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The model is proposed for determining coordinates of the nodes wireless 
sensor network using RSSI and ToF for the implementation concept of the 
Internet of Things. 

Беспроводная сенсорная сеть (БСС) – представляет собой 
распределённую в пространстве систему, узлы которой могут собирать 
информацию о состоянии окружающей среды. Важным фактором является 
привязка собранных данных к географическим координатам. В работе 
предлагается модель определения координат узлов БСС для реализации 
концепции «Интернет Вещей». 

Учитывая режимы работы узлов БСС [1], процесс определения 
координат будет разбит на три этапа: момент инициализации сети, 
активного обмена данными, спящий режим работы сети. Модель 
определения координат должна быть эффективной с точки  зрения 
энергопотребления, поэтому предлагается использовать преимущества и 
недостатки методов RSSI и ToF [2]. 

На этапе инициализации сети, когда нет четкой топологии сети,  
предлагается проводить измерения расстояния на основе метода RSSI [3]. 
Следовательно, узел проводит измерения расстояний и последующее их 
уточнение по методу RSSI, если: 
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где – kn – узел, которому необходимо определить координаты, pN


– 
пикосеть в БСС. 

Ограничение определения координат (до 10 м) по методу RSSI 
целесообразно вводить, если: 
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где  rssiN – множество узлов в зоне радиовидимости узла kn , rssiN   ,  

входит только в одну пикосеть. 
Таким образом, выражение (2) показывает, прошла ли инициализация 

сети и кластеризация на пикосети. 
Возможно, что узел в пикосети имеет встроенный датчик глобальной 

системы позиционирования, с этой целью введем множество   – множество 
узлов со встроенными устройствами с GPS (ГЛОННАС) датчиками. 



Следовательно, привязка в пикосети к глобальным координатам может 
быть выполнена, если: 
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
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В случае отсутствия в пикосети  узлов из множества gpsN  , 

предлагается использовать метод ToF для определения расстояния к трем 
узлам из gpsN  , что позволит создать в пикосети минимум три узла с 

координатами, которые определены по более точному методу. 
После осуществления привязки к глобальным координатам задача 

определения координат будет окончательно решена. С целью уменьшения 
ошибки измерений по методу RSSI предлагается ввести ограничение в 
измерении расстояния до 10 метров. 

Таким образом, модель определения координат с использованием 
методов RSSI и ToF на плоскости будет выглядеть, как показано на рис. 1. 

 
Рис. 1 -  Модель совместного использования методов RSSI и ToF  

Предложенная модель [4] определения координат  узлов 
беспроводной сенсорной сети с применением методов RSSI и TOF 
повзоляет решить вопрос географической привязки для реализации 
концепции «Интернета Вещей». 
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