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Allgemein

MK-LiveView wurde mit der Absicht erstellt relevante Telemetriedaten Ubersichtlich auf dem
Bildschirm darzustellen.

Die Daten werden (iber eine serielle Verbindung zwischen der Debug-Schnittstelle des
Kopters und dem Pc ausgetauscht.

Durch die Implementierung des Codes von GreatMaps ( http://greatmaps.codeplex.com/ )
kann die aktuelle Position des Kopters auf verschiedenen Karten angezeigt werden.

Mithilfe der “Versatile Web Cam Library” von lepipele
(http://www.codeproject.com/Articles/125478/Versatile-WebCam-C-library ) ist es auch
moglich ein Kamerafenster mit einem Live-Bild einer angeschlossenen Kamera anzuzeigen.

Das Programm benotigt eine Navi-Ctrl mit GPS-Modul.

Zum Zeitpunkt der Erstellung wurde folgende Firmware auf dem Kopter verwendet:

Flight-Ctrl: ~ V2.15k (BETA)
Navi-Ctrl:  V2.15h (BETA)
BL-Ctrl: V1.10

Die Software wurde mit folgender Hardware getestet:
Flight-Ctrl: V2.2 (V2.1 mit ACC upgrade)
Navi-Ctrl: V2.0

BL-Ctrl: V3.0

Das Programm wurde mit VisualStudio 2015 in WPF/C# erstellt.

Das Programm benétigt die ,,Visual C++ Redistributable for Visual Studio 2015“
( https://www.microsoft.com/de-de/download/details.aspx?id=48145 )

Das ,,Mikrokopter Serial Control Tutorial” (http://hdl.lib.byu.edu/1877/2747) von John C.
Macdonald hat wesentlich zur Umsetzung des Programms beigetragen. Dort wird
beschrieben wie man mit einem C#-Projekt einen MikroKopter mittels PC steuert.
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Anzeige und Bedienung

Elemente

Serieller Port und
Verbindungsstatus
(6ffnet/schlielt die
Verbindung mit Klick)

Button zum
Wechsel in den
Vollbildmodus

Kopfleiste mit
Telemetriedaten
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autom.
Erkennung

Meldefenster mit

Verbrauchte Kapazitat

Einstellungsfenster

generellen Nachrichten
oder Warnungen

Linke Seitenleiste mit Menu Buttons

Kopfleiste Telemetriedaten

Flugzeit

! Stromverbrauch
LiPo-Spannung
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Entfernung zur
Homeposition
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Kunstlicher Horizont mit
Anzeige der Flugrichtung
und Homeposition

Rechte Seitenleiste mit Kopter -
Status und Meni Buttons

RC Signal-

Erdmagnetfeld qualitat

-

Horizontale
Geschwindigkeit

Verfiligbare
Satelliten
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Linke Seitenleiste

Daten

I Wegpunkte | Einstellungen

o

Offnet ein Fenster mit
detaillierten Daten des
Kopters

Offnet ein Tab-Fenster fiir
verschiedenste Einstellungen

Offnet ein Fenster zum
Laden/Speichern und Senden
von Wegpunkten

Zeigt/verbirgt das Log-Fenster

Dokumentation

Rechte Seitenleiste

aso

Uzlolon

0P 3-dM

EJSIEY
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Motoren ein/aus

PH — Position hold CH — coming home
CF — Carefree

AC — Altitude control

Not-Landung

Offnet das OSD-Menii

Offnet die Motordaten Tabelle

Offnet das Fenster zum
editieren des gewahlten
Wegpunktes

Ofnnet das Fenster fiir die
Kameraeinstellungen

Wenn die Kamera aktiviert ist,
blinkt das Symbol grin.
Mit Klick auf das Symbol wird
das Kamerabild ein- oder

ausgeblendet

Symbol blinkt griin, wenn
GPX-Logging aktiviert
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Einstellungen

Verbinden

Bei Programmestart ist das Einstellungsfenster
geoffnet. Hier muss gepriift werden ob der
richtige COM-Port eingestellt ist.

Kartenelemente Stil

Stil Karte

Allgemein Grenzwerte Info

Serial port connection

Status closed
Port

Baudrate
Databits auszulesen.

Daten

Die anderen Einstellungen habe bereits die
richtigen Werte fur die Kommunikation mit
dem Kopter — man sollte sie nicht andern,
auBer man weill was man tut!

Durch Klick auf ‘6ffnen’ wird die COM-
Schnittstelle initialisiert und das Programm
beginnt die Telemetriedaten vom Kopter

Einstellungen

Stopbits Die autom. Aktualisierungsraten sollten im
Parity Normalfall mit den aktuellen Einstellungen
funktionieren.

Die Debug- und Nav-Ctrl Timings sind sehr
Debug Werte schnell damit die Anzeige ,fllssig’ dargestellt
Nav-Ctrl Werte x wird

BL-Ctrl Werte
OSD Werte

Wegpunkte

Die ‘LiPo Zellen’ Einstellung beeinflusst die
Grenzwerte fir die Batterie Warnungen.

autom. Mit ,autom. Erkennung’ wird der Wert durch
] By
e M Erkennung den Kopter gesetzt.

Motoren [GEEE
- Mit der ‘Motoren’ Einstellung wird die Anzahl
Oberflachensprache der anzuzeigenden Zeilen in der Motor-Daten

Deutsch Tabelle festgelegt.

rn
Oberflachensprache - Die Anzeigetexte der

Programmoberflache stehen momentan in Deutsch und Englisch zur Verfligung und kénnen
hier nach Bedarf umgeschaltet werden.

6/19



MK-LiveView v1.0 Dokumentation

MK LiveView 1.0
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Allgemein Grenzwerte Info

Serial port connecti

schliessen

AP open | D|e Kommumkatlon ist auf die FllghtControl gesetzt
Port
Die notwendigen Daten Kénnen NUR
T uber die NaviControl empfangen werden!

Databits _ Bitte wechseln Sie zur NaviControl in der Einstellungsseite ¢
stopbits [

Einstellungen

UBJO)OW

Wegpunkte

> > A ) < Mme/y I:
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autom. Aktualisierungsraten (ms)=—

10¥P3-dM

Debug'Werte
Nav-Ctrl Werte
BL-Ctrl Werte
OSD Werte

autom.

| LiPo Zellen BN
| Erkennung

Motacsn
o) Wechsel zu NC

y | . I\
m - V : ‘ ey
{ b re: V1.10

Falls die FlightControl im Kopter als aktiver Kontroller gesetzt ist, erscheint eine Warnung
und ein roter Button ‘switch to NC' im Einstellungsfenster mit dem man die ,Navi-Ctrl’ als
aktiven Kontroller setzen kann.

Dies ist flir den ordnungsgemaRen Ablauf des Programms unabdingbar!
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Stil

Allgemein
Stil Karte

Hauptfenster Skalierung

_‘—

Kopfzeile Skalierung

Moteren Skalierung 1

oy A SO

0SD Skalierung 1

R, T Y N

LOG Skalierung 1

——— A

Honzont Skalierung 1

—

Vollbild

Skalierung speichern
Normale Fensterskalierung
speichern

Kopfzeilen Elemente

Spannung
N4 Kapazitat
N4 aktueller Stromverbrauch
nd Flugzeit
N4 Entfernung HP
a4 Hohe
oA Geschw. tber Grund
b4 Magnetfeld
b4 Verfigbare Satelliten
b4 Signalstarke

Horizont/Richtung zeigen

Grenzwerte Info

Kartenelemente Stil

Dokumentation

Die meisten (Unter-)Fenster und Leisten lassen
sich je nach Bedirfnis skalieren.

Diese Einstellungen kdonnen fiir den normalen
Fenstermodus (,Normale Fensterskalierung
speichern’) und fiir das Vollbild (,Vollbild
Skalierung speichern ‘) gespeichert werden.

Mit ‘Riicksetzen werden alle Skalierungen wieder
auf die Standardwerte gesetzt.

Alle Elemente der Kopfleiste (auRer dem
Verbindungsstatus und dem Vollbild Button)
konnen bei Bedarf ausgeblendet werden.

Der kiinstliche Horizont kann ebenfalls
ausgeblendet werden.

Diese Einstellungen werden bei Beendigung des Programms gespeichert und beim nachsten
Start wieder geladen.
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Karte
Allgemein Grenzwerte Info
Stil Karte Kartenelemente Stil

Geocoding location

Landshut

Go To!

Breite ®

Lange °
Go To! Aktualisieren
Kartenanbiéter
BingHybridMap
Caching Modus

ServerAndCache

(Rechteck: ALT +

Prefetch cache i Mausbutton)

__‘_

Aktuelle Position

48,5368614196777° Breite ©
12,1519298553467° Lange °

autom. HP setzen

HP Ischen gehe zu HP

HP setzen

W GPX-Log | @

Kopter folgen | &1
lade GPX-Log

|dsche Route b

Dokumentation

Mit Geocoding location kann man mit der Karte
zu einer bekannten Lokalitdt (zum Bsp. eine Stadt)
springen.

U.U. kann es noétig sein das Land mit Komma
getrennt anzuhangen. (,,Berlin“ wird zum Beispiel
nicht erkannt, wohl aber ,Berlin, Deutschland”
oder ,Berlin, Germany“)

Man kann auch die Koordinaten direkt in den
Feldern darunter eingeben.

Kartenanbieter enthalt eine Liste verschiedener
Online karten Anbieter.

Es sind erheblich mehr verfligbar - hier wurde eine
Auswahl der zuverldsslichsten und relevantesten
gemacht.

An dieser Stelle muss ich darauf hinweisen, dass
einige Anbieter wie Google nicht mit der Art des
Zugriffs auf ihren Dienst einverstanden sind, wie
es mit gMaps realisiert worden ist.

Die Nutzungsbedingungen von Google sind
diesbeziiglich aber nicht eindeutig weshalb es im
Forum von gMaps einige Diskussionen mit
offiziellen Vertretern einiger Anbieter gab.

Das Problem ist, dass von den Anbietern nur APIs
fiir Webapplikationen zur Verfiigung stehen aber
nicht fiir Desktopanwendungen wie gMaps.

So miiBt ihr letztenendes Entscheiden ob ihr
Google Maps verwenden wollt — soweit ich weil3,

hat Microsoft mit bing maps keine Einwande dagegen, dass auf ihre Daten so zugegriffen
wird wie es mit gMaps realisiert worden ist.

Das grolRartige an GreatMaps (GroRartigeKarten) ist, dass man die benétigten Kartendaten
vorladen (Prefetch cache) kann um sie dann zu einem anderen Zeitpunkt offline zu

verwenden.

Hierzu zieht man um den gewiinschten Bereich ein Rechteck mit gedriickter ,, ALT“-Taste und

gedriickter linker Maustaste.

Zuvor sollte man unbedingt priifen welche Zoomlevel benoétigt werden!
In der Regel beginnt man bei Level 16 und beendet das Laden nach Level 20.

Nachdem man das Rechteck gezogen hat driickt man ,Prefetch chache’ um den Ladevorgang

Zu starten.

Man wird fiir jeden Level (ab dem aktuell eingestellten) gefragt, ob man diesen Level laden

will.
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Mit 'ja' wird geladen mit 'nein' dieser Level Gbersprungen - 'Abbrechen’ beendet das
Vorladen.

Mit ‘autom. HP setzen’ wird die Home-Position automatisch gesetzt sobald 5 Satelliten zur
Verfligung stehen.

Mit , HP setzen ‘ kann die Position manuell gesetzt werden — hierzu wird der
Kartenmittelpunkt verwendet. Mit , HP l6schen’ wird die Position gelGscht.

Tipp: Man kann die Position auch durch Klick auf das Symbol ‘distance to home’ in der
Kopfleiste setzen.

‘Kopter folgen’ zentriert den Kopter in der Mitte der Karte — die Karte bewegt sich mit dem
Kopter.

,GPX-Log’ zeichnet die Route des Kopters auf sobald dieser abhebt.
Die Daten werden im GPX-Konformen Format gespeichert. So kann man sie in jedem
kompatiblen GPX-Betrachter laden. Die gespeicherte Route lasst sich aber auch hier laden.

Grenzwerte
Stil Karte Kartenelemente Stil . . B .
: Hier lassen sich Grenzwerte flir verschiedene
Allgemein Grenzwerte Info

Telemetriedaten einstellen. Im Moment sind
Warnschwellen fiir die LiPo Spannung, die Distanz
zur Home Position und die Motorregler
Temperatur einstellbar.

Spannung

Warnung 12

Kritisch 12 Das iiber-/unterschreiten der Schwellen wird

sowohl optisch durch rotes Blinken des
entsprechenden Symbols in der Kopfzeile
signalisiert als auch durch akustische Meldungen.

Distanz HP

Momentan steht die Sprachausgabe in Englisch

und in Deutsch zur Verflgung.
BL-Ctrl Temperatur
30 Die Sprachmeldungen wurden mit einer text to

. speech engine im Internet erstellt.

Tipp: Wenn man andere Stimmen oder auch
Sprachausgabe Sprachen fiir die Sprachausgabe verwenden
Batteriespannung mochte, kann man die entsprechenden Dateien in
Distanz HP dem Ordner “Voice” austauschen.
Satfix verioren Man kann zum Beispiel die Sprachausgabe auf der
Magnetfeldstarke genannten Webseite mit einem Audiorecorder

Senderstarke aufnehmen (ich benutze hierzu Audacity).
BL-Ctrl Temperatur
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Stil der Kartenelemente
MK LiveView 1.0

Allgemein Grenzwerte
Stil Karte Kartenelemente Stil

Farbe Kopter Farbe Richtung

Grin ¥ Blau v

Farbe WP Farbe POI

Em

Farbe Failsafe Farbe Landepunkt |

Blau ¥

Farbe Route Farbe max Radius |

I

Koptergrée

+ 0.96¢

Wegpunkte GréBe

Dokumentation

Hier lassen sich die Farben der Kartenelemente andern.

Hier kann man die SymbolgroRe von Kopter, Wegpunkten

und Home Symbol anpassen.
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Daten

Serielle Kanale

Analog | Status | Serial Licensel
Channel 1

SenalChannel 1 Text 0

Channel 2

SerialChannel 2 Text 24

Channel 3

SerialChannel 3 Text 0

Dokumentation

Die seriellen Kanale sind eine niitzliche Option, wenn einem die
Kanale der Funksteuerung nicht ausreichen.

Mit den seriellen Kanalen kdnnen bis zu 8 zusatzliche Kanale
definiert werden.
Allerdings sind hier im Programm nur 3 verfiigbar.

Wichtiger Hinweis: Programmbedingt werden immer alle 8
Kandle gesetzt wenn ein Kanal gesendet wird.

Daher sollte sichergestellt sein, dass keine weiteren Kandle im
Koptertool definiert wurden, da diese dann mit ,,0“
liberschrieben werden.

In der 1. Zeile kann man dem Kanal einen sinvollen Namen geben.
Anderungen an dem Slider werden sofort gesendet.

Die erste Knopfreihe kann entsprechend einem 3-Stufigen
Schalter der Funksteuerung verwendet werden.

Die Knopfreihe darunter lasst sich frei parametrieren — man kann
dort zum Beispiel Werte hinterlegen die man immer wieder
bendtigt.

Damit man die seriellen Kanale nutzen kann, missen diese im MK-Tool zugewiesen werden.
Normalerweise weist man sie auf der Kanalseite einem der Potis zu:

-

Q Parametersatz 3 : Easy

Kanale Konfiguration I Stick | Looping | Hohe I Kameral Navi-CtrlI Navi-CtrI2]

[o]® =

Ausgénge l Verschiedenes I Gyro I Benutzer | Achskopplung l Mixer-SETUPI Easy Setup I

Empfanger wahlen:

Funktion Kanal Funktion

cas: ®1 -|pomi:
GER: [4  ~|POTIA
Nnck: B3 <|poTis:
ROLL: [2 ~|POTIs:
POTH: [chs  ~|POTIZ:
POTI2: [ché  ~|POTIS:
Motor-Sicherheitschalter[Ch 12 v

™ Motor start/stop -> Gas 0 & Motor-Schalter AN/AUS

[~ Erweiterte Empfangssignalprifung

Kanal

Ch? v Channel 1 - 16:
Ch8 v

Ch9 ¥,

[ch1o -
lCh 11 v

1234567890123456
[Chi2 ] Serieller Kanal 1-12

5 2

Im Tool gibt es noch andere Moglichkeiten die Kandle zuzuweisen — einfach mal ansehen...
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Wegpunkte

MK LiveView 1.0

115mah £~ 05A 4| 00:00:00 »> om /\} 0.0m $|/0.00 m/s A 102% :c:{): 0 W || 200 é

. Index Type Name Latitude Longitude  Altitud ing Speed ClimbRate Radius HoldTime .AutoTrigger CamAngle Outl1Timer
M1 WP |P1 48,5229832 °|12,1441282° 220 m |WP 14 ~“{1.0m/s |0,5m/s 10m |5s --- Auto 1
m2 WP P2 48,5228642 °|12,1441899°|330m (WP 14 |20m/s |0,5m/s 10m 5s --- --- 8
N3 WP (P3 48,5227061 °|12,144316° |440m |(WP 14 |(30m/s (0.5m/s 10m |55 --- Auto 8
4 WP P4 48,5226226 °|12,1445547 °|550m |83 ° 40m/s |0,5m/s 10m |5s --- Auto 8
M5 WR, |P5 48,522699° |12,1449221° 660m |83° 50 m/s 0,5m/s 10m |5s - Auto 8
L3 WP |P6 48,5228518 °|12,145067° |77.0m |83° 6,0m/s |0,5m/s 10m |5s --- Auto 1
7 WP . |P7 48,5229939 °|12,1450938 ° |88,0 m 70m/s 0.5m/s 10m |5s - Auto 1
M3 WP (P8 48,523104 ° 412,1450723°|990m (83 ° 8,0m/s [0,5m/s 10m |5s --- Auto 1
] WP |P9 48,5231999 ° | 12,1448792 ° (22,0 m 9,0 m/s |0,5m/s 10m ,|5s - - Auto 1
M 10 WP |P10 |48,5232319 °|12,1444528° | 220m (83° 10,0 m/s 0.5 m/s 10m | 5s -- Auto 1
11 WP [X11 48,5232017° 124442597 2 |22,0 m 11:0m/s|0,5 m/s 10m 5s --- Auto 1
N 12 WP Y12 |48,5231022 °/12,1441336°|22.0m (83 ° 120 m/s|0,5 m/s 10m |55 --- Auto 1
N3 WP |Z13 48,5230383°12,1441309 °|220 m 13,0 m/s|0,5 m/s 10m |5s Auto 1
W14 POI {014  |48,5229317 °|12,1445359 °|100,0 m |83 ° 6,0m/s |0,5m/s 10m, |55 --- Auto 1

Wegpunkte | Einstellungen
U3I010N

103P3-dM

aktiyer WP 0/0_J \ Entfernung gesamt 210 m||Entfernung n. WP. 0,0 m:lrak{gelilé Haltezeit 0 s| | Flugzeit (ca) 7.6 min/7,6 n\jﬁ\ M (HP mitberechnen)

Reihenfolge aktiven WP setzen WP Iaschen [ Wegpunkt Landepunkt Notdung Fugzone  PoiniDfinterest |

ARA i p 4 WP| H | Fs. Fz PO

I
an Kopter senden v. Kopter empfangcn Datei laden Datel speichern lok. Liste 16schen Kopterhste 16schen [ Simulation Ro‘ute ZEngEn |
Statusleiste zeigen [l

((( . ,)). % B D %% ‘ " max. Flugradius zeigen M

autom. WP-Edit Fenster Il

BL-Firmware: V1.10

Ladt eine *.wpl Speichert die Liste
Datei in eine *.wpl Datei

an Kopter senden v. Kopter empfangen Datei laden Dateispeichem lok. Liste I6schen Kopterliste I6schen 7

RE BE > [

L&dt die aktuell Loscht die Loscht die aktive
Sendet die Liste aktive Liste lokale Liste Liste auf dem Kopter

an den Kopter vom Kopter

Anzeigen/ausblenden der Route

. 3 Route zeigen ]
Simulation Statusleiste zeigeV il Anzeigen/ausblenden der oberen

% max. Hugradius Zeigen . Statu5|eiste fur Wegpunkte
autom. WP-Edit Fenster KN
Anzeigen/ausblenden der maximalen

Flugweite (entsprechend der installierten

Lizenz) Standard: 250m
Simulieren des

Wegpunkteflugs bei
angeschlossenem Kopter

Automatisches 6ffnen des Editierfensters bei
Auswahl eines Punktes in der Liste
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Verschieben des Loscht den
gewahlten Punktes gewdhlten WP aus
in der Liste der Liste

R(“_‘ihenfolge aktiven WP setzen WP loschen [ Wegpunkt  Landepunkt No&ndung Flugzone PaintOfinterest

'S 4 ) 4 WP H | FS FZ POl

aktiviert den aktuell gewahlten WP als

aktives Ziel — man kann somit Punkte ,WP-Toolbox’
in der Liste Giberspringen oder Durch Auswahl eines Punkttyps konnen durch

nochmal abfliegen — wiederholten Klick auf die entsprechende
Dies funktioniert aber nur ab der Kartenposition schnell mehrere Punkte des
aktuellen Firmare (2.16) — der gewahlten Typs gesetzt werden.
Wegpunkteflug muss (momentan
noch) aktiv sein, sonst wird der 1.
Punkt der Liste aktiviert.

Die Option Flugzone ist noch im
Betastadium und funktioniert nur mit der
aktuellen Beta version (v2.17a)

Einige Statuswerte zur aktuellen WP-Liste

ahi\@r WP O/Q,,U Entfernung gesamt 216 m|| Entfernung n. WP. 0,0 m:lakigelle Haltezeit 0s| |Flugzeit (ca) 7,6 min/7,6 min| B (HP mitberechnen)

Die Flugzeit ist ein grober Richtwert, da nicht alle Faktoren, wie zum Beispiel Wind,
Beschleunigung und Abbremsen, miteinberechnet werden kénnen.

HP mitberechnen addiert die Flugzeit von der Homeposion zur Flugzeit hinzu.

Durch Klick auf das Feld 6ffnet sich ein kleines Toolfenster:

Wegpunkt Geschwindigkeiten prifen
Wegpdnkf bei Index 2 : ~
Horizontale Zeit (7 s) ist kleiner als die vertikale Zeit (22 s)

Andern Sie die Steigrate auf16 m/s oderreduzieren Sie die horizontale
Geschwindigkeit

Wegpunkt'bei Index 3 :
Horizonfale Zeit (7 s) ist kleiner als die vertikale Zeit (22 s)

Andern Sie die Steigrate auf-1,7 m/s oder reduzieren Sie die horizontale
Geschwindigkeit

Hier wird auf Punkte hingewiesen, bei denen der Kopter den Punkt schneller in der
Waagrechten erreicht als in der Hohe.

Es wird die notwendige Steigrate angezeigt, damit der Kopter den Punkt gleichschnell in der
Waagrechten und in der Hohe erreicht.
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Wegpunkte Editierfenster

Prafix Breitengrad Largengrad Bm| Hier kann ein Punkt, der in der

Typ

T R B R R | i< oncewahit wurde,
. %l bearbeitet werden.
Hohe H 254 m Andemngen

Ausrichtung s Fine detaillierte Beschreibung

A V | der verschiedenen Werte findet
Geschygpoeit man hier: MK WaypointEditor

WP hinzufigen

+ ‘ wiki
Steigrate L I
H 25_4 m/S

WP I6schen

Toleranz-Radius H 254 m 1 x
Haltezeit H 254 s Reihenfolge
Selbstausloser —’ 254 m | ‘ | Mit ‘WP hinzufiigen’ kann der

Kamerawinkel * aktuell gewahlte Punkt ans

: ' Ende der Liste dupliziert
: ; : werden.
OUT1 Timer H 254 ms | Als Vorlage

| 'speichern | ‘WP l6schen’ [6scht den aktuell
gewadhlten Punkt aus der Liste.

Die Anderungen miissen
abschliefend mit dem Button
“Anderungen iibernehmen”
gespeichert werden.

U3I010N

10P3-dM

an Kopter senden aktiven WP setzen akt. Pos. hinzufugen -
; . % ¢ S S '
g%« | | ﬁ 4 . AR Reihenfolge
Kopterhahe benutzen Mit den Pfeilen kann der
E:Pterrichtung (O] aktuell gewahlte Wegpunkt in
nutzen ;
der Liste hoch und runter

verschoben werden.

‘Als Vorlage speichern’ speichert die aktuellen Werte als Standardwerte — diese Werte
werden dann bei der Erstellung eines neuen Wegpunktes verwendet.

‘an Kopter senden’ sendet den aktuell gewahlten Punkt an den Kopter — es werden die hier
angezeigten Werte gesendet; d.h. man kann auch Anderungen senden ohne diese zu
speichern.

‘aktiven WP setzen’ aktiviert den aktuell gewahlten WP als aktives Ziel — man kann somit
Punkte in der Liste liberspringen oder nochmal abfliegen —

Dies funktioniert aber nur mit der aktuellen Firmare (2.16) — der Wegpunkteflug muss
(momentan noch) aktiv sein, sonst wird der 1. Punkt der Liste aktiviert.

‘akt. Pos. Hinzufligen’ fiigt die aktuelle Kopterposition als neuen Wegpunkt zur Liste hinzu.
Abhéngig von den gewaéhlten Optionen ‘Kopterhohe benutzen’ und ‘Kopterrichtung
benutzen’ werden die Hohe und Ausrichtung des Kopters mit eingetragen — ansonsten
werden die Standardwerte gesetzt.
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Verschiedenes

Wegpunkte setzen

Man kann Wegpunkte entweder, wie oben beschrieben, mit der
Wegpunkt hinzufiigen ,WP Toolbox’ im Wegpunktefenster, mit ‘akt. Pos. Hinzufiigen’
oder durch Doppelklick mit der linken Maustaste (oder
Landepunkt hinzufigen Doppelttippen bei einem Touchdisplay) auf die entsprechende
Position in der Karte setzen.

Dabei 6ffnet sich ein kleines Popup-Meni zur Auswahl des
Punkttyps.

Failsafepunkt hinzufigen

POl hinzufigen Landepunkt — eine neue Option die nur mit der neuen Firmware
(2.16) (und folgende) funktioniert— ein Landepunkt zum

FlyZone Punkt hinzufigen automatischen Landen — wird auch als Failsafe Punkt verwendet.

Failsafepunkt — im Storungsfall wird der nachstgelegene
Failsafepoint angeflogen.

POI - Point of interest — kann zur Ausrichtung des Kopters verwendet werden.

FlyZone — Flugzone — eine neue Option die nur mit der neuen beta Firmware (2.17a) (und
folgende) funktioniert — hiermit wird ein Polygon/Feld aufgezogen, welches der Kopter nicht
verlassen darf — ndheres dazu siehe in der Beschreibung zur aktuellen Betaversion.

Wegpunkte setzen mit der ,Toolbox’

— T T — = A
| Wegpunkt  Landepunkt Notlandung Flugzone PaintOfinterest

Durch Auswahl eines Punkttyps kdnnen durch wiederholten Klick auf die entsprechende
Kartenposition schnell mehrere Punkte des gewahlten Typs gesetzt werden.

Bei Klick auf einen der Buttons wird das Wegpunktefenster nach oben verkleinert.

Der Mauszeiger andert seine Form in ein Kreuz und neben dem
Kreuz erscheint das Kirzel des gewahlten Punkttyps. Durch erneutes
Klicken auf den gewahlten Button wird die Funktion wieder
deaktiviert.

Wegpunkte bewegen/verschieben

Man kann Wegpunkte einfach mit gedriickter linker Maustaste verschieben — mit
Touchdisplay ist das auch moglich, allerdings muss der Finger exakt auf dem Punkt
positioniert werden.

Karten Zoom

Der Kartenausschnitt kann mit dem Scrollrad der Maus, dem Zoomslider in der
Karteneinstellungsseite oder mit der “Touchzoom Geste” auf einem Touchdisplay vergréBert
oder verkleinert werden

Karte verschieben
Die Karte kann mit gedriickter rechter Maustaste oder mit dem Finger auf Touchdisplays
verschoben werden
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Kamera
Mit entsprechender Hardware, wie zum Beispiel einem USB-Videograbber, kann das
Videosignal der Kopterkamera im Programmfenster angezeigt werden.

Die Hardware muss hierzu vom System als Videodevice erkannt werden.

b, In der Auswabhlliste werden alle vom
Verfigbare Kameras . . .
PE—  System erkannten Video-Geradte aufgelistet.
screen-capture-reco (B | Aktualisieren J Mit dem , Aktualisieren” Button kann die
: ~ : | Liste aktualisiert werden, falls ein Gerat bei
Start LDl [aufendem Programm angesteckt wurde.

—— T

Bild strecken

‘ D el VIit dem “Start” Button wird die
Fillen | Einheitlich | | __ . . e ge
|— S0 | | fillen ‘ Videoschnittstelle initialisiert und der
Videostream in einem Bildfenster

j angezeigt.
+ 1 R[jcksetzen: g g

Je nach Gerat kdnnen verschiedene
Einstellungen wie Helligkeit und Kontrast durch Klick auf “Einstellungen” gemacht werden.

Zoom oy el

Das Videobild kann entweder ein einem kleinen Bildfenster angezeigt werden oder auch als
fillendes Hintergrundbild.

Das kleine Bildfenster kann frei im Programmfenster positioniert und in der GroRRe angepasst
werden.

Hierzu muss unter ,Bild strecken” die Option ,,ohne” gewahlt sein.

Der Zoom Slider funktioniert nur fir diese Option.

Falls das Bildfenster mit der Maus nicht mehr ehrreichbar sein sollte, kann man die
Einstellungen mit , Riicksetzen” wieder zuriicksetzen.

,Flillen’ fullt das komplette Programmfenster — das Seitenverhaltnis wird dabei auBer acht
gelassen.

,Einheitlich’ fiillt das Programmfenster soweit wie moglich unter Berlicksichtigung des
Seitenverhaltnisses.

,Einheitlich fiillen’ fillt das komplette Programmfenster — das Seitenverhaltnis bleibt
erhalten — dadurch kénnen Bereiche des Videobildes abgeschnitten sein.
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Zusatzliche Software:

Der kiinstliche Horizont wurde mithilfe folgender Fragestellung erstellt: Creating an
advanced HUD

Die Kartenanzeige und Funktionen wurden durch GreatMaps ermoglicht — really great!

Ich habe einige Anpassungen fir das Progeamm gemacht. Daher ist es notwendig die
geanderten Quelldateien zu verwenden, falls man das Projekt neu kompilieren mochte. Alle
Quellen findet man im MK svn.

Die Kamerabibliothek Versatile Web Cam Library by lepipele

Und schlieBlich Teile aus dem Projekt ,, Mikrokopter Serial Control Tutorial”
(http://hdLlib.byu.edu/1877/2748 )

Ideen und Anregungen sind ausdrucklich erwiinscht!

Guten Flug & Cheers!
Steph
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Obligatorisch

/// MKLiveView

/// Copyright © 2016 Steph

11/

///This file is part of MKLiveView.

/17

///MKLiveView is free software: you can redistribute it and/or modify
///1it under the terms of the GNU General Public License as published by
///the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or
///(at your option) any later version.

/17

///MKLiveView is distributed in the hope that it will be useful,
///but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of
///MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the
///GNU General Public License for more details.

/17

///You should have received a copy of the GNU General Public License
///along with cssRcon. If not, see <http://www.gnu.org/licenses/>.

/17

///Credits:

/// radioman (http://www.codeplex.com/site/users/view/radioman)

/// for his really GreatMaps! (http://greatmaps.codeplex.com/)

/17

/// I made some changes to the source, so You need all files from this project here in
order to compile and run

/17

/// JOHN C. MACDONALD at Ira A. Fulton College of Engineering and Technology

/// for his MIKROKOPTER SERIAL CONTROL TUTORIAL (http://hdl.lib.byu.edu/1877/2747)
/// and the sourcecode (http://hdl.lib.byu.edu/1877/2748)

/// By his work I finally managed to get the communication with the Mikrokopter
controllers to run

/// Some of his code was used in this programm like the SimpelSerialPort class (with
lots of changes)

/// and the FilghtControllerMessage class

/17
///========================================================s====s=ss===s=======
/// DISCLAIMER

/] ===========

/17

/// I created this software with my best knowledge and belief.

/17

/// IN NO EVENT, UNLESS REQUIRED BY APPLICABLE LAW OR AGREED TO IN WRITING,

/// SHALL I, OR ANY PERSON BE LIABLE FOR ANY LOSS, EXPENSE OR DAMAGE,

/// OF ANY TYPE OR NATURE ARISING OUT OF THE USE OF,

/// OR INABILITY TO USE THIS SOFTWARE OR PROGRAM,

/// INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, CLAIMS, SUITS OR CAUSES OF ACTION

/// INVOLVING ALLEGED INFRINGEMENT OF COPYRIGHTS,

/// PATENTS, TRADEMARKS, TRADE SECRETS, OR UNFAIR COMPETITION.

/17

/// This means: use it & have fun (but @ Your own risk...)
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