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Для вирішення завдань дослідження руху систем орбітального сервісу є необхідним врахування
процесу обробки вимірювальної інформації про параметри об'єкта сервісу, який, як правило, є некооперо-
ваним, часто з невідомими характеристиками. Метою роботи є систематизація результатів досліджень,
присвячених процесу обробки вимірювальної інформації про параметри некооперованих космічних об'єк-
тів. З цією метою проведено аналіз публікацій щодо методів орбітального дистанційного визначення па-
раметрів космічних об'єктів і параметрів їх руху. В результаті роботи дана характеристика розроблюваних
методів. Виділено їх необхідні складові – первісна обробка даних безпосередніх вимірювань, вибір моде-
лей руху центра мас об'єкту і руху навколо центра мас, оцінювання параметрів об'єкта і його руху, засно-
ване на використанні результатів первісної обробки даних і прийнятих моделях динаміки. Сучасні методи
орбітального дистанційного визначення параметрів об'єктів використовують в основному дані діапазонно-
го зображення (range imaging). На виході первісної (сурогатної) обробки даних вимірювань отримують, як
правило, положення так званих геометричного центра об'єкта та геометричних осей координат. При вибо-
рі моделі руху об'єкта сервісу в більшості випадків нехтують орбітальним рухом сервісного космічного
апарата і об'єкта. Разом з тим намічається тенденція врахування орбітального руху в подальших дослі-
дженнях. Серед алгоритмів оцінювання параметрів об'єктів орбітального сервісу найбільш часте викорис-
тання отримали алгоритми на основі фільтрів Калмана різної модифікації. Поряд з цим застосовують й
інші методи оцінювання. В даний час зусилля розробників розглянутих методів спрямовані на підвищення
точності оцінювання параметрів об'єктів і скорочення часу обчислень. Наведений в роботі аналіз методів
орбітального дистанційного визначення характеристик об'єктів сервісу може бути використаний для мо-
делювання руху сервісного космічного апарату і об'єкта обслуговування, а також для оцінки характерис-
тик процесу обробки вимірювальної інформації.
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