STARTS

KTS

TACS

TH1

G a }[ ]ﬂl e O E P D Software Version: RTLINE_OMNI V 1.20
Re a}[ _ Tlme Omnl Data Production: 10-03-01
O O 1 41: 5 Plot Production: Mon Sep 17 09:52:51 2001

[
Motor Position

1.E+04
1.E+03 — — omni
. M Calibration . .« « « « «
1.E+02 — T T Lk PN VRSP PPL PRI e
0
[
D1E+0L [— o
12}
=
S1.E+00 — o
[¢]
2
1.E-01— o
1.E-02— o
1.E-03 T T T T T T T T T T T
1E+02 L L ‘ L L ‘ L L ‘ L L
= Omni
L Calibration , . « « « «
= -
[ =
[}
N
2 L |
=]
3
[¢]
2
LE+01 T T T T T T T T T T T
1E+02§ L L ‘ L L ‘ L L ‘ L L ;
F 3 Omni
1E+01 = soxuten o Calibration . ...«
/a :
S1.E+00 = -
N = =
2 = =
= r =
21.E-01 = —
<2 E 3
1E-02 = —=
1.E-03 T T T T T T T T T T T
1E+OOE L L ‘ L L ‘ L L ‘ L L E
F 3 Omni
C - Calibration , . .« « «
S1E-01 = -
8 E E
wn - -
N [ ]
B C 7
o
5 = x x ox —
[¢]
21 E-02 = —
1.E-03 : : :
00:00:00 145-06 145—-12 145-18 00:00:00
200%:145 + + + 200%:146
17.47 17.52 17.52 17.49 17.43 X JSE(R]
33.67 36.34 38.92 41.43 43.86 Y JSE(R]
—1.22 —1.25 —1.28 —1.30 —1.32 Z JSE(R]
anti—sun . . .
s <& = Jupiter look direction
5 00 = Corotation look direction
ol
5
6 [0 sun




