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ОСНОВНЫЕ  РЕЗУЛЬТАТЫ  И  ПЛАНЫ  ГНПРКЦ  «ЦСКБ-ПРОГРЕСС» 

ПО  СОЗДАНИЮ  КОСМИЧЕСКИХ  СРЕДСТВ  ДЗЗ  
 СОЦИАЛЬНО - ЭКОНОМИЧЕСКОГО НАЗНАЧЕНИЯ

 
В нашей стране теоретические и практические 

основы построения первых КА наблюдения (типа 
"Зенит") были разработаны под руководством С.П. 
Королева  в начале 60-х гг. прошлого века.  С 1964 
г. работы по созданию автоматических низкоорби-
тальных средств ДЗЗ переданы по указанию С.П. 
Королева в ГНПРКЦ "ЦСКБ-Прогресс" (в то время 
Филиал №3 ОКБ-1) и за более чем 40-летнюю исто-
рию они получили значительное развитие. От эпи-
зодических запусков одиночных КА до постоянно 
действующих систем ДЗЗ из нескольких маневри-
рующих на орбите автоматических КА с высоким 
уровнем автономности функционирования (в 1980-
90 гг.). Это позволило оперативно получать и дос-
тавлять потребителю необходимую целевую ин-
формацию о наблюдаемых объектах.    

Всего Центром обеспечено создание 27 типов 
КА в интересах различных ведомств и выведено на 
рабочие орбиты более 960  КА ДЗЗ  нашей разра-
ботки [1].  Начиная с КА серии "Зенит" (создано 8 

типов КА), постоянно совершенствовалась конст-
руктивно-аппаратурная база и наращивались целе-
вые характеристики. В результате этого был создан 
ряд КА ДЗЗ, таких как «Янтарь», с доставкой ин-
формации на Землю в спускаемом аппарате и двух 
капсулах, «Фрам», «Ресурс-Ф1», «Ресурс-Ф2» и др., 
приведенных на рис. 1. 

Разработанные Центром КА решали задачи де-
тального и обзорного зондирования Земли, в том 
числе с 1982 г. оптико-электронного наблюдения с 
передачей информации по радиоканалу через спут-
ник-ретранслятор, что позволило довести оператив-
ность получения информации до масштаба времени, 
близкого к реальному.  

Широкое развитие в Центре получило направле-
ние создания картографических космических ком-
плексов. В этой области Центр в настоящее время 
является единственным предприятием, обладающим 
реальным опытом создания штатно эксплуатиро-
вавшихся картографических КА. Начиная с запу-

Рис.1. Космические аппараты ДЗЗ ГНПРКЦ "ЦСКБ-Прогресс" 
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щенного в 1971 г. КА "Зенит – МТ", а затем, в пери-
од с 1981 по 2005 гг., с помощью более совершен-
ного КА "Комета" успешно решались задачи созда-
ния топографических карт в интересах различных 
ведомств.  

В 60-х - начале 90-х годов в нашей стране ус-
пешно функционировала комплексная природоре-
сурсная система "Ресурс", включающая разработан-
ную ГНПРКЦ "ЦСКБ-Прогресс" подсистему де-
тального фотонаблюдения "Ресурс-Ф" с доставкой 
информации на Землю в спускаемых аппаратах. С 
помощью информации, доставленной спутниками 
подсистемы "Ресурс-Ф", решены значительные при-
кладные задачи, в том числе, при проектировании 

Байкало-Амурской магистрали, магистральных  га-
зо- и нефтепроводов, вскрыты местности, пригод-
ные для геологической разведки нефти, газа, других 
природных ископаемых, оценены последствия сти-
хийных бедствий и катастроф. 

Одновременно на той же конструктивной базе 
были разработаны КА для проведения в космосе 
научных медико-биологических («Бион») и техно-
логических («Фотон») экспериментов. Этому на-
правлению деятельности в Центре уделяется значи-
тельное внимание и в настоящее время. В соответ-

ствии с ФКП в сентябре 2007 г. обеспечен успеш-
ный полет очередного модернизированного КА 
«Фотон-М», а в 2010 г. планируется запуск КА 
«Бион-М» [1]. 

В результате проводившихся работ по тематике 
ДЗЗ РКЦ "ЦСКБ-Прогресс" вместе с кооперацией 
основных исполнителей накоплен значительный 
задел, который с учетом современных достижений в 
области оптико-электронной, вычислительной и 
радиопередающей техники позволил создать опти-
ко-электронный космический комплекс "Ресурс-
ДК1". Общий вид КА ДЗЗ "Ресурс-ДК1" и его ос-
новные показатели представлены на рис. 2 [1, 2]. 

Прошло уже более года, когда после успешно за-

вершенных летно-конструкторских испытаний ре-
шением Государственной комиссии (16 сентября 
2006 г.) КК "Ресурс-ДК1" был принят в штатную 
эксплуатацию. Сегодня это единственный успешно 
эксплуатирующийся в России космический ком-
плекс, который обеспечивает детальное наблюдение 
в панхроматическом диапазоне и многозональную 
съёмку земной поверхности с оперативной достав-
кой изображений по высокоскоростной радиолинии 
на наземный комплекс приема обработки и распро-
странения информации (НКПОР-ДК НЦОМЗ) в ин-

Рис. 2.  Общий вид и основные функции КА ДЗЗ "Ресурс-ДК1" 

Основные целевые функции КА 
• Получение в масштабе времени, близком к реальному, 
высокоинформативных изображений наблюдаемых объ-
ектов в различных диапазонах спектра излучений 
• Обеспечение оперативной доставки целевой инфор-
мации по радиоканалу непосредственно на наземные 
пункты 
• Обработка в НСК получаемой целевой информации и 
доставка ее потребителям 

Основные характеристики КА 
Масса КА, кг                                                        6570 
Полоса захвата, км 
         в надире                                       от4,7 до 28,3 
         при отворотах по крену                            до 40 
Полоса обзора, км                         448 
Спектральные диапазоны, мкм 
         панхроматический (ПХ)                           0,58-0,8 
         три узких спектральных (УС)                 0,5-0,6; 
                                                                                 0,6-0,7; 
                                                                                 0,7-0,8 
Разрешение на местности (Н=350 км), м 
         ПХ                                                                 1 
         УС                                                                 1,6-1,8 
Производительность, объект/сутки 
         объектовое зондирование                        180 
         маршрутное (L=400 км)                           до 40 
Суммарная производительность 
в сутки, млн.км2                                                  до 1 
Срок активного существования, год              не менее 3 
Рабочая орбита: 
         высота, км                                                   от 360 до 610
         наклонение, градус                                    69,92 

Основные задачи, решаемые с помощью КА ДЗЗ 
типа «Ресурс-ДК1» 

• Создание и обновление топографических карт. 
• Информационное обеспечение хозяйственной 
деятельности государственных органов РФ в инте-
ресах охраны окружающей среды. 
• Решение задач в интересах МЧС РФ, других ве-
домств и силовых структур РФ. 
• Информационное обеспечение зарубежных за-
казчиков по межправительственным соглашениям 
и на коммерческой основе; 
• Изучение темной материи с помощью НА «ПА-
МЕЛА» (Италия, Россия) 

Гермоконтейнер с 
НА «ПАМЕЛА» 

НА «АРИНА» 

Батарея 
солнечная 

Агрегатный отсек
Приборный отсек
Отсек целевой аппа-
ратуры 

Приборный 
гермоконтейнер 

Оптико-электронная 
аппаратура 
«Геотом-Л1» 
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тересах социально-экономического развития России 
и международного сотрудничества. 

Успешное функционирование комплекса позво-
лило восстановить паритет России по получению 
детальной информации (с разрешением до 1 м).  

Анализ снимков, получаемых с КА "Ресурс-
ДК1", подтверждает их высокое качество, соответ-
ствующее заявленным характеристикам. 

Наряду с основной целевой задачей, КА выпол-
няет функции орбитальной платформы – носителя 
инструментальных средств для проведения фунда-
ментальных научных исследований, в том числе в 
интересах зарубежных заказчиков. Это НА «Паме-
ла» (Италия, Россия), с помощью которой решаются 
задачи поиска и изучения антиматерии, а также НА 
«Арина» (Россия) для регистрации и выделения вы-
сокоэнергетичных заряженных частиц – предвест-
ников землетрясений.  

КК "Ресурс-ДК1" создан нами в рамках Феде-
ральной космической программы России совместно 
с широкой кооперацией предприятий соисполните-
лей (ОАО «Красногорский механический завод», 
НПП «ОПТЭКС», НИИ ТП, ЗАО НПО «ЭЛАК», 
РИРВ, НИИ КП, ЦНИИ "Электроприбор", ПО 
"Корпус", ИКИ РАН, ФГУП «РНИИ КП», ОАО "Са-
турн", НПЦ "ПОЛЮС", КБХМ и др.). Основные 
тактико-технические характеристики КК "Ресурс-

ДК1" (по разрешению, периодичности наблюдения, 
оперативности получения информации) соответст-
вуют уровню действующих зарубежных КА анало-
гичного типа, а по ширине полосы захвата и макси-
мальной производительности – превосходят их.  

Достижение высоких показателей этого КК по-
требовало выработки ряда новых технических ре-
шений. В том числе при разработке оптико-
электронной целевой аппаратуры, радиолинии пе-
редачи информации, автономного управления 
штатной работой КА на основе высокоточных дан-
ных от бортовой системы спутниковой навигации и 
системы пространственной прецизионной ориента-
ции КА в требуемом положении. 

Фрагменты общей схемы функционирования и 
типовые режимы съемки КА «Ресурс-ДК1» в про-
цессе зондирования объектов, произвольно распо-
ложенных относительно трассы полета, представле-
ны на рис. 3. 

Они иллюстрируют сложный характер угловых 
управляемых движений КА. Их реализация потре-
бовала решения ряда проблем высокоточного 
управления движением КА, обеспечивающих ис-
ключение «смаза» изображения в процессе экспо-
нирования целей и необходимую динамику движе-
ния КА как на маршрутах, так и на межмаршрут-
ных интервалах [4]. 

Рис. 3. Съемка площадок и съемка с произвольным азимутом 
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Определяющими для КА «Ресурс-ДК1» оказа-
лись следующие три проблемы: 
− исследования динамики и автоматизации проек-
тирования прецизионных гиросиловых СУД при 
внешних и параметрических возмущениях, при не-
полном измерении вектора состояния, с учетом уп-
ругих колебаний и подвижности элементов конст-
рукции КА; 
− аналитический синтез в бортовом комплексе управ-
ления (БКУ) программ управления угловым движени-
ем, обеспечивающих заданный вектор “бега изобра-
жения” в фокальной плоскости целевой аппаратуры 
(ЦА) на маршрутах, а также соответствующие (с глад-
кими переходами) межмаршрутные движения;  
− синтез структуры и алгоритмов прецизионного 
управления программным движением упруго-
деформируемого КА с явной настройкой силового 
гироскопического комплекса для исключения его 

сингулярных состояний и "невозбуждения" упру-
гих колебаний КА. Исследования проведены в клас-
се робастных и адаптивных систем. 

Решение отмеченных проблем обусловило соз-
дание соответствующих измерительных и силовых 
структурных элементов БКУ, представленных в таб-
лице.  

"Ресурс-ДК1" - это автоматический КА с высо-
кой степенью автономности. Автоматизированная 
система управления КА (АСУ КА) реализована тра-
диционно в виде БКУ и наземного комплекса 
управления (НКУ), связанных между собой ко-
мандной радиолинией управления и радиолинией 
бортовой телеметрической системы, но распределе-
ние задач управления полетом КА между БКУ и 
НКУ построено на совершенно новых принципах, 
изложенных ниже.  

 

Наименование прибо-
ра/системы 

Направления развития 
Основные 
показатели 

Достигнуто 
Достижимо в 
ближайшее 

время 

Бескарданная инерциальная 
система на базе электростати-
ческого гироскопа (БИС-ЭГ).  
Разработчик и 
изготовитель ЦНИИ "Электро-
прибор", С.-Петербург 

Снижение массы 
Повышение точности 
Уменьшение времени го-
товности  

Уход базы,с/сут; 
Погрешности съема ин-
формации, угл.с: 
-систематические, 
-случайные 
Масса, кг 

5 
 
 

20 
20 
28 

2 
 
 

5 
5 

14 

Звездный координатор 
типа БОКЗ-М: неподвижный, 
широкоугольный с встроенным 
каталогом  звезд. 
Разработчик и изготовитель 
ИКИ РАН,  Москва 

Определение пространст-
венной ориентации КА, 
интеграция с ДУС, БСКВУ 
Повышение: 
-точности, 
-допустимой угловой ско-
рости,  
-частоты съема информации

Погрешности, угл. с 
при угловой скорости КА 
0,15град/с 
Период обновления ин-
формации, с 
Масса, кг 

8 
 
 
 

3 
4 

3-5 
 
 
 

0,25 
3-4 

Измеритель угловой скорости 
волоконно-оптический  
(ИУС ВО). 
Разработчик  и изготовитель 
НПП "Антарес", Саратов 

Уменьшение: 
-погрешности масштабного 
коэффициента, 
-нулевого сигнала, шума 

Погрешности: 
-масштабного 
коэффициента, %, 
-нулевого сигнала, град/с, 
-шума, град/с 
Масса,  кг  

 
0,005 

 
2,8•10-5 

7•10-5 

15 

 
0,001 

 
10-5 

3•10-5 

10 

Силовой гироскопический 
комплекс на базе 4 гиродинов с 
кинетическими моментами 100-
250  Н⋅м⋅с. 
Разработчик и  изготовитель-
НИИ КП, С.-Петербург 

Уменьшение массо-
энергетических характери-
стик 
Увеличение диапазона ско-
рости вращения гироузла 
Уменьшение погрешности 
МУПР 

Максимальная скорость 
гироузла, град/с 
Погрешность отработки  
кинетического момента,  
% 
Погрешность отработки 
заданной скорости гиро-
узла,  % 

8,6 
 

3 
 
 

3 

∼20 
 
от 0,5 до 1 

 
 
∼1 
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Являясь активным и динамичным элементом в 
системе зондирования, КА должен осуществлять 
доставку непосредственно в район наблюдения ап-
паратуры зондирования (АЗ), получение, запомина-
ние, предварительную обработку, привязку ко вре-
мени или координатам информации о зондируемом 
районе, обеспечивать передачу запомненной ин-
формации на приемные пункты на поверхности 
Земли. 

Управление КА ДЗЗ во многом связано с приня-
тым способом реализации "захвата" АЗ требуемых 
объектов, маршрутов, районов зондирования. 

В нашем центре обоснован и детально разрабо-
тан способ "захвата" объектов зондирования по 
программе, хранящейся (передаваемой) в БКУ КА. 
Такая программа включает в себя: географические 

координаты объектов, маршрутов, районов зонди-
рования и ряд других технологических данных. 
Временную диаграмму работы бортовых систем, 
которая обеспечивает реализацию заданной  НКУ 
совокупности целей, формирует БКУ по текущей 
навигационной информации, определяемой борто-
выми средствами. 

Этот способ "захвата" целей зондирования сти-
мулировал появление и развитие средств автоном-
ной бортовой навигации КА и бортовых программ-
ных средств баллистического обеспечения, благо-
даря чему определение ПДЦМ КА становится воз-
можным с более высокой точностью и в любое не-
обходимое время, а не только в моменты видимости 
КА средствами НКУ. Это позволило в свою очередь 
повысить такие характеристики процесса зондиро-

Рис. 4. Общая структура БКУ КА ДЗЗ 

60-70 годы 

20% 80% 60% 40%

80-90 годы 

10% 90% 

2006 год 

Рис.5. Распределение задач управления НКУ и БКУ: 
красный цвет – объем задач, решаемых БКУ,  синий цвет – объем задач, решаемых НКУ 
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вания, как разрешение на местности, производи-
тельность, оперативность. 

К числу наиболее значимых факторов, которые 
определяют особенность и сложность управления 
низкоорбитальных высокоинформативных КА на-
блюдения от других типов КА, относятся: 
− нестационарные и случайные возмущающие воз-
действия от набегающего потока верхней атмосфе-
ры, вследствие полета КА с переменной геометрией 
на низких эллиптических орбитах (с целью дости-
жения высокого разрешения); 
− необходимость решения на борту КА задачи высо-
коточного наведения оси ЦА на любой объект (мар-
шрут) наблюдения из заданной их совокупности;  
− необходимость многократного прецизионного 
перенацеливания КА в одном сеансе наблюдения с 
одного наблюдаемого объекта (маршрута) на дру-
гой, произвольно расположенный относительно 
трассы полета;  
− необходимость управления "смазом" изображения 
в фокальной плоскости ЦА для получения инфор-
мации высокого разрешения, в том числе путем 
управления угловым движением КА. 

Отмеченные особенности нашли отражение в 
структуре процессов управления КА, в составе и 
структуре бортовых и наземных средств управле-
ния, в характеристиках ЦА и обеспечивающих бор-
товых систем. 

На рис. 4 представлена общая структура БКУ со-
временных КА ДЗЗ [3-5]. Основой БКУ является 
организующая система (ОС), которая обеспечивает 
требуемый уровень автономности решения штатных 
задач и управление в аномальных ситуациях. В 
структуре ОС пять функциональных элементов 
(подсистем), реализованных в виде совокупностей 
бортовых программ.  

Верхний уровень - подсистема принятия реше-
ний и координации управления КА обеспечивает 
взаимосвязанное функционирование всех подсистем 
ОС, исходя из текущей обстановки на борту КА.  

Нижний уровень - подсистема исполнения при-
нятых решений, т.е. команд управления на бортовые 
системы. 

Наличие трех автономных подсистем среднего 
уровня (бортовое планирование, контрольно-
диагностическое и баллистико-навигационное обес-

Рис.6. Общий вид платформы КА «Ресурс-П» №2 
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печение) обеспечивает требуемый уровень авто-
номности полета КА (до нескольких суток) с сохра-
нением высокой производительности проведения 
целевых работ. А функциональное наполнение этих 
подсистем определяет степень интеллектуализации 
процессов управления. 

Для управления сложной технической системой 
необходима информация о состоянии элементов 
системы, о состоянии той среды, в которой проис-
ходит ее функционирование, а также модели про-
цесса функционирования системы во взаимодейст-
вии с окружающей средой. Эта информация и моде-
ли содержатся в памяти бортовых цифровых вычис-
лительных машин (БЦВМ), входящих в состав БКУ. 
Они являются базой для выработки управленческих 
решений, воздействующих на подсистемы, обеспе-
чивая достижение целевых функций.  

Распределение задач управления между НКУ и 
БКУ приведено на рис.5 [1, 3].  Оно начало скла-
дываться в то время, когда вычислительные сред-
ства, способные по своим характеристикам обес-
печивать обработку измерений траекторных пара-
метров и обработку телеметрической информации, 
могли быть размещены только на наземных пунк-
тах НКУ. 

Основное участие НКУ в управлении КА ДЗЗ: 
− при выборе объектов зондирования; 
− при приеме и обработке получаемой с КА ДЗЗ 
информации; 
− при управлении в слабо формализованных АС. 

БКУ современных КА ДЗЗ оснащаются БЦВМ 
или локальной сетью таких машин – бортовыми вы-
числительными системами (БВС), что позволяет 
проводить сложную логическую обработку данных, 
полученных на борту КА. 

Это позволило при создании КА "Ресурс-ДК1" 
значительную часть задач, решаемых первоначаль-
но на НКУ, перенести на БКУ. В частности, это от-
носится к задачам навигации, контроля состояния 
БА и систем КА, диагностики отказов БА, переклю-
чения (при отказах) на резервные контуры управле-
ния и аппаратуру.  

Базовый КА "Ресурс-ДК1" имеет значительные 
резервы по массе, зоне полезного груза, энергетиче-
ским характеристикам для установки на нем допол-
нительной целевой аппаратуры. Эти резервы на КА 
"Ресурс-ДК1" №1 сегодня использованы для уста-
новки научной аппаратуры "Памела" и "Арина".  

Достигнутые высокие тактико-технические ха-
рактеристики КК «Ресурс-ДК1», а также созданный 
значительный технологический задел как в нашем 
Центре, так и на смежных предприятиях свидетель-

ствуют о значительных потенциальных возможно-
стях этого комплекса. 

В 2007 г. ГНПРКЦ «ЦСКБ-Прогресс» выиграл 
конкурс Роскосмоса на создание КК «Ресурс-П». В 
состав этого КК входят два КА. 

КА №1 базируется в основном на конструктив-
но-аппаратном заделе КА «Ресурс-ДК1» №1 и пози-
тивных результатах проектных наработок по 
повышению его целевых характеристик в 
следующих основных направлениях: 
− обеспечение разрешения 1м в панхроматическом 
диапазоне и 3-4 м в узких спектральных диапазонах 
(на околокруговой ССО Н=515-550 км); 
− расширение полосы захвата (до 44,5 км); 
− увеличение числа узких спектральных диапазонов 
(и одновременно снимаемых) с 3 до 5; 
− введение режимов стереосъемки, съемки площа-
док, расширение возможностей азимутальной 
съемки вплоть до перпендикулярной к трассе по-
лета; 
− обеспечение гиперспектральной съемки (в т.ч. с 
ОЭА «Геотон-1Л); 
− обеспечение привязки снимков с точностью 20-
50 м; 
− увеличение срока активного существования КА с 
3 до 5 лет. 

Согласно проекту конкурсного ТЗ на ОКР поря-
док создания и облик КА «Ресурс-П» №2 должны 
быть определены после 2010 г. (год запуска КА 
№1). Однако наше предприятие уже сейчас прора-
батывает возможные варианты исполнения КА №2. 
Облик аппарата разрабатывается с учетом негерме-
тичного исполнения отсеков, а также значительного 
уменьшения габаритных размеров и массы по от-
ношению к КА №1. По сути КА «Ресурс-П» №2 
представляет из себя малый космический аппарат 
общим весом порядка 1,5 тонн (рис.6). 

Ещё несколько слов о возможной перспективе 
развития средств ДЗЗ. 

В 2002 г. нами разработано дополнение к ЭП по 
дооснащению КА «Ресурс-ДК1» с радиолокацион-
ным комплексом разработки НИИ ТП (рис.7). 

Выбран x-диапазон (длина волны ~ 3,1 см), обес-
печивающий получение информации в СВЧ диапа-
зоне высокого разрешения, наиболее эффективно 
комплексируемой с информацией детального раз-
решения в видимом диапазоне спектра. Показана 
возможность реально при сравнительно низких за-
тратах и в приемлемые сроки создать космические 
радиолокационные средства ДЗЗ, что в определён-
ной степени закрывает «провал» российской космо-
навтики в этой области. 
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Рис. 7. КА «Ресурс-ДК1» с радиолокационным комплексом 

Рис. 8. Снимок полученный из космоса. Англия (Лондон), высота съемки 421 км, угол Солнца 22,4º,
угол крена 23,1º 
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Следует подчеркнуть, что этот комплекс не явля-
ется альтернативой КА «Аракс-Р», но позволит ре-
ально начать получать информацию ДЗЗ в СВЧ-
диапазоне и, в конечном итоге, получить выигрыш в 
качестве и времени создания специализированного 
радиолокационного комплекса в рамках ФКП. 

Необходимо отметить, что наработки, получен-
ные при создании НКПОР КК "Ресурс-ДК1», ис-
пользуются для создания в Самаре наземного пунк-
та приема и обработки информации (НППОИ 
«ЦСКБ-Прогресс»).  

Цели создания НППОИ - «ЦСКБ-Прогресс» :  
− отработка технологий взаимодействия оператора 
КК «Ресурс-ДК1» с удаленными пунктами приема 
информации потенциальных потребителей; 
− отработка новых технологий обработки изобра-
жений; 
− исследование возможности совершенствования 
ТТХ КА. 

Решаемые задачи: прием, первичная обработка и 
временное хранение информации дистанционного 
зондирования Земли, поступающей с КА «Ресурс-
ДК1». 

Достигаемый эффект: НППОИ-«ЦСКБ-
Прогресс» рассматривается как пилотный проект 
регионального пункта приема. Его внедрение для 
различных регионов нашей страны существенно 
повысит эффективность использования получаемой 
КК "Ресурс-ДК1" информации ДЗЗ и оперативность 
доведения ее до конечного пользователя в обеспе-
чение решения конкретных задач социально-
экономического развития регионов. 

Пункт приема информации с КА ДЗЗ в Самар-
ской области обеспечит возможность отработки и 
реализации территориально распределенного 
НКПОР КК «Ресурс-ДК» как на территории России, 
так и за рубежом.  

Для иллюстрации потенциальных возможностей 
КК "Ресурс-ДК" представлен один из снимков, по-

лученных при отклонении КА по каналу крена на 23 
угловых градуса (рис. 8), что позволяет исследовать 
детали наблюдаемых объектов (в данном случае 
опор моста через реку), недоступных при снимках в 
плане.  

За полувековую активную деятельность в косми-
ческой области в ГНПРКЦ «ЦСКБ-Прогресс» сло-
жилась мощная научно-производственная база, спо-
собная обеспечивать создание и серийное производ-
ство широкой номенклатуры космических систем 
ДЗЗ и средств их выведения. 
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