Смысл моей идеи такой:

У каждого человека в группе есть поисковый прибор , который умеет работать в двух режимах как Мастер так и Ведомый, так же (чуть позже додумал () имеет 2 режима отсылки сигнала, радио режим и аудио режим. Каждое устройство имеет свой серийный номер (уникальный), и работает только по запросу от мастера.

Мастер девайс может послать сигнал о поиске других устройств в режиме ведомых. При этом после запроса включает таймер, для слежения за задержками ответов. 

Ведомое устройство , на запрос о поиске отвечает , типа , «такой то (номер) запрос принял», так же каждый девайс по принятию сигнала поиск включает свой таймер, и отлавливает все ответы соседей и так же передает их мастеру (с видом , «такой то услышал ответ от такого то через время такое то») . По таким ответам мастер определяет дальность до любого из ведомых устройств, и дальности между ведомыми.

Радио и аудио режимы , нужны для разной точности , на близких расстояниях аудиорежим, на дальних радиорежим.

Теперь 2 режима поиска пропавшего устройства,

1. 

Есть 3 устройства (один из которых в режиме мастер) и 1 потерянный
Для простоты располагаем 3 устройства в равносторонний треугольник,

(2 человека с устройствами отходят на какое то расстояние друг от друга и останавливаются, мастер шля команды на определения расстояний , определяет расстояние между 2 устройствами и добивается такого же расстояния от себя к каждому (это можно делать в аудио режиме ИМХО так точнее будет), далее шлется сигнал по радио и 3 устройства получают ответ от потерявшегося, с данными о задержках мы узнаем расстояние до объекта, и по правилам треугольников определяем азимут на потерявшегося человека. Даже если точность определения будет невысока , при подходе к цели поближе можно будет перейти в режим аудио и точность поиска возрастет (
В данном примере есть аналог псевдофиксированой системы триангуляции. 

В углах треугольника стоят устройства.

Звезда это потерянное устройство.
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При усложнении устройств можно проводить поиск и не в равностороннем треугольнике и реальном времени (без фиксации 3 устройств в пространстве) 

2. режим чуть по проще используя теже устройства , но 2 устройства ищущих и 1 потерянный 
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Ведомый (не потерявшийся ) остается на месте , а мастер подает сигналы о запросе дистанции как в примере выше, и определяет расстояния.

В 1 момент времени он находится в желтой точке, и начинает двигаться по окружности , в сторону уменьшения расстояния к неизвестному ведомому( пропавшему человеку)

Окружность отслеживает по неизменению расстояния к известному ведомому, и находит точку «зеленую» где наиболее близок к потерянному человеку, а далее использую тот же компас определяет азимут поиска, и приблизительное расстояние до человека, далее вперед ножками к пропаже ( (через время можно проводить корректировки направления по аналогии , 

Чем то похоже на охоту на лис , но без направленных антенн)

Это все идеи, какие по моему можно применить в практике….. удачи.
