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Satellite formation flying is one of the most recent research topics in space field 
owing to various operational projects. The first and the most important step in facing with 
this concept is studying and modeling of dynamics of the problem. In this paper, the 
relative dynamics of a satellite formation flying including the leader-follower satellites 
based on the concept of control for geostationary vehicles, has been examined. As a 
consequence, an analytical solution for determination of relative position and velocity of 
the formation in local horizontal coordinate system which is set on leader-follower 
satellites has been derived. Dynamics modeling of the problem is done based on 
parameters which are normally used for control of geostationary maneuvers like station 
keeping. The advantages of utilizing these parameters are non singularity of equations 
and having physical sensation to these parameters. The analytical solution has been 
resulted from two supposes: the relative orbit is semi circular and the leader-follower 
satellites are close to each other in the formation.   
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- روز تحقيقاتي هاي مختلف عملياتي در دنيا، يكي از موضوعات به با توجه به پروژه ها مند ماهواره پرواز آرايش
سازي  ترين گام در مواجه با اين مفهوم، مطالعه و مدل اولين و مهم. شود عملياتي علوم فضايي محسوب مي

و يك ماهوارة ها شامل يك ماهوارة پيشرو  در اين مقاله، ديناميك آرايش پرواز ماهواره. ديناميك مسئله است
اي  در طي آن، رابطه. آهنگ مطالعه شده است گر، با استفاده از پارامترهاي مدار مختص مدار زمين تعقيب

تعقيبگر در دستگاه مختصات افقي محلي  -تحليلي براي محاسبة موقعيت و سرعت نسبي مسئلة پيشرو
پارامترهاي مداري مختص به مدار  سازي ديناميك مسئله از براي مدل. ماهواره پيشرو، استخراج شده است

آهنگ استفاده  هاي زمين صورت معمول براي مانور حفظ موقعيت ماهواره كه به  آهنگ استفاده شده زمين
هاي  مزيت استفاده از اين پارامترها، عدم تكينگي و همچنين وجود درك فيزيكي نسبت به المان. شود مي

آمده براي حركت و سرعت نسبي با فرض نزديك به دايروي  دست روابط تحليلي به. كنندة مدار است مشخص
  . بودن مدارها و نزديكي دو ماهواره به يكديگر، حاصل شده است

  آهنگ نسبي، سرعت نسبي، مدار زمين ها، موقعيت ماهوارهمند  پرواز آرايش: هاي كليدي واژه

  1علائم و اختصارات
 a  قطر اصلي محور اصلي  نيم

e  خروج از مركز

i  زاوية شيب مداري

 L  ماتريس دوران

 ࢓࢒  النهار گرينويچ اي ماهواره نسبت به نصف موقعيت زاويه

 M  آنومالي متوسط

 n  اي متوسط مداري سرعت زاويه

_________________________________ 
 مربي. 1

 r  بردار موقعيت ماهواره

 t  زمان

 u  خطاي طول جغرافيايي نقطة حضيض

࢞]  گر به پيشرو بردار موقعيت نسبي ماهوارة تعقيب ࢟  [ࢠ
࢞࢜]  گر به پيشرو بردار سرعت نسبي ماهوارة تعقيب ࢟࢜  [ࢠ࢜

 ࡳࣂ  النهار گرينويچ زمان نجومي نصف
 ષ  زاوية گره صعودي

 ࣓  آرگومان نقطة حضيض

 .ઢ  تفاضل نسبي پارامترها
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)  نمايشگر پارامترهاي ماهوارة پيشرو )૙ 

)  گر نمايشگر پارامترهاي ماهوارة تعقيب )૚ 

  مقدمه
ها، تدبيري است كه در آن چندين ماهواره  ماهواره مند پرواز آرايش

انجام دهند كه يك ماهواره،  يابند تا مأموريتي را شكلي آرايش مي به
ها،  تواند انجام دهد يا انجام آن با مجموعه ماهواره تنهايي نمي به

مند  ترين هدف براي پرواز آرايش مهم. تر است هزينه تر و كم بهينه
هاي  هاي بزرگ به فعاليت هاي ماهواره ها، توزيع فعاليت ماهواره
. انند انجام دهندهاي آرايش، بتو تر استكه هريك از ماهواره كوچك

ها و   هاي ماهواره اين تدبير، كه يكي از مباحث نو در حوزة مأموريت
سازد  فضاپيماهاست، كاربردهاي فضايي بسيار زيادي را ممكن مي

هاي  مبنا، تلسكوپ -توان به رادارهاي فضا كه از آن جمله مي
هاي اينترنتي بسيار  اندازي سرويس قدرتمند فضايي و همچنين راه

  . رفته، اشاره كردپيش
رغم تازگي و نو بودن اين مسئله و كاربردهاي آن، پيشينة  به

دار  هاي فضايي سرنشين تحقيقاتي عملياتي آن به زمان آغاز برنامه
روي آن زمان، چگونگي انجام مانورهاي  چالش پيش. گردد باز مي

در خلال انجام . ملاقات فضايي و الحاق دو فضاپيما به يكديگر بود
منظور كنترل مدار نسبي ميان دو  مانورها، تصحيحات مداري به اين

براي مانور الحاق، فاصلة نسبي دو وسيله . گرفت فضاپيما انجام مي
حفظ فاصلة . يافت شده به صفر كاهش مي شكل كنترل به آرامي و به

نسبي ميان دو فضاپيما و اعمال تغيير در اين فاصلة نسبي يا جهت 
  .  هاست ماهواره مند م اصلي پرواز آرايشنسبي دو وسيله، مفهو

مند  كاربردي در زمينةپرواز آرايش - هاي تحقيقاتي آغاز فعاليت
گردد كه نقطة شروع  فضاپيماها، به اواخر دهة نود ميلادي باز مي

تحقيقات . هاي عملياتي با استفاده از اين مفهوم است بسياري از پروژه
، كنترل فضاپيما براي حفظ سازي ديناميكي اي درخصوص مدل گسترده

آرايش، چگونگي انجام مانورها در حين عمليات، تغيير آرايش و بسياري 
  . است هاي مرتبط با اين موضوع انجام شده از زمينه

ترين گام  سازي ديناميكي آرايش، اولين و مهم اما، بدون شك مدل
، زيرا موقعيت و سرعت فضاپيماها، حركت در مطالعة مسئله است

ها و  سازي آن هم، تعيين فرامين هدايت و پياده ها نسبت به آن نسبي
اعمال قوانين كنترلي به اين مجموعه، بدون استخراج ديناميك 

سازي مسئله با استفاده از  در زمينة مدل. دقيق مسئله، ممكن نيست
هاي مختصات مختلف و با  پارامترهاي مداري مختلف، در دستگاه

اي انجام  لف، تحقيقات گستردهدرنظر گرفتن اغتشاشات مخت
است  HCW2سازي مدار نسبي، معادلات ترين مدل مرسوم. است شده

_________________________________ 
2. Hill-Clohessy-Wiltshire(HCW) 

سازي  از آن براي مدل 3كه هيل گردد ميلادي باز مي 1878كه به سال 
در  5و ويلتشر4كلوهسي]. 1[ حركت نسبي ماه نسبت به زمين استفاده كرد

مسئلة ملاقات اين معادلات را براي  ، مدل خطي شدة1960 سال
شونر و همكارش با درنظر گرفتن اثر خروج از ]. 2[ فضايي معرفي كردند

سازي غيرخطي براي اين مسئله ارائه  مركز براي مدار مرجع، يك مدل
براي اين دسته معادلات غيرخطي با درنظر گرفتن اثر خروج ]. 3[ كردند

غيرخطي  ].4و  5[تري توسط كارتر ارائه شد  هاي بهينه از مركز، حل
بودن معادلات نسبي با درنظر گرفتن مدار مرجع بيضوي در بسياري از 

بيشتر تحقيقات انجام شده تا اين ]. 6- 10[تحقيقات ديگر دنبال شد 
ها براي آرايش دو ماهواره و بدون درنظر گرفتن اثرات اغتشاشي،  سال

 با درنظر گرفتن اثرات بيضوي بودن زمين، نيروي پسا. است انجام شده
هاي كم، اثرات فشار خورشيدي و گشتاورهاي جاذبي،  براي ارتفاع

 دست آمده است تري براي اين مسئله، به هاي ديناميكي بسيار دقيق مدل
]17 -11.[  

اما علاوه بر استخراج روابط مربوط به مدار نسبي با روش 
سازي مدار نسبي با استفاده از پارامترهاي  ديناميكي مستقيم، مدل

ابتدا، آلفريند و همكارانش با . ي نيز مورد توجه قرار گرفتمداريِ نسب
صورت  گيري از روش هندسي، تلاش كردند تا مدار نسبي را به بهره

سپس وادي و ]. 18و  19[ اختلاف پارامترهاي مداري، توصيف كنند
همكارانش نيز، اثرات غيرخطي بودن و اغتشاشات ناشي از خروج از 

در ادامه، ]. 20[ تأثير جاذبه مدل كردند مركز را بدون درنظر گرفتن
هاي پريوديك معادلات  ودالي موفق شد تا ميان مقادير ثابت حل

HCW 21و  22[ و پارامترهاي كلاسيك مداري، ارتباط ايجاد كند .[
فنگ و همكارش توانستند با -دنبال اين تحقيق، گائو يانگ به

سئلة مدار نسبي را استفاده از اختلاف پارامترهاي مداري، ديناميك م
  . سازي و تحليل كنند مدل

در اين مقاله، ديناميك مدار نسبي با استفاده از پارامترهاي 
آهنگ مطالعه شده، كه توسط سوپ  مداري مختص مدار زمين

اين پارامترهاي مداري نه از مجموعه دسته . ارائه شده است] 23[
و نه از تفاضل سادة هندسي دو دسته از  HCWمعادلات 

اين پارامترهاي مداري . شوند پارامترهاي مداري، استخراج مي
هاي مدار  سازي مانور حفظ موقعيت ماهواره بيشتر براي مدل

مزيت استفاده از اين پارامترها، ]. 24[شوند  آهنگ، استفاده مي زمين
عدم تكينگي در زواياي خاص و همچنين وجود درك فيزيكي 

  . ملموس نسبت به اين پارامترهاست
اي تحليلي براي تعيين  در اولين گام از اين مطالعه، رابطه

موقعيت و سرعت نسبي در دستگاه مختصات افقي محلي كه بر 
_________________________________ 

3. Hill 
4. Clohessy 
5. Wiltshire 
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براي . است دست آمده پيشرو قرارگرفته است، به روي ماهوارة
: است دست آوردن اين رابطة تحليلي از دو فرض استفاده شده به

 نزديك به دايروي بودن مدار نزديك بودن دو ماهواره به يكديگر و
ترين مزاياي  مهم ).خروج از مركز بسيار كوچك(نسبي دو ماهواره 

كاهش پيچيدگي روابط حركت مداري و  اين روابط تحليلي،
هاي مناسب  مانورهاي مختلف و همچنين سهولت در طراحي كنترلر

  .براي آرايش پرواز است

  هاي مختصات دستگاه
سـازي ديناميـك يـك مسـئله،      اي مـدل نخستين گام بر صورت كلي به

منظور  بدين .هاي مختصات موردنياز مسئله است مشخص كردن دستگاه
  .ها تعريف شود هاي مختصات و ارتباط ميان آن بايد دستگاه

هـا و نيروهـاي مـؤثر بـر آنهـا،       سازي حركت نسبي مـاهواره  در مدل
تـرين   مهـم  .شـود  درنظرگرفتـه مـي   هاي مختصات مختلفـي  دستگاه

هاي مختصات، كاهش پيچيدگي روابـط و   در انتخاب دستگاه گيويژ
در ايــن مســئله كــه هــدف . هاســت بــودن پارامترهــاي آن ملمــوس

سـازي موقعيـت و سـرعت نسـبي ميـان دو مـاهوارة پيشـرو و         مدل
اسـت   تعقيبگر است، از چهار دستگاه مختصات مختلف استفاده شـده 

  :شود كه هريك در ادامه معرفي مي
عنوان دسـتگاه   دراين دستگاه كه به): I( ت اينرسيدستگاه مختصا

مركز دستگاه بر روي مركز زمـين قـرار    شود، مرجع درنظر گرفته مي
همچنـين  . آن به سمت نقطة اعتدال بهاري اسـت  Xگرفته و محور 

آن در راستاي چرخش زمين بوده و بـا توجـه بـه راسـتگرد      Zمحور 
  .شود به آساني تعيين مي Yبودن دستگاه مختصات، محور 

،   مركز اين دسـتگاه مختصـات  ): N( مختصات نقطة صعوددستگاه 
اين دسـتگاه بـه سـمت     Xمحور . روي مركز زمين قرار گرفته است

آن در راستاي مومنتوم حركت مداري  Zنقطة صعود مداري و محور 
  .آيد دست مي آن نيز با قانون دست راست به Yاست و محور 

اين دستگاه به اين شكل  ):O( ت محلي افقيدستگاه مختصا
، روي ماهواره قرار   شود كه مركز اين دستگاه مختصات تعريف مي

 Yاين دستگاه در جهت بردار سـرعت، محـور    Xمحور . گيرد مي
آن نيز به سـمت مركـز زمـين     Zعمود بر صفحة مداري و محور 

  .است
اين دستگاه بـه صـورت    ):Oሖ( دستگاه مختصات ثابت بدني

آن در جهـت   Xشـود كـه محـور     ثابت بر روي ماهواره تعريف مـي 
دسـتگاه بـه سـمت     Yمحـور  . شعاعي ماهواره نسبت به زمين است

ايـن  . آن عمـود بـر صـفحة مـداري اسـت      Zبردار سرعت و محور 
هـاي   اسـتفاده در پـروژه   هـاي مـورد   ترين دسـتگاه  دستگاه از مرسوم

  .فضايي است

  

  
  ]10[پارامترهاي كلاسيك مداري  -1شكل 

  آهنگ پارامترهاي مداري مختص مدار زمين
موقعيت يك ماهواره در فضا را با شش پارامتر توصيف  طوركلي به
ها پارامترهاي كلاسيك مداري  ترين آن كنند كه يكي از مرسوم مي

  :شوند صورت زير نمايش داده مي اين پارامترها به.. است
)1( ܴ = (ܽ, ݁, ݅, ,ߗ ߱,  (ߠ

قطر محور اصلي، خروج از مركز، زاويةشيب، زاوية  نيم ترتيب، كه به
موقعيت ماهواره تا  نقطة صعود، آرگومان نقطة حضيض و زاوية

مشخص ) 1(اين پارامترها در شكل . هستند راستاي نقطة حضيض
  .است

توان  با استفاده از شش پارامتر مداري مي] 23[براساس تئوري سوپ 
اين پارامترها بيشتر . هواره در فضا را مشخص كردموقعيت يك ما
آهنگ و مانورهاي ماهوارة ژئوسنكرون از جمله حفظ  براي مدار زمين

اين پارامترها و ارتباط آن با پارامترهاي  .شود موقعيت استفاده مي
  :شكل زير است كلاسيك مداري به

)2( 

ܽ  ݁௫ = ߱)ݏ݋ܿ݁ + Ω) ݁௬ = ߱)݊݅ݏ݁ + Ω) ݅௫ = ௬݅ (Ω)ݏ݋ܿ݅ = ௠݈ (Ω)݊݅ݏ݅ = ܯ + ߱ + Ω −  (ݐ)ீߠ

,௬݁قطر محور اصلي؛  نيم ܽدر رابطة فوق،  ݁௫  تصوير بردار خروج از
,௬݅آهنگ؛  مركز در صفحة مدار زمين ݅௫  تصوير زاوية ميل در صفحة

 ௠݈النهار گرينويچ و  زمان نجومي نصف (ݐ)ீߠآهنگ؛  مدار زمين
آنومالي  ܯالنهار گرينويچ و اي ماهواره نسبت به نصف موقعيت زاويه
  .متوسط است

سازي مسئله، بااستفاده از پارامترهاي مدار نسبي،  براي مدل
مطابق شكل  شود كه دو ماهواره در دو مدار غيرهمسان، فرض مي

آوردن موقعيت  دست  در اين حالت براي به. حركت هستنددرحال ) 2(
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آهنگ تصوير شده  حركت هر دو ماهواره در صفحة مدار زميننسبي، 
ها، بردار موقعيت نسبي با استفاده از  برداري آن تفاضل و با انجام

 . شود آهنگ، استخراج مي پارامترهاي مختص مدار زمين

  

  
 آهنگ تصويرسازي مدارهاي دو ماهواره در صفحة مدار زمين -2شكل 

  
هاي مدار نسبي مختص در اين بخش هدف، يافتن پارامتر

آهنگ با استفاده از تفاضل هندسي تصويرِ پارامترهاي  مدار زمين
همانطور كه در . باشد  مداري هريك از مدارهاي پيشرو و تعقيبگر مي

آهنگ  مشخص گرديد، حركت يك ماهواره در مدار زمين) 2(رابطه 
ن رابطه با استفاده از اي. شود با استفاده از اين شش پارامتر، تعيين مي

آهنگ به  ، پارامترهاي مدار نسبي مختص مدار زمين)2(و شكل 
اين چهار پارامتر نسبي به . شود چهار پارامتر برداري كاهش داده مي

  :شود شكل زير معرفي مي
ݐ݈݊݁݉݁ܧݐܾ݅ݎܱ݁ݒ݅ݐ݈ܴܽ݁ )3( = ൫∆݊, ∆݁, ∆݅, ሖܯ∆ ൯ 

باشد  اي متوسط بين دو ماهواره مي اختلاف سرعت زاويه  ݊∆كه 
 0اي ماهواره پيشرو با نمايه  كه بصورت تفاضل متوسط سرعت زاويه

  :شود  ،نمايش داده مي1با ماهواره تعقيبگر با نمايه 
)4( ∆݊ = ݊ଵ − ݊଴ 

ܽ∆با فرض رابطه  = ܽ1 − و همچنين كوچك بودن  0ܽ
شكل  توان به اي را مي زاويههاي  ، تفاضل متوسط سرعتܽ∆مقدار 

  :زير محاسبه نمود
)5( ∆݊ ≈ − 3݊଴2ܽ଴ ∆ܽ 

صورت تفاضل  هكه باست  ݁∆ يكي ديگر از پارامترهاي نسبي،
دستگاه  X-Y ةبردار خروج از مركز دو فضاپيما كه در صفح

به اين . شود است، تعيين مي صعود، تصوير شده مختصات نقطة
  .شود پارامتر، بردار خروج از مركز نسبي گفته مي

)6( ∆݁ = ቈ∆݁௫∆݁௬቉ = ൤݁ଵܿ߱ݏ݋ଵ − ݁଴ܿ߱ݏ݋଴݁ଵ߱݊݅ݏଵ − ݁଴߱݊݅ݏ଴ ൨ 

شيب ماهواره  ةشكل بردار واحد زاوي  نيز به ݅∆پارامتر 
دستگاه مختصات نقطه صعود ماهواره  X-Y ةگر كه در صفح تعقيب

به اين بردار نيز، بردار زاويه  .گردد شود، تعيين مي پيشرو تصوير مي
  :شود شيب نسبي گفته مي

)7( 
቎∆݅௫∆݅௬∆݅௭቏ = ௫(−݅ଵ)ܮ௭(−∆Ω)ܮ௫(݅଴)ܮ ൥001൩
= ൥ ଵ݅ݏ݋଴ܿ݅݊݅ݏΩ∆݊݅ݏ଴݅݊݅ݏ − ଵ݅ݏ݋଴ܿ݅ݏ݋Ωܿ∆ݏ݋ଵܿ݅݊݅ݏ଴݅ݏ݋ܿ −  Ω൩∆ݏ݋ଵܿ݅݊݅ݏ଴݅݊݅ݏ

Ω∆كه در اين رابطه، = Ω1 − Ω0 با توجه به تعريف مسئله،  .است
سازي حركت نسبي دو فضاپيما با استفاده از پارامترهاي  براي مدل

نياز  ௬݅∆و  ௫݅∆ آهنگ فقط به دو مؤلفة نسبي مختص مدار زمين
شكل  ، بردار زاوية شيب نسبي بهΩ∆بودن  با فرض كوچك. است

  :شود تعريف مي) 8(رابطة 

)8( ቈ∆݅௫∆݅௬቉ ≈ ൤∆Ω݅݊݅ݏ଴−݊݅ݏ∆݅ ൨ 

است كه نمايشگر  ሖܯ∆اما آخرين پارامتر نسبي موردنظر، 
خطاي طول ( ݑߜو  Ω∆اختلاف فاز اولية دو فضاپيما ناشي از

  . است) جغرافيايي نقطة حضيض
ሖܯ∆  )9( = (߱ଵ − ߱଴) + ଵ଴ܯ) − (଴଴ܯ +  ݑߜ

با توجه به . است ଴ݐ متوسط در لحظةآنومالي  ଴ܯدر اين رابطه،
  :توان نوشت ، مي)2(شكل 

ݑߜ݊ܽݐ  )10( =  Ω cos݅଴∆݊ܽݐ

شكل زير نمايش   را به ሖܯ∆توان مي Ω∆ بودن با فرض كوچك
  :داد

ሖܯ∆ )11( = (߱ଵ − ߱଴) + ଵ଴ܯ) − (଴଴ܯ + ∆Ω cos݅଴ 

به اين دليل  ،Ω∆بودن  شايان ذكر است كه فرض كوچك
گر بسيار  شود كه معمولاً فاصلة دو ماهواره پيشرو و تعقيب مطرح مي

ها نيز  كم است كه به تناسب آن، اختلاف نقاط زاوية صعود آن
  .شود كوچك مي

  ديناميك حركت نسبي
گر، بردار  تعقيب - براي استخراج ديناميك حركت نسبي مسئلة پيشرو

سازي  ، مدلدستگاه مختصات اينرسيها در  يك از ماهواره موقعيت هر
. شود ها تعيين مي شده و بردار موقعيت نسبي از تفاضل برداري آن

آهنگ  اين بردارها با استفاده از پارامترهاي مداري مختص مدار زمين
در دستگاه مختصات ثابت بدني ماهواره پيشرو محاسبه و با استفاده 



  
  

  
  

 
 ...ها با استفاده از پارامترهاي مداريمند ماهوارهحل تحليلي براي ديناميك حركت نسبي در پرواز ارايش
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ل به ماهواره ها در دستگاه محلي افقي متص از چرخش دستگاه
 ).3شكل ( شود  پيشرو، استخراج مي

  
  

 

 D=0و در شرايط  x-z در صفحة تصوير مدار نسبي -3شكل 

ها مواردي وجود دارد كه به  در استخراج ديناميك نسبي ماهواره
  :شرح زير است

  بردار موقعيت و سرعت نسبي در دستگاه مختصات محلي افقي
 .شود ميمتصل به ماهواره پيشرو استخراج 

 شود شكل نزديك به دايره فرض مي مدار نسبي به. 

 دو ماهواره در آرايش، نزديك به يكديگر هستند. 

در حالت كلي، اندازة بردار موقعيت ماهواره نسبت به مركز 
  :شكل زير است دستگاه مختصات اينرسي به

ݎ )12( = ܽ(1 − ݁ଶ)1 + ݁ cos  ߠ

از مركز  خروج(با فرض بسيار دايروي بودن مدار ماهواره 
  :شود شكل زير تبديل مي ، رابطة فوق به)بسيار كم

ݎ )13( ≈ ܽ(1 − ݁ cos  (ߠ

همچنين براي زاوية موقعيت ماهواره نسبت به نقطة حضيض 
  :شود براي مدار نسبي بسيار دايروي، رابطة زير درنظر گرفته مي

ߠ )14( ≈ ܯ + 2݁ sin  ߠ

موقعيت مشخص است كه بردار مدار نسبي از تفاضل دو بردار 
  :شود ماهواره نسبت به مركز زمين، تعيين مي

)15( r = rଵ − r଴ 

دو ماهواره، بردار  مند حال براي محاسبة ديناميك پرواز آرايش
تصوير  )ܗ́(موقعيت مدار نسبي در دستگاه مختصات محلي افقي 

بايد ماتريس دوران از دستگاه مختصات بدني  منظور بدين. شود مي

روند . دستگاه مختصات افقي محلي، استخراج شودماهوارة پيشرو به 
شكل است كه ابتدا بردار موقعيت  استخراج بردار موقعيت نسبي بدين

گر در دستگاه مختصات ماهوارة پيشرو تصوير شده و  ماهوارة تعقيب
آنگاه بردار موقعيت نسبي در . آيد دست مي تفاضل برداري آن به

  :شود دستگاه مختصات افقي محلي، تصوير مي
)16( [r]୭ = L୭́୭ ൫[Lଵ଴ ]୭́ rଵ − r଴൯ 

بردار موقعيت نسبي در دستگاه مختصات محلي  ୭[r]در رابطة بالا، 
  .افقي متصل به ماهوارة پيشرو است

، ماتريس دوران دستگاه مختصات محلي )3(با توجه به شكل 
گر به ماتريس دوران دستگاه مختصات محلي ماهواره  ماهواره تعقيب

  :شود ميشكل زير محاسبه  پيشرو به
  

௢́[ଵ଴ܮ] )17( =  (ଵݑ−)௭ܮ௫(−݅ଵ)ܮ௭(−∆Ω)ܮ௫(݅଴)ܮ(଴ݑ)௭ܮ

به آن طول  كه ،است ߱و  Ωجمع جبري  ݑدر اين رابطه، 
چنانچه ماتريس دوران رابطة . شود جغرافيايي نقطة حضيض گفته مي

قرار گيرد، بردار موقعيت نسبي ) 16(استخراج شده و در رابطة) 17(
  :شود  شكل زير تعيين مي به

)18( 

௢́[ଵ଴ܮ] = 

ێێۏ
ێێێ
ێێێ
ۍێێ

0ݑݏ݋ܿ) 1ݑݏ݋ܿ + 1ݑ݊݅ݏ0ݑ݊݅ݏ (1݅ݏ݋0ܿ݅ݏ݋ܿ ݏ݋ܿ ∆Ω 0݅ݏ݋1ܿݑݏ݋ܿ 0ݑ݊݅ݏ)+ − (1݅ݏ݋ܿ 1ݑ݊݅ݏ 0ݑݏ݋ܿ sin ∆Ω −)1݅݊݅ݏ0݅݊݅ݏ1ݑ݊݅ݏ0ݑ݊݅ݏ+ 0ݑ݊݅ݏ 1ݑݏ݋ܿ + 1ݑ݊݅ݏ0ݑݏ݋ܿ (1݅ݏ݋0ܿ݅ݏ݋ܿ ݏ݋ܿ ∆Ω 0݅ݏ݋1ܿݑݏ݋ܿ 0ݑݏ݋ܿ)+ + (1݅ݏ݋ܿ 1ݑ݊݅ݏ 0ݑ݊݅ݏ sin ∆Ω 1ݑݏ݋0ܿ݅݊݅ݏ−1݅ݏ݋0ܿ݅݊݅ݏ1ݑ݊݅ݏ0ݑݏ݋ܿ+ sin ∆Ω − 1ݑ݊݅ݏ1݅ݏ݋ܿ 0݅݊݅ݏ ݏ݋ܿ ∆Ω ۑۑے 1ݑ݊݅ݏ 1݅݊݅ݏ 0݅ݏ݋ܿ+
ۑۑۑ
ۑۑۑ
ېۑۑ
 

 

هاي درنظر گرفته شده را اعمال كرد و  توان فرضيه حال مي
ماتريس دوران بالا و همچنين تعيين بردار موقعيت را بر  تأثير آن

  .نسبي بررسي كرد
  

  كوچك بودن آرايش ماهواره ) الف
. ها كوچك است شود كه آرايش كل ماهواره در اين بخش، فرض مي

گر بسيار كم  عبارت ديگر فاصلة بين ماهوارة پيشرو و ماهوارة تعقيب به
 ݅∆و  ߗ∆شدن مقادير  درنظر گرفتن اين فرض به مفهوم كوچك. است

  .خواهد بود
  

ߗ∆ )19( → 0 ⇒ ݏ݋ܿ ߗ∆ ≈ 1 − 12 ∴ 2ߗ∆ ݏ݋ܿ ߗ∆ ≈ 1 
 

هاي كوچك و  با قراردادن اين رابطه در ماتريس دوران و حذف ترم
݅∆همچنين فرض  = ݅1 − شكل  به) 18(، ماتريس دوران رابطة 0݅

  :يابد زير تغيير مي
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)20( 

௢́[ଵ଴ܮ] ≈ 

ێێۏ
ێێێ
ۍ ଴ݑݏ݋ܿ ଵݑݏ݋ܿ + ଵݑ݊݅ݏ଴ݑ݊݅ݏ ݏ݋ܿ ∆i ଴݅ݏ݋ଵܿݑݏ݋ܿ ଴ݑ݊݅ݏ)+ − (ଵ݅ݏ݋ܿ ଵݑ݊݅ݏ ଴ݑݏ݋ܿ sin ∆Ω− ଴ݑ݊݅ݏ ଵݑݏ݋ܿ + ଵݑ݊݅ݏ଴ݑݏ݋ܿ ݏ݋ܿ ∆i ଴݅ݏ݋ଵܿݑݏ݋ܿ ଴ݑݏ݋ܿ)+ + (ଵ݅ݏ݋ܿ ଵݑ݊݅ݏ ଴ݑ݊݅ݏ sin ∆Ω−݅݊݅ݏ଴ܿݑݏ݋ଵ sin ∆Ω + sin ∆i ଵ݅݊݅ݏ ۑۑے

ۑۑۑ
ې
 

  
گر و پيشرو به  حال با فرض نزديك بودن دو ماهوارة تعقيب

  :كند به سمت صفر ميل مي ݅∆يكديگر، مقدار 

)21( ∆݅ → 0 ⇒ ݏ݋ܿ ∆݅ ≈ 1 − 12 ∆݅2 ∴ ݏ݋ܿ ∆݅ ≈ 1 
 

  
ݏ݋ܿبا جايگذاري مقدار  ، ماتريس دوران )20(در رابطة  ݅∆

گر به پيشرو در دستگاه مختصات محلي افقي كه به  ماهواره تعقيب
  :شود ماهوارة پيشرو متصل است به شكل زير خلاصه مي

௢́[ଵ଴ܮ] )22( ≈ ൥ ݑ∆ݏ݋ܿ + ݑ∆݊݅ݏ sin ∆Ω ݑ∆݊݅ݏ଴݅ݏ݋ܿ + ଴݅ݏ݋ܿ ݑ∆ݏ݋ܿ sin ∆Ω−݅݊݅ݏ଴ܿݑݏ݋ଵ sin ∆Ω + sin ∆i  ଵ൩ݑ݊݅ݏ

ݑ∆كه در رابطة بالا  = 1ݑ − بودن  با توجه به كوچك .است 0ݑ
هاي بسيار كوچك از ماتريس دوران  ، ترمݑ∆و  ݅∆و  ߗ∆مقادير 

  :شود حذف مي

௢́[ଵ଴ܮ] )23( ≈ ൥ ݑ∆݊݅ݏݑ∆ݏ݋ܿ + ଴݅ݏ݋ܿ ݑ∆ݏ݋ܿ sin ∆Ω−݅݊݅ݏ଴ܿݑݏ݋ଵ sin ∆Ω + sin ∆i  ଵ൩ݑ݊݅ݏ

، بردار موقعيت نسبي )16(رابطة با جايگذاري اين ماتريس دوران در 
  :شود تعيين مي

 )24( 

ቈݔyz቉ ≈ ܗܗ́ۺ × 

൭ݎଵ ൥ ݑ∆݊݅ݏݑ∆ݏ݋ܿ + ଴݅ݏ݋ܿ ݑ∆ݏ݋ܿ sin ∆Ω−݅݊݅ݏ଴ܿݑݏ݋ଵ sin ∆Ω + sin ∆i ଵ൩ݑ݊݅ݏ
− ቈݎ଴00 ቉൱ 

ماتريس دوران از دستگاه ثابت بدني به دستگاه محلي  ܗܗ́ۺكه در آن 
  :افقي است

ܗܗ́ۺ )25( = ௫ܮ ቀ2ߨቁ ௭ܮ ቀ− 2ቁߨ = ൥ 0 1 00 0 −1−1 0 0 ൩ 

از تركيب دو رابطة آخر با يكديگر و همچنين استفاده از رابطة 
 :شود ، مختصات بردار نسبي تعيين مي)8(

  

)26( ቈݔyz቉ = ቎ ݑ∆݊݅ݏ)ଵݎ + ଴݅ݏ݋ܿ ݑ∆ݏ݋ܿ sin ∆Ω)ݎଵ(݅݊݅ݏ଴ cos 1ݑ sin ∆Ω − sin ∆i sin ݑ∆ݏ݋ଵܿݎ(1ݑ − ଴ݎ ቏ 
 

فاصلة دو نيز با توجه به نزديكي  ݑ∆فرض كوچك بودن 
  :ماهواره، قابل اعمال به مسئله است

)27( 
ݑ∆ → 0 ⇒ cos ݑ∆ ≈ 1 − 12 sin ,2ݑ∆ ݑ∆ ≈ ݑ∆ + 13 ∴ ଷݑ∆ cos ݑ∆ ≈ 1, sin ݑ∆ ≈  ݑ∆

 

تري از  ، شكل ساده)8(استفاده از رابطة بالا و همچنين رابطة 
بودن آرايش  همچنين كوچك. كند بردار موقعيت نسبي را ترسيم مي

  .، هم اندازه فرض شود଴ܽرا با  ଵݎدهد تا  ها، اين اجازه را مي ماهواره
  

)28( ቈݔyz቉ = ቎ ݑ∆)ଵݎ + ∆Ω ܿ݅ݏ݋଴)ݎଵ൫∆݅௫ܿݑݏ݋ଵ + ∆݅௬ݑ݊݅ݏଵ൯ݎ଴ − ଵݎ ቏ 
 

  
  دايروي بودن مدارنسبي ) ب

شود كه  ها، فرض مي بودن آرايش ماهواره  علاوه بر فرض كوچك
هدف آن است كه . مدار نسبي، يك مدار بسيار نزديك به دايره است

گر در مدار تقريباً دايروي،  هايي كه ماهوارة تعقيب براي موقعيت
شكل  كند؛ موقعيت مدار نسبي را با ماهوارة پيشرو را تعقيب مي

  .تري تعيين كرد ساده
با فرض دايروي بودن مدار، روابط زير براي يك مدار دايروي، 

  :صادق است
  

)29( 
ݎ ≈ ܽ(1 − ݁ ݏ݋ܿ ߠ (ߠ ≈ ܯ + 2݁ ݊݅ݏ ݑ ߠ = ߱ + ܯ ߠ = ଴ܯ + ݊.  ݐ

با استفاده از روابط بالا، اثرات دايروي بودن مدار نسبي را 
  . عمال كرد، ا)28(توان در بردار موقعيت نسبي، رابطة  مي

)30( 

ቈݔyz቉
= ێێۏ

଴ܽۍێێ ൬߱ଵ − ߱଴ + ଵ଴ܯ − ଴଴ܯ + ∆Ω ܿ݅ݏ݋଴ +2݁ଵܿߠݏ݋ଵ − 2݁଴ߠ݊݅ݏ଴ + .ܦ ݐ ൰ܽ଴൫∆݅௫ܿݑݏ݋ଵ + ∆݅௬ݑ݊݅ݏଵ൯23݊ܦ଴ + (݁ଵܿߠݏ݋ଵ − ݁଴ܿߠݏ݋଴) ۑۑے
 ېۑۑ



  

17/   ي فضايي

رو با استفاده از 
منظور،  بدين .شد

) 1(ول شمارة 
 غيرهم صفحه، 

هاي پيشرو و 
 مدار نسبي با 

  

گر عقيب

ܽ (km) ݁ ݅(deg) ߱ (deg) ߠ (݃݁݀) ߗ (deg) 

 D=0شرايط 

ها نمايش داده  ه
ش پرواز پايدار 

وار مدار  كت موج
بارت ديگر، اگر 
رزي براي بسته 

دست  به) 8(كل 

ژوهشي علوم و فناوري
 1393 زمستان

  سازي
پيشر - گر ة تعقيب

 مختلف، مطالعه ش
و پيشرو در جد
ره در دو مدار

ه  مداري ماهواره
سازي ين و مدل
.شود زي ارائه مي

هاي پيشرو و تع هواره

  گر ارة تعقيب
6928  

005/0  
30  
30  
50  
0  

شرو و تعقيبگر در شر

ي آرايش ماهواره
 نسبي يك آرايش
انگر افزايش حرك

عب به. داري است
 گرفتن شرط مر

صورت شك سبي به

پژ -فصلنامة علمي
ز / 4شمارة /  7 جلد

س شبيه
ةر ديناميك مسئل

هاي ه براي حالت
گر و وارة تعقيب

اين دو ماهوار. 
  .اند قرار گرفته

سازي حركت ل
بودن زمين  كروي

ساز ، نتايج شبيه)1

مشخصات مداري ماه

ماهوا  رو

هاي پيش سبي ماهواره

، مدار نسبي براي
ܦل نمايانگر مدار بيا ܦ .است =
لات ديناميك مد

ظرن مداري بدون
رفته شود، مدار نس

، رفتار اين بخش
شده سازي انجام يه

شخصات دو ماهو
.است شخص شده

يك به دايروي ق
از مدلپس 

گر با فرض قيب
16(تفاده از رابطة 

م -1جدول   

ماهوارة پيشر
6988  

007/0  
32  
30  
50  
0  

مدار نس -4شكل 

،)4(در شكل 
اين شكل. است ده

=ت كه در آن  0
 حل عادي معادلا
دلات ديناميك م
ن مدار درنظر گر

  
  

 
 ... مداري

 
 

≈
اهواره

൥ݒ௫ݒ௬ݒ௭ ൩
اهوارة
آرايش
 روابط
سرعت

توابعي
اهوارة

با  ݔر

اهوارة
ز اين

تصات
م قطر
واره و

. آيد مي
 .د بود

ݔتعريف −  ݖ
اهوارة
مچنين
گر در

در
شبي
مش
مش
نزد

تعقي
است

 
 

شد
است
در
معا
بود

ا با استفاده از پارامترهاي

= ێێۏ
ۍێێ ܽ଴ ൬∆ܯሖ2݁଴ܽ଴൫∆݅௫23݊ܦ଴ + ܽ଴

ܽ଴ ێێێۏ
ሖܯ∆൬ۍێ + 2∆݅௫23݊ܦ଴ + ൫

عت نسبي دو ما

൩ = ܽ଴ ൦2݊଴൫∆݊଴݊଴൫
عت نسبي دو ما

بودن آ ض كوچك
ترتيب مطابق  به

يين موقعيت و س
 :شود  حاصل مي

 سرعت نسبي ت
، يك آرايش ما

 در راستاي محور

موقعيت نسبي ما
ي است كه مركز

ݔ .ست دستگاه مخت −
يك بيضي با نيم
بردار سرعت ماهو
ሖܯ∆ቀܽ଴هت زمين پديد م β௘خواهد , = cosିଵ ت

ݖ بي در صفحة ଵݑ − β௘ ، ما=
هم. ه زمين است

گ  ماهوارة تعقيب

هامند ماهواره پرواز ارايش

+ 2݁ଵ sin(1ݑ଴ sin(0ݑ − ߱0)௫ cos 1ݑ + ∆݅௬൬݁ଵܿݏ݋ sin(݁ݑ଴ܿ0ݑ)ݏ݋
൫∆݁௫ sin 1ݑ .ܦ+− ௫ݐ cos 1ݑ + ∆݅௬൫∆݁௫ cos 1ݑ −
ر مدارنسبي، سرع

∆݁௫ ݏ݋ܿ ଵݑ +∆൫∆݅௬ ݏ݋ܿ ଵݑ −൫∆݁௬ ݏ݋ܿ ଵݑ −
ي موقعيت و سرع
 گرفتن دو فرض
 بودن مدارنسبي،

تعياما علاوه بر  
مهم ديگري نيز
ردار موقعيت و

 و بدين ترتيب،
.شود ايجاد مي) 

كز بيضي نسبي
 .جايي است 

دهد كه بردار م 
ሖܯ∆ቀܽ଴شكل يك بيضي  , اس ,0

− ي در صفحة ݖ
شود، ي رو تصوير در راستاي ب 2ܽ

در جهت|݁∆|଴ܽة 
ଶ௔బ஽ଷ௡బي در نقطة ቁ

 (∆݁௫/|∆݁|)
 تصوير مدار نسب

2kπدر موقعيت
ଵݑن نقطه نسبت به − β௘ = (2،

  .ه زمين است

يناميك حركت نسبي در

− ߱1) −) + .ܦ ݐ ൰
௬ sin 1൯1ݑ − ߱1) −0 − ߱0) ൰ۑۑے

 ېۑۑ
− ∆݁௬ cos 1൯൰ݑ

௬ sin ௬݁∆−1ݑ sin 1൯ݑ
گيري از بردار تق
௬݁∆  :د ݊݅ݏ ଵ൯ݑ +− ∆݅௫ ݊݅ݏ −ଵ൯ݑ ∆݁௫ ݊݅ݏ ଵ൯ݑ

هاي ترتيب، بردار
يشرو با درنظر
همچنين دايروي

.آيد دست مي به 
ܦ دو رابطه نكات م = باشد، بر 0
يك خواهند شد

ܦاز نظر زماني(ت  باشد، مرك ് در حال جابه ܽܦ
نشان مي) 31( 
گر به پيشرو به 

ଶ௔బ஽ଷ௡బ در نقطة  ቁ
دار موقعيت نسبي
 به ماهوارة پيشر

|݁∆|଴ܽ به اندازة 
ر فرعي با اندازة
ن، مركز اين بيضي

شكل ارامتري به
 با درنظر گرفتن
ن نشان داد كه د

ترين گر در نزديك 
2kرايط  + 1)π

ين نقطه نسبت به

  
حل تحليلي براي دي  

൰
ۑۑۑے
 ېۑ

  
با مشت

شو تعيين مي

)31( 
 ൪ܦ

 
بدين ت
تعقيبگر و پي
مجموعه و ه

)31(و ) 30(
نسبي، از اين

  0اگر
پريوديك

بلندمد
  0اگر

଴ܽنرخ 
 رابطة

تعقيب
بيضي

 اگر برد
متصل
اصلي
قطر نيم

بنابراين
 اگر پا

شود،
توان مي

تعقيب
در شر
دورتري



دحسين مرتضوي

  
 D=0ايط 

نيز انجام  ࡰ
اگر نتوان . ت

گر و پيشرو 
ي پريوديك 
يك آرايش 

 در. كند نمي
جايي در  جابه
بر طبق . ت

) 31( رابطة 

ࡰ ، بردار ്
ࡰكه  = ૙ 
همچنين . ت

، )9( شكل 
شود كه  مي

ܦ   ് 0  

سيد

ساعته و در شر 12ي 

ࡰراي حالت  = ૙
است  مطالعه شده

گ هاي تعقيب هواره
 مدار نسبي، تابعي
 عملاً برقراري ي

فضايي فراهم ن 
رغم عدم ج ي به

در حال تغيير است
  .جا شود جابه ࡰت نسبي پس از

്، در حالت  ૙
با حالتي ك Xي 

ستاها يكسان است
در. را حفظ كند

ملاحظه م. است ه
  .متفاوت است

0گر در شرايط  تعقيب

در بازة زماني  نسبي

ࡰعلاوه بر اينكه بر نيز است، ്
هاي ماه ي مدار
نظر كرد؛ ، صرف

اين حالت،.  بود
هاي جام مأموريت

شود كه مدار نسبي
با سرعت د Xي 

بط بردار موقعيت
૙ࢇࡰيد با سرعت 

ط استخراج شده،
ره فقط در راستاي
ت و در ساير راس
 پريوديك خود ر
نمايش داده شده

X با حالت قبل م

هاي پيشرو و ت اهواره

تغييرات سرعت -7

سازي فوق، ع شبيه
૙ي حالتي كه 

ا ضل سرعت زاويه
به نيم قطر اصلي
ر با زمان خواهد
يدار را براي انج

ش ، مشاهده مي)8
Y-Zدر راستاي ،

ر توضيحات رواب
د، مركز بيضي باي
ا توجه به روابط
 نسبي دو ماهوار

فاوت خواهد داشت
سرعت، بايد رفتار
وقعيت سرعت نم
X فقط در راستاي 

مدار نسبي ما -8كل

به

ت
س
 حة
جه

به
اه
ن
ت

  

  

شكل

ش
شد، براي
از تفاض
نسبت ب
و متغير
پرواز پا
8(شكل 
صفحة

آنچه در
بيان شد
با
سرعت
است، تف
بردار س
بردار مو
سرعت

شك

بايد ب ܦ پايدار،

نسبي در صفحات
در توضيحات پس

نسبي در صفح 
واهد بود كه با توج

  .است  گرفته
واره نيز با توجه ب
 به تعريف دستگا

نظر كه در آن ورد
 بيشترين تغييرات

 D=0 شرايط

 D=0 شرايط

  ري فضايي

مند  پرواز آرايش

ب، تصوير بردار ن
د طوركه همان. ت

ሖܯ∆ቀܽ଴ركز تصوير مدار , ଶ௔ଷ௡ خو
ݖي در = قرار 0

ت نسبي دو ماهو
با توجه. شته باشد

ن آرايش پرواز مو
خص است كه

 . ست

و در X-Zر صفحة

  

و در X-Yر صفحة

علوم و فناورپژوهشي  - ي
 1393زمستان   / 4 ة

براي داشتن يك
  .د
ترتيب به) 6(و ) 5

است شخص شده
است، مر شاره شده

௔బ஽௡బ با مركزيت  ቁ
مركز بيضي، Dمتر 

ود كه بردار سرعت
ري پريوديك داش
محلي و همچنين

يابد، مشخ ير مي
ا Yبوط به محور 

تصوير مدار نسبي در

تصوير مدار نسبي در
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در واقع ب. آيد مي
صفر نزديك باشد
(در شكل 

X-Z  وX-Y مش
اش) 31(ز رابطة

X-Z، يك بيضي
به صفربودن  پارامت
رو انتظار مي

، رفتار)31(رابطة
مختصات افقي م

,ܽفقط ݁, تغيي ݅
سرعت نسبي مربو

  
 

ت - 5شكل 
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 در شكل. باشد 
با  X, Y, Z ي
 Zو  Xبردار  
 اريز بوده،بهتر  ر

سازي  يسه با شبيه

 يت در راستاها
بردار سرعت  ي

بر  لومتريك 5-10
در بازه  زين X ي

شود كه  ري مي
تحت اثر ضريب 

STKسازي  با شبيه

ژوهشي علوم و فناوري
 1393 زمستان

كيم به صفر نزد
يدر راستاها يسب
يخطا برا ةنداز
اريبس Yبردار  ي
 .ت

سبي ماهواره در مقايس
S 

سرعت ةلاف انداز
يخطا برا ةانداز. ت

5 ةچك و از مرتب

يهواره در راستا
البته يادآور .دارد 

اي است كه تح لفه

ي ماهواره در مقايسه ب

پژ -فصلنامة علمي
ز / 4شمارة /  7 جلد

ترم نيا بايددار،يا
نس تيبردار موقع 
ا. است شده سهي
يبرا طيشرا. است 
استلومتريك 5-10 

طاي بردار موقعيت نس
STK

اختلا ز،ين ي نسب
است شده هئارا) 11
Y  وZ، كوچ اريبس
ماه يسرعت نسب 

راتييتغ ه،يثان 
، تنها مؤلXستاي 

ي بردار سرعت نسبي

پا شيبه آرا دني
يخطا زاني، م)1

يمقا STK يوج
متر ةدر مرتب يب
ةخطا از مرتب ةز

ميزان خط -10شكل

بردار سرعت ي
1(ختلف در شكل 

Y يدر راستا يب

يخطا. است هي
بر لومتركي0.0±

ار سرعت در راس
  .قرار دارد

ميزان خطاي - 11كل

  
  

 
 ... مداري

ܦ   ് 

 يترها
 يررس
 تيوقع

 فرض
ي رويا

ستگاه
 ليتحل

 يساز 
واره با
پرواز 
داده و
 نيدر ا

ساعت

ST  

ܽ 

ت كه
 ي برا

يرس
)10

خرو
نسب
اندا

ش

يبرا
مخ
نسب
يثان

07
ࡰبرد

شك

ا با استفاده از پارامترهاي

്عته و در شرايط 0

پارامت في و تعر
بر انجام شده ياز

كنترل مو يه برا
با ،رديگ ير م

شبه دا ني همچن
را در دس يت نسب

ت يبرا. سازد ي م
هيبا مدل شب ي

دو ماهو ،منظور
كي، )2( ةشمار
شكل د ૛ࡶة ذب

شده د هئروش ارا
س 6زمان مدت  ي

TKافزار  سازي در نرم

ܽ  ار ماهوارة پيشرو = 6298.14  deg ߱= 30 deg 1=݅ 0.0005 =݁ܭ
Ω = 30 de 0 =ܯ deg 

كل كامل معادلات
البته. است  شده

هامند ماهواره پرواز ارايش

ساع 12ر بازة زماني

  حليل خطا

لهئ شده در مس
سا دقت مدل گ،

كه ي،ارامتر مدار
ورد استفاده قرار

و گر بيو تعق رو
و سرعت تي موقع
مشخصشرويه پ
يساز مدل نيز ا

نيا يبرا. ست
ده در جدول ش
ن اثر شتاب جاذ

حاصل از ر جينتا
يخطا برا يساز هي

 .است  جام شده

س ها براي شبيه ماهواره

مدا  گر يب

 ݉ܭ  

gg
از شك ،ينسب تي
استفاده ،است 

يناميك حركت نسبي در

غييرات سرعت نسبيد

تح

استفاده اتيفرض
آهنگ نيزممدار ص 

شش پا ق،يتحق 
مو آهنگ نيزم 

شريپ ة دو ماهوار
مختصات ،يسب

متصل به ماهواره
دست آمده از هب 

ST ا شده سهيمقا
شد هئارا يمدار

ا با درنظرگرفتن
آنبا ن يسرعت نسب

هيشب. شده است ه
پرواز، انج شيآرا ي

مشخصات مداري ما 

ܽߜت مدار ماهوارة تعقي =   0 =߱ߜ  deg 0.1 =݅ߜ  0.0002 =݁ߜ ݉ 100
Ωߜ = ܯߜ  0 = 0   

يموقع يخطا برا 
صفرري، غD ب

  
حل تحليلي براي دي  

تغ -9شكل 

با توجه به ف
مختص يمدار
نيدر ا. شود

يها ماهواره
بودن كينزد

بودن مدار نس 
 يمحل يافق

جيخطا، نتا
TKافزار  نرم

مشخصات م
را مند شيآرا

و سر تيموقع
سهيمقاله، مقا
يريگ از شكل

-2جدول 

݉تغييرات

ةسيمقا يبرا
بيدر آن ضر
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يك مدل  STKسازي شده در  كه مدل شبيه شايان ذكر است
با دقت بالا و با استفاده از نتايج پروازي يك آرايش ماهوارة عملياتي 
بوده كه در آن شتاب جاذبه زمين بيضوي و اثرات اتمسفر نيز درنظر 

ترتيب مشخص است كه ميزان خطا در طول  بدين. است گرفته شده
با توجه به اينكه روش تحليلي . زمان، روند افزايشي خواهد داشت

ده، يك حل حلقه بسته بر پاية معادلات خطي شدة هيل ارائه ش
)HCW (دست آمده با مدل غيرخطي  است، از مقايسة نتايج به

STK است، تصوير  كه تمامي اغتشاشات در آن درنظر گرفته شده
. شود روشني از محدودة مناسب براي استفاده از معادلات ترسيم مي

ت هيل براي است كه معادلا در بسياري از منابع مشخص شده
مانورهاي با مدت زمان محدود، دقت مناسبي دارد و براي مطالعة 

مدت، بايد از معادلات غيرخطي استفاده  رفتار آرايش پرواز در بلند
در هر صورت، با توجه به ]. 10، 12، 14و  17[، ]1-4[كرد 
هاي انجام شده، براي مطالعة آرايش پرواز در چند روز اول  تحليل
همچنين مدار نسبي با خروج از مركز كوچك و زواياي گيري و  شكل

علت دقت قابل . اين معادلات دقت بسيار بالايي دارند شيب پايين،
سازي مسئله با  ملاحظة اين روابط در زواياي شيب پايين، مدل
آهنگ است كه در  استفاده از پارامترهاي مداري مختص مدار زمين

نين از اين معادلات براي همچ. صفر است آن زواياي شيب نزديك به
يافتن شرايط اوليه با دقت بالا براي تحليل ديناميك مداري 

  .شود معادلات غيرخطي استفاده مي

 گيرينتيجه

اي تحليلي براي تعيين بردار موقعيت و سرعت  مقاله، رابطهدر اين 
گر در يك آرايش پرواز با استفاده از  نسبي دو ماهوارة پيشرو و تعقيب

اين  .است آهنگ ارائه شده پارامترهاي مداري مختص مدار زمين
است كه  روابط براي دستگاه مختصات محلي افقي تعريف شده

اين روابط براي مدارهاي نزديك به . است پيشرو متصل به ماهوارة
دايروي و حالتي كه فاصلة دو ماهواره از يكديگر زياد نيست، با 

  .تقريب بسيار خوبي صادق است
هاي مختلف  سازي ديناميك مسئله و مطالعة ترم از مدلپس 

روابط نمايانگر موقعيت و سرعت نسبي، ترم نسبت اختلاف سرعت 
قطر اصلي، نقش مهمي در  اي مدارهاي دو ماهواره به نيم زاويه

اگر سرعت . كند برقراري يك آرايش پرواز با ماندگاري بالا ايفا مي
ا يكديگر داشته باشند، اين ترم اي دو ماهواره اختلاف كمي ب زاويه

البته با . شود و آرايش پرواز ايجاد شده پايدار است بسيار كوچك مي
ها  دو فرض نزديك به دايروي بودن مدارها و نزديكي نسبي ماهواره

با توجه به . كردن است نظر به هم، عملاً اين ترم قابل صرف
سازي اين مسئله، طراحي كنترلر براي مانورهاي مختلف آرايش  مدل

پرواز با استفاده از اين پارامترهاي مداري براي تحقيقات بعدي، 
  .شود پيشنهاد مي
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