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V6.0.2.7
Kompass - Track,Trace & Log — BackTrack, Bearing und anderes
Voraussetzungen:

Ca. 0,15MB im Ruhezustand
Eine GPS Maus und jemand vor dem LCD.

...und dann:

Map: ..Karten Funktionen f;, Kompass T ot AL Ta5 €D

HSI: ..Kompass und Sat Anzeige

Route Edit ..erstellt eine Route auf Basis
Von Pos Edit Ziel-Koordinaten

Pos Edit: ..erstellt Zielkoordinaten
(Positionen)

Log: ...traces* NMEA Satze
“tracks” Wege
“logs” Mausdaten

Setup: .. COM-x, Trace, Simulation
und anderes

Navigate: ..peilt und rechnet
Entfernungen

Ad Domum: ..und Ende

Keyboard: ,v' => Versionsnummer
ToolBar: ,?' => Versionshummer

Wie’s weitergeht dann unten.
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1. HSI

Kb Eearing TiC OES Altrn]

Km/h: Geschwindigkeit tber Grund

Bearing: Peilung zum Ziel , (wenn eines 90 215 247 180 221
eingegeben wurde). \ 24| |
True Course in Grad 2

TC: Richtung (True Course)
in die ich mich bewege
BEWEGE ist dass Stichwort.

OBS: Vorgegebener Kurs zum Ziel

Alt: Hohe, korrigiert um den geoidalen
Versatz....sofern das Mauschen mir den
Wert gibt.

Home Dist: Strecke zum Zielpunkt.
(kUrzester Weg, Luftlinie, auf einem

Grol3kreis....)
SAT: Wie stehen die GPS Satelliten _
uTC: Universal Time Constant Home Dist [Km] SAT UTC

4.658 6 18:36:27

UND

Eine sich drehende KompassRose.
Der oberste Punkt zeigt immer die Richtung der Bewegung; ist identisch mit , TC*

Ein grol3er blauer Pfeil der immer auf das Ziel zeigt; ausgehend von der derzeitigen
Bewegungsrichtung; ist identisch mit ,Bearing” (ADF)

Ein kleiner Pfeil direkt an der Kompass Rose zeigt die OBS Einstellung
ROT wenn OBS <> Bearing; GRUN wenn OBS==Bearing

Ein kleiner Pfeil, ca. in der Mitte des grof3en blauen.

Zeigt den Versatz von einem vorgegebenen Kurs zum Ziel. (Ablagezeiger)
(Bearing <> OBS)

ROT wenn versetzt, GRUN wenn zentriert

Der Versatz wird ausgeglichen wenn mann sich in Richtung auf den kleinen roten
Zeiger beweqt.

Alle kleinen Pfeile sind GRUN wenn Peilung ==TC==0BS; also dann wenn wir auf
dem vorgegebenem Kurs in Richtung Ziel unterwegs sind

Nicht immer ist alles zu sehen.....
Darstellung ist abhangig von ,SETUP* und ,NAV*.

KLICK im unteren rechten Viertel der Kompass Rose - Nacht Farben.

KLICK im unteren linken Viertel der Kompass Rose - ETA.

KLICK im oberen rechten Viertel der Kompass Rose - Satelliten Anzeige

KLICK im oberen linken Viertel der Kompass Rose - Nord ist oben / Kurs ist oben
KLICK auf einer der Anzeigen - zuriick zur Auswabhl.



2. SAT

Km/h: Geschwindigkeit tber Grund

TC: Richtung (True Course)
in die ich mich bewege
BEWEGE ist dass Stichwort.

Alt: Hohe, korrigiert um den geoidalen
Versatz....sofern das Mauschen den
den Wert tbermittelt.

HDOP Horizontale Abweichung
(Dillution Of Position)

SAT: Anzahl der Satellitenfiir den FIX.

VDOP wie HDOP aber vertikal.

Rote Satelliten:  sichtbar und fir FIX verwendet

Leere Satelliten: nicht sichtbar, theoretische Position
durch Almanach bekannt.

KLICK im oberen linken Viertel der Anzeige
—>wechlse zwischen
- Kurs ist oben

- Nord ist oben (nur fUr die Satelliten Anzeige).

KLICK im oberen rechten Viertel der Kompass Rose
—ich zeig Dir den Kompass

KLICK im unteren rechten Viertel der Kompass Rose
- Nacht Farben.

KLICK im unteren linken Viertel der Kompass Rose
- Geschwindigkeit zum Ziel

KLICK auf einer der Anzeigen = zuriick zur Auswabhl.
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3. Setup

Hinter dem einfachen ,Setup“ Knopf sind vier Fenster
verborgen die wahlfrei aufgerufen werden kénnen.

(Ein/Aus/Um-schalten)

Mit MAIN geht’s zurtck.

£ |setup T &F £ 108

3.1. SIM:

Anstelle der echten GPS Informationen werden (die vorher mit TRACE

aufgezeichneten) Daten verwendet

LOAD: Offnet ein File Menu

START: Startet und stopt die Simulation.
Ein Pause Knopf erscheint mit dem die Simulation angehalten
werden kann.

SimSpeed: Geschwindigkeit der Simulation

Alle Funktionen sind mdglich

T o 4< 1:38 et o< 1:45

SIM § TRC JCOM | HSI SIM | TRC | COM | HSI

Simulate

Load File Sim Speed Sim Speed

real -

FileMarne

| $GPRIMC, 1893236.988,4,4857.0434,1, |

Main




3.2. TRACE:

Hier werden die Informationen ausgewahlt T & A< 150
die spater aufgezeichnet werden kénnen.

Zur Funktion der Simulation immer SIM | TRC §COM | HSI
notwendig ist immer : Trate Setup

GGA: Position (Lange,Breite,Hohe),
Anzahl der Satelliten....
RMC: Richtung und Geschwindigkeit.

Trace below MMES sentences

GGEA

) RMC
Die anderen Datensatze liefern Daten zur EED
Genauigkeit und Position der Satelliten. B
In den Feldern werden die aktuellen VTG

Datenséatze angezeigt.

Die ausgewahlten NMEA werden in der
Registry gespeichert

3.3. COM: £33 |setup T o ¢ 1:50
Einstellung der seriellen Schnittstelle
(COMx, Baudrate, MausTyp). SIM | TRC §COM § HSI
Méause die von Haus aus ,NMEA" Daten
senden kdonnen mit ,H 204S* betrieben
werden.

Diese Einstellung wird permanent

gespeichert.

Sobald die richtige Einstellung getroffen ist

und eine GPS Maus angeschlossen ist

werden die Datensatze angezeigt.

RAW zeigt den Inhalt des Lese -
Speichers.

MAX zeigt wieviele Zeichen maximal
am Stuck gelesen wurden
(Fullstand des Rx-Speichers)

NMEA  zeigt den letzten empfangenen Datensatz an.

Coms Setup
[com1 ~|[H2045  ~| [4800 |

Die COM Einstellungen werden permanent gespeichert

Jnitialize* initialisiert den Port mit den angezeigten Werten.

Wird einer der Werte COM, Maus oder Baudrate geandert so wechselt
der Button zu

Lupdate” hat die gleiche Funktion wie ,initialize*



34 HSl .‘i‘r.wri1 Kompass T o 2 12:53 9
Auto Geoid to Ellipsoid:

(in meter) Die HOhe des WGS84 Geoid Uber oder SIM § TRC §COM §f HSI
unter dem WGS84 Ellipsoid, an der entsprechenden Display Setup
geodz‘i_t_ischen Koordinate. Zugrunde liegt ein Raster Auto Geoid to Elipsaid
von Héhenkorrekturen bezugnehmend auf das T 1] ®
Alt [FT G* M s
EGM96 Schwerkraft Modell. [ Speed (k73] O 6° M
Dist [NM .g°
AUTO CHECK: Lot () ?igK :
Liefert die Maus den Wert (GGA-11), so wird der [Jav. pos < i [ knets
dieser zur Berechnung verwendet und hier angezeigt TCsupr. < [L ~|kmyh f knots

AUTO UNCHECK:

Jetzt kann manuell ein Korrekturwert eingegeben
werden.

Dieser Wert wird von der Maus Hohe (GGA-9)
abgezogen

Alt / Speed / Dist :
Hier wird festgelegt wie die Anzeige im Kompass (HSI) erfolgt.
Default ist Alt:Meter Dist:Meter und Speed:Km/h

G°MS* | G°M.m’ /| G,g°
Hier wird das “Anzeigeformat” der Koordinaten ausgewahlt.

Av.pos.

Hier wird eingestellt ob und unterhalb welcher Geschwindigkeit die von der
Maus gesendeten Positionen gemittelt werden.

Sowie die eingestelte Geschwindigkeit unterschritten wird, wird die Position
gleitend Uber die letzten 60 gultigen Werte gemittelt

TC supr.

Je kleiner die Geschwindigkeit, desto gré3er die Mausprobleme bei der
Ermittlung des ,Kurs tber Grund*

Hier wird eingestellt unterhalb welcher Geschwindigkeit der Wert nicht mehr
neu ermittelt wird.

Time Sync.
Wenn selektiert, dann wird die PDA Zeit mit der Satellitenzeit synchronisiert.

Gewahlte Einstellungen bleiben erhalten.



4. PosEdit

Catch Position:  speichert die gegenwartige Position und £3|kompass § o <128 D

Hohe temporar.

Wenn NavTo eingeschaltet ist, wird PF-NORD

diese Position sofort angepeilt.

(,Mann tber Bord“ Funktion) Catch 3° 43.200' E

sition
[a] 1

Die Werte fur eine beliebige Position kdnnen auch manuell Save 48° 55.017°N
eingegeben werden. Position
Akzeptiert werden die Formate: G.g°, G° M.m’, G° M’ S* Load

Die Richtung E/W/N/S immer am Ende mit eingeben
Zusétzlich kann ein ,aproach course” OBS fur die Position
mit angegeben werden

(= NAV im folgenden)

Position

Yiew Import E|*

Save Position: Speichert die ,catch® oder manuell erstellte Position.

Load Position: bringt eine Position in die Anzeige
(zum Editieren und Speichern)

View: Verlustfreie Umrechnung der Anzeige in die verschiedenen
Formate. ABER:
Wird dabei ein Wert in einem Feld geandert, so wird der Wert
aus allen Feldern geprift und neu berechnet.
War ein Wert in G.g° oder G° M.m’ eingegeben und wird dann
bei temporéarer G° M’ S* Anzeige ein anderer Wert verandert, so
fuhrt eine erneute Umschaltung nach G.g° oder G° M.m’ zu
.groberen” Werten.

Import: Fur Geocacher:
Importiert (z.Zt) Namen und Position aus “LOC Waypoint files.
(und weil die Namen dort so lang sind ist auch das Namensfeld
zweizeilig...)



5. Route Edit

Eine Route ist eine Liste von Wegepunkten die mit TRACE

erstellt werden. &5 T & 4<323
lon  8°40'5"E alt am
Route Load: |&adt eine vorher erstellte Liste lat  48°54'5"M  Aproach -
Route Save: Speichert die angezeigte Liste PF-OST
Route New: |0scht die Anzeige PF-MORD
PF-WEST
+ Hangt einen Wegepunkt an das Ende der
Liste
T Léscht den markierten Wegepunkt
to next when within m
Tt Lteee?
Bewegt den markierten wegepunkt eine
Position nach oben / unten Route + T T I ® B
® Beendet den Wegepunkt Editor
Haken: to next when within xxx m
ROUTE aktiviert den nachsten Wegepunkt wenn sich der aktuelle
Wegepunkt im Umkreis von xxx m befindet.
Haken: Loop

ROUTE aktiviert den ersten Wegepunkt wenn der letzte Wegepunkt
erreicht wurde. (Nurin Verbindung mit to next...)



Trace:

Log:

speichert alle Positionen
nacheinander permanent in einer
Datei; zeichnet somit die zurtick
gelegte Strecke auf.

Binar, 16 Byte je Position, ca. 1
mal pro Sekunde;

Ca. 57Kbyte / Stunde.

l.f_:r.wg" Kompass T +F £ 1:50 9

speichert die (vorher durch
Setup/Trace) bestimmten NMEA
Datensatze permanent in einer
Datei. (Text Datei)

Aufzeichnung nur bei FIX !!l!
ACHTUNG: bendtigt heftig
Speicher

E|"

speichert alles von der Schnittstelle permanent in einer Datei.
ACHTUNG: bendtigt heftigst Speicher. (Text Datei)



7. Richtung und Entfernung (NAV)

£33 kompass g & 4¢ 505 € [l £ |Navigate T «F o< 9:09 £33 | Navigate P o o< 910
Nav Nav
To

Mav

Load Crolles Crolles
55255 E St E e

452 15" 3" M 450 15" 3" M
[ ]

& B~
Track: gedrtckt wird gelb und der TRACK Dialog erscheint
ROUTE: gedrtckt wird gelb und der ROUTE Dialog erscheint
NavTo: gedruckt wird gelb der NAV Dialog erscheint
Load GoTo: hiermit kann eine anzupeilende Position geladen

werden.

Name und Koordinaten werden angezeigt
Switch on: schaltet die Peilung ein.

In der Kompass Anzeige wird damit der blaue

Richtungspfeil und die Entfernungsanzeige

eingeschaltet.

~owitch on“ wird griin

zwei Knopfe GS und OBS erscheinen

Wourde der GoTo Position ein ,aproach Kurs* (OBS) mit
eingegeben so ist die OBS Funktion sofort aktiv

NavTo: nochmal gedriuckt und das NAV Fenster geht zu.
Der ,NavTo* Knopf zeigt den Zustand von NAV ,Switch on*
(GRUN = ein, ROT = aus)

Track kann nicht gleichzeitig mit ROUTE oder NavTo aktiviert werden

Ist in MAP eine Karte oder eine Route angezeigt, so wird die NavTo Position mit
einer Flagge gekennzeichnet.

"i‘ wechselt zur Positionstiberwachung



OBS:

GS:

MAIN:

Bearing Selector fur aproach Kurs
Funktion wie ,NavTo*

+: erhoht
- vermindert
Switch on : schaltet den Kursablagezeiger
Im blauen Richtungspfeil ein und
aus.

Maximale Ablageanzeige +/- 10°

Der Ablagezeiger zeigt den Sollkurs relativ zum
Richtungszeiger ADF.

Korrekturen erfolgen in Richtung der Ablage

GlideSlope, wie OBS
Die Ablage betragt 1° je Teilstrich.

£F |Navigate T & 4< 926
OBS
OBS [True Course]

Der Ablagezeiger zeigt den virtuellen Leitstrahl in bezug auf die aktuelle

Hohe.
Korrekturen erfolgen in Richtung der Ablage

zuriick



8. Route

ROUTE: gedruckt wird gelb und der ROUTE Dialog £iF|Navigate T ot 4¢ 3:28
erscheint.

ROUTE: nochmal gedrickt und der Dialog
verschwindet;
Der ,ROUTE" Knopf zeigt den Zustand von Route
ROUTE ,Switch on Rt | KaffeePDA
(GRUN = ein, ROT = aus) Wpt| PF-OST

48° 54' 51" N
Load: Auswahl einer vorher mit ,Route Edit"

8°46'1" E
Om

erstellten Liste von Wegepunkten.

1. Switch ON: aktiviert die Route (wird griin). Load
der Name der Route wird in RT, der Name des ersten
Wegepunkts in Wpt angezeigt.
Darunter Langen und Breitengrad,;
darunter die H6he und ein eventuell vorhandener aproach Kurs.
“+* [ -, schalten auf den nachsten / vorherigen Wegepunkt.
Die Wegepunkt Koordinaten werden an Nav To ubergeben; NavTo wird
aktiviert.
Die Wegepunkte werden auch in ,MAP* angezeigt.
Sofern dem aktiven Wegepunkt ein Aproach Kurs zugehdrt wird auch OBS
aktiviert




9. (Back) Track

Track: schaltet den Dialog ein und wird gelb. £ kompass § & 4ce16 €

Track: nochmal, verbirgt den Dialog und Ubernimmt
die Farbe von switch on.
Load File: offnet einen Dialog mit einer Liste der Track
gespeicherten Routen

Der Name der hiermit ausgewéhlten Route
wird in File Name angezeigt

File Name

snap rad.[m]

100 +

Switch on: die Fuhrung der ausgewahlten Route wird
ein- oder ausgeschaltet. [1 back hearest

GRUN = ein, ROT = aus .
Abhangig von der Einstellung von back und to entry: 10000 m

nearest wird der jeweilige Einstiegspunkt in Load File
die Route festgelegt; die Entfernung wird
neben

“to entry* angezeigt.

Keine Funktion wenn:

- die aktuelle Position innerhalb des Fang Radius (snap rad) vom
Ende der Route ist

- der kurzeste Weg zur Route zum Ende der Route geht

back: markiert: die gewahlte Route wird rickwarts gefuhrt
leer: die gewahlte Route wird vorwarts gefuhrt
nearest: markiert: Der kurzeste Weg von der aktuellen Position in die

gewahlte Route wird gesucht.
Ist dieser Punkt erreicht wird in die durch back
eingestellten Richtung weitergefihrt

leer: abhangig von back wird das Ende oder der Anfang der
Route als Einstiegspunkt gewabhilt.

Die Entfernung zu den so gewahlten Routenpunkten wird in distance
angezeigt.

Die Richtung wird in der Kompassanzeige als griiner Richtungspfeil
angezeigt.

fix rad: Fang Radius.
Ist der Abstand von der aktuellen Position zum Routenpunkt kleiner als
fix rad, so wird der nachste Routenpunkt in die durch back gewahlte
Richtung gesucht.

Gibt es keinen weiteren Punkt so ist das Ende der Route erreicht.
Der Richtungspfeil wird blau und zeigt auf die letzte Position der Route
Die Routen Fuhrung wird beendet, switch on wird rot.



10. Positionsuberwachung &

Speichert die derzeitige Position sat toop ute  pro EEEEm
ﬁ stellt den Anker in die Mitte des griinen Feldes und 16 112650 Alert EEGIm

startet die Positionstiberwachung

‘&' Beendet die Positionsiiberwachung.

E} Wechselt in die Kartenanzeige. @

_""l."'_ Wechselt in die Kompass Anzeige
<

Zurlck. SETUP g <F €3 X ® |-

Die Positionsiiberwachung bleibt aktiv sofern

sie nicht durch ‘&' beendet wurde

GUT

PRE (Alert)

ALERT

SETUP

Innerer griner Bereich, begrenzt durch Pre (alert)

Vorwarnzone.

Beginnt im Radius von x meter um den Punkt der durch

gespeichert wurde.

Dargestellt durch den gelben Bereich.

Ist die aktuelle Position in diesem Bereich, so ertdnt alle 20 Sekunden
ein Alarmton.

Warnzohne

Beginnt im Radius von x meter um den Punkt der durch

gespeichert wurde.

Dargestellt durch den roten Bereich.

Ist die aktuelle Position in diesem Bereich, so ertdnt alle 2 Sekunden
ein Alarmton.

Load Sound damit kann eine beliebige WAV Datei als Alarmton
geladen werden.
Default ist HUPE.

Load Anchor damit kann eine beliebige .BMP Datei als
Positionsanzeige geladen werden.
Default ist ANKER



11. Map

Miefern001.qif

Es konnen Karten mit dem Format BMP (*.BMP), Eve 8246’ 10" I onoine BG
JPEG (*.JPEG) und GIF (*.GIF) geladen werden. S 48°54° 54-- /1

MAP / LOAD: Auswahlmenu fur Karten =

MAP / CLOSE: Schliel3t die Karte

MAP / VIEW ALL: Zeigt die ganze Karte (= reset Zoom)

MAP / VIEW Pixel: Zeigt orginal Pixelgrofie

MAP / CALIBRATE: Kalibrierungsfunktion

MAP / Load Flag: Eine beliebige Bitmap kann als
Zielflagge geladen werden.
“Unten links* wird auf die Position
gesetzt; ,ROT* wird durchsichtig

OnLine (grun=Kkalibriert / orange=unkalibriert)
Die aktuellen Koordinaten werden oben links eingeblendet; Map Tk Wet [ = HO® B
Bei geladener kalibrierter Karte, bzw. Route oder Track wird der Positionszeiger
eingeblendet

Local: (rot)

Maus GPS Koordinaten werden nicht verwendet

Bei geladener kalibrierter Karte/Track wird die Stiftposition angezeigt.

Local und DRAG:
Wird der Stift langer als drei Sekunden auf der Stelle gehalten so wird der Positions
Editor mit diesen Koordinaten aufgerufen.

E ZOOM: Ein mit dem Stift aufgezogenes Rechteck wird vergroRRert dargestellt.
IN: Rechteck von links oben nach rechts unten aufziehen.
OUT: Rechteck von rechts unten nach links oben aufziehen
(< 15Pixel wird nicht beriicksichtigt)

=a DRAG: Die Karte wird in Richtung und Strecke einer mit dem Stift
gezeichnetenLinie verschoben.

DIST: Die (Luftlinien) Entfernung zwischen zwei Punkten wird berechnet.
(S-Dist). Alternativ die Distanz einer gezeichneten Linie (TR-Dist)

Die derzeit gewahlte Funktion/Entfernung wird rechts oben angezeigt

€ Wechselt zwischen ,ganze Karte* und ,Pixelgenauer Darstellung*

® ZURUCK zur Auswahl

Karten konnen einfach verkettet werden. Es wird jeweils die Folgekarte angezeigt die
sich am nahesten zur aktuellen Position befindet.
Die Verkettung erfolgt von Hand im Kalibrierungs File.



11.1.Calibrate | Niefern.gr

E/vww B°45'55"E

. _ _ 5 48°54' 49" N DRAG
Kalibrieren die Erste (GPS OnLine) T T
1) Lade die zu kalibrierende Karte ¥z = e
2) Suche einen Punkt moglichst weit links oben aus. e L
3) Gehe (fahre) an diese Position e i
4) Zoom / Drag die Karte so, dass sich diese Position genau | = ,,/*\ U 251

unter dem Fadenkreuz befindet. Rallach e
5) Speichern der Position mit dem Button L Tl T

Das Programm ermittelt fir welchen Karten Quadrant die : 1]

Position eigegeben wurde und zeigt ein orangefarbenes - 5

. . : . o

Quadrat in diesem Quadrant. Rt - e i

Eine fur einen Quadranten festgelegte Position kann Mep & € [ == & =l

beliebig oft durch andere (mdglichst bessere) Position Uberschrieben werden.

Besser ist die Position die sich mdglichst weit an der Kartenecke befindet.

6) Suche eine neue Position mdglichst weit unten links dann weiter mit 3)

Mindestens zwei diagonal liegende Ecken missen so gespeichert werden.

(besser drei, bestens und maximal) alle vier
7) Sind alle (2,3 oder4) Koordinaten erfasst, so bestatige die Koordinaten mit L7

sind jetzt schon mindestens 2 diagonal liegende Punkte erfasst worden, so wird
eine Kalibrierungsdatei erstellt und in Zukunft automatisch mit der Karte geladen.

& erscheint erst dann wenn mindestens Uber eine Diagonale kalibriert
(genauer gesagt ,referenziert*) wurde.

Kalibrieren die Zweite (GPS Local)

1)
2)
3)

4)

Lade die zu kalibrierende Karte

Suche einen Punkt méglichst weit links oben aus.

Zoom / Drag die Karte so, dass sich diese Position genau unter dem Fadenkreuz
befindet.

Gib die Position an den Feldern E/W und N/S ein.

Alle unter TRACE beschriebenen Formate kdnnen verwendet werden.

Weiter wie oben unter 5)

Kalibrieren die Dritte

Schreib ein ASCII File mit mindestens einer Diagonalen aus:
$GPMTL,x,8.76287,48.93440*  Kartenecke, links oben
$GPMTR,x,8.78691,48.93440* Kartenecke, rechts oben
$GPMBR,x,8.78691,48.91408* Kartenecke, rechts unten
$GPMBL,x,8.76287,48.91408* Kartenecke, links unten

, X =1 wenn dies ein Referenzpunkt ist.

, X" =0 kein echter Referenzpunkt. Berechnet oder nur zur Verkettung verwendet

das alte 2-Punkt Format wird aber immer noch verstanden
$GPML,8.76287* linke Kartenkante (Left Longitude)



$GPMT,48.93440* obere Kartenkante (Top Latitude)
$GPMR,8.78691* rechte Kartenkante ( Right Longitude)
$GPMB,48.91408* untere Kartenkante (Bottom Latitude)

Diese Datei muss den gleichen Namen wie die Karte haben; die extension ist .CAL
UND sie muss im gleichen Verzeichniss wie die Karte liegen.

11.2.Map Chaining

Kompass kann zwei Kartenkacheln gleichzeitig darstellen.

Eine Kachel mit der die aktuelle Position; eine zweite Kachel mit der kiirzesten
Entfernung zur aktuellen Position.

Die Kartenkacheln werden in der Kalibrierungsdatei verkettet.

Wenn alle Kacheln miteinander verkettet sind ist es egal welche Karte geladen

wird. Kompass hangelt sich solange durch die Kette bis die Karte mit der
gerade aktuellen Position angezeigt wird.

Kalibrierungs Datei (.CAL)

$GPMTL,x,8.76287,48.93440 ,xxx* Karte, oben
$GPMTR,x,8.78691,48.93440,xxx* Karte, rechts
$GPMBR,x,8.78691,48.91408,xxx* Karte, unten
$GPMBL,x,8.76287,48.91408, xxx* Karte, links

» X =1 wenn dies ein Referenzpunkt ist.
, X" =0 kein echter Referenzpunkt. Berechnet oder nur zur Verkettung verwendet

~XXX" ist der Name der Anschlusskarte auf der entsprechenden Seite (Top, Bottom,
Left und Right)

Dieser Name MUSS mit der Dateibezeichnung (Filename) exakt tibereinstimmen,
sonst werden die Karten nicht gefunden.

Karten kénnen beliebig tberschneiden.

Die Quialitat der Ubergange hangt ab von:
1) Der Qualitat der eingegebenen Kalibrierungsdaten.
2) Wie plan die Langen und Breitengrade verlaufen.



11.3.Track, Route und NavTo

Zusammen mit oder auch ohne Karte kdnnen noch folgende MNigterm,gif
Informationen angezeigt werden: Ejw ONLINE
[fS DRAG
TRK /LOAD: Ladt eine (vorher mit
MAIN/LOG/TRACK) aufgezeichnete
Strecke.

Ist eine Karte geladen, so wird die
Karten Kalibrierung zur Darstellung der
Strecke verwendet.

TRK / CLOSE: Schliel3t die Strecke,

TRK / View all: Zeigt den ganze Strecke.
Eine eventuell hinterlegte Karte wird
dabei verzerrt.

Map Trk Wpt @ oo e G @ E|“

Tracks werden orange dargestellt
Laden, zoomen, schieben dauert besonders bei langen Strecken einige Sekunden

Wpt / next: Der nachste Wegepunkt wird aktiviert
Wpt/ prev: Der vorherige Wegepunkt wird aktiviert
Wpt / View all: Zeigt alle Wegepunkte, wie TRK / View All

Wegepunkte werden blau in rotem Kreis dargestellt.
Der momentan aktive (angepeilte) Wegepunkt ist griin in orangem Kreis.
Wegepunkte sind blau verbunden.

Die derzeit mit NavTo angepeilte Position wird durch eine Zielflagge gekennzeichnet.
Position ist entweder eine Einzelposition aus NavTo oder der gerade aktive
Wegepunkt.



12. NMEA und verwendete Informationen

GGA:

RMC:

GSA:

GSV:

Quality(6), SatlView(7), Altitude(9), Geosep(11),

UTC(1), Latitude(3,4), Longitude(5,6),
Speed(7) converted to Km/h, Kurs(8)

SatlD (3...14), HDOP(16), VDOP(17)

SatValues (all)



13. Datei Beschreibungen

Positions Datei (.POS)
Eine Zeile Text (ASCII)

$GPHOM , Longitude <,> Latitude <,> Hohe <,> GeoSep <,>

OBS_ON <,> OBS_KURS<*> zz <nl>

$GPHOM,GGGmm.ssss, E,GGmm.ssss,N,M,m,M,m*zz

Longitude

Latitude

Hohe

GeoSep

OBS_ON

OBS_KURS

7

3 Ziffern Grad

2 Ziffern Minute
<PUNKT>

4 Ziffern Minute Fraktale
<Komma>

E oder W

2 Ziffern Grad

2 Ziffern Minute
<PUNKT>

4 Ziffern Minute Fraktale
<Komma>

N oder S

n Ziffern Meter
<PUNKT>

1 Ziffer 1/10 Meter
<Komma>

n Ziffern Meter
<PUNKT>
1 ziffer 1/10 Meter

,0“ = AUS
»1°=EIN

0...359 Aproach Kurs in Grad

2 Zeichen Prufsumme (bleibt unbeachtet)



Kalibrierungs Datei (.CAL)

$GPMTL,x,8.76287,48.93440,xxx* Karte, oben
$GPMTR,x,8.78691,48.93440,xxx* Karte, rechts
$GPMBR,x,78691,48.91408,xxx* Karte, unten
$GPMBL,x,.76287,48.91408, xxx* Karte, links

, X =1 wenn dies ein Referenzpunkt ist.

, X" =0 kein echter Referenzpunkt. Berechnet oder nur zur Verkettung verwendet

~XXX" ist der Name der Anschlusskarte auf der entsprechenden Seite (Top, Bottom,
Left und Right)

Dieser Name MUSS mit der Dateibezeichnung (Filename) exakt bereinstimmen,
sonst werden die Karten nicht gefunden.

Karten konnen beliebig tberschneiden.

Die Qualitat der Ubergange hangt ab von:
3) Der Qualitat der eingegebenen Kalibrierungsdaten.
4) Wie plan die Langen und Breitengrade verlaufen.

Trace Datei (.TRC)
Text Datei (ASCII), enthalt die mitgeschriebenen NMEA Datensétze.
Geschrieben werden nur die Datensatze die selektiert wurden.

Track Datei (.TRK)
Binar Datei
In der Reihenfolge <Latitude Longitude> aufgezeichnete <DOUBLE> Variablen

Log Datei (.TXT)
Text Datei (ASCII), enthélt alle Daten die vom GPS Empfanger gesendet werden

Registry Eintrage



[HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\Apps\BBI-HSI]
/I last NavTo Point

"NavOn", dword 0 == AUS

"PosTitle", string "Home"

"PosPath", string "WMy Documents\\GPS\\Home.POS"
"GsOn", dword 0 == AUS

"Mouselndex", dword
"PortIndex", dword 0...8 fur COMO...8
"BaudIndex" ,dword 0...5 fir 2400...57600Bd

.MapPath*, string Pfad
.MapName*, string Name und Extension

* AvoidStopConfirmation®, dword
1 - Keine Sicherheitsabfrage beim Beenden von
Aufzeichnungen

.LPosDocPath®, string Pfad der letzen Speicherung
.PosDocTitle*, dword Name der letzten Speicherung (1 bis xxxx)
.,RouteDocPath*, string Pfad der letzen Speicherung
.RouteDocTitle*, dword Name der letzten Speicherung (1 bis xxxx)
»1raceDocPath*, string Pfad der letzen Speicherung
.1rackDocPath®, string Pfad der letzen Speicherung
.LogDocPath*, string Pfad der letzen Speicherung
.rraceDocTitle*, dword Name der letzten Speicherung (1 bis xxxx)
~SpeedKts*, dword 0: Anzeige in Km/h, <>0: Anzeige in Knoten
,DIStNM*,  dword 0: Anzeige in Km, <>0: Anzeige in nautischen Meilen
LAltFeet“,  dword 0: Anzeige in m, <>0: Anzeige in Ful}
.ViewGMS*, dword o:G°MS* 1L.G°Mm 2:G.¢°

"AvPos", dword Geschwindigkeit Indize unterhalb der auf

Mittelwertbildung umgestellt wird.
"TCsupress", dword Geschwindigkeit Indize unterhalb der die Richtung (TC)
nicht mehr aktualisiert wird.

“TraceNMEA”, dword Flags fur den NMEA TRACE

»AutoGeoid*“, dword 1: GGA(11) wird von GGA(9) abgezogen
0: der Wert von GeoSep wird von GGA(9) abgezogen,

,GeoSep“, dword Korrekturwert (Ellipsoid — Geoid)

TimeSync

AnchorFlag

AncAlertsound

RouteSound

TargetFlag

* diese Werte werden nicht automatisch erstellt









