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LA FIN DE VIE
DU SATELLITE ...

Il est temps de faire des expérimentations a bord

Suite a la Revue d’Exploitation Picard de novembre 2012, il a été autorisé de réaliser
des expérimentations en vol sur le satellite PICARD dans le cadre de la phase F, avant le
retrait de service. On revient sur le processus de sélection, le planning et I'avancement
trés préliminaire des expérimentations.

@ Janvier 2013 - Appel a idées.

Mars 2013 - Choix des expérimentations.

8 expérimentations technologiques sur la plateforme retenues parmi
16 propositions.

Autorisation pour PRISMA de venir tourner autour de PICARD
lorsqu’il sera un débris (rendez-vous prévu a |I'automne 2014).

@ CCD-1: Evaluation de la performance fin de vie du détecteur SODISM.

® SST-1 : Prises d'images format centroides et JPG sur le senseur
stellaire DTU - recherche de |'origine des ghosts.
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@ SST-3 : Analyse des performances du senseur stellaire avec le logiciel
de vol SST PICARD.

® Acquisition des mesures des deux tétes optiques du senseur stellaire
pour des profils d'attitude représentatifs des pointages de la mission
ine ) ot Microscope (dépointage de 90°, mouvements sinusoidaux, pointage

Harmonique @K'worb, k= 1...4

tangent a la Terre des tétes optiques). Le senseur d'écartométrie solaire
est utilisé comme référence pour |'estimation des performances.

@ Ces expériences permettent de disposer pour Microscope d’hypothéses
de performances de senseur stellaire crédibles, prouvées en vol dans
des conditions représentatives, qu’aucun moyen sol n'avait permis
d’évaluer.

@ SST-5 : Analyse des performances du senseur stellaire avec le logiciel
de vol SST MICROSCOPE.

® Méme expérimentation que SST-3 mais avec le logiciel de vol développé
pour le senseur stellaire de Microscope.
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® Le LV SST Microscope a été développé dans le but d’améliorer les
performances du senseur stellaire. L'expérience SST-5 a permis de
valider les performances mais également la robustesse du logiciel de
vol Microscope.
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® DEMONSTRATEUR/GUID 3 Validation en vol de la loi de commande avec réalisation
Loi de commande des roues adaptatives. de sauts de guidage de 15° selon les 3 axes.

Adaptation des coefficients de la loi de
commande des roues en fonction du
dépointage, de l'erreur de vitesse et de la
vitesse roue courante.
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@® DEMONSTRATEUR/GUID 2 : Guidage autonome.

iguration Myriade

¢ Développement sous Simulink des fonctions Orbite
et Guidage bord.

¢ Nouveau logiciel de vol plateforme autocodé depuis
le modéle Simulink

¢ Mise en ceuvre du guidage autonome en vol avec
extrapolation d'orbite, consigne de guidage, ralliement
d'attitudes avec évitement d'éblouissement SST
calculés de fagon autonome a bord a partir des
(position, vitesse) fournies par télécommande.
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