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Из фундаментальных принципов геометрической оптики для момента времени tm величину про­
екции орбитальной скорости космического объекта на плоскость кадра VР можно связать с величиной 
наклонной дальности ρ через параметр расстояния до приемного датчика оптической системы  f. Обычно 
такой подход используется при расчете функций покрытия и планирования съемки земной поверхности 
системами космического наблюдения [18; 19]. На рис. 2 представлена упрощенная модель формирования 
последовательности изображений космического объекта с изменением величины расстояния до приемного 
датчика оптической системы f при его орбитальном движении. В данном случае рассматриваются малые 
временные интервалы ∆t между угловыми измерениями двух последовательных орбитальных положе­
ний космического объекта, на которых скорость в плоскости кадра VР и наклонную дальность ρ можно 
считать постоянными. Поэтому для малого интервала времени ∆t справедливо следующее соотношение 
между наклонной дальностью ρ и величиной проекции орбитальной скорости на плоскость кадра VР:
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где ∆t – время, за которое космический объект смещается в плоскости кадра на ∆x пикселей; ω – размер 
пикселя; f – расстояние до приемного датчика.

Рис. 2. Модель формирования последовательности изображений  
космического объекта при его орбитальном движении

Fig. 2. Imaging sequence formation model of a space object in orbital motion

Для зенитных пролетов при максимальном угле места el > 70° величина проекции орбитальной ско­
рости на плоскость кадра VР связана с углом θ между вектором наклонной дальности и направлением 
на подспутниковую точку P следующим соотношением:
	 V VP � cos� ,	 (4)
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E
 – орбитальная скорость космического объекта; μ – гравитационный параметр Земли.

В итоге система выражений для вывода конечного геометрического соотношения между высотой 
орбиты и скоростью смещения космического объекта в плоскости кадра выглядит следующим образом:
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