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presente manuale et una breve guida per l utilizzo del
programma Attitude Maneuver Program (AMP) che fa' parte del
sistema del controllo del volo del satellite Sirio,
att implementato sugli elaboratori dell'Istituto
CN
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Introduzione

L'AMP e' il programma implementato per il controllo
de 'assetto del satellite siria.

Le sue f oni sono :

1) calcolare corretta sequenza di operazioni per
l'esecuzione di manovre di riorientazione partendo da un
conosciuto assetto dell'asse di spin fino ad un
desiderato nuovo assetto.

2) mulare il comportamento del
manovra ..

satellite durante la

puo* inoltre generare un mercator
variazione di assetto durante ~a manovra~

ASP. La fig. 1 illustra l'interfaccia
i vari data set ..
e'logicamente distinto TIf'?lle sequenti

Il pro qra mmma
relativo alla

utili da'
del programma con

programma
parti:

1) inizia zza zìo ne

2) immissione dati

3) calcolo della manovra

display dei risulati

5) stampa dei risultati offline

Nella parte seguente saraI seg a questa divisione ..



Namelist

FT02F001

TerminaI

li'T01F001
FTOSr001

ATTITUDE
MANEUVER
PROGRAM

l?r1ntout

FT06F001
FT07F001
FTOSF001
FT09F001
FT10F001

Mercatolì
Pile

FT12F001

S/C Ephemeris Solar/Lunar GeneraI
Ephemeris Attitude

ORBIT SLP
Pile

FILE

FT16FOO1 FT88FOO1 PT14POO1

Fig. 1
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Inizializzazione

Battendo a terminale il comando FDS viene richiamato il
sistema di controllo del volo del satellite sirio, ed appare
sullo schermo il display di intestazione (fig. 2 l. Dando
un ritorno di carrello vengono presentati sullo schermo i
nomi dei programmi disponobili (fig. 3 I ; con il comando A~P

si seleziona il programma per il controllo dell' assetto.

Il comando AMP puo' esspre seguito dai parametri EDIT.
FrLS, NOPT oppure A1L che e' il valore di default.

L'argomento zn:T indica al sistema che deve essere
editata la namelist.

L'argomento FILS attiva il controllo della definizione
dei files di tipo utente utilizzati dall~' AMP.

L'argomento ALL fa eseguire le opeazioni richieste dai
due argomenti precedenti, in seguenza. prima di passare
all'esecuzione.

L'argom~nto ~OPT manda direttamente in esecuzione il
programma.

Nel caso che vengano specificate le opzioni F!LS o 1,,1,L e
che si cambi la definizione dei files si consiglia di
mantenere nella nuova definizione lo stesso modo della
definizione di default, cosi i da mantenere nel disco 193 B i
file relativi alle manovre e alla determinazione d'assetto e
sul disco 195 e quelle relative alle manovre e alla
determinazione orbitale.

Modificati gli eventuali file appare il display di fig. 5
con tenente:

1) la configurazione f ì.n a Le di -t.u t t i, i file compresi q ue Ll. i,
definiti ma non generati

~) la domanda per

continuare l'esecuzione {CONTI

ritor~are alla definizione dei file di sistema (RFST)

ritornare al displa y dei sistemi disponobili (EXIT)

Se la risposta e' CCNT inizia 1gesecuzione delliAMP ed
appare il display di fig. 6 •



***********************
* *
* S I R I O *
* *
* F L G H T *
* *
* D Y N A M C S * Fig. 2
* *
* S Y S T E M *
* *
***********************

P E INATION PROGRAM
P EUVER PROGRAM

- ASP SI lATOR PROGRAM Fig. 3
P RMI ION PROG

- ORRIT R
- VMOSIP - COPY ORRIT FilE E
- E - EXIT F FOS CMS EVI

P USER FI D Fil

FllEDEF 12 FilE 81
FI F 16 ORRIT FilE E4

CHANGE? (YES OR )

Fig. 4

P FINAL FILE SYSTEM

IFO TERMI L
2FOOl DISK P NM~lST Al
SFOOl TERfH l
6 01 DISK FILE FT06FOOl Al
1FOOl DISK FILE FT07FOOI BI Fig. 5
SFOOl DISK FILE FTOSFOOl BI
9FOOl DISK FILE FT09FOOl BI

F 1 nlSK FILE FTIOFOOl BI
FT12F 1 DISK MERCTR FILE In

6FOOl DISK ORBIT FILE E4
lFOOl DISK FILE BI
SFOOl DISK SlP FI 01

FI STATUS FILE BI FOUND

(C , REST OR EXIT)
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Immissione dat.i

Quando appare mascherina di f • 6. l'utente puo'
inviare un ritorno di carrello ed appare il display di fig.
7. Esso riporta l'indicazione del numero progressivo del

ma dall'inizio dell'esecuzione del programma e da' la
possibilita e

1) selezionare i display relativi alla scelta delle
sta ""-'-V'U..J,..

2 di selezionare i display dei parametri hardvare del
sate e.

3) ili s e Le z ionare i di splay 'r e La ti vi alla defi ni z ione d la
manovra ..

di eseguire il calcolo della manovra con i valori dei
parametri attualmente conteuti nei data sete

5) di terminare l'esecuzione dell'AMP.

Selezionando uno dei tre uppi di display della namelist
e' pos e modificare i valori dei parametri del display
corrente battendo sulla tastiera il nome del parametro
seguito da '=' e dal nuovo valore desiderato. Il display
corrente viene mediata mente ripresentato per verificare ~e

i ca menti sono stati correttamente eseguiti. Per
passare da un display al successivo basta battere il tasto
RET Ne

Sono i e disponibili i seguenti comandi :

1) SKIP per saltare tutti i display seguenti quello
corrente ed appartenenti allo stesso gruppo.

2) i~ND

all'
per terminare i display

esecuzione.
della namelist e passare

J) STOP per terminare l'esecuzione dell'AMP.

Dopo ciascun gruppo di display riappare sullo schermo la
scritta di go 7 ed e' possibile richiamare un gruppo di
display diverse volte come non r iamarlo affatto.

LUutente terminata l'im ssione dei dati chiede
l esecuzione del problem~ battendo il numero opportuno. Il
proqramma p ma della risoluzione del problema controlla la
consistenza dei dati di ingresso e nel caso di un valore



•••••••••••••••••••••••••*.******
• *
• ATTITUDE MANEUVER PROGRAM *
* REAOY •
* ****.*.****.*.***.***********••***

Fig. 6

AMP - PROBlEM NO. 1

ENTER NUMBER

l
2
3
4
5

STATION DISPLAY
S/C PARAMETERS OISPlAYS
MANEUVER DISP S
GO
STOP

Fig. 7



errato dopo il messaggio di errore riappare il display in
cui guel parametro compare e si ritorna nella fase di

missione dati con possibilita' di ulteriori cambiamenti.



STATION SElECTION DISPLAY DISP 1 OF 1
STATION CODE (+N) lONG(+W) A I IN El

E (OEG) eDEG) ( RS) (O )
1 I FUC . 41.978 13.600 650.69995 10.000
2 IO 46.150 9.400 650.69995 10.000
3 SANMARCO S 0.0 0.0 0.0 0.0
4 BE BOA 32.351 64.658 -33.80232 10.000
5 ASCENSON ACN -1.955 14.328 544.19897 10.000
6- 13.311 215.263 116.00690 10.000
7 22.126 159.665 1139.70801 10.000
8 BUR -25.880 332.290 1530.0959~ l .000
9 40.455 4.168 807.68945 10.000

lO Mll 28.508 80.693 -54.40680 10.000
Il ORR -35.630 211.043 1018.59595 1 .000
12 GDS 35.342 116.813 913.30213 l 000
13 I -0.623 78.581 3546.83594 10.000
14 ROS 35.198 82.814 819.24146 1lL 000
15 AGO -33.151 70.666 706.58740 10.000
16 -19.021 312.697 1399.031 11. 00

I Ul) PRIMARY STATION • 5
ISTASL( 2) BECKUP STATION NO.

Fig. 8



SPACECRAFT RS [)ISP 1 OF 7

INE l MASS REMAI~ING (KG) 22. 024
CM ON CENTER llNE CM) -0.3410000
RADIUS OF GYRATION (~) 0.5385160
DE I (KG/M1n',,3 ) 1007.55200

K E (DEG C) 25.0000000
PRESSURE C CM**2) 206.841995

INE CAPACITY CKG) 44.9790039
TANK CM ) 0.1388000

K CENTER CM) 0.49600
S R I NI NG CKG) 0.0

CENTER li NE CM) -0.2395910
IUS RATI **2 CM**2) 0.029073998

Fig. 9

SPACECRAFT PARM1ETERS OISP 2 OF 7

190.179 3
UNE CM) 0.3826000

lA (KG **2) 48.0099945
INE lA 54.8800049
E 1.0000000

1.0000000
lSE ( ) 0.001200000

12.6000004
S ) 1670.00000

0.9000000
0.030 00

SE ) 3.3400002
lSE ) 21.1999969

CSA (I) ) 90.0000000
PSB (DEG) 90.0000000
CSB (DEG) 90.0000000
PSA ( ) 90.0000000

Fig. 10



SPACECRAFT PARAMETERS DISPLAY 3 OF 7

OFFSET (WRT CS) NORTH (DEG) 301.626709
WEST (DEG) 31.6266022
SOUTH (DEO) 121.626602
EAST (nEO) 211.626602

1 AZI OF FORCE VEC CWRT CSB)(ntO) 301.626709
ElEV OF FORCE VEC CWRT SA) (DEO) 119.250000

IMUTH ERROR CWRT CSB) (DEO) 0.0
ELEVATION ERROR (NRT SA) (DEO) 0.0
lENOTH OF MOMENT ARM (M) 0.6500000
SPIN OFFSET (DEO) + uP - DOWN 90.0000000

TAUZER(l) .. TORQUE
TAUZER(2) ..
TAUZERCS) ..
TAUZER(4) ..
FAZIN(l) .. JET
FElEVN(l) ..
FAZIE(l),
FELE (1) ..
RMARM(l),
FOFFST(l)

Fig. 11

SPACECRAFT PARAMETERS DISPLAY 4 OF 7

FAZIN(2) .. JET 2 AZI OF FORCE VEC CWRT CSB){PEG) 1.62.6602·
FElEVN(2) .. ElEV OF FORCE VEC (NRT SA) (nEO) l •

tE(2) .. AZIMUTH ERROR (WRT CSB) (DEO) 0.0
FElEVE(2) .. ElEVATION ERROR (NRT SA) (DEO) 0.0
RMARMc.n .. lENGTH OF MOMENT ARM (M) 0.6500000
FOFFST(2) SPIN OFFSET (DEO) + UP - DONN -90.0000000
RNO(l .. !) .. JET 1 (WRT CSB) X-COORDINATE nn 0.3395600
RNO(2,1) .. Y-COORDINATE CM) .5542700

(3,1) .. Z-COORDINATE CM) 0.10200ÒO
(1 .. 2) .. JET 2 C\'lRT CSB) X-COORDINATE (M) -0.3421500
(2 .. 2), Y-COORDINATE (M) 0.5526800
(3,2> .. Z-COOR'D I NATE OH 0.1020000

Fig. 12

SPACECRAFT PARAMETERS DISPLAY 5 OF 1

SENSOR MOUNTINO ANGlES
SENANG(l .. t) CSB ESt (DEG)
SENANO(2 .. l) CSB ES2 (nEG)
SENANO(1 .. 2) CSA ESt (DEG)
SENANO(2 .. 2) CSA ES2 (DEG)
S (1) PSB CENTER OF FOV (DEO)
SENA(2) PSA CENTER OF FOV (DEG)
E (1) CS SENSOR HALF ANGLE OF '(nEO)

FOV(2) PS SENSOR HALF ANOlE OF FOV (DEG)

84.0000000
96.0000000
84.0000000
96.0000000
90.0000000
90.0000000

0.0
23.0000000

SENSOR AZIMUTHS
SENAZI{l)
SENAZI(2)
S I ('3)
SE I{ 4)

CSB SV.B-I NF (DEG) 0.0
CSA SVB-INF (DEG) 0.0
PSB SPF-llF (DEG) -1.0000000
PSA S -ltF (OEO) -:-1.0000000

Fig 13



SPACECRAfT PARAMETERS

SUN ANGlE CONSTRAINTS
SUNCON(l) MINIMUM
SUNCON(2) MAXIMUM

SUN INTERFERENCE
BlKfOVCl,l) CS ElEVATION BlANKING fOV (DEG)
BlKfOV(2,l) CS AZIMUTH BlANKING fOV (DEG)
BlKTIM(l) CS BLANKING TIME (SEC)
BLKfOVCl,2) PS ELEVATION BLANKING FOV (DEG)
BLKFOVC2,2) PS AZIMUTH BlANKiNG FOV (DEG)
B IM(2) PS BlANKING TiME (SEC)

ASPECT ANGLE
ASPCON(1) PR IMARY STAT ION MINHHlM (DEG)
ASPCON(2) PRIMARY STATION MAXIMUM (DEG)
ASPCONC!) BACKUP STATION MINIMUM (DEG)
ASPCON(4) BACKUPSTATION MAXIMUM (nEG)

EWMIN PAGODA DATA MINIMUM EARTH WIDTH (SEe)
CS MOON INTERFERENCE CS SENSOR FOV (DEG)

DISPLAY 6 Of 1

67. 00000
113.000000

2.5000000
2.5000000
0.0450000
2.5000000
1. 0000000
0.0260000

0.0
180.000000

0.0
180.000000

0.0200000
2.1199999

Fig 14

SPACECRAFT PARAMETERS DISPLAY 7 OF 1

0.0
0.0
0.0
0.0

0.0
0.0
0.0
0.0

6378.16406
1738.00000

44.0000000
0.0033528
0.0

CSB
CSA
PSB
PSA

SUN SENSOR
SUN SENSOR
SUN SENSOR
SUN SENSOR

BIAS (DEG)
CSB
CSA
PSB
PSA

RADIUS OF EARTH CKM)
RAnlUS OF MOON (KM)
HEIGHT OF ATMOSPHERIC LAYER (KM)
EARTH OBlATENESS COEFFICIENT
EARTH OBlATENESS ASYMMETRY COEF

ANGULAR RADIUS Of EARTHBIAS
BIASRE(1)
BIASRE(2}
BIASRE(!}
BIASRE(4)

SUN ANGlE
BIASUN(1)
BIASUN(2)
BIASUN(!)
BIASUN(4)
RADE
RADM
HT

LATI
OBLAT2

Fig. 15



- DIS 1 OF 5
O

1

l
261.500000
-89.3300018
3 .000000
-89.69 969

.5000000

MAI~El'VER OEFINITI OISPlAVS
-RUN RESUlTS BUT REVERSE S

( ,lEG12 lEG23 ,lEG34-3,CO )
INITIAl I E SOURCECREAO,SCRE )
C ,SCREEN)

R FROM GAF lE l NUMBER
RIGHT ASCENSION (OEG)
OECll I (OEG)

RIGHT ASCENSION (OEG)
OECll I (OEG)

SPIN (RPM)

p

DELI
Al
DE
SPI

Fig. 16

DIS 2 OF 5
O
0.1000000
1

O

1

O
2

OEFINITI OISPlAVS
CTOR (SUN-O, I)

MISS OISTANCE (OEG)
P C ,FIXMFl"" I IZ, )

( O,FI l ,INPUTIZ-2. )
THRUST PROFllE (FIXEO,RE ,SCCAlIB)
(FIXE. ,SCCAlIB)

CONO (lEGS,O l12,OPTl23,O 4)
S-O,O l12 ,0 23-2,OPTl34

O DE RRIDE QUAORANT (NO,VES)
ER OF l S IN R

Fig. 17

OIS 3 OF 5
TIMI. 1 170908.180 O

1 ) 1
1 4
1 O
1 1500.00000
2 0.0
2 l
2 :5
2 O
2 SO .00000

l 3 .0
:5 O) 1
3 2
3 O
3 1500. 0000

l 4 o.
4 1
4 1
4 O
4 1500 000 O

Fig. 18



l5E
I

R OEFINITION Ol5PlAY5

(

F ig. 1 9

Ol5P 4 5

1
1
1
1
1
1
1

1
1

) 1
O
5

IN-l) O
l
1.10000
4

E R DEFINITION DISPLAYS DISP 5 OF 5

42165.4727
0.0003019001
O. 63150

170.120193
240.080002
249.908005

770914.
212402.000

3

o
E 2

15 1

• 20



Esecuzione del problema

Se i dati sono consistenti appare il display di fig. 21
con i dati degli elementi orbitali eventulmente letti su
nastro seguito dal display di fig. 22 che riporta la scelta
della sorgente delle effemeridi per la luna ed il sole con i
valori di assetto iniziali eventulmente letti su nastro.

L'utente pUOI modificare i parametri come in fase di
immissione dati ed ha inoltre disponibili i seguenti
comandi:

1) SKIP per saltare il secondo display

2) RESTART per iniziare un nuovo problema

3) STOP per terminare l'esecuzione dellSAMP

Questi due display sono controllati dal parametro IRDHD (
=0 i display sono saltati, =1 vengono selezionati).

Dopo questi display appare la mascherina di fig. 23, ed
il programma esegue il calcolo della manovra.

Se l@utente ha posto il parametro IGODIS=1 appaiono sullo
schermo i singoli passi di iterazione fig. 24. L'utente per
continuare puos dare semplicemente un ritorno di carrello.



ORBIT FilE H~AOERp ATTITUDE/ORBIT SOURCE [)ISP 1·0F 2

IElEMC

aspe

OE
tlEVE
OEMO
0"10
ORANOD
OE
OEPOCH
RWO

PERI
OSTART
OSTART
OENO
OENO

COPV ElEMENTS FRPM HEADER TO NAMEllST
NO-O,VES IiIIII1

ORBIT SOURCE
(ORBGEN-l,GETVCT-2)

A, SEM IMAJORA 1''$ (K~1)

E, ECCENTRICI'TV (UNITlESS)
EYE J INCLINATION (OEG)
EMU MEAH ANOMALV,(OEG)
WO, ARGùMENf OF PERIGEE (DEG)
RANOOE, ~.A. OF ASC. NOOE (nEG)

EPOC~ DATE <YVMMOO.>
EPOCH 1'"f CHHMMSS.SSS)

RATE OF CHANGE, WO(()E'GtOAY)
RATE OF CHANGE OF RANOOE (DEG/DAV)
KEPLERIAN PERIOO (MINUTES)

START DATA OF FILE <VVMMOD.)
START TIME OF FilE (HHMMSS.SSS)
END DATE OF FilE (VYMMDD.J
END TIME OF FilE CHHMMSS.SSS)

Fig. 21

o

1

42165.47265625
0.00030190
0.30681503

170.12019348
240.08000183
249.90800476

110914.000000
212402.000000

0.0
0.0

1436.13410013
0.0
0.0
0.0
0.0

ORBIT FilE HEADER, ATTITUDE/ORBIT SOURCE DISP 2 OF 2

ISUN

I ~100N

IATT5

IGAFlV
ALFI
OELI

SUN EPHEMERIS SOtlRCE
(SUNI -1,SUNRO Iillll2 )

MOON EPHEMERIS SOURCE
(NONE-0,SUNRO-2)

INITIAl ATTITUDE SOURCE
CGAF-O,SCREEN-l)

lEVEl NO. FOR GAF
INITIAl SPfN AXIS RIGHT ASCENSIONCOEG)
.INITIAl SPIN AIIS DECllNATION COEG)

Fig. 22

1

2

1

1
261.500000
-89.3300018



ATTITUOE
I S

EUVER PROGRM,1
IN EXECUTION

33
33
33
33

1 ..
1 ..
1 ..
1 ..

Fig. 23

LEG l­
LEG 1­
LEG 1'"
lEG l'"

Fig. 24

2", lEG 2­
2", LEG 2'"
2.. LEG 2'"
2 .. l 2""

O'" LEG 3­
5", LEG 3­
O.. LEG 3­
5", LEG 3-

O.. l Ip.

O", LEG 4·
O", l Ip.

O.. LEG 4-



~isplay dei risultati

Terminato il calcolo della
fig. 25 con l~indicazione dei
manovra seguito da quello
eseguiti.. (fig .. 26).. Infine
che permette

manovra appare il
constrains violati
riassuntivo dei

appare la scritta

display di
durante la
controlli

di fig e 27

1) di selezionare il sommario del command 5hee~

2) di selezionare la desctizione dettagliata del command
sheet

3) di selezionare'i display della storia del Ila manoyra
impu.lso per. impulso ..

4) di selezionare i display del mercator file

5) di selezionare i display degli elementi orbitali.

6) cli selezionare i dati dei sensori terrestri impulso per
impulso.

7) di iniziare un nuovo problema ..

8) di terminare l'esecuzione dell' AMP e

Per i display dei numeri 3, 4. 6. sono disponibili i
seguenti comandi

Ni:XT n

2) BACK il

3) STOP

per saltare n pagine ..

per retrocedere di n pagine.

per terminare il display



F' lSE D

JOl se se o
J02 SI E eSI SI o
J03 eS2 SI o
JO~ SI o
JOS Ee ERAGE ST est Ee o
J06 eS2 Ee o
J07 Ee o
Joa es! o
J09 C 2 o

o NSTRAI I RY
Jl1 CK-U o

2 ~H E CSI ~~ I
J13 CS2 ~1l o
Jl~ SH o
J15 N rc o
J16 SIBlE o
Jl TO REFERENCE VF.. R o

F . 25

ECKEI1

E

VES
VES
VES
VES
VES
VES

Fig. 26



E R B

1
2

4
5
6 -l OR E-l )

8

Fig. 27

SUE ET

(O )
(O )

1
O

340.000
,,89. O
111.311

0.618

>F>E
IR l SE l IRO l lEG I

1. 00 1 000 0.0 0.0 1.0 O
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

0908.000 10908. O 0.0 0.0 70908~OOO

1159 0.000 181424.000 0.0 0.0 180000.000
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

1 0000.000 181502.000 0.0 0.0 0.0
18 02.000 181506.000 0.0 0.0 181506.000

0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
DE 2 40.000 :3 • O 0.0 0.0 0.0
DE E 42.000 42.000 0.0 0.0 0.0

0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
1.000 1.000 0.0 0.0 0.0
1.000 4.000 0.0 0.0 0.0
2.000 5,,000 0.0 0.0 7.000
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

5 .0 O 0.0 0.0 0.0 1500.000
502.000 4.000 0.0 0.0 1506.000

0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

F . 28



DESCRIPTIVE COMMAND SHEET BY lEG ­

lEO
MODE
JET
QUAORANT
NO. OF PUlSES

ONE
SUN

A
ONE

2
TYPE OF lEG MANEUVER
SHORT-lT.54 PUlSES, lONG-GE.54 PUlSES
START DATE OF ~~ANEUVER lEO (YYMMDO.)
START TIME OF MANEUVER lEG (HHMMSS.)

TIME TO (START,RESET)
START PUlSING--SHORT LEG (HHMMSS.)

RESET PUlSE eOUNT lAST TIME- ..LONG LEG
TIME STOP PULSING (HHMMSS.)

DELTA (START,RESET)
DELTA (STOP PULSING)

PAUSE BEFORE NEXT LEG
TOTAL TIME FOR THiS lEG

Fig. 29

(HHM~1SS. )
Omf\'MSS. )

(HHMMSS.)
(HHMMSS.)

SHORT
770908.
175920.

START
180000.

180002.

40.
42.

1500.
1502.

INfTfAl RfGHT ASC. OF SPfN AXiS (DEG> 261.500
IN'TIAl DECtI HAT IOH OF SPIH AXIS (DEG) -89.330

FINAl RIGHT ASC. OF SPf N AXIS (OEG> 282.384
flNAl OECtI NATI ON OF SPfN AXIS (DEG) -89.246

ARe lENGTHMANEUVERED THIS lEG (I1EG) 0.211
ARC LENGTH MANEUVEREO THUS FAR (OEG) 0.271

TARGET RfGHT ASC. OF SPIN IS (OEO) 340.000
TARGET OECtI NAT ION OF SPIN AXIS (OEG) -89.700

ti NE ARC lE (F I ROET> 0.6447

AVERAOE PRECESSI R lSE (OEO> 0.13547
AVERAGE L'H RE I (E-270,S-180,W~90,N) 182.91675

Fig. 30



ORBIT PARAMETER CHANGES

'NITIAL ORBITAl ElEMENTS
SEMIMAJOR AXIS (KM)
ECCENTRICITV
INCllNATION (DEG)
MEAN ANOMALV (DEG)(EPOCH)
ARGUMENT OF PERIGEE (DEG)
R.A. OF ASC. NOOE (oEG)
PERIGEE HEIGHT (KM)
APOCEE HEIGHT (KM)
TRUE ANOMAlV (nEC)

EPOCH DATE (VVMMOO. )
EPOCH TI f,1E (HHMf1SS. S)

Fig. 31

ORBIT PARAMETER CHANGES

FINAL ORBITAL ELEMENTS
SEM H~AJOR AX I S (Kf1)
ECCE ICI
I LI ION (nEG)

MJH"'IMLV (OEG)(EPOCH)
ARCUME OF PERIGEE (OEG>
R~A. OF ASC~ NOOE (OEG)

RICEE HEIGHT (KM)
APOCEE HEIGHT (KM)

E LV (OEG)

Fig. 32

ORBIT PARAMETER CHANGES

CHANGES
I S (KfO

I (OEG)
M (nEG)(E CH)
A OF PERIGEE (OEG)
R.A. OF • NonE (DEG)
PERIGEE HEIGHT (KM)
A EE HEIGHT (KM)
T E M,n.JPlnLV (OEG)

Fig. 33

nrsp 1 OF 3

42165.4726562
0.000301900
0.3068150

113.1600922
240.0800018
249.9080048

35774.5768964
35800.0364161

113.1918885

770914.0000000
212402.0000000

DISP :2 OF 3

42165.4890804
0.000301638
0.3080926

116.8876133
240.1542495
249.8912671

35774.6043804
35800.0417804

116.9184301

OISP 3 OF 3

0.0164242
-0.000000262

0.0012775
3.7275210
0.0742476

-0.0167376
0.0274840
0.005361.3
3.7265416



ATTITUDE HISTORY (REF. TIME 170908.,180000.0
TI Al DE PUl PRECES SUNANG P ASP B ASP P

o. S (DEG) (O ) (OEG) (OEG) (DH;) (nEG) r
8.180000 261.50 -89.33 O 0.0 95.59 89.27 97.17 1
8.180000

• .. $I li) * @ $

272.56 -89.30 1 0.14 95.72 89.24 97.14 l
8.180001

000$GllP&9l

282.38 -89.25 2 0.27 95.86 89.22 97.12 l
8.181 2 2 .38

* <li! $ "" $' • •
-89.25 2 0.27 95.86 89.22 97.12 2

8 181 2 288.14
$ $' " Et (II • •

-89.36 3 0.41 95.86 89.09 96.99 2
13.181503 296.33

' e \ti li! 1& Q $ •

-89.47 4 0.54 95.87 88.95 96.85 2
8.181504 308.25 -89.56 5 0.68 95.88

\il Q ti' @ ~ • G' @

8.181504
88.82 96.72 2 t@ 0' @ @ Et @ $ $

325.18 -89.62 6 0.81 95.88 88.68 96.59 2 0."09.0$

8.181505 346.24 -89.64 1 0.95 95.89 88.55 96.45 2
END OF DATA REACHED

<il Q Ib 0 $ il! •

STOP TO END OR
NE N OR BACK N TO SKIP OR BSCKSP N PAGES

Fig. 35

SUN REFEPENCE P. OUTPllT
ON TIME AlPHA DE P POl t~ lO~IG S G

.HHMMSS (DEG) (DEG) F ( G> (R ) (DEG)
110908.180000 261.50 -89.33 1 O -0.10 0.0 .503 95.59
1 0908.180001 272.56 -89.30 1 1 -0.10 0.01 90.506 95. 2

770908.180001 282.38 -89.25 1 2 -0.10 0.01 90.506 95 86

10908~181502 282.38 -89.25 2 2 -0.10 0.01 90.50 95.86

710908.1815 288.14 -89.36 2 3 -0.10 -0.12 90.511 95.86

770908.181503 296.33 -89.41 2 4 -0.10 -0.26 90.514 95.81

770908.181504 308.25 -89.56 2 5 -0.10 -0.39 90.511 95.88

710908.181505 325.18 -89.~2 2 6 -0.10 -0.53 90.520 95.88

770908.181505 346.24 -89.64 2 1 -0.10 -0.67 90.520 95.89

E OF RE ED
STOP END OR
NE N OR CK N SK t P OR BSCKSP N ES

Fig. 34



SK'P OR BSCKSP N ES

CREF. TIME 170908.,180000.0
StJN ANG eSI EW eS2 PS

(DEG) (DEG) (DEG) (DEG)
1> Il 13.

o • s. 11. 1'3.8 ~

~ 80001 282.38 -89.25 2 95.86 11.44 13.83 11.52 !/iI.$.""$.
8.181502 282.38 -89.25 :2 95.86 11.42 13.84 11.52 2 fI CI III 0& Il) • $t fìl

181502 288.14 -89.36 :5 95.86 11. 73 13.63 Il 2 2 094'* •• 8$

.. 181503 296.33 .... 89.47 4 95.87 12.02 13. 17.52 2 ,,..9«10$*

.181504 08.25 9.56 5 95.88 12.30 13.17 11..52 2 $1!l$ellll1l$$

181504 325.18 -89.62 6 95.88 ,12.51 12.92 17.52 :2 I!l !iii e 41 $ $ ~ II!'

18 505 346.24 -89.64 1 95.89 12.83 12.61 11.52 2 _e$è_0$@

E ED
P

Fig 36

BSCKSP N ES

TIME 110908.,180000.0 )
CS2 IN CS2 P S

( ) (OEO) F CICDSI
186.99 200.90 1 ••••••••
187.01 200.88 1 ..
187. 200.86 1 ••• ~ ••••
183.27 191.12:2 •••••••
183.31 196.99:2 ••••••••
183.46 196.86 2 ••••••••
183.56 196.13:2 ••••••••
183.67 196.59:2 ••••••••

3. 196.45 2 ••••••••

(REF.
eSI

CD )
199.61
1 .64
199.61
195.90
196.04
196.11
1 .30
196.41
196.53

AN"GlES
1 I N

(OEG)
188.29
188 .. 26
188.23
184.49
184.32
184.15
184.00
un.
183.70

I
DE l
(DEG) Nm,1
9.33 O

-89.30 1
-89.25 2
-8 25 2
-8 .36 :5
-89.47 4
-89.56 5
-89.62 6
-89.64 1

REAeHED

SKIP

Fig. 37

ION ANGlES (REF. TI 1 0908.,180000.0 )
OE l StJN SPIN IN PS P SSE
(OEG) (O ) (R ) (D ) "(O ) F CI

-8!L33 O 95.59 90.503 94.19 111. 11 1 e " 0) , '$ " @ €o)

-89.30 1 95.12 90.506 94.19 111.71 l è$I$/$~$@;e

-89.25 2 95.86 90.506 94.19 111. 71 l •• @·1lI"'~$0

""89.25 2 95.86 90.508 90.44 107.96 2 ~ ~ .. ~ ...
-89.36 :5 95 .. 86 .511 90.42 107.94 2 \tl 1& @ @ €l ~ @ 0

-89.4 4 95.81 90.514 90.40 101.92 2 ib 1& Q $' /III $ li

-89.56 5 95.88 .517 90.3 101.90 :1 • * @ lì! (il (Ij ~

-89.62 6 95,,88 90.520 90.3 107.89 2 I!l' @ $ @ @ 0 @

-89.64 95.89 90.520 90.35 lO .87 2 • !&$W@f!G

R
OR

K N SKI OR BSC P N ES

. 38



Stampa ottline dei risultati

Il programma pUOI generAre offline le seguenti stampe
controllate dal parametro IPRNT.

1) Namelist su disco. (IPE"''!' = 1)

2) Namelist orientata verso l f utente. (I PENT = 2)

3) Namelist. (IPRNT = 5 )

4) stampa degli elementi or bit a Li , (IPf<NT = 6)

5) stampa dei vettori di riferimento. (IPnNT = 4)

6) Stampa della variazione di assetto impulso per impulso.
(IPRNT = 8)

7) . Stampa del command sheet. (IPRNT = 3)

8) Stampa dei dati relativi ai sensori terrestri impulso
per impulso.

9) Stampa delle variazioni di massa impulso per impulso.

10) Stampa delle variazioni orbitali impQ13c per impulso.



APPENDICE A

Descrizione dei parametri di input
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Parametri per la selezione delle st~zioni

Altitudine della stazione CM)

Codice della stazione in tre
caratter i

Nome della stazione in otto
caratteri

longitudine della
(positivo OVEST) (G)

stazione

stazione

s t az Lon s
copertura

elevazionedi
{G)

~inirno angolo
della stazione

latitudine della
(positivo NORD) (G)

Numero della
selezionata per la
(1- 20)
stazione primaria
stazione di BACK-UP

ISTASL (2) 1::)4

(1) 2
(2) 3

SNAM (20) FIC: 8

SCOD {20} P:=:4

SLAT (20) Ro4

SLON(20) R(:r4

SAL"!"' (20) E(' 4

SeI. Eli', 4



HYl"lAS

ZCLHY

HYKG

AB:'HUS

ZCLABN

A13!'lKG2

ESGiAS

zclesc

ESC::Z

SCIZI

FTIPll.C

EXMASF

- ii-

Parametri hardw~re del satellite

3Q.6 Massa dell'idrazina all@inizio
della manovra (KG) (n8cessario
se IMASS minore di 2)

0.343667 Centro di massa dell'idrazina
sull'asse centrale {PN)

0.536175 Faggio d'inerzia dell@idrazina
( 11)

177.0 ~assa staccabile dell'AB~ (KG)

0.2::9210 Centro di massa dell'ABi'r. {~n

Eç4 0.28 922 Faggio d'inerzia al quadrato
dell' ABM ( 2)

190.4 ~assa del satellite senza
propellente (KG)

0.3870 Centro di massa sull@asse del
satellite vuoto (M)

43.?6 ~omento-z d'inerzia del
satellite vuoto (KGxM~;' 2)

57.75 Momertto-z d'inerzia all@inizio
della manovra (KGxMç~2)

1.0 Fattore di ampiezza della
coppia. La coppia dell'impulso
e' moltiplicata per questo
fattore

1.0 Massa spesa per im o. La
massa spesa per im Iso al

moltiplicata per questo fattore

FMASFL Massa fissa spesa
impulso (I MASS uguale
(KG)

ragni
ad 1)

FFORC:E 22.0 Forza fissata per
T) (IPEeT u qu a

ogni impulso
a O)

FSPHIP 1670.0 Impulso specifico fissato per
ogni impulso (IRECT uguale a O



... iii...

o ad 1) SEC/KG)

FROTEF 0~9 E icieoza di rotazione fissa
(IRECT aLe a O)

FCENSP 0.03 Spostamento fisso del centroide
per impulso (sec) (IRECT uguale
a O o ad 1)

Massima forza per la funzione
forza (MT) (IRECT uguale ad 1)

ma forza per la funzione
forza (MT) (IRECT uguale a d1)

Effet~ivo impulso d'in io per
la funzione fissa (IRECT uguale
ad 1)

N R$4 0.0

Fl1AX RJ:ll; 22 ..0

11:::4 1

PLENTH(4)

(1)
(2)
(3)
(

4$90 Ampiezza dei adran~i o fisica
separazione dei sensori (G)
quadrante III PSB-CSB
quadrante IV CSB-PSA
quadrante I PSA-CSA
quadrante II CSA-PSB

rispetto al eSB
rispetto al esA

coppiadella

corris a
il numero di

il getto B. Per
e g una sfasatura

Descrizione
i mp'ulsi va (G)
Per il getto A
Per il getto B
Nord
Ovest
Sud
Est
C ij e ' un' es a t t a
tra TAUZEB ed
quadrante per
il getto A c
di 180 gradi

301.4289
31 .. 4289

121,,4289
211,,4289

1
2
3
4

TAUZBR(

vettore
es B (G)

FAZIN (2)

(1)
(2)

301,,4289
121.4289

Azimut del
rispetto al
g",tto A (1)
getto B (2)

forza

FAZIE 2)

(1)
( 2)

2n.O Errore nellijazimut del vettore
forza rispetto al CSB (G)
getto lì. (2)
getto B (2)
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FELEVN (2)

(1)
(2)

0.75
0 ..75

Angolo tra l'asse di rotazione
ed il vettore forza (G)
qetto A (1)
getto B (2)

FELEVE (2)

(1)
(2)

Errore nell~anqolo tra
di rotazione ed il
forza (G)
getto A (1)
getto B ('2)

l'asse
vettore

noa ì na l,e
e la
forza

di

piano
forza
vettore

dell'asse

Braccio del momento dei getti
getto A (1)
getto B (2)

Angolo tra il
del vettore
proiezione del
nel piano
rotazione (G)
Uguale a zero~ non provoca
nessuna variazione della
velocita 9 di rotazione ..
Positivo, provoca un incremento
della velocita' di rotazione.
Negativo, provoca una
diminuzione della velocita' di
rotazione ..
JET A (1)
JET B (2)

+90
- 9(?

0.65
0,,65

FOFFST(2)

(1)
(2)

.2NAFM(2)
(1)
(2 )

coordinata x
coordinata y
coordinata z
coordinata x
coordinata y
coordinata z

PiO (3" 2)

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

0,,338936
=,,554637
-.161800
~'. 338936
C.SSll.637
,·· .. 161801'

posizione del getto rispetto al
CSB ed il piano di separazione
CM)
getto A l)
getto A )
get to !lì. (1)
getto B (2)
getto" B (2)
getto B (2)

s:::; ~ANG (2,2)

(1,1)
(2,1)
( 1 ,2)
(2,2)

84"
96 ..
84 ..
96 ..

Angolo di montaggio dei sensori
a campo stretto (c s) (G)
CS~ B, sensore 1
cs- E, sensore 2
CS-A, sensore 1
CS- A, sensore 2

Centro del
sensori PS

campo di
(G)

vista dei
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PS-B, dall'asse di rotazione
PS-A, dall'asse di rotazione

limiti massimo e minimo del sun
angle
minimo
massimo

Tempo di azzeramento dei
sensori terrestri
es, dopo il centro del campo di
vista
PS, dopo il centro del campo di
vista

!trore sistematico nell'azimut
dei sensori terra-sole
CS- B, I ~1 F- S VB
eS- A, I MF- S VE
P S- B , I L F'~ S P F
PS-A, ILF-SPF

vista, dei
sopra e sott.o

Angolo di azzeramento del campo
di vista
CS, elevazione (sopra e sot to
il campo di vista)
es, elevazione (sopra e sotto
il campo di vista)
PS, azimuth [prima del centro
del campo)
FS, azimuth (prima del centro
del campo)

S8mi-campo di
sensori terrestri
5.1 centro (G)
es
FS

~.
(

." 1/11

EE7FOV (2) P::'4

( 1 ) (I.

(2 ) 23.

SE NAZI (4) F!';4

(1 ) (l •
( 2) 0.
(3) -1.
(4) ~1.

SlJNCON (2) FC4

67.
133.

BLKFOV(2,2) Br'" 4

(1, 1) 2.5

(2,1) 2" 5

( 1,2) 2 .. 5

(2,2) 1,,0

BLKTIM (2) Er::4

0 .. 045

0 .. 026

ASPCON (4) R(:4 Limiti massimi e minimi per gli
angoli di attesa

. (1) I)" minimo per la stazione primaria
( 2) 180 .. massimo per la stazione

secondaria
(3) O.. minimo per la stazione di

back-up
(4) 180 .. massimo per la stazione di

ha c k- up

EWMIN R(J 4 1),,02 Minima corda delia terra FE,r



l'effetto pagoda (sec)

CSFOV 2.12 Campo di vista
stretti entro i
p r e s e n z e delle
triggering (G)

dei sensori
qua la

luna causa

BIASRB (4)

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

Errore nel
della terra
CSB
es 1\.
FS E
PSà

raggio
(G)

apparente

sr s S UM (4)
(1)
( 2)
( 3)
(4)

R~4 4 (I Frrore nel Sun Angle (G)
CSB
es)\,
PS B
PS1\.

RADE

hT

013L

OBLAT2

6378.166 Faggio equatoriale della terra
(KM)

44. Altezza dell'atmosfera {KM)

R04 C. 33528 Coefficiente di schiacciamento
della terra

. Q.C Coefficiente di schiacciamento
per assimetria dovuto alla
variazione stagionale
dell'altezza dell'atmosfera
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Parametri per la def izione della manovra

NO~lE

IATTS

TIPO DEFJ.\ULT

104 1

DESCRIZIONE

Determina la sorgente da cui
leggere 19assetto iniziale
= O legge 19 a s s e t t o iniziale

dallo GeneraI Altitude
File (GAF)

= 1 legge l'assetto iniziale
da namelist

IGAFLV 1 Numero del record
leggere l'assetto
(IATTS=O)

da cui
iniziale

Declinazione iniziale
dell'asse di spin (IATTS=1)

Ascensione retta iniziale
dell'asse di s n (IATTS=1)

Velocita' di rotazione intorno
all'asse di spin iniziale
(HP.M)

ALFI Ro4 O.

DEL! H(:4 1)"

ALFT Rè)4 o.

DELT R!'~4 0"

SPINEI R04 90"

Ascensione retta
dell'asse di spin

Declinazione
del1 9asse di spin

desiderata

desiderata

MODE

IMASS

0,,1

o

Vettore di riferimento per
l'accensione djet
= O vettoie satellite sole
= 1 vettore satellite terra

Tolleranza per
l'ottimizzazione della
manovra" Le erazioni sono
interrotte guando la
differenza tra l'assetto
desiderato e l'assetto
calcolato e 9 ncire di OPTIS e
della meta' della precessione
media per impulso.

parametro per calcolo d
massa o S/C



IEECT

MITRR
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= o
= 1

= 2

= 3

l''' 4 O

= O

= 1

4

calcola la massa dello S/C
usa una guantita' fissa
per la massa spesa per
impu Iso.
usa il momento di inerzia
sull'asse z per ottenere
la massa iniziale
opzioni 1 e 2 congiunte

Definisce il tipo di
spinta dei getti
usa una quantita' fissa
per im pulso ..
usa una funzione
rettangolare per l'impulso
specifico.

Massimo numero di
iterazioni permesse per
ottimizzare la monovra.

ISTCON p,.; 4 " Definisce il modo diu

operare dell' A!'lP
= O metodo della definizione

completa. Usa i valori di
NLEGS, THILEG, NJET,
NDIRS, MPULS e PAUSES.
Questo metoào e' usato per
ricostruire una manovra
precedentemente calcolata.

= 1 metodo di ottimizzazione.
Usa i valori di NLEGS,
TIML~~G , NJET, PAUSES" ma
ottimizza il numero degli
impulsi ed i quadranti per
le legs 1 e'2. I,' opera tore
pUOi forzare la scelta dei
quadranti mediante l'uso
di IOVIUD=1.

= 2 come per il valore =1" ma
ottimizza le legs 2 B 3

= 3 come per il valore =1, ma
ottimìzza le legs 3 e 4.

NLEGS IJ:}4 2 Numero di legs della manovra

TI?1LEG (4) c.. Tempo iniziale per la
(YYMMDD .. A1U''1MS S). Notare
tempo iniziale delle
2.3,4 sono valide solo

leg I
che il

legs
se la



NJET (4)

NDIRS(4)

NPULS (4)

1,2,1,2

4,3,2,1

o
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manovra precedente e'
terminata prima di questo
tempo. Altrimenti il tempo
iniziale et il tempo di fine
della leg precèdente pini il
tempo di pausa specificato per
la leg precedente.

Getto assiale selezionato per
la 1eg 1
= 1 getto assiale 1 [l\.) = 2
getto assiale 2 (B)
= O getto assiale 1 con un

fattore di ampiezza di
coppia (per impulso
ra d doppiato)

Quadranti per accensione
getti..
= 1 quadrante I PS~-CSA

= 2 quadrante II CSA= PSB

= 3 quadrante III PSB-CSB
= 4 quadrante IV eSB-pSA

~umero di impulsi per le leg I

PA USES

IGODIS

LEGCOP

4

1

1

G

e Pausa dopo la leg I, oppure
pausa prima di iniziare la leg
+1 se TIMLEG(I+1) non e'
specificato o precede la fine
della 1eg I

Opzione sui display durante la
generazione della traiettoria
= O non usa display
= 1 usa i display

Opzione per invertire i
quadranti del preeedente
problema. Questo parametro
permette di scegliere i
quadranti corretti calcolati
dal programma cambiando questo
solo parametro
= O non ha nessun effetto
= 1 inverte la definizione dei

quadranti ed il numero
degli impulsi usati nel
precedente problema per le
l""gs 1_ :::
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= 2

= 3

= 5

IOVRID

PESTF

4

1 ..1

come per =1 ma per le qs
2 e 3
come per =1 ma p~r le legs
3 e 4
usa l'attuale definizione
dei quadranti ed il numero
degli impulsi del
precedente problema

opzione per forzare la
definizione dei quadranti con
il metodo di ottimizzazione
== O non forza la procedura dì

ottimizzazione
== 1 usa inizialmente i

quadranti innessi (NDIFS)

Pattore stimato di impulso per
la procedura di
ottimizzazione. PESTF non
deve essere inferiore a 1 .. 0
(parametri rela vi alle
effemer idi)
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Parametri relativi alle effemeridi

ISUN I~4 1 opzione per le effemeri
sole ..

del

= 1 usa la subroutine SUNI!
per ·ottenere
analiticamente la
posizione del sole
(equ io della data).

= 2 usa la subroutine SUNRD
per ottenere la posi one
del sole dal file SLPD
(equinozio della data)

ISPC I04 1 Opzione per le effemeridi
satellite
= 1 usa la subroutine OBBGEN

per generare ltorbita del
satellite ana ca
usando i dati orbitali
dati via NAMELIST

= 2 non usa la subrout
GETVCT per ottenere
posizione del satell e
dal file OBBIT FILE
generato precedentemente
dal programma ODP

~E:ccentricita t

Anomalia media

Inci in azio ne

Semiasse maggiore (da usare
con ISPC=1, come i seguenti)

nodo

cui si
elementi

sopra

retta del

Argomento di perigeo

Ascensione
ascendente

Istante (UT) a
riferiscono gli
orbitali dati
(YY~MDD.. ,HHMMSS ..SSS)

A F(;x4 0.0

E HO4 0.0

EYE RO 4 0.0

EMO R$4 0.0

WO R04 0 .. 0

BANODE R():4 0.0

TORBIT (2 p(;:'4 2r'1:0 ..O

TELEì1C I():4 Opzione per usare i elementi
orbitali del file ORBIT come



IRDHD

IELEM

1

1
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ingresso di OBBGEN
= O usa i parametri délla

namelist
= 1 usa gli elementi orbitali

del file OBBIT

opzione per leggere l'Header
record del file OBBIT
= O non legge l'Header record
= 1 legge l'Header record
Notare che per aggiornare
elementi orbitali durante una
manovra, IRDAD deve essere
posto a 1 per inizializzare i
parametri per una nuova
orbita. IRDAD controlla il
display degli elementi
orbitali in fase di go.

opzione per agggiornare gli
elementi orbitali durante una
manovra variante a causa della
spinta
= O non aggiorna gli elementi

orbitali
= 1 aggiorna gli elementi

orbitali
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Parametri per i controllo dei constrain

ISUNC

1S UNIC

HIOONC

lEnTe

lPAGC

1::'):4

1

1

1

1

Opzione per il controllo del
,jSUN ANGLE"
= O non controlla il "SUN

ANGLE"
= 1 controlla il "SUN ANGLE"
Quest,o parametro e' usato in
unione a SUMCOM che determina
il limite massimo e minimo del
"SUN ANGLE" e BIASUN

Opzione per il controllo
dell'interferenza del dole
= O non controlla

l'interferenza del sole
= 1 controlla l'interferenza

del sole
Questo parametro e' usato
insieme al parametro BLKFOV o
BLKT 1M

Opzione per il controllo
dell'interferenza della luna
= O non controlla

l'interferenza della luna
= 1 controlla l'interf~renza

della luna (le effemeridi
della luna vengono lette
per mezzo di SUMED) •
Questo parametro e' usato
in unione a CSFOV

opzione per il controllo della
copertura della terra durante
la manovra
= O non controlla la copertura

della terra
= 1 controlla la copertura

della terra
Questo parametro e' usate in
unione ai parametri SENANG,
SENAZI, SENA, EFTFOV, BIASEE,
RADE, HT, OBLA.T1, OBLAT2,
RADM, BROSUR

Opzione per il controllo
dell'effetto pagoda
= O non controlla l'effetto
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pagoda
= 1 controlla l'effetto
Questo parametro e'·
insieme a FWNIN

pagoda
usato

controlloIASPC 1 Opzione per il
dell,nASPECT ANGLE"
= O non controlla

ANGLE
= 1 controlla l'ASPECT
Questo parametro e'
insieme ad ISTASL e ad

l'ASPECT

ANGLE
usato

AS PCOT1



"' x V.'·

. Parametri di cortrollo d~gli OUtpU!

IWR Tr'iF

Ir1FINC

II1F0UT

TIPO f3F}\Ur:r D8SCE:: ZICN'::;

Opzione per il Hercator Fi12
= O non crea il file
= 1 crea il file

Incremento per il ~crcator

File. Salta IrFINC record ogni
record scrit.to

Scelta del tipo di proiezione
per il Mercator file
= O scrive il Merca~or file

con il sole in un polo
(Sem o Heart mode)

= 1 scrive il ~ercator file
con la terra in un polo
(Heart mode)

IPRNT 1 04 3 Livello di stampa
=0 nessuna st.ampa
~1 Messa ggi di errore
~2 Namelist ori.entata verso

lfutente
~3 Command SHEi;"'T
~4 Sommario delle manovre ~=

vettore di riferimento
~5 NameList completa
>6 Header del file Ob13IT G

Mercator file
~8 Assetto impulso per

impulso
~10 Assetto impulso per

impulso per ogni
iterazione

~12 Caratteristiche di massa
impulso per impulso

~14 Dati dei sensori
terrestri impulso per
impulso

~16 Dati orbitali impulso per
impulso

~18 effemeridi ilfip1.l1so per
impulso

IPLOT 104 O Livello di stampa dei grafici
= O Nessuno
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GE1
GE2
GE4
GE6
GE7
GE8
GE10
GE12

Proie2ione di Mercator
Angolo di attesa
Sun angle
Alfa funzione delta
Hearth and TAS
Rotation angle
Velocita' rotaz
Precessione

NEPP Linee di stam~a per
(questo parametro
riconosciuto solo
namelist da disco)

pagina
e i

nella




