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СИСТЕМА ОРИЕНТАЦИИ ВИДЕОСПЕКТРАЛЬНОЙ
АППАРАТУРЫ

Описывается система ориентации видеоспектральной аппаратуры, предназнначенная для автоматиза-
ции процесса измерений оптических характеристик исследуемых объектов земной поверхности с борта
Международной космической станции.

Введение

На борту Международной космической
станции (МКС) в рамках космического экспе-
римента по исследованию оптических характе-
ристик Земли «Ураган» используются различ-
ные приборы наблюдения, включающие фото- и
видеоспектральную аппаратуру, наводимую на
исследуемые объекты экипажем вручную че-
рез иллюминаторы. Однако на планирование та-
ких экспериментов налагаются сильные ограни-
чения, прежде всего связанные с необходимо-
стью учета распорядка дня экипажа и наличия
у него времени, выделенного на проведение на-
учных экспериментов. Решением, позволяющим
расширить возможности по исследованию назем-
ных объектов, является использование специаль-
ных автоматизированных платформ наведения.

I. Назначение

При взаимодействии ПАО РКК «Энергия»
и НИИПФП им. А.Н. Севченко БГУ полу-
чил развитие проект системы ориентации ви-
деоспектральной аппаратуры (СОВА) [1]. Систе-
ма предназначена для автоматизации процесса
измерений оптических характеристик подстила-
ющих поверхностей при выполнении мониторин-
га земной поверхности в ходе проведения научно-
прикладных исследований в КЭ «Ураган», а так-
же должна обеспечивать установку на иллюми-
наторы служебного модуля (СМ) и многоцеле-
вого лабораторного модуля (МЛМ) Российско-
го сегмента (РС) МКС различной аппаратуры
видео-, фото- и спектральной съемки для ав-
томатического наведения и съемки по заданной
программе космонавта или без его участия.

Для установки на РС МКС предусмотрено
несколько модификаций аппаратуры СОВА.

В данной работе рассмотрим устройство и
принцип работы модификации СОВА-2-426, ко-
торая предназначена для установки на иллюми-
натор диаметром 426 мм как СМ РС МКС, так и
МЛМ РС МКС и обеспечивает возможность на-
ведения съемочной аппаратуры по двум взаимно
перпендикулярным осям с углами отклонения не
менее ±30◦ и точностью наведения 0,04◦.

II. Устройство

Конструктивно СОВА-2-426 состоит из
платформы наведения (ПН), блока электроники

(БЭ) и основания для крепления ПН к иллюми-
натору (рисунок 1).

1 – ПН; 2 – БЭ СОВА; 3 – основание для
крепления ПН к иллюминатору

Рис. 1 – СОВА-2-426

Основными элементами ПН СОВА-2-426
являются два электромеханических привода,
обеспечивающих поворот кольца ПН в двух
взаимно перпендикулярных направлениях, два
установленных соосно с осями механизма приво-
дов энкодера, обеспечивающих считывание углов
поворота, четыре концевых выключателя, от-
ключающих питание электромеханических при-
водов в случае непредвиденных поворотов систе-
мы сканирования на углы, превышающие 30◦.
Основание ПН оснащено невыпадающими вин-
тами крепления к иллюминатору.

СОВА-2-426 позволяет проводить съемку
с использованием фотоаппаратуры и научной
аппаратуры «Видеоспектральная система» без
участия оператора с прогнозированием времени
съемки на сутки вперед с использованием спе-
циально разработанного метода расчета углов
ориентации научной аппаратуры при съемке с
борта МКС. При этом возможность отклонения
от надира в направлении, коллинеарном трас-
се полета, позволяет осуществлять компенсацию
«смаза» изображения при съемке объектов зем-
ной поверхности с большими выдержками, что
может понадобиться в условиях недостаточной
освещенности, либо при необходимости съемки
индикатрисы отражения определенного объекта.

БЭ (рисунок 2) представляет собой метал-
лический корпус 1 с винтами 2 крепления к ПН,
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экраном 3 для защиты от электромагнитных по-
мех и расположенной внутри корпуса печатной
платой 4.

1 – корпус; 2 – винты крепления к ПН; 3 –
экран; 4 – печатная плата

Рис. 2 – БЭ СОВА

Печатная плата, расположенная в БЭ, пред-
назначена для выполнения ряда функций:

- контроль управления системами наведения
ПН;

- контроль датчиков положения углов откло-
нения ПН;

- управление съемкой фотоаппарата;
- формирование питающих напряжений от
бортовой сети МКС для электромеханиче-
ских приводов сканирования.
БЭ СОВА работает во взаимодействии с

управляющим компьютером (УК) с помощью
специального программного обеспечения (СПО)
по интерфейсу USB 2.0.

В качестве УК на борту МКС используются
бортовые лэптопы с предустановленным СПО.

СПО обеспечивает выход из спящего режи-
ма фотоаппаратуры, установленной на СОВА-

2-426, подачу команд на контроллер управле-
ния углами наведения СОВА-2-426 по заданному
временному алгоритму или по командам опера-
тора со временем исполнения не ниже 300 мс,
а также постоянный контроль текущих значе-
ний углов наведения. В автоматизированном ре-
жиме СПО осуществляет контроль пролета над
объектом исследования после ввода географи-
ческих координат объекта (а также допусти-
мых параметров съемки, в том числе, нахожде-
ние станции над дневной/ночной стороной, пе-
ресечение с другими объектами съемки). Пара-
метры наведения на объект корректируются в
реальном времени с использованием баллисти-
ческих данных об ориентации МКС, получае-
мых от информационно-управляющей системы
РС МКС посредством сети Ethernet с частотой
5 Гц.

В настоящее время опытный образец ПН
СОВА-2-426 успешно прошел конструкторско-
доводочные испытания. Летный образец нахо-
дится на этапе производства. Испытания летного
образца на комплексе наземной отработки, а так-
же комплексные испытания запланированы на
конец 2021 года. Отправка на борт летного об-
разца ПН СОВА-2-426 планируется в 2022 году.

III. Выводы

Разработанная система ориентации ви-
деоспектральной аппаратуры позволит автома-
тизировать процесс съемки исследуемых объек-
тов подстилающей поверхности Земли с борта
Международной космической станции, что суще-
ственно сократит время, затрачиваемое космо-
навтом на подобные эксперименты.
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