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STK SOLIS

Kompletne srodowisko symulacji statku kosmicznego

W oprogramowaniu STK.

Dzieki STK SOLIS, opracowanemu przez AS|, firme
RocketLab, mozliwe jest wsparcie planowania misji
w nastepujgcych obszarach:

Konfiguracja komponentéw statku kosmicznego,
w tym sensorow, uktaddéw sterowania, zasilania,
tgcznosci oraz modeli wyposazenia misyjnego.

Szybka identyfikacja koniecznych kompromiséw
pomiedzy konfiguracjami poszczegdlnych
systemow, dzieki czemu mozliwosci i ograniczenia
statku kosmicznego sg znane na wczesnym etapie
cyklu zycia i moga by¢ kontrolowane na dalszych
etapach rozwoju.

Tworzenie i zapis szablonéw statkéw kosmicznych
o optymalnych konfiguracjach w celu szybkiej
adaptacji do zmiennych wymagan.
Automatyczne generowanie zweryfikowanej
konfiguracji systemu wyznaczania i kontroli
potozenia dla awioniki lotnej.

Emulacja oprogramowania lotnego za pomocg
modelowania sekwencji misji, sterowania w czasie
rzeczywistym i generowania telemetrii.

Mozliwosci te zapewnia architektura STK SOLIS,

ktdra bazuje na desktopowej wersji oprogramowania
poktadowego ASI. Ta modutowa architektura
oprogramowania lothego umozliwia

szybki rozwdj, montaz, testowanie i integracje
statkéow kosmicznych. Obejmuje réwniez
autonomiczne operacje na poktadzie oraz

usprawnia integracje i testy dzieki narzedziom
symulacyjnym.

Modelowanie okreslania potozenia

Sensory wektora do Storica, sensory kata wzgledem
Stonca, sensory horyzontu, sensory predkosci,
magnetometry, sensory sledzenia gwiazd

Symulacja doskonatego okreslanie potozenia, filtr
o statym wzmocnieniu, filtr Kalmana

Modelowanie kontroli potozenia

Kota reakcyjne, magnetositowniki
silniki manewrowe

Niestandardowe kontrolery

Symulacja doskonatego sterowania, sterowanie
proporcjonalno-catkujgco-rézniczkowe,
sterowanie ptaszczyzny fazowej
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Modelowanie zaburzen potozenia

Magnetyczny moment dipolowy

Moment gradientu grawitacji

Sita i moment ci$nienia stonecznego

Sita nacisku aerodynamicznego i moment obrotowy

Kontrola trybu / obiekty odniesienia

Wyznaczanie orbit, propagacja efemeryd
Tryby zdefiniowane przez uzytkownika
Tryb jatowy, opdznienie, wstrzymanie, przechwycenie Stonca, sledzenie

Obiekty referencyjne: inercjalnie staty, wektor pojazd - Stonce, pojazd

- nadir (detyczny/centryczny), wektor predkosci pojazdu, linie pola
magnetycznego, pojazd - cel, poprzecznie (pojazd - cel, wektor predkosci),
potnoc rzeczywista, potnoc rzeczywista w celu, wektor predkosci celu

Obrét wtasny i obroét do spotkania

Modelowanie mocy / termalne

Zmienny z odlegtosciag strumien energii Stonca, podczerwien ciata
centralnego, albedo

Element skonnczony termiczny. Chtonnosé, emisyjnosé, przewodnictwo,
przeptyw

Rozmiar panelu stonecznego, wydajnos¢, ustawienie, zaleznos$¢ od temperatury
Pojemnos¢ akumulatordw, sterowanie tadowaniem/roztadowaniem
Dynamiczne obcigzenia statkdw kosmicznych. Pobdr mocy wyposazania
misyjnego, systemu tgcznosci, zespotu kot reakeyjnych, silnikow
manewrowych, magnetositownikéw, stabilizacji

Modelowanie przeptywu danych z wyposazenia misyjnego i systemu tgcznosci
Wtaczanie, wytaczanie, czuwanie

Definicja wielu trybow wyposazenia misyjnego. Pobor mocy, zbieranie danych
Nadajniki, odbiorniki, transceivery. Predkos¢ transmisji danych, nadwyzki,
zuzycie energii

Pojemnosc rejestratora danych, aktualny stan

Dostepnos¢ komend/telemetrii, gdy stacje naziemne sg widoczne
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Planowanie w odniesieniu do celu Przystosowanie do indywidualnych wymagan
Target Planner umozliwia szybkie generowanie sekwencji misji » Generowanie kodu ramowego na podstawie zdefiniowanego
w celu przeprowadzenia operacji namierzania. Jako element przez uzytkownika opisu XML
w petni zintegrowanego modelu statku kosmicznego w STK, « Budowanie niestandardowych bibliotek DLL przystosowanych
Target Planner uwzglednia rzeczywiste algorytmy i dynamike do integracji z STK SOLIS

statku kosmicznego w celu okreslenia optymalnego planu
namierzania celdw. To gwarantuje, ze do planowanie operacji
wykorzystuje tylko precyzyjne zatozenia. Target Planner jest
$cisle zintegrowany z analizg dostepu w STK, wspierajgc szereg
definiowalnych ograniczen dot. celéw.

« Tworzenie wtasnych komponentéw i algorytmaow

Zastosowanie w projektowaniu O STK S0LS:SOUSEcamle_Landmapper 5C> Landmappe 5C =
o-azdéw kosmiczn ch ~ | Configuration Set: <STK SOLIS-Generated> + | [J@ Load From Template... ¥ Export As Template... ' (J) Accept All Changes () Revert All Changes @ Help @
p J y Q) STK SOLIS Mission Configuration” Mission Sequence Definition
TK I figurati
) 550— e Sequence Selection  Sequence Edtor Target lanner  Advanced Sequence Engine Corfiguation  Raw Sequence Editor
() STK Telemetry inter venc X <
Podczas projektowania statku kosmicznego O e et e || [ [5205) oD | oot J+aax]
STK SOLIS wspiera: Q Crpstion s pite .
) Development Tool CommOft Tme ) Command Type Desciption ~
H H 2 S Q Spacecralt/Smation Corfguraton” i 00 |Conmen TARGET PLANNER TIMELINE SUMMARY —The folowing sequence was generated by STK SOLIS at 01/2
« Projektowanie wymagan misji. ) bt Condiions 5 = T ——— % -
Environmental Disturbances I — || 1412 Spacecrat Command | EPH_ ET=General Target, GROUNDSPEED_KMPS=10.000000, ARGTYPE=LLA_deg_m.
. . as () Mass Propetties/Vehicle State TrackOtherSat ecraht C: C =747, SLEWMODE=Rende: ACKMODE=’ tTr
. Anahze konku rencyj nych konce pC_]l 2 senaors 1413 Spacecraft Command | MDC_SLEW_] LEWTIME_S: SLEWMODE=RendezSlew, TRACKMODE = Target Track, CLOCKIN.
. . {J) Actuators/Propuision 2159 Embed Sequence yloadOn" Executing at Relative Time in Parallel
systemu W celu ustalenia poziomu {2 Mode Controller” 270 Spacecraft Command | EPH_SET_TGT, TARK eneralTarget, ARGTYPE=LLA_deg_m, ARG0=39.469051, ARG 1=-102.716250, A
f f - s (9 Attude Cortrol System 2271 5 MDC_SLEW_TRACK TIME_S=109.1, SLEWMODE=RendezSlew, TRACKMODE = Target Track, CLOCKI
Attude Detemination System pacecr mand | MDC_SLEW_TRACK. SLEWTIME_S=109.1, SLEWMODE=RendezSlew, TRACKMODE = Target Track, CLOCK
Spe+n Ie n Ia Wymaga n m ISJ I : 3 Orbit Determination System 272 Embed Sequence ‘PayloadOff* Executing at Relative Time in Parallel
. . . . ” {) Communications System od Seauence O " . "
v 331 Embed Sequence ‘PayloadOn" Executing at Relative Time in Parallel
. {) Power/The
Anallze i udoskonalanie prOJektOW §FZM:\;¢5 e 11 Spacecraft Command | EPH_SET_TGT, TARGET=GeneralTarget. ARGTYPE=LLA_deg_m. ARGO ARG1=100.813080. A
koncepch nych. 312 Spacecraft Command | MDC_SLEW_TRACK. SLEWTIME_S=19.7, SLEWMODE=RendezSlew, TRACKMODETarget Track, CLOCKIN.
13 Embed Sequence ‘PayloadOff* Executing at Relative Time in Parallel
. Weryﬂ kacje ostatecznego projektu 308 Embed Sequence | PayloadOn” Execuiing at Relaiive Time in Paralel
d I. . k t - d t - 3658 Spacecraft Command | EPH_SET_TGTSCAN ET=General Target, GROUNDSPEED_KMPS=10.000000, ARGTYPE=LLA_deg_m.
mo e I I omponen OW po SyS emOW' o+ X F 365.9 Spacecraft Command | MDC_SLEW_TRACK. SLEWTIME_S=30.2. SLEWMODE=RendezSlew, TRACKMODE = Target Track, CLOCKIN... |
« Zapewnienie niezaleznej walidacji Comert
. . T} Pl .. Time — TARGET PLANNER TIMELINE SUMMARY — ~
i analizy wrazliwosci / tolerancji. The folowng sequence was generated by STK SOLIS at 01/23/2018 134408
- Sequence file is valid for execution at : 02/05/2016 14:25:00
[ErossdVamings: | ime from Previous St The spacecrat must be in SunTrack mode with SC->Nadir (detic) clocking at the start of this sequence.
[Mission Sequence Defintion L - “ | Allimes in comments are from start of sequence.
o ° t tk » k . h No Problems ime from Previo nd: User is responsible for ensuring sequence is executed at 02/05/2016 14:25:00
peracje s a ow osmlcznyc 141.2 SS1 Priorty: 100 Slew Time: 74.7 DwellTime: 11.1 Access Count: 1.on Opportunty: 1 : Target Track
cation 215.9 Embed Sequence : Payloa:
227.0 Tgt8 Priodty: 100 S\ewTrve IESIDAe\ Time: 5.0 Access Count: 1.0on Opportunty: 1 : Target Track
227.0 Embed Sequence : Payloa
. - . . 336.1 Embed Sequence : Payloax Oﬂ
STK SOLIS moze byc uzywany ja ko 3411 152 Py 100 SewTime: 197 DwelTime: 50 AccessCat:1on ppotty: 1 TagetTack
narzedzie szkoleniowe i analityczne dla
operatoréw naziemnych i analitykow misji. 8 Tat Py 109 St 2 DwelTin: 50 Aces G 1o Oty 1T Trock
415.6 Embed Sequence : Paylo: dOﬁ
448.4 Embed Sequence : PayloadOn
453 4 Tgt5 Priodty: 100 Slew Time: 9.7 DwellTime: 5.0 Access Count: 1.0n Opportunity: 1 : Target Track
Raportowanie i wizualizacja

kompleksowej symulacji statku
kosmicznego

Dostepne sg nastepujgce sposoby Sledzenia pracy
podzespotéw satelity podczas wykonywania polecen
sekwencji kierowania misja:

Wykresy analityczne. Przyktadowo, dynamiczny
wykres moze obrazowac obroét satelity wykonywany
w celu osiggniecia pozycji umozliwiajgcej skierowanie
paneli stonecznych w strone Stonca, oraz proces
generowania energii.

» Raport dot. stanu statku kosmicznego. Dostarcza
informacji o aktualnym stanie statku kosmicznego,
w tym trybie statku kosmicznego, danych potozenia,
stanie systemu zasilania, wyposazenia misyjnego
i systemu tgcznosci.

Okna grafiki 2D i 3D. Zapewniajg wizualizacje operacji
statku kosmicznego, w tym wtasciwosci potozenia
i orbity.
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