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분산형 이중 대역 CW 레이다를 사용하여 걸어다니는 사람의 거동
움직임 인식

Recognition of Human Walking Macromotions Using Distributed Dual-Band 
CW Radar System

최  인  오

Inoh Choi

요  약

최근 재활 환자의 초상권을 침해하지 않으면서 걸음걸이를 인식하기 위한 저가의 레이다 기반 센싱 기술들이 요구되
고 있다. 본 논문에서는 실시간 걸음걸이 인식을 위하여 분산형 이중 대역 연속파 레이다를 활용한 걸음걸이 인식기법을
제안한다. 먼저, 2차원 공간상에 2개 이중 대역 안테나들을 직교하게 배치하여 걸음 움직임에 대한 복소 수신 신호들을
각각 획득한다. 만약 표적이 직선거리를 왕복하여 걸을 경우, 복소 수신 신호들은 몸통에 의한 거동 운동과 다리, 팔에
의한 미세 운동으로 위상값이 선형 변조된다. 그리고, 이러한 1차원 위상 변조 성분들에 저역통과필터를 적용하여 거동
운동에 대한 위상 변조 성분만 추출한 후 극점들을 추정한다. 일반적인 정상 걸음걸이에서는 일정 개수의 극점들만 존재
하지만, 비정상 걸음걸이에서는 추가적인 극점들이 발생하게 되며 제안된 기법은 이러한 극점들의 개수로 걸음걸이를
실시간 인식한다. 다양한 표적들에 5.7 및 5.85 GHz의 이중 대역 연속파 레이다를 사용한 결과, 제안된 기법을 통해 정상
및 비정상 걸음을 실시간 효율적으로 인식할 수 있음을 확인할 수 있었다.

Abstract

Recently, there has been growing demand for radar technologies that can recognize the gait motion of rehabilitation patients. In this 
paper, we propose a method that uses a distributed dual-band continuous-wave (CW) radar system for gait recognition. First, two 
dual-band antennas were orthogonally distributed to obtain complex echoes of the target. When a patient walks back and forth along 
a straight path, the one-dimensional (1-D) phases of complex echoes are modulated by the macromotion of the torso and micromotions 
of the legs and arms. A low-pass filter was applied to extract only the 1-D phase modulation caused by macromotion, after which 
the local extrema were estimated. In general, a normal gait exhibits only a fixed number of local extrema, while an abnormal gait leads 
to additional local extrema. Thus, the proposed method can recognize an abnormal gait using the number of estimated local extrema. 
Experimental results using dual-band (i.e., 5.7 and 5.85 GHz) CW radar for several targets demonstrate that the proposed method can 
recognize both normal and abnormal gaits.
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Ⅰ. 서  론

비접촉 레이다 센서는 개인의 사생활을 침해하지 않으

면서 사람의 움직임 모니터링을 가능하게 한다[1]~[3]. 특히
레이다를 사용한 사람의 걸음걸이 패턴 인식은 파킨슨병
진단[4], 보조기 성능 평가[5], 재활 치료 효과 분석[6] 등에
활용될 수 있다. 이때, 레이다 센서를 이용한 걸음걸이 패
턴 인식 성능은 CW(continuous-wave) 레이다, FMCW(fre-
quency modulated continuous-wave) 레이다, IR-UWB(im-
pulse radio ultra-wideband) 레이다, MIMO(multiple input 
multiple output) 레이다 등과 같은 하드웨어 구조뿐만 아
니라, 신호 처리 기술 및 인공지능 기반 알고리즘과 같은
소프트웨어 기법에 의존한다. 예를 들어, 4개의 AWR1243 
칩으로 구성된 고가의 MIMO 레이다 시스템과 복잡한 신
호 처리 기법을 결합하면 인간 활동 식별을 위한 포인트
클라우드를 생성할 수 있다[7]. 그러나 포인트 클라우드
방식은 재활 병원에 활용하기에 상당한 비용 부담을 초
래한다. 현재 의료 분야에서는 실용성과 상용화를 모두
고려한 저가의 CW 레이다 시스템이 절실히 요구된다[8].
저가의 CW 레이다를 활용한 걸음걸이 인식기법은 주

로 인체내 각 산란원(e.g., 몸통, 무릎, 발끝, 발목 등)에서
나타나는 1차원 속도 궤적(i.e., 1차원 도플러 주파수 궤
적)으로부터 보폭(stride length), 보행 주기(stride time) 등
과 같은 걸음 변수들을 추정하여 수행된다[3],[9]~[11]. 예를
들어, 1차원 복소 수신 신호를 1차원 속도 변화(i,e., 도플
러 주파수 변화) 궤적들으로 분해하는 블록 처리 알고리
즘[9]이 있으나, 고유치 분해와 반복적인 연산 과정으로
인해 샘플수에 의존적이고, 신호 대 잡음비(signal-to-noise 
ratio, SNR)에 민감한 문제가 존재한다. 대안으로 1차원
복소 수신 신호를 2차원 spectrogram으로 변환 후, 영상처
리기법을 적용하여 산란원들의 개별 1차원 속도 변화 궤
적들을 추출할 수 있다[10]. 하지만 이는 SNR이 보장되는
트레드밀 위에서 제자리 보행을 수행하는 사람 표적에만

적합하였다. 이 문제를 해결하기 위해, 최근 반사도가 높
은 몸통(trunk)의 1차원 속도 변화 궤적을 추출하여 걸음
변수를 추정하는 방법이 제안되었다[11]. 하지만, CW 레이
다에서 사람이 점점 멀어지는 경우, SNR이 급격히 낮아
져 걸음 변수 추정 정확도가 급격히 저하되었다. 또 다른

대안으로, 1차원 복소 수신 신호에 추출된 1차원 위상 변
조 성분을 활용할 경우, 2차원 spectrogram을 활용하는 것
보다 걸음 변수 추정 과정에서의 계산 복잡도를 많이 줄
일 수 있었다[12]. 그러나 이 방법은 인체 산란원들에서 반
사된 산란원 신호들 간 간섭 때문에 특정 대역의 필터링
기법에 크게 의존하였으며, SNR이 낮아질 경우 여전히
걸음 변수 추정 정확도가 낮아지는 문제가 존재하였다.
본 논문에서는 사람과 CW 레이다 간 거리가 달라짐에

따라 걸음걸이 인식 성능이 저하되는 문제를 해결하기
위하여, 1차원 위상 변조에서 나타나는 거동운동정보 내
극점 개수를 활용한 정상 및 비정상 걸음걸이 인식 기법
을 제안한다. 여기서, 걸음걸이 거동운동정보를 가지는
몸통 신호는 미세운동정보를 가지는 각 산란원 신호보다
신호 크기가 크기 때문에 열잡음에 보다 강인하다는 장
점이 있다. 게다가, 거동운동정보는 2차원 spectrogram 보
다 1차원 위상 변조에서 보다 직관적으로 해석될 수 있
다. 게다가, 제안된 기법에서는 사람 걸음걸이의 수평/수
직방향 움직임을동시에 인식하기위하여 이중대역 CW 
분산형 레이다를 활용한다. 이를 통해 기존 인공지능 기
술을 활용한 기술들과 비교하여, 병원 내 설비 비용 절감
과 FPGA 내 알고리즘구현에대한경량성을 최대화할 수
있다. 제안된 기법의 성능을 검증하기 위하여 이중 대역
(i.e., 5.7 및 5.85 GHz) CW 레이다를 활용한 측정 실험을
수행하였으며, 제안된 기법으로 직선으로 걸어다니는 사
람의 정상 및 비정상 걸음걸이 실시간 인식이 가능함을

검증하였다.

Ⅱ. 신호 모델링 및 기존 기법 한계점 분석

2-1 복소 수신 신호 모델링

CW 레이다를 향해 걸어오는 사람 표적에 대한 수신
신호 모델을 위해, 기하회절학(geometry theory of dif-
fraction)에 근거하여 인체가 점산란원들로 구성됨을 가정
한다[12]. 여기서, 걸음걸이 운동은 강체(rigid body)에 의한
거동운동(macro-motion)과 비강체(non-rigid body)에 의한
미세운동(micro-motion)으로 분류한다.
거동운동 모델링을 위해, 강체(i.e., 몸통)의 원점(root 
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origin)이 초기 위치 벡터     
에서 CW 레이

다 방향으로 속도 벡터    
와 가속도 벡터

   
에 의해 이동한다고 가정한다(그림 1). 이때, 

강체의 3차원 실시간 위치 벡터 는 식 (1)과 같다.

  ×
   

, (1)

여기서 시간 변수 t는 아날로그-디지털 변환기의 샘플링
주파수 fs에 의해 관측 시간 T0 동안 샘플링 된다(i.e., 0≤t
≤T0, ∆  fs). 만약 강체가 보행 시 비정상적으로 흔
들릴경우, 다음과같이 실시간위치 벡터 는 원하지

않는 roll, pitch, yaw 운동을 가진다고 가정한다.

 ×××
 , (2)

여기서 ,  , 는 회전각도 ,  , 를 가지는
roll, pitch, yaw 회전 행렬이며 식 (3)과 같이 정의된다.

 










  
 cos sin
 sin cos

,
(3)

 










cos  sin
  

sin  cos
,

(4)

 










cos sin 
sin cos 

  
.

(5)

미세운동 모델의 경우, 비강체들의 N1개 산란원들
(e.g., 무릎, 발끝 등)에대한기존 경험적으로 정의된 걸음
걸이 역학 모델 함수들[12],[13]을 활용한다. 이를 위해, 걸음
주기   (i.e., gait rate 의 역수) 동안 n번째 산란
원의 경험적 데이터들로 구성된 비선형 보행 궤적 벡터
 , n = 1, 2, ..., N1, 가 관측 시간 T0 동안 주기적으

로 반복된다고 가정한다[13]. 그 결과, n번째 산란원의 3차
원 실시간 위치 벡터 는

  및 임펄스 열

(impulse train) 을 이용하여 식 (6)과 같이 정의된다.

≈
⊗  ⊗





 ,
(6)

여기서 는 정수로  ×의 관계로 정의되며, ⊗
는 컨볼루션(convolution) 연산자이다.
지표면에서 높이 H에 위치한 CW 레이다가 임의의 레

이다 시선 방향(RLOS, radar line-of-sight) 벡터 를 가

질 때, 걸어다니는 사람에서 반사된 기저 대역 복소 수신
신호  는 식 (7)과 같이 정의된다.

  

















    

           × exp






 , (7)

여기서 는 송신 전력, 는 송신안테나 이득, 는 수

신안테나이득, 는파장, 및 는 n번째산란원의레이다
반사 표면적(RCS, radar cross section)이고, Swerling III 모
델[14]을 통해 식 (8)과 같은 확률밀도함수로 정의된다.

 




exp

  ,  ≥,
(8)

여기서 는변수 의앙상블평균(i.e.,  )이다.

그림 1. 걸어다니는 사람과 CW 레이다 간의 수신 신호
모델링을 위한 기하구조

Fig. 1. Geometry for modeling a CW radar signal from a 
walking human.
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2-2 기존 기법 한계점 분석

CW 레이다를 이용한 기존 걸음걸이 인식은 일반적으
로 복소 수신 신호 내 1차원 위상 변조 또는 2차원
spectrogram에서 걸음 변수들을 추정하여 수행된다
[3],[9]~[12]. 그러나 기존 방법들은 표적과 레이다 간 거리가
멀어질 경우, 거리 증가에 따른 SNR 저하와 RCS의 급격
한 변화 때문에 걸음 변수 추정에 실패할 수 있다. 이 문
제를 직관적으로 분석하기 위해, =[1, 0, 0]T에서 걸

어다니는표적이 roll, pitch, yaw 운동 없이정상 보행한다
고 가정한다. 이때 식 (7)를 활용한 복소 수신 신호 

는 식 (9)와 같이 표현된다.

 
 












× exp



(9)

여기서 는열잡음신호, =+

는 에 투영된 n번째산란원과 CW 레이다 간의거리
함수이며, 아래와 같이 거동운동성분 과 미세운

동성분 로 구성된다.

 ×
,

  ⊗




 . (10)

식 (9)에서 복소 수신 신호의 크기와 위상은 

에 의해 크게 영향받으며, 걸음운동에 따른 미세한 크기
와 위상 변화는 에 의해 나타난다. 따라서, 강체
의 가 증가함 따라 SNR은 크게 감소하게 되며, 
상대적으로 미세한 전력의 비강체 산란원 신호들은 랜덤
한 RCS 변화에보다더 민감하게 변화하게 된다. 이 문제
점에 대한 검증을 위해 단일 대역(i.e., 5.8 GHz) CW 레이
다[15]를 활용하여 그림 2의 걸어다니는 사람의 복소 수신
신호를 획득하였다. 이때 표적은 실내 환경에서 20 cm 높
이의 CW 레이다를 향해 5 m의 거리를 직선으로 걸었다.
먼저, 1차원 위상 변조 ∠는 측정된 복소 수신 신

호 에 arctangent 복조 함수[16]를 적용하여 식 (11)과
같이 추출된다.

∠  tan
  , (11)

여기서 와 는 의 실수부 및 허수
부이다. 그림 3(a)에서 ∠는 관측시간 5초 동안
에 의해 지배적으로 변조됨을 확인할수 있었다. 
다음으로 2차원 spectrogram 은 아래와 같이 

에 short time Fourier transform[10],[11]을 적용하여 생성된다
(그림 3(b)).

  
∞

∞

exp


,
(12)

여기서 는 짧은 펄스폭을 가지는 사각 함수[10],[11]이
다. 그림 3(b)에서 은 1초≤t≤3초 구간에서 표적
과 레이다 간 거리 증가로 인해 SNR이 저하되고, RCS 변
동 영향에 민감하게 나타난다. 반면에 4초≤t≤6초 구간
은 안정적으로 미세도플러 효과가 나타남을 확인할 수
있었다. 특히, 기존 기법들[10]~[12]을 적용한 결과, 1차원 속
도 변화 궤적은 1초≤t≤3초 구간에서 낮은 SNR 환경에
따라 열잡음에 왜곡되었으며, 5초 부근에서는 극심한
RCS 변화에 따라 왜곡이 발생하였다(그림 4). 따라서, 이
러한 문제를 해결하기 위해서는 거리에 따른 SNR 변화
및 RCS 변동에 강인성이 있으면서, 계산량이 많지 않은
효율적인 걸음걸이 인식기법이 필요하다.

Ⅲ. 제안된 기법

본 장에서는분산형이중대역 CW 레이다및 1차원 위
상 변조 성분들을 활용한 사람의 정상 및 비정상 걸음걸

그림 2. 걸어다니는 사람에 대한 단일 대역 CW 레이다
측정 환경

Fig. 2. Geometry for modeling a CW radar signal from a 
walking human.
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이 인식기법을 제안한다.
먼저, 분산형 이중 대역 안테나[15]는 2차원 평면 공간상

에서 직교하여 배치한다(그림 5). 이때, 1, 2번 안테나는
5.85 GHz 및 5.7 GHz의 중심 주파수를 각각 가지며, 수평
및 수직 방향의 걸음 움직임을 각각인식한다. 이때, 레이
다 시스템은 전압 통제 발진기(VCO, voltage control 
oscillator)를 통해 이중 대역 중심 주파수를 실시간 제어
하여 CW 파형을 송수신한다.

다음으로 이중 대역 복소 수신 신호들(i.e.,   및
)에 대한 1차원 위상 변조 성분들(i.e., ∠  및
∠)을 식 (11)을 활용하여 추출한다. 이때, i번째 대

(a) 1차원 위상 변화
(a) 1-D phase fluctuations

(b) 2차원 spectrogram
(b) 2-D spectrogram

그림 3. 측정 데이터의 1차원 위상 변화 및 2차원 spec-
trogram 예시

Fig. 3. Example of 1-D phase fluctuations and 2-D spec-
trogram of measurements.

그림 4. 측정된 복소 수신 신호에서 기존 기법들[10]~[12]을
적용하여 추출된 1차원 속도 변화 궤적 비교

Fig. 4. Comparison of 1-D velocity trajectories extracted 
using the methods[10]~[12] for measurements.

그림 5. 직교 배치된 이중 대역 레이다 시스템에서 이상적
으로 나타나는 왕복 걸음 표적의 1차원 속도 변화
궤적 예시

Fig. 5. Example of ideal l-D velocity trajectories of a 
round-trip walking target in an orthogonally dis-
tributed dual-band radar system.
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역의 1차원 위상 변조 성분 ∠에는 거동운동


과 미세운동 에 의한 변조 성분들이선형적으로 결

합되어 식 (13)과 같이 근사적으로 나타난다.

∠≈







∠ ,
(13)

여기서   및 는 i번째 대역의 파장 및 RLOS 벡터, 
∠는 열잡음 위상이다. 1차원 위상 변조 내 나타나는
고주파 열잡음 성분들을 제거하기 위해 의 임펄스

응답을 가지는 이동 평균 필터[16]를 적용한다.

∠⊗≈







,

 


.

(14)

여기서 는 시간 윈도우 길이이며, 이는 경험적으
로 선택될 수 있다[12]. 식 (14)에 시간 변수 t에 대한 미분
연산을 적용한 후, 스케일링할 경우, i번째 대역의 1차원
속도 변화 궤적 을 식 (15)와 같이 구할 수 있다.

 




 






. (15)

제안된 기법에서는 걸어다니는 사람의 걸음걸이를 인
식하기 위하여 그림 5의 환경에서 의 직선거리를 표적

이 왕복한다고 가정한다. 이때, 식 (15) 내 걸음걸이 거동
운동정보만 활용하기 위해, 왕복 걸음 소요 시간 의 역

수를 차단 주파수(cut-off frequency)로 활용하여 버터워스
2차 저역통과필터[17]를 식 (16)과 같이 적용한다. 

⊗≈




 




. (16)

여기서 는 저역통과필터의 임펄스 응답
[17]이다. 

정상 걸음의 경우, 직교 배치된 각 안테나의 1차원 속도
변화 궤적은 그림 5와 같이 나타난다. 이때, 수평 방향
1번 대역 안테나에서는 양방향 최대 속도로 도달할 때
극점(local extrema)이 최소(local minimum) 및 최대(local 
maximum)에서 1개씩 나타난다. 반면에 수직 방향 2번
안테나에서는 최소 및 최대에서 각각 2개씩 나타난다
(그림 5). 만약 사람이 비틀거리거나 쩔뚝이는 비정상적

인 걸음(i.e., 급격한 속도 변화)을 가질 경우, 1차원 속도
궤적에는 순간적인 속도 변화가 발생하게 되고, 이에 따
른 극점 개수가 증가하게 된다. 따라서, 제안된 기법은
표적의 왕복 걸음 운동을 가정할 때 발생하는 최소 극점
개수를 기준으로 추정된 극점 개수가 기준값보다 증가
할 경우, 그 시점에서 비정상 걸음 운동이 나타남을 인
식한다.

Ⅳ. 실험 결과

본 장에서는 제안된 기법의 걸음걸이 인식 성능 검증
을 위한 실험 결과를 도시한다. 먼저, 제안된 이중 대역
CW 분산형 레이다 시스템은 그림 6과 같이 실내 공간에
직교배치된다. 이때, 정상적인 남녀 5명이 각각 5 m의 편
도 거리를 걸어서 왕복하였으며, 이중 대역 안테나는 방
위 방향 3-dB 빔패턴을 고려하여 서로 90° 방향 차이가
생기게 설치하였다(그림 7). 결과 분석 과정은 Intel i5 기
반의 Window 10 운영체제에서 MATLAB R2021b 버전을
통해 진행되었다.

그림 6. 제안된 분산형 이중 대역 CW 레이다 시스템 구조
및 세팅 환경

Fig. 6. Configurations and setup of the proposed distri-
buted dual-band CW radar system.
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4-1 정상 걸음걸이 분석

제안된 기법은 정상적인 왕복 걸음 과정에서 그림 5의
1차원 속도 변화궤적을 가져야 한다는 가정이 반드시필
요하기 때문에, 이를 검증하기 위하여 5명 남녀 표적들에
대해 각각 30번의 왕복 걸음 측정 실험을 진행하였다.
왕복 걸음 운동 후 제자리 도착 지점에 도달하기 직전

에 레이다 측정을 멈추었을 때, 제안된 기법으로 2명 표
적의 복소 수신 신호 표본데이터에서 추출된 1차원 속도
궤적은 그림 8과 같이 나타났다. 이때, 사람마다 걷는 속
도가다르기때문에왕복걸음소요시간  또한다르게
나타났으나, 거동 운동 방정식은 동일하기 때문에 극점들
은 동일한 개수로 나타남을 직관적으로 확인할 수 있었
다. 다음으로 5명의 모든 표적들에 대한 30번의 측정 데
이터 표본들에 대해 극점 개수를 추정한 후 평균과 표준
편차를 추정한 결과는 표 1과 같이 나타났다. 여기서, 극
점의 개수에 대한 편차는 전혀 나타나지 않음을 확인하
였다. 이는 그림 4와 같이 걸음의 미세운동정보를 관찰하
는 게 아닌, 1차원 위상 변조에서 거동운동정보를 활용하
여 SNR 및 RCS 변화에 보다 덜 민감하기 때문이다. 

그림 7. 5명 일반 사람 표적들 및 이중 대역 레이다 안테나
빔패턴

Fig. 7. Measurement setup with five targets and beam pat-
terns of dual-band antennas.

그림 8. 2명의 정상 걸음걸이 표적들의 이중 대역 CW 레이다 신호에서 추출된 1차원 속도 변화 궤적 예시
Fig. 8. Example of 1-D velocity trajectories extracted from dual-band CW radar signals of two normal walking targets.
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4-2 비정상 걸음걸이 분석

앞서 정상적인 걸음걸이를 가지는 표적들의 극점 개수
는 제안된 기법을 통해 안정적으로 나타남을 검증하였다. 
본 절에서는 비정상적인 걸음 움직임에 대해 극점 개수
의 변화가 직관적으로 나타나는지 분석한다.
본 실험에서 비정상 걸음걸이는 비틀거림(staggering)과

절뚝거림(limping)으로 분류하여 실험을 각각 진행하였다. 

비틀거림 걸음은 편도 걸음당 1번씩(왕복 걸음당 2번) 수
평 방향으로 비틀거리면서 움직였으며, 절뚝거림은 편도
걸음당 2번씩(왕복 걸음당 4번) 다리를 절뚝이면서 걸었
다. 그림 9는 2가지 비정상 걸음걸이를 가지는 표적 1명
에 대한 복소 수신 신호 표본데이터에서 추출된 1차원속
도 궤적이다. 여기서, 극점은 비정상 움직임에 따라 추가
적으로 나타남을 확인할 수 있었다. 특히, 첫 번째 대역
안테나 수신 신호에서 수평 방향 비틀거림이 첫 편도 걸
음에서만 나타나지만, 두 번째 안테나 수신 신호에서 수
직 방향 비틀거림이 반환점 이후 편도 걸음에서 추가적
으로 인식됨을 보여준다(그림 9). 이를 통해 비틀거림이
2차원 공간상에서 각기 다른 방향으로 나타남에도 불구
하고, 직교 배치된 각 안테나의 장점으로 인식이 가능함
을 보여준다. 다음으로 5명의 모든 표적들에 대한 10번
(비틀거림 5번 및 절뚝임 5번)의 측정 데이터 표본들에
대해 극점 개수를 추정한 후 평균과 표준편차를 추정한
결과는 표 2과 같이 나타났다. 여기서, 극점의 개수는 표
1과 달리 비정상적인 움직임에 의해 전반적으로 증가하

표 1. 5명 표적들의 정상 걸음 데이터 30개에서 추정된
극점 개수의 평균 및 표준편차

Table 1. Mean and std. of the number of local extrema for 
30 datasets of five normal walking targets.

#1 antenna #2 antenna
1st target 2 (mean)±0.0 (std.) 3 (mean)±0.0 (std.)
2nd target 2 (mean)±0.0 (std.) 3 (mean)±0.0 (std.)
3rd target 2 (mean)±0.0 (std.) 3 (mean)±0.0 (std.)
4th target 2 (mean)±0.0 (std.) 3 (mean)±0.0 (std.)
5th target 2 (mean)±0.0 (std.) 3 (mean)±0.0 (std.)

그림 9. 1명의 비정상 걸음걸이(비틀거림 및 절뚝거림) 표적의 이중 대역 CW 레이다 신호에서 추출된 1차원 속도 변화
궤적 예시

Fig. 9. Example of 1-D velocity trajectories extracted from dual-band CW radar signals of three abnormal walking (e.g., 
staggering and limping) target.
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였으며, 표준편차는 사람마다 비정상적인 움직임 차이가
나타남에 따라 다르게 나타났다. 따라서, 이러한 결과를
통해 제안된 기법으로 방대한 학습데이터 및 고가의 시
스템을 요구하지 않으면서 걸음걸이를 인식할 수 있음을
확인할 수 있었다.

Ⅴ. 결  론 

본 논문에서는 재활 의료용 비접촉식 걸음걸이 인식을
위해 분산형 이중대역 CW 레이다를 활용한 신호처리 기
법을 제안하였다. 기존 기법들은 1차원 위상 변조 또는 2
차원 spectrogram에서 미세걸음 운동정보에 대한 1차원
속도 변화 궤적을 추출하여 걸음 변수들을 추정하였으나, 
거리에 따른 SNR 및 RCS 변화에 민감한 문제가 있었다. 
반면에, 제안된 기법은 거동걸음 운동정보에 대한 1차원
속도 변화 궤적에서 비정상적인 걸음걸이를 인식하기 위
한 방법을 제안하였고, 측정 실험을 통해 효율성을 검증
하였다.
본 연구는 병원에서 재활 환자의 재활 경과를 확인하

기위하여 활용될 수있을것으로판단되며, 향후 실제병
원 내 환자들에 대한 실험을 통해 실용성을 검증할 예정
이다. 하지만, 다리의 미세한 움직임에 대한 인식(e.g., 비
정상 걸음 식별 혹은 오른발과 왼발 움직임의 모호성 등)
은 미세걸음 운동정보를 추출하지 않는 이상 여전히 어
렵다는 한계점이 있었다. 따라서 향후에는 거동운동 및
미세운동에 대한 걸음정보를 모두 안정적으로 추출하기
위한 신호처리 기법을 개발할 예정이다.
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