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УДК 621.391
Излагаются основы и специфика применения методов теории нелинейной фильтрации марковских последовательностей и процессов в задачах обработки навигационной информации.
Рассматриваются подходы, используемые при решении различного рода нелинейных задач, при этом значительное внимание уделяется тем из них, в которых применение алгоритмов, основанных на линеаризации, неприемлемо. Анализ методов проводится с позиций выбора таких способов аппроксимации апостериорной плотности, которые порождают удобные для реализации алгоритмы.
Исследуются пути вычисления потенциальной точности в задачах нелинейной фильтрации, в том числе с применением процедур, основанных на использовании неравенства Рао - Крамера и направленных на отыскание нижних границ точности. Приводятся алгоритмы, обеспечивающие нахождение этих границ, и обсуждается их связь с алгоритмами вычисления матриц ковариаций ошибок фильтрации в линейной и линеаризованных задачах. 
В качестве примеров рассматриваются: задача коррекции навигационной системы с использованием внешней информации, в частности параметров различных геофизических полей; задача выставки инерциальной навигационной системы при большой неопределенности по курсу; задачи обработки радиотехнической информации; задачи совмещения случайных процессов и последовательностей, необходимость решения которых возникает, например, при разработке средств пассивной локации. Проводится сравнительный анализ подходов и алгоритмов, применяемых при решении различных задач обработки навигационной информации. Книга предназначена для специалистов, занимающихся проектированием алгоритмов обработки навигационной информации, а также для научных работников, аспирантов и студентов, связанных с разработкой информационно-измерительных систем 
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