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물체 상태 인식을 향상시키는 시스템 및 방법이 개시된다. 본 시스템은 제어 되지 않은 전송기로부터의 기준 신

호들과 제어 되지 않은 전송기로부터 발신하여 물체에 의해 산란되는 산란된 전송들을 수신하는 수신기 서브시스

템을 포함한다. 본 시스템은 또한 수신된 전송들에 기초하여 물체의 방사상 속도를 결정하는 프론트-엔드 프로세

싱 서브시스템을 포함한다. 본 시스템은 또한 상기 결정된 방사상 속도에 기초하여 물체 상태 추정들을 결정하는

백-엔드 프로세싱 서브시스템을 포함한다.
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특허청구의 범위

청구항 1 

물체 상태 인식(object state awareness)을 향상시키는 시스템에 있어서,

제어되지 않은 전송기로부터의 기준 신호와, 상기 제어되지 않은 전송기로부터 발신하고 물체에 의해 산란되는

산란된 전송들을 수신하는 수신기 서브시스템;

상기 수신된 전송들에 기초하여 상기 물체의 방사상 속도를 결정하고 상기 수신된 전송들의 디지털화된 전송 복

제들을 버퍼링하는 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템; 및

상기 디지털화된 전송 복제들을 수신하고 상기 결정된 방사상 속도에 기초하여 물체 상태 추정들을 결정하는 백

-엔드 프로세싱 서브시스템을 포함하는, 물체 상태 인식 향상 시스템.

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

상기 산란된 전송들은 주위의 전송들(ambient transmissions)을 포함하는, 물체 상태 인식 향상 시스템.

청구항 3 

제 1 항에 있어서,

상기 물체에 대한 초기 위치 정보를 또한 포함하고, 상기 초기 위치 정보는 상기 기준 신호와 통신되는, 물체

상태 인식 향상 시스템.

청구항 4 

제 1 항에 있어서,

상기 물체 상태 추정들을 디스플레이하는 출력 디바이스를 또한 포함하는, 물체 상태 인식 향상 시스템.

청구항 5 

제 1 항에 있어서,

상기 수신기 서브시스템, 상기 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템 및 상기 백-엔드 프로세싱 서브시스템을 연결

하는 통신 링크를 또한 포함하는, 물체 상태 인식 향상 시스템.

청구항 6 

미리 결정된 위치를 모니터링하는 수동 코히런트 위치지정 시스템에 있어서,

물체에 의해 산란되는 산란된 전송들을 수신하여 상기 산란된 전송들의 디지털화된 신호들을 출력하는 수신기

서브시스템으로서, 상기 산란된 전송들은 제어 되지 않은 전송기로부터 발신하는, 상기 수신기 서브시스템;

상기 디지털화된 신호들에 대한 도달 주파수 차(frequency-difference-of-arrival)를 결정하고 상기 디지털화된

신호들의 디지털화된 전송 복제들을 버퍼링하는 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템; 및

상기 도달 주파수 차에 따라 상기 디지털화된 전송 복제들을 수신하고 상기 물체에 대한 위치 정보를 결정하는

백-엔드 프로세싱 서브시스템을 포함하는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 7 

제 6 항에 있어서,

상기 물체에 대한 상기 위치 정보를 제공하는 출력 장치를 또한 포함하는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 8 

제 6 항에 있어서,
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상기 제어 되지 않은 전송기로부터의 기준 신호를 또한 포함하고, 상기 기준 신호는 상기 디지털화된 신호들에

대한 상기 도달 주파수 차를 결정하는데 이용되는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 9 

제 6 항에 있어서,

상기 물체의 속도는 상기 도달 주파수 차로부터 결정되는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 10 

제 6 항에 있어서,

상기 산란된 전송들을 검출하는 안테나 서브 시스템을 또한 포함하는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 11 

제 10 항에 있어서,

상기 안테나 서브시스템은 페이즈드 어레이 안테나(phased array antenna)를 포함하는, 수동 코히런트 위치지정

시스템.

청구항 12 

제 6 항에 있어서,

상기 수신기 서브시스템은 울트라하이 동적 범위 수신기를 포함하는, 수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 13 

제 6 항에 있어서,

상기 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템과 상기 백-엔드 프로세싱 서브시스템사이에 통신 링크를 또한 포함하는,

수동 코히런트 위치지정 시스템.

청구항 14 

물체에 대한 갱신된 상태 추정을 결정하는 방법에 있어서,

제어 되지 않은 전송기로부터의 기준 전송과 상기 제어 되지 않은 전송기로로부터 발신되고 상기 물체에 의해

산란되는 산란된 전송을 수신하는 단계;

도달 주파수 차를 결정하도록 상기 수신된 전송들을 비교하는 단계;

상기 결정된 도달 주파수 차에 기초하여 이전의 상태 추정을 갱신하는 단계; 및

상기 수신된 전송들의 디지털화된 전송 복제들을 버퍼링하는 단계로서, 상기 디지털화된 복제들은 백-엔드 프로

세싱 서브시스템에 의해 수신되는, 상기 버퍼링 단계를 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상태 추정 결정 방법.

청구항 15 

제 14 항에 있어서,

초기 상태 물체 추정을 결정하는 단계를 또한 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상태 추정 결정 방법.

청구항 16 

제 14 항에 있어서,

복수의 전송기들로부터 상기 제어 되지 않은 전송기를 선택하는 단계를 또한 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상

태 추정 결정 방법.

청구항 17 

제 14 항에 있어서,
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상기 물체가 이동하는지 여부를 결정하는 단계를 또한 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상태 추정 결정 방법.

청구항 18 

제 14 항에 있어서,

상기 갱신된 상태 추정을 출력하는 단계를 또한 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상태 추정 결정 방법.

청구항 19 

제 14 항에 있어서,

상기 물체가 범위밖에 있을 때 상기 수신하는 단계를 종료하는 단계를 또한 포함하는, 물체에 대한 갱신된 상태

추정 결정 방법.

명 세 서

기 술 분 야

관련 출원들에 대한 참조<1>

본 출원은, 2000년 4월 24일자로 제출된, 수동 코히런트 위치지정 방법 및 시스템(PASSIVE COHERENT LOCATION<2>

METHOD AND SYSTEM)이란 표제하의, 미국 가특허 출원 번호 60/199,210호의 이점을 청구한다.  

기술 분야<3>

본 발명은 수동 코히런트 위치지정(passive coherent location; PCL) 시스템 및 방법에 관한 것이며, 보다 구체<4>

적으로 목표 감시 센서들을 이동시키는데 이용하는 방법 및 PCL 시스템에 관한 것이다.

배 경 기 술

관련 기술의 설명<5>

다수의 종래의 레이더 시스템들은 특히 레이더 시스템의 초기 비용 및 레이더 시스템의 유지 비용으로 인해 높<6>

은 수명 유지 비용(Life cycle cost)을 갖는다. 게다가, 종래의 레이더 시스템들이 통상적으로 전자기 신호들을

방송하기 때문에,  조정된  활성(regulated  activity),  폭넓은  관리  조달(regulatory  procurement)  및  추종

(compliance) 비용들이 현재 레이더 시스템들을 동작시키는 것과 연관된다.

부가적으로, 폭넓은 물리적, 조정적 및 경제적인 불리함(disincentive)이 임시 또는 이동의 기초에서 이러한 시<7>

스템들을 수송하는 것을 방해한다.  예를 들어, 현재 레이더 시스템을 올림픽, 봉화 표시, 건설 현장, 관저 및

이와 유사한 것과 같은 특별 이벤트에 운송하는 것은 전자기 신호 전송기를 이동시키는 것과 연관된 비용들 및

다양한 관리 기관들로부터 적절한 허가를 받기 위한 환경 영향 평가를 포함하는, 수많은 불리함에 노출된다.  

발명의 상세한 설명

따라서, 본 발명은 관련된 기술의 한계들 및 단점들로 인한 하나 이상의 문제점들을 실질적으로 제거하는 PCL<8>

시스템 및 방법에 관한 것이다.  

본 발명의 목적은 관련된 기술보다 더 낮은 총 수명 유지 비용으로 미리 결정된 위치 주위에 향상된 공간 인식<9>

(airspace awareness)을 제공하는 PCL 시스템을 제공하는 것이다.  

본 발명의 목적은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들 (ambient transmission)을 사용<10>

하여 미리 결정된 위치 주위에 향상된 공간 인식을 제공하는 PCL 시스템을 제공하는 것이다.

본 발명의 목적은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들로부터 유도된 도달 정보의 주파<11>

수  변화에 주로  기초하여 미리  결정된 위치  주변의 향상된 공간  인식을 제공하는 PCL  시스템을 제공하는

것이다.

본 발명의 다른 목적은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여, 공항과 같은,<12>

미리 결정된 위치에 대해 향상된 공간 인식을 제공하는 PCL 시스템을 제공하는 것이며, 여기서 초기 위치 정보

는  주위의  전송으로부터의  도달  주파수  차(frequency-difference-of-arrival),  도달의  시간  차(time-
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difference-of-arrival), 도달 정보의 각도(angle-of-arrival information)로부터 결정된다.  

본 발명의 목적은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여 미리 결정된 위치내<13>

에서 강화된 그라운드-트래픽(ground-traffic) 인식뿐만 아니라 미리 결정된 위치 주변에 향상된 공간 인식을

제공하는 PCL 시스템을 제공하는 것이다.  

본 발명의 다른 목적은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여 미리 결정된<14>

이벤트 동안 향상된 공간 인식을 제공하는 이동 레이더 시스템을 제공하는 것이다.  

본 발명의 또 다른 목적은 소정 기준의 세트에 기초하여 복수의 주위의 전송 신호들로부터 주위의 전송 신호들<15>

의 서브세트를 선택하는 시스템 및 방법을 제공하는 것이다.  

본 발명의 부가적인 특징들 및 이점들은 다음의 설명에서 설명되어질 것이며 대부분은 설명으로부터 명백해질<16>

것이며 또는 본 발명의 실행에 의해 알 수 있을 것이다.  본 발명의 목적들 및 다른 이점들은 첨부한 도면들뿐

만 아니라 기재된 설명 및 이것의 청구항들에서 특히 교시된 구조 및 방법에 의해 실현되고 달성되어질 것이다.

일 실시예에서, PCL 시스템은 복수의 제어 되지 않은 전송기들로부터 전송들을 수신한다. 바람직한 실시예에서,<17>

제어 되지 않은 전송기들은 라디오 및 텔레비전 방송국들을 포함할 수 있다. 부가적으로, PCL 시스템은 동작적

으로 독립적인 실체(entity)들에 의해 동작되는 전송기들로부터 신호들을 사용할 수 있다.  제어 되지 않은 전

송기들로부터의 신호들은 PCL 시스템을 제어하는 조직에 의해 동작되는 전송기들로부터 신호들에 독립적으로 또

는 신호들과 함께 사용될 수 있다.  

일 실시예에서, PCL 시스템은 안테나 서브시스템, 코히런트 수신기 서브시스템, 프론트-엔드 프로세싱 서브시스<18>

템, 백-엔드 프로세싱 서브시스템 및 출력 장치를 포함한다.  이들 서브시스템들 각각은 통신 링크에 의해 접속

되며, 그 통신 링크는 시스템 버스, 네트워크 접속부, 무선 네트워크 접속부 또는 다른 타입의 통신 링크일 수

있다.

일 실시예에서, 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터 주위의 전송들을 사용하여 미리 결정된<19>

위치의 공간을 모니터링하는데 사용된다. 바람직한 실시예에서, 주위의 전송들은 물체에 의해 산란되며 PCL 시

스템에 의해 수신된다.  이러한 산란된 전송들은 제어 되지 않은 전송기로부터 PCL 시스템까지 직접 수신되는

기준 전송과 비교된다. 특히, 산란된 전송과 기준 전송간의 도달 주파수 차가 결정되며, 이 결정은 물체의 방사

상 속도가 결정될 수 있도록 한다.  본 발명은 통상적인 레이더 시스템과 함께 또는 그 대신에 사용될 수 있다.

일 실시예에서, 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여 그리고 미<20>

리 결정된 위치에 접근하는 물체에 관한 초기 위치 정보를 사용하여 미리 결정된 위치의 공간을 모니터링하는데

사용된다.  이 초기 위치 정보는 미리 결정된 시간에서 물체의 위치의 전자적 또는 구두의 통신을 포함할 수 있

다.  예를 들어, 공항에 접근하는 비행기는 그 위치를 시스템에 제공할 수 있으며, 그것에 의해 시스템이 비행

기에 대한 정확한 추적을 빠르게 확립하도록 허락한다.  

다른 실시예에서, 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여 미리 결<21>

정된 위치내의 강화된 그라운드-트래픽 인식뿐만 아니라 미리 결정된 위치 주위의 향상된 공간 인식을 제공하는

데 사용된다.  

다른 실시예에서, 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 사용하여 미리 결<22>

정된 이벤트 동안 향상된 공간 인식을 제공하는 이동 레이더 시스템을 작동시키는데 사용된다.  바람직한 실시

예에서, 본 발명은 차량이 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 수신하기 위해 미리

결정된 위치에 배치되는 모니터링 시스템의 일부로서 사용된다.  

또 다른 실시예에서, 본 발명은 미리 결정된 기준의 세트에 기초하여 복수의 주위의 전송 신호들로부터 주위의<23>

전송 신호들의 서브세트를 선택하는데 사용된다.  

상술한 일반적인 설명 및 다음의 상세한 설명이 예시적이고 설명적이며 청구된 바와 같이 본 발명의 부가적인<24>

설명을 제공하도록 의도됨을 이해할 수 있을 것이다.  

본 발명의 추가적인 이해를 제공하기 위해 포함된 첨부 도면들이 본 발명의 설명적인 실시예들 및 본 발명의 원<25>

리들을 설명하는 상세한 설명과 함께, 본 명세서의 일부에 통합되고, 이를 구성한다. 
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실 시 예

바람직한 실시예들의 상세한 설명<29>

이후, 본 발명의 바람직한 실시예가 도면들에 도시되어 있는 예들을 참조하여 상세히 설명될 것이다. <30>

도 1은 본 발명에 따른 복수의 전송기들, 물체 및 시스템의 도면을 도시한다. 바람직한 실시예에서, PCL 시스템<31>

(200)이 복수의 제어 되지 않은 전송기들(110, 120, 130)로부터 전송들을 수신한다. 바람직한 실시예에서, 제어

되지 않은 전송기들(110, 120, 130)은 라디오 및 텔레비전 방송국들과, 국내 기상 서비스 전송기들과, 무선네비

게이션 비콘들(예를 들어, VOR)과, 현재의 서비스들 및 계획된 서비스들과 동작들(예를 들어, 자동 의존 감시-

방송)을 지원하는 전송기들을 포함할 수 있으며, 그들 중 어느 것도 PCL 시스템(200)을 제어하는 실체(entity)

의 동작 제어 하에 존재하거나 또는 존재하지 않을 수 있다. 부가적으로, PCL 시스템(200)은 동작적으로 독립인

실체들에 의해 동작되는 전송기들로부터의 신호들을 사용할 수 있다. 부가적인 전송기들(도시되지 않음)이 존재

할 수 있으며, 특정 PCL 시스템(200)에 의해 사용가능해질 수 있으며, 이하에 보다 상세히 기재되는 바와 같이,

사용하기에 가능한 주위의 신호들 중 어떤 서브세트를 결정하기 위한 시스템 및 방법을 가질 수 있다. 

일 실시예에서, 전송기들(110, 120 및 130)은 PCL 시스템(200)을 제어하는 실체의 제어하에 있지 않다. 바람직<32>

한 실시예에서, 전송기들(110, 120 및 130)은 라디오 및 텔레비전 방송국들이며, PCL 시스템(200)은 개별 실체

에 의해 제어된다. 제어 되지 않은 전송기들로부터의 신호들은 독립적으로 또는 개별 실체에 의해 동작되는 전

송기들로부터의 신호들과 연결되어 이용될 수 있다.

본 발명의 동작으로 돌아가서, 전송기들(110, 120, 130)은 낮은-대역폭의 전자기 전송들을 각 방면으로 전송한<33>

다. 예시적인 주위의 전송들은 도 1에 도시되고, 주위의 전송들(111, 112)을 포함한다. 이러한 주위의 전송들

중 일부는 물체(100)에 의해 산란되고, PCL 시스템(200)에 의해 수신된다. 예를 들어, 주위의 전송(112)은 물체

(100)에 의해 산란되고, 그 산란된 전송(113)은 PCL 시스템(200)으로 수신된다. 부가적으로, 기준 전송(111)은

PCL  시스템(200)에 의해 직접적으로 수신된다. 기준 전송(111)은 산란된 전송(113)보다 더  큰  크기의 차수

(order)가 될 수 있다. PCL 시스템(200)은 물체(100)에 대한 비례 정보를 결정하기 위해 기준 전송(111)과 산란

된 전송(113)을 비교한다. 이러한 응용의 목적을 위해, 비례 정보는 3차원 지리 상태(3-dimensional geographic

state)(이후, 지리 상태)와, 지리 상태의 변화(즉, 속도)와, 속도의 변화(즉, 가속도)를 포함하는 물체(100)의

위치에 관한 임의의 정보를 포함한다. 

특히, 본 시스템은 산란된 전송과 기준 전송간의 도달 주파수 차를 결정하고, 차례로 물체의 속도가 결정되도록<34>

허용한다. 본 발명은 낮은 대역폭의 전송기들과 같은 제어 되지 않은 전송기들에 의존할 수 있으며, 이는, 비교

적 열악한 시간 지연 해결(resolution) 및 상대적으로 양호한 주파수 차 해결을 초래함이 이해될 것이다. 그러

나, 이러한 주파수 차 해결은 직접적으로 지리 상태 정보를 제공하는 것이 아니라, 본 발명에 따른 지리 상태

정보를 얻는데 사용될 수 있는 속도 정보를 제공한다. 따라서, 본 발명의 바람직한 실시예는 주로 물체의 지리

상태를 결정하기 위해 도달 주파수 차에 의존한다. 

일실시예에서, 본 발명은 물체(100)의 지리 상태를 보다 신속하게 그리고 보다 확실하게 해결하기 위해 다중 전<35>

송기들(110, 120, 130)로부터의 기준 전송들 및 산란된 전송들을 사용한다. 또한, 일실시예에서, 그 시스템은

이하에 보다 상세히 기재되는 바와 같이, 초기화 정보를 수신하고 및/또는 유지할 수 있다. 

도 2는 본 발명의 일실시예의 논리적 블록도를 도시한다. PCL 시스템(200)은 안테나 서브시스템(210)과, 코히런<36>

트 수신기 서브시스템(220)과, 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)과, 백-엔드 프로세싱 서브시스템(240)과

출력 디바이스(250)를 포함한다. 이러한 각각의 서브시스템들은 통신 링크(215, 225, 235, 245)에 의해 접속될

수 있으며, 시스템 버스, 네트워크 접속, 무선 네트워크 접속 또는 다른 형태의 통신 링크가 될 수 있다. 바람

직한 실시예에서, 레이더(radar) 시스템 내의 어떠한 움직이는 구성 요소들도 없다. 구성 요소들을 선택하는 것

이 이하에 보다 상세히 기재되어 있다. 

안테나 서브시스템(210)은 산란된 전송(113)  및  기준 전송(111)을 포함하는 전자기적 전송(electromagnetic<37>

transmission)을 수신한다. 바람직하게는 안테나 서브시스템(210)은 산란된 전송(113)의 도달각을 측정하는 단

계적 어레이와 같이, 산란된 전송이 도달하는 방향의 검출을 허용하기 위한 구조를 포함한다. 바람직하게는 안

테나 서브시스템(210)은 넓은 주파수 범위를 커버한다. 

코히런트 수신기 서브시스템(220)은 안테나-수신기 링크(antenna-to-receiver link)(215)를 통해 안테나 서브시<38>

스템(210)의 출력을 수신한다. 일실시예에서, 코히런트 수신기 서브시스템(220)은 울트라하이(ultrahigh) 동적
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범위 수신기를 포함한다. 바람직한 실시예에서, 코히런트 수신기의 동적 범위는 순간 동적 범위로 120 dB를 넘

는다. 코히런트 수신기 서브시스템(220)은 특정 주파수 플러스 또는 마이너스 산란된 전송의 예견된 도플러 시

프트(Doppler shift)에 기초한 미리 정해진 차이의 전송들을 수신하기 위해 바뀔수 있다. 예를 들면, 수신기 서

브시스템(220)은 전송기(110)의 주파수 플러스 또는 마이너스 예견된 도플러 시프트를 갖는 전송들을 수신하기

위해 바뀔수 있다. 코히런트 수신기 서브시스템(220)은 바람직하게 산란된 전송(113) 및 기준 전송(111)의 디지

털화된 복제들(digitized replicas)을 출력한다. 

일실시예에서, 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)은 디지털화된 전송 복제들을 수신하고 도달 주파수 차를<39>

결정하기  위해  배열된  고속  프로세서를  포함한다.  기존의  하드웨어는  Silicon  Graphics,  Inc.의

SGI
TM
Origin

TM
2000을 포함할 수 있다. 다른 실시예에서, 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)은 특별 목적의

하드웨어 장치들, 대형 집적 회로들, 또는 한정된 응용 주문형 집적 회로(ASIC)를 포함한다. 부가적으로 도달

주파수 차를 결정하기 위하여, 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)은 디지털화된 전송들의 도달의 시간 차

및 도달 각도를 결정할 수 있다. 적당한 알고리즘들이 이러한 계산들을 위해 고려될 수 있다. 

백-엔드 프로세싱 서브시스템(240)은 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)의 출력을 수신하고 위치적인 정보,<40>

특히 물체(100)에 대한 지리적인 정보를 결정하기 위해 배열된, Silicon Graphics, Inc.의 시각화 슈퍼컴퓨터인

Silicon Graphics Onyx 과 같은 고속 범용 처리기를 포함한다. 주파수 도달 차이 측정들에 기초한 물체의 지리

적인 상태를 결정하기 위한 시스템 및  방법의 자세한 설명은, 본  명세서에 참조로 포함된, Loral  Federal

Systems  Company에  양도된,  제목이  기동하는  타겟의  초기  위치를  결정하는  도플러  검출  시스템(DOPPLER

DETECTION SYSTEM FOR DETERMINING INITIAL POSITION OF A MANEUVERING TARGET)인 1996년 6월 11일에 출원된

미국 특허 출원 번호 제 5,525,995 호를 참조한다. 

프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)과 백-엔드 프로세싱 서브시스템(240)간의 통신이 프로세서 통신 링크<41>

(235)에 의해 수행될 수 있다. 바람직한 실시예에서, 프로세서 통신 링크(235)는 상용 TCP/IP 로컬 영역 네트워

크를 사용하여 수행된다. 다른 실시예에서, 프로세서 통신 링크(235)는 고속 네트워크 연결, 무선 연결 또는 프

론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230) 및 백-엔드 프로세싱 서브시스템 (240)이 다른 것에 상대적으로 멀리 위치

되도록 허용하는 다른 타입의 연결을 이용하여 수행될 것이다. 한 실시예에서, 프론트-엔드 프로세싱 시스템은

디지털화된 전송 복제들(transmission replicas)을 데이터의 손실에 연관된 가격 또는 부가적인 처리 요구들에

도 불구하고 프로세서 통신 링크(235)에 걸친 트래픽을 감소시키기 위해 압축할 것이다. 

다른 실시예에서, 데이터는 사용자 요청과 같은, 단지 미리 결정된 사건의 발생들과의 처리기 통신 링크(235)를<42>

지나 전송될 것이다. 예를 들면, 본 발명은 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템(230)에 의해 디지털화된 전송 복

제들을 요청하고 일시적으로 버퍼링하는데 사용될 것이다. 시간이 지나, 오래된 디지털화된 전송 복제들은 사용

자에 의한 요구가 없다면 보다 새로운 디지털화된 전송 복제들로 덮어쓰기될 것이다. 그러나, 요구가 있으면,

버퍼링된 디지털화된 전송 복제들은 분석을 위해 백-엔드 프로세싱 서브시스템(240)으로 전송될 것이다. 본 발

명의 이러한 양상은 예를 들면, 비행기 사고 상황을 재구성하는데 사용될 수 있다. 

바람직한 실시예에서, 본 발명을 단일 처리 유닛에서 수행할 수 있음에도 불구하고, 백-엔드 프로세싱 서브시스<43>

템(240) 및 프론트-엔드 프로세싱 서브시스템 (230)은 두개의 독립적인 범용 또는 특정 목적 처리기들을 사용하

여 모듈방식 (modularity)을 증가시키고 특정화된 처리 하드웨어 및 소프트웨어가 이러한 서브시스템들의 각각

에 의해 수행된 논리적으로 불연속적인 작업들에 대하여 수행가능하도록 하기 위해 수행된다. 예를 들면, 분리

된 처리기들을 가진 것은 향상된 시스템 견고성과 설치의 간편함을 증대시키는 것을 허용한다. 

출력 장치(250)는 컴퓨터 모니터, 데이터 링크 및 디스플레이, 네트워크 연결, 프린터 또는 다른 출력 장치를<44>

포함할 것이다. 출력 장치(250)는 백-엔드 프로세싱 서브시스템(240)에 의해 결정된 바와 같은 지리 상태 정보

의 정확한 추정과 관련된 정보를 부가적으로 제공할 것이다. 출력 장치 통신 링크는 고속 버스, 네트워크 연결,

무선 연결 또는 통신 링크의 다른 형태를 포함할 것이다. 

도 3은 본 발명에 따른 물제에 대한 갱신된 상태 추정을 결정하기 위한 방법의 흐름도를 도시한다. 개괄적으로<45>

살펴보면,  단계(300)에서,  본  발명에  따라  물체의  지역적  위치를  결정하는  프로세스가  시작된다.

단계(310)에서, 시스템은 복수의 가능한 제어 되지 않은 전송기들로부터 제어 되지 않은 전송기들의 서브세트를

선택한다. 단계들(330 및 340)에서, 산란된 기준 전송들은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터 수신된

다. 단계(350)에서, 산란된 기준 전송들은 비교된다. 단계(352)에서, 시스템은 물체가 새로운 것인지를 결정한

다. 물체가 새로운 것으로 결정되면, 시스템은 단계(354)에서 수신된 전송들로부터 결정된 도달 주파수 차, 도
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달의 시간 차 및 도달 각도 정보를 이용하여, 초기 물체 상태 추정을 결정한다. 물체가 새로운 것이 아니면, 시

스템은 단계(360)로 진행하여 초기의 주파수 도달 차이 정보에 기초하여 물체 상태 추정을 갱신한다. 단계(37

0)에서, 시스템은 물체가 이동중인지와 범위내에 있는지를 결정한다. 물체가 이동중이고 시스템의 범위내에 있

으면, 시스템은 단계(380)에서 추정된 물체 상태를 출력하고, 단계(330)로 돌아간다. 물체가 이동하지 않거나

단계(370)에서 범위를 벗어나는 경우, 처리는 종료된다. 이들 단계들의 각각은 하기에 더 자세히 기술된다.

단계(310)에서, 시스템은 제어 되지 않은 전송기들의 서브세트를 선택한다. 그 단계는 미리 결정된 기준의 세트<46>

에 기초하여 복수의 제어 되지 않은 전송기들로부터 제어 되지 않은 전송기들의 서브세트를 선택하는 단계를 포

함한다. 그러한 기준은 전송기와 PCL 시스템 사이의 사이트의 분명한 라인(clear line of site), 전송기의 주파

수 특성들, 전송기들을 포함한 다른 소스들로부터의 간섭 및 다른 기준의 여부에 따라, 개개의 전송기들의 신호

세기 및  공간 분리를 포함할 수 있다. 다른 표준이 이용될 수 있다. 전송기들의 선택은 미리 실시될 수  있거

나, 통용되는 전송 신호들에 기초하여 동적으로 수행되고 주기적으로 갱신될 수 있다. 대안적으로, 전송기들을

선택할 필요가 있는 대부분의 정보가 공개적으로 기록되기 때문에, 특정 위치에 대한 권고된 전송기들이 미리

결정될 수 있다. 

일단 전송기들이 식별되면, PCL  시스템은 단계(330)에서 전송기로부터 기준 전송들을 수신할 수 있다. 단계<47>

(340)에서, PCL 시스템은 전송기로부터 발신하고 수신기의 방향으로 물체에 의해 산란되는 산란된 전송들을 수

신한다. 단계(350)에서, 산란된 기준 전송들은 도달 주파수 차 및 도달의 시간 차를 결정하기 위해 비교되고,

산란된 신호의 도달각은 위상 배열을 이용하여 결정된다. 도달 주파수 차 및 도달의 시간차를 결정하기 위한 적

절한 기술들은 표준 교차-상관 기술들(cross-correlation techniques)을 포함한다. 

단계(352)에서, 시스템은 비교된 신호들이 새로운 물체에 관련이 있는지 또는 시스템에 의해 이전에 식별되어진<48>

물체에 관련이 있는지를 결정한다. 물체가 새로운 것으로 결정되는 경우, 시스템은 단계(354)에서 초기 물체 상

태 추정을 결정한다. 바람직한 실시예에 있어서, 초기 물체 상태 정보는 산란된 전송(113)과 기준 전송(111)사

이의 도달 주파수 차 및 도달의 시간 차뿐 아니라 산란된 전송(113)에 대한 도달각 정보로부터 결정될 수 있다. 

다른 실시예에 있어서, 시스템은 초기 물체의 위치를 가정할 수 있다. 부가적으로, 시스템은 초기 물체 위치를<49>

이용자가 입력하도록 허용할 수 있다. 또한 물체는 시스템에 데이터를 전자적으로 제공할 수 있는 글로벌 위치

지정 시스템과 같은 위치 장치를 가질 수 있다. 초기 상태 정보를 결정하는 전술한 방법들 및 다른 방법들의 조

합이 이용될 수 있다. 일단 초기 상태 추정이 결정되면, 시스템은 단계(370)로 진행한다. 

단계(352)에서, 시스템이 물체가 새로운 물체는 아님을 결정하면, 시스템은 단계(360)로 진행한다. 단계(360)에<50>

서 시스템은 산란된 전송(113)과 기준 전송 (111) 사이의 도달 주파수 차에 우선적으로 기초하여 갱신된다. 일

실시예에 있어서, 도달의 시간 차와 도달각 정보에 대한 참조없이, 산란된 전송(113)과 기준 전송(111) 사이의

도달 주파수 차에 단독으로 기초하여 물체의 상태 추정을 갱신할 수 있다. 일실시예에 있어서, 이러한 정보는

다음 이용을 위해 메모리에 저장된다. 

도달 주파수 차 정보와 다른 전송 및 전송 비교 정보는 갱신된 물체 상태 추정을 결정하기 위해 초기 물체 상태<51>

추정에 관련하여 이용될 수 있다. 전송들이 단일 물체에 대한 복수의 전송기들로부터 처리되는 경우, 시스템은

결정된 주파수 시프트들의 각각의 원인이 될 수 있는 물체로부터 3차원 공간에서 위치를 결정함으로써 갱신된

물체 상태 추정을 결정할 수 있다. 신호 세기, 초기 물체 상태 추정의 정확성, 시스템의 처리 속도 및 다른 요

소들에 기초하여, 시스템은 물체를 3차원 공간에서 점 또는 영역으로 결정할 수 있다. 부가적으로, 시스템은 이

들 및 다른 요소들에 기초하여 갱신된 물체 상태 추정에 연관된 정확성 등급(rating)을 결정할 수 있다. 일단

시스템이 물체 상태 추정을 갱신했으면, 단계(370)로 진행한다. 

단계(370)에서, 시스템은 물체가 이동하고 있는지와 시스템의 범위내에 있는지를 결정한다. 물체가 이동하고 있<52>

는 경우, 시스템은 단계(380)로 진행하고 물체 상태 정보를 출력한다. 이러한 출력은 시스템, 네트워크 접속,

무선 네트워크 접속, 조종석 데이터링크(cockpit datalink) 및 디스플레이 또는 다른 출력 디바이스와 연관된

CRT 디스플레이에 제공될 수 있다. 일실시예에 있어서, 시스템은 물체 상태 추정에 대한 정확성 등급을 출력할

수 있다. 

물체의 상태 추정이 출력된 이후, 시스템은 단계(330)로 복귀하고 물체가 더 이상 이동하고 있지 않거나 시스템<53>

의 범위를 벗어난 것으로 시스템이 결정할 때까지 단계들(330 내지 370)을 반복한다. 시스템이 데이터를 처리하

는 높은 속도와 시스템이 데이터를 출력할 수 있는 상대적으로 낮은 속도에 기초하여, 시스템은 하나 이상의 다

음 반복들 동안 단계(380)를 무시할 수 있다. 일단 시스템이 더 이상 물체가 이동하지 않는 것거나, 물체가 범
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위를 벗어난 것으로 결정되면, 시스템은 단계(390)로 진행하고 처리는 종료된다. 

다른 실시예에 있어서, 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터의 주위의 전송들을 이용하여 미<54>

리 결정된 이벤트동안 향상된 공간 인식(airspace awareness)을 제공하는 이동 레이더 시스템을 인에이블하는데

이용될 수 있다. 일실시예에서 본 발명은 적어도 하나의 제어 되지 않은 전송기로부터 주위의 전송들을 수신하

기 위해 미리 결정된 위치들에 운송 수단이 배치되는, 회전되고(wheeled) 추적되며 운송 수단에 기초한 모니터

링 시스템(vehicle-based monitoring system)의 부분으로서 이용된다. 이 운송 수단은 승객용 밴과 같은 비상업

용 운송 수단일 수 있다. 본 발명의 이러한 양상은 올림픽, 불꽃놀이 디스플레이 또는 다른 이벤트와 같은 특정

이벤트에 대한 공간을 모니터링 하는데 이용될 수 있다.

일실시예에 있어서, 본 발명은 복수의 물체들을 동시에 추적하는데 이용될 수 있다. 시스템은 제어자, 파일럿<55>

및/또는 운전자에게 물체가 미리 결정된 거리내에 있음을 통보하기 위한 경고들을 이용할 수 있다. 또한, 시스

템은 제어자, 파일럿 및/또는 운전자에게 하나 이상의 물체들이 충돌의 원인이 될 수 있는 코스와 같은 잠재적

으로 안전하지 않은 코스를 가짐을 알리기 위한 경고들을 이용할 수 있다. 다른 경고들이 또한 이용될 수 있다. 

이 기술 분야의 숙련된 기술자들에게는 본 발명의 정신 또는 범위를 벗어나지 않고 본 발명에서 다양한 변형들<56>

및 변화들이 만들어 질 수 있음이 명백할 것이다. 예를 들면, 본 발명이 PCL 시스템에 관하여 기술되었지만, 종

래의 모노스태틱 레이더 시스템들(monostatic radar systems)을 포함하여 다른 유형들의 레이더 시스템들을 본

발명의 양상들에 이용하는 것이 가능하다. 따라서, 본 발명은 첨부된 청구항들 및 그것들의 등가물들의 범위내

에서 제공되는 본 발명의 변형들 및 변화들을 포함하도록 의도한다. 

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명에 따른 복수의 전송기들, 물체 및 시스템의 도면. <26>

도 2는 본 발명의 실시예의 블록도. <27>

도 3은 본 발명에 따른 시스템의 흐름도. <28>
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도면

    도면1
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    도면2

    도면3
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