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Рисунок 1 –  Метод позиціонування AoA 

 

Рисунок 2 – Метод позиціонування ТoA  

Рисунок 3 – Метод позиціонування ТВoA 
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Рисунок 1 – Залежність похибки 

позиціонування від радіуса стільника 
 

Рисунок 2 – Похибки позиціонування 

в залежності від затримки променя 

при різній кількості базових станцій  

для далекомірного розташування 

Рисунок 3 – Похибка позиціонування 
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Рисунок 1 – Нормована кореляційна 

функція затримок променів 

в залежності від кількості будівель 

 

 

Рисунок 2 – Нормована кореляційна 

функція завмирань  

при прискоренні руху a=3м/с2 
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Прогнозування стану (подальшого місцерозташування )  Xпрог=Axn-1+Bun  

Коваріаційне прогнозування (кількості помилок )  Pпрог=APn-1ANT+Q  

Іновація  

(Порівняння дійсності з прогнозуванням)  

y~=zn-Hxпрог  

Коваріаційна інновація  

(порівняння дійсних помилок із прогнозованим)  

S=HPпрог 

Підсилювач Калмана  

(помірне прогнозування)  

K=Рпрог+HTS-1  

Оновлення стану  

(нова оцінка місцерозташування мобільного об’єкту)  

Xn=xпрог+Ку~  

Коваріаційне оновлення (нова оцінка похибки)  Pn = (I-KH)Рпрог  
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