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Розроблено метод визначення просторового положення об'єкта орбітального сервісу (цілі) з невідо-
мою формою поверхні, оснований на обробці хмар точок поверхні цілі. Припускається, що хмара точок
отримана за допомогою встановленого на сервісному космічному апараті датчика у вигляді системи на
основі лідар. Алгоритм реалізації методу оперує зі спрощеним описом хмари, використовує тільки коор-
динати точок хмари без виявлення ознак поверхні. Ідея методу вирішення задачі визначення просторового
положення пояснюється наступним. Зі всіх точок хмари, отриманих на певний момент часу, обираються
точки, що певною мірою близькі до заданої сукупністю площин, розташованих у просторі певним чином.
З хмари точок, що відповідає наступному моменту часу, обираються точки, що– близькі до тієї ж сукупно-
сті площин, але відомим чином переміщеної у просторі. Розташування проєкцій відібраних точок хмар на
задані площини умовно назвемо картиною перетину хмар точок з площинами. Змінюючи переміщення
сукупності площин намагаємось досягти найбільшого збігу картин перетину першої та другої хмар точок.
Міра збігу картин перетину характеризується запропонованою цільовою функцією, аргументи якої є па-
раметрами зміни просторового положення цілі. Параметри переміщення цілі визначаються як аргументи
цільової функції, що надають їй максимальне можливе значення. Запропоновано варіант формулювання
цільової функції. Розглянуто тестовий приклад застосування запропонованого методу. Для пошуку аргу-
ментів цільової функції був використаний метод глобальної оптимізації, відомий як метод прямого пошу-
ку. Проведені тестові розрахунки підтвердили працездатність алгоритму та виявили межі його застосу-
вання. Питання оцінювання обчислювальних витрат не розглядалося, перевірялася працездатність запро-
понованого методу визначення просторового положення у принципі. Перевагою методу є його здатність
визначати зміну просторового положення об'єкта зі заздалегідь невідомою формою поверхні. Запропоно-
ваний метод визначення параметрів зміни відносного просторового положення цілі може розглядатися як
постачальник даних спостереження для процедури фільтрації при оцінюванні параметрів відносного руху
цілі з невідомою формою поверхні.
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