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Останнім часом задачі оцінювання відносного просторового положення об'єкта орбітального сервісу
дослідники приділяють немалу увагу. Визначення відносного положення на близькій відстані все ще за-
лишається відкритим напрямком досліджень, особливо це стосується некооперованих (тих, що не спів-
працюють) об'єктів (цілей) сервісного обслуговування. Метою даної праці є огляд сучасного стану про-
блеми визначення параметрів відносного руху об'єктів орбітального сервісу з акцентом на операціях з
некооперованими та невідомими цілями на близький відстані. Методом дослідження є аналіз присвячених
цій проблемі публікацій за останнє десятиріччя. У результаті проведеного аналізу було зроблено наступні
висновки. Визначення відносного просторового положення некооперованого орбітального об’єкта на
основі відеосистем є класичним підходом завдяки перевагам малої ваги та низького споживання енергії.
Алгоритми оцінки просторового положення на основі відеокамери зазвичай вимагають попереднього
знання особливостей (ознак) цілі. Основними методами оцінки відносного положення залишаються підхо-
ди, що спираються на виділення та відповідність ознак зображення для послідовних кадрів або з моделлю
цілі. Ще одним основним підходом до визначення відносного положення є навігація на основі датчиків
лідар, де поширеними методами також є розпізнавання та відповідність ознак на основі отриманих ліда-
ром хмари точок поверхні цілі. Останнім часом намітилась тенденція до розвитку неознакових методів
визначення просторового положення цілі, у тому числі, невідомої. Тривимірна природа даних хмари точок
лідара є сприятливою для оцінки положення цілі без наявності її моделі. Стосовно придатності методів
оцінювання положення цілі до їх застосування у випадку невідомої цілі відзначається, що реалізація оче-
видного підходу, заснованого на створенні тривимірної моделі цілі на орбіті шляхом обробки серії зобра-
жень, що передує процесу оцінювання її просторового руху, потребує багато часу, що є критичним в опе-
раціях безпосередньої близькості. Тенденцією оцінювання просторового положення цілі є розробка мето-
дів одночасної оцінки просторового положення та форми невідомого об’єкта. Загалом випадок невідомого
об'єкта на даний час не є дослідженим у повній мірі.
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