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摘  要 

本文深入探讨了融合RSSI (Received Signal Strength Indication)与GPRS (General Packet Radio Ser-
vice)的无线设备管理定位技术。通过对RSSI定位原理、GPRS技术特点以及融合技术的可行性分析，设计

了一种新型的无线设备管理定位系统。经过实验验证，该融合定位技术能够显著提高无线设备的定位精

度和数据传输性能，为无线设备管理提供了可靠的解决方案。 
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Abstract 
This paper discusses the wireless device management positioning technology that integrates RSSI 
(Received Signal Strength Indication) and GPRS (General Packet Radio Service). By analyzing the 
principle of RSSI positioning, the characteristics of GPRS technology and the feasibility of the fu-
sion technology, a new type of wireless device management positioning system is designed. After 
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experimental verification, the fusion positioning technology can significantly improve the position-
ing accuracy and data transmission performance of wireless devices, providing a reliable solution 
for wireless device management. 
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1. 引言 

随着 20 世纪 90 年代末短程无线技术和标准的出现，各种室内外无线定位技术得到了发展。基于摄

像头、红外、无线局域网(WLAN)、超宽带(UWB)、蓝牙、射频识别(RFID)的室内定位技术已经广泛出现，

而全球定位系统(GPS)技术彻底改变了室外定位。尽管基于 GPS 的定位技术在精度方面很有吸引力，但

它们在大都市环境中的覆盖范围受到了损害，并且缺乏经济高效的可扩展解决方案，这使得基于

IEEE802.15.4 RSSI 的定位算法得以广泛应用[1]。这一技术比蓝牙、UWB 和 Wi-Fi 具有优势，因为它们

具有能源效率和支持大范围通信和网状网络的能力[2]。 
Z. Farid 和 M. Allen 针对不同类型的应用开发了定位技术，并在准确性、覆盖范围、成本、响应性和

对环境变化的适应性方面进行了比较[3] [4]。虽然激光和基于摄像头的技术在覆盖范围方面具有较好的准

确性和扩展性，但它们通常过于昂贵，无法用于大型环境应用。特别是对于大型户外应用，如农业环境，

需要一种经济高效、可扩展和快速的定位技术，该技术对季节性环境变化(如生长季节变化)具有鲁棒性。

另一方面，由于相对较高的节点间距离对应于测量特征的距离相关性，因此精度要求通常较低。 
基于信道传播 BP 的技术容易受到循环图的影响，这些循环图导致它们要么根本不收敛，要么仅在循

环数特定情况下收敛[5]。因此，这些技术主要用于以下场景：一些缓慢移动或静止的节点以及相对较高

数量的节点，并且都配备了短程发射机，呈现统计图生成树或具有很少数量的循环。这些技术的另一个

缺点是需要来自距离测量的全局信息，以便形成统计图并开始运行算法。这两个原因能实现相对较高的

精度，但是过程中使用多跳通信来形成生成树或统计图大量的通信信息。A. N. D’Andrea 讨论了节点仅与

其相邻节点交换信息，然而，由于该过程要求到达更新节点的路径独立，因此生成具有指定为基站节点

的生成树以及保持路径跟踪的其他节点所需的通信和计算开销仍然有效[6]。相比之下，在精准农业应用

中，发射功率水平较高以及与 AODV 的通信过程一起运行的底层 IEEE802.15.4 无线传感器网络带来了相

对较多的连接未知节点，需要一种实时算法，该算法依赖于本地通信信息，不受网络中环路的影响[7] [8]。 
学者们投入了大量精力研究 RSSI 定位技术。他们通过对不同环境下无线信号传播模型的分析，不断

改进 RSSI 定位算法，以提高定位精度[9]。例如，在复杂的室内环境中，研究人员利用多径传播模型和信

号衰减模型，结合机器学习算法对 RSSI 值进行处理，从而更准确地确定无线设备的位置[10]。并针对不

同的应用场景，如室内定位、矿井定位、智能家居等，开展了深入的研究。通过对 RSSI 值的采集和分析，

结合指纹定位、三边定位等算法，不断提高定位精度和稳定性[11]。 
还有学者们利用 GPRS 的广域覆盖特性，结合卫星定位系统(如 GPS)，为移动设备提供实时定位服

务。同时，通过优化 GPRS 网络的数据传输和处理能力，提高定位的时效性和可靠性[12]。 
目前，已有一些研究尝试将 RSSI 与 GPRS 技术融合。这些研究主要集中在融合算法的设计和系统性

Open Access

https://doi.org/10.12677/jsta.2024.126088
http://creativecommons.org/licenses/by/4.0/


张金晶 
 

 

DOI: 10.12677/jsta.2024.126088 803 传感器技术与应用 
 

能的优化方面[13]-[15]。学者们尝试将 RSSI 技术在短距离内的高精度定位优势与 GPRS 技术的广域覆盖

能力相结合，为无线设备管理提供更全面的定位解决方案[16]。例如，在物流领域，通过在货物上安装配

备 RSSI 和 GPRS 模块的设备，可以实现对货物在运输过程中的实时跟踪和定位，提高物流管理的效率。

然而，在融合算法的准确性、系统稳定性等方面仍有待进一步改进[17] [18]。例如，一些融合算法在复杂

环境下的定位精度不高，或者在数据传输过程中容易出现丢包等问题[19] [20]。 

2. 相关理论 

2.1. RSSI 定位原理 

2.1.1. RSSI 信号特征及测量方法 
RSSI 是指接收信号强度指示，它反映了无线信号在传播过程中的衰减程度。RSSI 的值与信号源与接

收端之间的距离、发射功率、天线增益等因素有关。在实际应用中，可以通过无线传感器网络中的节点

直接测量接收信号的强度，也可以使用专业的信号测量设备进行测量。 

2.1.2. 基于 RSSI 的距离估计模型 
对数距离路径损耗模型是基于 RSSI 的距离估计中最为常用的一种模型。该模型假设无线信号在自

由空间中传播时，信号强度随距离的增加呈对数衰减。其数学表达式为： 
P(d) = P(d0) − 10nlog(d/d0) − Xσ 

其中，d 为实际距离，d0 为参考距离，n 为路径损耗指数，σ为方差。通过测量不同距离下的 RSSI 值，可

以利用该模型估算出信号源与接收端之间的距离。 

2.1.3. RSSI 定位算法分类与特点 
1) 三边测量法 
三边测量法是一种基于几何原理的定位算法。它通过测量三个或以上已知位置的参考节点与目标节

点之间的距离，利用几何关系确定目标节点的位置。在实际应用中，由于测量误差的存在，可能会导致

多个圆无法准确相交，从而影响定位精度。 
2) 极大似然估计法 
极大似然估计法是一种基于概率统计的定位算法。它通过建立目标节点位置与 RSSI 值之间的概率

模型，求解目标节点的最可能位置。极大似然估计法在一定程度上可以提高定位精度，但计算复杂度较

高，需要大量的计算资源。 

2.2. GPRS 技术 

2.2.1. GPRS 网络结构与工作原理 
GPRS 是一种基于 GSM 网络的分组数据业务，它通过在 GSM 网络中增加分组控制单元(PCU)和服

务支持节点(SGSN)、网关支持节点(GGSN)等设备，实现数据的分组传输。GPRS 网络的工作原理如下：

当用户需要发送数据时，数据首先被分割成多个数据包。这些数据包通过无线信道传输到基站，然后由

基站转发到 SGSN。SGSN 负责对数据包进行路由选择和转发，将其传输到 GGSN。GGSN 则将数据包接

入到外部数据网络，如互联网。 

2.2.2. GPRS 数据传输特点与优势 
GPRS 具有以下数据传输特点与优势：1) 覆盖范围广：GPRS 依托于 GSM 网络，具有广泛的覆盖范

围，可以在全球范围内实现数据传输。2) 数据传输速度快：相比传统的 GSM 电路交换数据业务，GPRS
的数据传输速度有了很大的提高，可以满足大多数无线设备管理的需求。3) 实时性好：GPRS 支持实时
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数据传输，可以实现对无线设备的实时监控。4) 费用相对较低：GPRS 的数据传输费用相对较低，适合

大规模应用。 

2.3. 融合技术的理论依据 

2.3.1. 信息融合的基本概念与方法 
信息融合是指将来自多个传感器或数据源的信息进行综合处理，以提高系统的性能和可靠性。信息

融合的方法主要有加权平均法、卡尔曼滤波法、贝叶斯估计法等。加权平均法是一种简单的信息融合方

法，它通过对多个数据源的信息进行加权平均，得到融合后的结果。卡尔曼滤波法则是一种基于状态估

计的信息融合方法，它通过对系统状态的预测和更新，实现对多个传感器信息的融合。贝叶斯估计法是

一种基于概率统计的信息融合方法，它通过对先验概率和后验概率的计算，实现对多个数据源信息的融

合。 

2.3.2. RSSI 与 GPRS 融合的可行性分析 
RSSI 定位技术可以提供相对准确的短距离定位信息，而 GPRS 技术可以实现远距离的数据传输和定

位信息的共享。将两者融合，可以实现优势互补，提高无线设备管理的定位精度和数据传输性能。具体

来说，RSSI 定位技术可以在局部范围内提供高精度的定位信息，而 GPRS 技术可以将这些定位信息传输

到远程监控中心，实现对无线设备的全局监控。同时，GPRS 技术还可以为 RSSI 定位提供辅助信息，如

基站的位置信息等，进一步提高定位精度。 

4. 融合定位技术方案设计 

4.1. 系统总体架构设计 

4.1.1. 硬件组成部分及功能 
融合定位系统主要由无线设备、基站、GPRS 模块、云平台等组成，如图 1 所示为系统总体架构示意图。 

 

 
Figure 1. Overall system architecture 
图 1. 系统总体架构图 

 
1) 无线设备：负责发送和接收无线信号，是定位的目标对象。 
2) 基站：用于测量接收信号的强度，为 RSSI 定位提供数据支持。 
3) GPRS 模块：负责将定位信息传输到监控中心，实现远程监控。 
4) 云平台：接收并处理来自无线设备和 GPRS 模块的定位信息，对无线设备进行管理和监控。 

4.1.2. 软件系统设计框架 
软件系统主要包括 RSSI 数据采集与处理模块、GPRS 数据传输模块、融合算法模块和监控中心软件

等。期中 RSSI 数据采集与处理模块负责采集农机状态的数据，并进行预处理和滤波，提高数据的准确性。

GPRS 数据传输模块负责将农机定位信息通过 GPRS 网络传输到监控云平台。融合算法模块采用信息融
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合方法，将 RSSI 定位信息和 GPRS 传输的定位信息进行融合，提高定位精度。云平台软件接收并处理来

自无线设备和 GPRS 模块的定位信息，实现对无线设备的管理和监控。 

4.2. RSSI 数据采集与处理 

4.2.1. RSSI 信号采集方法 
采用无线传感器网络中的 Lora 节点的 RSSI 传感器，通过无线通信协议获取接收信号的强度信息。

在采集过程中，可以设置多个 RSSI 传感器，以提高定位的准确性。 

4.2.2. 数据预处理与滤波算法 
1) 数据预处理：对采集到的 RSSI 数据进行预处理，去除异常值和噪声。采用统计方法，如均值、

中位数等，对数据进行初步处理。 
2) 滤波算法：采用滤波算法，如均值滤波、中值滤波等，进一步提高数据的准确性。均值滤波是一

种简单的线性滤波方法，它通过对多个采样值进行平均，得到滤波后的结果。中值滤波则是一种非线性

滤波方法，它通过对多个采样值进行排序，取中间值作为滤波后的结果。 

4.2.3. 基于 RSSI 的位置计算方法 
根据预处理后的 RSSI 数据，利用对数距离路径损耗模型估算信号源与接收端之间的距离。采用定位

算法，如三边测量法、极大似然估计法等，计算无线设备的位置。在计算过程中，结合多个 RSSI 传感器

的数据，提高定位精度。 

4.3. GPRS 数据传输与融合 

4.3.1. GPRS 模块配置与通信协议 
选择合适的 GPRS 模块，进行参数配置和通信协议设置。确保 GPRS 模块能够与监控中心进行稳定

的数据传输。采用标准的 GPRS 通信协议，如 TCP/IP 协议等，确保数据传输的可靠性和稳定性。 

4.3.2. 定位数据的 GPRS 传输流程 
1) 数据打包：将计算得到的无线设备位置信息进行打包，添加必要的标识和校验信息。2) 发送：通

过 GPRS 模块将打包后的定位信息发送到基站。3) 接收：监控中心接收来自基站的定位信息。4) 解包：

对接收的定位信息进行解包，提取出无线设备的位置信息。 

4.3.3. 融合算法设计与实现 
1) 算法选择：采用信息融合方法，如加权平均法、卡尔曼滤波法等，将 RSSI 定位信息和 GPRS 传

输的定位信息进行融合。 
2) 权重确定：根据 RSSI 定位信息和 GPRS 定位信息的准确性和可靠性，确定融合算法中的权重。

一般来说，RSSI 定位信息在短距离内具有较高的准确性，而 GPRS 定位信息在远距离具有较好的覆盖范

围。因此，可以根据距离的远近动态调整权重。 
3) 融合计算根据确定的权重，对 RSSI 定位信息和 GPRS 定位信息进行融合计算，得到最终的定位

结果。 

5. 实验与结果分析 

5.1. 实验环境搭建 

5.1.1. 实验场地选择与布置 
选择室内设备收纳场地。在实验场地中布置无线设备、RSSI 传感器和 GPRS 模块，确保实验环境的

稳定性和可靠性。 
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5.1.2. 无线设备部署方案 
本实验使用无线传感器网络中的 Lora 节点，型号为 SX128X 系列作为 RSSI 传感器，通过无线通信

协议获取接收信号的强度信息。在采集过程中，可以设置 3 个 RSSI 传感器，以提高定位的准确性。

RSSI 传感器工作频段为 2.4 GHz，通信输出接口为 UART 串口，天线增益为 5 dBi，天线高度为 2.5 米。

RSSI 传感器和测试点俯视图如图 2 所示。传感器布置离地高度 1.5 米，测试点离地高度在 0.5 米~2 米

范围内。 
 

 
Figure 2. Top view of the test program 
图 2. 测试方案俯视图 

5.1.3. 测试指标与方法确定 
1) 定位精度测试：通过实际测量无线设备的真实位置和定位系统计算得到的位置之间的距离误差，

来评估定位精度。可以采用 3 次测量的均方根误差(RMSE)等指标来量化定位误差。 
2) 系统稳定性测试：在长时间(24 小时、48 小时)运行的情况下，观察定位系统的性能是否稳定，是

否会出现丢包、定位错误等问题。通过连续运行定位系统一段时间，记录系统的运行状态来进行测试。 

5.2. 实验结果与分析 

5.2.1. RSSI 定位精度测试结果 
对 RSSI 定位技术进行单独测试，分析其定位精度和误差分布情况。通过对比不同距离下的定位误

差，评估 RSSI 定位技术的性能。 
1) 实验结果 
在不同距离下进行多次测量，得到 RSSI 定位的误差数据，如图 3 所示。通过分析这些数据，可以发

现 RSSI 定位的误差随着距离的增加而增大。在近距离范围内，RSSI 定位的精度较高，但在远距离情况

下，误差较大。 
2) 结果分析 
RSSI 定位的误差主要来源于以下几个方面：首先，无线信号的传播受到环境因素的影响，如障碍物、

多径效应等，使得 RSSI 的测量值存在误差。其次，对数距离路径损耗模型在实际应用中存在一定的局限

性，不能完全准确地反映信号强度与距离之间的关系。此外，RSSI 定位算法本身也存在一定的误差，如

三边测量法在测量误差较大的情况下可能会导致定位结果不准确。 

5.2.2. GPRS 数据传输性能分析 
测试 GPRS 模块的数据传输速度、延迟和稳定性等性能指标。分析 GPRS 技术在不同网络环境下的

表现。 
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Figure 3. RSSI positioning error data 
图 3. RSSI 定位误差数据 

 
1) 实验结果 
通过实际测试，得到 GPRS 数据传输的速度、延迟和稳定性等数据。可以发现，GPRS 数据传输速度

相对较快，延迟较低，54.5%的测试点延迟小于 0.81 s，其余 45.5%的测试点延迟小于 1.2 s，在大多数情

况下能够满足无线设备管理的需求。 
2) 结果分析 
GPRS 数据传输性能主要受到网络覆盖范围、信号强度、网络拥塞等因素的影响。在网络覆盖良好、

信号强度较强的情况下，GPRS 数据传输性能较好。但在网络拥塞或信号较弱的情况下，数据传输速度和

稳定性可能会下降。 

5.2.3. 融合定位效果评估与对比 
将融合定位技术与单独的 RSSI 定位技术和 GPRS 定位技术进行对比，评估融合定位技术的优势。通

过实际测量和数据分析，验证融合定位技术的有效性。 
1) 实验结果 
分别采用 RSSI 定位技术、GPRS 定位技术和融合定位技术对无线设备进行定位，得到不同技术的定

位结果。如图 4 所示，通过对比这些结果，可以发现融合定位技术的定位精度明显高于单独的 RSSI 定位

技术和 GPRS 定位技术。在数据传输性能方面，融合定位技术也表现出较好的稳定性和实时性。 
 

 
Figure 4. Fusion algorithm error experimental data 
图 4. 融合算法误差数据 

 
2) 结果分析 
融合定位技术能够充分发挥 RSSI 定位技术和 GPRS 技术的优势，提高定位精度和数据传输性能。通

过信息融合算法，可以有效地降低 RSSI 定位的误差，同时利用 GPRS 技术实现远距离的数据传输和定位

信息的共享。此外，融合定位技术还可以根据不同的应用场景和需求，动态调整融合算法的参数，以实

现最佳的定位效果。 
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5.3. 误差分析与改进措施 

5.3.1. 定位误差来源分析 
融合定位技术中可能存在的误差来源主要有以下几个方面： 
1) RSSI 测量误差 
环境因素影响：无线信号在传播过程中会受到环境中的障碍物(如墙壁、家具等)、多径效应以及电磁

干扰等因素的影响，导致 RSSI 值的测量不准确。在室内环境中，信号可能会经过多次反射和折射，使得

接收端接收到的信号强度与实际距离之间的关系变得复杂，从而影响基于 RSSI 的距离估计精度。 
设备差异：不同的无线设备和 RSSI 传感器在性能上可能存在差异，例如发射功率、接收灵敏度等不

同，这也会导致 RSSI 测量值的不一致，进而影响定位精度。 
动态变化：无线信号的强度会随着时间和环境的变化而动态变化，例如人员的移动、设备的开启和

关闭等都可能对信号强度产生影响，使得 RSSI 测量值不稳定，增加了定位的误差。 
2) GPRS 数据传输误差 
网络覆盖问题：虽然 GPRS 具有较广的覆盖范围，但在一些偏远地区或信号较弱的地方，可能会出

现网络覆盖不良的情况，导致定位数据无法及时传输或传输中断，影响定位的实时性和准确性。 
数据丢包：在数据传输过程中，可能会由于网络拥塞、信号干扰等原因导致数据丢包，使得监控中

心接收到的定位信息不完整，从而影响定位结果。 
定位精度限制：如前所述，单纯依靠 GPRS 技术进行定位，精度相对较低，其主要是通过基站的位

置信息来确定设备的大致位置，无法提供高精度的定位结果，这也会对融合定位的精度产生一定的影响。 
3) 融合算法误差 
权重确定不准确：在融合 RSSI 定位信息和 GPRS 定位信息时，权重的确定至关重要。如果权重确定

不准确，可能会导致融合后的定位结果偏向于某一种定位技术，无法充分发挥两种技术的优势，从而影

响定位精度。 
算法复杂度：一些复杂的融合算法可能需要大量的计算资源和时间，在实际应用中可能会受到设备

性能和时间限制的影响，导致算法无法及时完成计算，影响定位的实时性。 
适应性问题：不同的应用场景和环境对融合算法的要求可能不同，如果融合算法不能很好地适应各

种环境变化，可能会导致定位误差增大。 
4) 其他误差来源 
时钟同步问题：在定位过程中，无线设备、RSSI 传感器和监控中心之间的时钟同步非常重要。如果

时钟不同步，可能会导致定位数据的时间戳不准确，影响定位结果的准确性。 
坐标系统转换误差：在实际应用中，可能需要将不同的坐标系统进行转换，例如将 GPS 坐标系统转

换为本地坐标系统。在这个过程中，如果转换不准确，可能会引入误差。 

5.3.2. 改进措施 
针对上述误差来源，可以采取以下改进措施来提高融合定位技术的精度和性能： 
1) 针对 RSSI 测量误差的改进措施 
环境补偿：通过对不同环境下的无线信号传播特性进行分析，建立环境补偿模型，对 RSSI 测量值进

行修正，以减少环境因素对测量结果的影响。例如，可以根据室内环境的布局和材料特性，对信号的反

射、折射等进行建模，从而更准确地估计距离。 
设备校准：对无线设备和 RSSI 传感器进行定期校准，确保其性能稳定和测量准确。可以使用标准信

号源对设备进行校准，或者通过与已知位置的参考节点进行对比测量来校准设备。 
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动态调整：采用动态的 RSSI 测量方法，实时监测信号强度的变化，并根据变化情况及时调整定位算

法的参数，以提高定位的准确性和稳定性。例如，可以设置一个时间窗口，在这个窗口内对 RSSI 测量值

进行平均，以减少动态变化对定位的影响。 
2) 针对 GPRS 数据传输误差的改进措施 
网络优化：与电信运营商合作，对 GPRS 网络进行优化，提高网络覆盖范围和信号质量。可以增加

基站的数量和密度，优化网络参数，以减少网络覆盖不良和信号干扰的问题。 
数据校验和重传：在数据传输过程中，采用数据校验和重传机制，确保定位数据的完整性和准确性。

例如，可以使用循环冗余校验(CRC)等方法对数据进行校验，发现错误后及时请求重传。 
辅助定位技术：结合其他定位技术，如 GPS、蓝牙等，与 GPRS 技术进行互补，提高定位精度。当

GPRS 信号较弱时，可以使用其他定位技术提供辅助定位信息，以保证定位的连续性和准确性。 
3) 针对融合算法误差的改进措施 
优化权重确定方法：通过实验和数据分析，确定更加准确的权重确定方法，充分考虑 RSSI 定位信息

和 GPRS 定位信息的准确性、可靠性和实时性等因素。可以采用自适应权重调整方法，根据不同的环境

和应用场景动态调整权重，以实现最佳的融合效果。 
简化算法：在保证定位精度的前提下，对融合算法进行简化，减少计算复杂度和时间消耗。可以采

用一些高效的算法和数据结构，如哈希表、快速排序等，提高算法的执行效率。 
增强算法适应性：对融合算法进行改进，使其能够更好地适应不同的应用场景和环境变化。可以采

用机器学习和人工智能技术，对不同环境下的定位数据进行学习和训练，从而自动调整算法的参数，提

高定位的准确性和稳定性。 
4) 针对其他误差来源的改进措施 
时钟同步：采用高精度的时钟同步技术，确保无线设备、RSSI 传感器和监控中心之间的时钟同步。

可以使用网络时间协议(NTP)等方法对设备的时钟进行同步，或者使用专门的时钟同步设备来保证时钟的

准确性。 
坐标系统转换：在进行坐标系统转换时，采用准确的转换方法和工具，确保转换的准确性。可以使

用专业的地理信息系统(GIS)软件进行坐标系统转换，或者参考国家标准和规范进行转换。 

6. 结论与展望 

本文针对无线设备管理中的定位需求，深入研究了融合 RSSI 与 GPRS 的无线设备管理定位技术。通

过对 RSSI 定位原理、GPRS 技术特点以及融合技术的可行性分析，设计了一种融合两者优势的无线设备

管理定位系统。提出了一种融合 RSSI 与 GPRS 的无线设备管理定位技术方案，实现了优势互补，提高了

定位精度和数据传输性能。设计了相应的融合算法，通过优化权重确定方法、简化算法和增强算法适应

性等措施，提高了融合定位的准确性和稳定性。通过实验验证了融合定位技术的有效性，并对误差来源

进行了深入分析，提出了针对性的改进措施，为实际应用提供了参考。 
本文的实验主要在室内的设备存放环境中进行，虽然能够验证融合定位技术的基本性能，但与实际

应用中的复杂环境还有一定的差距。在实际应用中，无线信号的传播会受到更多因素的影响，如建筑物

的结构、人员的密度等，这些因素可能会对定位精度产生更大的影响。虽然本文提出的融合算法在一定

程度上提高了定位精度和稳定性，但仍然存在一些不足之处。例如，在处理动态变化的环境和大规模无

线设备管理时，算法的性能可能会受到影响。此外，算法的计算复杂度还有待进一步降低，以提高系统

的实时性。本文的研究主要针对小规模的无线设备管理进行了实验和分析，对于大规模无线设备管理的

适用性还需要进一步验证。在大规模无线设备管理中，可能会面临更多的挑战，如数据处理量增大、网
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络拥塞等问题，需要进一步优化系统设计和算法，以提高系统的性能和可靠性。 
总之，融合 RSSI 与 GPRS 的无线设备管理定位技术具有广阔的应用前景和研究价值。通过不断地优

化和改进，可以为无线设备管理提供更加准确、可靠的定位解决方案，推动无线通信技术的发展和应用。 
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