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Аннотация. Рассмотрена задача поддержания низкой полярной орбиты искус-
ственного спутника Луны в коридоре высот 50–80 км. Предложен итерацион-
ный алгоритм выбора начальных условий, минимизирующий максимальные от-
клонения высоты орбиты от середины коридора высот. Предложена схема  
с двумя коррекциями в период обращения Луны, позволяющая снизить макси-
мальные отклонения высоты без увеличения затрат топлива по сравнению  
с одной коррекцией. Проведено моделирование переноса коррекций при возник-
новении нештатных ситуаций. 
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Введение.       -В ближайшие годы планируется запуск отечественного орбиталь
ного аппарата «Луна-Ресурс-1» (ОА), предназначенного дистанционного для  

      зондирования поверхности окололунной Луны  с низкой полярной  орбиты 

высотой заданного от 50 до 80 км  в течение года. Поддержание  коридора вы-

сот является сложной баллистической задачей из-за существенных возмуще-
ний от неоднородностей гравитационного поля Луны , которые могут приве-

        сти  к выходу космического аппарата (КА) из рабочего коридора высот. 
  Существующие методы поддержания орбиты [1–3], основанные на анализе 

    фазовых траекторий  в координатах «эксцентриситет – аргумент периселе-
ния направлении», требуют дальнейшего развития  в  минимизации отклоне-
ний   высоты и анализа безопасности. 

Методы  и материалы; результаты.    Для решения задачи предложен мо-

     дифицированный выбора итерационный алгоритм   оптимальных начальных 

условий. Алгоритм    основан на минимизации максимального эксцентриситета 
орбиты КА на коррекциями интервале между . Кроме вектора эксцентрисите-
та оптимизируется  и начальное значение  большой полуоси орбиты. В резуль-
тате работы траек алгоритма формируется программная тория, параметризо-

      ванная долготой восходящего узла (ДВУ селенографической) в  системе 
        координат. Это позволяет на выводить КА  оптимальную траекторию для 

произвольной текущей ДВУ. 

Разработана с в схема  двумя коррекциями  период обращения Луны, поз-
      воляющая уменьшить максимальные отклонения  высоты без увеличения 

    суммарных затрат характеристической скорости по сравнению со схемами, 

использующими одну коррекцию  в период. Для определения параметров ма-
нёвров использовались методы основанные,  на линеаризованных уравнениях 
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движения [4], с в последующей итерационной процедурой уточнения  точной 

модели возмущений . 

Проведено в с моделирование поддержания орбиты  течение года  учетом 

150 гармоник      гравитационного поля по модели JGL150Q1, притяжения Земли
и с в Солнца. Схема  двумя двухимпульсными коррекциями  период обращения 

       Луны обеспечила наименьшее максимальное     отклонение высоты орбиты от
середины коридора высот, при этом суммарные затраты топлива за год оказа-
лись сопоставимы со схемами , использующими одну коррекцию в период. 

Показано возникновении, что перенос коррекций при  нештатных ситуа-
ций не на практически  влияет   затраты топлива, а запас времени до снижения 
до минимальной безопасной  высоты превышает 55 суток. 

Заключение.        В работе представлены разработанные методы и алгоритмы
поддержания низкой полярной орбиты искусственного спутника Луны. 

  Предложен алгоритм выбора начальных условий, минимизирующих -от
клонения целевого высоты орбиты от  середины  коридора высот. 

Предложена схема  с двумя коррекциями  в период обращения Луны, сни-

жающая максимальные отклонения более чем на 1 км без роста затрат топлива. 
Проведен анализ последствий возникновения нештатных ситуаций. 

Полученные результаты могут  быть использованы при проектировании  и
      планировании миссий Луны по  исследованию , требующих длительного 

функционирования аппарата космического  на низких окололунных орбитах. 
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