YNK
TRACKING SYSTEM

<S>



YNK TRACKING SYSTEM

BASLIKLAR

CEasll=saxys
<«Pa>
BASLIKLAR
PC YAZILIMI
HEDEFLER
UYDU TAKIBI ILE ILGILI HEDEFLER
SUNUCU-KART HABERLESMESI iLE iLGILI HEDEFLER
SNMP ILE ILGILI HEDEFLER
WEB TABANLI YAZILIM HEDEFLERI
MERKEZI SUNUCU HEDEFLERI
UYDU TAKiP KUTUPHANELERI
C#
PYTHON KUTUPHANELERI
JAVASCRIPT KUTUPHANELERI
GO
C++
MODBUS KUTUPHANELERI
ASP.NET MVC FRAMEWORK
HTML JAVASCRIPT CSS
FIRMWARE
C++ 23
BOOT MEKANIZMASI
KULLANILAN KUTUPHANELER
MODBUS
VERI PORTU DATA PORTU HABERLESMESI
KONTROL PORTU
DONANIM
STM32 MICROCONTROLLER
KART CIKISLARI
MEKANIK
GENEL YAPI
ESKIi SISTEM
ACU PC Customer Software
Genel Bakis
Miisteri Yazilimi
Sekmeler
ammYazilimdaki Veri Tiirleri
Calisma Durumlar:

W W oWwWoWwWwWOI I O g uaua b BDDDDWWWWWN R B M

T o o o v -~ O e
A AW NNMNNNDNRKRRKRO



YNK TRACKING SYSTEM

Tracking Sekmesi
Settings Sekmesi
CALISMA DURUMLARI
Uydu Gegcisi Durumu
Calisma Senaryolar1
A. Normal Calisma Senaryosu (No Warning / No Error)
B. Normal Dis1 Calisma Senaryosu (Warning / Error)

14
15
18
18
18
18
22



YNK TRACKING SYSTEM

PC YAZILIMI

HEDEFLER

Asagidaki temel hedeflere ulasildiginda projenin temel bilgi altyapisi tamamlanacaktir.

Ayrica su sorulara cevap vermek hedeftir

Hangi dilin hangi kittphanesi kullanilsin?

Sunucu icin hangi framework kullanilsin?

SNMP sistemi nasil olsun?

Ana sunucu sadece SNMP sorgusu seklinde mi ¢aligssin yoksa, kendi komutlari mi
olsun?

e Nasil bir mimari yapi olsun?

UYDU TAKIBI ILE ILGILI HEDEFLER

Bu kisim esasen Orbital Mechanics ve Astrodynamics bilimi Gzerine kuruludur. Buna gére
gezegenlerin ve uydularin yéringe hareketleri ile ilgili temel kavramlar (yoringe tipleri, TLE
datasi, Simplified General ve Deep Space Perturbations (SGP, SGP4, SDP4, SGP8 and SDP8)
vb.) anlasiimalidir. Bunlar anlasildiktan sonra:

Uydunun TLE datasini kullanarak konum (enlem,boylam) bilgisinin elde edilmesi
Bir gézlemci konumuna gore (enlem,boylam) uyduya bakis agi ve yukseltisinin (look
angle) elde edilmesi(azimuth, elevation)

e Bu datanin (look angle) 1/50 saniye hassasiyetle elde edilmesi

SUNUCU-KART HABERLESMESI ILE ILGILI HEDEFLER

Mobbus kullanarak
e Farkl tiplerde (int16,int32,string vb) veri okuma
e Farkl tiplerde veri yazma
e Verileri blok olarak yazma

SNMP ILE ILGILI HEDEFLER

e Bir SNMP sunucu olusturma
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SNMP sorgularina farkl veri tiplerinde cevap verme (Octet, String, Integer vb)
Sorgulara kart Gzerindeki verileri okuyan fonksiyonlar Gizerinden cevap verme (6rnek:
azimuth, elevation datalarinin okunarak génderilmesi)

e Haberlesmenin uzak sistemlerle saglanabilmesi i¢in Firewall ayarlarinin yapilmasi

WEB TABANLI YAZILIM HEDEFLERI

e Web uygulamasi tzerinden UDP ile veri okuyarak istemciye (client) génderme
e JSON seklinde gelen datayi parse ederek HTML araylziinde gésterme
e NET Core u IS Uizerine kurma

e Sunucunun Firewall ayarlarini yaparak uzaktan erisime imkan verme

MERKEZI SUNUCU HEDEFLERI

Sunucu gorevi icra edecek asagidaki islemleri yapacak bir yazilm gerekli

Kart ile modbus Uzerinden veri okuma yazma iglemi yapacak

UDP Uzerinden gelen sorgulara cevap verecek

Birden fazla istemciden (client) gelen sorguya cevap verebilecek

Kart ile haberlesme gerceklesmese de test amagli veri génderebilecek

UYDU TAKIP KUTUPHANELERI

Yukaridaki hedeflere ulasmak asagidaki kitliphanelerin kullaniimasi ile mimktn olur. Bu
yluzden bu kutuphanelerin anlasiimasi gereklidir.

CH

https://qgithub.com/1manprojects/one Sap4

PYTHON KUTUPHANELERI

https://rhodesmill.ora/skyfield/

https://pypi.org/project/sgp4/


https://github.com/1manprojects/one_Sgp4
https://rhodesmill.org/skyfield/
https://pypi.org/project/sgp4/
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JAVASCRIPT KUTUPHANELERI

satellite.js

https://github.com/shashwatak/satellite-js
https://cdnjs.cloudflare.com/ajax/libs/satellite.js/1.3.0/satellite.min.js

tle.js
https://github.com/davidcalhoun/tle.js/

sgp4.js

GO

https://github.com/joshuaferrara/go-satellite
https://github.com/SharkEzz/go-sgp4

C++

https://github.com/dnwrnr/sgp4
https://github.com/la1k/libpredict/

https://naif.jpl.nasa.gov/naif/toolkit C_PC_Windows_VisualC_64bit.html

MODBUS KUTUPHANELERI

C# modbus kuttphanesi: https://github.com/NModbus/NModbus

Python modbus kitliphanesi: https://pypi.org/project/pymodbus/2.0.0/

ASP.NET MVC FRAMEWORK

Egder web tabanli uygulama C# ile yazilacaksa ¢ segenek var.
e Asp.Net MVC
e ASP.Net Core Razor
e ASP.Net Core Blazor


https://github.com/shashwatak/satellite-js
https://cdnjs.cloudflare.com/ajax/libs/satellite.js/1.3.0/satellite.min.js
https://github.com/davidcalhoun/tle.js/
https://github.com/joshuaferrara/go-satellite
https://github.com/SharkEzz/go-sgp4
https://github.com/dnwrnr/sgp4
https://github.com/la1k/libpredict/
https://naif.jpl.nasa.gov/naif/toolkit_C_PC_Windows_VisualC_64bit.html
https://github.com/NModbus/NModbu
https://pypi.org/project/pymodbus/2.0.0/
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Baslangicta Asp.Net MVC Framework .NET 6.0. Sonra Razor. Ama Blazor’a da gegilebilir.

HTML JAVASCRIPT CSS

HTML
JQuery
Vue
Bootstrap
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FIRMWARE
C++ 23

BOOT MEKANIZMASI

—————————————————————————————————————————————————————————————————————————

Boot pini islemciyi
programlama moduna alir
high=programlama aktif

Boot Pini

STM32G STM32F

F 3

474QE 100C8

F N

RX Buraya sadece RX gelir
1D, RX
UART mainboard
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KULLANILAN KUTUPHANELER

MODBUS

VERI PORTU DATA PORTU HABERLESMESI

KONTROL PORTU
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DONANIM

STM32 MICROCONTROLLER

S

STM32
Solutions

STM32G4 MCU Series 3
32-bit Arm® Cortex®-M4 (DSP + FPU) - 170 MHz & 5

ST

* ART Accelerator ™
* Flash memory with Flash = RAM
ECC Product line 'memory (KB)
« Parity bit on SRAM (KB) ~ ccw-sram  (KB)
. i:ar.urable Memory ——
ea

STM32
Motor Control &

Math
Accelerators

* Quad-SPI

. USBFD C Pow ﬂlﬂﬂl’it_hd* . e
§ - er cess line 1
Delivery (UCPD) 2 STM32 ’
» USB 2.0 full speed . .
data interface Digital Power /0.1,
(device|

« UISART, SPI, I2C, SAl
* Advanced Motor  ELLLEZISSEN

ntrol tin Performance line  1°
. :urnile nﬁm STM32 Safety
DMAMUX . | Safety Ready

* Integrated regulator
Plfgarld cln:ﬂ circuit

« -40 to 85°C and up

to 125°C operatin
temperatnurgprangag STM32G4xd*

! 5"&“’“‘"’“&9‘”‘?1 17| Hi-resolution line & B . o STM32

= Temperature sensor
* Vbat mode

Note: * HW crypto/hash functions are aﬁilahla on STM32G4A1, STM32G441 and STM32G483/484

STM32G4 Series of mixed-signal MCUs with DSP and FPU instructions - STMicroelectronics



https://www.st.com/en/microcontrollers-microprocessors/stm32g4-series.html
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KART CIKISLARI

GPS Compass arayuzu
Analog girisler
Elevation Y resolver
Azimuth X ¢oztlici

CAN arayuzi

RS485 araytizi

10
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MEKANIK

GENEL YAPI

SNMP
SORGUSU

SNMP

Browser

PC Uygulamasi

Mobil Uygulama

Sunucusu _1X
Web Sunucusu

Mp—
1S X
Sunucu

PC

X=UDP lzerinden JSON paketi. Command class 1 déniistimii tizerinden.
c.command="status”, “getparam” “setparam”
c.parameter

RS-232
MODBUS

Kart

|

DONANIMLAR

ResolverAz
ResolverEl
MotorX
MotorY

11
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ESKI SISTEM

ACU PC Customer Software

Genel Bakig

Bu dokiman, AST Space Mobile firmasina verilen (dokiimanda bundan sonra "musteri yazilimi"
olarak bahsedilecek) yazilimin detayli incelenmesini kapsamaktadir.

Musteri Yazilimi

Musteri yazihmi, AST Space Mobile firmasinin firlatmis oldugu Bluwalker uydularinin
yorungedeki gecislerini gateway anten sistemimiz ile takip etmek icin kullaniimaktadir. Yazilimin
temel kullanim amaci budur.

12
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&+ YME Rernote Controlles

| mackane | seTTmes | conpguraTion | sionaL TRACKING
STATUS

assanate o e s |
o[ o [semes [comomron[soarwone]

TIME

- (] *

TIME LEFTFOR TRACK ~ ERROR & WARNING STATUS

Antenna Status:  Tracking OFf

<y

Systermn Time : TLE Fila Mot Up 1o Dats
Tracking Status: NOT_IN_TRACK_TIME Z024J07I23 10:39:29 TLE Data Reading From Wekb Error
scte ItSG‘{Euemb Signal Level [d8): -75,41 P Time 00:03:55 Tracking Stopped Emar
TLE Update Date . 2024-07-23 10.22:48 RIS 103008 Spectum Communization Erar
AUTO TRACKING
u Morad D | Mame Slart Time Slop Time | Miax El.
BEE1T  STARLINK-58T1 2024-07-23 10:05:00 2024-07-23 10:14:13 8325
es 50180 STARLINK-32E5 2024-07-23 10:43:24 2024-07-23 10:49:28 1436
Latiude 41.00552M 46358 STARLINK-1707 2024-07-23 10:50:25 2024-07-23 105514 1213
Longiluge :  29.17429E 4B033  STARLINK-2266 2024-07-23 11:14:03 2024-07-23 11:21:04 2026
Data: VALID 52620 STARLINK-4022 2024-07-23 11:32:21 2024-07-23 11:38:16 1485
Aptttude (m) 000
Location by, Manusl MANUEL

VELOCITYISTER [} POSITIONS

Lock step

e PC yazihmi ile control unit arasinda anlik veri transferini gésteren led

Ustte @

e PC yazihiminin control unite (yani antene) bagli olup olmadigini gosteren IP ve
connected led i
e PC yazihmi ile control unit arasinda anlik veri transferini gésteren led

Sekmeler

Mdasteri yazilimi araylzu 5 sekmede incelenir:

Altta @

13



YNK TRACKING SYSTEM

PC yaziliminin versiyon bilgisi

PC de log ’larin gérmek icin buton
Control Unit versiyon bilgisi
Driver Unit versiyon bilgisi

@mYazilimdaki Veri Turleri

@ Sabit veriler
) Sirekli degisen veriler

@ Uydu izleme ani igin kritik olan veriler

Calisma Durumlari

Tracking Sekmesi

TIME
e 1

System Time :
2024/07/24 06:29:09
GPS Time :

| 2024/07/24 06:29:09

Azmth, Active Offset[m°]: 0.0

' EL Active Offset [m?] : 0.0

MAIN ﬁ SETTINGS | CONFIGURATION | SIGNAL TRACKING
rTLE SETTINGS .
Web Address: NORAD ID:
htep://10.0.0.43:81/tle_list.txt ||
TLE File Update Period (hour) : [1— TLE Update Date :  2024-07-24 05:31:15
Update Error Action: | Continue From Last Tracking Data | v Save & Update
Track  Norad ID Name Start Time Stop Time Max ElL
&)
]
g
[t
ad
]
@]
@]
]
1t
4]
O

Signal Level: 7541

Produce New List

14
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e Giincel TLE listesinin server ‘dan gekilmesini saglayan alan @

e TLE listesinin url’si yazilacagi alan

e Glncel TLE listesinin glincelleme (server ‘dan ¢ekilme) tarihi

e Zaman

e Sistem zamani

e GPS zamani

e TLE server’dan cekildikten sonra, glincel tle ‘ler ile uydu gegislerinin hesaplanmasini
yapan buton (PC’deki find_passing.exe dosyasini ¢alistirir ve tle_list.json dosyasi
olusturur) @

e tle_list.json dosyasindaki uydu gecisi bilgilerinin ekran gosterildigi alan, burasi hangi
gegcisin yapilacaginin veya yapilmayacaginin belirlendigi alan. @

e Gegcislerin yanindaki kutucuk ile yapilacak gecisler segilir

e Bu listede ¢cakismalar kirmizi renkte

e Cakismayan gegisler yesil renkte gortnur

e Edit lemesi yapilan gegis listesinin control unite kayit edilmesi icin blyik SAVE butonu

vardir @

Settings Sekmesi

| £ YNK Remote Controller - C 8
AST Space Mobile Connected on 10.0.0239 &  Traffic @
MAIN | TRACKING | SETTINGS ] CONFIGURATION ] SIGNAL TRACKING
GENERAL SETTINGS
Azimuth: 0,00 Elevation: 90,00
(] Run Time Offset Enable |_J SSPA Manuel Enable (Pin 1 to 3 Short)
|_J SSPA Manuel Disable (Pin 1 to 3 Open)
GPS Time Offset (msec): - 0 Step(sec): 0.1
SSPA Auto Enable Options :
Tracking Az Position Offset (°): 0.0 + Step(°): 0.1 (Only "Tracking v J
Tracking El Position Offset (°): 0.0 Step(®): 0.1 Continue From Last Tracking Data
After System Restart
Elevation Threshold Angle (°): 12.0 | Save J
GPS SETTINGS PARKING POSITION |
Latitude: 41.00552N ¥ manuel Azimuth (°):
Longitude: 29.17429E Elevation (°):
Altitude (m): | 0.00 | save | ¥ Enable | Save |
Remote Controller : V2.14 05/07/2024 Show Logs Control: YNK CU V3.13.91 21/06/2024 Driver: YNK DU V3.05.19-4 21/06/2024

15
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General Settings @ @

Azimuth ve Elevation degerleri canli olarak gorulur

Azmimuth, elevation ve time offset bilgileri girilir

Elevation threshold angle bilgisi girilir (Max elevasyon degeri bu agidan kiigiik olan
gegcisleri, gecis listesi olusturulma aninda listeye hi¢ dahil etmemeyi saglar)
Burada kritik olan bir nokta minimum elevation angle degeridir. Bu deger test
yaziliminda giriliyor.

SSPA in aktif - pasif olmasini saglayan kontrol bolumu vardir

Manuel olarak aktif - pasif yapma

Otomatik aktif - pasif yapma

Sadece uydu izleme aninda

Sadece taslyici sinyale kitlendigi durumda

Uydu izleme aninda tasiyici sinyale kitlenilmisse

Uydu izleme aninda veya tagiyici sinyale kitlenilmigse

GPS Settings @ @®

Longitude, Latitude ve Altitude bilgilerinin Manuel secenegi aktif oldugunda elle girilir.
Otomatik secildiginde bilgiler gps donanimindan gelir direk

Paking Positio @

Bir uydu gegisi tamamlandiktan sonra, antenin park pozisyonunda bekleyecedi agilar
belirlenir. Varsayilan olarak Az:0 EI:90 derecelere ayarlanmsitir.

Signal Tracking

16
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|£| YNK Remote Controller

oo — oo oo

Signal source @@
Suan kullanilan spektrum cihazinin IP adresi girilir

Status @

Azimuth
Elevation

Signal Level
Zaman ()
Sistem zamani
GPS zamani

Peaking @@

Azimuth active (live) offset
Elevation active (live) offset

Uydu gegisi izleme esnasinda asagidaki degisen verilerin izlendigi bélimdar

Uydu gegcisi esnasindan sinyal takibi yapilip yapilmayacaginin belirlendigi bolum
Parameters @ @
Sinyal takibi yapilirken konfigurasyon parametrelerinin gérintilendigi kisim
Bu parametreler sadece test yaziliminda set edilebiliyor. MUsteri yazilimda ise sadece
gorintileme yapihyor

[ MAIN | TRACKING | SETTINGS | CONFIGURATION | SIGNAL TRACKING |
SIGNAL SOURCE STATUS TIME PEAKING
P Azimuth: 41,30  Elevation: 59,06 System Time : l:.
— Azmth. Active Offset [m®]: 0.0 2024/07/24 10:40:47
Connection Error l CONNECT ] EL Active Offset [m°] : 0.0 GPS Time .
DISCONNECT ) Signal Level: -75,41 2024/07/24 10:40:47
PARAMETERS
Azimuth Offset Step [m°] : 50.0
Elevation Offset Step [m°] : 50.0
Time Offset Step [msec] : 50.0
Wait After Step [msec] : 1500.0
Signal Weak Margin [dB]: 1.2
Azimuth Max. Offset [°] : 10.0
Elevation Max. Offset [°] : 10.0
Time Max. Offset [sec] : 10.0
Signal Exist Level [dB] : 4.0
Signal Tolerance [dB] : 0.3
Signal Offset [dB] : 2.0
Azimuth Peaking : Active
Elevation Peaking : Active
Time Peaking : Passive

17
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CALISMA DURUMLARI

Uydu Gecgisi Durumu

Uydu gegcisi izleme anini etkileyen ¢alisma senaryolari adim adim anlatilmisgtir. Bazi adimlarda /
anlatimlarda, uydu gecisini izleme ani disindaki bazi kisimlara da deginilmektedir. Burada
sadece uydu gegisini ilgilendiren konular Uzerinde durulacagi igin, PC musteri yaziliminin diger
konulari kapsam diginda kalacaktir.

Musteri yaziliminin butiin kapsamina suraya giderek ulasabilirsiniz.

$

Calisma Senaryolari

Oncelikli olarak sistemde herhangi bir sorun olmadigi durum ele alinarak ideal senaryonun nasil
olmasi gerektigi incelenecektir. Daha sonra bir gegis igin gegis éncesinden gegis sonrasina
kadar olusabilecek uyari ve hata durumlarinda sistemin nasil ¢alistigi incelenecektir. Bu 2
durum (normal ve normal digi) ile sistemin tepkileri daha iyi okunabilecek ve yeni yazilima daha
iyi aktarilabilecektir.

A. Normal Calisma Senaryosu (No Warning / No Error)

ideal bir uydu gegisi izleme igin, gegis dncesinde sistemin gegise hazir hale getirimesi kontrol
edilir (bir check list var gibi dusunulebilir). Bu kontroliin bazi adimlari uydu gegisi izleme igin
kritiktir (baslangicta tek sefer ayarlanir), bazilari ise izleme aninda da ayarlarin degistirilebildigi
(bir sorun varsa diizeltilebilen) adimlardir. Asagidaki listede kritik veriler kirmizi "@" ile
gosterilir. Gegis aninda degistirilebilen veriler sari " )" ile gosterilir

Uydu gegisi 6ncesi check list :

e GPS bilgileri gtincel mi (.00000 - ondalik 5 hane)? ("SETTINGS" sekmesi -> "GPS
SETTINGS" ayari -> giincel?) @

e GPS zamani ve sistem zamani glincel mi? ("MAIN" sekmesi -> "TIME" izleme alani ->
System Time & GPS Time?) @
GPS bilgileri gegerli mi? ("MAIN" sekmesi -> "GPS" izleme alani -> Data : VALID?) @
Park pozisyonu gtincel mi? ("SETTINGS" sekmesi -> "PARKING POSITION" ayari ->
AZ:0 - EL:907?)

18
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e Offset bilgileri guincel mi? ("SETTINGS" sekmesi -> "GENERAL SETTINGS" ayar ->
offset parameters?)

e SSPA bilgileri glincel mi? ("SETTINGS" sekmesi -> "GENERAL SETTINGS" ayari ->
SSPA parameters?) @

e Sinyal kaynagi IP adresi gincel mi? ("SIGNAL TRACKING" sekmesi -> "SIGNAL
SOURCE" ayari -> IP?) @

e Sinyal kaynagina baglanildi mi? ("SIGNAL TRACKING" sekmesi -> "SIGNAL SOURCE"
ayari ->Connected?) @

e Sinyal pikleme parametreleri glincel mi? ("SIGNAL TRACKING" sekmesi ->
"PARAMETERS" izleme alani -> parameters?)@
Sinyal pikleme agik mi? ("Signal Tracking" sekmesi -> "PEAKING" ayari -> ON?) @
Uydu gegisi listesi giincel mi? ("MAIN" 'de liste gériiniiyor mu?) @
Hata & Uyari ekraninda durum "Status Ok" mi? ("MAIN" sekmesi -> "ERROR &
WARNING STATUS" izleme alani -> Status OK?)@

e Sinyal bilgisi okunuyor mu? ("MAIN" sekmesi-> "STATUS" izleme alani -> Signal Level
(db) canl mi?)@
Otomatik izleme agik mi? ("MAIN" sekmesi -> "AUTO TRACKING" ayari -> ON?)@
Geri sayim basladi mi? ("MAIN" sekmesi -> "TRACK DURATION" izleme alani ->
sonraki gegis igin geri sayim?)@

= Yukaridaki "check list" sonucu bir sorun yoksa, sistem uydu gegisini izlemeye hazirdir. Artik
geri sayim beklenir.

Geri sayim bitmesine 3 dk kaldiginda (geri sayim -> 00:02:59 oldugunda) sistem kendini uydu
gecisine hazirlamaya baglar. Bu 3 dk'lik zaman suresince yapilanlar (sirasiyla) :

Uydu gegcisi icin yortinge acilarinin hesabi (Time - Az - El -> trajectory _az el _angles.txt)
Hesaplanan yoéringe agilarinin hex formatina donUsturip byte byte driver unit'e
gbnderilmesi gerceklesir

e Tablo Driver unit 'e génderildikten bir stire sonra (yaklasik 1 dk) Antenna Status :
Tracking On olur

e Driver unit yoringe aci tablosunu alinca uydu gegisinin baslangi¢ zamanini kiyaslamaya
baslar

e Uydu gegisinin takip edildigi 3 mod (START_BEFORE_TIME, IN_TRACK_TIME,
TRACK_COMPLETED) vardir. Uydu gegisinin olmadigi durumda ise 4. mod gergeklesir
(NOT_IN_TRACK_TIME)

e Baslangic zamaninin gelip gelmedigini kiyaslamaya devam eden driver unit, (sadece
test yazillminda ayarlanabilen "Settings" sekmesi -> "SETTINGS" ayari -> Go To Start
Before (msec) uydu gecisinin baslangicina kalan sire) uydu gegisinin baslangicina kalan
sure geldigi anda sistemi START_BEFORE_TIME moduna alir.

e 0Ornek : Go To Start Before (msec) : 60000 iken Geri Sayim : 00:00:59 oldugunda Driver
Unit sistemi -> START_BEFORE_TIME moduna alir

19
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Go To Start Before (msec) 0000

STATUS TIME TIME LEFT FOR TRACK
Antenna Status: Tracking On System Time -
Tracking Status :  START_BEFORE_TIME S024/07131 12°36°02
Signal Level [dB] : -71,81 GRS Time - 00:00:15

TLE Update Date : 2024-07-31 12:10:58
202407131 12:36:02

e START_BEFORE_TIME moduna girildiginde driver unit anteni uydu gecisinin baglangici
olan AZ ve EL (min EIl) degerlerine goéturuar. (Min El dederi sadece test yazilimindan
belirlenir).

Uydu gegcisi icin baslangi¢c konumuna giden anten artik uydu gecisinin baglamasi bekler.
Ornekte min Elevation degeri 8 olarak ayarlandidi icin anten bu konuma gidip bekler

POSITIONS
AZ. 256,14 X -58,67
EL: 8,00 Y: -73,89

e Uydu gegisi baslangi¢ zamani geldiginde ise artik driver unit sistemi IN_TRACK_TIME
moduna alir.

STATUS TIME TRACK DURATION
Antenna Status: Tracking On System Time - Pact:
Tracking Status . IN_TRACK_TIME S024/07/31 1258 47 00:00:49
Signal Level [dB]: -71,81 GPS Time Remaining:
TLE Update Date : 2024-07-31 12:10:59 2024/07/31 12-58-47 00:05:28

e Uydu gegcisi izlenmesi siiresince sisteme herhangi bir miidahale yapiimaz @
e Uydu gegcisi takip edilmesi bittiginde ise driver unit dnce Antenna Status : Tracking Off
yapar sistemi daha sonra sistemi TRACK_COMPLETED moduna alir
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STATUS TIME TIME LEFT FOR TRACK
Antenna Status: Tracking Off System Time -
Tracking Status : TRACK_COMPLETED 2024/07/31 131758
Signal Level [dB]: -71,81 GPS Time - S T

TLE Update Date : 2024-07-3112:10:59
2024/07/31 131758

e Bu asamada anten park pozisyonuna gider

POSITIONS
AZ: 0,00 X 0,00
EL: 90,00 Y. 0,00

e Takip bittikten sonra, takip boyunca alinan sinyaller, otomatik sinyal takibi yapilirken
otomatik ayarlamasi yapilan offset bilgileri, antenin izledigi az ve el agilari zaman imzali
olarak bir output dosyasina yazilarak butin bu bilgiler her gegis icin toplanir. Bu
bilgilerden antenin gercekte izledigi yériinge acisi ve takip ettigi sinyal bilgisi grafik olarak
cikartilabilir. (Kasim beye danisilabilir, grafikleri o ¢ikartiyor)

e Takip sonucu olusan ¢ikti dosyasi output klaséri altinda ilgili TLE listesi glincellenme
tarihli klasérun altinda (klasérin ismi gegerli tle listesinin giincellenme zamani), hangi
gecise bakilacaksa o gegisin tarihi dosya ismi olarak belirlenmistir. Her gecis icin
..calculated.txt ve ..measured.txt adinda iki dosya olusturulur.

Uzak site: | fhome/root/svs/satrak/outputs/2024-07-31,06-54-42

..... 2 2024-07-10,05-10-41
..... 2| 2024-07-12,06-16-43
..... 2| 2024-07-12,06-54-26
..... 2| 2024-07-22,13-30-20
..... 2| 2024-07-23,13-19-43
..... 2| 2024-07-29,13-50-03
..... 2024-07-31,06-54-42

L R

Fa

Dosya adi Boyut Dosya tdrd Son degigikli

2024-07-31,07-00-57_MoradlD-52629_calculated. bt 217.590 Metin Belg... 31.07.2024 11
|=| 2024-07-31,07-00-57_Morad|D-5262%_measured.tt 210.440 Metin Belg... 31.07.2024 1(

e Ayrica dosya isimlerinde hangi uyduya ait ise onun NoradID degeri de bulunur.

21



YNK TRACKING SYSTEM

B. Normal Disi1 Calisma Senaryosu (Warning / Error)

Bolum A da normal galisma senaryosunda herhangi bir hata veya uyarinin olmadigi durum
anlatiimigtir. Bélim B'de ise, 2 alt baslikli inceleme yapilacaktir.

e Uydu gecisine hazirlik asamasindan itibaren hangi adimlarda hatali veya uyari
verebilecek iglemler olur ve bunlarin ¢ézimleri nelerdir?

e Uydu gegisi aninda hangi hatali veya uyari verebilecek iglemler olur ve bunlarin
¢ozumleri nelerdir?

Bu islemlerde

\\10.0.0.253\public\Departman\ARGE\1 - PROJECTS\40 - YNK\5- Management\Onboarding
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DOKUMAN SONU
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