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(57) Орбитальный обслуживающий космический аппарат (1), содержащий систему (4) зацепления, чтобы
зацеплять космическое транспортное средство или объект (5), который должен быть обслужен или
отбуксирован, с тем, чтобы формировать космическую систему (6); и электронную систему (7)
управления реагированием, чтобы инструктировать космическому аппарату (1) вращаться вокруг продольной,
вертикальной и поперечной осей, чтобы управлять пространственным положением и смещением по
заданным траекториям, чтобы инструктировать космическому аппарату (1) выполнять заданные маневры.
Электронная система (7) управления реагированием содержит сенсорную систему (8), чтобы непосредственно
обнаруживать физические величины или предоставлять возможность опосредованного вычисления
физических величин на основе обнаруженных физических величин, содержащих одно или более из
позиции, пространственного положения, угловых скоростей, доступного топлива, геометрических признаков
и состояния бортовых систем; двигатели (9) малой тяги для управления пространственным положением,
установленные так, чтобы предоставлять возможность регулирования их позиций и ориентаций; и компьютер
(10) для управления пространственным положением на связи с сенсорной системой (8) и двигателями
(9) малой тяги для управления пространственным положением и запрограммированный, чтобы принимать
данные от сенсорной системы (8) и управлять, на основе принятых данных, позициями, ориентациями и
рабочими состояниями двигателей (9) малой тяги для управления пространственным положением с тем,
чтобы управлять пространственным положением и позицией космического аппарата (1). Компьютер (10)
для управления пространственным положением программируется, чтобы инструктировать космическому
аппарату (1) выполнять заданную миссию, содержащую этап зацепления, в котором система (4) зацепления
и двигатели (9) малой тяги для управления пространственным положением управляются посредством
компьютера (10) для управления пространственным положением, чтобы зацеплять космическое транспортное
средство или объект (5), который должен быть обслужен или отбуксирован, и один или более рабочих этапов,
на каждом из которых двигатели (9) малой тяги для управления пространственным положением управляются
посредством компьютера (10) для управления пространственным положением, чтобы удовлетворять одному
или более требованиям, установленным для рабочего этапа. Каждый рабочий этап может содержать по
меньшей мере один подэтап (FS) стабилизации, во время которого пространственное положение космической
системы (6) стабилизируется в соответствии с требованиями для рабочего этапа и с заданным критерием
оптимизации, за которым следует подэтап (FR) устойчивой работы, который начинается, когда подэтап
стабилизации пространственного положения космической системы (6) заканчивается. На каждом рабочем
этапе компьютер (10) для управления пространственным положением дополнительно программируется, чтобы
оптимизировать конфигурацию двигателей (9) для управления пространственным положением в соответствии
с требованиями рабочего этапа, реализуя итеративный процесс оптимизации конфигурации двигателей (9)
малой тяги для управления пространственным положением.
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