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1, Orbit Maneuver Program rappresenta una modifica del
programma per il controllo orbitale SIRMAN  del satellite
SIRIO. ‘

T1 presente manuale descrive le variazioni apportate
alla versione oric¢inale e presuppone guindi nel lettore la
conoscenza del programma SIFMAN, del suo utilizzo e di
gquello delle rigerse di vcalcolo del CNUCE dove 1'0rbit
Maneuver Progras =!' ilmplenentato. ‘ X

Per quanto non Triportato syui si deve fare riferimento
alla documentazione relativa di STIRMAN approntata al Goddard
Space Flight Center della NASA e al manuale d'uso del Sirio
Plight ODynamics Systew . ~
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Introduzione

L*Orhit Mareuver Trogram [OMP) ef il programma per il
calcolo delle wmanevre orbitali del satellite SIRTQ. OND et
implementato come penhro del Flight Dynamics System ([FDS)
operante pressoe 11 CNICE di Pisa su di un elahoratore TBW
370,168 sotto 1l Sistema Operativo VWM/CHMS. ,

Le principall funzioni svolte dal programma sono:

~ Propagazione dsglli elementi orbitali e creazione di
un file con le effemeridi per un determinato. periodo di
tempo;

-  Calcolo del

e @manovre necessarie. per modificare
opportunamente

1
i parametri orbitali.

, La parte di calcolo approntata per lo svolgimento delle
suddette funzioni,tiene conto di un elevato nuwero di
parametri relativi al satellite e alla sua dinamica, per cui
OMP puo' essere utilizzato anche per:

- simulazioni @i manovre di assetto,

- controllare occorrenze particolari durante il vwvolo

del tipo: shadow, sun-moon interference, = sensor
blanking
- otténere parametri relativi alla geometria

satellite~terra, etc., etc.



- -

Te  SITOTTIRA DRL DFOCTAMMA OMP

I1 programma OYD et una versione interattiva,
oppor%unamwnﬁa estes @ modificata, del ©programma batch
STEMAN, usato al Coddard Space Tlight Center per le fasi 4i
S,UdLn @ 1L controllo lel volo relative alla missione STRTO.
Delln versione ha +C% VEngono conservate - tutte le
caratteristiche 1 calcolo, wmentre per quanto riguarda
Prinput e 1%outpu questi S0no stati completanents
rolificati per rlspwndcre alle esigensz di un sistenma
interattivo. AMlcune variabili di 1nput e di output sono
state aggilunte per rendere piu' flessibile la nuova versione
del proyrarma, mentre interventi sono stati operati nella
parte di calcolo per inteqrare le funzioni previste con
altre che ottinizzassero 1*uso del programma anche come
wembro del Flight Dynpanics System (Drift Tables).

Operativanente la struttura di OMP si  articela in
guattro blocchi  fondamentali, relativi alle funzioni 41
(fig. 1-1y :

-  INOUT con  ja gestione, mnmediante monitoring ed

i
edit ting deili parametri relativi:
- PROPRGRZIOVE c¢orn le nedesime funzioni della versione
Ty ’ ' :
thCh'

-  TATGETING Con l@an'unta del «calcolo di mnuovi
di

parametri utili alla pianificazione delle manovre
station-keeping;

- OOTPUT con  la gestione dei display e rintout
relativi ai risultati dintermedi e flnail della

2laborazione.

trche per quanto riquarda le funzioni d4i input ed
output e?! gstata Cmns@:vata la filosofia originaria del
raggruppanmento ir  hlocchi del parametri di ingresso e in
tabelle e proﬁnv%*? rer le informazioni in output. Tali
blocchi e prospetti, sono stati  suddivisi in display, per
una pratica gestione delle fasi di input ed output mediante
l'asoe di terminall vifeo. :




o INIZIALIZZIATZIONE DFEL PROGRAMMA.

Il programma OMP viene utilizzato cone mewbro dell?
FDS, pertanteo la sva esecuzione viene iavocata tramite una
breve seguenza di operazionl gestite da FDS stesso. In tale
fase, 11 conpito specifico di FDS sara’ quello di
predisporre l'ambiente per l'esecuzione di ONMNP ed i files di
input ed output relativi. Ad FDS spetta inoltre il compito
di controllare le =nscite su printer, al termine di wuna
a2laborazione.

In ogni fase di OMP e! possibile 41 naorma ritornare
all??Ds mediarte 11 comando STOP inviato al momento in cui
vengono presentati i display. La sequenza di operazioni da
ef fettuare in ambiente FDS per la dinizializzazione e la
esecuzione di OHF e' la sequente:

a ~ selezione d4i OFP {(fig. 2-1)

b - editing della Vamelist (fig. 2-2 )

c - eventuale modifica del set di files (fig. 2-23)

d - display del FINAL FILE STATUS e richiesta di
esecuzione. (fig. 2-14) ’

Dal momento in cul il controllo viene preso da OMP non
e' piu' possibile tornare temporaneamefte in ambiente FDS,
per cul, dopo il comando STOP per rientrare. in OMP si dovral
procedere tramite la sequenza a-b-c-d. ,

Nel «ecaso in cul l1'utente non intenda scorrere la
suddetta seguenza, puo’ passare dal punto a) all'esecuzione
impediata di OWP, tramite 11 comando : OMP NOPT

La descrizione del set di f£ile wusati da OMP viene data
in tab. 1.



3. GESTIONE DELL'INPUT,

- In OMP e' stata conservata la possibilita® di fornire i

dati di ingresso rmediante Namelist cosi' come previsto nella
versione batch. Tale namelist deve essere gia® definita al
momento dell'ingressc in OMP e puo’® essere editata sia in
ambiente CMS che FDS (punto b di 2.).
Prerogativa particolare di OMP e' pero' gquella di poter
gestire le variaili di dinput 4in maniera interattiva da
terminale. A tale scopo e?' stata conservata la suddivigione
in blocchi delle variabili di ingresso, ottenendo cosi?
cingue gruppi di display relativi ad altrettanti insienmi
omogenei di informazioni. L'interattivita?’ del programma
consente quindi l'esecnzione ciclica delle fasi:

- modifica dei parametri di input,
- esecuzione,
- controllo dei risultati,

senza mai dovere uscire dall'ambiente OMP.

Cosi' nella esecuzione di manovre concatenate e?
_possibile intervenire sulle variabili di input di una
manovra a seguito dei risultati della precedente: cosa
ovviamente non possibile nella versione batch.

' 21 momento della esecuzione di ONP, le variabili 4i
input sono inizializzate per defaul® con i valori riportati
in reference 1.. : ' '

Si tenga presente che la possibilita' di fornire
l'input médiante namelist o in wmodo interattivo, non sono
fra loro esclusive, na al’.centxatio,«x&ppreseﬁtaﬁe se usate
~congiuntamente, 1l mezzo piu’ elastice per la gestione dei
dati di O#HP. ’ o




3.1 Input tramite namelist.

Come richiamato in precedenza, il programmna. OHP
conserva la possibilita®' di acquisire 1l'input tranmite
namelist. Detta namelist, le cui regole di definizione somno
guelle relative & tale struttura - di dati, deve avere nome
SIRMAYW e risiedere sul file denominato OMP NAMLST.

T1 file deve essere costruito prima di richiedere
l'esecuzione di ONP (sempreche’ si voglia wutilizzare tale
possibilita? di input) in gquanto dall’interno del programma
non  si p@tra‘ ‘intervenire per modificare la namelist.
Ovviamente rimane all'utente la possibiliva® di modificare
interattivamente tutte le variabili di input dopo la lettura
‘della namelist e prima della esecuzione vera e propria &911@’
~funzioni di OMF.

' rPassando dallvambiente FDS a quello OMP, il £ile OHP
NAMLST viene sempre inizializzato, ossia l'operazione di
lettura inizia c¢on il primo record del file e si arresta
guando viene incontrata la parola &END.

' T1 file OMP WAMLST puo' contenere piu' namelist ed in
questo caso vengono . lette successivamente una per ‘ogni
esecuzione di OMP, purche! non si esca mali -dal programnma.
g1 facolta dell'utente di passare alla successiva namelist
usando il comando ¥SKIPW dopo il ,disglay che indica
1*avvenuta lettuera. : ’

Da notare che l‘opera210ne SKIP non annulla l%effetto
‘della lettura precedente, ma fa si che la lettura successiva
yada a modificare la precedente.

Nel caso in cui durante la lettura del file ONP NAH&WTQ
venisse incontrato 1'Enpd~of~File, si ha  1la notifica
all'utente di tale occorrenza ed il file viene inizializzato
di nuovo. Tale possibilita® permette all'utente di ottenere
un  effetto di - "BACKSPACE® anche se tale funzione non’' e?
@5@1161%ameate implementata. '

Un esempic di namelist viene fornito in flga 2-2.
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3.2 Input tramite terminale

L*input interattivo puo? essere fornito ogni gqual volta
venga selezionato dall’utente un blocco di input (DRIVER,
INPUT, FNOL, TOLCM, TABCHM): in tale circostanza possono
essere nodificate solamente le variabili appartenenti al
blocco selezionato. Per modificare le variabili di guel
blocco , basta scrivere il ‘nome della variabile seguito dal
segno di uguale e dal nuovo valore. Piu' variabili vengono
separate da una virgola fino ad un massimo di 130 caratteri.
’ ~ I1 ritorno carrello causa lf*aggiornamento delle
variabili e lo stesso display viene ripresentato all'utente
per un controllio della avvenuta operazione {fig., 3-1).

Per gquante riguarda la fase di gestione dell'input
bisogna tenere presente che tutti i ~display accettano i
comandi prioritari" RFSTART, SKIP, STOP, C.R. {Carriage
Return) con le seguenti funzioni:

a) ~ PRESTART vritorna il controlle. al display 4di
selezione dinput (fig. 3-2). ©Nel «caso della scelta
dell® opzione 2 le variabili rimangono con i valori
acquisiti nel run precedente. “

b) =~ SKIP viene fatto lo skip dei display della
serie attuale.Il controilo ritorna al  punto che
permette 'di selezionare nuovamente i blocchi di input.

c) - STOP causa l%'uscita da OMP. ed il controllo
‘torna ad. ¥DS.

d) - C.R. v__svolge la stéssa funzione di SKIP, ma
relativamente al display corrente. -




3.3 Vvariabili di input.

. Le variazioni apportate all’input della versione di
OMP rispetto alla versione batch dello stesso programma, si
riportano di segunito. Per cio! che non compare gui? si
dovra® fare riferimento allo User's manuval del programma
SIRHMAN. ‘ ; -

E' possibile intervenire da terminale sulle variabili dei
blocchi (fig. 3-4y =

- DRIVER
- INEPUT
- FNOL
-~ TABCH
- TOLCH

I rimanenti blocchi:

CONST
LONIT
FORCE
STATHN

|

§

possono essere variati solamente tramite namelist da disco.

Blocco DIVER (fig. 3-5)

S T i i e s e s S o 5

Variazioni apportates

COMMNT e? stata eliminata. l1la medesima funzione et
svolta dal display di fig.3-3, :

IDRIVE puo! assumere .valori: 1 per propagazione, 2
per targeting,

IOSRCE puo assumere i valori 1,2,3 secondo gquanto
indicato nel display ‘

LETORB e! stato eliminatb.



Blocco FNOL (fig.2-€)

GEMTY ' stata inserita per consentire la selezione
dei modelli terrestri GEM 1 e GEM 7.

Blocco TOLCM ver targeting (fig. 3-7)

XNMSG  e' stata trasformata da vettore di 20 elementi,
in 20 variabili com i nomi : XNMSGT, YXNMSG2, «vu...
XNMSG20,

TOVAL ! stata ‘tfasformata da vettore di 12 elementi
nelle 12 variabili: TOLV1,TOLYV2,.....TOLV12.

Blocco TABCH (fig. 3-8

Variazioni anportate:

TAB{89) = Data nella forma RAAMNGG
TAB {96} = Massima Jongitudine FEST
TAB(97) = Massima Jongitudine OVEST

Non sono state apportate modifiche ai blocchis

- INPUT per proragazione e targeting ({fig. 3-9,
fig.3-10)
- TOLCM per propagazione (fig. 3-10).




4 - oUTPUT.

Per guanto concerne 17 output destinato alla
stampante,non vi sono state modifiche rispetto alla versione
batch del programna. Viene ©percio? fatta =solo una

descrizione dei display di output che si possono avere al
terminale, : : ' , -

oui di seguito si elenca una serie di regolé generali.
valide sia per lo step di propagazione che per lo step di-
targeting:

a) dope ogni display 11 programma accetta i comandi:
"prioritari®:RESTART,SKIP,STOP e C.R. con Ffanzioni
analoghe a guelle descritte in 3.3 per 1la fase di
input. Inoltre il comando END ha la stessa funzione del
comando BESTART,

b) i messaggi "WARNING" che appaiono al ternminale
durante l'esecuzione del programma vi rimangono ({se si
tratta di un terminale video) il tempo necessario per
essere lettl e non richiedono intervento dell?utentes
il programma segde poli il suo flusso normale.

c) i nmessaggl METPORY  invece richiedono l1'intervento
dell'utente, il guale puo? rTispondere al messaggio con
uno dei due comandi RESTART o STOP, essendo in gquesto
caso impossibile i1 prosieguo della esecuzione.

4.1 - Onatput per lo step di propagazione.

Al termine della propagazione l?utente puo? ottenere al
terminale 1 display relativi all'output ({fig. Be9y,
rispondendo affermativamente alla domanda che viene
presentata: o Propagation step, do you want output
display?®. .

! I1 comando SKIP, in questo caso  predispone il
programma ad una successiva esecuzione e non e' guindi
possibile chiedere la ripetizione dei displavy.
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B.2 - Output per lo step di targeting.

I1 flusso del programma e' diverso a seconda della
opzione scelta per 1'esecuzione (parametro OPTION nel common
block INPUT ):

a) OPTION = (. ({coarse targeting only)

Al termine dell? esecuzione viene presentata la
domanda : "Coarse. targeting step, do you want output
display?” e a risposta affermativa seque la serie di
display di fig. 4-2 . Nel caso che sia stata usata
l'opzione "Scan on ignition time”, se alla domanda
suddetta viene data risposta negativa non seguonc altri
display fino alla fine della scansione dei vari tewmpi
ed 1 risultati vpossono essere ottenuti solo sulla
stampante. Come nel caso dello step di propagazione il
‘comando SKIP predispone il programma ad una successiva
esecuzione e non ¢' possibile chiedere 1la ripetizione
dei display. .

b) OPTION = 1,,2. (coarse piu* fine targeting)
Durante l'esecuzione del Programsa compaionoe 1.

display di figura 4-3. = 7Tali display, dopo ogni
iterazione, informano 1'utente sull® andamento dells
convergenza dei parametri di targeting che.

caratterizzano la manovra. Completata la esecuzione del
programna, compare al terminale la tabella 4i fig. b4-4
e l'utente puo' selezionare la serie di display che
desidera {compatibilmente con lf'opzione scelta in fase
di input).  Dopo ciascuna delle serie di display
illustrate nelle figure 4-2, -5 e 4-6, o dopo ogni
comando SKIP, ricompare la tabella di fig, 4-4 per una -
nuova selezione, In questo caso percio! e' possibile
ottenere piu' di una volta le varie serie di display.
C) OPTION = 3.-7. {altri casi)

: L'esecuzione del programma npor e fiterativa,
pertanto i display di fig.4-3 non vengono presentati.
L'output prodotto viene gestito con le stesse modalita’
del punto b). ‘ : ’
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SET DI FI&E USATI DA OMP@

s i s o

TO1FOCT

FTO2F007

FTOS5F001
FTO6F001
FTOBPOOT
FTI14F001
FT20F001

PT25F001
PTL5F001

FTUSE001
FTS2F001
FT53F001
FTT0F001
FTE8F00 1
FTY3F00 1

FTG4FO01
PTI95F001

dati
filg

S S s Vol i S st b o, e, s il S i S O S e

output per terminale
contiene la WAMELIST
input per terminale A
printout per tables e sunmary

printout per il command sheet

effeneridi del sole e dells luna

viene creato dal GTDS per le effem@rldl del
satellite

viene creato da ADP per lgassetto del satellite

parametri di controllo da usare in input al GTDS
per la propagazione orbitale dopo la manovra
CO%fflClentl temporali ad uso del pxnpagatore
interno

pardmeﬁrl relativi gllo stato del satellite al
termine della manovra :

effemeridi del s&t@llxte create dal propagatore
interno

messaggi di errore

dati fisici e geometrici del satellite

file di lavoro per supporto alle tables
caratteristici delle stazioni a terra

di lavoro per il coummand sheet

.
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— ADP - AYTITUDE DETERMINATION PROGRAM

~ ANP -~ ATTITUDE MANEUVEEK PROUGKRAM

- ASP -~ ATTITUDE SINMULATOR PROGRAM
- QDP - QOR3IT DETEEMINATION PROGEAHN
~ OiIP - QrDBIT HMANEUVER PROGRANM

-~ ¥HOSIP - COPY O3BIT FILE FROM TAPE

i

- END EX14 FROM FDS AND ENTER CHS EVIBONMENT

cup

fig, 2-1

TED=-EDIT VEESION 3.9
t 99

&STRNRAN .
OSCEP 1=42158, 919, 0SCRP2 =0, (L 6L129,03CEP3=t. 31018,

OSCEPL=251, 3828, OSCFPE=239,077,08CiP6=112.1314,
IDRIVE=1,IPRINT=1, TIKAPT1=770:9(8, , TTHEP2=1800(0. ,
TKFSP?*77§9%7Q,T*h~T§=77@912@,TIMST2=216%00,,

OPTION=2,,%X0UT=60, ,STEP=60.0,SLPFLG=1,. ,XJ=3, ,XNE=5,,
GEMTY=T7.,

&END

&STREAN ‘

TANKW1=5, 236, TANKW2=5,994, TANKW3=5,236 , TANKW4=5,994,
TANKP1=12,88, TANKP2=15.12, TANKP3=12.88, TANKP4=15,12,
TANKT1=19,2, TENKT2=22, €, TANKT3=19.2, TANKT4=22. 8, ,
FUELT1=28.C,FULLT2=29, 6, FUELT 3=20, PLUSWT=C. [,
IDRIVE=2,I0SRCE=3,TWWRAP=1, IPRINT=1, IRWRAP=0,

STEP=60, ,TINST1=771201. , TIMST2=112000. , OPTION=k. ,
SARA=308.5,3ADEC== 89,52 ,DT=1.0, STNAN1=! FUCINO! ,STNAM2=1COND",
XOUT=1. , SPNET=90, 472, XJETS=1 TRB' , XHODE=1, , ATTIET=0 1
SENTYP=¢SUN!, QUADT=(., TINORT=1, , CENTER=0. ,

ATTOPT=1. ,DRFTG=. ,

X¥G011=2,GVAL11=12, ,RADDV=-1,,

CALB1=1, 0400C, CALB2=1, 04000,

TABL6= ?20,68@,660,3ﬂey86@,87,,

IMAXIT=3,0,CNTTOL=05, ,
SEND

4

fig., 2-2



CHME USER DEFINED FILES

FILEDEF 20 ORBIT FILE BY
"FILEDEF 45 ODPIN FILE B1
FILEDEF 52 SCEND FILE B1
FILEDEF 53 INTEPHEM FILE B4

nRﬁY‘CHANGE? (YES OR NQ)
no ’ -
fig. 2-3
OMP FINAL FILE SYSTEM

FTO1FOO0T . TLRMINAL

FTO02F001 DISK - .oMD - NAMLST A1
FTCS5F001 TERMINAL ‘ ‘ ,
FTO06F001 DISK FILE FTO6F001 A1
FTG8F001 DISK FILE FTO08F001 A7
FT14F001 DISK - SLP FILE D1
FT20F001 DISK ORBIT FILE BY
FT25F001 DISK STATUS FILE . E1
FTU4SF001 DISK ODPIN . PILE B1
FT48F0071 DISK TINCOF . FILE pt
FT52F001 DISK SCEND  FILE . ' B1
FI53F001 DISK ~ INTEPHEM FILE B4
FT70F001 DISK | MESSAGES FILE D1
FTI88F001 DISK ° . SCDATA FILE - D1
FT93F001 DISK - WTABLE  FILE A4
FT94F001 DISK STATION PFILE - D1 .
.ETQSFOOS DISK . WCHDSH EILE~ A1

FILE STATUS FILE E1 NOT FOUND

FILE ODPIN- FILE B1 ALREADX EXISTS ON aiSK
FILE SCEND FILE B1 &LBEADX EXISTS QN DISK
FILE INTEP4EN FILE B4 ALREADY EXISTS .

‘§CONT REST OR‘EXIT)
cont ' .

' f? gj’a ’ 2""&@ .




igtds=1,1

IDRIVE
TOSRCE
IASRCE
LEVATT
IRWRAD
IWHWEAD
IGTDS
IPRINT
print=0

IDRIVE
IOSRCE
IASRCE
LEVATT

IRWRAP

IHWRAP
IGEDS
IPRINT

DRIVER PARAMETERS

SELECTED FUNCTION

ORBIT MANEUVER PROGRAN

= =% PROP,=2 TARG

ORBIT SOURCE s =1 CARD,=2 INTERWAL,=3 GTDS
ATTITUDE SOURCE » =1 CARD,=2 ATTFILE
THNDEY FOR ATTITUDE FILE
s5/C BND STATE PILE : 0/17 ¥NO/YES READ
5/C BND STATE FPILE. ¢ 0/1 BHO/YES ®WRITE
GTDS CARD IHAGE : 071 NO/YES WRITE FILE
INPUT BLOCKS : 071 NO/YES PRINTOUT

DRIVER PARAMETERS
SELRBCTED FUNCTION =2 =1 PROP,=2 TARG _
.ORBIT SOURCE ¢ =1 CARD,=2 INTERNAL,=3 GTDS
ATTITUDE SOURCE z =1 C%RD,=2 ATTFILE
ITNDEY POR ATTITUDE FILE
s/C END STATE FILE : 0/1 NO/YES READ
3/C END STATE FILE 3 0/1 NO/YES ®WRITE
GTDS CARD IMAGE = 0/1 NO/YES WRITE FILE
THPUT BLOCKS : 0/1 NO/YES PRINTOUT

fim, 3=-1
RUE WN. 1

DEFINE INPUT SOURCE =

‘4 - NAMELIST ON DISK

2 - INPUT FOR DEFAULT

Fig, 3-2

it €3 CF CD wd wb b b

C3 ok ED O wd b b wab



ENTER A LINE AS A COMMEMNT FOPR THIS RUN
test run n. 1

fig. 3-3

ENTER NUMBER TO SELECT

HUHBER NAME - DESCRIPTION
1 DREIVER DRIVER PARAMETERS
2 INPUT HANEUVER PARAHETERS
3 FHOL ORBIT IETEGRATOR PARAHEBTERS
4 TOLCH HANEUVER PARAN. TOLERANCES
5 TABCE TABLES OUTPUT PARAHETERS

8 CONTIHUE EXECHTIOK BEGRINS
g STOPR END EXBCUTION '
fig., 3~-4

DRIVER PARAMETERS

IDRIVE SELECTED POUNCTION

2 =1 PROP,=2 TAEG _
IOSRCE ORBIT SOURCE : =1 CARD,=2 INTER¥AL,=3 G¥DS.
IASRCE ATTITUDE SOURCE 2 =1 CARD,=2 ATTFILE
LEVATT INDEX FOR ATTITUDE PILE o

IRWRAP S/C END STATR PILE
IWHERAP S/C BND STATE PILE
IGTDS GTDS CARD IMAGE
IPRINT IWPUT BLOCKS

0/1 HO/YES READ

0/1 NO/YBS WRITE

0/1 ¥O/YES WRITE FILE
- 0/1 HO/YES PRINTOUT

wd $D 03 0D wd b wd wd

36 84 e 30




ORBIT INTEGRATOR PARAMETERS

XJ = 1,0 USE RUNGE-KUTTA METHOD 3.00
= 2,0 USE ADANS MOULTON MBTHOD
= 3,0 USE RUNGE-KUTTA WITH CHANG. STEPSIZE
IRE SEE REFERENCE 5.00
N3 ==1,0 USE TRUKCATION ERROR 0.0
= 0.0 USE RELATIVE ERROR
GENTY GEOPOTENTIAL HODEL 1.00
= 1,0 USE GEE~1
= F7.,0 USE GEM=-7
fig, 3-6
TOLCH BLOCK DISP., 71 OF 3
TOLY TOLERANCE ON SHADOW TINME CHECK 100000
STDSTP (1) PULSE NUMBER TO REACH STEADY STATE 30.00000
STDSTP (2) SIZE OPF PULSE TRAIN USED IN THRUSTER PERF. 10.00000
STDSTC({1) TIME TO REACH STEADY STATE{CONT. HODE) 5.00000
STDSTC(2) TIMSTEP USED IN THRUSTER PERP. ’ 1000000
PULSET PULSE WIDTH USED T0 TEST THRUSTER 90.00000
CLSINT SEE REPERENCE 3.0 3.0 3.0 9.0 3.0 3.0-1.0-1.0 3.0 4.0
3@0“1.0 309 «3-0 3:0 Boﬂ 34:“0 ‘!06 2»0 330
fig., 3-7.a .
TOLCH BLOCK DISP. 2 OF 3
KNG ERROR NESSAGES (SEE REF.) XNMGT,..,XNHG20
510 52.0 53.0 5%.0 55.0 56.0 57.0 58.0 59.0 60.0
S 61.0 62.0 63.0 64.0 65.0 66.0 67.0 68.0 69.0 70.0
TOLY TOLERANCES FOR TERMINATION COMEDITIONS INTERVAL.
: TOLV SEaA . 0.10000
TOLV2 ECC 6.00001
POLV3 AP 0. 10000
TOLYY INC 0.00100
FOLYS HODE 0.01000
POLYS DRIFT RATE 0.001090
TOLYT APOGEE 0.10000
TOLYS PERIGEE $.70000
TOLYY - PLANE CHANGE 8.00100
TOLY 10 BURN TINE 0.0
TOLVYY NUMBER OF PULSES 0.0
TOLY12 DELTA-¥ 0.00010

flg, 3-7.b




TOLCE BLOCK

IBRR HMAXINMUN TIME OF ANY MANEUVER
ZHAXIT MAXIMUN NUMBER OF ITERATIONS

POSTOL1 HAX.

POSTOL2 BAX. ANG.
CETTOL TIME TOLLERANCE IN CENTERING HANEUVER

AATOL STATION ASPECT ANGLE TOLERANCE
SATOL SUN ANGLE TOLEBANCE
fig., 3-7.c

TABLY
TABL2
TABL3
TABLY4
TABLS
TABLG
TABL7

66 66 58 85 2 B B¢

QUTPUT TABLES PARAHETERS

9.00,
17.00,
27.00,
38.00,

43,00,

72.00,
49,00,

10.00,
18.00,
28.00,
39.00,
44.00,
68.00,
50.00,

11.00,
19.00,
34,00,
50.00,
45.00,
56.09 &
51.00,

12.00,
20.00,
30.00,
41,00,
46.00,

.31.00,

52.00,

DIFP.BETYEEN TARGET AND CURRENT ORBIT

DIFF. BETWEEN TAR. AND CURB. ORB.

13.00,
"80.00,
33.00,
35.00,
36.00,
86.00,
53.00,

DISP.. 3 OF 3

43000.00000
3.00000
10.00000
0.50000
5.00000
90.00000
23.00000

.00,
23.00,
29.00,
42.00,
37.00,
87.00,

- &?nﬁ&g

THE FOLLOWING MASK SETS THE OUTPUT OPTION FOR THE TABLES
0.0 = DO HOT PRINT TABLE

1.0 = PRINT TABLE

TAB{1) TAB(2) f&B{E} TAB(4) TAB(5) TAB{6) TAB(7)

1.00

. 1.00

1.00

1.00

1. 00

1.00

1.00




 INPUT BLOCK POR PROPAGATION DISP. 1 OF 2

TYPE ELEHENTS TYPE : 0/1 OSCULATING/CARTESIAN 0.0
OSCEP1 SEMI~MAJOR AXIS : o 82170.26400
OSCEP2 BCCEWTRICITY 0.00032
OSCEP3 INCLINATION ‘ 0.18875
OSCEPY NODE : 125. 4848810
OSCEPS =~ ARGUNENT OF PERIGEE 359.34500
USCEPE MEAN ANOMALY 53.98811
TIWEPT  BPOCH YYHUDD. T80801.00000
TINEP2 EPOCH . HHHHMSS. T 0.0
STEP STEP SIZE 60.00000
TINSTY START TIME OF PROPAGATION YYNNDD. 0.0
TINST2 START TIMNE OF PROPAGATION HHMNSS. * 0.0
TIMSP1 STOP TINE OF PROPAGATION YYMMDD. 780403.00000
TINSP2 STOP TIME OF PROPAGATION HHMESS. C 0.0
fig., 3-9.a

INPUT BLOCK FPOR PROPAGATION DISP. 2 OF 2

PERT - PERTURBATION PLAG \ 0.0
 OPTION OPTION PLAG | 2.00000
SLPPLG SOLI-LUNAR EPHEN PILE PLAG 1.00000
SATID  SATELLITE I 1234567. 00000 -
XSUN1 SUN INTERFERENCE ANGLE 14.00000
ISTN2 SUN~EARTH GAP aﬁsLE | 0.0
XMOON ] HOOE INTERPERENCE awéLE | 14.00000
XMOON2 | MOON-EARTH GAP ANGLE 0.0

xouT CONTROL FOR OPTIONAL PRINTOUT 60.00000




INPUT BLOCK FPOR TABRGETING DISQQ 1 oF 3

STEP &£0.00000 TIHSTY 780330.00000 TINST2 0.0
TINSPT 770905, 00000 TINSP2 #0000.00000 XPERT 0.0
OPTION 2. 00000 SLPFPLE 100000 SARA 37. 00000
SADEC -89,92000 STHAK1 : POCING |, STHAMZ CO¥P
ANTEBNA XSSRCE 0.0 XSUNT 1400000
ISUN2 0.0 . XHOON 1 14, 00000 XBOOH2 0.0
X0uT 1.00000 SPHRT 90,60000 PSI 0.0
THETA 0.0 PHI 0.0 TANENT TAUKA
TAMNENZ TAKKB TANEN3 TABKC TANKESL TANED
PANKET 5. 23600 TANKW2 5.,99400 TAW KE3 5.23600
TANKHY 5. 99800 TAHEPT 13.02000 TARKP2 15. 12000
. TAHEP3 13. 02000 TAVKPH4 15. 12000 TANKTY 2000000
TANKT2 25.00000 TANKT3 2000000 TAHETH 25. 00000
PLUSHET 0.0 XJIBTS TAA+TAR ATTJIET TaA
CALAY 0.0 CALAZ - 0.0 CALAZ 0.0
CALRT 0.95253 CALB2 0.9525%3 CALB3 100000
PUEBLTY 2000000 FUELT2 2%, 00000 PUELTI 20.00000
"CEBEDIS 0.0 ¥HODE 2.00000 SEHTTP SHH
DLAYY 0.0 DLAY2 0.0 DLAY3 0.0
XINTPY 0.0 IiuTep2 0.0 YALVE 1. 80000
firm., 3-10.a

INPUT BLOCK FOR TARGEPING DISP. 2 OF 3

POR COARSE TARGETING THE XG0 VALUE IS :
. =0.,0 FREE FLEMENT, =1.0 DESIRED CHANGE, =2.0 ABSOLUTE VALUE

FOR FINE  TARGETING THE XG0 VALUE IS
=0,0 NO TERNINATION, =1.0 TERN. WHEN CHANGE REACHED,
=2,0 TERMINATE WHWN VALUE IS5 REACHED

X601 0. GVAL1 SHA Dal
1602 0. GVAL2 BCC 0.0
1G03 0. - GYAL3 AP 0.0
1GO4 2o GVALS INC : 0.18000
" XGOS 2o GVALS BODE 270.00000
X606 1o GVALG DRIFT RATE 0.0
X607 0. GVALT APOGEE | 0.0
1608 0. GVALS PERIGEE 0.6
- XGD9Y 0. GYALY PLANE CHANG 0.0
IS010 0. GVAL 10 BURN TIHE 0.0
16011 0. GVAL11 ¥UM. OF PUL _g,g

xe012 0. GVAL12 DELTA-V

fig. 3-10.b




INPUT BLOCK FOR TARGETING DISP., 3 OF 3

QU&DT 0.0 QUAD2 0.0 QUAD3 0.0
OPTPER 2.00000 cuyTCa1 00 CHTCa2 0.0
CHTCRA3 0.0 CNTCB 9 1.00000 CcpTCcB2 1.00000
CWICR3 1.00000 EPSTRY 0.0 EPSTR2 0.0 '
EFSTR3 0.0 SENPLG G0 DT 0.50000
DRPTG 1.00000 TIEOPT 00000 CRETER 100000
BOUND1 0.0 XI¥C 3600.00000 IHROPT 100000
DV 0.0 Xpv2 PR XD¥3 0.0
BOUND2 0.0 ATTODT 2.00000 CcouvRe 1. 00000
TIURET 0.0 TIHREZ2 0.0 RADDY 0.0
INHOSES 1. 00000 '

fig. 3-10.¢c
TOLA TOLERANCE ON SHADOW TIME CHECK 100

fig., 3-1%,




k% ORBITAL DATA PAGE **% DISPLAY 1 OF 4§
EPOCH INFORMBATION

TIHE OF EPOCH 78 4 1 0 0 O
SAT. LAPRIL 1, 1978 0 HBS. 0 MIWS. 0 SEC. U.T»

OSCULATING KEPLERIAN ELEMENTS

SHA ECC IsC NODE ARG PER BMEAH BAUDHE
{KM) {DEG. ) {DEG. ) {DEG. ) {DEG.)
B2170. 2640 0.,00032312 0. 1488 125, 8481 349, 3850 53.9887%
‘ POSITION AND VELOCITY COMPONENTS
X Y % DX : DY DZ
(K¥y - {KH) {(K¥) {KB/SEC) {KB /SEC) (KB /SEC)
-41360.798 8181.353 75,1597 ~0.59746%96 -3.0164158 0.005805%
MISCELLANEQUS
LAT LONG  +FE GHA APOGEE PERIGEE PERIOD
{DEG.) {DEG.) {DEG. ) {K#) {En)
0.1021 339, 8090 189.002 42183.890 §2156.638 23940
fio, k=1.,0

%%% ORBITAL DATA PAGE %% DISPLAY 2 OF &

END CONDITPIONS

TIME OF END 7 4 1 8 0 o0
SAT» la&PRII& 1\, 1978 u HRSO 0 KINSQ ﬁ SECQ ﬁ@?a :

OSCULATING KEPLERIAN ELENENTS

(iga ECC INC RODE ARG PER MEAN ANON
\ ) (DEG.) (DEG.) {DEG.) (DEG.)
2169.9350 0.00027875 0.1488 125.4079 348.5636 114, 9664
POSITION AND VELOCITY COMPONENTS
(Ki) ggn) {%H) /s | e | S
‘ i | (KM/SEC) (KM/SEC) KN/SEC
-27687.507 -31813.719 106.4790  2.3183664 -2.0187123 gmﬁfaﬁaéﬁﬁa
Lar Cone MISCELLANEOUS
: +E GHA APOGEE PERIGEE P
(DEG.) (DEG.) {DEG. ) (KH) (x#) FRen
0. 1447 339.8006  249.166 - 42181.690  42158.180  23.939

fig, h=1,h




k%% QRBITAL DATA PAGE skwkx DISPLAY 3 OF &
INITIAL CONDITIONS

TIME OF START 78 & 1 0 0 O
SAT. LAPRIL 1, 1978 0 HES. 0 HINES. 0 SEC. U.T.

OSCULATING KEPLERIAN ELEMENTS

SHA BCC INC NODE ARG PER HEAY ANOH
{RM) {DEG.) {DEG. ) {DEG.) {DEG.)
42170.2680 0.00032312 0. 1488 125. 4481 349.3450 53,9881
~ POSITION AND VELOCITY COMPONENTS -
X Y . DX DY DE
(K1) () [KH) - (KH/SEC) (KN /SEC) (KH/SEC)
~§1360.798 8181.353 75.1597 -0.5978696 -3.0164158 0.0058056
MISCELLANBOUS . .
LAT LOKG +E GHA " APOGEE PERIGEE PERIOD
{DEG.) {DEG.) {DEG. ) (KH) (K1)
0.9021 339.8090  189.002 42183.890 42156.638 23.940
Fig; h-1.c
%% QRBITAL DATA PAGE %% DISPLAY & OF 4
DURATION OF FLIGHT 0.0 DAYS 14800.00SEC.
SHADOH ENCOUNTERED YES
SUN/MOOE INTERFERENCE YES
SUN/HOON EPFECT ON
CREATE EDPHEN o ON
OPTIONAL PRINTOUT oN

SLP FILE ; On



COARSE TARGETING MANEUVER SUHNARY DISPLAY 1 OF 5
e ook o ok okl e e ek kel kokkokok ok MANFUVER CONDITIONS ok sioobesfeolesle ok sleofe e o oo oo s e ol

TIME OPTION —- CENTER HANEUVER ABOUT LINE OF RELATIVE HODES

CENTERING TOLERANCE 5.0 SEC
MANEUVER GOALS
SHA ECC ARG PER  INC NODE
KH DEG - DEG DEG
FREE FREE. FREE DESIRED DESIRED
0.18000 270.0000
DRIFT APOGEE PERIGEE  PLANE
DEG/DAY KA KN " DEG
DELTA ~ FREE FREE ~ PREE
0.0 :
BURN - PULSES DV
SEC M/SEC
FREE FREE FREE
ATTITUDE OPTION ~- CALCULATED ATTITUDE
CONTROL OPTION —-- CONTINUOUS MODE FIRING
fFieg. h=-2.0
COARSE TARGETING MANEUVER SUMBARY DISPLAY 2 OF 5
o oo sl eofe e ol e e el kafole ek ook MANEUVER BEPOBRT $$$$*$***&*W@***w*&*&*&@gﬁﬁg :
MANEUVER -TINE - 78 330 7 43 38 GHT
JET (S) USED - TAA TAB
FIRING MODE - CONTIN o
| JETS PIRED SINULTANEOUSLY
INITIAL SENSOR TYPE - SUN :
‘BURN TINE - 108.292 SEC
PUEL USED - . 1.5169 KG
JET ONTIME - . 108.292 SEC

H

TOTAL MANEUVER TIHE 108.000 SEC

SUE RIGHT ASCENSION - 8.503 DE6
SUN DECLINATION . -~ 3.668 DEG
GHR . - 303.481 DEG
ITHTERBRUPTS ' REGULARLY SCHEDULED AT 0.0 SECONDS
’ ¥ITH DELAY OF 0.0 BIB
SPECIFIC INTERRUPT AT 0.0 SECONDS
WITH DELAY OF 0.0 BIWN

UNSCHEDULED INTERRUPTS ARE HOT ALLORED

fig, L4=-2.h




COARSE TARGETING MANEUVER SUMMARY DISPLAY 3 OF 5
Fhkdkkk®: COARSE TARGETING SPIN AXIS REORIENTATION INPORMATION ®dkddew

ATTITUDE ALPHA DECLINATION
DEG DEG
COMPUTED 306. 162 -89,941
PRECESSION ANGLE - 0.100 DEG
{SHORT ROUTE TOWARD NEGATIVE ORBIT NORMAL)
ATTITUDE JET REQUESTED - TAA
SUNBER OF PULSES - 0
FUEL USED - 0.0 KG
DELTR ¥V MAGNITUDE - 0.0066 H/SEC
fFie, 4-2.¢
COARSE TARGETING MANEUVER SUNNARY gxspmay 5 Oop S
BEOR TIME 78 330 5 0 0 GNT
EFFECT OF REOR ON ORBIT
OSCULATING ELENENTS
SHA - ECC I
KM DEG
INITIAL B2167.844 0.00028872 0.142
PINAL 42167, 846 - 0.00028468 0.142
DELTA 0.002 -0,00000008 -0.000
RL WODE ARG PERI , N
DEG  DEG DEG
INITIAL 131.287 ' 332.699 182,821
FINAL 131.331 332.662 142.814
- DELTA 0.045 -0.037 -0.007

fig, 4=-2.d -




COARSE TARGETING MANEUVER SUBEARY DISPLAY S5 oOF S

MEAN ELEHENTS

SMa BCC I
KH DEG
INITIAL 42167.299 0.00033587 0.135
TARGET 42167.301 0.00033582 0.135
DELTA 0.002 -0. 00000004 -0.000
RA HODE ARG PERI ]
a1 0.7 '143E§§ﬁ'
INITIAL 133.103 330.709 42,
TARGET 133.150 330.667 142.950
DELTA 0.048 ~0.0u82 -0.006
DELTA V ROTATIONAL EFFICIENCY FACTOR  1.00000
DELTA V BAGHNITUDE INPUT INTO ORBIT 0.0066 B/SEC
fie, =20
COARSE/FINE ITERATION HISTORY ITER 1
IG. TIME TRG DV CUR DV - ATTITUDE USED CT.ERRB.
78. 3.30 H/SEC H/SEC RA {DEG) DEC (DEG) (SEC)
7.43.38 16.225 16.232 358.620 ~89.833 0.049

DELTA V DIREC ERR IS 0.0 % / CONV¥. ON IN PLANE GOALS

"TYPE GOAL ACHIEVED ERROR
SHA 0.0 0.0 0.0 0.0
ECC 0.0 0.0 0.0 0.0
ARG PERI 0.0 0.0 0.0 0.0
- INCL 2.0 0.18000000D+00 0.180087280+00 0.87277898D-04
RA NODE 2.0 0.27000000D+03 0.27000685D+03 0.685850741p-02
DRIFT RATE 1.0 0.0 : 0.13882160D~01 0.138821600-01
APOGEE 0.0 0.0 0.0 0.0
PERIGEE 0.0 0.0 0.0 0.0
PLANE 0.0 0.0 0.0 0.0
-BURN TIHME 0.0 0.0 0.0 0.0
PULSES 0.0 0.0 0-0 0.0
DV MAG 6.0 0.0 0.0 0.0




ORBIT HMANEUVER PROGRAM - TARGETING STEP
ENTER REQUEST FOR OUTPUT DISPLAY
PARAMETER DESCRIPTION
TABLE
TABLE
TABLE
TABLE
TABLE
TABLE
TABLE NUNB.
COARSE TARG. SUMMARY
’ FINE TARG. SUMMARY -
RESTAR NEW CASE
SToPp STOP ORBIT MANEUVER PROGRAN

HpHEB.
NUHB. .
HUMB.
NUHEB.
HU#B.
NUNB.

B2 ils s JES B N6 1 B S EF I 3 QY

fim, b-h

0.000299¢6

fiz,

0-.124878

L%2 I
)

Iy -

, kukkkk QO o M . P . TABILE 1 sedskan DISPLAY 1
HHT :
TIME BURN SHA BCC INC NODE Ap - MA
HH S TImE KM : DEG. DEG. | DEG. DEG.
74338 0 42166.82. 0.0002980 0. 14265 131.0614 331.1130 185.6498
74338 0 42166.81 0.0002981 0.18159 131.2453 330.9310 185.6500
78339 T 42166.81 0.0002982 O 14057 131.4361 330.7422 185.6501
78339 T 82166.80 0.0002983 0.13939 131.6383 330.5420 185.6502
T4 380 2 42166.80 0.0002984 0.13822 131.8523 330.3301 185.6502
78340 2 #2166.79 0.0002985 093703 132.0731 330.1113 185.6502
TE3IL Y 3 823166.79 0.0002986 0.13583 132.3021 329.8B454 185.6502
TH34 9 3 B2166.78 0.0002987 0.134861 132.53748 329.6513 185.6502
T83I42 b 32166.78 0.0002989 0.13339 132.7788 329.4120 185.6502
Tu3u2 L 42166.77 0.,0002990 - 013217 133.0258 329.1670 185%.6502
MR 3e s 5 42166.77 0.0002991 0.13094 133.2787 328.9162 185.6502
78363 5 B2166.77 0.0002992 0.12971 133.5375 328.6595 185.6503
743484 & 82166.76 0.0002993 0.12848 133.8021 328.3969 185.6503
TH3an & #2166.76 0.0002994 0.12725 138.0727 328.1283 185.6504
TE3L5 7 L2166.75 0.0002995 0.12601 138.3893 327.8537 185.6508
T35 7 42166.75 134.6321 327.5729 185.6505



GHT

TINME

HHNS
74338
74338
74339
74339
74340
74340
75341
74341
75342
74342
74343
74343
74344
74344
4385
74345

GHT
TIHE

BURN
TINE

BUBRH

HE S TIHE

74338
74338
74339
74339
Tu340
74340
74341
74341
78342
74342
74343
74343
74384
74344
74345
74345

sjud AN E EWWNN =000

GNOOAUVEEWLNN = 20O

gk O o M o P o

LAT
DEG.
0.05629
0.05628
0.05628
0.05627 -
0.05627
0.05626
0.05626
0.05626
0.05625
0.05625
0.05624
0.05624
0.05623
0.05623
0.05623
0.05622

Rk O

RA
DEG.

LON

DEG.
344,56579
344.56579
344.56579

348,56579

344.,56579
344,56579
344,56578
344. 56578
344.56578
344,56578
344.56578
344.56578
344.56578
344,56577
344.56577
344,56577

fig.

.H.P. TABLE 3 wheen.

DEC
DEG.

306. 1618
306.1618
306.1618
306.1618
306. 1618
306. 1618

306. 1618

306.1618
306.1618
306.1618
306. 1618
306.1618
306. 1618
306.1618
306. 1618
306. 1618

-89.94143
-89.94143
-89.94143
-89.98143
-89.94143
-89.94143
-89.94143
~89.94143
-89.94143
~89.96143
-89.94143
-89.94143
-89.94143
-89.94143
-89.94143
-89.94143

fig,

T ABILE 2 wkkdExk

ISuN
DEG.
90. 28244
90.28451
90.28659
90.28867
90. 29073
90.29282
90.29490
90.29698
90. 29906
90.30113
90.30321
90,30529
90, 30737
90.30945
90.31152
90. 31360

k=5 ,h

KAPPA
DEG.. .
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000 -

0.0000

0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000
0.0000

L-5,c

1800N
DEG.
135.60221
135.60043
135.59866
135.59689
135.59511
135.59334
135.59157
135.58979
135.58802
135.58621

135.58447

135.58269
135.58092
135.57915
135.57737
135.57560

SPH RT
BPH

90.6000
90.5981
90.5962
90.5943
90.5924
90.5906
30.5888
90.5870
90.5852
90.5834
90.5817
90.5799
90.578 1
90.5764
90.5746

- 90.5728

DISPLAY 1

AYE LONG DRFT BT
DEG. DEG. /DAY
384.56554 «0.0203
344, 56557 ~0.0203
3484,56560 -0,0202
344,56563 =0 0201
3484,56566 =0 0201
3448.56570 -0.0200
354.56573 -0 0199
384.56576 00199
340.56579 -0.0198
354.56582 -0 (198
345,.56585 -0.0197
354 .56589 -0, 0196
I54.56592 =0 0196
344,.56595 -0.0195
344.56598 =0.0995
3484.56601 -0 0194
DISPLAY 9
SUH A¥G SERSISE
DEG.  VYLATH
93.6408 0.0
93,6408 0.0
93.6408 0.0
93.6409 0.0
93, 6003 0.0
93, 65809 00
93,6409 0.0
93. 6409 00
93.6409 0.0
93, 6809 0.0
93.6409 0.0
. 93.6409 0.0
93.6409 0.0
93.6409 0.0
93. 6409 0.0




TABLE § *dkke

HEEEE O o B o P o DISPLAY 1

GHT

TIHE BURN  TAWKA WT <TAKKB 9T -TANKC ¥T TANKD WP SCHT DPUEL

H B S5 TINE Ke Ke Ee K¢ EG KG
74338 0 5.23600  5.99400 5.23600 5.99400 212.6400 0.0
75338 0 3023825 5,99212 5.23825 5,99212 212.6327 0.00726
4339 1 5.23250 5.99024 5.23250 5.99024 212.6255 0.01451
TH339 1 5.23075 5.98837 5.23075 5.98837 212.6182 0.02176
753480 2 3.22900 5.98649  5.22900 < 5.98649 212.6110  0.02901
M350 2 5.22725 5.98462 5.22725 5.98462 212.6037 0.03626
7381 3 5.22551 5.98274 5.22551 5.98274 212.5965  0.04351
74341 3 5.22376 5.98086 5.22376 5.98086 212.5892 0.05075
74342 & 5,22201 5.97899 = 5.22201 5.97899 212.5820 0.05800
74342 5 5.,22026  5.97712  5.22026 5.97712 212.5748  0.06524
T4343 5 5.27852 5.97524  5.21852 5.975286 212.5675  0.072u48
74343 5 5.21677 5.97337 5.21677 5.97337 212.5603 0.07972
74344 6 5.21502  5.97150 5.21502 5.97150 212.5530 0.08696
74384 6  5.21328 . 5.96962 5.21328 5.96962 212.5458  0.09420
14345 7 5.21153-  5.96775 5.21153 5.96775 212.5386 0.10143
74345 7 5.20979 5.96588  5.20979 5.96588 212.5313 0.10867

fig, L-5.d
Fokdkk O o, o P o T A BLE 5 sdkhk DISPLAY 1

-GAT ‘ ‘
TINE  BURW  TANEA PR TANKB PR TANKC PR TANKD PR IZ2% - Z-ACcC

B NS5 TINE KG/CH*%2 KG/CH*®2 KG/CH*%*2 KG/CH®*%2 EKG-H%%2 B/5%%2

. 74338 0 13.02000 15.12000 13.02000 15.12000 54.88650 0.0

© 74338 O 13.01634%  15.11477 13.01638 15.11477 54.88465 -, 1235800
74339 1 13.01269 15.10954 13.01269 15.10958 54.88280 ~.1262943
74339 1 13.00904  15.10432 13.00904 15.70432 54.88095 ~.1317504
- 74340 2 13.00580 15.09910 13.00540 15.09910 54.87910 -. 1372064
74380 2 13.00175 15.09389 13.00175 15.09389 54.87725 -.1808162
74341 3 12.99811 15.08868 12.99811 15.08868 584.87540 =-. 1825801
748341 3 12.99847  15.08348 12.99%9447 15.08348 58.87355 -, 1438592
74342 & 12.99083 15.07828 12.99083 15.07828 54.87170 -.1446534
LELY & 12.98720 15.07309 12.98720 15.07309 54.86985 -, 1453837
74343 5> 12,98357 15.06790 12.98357 15.06790 54.86800 ~.1460501
78343 3 12.97994  15.06272 12.97994 15.06272 58.86615 -. 1466228
T4 30y 6 12.97632 15.05758 12.97632 15.05754 54.864831 -, 1471022
74355 6 12.97270 15.05236 12.97270 15.05236 5%.86246 -. 1475304
14345 7 . 12.96908 15.04719 12.96908 15.08719 54.86061 =- 1879070
%345 7 12.96586 15.08203  12.96546 15.08203 54.85877 ~-.1883222

b-5.e




kkkkk QO o M o P o T ABLE 6 sdkkk DISPLAY 1

GHT

TIME BURN DWTY Isp 1 THRUST 1 THETAD ALPHAT B ALPHAZ U
HHMS TINE KG SEC ] DEG. DEG.., DEG..
74338 0 0.0 0.0 0.0 0.0 256.09676 269.88764
74338 0 0.00350 180.1167 12.36384 0.0 256.09473 268.88560
74339 1 0.00350 184.2353 12.64401 0.0 256.09270 268.88356 .
74339 1 0.00350 192.4836 13.20743 0.0 256, 09067 268.88152
4340 2 0.00350 200.7347 13.77080 0.0 256.08864 268.87948
74340 2 0.00350 206.2458 14.14600 0.0 256. 08661 268.87744
T&351 3 0.00350 209.0145 14.33305 0.0 256.08458 268.87540
T4341 3 0.00350 211.0090 14.46691 0.0 256.08258 268.87335
78342 & 0.00349 212.2284 14.54759 0.0 256.08057 268.87131
74342 4 0.00349 213.4276 14.62685 0.0 256. 07848 268.86927
T4343 5 0.00349 214.6061 14.70467 0.0 256. 07648 268.86723
74343 5 0.003489 215.5167 14.76810 0.0 256.0749481 268.86518
TH3ILY 6 0.003489 216.1597 14.80518 0.0 256.07238 268.86314
Ta344 6 0.003489 216.7551 14.848298 0.0 256.07038 268.86110
T8345 7 0.00389 217.30248 14.87747 0.0 256.06831 268.85906
74345 7 0.00389 218.0351 14.92465 0.0 256.06628 268.85701
Fig, b-5.f
FkkEkEk 0 o B o P o T & BL E 7 #kdikx DISPLAY 1
GHT
TIHE BUBN bv R& DV DEC bV IHNPULSE DY ERR BSIDY
HNBS TINE H/SEC DEG. DEG. . N-SEC DEG. DEG.
T4338 0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
74338 0 0.06179 126.1618 89.9414 13.1384 0.0 Qa0
- T#339 1 0. 12493 126.1618 89.9414 13.4265 0.0 0.0
74339 1 0.19081 126.1618 89.9414 14,0060 0.0 0.0
74340 2 0.25987 126.1618 89.9414 1%.58586 0.0 0.0
TU3IL0 2 0.32981 126.1618 89.9414 T4.9688 0.0 0.0
- T4341 3 0.480110 126.1618 89.94 14 15. 1558 0.0 0.0
Ta4341 3 0.87303 126.1618 89.94 14 15,2912 0.0 0.0
TH3L2 4 0.54535 126.1618 89.9%414 15.3751 0.0 0.0
4382 4 0.61808 126.1618 89.94 14 15. 4522 0.0 0.0
Ta343 5 0.69106 126.1618 89.9414 = 15,5225 0.0 0.0
74343 5 0.76437 126.1618 89.9418 15.5829 0.0 0.0
74308 & 0.83792 126.1618 89.9414 15.6333 0.0 0.0
Th344 6 0.91168 126.1618 89,9414 15.6782 0.0 0.0
74345 7 0.98563 126.1618 89,9414 15.7177 0.0 0.0
78345 7 1.05979 126.1618 89.941% 15.7613 0.0 0.0

fin

o =5,




FINE TARGETING MANEUVER SUMMARY DISPLAY 1 oF 7

A sotgb otk ok ok sk dokoloklokokokokok ok MANEUVER CONDITIONS ook sk obokesiod o e o st koo o s ke o
TINE OPTIOH -—- CENTER HANEUVER ABOUT LINE OF RELATIVE HWODES
CENTERING TOLERANCE 5@0 SEC

MANEUVER GOALS SMA ECC ARG PER INC .  NODE
KM DEG DEG DEG
FREE FREE PREE DESIRED  DESIRED
| 0. 18000 270.90000
DRIFT APOGEE PERIGEE  PLANE
DEG/DAY XM KM DEG
DELTA FREE FREE FREE
0.0
BURN PULSES DY
SEC N/SEC
FREE - FREE PREE
ATTITUDE OPTION —- CALCULATED ATTITUDE
CONTROL OPTION ~- CONTINUOUS MODE .PIRLNG
Fiz. b-6.a
FINE TARGETING MANEUVER SUMMARY DISPLAY 2 OF 7

st ook jkokolodobob ok gk dekokok ko MANBEUVER REDORT, # %k o o ofeokeofe e s s e o sk o e sk ool

FIBE TARGETING RESULTS

"MANEUVER TIEE - 78 330 7 43 38 GHT
JET(S) USED - TAA TAB
FIRING MODE - CONTIN
’ JETS PIRED SIHULTAREQUSLY
INITIAL SENSOR TYPE - SUN
BURN TIHE , - - 108.000 SEC
NO OF SEGHENTS - T
FUEL USED -~ 1.5326 K@
TOTAL SEG. DURATION - 108.000 SEC
W 1.800 MIN
TOTAL MANEUVER TIME - 108.000 SEC
1.800 HIW
SUN RIGHT ASCENSIOW - 8.502 DEG
SUN DECLINATION - 3.668 DEG
Fim, b=t
FINE TARGETING HANBUVER SUMEARY DISPLAY 3 oF 7

dkdokddd il SUNMARY OF MESSAGES DURING MANRUVER ek ke o o sk ok




FINE TARGETING MANEUVER SUMHNARY DISPLAY & OF 7

ok d doppR kR kb ok Rk MANEUVER SUMMARY kot gk o dok do o e bt

fiz. 4~-6.e

VARTIABLE {UNITS) IGNITION EED THRUST ﬁﬂ THRUST DELTE (BEED~BOY
OSCULATING KEPLERIAE L
;gagxﬁ) 42166.818  42166.818  42166.805 0,014
ECC (N/) 0.0002980  0.0002980  0.0002983 -0.0000003
INC (DEG.) 0.1426470  0.1800863  0.1426562  0.0374321
BA NODE (DEG.) 131.06143  270.00674  131.06021 138. 94653
ARG PER (DEG.) 331.11303  192.13713  331.08808 -138.95095
HA (DEG.) 185.64977  186.13171  186.12715 0.00456
2) POSITION AND VELOCITY ' |
Xi&ﬁ) 12908.688  13226.307  13224.308 -0.001
Y (KH) -30155. 437 ~-40052.593  -40052.594 0.001
2 (KH) 41,437 51,551  30.676 0.874
VX (K8 /SEC) 2.9261391  2.9186328  2.9186426  -0.0000098
VY (KM/SEC) 0.9807475  0.9637679  0.9637545  0.0000134%
V% (K /SEC) -0.0070315  0.0091739  -0.0070555  0.0162294
fio, h=6.d
FPINE TARGETING MANRUVER SUNKARY DISPLAY 5 oF 7
VARIABLE {UNITS) IG%ITIGN EﬁQ'THRﬂST  ' HO THRUST DELTA (END~RO)
3) MEAR E&EEEKTS ’
SHA (KH) 42166.490  42166.509  52166. 493 0.016
ECC (¥ /A) 0.0003444  0.0003836  0.0003883  -0.0000007
INC (DEG.) 0.1508319  0.1853336 0. 1404317  0.0649018
RA NODE (DEG.) 133.28310  269.26053  133.28328  135. 97725
ARG DER (DEG.) 322.25573  186.21699  322.25617 -136.03918
A (DEG.) 192.25177  192.76452  192.7023% 0.06217
4) RTE YELOCITY VECTOR |
YR (KN/SEC) -0.000090  -0.028287  -0.024287 0.000000
VT (K8 /SEC) 3.073653 3.073515 - 3.073558  -0.000042
VN (KN/SEC) 0.0 0.016229  -0.000000 0.016229




FINE TARGETING HANEUVER SUMHARY

YARIABLE (UNITS)  IGNITION
5) BISCELLANEOUS ORBIT
RMAG (KH) 42179.321
VNAG (KH) 3.0736534
T4 (DEG.) 185.6464 1
LAT (DEG#N) 0.056287
LOYG {DEG+E) 344,55579
VBA (DEG) 90.001680
AVE. LONG (DEG+E) 384,56554
DRIPT (DEG/DAY+E)  -0.02031
‘GHA (DEG.) 303.25514
PERIOD (HE) 23.936714
 APOGEE (XHM) 32179, 382
PERIGEE {KH) 42154, 254
PLANE CHG{DEG.) 0.0
BROKEN LNG(DEG.) 287.82087

Fiﬁﬁ TARGETIHG HANEUVER SUHNARY

?Aﬁi&ﬁﬁggﬂﬁlﬁﬁ3

6) ATTITUDE

BT ASC (DEG.)
DEC {DEG. )

SPIN (BDH)

KAPPA {DEG.)
EARTH ANG (DEG.)
SUN ANG {DEG.)

7) SPACECRAFPT STATE

S/C BT (EG)

S/C TZZ (RG-H%k2)

DELTA-Y {H/8)

E??ﬁ?ﬁi?@é )
QUAD ‘
EFPSTIR {TaB 3
QUAD

IGNITION

306.16180
=89.94143
90. 60000

0.00000
89.99931
53.68084

212.64000
54.886502

0.0
0.0
0

0.0
0

END THRUST

Fim,

.
fisg,

82179.311
3.0736542
186. 12807

0.056442
344.56548
90.001823
384.56566
-0.02032
303.70638
23.936714
42179.382
42154, 254
0.3025239
288.27194

L-6.f

Eﬂﬁ THRUST

306. 16180

~89.98143

90. 24287
0. 00000
89.99929
93.64133

211. 10736
54.495320
16.232313
108.0000

0

. 108.0000
' ' 0

h=-6,r

DISPLAY 6 OF 7
NO THRUST DELTA (END-HQO)
42179. 311 0.000
3.0736537 0.0000005
186. 12351 0.00456
0.055254 0.001188
344.56548 -0.00000
90.001824 ~0.000001
344.56560 0.00005
-0.020148 ~0.00018
303.70638 . 0.0
23.936702 0.000012
42179. 382 0,000
42154.227 0.027
~0. 0000078 0.3025317
288,27179 0.00015

DISPLAY 7 OF 7

NO THRUST DELTR (BND-HO)
306. 16180 0.0
-89.94143 0.0
90.60000 ~0.35713
0.00000 0.0
90.00048 ~0.00119
93,64133 0.0
212.64000 -1.53268
54, 886502 ~0.391182
0.0 16.232313
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