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Погрешность местоопределения 
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Рис. 1. Погрешность определения местоположения объекта 

 

 

Квадраты ошибки местоположения при разных и одинаковых знаках l1 и l2 

 

 
 

Среднеквадратические значения ошибок для тех же случаев 
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С использованием равенства  лп = Kлп  w 

  

Для однотипных измерителей   Kлп1 = Kлп2 = Kлп.         

Для случая w1 = w2 = w  получим 

 

мп

Клп
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

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,        Г – геометрический фактор. 
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 Таблица 1. Погрешности местоопределения позиционных систем 
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Рабочие зоны позиционных систем 
 

Таблица 2. Погрешности измерителей, линий положения и 

местоопределения в дальней зоне систем трех типов 

 
 

 

 

 
 

 


