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Резюме: В работе сравниваются два метода оценки угловой скорости вра-
щательного движения.
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В работе исследуется вращательное движение малого космического аппара-
та ISOI (SXC3-219). Данный космический аппарат представляет собой спутник
дистанционного зондирования Земли с помощью гиперспектрометра [1]. Рас-
сматривалось неуправляемое движение малого космического аппарата (неори-
ентированный полет) и движение с управлением. Управление осуществлялось
различными исполнительными органами. Для снижения угловой скорости вра-
щения малого космического аппарата использовались магнитные исполнитель-
ные органы. Они работали по известному алгоритму «−Bdot» [2]. Для поддер-
жания орбитальной ориентации малого космического аппарата использовались
двигатели-маховики. Они обеспечивали рабочий диапазон угловых скоростей
±5 град/с при выполнении целевых задач.

Угловая скорость вращения космического аппарата измерялась датчика-
ми угловой скорости и оценивалась с помощью измерений магнитометра двум
методами. Первый метод заключался в использовании формулы Бура [3]:
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где ~B0(Bx0, By0, Bz0) и ~B1(Bx1, By1, Bz1) — компоненты вектора индукции
магнитного поля Земли, измеренные соответственно в моменты времени t0 и
t1 в строительной системе координат магнитометров, а ~ω1(ωx1, ωy1ωz1) — ком-
поненты вектора угловой скорости вращения малого космического аппарата в
строительной системе координат магнитометра.
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Поскольку оценка (1) не даёт проекцию угловой скорости на вектор индук-
ции магнитного поля Земли, то использовалась другая модель, основанная на
производных вектора индукции магнитного поля Земли:
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Ḃz1Ḃx0 − Ḃx1Ḃz0

(t1 − t0)(Ḃ2x1 + Ḃ
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где ~̇B0 (Ḃx0, Ḃy0, Ḃz0) и ~B1(Ḃx1, Ḃy1, Ḃz1) — компоненты производной по вре-
мени вектора индукции магнитного поля Земли, измеренные соответственно в
моменты времени t0 и t1 в строительной системе координат магнитометров.

В результате проведенных исследований установлена хорошая сходимость
оценок (1) и (2) между собой и с измерениями датчика угловой скорости при
неориентированном полете с большой угловой скоростью. В режиме управления
магнитные исполнительные органы искажают измерения магнитометров, суще-
ственно снижая точность оценок (1) и (2). В режиме орбитальной ориентации
угловая скорость настолько мала, что приближённая формула Бура не может
быть использована для точной оценки угловой скорости.
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