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ВВЕДЕНИЕ 
 
Современные оптико-электронные телескопические комплексы 

(ОЭТК), устанавливаемые неподвижно на КА дистанционного зон-
дирования Земли (ДЗЗ), обеспечивают высокое качество получаемых 
изображений снимаемых участков поверхности Земли. При этом в 
качестве одного из основных параметров, определяющих качество 
изображений, принимается линейное разрешение на местности 
(ЛРМ). В силу влияния различных факторов съемки, таких как каче-
ство объектива телескопа, погрешности ориентации КА по углу и 
стабилизации по угловой скорости, погрешность отработки  оптико-
электронным телескопическим комплексом заданной продольной 
скорости движения оптического изображения, состояние атмосферы 
и др., величина линейного разрешения несколько превышает вели-
чину проекции на поверхность Земли пикселя фоточувствительного 
элемента оптико-электронного преобразователя (ОЭП), устанавли-
ваемого в фокальной плоскости объектива телескопа. 

Наряду с этими факторами на величину линейного разрешения 
существенное влияние оказывают методические составляющие от-
клонений фактической скорости движения оптического изображения 
в фокальной плоскости объектива телескопа от расчётной величины. 
Методические составляющие, по определению, зависят от метода 
формирования программы углового движения КА (программы ска-
нирования) при съемке поверхности Земли и имеют систематиче-
ский характер изменения. 

До настоящего времени для расчета кинематических параметров 
углового движения КА при сканировании поверхности Земли ис-
пользовался так называемый эвристический метод, в основу которо-
го положены простые и ясные с инженерной точки зрения требова-
ния. Перевод этих требований на математический язык позволяет 
получить программу управления угловым движением КА при скани-
ровании в виде функциональных зависимостей составляющих векто-
ра угловой скорости КА на связанные с его корпусом оси координат 
от текущих кинематических параметров сканирования. 

Вместе с тем хорошо известно, что эвристический метод форми-
рования программы управления КА минимизирует лишь методиче-
ские продольные (вдоль столбцов линейки оптико-электронного 
преобразователя) отклонения составляющих скорости движения 
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