschkomponenten. Bei
diesem Beispiel wird umgekehrt eine Gruppe, die
derartig lange aufeinander folgende Spitzen bei
Strahlpeilrichtungen aufweist, die im Fall eines wirkli-
chen Ziels nicht auftreten, als eine spezifische Grup-
pe betrachtet und ausgeschlossen.

[0065] Zum Beispiel kann eine Signalkomponente,
bei der, wenn ein Faktor einer Differenz bei der Sig-
nalintensitat, der durch Antennencharakteristika oder
andere Faktoren hervorgerufen wird, beseitigt ist,
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Spitzen mit fast identischen Signalintensitaten in al-
len Peilrichtungen eines Suchbereichs auftreten, als
eine standig vorhandene Rauschkomponente be-
trachtet werden.

[0066] In einem Fall jedoch, bei dem eine Wand
oder ein anderes derartiges Objekt sich genau vor
dem Radar befindet, wird eine Gruppe, die aufeinan-
der folgende Spitzen in allen Peilrichtungen aufweist,
gebildet. Damit dies nicht als eine spezifische Gruppe
betrachtet wird, kann folglich, wenn Spitzen mit iden-
tischen Frequenzen und identischen Signalintensita-
ten sowohl bei dem Aufwartsmodulationsintervall als
auch bei dem Abwartsmodulationsintervall beobach-
tet werden, bestimmt werden, dass die Spitzen eine
spezifische Gruppe bilden. Auch wird ein Paar von ei-
nem Aufwartsmodulationsintervall und einem Ab-
wartsmodulationsintervall als ein Rahmen verwen-
det, und dies wird wiederholt fir eine Mehrzahl von
Rahmen zur Modulation an einem Sendesignal
durchgefiihrt. Wenn Spitzen mit identischen Fre-
quenzen und identischen Signalintensitaten in auf-
einander folgenden Rahmen beobachtet werden,
kann bestimmt werden, dass die Spitzen eine spezi-
fische Gruppe bilden.

[0067] In einem Fall jedoch, bei dem eine
Strahlpeilrichtungsveranderungsgeschwindigkeit
oder eine Geschwindigkeit des Wiederholens der
Rahmen verandert wird, kbnnen die Spitzen, wenn
Spitzen mit identischen Frequenzen und identischen
Signalintensitaten in allen Peilrichtungen zwischen
unterschiedlichen Strahlpeilrichtungsveranderungs-
geschwindigkeiten oder zwischen unterschiedlichen
Rahmenwiederholungsgeschwindigkeiten beobach-
tet werden, aulerdem als eine spezifische Gruppe
betrachtet werden und kénnen ausgeschlossen wer-
den.

[0068] Im Folgenden werden nun einige Paarungs-
verfahren sequentiell beschrieben. Das Paaren wird
durchgefiihrt, um eine Kombination von Spitzengrup-
pen zu bestimmen, die durch ein einziges Ziel hervor-
gerufen werden und die bei einem Aufwartsmodulati-
onsintervall und einem Abwartsmodulationsintervall
auftreten. Die Kombination wird durch ein Verwenden
von Merkmalen der Spitzengruppen, die durch das
einzige Ziel hervorgerufen werden, bestimmt.

[0069] Eines der Merkmale bevorzugter Ausfiih-
rungsbeispiele der vorliegenden Erfindung ist eine
Mittelpeilrichtung bei jeder Gruppe. Die Fig. 7A und
7B zeigen ein Paaren von Gruppen, die gleiche Mit-
telpeilrichtungen aufweisen. Fig. 7A zeigt Spitzen-
gruppen bei dem Aufwartsmodulationsintervall, und
Fig. 7B zeigt Spitzengruppen bei dem Abwartsmodu-
lationsintervall. Wie es gerade beschrieben wurde,
werden zwei Gruppen gepaart, die fast gleiche typi-
sche Peilrichtungen aufweisen. Zum Beispiel werden
aus der typischen Frequenz einer Gruppe Gu1 bei
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dem Aufwartsmodulationsintervall und der Mittelfre-
quenz einer Gruppe Gd1 bei dem Abwartsmodulati-
onsintervall eine relative Distanz und eine relative
Geschwindigkeit bezliglich eines Ziels, das die Grup-
pen bildet, berechnet. Dies gilt in dhnlicher Weise fur
die anderen Gruppen.

[0070] Die Fig. 8A und 8B zeigen ein Beispiel eines
Paarens unter Verwendung eines Merkmals, bei dem
die Signalintensitaten von Gruppen, die durch ein
einziges Ziel hervorgerufen werden, zwischen dem
Aufwartsmodulationsintervall und dem Abwartsmo-
dulationsintervall fast gleich sind. Bei dem Beispiel in
den Fig. 8A und 8B gibt es Gruppen Gu1 und Gu2 in
fast identischen Peilrichtungen bei dem Aufwartsmo-
dulationsintervall, wahrend es Gruppen Gd1 und Gd2
in fast identischen Peilrichtungen bei dem Abwarts-
modulationsintervall gibt. Wenn die Signalintensita-
ten der Gruppen Gu1 und Gd1 fast gleich sind und
die Signalintensitaten der Gruppen Gu2 und Gd2 fast
gleich sind, werden die Gruppen Gu1 und Gd1 ge-
paart und die Gruppen Gu2 und Gd2 werden gepaart.

[0071] Fig. 8C zeigt die Signalintensitaten zweier
Gruppen bei dem Aufwartsmodulationsintervall, und
Fig. 8D zeigt die Signalintensitaten zweier Gruppen
bei dem Abwartsmodulationsintervall. Hierbei zeigt
die horizontale Achse eine Frequenz an, und die ver-
tikale Achse zeigt eine Signalintensitat an.

[0072] Die Fig. 9A und 9B zeigen ein Beispiel eines
Paarens derjenigen, bei denen die Ergebnisse eines
Berechnens relativer Geschwindigkeiten innerhalb
eines maoglichen Zielrelativgeschwindigkeitsbereichs
liegen. Die Differenz zwischen der Frequenz einer
Gruppe, die bei dem Aufwartsmodulationsintervall er-
fasst wird, und der Frequenz einer Gruppe, die bei
dem Abwartsmodulationsintervall erfasst wird, ist
proportional zu der relativen Geschwindigkeit des
Ziels. Wenn z. B. die Bewegungsgeschwindigkeit des
Fahrzeugs etwa 100 km/h betragt und die absolute
Geschwindigkeit des Ziels etwa 200 km/h oder weni-
ger betragt, betragt die relative Geschwindigkeit ei-
nes Ziels etwa —100 km/h bis etwa +300 km/h. In an-
deren Worten, wenn das Ziel sich mit etwa 200 km/h
vor dem Fahrzeug in seine Richtung bewegt, betragt
die relative Geschwindigkeit etwa —100 km/h. Wenn
sich das Ziel umgekehrt mit etwa 200 km/h auf das
Fahrzeug zu bewegt, betragt die relative Geschwin-
digkeit etwa +300 km/h. Dementsprechend werden
diejenigen, bei denen die Frequenzdifferenz zwi-
schen dem Aufwartsmodulationsintervall und dem
Abwartsmodulationsintervall innerhalb des oben be-
schriebenen Bereichs liegt, gepaart. Bei dem Bei-
spiel in Fig. 9 werden die Gruppen Gu1 und Gd1 ge-
paart, und die Gruppen Gu2 und Gd2 werden ge-
paart.

[0073] Die Fig. 10A und 10B zeigen ein Beispiel ei-
nes Paarens basierend auf den Ahnlichkeiten von Si-
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gnalintensitatsprofilen in den Strahlpeilrichtungen
von Spitzengruppen. Eine Veranderung der Sig-
nal-Reflektiert-Position des Ziels wird basierend auf
der Form und dem Material einer Reflexionsoberfla-
che des Ziels bestimmt. Somit ist bei den Gruppen,
die durch das einzige Ziel hervorgerufen werden,
eine Veranderung der Signalintensitat in der Strahl-
peilrichtung bei dem Aufwartsmodulationsintervall
und dem Abwartsmodulationsintervall &hnlich.

[0074] Die Fig. 10A und 10B zeigen Beispiele der
Signalintensitatsprofile in Strahlpeilrichtungen zweier
Gruppen bei dem Aufwartsmodulationsintervall und
dem Abwartsmodulationsintervall. Da die Gruppen
Gu1 und Gd1 einander hinsichtlich des Signalintensi-
tatsprofils ahnlich sind, wird dieser Satz als ein Paar
verwendet. Auf dhnliche Weise wird, da die Gruppen
Gu2 und Gd2 einander hinsichtlich des Signalintensi-
tatsprofils ahnlich sind, dieser Satz als ein Paar ver-
wendet.

[0075] Damit die Ahnlichkeitsbestimmung nume-
risch durchgefihrt werden kann, wird ein relativer Ko-
effizient zwischen den Signalintensitatsprofilen be-
rechnet, und diejenigen, bei denen der Wert gréRer
ist, werden mit héherer Prioritat gepaart.

[0076] Ein Prozess der Radarsteuerung 2, die in
Fig. 1 gezeigt ist, der die obige Gruppierung und
Paarung umfasst, ist in einem Flussdiagramm in
Fig. 11 gezeigt. Zunachst steuert die Motor- (Strahl-
peilrichtungs-) Steuereinheit 22 den Strahl, der auf
eine Anfangspeilrichtung gerichtet werden soll (n1).
In diesem Zustand werden Teile von Uberlagerungs-
signaldigitaldaten, die durch eine Umwandlung durch
den A/D-Wandler 15 erzeugt werden, eine vorbe-
stimmte Anzahl von Malen erhalten, die ein Abtasten
durchgefihrt wird, und werden FFT-verarbeitet (n2 -
n3).

[0077] Nachfolgend wird eine Spitzenerfassung
durchgefiihrt (n4). Im Einzelnen wird ein Teil erfasst,
bei dem die Signalintensitat des Frequenzspektrums
in einer Spitze einen Spitzenwert erreicht, und die
Spitzenfrequenz und Signalintensitat bei der Spitzen-
frequenz werden extrahiert.

[0078] Nachfolgend wird durch eine Bezugnahme
auf die extrahierte Spitzenfrequenz und Signalinten-
sitat bei der vorhergehenden Strahlpeilrichtung be-
stimmt, welcher Gruppe eine Spitzenfrequenz und
ihre Signalintensitat bei der vorliegenden Strahlpeil-
richtung zugeteilt sind (n5). In anderen Worten wer-
den diejenigen, bei denen eine Frequenzdifferenz
zwischen Spitzenfrequenzen eine konstante Fre-
quenz oder weniger ist, gruppiert. Zu diesem Zeit-
punkt werden Rauschkomponenten, wie es in den
Fig. 5 und 6 gezeigt ist, ausgeschlossen.

[0079] Danach wird die Strahlpeilrichtung um einen
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Strahl verschoben, eine ahnliche Verarbeitung wird
wiederholt (n6 - n7 - n2 - ...).

[0080] Durch ein wiederholtes Durchfiihren der obi-
gen Verarbeitung bis zu dem letzten Strahl in einem
Suchbereich, der eine vorbestimmte Breite bei den
Peilrichtungen aufweist, wird ein Spitzenfrequenz-
spektrum fir jede Strahlpeilrichtung bei dem Auf-
wartsmodulationsintervall und dem Abwartsmodulati-
onsintervall bestimmt, wie es in den Fig. 7A und 7B
gezeigt ist.

[0081] Nachfolgend wird die Signalintensitat jeder
Gruppe extrahiert (n8). Zum Beispiel wird eine Sig-
nalintensitat bei der Spitzenfrequenz in der Mitte der
Strahlpeilrichtungen als eine typische Signalintensi-
tat der Gruppe verwendet.

[0082] Danach werden von typischen Signalintensi-
taten von Gruppen in dem Aufwartsmodulationsinter-
vall und dem Abwartsmodulationsintervall mégliche
Intensitaten ausgewahlt (n9). Hierbei werden eine
ungefahre Ubereinstimmung zwischen Peilrichtungs-
winkeln, eine ungeféhre Koinzidenz zwischen Signal-
intensitaten und eine Frequenzdifferenz, die in einem
Bereich liegt, der einem mdglichen Absolute-Ge-
schwindigkeit-Bereich entspricht, als Auswahlbedin-
gungen flr diejenigen, die gepaart werden sollen,
verwendet.

[0083] Danach wird ein gegenseitiger relativer Koef-
fizient bei einem Peilrichtungspegelprofil zwischen
den ausgewahlten Gruppen festgestellt (n10), und
diejenigen, die grofRere relative Koeffizienten aufwei-
sen, werden sequentiell gepaart (n11).

Patentanspriiche

1. Ein Radarsystem (2), das folgende Merkmale
aufweist:
eine Sende-/Empfangseinheit (1) zum Senden eines
Sendesignals, das sich in einem dreieckférmigen Si-
gnalverlauf so andert, dass ein Aufwartsmodulations-
intervall mit allmahlich ansteigender Frequenz und
ein Abwartsmodulationsintervall mit allmahlich ab-
steigender Frequenz zeitlich wiederholt werden, und
zum Empfangen eines Empfangssignals, das ein re-
flektiertes Signal von einem Ziel umfasst;
eine Abtasteinheit (103) zum Andern der Strahlpeil-
richtung der Sende-/Empfangseinheit (1) flr vorbe-
stimmte Peilrichtungswinkel;
eine Frequenzanalyseeinheit (16) zum Bestimmen
des Frequenzspektrums eines Uberlagerungssig-
nals, das eine Frequenzdifferenz zwischen dem Sen-
designal und dem Empfangssignal darstellt;
eine Erfassungseinheit (20) zum Erfassen von zu-
mindest entweder einer relativen Distanz zu dem Ziel
oder einer relativen Geschwindigkeit desselben ba-
sierend auf der Frequenz des Uberlagerungssignals
in dem Aufwartsmodulationsintervall und der Fre-
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quenz des Uberlagerungssignals in dem Abwartsmo-
dulationsintervall; und

eine Prifeinheit (18, 19), in der Spitzen, die in dem
Frequenzspektrum als eine Funktion der Strahlpeil-
richtungen auftreten, die bei den Strahlpeilrichtungen
aufeinander folgend und innerhalb einer vorbestimm-
ten Frequenzdifferenz sind, als eine Spitzengruppe
(G1, G2, G3, G4, G5) betrachtet werden, die durch
Wellen bewirkt wird, die durch ein einzelnes Ziel
(OB1-0B5) reflektiert werden, und wobei die Priifein-
heit (18, 19) ein paarweises Prifen jeder Spitzen-
gruppe (G1-G5) in dem Aufwartsmodulationsintervall
und jeder Spitzengruppe (G1-G5) in dem Abwarts-
modulationsintervall durchfihrt;

dadurch gekennzeichnet, dass die Prufeinheit (18,
19) das Prifen nur beziglich jeder Gruppe (G1-G5)
durchfiuhrt, bei der die Anzahl der Spitzen, die bei den
Strahlpeilrichtungen aufeinander folgend sind, eine
vorbestimmte Anzahl oder mehr betragt.

2. Ein Radarsystem gemaf Anspruch 1, bei dem
eine Spitzengruppe (N2), bei der die Spitzen aufein-
ander folgend bei allen Strahlpeilrichtungen auftreten
und die Signalintensitat der Spitzen im Wesentlichen
konstant ist, als eine spezifische Gruppe betrachtet
wird, und das Prifen unter Ausschluss der spezifi-
schen Gruppe durchgefiihrt wird.

3. Ein Radarsystem gemal Anspruch 2, bei dem
die spezifische Gruppe ausgeschlossen wird, wenn
die spezifische Gruppe sowohl in dem Aufwartsmo-
dulationsintervall als auch in dem Abwartsmodulati-
onsintervall auftritt.

4. Ein Radarsystem gemaf Anspruch 2, bei dem
die spezifische Gruppe ausgeschlossen wird, wenn
die spezifische Gruppe wiederholt gemaly der Wie-
derholung beider Modulationsintervalle auftritt.

5. Ein Radarsystem gemal Anspruch 2, bei dem
die Abtasteinheit (103) angeordnet ist, um die Ge-
schwindigkeit des Anderns der Strahlpeilrichtung zu
andern, und bei dem die spezifische Gruppe ausge-
schlossen wird, wenn die Frequenz der spezifischen
Gruppe im Wesentlichen konstant ist trotz einer An-
derung der Geschwindigkeit des Anderns der Strahl-
peilrichtung.

6. Ein Radarsystem (2) gemafl Anspruch 2, bei
dem die Sende-/Empfangseinheit (1) angeordnet ist,
um die Geschwindigkeit des Wiederholens des Auf-
wartsmodulationsintervalls und des Abwartsmodula-
tionsintervalls zu andern, und bei dem die spezifische
Gruppe ausgeschlossen wird, wenn die Frequenz
der spezifischen Gruppe im Wesentlichen konstant
ist trotz einer Anderung der Geschwindigkeit des
Wiederholens des Aufwartsmodulationsintervalls und
des Abwartsmodulationsintervalls.

7. Ein Radarsystem (2) gemafl Anspruch 1, bei
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dem die Prufeinheit (18, 19) unter den Spitzengrup-
pen (G1-G5) ein Prifen bezuglich zwei Spitzengrup-
pen (G1-G5) durchfihrt, die im Wesentlichen gleiche
Mittelpeilrichtungen aufweisen.

8. Ein Radarsystem (2) gemaR Anspruch 1, bei
dem das Prifen unter den Spitzengruppen (G1-G5)
bezlglich zwei Spitzengruppen (G1-G5) durchfihrt
wird, die im Wesentlichen gleiche Signalintensitaten
aufweisen.

9. Ein Radarsystem (2) gemaR Anspruch 1, bei
dem das Radarsystem in einem bewegbaren Objekt
eingebaut ist und eine Einheit (21) zum Erfassen von
Informationen Uber die Bewegungsgeschwindigkeit
des bewegbaren Objekts umfasst, und ein Frequenz-
bereich basierend auf der Bewegungsgeschwindig-
keit festgelegt ist, und das Prifen fir den Frequenz-
bereich durchgefiihrt wird.

10. Ein Radarsystem (2) gemafR Anspruch 1, bei
dem Korrelationen zwischen den Signalintensitats-
profilen bei den Peilrichtungen der Spitzengruppen
(G1-G5) bestimmt werden, und das Prifen so durch-
geflhrt wird, dass einer Spitzengruppe (G1-G5), die
eine hohere Korrelation aufweist, eine hdhere Priori-
tat gegeben wird.

Es folgen 11 Blatt Zeichnungen
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