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基于分簇结构无线传感器网络的高效无源定位方法

李　协　张效义　曾　禹
（解放军信息工程大学信息工程学院，郑州 ４５０００２）

摘　要：针对基于节点通信能力和能量受限的无线传感器网络实现高精度无源定位的问题，首先，在分簇结构网络
中，通过折中单个簇的ＴＤＯＡ定位精度和运算复杂度，确定了簇规模；其次，基于直达波环境中ＴＤＯＡ定位误差是
按布站ＧＤＯＰ对测量误差放大的原理，提出第一轮定位先使用网内所有节点以ＲＳＳＩ定位方法粗估计目标辐射源位
置，并根据各簇在该粗估计位置处的布站 ＧＤＯＰ和测量误差估算 ＴＤＯＡ定位标准差，第二轮定位选择具有较低
ＴＤＯＡ定位估计标准差的部分簇参与ＴＤＯＡ定位，最后将这些簇的ＴＤＯＡ定位结果按估算的定位估计标准差加权平均，
求得最终定位解。仿真结果证明该方法有效的去除了冗余节点，实现以半数节点接近使用全部节点的定位精度。
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１　引言

非合作射频信号的无源定位是传感器网络的重要

应用，如美国国防高技术研究局研制的“狼群”系统的

定位功能［１］。基于传感器网络实现无源定位，从提高

定位精度的角度，希望传感网内所有的节点均参与定

位，但定位精度并不随着参与定位的节点数量的增加

而线性增加［２］，特别的，ＴＤＯＡ［３］定位方法定位精度与
待定位信号的时频结构、节点布放几何结构等因素有

关［４］，因此某些节点对最终定位结果的贡献很小，而这

些节点同样需要传递时延差估计所需的信号采样值，

从而浪费了传感网有限的通信、能量资源，减少了节点

寿命［５］。针对这一问题，文献［４］［５］在节点严格两两成对

（ｐａｉｒｓ）的场景设置下，提出根据各个节点对与粗估计的
辐射源位置间的几何关系所反映的定位估计的 Ｆｉｓｈｅｒ
信息的大小，选择部分节点对参与最终的 ＴＤＯＡ定位。
仿真证明其方法从节点全集中高效的选择出参与定位

的子集，以半数节点逼近使用全部节点的定位性能，在
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网络层面实现了传感网无源定位应用的数据压缩。

然而，文献［４］提出的方法也存在一些问题：一是其

设定并在后续研究［５］［６］沿用的“节点两两成对”这一场

景条件过强，尤其在节点数量较多时，节点成对成为难

点，且这种网络结构并不常见；二是其第一轮利用全部

节点对目标辐射源进行的ＴＤＯＡ粗定位所传输的数据
量仍然较大。为解决第一个问题，本文针对更贴近实

际的分簇网络展开讨论，以簇为基本定位单位，通过分

别分析单个簇内包含的节点数量与ＴＤＯＡ定位估计的
标准差、与运算复杂度的关系，折衷二者性能，确定了

单个簇规模；针对第二个问题，基于直达波环境中布站

几何精度稀释因子（ＧＤＯＰ）［８］和定位精度的 ＣＲＬＢ等
价的原理，提出了 ＴＤＯＡ／ＲＳＳＩ联合两轮定位方法，即
首先用网内所有节点以 ＲＳＳＩ［９］定位方法（不增加额外
设施，交互数据很小），粗估计辐射源位置；其次，计算

本簇在辐射源位置处一点的 ＧＤＯＰ，并进一步估算
ＴＤＯＡ定位估计标准差，去除在目标辐射源粗估计处
ＴＤＯＡ定位估计标准差大，即对最终定位结果贡献小的
簇，并对最终选择出的参与ＴＤＯＡ定位的各个簇的定位
结果按ＴＤＯＡ定位估计标准差加权求精。该方法基于
分簇结构传感网，高效的去除了无源定位应用中的冗余

节点，在保持较高的定位精度和较小的计算开销的同时

较大的延长了网络生存周期、减轻了数据负载。

２　问题描述

２．１　单个簇规模的讨论
随机布局的节点在成簇时，可认为其单个簇的几

何结构趋于簇内节点环绕簇首，簇首居于中心的形式。

对于平面二维定位，文献［８］讨论了这种几何结构的最

优化布局应如图１所示，（ｒ为目标到簇首的距离，ｌ为
簇内节点到簇首的距离，Ｋ为簇内节点数量）：

图１　ＴＤＯＡ定位传感器节点最优布局
Ｆｉｇ．１　ＯｐｔｉｍｕｍｓｅｎｓｏｒａｒｒａｙｉｎＴＤＯＡｌｏｃａｔｉｏｎ

即当簇内普通节点均匀的分布在以簇首为圆心的

圆上时，可得到目标位置坐标估计的最小 ＧＤＯＰ。
ＧＤＯＰ与簇内节点数量ｋ的关系［８］如式（１）：

ＧＤＯＰ≥ ２

槡Ｋ
；　Ｋ≥３ （１）

定位估计标准差为［８］：

ｖａｒｘ＋ｖａｒ槡 ｙ＝ｃδＴ·ＧＤＯＰ （２）
其中，δＴ为时延估计标准差，ｃ为光速。由公式（１）、
（２）可知，目标位置坐标估计的标准差与最优布局下
传感器节点的数目成反比；设 ｃ·δＴ＝１．８，ｒ＝ｌ＝１００ｍ，
计算最优布局簇的簇首位置附近２０ｍ×２０ｍ区域内的
ＴＤＯＡ定位目标位置坐标估计的标准差的最小值（图２
为含５个节点的情况），与公式（１）所示理论值作对
比，见图３。由图３可知，单个簇内节点数的增加的确
会提高ＴＤＯＡ定位的精度极限，但是节点数的进一步
增加带来ＴＤＯＡ定位的精度极限的改善越来越小，这
符合经济学中的“边际递减效应”理论，即当单个簇内

节点达到一定数目后，就不必要继续无止境的增加节

点的数目了。然而，如何确定最优的群内节点数量，还

需要考虑节点数目增加带来的运算量的增加。

ＴＤＯＡ定位的运算量主要由时差估计和定位解算两
部分组成，以使用广义互相关法［１０］估计达到时间差，并用

ｃｈａｎ氏算法［１２］做定位解算为例进行分析。则一个含有Ｋ
个节点的簇，进行一次ＴＤＯＡ定位所需的乘法运算量为：

Ｓ＝Ｓ１＋Ｓ２＝（Ｋ－１）×（ｂ×２
ｂ＋１）＋（Ｋ－１）３＋３３＋

３×［（Ｋ－１）２×３］＋（Ｋ－１）２＋３２；　Ｋ≥３ （３）
其中，Ｓ１＝（Ｋ－１）×（ｂ×２

ｂ＋１）为 Ｋ－１次时差估计的工程
算法的乘法运算量［１０］。２ｂ代表用于互相关的信号数
据块的大小，取 ｂ＝６［１０］，则节点数目与 ＴＤＯＡ定位运
算量关系见图４。

图２　含５个节点最优布局的簇，簇首位置
附近区域ＴＤＯＡ定位标准差

Ｆｉｇ．２　ＯｐｔｉｍｕｍＧｅｏｍｅｔｒｙｃｌｕｓｔｅｒ（５ｓｅｎｓｏｒｓ）’ｓ
ＴＤＯＡｌｏｃａｔｉｏｎｓｔａｎｄａｒｄｄｅｖｉａｔｉｏｎ

８８５
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图３　最优布局的簇，节点数目与ＴＤＯＡ定位标准差的关系
Ｆｉｇ．３　ＲｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｏｐｔｉｍｕｍＧｅｏｍｅｔｒｙｃｌｕｓｔｅｒ’ｓｓｃａｌｅ

ａｎｄＴＤＯＡｌｏｃａｔｉｏｎｓｔａｎｄａｒｄｄｅｖｉａｔｉｏｎ

图４　最优布局的簇，节点数目与ＴＤＯＡ定位运算量关系
Ｆｉｇ．４　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｏｐｔｉｍｕｍｇｅｏｍｅｔｒｙｃｌｕｓｔｅｒ’ｓｓｃａｌｅａｎｄ

ＴＤＯＡｌｏｃａｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌｃｏｍｐｌｅｘｉｔｙ

综上，折衷考虑实际工程中所能提供的运算资源

和对定位精度的需求，来确定单个簇的规模，即求解关

于如下式所示目标函数的最优化问题：

ｍｉｎ
Ｍ
ｆ（Ｋ）＝Δ１ｆ１（Ｋ）＋（１－Δ１）ｆ２（Ｋ）；　Ｋ≥３

０≤Δ１≤１ （４）
式（４）中，将 ＴＤＯＡ定位 ＣＲＬＢ与簇内节点数量 Ｋ的
关系，做归一化处理表述为 ｆ１（Ｋ）；将节点数目与
ＴＤＯＡ定位运算量关系，做归一化处理表述为 ｆ２（Ｋ），
Δ１为权值。为防止目标函数 ｆ（Ｋ）仅倚重于 ｆ１（Ｋ）或
ｆ２（Ｋ），取０．４≤Δ１≤０．６，得 ｆ（Ｋ）；Ｋ＝３，４，５…８，如
图５，Ｘ轴代表簇内节点数目 Ｋ，Ｙ轴权值系数 Δ１，Ｚ
轴代表 ｆ（Ｋ）（即目标函数，无量纲），可确定本文场
景最优的单个簇的规模为簇内含３５个节点。当然，
采用本节的方法所确定单个簇的规模可能会由于采

用不同的算法和硬件而改变，但就该方法本身而言

是适用的。

图５　权值系数为０．４≤Δ１≤０．６时，最优布局簇

节点数目与目标函数关系

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｏｐｔｉｍｕｍｇｅｏｍｅｔｒｙｃｌｕｓｔｅｒ’ｓ
ｓｃａｌｅａｎｄｏｂｊｅｃｔｉｖｅｆｕｎｃｔｉｏｎ（０．４≤Δ１≤０．６）

２．２　簇选择标准
设本文涉及的应用场景如图６，在１０ｋｍ×１０ｋｍ的

二维平面内空投随机布放ｎ＝４０个节点，全网严格同步，
节点自身位置已知。按本文２．１所述，按 ＬＥＡＣＨ［１１］路
由协议，优先均衡簇规模，由三至五个节点构成一个

簇，簇间无共用节点，簇内数据一跳传输。目标辐射源

射频信号按直达波传播。

图６　１０ｋｍ×１０ｋｍ的二维平面内随机布局的４０个节点

Ｆｉｇ．６　Ｒａｎｄｏｍｄｅｐｌｏｙｅｄ４０ｓｅｎｓｏｒｓｉｎ２Ｄ

ｓｃｅｎａｒｉｏｃｏｖｅｒｉｎｇａ１０ｋｍ×１０ｋｍａｒｅａ

设全网共有 Ｎ个簇，每个簇内含 Ｋ（３≤Ｋ≤５）个
节点。其中，第 ｉ个簇内的第 ｊ个节点位置坐标为
［ｘｉ，ｊ，ｙｉ，ｊ］，　ｉ＝１，２，…Ｎ；　ｊ＝１，２…Ｋ；辐射源坐标为

θＴ＝［ｘ０，ｙ０］，且在传感网覆盖范围内。对应的，第 ｉ个
簇的ＧＤＯＰ如下式：

９８５



信 号 处 理 第２８卷

ＧＤＯＰｉ＝ Ｇｉ（１，１）＋Ｇｉ（２，２槡 ） （５）

其中，

Ｇｉ＝
１

（ｃδＴ，ｉ）
２（Ｈ

Ｔ
ｉＱ

－１
ｉＨｉ）

－１ （６）

（６）式中，Ｈｉ是测量值对未知量的偏导：

Ｈｉ＝（ｃδＴ，ｉ）
２

ΔＲｉ，２
ｘ

ΔＲｉ，２
ｙ

 

ΔＲｉ，Ｎ
ｘ

ΔＲｉ，Ｎ














ｙ
（Ｋ－１）×２

（７）

ΔＲｉ，ｊ是第ｉ个簇内的第 ｊ个节点到辐射源的距离与该

簇内簇首到辐射源的距离差：

ΔＲｉ，ｊ＝Ｒｉ，ｊ－Ｒｉ，１＝ｃ·Δｔｉ，ｊ （８）

辐射源与各个节点间的距离为：

　　Ｒｉ，ｊ＝ （ｘ－ｘｉ，ｊ）
２＋（ｙ－ｙｉ，ｊ）槡

２ （９）
（８）式中Δｔｉ，ｊ为ＴＤＯＡ测量值，即接收的辐射源信号到
达第ｉ个簇内的第ｊ个节点与到该簇内簇首的时间差。
在高斯环境中，Δｔｉ，ｊ误差与很多因素有关，可假设第 ｉ

个簇内的测量距离差是均值为０，方差为（ｃδＴ，ｉ）
２的独

立同分布的随机变量，其协方差矩阵为［１２］：

Ｑｉ＝（ｃδＴ，ｉ）
２

２ １ … １
１ ２ … １
  

１ …











１ ２
（Ｋ－１）×（Ｋ－１）

（１０）

由于在本文场景中各节点随机分布，因此每个簇

的几何形状也各不相同，以图６中从左至右带数字标
号的四个虚线圈内的簇为例，他们在受控区域内的

ＧＤＯＰ等高线图依次如图７所示：

图７　不同簇的ＧＤＯＰ等高线图

Ｆｉｇ．７　ＤｉｆｆｅｒｅｎｔｃｌｕｓｔｅｒｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔＧＤＯＰｃｏｎｔｏｕｒｍａｐ

０９５
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这四个簇在目标辐射源位置处的ＧＤＯＰ如表１：

表１　不同簇在目标辐射源位置处ＧＤＯＰ

Ｔａｂ．１　Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｌｕｓｔｅｒ’ｓＧＤＯＰａｔｔｈｅｔａｒｇｅｔｐｏｓｉｔｉｏｎ

簇序号 １ ２ ３ ４

目标辐射源

位置处ＧＤＯＰ
５３．５７６２ ５７２．０１６８ ８８．９９６１ ２９９．５０３２

如表１，不同簇在目标辐射源位置处的ＧＤＯＰ值差
异巨大，代表了不同的簇几何结构对同一目标定位的

精度影响不同。据此原理，ＧＰＳ系统中以 ＧＤＯＰ最小
为原则选择定位卫星［１５］、蜂窝网移动终端定位应用中

以ＧＤＯＰ最小为原则选择定位基站［１６］。由此，自然的

想到，在第二轮的精确定位时，去除那些在目标辐射源

位置处定位估计标准差较大的簇，从而方便的冗余节

点，实现对参加ＴＤＯＡ定位的节点的选择。

３　ＲＳＳＩ／ＴＤＯＡ两轮定位流程设计

在基于分簇结构的传感器网络中，如何高效去除

定位应用时冗余节点的问题，就是如何从网内全部的

簇中选取尽量少的簇，使定位精度尽可能的接近使用

全部簇的定位精度的问题。该问题可用公式表述为：

ｍｉｎ
ｃ１，…ｃＮ

　

　
ｖａｒ
　

　‖θ－Ｆ　　∑Ｍｉ＝１ｃｉ·θ^( )ｉ




















‖ 　ｉ＝１，２，Ｎ

ｓ．ｔ，ｃ１＋ｃ２＋… ＋ｃＮ＝Ｍ≤Ｎ，　ｃｉ∈｛０．１｝（１１）
其中，ｃｉ＝１表示该簇被选择，ｃｉ＝０表示该簇未被选择，

θ^ｉ为第ｉ个簇的定位结果。本文按各个簇的 ＴＤＯＡ定
位估计标准差的倒数为权值，选择参加定位的簇，使得

这些簇在目标辐射源位置处一点的ＴＤＯＡ定位估计标
准差的和最小，如下式：

ｍｉｎ
ｃ１，…ｃＮ

　

　
∑
Ｎ

ｉ＝１
ｃｉ· ｖａｒｘ０，ｉ＋ｖａｒｙ０，槡








ｉ ＝

ｍｉｎ
ｃ１，…ｃＮ

　

　
∑
Ｎ

ｉ＝１
ｃｉ·（ｃδＴ，ｉ·ＧＤＯＰｉ








）

ｓ．ｔ，　ｃ１＋ｃ２＋…＋ｃＮ＝Ｍ≤Ｎ，　ｃｉ∈｛０．１｝　ｉ＝１，２，…Ｎ
（１２）

由于最终参与 ＴＤＯＡ定位的簇通常有多个
（Ｍ≥１），则这些簇的ＴＤＯＡ定位结果还能够且应该在
传感器网络Ｓｉｎｋ节点（汇聚节点，本文场景中，可通过
车载或者无人机载方式移动）处做相应的处理，以进一

步提高估计精度，该处理方法用公式表述为式（１１）中

Ｆ（·）。Ｆ（·）在本文中为按这些簇在目标辐射源位置处
一点的ＴＤＯＡ定位估计标准差的倒数为权值做加权平
均，得最终定位结果为：

ｘ^０＝∑
Ｍ

ｉ＝１
ｘ^０，ｉ· ｃδＴ，ｉ·Ｇｉ（１，１）

－( )１

ｙ^０＝∑
Ｍ

ｉ＝１
ｙ^０，ｉ· ｃδＴ，ｉ·Ｇｉ（２，２）

－( )１
　ｉ＝１，２，…Ｍ （１３）

目前，在基于无线传感器网络的各种联合定位机

制中，关于 ＡＯＡ／ＴＤＯＡ［１８］和 ＴＤＯＡ／ＦＤＯＡ［５］［６］［７］联合
定位的研究较多，关于 ＴＤＯＡ／ＲＳＳＩ［１９］联合定位的研究
较少。ＲＳＳＩ定位法［９］中的观测量 ＲＳＳＩ是一个容易测
量的指标；此外，ＲＳＳＩ定位方法在近距离定位中有着
较好的性能，对节点间的时间同步要求较低，但对噪声

比较敏感且远距离定位精度较差［１９］；ＴＤＯＡ机制能提
供较高的定位精度但需要在节点间传递同步接收的辐

射源信号以估计信号到达时延差。根据两种定位机制

的特点，本文以 ＲＳＳＩ定位方法做第一轮粗略定位，簇
内成员节点向簇首传递的 ＲＳＳＩ观测值仅占约１字节
左右的数据量，远小于文献［４］设计的第一轮ＴＤＯＡ粗
定位所传递的２５６个信号样值；第二轮由经过式（１２）
选取的部分簇参与最终的 ＴＤＯＡ定位，并对各簇定位
结果按式（１３）进行加权平均。

将本文ＲＳＳＩ／ＴＤＯＡ两轮定位流程总结如下：
ｓｔｅｐ１、　用网内所有簇以ＲＳＳＩ方法对目标辐射源位置
做粗估计。各簇内节点（ｉ，ｊ）将ＲＳＳＩ观测值发送至簇
首（ｉ，１），由簇首完成 ＲＳＳＩ定位解算，并将定位结果传
递至汇聚Ｓｉｎｋ节点，做进一步融合处理；
ｓｔｅｐ２、　Ｓｉｎｋ节点将第一步获得的目标辐射源位置粗
估计结果分发至全网所有簇首，各簇计算其在该位置

处一点的ＧＤＯＰ值，并将此ＧＤＯＰ值回传给Ｓｉｎｋ节点；
Ｓｉｎｋ节点根据最终的定位精度要求和网内数据传输能
力，按照式（１２），确定最终并通知参加 ＴＤＯＡ定位
的簇；

ｓｔｅｐ３、　选中参与第二轮ＴＤＯＡ定位的簇，首先由簇首
在簇内广播其采集到的待定位信号样值；然后，簇成员

利用自身和簇首采集的待定位信号样值估计到达时间

差，并回传给簇首；

ｓｔｅｐ４、　由簇首做定位解算，并将定位结果发送至 Ｓｉｎｋ
节点，并在Ｓｉｎｋ节点用式（１３）获得最终的定位结果。

两轮定位流程如图８所示，图中标有１４数字标
号的带箭头的连线对应定位流程中四个步骤涉及的数

据交互关系。

１９５
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图８　ＲＳＳＩ／ＴＤＯＡ联合定位流程

Ｆｉｇ．８　ＲＳＳＩ／ＴＤＯＡｈｙｂｒｉｄｌｏａｃａｔｉｏｎｓｃｈｅｍｅ

４　仿真分析

４．１　新方法时延、能耗分析

与不进行簇选择的定位方法相比，本文设计的定

位流程在簇选择阶段产生了额外的时延。这部分时延

主要由各簇 ＧＤＯＰ的计算时延、上传 ＧＤＯＰ值以及汇

聚节点下达各簇是否参与ＴＤＯＡ定位的信息所需的时

延构成。其中，ＧＤＯＰ的计算时延和具体算法以及器

件选择有关，虽然从公式（５）、（６）来看，ＧＤＯＰ的计

算涉及矩阵的转置和求逆，但已有较多文献研究了

ＧＤＯＰ的快速算法，如文献［２０］的提出的算法计算含４

个定位节点的 ＧＤＯＰ，只需要４０次乘法和３４次加法

即可完成；而簇选择过程涉及的数据交互的数据

（ＧＤＯＰ值、簇选择信息）很小，一般小于一个分组的

长度。总的来说，簇选择过程带来的额外的时延十

分有限。

援引ＬＥＡＣＨ［１１］路由算法使用的能量消耗公式即

一阶无线电模型（ＦｉｒｓｔＯｒｄｅｒＲａｄｉｏＭｏｄｅｌ）分析本文设

计定位方法的能耗。该模型在距离 ｄ上发送 Ｌ比特

（一个分组的长度）数据时消耗的能量为：

ＥＴＸ（Ｌ，ｄ）＝
Ｌ·Ｅｅｌｅｃ＋Ｌ·εｆｓ·ｄ

２　ｉｆｄ≤ｄ０
Ｌ·Ｅｅｌｅｃ＋Ｌ·εｍｐ·ｄ

４　ｉｆｄ＞ｄ{
０

（１４）

Ｅｅｌｅｃ是发射电路或者接收电路每发送或接受１比特信息所

消耗的能量，εｆｓ和εｍｐ取决于信号放大器模型。在ｄ＝ｄ０时，

上式等式右边上、下两部分相等，从而有ｄ０＝
εｆｓ
ε槡ｍｐ
。接收Ｌ

比特数据要消耗的能量为：ＥＲＸ＝Ｌ·Ｅｅｌｅｃ。

在第一轮ＲＳＳＩ定位，含 Ｋ个节点的簇，簇首的能

量消耗可表示为：

ＥＣＨ＿Ｒ＝（Ｋ－１）·ＥＲＸ＋Ｅｃｈａｎ＋ＥＴＸ （１５）

（１５）式中等号右边加号相隔的三部分，分别代表簇首

接收簇内 Ｋ－１个簇成员发送的 ＲＳＳＩ值、做 ｃｈａｎ式定

位解算、发送本簇 ＲＳＳＩ定位结果至汇聚节点所需的

能耗；

ＲＳＳＩ定位过程中簇成员的能耗公式可表示为：

ＥｎｏｎＣＨ＿Ｒ＝ＥＲＸ＋ＥＴＸ （１６）

（１６）式中等号右边加号相隔的两部分，分别代表非簇

首节点采集ＲＳＳＩ值、并转发给本簇簇首节点的能耗；

在第二轮ＴＤＯＡ定位，在簇选择过程中簇首的能

量消耗可用以表示为：

ＥＣＨ＿ｓｅｌｅｃｔｉｏｎ＝ＥＲＸ＋ＥＧＤＯＰ＋ＥＴＸ （１７）

（１７）式中等号右边加号相隔的三部分，分别代表簇首

接收汇聚节点下发的目标辐射源位置粗估计值、求解

本簇 ＧＤＯＰ值、发送本簇 ＧＤＯＰ值至汇聚节点所消耗

的能量；

被选中参与ＴＤＯＡ定位的簇其簇首能耗为：

ＥＣＨ＿Ｔ＝ｍ·ＥＴＸ＋Ｋ·ＥＲＸ＋Ｅｃｈａｎ＋ＥＴＸ （１８）

（１８）式中等号右边加号相隔的四部分，分别代表簇首

在群内广播 ｍ·Ｌ个比特的样值数据、接收 Ｋ－１个簇

成员发送的到达时差估计值和汇聚节点通知该簇参与

ＴＤＯＡ定位通知信息、做 ｃｈａｎ式定位解算、发送本簇

ＴＤＯＡ定位结果至汇聚节点所需的能耗；

ＴＤＯＡ定位过程中簇成员的能耗公式可表示为：

ＥｎｏｎＣＨ＿Ｔ＝ｍ·ＥＲＸ＋ＥＴＤＯＡ＋ＥＴＸ （１９）

（１９）式中等号右边以加号相隔的三部分，分别代表非

簇首节点采集待定位辐射源信号样值、做到达时差估

计、并发送时差估计值给本簇簇首节点的能耗；

对各种参数取典型值，Ｅｅｌｅｃ＝５０ｎＪ，εｍｐ＝０．００１３ｐＪ／

ｂｉｔ／ｍ４，Ｌ取一个分组的长度为１２８ｂｉｔ，由于计算能耗与
器件选取有关，据本文２．１节的分析，设 ＥＴＤＯＡ＝５０ｎＪ，

ＥＧＤＯＰ≈Ｅｃｈａｎ＝５ｎＪ，在假设节点间均匀分布的条件下，ｄ

≈１５８１ｍ，ＴＤＯＡ定位中采集的样点数为１０２４个，每样

值１２比特编码，代入（１４）～（１９）式。
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图９　联合定位流程各个环节的能耗
Ｆｉｇ．９　ＴｈｅｅｎｅｒｇｙｃｏｎｓｕｍｐｔｉｏｎｄｕｒｉｎｇＲＳＳＩ／ＴＤＯＡ

ｈｙｂｒｉｄｌｏａｃａｔｉｏｎｓｃｈｅｍｅ

同文献［１１］的分析一致，不考虑汇聚节点的能耗，

那么，本文设计的定位方法实现一次定位，需要的总的

能耗为：

Ｅ１＝Ｎ·ＥＣＨ＿Ｒ＋ｎ·ＥｎｏｎＣＨ＿Ｒ＋Ｎ·ＥＣＨ＿ｓｅｌｅｃｔｉｏｎ＋
Ｍ·ＥＣＨ＿Ｔ＋Ｍ·Ｋ·ＥｎｏｎＣＨ＿Ｔ （２０）

若不进行簇选择，使用全部的簇进行ＴＤＯＡ定位，此时
的能耗为：

Ｅ０＝Ｎ·ＥＣＨ＿Ｒ＋ｎ·ＥｎｏｎＣＨ＿Ｒ＋Ｎ·ＥＣＨ＿Ｔ＋ｎ·ＥｎｏｎＣＨ＿Ｔ
（２１）

（２０）、（２１）两式做比，代入典型值得：
Ｅ１
Ｅ０
≈ＭＮ （２２）

文献［１１］指出，在传感器网络中，执行３０００条指令的
能耗和在１００ｍ的距离上无线传输１ｂｉｔ数据的能耗相
当，而在本文的场景中，由于节点间的距离较远、ＴＤＯＡ
定位所需的信号样值数据量大（１２２８８ｂｉｔ），因此消耗在
ＴＤＯＡ定位信号样值数据传输阶段的能耗是整个定位流
程中的主要能耗（见图９）。因此，簇的选取比例就是本
文方法与不进行簇选择方法的能耗比，见（２２）式。
４．２　定位精度分析

按图８所述的流程对图６描述的场景做计算机仿
真。分别以（１）随机选择；（２）按信噪比选择；（３）本文
方法，确定参与第二轮ＴＤＯＡ定位的簇，对所得最终定
位结果的标准差进行对比。各个节点处的接收信噪比

按该节点与目标辐射源之间距离在１０１５ｄＢ范围内变
动，以广义互相关法［１０］估计达到时间差、用 ｃｈａｎ氏算
法［１２］做定位解算。每种簇选择方法做１０００次蒙特卡
洛仿真，求定位结果的归一化标准差。此处定位误差

取ｘ轴与 ｙ轴轴向误差之和［４］，归一化标准差中的

“一”是指式（１１）中当 Ｍ＝Ｎ，即全部 １０个簇都参与
ＴＤＯＡ定位时的定位结果的标准差。

图１０　三种簇选择方法的定位结果标准差对比
Ｆｉｇ．１０　Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆ３ｃｌｕｓｔｅｒｓｅｌｅｃｔｍｅｔｈｏｄｓ

如图１０，仿真结果说明：通过本文的簇选择方法，
（１）可以仅使用４５个簇就能接近或达到使用全部１０
个簇的定位精度；（２）选择参与 ＴＤＯＡ定位的簇越少，
本文提出的方法较之其他两种簇选择方法在最终定位

精度上的优势越明显。

这种改善比较容易理解：Ｃａｆｆｅｒｙ证明了在直达波环
境中布站ＧＤＯＰ和定位精度的克拉美罗下界（ＣＲＬＢ）是等
价的［１４］。简要来说，由（２）式可知布站ＧＤＯＰ反映了定位
误差是对测量误差的放大。所以，本文提出的方法从全网

中选择了布站结构和噪声水平决定其本身具有较高定位

精度（具有较低定位估计ＣＲＬＢ）的簇参与ＴＤＯＡ定位，从
而以较少的节点接近使用全部节点时的定位精度。

５　结论

本文通过传感器网络节点间协作机制，设计了基

于ＲＳＳＩ定位方法和 ＴＤＯＡ定位方法各自特点的两轮
联合定位流程，在保留较高定位精度的基础上，去除了

冗余节点，有效的减轻了网络负载。今后可结合待定

位辐射源信号的时频结构对定位精度的影响因素，在

时延差估计阶段即实现一定的数据压缩，进一步减少

无源定位任务所产生的网络负载，以推进工程实用。
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