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〔

,

奋无

方法通过估计信号在基站和移动台间的传播时延
,

或

时延差
,

来估算移动台坐标
。

这种方法只有在基站 至少

是相临的基站 之间精确同步的前提下才可能有很高的精度
。

的同步误差对定位精度有约

的影响
。

事实上
,

现有移动通信系统并不要求基站之间准确同步
,

如
一

规范要求基站

间同步误差只要小于 那 就可满足通信要求
,

而 系统基站间不需要准确同步
,

虽然

系统内有一个时延估计
,

但它的精度很低
,

最高只能提供 的定位精

度 川
。

要实现较高精度的 定位
,

必须对现有系统做较大的改动
。

除此之外
,

和

方法 一样
,

方法也会受到多径 七 和非视距
一

均传

播的影响
。

基于到达信号强度就是通过测量信号的衰减程度来估计移动台和 多个基站之间的距离
,

然

后再通过这些距离估计移动台坐标
。

和 和 方法相 比
,

方法易于实现
,

对现

有通信系统的改变较少
,

若采用遥测定位
一

方式
,

还可实现现有移动台的

定位
,

因而成本较低
。

快衰落和慢衰落是影响其定位精度的主要因素
。

它们使信号强度在半波
一

〔
一

收到
, 一 一

定稿
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么

土甲洛
⋯⋯

,丁
。

、 ⋯⋯、

图 蜂窝定位的实现方式

设 悔
,

功 和 , , , 夕 分别为移动台和第 注个基站的坐标
,

是它们之间的距离
,

则移动 台

处于以基站为圆心
,

为半径的圆上

一 , 、一 , 、

可

假定相邻基站 间传播路径的衰减因子相同
,

可得定位矩阵方程
尸

参加定位的基站数为 。 将 和 式联立
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一几刁几劣艺劣一一
·

一沙几了
厂且

夕 一 岑 洲
“

· ·歹
, · 资 劣遗

传播模型和 中值估计算法

二次平均思想的核心就是在中值估计过程中
,

将快
、

慢两种衰落依各 自的分布特性
,

单独

处理
。

我们知道
,

当移动台在蜂窝系统覆盖区 内移动时
,

基站接收的信号可表示为 川

乙 云

其 中 约和 ,‘ 分别表示慢衰落和瑞利快衰落 还可进一步分解为随距离变化的传播路径

损耗和对数阴影衰落
。

设阴影衰落《 为
,

的正态分布
,

则 式可改写成

‘ ‘“ ,

由于阴影衰落相对于快衰落变化很慢
,

且互不相关
,

中值估计通常通过下式来实现
。

,
·

〕 【 」了‘ 」

群
,

’
,

’
勺 不二二 一 刘 二 ,‘

‘ 工 “ 一 了 一 二 ‘ 一 丁
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劝式中 几 几 为瑞利平均和阴影平均的窗口 宽度
。

但是
,

阴影衰落和瑞利衰落分别属于不

同的分布
,

它们的分布函数可写为

损耗各不相同 这些偏差必然对定位构成影响 所 对不同的衰落应选择不同平均方法 使

中值估计值为无偏的
。

也就是说
,

不论是在线性坐标或是对数坐标下
,

式都不能给出理想

的中值估计
。

根据 式的结果
,

式应改写为

一
告厂二

· ’。 “‘ ’‘

青八愧
· 亡, 亡

、 。 、、二 一 、一
“ ’云

。

、 和 式中
,

以
,

。 。 云
。

它们分别给出了在线性和对数坐标下二

次平均的原理式 由于阴影衰落比瑞利衰落慢
,

可以假定 在 丁 时间内为常数
,

式的

实现就可分成两步完成
,

先对瑞利衰落平均
,

后对阴影衰落平均
。

如果
,

瑞利平均不按 式

处理
,

而是直接在对数坐标下完成
,

可参照文献 作如下修正
。

一 一

式中
,

艺仁
,

心 为对数坐标下接收信号的样值平均 ‘ 查 去 ⋯ 壳

为采样点数

计算机仿真

依据上述分析结果
,

我们进行了计算机仿真 仿真条件确定如下 蜂窝系统为

系统
,

移动台的移动速度为
,

移动路线为
,

两条
,

如图 所示
, ‘

为从起点
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一

勺 , , 到终点
,

的直线 为从起点到终点的折线
,

两拐点坐标分别为

低 〔
。

定位误差的均方根值均小于
。

由于
、

两路线仿真结果的统计特性无明显

笙别
,

故图 和图 只给出了 路线的两次仿真结果
。 “ ”

为传统方法估计的坐标点
,

为二次平均算法估计的坐标点
, “ 一 ”

为实际坐标 以下同
。

图 中传统平均算法的定位误差的

方差 为 , 二次平均算法的方差为
。

图 中传统平均算法的定位误差的方
笙 为 、 二次平均算法的方差为 ,

。

币 十

亘
》、

亘
气

黑

图 模型下 路线的位置估计 图 扮 模型下 路线的位置估计
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速度估计和动态窗 口 宽度

︵仍、丁

时
,

同样会有一定的通过率
。

为提高速度

估计的精度
,

本文采用了多电平通过率联合

估计的方法
。

取 二 , ,

三点速度估

计的平均值
。

图 示出了当移动台沿图

所示 路线 虚直线所示 以速度 二

·

‘ 耐
, ,

从起点到

达终点过程中所获得的速度估计 图 和

图 给出了该过程中根据移动速度的估计

值动态调整窗 口 宽度获得的位置估计
。

图
图 移动过程中的速率估计

中
,

传统算法的定位误差的方差为 二次平均算法的定位误差的方差为
。

图 中
,

传统算法的定位误差的方差为 二次平均算法的误差的方差为

仿真表明
,

在变速率的情况下
,

速度估计和窗 口宽度调整存在一定的误差
,

定位误差有所增大
,

但二次平均算法仍能使定位精度接近
,

其定位精度约 比传统算法高
。
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气
︸︸十

十

带

扩株十

砂气
︵任丫

是

十十

一一

不了 币
一一

下 攀 , 、、

户户 士、、气
一

、 清

宾率毕
,

万

,

, , , , , , , ,

, 一

, , 。 , , ℃ 。扛

,‘ , ‘ , , , 一

及 抑
, 。 , , 一 一 一 、

, , 一

一 , , 一 一 一 , ,

二 , , , 一 , 一

, , , 、

“ ‘ “ 。
·

、
·

, 。 一 , 一

。 下 , 一 , 一 一,

朴
, ,

。 ,
,

, 、 、 ,

““
·

“ ‘ 、 , , 一 , 一 一

人压 , , 二 ,

·

诀
,

, , 一 , 一

一 , , 一 一 、 一 , 孔 、 、

‘ 〔 ‘ , , 一 , 一
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, , 、一 , 一
、心、咭

一月
‘
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