Inventra S3 Vaka Calismalar

Ana Sistemi Yeniden Yazmadan Pozisyoneri
Degistirmek

Sinirt Ana Sistem Zaten Tanimlamisti

Sekil 1: Konumlama pimleri, aciklik cercevesi ve sabitlenmis mevcut kablo demeti Gzerindeki iki
konnektdrle bos ana sistem montaj ylzeyi

Montaj ylzeyi, kullanilabilir hacim ve kablo demeti, yedek birim takilmadan énce sinirlari belirler.

Inventra S3, yayimladigi degisim vakasinda adi aciklanmayan bir ana yiklenici igin gelistirilen 6zel
iki eksenli pozisyoneri anlatir. Mevcut platform; montaj araylzinl, kullanilabilir hacmi, kontrol
araylzunu ve kablo demetini belirlemistir. Vaka, bu arayuze yapilan kurulumu ve 0,04° nisan
alma, 180°/s doniis hizi ile 500 N-m cikis torkunu bildirir. Bunlari birlikte karsilanmasi gereken
gereksinimler olarak sunar ve hareket profilinin, hareketin tamamlanip kararli hale gelmesi icin
gereken slreye gore bicimlendirildigini aciklar.

Bu degerler 6zel programa aittir; standart PED10'un teknik 6zellikleri degildir. Kamuya acik vaka tam
kabul raporunu, faydal yuk ataletini, gérev ¢evrimini veya nisan alma dlgimudndn tanimini vermez.
Teknik inceleme, bildirilen basariyi belirli bir ana sistem uygulamasi i¢cin gereken kanittan ayri tutar.

Bu nedenle yararli degisim sorusu, civata dizeninin uyusup uyusmadigindan daha kapsamiidir.
Entegratér, ana sistemin hangi mevcut davranislara bagh oldugunu belirlemelidir: mekanik sifir, izin
verilen hareket, guc talebi, komut yanitlari ve servis prosedurleri. Yeni pozisyoner yerine oturup
dogru dénerken bu varsayimlardan biri sinanmamis kalabilir.

Siniri gegen yuzey ve sinyallerle baslayin. Konumlama ¢api veya pimi, yonelimi montaj civatalarindan
farkli bicimde belirleyebilir. Konnektor fiziksel olarak eslesirken bir pin farkh isleve sahip olabilir.
Durum mesaji beklenen bicimde gelirken farkli bir olayi anlatabilir. Bir testin uyumlulugu gésterebilmesi
icin her biri acikca tanimlanmalidir.

Burada gelistirilen yeni karsilastirma bu sorulari incelenebilir kanita déntsturtr. Birimin kurulmus
olmasindan hareketle, programin yayimlanmayan test sirasina iliskin ¢cikarim yapmaz.

Ana sistem ayni arayiizde geometriye, giice ve davranisa baghdir.
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Bildirilen Her Gereksinimi Kanit Talebine Donusturun

Program Gereksiniminden Kanita

Gereksinim Alam Yayimlanmis Dayanak Istenecek Kamt

Hacim ve Montaj Ana sistem tarafimdan sshitlenmi

Kablo Demeti ve Kontrol Meveul arayiizler

0,04° Nisan Alma Ozel program degeri Yiik tarahinda ag dlgbmis

faydal yilk, yaklasma yoni ve kosullar
180%/s Danas Hizi Czel program deguerler By g aligma noktasinda bork ve iz,
500 N'm Cikis Torku girey gevrimi, girg gich ve termal kayit
Her Sonucia Birllkte Kaydedin Tast Yapiandirmas! = Kabul OlgUty = Sonug + inceleyen

Sekil 2: Bildirilen 6zel program kisitlarini ve degerlerini, entegratérin isteyecegi cizim incelemeleri,
calisma kosullari ve élcumlerle iliskilendiren karsilastirma

Onerilen inceleme, yayimlanmis programi belirli kanit taleplerine bagliyor.

Yararl karsilastirmada her gereksinimin kaynadi, tanimli test kosulu ve sonug kaydi bulunur. NASA'nin
dogrulama matrisi kilavuzu, gereksinimleri kaynaklarina ve dogrulama yontemlerine baglar. Burada
baslangi¢c kisitlarini kamuya acik program vakasi; ayrintil élcutleri ise araylz cizimleri ve kabul
sartnamesi saglar. NASA gereksinim dogrulama matrisi.

Montaj incelemesi; konumlama elemanlarini, faydal yuk ekseninin ydnelimini ve komut verilen
hareket boyunca acikhigl kapsar. Statik hacmin icinde kalan gévde, hareket sirasinda konnektor arka
govdesini yakindaki yaplya carptirabilir. Elektrik incelemesi, konnektér uyumunu yeterli saymak
yerine kablo demeti pin atamalarini ve izin verilen gug davranisini da kapsar.

Bildirilen tork ve hiz somut bir kontrol de gerektirir 500 N-m ve 180°/s ayni anda tek cikis
ekseninde gerceklesiyorsa acisal hiz saniyede n radyandir. Bu noktadaki mekanik gucg:

P = tork x acisal hiz =500 x t = 1,57 kW.

Bu hesap donel giic bagintisini kullanir. Olctilmus elektrik giris glicli veya siirekli gérev degeri degildir.
Tahrik kayiplar ve gercek calisma cevrimi yine édnemlidir. Sifir hizdaki tutma torku testi, hareketli
calisma noktasini géstermez. D6nel hareket icin is ve guc.

Nisan alma incelemesi ayrica tanimlanmalidir: acinin nerede o6lctldigld, faydali yik durumu,
yaklasma yéni, sicaklik ve hareketten sonra gecen siire. ince bir enkoder artimi tek basina
yuk tarafindaki nisan alma dogrulugunu gostermez. Kanit karsilastirmasi, eksik test kosullarini
varsayimla doldurmadan bu sorulari bildirilen degerlere bagl tutar.
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Tanidik Bir Durum Sozcugu Yanlis Olayi1 Anlatabilir

Sekil 3: Laboratuvar kontrol birimi, problanmis araylz baglanti paneli Gzerinden eylemsiz metal disk
tasiyan korumali doner test diizenegine baglaniyor

Kontrol birimi, baglanti paneli ve korumali hareket diizenegi; komut ve durum davranisinin
sinanmasini destekliyor.

Ana sistemin gorinti yakalamadan 6nce READY adli durumu bekledigi bir degisim incelemesi
dastnun. Ana sistemin mevcut taniminda READY, eksenin izin verilen konum bandina girmesi ve
gerekli siire boyunca orada kalmasi demektir. Aday birimin ise komutu kabul ettigi anda READY
durumunu verdigini varsayin. Paket kusursuz bicimlenmis olsa da ana sistem hareket sirasinda
goruntu yakalayabilir.

Bu, Inventra S3 programinda bildirilmis bir ariza degil, varsayimsal uyumluluk testidir. Komutun 20
ms’de kabul edildigini, gerekli kararli kosulun ise ilk kez 340 ms’de saglandigini varsayin. Kabull
kararli hale gelme saymak, ana sistem eylemini 320 ms erken baslatir. Bu varsayilan sireler farkli
olaylari tarif eder; haberlesme gecikmesini azaltmak anlam farkini dizeltmez.

Gereksinim; komut kabullini, hareketin tamamlanmasini ve kararli kosulu ayri ayr tanimlar. Konum
bandi, bu bantta kalma siresi ve zaman asimi davranisi da belirtilir. NASA’nin arayliz dokimani
taslagi; koordinat sistemleri ve birimlerin yaninda mesaj zamanlamasi, baslatma ve durum bilgisini
de kapsar. NASA arayuz gereksinimleri taslagi.

Test, ana sistem komutunu, dénen durum bilgisini ve bagimsiz dlcllen faydali yik agisini ortak
zaman referansinda kaydeder. Ana sistemin gercek sirasini kullanarak hareketi, yoén degistirmeyi
ve kesintiye ugrayan ya da reddedilen komutu sinar. Onceki komuttan kalan eski READY durumu
sonraki talebi karsilamamalidir. Protokolde varsa islem veya sira bilgisi, hangi yanitin hangi talebe
ait oldugunu belirlemeye yardimci olur.

Anlamlar farkliysa entegratdr, pozisyoner yazilimini dizeltme veya belgelenmis bir ¢eviri katmani

ekleme arasinda karar verir. Sabit bekleme sulresi yalnizca en kéti durum dayanagi gerekli galisma
kosullarini ve arizalar kapsiyorsa savunulabilir. Eksik tamamlanma sinyalini olusturmaz.

Yanit ancak ana sistem dogru olayi yorumladiginda uyumludur.

Kaniti Kurulu Sistemde Tamamlayin

Tedarikcinin birim testi ile entegratérun ana sistem testi farkli sorulari yanitlar. Birim testi arayuzin
bir ucundaki uygunlugu gosterebilir. Bagli sistem ise iki ucun birlikte calistigini da gostermelidir. ECSS
araylz yonetimi kilavuzu bu faaliyetleri ayirir ve ortak dogrulamayi, tedarikci destegiyle misteriye
verir. Programin bu uzay standardina goére sertifikalandigi varsayilmadan ayni ayrim burada da
yararhdir. ECSS arayliz dogrulamasi, Bolium 5.6.

Degisim incelemesinde entegrasyon kaydi; kullanilan kesin ana sistem yazilimini, pozisyoner
yazihmini, kablo demeti revizyonunu, faydal yuka ve ayarlan belirtir. Kararlastirilan sira normal
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hareketleri, baslatmayi, sinir davranisini, haberlesme kesintisini ve toparlanmayi calistirir. Kayit hem
gdzlenen davranisi hem de degerlendirildigi 6lcttid icerir. Sinanmayan her mod kabul sorumlusuna
gorunar kalir.

Ceviri katmani gerekiyorsa desteklenen diizenegin parcasi olur. Strimu, baslatma davranisi, ariza
yonetimi ve glincelleme prosedlri donanimla birlikte verilir. Servis ekibinin baglanti elemanlari ve
konnektorlere erismesi, tekrarlanabilir hizalama proseduiri kullanmasi ve degisimden sonra kabul
edilmis ayarlari geri yUkleyebilmesi gerekir. Teknik olarak basarili bir yenilemenin devreye alinmasini
yalnizca ilk mihendisi biliyorsa strdtrilebilirligi zayiftir.

Yayimlanmis vaka; kontrol dedisikliklerinin, tarama desenlerinin ve yazilim sinirlarinin dogrudan
planlanabilir mihendislik isine donlstiguni bildirir. Ozglin program sonucu. Bu sonug devir kanitini
degerli kilar: gelecekteki degisiklikler, bilinen ana sistem sdzlesmesine gére dederlendirilebilir.

Son kabul karari hangi gereksinimlerin gectigini, hangi farklarin kabul edildigini ve kanitin hangi
yapilandirmalar kapsadigini belirtir. Sonraki degisimi tekrarlanabilir yapan budur.

Ana sistemin gercekten kullandigi tam yapilandirmayi kabul edin ve destekleyin.

llgili icerikler: Ayni Gériinen Yedek Parca Sogukta Neden Sikisabilir? - Tekrarlanabilir Bir Pozisyoner
Neden Yine de Yanlis Yone Bakabilir?

Kaynaklar ve ileri Okuma

« ithal Birimin Degistirilmesi: Sifirdan Tasarlanan Pan-Tilt Pozisyoner
e Sistem MUhendisligi El Kitabi, Ekler D ve L

» Sistem Mihendisligi El Kitabi, B6lim 6.3: Araylz Yonetimi

* ECSS-E-ST-10-24C Rev.1: Arayuz Yonetimi, B6lUm 5.6

« Universite Fizigi Cilt 1, Bélim 10.8: Dénel Hareket icin is ve Giic
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