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摘要(译)

传感系统（ 11 ）包括第一雷达传感组件（ 10; 3104,3106; 4100,4200 
）和分析系统（ 18 ） ）。第一个雷达传感组件（ 10; 3104,3106; 
4100,4200 ）测量多个距离（ 12; 22,30; 42,50,60,70,80; 4102,4202 ）
使用雷达在不同时间到达第一个目标位置（ 16 ）。分析系统（ 18 ）从
第一次雷达传感接收多个距离（ 12; 22,30; 42,50,60,70,80; 4102,4202 
）装配（ 10; 3104,3106; 4100,4200 ）并量化目标物体（ 14 ）在第一
个目标位置的移动（ 16 ）在不同的时间通过计算由第一个雷达传感组件
测量的多个距离（ 10; 3104,3106; 4100,4200 ）的差异（ 10; 
3104,3106; 4100,4200） 的）。分析系统（ 18 ）生成一个或多个第一
个量化活动水平值，指示目标物体（ 14 ）在第一个目标位置的移动（ 
16） ）使用计算出的多个距离（ 12; 22,30; 42,50,60,70,80; 4102,4202 
）的差异。
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