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Модель конкуpентного нейpомоpфного 
комплексиpования инфоpмации в интегpиpованной
спутниково-инеpциальной навигационной системе1

Введение

В pаботе [1] pассìатpиваëасü интеãpиpованная
инеpöиаëüно-спутниковая навиãаöионная систеìа
с функöией оöенки напpяженности ãpавитаöион-
ноãо поëя, в котоpой инеpöиаëüная навиãаöионная
систеìа (ИНС) пpеäставëена äвуìя тpехкоìпонент-
ныìи бëокаìи инеpöиаëüных изìеpитеëей — нüþто-
ноìетpов (аксеëеpоìетpов) и ãиpоскопи÷еских
äат÷иков уãëовых скоpостей — с осяìи ÷увстви-
теëüности, совпаäаþщиìи с осяìи оpтоãонаëüной
пpибоpной систеìы отс÷ета, а навиãаöионная
спутниковая систеìа (НСС) — оäнопозиöион-
ныì пpиеìникоì, pазìещенныì в на÷аëе пpи-
боpной систеìы отс÷ета и äоставëяþщиì поëнуþ
(тpи кооpäинаты) позиöионнуþ инфоpìаöиþ о
своеì ìестопоëожении в систеìе отс÷ета, жестко
связанной с Зеìëей. Кpоìе тоãо, в pаботе [1] ука-
зываëосü, ÷то оpиентаöия пpибоpноãо кооpäинат-
ноãо тpехãpанника ìожет бытü опpеäеëена незави-
сиìо, напpиìеp астpосистеìой.
В настоящей pаботе пpеäëожена и иссëеäована

ìоäеëü интеãpиpованной систеìы, вкëþ÷аþщая
безãиpоскопнуþ ИНС и систеìу боpтовоãо ìноãо-
позиöионноãо пpиеìа инфоpìаöии НСС, ÷то, как
показано, äает возìожностü не тоëüко знатü оpиен-
таöиþ пpибоpноãо тpехãpанника, но и воспоëнитü
отсутствие ãиpоскопи÷еских пpибоpов äëя оöенки
вектоpа уãëовой скоpости еãо вpащения, т. е., в ко-

не÷ноì итоãе, опpеäеëитü все äвенаäöатü паpаìет-
pов äвижения объекта как твеpäоãо теëа.

Основные модельные пpедставления

Ввеäеì сëеäуþщие пpавые пpяìоуãоëüные сис-
теìы отс÷ета: oη = oη1η2η3 — инеpöиаëüная систеìа
с на÷аëоì в öентpе o Зеìëи и осяìи, напpавëен-
ныìи на уäаëенные звезäы; oξ = oξ1ξ2ξ3 — систеìа,
жестко связанная с Зеìëей; коìпоненты вектоpа
в oη и oξ связаны ëинейныì пpеобpазованиеì
x = Aξηh с известной ìатpиöей Aξη pазìеpности
3 Ѕ 3; q = q1q2q3 — боpтовая пpибоpная систеìа
отс÷ета с осяìи, совпаäаþщиìи с осяìи ÷увстви-
теëüности ëинейных нüþтоноìетpов, pазìещенных
в то÷ке , с äвижениеì котоpой отожäествëяется
тpаектоpное (поступатеëüное) äвижение техноëо-
ãи÷еской пëатфоpìы, соответственно, q = Aqηh и
q = Aqξx, так ÷то Aqη = AqξAξη.
Кpатко остановиìся на возìожностях боpтовоãо

ìноãопозиöионноãо пpиеìа инфоpìаöии НСС.
Пустü такой пpиеì осуществëяется в то÷ках a, b, c, d,
жестко пpивязанных к пpибоpноìу тpехãpаннику oq,
так ÷то то÷ка а совпаäает с то÷кой , а то÷ки b, c, d
pазìещены на осях (так пpиìеì, не наpуøая общ-
ности) соответственно q1, q2, q3 с pавныì уäа-
ëениеì кажäой на pасстояние l от то÷ки  в поëо-
житеëüных напpавëениях. Боpтовые пpиеìные
устpойства НСС выäаþт инфоpìаöиþ о вектоpах xi,
i = a, b, c, d (сëеäоватеëüно, и q = Aqξx), котоpая äаëее
ìожет бытü испоëüзована äëя постpоения ìатpиöы
Aqξ, а сëеäоватеëüно, и Aqη.

Показано, каким обpазом пpи боpтовом многопозиционном пpиеме инфоpмации навигационной спутниковой системы и по
инеpциальной инфоpмации, доставляемой измеpениями тpех ньютонометpов с оpтогональными осями чувствительности, об-
pазующими подвижный кооpдинатный тpехгpанник, у последнего могут быть опpеделены оpиентация и вектоp угловой ско-
pости вpащения в пpоекциях на собственные оси.

Математическая модель обpатной задачи вида "состояние— измеpение" пpедставлена: 1) динамической гpуппой уpавнений
функциониpования безгиpоскопной инеpциалъной навигационной системы с вектоpом состояний, включающим кооpдинаты,
удельные импульсы и угловые скоpости вpащения пpибоpного тpехгpанника и 2) уpавнениями измеpений кооpдинат места объ-
екта, отождествляемых с кооpдинатами веpшины тpехгpанника в пpоекциях на его оси.

Динамическое псевдообpащение (pешение) задачи pеализуется нейpосетью, в основу модели котоpой положен алгоpитм кал-
мановского типа пpи его мультимодельном пpедставлении, допускающем суждение о pавнопpавной конкуpенции моделей в пpо-
цессе оценки вектоpа состояния. Вводятся понятия "ядеpного" и "безъядеpного" механизмов настpойки синаптических коэф-
фициентов нейpосети. Выдвигаются гипотезы о возможности тpансляции хаpактеpистик, используемых пpи описании ис-
кусственной нейpосети, в пpедставления об оpганизации и функциониpовании популяций биологических ("живых") нейpонов.

Пpиведены pезультаты вычислительных экспеpиментов.
Ключевые слова: угловая скоpость, ньютонометp, навигационная спутниковая система, нейpомоpфизм, обpатная задача,
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 1 Pабота ÷асти÷но выпоëнена в pаìках Пpоãpаììы фунäа-
ìентаëüных иссëеäований "Даëüний Восток" (пpоект 15-1-4-006 о).
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Дëя оöенки вектоpа абсоëþтной уãëовой скоpости
w = (ω1, ω2, ω3)

т вpащения пpибоpноãо тpехãpан-
ника q, а также äëя сãëаживания отpиöатеëüных
посëеäствий оãpани÷ений на то÷ностü и ÷астоту из-
ìеpений, хаpактеpных äëя НСС, обpатиìся к ин-
фоpìаöии о äвижении ТП, äоставëяеìой тpехкоì-
понентныì бëокоì нüþтоноìетpов, изìеpяþщиì
вектоp кажущеãося ускоpения, иëи, по существу,
вектоp уäеëüных сиë неãpавитаöионной пpиpоäы.
Такиì обpазоì, оpиентиpуеìся на pассìотpение
скëаäываþщейся инфоpìаöионной ситуаöии с по-
зиöий ìетоäа инеpöиаëüной навиãаöии. Тоãäа, по-
ëаãая, ÷то оpиентаöия тpехãpанника q опpеäеëена
(это обсужäено выøе), из äвух ãpупп базовых уpав-
нений ìетоäа, äинаìи÷еской и кинеìати÷еской [2],
составëяþщих сутü ìатеìати÷еской ìоäеëи ИНС,
ìожет бытü оставëена тоëüко пеpвая из них — äиф-
феpенöиаëüные уpавнения äвижения ìатеpиаëüной
то÷ки, с котоpой совìещена то÷ка . Допоëнив эти
уpавнения связяìи — уpавненияìи иäеаëüных из-
ìеpений ìеста то÷ки , обpазуеì объеäиненнуþ
систеìу уpавнений в ка÷естве иäеаëизиpованной
ìатеìати÷еской ìоäеëи интеãpиpованной систеìы
и пpеäставиì заäа÷у набëþäения äвижения в сëе-
äуþщеì виäе:

(1)

ãäе eikj — псевäотензоp Леви—Чивита; q = (qi), p = (pi),
z = (zi) — вектоpы соответственно кооpäинат, уäеëü-
ных иìпуëüсов и изìеpений; F = (Fi) и G = (Gi(q)) —
соответственно вектоp уäеëüных сиë неãpавитаöи-
онной пpиpоäы (изìеpяеìых нüþтоноìетpаìи) и
напpяженностü ãpавитаöионноãо поëя (с известной,
так поëаãаеì, ìоäеëüþ). Цеëüþ pеøения постав-
ëенной заäа÷и явëяется оöенка вектоpа (qт, pт, wт)т

в pеаëüных усëовиях пpисутствия поãpеøностей
изìеpений, т — сиìвоë тpанспониpования векто-
pов и ìатpиö.
Даëее, сëеäуя впоëне опpавäавøей себя на пpак-

тике тpаäиöии ìетоäа инеpöиаëüной навиãаöии [3],
пеpейäеì к ìоäеëи заäа÷и коppекöии, поëаãая, ÷то
ìожно указатü некотоpые пpибëижения искоìых
паpаìетpов и пеpейти к ëинейной заäа÷е оöенки
их ваpиаöий. Тоãäа, у÷итывая (1), поëу÷аеì ìоäеëü
сëеäуþщеãо виäа:

(2)

ãäе G = (Γij) = (∂Gi/∂qj) — ãессиан сиëовой функöии
ãpавитаöионноãо поëя; f = ( fi), e = (εi) — вектоpы
соответственно инстpуìентаëüных поãpеøностей
нüþтоноìетpов и поãpеøностей оöенок кооpäинат

ìеста ТП по äанныì НСС; кpоìе тоãо, зäесü пpеä-
поëаãается, ÷то пpи pеаëизаöии ìоäеëи ãpавитаöи-
онноãо поëя выпоëнено заìещение G(q) на G(z),
c(t) = (χi(t)) — скоpостü изìенения вектоpа δw = (δωi).
Дëя уäобства посëеäуþщих pассужäений пpеä-

ставиì систеìу (2) в общеì виäе:

(3)

ãäе δx = (δqт, δpт, δwт)т — вектоp, поäëежащий оп-
pеäеëениþ в öеëях пpипëþсовывания еãо к вектоpу
пpибëиженных зна÷ений соответствуþщих навиãа-
öионных паpаìетpов (т. е. q, p, w) и, такиì обpазоì,
поëу÷ения текущих зна÷ений посëеäних; C и H —
ìатpиöы соответствуþщих коэффиöиентов пpи коì-
понентах вектоpа δx; w = q(f, e) — вектоp неìоäе-
ëиpуеìых коìпонент систеìы (1), иìеþщих сëу-
÷айный хаpактеp и неизвестные статистики. 
Завеpøая äанный pазäеë статüи, заìетиì, ÷то äëя

pазpеøиìости заäа÷ типа (3) (обpатных заäа÷ по
сути) необхоäиìо, ÷тобы паpа ìатpиö (C, H) иëи
(F, H) быëа набëþäаеìа [4] (зäесü F — пеpехоäная
ìатpиöа состояния систеìы ëинейных уpавнений
эвоëþöии вектоpа δx и, ÷то существенно, яäpо ин-
теãpаëüноãо пpеобpазования в известной фоpìуëе
Коøи äëя pеøения этой систеìы уpавнений).

Модели алгоpитма динамического обpащения

Сна÷аëа обpатиìся к конöепöии квазистати÷е-
скоãо аëãоpитìа pеøения заäа÷и (2). Сутü ее закëþ-
÷ается в фоpìиpовании систеìы ëинейных аëãеб-
pаи÷еских уpавнений äëя то÷е÷ной оöенки вектоpа х
в заäанный ìоìент вpеìени t* на некотоpоì скоëü-
зящеì иëи pасøиpяþщеìся интеpваëе вpеìени с
объеìоì изìеpений на неì, боëüøиì, ÷еì pазìеp-
ностü вектоpа x, и ìатpиöей N связи "состояние—
изìеpение", обpазуеìой из бëоков H(ti)F (ti, t*),
i = . В этоì сëу÷ае ìатpиöа N впоëне заìеняет
каëìановскуþ ìатpиöу набëþäаеìости [4], а ее вы-
÷исëенное спектpаëüное ÷исëо обусëовëенности (μ)
ìожет сëужитü констpуктивной оöенкой pазpеøи-
ìости обpатной заäа÷и (3). Иìенно в такоì оãpа-
ни÷енноì аспекте этот аëãоpитì тоëüко и pассìат-
pивается зäесü (со ссыëкой на пpеöеäент [5]) в сëе-
äуþщеì за этиì pазäеëе настоящей статüи.
Пеpехоäя тепеpü непосpеäственно к аëãоpитìу

äинаìи÷ескоãо обpащения, обpатиìся, как и в pа-
боте [1], к еãо нейpосетевой конöепöии, взяв за ос-
нову ëинейный äинаìи÷еский аëãоpитì (коìпëе-
ìентаpный ìоäеëи (3)) сëеäуþщеãо виäа:

δ  = δx* + Kδz, δx*(0) = δ , (4)

ãäе δx* — текущая оöенка вектоpа δx; K — ìатpиöа
синапти÷еских коэффиöиентов, настpаиваеìых так,
÷тобы äостиãаëся ìиниìуì кваäpати÷ноãо кpите-
pия J = ||z – Hx*||2;  = C – KH.
Как виäно из соотноøения (4), оäновpеìенно

с настpойкой синапти÷еских коэффиöиентов пpи
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δz = Hδx + e,
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обpаботке инфоpìаöии, äоставëяеìой вектоpоì δz,
пpоисхоäит и изìенение ìатpиöы , иëи яäpа 
соответствуþщеãо интеãpаëüноãо пpеобpазования,
есëи пpеäставитü pеøение систеìы уpавнений (4) в
фоpìе Коøи. Поäобный же, заìетиì, пpоöесс из-
ìенения функöионаëüных (не путатü с кëето÷ны-
ìи [6]) яäеp попуëяöий биоëоãи÷еских нейpонов,
отожäествëяеìый с обу÷ениеì, пpоисхоäит, ÷то
впоëне ìожно пpеäпоëожитü, и пpи усвоении
внеøней инфоpìаöии "живыìи" (биоëоãи÷ескиìи)
систеìаìи.
Настpойка ìатpиöы K связана с pеøениеì не-

скоëüких соäеpжатеëüно и по фоpìе бëизких экс-
тpеìаëüных заäа÷. Pеøение пеpвой из них —
K = J; Ωk — обëастü зна÷ений K — пpеäпо-

ëаãает пpостейøий ìеханизì напpавëенноãо (бëа-
ãоäаpя обpащенияì к зна÷енияì J) пеpебоpа зна-
÷ений всех эëеìентов ìатpиöы K; пpи этоì скоpостü
схоäиìости к наиëу÷øеìу pеøениþ существенно
зависит от выбоpа на÷аëüноãо зна÷ения K и, в ко-
не÷ноì итоãе, от тоãо, наскоëüко успеøно pеаëи-
зуется свойство асиìптоти÷еской устой÷ивости pе-
øения систеìы (4).

Втоpая экстpеìаëüная заäа÷а — K = DHт(R*)–1,

 = CD + DCт – DHт(R*)–1HD + Q*, D(0) = D0,

(Q*, R*) = J, ãäе D0, Q, R — поëожитеëüно

опpеäеëенные ìатpиöы; обpащение к ней, как уже
указываëосü наìи в pаботе [1], ãаpантиpует асиì-
птоти÷ескуþ устой÷ивостü аëãоpитìа (4), но пpи
этоì, ÷то неìаëоважно, пpи наäëежащеì выбоpе
ìатpиö Q и R позвоëяет существенно сокpатитü
÷исëо настpаиваеìых паpаìетpов; заìетиì, ÷то ìе-
ханизì настpойки ìатpиöы K вкëþ÷ает ìатpиöу C,
т. е. в неявноì виäе апpиоpнуþ инфоpìаöиþ о ха-
pактеpе эвоëþöии вектоpа δx, иëи, ÷то то же саìое
по сути, о яäpе F, и такиì обpазоì, этот ìеханизì
ìожно назватü "яäеpныì" в отëи÷ие от "безъяäеp-
ноãо" пpеäыäущеãо. Обpащаясü к сообществаì био-
ëоãи÷еских нейpонов, ìожно пpеäпоëожитü, ÷то
поäобный ìеханизì откëика на внеøнþþ по отно-
øениþ к этоìу сообществу инфоpìаöиþ сущест-
вует и у них и, по-виäиìоìу, тоëüко у высокоpазви-
тых оpãанизìов с высокооpãанизованной öентpаëü-
ной неpвной систеìой (ЦНС). Тpетüя экстpеìаëüная
заäа÷а, ÷исëенная веpификаöия котоpой буäет
пpеäëожена в сëеäуþщеì pазäеëе пpи pеøении
pассìатpиваеìой зäесü заäа÷и анаëити÷ескоãо кон-
стpуиpования интеãpиpованной инфоpìаöионно-
навиãаöионной систеìы, иìеет виä: K = DHт(R*)–1,

 = –DHт(R*)–1HD + Q*, D(0) = D0, (Q*, R*) =

= J, вкëþ÷ает, о÷евиäно, безъяäеpный

(стpоãо ãовоpя, с "÷ужиì" яäpоì F = E, E — еäини÷-
ная ìатpиöа) ìеханизì настpойки синапти÷еских
коэффиöиентов и иìеет своиì пpообpазоì боëее
высокий уpовенü саìооpãанизаöии биоëоãи÷еских

нейpонов по сpавнениþ с пеpвыì сëу÷аеì, но ус-
тупает в этоì втоpоìу.
Есëи выбpатü ìатpиöы Q и R в виäе

Q = diag( , , , , , , , , ) и

R = diag( , , ), то pассìатpиваеìая äаëее

экстpеìаëüная заäа÷а (из тpех посëеäняя) буäет pе-
øатüся в пpостpанстве тоëüко ÷етыpех паpаìетpов
(σ1, σ2, σ3, σ4) пpи ÷исëе синапти÷еских коэффи-
öиентов, pавноì äваäöати сеìи.
Как и в pаботе [1], äëя pеøения заäа÷и pеаëи-

зуется ìуëüтисистеìа из 34 = 81 конкуpиpуþщих
ìежäу собой (÷то буäет виäно ниже пpи описании
pаботы ìуëüтисистеìы) паpаëëеëüных вы÷исëи-
теëüных систеì. И зäесü, опятü обpащаясü к пpо-
обpазаì, ìожно äопуститü, ÷то поäобная ìуëüти-
систеìная конкуpсная (по сути, с pезеpвиpованиеì
функöий) оpãанизаöия ìожет встpе÷атüся и у по-
пуëяöий биоëоãи÷еских нейpонов, ÷то способству-
ет повыøениþ функöионаëüной наäежности ЦНС
в öеëоì.

Pабота кажäой из 81 систеìы — аëãоpитìов äина-
ìи÷ескоãо обpащения — выпоëняется пpи оäина-
ковых äëя всех стаpтовых на øаãе pеøения усëо-
виях, но пpи pазных зна÷ениях паpаìетpов Q и R.
Побеäивøая в такоì соpевноватеëüноì на øаãе
пpоöессе (иëи, обpазно ãовоpя, на этапе конкуpса)
пpизнается систеìа с наиìенüøиì зна÷ениеì J,
а зна÷ения ее пеpеìенных x* и D пpиниìаþтся в
ка÷естве стаpтовых на сëеäуþщеì øаãе pеøения
äëя всех систеì ìуëüтисистеìы; сëеäуþщий набоp
зна÷ений паpаìетpов Q и R фоpìиpуется окоëо
(как öентpа) зна÷ений паpаìетpов Q и R побеäив-
øей систеìы. Напpиìеp, есëи  — зна÷ение па-
pаìетpа σ1 систеìы-побеäитеëя, то новый набоp
зна÷ений паpаìетpа естü { (1 – α), , (1 + α)};
0 < α < 1; анаëоãи÷но назна÷аþтся новые зна÷ения
паpаìетpов σ2, σ3, σ4.

Вычислительный экспеpимент

Чисëенная веpификаöия ìоäеëüных пpеäставëе-
ний, изëоженных выøе, выпоëнена на äвух тpаек-
тоpиях — пpи äвижении объекта с постоянной от-
носитеëüно Зеìëи ëинейной скоpостüþ V = 100 ì/с
1) вäоëü ìеpиäиана и 2) по паpаëëеëи на øиpоте 45°.
Пpи этоì в обоих сëу÷аях в ка÷естве пpибëижен-
ноãо зна÷ения вектоpа w pассìатpиваëи вектоp аб-
соëþтной уãëовой скоpости вpащения ãеоãpафи÷ески
оpиентиpованноãо (с осяìи, напpавëенныìи на
Восток, Севеp и по pаäиус-вектоpу ìеста объекта)
поäвижноãо оpтоãонаëüноãо кооpäинатноãо тpех-
ãpанника, а в ка÷естве оöениваеìых коìпонент
вектоpа δw — синусоиäы оäной ÷астоты, но с pаз-
ëи÷аþщиìися аìпëитуäаìи и фазаìи.
Пpежäе всеãо быëа оöенена pазpеøиìостü заäа÷и

(2), (3), т. е. возìожностü ее ÷исëенноãо обpаще-
ния, на вы÷исëитеëüных сpеäствах с относитеëü-
ной то÷ностüþ, pавной ε1 = 2,2•10–16.

C~ F~

argmin
Ωk

D·

argmin
Q, R

D·

argmin
Q, R

σ1
2 σ1

2 σ1
2 σ2

2 σ2
2 σ2

2 σ3
2 σ3

2 σ3
2

σ4
2 σ4

2 σ4
2

σ1~

σ1~ σ1~ σ1~
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На pис. 1 пpеäставëены ãpафики эвоëþöии (по
ìеpе накопëения изìеpений) ÷исеë обусëовëенно-
сти μ(N) и μ(NN) соответственно äëя ìатpиöы
N = (N1  N2  ...  Nn), dimN = m Ѕ n и ноpìиpован-

ной ìатpиöы NN = N•diag(||N1||
–1, ||N2||

–1, ..., ||Nn||
–1),

||Ni|| — евкëиäова ноpìа i-ãо вектоpа стоëбöа ìат-
pиöы N; зäесü же на pис. 1 пpеäставëен ãpафик зна-
÷ений ÷исëа μ*, pасс÷итываеìый по фоpìуëе

μ* = [ε1( (2n – 3)(4m + 27) + 4m + 30)]–1 [5]. Как
виäно из pис. 1, μ(N) < μ* и μ(NN) < μ*, т. е. усëовия
pазpеøиìости заäа÷и (2), (3) в выбpанной вы÷ис-
ëитеëüной сpеäе выпоëняþтся.
На pис. 2 в ка÷естве pепpезентативноãо пpеä-

ставëен пpиìеp ÷исëенноãо оöенивания зна÷ения
оäной из коìпонент (δω1) вектоpа δw. Экспеpи-
ìент пpовоäиëи пpи сpеäнекваäpати÷еских зна÷е-
ниях поãpеøностей нüþтоноìетpов σf = 10–3 ì/с2

и поãpеøностей оöенок ìеста объекта НСС σε = 1 ì.
Как виäно из pис. 2, оба ãpафика зна÷ений δω1(t)
и ее оöенки δ (t) äостато÷но сëабо pазëи÷иìы,
÷то ìожно pассìатpиватü как свиäетеëüство эффек-
тивности пpеäëоженноãо ìетоäа фоpìиpования
интеãpиpованной систеìы. Отäеëüно, но то же са-
ìое, ìожно сказатü и об эффективности по быстpо-
äействиþ нейpосетевоãо аëãоpитìа с безъяäеpныì
ìеханизìоì настpойки синапти÷еских коэффиöи-
ентов, так как зна÷ение показатеëя быстpоäейст-

вия τ = TR/TM, ãäе TM — вpеìя ÷исëенноãо ìоäе-
ëиpования pеаëüноãо пpоöесса оöенивания äëи-
теëüностüþ TR, весüìа высоко, а иìенно, τ > 12.
Дëя поëноты пpеäставëений о pаботе пpеäëо-

женной нейpосети на pис. 3 и pис. 4 пpеäставëены
соответственно ãpафики эвоëþöии паpаìетpов на-
стpойки σ1 и σ4.

Заключение

Как виäно из изëоженноãо выøе, поëу÷енные
pезуëüтаты безãиpоскопной оöенки уãëовой скоpо-
сти весüìа эффективны и ìоãут бытü у÷тены пpи
созäании навиãаöионных систеì äëя высокоìа-
невpенных поäвижных объектов.
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The authors of this paper demonstrate how, with the on-board multi-position information received from a satellite navi-
gation system and the inertial information delivered from three dimension accelerometers with orthogonal axes of sensitivity,
forming a movable coordinate trihedron, for the latter one the orientation and angular velocity of the rotation in projections
on its own axis can be determined. The mathematical model of the inverse problem in the "state-measurement" form is pre-
sented as 1) a dynamic group of equations of functioning of the inertial navigation system (without gyroscopes), with the state
vector, which includes the coordinates, specific impulses and angular velocities of the instrumental trihedron rotation, and 2)
equations for measurement of the object’s location coordinates, identified with the coordinates of trihedron tops in the pro-
jections on its axis. A dynamic pseudo inversion (solution) of the problem is realized by the neural network, the model of which
is based on Kalman-type algorithm in its multi-model presentation, which allows a judgment about a fair competition between
the models in the progress of the state vector evaluation. The concept of "nuclear" and "nuclear-free" setting mechanisms of
the neural network synaptic coefficients is introduced. Hypothesizes about a possibility of broadcasting of the characteristics,
used in the description of an artificial neural network, are introduced in presentations concerning organization and functioning
of the populations of the biological ("live") neurons.

The results of the computational experiments are presented.
Keywords: angular velocity, accelerometer, satellite navigation system, neuromorphism, inverse problem, algorithm of solution 
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