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Uplatnenie vysledkov projektu

Ramcovym vysledkom projektu RUMS je navrh, realizacia a otestovanie UWB senzorove;j
siete s centralizovanou architekturou pracujucou v redlnom ¢ase v zakladnom pasme (cca
DC-5 GHz), ktora je ur€ena na robustnu detekciu, lokalizaciu a sledovanie pohybujucich sa
os6b (R-UWB-MS). V ramci projektu bol vytvoreny laboratérny vzor R-UWB-MS, ktory
vyuziva ako uzly senzorovej siete UWB radary APV ReTi-UWB-SN's M-postupnostou. V
ramcilaboratérneho vzoru bola realizovana aj mobilna platforma, ktora umoznuje flexibilne
menit' a testovat’ konfiguraciu anténneho systému uzlov senzorovej siete. V ramcirieSenia
projektu bola vytvorena v jazykoch C a C++ kniznica algoritmov spracovania UWB signalov,
ktora umozriuje realizovat kompletné predspracovanie radarovych signalov priamo v
senzorovych uzloch. Kniznica bola v ramci projektu testovana na procesoroch s jadrami
ARM pod operaénym systémom Linux a je pomerne fahko prenositelna aj na iny typ
procesorov. Centralny pocita¢ realizuje fuziu dat a grafické zobrazenie monitorovanych
os6éb s vyuzitim vytvorenych funkcii v Matlabe. V ramci projektu boli tiez navrhnuté,
realizované a otestované vybrané vstupné analégové bloky UWB radarov s vyuzitim M-
postupnosti vo forme ASIC obvodov v 350 nm SiGe-BiCMOS technoldgii od spolo€nosti
AMS Rakusko, a tiez 250 nm a 130 nm BiCMOS SiGe technolégii od spolo¢nosti IHP
Nemecko. Tieto obvody umozZznia realizovat nové UWB radary pracujuce v rozSirenom
frekvenénom pasme ako kombinaciu UWB radarového systému pracujuceho v dolnej Casti
elektromagnetického spektra, a to v pasme uvolnenom Vyborom pre elektronické
komunikacie EK (ECC) pre UWB aplikacie (6,5 GHz - 8 GHz), a radaru pracujuceho v mm-
vinovom pasme (oblast' 77 GHz alebo 120 GHz). Uvedené stru€ne zhrnuté vysledky
projektu mézu byt vyuzité v oblasti navrhu a realizacie monitorovacich UWB systémov
umoznujucich presnejSiu lokalizaciu os6b aj za predpokladu nizkej az nulovej optickej
viditelnosti (napr. v pripade dazda, snezenia, hmly, prachu, dymu, atd.), ako aj v pripade
lokalizacie os6b nachadzajucich sa za stenou (tzv. cezstenové scenare lokalizacie oséb).
Uvedené typy R-UWB-MS na monitorovanie os6b mézu najst perspektivnu aplikaciu v
oblasti podpory bezpe&nostnych zloziek Statu (napr. policie, armady) pri rieSeni
mimoriadnych situacii (napr. lokalizacia a nasledné zadrZanie nebezpeénych osdb) alebo v
pripade nizkej optickej viditefnosti (napr. v dyme). TieZ mozu byt vyuzité na anonymné
monitorovanie oséb v programoch AAL (Active Assistend Living). Skusenosti s navrhom a
vyrobou ASIC obvodov pre spracovanie UWB signalov mézu byt vyuzité pri vyvoiji
Specializovanych senzorov na baze UWB technoldgie.

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia ciel'ov projektu v slovenskom jazyku
(max. 20 riadkov)
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Projekt RUMS bol zamerany na navrh a otestovanie UWB senzorovej siete urCenej na
lokalizaciu statickych os6b (SP) a pohybujucich sa oséb (MP) ako robustny UWB system
pre monitorovanie, detekciu, lokalizaciu a sledovanie MP a SP (R-UWB-MS). V ramci
rieSenia projektu boli vytvorené tieto najdblezitejSie vysledky: (1) Bola navrhnuta,
vybudovana a otestovana koncepcia R-UWB-MS s centralizovanou architekturou
pracujucou v realnom ¢ase v zakladnom pasme (cca DC-6 GHz). (2) Boli vytvorené
prototypy UWB senzorovych uzlov (UWB-SNs) na baze UWB radarov s M-postupnostou,
ktoré obsahuju vstavany pocita¢ s operanym systémom Linux. Kompletné predspracovanie
Cislicovych signalov je realizované lokalne vo vstavanom pocitaCi SN. (3) Komunikécia
medzi uzlami UWB-SN a centralnou jednotkou je realizovana pomocou Standardného
TCP/IP protokolu. (4) Na detekciu a lokalizaciu os6b bola v jazyku C a C++ implementovana
portovatelna knznica pre spracovanie €islicovych signalov. Kniznica je vyuzita v aplikacii vo
vstavanych pocitacoch v UWB-SNs na baze Linuxu. (5) Bola navrhnuta a v Matlabe
zrealizovana experimentalna zobrazovacia jednotka pracujuca v redlnom Case na
centralnom pocitaci. Jej funkénost bola overena v aplikaciach pre detekciu a monitorovanie
0s0b. (6) Vo forme ASIC obvodov boli navrhnuté, simulované a vyrobené vybrané zakladné
vstupné analégové bloky UWB radaru s vyuzitim M-postupnosti. ASIC obvody boli
navrhnuté a vyrobené v lacnej 350 nm, 250 and 130 nm BiCMOS SiGe technoldgii.
Vzhladom na vysledky dosiahnuté v ramcirieSenia projektu RUMS, mozno podla nasho
nazoru konstatovat, Ze ulohy projektu RUMS Specifikované v jeho navrhu boli v zdsade
spinené.

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia ciel'ov projektu v anglickom jazyku
(max. 20 riadkov)

Project RUMS was focused on the design and evaluation of UWB sensor network intended
for localization static persons (SP) and moving persons (MP) as robust UWB system for
monitoring, detection, localization and tracking of MP and SP (R-UWB-MS). The most
important scientific results reached at the project solution can be summarized as follows: (1)
A concept of R-UWB-MS with centralized architecture operated in baseband (DC-6 GHz)
and working in real time was proposed, built and tested. (2) UWB Sensor Nodes (UWB-
SNs) based on M-sequence UWB radars with embedded computer and Linux operating
system is used. Complete signal preprocessing is done locally in embedded computer of
SN. (3) Standard TCP/IP based communication among UWB-SNs and central computer is
used. (4) A new portable C and C++ based signal processing library was implemented for
persons detection and localization. It was used for signal processing in embedded Linux
based computers in UWB-SNs. (5) A real-time operating experimental visualization unit was
developed and implemented in Matlab and running on centralized computer. Its operation
was tested in person detection and monitoring applications. (6) Selected analog input blocks
of M-sequence UWB radar were designed, simulated and produced in the form of ASICs.
ASICs were designed and produced by using low-cost 350 nm, 250 and 130 nm BiCMOS
SiGe technology. With regard to the results reached within RUMS project, it can be
concluded in our opinion, that the tasks of RUMS project specified in the project proposal
have been fulfilled.
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