












































































































专利名称(译) 用于高分辨率距离感测和应用的系统和方法

公开(公告)号 US20190117130A1 公开(公告)日 2019-04-25

申请号 US16/224922 申请日 2018-12-19

[标]申请(专利权)人(译) TRANSROBOTICS

申请(专利权)人(译) TRANSROBOTICS INC.

当前申请(专利权)人(译) TRANSROBOTICS INC.

[标]发明人 AL ALUSI SAYF

发明人 AL-ALUSI, SAYF

IPC分类号 A61B5/11 A61B5/00 A61B5/05 G01S7/41 G01S13/32 G01S13/50 G01S13/88 G01S13/87

CPC分类号 A61B5/1128 A61B5/1114 A61B5/0035 A61B5/0507 G01S7/415 G01S13/325 G01S13/50 A61B5/1118 
G01S13/88 A61B5/7246 A61B5/11 A61B5/1112 A61B5/1117 A61B5/7278 G01S13/87 A61B2576/00 
G01S2007/358 A61B5/113 A61B5/0816 A61B5/0205 A61B2562/0233 A61B5/14552 A61B5/024 A61B5
/02416 A61B5/05 A61B5/14551 A61B5/1135

优先权 14/428075 2015-03-13 US
PCT/US2013/063253 2013-10-03 WO
61/710397 2012-10-05 US

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

传感系统包括第一雷达传感组件和分析系统。第一雷达传感组件使用雷
达在不同时间测量到第一目标位置的多个距离。分析系统从第一雷达感
测组件接收多个距离，并通过计算由第一雷达感测组件测量的多个距离
的差异，在不同时间量化第一目标位置处的目标对象的移动。分析系统
使用计算的多个距离的差异产生一个或多个第一量化活动水平值，其指
示目标对象在第一目标位置处的移动。
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