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#的定位算法"利用移动站与多个基站两两节点间距离的相

关性对移动站进行定位"其高稳健性近年来已被证实$但是其性能有限"即使在测量噪声很小的情况下
>0D

算

法也无法达到克拉美罗下界$本文提出了一种新颖的基于到达时间!

E5C9)/-++5F-.

"

EG2

#定位方法的复数

>0D

方法$不同于经典多维标度算法"这种算法并不需要对标度生成矩阵进行奇异值分解"而是对本文定义的

一个复数距离矩阵进行奇异值分解获得更多信息从而得到更好的性能$本文对该算法进行了计算机仿真"并与

另外几种定位方法做出比较$
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无线定位技术在现代社会中发挥着日益重要

的作用"其广泛应用极大地改变了人们的生活方

式"已成为了移动通信及无线传感器网络的重要应

用&利用到达时间!
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题&固定传感器的位置"不仅能得到准确的节点位
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技术"分两步进行目标移动站定位&首先生
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图
!

为基站个数固定为四站时"均方误差与信

噪比之间的关系&从图中可以看出"几种
>0D

方法

的性能随着信噪比的增加而提高"在较低信噪比情

况下很不稳定&在信噪比的增加过程中"复数
>0D

方法显示了更好的性能及更强的稳健性&特别是在

信噪比为
A

时"改进
>0D

与归一化子空间方法的均

方误差与克拉美罗下界相差大约为
!%7TC

!

"而复

数
>0D

方法则相差不到
$<'7TC

!

&

图
!

!

当
/

$

Y

(

[#$$$'$$

)

C

时随信噪比变化的均方

误差

5̂

:

<!

!

>D8IF9+6*6D=RPK9,/

$

Y

(

[#$$$'$$

)

C

@

!

结束语

本文提出了一种针对移动定位的新颖的复数多

维标度估计算法"与现有对标度生成矩阵进行奇异

值分解的
>0D

算法不同"本文的方法依靠于构造的

复数矩阵从而利用了更多的信息量&本文算法比经

典的
>0D

算法性能有明显的提高"并且在中等噪声

情况下性能接近于定位估计的克拉美罗下界&
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