
 

نجـام  شناسایی پارامترهاي حرکتی ماهواره از جمله مسایل پراهمیتی است که تا کنون تحقیقات متعددي در مورد آن امسئله  
سـازي هـدف محاسـبه و    هاي مختلف با نقاط قوت و ضعف متفاوتی گردیده است. در این شبیهگرفته و منجر به ارایه الگوریتم

هـاي  معمولا براي اکثریت مـاهواره  Geostationaryاست. مدارهاي چرخش  Geostationaryتخمین مدار چرخش یک ماهواره 
فاصله آن تـا مرکـز    Geostationaryدر صورت حرکت ماهواره بر روي مدارهاي  یرند.گتجارتی مخابراتی مورد استفاده قرار می

 ثابت خواهد بود.

 مدل دینامیکی •

 تواند توسط معادلات دیفرانسیل زیر توصیف گرددحرکت یک جسم در میدان جاذبه زمین می         
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ر اغتشاش سفید صکه عنا
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هاي میدان جاذبه زمـین و ... باشـند. در ایـن    توانند نمایانگر تاثیرات جاذبه خورشیدي، نامعینیمی 

 عبارتند از  Gجرم زمین و ثابت جاذبه  Mمعادلات 
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  شتاب است.ورودي نیز بردار  uو 
T]zyxبا در نظر گرفتن بردار حالت به صورت  -الف vvvzyx[ =x  معادلات سیستم را به صورت فضاي حالت

 بنویسید.
 هاي سیستم را بدست آورید.ژاکوبین -ب
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و با ماتریس کواریانس   T [42370km 0 0 0 11068k/h 0] 0=xشرایط اولیه سیستم را به صورت
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در نظر  

. علاوه بر این ماتریس کواریانس اغتشاش را نیز بگیرید
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به نیز در نظر بگیرید. بردار مشاهده  

222)(صورت  tvzyxl }){(0 که در آن است =+++ =tvE (1.0)( و}()({ τδτ −= tvtvE T .هاي ماهواره معمولا براي
geostationary   اي که باشد. فرض کنید که مشاهدات در یک دور کامل انجام شده است به گونهساعت می 24زمان یک دور کامل

 شود.گیري میدقیقه یک بار فاصله مرکز تا ماهواره با استفاده از سنسورها مشاهده و اندازه 15در هر 
تخمین زده و با مقادیر واقعی مقایسه کنید. چه توجیهی  u=0لتی که را در حا xبا استفاده از فیلتر کالمن توسعه یافته بردار حالت  -ج

  براي اختلاف این دو دارید.
 افتد.کیلومتري چقدر بوده و در چه زمانی اتفاق می 42156بیشترین میزان انحراف از مدار چرخش  -د
 فرض کنید از یک سنسور نیز دیگر با مشخصات  -ه
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تخمین زده و نتایج را با قسمت قبل مقایسه  u=0را در حالتی که  xاستفاده کنیم. با اضافه کردن اطلاعات این سنسور بردار حالت 
 اي می گیرید؟کنید. چه نتیجه
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	که عناصر اغتشاش سفید  میتوانند نمایانگر تاثیرات جاذبه خورشیدی، نامعینیهای میدان جاذبه زمین و ... باشند. در این معادلات M جرم زمین و ثابت جاذبه G عبارتند از
	و u نیز بردار ورودی شتاب است.

