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ANALYSIS OF THE INFLUENCE THE SENSOR NETWORK  

CONFIGURATION ON THE ACCURACY OF DETERMINING THE  

RADIO SOURCE LOCATION BASED ON AOA MEASUREMENTS.  

 

The analysis of the number of sensor pairs of the sensor network on the accuracy of 

determining the location of the radio source based on AOA measurements using an isoline family is 

carried out. The analysis was performed using statistical modeling. 
 

 Однією з основних характеристик систем пасивної локації є сімейство 

ізоліній середнього квадратичного відхилення (СКВ) помилки вимірювання 

дальності джерела радіовипромінювання (ДРВ) побудованих в координатах x, y 

[1,2]. Кожна ізолінія, починаючи від центру, обмежує область, де помилка не 

перевищує 10 м, 20 м, 30 м, 40 м, відповідно. Задаючи, таким чином, допустиме 

значення СКВ 
допr

  можна визначити область відстаней, в якій значення СКВ 

буде дорівнювати 
допr r

  . За швидкістю зміни відстаней між ізолініями 

можна також виявити азимутальні напрямки, де помилки в міру віддалення від 

центру ростуть повільніше або швидше. 

 Графіки сімейства ізоліній для випадку СКВ помилки вимірювання кута 

0.8 , побудовані для трьох конфігурацій сенсорної мережі з різним числом 

пар датчиків сенсорної мережі, розташованих на колі радіусом 100 м. 

 

 
а б 

Рис. 1. Перша конфігурація сенсорної мережі. 



Перша конфігурація сенсорної мережі складається з однієї пари датчиків 

рис. 1, а. При AOA-вимірюваннях рис. 1, б, СКВ помилки визначення 

місцеположення, в залежності від напрямку, носить нерівномірний характер. В 

напрямках 90 , 270 ,  воно росте найбільш повільно і не перевищує 

допустимого значення 
r

 10, 20, 30, 40 м на відстанях 309, 444, 546, 632 м, 

відповідно. При невеликих кутах між базою і напрямком на ДРВ, на азимутах 

0 , 180 , СКВ помилки визначення місцеположення є великим і не входить в 

діапазон допустимих значень. 
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Рис. 2. Друга конфігурація сенсорної мережі. 

 

Друга конфігурація сенсорної мережі складається з двох пар датчиків 

рис. 2, а. При AOA-вимірюваннях рис. 2, б, СКВ помилки на азимутах 67,5 , 

247,5  ростуть рівномірно і не перевищують допустимих значень 
r

  10, 20, 

30, 40 м на відстанях 427, 607, 744, 860 м, відповідно. При невеликих кутах між 

базою і напрямком на ДРВ, на азимутах 0 , 135 , 180 , 315 , СКВ помилки 

визначення місцеположення є великим і не входить в діапазон допустимих 

значень. 

Третя конфігурація сенсорної мережі складається з чотирьох пар датчиків 

рис. 3, а [3]. При AOA-вимірюваннях рис. 3, б, СКВ помилки на азимутах 0 -

360  ростуть рівномірно і не перевищують допустимих значень 
r

 10, 20, 30, 

40 м на відстанях 513, 710, 871, 1000 м, відповідно. При невеликих кутах між 

базою і напрямком на ДРВ, на азимутах 0 , 45 , 90 , 135 , 180 , 225 , 270 , 

315 , СКВ помилки визначення місцеположення є великим і не входить в 

діапазон допустимих значень. 
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Рис. 3. Третя конфігурація сенсорної мережі. 

 

При збільшенні числа пар датчиків сенсорної мережі, ізолінії зберігають 

форму концентричних кіл і при цьому істотного приросту в точності 

визначення місця розташування ДРВ не відбувається. Тому, розглянута 

топологія мережі з чотирьох пар  датчиків, може бути рекомендована для 

використання на практиці, якщо напрямок появи цілі невідомо. 

Висновки. Конфігурація з чотирьох пар датчиків сенсорної мережі, які 

розташовані рівномірно по колу, забезпечують вид ізоліній, що обмежують 

область в яких кругове СКВ не перевищує задане значення, також у вигляді кіл 

в горизонтальній площині. При подальшому збільшенні числа датчиків 

сенсорної мережі, істотного приросту в точності визначення місцеположення 

ДРВ не відбувається, і вона може бути рекомендована, якщо напрямок появи 

цілі невідомий.  
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