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Здійснення багатьох операцій орбітального сервісу вимагає виконання механічного захоплення об'є-
кта обслуговування. Однією із задач, розв'язуваних при захопленні об'єкта, є задача уповільнення його
обертового руху. Наведено приклади відомих проектів вирішень даної задачі. Спираючись на відому кон-
цепцію двоступінчастої схеми захоплення об'єкта й на відомі концепції стільникової архітектури косміч-
ного апарата й космічного робота, запропоновано застосувати концепцію стільникової архітектури до
побудови автономної системи уповільнення обертового руху некооперованого об'єкта орбітального серві-
су. Система являє собою інформаційно поєднані модулі або комірки, які закріплені на об'єкті сервісу (тве-
рдому тілі) і мають мінімально необхідні функціональні можливості. Під можливостями розуміються такі:
вимірювання за допомогою акселерометрів лінійних прискорень у точках кріплення сенсорних комірок до
тіла; прикладення силових впливів до об'єкта за допомогою виконавчих органів у вигляді двигунних при-
строїв; обмін даними і їхня обробка для визначення силових впливів з боку двигунних пристроїв. У статті
вирішується задача розробки алгоритмів функціонування розглянутої системи, а саме визначення параме-
трів кутового руху й положення центра мас за даними акселерометрів і визначення керуючих впливів для
зменшення обертання об'єкта. Ціль роботи – обґрунтування можливості побудови запропонованої автоно-
мної системи. У результаті роботи задачі оцінювання параметрів кутового руху, оцінювання положення
центра мас, формування гальмівного імпульсу, оцінки тензора інерції об'єкта зведено до знаходження
лінійної незміщеної оцінки з мінімальною середньоквадратичною помилкою, до нормального псевдо-
розв’язання недовизначеної й до розв’язання перевизначеної систем алгебраїчних рівнянь. Виконано чис-
лове моделювання функціонування автономної системи, результати якого підтвердили працездатність
запропонованих алгоритмів і, тим самим, принципову можливість створення запропонованої автономної
системи. Запропонована концепція побудови автономної системи уповільнення обертового руху об'єкта
орбітального сервісу й розроблені алгоритми її функціонування можуть бути використані при проекту-
ванні космічних апаратів орбітального сервісного обслуговування.
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