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В работе рассмотрена операция сближения двух космических аппаратов (КА) 

(активного и пассивного) с помощью тросовой системы. Вопрос актуален для решения 

задач увода крупногабаритного космического мусора с использованием 

специализированных аппаратов буксиров с гибкой связью [1–5]. Решение задачи увода 

крупногабаритного космического мусора – потенциального источника более мелких 

объектов космического мусора – является одной из первоочередных задач современной 

космонавтики [3]. Одним из способов решения выступают методы, основанные на 

использовании специализированных аппаратов-уборщиков, производящих захват и 

последующее удаление объекта мусора с орбиты. Для повышения безопасности 

выполнения маневра предлагается использовать для захвата тросовую систему.  

В работе рассмотрен этап осуществления близкого сближения активного аппарата-

уборщика с пассивным объектом космического мусора. Маневр осуществляется путем 

управления длиной троса [1; 2; 5]. 

Для этих целей построена математическая модель механической системы, 

активной и пассивный КА моделируются как материальные точки. Между собой они 

соединены упругим тросом, смоделированным как упругий невесомый стержень. На 

первом этапе в работе рассматривается плоская модель в бессиловом поле. В работе 

предложен закон управления длиной троса, позволяющий осуществить сближение 

аппаратов, и проведено его сравнение с законами управления, предлагавшимися ранее 

[1; 2; 4; 5]. 

 С помощью полученной математической модели проведена серия численных 

экспериментов с целью изучения динамики системы при выполнении маневра 

сближения.  
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