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Uplatnenie vysledkov projektu

Ramcovym vysledkom projektu PerLoc-3D-UWB su nové pévodné procedury spracovania
UWB radarovych signalov urCené na detekciu, lokalizaciu a sledovanie pohybujucich sa a
statickych oséb. Vysledkom projektu je tiez experimentalny 3D-UWB skener, ktory moze byt
aplikovany na lokalizaciu oséb v off-line méde Cinnosti, ako aj v redlnom Case. Uvedené
stru¢ne zhrnuté vysledky projektu mézu byt vyuZzité v oblasti navrhu a realizacie UWB
skenerov umoznujucich lokalizovat osoby na priamu viditelnost aj za predpokladu nizkej az
nulovej optickej viditelnosti (napr. v pripade dazda, snezZenia, hmly, prachu, dymu, atd.), ako
aj v pripade lokalizacie oséb nachadzajucich sa za stenou (tzv. cezstenové scenare
lokalizacie osdb). Uvedené typy skenerov oséb (UWB radary resp. senzory) mézu najst
perspektivnu aplikaciu v oblasti podpory bezpeénostnych zlozZiek Statu (napr. policie, armady)
pri riedeni mimoriadnych situacii (napr. lokalizacia a nasledné zadrzanie nebezpecnych
0s6b), podpora zachranarskych timov v pripade mimoriadnych situacii (napr. po zemetra-
seniach, kolapsoch budov, lavinach alebo pri poziaroch) pri vyhfadavani os6b nachadzajucich
sa pod sutinami budov resp. pod lavinou alebo v pripade nizkej optickej viditelnosti (napr. v
dyme). Uvedené typy 3D-UWB skenerov mézu byt vhodne modifikované tiez pre ich
implementéaciu na pohybujucich sa platformach (napr. na dronoch) resp. v pripade
Specifickych scenarov lokalizacie osbb cez strop resp. cez podlahu.

CHARAKTERISTIKA VYSLEDKOV

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v slovenskom jazyku
(max. 20 riadkov)

Projekt PerLoc-3D-UWB bol zamerany na detekciu, lokalizaciu a sledovanie oséb v 3D
priestore pomocou UWB senzorového (radarového) systému. V ramci rieSenia projektu boli
podla nasho nazoru vytvorené tieto najdblezitejSie povodné vedecké vysledky: (1) Bola
navrhnuta koncepcia lokalizacie oséb v 3D priestore spocivajuca v aplikacii multistatického
UWB senzora (1 vysielaci a 4 prijimacie kanaly). (2) Pre ucel lokalizacie oséb v 3D bola
navrhnuta anténova sustava multistatického UWB radaru optimalizovana pre vyvoj lokali-
zacnych algoritmov 0s6b v 3D. (3) Na lokalizaciu pohybujucich sa a statickych osdb boli
navrhnuté procedury spracovania signalov pozostavajuce z na seba nadvazujucich faz, ktoré
su implementované pouZzitim vhodne zvolenych metdd spracovania signalov. Procedury boli
optimalizované z hladiska toku spracovania dat a vypoctovej zlozitosti s cielom ich implemen-
tacie v realnom Case a s cielom lokalizacie oséb pohybujucich sa so zmenou charakteru ich
pohybu. (4) Boli navrhnuté 2 nové dektory statickych osbéb (detektor vyuzivajuci Welchov
periodogram a detektor vyuzivajuci banku filtrov). (5) Bol navrhnuty subor novych pdévodnych

Formular ZK, strana 2/4



metdd lokalizacie os6b v 3D (najma 3D-2D metdda, optimalizatna metdda a ich kombinacia s
metddou Taylorovych radov). (6) Bola navrhnuta a implementovana metodika analyzy vlast-
nosti metdd lokalizacie oséb v 3D (pravdepodobnost chyby lokalizacie oséb, vizualizacia
chybovosti lokalizacie os6b v 3D). (7) Bol navrhnuty a realizovany experimentalny v realnom
Case pracujuci 3D-UWB skener. Vzhladom na vysledky dosiahnuté v ramci rieSenia projektu
PerLoc-3D-UWB, mozno podla nasho nazoru konstatovat, ze ulohy projektu PerLoc-3D-UWB
Specifikované v jeho navrhu boli v zasade spinené.

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v anglickom jazyku
(max. 20 riadkov)

Project PerLoc-3D-UWB was focused on the detection, localization and tracking of human
beings in 3D using UWB sensor (radar) system. The most important scientific results reached
at the project solution can be summarized as follows: (1) A new concept of person localization
in 3D based on application of multistatic UWB sensor (1 transmitted and 4 receiving channel)
was developed. (2) A new antenna array of a multistatic UWB radar for person in 3D was pro-
posed. The mentioned antenna array was optimized for the development of person localiza-
tion algorithms. (3) New radar signal procedures for moving and static person localization was
developed. The procedures consist of the successive signal processing phases, which are
implemented using proper signal processing methods. The procedures were optimized consi-
dering their data flow processing and computational complexity taking into account their real
time performance and joint localization of moving and static persons.(4) Two new detectors of
static persons were designed (detector employing Welch periodogram method and detector
employing bank filter). (5) A set of new original localization methods of persons in 3D was
developed (especially 3D-2D method, optimization method and their combination with a
method of Taylor series). (6) New approaches for an analysis of performance proper-ties of
the person localization methods in 3D were developed and implemented (probability of error
of the person localization, visualization of errors of the person localization in 3D). (7) A real-
time operating experimental 3D-UWB scanner was developed and implemented. With regard
to the results reached within PerLoc-3D-UWB project, it can be concluded in our opinion, that
the tasks of PerLoc-3D-UWB project specified in the project proposal have been fulfilled.
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Svojim podpisom potvrdzujem, Ze Udaje uvedené v zaverecnej karte su pravdivé a uplné
a suhlasim s ich zverejnenim.

Zodpovedny riesitel Statutarny zastupca prijemcu
prof. Ing. Dusan Kocur, CSc. prof. Ing. Stanislav Kmet, CSc.

V KoSiciach 26. 10. 2016 V KoSiciach 26. 10. 2016

" podpis zodpovedného riesitela podpis Statutameho zastupcu prijemcu
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