Les expérimentations fin de vie autour du sous
systeme de contrble d’attitude et d’orbite

Christine FALLET

Retrait de service de PICARD — 04 avril 2014 @ _ !é med wre



SOMMAIRE

N

® Analyse des performances du senseur stellaire
(SST-03 et SST-05)

® Lol de commande des roues adaptative (GUID-03)

® Guidage autonome (GUID-02)
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Objectif

Intérét du vol
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e Analyser les performances du senseur
stellaire de Picard dans l'objectif de
I"utilisation du senseur sur MICROSCOPE

4

Effectuer différents dépointages du satellite de facon a
acquérir les mesures stellaires fournies par les deux
tétes optiques dans des profils d’attitude
représentatifs de la mission MICROSCOPE (inertiel,
spinné, mouvements sinusoidaux)

Utilisation du logiciel du senseur stellaire de PICARD

Utilisation du logiciel du senseur stellaire de
MICROSCOPE

Nécessité d’acquérir les performances du senseur
stellaire a basse fréquence (difficile a connaitre
autrement que par des mesures en vol)

Nécessité d’avoir un environnement réel (mouvement
des étoiles dans le ciel, réflexion des astres, ...)

Validation en vol de la robustesse du logiciel du
senseur stellaire pour Microscope
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% LOI DE COMMANDE DES ROUES ADAPTATIVE

e Tester en vol une loi de commande des
roues adaptative issues d’un travail de
these pour des missions futures

)

e Modification de la loi de commande des roues
dans le logiciel de vol de PICARD
e Adaptation des gains du controleur en fonction du
dépointage en garantissant la continuité de la
commande
e Réalisation de dépointages pour valider la
nouvelle loi de commande

™

e Nécessité d’avoir un environnement

|nté rét du VOI représentatif (couples perturbateurs,

transitoires d’attitude liés au senseur stellaire, ...)

N

/

4
o | ) .
4 Retrait de service de PICARD — 04 avril 2014 % _ |R4 pmo L Cnes




GUIDAGE AUTONOME

e Tester en vol les fonctions de propagation =
d’orbite et de guidage autonomes

e Valider le guidage autonome défini par ISIS
pour les futures missions -)

e Implanter a bord :

e une fonction « navigation » pour
propager |'orbite fournie par le sol a la
fréquence de la boucle de controle

e une fonction « guidage » pour calculer Ia
consigne d’attitude

: . . D
L A e Nécessité d’avoir un environnement
Intéréet du

représentatif (couples perturbateurs,
I éblouissements du senseur stellaire, gestion du
VO temps par le LVC,...)

.
. Retrait de service de PICARD — 04 avril 2014 % _ !4 me - écnes




‘SP GUIDAGE A'YTONOMWE
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Besoins Doppler
mission descendant
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""P GUIDAGE A'YTONCIE
Configuration ISIS

:l ke Boucle 4Hz

. Ordre de « haut
Be.SO.IﬂS niveau » (mode de
MISSION pointage,

manceuvre,...)

TM GNSS

Ccnes
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‘SF"\) GUIDAGE AUTONOME

C.onfiguration expe. en v

Boucle 4Hz

! Ordre de « haut
Besoins niveau » (mode

mission de pointage,
mancoeuvre,...)

Doppler
descendant
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% CONCLUSION

® Expérimentations réalisées entre juin 2013 et mars
2014

® Reésultats en cours d’analyse

® Presentation des résultats le 10 juin 2014
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