Dokument, ktéry czytasz jest thumaczeniem czgsci podrgeznika Orbitera zatytutowanej "Basic Flight
Manoeuvers”, wykonanym przez Szymona Ender ,,Enjo”. Poniewaz z czasem tlumaczenie to moze si¢
zdezaktualizowa¢, odsylam do oryginalu znajdujacego si¢ pod nastgpujacym adresem:
http://www.medphys.ucl.ac.uk/~martins/orbit/maniothl

16 Podstawowe manewry lotu

Nastepujace techniki lotu sa gléwnie moimi wlasnymi pomystami. Wydaja sig
prawdopodobne, lecz skoro nie jestem ekspertem lotéw (chociaz entuzjastycznym amatorem)
moga by¢ nieefektywne lub catkowicie btedne. Poprawki 1 sugestie sa zawsze mile widziane.

16.1 Lot przy powierzchni

Przez wyrazenie ,,lot przy powierzchni" rozumiem tras¢ lotu blisko powierzchni planety,
ktorej w rzeczywisto$ci nie orbitujesz, np. wtedy, gdy nalezy przeciwdziala¢ polu
grawitacyjnemu planety przez zastosowanie wektora przyspieszenia, w przeciwienstwie do
sytuacji wolnego spadku w czasie orbitowania. Loty powierzchniowgedamej bazy na
powierzchni do drugiej) typowo obejmuja loty przy powierzchni.

Jesli planeta nie posiada atmosfery:

W tym przypadku jedyne sily, ktore dzialaja na twoj statek to pole grawitacyjne planety
1 jakiekolwiek wektory sily ciagu, jakie przytozysz. Najbardziej zauwazalnie, nie ma zadnej
sity tarcia atmosferycznego, ktéra moglaby zmniejszy¢ predkos¢ statku. To powoduje, ze
mamy do czynienia z modelem lotu nieco innym niz z modelem lotu normalnego samolotu.
Najprostsza, lecz prawdopodobnie najbardziej wydajna strategia lotu przy powierzchni jest:

* Uzywanie pionowych silnikbw (ang. hover thrusters) zeby zbalansowaé
przyspieszenie grawitacyjne (mozna to zrobi¢ automatycznie, uzywajac trybu
nawigacyjnego ,,Utrzymaj wysoko$¢" <"Hold altitude" = A >). To rdwniez oznacza,
ze statek powinien by¢ utrzymany w poziomie wzgledem horyzontu (L).

e Nawiguyj krotkimi strumieniami ciagu gtownych silnikow

* Przy duzych predkosciach poziomych, tor lotu moze zbliza¢ si¢ do trajektorii
orbitalnej. W tym przypadku ciag silnikow pionowych powinien zosta¢ zredukowany,
aby utrzyna¢ wysokos¢. W ekstremalnym przypadku, gdy predkos¢ pozioma
przekroczy predkos¢ orbitalng orbity kotowej przy zerowej wysokosci, statek zacznie
zyskiwaé coraz wyzsza wysoko$¢ nawet przy wylaczonych silnikach pionowych. To
bedzie oznaczalo, ze wszedte$ na orbitg eliptyczna i znajdujesz si¢ w jej perycentrum
(ang. periapsis, czyli punkt na orbicie, ktory jest najblizej ciata centralnego)

Jesli planeta posiada atmosfere:

W przypadku przemieszczania si¢ w atmosferze model lotu bedzie podobny do modelu lotu
sanolotu, w szczegdlnosci, gdy twoj statek w gruncie rzeczy jest samolotem to znaczy
posiada powierzchnie nosne, ktore powoduja powstawanie wektora wznoszenia
(wynikajacego z generowania przez te powierzchnie sity nosnej) w funkcji predkosci lotu.
Tak jak wsamolocie, musisz zastosowac staly ciag zeby skontrowaé tarcie atmosferyczne
1 utrzymywac stata predkos¢. Jesli twoj statek wytwarza site nosna, uzycie silnikow
pionowych nie jest konieczne, chyba ze predkos¢ spada ponizej predkosci, w ktorej twoj
statek zaczyna opadac (np. przy pionowym starcie 1 ladowaniu). Jesli twdj statek nie generuje
sity no$nej, silniki pionowe musza by¢ uzyte, lub statek musi by¢ tak nachylony zeby gléwne
silniki dostarczaly sktadnika pionowego, ktory skontruje pole grawitacyjne. Zauwaz, ze
,wznoszenie" wytwarzane przez silniki jest niezalezne od predkosci.
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16.2 Wystrzelenie na orbitg

Startowanie z powierzchni planetarnej i wchodzenie na niska orbite jest jednym z
podstawowych probleméw lotdw kosmicznych. Podczas wczesnej fazy tatek snusi
zastosowac pionowy ciag zeby przezwycigzy¢ pole grawitacyjne i zwigksza¢ wysokos¢.

W miar¢ jak statek osiaga pozadana wysoko$¢, wychylenie dzioba jest zmniejszane, zeby
zwigkszy¢ sktadnik poziomy przyspieszenia, azeby uzyskaé predkos$¢ orbitalng. Stabilna
orbita jest osiagni¢ta w momencie, gdy perycentrum jest na tyle wysoko powyzej powierzchni
planety, Ze opor aerodynamiczny moze zosta¢ pominigty.

Orbity zwykle powinny by¢ typu "prograde" tzn. powinny by¢ zgodne z kierunkiem obrotu
powierzchni planety, zeby wykorzystaé poczatkowy wektor predkos$ci dany przez planete
(czyli na Ziemi statki powinny by¢ wystrzeliwane na wschdd). To réwniez oznacza ze
miejsca startu liskie rownikowi sa najefektywniejsze, poniewaz dostarczaja najwickszej
predkosci poczatkowe;j

W praktyce:
(Zaktadamy ze statek jest poczatkowo umieszczony na powierzchni Ziemi).

e Ustaw wyswietlacz HUD na tryb powierzchniowy (naciskaj H). Wywotaj Surface
MFD (LShift+S) i Orbit MFD (RShift+0O)

* Uruchom silniki pionowe i ustaw je na przynajmniej 10m/s"2

* Kiedy bedziesz par¢ metréw nad powierzchnia, obrdo¢ sig¢ na wschod (90° na kompasie
HUD'a)

* Podnie$ dzidb na 70°, wlaczajac w tym samym czasie gtowne silniki

* W miark jak predkos$¢ wzrasta, powoli ga$ silniki pionowe az osiagna przyspieszenie
rowne zero

* W miarg uzyskiwania wysoko$ci, powoli zmniejszaj wychylenie dzioba (np. 60° na
20km, 50° na 50km, 40° na 80km, itp.).

* Kiedy pozadana wysoko$¢ bedzie osiagnigta (np. 200km), predko$¢ i1 przyspieszenie
pionowe powinno spas¢ do zera (poprzez zmniejszanie wychylenia dzioba a nie przez
wytaczanie silnikow). Wychylenie dzioba moze by¢ ciagle > 0 poniewaz czg$é
wektora ciggu jest ciagle potrzebna, zeby skontrowaé grawitacj¢ do momentu gdy
osiagnigta zostanie pelna predkos¢ orbitalna

* W miarg jak predko$¢ styczna do orbity wzrasta, wychylenie dzioba powinno by¢
zredukowane, by utrzymac stata wysokos¢

* W momencie gdy osiagniemy predkos¢ styczna odpowiadajaca orbicie kotowej (Ecc =
0 na Orbit MFD) silniki powinny zosta¢ wytaczone.

16.3 Zmiana orbity

Zeby zmienié¢ ksztalt orbity bez zmiany plaszczyzny orbitalnej, musi zosta¢ zastosowany
wektor ciagu wzdluz plaszczyzny orbity. Najprostsze manewry obejmuja modyfikowanie
dystansu apocentrum (punkt na orbicie ktory jest najdalej ciata centralnego) i perycentrum.

» Zwigkszenie dystansu apocentrum: Zaczekaj az statek osiagnie perycentrum. Zastosuj
wektor ciggu w trybie "prograde” ([) czyli statek skierowany zgodnie ze zwrotem
wektora predkosci.

* Zmniejszanie dystansu apocentrum: Zaczekaj az statek osiagnie perycentrum.
Zastosuj wektor predkosci w trybie '"retrograde" (]) czyli statek skierowany
przeciwnie do zwrotu wktora predkosci.

* Zwigkszenie dystansu perycentrum: Zaczekaj az statek osiagnie apocentrum. Zastosuj
wektor ciaggu w trybie "prograde"
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* Zmniejszenie dystansu perycentrum: Zaczekaj az statek osiagnie apocentrum.
Zastosuj wektor ciggu w trybie "retrograde"

W praktyce:
Przypadek 1.: Zatozmy ze chcesz wzejs¢ z niskiej orbity kotowej (200km) na wyzsza orbitg
kotowa (1000km).
» Ustaw statek w trybie "prograde" i uzyj gtéwnych silnikow.
*  Wylacz silniki w momencie gdy apocentrum osiagnie 1000km + promien planety (np
7370km dla Ziemi). Uzyj Orbit MFD zZeby to monitowac.
* (Czekaj az osiagniesz apocentrum.
* Ustaw statek w trybie "prograde" i uzyj gtdéwnych silnikow.
*  Wylacz silniki w momencie gdy perycentrum rowna si¢ apocentrum i ekscentryczno$¢
(mimosrod) orbity (Ecc na Orbit MFD) jest znowu réwna 0

a =&
2 A\ arbity A 2

przenoszace /
orbita docelowa

= .
orbita pocz qtk

orhita docelowa orbita poczatkowa

Rysunek 23.: Przenoszenie si¢ na wyzszq orbite wymaga przyspieszenia w trybie "prograde"
w pkt. P i A (Perycentrum i Apocentrum orbity przenoszqcej). Odwrotnie, przenoszenie sie z
orbity wyzszej do nizszej wymaga przyspieszenia W trybie "retrograde” w pkt. Ai P.

Przypadek 2.: Obracanie momentu przejScia przez perycentrum orbity eliptycznej
(np. obracanie orbitalnej elipsy w jej ptaszczyznie)
» Zaczekaj az osiagniesz perycentrum.
» Ustaw statek w trybie "retrogradetiruchom i utrzymuj wtaczone gltéwne silniki do
momentu gdy orbita bgdzie kotowa (ekscentrycznos¢/mimosrod = 0).
» Zaczekaj az osiagniesz nowa pozadana pozycje perycentrum.
e Ustaw statek w trybie "prograde" , uruchom i utrzymuj wiaczone gtowne silniki do
momentu gdy poczatkowa ekscentryczno$¢ i dystans apocentrum beda znowu
ustawione.
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16.4 Obracanie ptaszczyzny orbity

Azeby spotkac si¢ z innym orbitujacym ciatem (np. stacja kosmiczng) lub przygotowac si¢ do
lotu na ksiezyc lub planetg, pierwszym krokiem jest wyréwnanie plaszczyzny orbity (PO)
twojego statku z orbita celu. W momencie gdy bedziesz w tej samej PO w jakiej jest cel,
wigkszo$¢ nastepujacych problemdéw nawigacyjnych w gruncie rzeczy sprowadza si¢ do
probleméw dwuwymiarowych, co powoduje ze sa o wiele prostsze do obliczenia.

W kategoriach elementow orbity, wyrOwnywanie ptaszczyzny orbity z celem oznacza
dopasowanie dwoch elementéw ktére definiuja orientacjg orbity w przestrzeni: inklinacja
(nachylenie) orbity i dtugos¢ ekliptyczna wezta wstepujacego (Longitude of Ascending Node
= LAN).

Gtowna technika obracania PO jest ustawienie statku zgodnie ze zwrotem wektora
normalnego (prostopadiego) do aktualnej PO 1 uruchomienie gtownych silnikéw. To
spowoduje obrot PO wokot osi zdefiniowanej jako twdj aktualny wektor promienia. Dlatego
tez zeby wyréwnac orbite z dana celowa plaszczyzna nalezy:

» Zaczeka¢ az twQj statek osiagnie przecigcie (wgzel) twojej orbity z ptaszczyzna celu

* Obroci¢ statek zgodnie ze zwrotem wektora normalnego do aktualnej orbity (;)

*  Uruchomi¢ i utrzymywaé wiaczone silniki do momentu gdy PO wyréwna si¢ z
ptaszczyzna celu.

Uwaga:

e Jesli kat pomiedzy poczatkowa 1 celowa PO jest duzy, moze sta¢ si¢ konieczne
korygowanie orientacji sthit podczas manewru zeby utrzymywaé go zgodnie ze
zwrotem wektora normalnego do PO.

*  Wyrownanie ptaszczyzny podczas pojedynczego przej$cia przez wezet moze byc
niemozliwe. Jesli kat w kierunku orbity celu nie moze by¢ juz bardziej zredukowany
przez przyspiesnie zg. ze zwr. w. normalnego do aktualnej orbity, wytacz silniki i
poczekaj az dojdziesz do nastgpnego wezta, w ktorym bedziesz musiat przyspieszac ze
zwr. przeciwnym do w. normalnego (')

* Poniewaz manewr ten zajmie skonczony okres czasu AT, silniki powinny zosta¢
wiaczone w czasie réwnym okoto 1/2 AT przed dojsciem do wezta.

wekior przyspieszenia aktualna orbita

plaszczyvena
orbity celu

welktor preyspiesienia
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Rysunek 24.: Wyrownywanie P@: wektor promienia.vs: wektor predkosci, AN: wezel
wstepujqcy (Ascending Node), DN: wezel zstepujqcy (Descending Node), ns. wektor normalny
aktualnej plaszczyzny, . wektor normalny ptaszczyzny celu.

Kierunek wektora normalnego jest definiowany przez kierunek iloczyekiorowego 4'X V.
Przyspieszenie powinno by¢ przylozone w kierunku -ns w wezle wstepujacym (AN) 1 w
kierunku +R w wezle zstepujacym (DN) (Zobacz rysunek 24.)

W praktyce:

* Allign orbital plane MFD (Shift+A) to urzadzenie przeznaczone do pomocy przy
wyrownywaniu plaszczyzn. Wybierz cel (Shift+T)

* HUD powinien by¢ w trybie "Orbit". W miarg jak twoj statek zbliza si¢ do przecigcia
z plaszczyzna orbity celu, obr6¢ go normalnie (przy DN) lub przeciwnie do wektora
normalnego (przy AN) do aktualnej PO. Uzyj do tego drabinki inklinacji orbity na
HUD.

* W momencie gdy czas pozostaly do osiagni¢cia wezta (ang. Time to Node = Tn)
osiagnie potowe szacowanego czasu przyspieszania (Tth), zacznie sig $wieci
wskaznik "Engage thruster" ("Uzyj silnikéw"). Uzyj gléwnych silnikoéw na pelnej
mocy. Upewnij si¢ ze relatywna inklinacja (RInc) zmniejsza sig, tzn. tempo zmian
(Rate) jest ujemne, w przeciwmyrazie mozesz by¢ skierowany w ztym kierunku.

* Koryguj orientacj¢ statku tak aby byl on skierowany normalnie do ptaszczyzny
orbity.]

*  Wylacz silniki w momencie gdy wskaznik akcji znowu pokazuje tekst "Kill thruster”
(,,Wytacz silnik™)

* Jesli relatywna inklinacja nie byta satysfakcjonujaco zredukowana, powtorz procedure
przy nastgpnym przejsciu przez wezet

* Podczas manewru upewnij si¢ ze twoja orbita nie staje si¢ niestabilna. Obserwuj w
szczegdlnosci ekscentrycznosé (Orbit MFD)

16.5 Synchronizacja orbit

Ta cze$¢ podrgcznika zaklada ze ptaszczyzny orbit statku 1 celu zostaly juz wyréwnane
(zobacz poprzedni dziat) (notka thumacza - RInc musi by¢ NAPRAWDE mata, w przeciwnym
razie SynchronizeMFD bedzie wys$wietlat nieprzydatne informacje. RInc = 0.07 to juz za
duzo!)
Nastepnym krokiem w manewrze spotkania z celem po wyréwnaniu plaszczyzn orbit jest
zmodyfikowanie orbity w jej ptaszczyznie tak ze przechwytuje ona orbitg celu i zaréwno twoj
statk jak 1 cel spotykaja si¢ jednoczesnie w punkcie przechwycenia. Uzyj Synchronize orbit
MFD (Shift+Y)) zeby obliczy¢ odpowiednia orbiteg.
Dla uproszczenia najpierw zaktadamy ze zarowno twoj statek jak i cel kraza po orbicie
kotowej z o takim samym promieniu (zeby zsynchronizowa¢ promien orbity zobacz czgs§¢
16.3) np. obydwa obiekty posiadaja te same elementy orbity oprécz anomalii (Katu
okreslajacego potozenie ciata na orbicie). W tym przypadku metoda przechwycenia celu jest
nastepujaca:
* Przetacz tryb odniesienia (reference) urzadzenia Synchronize MFD na rgczny
("Manual") 1 obré¢ o$ do twojej aktualnej pozycji.
e Ustaw statek na tryb "prograde" (uzywajac trybu HUD'a - Orbit) i odpal gtowne
silniki.
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Orbita stanie si¢ eliptyczna, ze zwigkszajacym si¢ dystansem apocentrum.
Perycentrum to twoja aktualna pozycja. Jednoczesnie okres orbity i czasy ktore maja
uptyna¢ do osiagnigcia osi odniesienia zaczng wzrastac.

Wylacz silniki w momencie gdy jeden z czaséw Sh-TOR (ang. Ship's Time on
Reference axis = czas na osi oditem dla statku) pokryje si¢ z jednym z czasow Tg-
ToR (ang. Target ToR = czas na osi odniesienia dla celu).

Teraz musisz tylko czeka¢ az przechwycisz cel na osi odniesienia.

W momencie przechwycenia odpal silniki w trybie "retrograde", zeby powroci¢ do
orbity kotowej 1 zeby przyrownac¢ swoja predkos¢ do predkosci celu.

Sh-ToR(0) =
Tg-ToR(0) = At;
Tg-ToR(1) = T,+At;

- |

Synchronizacja:

|
—
w

orbita statku

T.=T, +At,

statek

Rysunek 25.: Orbita przejscia potrzebna by przechwycic¢ cel przy nastepnym przejsciu przez

peryce

Uwagi:

ntrum.

Zamiast zwigksza¢ dystans apocentrum, mozna by uruchomi¢ silniki w trybie
“retrograde" zeby zmniejszy¢ dystans perycentrum w tym manewrze. To moze by¢
skuteczne jesli cel jest przed statkiem. Upewnij si¢ jednak czy perycentrum nie spada
za nisko!

Zawsze powinno by¢ mozliwe przyrownanie twojego nast¢gpnego czasu ToR (orbita nr
0) do @asu ToR przy orbicie nr 1. Jesli jednak masz mato paliwa, moze bedzie lepiej
przyrowna¢ pozniejsze orbity jesli bedzie to mozliwe przy mniejszym znieksztalceniu
oryginalnej orbity. Na przyklad jesli cel jest marginalnie przed toba, to zeby go
przechwycié¢, musisz niemal podwoi¢ twoj okres orbity.

Nie jest konieczne zeby orbity byly identyczne lub kotowe przy poczatku manewru.
Warunkiem wystarczajacym jest, aby orbity te si¢ przecinaty. W takim przypadku
najlepiej jest uzy¢ trybow odniesienia "przecigeie 1" lub 2 (“Intersection 1/2") na
urzadzeniu Synchronize MFD.

Nie musisz koniecznie czekaé az osiagniesz punkt odniesienia zeby odpali¢ silniki ale
upraszcza to kwesti¢ manewru bo w przeciwnym przypadku punkt przecigcia zacznie
si¢ porusza¢, co skomplikuje dopasowanie czaséw orbit.
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16.6 Ladowanie (podchodzenie do pasow startowych)

Niektore statki w Orbiterze wspieraja napgdzane lub nienapgdzane podchodzenia do pasow
startowych, podobne do normalnych samolotow. Przyktadami sa Delta Glider lub Prom
Kosmiczny. Centrum Ladowania Proméw Kosmicznych (ang. Shuttle Landing Facility =
SLF) przy Centrum Kosmicznym Kennedy'ego daje dobra okazj¢ do ¢wiczenia podchodzenia
do ladowania

Wizualne wskazniki podchodzenia

Wizualne wspomaganie podalmenia przy SLF sa przeznaczone do ladowan promow
kosmicznych. Zawieraja Wskaznik Sciezki Precyzyjnego Podchodzenia (ang. Precision
Approach Path Indicator = PAPI) i dla dlugo dystansowego dostrajania pochylosci
szybowania i Wizualny Wskaznik Pochylosci Podchodzenia (ang. Visual Approach Slope
Indicator = VASI) dla krotko dystansowego dostrajania. PAPI jest ustawione na pochytos¢
szybowania rowna 20° (okolo 6 razy bardziej stroma niz pochylo§¢ szybowania
standartowych samolotéw!). VASI jest ustawione ngf hochyto$¢ podczas ostatecznego
podniesienia przed dotknigciem pasow.

Wskaznik Sciezki Precyzyjnego Podchodzenia (ang. Precision Approach Path I ndicator)

PAPI to tablica sktadajaca si¢ z 4 swiatel, ktore §wieca na biato lub czerwono w zalezno$ci od
tego czy pilot jest powyzej lub ponizej ustalonej pochylosci szybowania. Przy poprawnej

pochytosci beda widoczne 2 biate 1 2 czerwone $wiatta (zobacz rysunek). W Orbiterze sa dwie
jednostki PAPI na kazdy kierunek podchodzenia do SLF, zlokalizowane okoto 2000 metréw
przed progiem pasu startowego.

Fowyze| pochyloscl szyvbowania
Mieco powyie|] pochyt szvh.

Ma pochytosc seyvbowania
Mieco ponize] pochyt szyvb.

Fonize| pochytosci szvbowania

Rysunek 26.: Sygnaty wskaznika PAPI

Wizualny Wskaznik Pochylosci Podchodzenia (ang. Visual Approach Slope Indicator)

VASI sklada si¢ z czerwonej szyny czerwonych $wiatet i zestawu biatych $wiatet przed
czerwonymi. Fzy poprawnej pochylosci biale §wiatla sa wyrOwnane z czerwona szyna
(zobacz rysunek). Przy SLF, VASI jest zlokalizowane okolo 670 metréw za progiem pasu
startowego.

Fowyze| pochytoscl szybowania

Ma pochytosci szybhowania

Fonize| pochytosci szvbowania

Rysunek 27.: Sygnaly wskaznika VASI
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PAP Prag VASI

}‘ 2000 * G0 .{

Rysunek 28.: Sciezka podchodzenia promu przy SLF

16.7 Dokowanie

Dokowanie do stacji orbitalnej jest ostatnim krokiem manewru spotkania. Zakladajac ze
przechwycites stacj¢ w $lad za poprzednimi krokami, tutaj omowimy ostateczne
podchodzenie do dokowania.

Wiacz Docking MFD (Shift+D) i ustaw HUD na tryb dokowania naciskajac H do
momentu gdy bedzie wybrany tryb dokowania

Nastaw jeden ze swoich odbiornikow NAV na czgstotliwos¢ XPDR stacji, jesli ta jest
dostepna. Czgstotliwos¢ ta jest wylistowana na arkuszu informacyjnym stacji (Ctrl+i).
Podporzadkuj Docking MFD do HUD'a w trybie dokowania do tego odbiornika NAV
(odpowiednio Shift+N i Ctrl+R).

Jesli jeszcze tego nie zrobites, zsynchronizuj wzgledna predko$é ustawiajac statek na
(D) , odpal gtowne silniki i utrzymuj je wlaczone do momentu gdy warto$¢ predkosci
bedzie bliska zeru.

Obré¢ statek dziobem do stacji ()

Przy odlegtosci okoto 10km ustaw jeden odbiornik NAV do czgstotliwosci IDS
(Instrument Docking System) wyhr&o, wolnego portu dokowania. Przyporzadkuj
Docking MFD 1 HUD w trybie dokowania to tego odbiornika. To wyswietli orientacje
i informacje o kierunku w MFD i wizualng reprezentacje $ciezki podchodzenia w
HUD'zie (prostokaty).

Podle¢ do prostokata najbardziej oddalonego od stacji i zatrzymaj sig.

Wyréwnaj kierunek lotu statku z kierunkiem $ciezki podchodzenia uzywajac
wskaznika X' na MFD

Wyréwnaj pozycje statku na §ciezce podchodzenia uzywajac wskaznika '+' na MFD.
Przetacz silniczki pozycyjne (? ang. attitude thrusters) w tryb liniowy (/ na
numerycznej)

Wyrownaj rotacj¢ statku wzdtuz osi wzdtuznej uzywajac wskaznika strzatki na MFD.
Podle¢ do stacji uzywajac gléwnych silnikéw przez krotkie okresy czasu. Podczas
podejscia stale poprawiaj swoja pozycje uzywajac liniowych silniczkéw pozycyjnych.
Zmniejsz predkos¢ podchodzenia ponizej 0.1m/s przed zadokowaniem.
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*  Musisz podej$¢ do doku na odlegtos¢ mniejsza niz 0.3m zeby pomyslnie zakonczy¢
manewr dokowania.
+ Zeby odtaczyé¢ sie od portu doku nacisnij Ctrl+D.

/F” 4 J

Rysunek 29.: Statek tarowy klasy Shuttleo pomysinym zakonczeniu podejscia do
dokowania do ISS.

Uwagi:

» Zeby precyzyjnie kierowaé silnikami pozycyjnymi klawiatura uzyj trybu ,,niskiej
mocy" (Ctrl + klawisz na numerycznej)

*  Mozesz dokowac tylko do portu do ktérego dostates pozwolenia na dokowanie.

* Dostrajanie rotacyjne nie jest w tym monecie przymusowe, lecz moze by¢ w
przysztych wersjach.

* Aktualnie nie ma zadnych testow kolizyjnych, wiec mozesz przelecie¢ prosto przez
stacjg jesli twoje podej$cie do dokowania begdzie nieprawidtowe.

Dokowanie do obracajacych sig stacji

Stacje, takie jak Lunr®B1 obracaja si¢ zeby wykorzysta¢ sit¢ odsrodkowa do nasladowania

grawiatcji - co jest mile dla jej mieszkancow lecz czyni dokowanie bardziej

skomplikowanym. Dokowanie§t mozliwe tylko wzdtuz osi obrotu wigc moga by¢ najwigcej

2 porty. Procedura dokowania jest podobna do standartowej, lecz w momgnavwenania
sciezki podchodzenia obrét wokot wzdtuznej osi statku musi by¢ wyréwnany z osia obrotu

stacji.
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Wazne:

- Zainicjuj wzdtuzna rotacje statku dopiero w momencie bezposrednio przed dokowaniem (po
przejs$ciu przez ostatni znacznik podchodzenia). W momencie gdy zaczynasz si¢ obracac,
liniowe korekty staja si¢ bardzo trudne.

- Kiedy rotacja jest zroéwnana z rotacja stacji, nie naci$nij przez przypadek ,,5" na
numerycznej (zatrzymaj rotacj¢) albo bedziesz musial zaczyna¢ wyrdwnanie rotacyjne od
nowa.

Oszustwo:

Z uwagi na to, ze wyrOwnanie rotacyjne nie jest w tym momencie wymagane, mozesz
najzwyczajniej zignorowac rotacjg stacji i lecie¢ prosto przed siebie

ORBITER User Manual (¢c) 2000-2005 Martin Schweiger 10



