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Для определения местоположения источников излучения в пассивной радиолокации используются методы, основанные на измерении разностей расстояний (гиперболический или TDOA), разностей доплеровских сдвигов частот (разностно-доплеровский или FDOA), угла прихода (триангуляционный или AOA) [1]. Каждый метод местоположения имеет свои преимущества и недостатки. Триангуляционный метод имеет преимущества как, требуется малое число пунктов приема, простой алгоритм определения местоположения, не требуется синхронизацию времени между пунктами приема. Однако, триангуляционный метод существует недостатки как, большая погрешность определения местоположения, существует ложные точки при наличии много источников радиоизлучения, требуется синхронизацию вращения антенн между пунктами приема и т.д. [2].
В этой статье представлены некоторые результаты оценки точности определения местоположения источников излучения триангуляционным алгоритмом при действии помех на измерений угловых координат. 

Триангуляционный алгоритм определения местоположения источника излучения в пространстве
Для определения местоположения источника радиоизлучения в пространстве триангуляционным алгоритмом в угловой системе, нужно определить три независимые измерения (либо два азимута и угол места, либо азимут и два угла места), для чего достаточно требуется два пункта приема. Тогда, положение источника радиоизлучения определится как точка пересечения трех плоскостей, задаваемых этими углами [3]. 
Принцип триангуляционного алгоритма на основе измерений азимута и угла места источников излучения иллюстрируется на рис.1. 
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Тогда, координаты источника излучения определяются [1]:
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Для оценки точности определения местоположения этого алгоритма, определяющего координаты источника излучения в пространстве, используем формулу вычисления дисперсии погрешности местоположения за приближенного расчета по оси x [3]:
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где: x - точная координата источника радиоизлучения; 
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Некоторые результаты моделирования определения местоположения
На рис.2 показана зависимость дисперсии погрешности определения координат от погрешности измерения угловых координат 
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На рис.3 показана зависимость дисперсии погрешности определения местоположения от дальности 
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Рис.3.
Вывод: Из получаемых результатов видим, что погрешность определения координат источника излучателя в пространстве триангуляционным алгоритмом зависит от дальности 
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 источника излучения относительно 1-го пункта приема, особенно сильно зависит от погрешности измерения угловых координат. Поэтому, чтобы повышать точность определения координат источников излучения триангуляционным алгоритмом, нужно повышать точность измерения угловых координат пассивной радиолокационной системе.
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