
Раздел V. Моделирование и управление рисками 
 

273 

11. Manikyam R. et al. Comparing the effectiveness of commercial obfuscators against MATE attacks, 
Proceedings of the 6th Workshop on Software Security, Protection, and Reverse Engineering, 2016. 

12. Schrittwieser S., Katzenbeisser S., Kinder J., Merzdovnik G., Weippl E. Protecting software through 
obfuscation: Can it keep pace with progress in code analysis?, ACM Computing Surveys (CSUR), 
2016, Vol. 49, pp. 1-37. 

13. Borisov P.D., Kosolapov Yu.V. Sposob kolichestvennogo sravneniya obfustsiruyushchikh 
preobrazovaniy [Method for quantitative comparison of obfuscating transformations], Informatika i 
avtomatizatsiya [Computer Science and Automation], 2024, Vol. 23, pp. 684-726. 

14. Gulwani S., Polozov O., Singh R., others. Program synthesis, Foundations and Trends® in 
Programming Languages, 2017, Vol. 4, pp. 1-119. 

15. Holder W., McDonald J.T., Andel T.R. Evaluating optimal phase ordering in obfuscation executives, 
Proceedings of the 7th Software Security, Protection, and Reverse Engineering/Software Security and 
Protection Workshop, 2017, pp. 1-12. 

16. Borisov P.D., Kosolapov Y.V. On the Automatic Analysis of the Practical Resistance of Obfuscating 
Transformations, Automatic Control and Computer Sciences, 2020, Vol. 54, pp. 619-629. 

17. Borisov P.D., Kosolapov Y.V. On the Characteristics of Symbolic Execution in the Problem of 
Assessing the Quality of Obfuscating Transformations, Automatic Control and Computer Sciences, 
2022, Vol. 56, pp. 595-605. 

18. Mohsen R., Pinto A. Evaluating Obfuscation Security: A Quantitative Approach October 2015. 
19. Lekssays A., Falah B., Abufardeh S. A Novel Approach for Android Malware Detection and 

Classification using Convolutional Neural Networks, ICSOFT, 2020, pp. 606-614. 
20. Kiger J., Ho S.S., Heydari V. Malware binary image classification using convolutional neural 

networks, International Conference on Cyber Warfare and Security, 2022, Vol. 17, pp. 469-478. 
21. Jiang H., Polsani H., Liu Y. DeepGray: Malware Classification Using Grayscale Images with Deep 

Learning, The International FLAIRS Conference Proceedings, 2024, Vol. 37. 
22. Ben Abdel Ouahab I., Bouhorma M., Boudhir A.A., El Aachak L. Classification of grayscale malware 

images using the K-nearest neighbor algorithm, Innovations in Smart Cities Applications Edition 3: The 
Proceedings of the 4th International Conference on Smart City Applications 4, 2020, pp. 1038-1050. 

Борисов Петр Дмитриевич – ФГАНУ НИИ "Спецвузавтоматика"; e-mail: borisovpetr@mail.ru;   
г. Ростов-на-Дону, Россия; тел.: +7863201-2817; зав. лабораторией. 

Косолапов Юрий Владимирович – Южный федеральный университет; e-mail: yvkosolapov@sfedu.ru; 
г. Ростов-на-Дону, Россия; тел.: +7863297-5111; кафедра алгебры и дискретной математики; к.т.н.;  
доцент. 

Borisov Petr Dmitrievich – FSASE SRI "Specvuzavtomatika"; e-mail: borisovpetr@mail.ru; Rostov-on-
Don, Russia; phone: +78632012817; head of the laboratory. 

Kosolapov Yury Vladimirovich – Southern Federal University; e-mail: yvkosolapov@sfedu.ru; Rostov-
on-Don, Russia; phone: +78632975111; the Department of Algebra and Discrete Mathematics; cand. of 
eng. sc.; associate professor 

УДК 629.735.015                                                        DOI 10.18522/2311-3103-2025-3-273-284 

И.В. Борисов, А.С. Кузьменко, В.Е. Курьян, М.В. Курьян, Е.М. Левченко 

ОПРЕДЕЛЕНИЕ ПОГРЕШНОСТЕЙ КООРДИНАТ ЦЕЛИ ПРИ 
МНОГОПОЗИЦИОННОЙ РАДИОЛОКАЦИИ С ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ ГРУППЫ 

БЕСПИЛОТНЫХ ЛЕТАТЕЛЬНЫХ АППАРАТОВ 

Предлагается и развивается алгебраический метод для определения координат целей и их 
погрешностей в составе группы беспилотных летательных аппаратов. Обоснованы основные 
допущения разрабатываемой модели функционирования группы беспилотных летательных аппа-
ратов: скорости летательных аппаратов не превышают скорости звука в воздухе, а скорости 
целей, – не превосходят первую космическую. Представлены качественные оценки времени приёма 
радиолокационного сигнала для заданной пространственной погрешности координат цели, оцене-
ны требования к кварцевому генератору с целью обеспечения стабильности частоты. Сформули-
рованы условия по количеству летательных аппаратов в группе, повышающих точность опреде-
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ления местоположения цели в пространстве. Проанализированы различные виды погрешностей, 
возникающих при организации поиска целей скоординированной группой летательных аппаратов. 
Исследованы вопросы зависимости результирующей погрешности вычисления координат цели 
поиска от погрешности измерения расстояния между летательными аппаратами в группе и са-
мой целью в зависимости от их взаимной пространственной ориентацией. Разработан алгоритм, 
проведены расчёты и анализ результатов для этой постановки задачи. Выполнено моделирование 
на основе предложенного алгоритма с учётом случайных координат цели в фиксированном секто-
ре и с учётом случайных погрешностей в измеренном расстоянии между группой летательных 
аппаратов и объектом поиска. Представлены результаты моделирования влияния конфигурации 
группы беспилотных летательных аппаратов и расположения цели на погрешность определения 
её координат. Проведена оценка для определения координат целей и оценка погрешности разви-
ваемого алгебраического подхода. Определены, в связи с этим, пути дальнейших исследований. 
Рассмотрены вопросы оценки объёма вычисления при большом числе целей. Определена область 
использования и эффективность предлагаемого алгоритма и метода решения задачи в целом.   

Алгебраический метод; алгебраические уравнения; координаты цели; погрешности коорди-
нат; погрешности радиосигнала; летательные аппараты; беспилотный летательный аппарат; 
группа беспилотных летательных аппаратов; математическое моделирование; сектор поиска. 

I.V. Borisov, A.S. Kuzmenko, V.E. Kuryan, M.V. Kuryan, E.M. Levchenko 

DETERMINATION OF TARGET COORDINATE ERRORS IN MULTI-POSITION 
RADAR USING GROUPS OF UNMANNED AIRCRAFT 

The article proposes and develops an algebraic method for determining the coordinates of targets 
and their errors as part of a group of unmanned aerial vehicles. The main assumptions of the developed 
model of the functioning of a group of unmanned aerial vehicles: The speeds of aircraft do not exceed the 
speed of sound in the air, and the speeds of targets do not exceed the first space were justified. The main 
assumptions of the model of operation of a group of unmanned aerial vehicles: the UAV speeds do not 
exceed the speed of sound in the air, and the target speeds do not exceed the first space one, are justified 
in the article. Qualitative estimates of the radar signal reception time for a given spatial error of the tar-
get coordinates were presented. The conditions for the number of aircraft in the group are formulated, 
which increase the accuracy of determining the location of the target in space. The various types of errors 
that arise when organizing the search for targets by a group of aircraft are analyzed. The issues of de-
pendence of the resulting error in calculating the coordinates of the search target on the error in measur-
ing the distance between the aircraft in the group and the target itself, depending on their mutual spatial 
orientation, are investigated. An algorithm has been developed, calculations and analysis of the results for 
this task have been carried out. The simulation is based on the proposed algorithm, taking into account 
random coordinates of the target in a fixed sector and taking into account random errors in the measured 
distance between a group of aircraft and the search object. The results of modeling the influence of the 
configuration of a group of unmanned aerial vehicles and the location of the target on the error in deter-
mining its coordinates are presented. An assessment was carried out to determine the coordinates of the 
goals and an error estimate of the proposed algebraic approach. The ways of further research are deter-
mined. The issues of estimating the amount of calculation for a large number of goals are considered.  
The scope and effectiveness of the proposed algorithm and method for solving the problem as a whole are 
determined. 

Algebraic method; algebraic equations; target coordinates; coordinate errors; radio signal errors; 
aircraft; unmanned aircraft; group of unmanned aircraft; mathematical simulation; search sector. 

Введение. Задачи обороны объектов от воздушно-космического нападения и угроз 
со стороны моря требуют организованного применения разнородных сил и средств.  
В этой связи возникает актуальная задача исследования путей оптимизации боевых дей-
ствий. Не повторяя анализа, выводов и постановку задач в сфере разработок по беспи-
лотным летательным аппаратам (БПЛА), отмеченных в работе [1], заметим следующее.  
Необходим поиск научно обоснованных путей обеспечения заданного уровня эффектив-
ности, при минимуме стоимости выполнения поставленной задачи [2]. К отмеченным 
задачам тесно примыкают задачи поиска объектов и подвижных средств террористов, а 
также поиск терпящих бедствие во всех средах [3]. 
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Кроме того, актуальность предлагаемых мероприятий связана, прежде всего, с не-
обходимостью контроля больших удалённых территорий, например, арктических с по-
мощью летательных аппаратов (ЛА) [4]. Погрешность определения направления на цель 
в радиолокации определяется шириной диаграммы направленности антенны [5].  

Современное состояние техники радионавигации и радиолокации, контроля косми-
ческого пространства, а также радиоуправления привело к созданию многопозиционных 
радиотехнических комплексов. 

Главным образом эти комплексы стационарного, наземного базирования: стацио-
нарные РЛС типа «Cobra Dane», «Pave Paws», «Дарьял», «Даугува», «Дон –2Н». Кроме 
того, созданы и эксплуатируются высокопотенциальные радиолокационные станции, 
базирующиеся и на плавучих платформах(«Cobra Dudy») [6].  

Все названные РЛС способны контролировать пространство до нескольких тысяч 
километров. Но всем им присущ главный недостаток – низкая живучесть и высокая 
стоимость [6].   

Известные грунтовые, транспортируемые РЛС, например, «GBR-T», «Ground Master 
403» имеют незначительную дальность обнаружения, – до 1000 км и 470 км соответст-
венно. Их мобильность, а значит, и живучесть так же под вопросом, – они размещены на 
большом количестве, технически связанных, транспортных средств [6, 7].  

В современных условиях развития высокоточного оружия и средств воздушно-
космического нападения требуется высокая мобильность всей системы для обеспечения 
живучести.  

В этой связи возникает задача создания многопозиционной радиолокационной сис-
темы, размещённой на БПЛА или группе БПЛА (ГБПЛА). 

В интересах радиолокации в многопозиционных радиолокационных комплексах 
при контроле воздушно-космического пространства возможно применение как пассив-
ных пеленгаторов в плоскости ГБПЛА, так и активных РЛС. 

Однако, при пассивной локации с пространственно-разнесённой системой РЛС и с 
ростом скорости пеленгуемых целей, образуется только небольшая область пространства, 
где возможно пересечение диаграмм направленностей. 

Несколько лучше обстоят дела в системе разнесённых активных РЛС на ГБПЛА.  
Но и здесь, с ростом скорости цели, существует аналогичная проблема. Высокоскорост-
ная цель может и не попасть в область пересечения, например, трёх лучей диаграмм на-
правленностей РЛС ГБПЛА, так как цель, переместившись на некоторое расстояние, мо-
жет оказаться вне области пересечения. А повышение энергетического потенциала РЛС 
БПЛА вступает в противоречие с авиационным весом – увеличение массы и габаритов.  

Поэтому существует граничное значение энергетического потенциала РЛС, при ко-
тором рассматриваемая мобильность и живучесть невозможна. Поэтому возможны сле-
дующие направления решения проблемы. 

Первое, – исследования в направлении организации синхронного обзора воздушно-
го пространства всеми РЛС группы и реализация при этом адаптивных процедур обна-
ружения целей в конечной области пространства. 

Второе, – решение задачи подбора оптимальной конфигурации группировки ЛА 
(БПЛА) в зависимости от требуемой конечной погрешности, погрешности измерения 
прихода отраженного от цели радиолокационного импульса. 

Второе направление связано с формированием боевого порядка группы. 
Целью статьи является построение и анализ модели определения погрешностей ко-

ординат цели при многопозиционной радиолокации с использованием группы беспилот-
ных летательных аппаратов. 

В работе ставиться задача нахождения координат цели по измерению с четырёх 
БПЛА. 

Основная часть. Для получения зависимости погрешности определения координат 
цели, от конфигурации группировки БПЛА и погрешности измерения времени, необхо-
дим алгоритм, расчеты по которому привели бы к минимальной погрешности определе-
ния координат цели с учётом конфигурации ГБПЛА [8, 9].  
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Для определения координат целей будем рассматривать систему, состоящую из: 
группировки беспилотных летательных аппаратов; наземных пунктов обслуживания бес-
пилотных летательных аппаратов (БПЛА); наземной приемо-передающей аппаратуры. 
Часть аппаратуры может быть установлена, например, на кораблях, что существенно по-
высить качество и дальность сопровождения БПЛА [5]. Скорости летательных аппаратов 
не превосходят скорость звука в воздухе, а скорости целей, – не превосходят первую 
космическую скорость [4]. 

Перемещением цели и группы беспилотных летательных аппаратов (ГБПЛА) за время 
прохождения радиолокационного импульса можно пренебречь. Для определения местополо-
жения цели с погрешностью, не превосходящей δr необходимо измерять время приема ра-
диолокационного импульса с погрешностью не больше δt= δr/c. Так при погрешности δr~3м, 
погрешность измерения времени приема импульса не должна превышать 10-8 с.  

При дальности прямой видимости L0 ~400 км, имеем ∆t=2∙10-3c. Для обеспечения 
погрешности измерения времени не больше δt в течение промежутка времени ∆t, требу-
ется иметь генератор со стабильностью частоты не хуже ∆ώ/ώ=5∙10-6 на интервале вре-
мени порядка нескольких миллисекунд, что легко достижимо использованием простого 
кварцевого генератора. 

Для однозначного определения координат цели достаточно использовать один из-
лучатель и 4 приемника радиолокационных сигналов. Приемники не должны лежать в 
одной плоскости [10]. Если приемников больше, чем 4, то точность определения место-
положения цели возрастает [11].  

Будем предполагать, что у нас имеется n приемников, например, по количеству 
БПЛА в группе [12]. Пусть в момент времени t координаты цели xc,yc,zc, координаты i-го 
(i  пробегает значения 1,2,3,4...n) БПЛА  xi,yi, zi. Обозначим Lcl – расстояние между целью 
и i -ым БПЛА, а lij – расстояние между i-ым и j-ым БПЛА. 

Для обнаружения цели j-ый БПЛА излучает локационный радиосигнал в момент 
времени t. На i-ом БПЛА он принимается в момент времени t0ji. Отраженный от цели ло-
кационный сигнал принимается на i-ом БПЛА в момент времени tci. Тогда для расстоя-
ний и времен имеем следующее соотношение [4]: 

                                                           (1) 
Здесь индекс i пробегает значения 1,2,3,4...n, c – скорость света. Эти общие уравне-

ния не зависят от выбора системы координат, и справедливы в любой координатной сис-
теме, хотя явный вид уравнений зависит от выбора системы координат. Для определения 
трех значений координат цели xc,yc,zc, у нас есть как минимум четыре алгебраических 
уравнения.  

Эта система уравнений имеет единственное решение. Следует отметить, что трех 
уравнения для однозначного определения местоположения цели недостаточно. 

Если мы имеем три БПЛА, то соответствующая система из трех уравнений (1), с 
i=1,2,3, имеет два решения симметричных относительно плоскости, проходящих через 
три БПЛА. Для исключения этой неоднозначности требуется четвертый БПЛА и, соот-
ветственно, четвертое уравнение. Систему уравнений для определения координат цели 
можно записать и в инвариантной форме. 

Предположим, что первый ЛА излучает и принимает отраженный от цели сигнал.   
В этом случае i=j=1,      ,             , где    расстояние между целью и первым 
ЛА. Зная расстояние между целью и всеми ЛА, мы легко находим из системы (1) рас-
стояния между вторым, третьим и четвертым ЛА. Таким образом, задача решения систе-
мы (1) сводится к определению положения цели по известным расстояниям до каждого 
из n ЛА координаты которых известны.   

Систему уравнений (1) при известных расстояниях между ЛА и целью можно запи-
сать в декартовых координатах следующим образом: 

      
        

        
    

                                       (2) 
      

        
        

    
                                       (3) 
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                                       (4) 
      

        
        

    
                                       (5) 

Для определения координат цели введём декартову систему координат следующим 
образом. Начало системы координат находится в точке нахождения опорного летатель-
ного аппарата 1. Ось X проходит от БПЛА 1 к БПЛА 2, ось Y перпендикулярно оси X 
так, что БПЛА 3 лежит в плоскости XY. Ось Z ортогональна осям X и Y и составляет с 
ними правую тройку координатных осей. При таком выборе системы координат имеем 
координаты БПЛА 1 (0,0,0), координаты БПЛА 2 (l12,0,0), координаты БПЛА 3 (x3, y3, 0), 
координаты БПЛА 4 (x4, y4, z4).  

А значит, системы координат, уравнения (2-4), будут иметь вид:  
           

                                                         (6) 
      

          
                                                    (7) 

      
        

       
 .                                           (8) 

Вычитая из уравнения (6) уравнение (7) получаем  
        

    
    

                                                     (9) 
Вычитая из уравнения (6) уравнение (8) получаем  

        
          

    
    

                                    (10) 
Из (8)-(9) получаем возможные координаты цели             и              
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                                                    (12) 

       
    

    
                                                       (13) 

Заметим, что нахождение координат цели по измерению с трех БПЛА дают два 
возможных варианта симметричных относительно плоскости проходящей через эти три 
аппарата. Для устранения этой неоднозначности подставим значения, полученные из 
(11)-(13), в (5) и выберем из них те значения, при котором соотношение (5) является тож-
деством. Результаты моделирования представлены на рис. 1.  

 
Рис. 1. Результаты моделирования взаимного положения цели и ГБПЛА 
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На данном рисунке изображены: цель (синяя точка), четыре БПЛА (красные точки), 
проекции на плоскость сферы радиусов        в километрах, с центрами в месте распо-
ложения БПЛА. Цель находится на пересечении всех четырех сфер. 

Поскольку при всех измерениях возникают погрешности, то времена прихода сиг-
налов на БПЛА фиксируются также с погрешностью, что эквивалентно погрешности из-
мерения величин      . Этот неоспоримый факт приводит к тому, что координаты цели 
рассчитываются с определенной погрешностью.  

Погрешность определения координат цели зависит как от погрешности измерения 
времени прихода сигнала, так и от погрешности измерения собственных координат 
БПЛА, от пространственного положения боевого порядка группировки БПЛА, и от коор-
динат цели соответственно.  

Далее, исследуем, как зависит результирующая погрешность вычисления координат 
цели от погрешности измерения расстояния между БПЛА и целью в зависимости от кон-
фигурации ГБПЛА. Используя эти результаты, можно определить оптимальную конфи-
гурацию группировки, её боевой порядок, при заданных погрешностях измерений и ог-
раничении на высоты и удаление БПЛА между собой для обеспечения минимальной по-
грешности определения координат цели. 

Для получения зависимости погрешности определения координат цели, от конфи-
гурации группировки БПЛА и погрешности измерения времени, проводились расчеты по 
следующему алгоритму.  

Задавались координаты БПЛА, на различных удалениях друг от друга, случайным 
образом задавались координаты цели в фиксированном секторе поиска, в результат изме-
рения расстояний между БПЛА и целью вносилась случайная погрешность, после этого 
вычислялись координаты цели и сравнивались с истинными значениями.  Результат мо-
делирования приведен на рис. 2. 

По горизонтальной оси отложена погрешность измерения времени прихода сигнала, 
умноженная на скорость света, по вертикальной оси отложена погрешность определения 
координат цели (все моделируемые параметры представлены в метрах). Расстояние меж-
ду БПЛА в горизонтальной плоскости 100 км, в вертикальной плоскости один из них на-
ходился на высоте на 5 км выше остальных, максимальное расстояние от цели до бли-
жайшего БПЛА 100 км.  

 
Рис. 2. Зависимость погрешности определения координат цели от погрешности 

измерения времени прихода сигнала 

Влияние конфигурации ГБПЛА и расположения цели на погрешность определения 
координат с учетом задания фиксированной погрешности прихода импульса для различ-
ных расположений цели показывает зависимость на рис. 3. 
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Рис. 3. Зависимость погрешности определения координат цели от расстояния между 

целью и плоскостью, в которой расположены три БПЛА 

Из рисунка видно, что зависимость погрешности определения координат цели не 
монотонна. Расстояние между первым и каждым из других БПЛА 100 км. Погрешность 
определения времени импульсов, умноженная на скорость света составляет 100 м. Моде-
лирование зависимости погрешности определения координат цели от ее расположения 
представлены на рис. 4.  

  
Рис. 4. Зависимости погрешности определения координат цели от ее расположения 

Как видно из рис. 4, при различных удалениях цели от плоскости БПЛА угол пере-
сечения окружностей, центры которых находятся в точках расположения ГБПЛА, а ра-
диусы равны расстоянию между БПЛА и целью различны. Минимальная погрешность 
получается, как следует из анализа графиков, изображённых на рис. 4 и 5, когда угол пе-
ресечения окружностей близок к 90 градусам, а при малом угле погрешность будет за-
метно больше.  

График зависимости погрешности определения координат цели от расстояния 
между ГБПЛА и погрешности измерения времени прихода импульса от цели показан 
на рис. 6. 
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Рис. 5. Зависимости погрешности определения координат цели от ее расположения  

при углах  пересечения окружностей близких к 90 градусам 

 

Рис. 6. График зависимости погрешности определения координат цели, в зависимости 
от погрешности измерений времени прихода импульсов и расстояниями между ЛА 

(БПЛА) 

Из рис. 6 видно, что для уменьшения погрешности определения координат цели же-
лательно иметь большее число БПЛА, находящихся в различных положениях. При этом 
использование данных с большего числа БПЛА позволит уменьшить погрешность опре-
деления координат цели.  
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Полученные результаты, по порядку величины, совпадают с оценками ошибками 
измерения, в 50-60 метров, приведёнными в работе. При этом, заметим, что в указанной 
работе оценка проведена без учёта эффекта Доплера, который вызовет несколько боль-
шую ошибку и сравняется с нашим результатом. Для уменьшения влияния эффекта Доп-
лера на ошибку измерения на практике прибегают к увеличению девиации частоты при 
одновременном увеличении полосы пропускания фильтров. В этом случае соответст-
вующая максимальная оценка сократится, по порядку величины, до полученных нами 
результатов [25]. 

Задаче подбора оптимальной конфигурации группировки ЛА (БПЛА) в зависимости 
от требуемой конечной погрешности, погрешности измерения прихода отраженного от 
цели радиолокационного импульса будут посвящены последующие работы. 

Заключение. Подходы, применяемые для малоразмерных БПЛА [13] не могут быть 
автоматически перенесены на полноразмерные ЛА, применяемые в составе группы [14]. 
Применение искусственного интеллекта [15] не решает всех проблем поиска, автономно-
го полета, и навигации даже при низкой цене за полёт [16]. Потребуется ещё достаточно 
много времени и средств для изучения способов дистанционного и автономного управ-
ления БПЛА, хотя уже сейчас и сделаны прорывные шаги в области искусственного ин-
теллекта по этим направлениям [17]. Поэтому ещё достаточно предстоит приложить уси-
лий для создания роботизированных комплексов, способных в автономном полёте соби-
рать информацию из окружающей среды и проводить обучение бортового искусственно-
го интеллекта [18]. Для организации группового полёта и поиска, в этой связи, важны 
задачи, обозначенные в [19], а также способы решения больших задач, представленные в 
[20], и даже начальные, дилетантские, задачи [21], не говоря уже о применении искусст-
венного интеллекта [22].    

В этой связи, заметим, что актуальны принципы формирования модели оптимиза-
ции системы роботизированных авиационных средств [23], на ряду с вопросами обеспе-
чения безопасности каналов управления и обмены информацией в ГБПЛА [24].         

Но какие бы задачи организации полёта БПЛА не решались, всегда нужно иметь 
ввиду, что динамика полёта имеет существенно стохастический характер. Поэтому, сле-
дует отметить, что из-за наличия погрешностей в определении времен прихода радиоло-
кационного импульса на БПЛА система уравнений (2)-(5), вообще говоря, несовместна. 
Поэтому вместо решения алгебраической задачи решения системы алгебраических урав-
нений необходимо решать задачу поиска экстремума функции суммы разности квадратов 
левых и правых частей соотношений (2)-(5), что потребует итерационных процедур и 
методов [4]. Эти вопросы также, как и вероятностный подход [3] будут исследованы в 
последующих работах. 
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