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Нейромережева модель ідентифікації параметрів супутника
На даний час вимоги до експлуатації та покладених завдань, які повинні виконати за час свого функціонування супутники, стали більш складнішими. При цьому інколи недовготривале використання супутника робить їх в умовах конкуренції виробників більш дешевшими, не втрачаючи у точності і якості виконання поставлених перед ними завдань.
Тому є необхідним досить точне знання динамічної моделі космічного апарату для якіснішого керування над ним. Дуже добре останнім часом себе зарекомендували різні варіації структур нейромереж, котрі досить точно відображають в собі всі нелінійності, невизначеності параметрів, а також ще й  насичення керуючих приводів.
Пропонується використати модель нелінеаризованного  авторегресивного ковзаючого  середнього  для  ідентифікації  і  управління динамічним об’єктом. При використанні такої моделі система буде мати досить просту реконструкцію керованого процесу. Для поліпшення точності та якості керування при синтезі регулятора, необхідно використати дану нейромережеву модель для передбачення його поведінки. Тобто використати принцип нелінійного передбачення керування.

