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Introduzione

I1 sistema per la determinazicne dalltassetto del satellite
SIRIO (ADP) e' dimplementato su un IBM 370,168 sotto il
sistema operativo CP/CHS.

Il sistema puo' essere attivato da una procedura EXEC, 4i
nome FD3, che gestisce anche tutti gli altri programsmni
necessari al ccntrollo dinamico del volo.

Il sistema ALDP e! composto di cinque sottosistemi connessi
da un prograsmma principale (DEIVER).

I cingue sottosistemi # 1le loro funzicni sonc brevemente
riassunti nel seguente schemas

bei

SOTTOSISTEMA FUNZIONE

TLHPROC Legge i dati di telemetria dal file TLMTRY
. FILE e memorizza la velccita? 4i rotazione,
le osservazioni dei sensori relative al sole

ed alla terra e gli istanti di osservazicne.

DATADJ Sceglie un scottoinsienme di dati di
telemetria € <calcola i corrispondenti dati
effemeridali,

ATTIDET Calcola 1lfassetto frame per frame con
procedimenti deterministici.

- BIASDET Determina l'assetto e gli errcri sistematici
dei sensori col metodo statisticec dei mipimi
quadrati.

STATUS Scrive sul file STATDS FILE ltassetto

determinato da ATTDET o da BIASDET.

Un diagramma delle relazicni tra il DRIVER ed i vari
sottosisteni e' raffigurato in fig. I.1.

~
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I parametri di input sono dati ai vari sottosistemi per
mezzo di NAMELIST residente su disco nel file AaDP NAHLST e
possono essere cambiati interattivamente durante
l*esecuzione del programma. Le NAMELIST dei vari
sottosistemi hanno nomi diversi e precisamentes

NAMELIST SQTTOSISTEMA
THNANE TLMPROC
ADJNAM DATADJ
ATDNAXN ATTDET
BIANAN BIASLDET
STANAM (1) STATUS

o D D T TS G D R O e D D T AT 4D WD LS B v S

(1) La NAMELIST/STANAW/ ncn risiede su disco perche?
costruita soloc all'internc del programma.
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Il comando FDS datc da terminale, fa apparire sullo schermo
il display di intestazione (fig. 1.1) .e, guindi, un ritcrno
carrelloc fa comparire i nomi dei sistemi disponibili {fig.
1.2). Il sistema per la determinazione dell'assetto e!
selezionato quando sia dato da tastiera il ccpandc ADP. Tale
comandc puoc' essere accompagnato da uno dei seguenti
parametri, come spiegato nel ?'SIRIO Flight Dynamycs System:
Descrizione' del sistema e manuale dfuso?):

1. ALL ({valore di default)
2. EDIT
3. FILS
4, NOPT.

Il parametro ALL (fig. 1.3) permette di editare il file
contenente le NAMELIST permanenti dei vari sottosistemi
dell'ADP, per mezzo dei normali comandi del TED-EDITOR del
CHS. ; '

Usciti dall®ambiente EDIT, viene data la possibilita® di
ridefinire gli User Defined Files (fig. 1.4). A& gquesto
punto e' da notare che il TLMTEY FILE ha il mode €1 per
default. Tale file contiene, in fase operativa, le frames 4i
telemetria inviate dal satellite. Se si desidera processare
"frames™ simulate (da una precedente corsa di A5P), e?
necessario modificare il modo C1 nel modo B1 {in caso di run
per default di ASP) (fig., 1.6).

Infine appare un display (fig. 1.7) cobntenente:

1) la configurazione finale di tutti i files di sistemag

2) la domanda per continuare l'esecuzione (CONT), ritornare
alla definizione dei files di sistema della fig. 1.5
{REST) oppure ritornare al display dei sistemi
disponibili della fig. 1.2 (BXIT).

I1 parametro EDIT permette di editare il file ccntenente le
NAMELIST e di passare subito all'esecuzione,.

I1 parametro FILS permette la ridefinizidne degli User
Defined Files prima dell’esecuzione bypassando la fase di
EDIT. :

I1 parametro NOPT fa eseguire immediatamente il programma
usando il file di NAMELIST su disco ed i parametri di
default per il sistema dei files. Appare gquindi il display
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(£ig. 1.8) e 1l'utente puo' scegliere il sottosistema che
desidera eseguire scrivendone il nome al terminale. . :
Alla file dell'esecuzione di un sottosistema viene sempre
presentato il display di fig. 1.2 e si puo' quindi procedere
all'esecuzicne di un scttosistema tra quelli permessi oppure.
porre termine all'esecuzione dell'ADP dando il comando END.
£' da notare che prima di esequire i sottosistemi ATTDET,
BIASDET e STATUS occorre che sia stato eseguito almeno una
volta il sottosistema L[ATATJ.
All'uscita dall'ADP si puo' opzicnalmente ottenere la stampa
coff~line dei risultati ottenuti.
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Sottosistema TLMPROC

.

Descrizione della NAMELIST/THMNAME/.

PARAMETERO TIPC DEFAULT DESCRIZICHNE

s S O MNO o, WA WL BRI o

ISIRIO I%4 11 Identificazione del satellite.
= =1, igpnora 1l'identificazione
' del satellite sui dati

di telemetria.

INTFLG Iy 1 Identicatore del metcdo per la
selezione delle “frames?®,
=0, seleziona le frames in
base al tempc, nel senso
indicato della descrizione
di TSTART.
=1, seleziona le frames in
tase al numerc del record.

NSTART Iy 1 ' Numero d'ordine del record
iniziale.
TSTART (2) R¥ U 2%0,0 Istante iniziale (UT) per 1la

selezione dei dati (YYMMDD.,
HHMMS5S.SS5). Si applica solo
se INTFLG = 0., Una frame et
scelta se il suo istante
relative e' >TSTART ed il suc
numero d'ordine >NSTART.

NUMEEC Iy 200 Numero di records di
telemetria che devono essere
estratti dal TLMTRY FILE ({1).

IPCKUE Iy ¢ Opzione per «comimnciars il
PTOCEeSS0o di selezione dal

T VR A G S R AP VS N D 53D A I G D QS W Y 20

(1) Da oyni "major frame®" vengono costruiti, salvo eventuali
skipping, due records di telemetria, il primo costruito
coi dati delle ‘“minor frames" 0-7; il seccndo coi'dati
delle "minor frames" 8-15,
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punto imn culi fu interrotto
nella precedente corsa di
TLMPRQC.

=0, non continua.

=%, continua.

" ISTATS %4 0 Opzione per combinare i nuowi
dati con gquelli gia' presenti
in memoria.
=0}, sostituire i vecchi dati.
=1, concatenare i nuovi dati
ai vecchi. ,

=2, comprimere i vecchi dati,
elipinandc i records
#flagged®, e coancatenare i
nuovi dati ai vecchi.

MSKIP I#4 Q Numero di records di
telemetria consecutivi da
saltare.

NPROC TH g 1 Numero di records di

: telemetria consecutivi da
processare.

IQUaL Iy G Opzione per controllare il
YOUALITY FLAG"™ delle singole
nincr frames.
=0, non esegue il controllo.
=1, esegue il ccptrolle {1}.

IYZAR I#4 1¢77 Anno corrente, Tale parametrc
deve essere tenuto aggiornato
perche? le *"frames® non 1o
contengono.

TPHIN T#dy 1 Opzions per seleziocpare il

dato EARTH-IN dei sensori INF.

=0, usa il dato ottenunto dal
canale ACL.

=1, usa il dato ottenuto dal
canale EVENT.

=2, usa il dato ottenuto da
entrambi i canali.

(1) 5e ¢uyaLl=1, vengono ccrntrollati i quality flag di ogni
minor frame; se unc di e3si e?! non validc ltintero
racord di teslemetria corrispondente viens "flagged®,
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IS5KIP

ITMERT

IZSUN

ISPINC

Tw )

I®y

I#4

Il

I=4

dpzion= per ripetere il dato

FARTH-IN nel record di
telemetria che non lo
presenta.

={, non ripete il dato

FEARTH=IN.

=1, ripete il dato EAFTH~-TIN.

=2, ripete il dato FEBRETH=IN,
sia dal canale FVENT, che
dal canale ACL vper cui si
vengoeno ad avere
complessivamente 4 records
di telemetria per cgni
"major frame®w,

Jpzione per saltare o meno i

records di telemetria mancanti

dei dati dei sensori

terrestri.

=0, non saltare.

=1, salta se mancanc i dati

dei sensori INF.

2, salta se mancanc i dati
dei sensori INF e ILF.

» Salta se manca il dato di
EARTH-IN dei sensori INF.

]

it
{43

Indicatore del 1livellio di

stampa.

=0, nessuna stampa.

21, stampa dei messaggi di
errore.

22, stampa della NAMFLIST.
23, stampa del scmmaric.

24, stampa dei dati di
telermetria in ®clock
counts®,

=5, stampa dei dati di
telemetria . per tutti i
sensori di tutti i
packages.

Opzione per prccessare i dati

dei sensori solari.

=0, considera wvalido il valore
¢ per il sun tount.

=1, non considera validc i1
valcre 0 per il sun count.

Opzione per prccessare i dati
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releativi alla spin rate.
=1, viene considerato il dato
dei canali di telemetria.

=2, viene ccansiderato il
valore di SPINOV.
=3, viene considerato il

valore di SPINOV +tutte le
volte che un dato dei
canali di telemetria e°
uguale a €.

=4, viene considerato l'ultimo
dato validc dei canali di
telemetria tutte 1le wvolte
che un datc dei canali di
telemetria stessi et
uguale a zero.

SPINQV R4 540, Valore della spin Tate gquando
ISEINO e' uguale a 2 o a 3.
ITPIY I#y o Opzicne per l'aggiustamento
dei tempi di telemetria.
=0, non esegue

l*'aggiustamentc.
=1, eseque l'aggiustamento.

TIMFIX R#*8 0.D0 Tempo di YT di aggiustamento
' (YYMMDD.HHMMSS) ., I1 tempo di
cgni record di telemetria
viene corretto c¢cn l'aggiunta
di TIMFIX., Il parametro e!

usato solo sé ITFIE=1,

NTRECH I=4 1 Numero d?ordine . del primo
' racord di telemetria il cui
tempo deve essere aggiustatc
di TIMFIX. Il parametrc e?

usato sclo se ITFIX=1,

NTREC2 I%y 1 Numero d'ordine del primo
record di telemetria il cui
tempe deve essere aggiustato
di TIMFIX., Il parametrc et
usato solo se ITFIX=1.

LBVEL TEY 1 Cpzione per il 1livello del
controllc sui tempi di
telemstria,
=1, non esegue alcun

controllc.



THIN

THAX

DELTAT

TIATOL

IS ERCH

I5PNOP

R#8

R*8

k%4

R&4

I=4

I#4

771201.D0

801201.D¢

16.0

0.154 E=-4

=2, controlla che il teampo
deila telemetria sia
compresc tra TMIN e TMAY.
=3, Esegue il contrello
completo, centrollando
che:
a) i tempi del records non
siano ripetuti.
by l'istante di un record

sia maggiore del
precedente.,

c) tra un record di
telemetria valido ed il
sequente ci sia

l'intervallo di tempo
DELTAT/2 od un suo
sultiplo fino ad un
massimo di S5%DELTAT/2.

Minimo tempo accettabile rer
un record di telemetria. Il
parametro come il seguente e?
usato solo se LEVEL >2.

Massimo tempo accettabile per
un record di telemetria.

Intervallo di tempo nominale
tra una *maijor framen e
1%altra, Il parametro e!
usato, come il seguente, solo
se LEVEL=3,

Incertezza sal valore di
DELTAT,

Opzione per la ricerca delle

minor frames:

=0, identifica la wminor franme
per mezzo del suo
identificatore ID.

=1, identifica la wmineor frame

per REZZO
delit*identificatore e del
temrpo.

=2, identifica la wminor frame
per mezzo del periodo di
rotazione.

Criterio di controllo del
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TOLERNC (2, 4)
(1,1)
(2,1)
(1,2)

(2,2)

{(1,3) .

{2.3)
(1, 4)

(2,4%)
CLKFRQ

SURBR{3,2)
1,
(2,1)
(3,1)
(1,2)

(2, 2)
(3,2)

AZSUN {2)

Raly

R&Y

R#4

R¥®4

R4

60.
1200
500.

580.

05636.0

45,
0.

0.

45,

.

periodo di rotazione per

l'identificazicne delle minor

frames {ISERCH=2)}.

=1, dal package B ol B
indifferentemente.

=2, dal package A& scltantc,

=3, dal package B scltanto.

=4, dal package & e dal
package B.

Tolleranza sull?intervallo ' di
tempc tra una minor frame e
l'altra {secondi).

Campi di validita® dei dati d4i
telemetria.

Minimo “sun angle® valido
{gradi} .
Massimo sun angle valido
{gradi} .

Minima velocita®' di rotazicne
valida {gradi/secondo).
Massima velocita® di rotazione
valida {(gradi/secondo).

Mipimo =  EARTH-IN valido
{secondi) .
Yassimo -  EARTH-IN valido
{secondi).
Minimo EARTH-WIDTH valido

{secondi) .
Massimo EARTH-WIDTH valido
{secondi). ‘

Frequenza dell?oscillatcre di
bordo.

Parametri del sensore solars
SUB (gradi).

V-angolo per SUB-3.
Scostamento della fenditura
verticale del rpianc verticale
per SUB-A,

Separazione in azimut tra le
due fenditure per SUB-A.

Come i precedenti per SUB=-B,

Azimut dei sensori solari PSA
e PSB (gradi).



AZINF (4)

BZILF(2)
HMOUNT {6)

(1)
(2)
(3)
(4)
(5)
{(6)

ITHMPAS

ISUN

ISPIN

IEARTH (2)
(1)

(2)

R&L

B G

R&d

Ixq

Ixl

I%4

4x270.

2%=1,

84,
96 .
84.
96,
23,
23.

-12=

Azimut per i sensori terrestri
INFA-1, INPA-2, INFB~1, INFB=-2

Azimut per i sensoti terrestri
ILF~A ed ILF-B (gradi).

Angoli di elevazione sul piamo
equatoriale rer sensori
terrestri (gradi).

INFA-1

INFB=1

INFB-2

ILF=-3

ILF=-B

Opzione per combinare i dati

appena letti, relativi ai

sensori scelti, comn i dati

gia®' presenti in memoria.

=0, Sostituisce i nuovi dati
ai vecchi.

=1, Concatena i nuovi dati ai

vecchi.

Scelta del sensore soclare SUB.
=0, Sceglie SUB-3,
=1, Sceglie SUB-B,

Scelta del sSensore . che
fornisce la velocita® di
rotazicne.

=0, PSA

=1, PSB

Scelta dei senscri terrestri.
Scelta del secondo sensore
terrestre (H1}.

=1 INFi~-1

=2 INFA-2

=3 INFB-1

=4 INFB=2

=5 ILF-3

=6 ILF-B

Scelta del secondo+ senscre
terrestre ({H2). Valori come i
precedenti.
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Esecuzione di TLMERQOC

5¢ l'utente ha scelto (Fig, 1.8) di esequire TLMPROC aprare
sullo schermc 1la domanda (fig. 2.1) per il display della
NAMELIST/TMNAME/. Se la risposta e' affermativa appare il
primo display della NRMELIST ({fig. 2.2) {1). \

La NAMELIST di TLMPROC si compone di due parti. 1la prima
comprende 6 displays contenenti i rarametri usati
internamente per interpretare le frames lette da disco,
mentre la seconda parte si ccmpone di un solo display
contenente 1 parametri per scegliere i sensori i cui dati
3ono passati al DATADJ (fig. 2.14).

Osserviamo che immediatamente prima dei displays di fig. 2.8
e fig. 2.9 si chiede (fig. 2.7) se si desidera vederli.
Questo perche? tali displays ccntengono parametri
caratteristici del satellite che non dovrebberoc mai essere
modificati.

- A5 D B T TN LB D WD D WD MDD 1B KD NI D (9

(1) Osservazione sui «comandi relativi ai displays delle
NAMELIST,
Le segquenti regole si applicano ai displays delle
NAMELIST di tutti i scttosistemi dell*arp,

a) Per passare da un display al successivo basta battere
il RETUERN.

by ' rpossibile camtiare i vparametri del display
corrente battendo ' il nome del parametri seguitc da

=t ¢ del nucvo valore desideratc. I1 display
corrente viene immediatamente ripresentatc e si puo?
verificare che i cambiamenti siano stati

correttamente esequiti (figg. 2.3, 2.4).

c) Se l'utente non desidera vedere i disrlays seguenti a
quellce corrente scrive il comando END.

d) 3¢ desidera cominciare dal primo display delle
NAMELIST deve scrivere il ccmando HESTRRT. '

©) Quando un insieme di rparametri, tra loro logicamente
cornessi, occupa un gruppo di piu! displays, come nel
caso dalle figg. 2.8, 2.9, sz 1l'utente, vistc un
display 421 gruppo ron desidera vedere i successivi
{(di qguel gruppo), scrive il ceomando SKIP.
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Subito dopo 1 displays della seconda parte della HAMELIST si
chiede (fig. 2.10) se si vuol vedere i dati a4i telemetria.
Se la risposta e! affermativa viene mostrato {(fig. 2.11) il
tempo (YYMMDD HHMMSS) iniziale delle frames. Battendo il
BRETURN appaiono i displays contenenti i dati di telemetria.
Ogni displays contiene guindici records di telemetria {figg.
2.12, 2.13) (2). ‘

Subito-dopo viene presentato il display {fig. 2.14) con la
seconda parte della NAMELIST. A1 RETURN si chiede se si
desidera comprimere i dati, eliminando i records d4i
telemetria ®flagged® {fig. 2.15). Se 1a risposta et
affermativa si chiede (fig. 2.16) se si vuole vedere i dati
compresi relativi ai semsori scelti di cui un esempio e? in
fig. 2.17. ,

Subito dopo appare il display di fig. 1.8 per la scelta di
un altro sottosistema di ADP (se in questo caso viene scelto
ancora TLHPROC, viene saltato il display di fig. 2.1 ed
iniziano subito i displays delle NAMELIST).

(2) I dati di telemetria posscno oCgupare molti displays. Al
fine di snellire il lavcro sono stati introdotti alcuni
comandi che si ritrovano anche nei casi analoghi degli
altri sottosistemi 4i ATP. '
NEXT (n) il comando NEXT n (default n=1) serve a saltare
n displays.

BACK (n) il comando BACK n (default n=1} serve a tornare
indietro di n displays.

STOP il comando STOP serve a saltare tutti i displays
rimanenti.
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340006 INVALIT NAMELIST PARBFETER XZXIXXIX
{ 31 parametro XYYXXXXX e' stato assegnato un valcre
i non compreso tra quelli permessi.

140001 INPOT ERRCE
| Nel dare un cocmandc sono stati ccmmessi errori  (di
{ battuta ecc,)

810150 SELECT, PACKRGE 2 FEFERENCE TIME = YYMMDD.HHMMSS
] Appare subitc prima dei displays della telemetria
] del package A e specifica il tempo del primo Tecord
i valido. :

3jU151 SELECT, PACKAGE B REFERENCE TIMNE = YYMMDD. HHMNSS
! Come per il precedente per il package B.

610102 END CP FILE ENCCUNTERED IN REALDING RAW TELEMETRY DATA
i £' stato trovato 1'F¥0F del file di telemetria prima
| - che fosse stato processato il numero richiestoc di

o records di telemetria.

71U104 PERMANENT I/C EREOR IN REALING RAW TELEMETRY DATA SET
] £' statc trovato un errore permanente leggendc il
i file di telemetria.

11]U170 ARRAYS ARE ENMETY
{ TLHEEOC non e' riuscitc ad estrarre alcun record di
] telemetria. :

1210171 ARRAYS OF PACKAGE R D2TAR ARE ENPTY
| T records di telemetria wancanc dei dati provenienti
§ dai sensori del package A.

1310172 ARRAYS OF PACKAGE B TCRTA ARE EMFTY
] T records di telemetria mancano dei dati rrcvenienti
] dal package B.

1910160 THE ARRAYS LEE FULL, HO LATA W3S ALDED
{ Gli insiemi di cutput sonc gia® pieni, ncn vi viene
i aggiunto alcun dato.

1510180 NPEOC CANNOT BE SET TC ZERC, NERCC NCW SET TO ONE
i Il parametro NERCC della Namelist e' trcwvatc nullcs
! gli viene imposto il valore 1.

5401071 OUTEUT RERAYS ARE FPII., CCHERESS



410100
!

210002
|
}

- G

Gli insiemi di output sono gia® pieni. Per potervi
aggiungere i dati e' necessario comprimere i dati
gia' esistenti.

FILL SIZE .GT. RLLOC SIZE, PROCESSING STOPPED WHEN IFILL
Avverte che e’ richiesta la generaziome di piu?
records di quanti possono entrare negli arrays. Il
processo di generazione sara ' fermato guando gli
insiemi sarannc pieni.

EQF ENCOUNTERED IN READING NAHELIST/THHNAME
Non e' stata trovata la NAMELIST residente su disco.

ERROR READING NAMELIST/THNAWEE
E' avvenuto un errore leggendo la namelist residente
su disco.

—
=

IALLO



ol skt i L i

Descrizione g§11°outpu£‘del TLEPROC

L*OUTPUT su carta del TLMEROC puc' ccmprendere:
1) I valori della prima parte della NAMELIST.

2) I dati d'assetto di ciascuna major frame espressi in
#CLOCK CCONTS™,

3) I dati di telemetria di tutti i sensori del package A
espressi come "CROSSING TIMESY, per ciascun record d4di
telenmetria.

4) I dati di telemetria di tutti i sensori del PACKAGE A
espressi come "angoli di rotazione® per ciascum record di
telemetria. :

5)=6) Per il PACKAGE B come nei punti 3) e 4).

7) La seconda parte della HNAMELIST.

8) Il sommario con i dati di telemetria per i sensori scelti
da passare al DATADJ.
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4
Descrizione dei parametri della

IREAD I%y 0

F

=0, non legge OABIAS

SENANG {2) R%Y

Opzione

Anvolo
nom nale,

NAMELIST/ADINAN/

per leggere OABIAS

I1E creato dal simulatore,

FILE, ma
seleziona ed aggiusta i
dati passati dal TLHPROC
via COZMON.

1, legge CABIAS FILE.

{gradi) di elevazione

misuratg dal piano

equa “oriale del satellite, dei

due

sensori terrestri scelti

in TLHPROC.

(1
{2)

ANCH{4)

96.

R%&Y4

Angoli di azimut

Sensore terrestre 1.
Sensore terrestre 2.

nosinali dei

sensori (gradi) #.

(M
(2)
(3)
(4)

Primo sensore solare (S1).
Secondo sensore sclare (S2).
Primo semnsore terrestre (H1).
Secondo

Sensore terrestre

(H2) »

RADE R¥4 6378, 16

Raggio equatoriale
per

{Ka} usato

il wmodello di terra

schiacciata.

HT R#Y 54,0

Altezza efficace

dello strato

atmosferico (¥m).

0BL2T1 R4  0.0033528

Coefficlente di schiacciamento

della terra.

> T D

% Notare che ai sensori solari viene assegnato 4i default um

azimut =nullo e che
contato a partire dai sensori

ltazimut

dei senscri terrestri et

solari rispettivi.



-G

IADD I=4 0 Opzione per combinare i dati
dall*OAEIAS FILE <ccn gquelli
gia®' in memoria. . o
=0, sostituisce i vecchi dati.
=1, concatena i nuovi dati ai

vecchi.

=2, comprime i wvecchi dati,
eliminandoc i reccrds
#flagged® 2 quindi

concatena i nucvi dati.
=3, presenta sullo schermo i
nnovi dati.
=8, ritorna al ©DATADJ per
processarse i dati.

IREC] Iy 1 Numero d'ordine del primo
record da leggere da OABIAS
FILE.

IREC2 Iy 9999 Namero dPordine dellfultimo
record da leggere da OABIAS
FILE *, '

ICHSEL {(4) Ikl Opzione per la scelta delle
configurazioni dei Sensori,

leqgendc da CABIAS FILE.

ICNSEL (i)=0, non seleziona la
ccnfigurazione 1
{salta i records

cecn tale
configurazione).,
ICNSFEL{i)=1, selezicna 1la
confiqgurazione 1i.
(1) 1 Sensore solare 1/sensore
. terrestre 1.
{2) 1 Sensore solars 1/sensore
terrestre 2. ¢
{3) 1 Sensore solare 2/sensore
terrestre 1.
{4) 1 Sensore solare 2/sensore
terrestre 2.
I3KIPR Ty 1 Selezicona un record ogni n con

n = ISKIPk, da OAEIRS FILE.

e o W s a Y S D VIO KED D e e WD D T S BB D B

# Nel contare 1 records da leggere da CABIES FILE si deve
tener conto del fattc che wuna "major frams" di telemetria
corrisponde a 12 records di CAEIAS FILE.
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IHEADR I%4

3 Opzione per salvare i records
di testa e/0 i records di dati
da OABIAS FILE.
=1, salva soloc i records di
dati.

=2, salva solc i1 records 4di
testa.

=3, salva entrambi i records.
SENTOL . R#=4 0.1 Tolleranza {gradi) rer
distinguere tra angcli di
elevazicne dei sensori
leggendo 1*'QOABIAS FILE.
NFRAM1T I%y 1 Numero d*ordine del primo
record di telemetria da
selezicnare tra quelli passati
da TLMPEOC.
NFRBM2 I=4 99499 Numero dfordine delltultimc
record di telemetria da
selezicnare tra guelli passati
da TLMEROQOC.
IDSKIP I% 4 1 Opzione per saltare i records
' mancanti dei dati dei sensori
terrestri. :
=0, non salta i records
mancanti dei dati
terrestri.

=1, salta i records mancanti
dei dati terrestri.

IFSKIFE Iy 1 Selezicna un reccrd ogni n con

' n = IFSKIP,.

IKNFIG Bt ¢ Opzicng per scegliere la
configurzione dei sensori
solari.
=0, processa i dati

prevenienti da entrambi i
sensori solari.

=1, processa i dati
provenienti dal sensore
solare S1i.

=2, processa i dati

prevenienti dal sensore
selare S2.

IANCIS I&4 ¢ Opzicne per etfettuare



NFIT {4)

(1)
{2)

(3)
{4)

XBIAS (4,4)

(1, 1)

(1,2)

(1,3)
(1,4)
(2,1

(2,2)
{2,3)
{2,4)
(3,1)

{3,2)
(3¢3)
{35%)
{4,1)

Iy

R# 4

0.
0.

0.

0.
0.

0.

0.
0.

0.

0.

-]~

aggiustamenti dei dati.

=0, non effettua
aggiustamenti.

=1, effettua aggiustamenti.

Opzione per smussare 1 dati
con aggiustamento polinomiale.
=, ncn smussa i dati.

=1, spussa i dati.

dati di ¥“sun angle® {gradi).
dati di pericdo di rotazione
{secondi).

dati di istante d4i incrocio in
entrata dalltorizzonte
terrestre (in seccndi).

dati di istante di incrocio in
uscita dall'orizzonte
terrestre.

"piases® che vannc aggiunti ai
dati.
#“Bias"® da aggiungere alla

velocita’ dai roctazicne
{gradi/secondo) .
rispettivamente nelle

configurazioni H1/51, H2/S7,
H1/52, HZ2/52.

"gEias® da aggiungere al *®sun
angle" {gradi) rispettivamente

"nelle configurazioni H1/81,

H2/51, H1/S2, H2/52.

BEjias® da aggiungere
allfistante ai "Earth=-in®
(secondi), rispettivamrente

nelle configurazioni H1/81,
H2/81, H1/S2, H2/52.

®Bias® - da aggiungere
all'istante di ®#Earth-ocut®
{secondi), rispettivanente

nelle configurazioni = H1/S1,
H2,81, H1/S2, H2/S52.
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TIMADJ R4 0. - Aggiustamento da aggiungere a
' tutti i tempi {secondi).
XSTDVY (5) ‘&ﬁtu ' : Deviazione standard del rusmore
gaussiano da applicare ai
v dati. : ,
M 0. Rumore della velocita® di
rotazione {gradi/secondo).:
{2) 0o Rumore del #fgun angle®
' {gradi) .
{3) . De Rumore sull®istante dai
' #Earth-in® (secondi}).
{4) 0. Rumore sull*istante di
“Earth-out® {secondi).
{5) 0. Rumore sullfistante in cui e°

visto il sole {secondi).

QUANTX {5) R4 5%0. Errore di gquantizzazione da
: - applicare ai dati {stesso
ordine ed unita® che in

X5TDV) .

La guantizzazione per il
parametro X e? «ccumpiuta nel
modo seguente:

x={X/QUANTX (1) |*QUANTIX {i) +QU~
ANTX (i)} /2.0

dove la quantital tra
parentesi guadre e' troncata
alle cifre intere.

- ILNFIT(2) I*®y Opzione per sostituire ai dati
: il valore dato o il risultato

dell'interpolazione lineare.

=0, non sostituire.

=1, sostituire.

(1) 0. Dati d4i velocita'! d4i rotazicne

' {(gradi/secondo) . '

{2) 0 Dati di sum angle (gradi).
SPIRRT R%4 ¢.0 Sostituire {se ILNFIT(1)=1) i
dati di welocita?®? di rotazione
col yalore SPINRT

{(gradi/secondo) .

BETANG R¥4 0.0 Sostituire (se TILNFIT(2)=1) i
dati di ¥sun angle®™ col valcre
BETANG (gradi).
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SPINR1 rel4 0.0 Velocita® di cambiamento della
velocita?’ di rotazicne
{gradi/secondo fek 2) {da
uysarsi se ILNFIT{1)=1 e si
vuole gn?interpolazione
lineare dei dati).

BETANT R&l 0.0 Velocita' di campbiamentc del
“suyn angle® {gradi/ora). {Da
usarsi se ILEFIT{(2)=1 e si
vaole up?interpolaziocne
lineare dei dati).

SPNTIHN(2) E®l 2#0 .0 Istante di riferimento, UT,
per 1%interpclazicne lineare
dei dati di wvelocita’ di
rotazicne
(YYMMDD. ,HHMMSS.353) .

BETTIN(2) R&4 2%0,0 Istante d4i riferimento UT, per
i1%interpolazicne lineare deil
dati di "sun angle® (YYHMDD.,
HHMMES.S558S) %

LPRA R# Y 8.0 Ascensione retta a priori
{(gradi) usata per calcolare
BETANY se  IAP3ON=1, 2 per
calcolare gli angoli diedro e
di nadir per i displays delle
effenmeridi.

APDEC Rk Y 0.0 Declinazicne a priori (gradi),
stesso uso di APRA.

IAPSON I®g 1 Opzione di usare un assettoc a
‘priori per calcclare BETANT.
=0, usa il valecre di BETAN1

dato.

=%, calcola il valore di
BETANT partendo
dalltassetto a priori

APRA, APDEC,
NPOLY I%4 L= q Grado del polinownio

. DD D N D G Ot CES AT 50 S5 DD AT DU RS A S s

# Notare che se ILNFIT{1 e/0 2)=1, € SPNTI¥ e/c BETTI¥ <0,
e! usato come istante di riferiwentc l'istante di inizio
dei dati. ‘



TOLANG

TOLTIN

ATOL (&)

IFITER

IADJPR

- TR®EY

R¥*4

R®4

I%4

I#4

= D il

65.1 E=-6

50; ' ‘
3%2000.E=6

interpolante per ogni tipo di

dati (stesso ordine di WFIT).

==1, trova il pclincmio
ottimale,

=0, calcocla la media.

=n, calcola il gpclincmic 4i
ordime m, con 1<n<12.

Indeterminazione sui dati 4i

'sun angle® (gradi), usatoc pex

trovare 1%'interpolazione
ottimale., :

Indeterminazione sui dati 4i
tempo di telemetria {secondo),
usato ' per trovare
l%interpolazione ottimale.

Tolleranza per il rigetto dei
dati. (Stesso ordine che in
NFIT) . Un datoc e' "flagged® se
differisce dalla curva
interpclante piu®' di XTOL {i) .

Opzione per mettere un "flag"
ai records di telemetria

- contenenti dati che scartanc

dalla curva interpolante.
=0, mette un *flag” ai records
di telemetria con dati

"flagged®
nell®interpolazione.

=1, sostituisce i dati
“flagged” con i valori
ottenuti

dall®interpolazione.

Scelta del livello di stasra.

=0, nessuna stampa.

=1, stampa dei ressaggi di
errcre.

=2, stampa della NAMELIST.

=3, stampa del record di testa
del ORBIT FILE.

=4, stampa del records di
telemetria in input e del
sottoinsieme di ocutput,

=5, stampa dei - dati
effemeridali.

=6, stampa dei dati derivati



IADJPL

ISON

1spc’

I%h

I=y

I#4

dalltinterpolazicne,

=7, stampa dei residui -

dell*interpolazione
scelta. ) .

=8, stampa dei residui di
tutte le interpolazicni-
tentate.

Livello dei grafici’ su

stampante. ' o :

=0, nessur grafico.

=1, grafici degli istanti -di
#Earth=in® @ di
“Earth=-out® e degli amgoli
'di rotazione per i dati di
input & 4di output.

=2, grafici del polinoamio

interpoclante sceltoc e dei
residui relativi.

=3, grafici del "sun angle® o
delle velocita® dai
rotazicne per i dati .4i
input & di output.

Opzione per le effeperidi del
sole.
=1, usa la ‘subroutine SON1X

per otteners
~analiticamente ila
posizione del sole

{equinozio della data).
=2, usa la suobroutine SUNRD
per ottenere la posizione
del sole dal file SLP D
(equinozioc della data).

Opzione per le effemeridi del

satellite. '

=1, usa la subroutine ORBGEN
per generare lforbita del
satellite, apaliticamente,
nsando i dati orbitali .
dati via NAMELIST.

=2, usa la subroutine
GETHDR/GETVYCT per ottenere
la posizione del satellite
dal file  ORBIT FILE
generato precedentenente
dal prcgramma ODP.



IRDHED I%4 0 Opzione PET leggere le
) informazioni d4i testa del file
ORBIT FILE. .
=0, non legge la testata del
ORBIT FILE.
=1, legge la testata del ORBIT
FILE.

A R# 4 0.0 Semiasse maggiore (da usare
con ISPC=1, come i seguenti).

E ’ Rl 0.0 Eccentricita®,

EYE R¥4 0.0 Inclinagzione.

EMO R&E 4 0.0 - Apnomalia media.

" NO | R®=4 0.0 Argomeﬁto di perigeo.
RANODE R%®Y 0.0 - Ascensicne retta del nodo
‘ ' ' -ascendente,

TORBIT (2) R&Y4 = 2%0,0 Istante  OT, a cui  si

‘ riferiscono gli elementi

orbitali dati sopra. (YYMMDD.,
HHMMSS.SSS) .



-3 e

e i canie e i i

Se 1l'utente ha scelto, (fig. 1.8) di eseguire il DATADJ
appare sullo schermo la domanda (fig. 3.1) per il display
della prima delle tre parti di cui si compone 1la NANELIST
JADJIVAN/ . . '

La prima parte (fig. 3.2) «contiene l'cpzione per processare
i dati provenienti dal TLMPROC, via COMMON, o per leggere
1'QABIAS PILE, inoltre contiene i dati di montaggio dei
sensori ed alcuni dati caratteristici della terra.

La seconda parte (fig. 3.3), appare soltanto se si sceglie
di leggere 1%0ABIAS FILE e contiene 1 parametri relativi
alla gestione -del file stesso,

La terza parte {fig. 3.8-3.14) contiene i rimanenti
parametri della NAMELIST. Tra lvaltro contiene i parametri
relativi allvaggiustamento dei dati (biases e noise) che
vengono presentati soltanto se il parametro IAROIS, nel
primo display (fig. 3.8) e?® diverso da zero.

Analogamente i parametri relativi all¥*interpclazione di dati
sonoc presentati solo se WFIT {fig. 3.8) e® diverso da
ZRT 0, :

Prima della presentazione della terza parte della NAMELIST,
si chiede (fig. 3.5) se si desidera vedere i dati di
telemetria passati al DATADJI (fig. 3.8).

Finiti i displays della terza parte della NAMELIST, si
chiede fig. (3.15) se si vuole vedere i dati di telemetria
aggiustati (fig. 3.16).

Infine appare la domanda (fig. 3.17) per i displays dei dati
relativi alla posizione del satellite (fig. 3.18). Subito
dopo appare il display (fig. 1.8) per la scelta di umn altro
. sottosistenma dell *ADP. : :




Messaggi di errore

~28=

o
=
fh-

avvertimento Del DATADJ

2{U205 ARRAYS, THERE ARE NC ENTFIES IN THE TELEMETRY ARRAYS,

|
l
i

310206
{
!
|
|
i

610212
{
|
!

1110221
!
l
|

1210222
!
i
|

1340223

IFILLT=0
Gli insiemi dei dati di input sono risultati wvuoti.
Ritornare al TIMEBRCC o leggere dati da OARIAS FILE.

ARKAYS, THEEE ARE NC ENTRIES IN THE DATA ADJUSTEMENT
ARRAYS, IFILL = Q.

Gli insiemi dei dati d4i output scno risultati vuocti
perche® tutti i dati di input sonc stati scartati o
perche® non sono stati passati correttamente al
DATADS

ARRRYS, PLOTTING ARERYS ARE FILLED, IFILL?zIALLQP
Gli insiemi con i dati per i grafici somo pieni. Non

possono essere agginnti altri dati da porre nei

grafici.

SELECT., INSUFFICIENT TATR FOR SUN ANGLE FIT

Dopo aver compresso i dati di sun angle inperpolati,
sono rimasti meno @i duwe valori da riportare in
grafico.

SELECT, INSUFFICIENT DATA FOR SPIN PERIOD FIT

Dopo aver compresso i dati idnterpolati nel periodo
di rotazione, sono rimasti meno di due valori da ri-
portare in grafico.

SELECT, INSUFFICIENT LATR FOR H1=IN CEOSSTING FIT
Dopo aver compresso i dati interpolati degli istanti
di EARTH-IN per il primo semnsore terrestre H1, sono
rimasti meno di due valori da riportare im grafico.

SELECT, INSUFFICIENT DATA FOF B2-IN CROSSING FIT
Dopo aver compressc i dati interpclati degli istanti
di ERRTH-IFN per il secondo sensore terrestre H2, s0=-
no rimasti meno di dme valori da riportare in
grafico. '

SELECT, INSUFFICIENT DATA FOR H1-0UT CROSSING FPIT

Dopo aver compressc i dati interpclati degli istanti
di EARTH-OUT per il secondo sensore terrestre B,
sono rimasti meno di due valori da “‘riportare in
grafico,

SELECT, INSUFFICIENT DATA FOB H2-0UT CROSSING FIT
Dopo aver compresso i dati interpclati degli istanti



2910282
!
!

510210
!
|

710213

!

D Qu

di EARTH-OUT per il secondo sensore terrestre H2,

sono rimasti menoc di due valeri da riportare in
~grafico.,

SELECT, REFERENCE TIME=YTHMDL.HHNMSS - OBRDER TRIED=XX,

FOUND=XX ,
Da® il massimo ordine tentatc del polinomic interpo-
lante e lYordine effettivamente trovato.

NAMELIST . END OF FILF¥ CH CARD INPUT ADJ SUBSYSTEHM
Nel file d4i disco ccntenente le NAMELIST rermanenti
dell®ADP non e' stata trovata la NAMELIST/ADJNAN/.

ERROE READING NAMELIST/ALJNAHN
B* avvenuto un errore leggendo la NAMELIST/ADJIWAH/.

THERE ARE NO ENTRIES IN THE HEADER RECORD ARRAY IFILLH=0

Mancano 1 dati del record di testa dopo la lettura

di OABIAS FILE.

ERROR IN NAMELIST.EETANG, EETANY AND IAPSUN ARE NULL
I tre parametri BETANG, BETAET1 e IAPSUY¥ scomo conten-
poraneampente nulli.

SZLECT, NC UNIQUE SCIUTICN IC FIT, CEDER=XX, ¥YAWTED
ORDER=XX ‘ ,

Nella subrogptine LINEAR &' stata trovata una matrice
singolare. Non puo? essere ottenuta una soluzione
unica delle eguazioni simultanee di input. ORDER=qr=
dine corrente del polinomio interpolante, WANTED
ORDER=massimo ordine che deve essere usato,

TAPES, I/C ERXRCR I¥ ERFBLING HEADER RECOED
E' avvenuto un errore 4di I/0 durante la lettura
record di testa di ORBIT FILE.

del

ARRAYS, TEIEMETEY AFRAYS AEE FILLED, IFILLT=IBALLCT
I dati di telemetria letti da CABIAS FILE riempiono
completamente ¢gli insiemi allocati in meworia.

ARRAYS, HEADER RECCEL ARFAYS ARE FILLED, IF¥FILLHB=IALLCH
Gli insiemi con le informazicni del record 4i testa
letti da OABIAS FILE sono completi.

OAREAD, OAEIAS DBTA FEFAT IN PBRCGEESS
E¥ in lettura OABIAS FILE.

OAREAD, END OF FILF ON OBBIAS LATA  SET
Il parametro IFREC2 €' maggiore del tuserc di reccrds
fisicamente presenti in OABIAS FILE,







2510263
{
!

26402648
i
l
2740265
i

2810266
!

303@297
i

e e ok ten e

1710230

!
!
|

810231

!

L

{

{

1940232
|

]
i
{
9 ﬁ2?9

|
|
i
i
$

U218

]
|
!
i
!

=3

OAREAD, bDD FUBBER CF RECORDS ON DATA SET
QABIAS FILE termina ip modo anorsale. Guardare c<he
tipo di dati sono stati letti.

OARREAD, HEADER RECORD AT ALD PCSITIGN ON DATR SET
ORBIAS FILE ha un record di testa in una posizione
non corretta.

ORREAD, INVALID RECOEBL, NO.CF TRIGGERINGS IS5 ODD

Il record di testa d4i OAFIAS FILE nomn e® valido.

OAREAD, IRVALID RECORD, NO.OF SAHPLES +LE. O
I1 record 4i testa 431 OAEBI&S FILE non e° walido.

OABIAS READ =-- MORE THAN THO DIFPERENT SENSOR HOUNTING
ANGLE OCCUEF IN THE FECUESTED INTERVYAL

Durante la lettura di OAEIAS FILE sono incontrati
piu? di due angoli di elevazione dei sensori terre-
stri. Tutti i records che presentano wun _angolo 4di
elevazione diverso dai primi due trovati saranno
saltati.

SELECT, SUBSET SELECTED ®AY BE TOU LAERGE ,

Il sottoinsieme dei dati scelti dall®ipgut puc? ez
sere troppo grande per essere memorizzato negli in= -
siemi del DATADJI. ‘

OSELECT, SUESET SELECTED IS TCO LABGE, IFILLT .LT. NFBAME

E' stato richiesto di selezicnare un insieme di dati
di input di dimensione maggiore dell’insieme effet-
tivamente presente., E' usato l'insieme originale dei
dati. '

SELECT, SUESET IS TCC LAEGE, IALLOA .LT. SAMPLE
Liinsieme dei dati di input e! troppo grande per en-
trare nell'insieme dei dati del DATADJ. La copia sa=-
ra?! fermata guando 1'insieme dei dati del DATADJ e°f
completo,

ARRAYS, TEKP ABFAYS ARE T00 SHALL T0 CONVERT 7TO BOT&TKOH
ANGLES

I dati da rlportare in grafico eccedono la capac1ta'
delle aree di lavoro. I displays degli angoli di ro-
tazione non saranno effettuati.

ARRARYS, TEKP AEBRAYS AFE T0Q0 SHMALL TC COHMPLETE EPHEHM
DISPLAY ;
Le aree di lavoro per il display dei dati di posi-
zione orbitale sono riempite, non verranno aggiunti
e presentati sul video altri dati.
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L*CUTPBT su carta del LATADJ puc? cocsprenderes

1)

2)

3)

4)

5)

6)

I valori della NAMELIST,

I dati di telemetria in INPUT espressi come ®CROSSING
TIME® e come angoli di rotazione.

Una lista delle OPZIOWI 4di "aggiustaggio" dei dati.

I dati di telemetria “agglnstat1“ espressi ccae “CROSSI&G
TIKE™ e angoli di rotazicne.,

I grafici dei dati di telemetria di inpput in fun210ne del
nupero d'ordine dei records di telemetria.

I grafici dei dati di telemetria "aggiustati® in funzione
del pumerc d'ordine dei records di telemetria.
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Descrizione dei parametri della papelist ATDNAM

R#l

APRA 0.
APDEC Rel 0.
ME THOD (12) L®4  12%T
e)

(2)

{3)

{(4)

(5)

{(6)=(10)

{11)

{12)

1 seguenti tre parametri sono
quadruple nei metodi 3,5,8,10

ATTOL R4 360.
DIHTOL - R% 4 10.
SUNTOL R%4 5.

D D LD D D D D I D vt

Ascensicne Tetta a pricri
dell'asse di spin.
Declinazione a priori
dellf*asse di srin.

Sceita dei metodi per il
calcolc deteraministico

=T usa 11 metocdos )

=F non. usa il metodog

Sun angle = EARTH 1IN per
H1{1) .

Sun angle - EARTH 0OUT per H1.
‘Sun angle - EARTH WIDTH per
H1.

Sun angle = DIHED ANG per H1.
DIHED ANG - EARTH WIDTH per

H‘!c '

Come sopra per H2{2).

Sun angle = DUBL SCANNER WIDTH
DIHED ANG - EARTH ®IDTH

usati per ridurre l'ambiguita?
ad ambiguita® doppia.

Limite dverrore nellv'assetto a
priori (gradi). ‘

Massimo errore nellfangolo
diedro sole - centro della
terra {gradi).

Massimo errore sul sun-angle

osservatc {gradi).

o v D G S D i WD @

{1y H1 =% il primo sensore terrestre.
{2) H2 e' il secondo sensore terrestre.
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I seguenti sei parametri definiscono 1le incertezze sui dati
d?osservazione, usate per calcclare le incertezze
nell'assetto allo scopo di pesare i gdati. Per poter pesare i
dati, almeno tre di questi parametri devono essere diversi
da zero.

ERRBET R4 0 ' Incertezze sul sﬁnwangle
{gradi) .
ERRGAM R#&4 0 : Incertezze sull'elevazione dei

sensori terrestri.

ERRAZ R#EL4 0 Incertezze sugli angoli
EARTH~-IN ed EAKTH-0QUT, dovuta
ad un errore sistematico
nell®azimut o ad un ritardo
sistematicec di tempc (gradi).

ERRAR e o Incertezze sugli angoli
‘ EARTH-IN ed EARTH-0UT, dovute
a “fluttuazioni casuali,

granularita®' del CLOK c a
ritardi d4i tempo disegnati tra

1*EARTH~-IN € 1*EARTRE~0OUT
{gradi) . ‘
ERRAD R&4 0 Incertezze sul'raggio angolare

della terra {gradi).

ERRTIM v R®4 0.0 Incertezze sulltistante dei
dati orbitali (sec).

I seguenti parametri definiscono i biases che devono essere
- aggiunti ai dati osserwvati.

BTIMEX R&4 0. Bias da aggiungere a tutti i
B tempi assenti (sec.).

BSEN(2) R#EL 2%0. Biases da applicazxsi
: ' all*angolo di elevazione - dei
sensori terrestri ({(gradi).

n . . Semsore terrestre H1.
{2) , Sensore terrestre H2Z.
ABIAS(2,4) R#%4 8&{, Bias sugli angoli di azimuth,

per le varie configurazicni e
le  varie misure terrestri
{gradi) .

(1,1) EARTH~IN per H1/S1.

(2,1 EARTH-0UT per H1/51.



(1,2}
{2,2)
{(1,3)
{2,3)
{1,4)
(2,4)

BSUW (2)

(1)
(2)

BIASR(2,2)

{1, 1)
{2,17)
{1,2)
{2,2)

I seguenti

R¥ 4

R¥ 4

sel

determinare se
gquando non esistono soluzioni analitiche per 1l'assetto. 3Se
tutti questi parametri sono nulli, le socluzioni forzate non

sono cessate.

TOLBET

TOLGAHN

TOLAZ

TOLAR

TOLRAD

. TOLTIH

UNCFOR

R&4

REL

R¥4

REY4

R¥4

R®EL

R#4

2%0,.0

u*o‘o

QDQ

0.0

0.0

99.0

= 35=

EARTH-IN per H2/51.
EARTH=-0UT per H2/S81.
EARTH-IN per H1/S2.
EARTHE=QUT per H1/52.
EARTH=-IN per H2/52.
EARTH-CUT per H2/S52.

feda

Biases sul *®sun-angle™ per
due sensori solari {gradi).
Sensore solare 51.
Sensore solare S2.

Biases sul raggie angolare
della terra per i vari sensori
terrestri e le diverse misure
cffettuate, .
Sensore terrestr H1, EARTH-IN.

" s EARTH-CUT.
Sensore terrestr H2, EARTH-IN.
w s EARTH=QUT.

parametri definiscono 1le tolleranze per
una soluzione debbka essere forzatad ¢ BeRO,

Tolleranza snl sun~angle
{gradi) .

Tolleranza sull?elevazione dei
sensori terrestri (gradi).

Tolleranza sugli angoli
EARTE-IN ed EARTH-CUT per um
errore sistematico nellfazisut
fgradi) . ’ :

Tolleranza sugli angoli
EARTH-IN ed EARTH-OUT per
errori casuali (gradi).

Polleranza sul raggio angolare
della terra {gradil.

Polleranza per lferrore sugli
istanti dei dati orbitali
{sec.) s

Incertezza da assegpare alle



ICOREC

IPLOT

IDEBUG

Ii®g

I%y
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soluzicni forzate, e - SOono
usate sia le soluzioni forzate
che la pesatura dei dati.

Opzione per il rigetto dei

dati se, secondo i dati a

priori, i sensori terrestri

non “vedono® la terra.

=0, non scarta i dati se i
sensori non “yedono®™ la
terra, secondo i dati a
priori,

=1, scarta i dati.

Indicatore del livello dei

grafici su stampante.

=0, nessun grafice.

2%, grafici dell®ascensione
retta e della declinazione
in funzione del numero dei
records dei dati (compresi
i punti scartati).

22, come sopra non
comprendendo i punti
scartati, -

23, grafici. dell'incertezza

delltassetto in funzione
del numerc dei records di
dati.

24, grafico dell'angoloc - di
nadir in funzione del
NUBEro del records d4i
dati. »

=5, grafico dell’'angolo diedro
in funzione del numero dei
records di dati.

Indicatore del livello di

stampa.

=0, nessuna stampa.

21, stampa dei messaggl
d'errore ) di
avvertimento,

22, stampa della NAMELIST.

>3, stampa delle nmedie in
blccco per ogni modello.

=4, stampa dei risultati per i
singcli records di dati,

I seguenti parametri contrcllanc il processc di media in



hlocca.

IAPIOR

ITHAX

SPNTOL

I%4

I%y

R#l

10

20.0

Indicatore dell®uso

delltassetto a priori.

=4, usa l'assetto a priori
solo se fallisce la logica

detersinistica.

=8, usa l’assetto a priori per
risolvere tutte le
ambiguitas® alla prima
iterazione. ’

Massimec numerc di iterazicne
pErmesso per risclvere @ le
ambiguita®.

Tolleranza per lo scarto. Un
assetto trovatce =" scartato se
differisce dalla media piu® di
SENTOL (gradi).



Esecuzione di ATTDET

Se l'utente ha scelto nel display 4i fig. 1.8 di eseguire il
sottosistera ATTDET appare la domanda (fig. 4.1} per il
display della NAMELIST/ATDNAM/ composta di 5 displays (figg.
4.2-4.6). Dopo la messa a punto della NAMELIST, dinizia
l?esecuzione di ATTDET e vengono presentati in seguenza due
messaggi (vd. i messaggi U311 ed 0312 desritti nel seguito)
sullo stato di avanzamanto del PrLogragga.

Quindi appaiono i displays dei risultati della media a
blocchi (fig. 4.7-4.8). ‘

I1 primo display e' uno schema dei vari metodi 4i calcolo.
I1 secondo display appare dopo awer battutec un ritormo
carrello. e contiene i risultati ottenuti da ognuno dei
metodi di calcolo scelti nella NAMELIST.

Infine -appare la dcmanda (fig. 4.9) per i displays dei
risultati ottenuti processando i singcli records di dati. Se
la risposta e! affermativa appare il display d4i fig. 4.10 in
cui dobbiamo scegliere il metodo, tra quelli presentati, 4i
cui si vogliono vedere i risultati ottenuti (fig. 4.11) . 11
controllo dello scorrimento dei display dei risultati et
controllato dai soliti comandi NEXT, BACK, STOP ed in piu’
il comando CODE per far apparire il display con il
significato dei vari codici dterrore {fig. 4,.,12). Battendo
STOP ritorniamo a fig. #.10 in cui possiamo scegliere un
altro metocdo oppure terminare l'esecuzichpe di ATTDET
battendo nuovamente il comando STOFP.
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Yessaggi di errore e di avvertimento DI ATIDET

2118305

550312
l
!

340308

!
!
!

110301

e o s

0380

740381
|
!
i

810382

|
i
.
!
g .
i
{
940385

"ATTDET == NO DATR RVAILAELE

Non c¢i sono dati negli insiemi di output del DATADJ,
Ritornare al DATADJ per ottenere nuovi dati.

ATTDET, COMPUTING SINGLE FRAME SCLUTICHNS
Avverte che ATTDET sta calcolandc le socluzioni per
ogni record di dati.

ATTDET, COMFUTING FICCK AVERRGE AND EFRINTING RESULS
Avverte che ATTDET sta calcclande le medie a blocchi
e sta stampandc i risultati.

ATTDET ~-= NO METHCD SELECTED, CASYS CCHMPLETED BY DEFAULY
Hon € stato scelte alcun metodo di calcole. La
subroutine 0OASYS ritorna al DRIVER.

END OF FILE CN UNIT IBFRERL FOR NAMELIST/ATDNAHM/

Nel file permanente su disco contenente le NAMELIST
dell'ADP non e' stata trovata la HNABELIST/ATDNAN/.
L'esecuzione continua usando i valori di default.

AVERAGE, SENAVG FAILED TC CCHNVERBGE, BESULTS ARBE FOR
LAST ITERATION

La subroutine BLKAVG non e? stata in grado di otte-
nere una soluzione del vettore di spin sedio dopo
che sonc state risolte le ambiguita' nei dati. Sono
usati i risultati ottenuti nell®ultima iterazione.

AYERAGE, SENAVG DIVERGED. RO AVERAGE AYAILABLE ‘
La subroutine BLEKAVG non ritorna un vettore di spin
mediato, poiche? tutti gli assetti sono stati scar-
tati. Controllare le tolleranze per lo scarto.

AYERAGE, A PRICRY ATTITOULE WAS USED, TO BESOLVE REBIGUITIES
IN SPNAVG -

I dati permettono ll'esistenza di piu' soluzioni del
vettore di spin. Le ambiguita' sono risolte nella
subrutine SPNAVG scegliendo, nella prima iterazione

del processo di media a blcechi, la socluzione piu?

vicina all'assetto a priori dato nella NAKELIST.

AVERAGE, NO USEFUL SCLUTICNS WERE FCUND IN BLEAVG
La subroutine FLKAVC non e' stata capace di octtenere
una soluzione mediata del vettore di spin.
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Descrizione dell®OUTPUT di ATTDET

Lﬁcutput Su carta di ATTDET puo? comprendere:
1) I valori dei parametri della NAMELIST.

2) I risultati della media a blocchi per ogmi metodo 4di
caicolo,

3) Ona spiegazione dei codici di errore.

4) I risultati del calcolc per ogni record 4i telemetria e
per ogai metodo di calcolc scelto.

5) I grafici dei dati d'assetto in funzione del numers
d'ordine dei Tecords, prisa e dopc lo scarto.



cap. ¥

BIASDET

o #50e a Ai PP

Descrizione-dei parametri della NAMELIST/BIANAM/

Controlla l'opzione di

filtraggio dei dati.

=0, usa il metodo
Wpifferential corretion®,

=1, usa il metcdo ricorsivec.

IRECUR I%4

(o]

KFRAMNE I#4 999 Numero dfordine dell®ultimo
record di dati che si
riferisce al primo -assetto da
determinare. Se KFRAME=999
tutti 1 records di dati si
riferiscono al primo
assetto. {1)

ICNFIG x4 2 Scelta della configurazione

del senscri solari.

=0, sceglie il primc sensore
solare S1.

=1, sceglie il seccndo senscore
solare S2.

=2, sceglie entrambi i sensori
solari.

IATTOP Iy 1 Sceglie dove leggere il
vettore di stato "a priori®.
=1, legge X0 della NAMELIST
/BIARAN/.

=2, legge 1l'assetto a priori
dei risoltati di ATTDET e
le altre «componenti del
vettore di stato a priori

i s i O UTD AT I D T A D iy B WD M TP D D A RS

{1) BIASDET puo' processare dati che si riferisconc a due
assetti diversi. In questo caso i dati vengcno divisi in
due sezioni. lLa prima sezione (che si riferisce al primo
assetto) comprende i records di dati con numerc d'ordine
21 e <KFRAME. La seconda sezicne comprende tutti gli
altri records di dati.




IPHIEQ

IRHDEQ

ISPINR

CRITER

IREJOP

(2)

(1)

{2)

I%4

I®y

Rl

I%®y

0.001

1.0

=l D=

da XC.

=3, legge il vettocre 4di stato
a priori dai risultati di
una precedente corsa d4di
BIASCET.

Opzione sui biases di azimut.

=0, non si imspcne ai biases di
azimut per 1'EARTH~-IN e
per 1*EARTH~OUT di essere
uguali.

=1, si impone loro di essere
uguali.

Opzione sui biases del raggio
angolare della terra, Come
per IPHIEQ.

Opzione nella velocita® 4di

rotazione.

=0, usa il valcre dato in XO.

=1, usa i valori dei dati
osservati, ignora la
velocita® di rotazione in
IC. ({(Se la velocita® 4i

rotaziocne deve essere
stimata et assunto
ISPINR=0) .

Criteri 4i convergenza., Il
processo di stima € quinto a
convergenza quando entrambi i

criteri specificati SOnec
soddisfatti.
11 cambiamento in ogni

componente del vettore dai
stato ({stesse unita' che in
X0) tra untiterazione e la
precedente €' mincre di CRITER
M.

I1 rapporto tra il cambiamento
precedente in ogni elemento 4di
stato ed il cambiamento
corrente e' uquale a CRITER

).

Opzione per lo scarto dei dati

flagged®,

=0, non scarta i dati
n"flagged®,



RMSADD

RE STOL

ROTHMAX

EOTLIN

TOLTIN

(1)

Un residuc e°

R&4

Ry

R#y

R iy

R¥ 4

OQO

10.0

360C.0

75.0

1.0

=1, scarta i1 dati "flagged®™ in

ATTDET. : ‘
=2, scarta. i dati "flagged"®
nelle precedenti

iterazicni d4i BIASDET.
=3, scarta i dati "flagged™ in
ATTDET ed in BIASDET.

Termine aggiunto | per il
calcolo di RMS (valore
guadratico medioc) .

Tolleranza per lo scarto di
residuai. (1)

Massimo valore valido per gli
angoli 43di rotazicne EARTH-IN

ed EARTH=-0UT. Angoli di
rotazicone wmaggiori di ROTMAX
sono  scartati. Angoli di
rotazione mincri di ROTMAX
sono considerati in modulo

3800, in modo da .ridurfe i
residui nell?intervallo da
180¢ &a 18009,

VYalore limite della
declinazione. Se il wvalore
assoluto della declinazione a
priori e?' maggiore di ROTLIHN,
viene compiuta upa Totazione
delle coordinate, per evitare
indeterwipazioni d4i origine
trigonometrica.

Massimo incremente di tespo
{secondi) sopra il «quale Ila

i D G R XSO S S D WS T D S S IR G R0 S G D R

scartato ses

{Ci > REST(QL oppure

RMS

> 3. (RHS

+RMSADD)

residuo calcolato
incertezza sull'osservazione {vedi parasetro STDYOB)

RMS

combinato

) pesato dei residui

nellfiterazione precedente.



X0 (26)
(1)

(2)
(3)

(4)
(5)

(6)
(7

(8)
{9)

(10)
(1

(12)

R 4

26%0.0

o [f s

posizione del satellite deve
essere propagata accuratasmente
usando la velocita?!. Iz tal
modo, operandc col metodo
"pifferential correction® e
risolvendo per l'aggiustamento
di tempo, i dati 4i posizione
nocn SOono riletti ad ogni
iterazione a menc che il
cambiamento nell'aggiustamento
di tempo sia maggiore di
TCLTIH.

Elementi del vettore di stato
a prioris

Ascensione retta dellfasse di
spin per ia I sezione
d'assettc {gradi).
Declinazione dell’asse di spin
per ‘la prima sezione d'assetto
{gradi).

Aggiustamento sull'istante dei
dati orbitali per la I sezione
d'assetto (seccndi). 4
Bias sul "sun angle® per il I
sensore solare S1 (gradi).
Bias sull®angolo di elevazione
per i1 I sensore terrestre HI

- {gradi) .

Bias sull?azimut per i dati di
EARTH-IN del I sensore
terrestre H1 (gradi).

Bias sulltazimut per i dati di
EARTH-QUT del primo sensore
terrestre H1 (gradi) .

Bias sul raggioc angolare della
Terra per i dati di EARTH-IN
del I sensore” terrestre H1
{gradi) .

Bias sul raggio angolaré della
terra per i dati 4i EARTH-QUT
del primo sensore terrestre HY
{gradi

Bias sull®angolo di elevazione
del II senscre terrestre K2
(gradi).

Bias sulltazimut per i dati 41
EARTH-IN del secondo sSensore
terrestre H2 (gradi) .-

Bias sulltazimut per i dati di




{13}
(14)

(15)
{16)
(17

(18)
(19)
(20)

(21

(22)

(23)

{24)
(25)
(26)

PO {26)

R¥4

26%0,0

o [§ G

EARTH=-0UT del secondo sensore
terrestre HZ {gradi).

Bias sul

terra per

raggio angolare della
i dati di EARTH-IN

del seccndo sensore terrestre
HZ2 {gradi). ‘

Bias sul

raggic angolare della

terra per i dati di EARTH=0UT
del secondc . sensore terrestre
H2 {gradi).

Ascensione retta delllasse 4i
spin per la 11 sezione
d'assettc (gradi).
Declinazione dell’asse di spin
per 1la II sezione dfassetto

{gradi) .

iggiustamento sullfistante dei
dati orbitali per la 1T
sezione dtassetto {(secondi).

Bias sul

¥sun angle® per il IX

sensore solare 52 {gradi).
Bias sullazinmut del I
ssensore solare 52 (gradi).
Fase dei sensori solari

{gradi).

VYelocita?®

di rotazione

{gradi/secondo) per il primo
sensore solare S1.

Yelocital?

di rotazione

{gradi/secondo) per il 11
sensore sclare.

Pendenza

tra le fenditure del

primo sensore sclare pario.

Pendenza

tra le fenditure del

secondo sensore solare pario.

Pendengza

tra le¢ fenditure del

primo sensore terrestre parioc.

Pendenza

delle fenditura del

secondo sensore terrestre.

Errori a

priori sugli elementi

del vettore di stato. Stesso
significati ed unita? che in

X0.
PC (i) =0,

BO (i)=&,

¥on risolve
i'elementc di stato
i.

risolve lielemente 4i
stato i con
untipncertezza a



MODEL {5)

(1)
(2)
(3)

(4)

(5)

IRESHO(5)

Iny

14

5%0

5% 0

UG-

priori &.

PO (i) =999. Usa un'incertezza a
priori infinita per
ltelemento 41 stato i
{solo «cop il =metodo
"Differential
Correcticn®) .,

Scelta = dei mcdelli per
processare i dati e stimare il
vettore di stato:
MCDEL (i) =0, non asare i1
modello i.
MCODEL{i)=1, usa il modello i
con i dati del
primo. Sensore
{sclare per i=1,
terrestre per gli
altri modelli).
MODEL (i) =2, usare il modello
i, con i dati del
secondo sensore
{solare per i=1,
terrestre per gli
altri modelli).
MODEL({i)=3, usa il mcdello i
con i dati di
entrasbi i sensori
{solari per i=1,
terrestri per gli
altri modelli).
Yodello che usa i dati d4i "sun
angle®,
Hodello che usa i dati
delltangolc diedro "EARTH-IN®,
¥odello che usa i dati

delli’angclo diedro
BEARTH~QUT®,

¥odello che usa i dati
delltapngolo diedro

HEARTH=-WIDTH®,

Yodello che usa i dati
dell’angolc diedro COBMEIEse
tra il sole ed il centro della
terra.

Opzione, calcolare solamente i
residui, senza usarli per
l%aggiornamentc del vettore di
stato. Valori e sigpificato



STDVOB (2,5)

IUPDAT

JLEVEL

IRESPL

ITBLOT

R&Y

Tay

T#4

Ixy

2%0.25
8%0.01

-l P

come per MCDEL.

Deviazione standard delle
osservazione per ogni sensore
e per ogni modello.,
STDVOB({i,j)= deviazione

standard delle
osservazioni per
il sensore i

{sensore solare
per j=1, sepnsori
terrestri negli
altri casi) e per
il modello § ({i

modelli sSOno
definiti come in
MODEL) .

Frequenza di aggiornamento del
vettore d4i statc {usatoc sclo
nel metodo ricorsivo) .
=N, aggiorna lo stato ogni
. volta che sonc stati
processati N records di
dati. Se ¥ e' maggiocre del
nugero di records
presente, 1lfaggiornasento
avviene alla fine dei:
‘dati.

Livello si stampa.

=0, nessuna stampa.

>1, stampa'della NAMELIST.

>2, stampa del sommario.

23, stampa dei residui.

>4, stampa le statistiche

dell'aggiornamento dello

: statoc. :

>5, stampa delle derivate
- parziali. V

26, stampa delle incertezze.

Opzione per i grafici dei
residui.

=0, nessun grafico dei
residui.
=1, stamga i grafici dei

residui.

Opzione per i grafici degli



ITERP

IFRHP

g

I®y

-1} G

elementi di statc e delle

relative incertezze {solc nel

metodo ricorsive),

=0, nessun grafico.

=1, stampa i grafici degli
e€lementi di statac,

=2, stampa i grafici delle
incertezze. :

=3, stampa entrambi i grafici.

Contrclle della stampa ad ogni
iterazicne., 1lLe stamre sono
effettuate ogni - ITERP
iterazicni, cominciando con la
Prima. Inoltre il scmmario ed
i grafici, se richiesti "Sono
stampati anche per 1fultima
iterazicne. '

Controllo della stampa ad ogni
record di dati. Le stampe sono
effettuate ogni IFRMP records
di dati.
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Esecuzione di BIASLET

i i S AL S ot i s b o ot i S S o s et

Se ltutente ha scelto in fig. 1.8 di eseguire il
sottosistema BIASDET, appare la domanda per i displays della
NAMELIST /BIANAY , ({fig. 5.1). ©La NAMELIST /BIANAM ,/ e?
composta di 8 displays (figg. 35.2-5.13) e polti di gquesti
vengono presentati a richiesta. Terminata 1%esecuzione di
una iterazione di EBIASTET, viene presentato il scmmario dei
risultati, diviso in 8 displays (figg. 5.714=5.21). La:
presentazione dei displays del  scwmmaric fpuc? essere
interrotta battendo il ccmando STOP.

Dopo e' chiesto se si desiderano i displays dei risultati
dello stato, delle statistiche e degli errori (fig. 5.22).
In caso di risposta negativa viene subitc presentata 1la
domanda per un'altra iterazione, o se il rfrocesso e!
arrivato a convergenza per un'altra NAMELIST (fig. 5.32).

I displays dei risultati dello statc, delle statistiche e
degli errori scono presentati in sequenza {figg. 5.23=5.25),
‘dopo di che e’ chiesto se si desidera vedere la matrice di
© covarianza e dei coefficienti di correlazione (figg.
5.26-~5.,27) . Infine e' chiesto se si desideranc i displays
dei residui per i vari metodi di calcole {(figg. 5.28-5.31).
La selezione dei metodi e' i controllc dello scorrimento
all*interno dei displays e® analcga a quella usata in ATTDET
per i displays dei risultati "single frame®.




Messaggi 4i errore e 4i avvertimento im BIASDET

10400 END CF FILE QW CARD IWPODT
| Nel file di disco contenente le NAMELIST dell®aDP
{ non e!' stata trovata la NAMELIST/BIANAHN.

7{0470 COOERDIRATE ROTATIOW PERFCRHEETD
i I1 valore assuntc della declinazicne a ' prioxi e?
i maggiore di ROTLIM. BIASDET compie una rotazione
i delle coordinate.

210407 MORE THAN 20 SCLVE -~ FOE PARARMETERS SELECTED IN EIASED
{ E! stato richiesto di stimare piu® di 20 parametri.
{ Contzrollare i valori di PO mella WAMELIST.

30403 NO INPUT DATR TO PBCCESS IN EIASLET
{ Gli ipsiemi di output del CDATADI non contengono dati
i ritcrnare al DATADJ per ottenere nuovi dati. '

10404 NO CESEEVATICHN MODELS SELECTED IN BIASDET ,

i Non €' stato scelto alcun modello di calcoclo delle
i osservazioni. Contrcllare i valori d4i MODEL nella
i HNAMELIST. : '

{0408 BIASLET NOFRMARL MATEIXZ IS ALL ZEROES. °'NONE OF THE
i SOLYE-POR PARAMETERS IS OEBSERVABLE. CURRENT 5TaTE
i HILL BEMAIN UNCHANGED. (CONTINUE OR BESTART)

} Probabilmente, tutti i dati scopo stati scartati e la
] patrice normale e' risultata pulla. Si ha 1l'opzione
§ per continuare l'esecuzione e vedere il scmmaric dei
! risultati per controllo (CONTINUE) oppure ritormare
i ai displays della NEMELIST (RESTART).

U409 BIASLET NORMAL MATRIX IS SINGULAR. MATRIX CANNOCT BE
§ INVERTED., CURRENT STATE WILL REMAIN UNCHANGED. {CON~-
i TINUE OR RESTART) 1

i La matrice normale (usata in modo "Differential Cor-
] rection®) e' singolare. Valgeno le due cpzioni de-
i scritte mnel messaggio U408. <Controllare nella

i NAMELIST i wvalori di PO,



scriziome dell’QUTPUT 4i EI

e N G e A e SUSRE e

-51=

ASDET

L*output su carta di BIASDET puo' comprendere:

1)
2)

3)
8)

3)

6)

7

I valori dei parametri della NAMELIST.

I valori (1) dei dati osservati, dei dati calcolati, dei

residui ed i dati orbitali del satellite per ogni record

di telemetria e per ogni modello di calcocle scelto {per
ogni iterazione). ’

La matrice normale, il vettore dei termini noti
dell'equazione normale, il vettore soluzicne {per ogni
iterazione) .

11 sommario dell'iterazicne corrente, comprendente i
valori attuali dellc =tatoc; la relativa smatrice 4&i
covarianza, la matrice di correlazione e le statistiche
per ciascun modello di calcolo (per ogni iterazione).

I grafici dei residui per ogni modello di «calcoloc (per
ogni iterazione).

I wvalori delle derivate parziali delle o¢sservazioni
rispetto agli elementi de¢l vettore di statc per ogni
modello di calcolo.

I wvalori delle deviazioni standard degli elementi del
vettore di stato, calcolate per ogni reccrd di telemetria
e per ogni modello di calcolo (solo con il metodo
ricorsivo, IRECUR=1).
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Descrizione dei Paragsetri della NABELIST/STANAM/

TSOLN (2)
NORBIT
RA

DEC

ONC

SPR2

R¥ 4

R¥ g

R%®4

2%0,0

s e s

Istante a cui si riferiscono i
dati di assetto (YYHMDD.,
HHEMSS, 358) .

Numero d'ordine dellvorbita.

Ascensione retta dell?asse ai
spin (gradi).

Declinazione dell'asse di spin
{(gradi). ‘

Incertézza sul vettore
d'assettoc {(gradi dfarco),

Velocita' di rotazione {gradi
al secondo),



Scegliendo  STATUS nel display di €fig. 2.8, appaiono
normalmente i displays di @ figg. 6.1 € 6.2 i seguenza. Il
primo informa gqualle® il numero d'ordine del file STATUS
FILE su cui andremo a scrivere ed il secondo e? il display
della NAMELIST/STANAM con i valori dei parasetri che sarangpo
scritti su STATUS FILE. Tali valori corrispondono a quelli
trovati per 1%assetto nellultima detersminazione effettuata
di ATTDET o di BIASDET. Se  l'utente lo: desidera puo?
cambiare i valori presentati introducendo i nucvi valori da
tastiera.

I file STATUS FILE puo'® contenere un massimo di 100 records
guindi puo® darsi il caso che venga ccmpletato, in tal caso
quando tentiamo di scrivere il 1019 record appare il
seguente messadgio: ’

CURRENT ATTITUDE STATUS PILE IS FULL.

A¥D IS GCING TO BE RENAMEL STATUS FILE1

A ¥EW STATUS FILE IS BEING CREATED STARTIN FROH

BECORD 1

I1 file STATUS FILE1 contenente le vecchie determinazioni
d'assetto puo' essere gestito dall®utente com i normali
comandi CHS. : :




DRIVER

dati via COMMON

dati
—via

TLMPROC DATADJ
OOZEOJ

TLMTRY OABIAS

"FILE FILE

ATTDET

! /

BIASDET

Hati

COMMON

L.V i 9L+

STATUS

|

ORBIT

FILE

FIG. I 1

dati via COMMON

STATUS

FILE
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- ADP
= AMP
= ASP
= 0ODP
T = DWP
-%%-A-Q - VHOSIP
= ERD
ADP
adp all
TED=-EDIT YERSION 3 3
£ .20
&TMNANE &END
SADJHBH
A=253€5,469
=0,7393121
BYE=22,999
H0=179.
RANODE= 144,24
BMO=0.4962
TORBIT=770819,001435
&END
BOF: 3
quit Lg 1o
>EPE 4;%

-
1
rS

[ I N T B

o

FLIGEH?T
DYNAMTICS

SYSTEH

#
*
e
W
e
%
k4
S
s
&
o
%

fig. 4.4

ATTITUDE DETERMIBATION PROGERAM

ATTITUDE MANEUVER PROGRAX
ATTITUDE SIMULATOR PROGRAM

ORBIT DETERMINATION PROGRAM
ORBIT MANEUVER PROGRAH

COPY ORBIT FILE FROHM TAPE

ACP USER DEFINED FILES

PILEDEF 14 TLMTRY PILE C1
FPILEDEF 15 OABIAS FILE Bi
FILEDEF 16' ORBIT FILE E1

ANY CHANGE? (YES OR NO)

yes
SF>E

ENTER NQ.,
14 tlmtry file b1

ENTEE NO., FN,

FN, FT,

FT,

16 orbit file b1

ENTER NO., FN,

end
DEDE

ADP fINAL FILE SYSTEH

PTOIFO0T
FTO2F001
FT05F 001

ffT06F001
FICTIFCO0T

FT08F001
FI(9F001

PTI4F001

FF15F001

FT16F001 DISK

DISK

ET41F001
FT88F001

%%,Aﬂ+mLé

TERHINAL -

DISK

,TERMINAL
DISK

DISK ~
DISK

DISK
DISK

DISK:

DISK'

FT,

Abp

PILE
FILE
FILE
FILE
TLMTRY
OABIAS
ORBIT
STATUS
‘SLP

FM OR END
F¥ OR END

FM OR END

HAMLST

FTO6F001
FTO7F001

FTOBFO01
FTOQFOOT
FILE
FILE
FILE
FILE
FILE

EILE OAEIAS FILE B1 NOT FGUND

(CONT, REST GR EXIT)

cont
>E>E

LV

A1
B1
B1
BT
° B1

BI

-B1

D1



ADP SYST=¥M

TYPE: TLHPROC TO SELTCT THE TELEMETEY PROCESSOR
DATADJI T0 SELRCT THE DATA ADJUSTER
ATTDET TC. SELFCT THE ATTITUDE DETEEMINATION
BIASDET TO SELECT THZ BIAS DETERMINATION

STATUS TO WRITE THE ATTITUDE STATUS FILE
END FOR EXIT

TLMPROC
ﬁg;ﬂg
OUTPUT ON PRINTER? ( YES OR NO )
YES -
%%‘409

NAMELIST DISPLAYS ? (YES OR NO)
YES

SIRIO TMNAME NAMELTST PARAMETER DISPLAY 1 OF 6
ISIRIO, S/C ID (SIRIO=11,IGNORE=~1) 11
INTFLG, INTERVAL SPLECTOR (TIME=0,RECORD=1) 1
NSTART, STARTING RECORD NUMBER 1
MAXREC, MAXIKUM RECOED NUNBER 99999
TSTART(1), START TINF (YYMNDD.) | S | 0.
TSTART (2}, START TINE (HHMMSS.SSS) | | 0.0
NUMREC, NO. OF FRAMES TO BE MADE | 158
IPCKUP, PROCESSING (RESTART=0,CONTINUE=1) 0
ISTATS, TELEMETRY COMBTNING CPTICN FOR ALL SENSOES

(REPLACE=0, ADD=1,CONMPRESS=2) 0
MSKIP, NO. OF SENS. PIC. TO BE SKTEPED | 0
¥PROC, NO. OF SENS. RLC. TO BE CONSEC 1
7% 2.4-9

SIRIO THMNAME NAMELIST PARAMETER DISPLAY 2 OF 6
IQUAL, QUALITY CHECKING (NO=0,YES=1) 19?§
IYEAG, CUERENT YZAR .

EARIH LATA OPTIONS
IPHIN, INF EARTH-~IN DATA

{ACL=0,EVENT=1,BOTH=2) 1
IFILIN, REPEAT EARTH=IN (NO=0,YES=1) 0
IESKIP, SKIP FRAMES WITHOUT EARTH DATA

(BYPASS=0,INF=1,INF/ILF=2,INF~IN=3) o
IZSUN, ZEBO SUN CNT VALID o
. {YES=0, NO=1)
ISPINC, SEIN RATZ OVER-RIDE CPTIONS
(ILM=1, ALL=2, ZERO=3, PREV=4) 1 06
SPINCV, SPIN BATZ OVER=-RIDE {DEG/SEC) | 540,

PRINTING OPTIONS ok
ITHPRT, PRINT LEVEL INDICATO
) (NONE=0,ERRS=?,NAMLST=2,SUMHABY=3,T&DATA=“,AL&DA¢A=5} 3

‘$q.2a3

&



TQUAL, QUALITY CHECKING (NO=0,YES=1)

1YE3R, CURRENT YEAR

EARTH DATA OPTIONS

IPHIN, INF EARTH-IN DATA
(ACL=0,EVENT=1, BOTH=2)

IPILIN, REPEAT EARTH=IN (NO=0,YES=1)
IESKIP, SKIP FRAMES WITHOUT EARTH DATA

{BYPASS=0,INF=1 INF/ILF 2, INF-IN=3)

QQINTING OPTIONS

ITMPRT, PRINT LEVEL INDICATOR

1977

(NONE=0,ERRS=1, NAMLST=2, SUMMARY=3,THDATA=L, ALLDATA=5) b

-ﬁ%‘ﬁoq

SIRIO THNRMNE NAMFLIST PARAMETER DISPLAY 3 OF 6

TELEMETRY TIME ADJUSTMFNT OPTIONS

ITPIX, ADJUST TELEMETRY TIMES (NO=0, YES= 1
TIMFIX, ADJUST TIME BY (YYMMDD. HHﬂHSS)
'NTRECY, STARTING RECORD NUMBER FOR ADJ
NTREC2, ENDING RECORD NUMBER FOR ADJUST

TIME CHECKING OPTIOHNS
LEVEL, LEVEL OF TIME CHECK

: {(NONE=1,MIN/MAX=2,FULL=3)
THIN, MIN ACC. TIME (YVHMMDD.HHMYSS)
THAX, MAX ACC. TIME (YYMMDD.HHMMSS)
DELTAT, NOMINAL T¥ TIME INTERVAL (SEC)
TIMNTOL, UNCERTAINTY IN DELTAT (SEC)

fig. 2.5

R N e ]
s
o]

1
771201.000000
801201.000000

16.000
0.1540E=-04

SIRIO TMNAME NAMELTST PARAMETER DISPLAY 4 OF 6

MINOR FRAME IDENTIFICATION OPTIONS
ISERCH, USE FRAME ID., FRAME ID WITH TIME
- OR SPIN PERIOD FOR SEARCH

i {ID=0,ID/TIMF=1,SPINP=2)

'ISPNOP, SPIN PERIOD OPTIONS

v (EITHER=1,4=2,B=3, BOTH=4)

FRMTCL, TOLERANCE FOR FRAME TIMES

. (1 % XX, SEC) -

TOLERANCES FOR TELEMETRY DATA
TOLERNC(1,1), MIN SUN ANGLE (DEG)
TOLBNC(2,1), MAX SUN ANGLE (DEG)
TOLRNC{1,2) , MIN SPIN BATE (DEG/SEC)

TOLRNC(2,2), MAX SPIN RATE (DEG/SEC)
TOLBRNC {1,3), MIN HOR-IN TIME (SEC)
TOLRNC{2,3), MAX HOR-TN TIME (SEC)
TOLRNC(1,4) ,. MIN EARTH-WIDTH TINE (SEC)
TOLBNC{2,4) , MAX EARTH-WIDTH TIME (SEC)

fﬁﬂﬁoe

0
.
0005

60.000
120.000
500.000

580.000
0.0
0.720
0.0
0.360



S/C PARAMETERS DISPLAYS ? (YES OR NO)
YES :
fa-2.7

SIRIO THNRKE NAMELIST PAEAMETER DISPLAY 5 OF 6

S/C DEPENDENT CHARACTERISTICS

C1KFPEQ, S/C CLOCK PREQUERCY : 65536, 00
SVB(1,1), V-ANGLE, SVB-A (DEG) 45.000
.5VB(2,1), VERT. SLIT TILT, SVB~A (DEG) 0.0
SYB({3,1), AZIMUTH SEP., SVB~h (DEG) 0.0
SVB(1,2) , V-ANGLE, SVB~B (DEG) ‘ 45,000
SVB(2,2), VERT. SLIT TILT, SVB~B (DEG) 0.0

'SVB(3,2), AZIMUTH SEP., SVB~B (DEG) 0.0
AZINUTH ANGLES

AZSUN (1), SON SENSOR AZINUTH PSA (DEG) 0.0

AZSUN(2) , SUN SENSOR AZIMUTH PSB (DEG) 0.0

AZINF(1), AZIMUTH INFA1 (DEG) 270.000

AZINF(2), AZIMUTH INFA2 (DEG) 270,000

AZINF(3), AZIMUTH INFB1 (DEG) | 270. 000

AZINF (4), AZIMUTH INFB2 (DEG) . 270,000
Q%.Z.X

 SIRIO TMNANE NAMELTST PARAMETER DISPLAY 6 oF 6
fazxﬁvra AND NOUNTING ANGLES
AZILF (1), AZIHUTH ILF-% (DEG) , ' 2,000

AZILF(Z),;RZIMUTH ILF~B (DEGY ‘ 2.000
HMOUNT (1) , MOUNTING ANGLE INFA1 {DEG) , -~ BB.000
‘HHMOUNT (2) , MOUNTING ANGLE INFA2 (DEG) o , 96,000
-HMOUNT {(3) , MOUNTING ANGLE INFB1 {DEG) , 84,000
'HMOUNT (4) , MOUNTING ANGLE INFB2 (DEG) R ' 96,000
'HEOUNT (5) , MOUNTING ANGLE ILF~A (DEG) ; 23.000
HHEOUNT (6) , MOUNTING ANGLE ILF-B (DEG) | . 23,000
fia- 2.9
'DISPLAY DATA PROK SENSORS? (NO,3,B,BOTH).
JDE
Q%.QJO

U150 SELECT, PACKAGE R REFERENCE TIME = 770811.031108

 @3!§.44



FRM TIME OF FRANME

NO. YYMMDD.HHMYSS
1 0.031108
2 0.031220
3 0.031332
4 -0.031444
5 0.031556
6 . 0.031708
7 0.0318290
8 0.031932
9 0.032044
10 0.032156
11 0.032308
12 0.032420
13 - 0.032532
14 0.032640
15 0.032756

PAC
BET2
{DEG)

97.22
97.52
97.00
97.34
97.55
97.44
97.34
97,13
97.06
97,46
97.17
97.28
97,13
87.30
97.34%

KAGE &
SPINP

(D/3)

540,16
539, 8l
540,21
539.87
539,69
540, 03
539,95
540,03
540, 02
539,71
540,23
540,01
540,22
539,91
540,06

TYPE STOP TO END DISPLAYS OR::
TYPE NEXT ¥ OR. BPCK ¥ 7O SKIP OR BACKSPACE N PAGES

NEXT 7

FRH. TIME OF FRAME
YYMMDD,HHMESS

N0,

106
107
108
109
110
1111
112
113
114
115
116
117
118

119

120

0.051708
0.051820

0.051932
0.052044

0.052156

0.052308
0.052420
0.052532
0.052644

- 0.052756

0.052908
0.053020
0.053132
0.053264
0.053356

ROTATION ANGLES
B¥-1
{DEG)

INF~T
{DEG)

230.15
230.24
230.83
230,44
230.58
230.85
230.64 -
230.61
231.43
230.85
231.19
231.38
231.68

231.69

23%1.69

%L%‘QQLZ

® s ¢ & © @

OO ODODOOODOOCOO
®

@ L ] 8 L L] @ L2

EWe2

{DEG)

16.29

16,40

16.58

16,50

16.67
16. 84
16.79
17.01
16,96
1717
17.2¢
17.20
17.17
17.19
17.28

PACKAGE A ROTATION ANGLES

BETR
{DEG)

97.51
97.45
97.27
97039
97.45
97,50
97.63
97.52
97,60
97.49
97. 30
97,456
97,17
97.50
97.36

SPINP
{D/S)

539,87

539.81
539,93

539,92
540,13

539.96
539.98
539.84
539.59
539.87
540,01
539.92
540,34
539.75
539.95

TYPE STOP TO END DISPLRYS OR
‘TYPE NEXT X OR BACK ¥ TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

INF~I
(DEG)

) |
243,34
243,21
243,21
243,43
243.61
243,71
243,48
243,69
243,27
243,56
243,29
243,60
243,96
243,67
243,77

ﬁﬁ,2JS

EW-1

{DEG)

13.08
13.35
13.59
13.63
13.89
14. 01
14, 25
14,42
14,46

14.77
14,96

14.90-

15.06

SIRIO TMNAME NRMELIST PARANETER DISPLAY

: SENSGR SELECTION

DISPLAY

: ITHP&S, TELEYETFY COMBINING OPTION

. SENSOR SELECTION OPTIONS

- ISON,
- ISPIN,

{REPLACE=0, ADD=1)

IEARTH (1), EARTH SENSOE 1
| {INFA1=1,INFA2=2,INFB1=3,INFB2=4,
- ILF-1=5,TLP~B=6)
IEARTH(2) , EARTH SENSOP 2

(INFA1=1,INFA2=2,INFB1=3,INFB2= 4,
ILF-2=5, , TLF~B=6)

SELECT SUN SENSOR (A=0, B=1)

SELECT SPIN RATE (A=0, B=T1)

fﬁ%.EJq

EW~2
{DEG)

10.23
10.25
9,75
9.52
9.11
8.77
8,59
8.06
7.83
7.22
6.97
6.47
5.98
5,52

8.71

"ILF-T
{DEG)

140,58
140,62
140,86
140,92
141.02
181,25
141,38
141.58
1u1.69
181,75
142,02
142.10
142,30
142, 3€
182,54

TLF-T
(DEG)

152.88
152.96
153.10
153.20
153.35
153.40
153.51
153.57
153.60
153.77

153.91

153.99
154,21
154,18

154.29

ILF~0
(DEG)

159,25
159.26
159.48
159.48
159.53
159.73
159.80
159,93
160.03
160,08
160.30
160.33
160.49
160.51
160.65

TILF=0
(DEG)

169.58

169.66

169.81
169.90
170.08
170:12
170.24
170.29
170,32
170.51
170.66
170.74
170.98

170.90

171.06

o g
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COMPRESS DATA ?

YES

{Q_QJS

{(YE5 OR NO)

TELEMETRY DATA DISPLAYS ?

TYPE IN: NO FOR ¥O DISPLAYS,
1 FOR CROSSI¥G TIMES DISPLAY

2 FOR_ROTATION ANGLES DTSPLAY

TELEMETRY DATA - ROTATION ANGLES

FRAYM
NOY

15
TYPE

STOP TO END

SUN XING TIME
YYMHDD .HHMMSS
773811.031108
770811.031220
770811.031332
770811.03141u4
770811.031556
770811.0317N8
773811.031320
770811.031932
773811.032044
770811.032155
770811.032308
770811.032420
770811.032532
773811.0326u4
773811.032756

BETA
{DEG)
37.22

97.00
97.34
97.55
97. 44
97.34
97.13
97.06
37.46
97.17
97.38
97.13
97.30
97, 34

DISPLEYS OR

2
Q%.zom
OMEGA  H1-IN H1-00T  H2~TIN
DEG/SEC (DEG) (DEG) (TEG)
540.16 0.0 0.0 230.15
539, 84 0.0 .0 230,24
540,21 0.0 0.0. 230,83
539,87 0.0 0.0 230,44
539.69 0.0 0.0 230.58
540,03 0.0 0.0 2320.85
539,95 0.0 0.0 230.64
540,03 0.0 0.0 230,61
540,02 0.0 0.0 231,43
539.71 0.0 .0 230,85
540,23 0.0 0.0 237,19
540,01 0.0 0.0 231,38
540,22 0.0 0.0 231.68
539,91 0.0 C.0 231.69
540,06 0.0 0.0 231,69

TYPE NEXT N OF BECK N TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

STOP

DATA ADJUSTHMENT. PROCESSING CPTICNS DISPLAY? (YES

YES

fio. 9,19

hg. 3.4

DATA ADJUSTMENT PROCESSING OPTIONS. NL /ADJINAH/

IREAD. OPTION FOR PROCESS TP DATA OR READ OABIAS DATA SET

(=0, PROCESS TP DATA,

PREL&ENCH SENSOR PARAMETERS
'SENANG(1).1MOUNTINGM&NGLE
SENANG (2) » MOUNTING ENGLE

ANOM (1) AZIMUTH ANGLE OF

ANGM (2) . AZIMUTH ANGLE OF
ANQM (3) , AZIMUTH ANGLE OF
ANOM (4) . AZIMUTH ANGLE OF

PRELAUNCH EARTH PARAMETERS

'BADE. EARTH RADIUS (KM), '
HT. HEIGT-OF ATHMOSPHERE LAYER (KM)
OBLAT1. OBLATENESS COEFFICIENT

=1, READ OABIAS DATA SET)

H1 SENSOR" (DEG)
H2 SENSOR (DEG)

OF
OF

S1 SENSOR (DEG)

S2 SENSOR (DEG)
H1 SENSOR (DEG)
S2 SENSOR (DEG)

fig2.0

OABIAS DATA SET READ OPTIONS DISPLAY ? (YES OR NO)

YES

ﬁgegoﬁ

CR

3 FOR’BOTH DISPLAYS

H2=-0UT S R
{DEG) S
26,44 B
246.64 E 1
287,40 B 1
246,984 ¥ 9
247.25 E 1
287.69 B 1
287.483 -4
247.62 E 1
248.39 B 1
248,02 B9
248.39 £ 1
268.58 £ 1
248.85 ® 1
248.88 ¥ 1
288,92 B 1
NOY
1
84.0000000
96, 0000000
0.0
0.0
270.000000
276.000000
6378.16016
44,0000000
0.003352800



GABIAS>DATAkSET READ OPTIONS. NL /ADJNWAM/

IADD, BEARD OPTIONS . ‘ .
{0=REPLACE, 1=ADD, 2=COMPRESS, 3=RETURN) 0

IREC1, FIRST FRAEME NUMBER TO PROCESS 1
IREC2, LAST FRAME NUMBER TO PROCESS 9999

ICNSEL(8) , SENSOR CONFIGURATION SELECTION

{1), H1 (Bu-DEG) / S1 (0=NO, 1=YES) 1
(2), H2 (96-DEG) / S1 (0=NO, .1=YES) 1
{3), H1 (B4=DEG) / S2 (0=NO, 1=YES) 1
{4) , H2 (96-DEG) / S2 (0=NO, 1=YES) 1
ISKIPR, READ EVERY I-TH FRAME 1
IHEADR, SAVE DATA, HEADER OR BOTH
{1=DATA, 2=HEARDER, 3=BOTH) 3
SENTOL, TOLERANCE FOR DISTINGUISHING
‘ SENSOR MOUNTING ANGLES (DEG) 0.100000
ﬁ%a%o%
TELEMETRY DATA DISPLAYS ?
TYPE IN: NO FOR NO DISPLAYS,
1 FOR CROSSING TIMES DISPLAY
2 TFOR ROTATION ANGLES DISPLAY
3 FOR BOTH DISPLAYS
2
Q%,3°5
TELEMETRY DATA -~ ROTATTON ANGLES
FRAM SUN XING TINE BETA OMEGY  H1-IN H1-00T H?=TIN H2-00T S R
NUHM YYMMDD .HHMMSS {DEG) DEG/SEC {DEG) (DEG) {TFG) {DEG) S
1 770811.031108 37.22 540.16 0.0 0.0 230,15 246,44 E 1
2 770811.039220 97.52 539,84 0.0 0.0 230,24 246,64 E 1
3 770811.031322 97.00 540.21 0.0 0.0 230,83 247.40 ® 1
4 770811.037444 97.34 539,87 0.0 0.0 230,84 246,94 F 1
5 770811.031556 97.55 539.69 0.0 0.0 230,88 247.25 ¥ 1
6 770811.031708 97.44 540,03 0.0 0.0 230.85 - 247.69 E 1
7 770811.031820  97.34 539,95 0.0 n.on 230,60 247,43 ® 1
8  770811,031932 97.13 540.03 0.0 0.0 230,61 247.62 E 1
9 770811.032064 97.06. 540,02 0.0 0.0 231,43 248,39 F 1
10 770811.032156 97.46 539.71 0.0 0.0 230,85 248,02 F 1
11 77¢811.032308 37.17 540.23 0.0 0.0 231,19 248.39 B 1
12- 770811.032420 97.38 540,01 0.0 0.0 231,28 248.58 E 1
13 770811.,032532 97.13 540,22 0.0 0.0 231.68 2u48.85 E 1
14 770811.032644 37.30 539,91 0.0 0.0 231.69 248.88 E 1
15 770811.032756 97.34 540.06 0.0 0.0 231,69 248.92 E 1

TYPE STOP TO END DTISPLRYS OR
TYPE NEXT N OB BACK N TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

STOP
ﬁ%,goc,

NAMELIST /ADJNAM/ DISPIAYS / (YES QR NO)
YES

{27



NAMELIST ADJNAM DISPLAY 1 OF 7
DATA ALJUSTMENT SELECTION OPTIONS

NFRAM1, NO. OF FIRST FRAME TO PROCESS
NFRAM2Z2, NO., OF LAST FRAME TO PROCESS

IDSKIP, NO EARTH DATA FRANES (0=KZEP, 1=SKIP)
IPSKIP, SKIP EVERY T«TH FRAMF ‘
IKNFIG, USE OF SUN SEWSORS (0=BOTH, 1=51, 2=52)
IANOIS, APPLY ADJUSTMENTS (0=NO, 1=YES)

DATA FITTING SELZCTIOY INDICATOR ==~

NFIT{1), SUN ANGLES (0=NO, 1=YES)
NFIT{2), SUN SPIN PEETODS (0=NO, 1=YES)

NPIT {3), HOR-IN <XING TIMES (0=NC, 1=YES)
NFIT (4), HOR-OUT XING TIHES (O=NO, 1=YES)

{a%,%‘,z
NAMELIST ADJNAM DISPLAY 2 OF 7

APPLY BIAS TO ===

XBIAS(1,1),
XBIAS {2,1),
XBIAS(3,1),

XBIAS (4,1),
 XBIAS (1,2),
XBIAS(2,2),
XBIAS(3,2),
XBIAS(4,2),
¥BIAS(1,3),
XBIAS(2,2),

IBIAS({3,3),

IBIAS(4,3),.

XBIAS (1,4),
XBIAS(2,4),
XBIAS {3,4),
XBIAS (4.04) ,

SPIN RATE
SUN ANGLE

vaIN TIRG

H-OUT XTNG

SPIN RATE

SUN ANGLY
"H=IN XING

H=0UT XING
SPIN RATE
SUN ANGLE
BH-IN XI¥G

H=0UT XING

SPIN RATE
SUN ANGLE
H=-IN  XING

H=OUT XING

(DEG/SEC)
(DEG) |
TIME (SEC)

TIME (SEC)
(DEG/SEC)

(DEG)

TIME (SEC)
TIME (SEC)
(DEG/SEC)

{DEG) i

TIME (SZC)

TINE (SEC)

(DEG/SEC)

- {DEG)

TIME (SEC)
TIME (SEC)

H1/51
H1/51
H1/51

H1/S1b

H2/51

H2/51

H2/S1
H2/51
H1/82
H1/S2

H1/82

H1/52
H2/52

H2/52-

H2/S2
H2/S2

R - Beng
NANELIST ADJINAM DISPLAY 3 OF 7 O

TIMADJ, TIME ADJUSTMENT (SEC)

APPLY NOISE TOQ =we=y S

XSTDV{1) , SPIN RATE (DEG/SEC)

XSTDV{2), SUN ANGLE (DEG) - R
XSTDV(3) , HORIZON-IN XING TIME (SEC)
XSTDV(4), HORIZON-OUT XING TIME (SEC)
XSTDV(3), SUN CROSSIWG TIME (SBC)
APPLY QUANTIZATION ERROR TOQ === -
QUANTX (1) , SPIN RATE (DEG/SEC) o
QUANTX (2) , SUN ANGLE (DEG). . . -
QUANTX(3) , HORIZON-IN XING TIME (SEC)
QUANTX (4) , HORIZON~OUT XING TIME (SEC)
QUANTX(3) , SUN CROSSING TIME (SEC)

H1ADJ, ADJUST ROT. ANG. FOR SEN. 1 (DEG)
H2ADJ, ADJUST ROT. ANG. FOR SEN. 2 (DEG)

fig 317
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NAMELIST DISPLAY & OF 7

ILNFIT(1), OVERRIDE SPIN RATZ (0=NO, 1=YES)
ILNFIT(2), OVERRIDE SUW ANGLE (0=NO, 1=YES)

SPINRT, FIXED SPIN RATE FOR OVERRIDE (DEG/SEC)
BETANG, PIXED SUN ANGLE FOR OVERRIDE (DEG)
SPINR1, RATE OF CHANGE (SPINRT) (DEG/SEC**2)
BETAN1, RATE OF CHANGE (SUNANG} (DEG/HR])

REFERENCE TIMES FOR LINEAR FITS |
SPNTIM{1), SPIN RATE (YYMMDD.)
SPNTIM{2), SPIN RATY (HHMMSS.SSS)
BETTIN(1), SUN ANGLE (YYMMDD.)
BETTIN(2), SUN ANGLE (HHHMSS.SSS)

A PEIORY ATTITUDE FOR SUN FIT .

APRA, A.P. R.A. ATTITUDE FOR SUN FIT (DEG)

APDEC, A.P. DEC. ATTITUDE FOR SUN FIT (DEG)

IAPSUN, COMPUTE BETANT FROM APRA APDEC (0=NO, 1=YES)

\Cﬁ 3,44

fNAHELisr'ADJNEM DISPLAY 5 OF 7

DEGREE OF POLYNOMIAL (=-1, OPTIMUY FIT)
NPOLY (1), SUN ANGLES
, kNPOLY(Z), SUN SPIN PERIODS

NPOLY {3), HORIZON-IN CROSSING TIMES

NPOLY (4) , HORIZON-OUT CROSSING TIMES

TOLANG, UNCERT. IN SOUN ANGLE (DEG)

TOLTIM, UNCERT, IN TELEMETRY TIME (SEC)

TOLERANCES FOR DATA RTJECTION IN FIT

XTOL (1), SUN ANGLES (DEG)

XTOL(2) , SUN SPIN PTPIODS (SEC)

XTOL (3) , HORIZON-IN TTNG TIME (SEC)

XTOL (4) , HORIZON-OUT XING TIME (SEC)

IFITER, FLAG DATA OR REPLACE WITH FIT {(0=FLAG, 1=REPL)

%q,%gz

-1

-1

-1
0.25000
0.0000651

5,00000
0.0020000
0.0020000
0.0020000
0



NAMELIST ADJNAM DISPLLY 6 QF 7

IADJPR, PRINT LEVEL :

) (O=NONE, 1=EERORS, 2=NAMELIST,
3=ORBHEADER, U=QUT-DATA,
S=EPHEMDATA, 6=FITDATA,
7=BESTRESID, A=ALLRESID)

IADJPL, PRINTER PLOTS LEVEL
(0O=NONE, ’
- 1=EARTH-IN/-QUT AND EARTH WIDTHS,
2=PLY FIT AND RESIDUALS,
3=SUN ANGLES AND SPIN RATES)

ﬁ'i‘%el?a

NAMELIST ADJNAM DISPLAY 7 OF 7
EPHENERIS INFORMATION

ISUN, SUN EPHEMERIS (1=SUN1YX, 2=SUNRD)
ISPC, SPACECRAFT EPHEMFRIS (1=0RBGEN, 2=GETVCT)

ORBITAL ELEMENTS
IRDHED, READ ORBIT FILE HEADER {(0=NO, 1=YES)

A, SEMI-MAJOR AXIS (KM)

E; ECCENTRICITY (UNITLESS)

EYE, INCLINATION (DEG)

EMO, MEAN ANOMALY AT RPOCH (DEG)

W0, ARGUMENT OF PERIGEF (DEG)
RAHODE, R.A. OF ASCENDING NODE (DEG)

TORBIT{1) , EPOCH TTIME (YYMMDD.)
TORBIT (2), EPOCH TINMF (HHMMSS.SSS)

\G%.%.w

ADJUSTED DATA DISPLAYS ?
TYPE IN: NO FOR XNO DISPLAYS,

1 TFOR. CROSSIVG TIHES DISPLAY
2 FOR ROTATION ANGLES DISPLAY
3 FOR BOTH DISPLAYS

€8'5J§

0

25355,4687
0.7393000
22.9999847
0.4962000
179.000000
126.830002

770810,
233634.937



ADJUSTED DATR - ROTATION ANGLES

FRAM
NuH
1

2

3

15

SON XING TIME
YYMHBDD . HHHUHSS
770811.031108
770811.031220
770811,031332

C779811.031444

770811.,031556

770811.031708

770811.031820
770811.031932
770811.032044
~770811.032156
- 770811.032308

- 770811.032420
©770811.032532

770811.032644

770811.032756

BETA  OMNEGA
{DEG) DEG/SEC
97.22 540.16
97.52 539.84
97.00 540,21
97.34 539,87
97.55 539,69
97.4% 540.03
97.34 539,95
97.13 540.03
97.06 540,02
97.46 539,71
97.17 540.23
97.38 540,01
97.13 540,22
97.30 539,91
97.34 540,06

TYPE STOP TO END DISPLAYS OR
- TYPE NWEXT N OR BACK N TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

1@(3 2,16

STOP

spc
DEC,
-6.262
~-6.197
-6.132
~6.067
-6,002
~5,937
«5.873
~5.8049
~5,745
-5.681
~-5.618
-5.554
~5.491
-5.428
-5.365
DISPLRYS OR

H1~IN
(DEG)
0.0
0.0
0.0

COCOOCOOSOOO0
OCOODOOOOOOOD

¢ & & ® ¢ ¢ @ @& ©6 © & e

EPHEMERIS DATA DISPLAYS ?
YES

{;‘%, 3. 17
SPC BODY
RANGE ANG RAD
40115.652 3.149
40197.426 9.130
40278.285 $.111
40358.234 9.083
40437,273 9.075
40515.414 9,057
40592.648 9.040
40668.984 9.023
40744,426 9.006
40818.973 8,990
40892.633 8.973
40965,398 8.957
41037.287 8.941
41108. 281 8.926
41178.398 8.910

H1~0UT H2= TN
{DEG) (TEG)
0.0 230.15
0.0  230.74
0.0  230.83
0.0  230.4%
0.0 230,58
0.0 230.85
0.0 230.64
0.0 230.61
0.0 231,43
0.0 230.85
0.0  231.19
0.0 231,38
0.0  231.68
0.0 231.69
0.0 231,69

(YES CR NO)

NADTP DITHTDRRAL

ANGLE ERGILE
68.289 149,804
£R,126 149,867
67.963 149,920
67.802 189,992
67.6417 150.0%55
67.480 150,117
£7.321 150.180
67,161 150,242
67.003 150.304
66.845 150,3¢€6
66,688 150.428
66.531 150.490
66.375 150,552
66.219 150,614
66.064 150,675

NEXT N OR BACK N TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

EPHEMERIS DATA
FEAM SPC
NO R.A.
1 111,848
2 112.009
3 112,170
4 112.330
5 112.489
6 112.6u48
7 112.806
B 112,963 .
9 113.120
10 113.276
11 113,432
12 113,586
13 113.7419
14 113.895
15  114.048
TYPE STOP TO END
TYPE
sToP

fiq.2.18

H2=0UT

(DEG)
206,44
246,64
247,480

246.94
247,25
247,69
247,43
247,62
248,39
248,02
248,39
248,58
248.85
248.88
248,92

td 19 bt b o b o b o b
b od b b b b e b ol b wd

SUN/SEC
ANGLE
35,898
135,732
35.566
35,400
35.23%
35,072
24,909
G.T706
34,584
34,423
34,262
34.102
33.943
33.784
33.626

bl b W

o

it D d od od wd od wd ecd wd ad wd wd b o PT LD



NAMELIST /ATDNAM/ DISPLAYS ? (YES OR NO)

YES J‘:‘O(\ 4.4

NAMELIST./ATDNAM/ DISPLAY 1 OF 5

APRA, A PRIORI RTIGHT ASCENSION (DFG)
APDEC, A PRIORI DECLINATION (DEG)

CHOQOSE COMPUTATION METHQD =--

METHOD (1), USE 84, SUN ANG/EZARTH IN (T,F)
METHOD (2), USE 84, STN ANG/EARTH OUT (T,F)

- METHOD(3), USE 84, SUN ANG/EARTH WIDTH (T,F)
METHOD({4) , USE B4, SUN ANG/DTHZD ANG (T,F)
METHOD (5), USE 84, DTHED ANG/EABTH WIDTH (T,F)
METHOD(6), USE 96, SUN ANG/EARTH IN (T,F)
METHOD (7), USE 96, SUN ANG/EARTH OUT (T,F)
METHOD (8), USE 26, SUN ANG/EARTH WIDTH (T, F)
METHOD (9), USE 96, SUN ANG/DIHED ANG (T,F)
METHOD (10), USE 76, DTHED ANG/EARTH WIDTH (T,F)

METHOD {11), USE 236, SUN ANG/DUAL SCANNER WIDTH (T,F)

METHOD (12), USE 96, DTHED ANG/EARTH WIDTH (T,F)

1@3. G2

NAMELIST /BRTDNAM/ DISPLAY 2 OF 5

TOLERANCES FOR REIDUCING U=-FOLD AMBIGUITY
IN MODELS 3, 5, 8 AND 10 -~

ATTOL, & PRIORI TOLERANCE (DEG)
DIHTOL, DIHEDRAL ANGLE TOLERANCE (DEG)
SUNTCL, SUN ANGLE TOLERANCE (DEG)

UNCERTAINTIES FOR DATR WEIGHTING -~

ERRBET, SUW ANGLE UNCEPTAINTY {DFG)
ERRGAM, MOUNTING ANGLZ UNCERTAINTY  (DEG)
ERRAZ, SYSTEMATIC AZIHMUTH UNCERT. (DEG)
ERRAE, RANDON AZIMNUTH INCERT. (DEG)
ERRAD, ANG. RADIUS ERFTH UNCERT. (DEG)
ERRTIM, IN-TRACK TIME UNCERT. (DEG)

{a%, 9

30.000000
20,000000

IR N S I N |

360.000000
10.000000
5.000000

SO SO0
& 8 ® & 8 @
IO O DOS



NAMELIST /ATDNAM/ DISPLRY 3 OF 5

BIASES TO BE APPLIED ==

BTIMEX, ATTDET TINZ ADJUSTMENT (SEC)
BSEN (1), BIAS ON 85 MNOUNTING ANG. (DEG)
BSEN (2), BIAS ON 96 MOUNTING ANG. (DEG)
ABIAS({1,1), EARTH-IN BTAS 84/ESS (DEG)
ABIAS(2,1), BAFTH~OUT BIAS 84/ESS (DEG)
ABIAS(1,2), EARTH~IN BIAS 96/ESS (DEG)
ABIAS(2,2), EARTH-QUT BIAS 96/ESS (DEG)
ABIAS(1,3), EARTH-TIN BTAS B4/WSS (DEG) -
ABIAS(2,3), EARTH-OUT BIAS B4 /WSS (DEG)
ABIAS(1,4), EARTH-IN BIAS 96/HSS (DEG)
ABIAS({2,4), EARTH-OUT BIAS 96,/WSS (DEG)
BSON (1), SUN ANG BIAS, ESS (DEZG)

BSUN (2) , SUN ANG BIAS, WSS (DEG)

BIASR(1,7), BIAS OW RNG. RAD., BU/F=IN (DEG)
'BIASR(2,1), BIAS OW ANG. RAD., 84/E~0UT (DEG)
BIASR(1,2), BIAS ON RWG. RAD., 96/E-IN (DEG)
BIASR{2,2), BIAS ON &NG. RAD., 96/BE=0UT (DEG)

fig. tr.u
NAMELIST /ATDNARM, DISPLAY 4 OF 5

TOLERANCES FOR CASYS WHBRE ANALYSTS
: YELDS NO SQLUTIONG ww

TOLBET, SUN RNGLE TOLTPANCE (DEG)
TOLGAM, MOUNTING ANGLT TOLERANCE (DEG)
TOLAZ, SYSTEMATIC RZI™MNTH TOL. (DEG)
TOLAR, RANDOM AZIMUTH TOLERANCE (DEG)
TOLRAD, ANG. KADIUS OF ZARTH TOL. (DEG)
TOLTIM, IN-TRACK TIMF TOLERANCFE (S2C)
UNCFOR, UNCERTAINTY ™) ASSIGN TO ALL
FORCED SOLUTICNS (DEG)
ICOREC, REJECT IF & PRTORI SCAN MISSES
{0=NO, 1=YZS)

ﬁ%,ﬂ.g
NAMELIST /ATDNAM/ DISPLAY 5 OF 5

"PRINT AND PLOT OPTIONS ~=-

IPLOT, PRINTFER PLOT L3VEL (0=NONE,
' 1=ALPHAL, DELTE WITHOQUT REJ.,

2=ALPHA, DELTA WITH R®J., 3=ARC UNCERT.,

4=NADIR RANG., 5=DIHEDRAL ANG.)

IDEBUG, PRINT LEVZL (0D=NCNE, 1=FERRS, 2=NAMELIST,

3=BLKAVG, 4=FRANE)
‘BLOCK BVERAGING OPTIONS =--
IAPIOR, USE A PRIORI ATTITUDE (4=NO, 8=YES)

ITMAY, MAX ITERATION TN SPINAV
SPNTOL, REJECTION TOL., IN SPINAV (DEG)

@3. L,o

e ¢ o e o e o @
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O DODODODOOOCTIOOO
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8

10
20.000000



=

W3O UL g b =2

10

11

12

13

14

15
BEFOR
AFTER
STDV
UNC

ALPHA

(DEG)

35.773
38.575
35.798
35.410
35.648
35.722
35,783
35.997
35.622
36.058
35.888
35,843
35.656
35.823
35.764
E

Huuu

BLOCK AVERAGE RFESUITS

DELTA
{DEG)

22.893
23.287
22.359
23.821
24.212
23.144
22.386
22.372
23.317
23.546
22.575
24,621
23.314
23,059
23.172

METH
84,
84,
84,
84,
84,
96,
96,
6,
96,
96,
SUN
DIH
gy,
96,
TOT

I T | I

N L& WA =2 OO IN L WA =2

® v o ®mom A % o w o oa owa w9

«

LT Y

LI N U I T I T | IR TR TR T

b ek wed b D cmd

&

NO-~-0BS N
BFFORE
68
89
77
62
L3
64
9%
73
98
73
49
25
339
403
816

0D OF ATTITUDE COMPUTATION
SON ANG/ZARTH-IN
SUN ENG/ERRTH~-0QUT
SUN ANG/EERTH-WIDTH
SUN RNG/DIHFDRAL ANG
DIHEDRAL ANG/EARTH WIDTH
SUN ANG/TARTH-IN
SUN ANG/EZARTH=-QUT
SUN ANG/TRARTH-WIDTH
SUN RNG/DIHEDRAL ANG
DIHEDEAL ANG/EARTH WIDTH
ANG/DUAL SCRNNER WIDTHS
ED ANG/DUAL SCANNER WIDTHS
AVEREGE (MIZITHODS 1-5).
AVEREGE (MITHCDS 6-12)
AL AVERAGE (METHODS 1-12)

Q%O 4,7

0-0BS STDV UNC TOTAL HT TOTAL WT

AFTEZR DEG~ARC DEG-ARC BFFQEFF AFTER
66 2.1567 0.0 68.000 66.000
62 2.8596 0.0 89.000 62.000
76 1.2781 0.0 77,000 76,000
54 2.4067 0.0 62.000 54,000
34 1.9478 0.0 43.000 34.000
bu 1.2225 0.0 64,000 64,000
g4 1.2653 0.0 85,000 94,000
73 0.8505 0.0 73,000 73.000
98 1.1770 0.0 98.000 98.000
73 1.3001 0.0 73.000 73,000
49 N.4151 0.0 49.000 49.000
23 1.9186 0.0 25.000 23.000
292 2,2315 0.0 329,000 292.000
402 1.2508 0.0 Lo3,.000 402.000
766 1.7170 0.0 816.000 766,000

BEFOEE SIGMR REJECTION

AFTER SIGMA REJECTICN

STANDARD DEVIATION OF ATTTITUDE ‘
UNCERTARINTY IN ATTITUDE BASED ON INPUT UNCERTATNTIES

' 1[7% 4,8

SINGLE ?BA&E RESULTS DISPLAYS ? (YES OR NO)

YES

%% 4,9



"SINGLE FRAME RESULT.’

-1, 84, SUN ANG/EARTH-TN

2,

€4, SON ANG/EARTH~0OUT

3, 9“, SUN ANG/EARTH~WIDTH
4, 84, SUN ANG/DIHEDRAL ANG
5, 84, DIHEDRAL ANG/EARTH WIDTH

$6, SUN ANG/EARTH-IN

o 96, SUN ANG/EARTH-0UT

€6, SUN ANG/EARTH-WIDTH

96, SUN ANG/DIHEDRAL ANG

¢6, DIHEDRAL ANG/WARTH WIDTH

B, SUN ANG/DUAL SCANNFR WIDTHS
Cs DIHED ANG/DUAL SCA¥WNER WIDTHT

STOP,

B

TO STOP DISPLAYS FOR ALL METHODS

FRM ALPHAY DELTAY ALPHA2 DELTA2 ONC1

NG

15

" {DEG) (DEG) {DEG) (DEG) ({DEG)

0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.9 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 5.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

TIEDICATE ONE OF THE

UNC2
{DEG)
0.0

OCOOOOOOC}OOOOO
2 ¢ & 6 6 © & ©® ¢ & & ¢ o
OOOQOOOOGOOO‘OO

FOLLOWIXNG

e

OO DO IO DOODODDO

fﬂ_uJo

TER,
cOonw
-1n1
-101
-101
-101
- 101
=101
-101
-101
-101
-107
-101
-101
-101
-101
-101

=]
-3 1A
N U

TYPE STOP TO END DISPLAY OR TYPE CODE FOR ERRORS CODE OF
TYPE WEXT N OR BACK N TO SKIP OR BACKSPACE N PAGES

CODE

~Q%.uc44

DEFINITION OF ATTDET ZRROR CODES

THO ATTITUDE SOLUTIONS

ONE ATTITUDE SOLUTION

ALL SOLUTIODNS REJECTED BY ATTOL,
ARGUMENT OF SQRT IS NEGATIVE
ARGUMENT OF ARCOS IS .G6T. 1
CONES DO NOT INTERSECT

DIVISION BY ZERO

DIHTOL,

MORE THANW 2 SOLUTIONS PASS ALL TESTS

SQRT CANNOT BE FORCED POSITIVE
ARCOS ARGUMENT CANNOT BE FORCEDE

TO 1

CONES CANNOT BE FORCED TO INTERSECT

REJECTED BY OPFRATOR PLAG
LATA .LE. ZERO

OF SUNTOL

SPACECRAFT AT CENTER OF EARTH (EPHEM ERROR)

SPACECRAFT WITHTZN EARTH ATMOSPHERE LAYER

MAX ITERATIONS ITW OBLATX

R PRIORI SCRAN MISSES EARTH AND ICOREC = 1

REJECTION FLAG INVALID (NOT 0, 1,

2,

SUN SENSOR FLEG INVALID (NOT E OR W)

ARC TANGENT OF ZFRO/ZERO

3)

fig. 4.12

QPTIONS

Cow¥ #=
MET %%
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11
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NAMELIST BIANAM DTISPLRLYS ? (YES CR NC)

YES

NAMELIST BIANAM DISPLAY 1 OF 8

IRECUR,
KFRAHNE,
ICNFIG,

IATTOP,
IPHIEQ,
IRHOEQ,
ISPINR,

¥ETHODS SELECT (0=DC, 1=RECURSIVE)

FINAL FRAMZ AT ATTITUDE 1

SELECT SUN SFNSOR CONFIGURATION
(0=EAST, 1=WFST, 2=BOTH)

L ‘
A PRIORI STATZ SOUKCE (1=x0, 2=ATTDET, -3=PREV}

AZIMUTH CONSTRZINT (OUT=IN) (0=NO, 1=YES)
ANG RADIUS CONSTRAINT (OUT=IN) (0=NO, 1=YES)
SPIN RATE OPTION (0=¥0, 1=FRAHE)

CRITER (1), CHANGR TN EACH STATE ELEMENT
CRITER(2) , RATIO OF PRFVIOUS CHANG® TO NEW CHANGE

IREJOP,

RMSADD,,
RESTOL,
ROTMAX,
ROTLIM,
TOLTIN,

REJECTED DATAD FLAGGED IN

{(0=NONE, 1=pTTDET, 2=BIASDET, 3=BOTH)
ADDED TEEM FOR RMS
REJECTION TOL. FOR RESID (DEG)
MAX ROTATION ANGLE (DEG)
DECLINATION LIFIT FOR ROTATION {DEG)
MAX TIME INCR, TO PROPAGATE POSITION
USING VELOCITY (SEC)

{}%_S°4°2

A PRIORI STATE VECTOF DISPLAY ? (YSS OR NO)

YES
753. 5.3
NAMELIST BIANAM DISPLAY 2 OF 8
INITIAL STATE ==
{¢0{1), ALPHA {DEG) ATTITURE 1
I0(2), DELTA (DEG) ATTITUDE 1
X0{3), TIME ADJUSTMT {SEC) ATTTTODE 1
XO{4), SUN ANGLE BTIAS {DEG) === SON 1
X0(5), MOUNTING ANGLE BIBS {DEG) HOR 1
X0 (6) , AZIMUTH BIAS(F~-TIN) (DEG) HOR 1
X0(7)Y, RZIMUTH BIAS{¥-0UT} {DEG} HOR 1
X0(8), BIAS ON RHO {E~TN) {DEG} HOR 1
¥X0({S), BIAS ON PRHO {(F-0UT}y (DEG) HOR 1
X0{710) ,MOUNTING ANGLFE BIAS {DEG) HOR 2
X0(11) ,AZIHUTH BTAS (E~IN) {DEG) HOR 2
X0{12) ,AZIHUTH BIAS({E-QUT) {DEG) HQOR 2
X0(13) ,BIAS ON RHO {F~ TN} {DEG) HOR 2
XO(?“),BIAS ON RHO (E~0UT) {DEG) HOR 2

4}%- S. 4

399

b ed e r O DN

0.001000
1.000000

2
0.0
10.000C00
3600.00000
75.000000

1.000000

CDDOTODODODDDOD

& L4 @

e 9 o @ ® e » e

e @



NAMELIST BIANAN DISPLAY 3 OF 8

 INITIAL STATE == (CONT'D)

X0(15) ,ALPHA (DEC)

 X0{16) ,DELTA (DEG)
X0(17) , TIME ADJUSTHMT ({SEC)

¥0({18) ,SUN ANGLE BIAS (DEG)

X0{19) ,AZIMUTH BZAS SUN SENS 2 (DEG)

¥0(20) ,PHASE (DEG)

X0 (21) ,SPIN RATE ({DEG/SEC)

¥X0({22) ,SPIN RATE (DEG/SEC)
X0{23),SUN SEN PLANE TILT

X0 ¢(24) ,SUN SEN PLANT TILT

X¥0(25) ,HOR SEN PLANE TILT

¥0({26) ,HOR SEN PLANWE TILT

ERROR IN A PEIORI STATE VECTOR DISPLAY ? (YES CR NO)

YES

ATTITUDE 2
ATTITUDE 2
ATTITUDE 2
-m= SUN 2
SUN

ATTITUDE 1
ATTITUDE 2
{DEG) SUN 1
(DEG) SUN 2
(DEG) HOR 1
{(DEG) HOR 2
"ﬁg. 3.5

fig 5.6

NAMELIST BIANRK DISPLAY 4 OF 8

ESTIMATE OF EFROR IN IFITIAL STATE ==

PO(1), ALPHA (DEG)

PO{2), DELTA (DEG)

PO(3), TIME ADJUSTMT (SEC)
PO{4), SUN ANGLE BIAS (DEG)

PO(5), MOUNTING ANGLT RIAS (DEG) HOR
PO(6), AZIMUTH BTAS(E~TN) (DEG) HOR
PO(7), AZIMUTH BIAS(F-0UT) (DEG) HOR
PO{8), BIAS ON FHO (F-TN) (DEG) HOR
PO(9), BIAS ON RHO (E~0NUT) (DEG) HOR
PO(10) ,MOUNTING ANGLE BIAS (DEG) HOR
PO(11) ,AZIMUTH BIAS(F-THN) (DEG) HOR
PO(12) ,AZIMOTH BIAS(F-OUT) (DEG) HOR
PO(13),BIAS ON RHO (P~-TN) (DEG) HOR
(DEG) HOR

PO({14) ,BIAS ON PHO (E-0UT)

ATTITUDE
ATTITUDE
ATTITUDE

--~ SUN

B BRI B RN B b wd o ved el b nd el ol

=
=0
o

L4

-

DO D OTODDDODOITITCO
@ ® & & [ L B e &
SO DO OO D0 DD

& B

399.00000C0
999,000000
0.0
99g9.00000¢C
0.0
999.,000000
0.0
999.000000
0.0
0.0
9938.,000000"
0.0
999,000000
0.0 -



NAMELIST BIANAM DISPLAY 5 OF 8

ESTIMATE OF ERRCR IN INITIAL STATF =~ {CON®D)

PO(15) ,ALPHA (DEG) ATTITUDE 2
PO(16) ,DELTA (DEG) ATTITUDE 2
~PO(17) ,TIME ADJUSTMT (SEC) ATTITUDE 2

PO (18) ,SUN

ANGLE BIAS (DEG) ==~ SUN 2

PO(19) ,AZINUTH BIAS SUN SENS 2 {DEG)
PO {20) ,PHASE (DEG) SUN

PO(21) ,SPIN RAETE (DEG/SEC) ATTITUDE
PO (22) ,SPIN RATF (DEG/SEC} ATTITUDE

PO (23), SUN
PO{24), SUN
PO (25) ,HOR
PO (26) ,HOR

SEN PLANE TILT (DEG) SUN
SEN PLANE TILT (DEG) SUN
SEN PLAWE TILT (DEG) HOR
SEN PLAND TILT (DEG) HOR

§%%.Sc8

DO b P b P d

OBSERVATION MODELS DISPLAY ? (YZS OR NO)

. YES

#WSﬁ

 NAMELIST BIANAM DISPLAY 6 OF 8

~SELECT MODELS FOR PROCFSSING ==

MODEL (1),
MODEL {2) ,
MODEL (3) ,
MODEL (4),
MODEL (5},

SUN RNGLE (0=NO, 1=S1, 2=32, 3=BOTH)
DIHED E-IN (0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)
DIHED E-0UT (0=NO, .1=H1, 2=H2, 3=BOTH)
EARTH WIDTH (0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)
MID-TIME DIHZD (0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)

SELECT ﬂODELS’FOR RESIDUALS ONLY ==

IRESHO (1),
IRESHO (2),
IRESMO(3),
IRESMO (4),

IRESNO (5),

SUN RNGLE {0=NO, 1=S1, 2=32, 3=BOTH)

DIHED E-IN (0=NO, 1=H1, 2=02, 3=BOTH)
DIHED E-QUT (0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)
EARTH WIDTH '(0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)

NID-TIME DIEED (0=NO, 1=H1, 2=H2, 3=BOTH)

_#%,SJO

OBSERVATION STANDARD DEVIATION DISPLAY ?
YES ‘ '

-%%.g.fi

(YES OR NO)

CTODOOOOOSO O
a [ 8 ¢ g & ] L) @ % 9 &
COOOOCOSOODO

W 40 O O =
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NAMELIST BIANAM DISPLRAY 7 OF 8

OBSERVATION STANDARD DEVIATION --

. STDVOB{1,1), SUN ANGLE ~~ SUN 1 0.250000
STDVOB({2,1), SUN ANGLE = SUN 2 0.250000
STDVOB{1,2), DIHEDRAL F=1IN == HOR 1 0.010000
STDVOB({2,2), DIHEDRAL E=-IN == HOR 2 0.010000
STDYVOB{1,3), DIHTZDRAL E-QUT -~ HOR 1 0.010000
STDVOB {2,3), DIHEDRAL ¥=0UT -~ HOR 2 0.010000
STDVYOB({1,4), EARTH WIDTH ~= HOR 1 0.01C000
STDVOB{2,4), EARTH WIDTH -~ HOR 2 0.010000
STDVOB{1,5), MID~TIME DIHEDRAL =-- HOR 1 0.010000
STDVOB(2,5) , MID-TIME DIHEDRAL =~ HOR 2 0.010000
3&3. 5,12
NWAMELIST BIANAM DISPLRY 8 OF 8
IUPDAT, UPDATE APTER W FRAMES 200
ILEVEL, PRINT LEVEL (0=NONE, 1=NAMELIST, 2=SUMMARY,
3=RESIDS, 4=STATE, S5=PARTIALS, 6 UNCERTS) 2
~ IRESFL, PRINT PLOTS OF RESIDS {0=XNO, 1 =YES) 0
IPLOT, PRINTER PLOTS OF STATE PLUS UNCERT.
(0=NO, 1=STATE, 2=UNCERT, 3=BOTH) 0
ITERP, PRINT ON EVERY I-TH ITERATION 1
IFRYMP, PRINT ON EVERY T=TH PRAME 1
-‘%%. 50\5
BIASDET ITERATION SUMMARY DISPLAY 1 OF 8
BIASDET PASS NUMBER 1
ITERATION NUMBER IN THTIS SET 1
ITERATION CONVERGED 2 ND
MAX OF {(A#AINVERSE~IDENTITY) 0.355D-14
ITER 0.0 1.0000 0.0 0.0 0.0 0.0
WGHT RMS 26.9844 "0 0.0 0.0 0,0 2.0
ARC CHNG 0.0 1.3040 0.0 0.0 0.0 0.0
HIT RETURN TO CONTINUZ OR TYPE STOP TO STOP DISPLAYS
J%% Sell
BIASDET ITERATION SUMMERY DISPLAY 2 OF 8
ALPHA(D 35,7641 35,8706 0.0 0.0 0,0 0.0
DELTA (1) 23.1724 21.8721 0.0 0.0 0.0 n.o
DSUN-1 0.0 0,2825 0.0 0.0 0.0 2.0
AZIM-1 0.0 0.2374 0.0 0.0 0.0 0.0
DRHO-1 0.0 n,0844 0.0 0.0 N0 0.0
AZIN-2 0.0 0.2874 0.0 0.0 n.0 n.o
DRHQO=2 0.0 ¢.,0935 0.0 0.0 0.0 0.0 .
HIT RETURN TO CONTINUZ OR TYPE STOP TO STOP DISPLAYS



BIASDET ITERATION SUMMBRY DISPLAY 3 OF 8

NO. ACC

SUN=1
WIDTH=1
HIDTH=2
HID=1
MID=2

HIT RETURN TO CONTINUF

BIASDET ITERATION SUMMARY DISPLAY

BO. REJ
SUN-1
WIDTH=-1
WIDTH-2
BID=1
MID-2

198.0030

124,0000

121.0000

100.0000
98,0000

0.0

0.0

0.0
28,0000
23,0000

DO DD

0
0
0
0
0
R

]

TYPE S

%3_‘5.(6

TYPE §

0
0
T

1&(3 5. 17

BIASDET ITERATION SUMMARY DISPLAY 5

WGHT RHS
SUN-1 0.6743 AN 0.0
WIDTH-1 20.1133 0.0 0.0
HIDTH=2 49.1915 0.0 0.0
MID-1 28,4355 0.0 0.0
MID-2 20,9085 0.0 0.0
HIT RETURN TO CONTINUZ OR TYPE STOP
‘?‘I‘Ode So lg
BIASDET ITERATION SUMMARY DISPLAY 6
STDV
SON=-1 0.1517 0.0 0.0
HIDTH=1 0.1896 0.0 0.0
WIDTH=2 0.3439 0.0 0.0
MID=1 0.2075 0.0 0.0
MID=2 0,2084 0.0 0.0
HIT RETURN TO CONTINOUE OR TYPE STOPR

jl
a9
Y
&
©

T0

CF

TO

OF

TO

oF

- 870

STO

ST0O

STO

0.0
0.0
0.0
0.0
0.0
P D

0.0
0.0
0.0
0.0
0.0
P D

0.0
0.0
0.0
0.0
0.0
P DI

ISPLAYS

ISPLAYS

SPLAYS

ISPLAYS

DD DD
e e o 8 @
=D DD

ODDOHD
s 6 8 o @
D000

(o R e Re R
& & e B @
OO O

2

COoOOO0
e & 9 8 o
O OO0

DOOCO
8 % & 9 L
OO OO

D DO D
2 8 e 9 °
DOO OO



BIASDET ITERATION SUMMARY DISPLAY 7 OF 8

MEAN RES

SON=1
WIDTH=1
WIDTH=2
MID-1
MID=2

HIT RETURN TO CONTINUE

UNCERT

. ALPHA(T)
DELTA {1)
DSUN=1
AZIN~1
DRHO=1
AZIN-2
DRHO=2

YES

0.0735
0.0671
0.3517
=0.,1945
«0,0173

938,0000
999.0000
999,.0000
999.0000
999.,0000
999,0000
999.0000

0.0

0
0
0
0
k

DO D

0

TO STO

43%,5010

BIASDET ITERRTION SUMMRRY DISPLAY 8 OF 8

0.0139 0.0 0.
,1959 0.0 0.
0. 4844 0.0 0.
06,0276 0.0 0.
0D.0118 0.0 0.
0.0486 0.0 0.
0,0118 0.0 0.
§¥%,Elld

BIASDET STATE RESULT DTSPLAY

BIASDET PASS NUMBER
ITERATION IN THIS SET
ITERATION CONVERGED ?

ARC LENGHT CHANGE
ARC LENGHT CHANGE

COMBINED WEIGHTED RHMS

PARAM
NAME
ALPHA (1)
DELTA (1)
DSUN=1
AZIN~Y
DRHO-1
BZIN-2
DRHO=2

CURRENT
VALUE

35,870589
21.872158

0.282451
0.237392
0.0884023
0.287427
0.093u57

FRO¥ PREVIOUS
FROM PREVIOUS (ATT 2)

STANDARD
DEVIATICN

0.013905
0.195915
0.484378
0.027635
0.011840
0.048568
0.011797

{ATT 1)

D622

CHANGE FROM
PREVIOQOUS

G.10644y

=1.300281

0.282451
0.237392
0.084403
0.287427
0.093457

—F%‘S;ZB

0.0
0.0
0.0
0.0
0.0
P DIS

SOOI OO

DD D OO
o ©

@ ° 3

PLAYS

GODODOD
e 5 o e o 6 o

DDODODTOO0

CHANGF TFROM

& PRICRT
0,106u44

~1,300281

0.282451
0,237392
0.,084003
c.287427
¢.093u57

DT O DO
e © & @8
OO o

OO ODODO
® L'y € 3 ¢ @
OOV DO O

1
1
NO
1.303993
0.0
26.984436

A PEFTOFI
VALUE

35.764145
23.172440

0.0

QOO0

0.
0.
0.
0.



BIASDET STATISTICS DISPLAY

BIASDET PASS NUEBEP 1
ITERRTION IN THIS SET 1
ITERATICN CONVIERGZD 7 NO
COMBINED HWEIHTED RMS 26.,9840L136
MAX OF (A®AIRVERSE-IDINTITY) v - 0.35%D=118

MODEL WEIGHTFD STANDAED MEAN NO. QF OBS NO.OF 0OBRS

NAME RES DEVIATION KESIDUAL REJECTED ACCEPTED
SUN= 1 0.674318 0.151704 0.073535 n 193
WIDTH-1 20,113302 0.189611 0.067101 r 124
WIDTH=2 49,191546 0.343924 0.351706 0 121
MID-1 28.435482 0.207467  =0.194461 .21 100
MID-2 20.908482 0.208369  -0.017291 23 a8

~Q%, .24

BTASDET ERROR TCTALS DYSPLAY
BIASDET PASS NOMBEFR 1
ITERATION IN THIS SET 1

NO. OF OBSERVATION HITH ==

GOOD RESIDUAL 641
FLAGGEL BY OPERATOR 298
EPHEMERIS ERROK 0
REJECTED BY ATTDET 0
NEGATIVE OR ZERO OBSERVATION 0
ROTATION ANGLE .GT. ROTMAX 0
MODEL NOT YEED IMPLEMENTED 0
SCAN MISSES EARTH 4
SPACECRAFT WITHIN FARTH - 0
EXCEEDED ZITERATION IN OBLATX 0
SIGMA REJECTION IN BIASDET 47
SUN SENSOR NOT SELECT®D 0

—]\Q%, 5.2%
COVARIANCE/CORRELATION ﬁATBIX@DISPLAY“? (YgS OR NO)

YES |
N ,F}cd. 5,26

COVARIANCE/CORRELATION MATRIX DISPLAY 1 OF 1
ALPHA (1) DELTA({1) DSON=1 .  AZIN=-1  DRHO=1 = AZTI¥-2 DRHQ=2

ALPHA(1) 0.27E-06 0,18F~06~0.29E~06 0,29E-08 0.13E~06~0,.28F=07-0,16E~06
DELTA (1) 0.047 " 0.53F~-04-0.18E~04~0,.16E=05~0,12E-05-0,11F=0U4~0,92E~06
DSUN-1 =0.031 - 0,140 0.328-03 0.55E=06 0.30E~06 0.37¥-05 0.46E~06
RZIN=1 0.006 =0.21%5 0.030 0.10E=-05 0.418«07 0,33F=06 0.238-07
DRHO=1 0.578 -0.376 0.038 0.090 0. 19E=06 0,25F=06~0,608=-07
AZIM=2 =0,031 ~ ~0.828 0.116 0,178 0.316 0.32F=-05 0.18E=06

DRHO=2 ~0.721 ~0.288 0.058  0.051 -0.314 0.233 0.19E~06

T9. 8.27



RESIDUALS DISPLRY ?

{YFS OR NO)

YES
‘@%,5°28 SELECT ONEZ OF THE FOLLOWING
SUN=1
WIDTH-1
BIASDET RESIDUAL FOR 4ODEL #TD-1 WIDTH-2
FRANE RESIDUSL  FLEG MID- 1
NO. (DFG) MID-2
1 -939.270000 STOP  TO STOP ALL DISPLAYS
2 -399,007000 1 1ID-1
3 -999,000000 1 .
4 =399.020090 1 9. 5.29
5 -999,000000 1 |
6  -999,000000 1
7 -999,000000 1
8  -999.000000 1
9 -999.00000n 7
10 =999.000000 1
11 -399,000000 1. Q 5.30
12 =959.070000 1 )
13 =9%9,0n0000 1
15 =999.070000 1
15 =999.000000 1
TYPE STOP TO END DISPLIYS CR CODZ FOK ERECP CODT 0b
. TYPE NEXT N OF BACK N T SKIP 0R BACKSPACE N PAGTS
CODE | |
BIASDET RESIDUAL ZEROR CODES
0=G00D RESIDUAL 6=NOT IMPLEMENTED
1=0PERATOR FLAG =SCAN MISSES '
2=EPHEMERIS ERROR 8=SPC IN EARTH fiq. 53
3=REJ IN ATTDET  9=MAX ITER OBLATE
4=0BSERV LE ZERO A=SIGHA REJECTION
5=ANG GT ROTHMAX B=WRONG SUN SENSOR
IS ANOTHER NAMELTST 75 B3I DISPLAYID 2 (YES OR NO)
NO
ﬁq‘Sv%l
CURRENT RECORD NU#BER ON. ATTITUDE STATUS FILE = 3
NAMELIST /STANAM/ == ATTITUDE STATUS FILE OPTIONS
TSOLN(1) , TIKE OF SOLUTION (YYNMDD.) 770811
TSOLN (2), TIAE OF SOLUTION (HHMHSS.SSS) 70732

NORBIT, ORBIT NUMBER

1

MODELS

.000

RA, RIGHT ASCENSION ({DEG) 35.881546
DEC, DECLINATION (DEG) 21.995514
UNC, ATIITUDE UNCERTAINTY (DEG ARC) 0.075015
SPRA, SPIN RATE (DEG/SEC) S40,032959

%e.M
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IBM Virtual Machine Facility,/370: Commana Language Guide
for General Users, File T, S3706=3¢%, ‘Order Do
GC26-18Cu~=-2,

IBM Virtual Xachine Facility/370: EXEC User's Guide, File
Nis 5370- 36, Order 1. GC20~1812, Newsletter N
GN20=-2635/2637.

IBM Virtual Machine Facility/370: EDIT Guide, File n.
5$370-36, Order n. G6C20~1805-23,

CNUCE n. 122 - G, Faconti, S, Trumpy - The Flight
Dynamics System for the control of the SIRIO spacecraft
during its operational 1life, - Pisa, fektbraio 1977.

CNUCE 1. - G. Faconti, P. Guidotti - SIRID Flifh?
Dynamics System: [Cescrizicone e manuale d*usc, - Pisa,
agosto 1977 (in corso di pukblicazione).

CNUCE n. - N. Celandroni, ¥. Guidotti - Link Control
Program(LCF): Manuale d'uso. - Pisa, agostc 1977 ({(in
corso di pubblicazione).





