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(12) ОПИСАНИЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ К ПАТЕНТУ

(57) Реферат:

Изобретение  относится  к  способам  управления  угловым  движением  космических

аппаратов  (КА).  Предлагаемый  способ  включает  измерение  параметров  ориентации

КА  на  полетном  интервале  времени,  формирование  реактивными  маховиками  (РМ)

управляющего момента, измерение текущих векторов угловых скоростей основных и

дополнительных  РМ,  определение  вектора   суммарного  кинетического  момента

КА. При этом проверяют условие принадлежности  области S его располагаемых

значений,  состоящей  из  подобластей  основных  (SO)  и  дополнительных  (Sd)  РМ.  В

случае  выполнения  этого  условия  управляют  КА  без  разгрузки  РМ.  В  противном

случае  проверяют  n  вариантов  изменения  знаков  угловых  скоростей  основных  и

дополнительных  РМ,  перераспределяя  кинетический  момент  между  РМ,  и

контролируют  условие  нахождения  параметров  ориентации  в  допустимых

диапазонах.  При  выполнении  данного  условия  продолжают  управление  КА,  а  при

нарушении  фиксируют  соответствующие  варианты  изменения  знаков  угловых

скоростей РМ,  определенным  образом  перераспределяя кинетический момент между
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дополнительными  и  основными  РМ.  При  этом  разгрузку  основных  РМ,  задание

направлений  и  режимов  (разгона  или  торможения)  вращения  основных  и

дополнительных  РМ,  условий  подключения  последних  ведут  на  основе  проверок

указанных  вариантов  изменения  знаков  угловых  скоростей  РМ  и  условий

принадлежности  кинетических  моментов  тех  и  других  РМ  соответствующим

подобластям  SO  и  Sd.  По  окончании  полетного  интервала  обнуляют  кинетический

момент,  накопленный  в  дополнительных  РМ  путем  его  перераспределения  на

основные  РМ,  контролируя  соблюдение  для  последних  условия  принадлежности  их

кинетических моментов подобласти SO. При невыполнении этого условия производят

разгрузку  основных  РМ.  Такого  рода  управление  повторяют  для  очередного  режима

поддержания  ориентации  КА  на  следующем  полетном  интервале  времени.

Техническим  результатом  изобретения  является  повышение  точности  поддержания

заданной  ориентации  КА  путем  исключения  релейного  изменения  управляющих

моментов  от  РМ.  8  ил.,  1  табл.
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