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Cette présentation comporte  
de nombreux acronymes qui 
peuvent provoquer de graves 

troubles de l’attention !

2

Un cas de problème, adressez-vous à une personne compétente
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La couronne solaire
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La	couronne	est	à	plusieurs	
millions	de	Kelvin	
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Le vent solaire
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Le	vent	solaire	
	
§  Essen.ellement	de	

l’Hydrogène	ionisé	(e-	,	p+)	

§  200	à	800	km/s	(entre	2	et	
8	jours.	pour	arriver	à	la	
Terre)	

§  environ	10	e-	/cm3	

§  Interac.on	avec	la	Terre,	
les	comètes,	les	Planètes	
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Solar Orbiter
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Solar Orbiter – The mission to understand 
how the Sun creates and controls the 
Heliosphere
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Solar Orbiter  
Principaux enjeux scientifiques
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q What	drives	the	solar	wind	and	where	does	the	coronal	
magne3c	field	originate	from?	

q  How	do	solar	transients	drive	heliospheric	variability?	
q  How	do	solar	erup3ons	produce	energe3c	par3cle	

radia3on	that	fills	the	heliosphere?	
q  How	does	the	solar	dynamo	work	and	drive	connec3ons	

between	the	Sun	and	the	heliosphere?	
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Solar Orbiter  
La sonde spatiale
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Spacecra'	
basic	facts	

•  Three-axis	stabilised	spacecra1,	Sun	poin7ng	
•  Launch	in	January	2017,	July	2017,	October	2018,	

February	2019,	February	2020.	
•  Closest	Sun	encounter	0.28	AU	
•  Heatshield	to	protect	spacecra1	and	payload	
•  Overall	mass		~	1320	kg,	Maximum	power	demand	~	

1100W,	Bipropellant	thrusters	
•  Re-use	BepiColombo	unit	designs	or	technology	
•  Ground	Sta7on	X/Ka	band	-	New	Norcia	
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Solar Orbiter  
La charge utile
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Solar Orbiter  
Disposition de la charge utile
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Aspects	Thermiques	
contraignants	
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Solar Orbiter  
Profil de la mission
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Solar Orbiter  
Profil de la mission
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Solar Orbiter  
Profil de la mission
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RPW - L’instrument
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11	

L’instrument	
RPW	

SCM	(Search	Coil	Magnetometer)	

MEB	(Main	Electronic	Box)	
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RPW - L’instrument
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12	

+	Antenna	modelling	by	the	Graz	Group	
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RPW - La science
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Fréquence	(HZ)	

10															100															103																				104																	105															106																107	

§  Turbulence	magné;que	
§  Première	mesure	de	la	

composante	électrique	de	la	
turbulence	dans	le	vent	solaire	
jusqu’au	échelles	électroniques	

§  Emissions	radio	du	soleil	
produites	par	les	électron	
énergé;ques	accélérées	

§  Lors	des	érup;ons	solaire	
(Type	III)	

§  par	les	chocs	
interplanétaires	(Type	II)	

§  Très	forte	Synergie	avec	
les	imageurs	de	Solar	
Orbiter	STIX,	EUI,	METIS,	
Solo	HI		

§  Mesures	de	Ne	et	Te	dans	les	nuages	
magné;ques	par	bruit	thermique	

§  Etudes	des	ondes	de	Langmuir	générées	
par	les	électrons	énergé;ques	

§  Mesure	pour	la	première	fois	des	
poussières	en	deçà	de	1	UA	
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RPW - Les performances scientifiques 
attendues (B)
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14	
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RPW - Les performances scientifiques 
attendues (E)
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RPW - Niveaux de données
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16	

Electric	data	levels:	

Magne1cal	data	levels:	

L2	or	Physical	
data	
	
	

mV/m,	V2/Hz	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

nT,	nT2/Hz	

L1	data	
In	TM	units	

LFR,	TDS	TNR-HFR		

Data	Levels:	

+L3	
W/m2/Hz,	DC	Field	
corrected	from	VXB,	
merged	B(t),	etc	
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Production des données scientifiques
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17	

Data	produc+on	responsibili+es	

LESIA	
BIAS,	TDS,	LFR	&	THR	

Teams	 L2	L1	L0	

During	Calibra+on	

LESIA	

So6wares	provided	by	the	BIAS,	TDS,	
LFR	&	THR	Teams	

Data	produced	@	LESIA	 L2	L1	L0	

A9er	launch	

+	Low	Latency	Pipeline	
For	RPW	radio	flux	

@	1	MHz	

S
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Objectifs du ROC  
centre d’opérations 

• Participation à la définition et la préparation des opérations scientifiques de Solar Orbiter


• Planification des opérations RPW, en accord avec les objectifs scientifiques, le planning 
et les contraintes mission (puissance, télémétrie "TM")


• Préparation/soumission des demandes d’opérations - séquences de télécommandes 
(TC) aux centres de mission ESA, puis contrôle de l’exécution


• Surveillance au sol de l’instrument (en support au centre d’opération mission de l’ESA)


• Optimisation du retour scientifique


• Selection des données SBM1/SBM2 à rapatrier depuis la mémoire de bord


• Maintenance des logiciels de vol


• Investigation des anomalies, en collaboration avec les équipes instrument


• Participation à la validation de l’instrument en vol lors de la phase de recette en vol 
(commissioning) — Validation fonctionnelle sous la responsabilité du CNES

23
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Objectifs du ROC  
centre de traitement des données 

24

• Récupération des paquets de télémétrie (TM) RPW et des données auxiliaires (orbite/
attitude/temps/système de référence) fournis par l’ESA


• Etalonnage, production et validation des données RPW scientifiques L2 et produits 
dérivée (summary plots)


• Distribution restreinte des données RPW aux équipes RPW Lead CoI + partenaires (ESA, 
équipes PIs) durant la période "propriétaire"


• Livraison au centre d’archivage de données Solar Orbiter de l’ESA (ESAC, Madrid, 
Espagne) au-delà de la période "propriétaire"


• (Livraison des données scientifiques RPW au Centre de Données de Physique des 
Plasmas (CDPP) à Toulouse)


• Participation à la definition des données scientifiques, ainsi qu’à la definition et la mise 
en oeuvre du centre d’archivage des données Solar Orbiter de l’ESA (avant le lancement)


• Livraison du logiciel de production des données dîtes Low Latency pour RPW à l’ESA 
(avant le lancement)
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Principaux acteurs niveau Solar Orbiter

26

 

 
Page 11/44 
ESA Standard Document 
Date 01/07/2015  Issue 0  Rev 2 

ESA UNCLASSIFIED – For Official Use 

 
 

2.4 Mission Operations 

2.4.1 Ground Segment 
 
The Ground Segment for Solar Orbiter in the operational configuration consists of the following 
elements (SOCD [RD.01]): 
 
The Operational Ground Segment (OGS) that includes the Mission Operations Centre (MOC) 
located at ESOC and the Ground Stations and Communication Network (ESTRACK). 
 
The Science Ground Segment (SGS) that includes the Science Operations Centre (SOC) located at 
ESAC and the PI facilities used to manage their respective instruments and perform data 
processing. 
 
The OGS is responsible for all mission operations planning, execution, monitoring and control 
activities. The responsibilities of the SGS are described in the following section. 

 
Figure 1: A Schematic drawing of the main components of the SGS and OGS. 

 

2.4.2 Science Ground Segment 
 
The Science Ground Segment is composed of the Science Operations Centre (SOC), located in the 
European Space Astronomy Centre (ESAC) near Madrid, Spain, and the infrastructure that the 
Instrument Teams use both to manage their respective instruments and to process and analyse 

Operations Ground Segment  
(OGS)

TC

TM

Science Community (PSP)
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Principaux acteurs niveau ROC 
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CNES

LESIA

ROC

RPW AIT/AIV MEB
RPW flight 

software and 
command/

control team

ESOC

MEB GSE

MOC

ESAC

SOC

RPW AIT/AIV

LPP IAS IRFU LPC2E

LFR TDS Bias unit SCM

THR ground 
segment

RPW system
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Organigramme segment sol RPW
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RPW Ground Segment

Sub-system 
ground segment teams

Ground segment 
support team (CNES)

ROC

TNR-HFR

M.Maksimovic
A.Vecchio

QN.Nguyen
L.Matteini

TDS

J.Soucek
D.Pisa

V.Krupar

LFR

T.Chust
B.Katra

R.Piberne

BIAS unit

A.Vaivads
Y.Khotyaintsev
E.Johansson

SCM

M.Kretzschmar
J.-Y.Brochot
G.C.Chenaï

Instrument support teams (LESIA)

MEB E-GSE

D.Dias
K.Boughedada

MEB GSE

L.Gueguen

RPW 
Command 

Control

J.-M. Travert

Flight software

P.Plasson
LR.Malac-Allain

Ground 
segment

development
support

D.Raulin

RPW AIT/AIV

G.Barbary
S.Thjis

MEB

M.Dekkali

System

S.Chaintreuil

Instrument 
support team (CNES)

RPW System

Eric Lorfevre

RPW AIT/AIV

E.Guilhem
J.Sanisidro

ROC Quality 
Assurance

S.Steere

(Implication forte du GIGL pour le soutien logistique)
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Soutien Nançay

Organigramme ROC (LESIA)
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*

*

*

*
*

* Egalement impliqué(e) sur TNR-HFR

+ G. Duvauchelle

** A la suite d’Y. de Conchy, partie à la retraite en 08/17

**
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ROC Software System  
(RSS)
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ROC Operations And 
Data System (ROADS)

ROC Ground Support 
Equipment (ROC GSE)

ROC Software Ground 
Segment Equipment 

(ROC SGSE)

SBM Algorithms 
Validation software 

(SAVs)

ROC Software System 
(RSS)

ROC Monitoring and 
Control Subsystem 

(MCS)
ROC Data Processing 

Subsystem (DPS)
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ROC Operations And Data System  
(ROADS) 
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Monitoring and Control 
Subsystem (MCS)

Data Processing 
Subsystem (DPS)

ROC Operations And 
Data System (ROADS)

RPW Operations and 
Data Pipeline (RODP)

RPW Data Archive 
(DArc) 

RPW Data Access Layer 
(DAL)

RPW Low Latency 
Virtual Machine (LLVM)

RPW Calibration 
Software (RCS)

MCS User Interfaces 
(MUSIC)

TM Rate Calculator 
(TRAC)

Power Consumption 
Analyser (POCA)

Instrument 
Commanding 

Automaton (INCA)



RSP ROC20/11/2017

Plan de la présentation
1. Contexte	(Solar	Orbiter	et	RPW)	

2. Objec9fs	du	ROC	

3. Organigramme	et	responsabilités	

4. Présenta9on	de	l’infrastructure	logiciel	ROC	

4.1.Infrastructure	du	centre	de	traitement	des	données	

4.2.Infrastructure	du	centre	d’opéra9ons	

4.3.Environnements	et	ou9ls	de	développements	

5. Status	du	projet

33



RSP ROC20/11/2017

Part 1: Data Processing Subsystem 
( DPS)
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Monitoring and Control 
Subsystem (MCS)

Data Processing 
Subsystem (DPS)

ROC Operations And 
Data System (ROADS)

RPW Operations and 
Data Pipeline (RODP)

RPW Data Archive 
(DArc) 

RPW Data Access Layer 
(DAL)

RPW Low Latency 
Virtual Machine (LLVM)

RPW Calibration 
Software (RCS)

MCS User Interfaces 
(MUSIC)

TM Rate Calculator 
(TRAC)

Power Consumption 
Analyser (POCA)

Instrument 
Commanding 

Automaton (INCA)
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Production des données scientifiques: 
cas d’utilisation
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RPW (in space)

Sensor
Sensor + PA

Sensor + PA + (harn.) + receiver

L2 (W/m2/Hz, mV/m @ ANT) L2s (V2/Hz, mV @ PA) L2r (V
2/Hz, mV @ Receiver)

Receiver TM
Z ANT

Y ANT

X ANT

*Only for LFR and TDS LFM

PA
HF

PA* 
LF

BIAS*

E-wave

ROC (on ground)

S/C

LZ
(XML)

L0
(HDF5)

TM

L1
(CDF)

MOC

L2
(CDF)

HK
(CDF)

DPU

TF-1(L1)

TF = Transfert Function of [sensor+PA+receiver]

Produits de données science:  
spectres dynamiques, formes d’ondes E+B 
et données "dérivées" (BP, histograms, 
stats)

TF-1 -> Etalonnage en gain et phase

5.5 kbps*

* ~60 Mo/j
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Produits de données scientifiques RPW 
(2/2)

36

To be delivered at ESAC To be delivered at ESAC To be delivered at ESAC

Total 
~32 To/10 ans

(y compris LZ, 

auxiliaires et 

images)
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Production des données science: 
principe
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• NASA Common Data Format (CDF)


• Production des fichiers CDF à partir 
d’un modèle (template) dit "master 
CDF" —> un modèle par jeu de 
données


• Les équipes Lead CoI produisent 
d’abord des templates au format Excel 
pour leur produits de données (L1R) et 
L2 respectifs


• Le ROC produit les templates Excel 
pour les niveaux L1 et HK 


• Les templates Excel sont stockés sur 
un dépôt Git dédié, puis convertit par 
le ROC au format "master CDF"


• La validation des templates est pre-
contrôlée par un logiciel et validée 
avec l’aide des équipes

Science 
skeleton 

table
Excel

Skeleton 
tables
ASCII

Master 
CDF
CDF

CDF Files
CDF

Use 
metadata 

from

Pipeline
attribute 

table
JSON

Generated from

Use to 
generate

Teams

Built from

RPW IDB

HK 
skeleton 

table
Excel

Provided by

Generated from

HK 
skeleton 
template
Excel

Use 
template 

from
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RODP : architecture statique (1/2)
• Chaîne de traitement des données 

RPW


• Architecture modulaire (plugins), 
basée sur le langage Python 3 
(package, environnement virtuel)


• Un plugin dédié à une fonction: 
récupérer les données, produire les 
fichiers


• Communiquent entre eux via une 
interface standardisée


• Contrôle des processes et des 
entrées/sorties (targets) via des 
tâches (tasks) 


• Système hiérarchisé 


• Un plugin peut avoir plusieurs tâches 
et faire appel à des tâches d’autres 
plugins

38

POP

POPPy core 
library

DaRe

PUNK

DIngo

Piper

FilM

CaWa

LoLa

MonA RPL

THR_Calbar

TDS_Calba

LFR_Calbut

SCMCAL

BICAS
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RODP : architecture statique (2/2)
• Développer en utilisant le 

framework POPPy (Plugin-
Oriented Pipeline for Python)


• Construction intuitive et 
contrôlée des tâches, de leur 
enchaînement et leur execution


• Verification automatique des 
entrées/sorties de chaque 
tâche


• Sauvegarde des processes 
(statut, erreurs) et informations 
relatives (requêtes envoyées, 
données produites)


• Appel standardisé via ligne de 
commande (cf. ex. ci-dessous)

39

Example
Schema

Task A Task B Task C Task D

A = TaskA()
B = TaskB()
C = TaskC()
D = TaskD()
pipeline | A | B | C | D

Introduction Pipeline TV-SGSE Exercises
Usage Descriptor Tasks Targets Calibration softwares
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RODP: architecture fonctionnelle

40

RODP overall design (downstream data flow)

CaWa

RCS

MOC DDS

ROC 
MDB

FilM

SOC
GFTS

DDS request
response files 

(TM/TC packets
and reports) 

Aux. data, 
operation inputs

TM, TC

DaRe

ROC file 
system

TM

Lz, L0, L1, 
HK files

L1 files

L2 files

DDS request 
response

TM 

MUsIC

Figaro

Faust

Opera

TV

SISSI

PUNK MonA

Science/HK/Event/TC report data

SBM event 
inputs

Operations 
inputs

PUNK inputs

MonA 
inputs
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RPW Low Latency Virtual Machine 
(LLVM)

• Le ROC doit fournir au SOC une version spécifique du RODP dédiée au 
traitement des données dîtes "Low Latency" (données de faibles volumes 
récupérées en priorité, après HK et avant données science, pour préparer 
les opérations)


• Délivrée sous la forme d’une machine virtuelle (VM)


• Déploiement automatique (montages NFS vers dossiers d’entrée/sortie sur 
des serveurs SOC, vérifications et lancement de l’exécution automatique 
toutes les 1 min)


• Taille de la VM fixe et production "stateless" 


• Gestion des paquets de données TM manquants 


• Specification définie dans SOL-SGS-TN-0006

41

https://issues.cosmos.esa.int/solarorbiterwiki/display/SOSP/SOC+Documents?preview=/5801215/22184319/SOL-SGS-TN-0006-SEGU-1.2.pdf
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Part 2: Monitoring and Control 
Subsystem (MCS)

43

Monitoring and Control 
Subsystem (MCS)

Data Processing 
Subsystem (DPS)

ROC Operations And 
Data System (ROADS)

RPW Operations and 
Data Pipeline (RODP)

RPW Data Archive 
(DArc) 

RPW Data Access Layer 
(DAL)

RPW Low Latency 
Virtual Machine (LLVM)

RPW Calibration 
Software (RCS)

MCS User Interfaces 
(MUSIC)

TM Rate Calculator 
(TRAC)

Power Consumption 
Analyser (POCA)

Instrument 
Commanding 

Automaton (INCA)
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Concept des opérations et cas 
d’utilisation (1/3)

44

• Le planning des opérations Solar Orbiter se construit par cycle de 6 mois (MTP) 
découpé en cycle d’une semaine (STP)


• Les entrées du planning MTP sont:


• Le plan d’activité scientifique (SAP) et les plans d’observations (SOOP)


• L’allocation des ressources autorisées: débit (TMC) et puissance [TBD]


• Les données prédictives (orbite/attitude au format SPICE kernels)


• Les événements segment bord (E-FECS): TX, roll, solar conjonction, etc.


• Le ROC doit préparer et soumettre la chronologie des séquences de TCs (IOR) liées 
au planning MTP, 4 mois avant son execution (le planning MTP doit être construit à 
partir du planning LTP discuté en amont >6 mois avant l’execution du MTP) 


• Le ROC peut affiner, sous conditions, ses IOR durant les cycles STP (soumission 1 
semaine avant execution), voire VSTP (quelques jours avant execution)
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Concept des opérations et cas 
d’utilisation (2/3)

45

https://solarorbiter.esac.esa.int/soopkitchen/#/planning/SOWG10_LTP_Exercise

MTP1 MTP2 MTP3 MTP4 MTP5 MTP6
STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP STP

https://solarorbiter.esac.esa.int/soopkitchen/#/planning/SOWG10_LTP_Exercise
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Concept des opérations et cas 
d’utilisation (3/3)

46

Avant le lancement


• Préparation/soumission/validation des 
séquences de TCs (procédures au format 
Excel ; voir slide 71), avec outil MUSIC-
FIGARO


Après la recette en vol


• Génération des IORs MTP/STP au format 
XML à partir des séquences prédéfinies, 
avec outil MUSIC-FAUST


• Selection des données SBM1/SBM2 à 
rapatrier


• Suivi du planning mission à l’aide des 
entrées opérations, avec outil MUSIC-
OPERA Exemple de fichier XML IOR  

(IOR_S_M03S02F01_IW_V1_1.SOL)
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Arbre produit ROC Operations And Data 
System  (ROADS) 

47

Aperçu du design de MUSIC 

20/11/14 Réunion de suivi de projet 1
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L'API REST

avec Django Rest Framework

20/11/14 Réunion de suivi de projet 2

Une API REST (Representational State Transfer) définit un ensemble de fonctions 

permettant aux développeurs d'effectuer des requêtes et de recevoir des 

réponses via le Protocole HTTP.

• GET - /api/figaro/procedures - afficher toutes les procédures

• POST - /api/figaro/procedures - créer une nouvelle procédure

• GET   - /api/figaro/procedures/{id} - afficher une procédure par ID

• PUT - /api/figaro/procedures/{id} - mettre à jour une procédure par ID

• DELETE - /api/figaro/procedures/{id} – supprimer une procédure par ID

48
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L'applica*on web avec Reactjs

20/11/14 Réunion de suivi de projet 3

Un composant définit une partie unitaire de l’application.

Chaque composant peut être lui-même composé d’autres composants.

Ces composants sont :

 réutilisables
 testables

49



RSP ROC20/11/2017

Page d'accueil de MUSIC

20/11/14 Réunion de suivi de projet 4
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Login

20/11/14 Réunion de suivi de projet 5
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TM Log

20/11/14 Réunion de suivi de projet 6

Liste des paquets
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TM Log

20/11/14 Réunion de suivi de projet 7

Détail d'un paquet
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TM Log

20/11/14 Réunion de suivi de projet 8

Filtrage des paquets
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Figaro

20/11/14 Réunion de suivi de projet 9

Liste des procédures
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Figaro

20/11/14 Réunion de suivi de projet 10

Création d'une nouvelle procédure
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Plan de la présentation
1. Contexte	(Solar	Orbiter	et	RPW)	

2. Objec9fs	du	ROC	

3. Organigramme	et	responsabilités	

4. Présenta9on	de	l’infrastructure	logiciel	ROC	

4.1.Infrastructure	du	centre	de	traitement	des	données	

4.2.Infrastructure	du	centre	d’opéra9ons	

4.3.Environnements	et	ou9ls	de	développements	

5. Status	du	projet
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Environnement de développement/
validation/production

58

LESIA INTRANET

ROC database

ROC Web server

ZFS

TCP/IP

ROC prod. server

ZFS ROC filesystem

MUSIC
clients

TCP/IP

SFTP

MOC/SOC GFTS

MOC DDS

SFTP

HTTPS

HTTPS

• 1 serveur* de dev. (roc-dev)


• 1 serveur* de prod. (roc) pour 
RODP


• 1 serveur* Web dédié pour 
MUSIC


• 1 serveur de bdd (bdd-lesia) pour 
bases Postgres ROC


• 1 serveur de disque de stockage 
(lesia11) accessible via ZFS


• Serveur de prod. héberge 
logiciels de prod. et pre-prod. 
(validation) sous des environment 
différents (environnement 
virtuels, bases et espace de 
données distincts) * MVs sous Linux Debian (ressources partagées) gérées par le GIGL

Environnement de prod.
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Intégra*on 

con*nue et ou*ls de valida*on

20/11/14 Réunion de suivi de projet 13

Serveur Jenkins

• centralisation : une interface commune à l'ensemble des développeurs
• automatisation : compilation, tests, déploiement, etc. sans ou avec très peu 

d'intervention humaine
• historisation : garde une trace des tests effectués

Utilitaires pour lancer les tests

Tox (Python) et Mocha (Javascript)

3 environnements dédiés à la validation

Développement Test Pré-production
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Environnement de pré-produc*on

20/11/14 Réunion de suivi de projet 14



RSP ROC20/11/2017

Surveillance

et analyse des resultats
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Principaux outils de développements

• Gitlab — gestion des codes source et suivis des tickets de 
Sprint Scrum de l’équipe dev. du ROC


• Jenkins — intégration continue, lancement et surveillance 
des processes (TBC)


• JIRA — Suivis des tickets avec partenaires externes (Lead 
CoI, ESA, CNES, équipes instruments SolO). Inclus les tickets 
Gitlab (in progress)


• Confluence — Wiki ROC


• COTRANET — Gestion de la doc
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Ges*on 

de versions

20/11/14 Réunion de suivi de projet 11

Les outils :

 
Git et Gitlab (gitlab.obspm.fr)
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Ges*on

des tâches 

20/11/14 Réunion de suivi de projet 12

Tickets avec système de commentaires, labels, jalons
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Plan de la présentation
1. Contexte	(Solar	Orbiter	et	RPW)	

2. Objec9fs	du	ROC	

3. Organigramme	et	responsabilités	

4. Présenta9on	de	l’infrastructure	logiciel	ROC	

4.1.Infrastructure	du	centre	de	traitement	des	données	

4.2.Infrastructure	du	centre	d’opéra9ons	

4.3.Environnements	et	ou9ls	de	développements	

5. Status	du	projet
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Status du projet

• Infrastructure logiciel (RSS) en cours de développement —> livraison 
fonctionnelle "ready-for-flight" prévue à lancement - 4 mois


• Définition des opérations (modes de l’instrument et séquences de TC) 
en cours de préparation - recette en vol, opérations hebdomadaires 
(STP). Première livraison à l’ESA prévue pour début 2018 (premiers 
tests sur satellite prévus durant le printemps 2018)


• Incertitude sur date de lancement (février 2019 écarté, actuellement 
février 2020 envisagé) et donc sur évolution du planning de 
préparation/développements/tests/livraison/etc.


• Une fois mature, les logiciels développés (e.g., POPPy, MUSIC) et leur 
gestion (environnements) seront présentés plus en détails durant des 
séminaires techniques 
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Liens utiles

• Page Web RPW au LESIA : http://rpw.lesia.obspm.fr/


• Wiki ROC : https://confluence-lesia.obspm.fr/display/ROC/
ROC


• Wiki SOC : https://issues.cosmos.esa.int/solarorbiterwiki/
display/SOSP/Solar+Orbiter+SOC+Public


• Gitlab : https://gitlab.obspm.fr (pour celles/ceux qui veulent 
se mettre à Git à l’Obs.)


• COTRANET : https://ged.obspm.fr/j_obspm/common/portlet/
homepage (en cours de validation) —> GED Obs./LESIA
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Acronymes (ou comment devenir un vrai 
"ROCer")

• https://confluence-lesia.obspm.fr/display/ROC/
Acronyms+and+Definitions


• https://issues.cosmos.esa.int/solarorbiterwiki/display/
SOSP/Acronyms+and+Definitions
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Merci!
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Bonus!
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Procédures  
(contenant les séquences de TC)

 

ESA UNCLASSIFIED – For Official Use 

2 PROCEDURE STRUCTURE FOR MOIS IMPORTER 
 
The generic structure of a procedure in MOIS has the following hierarchy : 
 

One file 
One Procedure 

  N Sequences 
   N Steps 
    N Statements 

 
However, if the procedure is defined via MOIS excel importer , the hierarchy will be: 
 

One file 
One Procedure 

  One Sequence 
   N Steps 
    N Statements 

 
The number of statements that can be included within the same step is not inherently limited.  This 
said, having a single step per procedure is very bad practice, since during the execution of the 
procedure it would become impossible to provide clear instructions and references, like "now 
executing step 3".  Therefore the procedure shall have to be structured in as many steps as there are 
"logical units" that should be executed and verified before proceeding with the next step. 
 
The first statement in a step must be of type “comment” describing in a very synthetic way (one 
sentence) what the following  actions will achieve. More comment statements, if needed, can be used 
to provide more information.  Please keep each comment not longer than 255 characters. There can be 
as many contiguous comment statements as needed. 
 
The syntax of statements shall be with compliant with the MIB ICD [RD-2]. 
 

3 STRUCTURE OF THE INPUT FILE 
 
One input file  consists of one spread sheet that must be  saved as Microsoft Excel 97-2003 
format. The name of the input file must be the same as the desired procedure identifier with an 
appended “_in” added before the “.xls” extension. For example,  the input spread sheet used to 
generate a procedure with identifier SY-TST-001 shall have the filename SY-TST-001_in.xls 
 
The file shall contain data for one single procedure, containing one single command sequence.  
Each spread sheet shall contain four  worksheets,  named “STMT”, “CMD Params”, “TLM Values”and 
“PKT Params” .  
The individual fields must be populated according to the detailed ICD in Annex A of this document.   
An example of populated spread sheet is provided in Annex B.  
The final result (imported procedure) is shown in Annex C.   
 
As a general introduction to the various worksheets included in the Excel input file : 
 
 “STMT” is the main worksheet and contains the list of all steps and statements in the procedure. This 
is the only worksheet that must be populated in all cases. It allows simple telemetry checks (only of 

 
Page 8/33 
SOL MOIS Instrument FOP Input ICD 
Date 12/06/2014  Issue 2  Rev 0 

ESA UNCLASSIFIED – For Official Use 

From IW-FCP-030.xls

(retour slide 46)
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Science Activity Plan (SAP)
SOLAR ORBITER

Science Activity Plan

The Science Activity Plan (SAP) describes in a structured way all 
scientific activities to be carried out by the instruments throughout 

the cruise and nominal phases in order to fulfill the Science 
Requirements of the mission.

Top-level science objectives

Detailed science objectives 

Specific Science Activities

Science Orbits
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Science Activity Plan (SAP)
SOLAR ORBITER

Science Operations Planning Cycles
• Mission-level Planning

• Science Working Team (SWT) defines top-level science activities for the entire mission (Science Activity 
Plan, SAP), as well as detailed science goals for each orbit.

• Long-Term Planning (LTP)
• Covers 6 months, planned ≥ 6 months before execution (~ 1 orbit; fixes ground stations allocation)
• Given input from SWT, the Science Operations Working Group (SOWG) defines a coherent mission-level 

observing plan for a given orbit. They will be assisted by the SOC, which will provide detailed information 
on the resources available.

• Medium-Term Planning (MTP)
• Covers 6 months, fixed 4 weeks before execution (defines top-level science operations per orbit: fixes  

S/C resources, instrument modes, default pointing)
• Short-Term Planning (STP)

• Covers 1 week, planned ~1 week before execution (generates detailed schedules of commands for S/C 
and payload; last opportunity to modify instrument ops. modes)

• Very-Short-Term Planning (VSTP)
• For subset of remote-sensing windows only: update S/C fine pointing to track features on solar disk
• Opportunity for fine-pointing updates: once per 24h, time between pointing definition and execution  
≤ 3 days
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Mission timeline vs SAP
SOLAR ORBITER

How to build a SAP

How to build a mission-long SAP? 
SolO’s 
(sub)objectives 

10 instruments, 
many modes 

10 years mission timeline 

EPD normal+burst 
EUI/HRI AR mode 

MAG Normal 
Metis GLOBAL 

PHI/HRT NOM 0 
RPW normal+burst 

… 
 

SOOPs 

SOOP A 

SOOP B 

SOOP C 

SOOP D 

A A A
B 

D 

Step 1 

Step 2 
Strategy 

To be checked against mission constraints Step 3 
Simulation 
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Les Solar Orbiter Observing Plans 
(SOOP)

RPW composition
RPW BURST

EUI Active Region

METIS MAGTOP

SPICE composition

LTP & SOOP concept

SOOP = collection of instrument operations that belong together, i.e serve a 
common science goal (or calibration goal during manoeuvre) 

4

Header: goal, instruments, ops reqs, duration, ... Library of science & aux. modes
‘SOOP ingredients’

SPICE composition SPICE spectral atlasSPICE 

METIS MAGTOP METIS WIND (p)
METIS GLOBAL (p)

RPW BURST RPW SBM1

EUI Active Region
EUI Synoptic (p)

EUI Coronal Hole(p)
...

SPICE dynamics

+ Metadata: average power, TM rate, 
conflicts & dependencies 

EUI Calibr

PHI HRT calib. HRT mode 0

High-level ops, no time-stamping, durations (~resources) can be tweaked

SPICE Calibr
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Operations inputs

Adapted from IOR-ICD SOL-SGS-ICD-0003
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Telemetry corridor

RPW Operations Workshop, 05 May 2015 | Andrew Walsh/Jayne Lefort| Data Downlink |    Slide  14

ESA UNCLASSIFIED – For Official Use

Downlink & Storage limitations

Theoretical Corridor
Lost Data: old data overwritten

Unused downlink: not guaranteed to get back
Corridors only work if independent
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RPW Calibration Software (RCS)
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