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Одним из подходов к решению задачи уменьшения районов падения отделяющихся частей 
(ОЧ) ракет-носителей (РН) является управление ОЧ РН на нисходящей стадии пассивного 
участка полета. При этом представляется целесообразным разбить траекторию управляемого 
движения на два участка. На каждом из этих участков решается конкретная задача управления. 
На первом участке система управления (СУ) [1] решает задачу управления угловым движением 
для гашения неупорядоченного вращения ОЧ РН и обеспечения необходимого 
стабилизированного углового положения в пространстве. На втором участке решается задача 
терминального наведения [2] в заданную зону малых размеров. Для решения этих задач 
предлагается использовать бесплатформенную инерциальную навигационную систему (БИНС) 
[3, 4], которая не накладывает ограничений на угловые эволюции объекта. 

В процессе выполнения проведены следующие работы: 
- определен облик системы управления для отделяемых частей  с целью реализации 

требуемых условий движения и оценка ее основных характеристик; 
- исследованы методы и возможные подходы к сокращению районов падения 

отеляющихся частей РН средствами СУ на базе БИНС; 
- разработана математическая модель управляемого движения ОЧ РН; 
- разработаны методы и алгоритмы системы управления на базе БИНС; 
- проведен анализ проблем и путей приборной реализации БИНС с учетом 

особенностей применения в составе СУ ОЧ РН; 
- разработано программно-алгоритмического обеспечения для оценки  районов падения 

ОЧ РН. 

В ходе выполнения расчетно-теоретических работ были получены следующие результаты: 
- алгоритмы системы управления, позволяют осуществить «гашение» угловой скорости 

вращения ОЧ РН, и позволяют снизить промах по дальности до 3-4 км; 
- алгоритмы наведения, позволяют обеспечить приведение ОЧ РН в заданный район с 

методической погрешностью 150 м; 
- точность приведения ОЧ РН в случае использования СУ на базе БИНС составляет 

величину порядка 500 м. 

Таким образом, предлагаемая СУ ОЧ РН позволяет высвободить значительные территории 
для обеспечения проведения экономической деятельности и сократить затраты на 
восстановление экосистемы. 
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