V1.5 Christian Brandtner (cebra)
PKT Sourcecode, Hinweise zur Softwarestruktur und Bearbeitung

Wichtiger Hinweis zu Thema Umlaute im Sourcecode und PKT

Der Sourcecode muss in der Entwicklungsumgebung zur Zeit zwingend mit der Codepage
ISO-8859-1 bearbeitet und gespeichert werden.

Grund:

normalerweise wird heute UTF-8 als Codesatz verwendet, das Problem bei UTF-8 ist aber das
Umlaute als 2 Byte Werte gespeichert und verarbeitet werden, bei ISO-8859-1 aber als 1 byte Wert.
Umlaute werden im Sourcecode in der Regel nur fiir Kommentare verwendet, das ist nicht das
Problem. Beim PKT werden Umlaute aber auch als Bestandteil von Strings im LCD-Display
benotigt. Die LCD-Routinen im PKT arbeiten nur mit 1 Byte Zeichen, bei UTF-8 werden aber dann
bei Umlauten 2Byte Zeichen an das LCD iibergeben, damit werden bei Umlauten Hyroglyphen
angezeigt. Fiir UTF-8 miissten die LCD-Routinen in der PKT Software umgebaut werden.

Das ist zur Zeit nicht geplant! Wer sich dazu berufen fiihlt moge es tun, Beispiele fiir
Stringbehandlung in Verbindung mit UTF-8 findet man im Arduino Umfeld.

Beschreibung fiir die Anpassung der PKT-Software an neue FC Versionen

Grundsatzlicher Aufbau der Parameterstruktur des MK:

Die Struktur des MK-Parameterdatensatz ist in der FC-Software eeprom.h definiert.

Dort bezeichnet als 'paramset_t', dieser Parametersatz besteht aus 'char' Feldern die
unterschiedlich verwendet werden, meistens als Bytefeld, einige als Bitfeld (8-Bit) und als String.
Das erste Char ist die Revisionsnummer definiert aus EEPARAM_REVISION.

Die Revisonsnummer ist die Referenz die PKT verwendet um unterschiedliche Versionen zu
unterscheiden. Eine neue FC-Software hat nicht zwangsldufig eine neue Parameter
Revisionsnummer zur Folge.

Fiir die Parameterbearbeitung im PKT gibt es eine Unterscheidung bei den Bytefeldern und den
Bitfeldern. Bei den Bitfeldern muss im PKT noch die Versionnummer der Parametersatzes
mitbetrachtet werden..

Jede neue Revisionsnummer hat zur Folge das im PKT in der paramset.c eine neue Parameter
Const eingefiigt werden muss ( paramRevItem t const paramset ???[] PROGMEM =)
Diese Const entspricht exakt dem paramset_t aus der FC-Software.

Die neue Version muss in der paramset.c auch in die Mappingtabelle eingetragen werden:
(paramsetRevMap t paramsetRevMap[] =)

In der paramset.c existiert noch eine Konfigurationstabelle (paramSubItem t const
paramSubItem[] PROGMEM =

) in der bestimmte Bit und Bytefelder den Revisonsnummern zugewiesen werden.
Hier werden neue Bit Zuordnungen eingetragen mit dem Verweis von welcher bis zu welcher FC
Version die Giiltigkeit ist.
Beispiel: 0,0 = fiir alle Versionen

0,109 = bis Version 109

110,0 = ab Version 110
Es kommt vor das Bits von einer Version zu ndchsten umdefiniert werden und neue Bedeutung
haben.



1. Differenz der FC eeprom.h priifen und neue Parameter finden.
2. neue Parameter zum Editieren in Mikrokoptertool lokalisieren.

PKT-Sourcecode anpassen.

Beispiel FC 2.09 zu FC 2.16

EEProm Revision der FC priifen ob sich die Version erhoht hat, in diesem Beispiel hat sie sich auf
109 erhoht

Neuer Parameter CFG3_RISE FIRST WAYPOINT in eeprom.h der FC
Eintragen in mk-data-structs.h

[€ paramset.c [h paramset.h [€] mkparameters.c [ mk-data-structs.h 82 | [0 mkparameters_mess:
121 #detine SETTING_CURRENT Oxtt

o [ o ) I T O
1

// Mikrokopter defines
taken from
FC Software eeprom.h

'l

HERHRH~
JoLd Ll DD L) L

//Globalconfig3 aus FC/eeprom.h

140 #define CFG3_NO_SDCARD NO_START 0x01
141 #define CFG3 DPH_MAX_RADILUS ox02 J// bils EEprom Version 108
142 #define CFG3 RISE_FIRST_WAYPOINT ox02 // ab Eeprom Version 109
142 #define CFG3 VARIO FAILSAFE Ox04
144 #define CFG3_MOTOR_SWITCH_MODE Ox08  //FCO.88L 7.5.12

#define CFG3_NO_GPSFIX_NO_START Ox10  //FCO.88L 7.5.12

#define CFG3 USE NC_FOR OUT1 0x20

#define CFG3 SPEAK_ALL Ox 40

#define CFG3_SERVO_NICK_COMP_OFF Ox80




in paramset.c neue Tabelle fiir neue Eepromversion 109 mit copy&paste anlegen und anpassen.

1904

1906
1907

1509
1911
1913
1914

1915
19186

[€ paramset.c & ] [h] paramset.h

;
/

1908 //

1910 //

[€ mkparameters.c

[B mk-data-structs.h [W rmkparameters_messages.h

// gefunden in: 2.16
1905 /
// STRUKTUR-DIFF zu 108:
'y

param_Revision
param Kanalbelegung
param_GlobalConfig
param_Hoehe_MinGas
param_Luftdruck_D
param_HoeheChannel
param_Hoehe_P

param_Hoehe_HoverBand

ey L Lo e L e L R

aaaaa (=R P )

param_Hoehe_Verstaerkung
param_Hoehe_ACC_Wirkung

param_Hoehe_TiltCompensation
param_Hoehe_StickNeutralPoint

BT
1901 // FC-Parameter Revision: 109

19602 //

1903 // ab FC-version: ab 2.16 bis 7

R = T —————

. 11}, // unsigned char Revision;

, 12}, // unsigned char char Kanalbelegungl[12]; J/ Gas[0], GIER[1],NICK[Z2], Rt
. 11}, // unsigned char char GlobalConfig; // Ox0l=Hohenregler aktiv,0x0:
B 11, // unsigned char char Hoehe_MinGas; J/ Wert : 0-100

. 11, // unsigned char char Luftdruck_D; Jf Wert : 0-250

R 11}, // unsigned char char HoeheChannel; J/ Mert : 0-32

, 11, // unsigned char char Hoehe_P; Jf Wert : 0-32

B 11, // unsigned char char Hoehe_Verstaerkung; J/ Wert : 0-50

R 11, /7 unsigned char char Hoehe_ACC_Wirkung; /7 Wert : 0-250

R 11}, // unsigned char char Hoehe_HoverBand; J/ MWert : 0-250

. 11, // unsigned char char Hoehe_TiltCompensation; Jf Wert : 0-250

R 11}, // unsigned char char Hoehe_StickNeutralPoint; // Wert : 0-250

A e A A 1 aeE -1 &

Die Tabelle enthélt die komplette Parameterstruktur die zum MK gesendet bzw. Empfangen wird.
Im konkreten Beispiel hat sich nur ein Bit in GlobalConfig3; geédndert, deshalb &ndert sich in der

Tabelle im Grunde nichts, ausser der Tabellenname auf ,,paramset_109.

Anschliessend die Mappingtabelle um den neue Parametersatz ergdnzen.

[g] paramset.c 52 ] [W paramset.h [ mkparameters.c [h] mk-data-structs.h [W mkparameters_messages.h

J/ Mappingtabelle zwischen FC-Revision und Paramset-Tabelle

// Bnmerkung bzgl. Groesse:
//  Angenommen man wuerde die Rev 97 bis 90 weglassen, dann
// wuerde man ca. 1 KByte sparen

paramsetRevMap_t paramsetRevMapl] =
{

(keine Struktur-Aenderung zu 093]

(keine Struktur-Aenderung zu ©91)

{ 111 , paramset_l1l }, // 2.19

{ 1li@ , paramset_ll0 }, J// 2.18

{ 189 , paramset_l09 }, /) 2.18

{ 188 , paramset_l08 }, /) 2.14a

{ 17 , paramset_l07 }, /7 2.13a

{ 106 , paramset 106 }, J// 2.11a

{ 1o , paramset_l0S }, Jf 2.09]

{ 1le4 , paramset_lo4 }, // 2.09d

{ 183 , paramset_l03 }, /) 2.07f

{ 102 , paramset_102 }, // 2.05g (bis min. 2.06h)

{ 11 , paramset_lol }, /7 2.05f (eingeschrasnkte Unterstuetzung - ) nur in einer esinzigen Betaversion vorhanden!)
{ w0 , paraﬁset71EO ﬁ, // 2.05e (Anmerkung OG 06.04.2014: ggf. spseter loeschen um Platz zu sparen da diese Version n
/4 Rev. 29: nicht vorhanden; 1gnorieren

{ g8 , paramset_098 }, /7 2.02d

{ 97 , paramset_0g7 }, /) 2.02b

{ o5 , paramset_095 }, g4 77 (keine Struktur-Aenderung zu 095)
{ o5 , paramset_095 }, // 0.90L, 2.00a, 2.00e

{ 24 , paramset_ 094 }, // eingeschraenkte Unterstuetzung; 0.91a

{ g3 , paramset_093 }, // eingeschraenkte Unterstuetzung; 0.90e, 0.90g, 0.90]

{ o2 , paramset_093 }, // eingeschraenkte Unterstuetzung; 0.%0d

{ o1 , paramset_0Sl }, // eingeschraenkte Unterstuetzung; 0.88m, 0.88n

{ oo , paramset_09l 1}, // eingeschraenkte Unterstuetzung; 0.88e

{ MaPECF, O } // END OF LIST - MUST BE THE LAST!



In der paramset.c muss der neue Bit- Parameter in der Konfigurationstabelle der
paramSubID's (Bit- und Bytefelder)

eingetragen werden inkl. Der Information fiir welchen FC Versionbereich er verwendet wird. Das
bezieht sich auf die Eeprom Version der jeweiligen FC-Software

paramset.c 2 *paramset.h [€ *mkparameters.c rrik-data-structs.h *mkparameters_messages.h = E

+- paramSubID +- gehoert zu? +- Bit/Byte? +- Bit/Byte der paramID | +- bis_f
|
I

{ param_ServoCompInvert_SERVO_NICK_INV , param_ServoCompInvert, SUBTYPE_BIT, SERVO_NICK_INV , 0, o},
{ param_ServoCompInvert_SERVO_ROLL_INV » param_ServoCompInvert, SUBTYPE_BIT, SERVO_ROLL_INV , 0, 0OF,
{ param_ServoCompInvert SERVO RELATIVE , param ServoCompInvert, SUBTYPE BIT,  SERVO RELATIVE , 0, o,
{ param_ExtraConfig_HeightlLimit , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT, CFGZ_HEIGHT _LIMIT , 0, 0OF,
{ param_ExtraConfig_Heightvario , param_ExtraConfig, SUBTYPE _BITN, CFG2 HEIGHT LIMIT , 0, 0},
{ param_ExtraConfig_VarioBeep , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG2 VARIO BEEP , 0, o},
{ param_ExtraConfig_SensitiveRc , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_SENSITIVE_RC , 0, 0OF,
{ param_ExtraConfig_33vReference , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_3 3V_REFERENCE , 0, 0},
{ param_ExtraConfig_MNoRcOffBeeping , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG_NO_RCOFF_BEEPING , 0, o},
{ param_ExtraConfig_Gpsaid , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_GPS_AID , 0, 0OF,
{ param_ExtraConfig_LearnableCarefree , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_LEARNABLE CAREFREE , 0, 0},
{ param_ExtraConfig_IgnoreMagErrAtStartup , param_ExtraConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG_IGNORE_MAG_ERR AT_STARTUP , 0, 0O},
{ param_BitConfig_LoopOben , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_LOOP_OBEM , 0, 0},
{ param_BitConfig_LooplUnten , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG_LOOP_UNTEN , 0, o},
{ param_BirtConfig_LoopLinks , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_LOOP_LINKS , 0, 0OF),
{ param_BitConfig_LoopRechts , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_LOOP_RECHTS , 0, 0},
{ param_BitConfig_MotorBlinkl , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG_MOTOR_BLINK1 , 0, o},
{ param_BirtConfig_MotorOfflLedl , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_MOTOR_OFF_LED1 , 0,101},
{ param_BitConfig_MotorOffLed2 , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT, CFG_MOTOR_OFF_LEDZ2 , 0,101},
{ param_BitConfig_MotorBlinkz , param_BitConfig, SUBTYPE_BIT,  CFG_MOTOR_BLINKZ2 , 0, o},
{ param_GlobalConfig3_NosdCardNoStart , param_GlobalCoenfig3, SUBTYPE_BIT, CFG3_NO_SDCARD_NO_START , 0, 0},
{ param_Globalconfig3_DphMaxRadius , param_GlobalConfig3,  SUBTYPE_BIT, CFG3 DPH_MAX_RADIUS , 0,100},
{ param_GlobalConfig3_RiseFirstwP , param_GlobalConfig3, SUBTYPE_BIT, CFG3_RISE_FIRST_WAYPOINT ,109, 0OF,
J " 1 aknl Famd i mD ami alas Tonfa  memam 21 aknl Fand i as clBTvne oTT FERS wADTA CaT Sacs A om




In paramset.h muss fiir den neuen Parameter eine neue ParameterID vergeben werden.
Die ID's diirfen nur einmal verwendet werden.Neue Parameter-ID's sortiert man am besten logisch
an die passende Stelle ein und passt die ID's an.

[€] paramset.c
300

[B] paramset.h &2 | [¢] mkparameters.c

[ mk-data-structs.h

#define
> #define
#define
#define

JIBTYPE_BYTE- mk-data-structs.

param_GlobalConfig3 NoSdCardhoStart 220 J/ SUBTYPE_BIT
param_GlobalConfig2 DphMaxRadius 221 // SUBTYPE_EBIT
param GlobalConfig3 RiseFirstwWP 222 JBTYPE_BIT
param_GlobalConfig3 VarioFailsafe 223 JBTYPE_BIT
param_GlobalConf1g3 MotorSwitchMode 224 JETYPE_BIT
param_GlobalConfig2 NoGpsFixNoStart 225 JETYPE _BIT
param_GlobalConfig3 UseNcForoutl 226 IBTYPE_BIT
param_GlobalConfig3 Speakall 227 / JBTYPE_BIT
param_GlobalConfig3 ServoNickCompOff 228 J/ SUBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_HoehenRegelung 230 // SUBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_HoehenSchalter 231 // SUBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_HeadingHold 232 JETYPE_BIT
param GlobalConfig_kompassaktiv 233 JBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_KompassFix 234 / JBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_GCpsaktiv 235 J/ SUBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_Achsenkopplungaktiv 236 / JETYPE _BIT
param GlobalConfig_Landoutside_Flyzone 237 / IBTYPE_BIT
param_GlobalConfig_DrehratenBegrenzer 238 / JBTYPE_BIT
param_ServoNickFallsave 239 /
param_ServoRollFailsave 240 / JBTYPE BYTE-
param_Servo3Fallsave 241 I IETYPE_EYTE
param_ServodFallsave 242 I JETYPE_BYTE-
param_ServoSFailsave | 243 I,

/ SUBTYPE BYTE- mk-data-structs.

[hl mkparameters_messages.h

mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk -data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk -data-structs
mk-data-structs.

mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk -data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk-data-structs.
mk -data-structs

mk-data-structs.
mk -data-structs.
mk-data-structs.

Im Beispiel: #define param GlobalConfig3 RiseFirstWP

Anzeigetexte in mkparameters_messages.h eintragen

[€] paramset.c

static
static
static
static
static
static
static
static
#define
#define
#define
#define
#define
#define
#define
#define

static
#define
static

static

static
#define

static
static

[n] paramset.h

const
const
const
const
const
const
const
const

const

const
const

const

const
const

[€ mkparameters.c

char
char
char
char
char
char
char
char

param_Kanalbelegung Potil del]
param_Kanalbelegung Poti2 del[]
param_Kanalbelegung_Pot1i3 del[]
param_Kanalbelegung_Poti4_del[]
param_Kanalbelegung Poti5 del[]
param_Kanalbelegung Pot1i6 del]
param_Kanalbelegung Poti7 del]
param_Kanalbelegung Potig del]
param_Kanalbelegung_Potil_en
param_Kanalbelegung_Poti2 en
param_Kanalbelegung_Poti3 en
param_Kanalbelegung_Poti4 en
param_Kanalbelegung Poti5 en
param_Kanalbelegung_Poti6_en
param_Kanalbelegung_Poti7 en
param_Kanalbelegung_Poti& en

char

param_CompassOffset_DisableDeclCale_en

char
char

param_NaviMaxFlyingRange_de[]
param_MaviMaxFlyingRange en[]
char param_NaviDescendRange_de[]
param_NaviDescendRange_en

char param_GlobalConfig3 RiseFirstWP _del]
char| param_GlobalConfig3 RiseFirstwP_en[]

[A] mk-data-structs.h

param_CompassOffset DisableDeclCalc_del]

PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM
PROGMEM

T IIIIIITIITIT TITIITTTITTTT

ARTO_FATLSAFE
MOTOR_SWITCH_MODE
NO_GPSFIX_MNO_START
USE_NC_FOR_OUT1
ALL

222

//

[ mkparameters_messages.h 52

"Poti
"Pot1
"Pot1
"Potl
"Potl
"Potl
"Pot1
"Pot1

1
o0
3,
ar;
50
6
7
g

param_Kanalbelegung_Potil_de
param_Kanalbelegung_Poti2 de
param_Kanalbelegung_Poti3 de
param_Kanalbelegung_Poti4 de
param_Kanalbelegung PotiS de
param_Kanalbelegung_Poti6_de
param_Kanalbelegung_Poti7 de
param_Kanalbelegung_Poti8 de

PROGMEM = "Disable Decl. Calc";
param_CompassOffset_DisableDeclCalc_de

PROGMEM
PROGMEM

PROGMEM

"Max. Flugradius [10m]";
"Max. Flightrad. [1om]";

"Fail SinkRadius [1om]";

param_MaviDescendRange_de

PROGMEM
PROGMEM

"Hohe vor 1.WP";
"Rise before 1. WP";

0x01
0x02
0x02
0x04
ox08
0x10
0x20
0x40
0x80

0x01
0x02
Ox04
oxo8
0x10
0x20
0x40
0x40
0x80

r

’

r
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ab



In mkparameter.c muss jetzt der neue Meniipunkt in der paramEditItemTable eingefiigt werden.

[g] paramset A IB paramset h [g] mkparameters.c &2 | [n) mk data-structs.h [8 mkparameters_messages. h

pedef struct

unsigned char paramID; // paramID aus paramset.h

vold (*editfunc)(unsigned char paramID, uint2 t cmd); // Edit-Funktien - z.B. editGeneric(); cmd = MKPARAM_EDIT oder MKP
const char +format; // Parameter: String (PROGMEM) (vorallem fuer editGeneric() )
unsigned char min; J/ Parameter: min (P1)

unsigned char max; // Parameter: max (P2)

const char +t1tle_de; // Text 1n PROGMEM - Menuetext und Beschreibung im Edit-Screen
const char *title_en; // Text in PROGMEM

} paramEditItem t;
|||"“““"'""""‘“““““““““““““'

HINWEIS!
f/ Die unten stehende Aufgliederung in die verschiedenen Menue-Bereiche 1st nur zur ORIENTIERUNG!

Jede paramID wird nur EINMAL deklariert - die Zuordnung in die Menues erfolgt in den
17 nachfolqenden ID_MENU xyz_Items Strukturen!

J{Jparam_Kanalbelegung_Gas &editGeneric, GENERIC_Cannel , 0, 0, param_Kanalbelegung_Gas_de,

{ param_Kanalbelegung_Gear , GeditGeneric, GEMERIC_Cannel , 0, 0, param_Kanalbelegung_Gear_de,
£ omaram wanalhalamine h ol Fndi +ranari - FEMEDT A Fanna A A maram wanalhalamine b ol ds
ID_MENU_N

&editGeneric, GENERIC_MoYes
&editGeneric, GENERIC_DiscChSerwWpeFreeCHPH
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC Value
&editGeneric, GENERIC Value
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC Value
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC Value
&editGeneric, GENERIC_MoYes
&editGeneric, GENERIC_MoYes
&editGeneric, GENERIC_MoYes
&editGeneric, GENERIC Value
&editGeneric, GENERIC_CH_Orientation
&editGeneric, GENERIC_InacChSerwpeMMM
&editGeneric, GENERIC_InacChSerwWpeMMM
&editGeneric, GENERIC_ValuePoti
&editGeneric, GENERIC_Value

param_GlobalConfig_GpsAktiv_de,
param_NaviGpsModeChannel_de,
param_NaviGpsGain_de,
param_MaviStickThreshold_de,
param_NaviGpsMinSat_de,
param_NaviGpsP_de,
param_MaviGpsI_de,
param_MaviGpsD_de,
param_NaviGpsPLimit_de,
param_MNaviGpsILimit_de,
param_MNaviGpsDLimit_de,
param_MaviGpsA_de,
param_MaviwindCorrection_de,
param_MaviAccCompensation_de,
param_MaviMaxFlyingRange_de,
param_MaviOperatingRadius_de,
param_MaviAngleLimitation_de,
param_MaviPH_LoginTime_de,
param_ExtraConfig_GpsAid_de,
param_GlobalConfig3_DphMaxRadiu
param_GlobalConfig3_RiseFirstwP
param_cComingHomeAltitude_de,
param_ComingHomeOrientation_de,
param_singleWpControlcChannel_de
param_MenuKeyChannel_de,
param_singleWpSpeed_de,
param_NMaviDescendRange_de,

param_GlobalConfig_GpsAktiv
param_NaviGpsModeChannel
param_MNaviGpsGain
param_MavisStickThreshold
param_MaviGpsMinSat
param_MaviGpsP
param_NaviGpsI
param_MaviGpsD
param_MaviGpsPLimit
param_MaviGpsILimit
param_MaviGpsDLimit
param_MaviGpsA
param_MNaviwWindCorrection
param_MaviAccCompensation
param_NaviMaxFlyingRange
param_MaviOperatingRadius
param_MaviAngleLimitation
param_MaviPH_LoginTime
param_ExtraConfig_Gpsaid
param_GlobalcConfig3_DphMaxRadius
param_GlobalcConfig3_RiseFirstwP
param_ComingHomeAltitude
param_ComingHomeOrientation
param_singlewpControlchannel
param_MenukeyChannel
param_singlewpSpeed
param_MaviDescendRange
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param_GlobalConfig3 RiseFirstWP wird hier entsprechend eingefiigt mit den Eigenschaften
des Editfeldes, min, max etc.



in mkparamters.c die Meniizuordnung anpassen, im Beispiel
param_GlobalConfig3 RiseFirstWP

im ID_MENU_NAVICTRL_Items einfiigen. In dieser Reihenfolge werden die Eintrage im PKT

[g] paramset.c
L% Py

[h paramset.h [l mkparameters.c 52 | [ mk-data-structs.h [h| mkparameters_m..

beim Parameter
andern

., angezeigt.

S Menue ID's:

#define ID_MENU FAVORITEN
#define ID MENU KANAELE

#define

#define ID_MENU_STICK
#define 1D MENU_LOOPING
#define 1D MENU_HOEHE

> #gdefine ID_MENU KAMERA

: #define I0_MENU_CAMCTRL
#define ID_MENU_NAVICTRL
#define ID MENU_AUSGAENGE

#define

#define ID_MENU GYRO
; #define ID_MENU_BENUTZER

#define

#define ID_MENU_MIXERSETUR
#define ID_MENU EASYSETURP

: #define ID_MENU_TEST

I0_MENU_KONFI GURATION

ID_MENU_ACHSKOPPLUNG

ID_MENU_VERSCHIEDEMES 11

// fuer spaeter reserviert....

15 // nicht verwendet / unterstuetzt

!

66 // TEST /

Hf
I
M
N
o
¥

[€] paramset.c [n paramset.h

I

DEBUG

Zuordnungen von paramID's zu den jeweilligen Menue's

Eintrag "SEPARATOR" - damit wird eine Trennlinie
1m Menue daroestellt

[€ mkparameters.c 82 | [n] mk-data-structs.h

param_GlobalConfig_oCpsaktiv,
param_NaviGpsModeChannel,

param_NaviGpsGain,

param MaviStickThreshold,

param_MaviGpsMinSat,
param_NaviGpsP,
param_MaviGpsPLimit,
param_MNaviGpsI,
param_MaviGpsILimit,
param_MNaviGpsD,
param_MaviGpsDLimit,
param_NaviGpsA,
SEPARATCR,

param_NaviwWindCorrection,
param_MaviAccCompensation,
param_MNaviMaxFlyingRange,
param_MNaviOperatingRadius,
param_NaviaAngleLimitation,
param_MNaviPH_LoginTime,
param ExtraConfig GpsAid,

param_GlobalConfig3 DphMaxRadius,

SEPARATOR,

param_ComingHomeAltitude,
param_ComingHomeOrientation,

SEPARATOR,

param_GlobalConfig3 RiseFirstWP,

SEPARATOR,

param_SinglewWpControlChannel,
param_MenuKeyChannel,

param_SinglewWpSpeed,
SEPARATOR,

param_NaviDescendRange,

EOF // *** MUST BE THE LAST! ***



Zum Schluss PKT Verisonnummer in der main.h hochzéihlen.

[£] paramset.c [W paramset.h [€] mkparameters.c [k mk-data-structs h A€l messages.c [8 mkparameters_messages.h [K main.h 53

314 f/# -

315

add: define USE PCFASTCONNECT

- add: define USE_FONT_BIG

1 define USE_XPRINTF_LONG

: Anordnung der Feature- & Debug-defines um einfacher via Copy&Paste
die Einstellungen notieren bzw. posten zu koennen

L2013 0G
: define 'analognames' zu define 'USE_MKDEBUGDATA'

#ifndef _MAIN H
5 #tdefine _MAIN_H
#include <inttypes.h=
#include <stdbool.h=>
// Softwareversion des PKT

#define PKTSWversion "3.8%h" S/ PKT Version

Bei kleinen Anderungen z.B. Fehlerbeseitigung am Ende der Version die Buchstaben hochzihlen.
Bei grosseren Anderungen ( neue FC Version) Versionsnummer am Ende hochzéhlen und mit #.##a
weitermachen.

Grundsétzlich bitte daran denken in der History in jeder Sourcedatei die Anderungen kurz und
biindig einzutragen.



