
Ю.Н.Г о р е л о в, О.И.Г о р е л о в а, С.Б.Д а н и л о в (Самара, И-
ПУСС РАН, СамГУ). О критерии оптимальности при формировании планов

дистанционного зондирования Земли из космоса.

Синтез интегральных программ управления угловым движением космических

аппаратов (КА) дистанционного зондирования Земли (ДЗЗ) [1–3] связан с форми-

рованием планов зондирования в виде последовательности сканируемых маршрутов

съемки (МС) в полосе обзора КА ДЗЗ на заданном интервале наблюдения. Для

синтеза планов зондирования в [3, 4] предлагается применять схемы динамическо-

го программирования, а в качестве показателей их оптимальности — аддитивную

функцию

Q =

Km∑
k=1

βkq(τk, pk, Uk), (1)

где Km — количество заданных МС на интервале наблюдения, βk — признак в-

ключения k-го МС в план зондирования (βk = 0, 1), q(τk, pk, Uk) — функция «цены»
МС с длительностью τk, приоритетом pk и иными условиями зондирования Uk.

С учетом предъявляемых к оптимальным планам зондирования требований [2,
4], функция «цены» МС в (1) может быть конкретизирована так:

q(τ, p, U) = Cкол(τ)Cкач(U)Cпр(p), (2)

где Cкол(τ), Cкач(U), Cпр(p) — множители, учитывающие зависимость «цены» МС,

соответственно, от заданных требований к производительности КА ДЗЗ и качеству

сканирования, а также от назначаемых приоритетов МС.

Для множителя Cкол(τ) в (2), учитывающего связь между «ценой» МС и пока-

зателями производительности КА ДЗЗ, представляется естественным использовать
функцию Cкол(τ) = 1+ξτ (τ−1), где ξτ — заданный весовой коэффициент, 0 6 ξτ 6 1;

в случае ξτ = 0 максимизируется число сканируемых МС, а при ξτ = 1 — суммарная

длительность их сканирования. Промежуточные значения ξτ обеспечивают компро-
мисс между указанными показателями производительности КА ДЗЗ.

Введение приоритетов МС обеспечивается в (2) с помощью множителя Cпр(p) =

ηp−1, где η > 1 — задаваемый параметр, равный относительному увеличению «це-
ны» МС при увеличении его приоритета на единицу. Если η = 1, то приоритеты не

учитываются.

Для множителя Cкач(U), учитывающего зависимость «цены» МС от качества

съемки, предлагается использовать функционал Cкач(U) = (s−1
f

∫ sf

0 G(s, U) ds)µ, где

s — текущая дуговая координата центральной линии МС, sf — ее длина, G(s, U) —

некоторая функция (0 6 G(s, U) 6 1), характеризующая качество сканирования эле-
ментарной полоски dPm(s), образованной пересечением поверхности Земли с секто-

ром сканирования [3, 5]. Отметим, что максимальная оценка качества сканирования

Cкач(U) = 1 достигается при съемке в надир, поскольку в этом случае не толь-
ко обеспечивается максимальное возможное линейное разрешение на местности, но

и минимизируются так называемые «смазы» изображения. Задаваемый параметр

µ > 0 позволяет регулировать влияние оценки качества съемки на «цену» МС.

Таким образом, предлагаемый подход к определению критерия оптимальности

планов зондирования обеспечивает не только возможность учета показателей произ-

водительности КА ДЗЗ, качества сканирования и приоритетов МС при формирова-
нии планов зондирования, но и применять гибкие механизмы регулирования степени

влияния каждого из них на величину критерия оптимальности.
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