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Для решения задач исследования движения систем орбитального сервиса необходим учет процесса
обработки измерительной информации о параметрах объекта сервиса, который, как правило, является
некооперированным, часто с неизвестными характеристиками. Целью работы является систематизация
результатов исследований, посвященных процессу обработки измерительной информации о параметрах
некооперированных космических объектов. С этой целью проведен анализ публикаций по методам орби-
тального дистанционного определения параметров космических объектов и параметров их движения. В
результате работы дана характеристика разрабатываемых методов. Выделены их необходимые состав-
ляющие – первоначальная обработка данных непосредственных измерений, выбор моделей движения
центра масс объекта и движения вокруг центра масс, оценивание параметров объекта и его движения,
основанное на использовании результатов первоначальной обработки данных и принятых моделях дина-
мики. Современные методы орбитального дистанционного определения параметров объектов используют
в основном данные диапазонного изображения (range imaging). На выходе первоначальной (суррогатной)
обработки данных измерений, как правило, получают расположения так называемых геометрического
центра объекта и геометрических осей координат. При выборе модели движения объекта сервиса в боль-
шинстве случаев пренебрегают орбитальным движением сервисного космического аппарата и объекта.
Вместе с тем намечается тенденция учета орбитального движения в дальнейших исследованиях. Среди
алгоритмов оценивания параметров объектов орбитального сервиса наиболее частое использование полу-
чили алгоритмы на основе фильтров Калмана различной модификации. Наряду с этим применяют и дру-
гие методы оценивания. В настоящее время усилия разработчиков рассматриваемых методов направлены
на повышение точности оценивания параметров объектов и сокращение времени вычислений. Приведен-
ный в работе анализ методов орбитального дистанционного определения характеристик объектов сервиса
может быть использован для моделирования движения сервисного космического аппарата и объекта об-
служивания, а также для оценки характеристик процесса обработки измерительной информации.
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