
NOMAを用いた多重反射キャンセル方式

• Non-Orthogonal Multiple Access 
(NOMA)は第5世代(5G)移動通信の重
要技術である。

• Orthogonal Frequency Division 
Multiple Access (OFDMA)技術の直交
性を考えずに、同一周波数と時間資
源を利用して、送信側が信号のパ
ワーで、違うユーザーの信号を解析
する技術である。



NOMAの干渉キャンセル方式

• Successive Interference Cancellation (SIC) がNOMA技術の基本である。
• 同一周波数と時間の下で、違うパワーの信号を分析できる。具体的な流れは以下である。

• 弱い信号を干渉にとして、強い信号を解析する。

• 解析した情報をもとにレプリカ信号を生成する。

• 受信信号からレプリカ信号を消して、弱い信号を受信する。

SIC流れ



ミリ波の反射特徴

• 素材の反射特徴が違うので、反射波のパ
ワーも違う。 → NOMA技術のパワー
アロケーションと似ている。

• 素材の反射特徴（本実験に対して、信号
の反射ロスが重要である）は、本研究室
のデータによって、金属の反射ロスが非
金属より低いである（つまり、反射波パ
ワーが強いである）。

• 本実験のロケーション対象は、
• 車（金属アルミ）

• 自転車（金属アルミ）

• ドローン（非金属プラスチック）

• 人（非金属人体）

Data of returned signal’s power (transmitted 
power 20 dBm) of Aluminum

Data of returned signal’s power (transmitted 
power 20 dBm) of rubber
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受信側の反射波の重ね合わせ

• センシングの範囲内が複数の対象があることを仮設し
て、反射信号の数量も対応している。対象の材料と反
射角度の違いより、反射した信号のパワー（例えば、
振幅）も違う。

• 受信側に着いた時、複数が重ね合わせていって、目標
の信号がほぼ見えないので、直接に信号を解析すれば、
誤差が大きである。
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重ね合わせた信号のキャンセル方式

原理：
• 反射パワー：金属系の素材＞非金属の素
材

• 反射信号の重ね合わせ
• 信号の再構築

目標：
• 強反射の対象の干渉を消して、反射信
号が弱い対象のセンシング精度を上げ
る。

• 弱反射の対象の信号を検測するため。

流れ



強信号のレプリカ生成

• 信号の再構築は、強い信号の解
析した情報から（対象のスビー
トと距離の情報）、ドップラー
と遅延を人為的に信号を生成す
る。

• このプロセスは、受信側で行う
ことである。

ノイズの再構築の可能性はまだ検討中です。

再構築流れ
（例）

パラメータ 値

距離 150 m

速度 10 m/s

パラメータ 値

遅延 0.5 us

ドップラー 0.107 Hz

Calculation

Reconstruction 

解析した強信号対象
の位置情報

計算した信号の修正
値
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p.s .イメージ図だけ、信号とパラメータが違いがある
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模擬の車の位置を再
現する（概念図）
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強信号のキャンセル

• 受けった反射信号から再構築した信号を消して弱い信号を浮かび上がらせる。

- =Received Signal (all object)
Reconstructed Signal of Car

Real Reflected signal of Bike and Human
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