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Рассматривается решение задачи определения ориентации КА «Фотон- 
М» №2, используя совместно информацию от магнитометров о напряженности 
магнитного поля Земли (МПЗ) и параметрах движения центра масс (ПДЦМ) по
лученных от навигационного приемника. Идея решения задачи определения 
ориентации КА заключается в следующем. Для известных в каждый момент 
времени ПДЦМ, в орбитальной системе координат (ОСК) по выбранной модели 
МПЗ находится расчетный вектор напряженности МПЗ. В тоже время в связан
ной с КА системе координат (ССК) при помощи магнитометров измеряется на
пряженность МПЗ. Зная значения векторов напряженности МПЗ в двух систе
мах координат и используя метод векторного согласования, можно определить 
матрицу перехода от ОСК к ССК:
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После определения матрицы М ^ск необходимо определить углы ориентации. 
Для определения углов ориентации применяется теория кватернионов.

Связь элементов кватернионов с элементами матрицы описывается со
отношениями:
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связь элементов кватерниона с углами ориентации описывается соотношения
ми:
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Решая совместно (1) и (2) можно определить углы ориентации. Угловые 
скорости находятся по формулам численного дифференцирования с использо
ванием известных кинематических соотношений.

Использование разработанного алгоритма и программного обеспечения 
планируется провести в рамках эксперимента «Навигатор» на борту МКП «Фо- 
тон-М» №2 в мае-июне этого года.
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