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В настоящее время выполнение космическими аппаратами (КА) возлагаемых на них 

задач, как правило, связано с необходимостью целенаправленно изменять траекторию их 
движения с помощью управляющих воздействий бортовых установок. Такие направленные 
изменения траекторий движения называют маневрами КА. 
Методы управления движением связки при выполнении операций сближения и встреч КА: 

1. Пассивные методы 
1.1. Методы на основе регулирования длины соединительного троса; 
1.2. Методы на основе регулирования силы натяжения соединительного троса. 
2. Активные методы 
2.1. Импульсные методы управления; 
2.2. Непрерывные методы управления. 
3. Комбинированные методы 
3.1. Параллельная реализация активного и пассивного управлений; 
3.2. Последовательное выполнение активного и пассивного управления. 
Методы управления движением связанных космических объектов могут быть 

разделены на три группы. К первой группе относятся пассивные методы управления, когда в 
качестве управляющей силы используется сила реакции соединительного троса. Вторая 
группа - активные методы управления с использованием реактивной силы двигательной 
установки. К третьей группе относятся комбинированные методы управления. В этом случае 
предполагается сочетание активного и пассивного управления связкой. 

При реализации пассивных методов управления связкой могут быть использованы два 
подхода. В первом случае управление движением связки осуществляется за счет 
регулирования длины троса по определенному закону. Наиболее часто рассматривается 
экспоненциальный закон регулирования длины троса и его модификации [1]. 

 
                                                             (1.1) 

 
где D – длина соединительного троса,  – орбитальная угловая скорость базового 

объекта связки, k – параметр управления. 
Результаты исследования экспоненциального закона [1] свидетельствуют о достаточно 

широких возможностях этого метода управления. Второй подход к реализации пассивных 
методов управления движением связки предполагает использование непосредственно 
регулирования силы натяжения троса. 

Активные методы управления в зависимости от режима работы двигательной установки 
можно разделить на импульсные и непрерывные методы управления. В случае импульсного 
управления предполагается, что тяга двигательной установки достаточно велика, а время ее 
работы при каждом включении невелико. Поэтому можно считать, что происходит импульсное 
изменение скорости аппарата. В случае непрерывного управления величина тяги небольшая, а 
время работы двигательной установки велико и может быть соизмеримо с 
продолжительностью всего процесса сближения 

При разработке комбинированных методов управления движением связки могут быть 
использованы два подхода. Первый подход предполагает параллельное (одновременное) 
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