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Методы определения относительного 
фазового состояния по видеоизображению 

Определение фазового состояния грузового 
корабля Прогресс по мишени на МКС  

Определение относительного фазового 
состояния спутников PRISMA в групповом 

полете с помощью светодиодов 



Актуальность задачи 
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Космический мусор на орбите  Определение относительного движения для 
захвата 



Этапы решения задачи 

• Определение положения реперных 
точек 2-го КА 

• Нахождение начальных параметров 
движения  

 

• Построение модели движения 2-го КА 
по начальным параметрам 

 

• Определение ориентации и 
относительного положения 2-го КА 
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II этап. Описание алгоритма 
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II этап. Описание алгоритма 
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II этап. Пример работы алгоритма 
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Модель спутника Контурное изображение 

*  - начальное приближение 
реперных точек 
+ - процесс сходимости  
+ - итоговая оценка  
 



II этап. Тестирование алгоритма 
 на лабораторном стенде 

10 



II этап. Тестирование алгоритма 
 на лабораторном стенде 
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II этап. Тестирование алгоритма 
 на лабораторном стенде 
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I этап. Описание алгоритма 
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I этап. Моделирование работы 
алгоритма 
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Разность истинных координат центра масс и 
найденных на определенной итерации 

Разность истинных компонент векторной части 
кватерниона и найденных на определенной 

итерации 



I этап. Тестирование на 
лабораторном стенде 
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Разность истинных координат 1-й реперной точки 
и найденных на определенной итерации 

Разность истинных координат 2-й реперной точки 
и найденных на определенной итерации 



Заключение 

• Разработан новый двухэтапный алгоритм, 
который способен работать для определения 
движения невзаимодействующего объекта  

 

• Проведено лабораторное испытание 
алгоритма, которое позволило протестировать 
алгоритм на аппаратном уровне, что 
приближает его к практической реализации 
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