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1 Allgemeine Hinweise

Bevor Mission Cockpit verwendet werden kann missen einige Vorbereitungen gewissenhaft
durchgefiihrt werden. Das kann einige Zeit in Anspruch nehmen. Nehmt euch die Zeit oder
lasst es gleich bleiben ;-) Aber glaubt mir, der Zeitaufwand ist es wert!

Also bitte die folgenden Punkte unbedingt durchlesen, verstehen und gewissenhaft
umsetzen!

Benutzung auf eigene Gefahr!
Keine Gewahr auf Fehlerfreiheit, Vollstandigkeit oder Funktion.
Keinerlei Haftung fiir direkte oder indirekte Personen- oder Sachschaden.

Beachte die Regeln fiir den Betrieb von ferngesteuerten Flugmodellen!

Beachte die Lizenzbestimmungen fiir Mission Cockpit im Kapitel 23.

2 Update von fritheren Programm-Versionen

Einstellungen werden in der XML-Datei mkcockpit .xml gespeichert. Mit neueren
Programmversionen kommen Konfigurationseintrage dazu, fir die es normalerweise keine
Default-Einstellungen gibt, die aber vom Programm unbedingt bendtigt werden. Deswegen
muss eine vorhandene mkcockpit .xml mit der bei der jeweiligen Programmversion
beiliegenden mkcockpit.xml manuell gemerged werden. Das kann mit einem beliebigen
Editor erfolgen, komfortabel geht es mit WinMerge http://winmerge.org/

3  Perl Interpreter

Mission Cockpit ist in der Scriptsprache Perl/Tk programmiert.

Zur Ausfiihrung des Programms wird die ActivePerl Community Edition Version 5.10, 32 Bit
fiir X86 bendtigt. Neuere Versionen als Perl 5.10 oder die 64 Bit Version sind stand heute
nicht geeignet, da entweder das TK- oder Win32:API dafiir nicht verfliigbar sind. Den Perl
Interpreter fiir Windows bekommt man z.B. hier:
http://www.activestate.com/activeperl/downloads

Mission Cockpit bendtigt eine Reihe zusatzlicher Perl-Pakete. Zur Installation der Pakete kann
das Script InstallPackages.bat im Unterverzeichnis per1 verwendet werden. Das Script ladt
die Pakete aus dem Internet und installiert sie. Auch beim Update von friiheren Mission
Cockpit Versionen sollte man das Script laufen lassen.

Mission Cockpit ist nicht als EXE-File verfiligbar.
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Das Programm wurde unter Windows 7 (32+64 Bit), Windows Vista und Windows XP

4  Unterstitzte Betriebssysteme
entwickelt.
5 Programmstart

Aus der CMD-Shell heraus mit Kommando

mkcockpit.pl
bzw.
perl mkcockpit.pl

Natirlich kann man sich auch eine Verkniipfung auf den Desktop legen, z.B.

Hinweis:

AusfGhren in: D:\MkCockpit

Tastenkombination: Keine

AusfGhren: [ Minimiert v ]

Kommentar:

]\ Dateipfad &ffnen | [Andenes Symbol... ! [ Erweitert ... J

% Eigenschaften von Mission Cockpit R |
VAligemem Verknipfung 7S|ch;fh; 7De;ﬂsr
o’ Mission Cockpit
issi
> 5
Zieltyp: PL-Datei
Zielort: MkCockpit
i Zel: D:\MkCockpit\mkcockpit pl -geometry +430+0

Nach Programmstart miissen mindestens 6 Satelliten empfangen werden, bevor die Position
des MK auf der Karte aktualisiert wird.

Kommandozeilen Parameter

Beschreibung

—geometry <value>

Position und GroRe des Fensters auf dem Bildschirm, z.B.
+430+0 zur Festlegung der Position.

-<section>:<key> <value>

Ubersteuern.

Damit kann man Parameter der mkcockpit.xml

6 Voraussetzung Flight-Ctrl und Navi-Ctrl

Folgende Software-Versionen passen zusammen:

FC NC Mission Cockpit
0.73 0.14 0.1.x
0.74 0.15 0.2.x
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0.76 0.17 0.3.0
0.78 0.18 0.4.x
0.80 0.20 0.5.x
0.82 0.22 0.6.x
0.84 0.24 0.7.x

7 Erstellen einer Karten-Definition

7.1 Flugfeld — Hintergrundbild

Die Karte fur das Flugfeld muss als JPEG- oder PNG Datei vorliegen. Sie kann eine beliebige
GrolSe haben, sollte aber komplett auf den Bildschirm passen. Die Datei wird im Verzeichnis
map abgelegt. Die Karte kann eine beliebige Ausrichtung haben, Norden muss nicht oben
sein. Als Quelle eignet sich z.B. ein Screenshot von Google Earth oder GeoMapTool.

7.2 Flugfeld — Karten Definition

Im Verzeichnis map kénnen fiir verschiedene Flugplatze mehrere Dateien mit Karten-
Definitionen abgelegt werden. Die Auswahl der gewiinschten Karte erfolgt im Mission
Cockpit im Konfigurations-Dialog Datei—2>Einstellungen im Reiter Karte.

Historisch bedingt gibt es vier alternative Methoden zum Erstellen einer Karten Definition:

7.2.1 Karten Download von Open Streetmap

Diese Variante wird ab Mission Cockpit Version 0.5.2 unterstitzt. Es gibt nun die Moéglichkeit,
direkt aus dem Mission Cockpit heraus eine kalibrierte Karte zu erstellen. Das Programm
verwendet dabei Kartendaten von OpenStreetMap sowie Positions- und Kompassdaten vom
MK.

Wichtig:
Beachte die Nutzungsbedingungen der Kartenanbieter:
e Open Streetmap: http://www.openstreetmap.de/fag.html#twie daten nutzen

Vorgehensweise:
e Installation ImageMagick
Fir die Bildverarbeitung wird das Programm ImageMagick benétigt.
Bei der Installation vom ImageMagick wird auch das erforderlich Perl-Paket
Image: :Magick mit installiert.

Wichtig:
Im Install-Dialog muss unbedingt ausgewahlt werden:
Install PerlMagick for ActiveState Perl V5.10.1 build 1007
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i3 Setup - ImageMagick 6.5.9 Q8 ol &=

&

Select the additional tasks you would like Setup to perform while installing ImageMagick
6.5.9 Q8. then click Next.

Select Additional Tasks
Which additional tasks should be peformed?

[¥] Create a desktop icon
7| Add application directory to your system path
| Associate supported file extensions with ImageMagick
Install development headers and libraries for C and C++
[¥] Install PeriMagick for ActiveState Ped v5.10.1 build 1007
Install ImageMagickObject OLE Control for VBscript, Visual Basic, and WSH

Das flr perl 5.10.1 Build 1007/1008 passende ImageMagick gibt es hier:
http://image magick.veidrodis.com/image magick/binaries/ImageMagick-6.5.9-9-Q8-windows-dll.exe

Wichtig:

Das im ImageMagick enthaltene Perl-Paket Image: : Magick ist stark von der
verwendeten Perl-Version abhangig. Fir das oben erwahnte Activestate Perl 5.10.1
muss die oben erwdhnte ImageMagick Version verwendet werden!

Falls andere Perl-Versionen zum Einsatz kommen kann man sich im Verzeichnis
http://image magick.veidrodis.com/image magick/binaries nach passenden
ImageMagick Versionen umschauen.

Aktivieren der Download-Funktion

74 Einstellungen - mkcockpitxml

In der ausgelieferten Konfiguration ist
die Download-Funktion zunachst

Exteme

Steuerung Raite

Start Szenario Logaing Karte 2 | Mission Cockpit

MK
Kommunik ation

ImageMagick installiert
Cache Karten-Kacheln
Open Streetmap URL
Radius Overscan Unten (%)
Radius Overscan Links (%)
Radius Overscan Rechts (%)
Radius Overscan Oben (%)
Zoom

Yes j
map/_tile_cache

http: //tile.openstreetmap. org/%z/%x/%y.png

23

110

110

100

18

oK

Anwenden

Abbruch *) Aenderunger

Wichtig:

deaktiviert.

Die Aktivierung erfolgt im

Einstellungsdialog:
ImageMagick installiert --> Yes

Nach Anderung der Einstellung ist ein Programm-Neustart erforderlich.

Wichtig:

Wenn man die Funktion aktiviert und ImageMagick nicht installiert ist startet das

Programm nicht!
Versehentliches Aktivieren kann man durch Editieren der mkcockpit.xml riickgangig
machen: ImageMagickInstalled="Yes" dndernin: ImageMagickInstalled="No"

Erstellen einer Karte
Auf dem Flugplatz stellt man den MK auf die Startposition und wartet den GPS-Fix ab.
Dann wahlt man die gewlinschte Funktion im Datei-Dialog:
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7% MK Mission Cockpit - Version 0.5.3 - 201

[Datei] Debug Hilfe

Einstellungen
Event Konfiguration

Erstelle und lade Open Street Map |

Start GeoMapTool

Ende

Wichtig:
Der Menupunkt wird nur angezeigt,
wenn ImageMagick installiert aktiviert wurde.

Mission Cockpit liest nun folgende Daten vom MK:

aktuelle GPS-Position

Wird als Karten-Mittelpunkt verwendet

aktueller Kompasswert

Bestimmt die Drehung der Karte.
Der MK schaut dann auf der Karte nach oben.

Operation Radius (GPS max.
Radius) vom MK Setting

Bestimmt den auf der Karte dargestellten
Bereich.

Die Hohe des Bildschirms

Bestimmt die GroRe (Hohe) der erstellten JPEG-
Datei. Es werden 80% von der Bildschirmhdhe
vorgeschlagen.

6 Map Composer
Latitude

Longitude
Radius (mas 500m)
Blickiichtung (Grad)

Radius 0
Bild Hohe (Pixel)

an Fechts (%)

OK-CreateMap |

[e@]=]

250

10.945665425447

Abbruch

Die ermittelten Werte werden angezeigt und
kdnnen angepasst werden.

Mit den Parametern "Radius Overscan xxx (%)" kann man den gewinschten
Kartenausschnitt festlegen. Der auf der Karte dargestellt Bereich ergibt sich aus dem
Operation Radius (Parameter im MK-Setting) multipliziert mit dem angegebenen
Overscan-Prozentsatz.
Mit der Checkbox "Kacheln neu laden" kann man erzwingen, dass bereits
vorhandene Kacheln erneut vom Tile-Server geladen werden.

4 MK Wassion Cockp - Version 033 - 2010-10-04 - € Raines Walthes - CC-BY-NC-SA

se0 1 km/h cwe 0.00 Ah ™ 03:11
AT 50 m cr 0.0 A BAT 126V ¢
‘o0 0.649 km
G ®
/ 1 it L .
L ™ )8
¢ Yo ¢ ‘L
/ L * = 2 DST: Om
i : i
f 5
t Ny
| /
\
‘L
i ok 1) 220 0 S Wi om

Die Daten vom obigen
AT S Screenshot ergeben z.B. diesen
SSEMAES | Kartenausschnitt.

sat 10

JEEt e | Die Position des Start-Platzes

SO ist nach unten gewandert.

: ' Unten sind nur 23% vom
Radius sichtbar.

Links und rechts jeweils 110%.
Oben 100%.

Es ergibt sich in etwa ein
Seitenverhaltnis von 16:9.

Die Karte wird im Karten-Verzeichnis mit dem Dateinamen AutoMap. jpg
gespeichert. Eine vorhandene Datei wird ungefragt tiberschrieben.
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¢ Internet Verbindung - Cache
Zum Download der Karte ist eine Internet Verbindung erforderlich. Die geladenen
Kartendaten (Kacheln) werden im Cache-Verzeichnis map/ tile cache
abgespeichert.

Beim Erstellen der Karte wird gepriift, ob die Kachel bereits im Cache vorhanden ist.
Ist sie im Cache vorhanden wird sie von dort genommen und nicht neu aus dem
Internet geladen. Es wird nicht gepriift, ob es im Internet neuere Daten gibt. Um
einen Reload zu erzwingen muss man das Cache-Verzeichnis manuell I6schen oder
die Checkbox "Kacheln neu laden" aktivieren.

Falls auf dem Flugplatz keine Internetverbindung verfiigbar ist, kann man sich zu
Hause die Kacheln schon mal runterladen (Latitude, Longitude, Radius im
Bestatigungs-Bildschirm eingeben).

e Internet Verbindung - Proxy
Falls der Internetzugang Uliber einen Proxy lauft muss man die Umgebungsvariable
HTTP proxy einstellen, z.B. set HTTP proxy=http://proxy:8080

7.2.2 JPEG/EXIF Karten Definition vom GeoMapTool

Die Variante wird ab Mission Cockpit Version 0.5.1 unterstlitzt. Die fur die Karten-
Kalibrierung erforderlichen Metadaten werden aus dem EXIF-Comment der JPEG Datei
ausgelesen. Es wird somit nur die JPEG Datei bendtigt, die in das map Verzeichnis kopiert
wird.

Die JPEG Datei kann recht einfach mit dem GeoMapTool erstellt werden:
http://www.geomaptool.de

Speichern der Karte als Bild...

Wahlen Sie bitte die Datei-Variante aus:

MK KopterTool MissionCockpit 0.5.0
L KopterTool JPEG | | JPEG-File | | HMLFile |
Eine gedrahts Karte kenn fir das - p
KoptarTaol nicht gespeichert werdan. MissionCockpit 0.5.1
POl und HOME werden im KopterTool JPEC:-File
nicht unterstiitzt. L= |
Fertigy

Beim Speichern im GeoMapTool gibt es mehrere Moglichkeiten, die alle vom Mission Cockpit

unterstitzt werden.

e JPEG fiir Mission Cockpit, ab Version 0.5.1 unterstiitzt
Es wird nur das JPEG benoétigt. Das JPEG enthalt Informationen liber:
- Karten Kalibrierung, auch fiir gedrehte Karte
- Home- und POI Position
- Polygon fur Flugfeldbegrenzung
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Diese Variante sollte bevorzugt verwendet werden.

e JPEG und XML fiir Mission Cockpit, von allen Versionen unterstiitzt
Ist funktionell identisch zur ersten Variante. Die Metadaten werden jedoch anstatt in der
JPEG Datei in einer zusatzlichen XML Datei transportiert. Siehe auch Kapitel 7.2.4.

e JPEG fiir das Kopter Tool, ab Version 0.5.1 unterstiitzt
Enthalt lediglich die Karten Kalibrierung.
Es ist keine gedrehte Karte moglich. Norden ist immer oben.

7.2.3 KML Karten Definition

Die Karten-Definition wird direkt in Google Earth erstellt und von dort als KML-Datei in das
map Verzeichnis vom Mission Cockpit exportiert. Diese Methode erfordert ein wenig
manuelle Handarbeit und sollte deswegen nur verwendet werden, wenn man mit dem
GeoMapTool oder der automatischen Kartenerstellung nicht weiter kommt.

Wichtig:
Die Datei-Extension der Karten-Definitions-Datei ist . km1l

Datei Bearbeiten Andlcht Tools Hinzufugen Hilfe

v Suchen

Anfiegen | Untemehmen suchen. | Route |

v Orte Inhait hnzufogen
5 W& Meine Ote

Stantposition
& Mikrokopter GPS logging
© Sightseeing

T Home Jp

Antenna

Im Bereich Meine Orte wird ein Ordner mit dem DA N fohalthemsfioey
= @ & Meine Orte =
Namen der Karten-Definition angelegt, z.B. 14 stertposition
L_ls Mikrokopter GPS logging
Hemhofen-KML @ [ Sightseeing

Wahl ie diesen Ordner und

klicken Sie auf ‘Tour abspielen’
F

] @ Mikrokopter live

AChtUI’Ig: & [ &9 MissionCockpit

. . . = @& Hemhofen-KML L
Keine Leerzeichen oder Sonderzeichen File=hemhofen-1320:900.png
verwenden!

Das ist der Name der Karte, der spater im
Mission Cockpit im Konfigurations-Dialog
angegeben wird.
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In den Eigenschaften des Ordners (Rechte-
Maustaste auf dem Ordner - Eigenschaften )
werden bei der Beschreibung die benétigten
Zusatzinformationen eingetragen.

Pflichteingabe:
File = <Dateiname des Hintergrundbildes>

Wichtig:
Auf GroR/Kleinschreibung achten!

Weitere Parameter sind optional mdglich, z.B.
Flugfeldbegrenzung.

¥ Orte Inhalt IE
= g Meine Orte
& Startposition
g Mikrokopter GPS logging
3 Sightseeing
Wiihlen Sie diesen Ordner
klicken Sie auf ‘Tour abspid}
ﬁ Mikrokopter live
& [ & MissionCackpit

Player Home Position;

47 Antenna
Track_Alt=500
Track_Bearing=10

& par
Initial POI Position

Google Earth - Ordner bearbeiter NN

Mame: |Hemhafien-KML

Dieser Ordner darf erwe
[7] 1nhalte als Optioner

Beschreibung Stil, Farbe Ansicht

Beschrebung:
File=hemhofen-1320x300.png

Offset_x=0
Offset_y=0

Border=860, 560,
831, 577,
763, 770,
243, 587,
158, 410,
838, 322,
862, 290,
808, 141,
853, 122,
500, 140,
a7, 315,
1080, 392,
1002, 517,
1111, 614,
1071, 680,
576, 604,
860, 560,

Unterhalb des Ordners werden Ortsmarken fiir
die beiden Kalibrierungspunkte P1, P2 und
optional fiir die Home-, Antenna- und POI-
Position angelegt.

Wichtig:
Die Orstmarken missen genau diese Namen
haben.

Wichtig:
GroR/Kleinschreibung beachten!

£ |8 £ Hemhofen-KML

File=hemhofen-1320x800.png
W& p1
=317
=396
&& p2

Track_Bearing=10

O & por

Initial POI Position

Wenn man im Google Earth stark genug hinein-
zoomt, dann kann der Pin der Ortsmarke sehr
genau positioniert werden. Die Nadelspitze des
Pin bestimmt die gewlinschte Position. Die GPS-
Koordinaten der Ortsmarke werden von GE
automatisch ermittelt und eingetragen.

Nach Rechter-Maustaste auf die Ortsmarke
kann man den Pin der Ortsmarke verschieben
und die Eigenschaften der Ortsmarke dndern.

In der Beschreibung der Ortsmarke werden die
fur die Kalibrierung der Karte bendtigten Pixel-
Koordinaten der Flugfeld-Karte eingetragen, z.B.
X = 123
y = 456
Wichtig:
GroR/Kleinschreibung beachten!

(| Name: P2

Coogitan - o e S

Breite: | 49.683255°

Lange: | 10.945774°

Beschrebung | Sti, Farbe | Ansicht | Hohe
Beschreibung:
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Hier kann man zunachst beliebige Koordinaten
eintragen. Spater bei der Kalibrierung werden
die korrekten Koordinaten ermittelt.

Wichtig:
Es miissen die Ortsmarken mit dem Namen P1
und P2 auf diese Art angelegt werden.

Optional kann man Ortsmarken mit den Namen
Home und POI und Antenna anlegen.

Home und POI haben keine weiteren Parameter
im Beschreibungs-Feld.

Beim der Ortsmarke Antenna kann optional im

Beschreibungsfeld die GPS-H6he und Kompass-

Richtung der Antenne angegeben werden, z.B.;
Track Alt=500
Track:Bearing=1O

Wichtig:
GroR/Kleinschreibung beachten!

Google Earth - Ortsmarke bearbeiten

Name: [T

EBreite: I 49,681
Lange: I 10.94%

Beschreibung l Stil, Farbe I Ansichl

Beschreibung:

Track_alt=500
Track_Bearing=10

Wenn der Sichtbarkeits-Knopf deaktiviert ist,
dann werden die Ortsmarken beim Import im
Mission Cockpit nicht berticksichtigt.

P1 und P2 missen immer sichtbar sein.

L
y=494
= B
[C] & Home

W TTIF Antannas

Player Home Position

Der Ordner wird dann per Rechter-Maustaste
im Mission Cockpit map Verzeichnis als KML-
Datei exportiert und abgespeichert.

Wichtig:

Im Dateiauswahl-Dialog die Datei-Extension
KML auswahlen. DefaultmaRig ist KMZ aktiv.
KMZ wird jedoch im Mission Cockpit nicht
verarbeitet.

Die KML-Datei wird dann beim nachsten Start
vom Mission Cockpit automatisch geladen und
die darin enthaltene Karten-Definition kann
verwendet werden.

In jeder KML-Datei darf nur eine Karten-
Definition enthalten sein.

= @& MissionCockpit
= [H£3 Hemhofen-KML

File=hemhofen-1

Hinzufigen 3

Wl of PL ‘ Ausschneiden
x=317 <
_206 Kopieren

7 & bz,,, Léschen
x=978 Inhalt I6schen
y=494

@ & Home Umbenennen

Ort speichern unter...
Weitergeben / Veroffel

Player Home Pq

g lichen...
¥] ¥ Antenna ichen

Track_Alt=500
Track_Bearing=

Qo1

Initial POI Posit{

Per E-Mail versenden...

Aktuelle Ansicht Gbernehmen

O

Eigenschaften
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7.2.4 XML Karten Definition

Dabei handelt es sich um die dltere Variante, die wesentlich umstandlicher in der
Handhabung ist. Die XML-Datei muss mit einem Editor manuell angelegt und bearbeitet
werden. Die Datei muss der gangigen XML-Syntax entsprechen.

Wichtig:

Die Datei-Extension der Karten-Definitions-Datei ist .xml

Die XML-Datei hat folgenden Aufbau:

XML-Datei

Beschreibung

<mkcockpit-Maps>

<Hemhofen

Name="Hemhofen"

File="hemhofen-800.png"

P1 x="66"
Pl y="62"
P2 x="778"
P2 y="488"

Pl Lat="49.685333"
P1 Lon="10.950134"
P2 Lat="43.882949"
P2 Lon="10.644580"
Home Lat="49.685333"

Home Lon="11.945960"

Track Lat="48.685333"

Track Lon="11.950134"

Fester Text

Beginn einer Karten-Definition. Eindeutiger Name
der Karte. Keine Leerzeichen oder Sonderzeichen
verwenden! Die XML-Datei kann mehrere solcher
Karten-Definitionen enthalten.

Eindeutiger Name der Karte.
Keine Leerzeichen oder Sonderzeichen verwenden.

Dateiname des Hintergrundbildes
Kalibrierungs-Punkt P1: Pixelkoordinate X
Kalibrierungs-Punkt P1: Pixelkoordinate Y
Kalibrierungs-Punkt P2: Pixelkoordinate X
Kalibrierungs-Punkt P2: Pixelkoordinate Y
Kalibrierungs-Punkt P1: GPS Latitude
Kalibrierungs-Punkt P1: GPS Longitude
Kalibrierungs-Punkt P2: GPS Latitude
Kalibrierungs-Punkt P2: GPS Longitude

Optional:
Home-Position im Player-Mode: GPS Latitude.

Wenn nicht angegeben wird die Home-Position vom
MK verwendet.

Optional:
Home-Position im Player-Mode: GPS Longitude.

Wenn nicht angegeben wird die Home-Position vom
MK verwendet.

Optional:
Position der Tracking-Antenne: GPS Latitude. Wenn

nicht angegeben wird die Home-Position vom MK
verwendet.

Optional:
Position der Tracking-Antenne: GPS Longitude.
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XML-Datei Beschreibung

Wenn nicht angegeben wird die Home-Position vom
MK verwendet.

Track Alt="512" Optional:

GPS-Hohe der Tracking-Antenne. Wenn nicht
angegeben wird die Hohe der Home-Position vom
MK beim Gyro-Kalibrieren verwendet.

Track Bearing="10" Optional:

Blickrichtung der Antenne bei Mittelstellung. Wenn
nicht angegeben wird der Kompass-Wert des MK
bei Start der Motore verwendet.

POI Lat="48.685333" Optional:
Position des Point of Interest: GPS Latitude.

POI Lon="11.685333" Optional:
Position des Point of Interest: GPS Longitude.

Offset x="5" Optional:

Verschiebung der Objekte auf der Karte in X-
Richtung, um kleine Fehler bei der Kalibrierung
auszugleichen.

Offset y="5" Optional:

Verschiebung der Objekte auf der Karte in Y-
Richtung, um kleine Fehler bei der Kalibrierung
auszugleichen.

Border="555, 430, Optional:
516, 555, Der Polygon in x/y Pixel-Koordinaten definiert die
516, 555, Flugfeldbegrenzung. Der Ursprung des

516, 555,7 Koordinatensystems 0/0 ist links oben auf der Karte.

/> Abschluss einer Karten-Definition.

</mkcockpit-Maps> Datei-Abschluss

8 Kalibrieren der Karte

Der im Mission Cockpit integrierte Karten-Download oder eine mit dem dem GeoMapTool
http://www.geomaptool.de erstellte Karte liefert bereits eine kalibrierte Karte.
Siehe auch Kapitel:

7.2.1 Karten Download von Open Streetmap

7.2.2 JPEG/EXIF Karten Definition vom GeoMapTool
In diesem Fall ist keine weitere Kalibrierung erforderlich, du kannst dieses Kapitel
Uberspringen.

Ansonsten muss die Karte gewissenhaft kalibriert werden! Davon hangt es ab, wie genau der
MikroKopter auf der richtigen Position auf der Karte dargestellt wird.
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Die Kalibrierung erfolgt Gber die zwei Kalibrierungs-Punkte P1 und P2, fiir die jeweils die GPS-
Koordinaten (Longitude, Latitude) und die x/y Pixel-Koordinaten der Karte ermittelt werden
mussen. P1 und P2 sollten moglichst weit auseinander liegen, z.B. P1 links oben und P2
rechts unten. Am besten sucht man sich zwei markante Punkte auf der Karte, die man leicht
wiederfindet.

Abhangig vom Typ der Karten-Definition, KML- oder XML, erfolgt die Kalibrierung
unterschiedlich.

8.1 Kalibrieren mit KML Karten Definition

Im Kapitel 7.2.3 wurden bereits im Google Earth die beiden Ortsmarken P1 und P2 mit
provisorischen x/y-Pixelkoordinaten festgelegt. Es miissen nun die richtigen x/y Pixel-
Koordinaten ermittelt werden.

Dazu startet man Mission Cockpit mit der zuvor abgespeicherten
Karten-Definition (Datei—2Einstellungen, Reiter: Karte)
und klickt mit der linken Maus-Taste auf die Position des
Kalibrierungspunktes. Die x/y Koordinaten werden zum einen in
der Statuszeile angezeigt und zum anderen in die Windows
Zwischenablage kopiert.

Lat: 49.6868072646377 Lon: 10.9463565870038  x: 63 y: 847

Im Google Earth fligt man dann die Pixel-Koordinaten im
Beschreibungs-Feld der entsprechenden Ortsmarke mit Strg-V
ein. Die GPS-Koordinaten (Lat, Lon) werden auch mit eingefligt,

Google Earth - Ortsmarke bearbeite]
Name: |J

die sollte man wieder wegldschen. f; g
Wichtig: el
Das muss fiir beide Kalibrierungs-Punkte P1 und P2 durchgefiihrt s

werden.

Nicht vergessen: u; o ‘"“""t“‘"“f“qe";l
Danach muss der Ordner noch einmal als KML-Datei im Mission B S —
Cockpit map Verzeichnis gespeichert werden und die alte Datei, e

die noch die falschen x/y-Koordinaten enthalt, tberschrieben _ e
werden. v | —

Die Kalibrierung ist dann abgeschlossen und die Karten-Definition F e R
kann nach einem Neustart vom Mission Cockpit verwendet

werden.

8.2 Kalibrieren mit XML Karten Definition

Die GPS-Koordinaten und die dazu passenden x/y Pixel-Koordinaten miissen manuell
ermittelt werden und dann manuell mit einem Editor in der XML-Datei bei den Keys

Pl Lat, Pl Lon, Pl x, Pl y, P2 Lat, P2 Lon, P2 x, P2 yeingetragen
werden. Siehe Beschreibung des XML-Dateiformates im Kapitel 7.2.4
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Da dieser Weg eher umstandlich und fehleranfallig ist, gehe ich nicht weiter darauf ein.

9 Konfiguration

Mission Cockpit hat umfangreiche Moglichkeiten
zur Konfiguration. Die Konfiguration wird in der
Datei mkcockpit.xml gespeichert.

Die Konfiguration kann im Menli Datei -->
Einstellungen gedndert werden.

[wptarge2sml

Wichtig:

Ab Version 0.5.1 werden die meisten Einstellungen
bei "OK" oder "Anwenden" sofort ibernommen.
Bei dlteren Versionen werden die Einstellungen
erst bei Neustart des Programms wirksam!

Fiir Experten:
Die Datei mkcockpit.xml kann auch direkt mit
einem geeigneten Text-Editor bearbeitet werden.

i3 Anwenden Abbruch *) enderuingen werden st nach Programm Neustart wiksam!

Um einen guten Kontrast zwischen der Karte und den auf die Karte gezeichneten Objekte zu
erhalten kann es erforderlich sein, die Farbe der dargestellten Objekte zu andern.
Farben kbnnen angegeben werden als:

e Namen, z.B. red, green, blue, ...

e RGB Hex-Werte, z.B. #ff0000 (= rot)

9.1 Konfiguration abhangig von der Karten-Definition

Manchmal kann es erforderlich sein, fiir ein Flugfeld spezielle Einstellungen zu haben, z.B.
andere Farben, damit sich die Objekte auf der Karte besser vom Untergrund abheben, oder
z.B. ein anderes Start-Scenario.

Solche Einstellungen kann ab Version 0.2.6 auch direkt in der Karten-Definition hinterlegt
werden. Das funktioniert fiir nahezu alle in der mkcockpit.xml definierten Parameter.
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Dabei gilt folgender Syntax:
Cfg:<Sektion>:<Key> = Wert

<Sektion>:
Name der Sektion

<Key>:
Name des Parameters

Siehe mkcockpit.xml fir mégliche Sektion- und Key-
Namen.

Die Parameter kdnnen sowohl in der KML- als auch in
der XML-Karten-Definition verwendet werden.

Achtung:
GroR/Kleinschreibung bei den Sektions- und Keys

beachten.

Achtung:

Mame:

Google Earth - Ordner bearbeiten

[V Dieser Ordner darf erweitert werden
I Inhalte als Optionen anzeigen (Auswahl G

Beschreibung Stil, Farbe Ansicht I

Beschreibung:

File=hemhofen-1320x200.png

CFg:StartScenario: WpFile = wp-large.xml
Cfg:StartScenario:PlayerMode = Stop
Cfg:StartScenario:PlayerRandomMode = STD
CFg:StartScenario:PlayerwptKmiMode = WPT
Cfg:StartScenario: AudioMute = v
Cfg:mkcockpit: ColorOsd = cyan

Offset_x=0
Offset_y=0

Border=860, 560,
331, 577,
763, 770,
243, 587,
159, 410,

Parameter, die von der Karten-Definition eingelesen wurden, kdnnen programmintern nicht
mehr von den urspriinglichen Einstellungen der mkcockpit .xml unterschieden werden.
Sie werden somit auch im Einstellungs-Dialog angezeigt und beim Speichern in der
mkcockpit.xml gespeichert. Dabei werden urspriingliche Parameter in der
mkcockpit.xml mit den Daten aus der Karten-Definition tGberschrieben!

10 Start Szenario

Einstellungen - mkcockpit.xml

Eutemne

Steusrung (ke

Start 5zenario

Senielle Kandle

. . ME
et o et Fammunilation

Logging

Audio stumm schalten * INn j
Ewvent Kanfigurtaionzdatei |mkevent.km\ I
KML Dateiname * Ilest kml >
Player Modus * Flay T
Player Pauss Mode = AP El
Randorn Madus = RMND B
Ewvent- ader zeitgesteuert * WPT El
Tie SerialChannel, ExternalContral No z
waypoint Dateiname * |wp—|arge'2.><m| i

Im Einstellungs-Dialog kann man im Reiter "Start Szenario" Voreinstellungen fiir den
Mission Cockpit Player angeben. Damit kann der Player automatisch sofort nach dem Start
des Programms in einen bestimmten Modus geschaltet werden und automatisch eine

Wegpunkt- und/oder KML-Datei geladen werden.
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11 Daten-Link zum MK

Mission Cockpit bendtigt flir den zuverldssigen Betrieb unbedingt einen stabilen Daten-Link
zum Debug-Port der Navi-Ctrl. Es werden relativ groRe Datenmengen bei einer Baudrate von
57.4 kBit Gbertragen. Kommuniziert wird ausschlieRlich mit der Navi-Ctrl. Der MK-OSD und
MK-Debug Datensatz wird mit einer Frequenz von 10 Hz abonniert. Damit wird eine relativ
flissige Darstellung auf dem Bildschirm erreicht. Im Player-Modus sendet Mission Cockpit
die Target-Datensatze mit einer Frequenz von 2 Hz. Die seriellen Kanale und External-Control
werden mit einer einstellbaren Frequenz gesendet.

Das WI.232 Modul im 868 MHz Band hat sich bei mir auch bei grofRer Entfernung (250 m) als
zuverlassig erwiesen.

Bluetooth ist sowohl von der Reichweite als auch vom Fehler-Verhalten (kein Re-Connect bei
Verbindungsabbruch) nicht besonders gut geeignet.

Der COM-Port fir den Daten-Link wird im Konfigurations-Dialog im Reiter “MK-
Kommunikation” eingestellt:

Einstellungen - mkcockpit.xml

. Esterme 2 - . bk . .
Start Szenario Steusnung Logging | Farte | Miszion Cockpit K ormrunikation Serielle F.anale
Part COMS -
K.gine Port Parameter [+ flr BT] ~ Mo -
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12 Auf dem Flugfeld dargestellte Objekte

MK Mission Cockpit - Yersion 0.3.1 - 2010-01-09 =1of x|
Datei Debug Hilfe

Kate: HemhaferKlein (Hemhofen 850+500,pg)
capr-0.00-Ah-.:mv - 01:48 - sa1-10 N
cur 0.0°A BaT 12:60M  wer- 4120 B
pow "0 W & oo moo Play WPT

: 70550

Alle Wegpunkte gesendet

P01 km/h OSD Anzeige der wichtigsten Systemdaten.

“ 0.7 (Ifr)n Die bei der H6he in Klammern angegebene Zahl ist die Soll-Hohe bei
aktivierter Hohen-Steuerung.

capr-0.00-Ah Verbrauchte Akku-Kapazitat, Strom, Leistung

cur -0:.0°A

pow 0

Wichtig:

Die Daten werden basierend auf den von den BL-Ctrl ermittelten Daten
geschatzt. Abweichungen von 10% und mehr sind normal. Der
Stromverbrauch der FC/NC und Zusatzausstattung wie LED, Funktechnik,
FPV, Servos kann nicht gemessen werden. Er wird mit konstant 0.5A
angenommen. Das kann je nach Ausstattung des Kopters zu wenig sein.

Die Kapazitatsangabe kann mit dem "Korrekturfaktor Kapazitat" im
Einstellungsdialog "Karte" angepasst werden. Bei meinem Quadro ergibt
sich bei einem Faktor von 1.07 (7%) eine sehr gute Ubereinstimmung mit
der tatsdchlich nachgeladenen Kapazitat.

Warnung:
Die Anzeige der verbrauchten Akku-Kapazitat ist somit kein zuverlassiges
Kriterium zur Ermittlung der Restflugzeit.

Bei Maus-Click auf Flugzeit oder Kilometerzahler werden die Werte auf
00:00 bzw. 0.0 km zuriickgesetzt.

Der Mikrokopter wird als Pfeil dargestellt. Die Pfeilspitze zeigt in

Blickrichtung des MK.

Die Farbe des Pfeils dndert sich abhangig von der Anzahl der
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empfangenen Satelliten:
e Rot: Kein Satellit
e Orange: Weniger als 6 Satelliten
e Gelb: 6 oder mehr Satelliten

Der weile Pfeil zeigt die Geschwindigkeit des MK in Richtung und Betrag
an.

,Gummiband” zwischen
e MK zur Home-Position
e MK zum Target

mit Entfernungsangabe.

1

Wegpunkt

Der Wegpunkt kann bei gedriickter linker Maustaste frei auf der Karte
verschoben werden.

Target

Wenn der MK ein Target anvisiert hat, dann wird der Zielpunkt mit der
Fahne markiert.

ed Fv

"Follow-Bar"

Im Player-Pause Mode wird der Bar angezeigt. Man kann ihn mit
gedriickter linker Maustaste auf der Karte verschieben. Der MK fliegt
dann hinterher.

Position der Tracking Antenne. Wird nur angezeigt, wenn der Antennen-
Tracker gestartet ist.

Point Of Interest (POI)

Im Player-Modus wir der MK sich so ausrichten, dass er immer zum POI
blickt. Der POl kann mit der Maus frei auf der Karte verschoben werden.

Heartbeat

Das Herz ,,schlagt”, wenn der Daten-Link zum MK vorhanden ist und
Daten empfangen werden.

Flugfeldbegrenzung

Im Player Mode wird Mission Cockpit keine Ziele anfliegen, zu dessen
Erreichung die Flugfeldbegrenzung liberquert werden misste.

Vorsicht:
Bei daulleren Einflissen, z.B. Wind, kann es trotzdem passieren, dass der
MK abgetrieben wird und doch die das Flugfeld verlasst.

Wichtig:
Im Player-SPD oder KML Modus bleibt der MK an der Flugfeldbegrenzung
stehen, bis der Zielpunkt wieder erreichbar ist.
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"om .

Wichtige System-Meldungen werden als ,,Sprechblase” direkt am MK-

= g
Symbol dargestellt.

L+ B080m . s ' Der MaRstab wird rechts unten angezeigt.

-

Mess-Funktion

Bei gedriickter linker Maustaste wird ein ,,Gummiband” dargestellt. In
der Statuszeile wird die Lange und absolute Kompass-Richtung angezeigt.

Dist: 38.20m Bearing: 172.97 degree

Buttons zur Steuerung des Mission Cockpit Player.

Wenn die Tracking-Antenne aktiv ist, dann wird links unten die
Blickrichtung der Antenne angezeigt.

VSI — Vertical Speed Indicator
Zeigt Steigen oder Sinken des MK an.

Sendestatus fir "External-Control" und "Serielle Kanale" in der oberen
Statuszeile:
Grin: Daten werden gesendet
Rot: Senden ist deaktiviert, im Start-Szenario oder RETURN-Taste
Grau: Senden ist deaktiviert, im entsprechenden Einstellungs-Dialog

Wichtig:

Bei Start und Landung sollte das Senden liber die RETURN-Taste
deaktiviert werden (Anzeige = rot), damit das Programm nicht
unerwartet in die Flugsteuerung eingreifen kann.

"AltCtrl" und "CareFree" sind griin, wenn am MK der Hohenregler bzw.
CareFree eingeschaltet ist.

I R v [N 1< - | | Status der "Event Engine" Events in der unteren Statuszeile:
Griin: Event "Action" ist aktiv
Rot: Event "Action/Else" ist aktiv
Grau: Weder "Action" noch "Action/Else" ist aktiv.

W il ol Rechte-Maustaste Meni

Wegpunkt Ioschen

Wegpunkte laden und senden
Wegpunkte speichern

Alle Wegpunkte erneut senden
Waypoint List Editor

Alle Wegpunkte l6schen und senden

KML Datei laden

POI Eigenschaften
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13 Waypoint Verwaltung

Uber das Rechte-Maustasten Menii sind Wegpunkt hinzufigen und senden
folgende Funktionen moglich:

Die Funktionen, sie sich nicht unmittelbar Datei |Wegpunkt§§ Debug Hilfe
auf einen bestimmten Wegpunkt beziehen
sind auch Uber die Meniileiste erreichbar.

Wegpunkt Eigenschaften
Wegpunkt [6schen

Wegpunkte laden und senden
Wegpunkte speichern

Alle Wegpunkte erneut senden
Waypoint List Editor

Alle Wegpunkte I6schen und senden
KML Datei laden

POI Eigenschaften

Kate:|  Wegpunkte laden und senden

Wegpunkte speichern
Alle Wegpunkte erneut senden
Waypoint List Editor

Alle Wegpunkte l6schen und senden
KML Datei laden

POI Eigenschaften

Rechte-Maustaste Men

Funktion

Wegpunkt hinzufligen
und senden

Setzt einen Wegpunkt an der aktuellen Mauszeiger-Position und
Ubertragt den Wegpunkt sofort an den MK.

Der Wegpunkt kann nachtraglich per Drag/Drop mit der linken
Maustaste verschoben werden. Die Wegpunkt-Verbindungslinien
werden dann rot angezeigt. Das bedeutet, dass die angezeigten
Wegpunkte nicht mehr mit den bereits zum MK Gbertragenen
Wegpunkten libereistimmen. Falls nicht der Mission Cockpit Player
verwendet wird missen die Wegpunkte bei Bedarf neu zum MK
Ubertragen werden.

Wegpunkt Eigenschaften

S
7« wespu g N R |
Steigrate (0.1 m/s) 20
EventChannel Value 0
Event Flag 0
Richtung 0
Wartezeit am Wegpunkt (5] 5
% Pasiion auf Karte 319
| Y-Position auf Katte
Posiion Hahe (m tiber Grund)
Position Latitude

Position Longitude

SPD Player Geschw. (kmvh)
Tag

Toleranz Radius

_MapX_Rel

_MapY_Rel

Schiiefen
Andern kann man die weiR hinterlegten Felder. Die grauen Felder
werden vom Programm selber verwaltet.

Wegpunkt I6schen

Loscht den Wegpunkt unter dem Maus-Zeiger.

Wegpunkte laden und
senden

Ladt eine Wegpunkt-Liste von Datei und sendet sie zum MK.
Es kdnnen Mission Cockpit XML und KopterTool WPL Wegpunktlisten
gelesen werden.
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Rechte-Maustaste Men

Funktion

Beim Laden der Wegpunkt-Liste werden die in der Wegpunkt-Datei
gespeicherten, relativen x/y Korrdinaten zur Ermittlung der Position
der Wegpunkte auf der Karte verwendet. Die GPS-Koordinaten werden
dabei mit den Kalibrierungs-Daten der aktuellen Karte aus den
relativen x/y Pixelkoordinaten neu berechnet. Damit ist es moglich, das
mihsam erstellte Wegpunkt-Muster auch auf einer anderen, groReren
oder kleineren Karte zu laden.

Wegpunkte Speichern

Speichert die dargestellten Wegpunkte in einer Datei im XML-Format.

Neben den GPS-Korrdinaten werden u.a. auch die x/y Pixelkoordinaten
relativ bezogen auf die GroRe des Bildes als FlieRkommazahlen mit
dem Werteberich 0.0 bis 1.0 gespeichert.

Alle Wegpunkte erneut
senden

Loscht im MK die Wegpunkt-Liste und sendet die komplette Wegpunk-
Liste.

Waypoint List Editor

Offnet den Wegpunkt Editor. (Siehe unten)

Alle Wegpunkte l6schen
und senden

Loscht alle angezeigten Wegpunkte und 16scht die Wegpunkt-Liste im
MK

KML Datei laden

Lad einen KML-Track von Datei und schalten den Player in den KML-

POI Eigenschaften

Modus.

POI Hahe (m)

PO Latitude

POl Longitude
%-Posiion auf Katte

Y-Position auf Karte

300
SchlieBen |

Andern kann man die weiR hinterlegten Felder. Die grauen Felder
werden vom Programm selber verwaltet.

Mit dem "Waypoint List Editor" kann man die Eigenschaften einzelner Wegpunkte oder tGber
die Massenanderung die Eigenschaften aller Wegpunkte d@ndern.

Wa Edits

HeadingAltitude [AltRate

Speed

]

IToleranc¢|Ev.Ch [Ev.Flag -]

5 20 10

10

10 20 10

m

[E1]

15 20 10

20 20 10

25 20 10

OOOOOOI

30 20 10

(S0 S0 S0 SN S l
o|lo|Oo|O0|Oo|Co I
o|lo|o|o|O]| = l

||,

Man kann die Eigenschaften eines Wegpunktes gleichzeitig im "Waypoint List Editor" als auch

im Rechte-Maustaste Dialog eines individuellen Wegpunktes andern. Die beiden Methoden
sind synchronisiert. Eine Eingabemoglichkeit der GPS-Koordinaten sucht man hier vergebens.
Die GPS-Koordinaten werden ausschlieBlich durch Verschieben der Waypoint-lcons auf der

Karte festgelegt. Laden und
oder Rechte-Maustaste Me

Speichern der Wegpunkte erfolgt auch im Meni "Wegpunkte"
na.
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Der "Waypoint List Editor" biete folgende Funktionen:
e Andern einer einzelnen Zellen
Copy/Paste einzelner Zellen (Strg-C, Strg-V)
Copy/Paste mehrere Zellen (Strg-C, Strg-V)
Andern aller Zellen einer Spalte durch Eingabe in der ersten Zeile (Set-All).
Eingabe von Formeln (Perl-Programm) in der ersten Zeile (Set-All).
Man hat Zugriff auf alle Mission Cockpit/Perl Funktionen und Variablen.
Die Variable SWp ist der aktuelle Wegpunkt-Nummer.

Beispiel:

Eingabe Ergebnis

123 Setzt alle Felder der Spalte auf den Wert "123"

SWp 1,2,3,4,5,..

SWp *2+10 | 12, 14, 16, 18, 20, ...

int rand 30 Berechnet fiir jede Zelle der Spalte eine Zufallszahl zwischen 0 und 30.
Damit kann man z.B. zufallige Hohen- oder Heading-Werte vorgeben.

14 Waypoint-Fliegen — Klassischer Navi-Ctrl Modus

In diesem Modus erfolgt das Abfliegen der Wegpunkte nach den in der Navi-Ctrl
implementierten Regeln. Die Aufgabe vom Mission Cockpit ist:

e Verwalten der Wegpunkte

e Ubertragen der Wegpunkte zum MikroKopter

e Visualisieren der taktischen Flugdaten

Der MikroKopter fliegt die Wegpunkte selbstiandig ab, wenn er per Fernsteuerung in den
WP/CH Modus geschaltet wird. Die Navi-Ctrl kann momentan max. 20 Wegpunkte (ab NC
0.18 sind es 30 Wegpunkte) aufnehmen. Wenn im Mission Cockpit mehr Wegpunkte
angelegt werden, dann werden von der Navi-Ctrl nur die ersten 20/30 Wegpunkte
berlicksichtigt.

15 Waypoint Player - Vom Mission Cockpit gesteuert

Der im Mission Cockpit implementierte Waypoint Player bietet wesentlich mehr
Moglichkeiten als das klassische, von der vom NC gesteuerte Waypoint-Fliegen. Der
Waypoint-Player lbertragt keine statischen Waypoint-Listen an den MK, sondern sendet pro
Sekunde zwei Target-Datensatze mit dem nachsten Ziel an den MK. Dadurch kann der Player
sehr flexibel und schnell auf die Vorgaben des Piloten reagieren.

Das erfordert aber umso mehr einen sehr stabilen Daten-Link zum MK! Falls der Daten-Link
doch einmal versagen sollte kehrt der MK nach 60 sec Holdtime automatisch zur Home-
Position zuriick. Zum Fliegen mit dem Waypoint-Player muss der MK per Fernsteuerung in
den "Coming Home"-Modus geschaltet werden, so wie auch beim klassischen Wegpunkt-
Fliegen.

Da der Waypoint-Player standig die Position des nachsten Zielpunktes zum MK Ubertragt
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kann die Waypoint-Liste gedndert oder neue Waypoints hinzugefiigt werden, wahrend der
MK bereits die Liste abfliegt oder sogar wenn der MK den in Bearbeitung befindlichen
Wegpunkt bereits anfliegt. Eine erneute Ubertragung der Wegpunkt-Liste an den MK wie
beim klassischen Wegpunkt-Fliegen ist deswegen nicht erforderlich.

Der Waypoint-Player verwendet die gleichen Wegpunkt-Listen wie beim klassischen
Wegpunkt-Fliegen. Es gibt jedoch keine Beschrankung flir die Anzahl der Wegpunkte. Das
Handling der Wegpunkte liber das Rechte-Maustaten-Menii ist das gleiche wie beim
klassischen Wegpunkt-Fliegen und ist weiter oben im Kapitel 14 beschrieben.

Argerlich ist, dass der MK bei Empfang eines Target-Datensatzes kurz piept. Da die Target-
Datensdtze zweimal pro Sekunde Uibertragen werden ist das sehr nervig. Ich habe deswegen
den Piepser mit einem Stiick Klebeband abgeklebt. Er ist dadurch im Flug zwar kaum mehr zu
horen, aber eigentlich braucht man das auch nicht, weil die relevanten Daten im Mission
Cockpit angezeigt bzw. angesagt werden.

Der Player kann in drei verschiedenen Modi betrieben werden:

15.1 Eventgesteuerter WPT Player

Der MK fliegt geradlinig zum anvisierten Wegpukt. Wenn er den WP erreicht hat (WP-
Tolerance) bleibt er eine Zeit lang stehen (Hold-Time) und fliegt dann weiter zum nachsten
Wegpunkt.

Es gibt es folgende Varianten:

e Play WPT — Die Wegpunkte werden der Reihe nach abgeflogen.

e Rand WPT — Die Wegpunkte werden zufallsgesteuert angeflogen. Die Wegpunkt-
Verbindungslinien sind ausgeblendet.

e Rand MAP - Es werden zufallsgesteuert beliebige Koordinaten auf der Karte
angeflogen. 10% des Karten-Randes werden generell nicht angeflogen. Die
Wegpunkt-Symbole und Wegpunkt-Verbindungslinien werden ausgeblendet.
Falls sich Hindernisse auf dem auf der Karte dargestellten Flugfeld befinden sollte
eine Flugfeldbegrenzung konfiguriert werden.

15.2 Geschwindigkeitsgesteuerter SPD Player

SPD steht fiir "Speed".

e Der MK fliegt die Wegpunkte mit der in den Eigenschaften des angeflogenen
Wegpunktes angegebenen Geschwindigkeit an.

e Die Geschwindigkeitssteuerung erfolgt durch dynamisches Setzen von Zielpunkten in
geringem Abstand direkt vor dem MK.

e Der Player wartet auf den MK, wenn die Entfernung vom MK zum Zielpunkt langer als
die Strecke ist, die in 6s Flugzeit zurlickgelegt werden wiirde.

e Wenn die Flugbahn die Flugfeldbegrenzung verlasst bleibt der MK an der Begrenzung
stehen, bis die Flugbahn wieder im Flugfeld liegt und erreichbar ist.
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Die Wegpunkte sind nicht wie beim SRSEEES .

WPT-Mode geradlinig, sondern mit by

einer Spline-Kurve (genauer gesagt R0 £ Sy CHibve

einem "Closed natural cubic Spline") '

verbunden. Das erlaubt ein : ) 1

"geschmeidiges" Abfliegen der /) — ;“ ‘ V;ST: .

Flugroute, ohne an den Wegpunkten “’ vk .7 1 . .

abbremsen zu missen. RN L~ : !
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15.3 Zeitgesteuerter KML Player

e Der MK fliegt einen Track mit einer festen Zeitbasis ab.

o Der Track kann entweder von einer KML-Datei geladen werden oder stammt von der
Mission Cockpit Aufnahme-Funktion.

e Im KML-File ist normalerweise keine Zeitbasis gespeichert. Die Punkte der KML-
Tracks werden mit dem in der "Wegpunkte"-Konfiguration KML Player Zeitbasis
eingetragenen Zeitbasis abgespielt.

e Wenn die Flugbahn die Flugfeldbegrenzung verlasst bleibt der MK an der Begrenzung
stehen, bis die Flugbahn wieder im Flugfeld liegt und erreichbar ist.

Die Wegpunkte werden ausgeblendet und stattdessen der geladene KML-Track angezeigt.

15.4 Pause Modus

Der Pause Modus kann in allen Player-Modi aktiviert werden (Leer-Taste).

Bei Aktivierung bleibt der Kopter an der momentanen Position stehen (Postion Hold).

Mit den Cursor-Tasten, Joystick oder 3D-Maus kann die Position des MK bezogen auf das
Karten- oder MK-Koordinatensystem verandert werden. Damit ist eine prazise GPS-
basierende Positionierung moglich.

Das , Follow-Bar” Symbol wird angezeigt und kann mit der Maus verschoben werden. Der MK
fliegt hinterher.

Im Pause Modus gibt es folgende Steuerungsmaoglichkeiten:

Steuerung Beschreibung

Position Uber Tastatur Mit den Cursor-Tasten kann die Position mit 1 Meter pro
Tastendruck verschoben werden.

Die Verschiebe-Ldange pro Tastendruck kann mit "Pause-
Verschiebe-Lange" im Reiter "Wegpunkte" des
Einstellungsdialogs eingestellt werden.

Position Uber Joystick oder 3D- | Im Einstellungsdialog kann bei "Fadenkreuz X" und
Maus "Fadenkreuz Y" das Eingabegerat fir die Positionierung
eines Fadenkreuzes auf der Karte aktiviert werden.
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Steuerung

Beschreibung
‘Einstel gen - W m

------

Extemne

Start Szenario
Steuerung

DB Log

Faktor Hohe(Luftdruck) nach Meter
Steuerung Hohe (Pause Mode)
Steuerung Gier (Pause Mode)
Minimum Steigrate 0.1 m/s (Pause Moc
Farbe Fadenkreuz

Fadenkreuz X

Fadenkreuz X Expo (%)
Fadenkreuz X Limit (%)

Fadenkreuz Y

Fadenkreuz Y Expo (%)
Fadenkreuz Y Limit (%)

Lange Footprint (in s)

Farbe Gitter

Abstand Gitter (m)

Kartendefinition Hintergrundbild
Werzeichnis fuer Karten
Pause-erschiebe-Lange [m) *
Grofe Simulator Bild
Korrekturfaktor Kapazitat

Karte | Karte 2 | Mission Cockpit

Logging

arid

225

JoystickZ hd
JoystickR v

20

white

JoystickX + JoystickPov30,0,40 + JoystickPovZ ~

120

#303030

50

Hemhofen-Klein j

map

1.0

300

1.0

Auch hier kann eine Expo- und Wegbegrenzung eingestellt

werden.

Hohenvorgabe Uber Tastatur

Mit den Tasten PageUp/PageDown kann die Sollhéhe um
1m pro Tastendruck verandert werden.

Hohenvorgabe liber Joystick
oder 3D-Maus

Im Einstellungsdialog kann bei "Steuerung Hohe" das
Eingabegerat fiir die Hohenvorgabe aktiviert werden.

Richtungsvorgabe liber
Tastatur

Mit den Tasten <> kann die Soll-Richtung um 5 Grad pro
Tastendruck verdandert werden.

Richtungsvorgabe liber
Joystick oder 3D-Maus

Im Einstellungsdialog kann bei "Steuerung Gier" das

Eingabegerat fiir die Richtungsvorgabe aktiviert werden.

Das Fadenkreuz wird automatisch angezeigt, solange eine Steuerfunktion per Tastatur oder
Joystick/3D-Maus erfolgt. Nachdem 5s lang keine Steuertatigkeit erkannt wurde, wird das
Fadenkreuz automatisch ausgeblendet. In der Zwischenzeit sollte der MK das Gbermittelte
Ziel anvisiert haben und das Ziel mit dem Ziel-Symbol auf der Karte angezeigt werden.

Die Positions-Steuerung kann bezliglich verschiedener Koordinatensysteme erfolgen.

Die Umschaltung erfolgt mit Taste "x":

Bezogen auf das Pixel-Koordinatensystem der dargestellte Karte

moo - Paus‘MAP

Bezogen auf die aktuelle Blickrichtung des MikroKopter

voo Paus MK

Die Richtungsvorgabe wird liber eine gestrichelte Linie abgehend vom Fadenkreuz-Zentrum

angezeigt.
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15.5 Steuerung Waypoint Player

Die Steuerung des Waypoint-Players erfolgt im Prinzip wie bei einem CD-Player. Die
Bedienung erfolgt entweder Uber:

e Maus und die am unteren Bildschirmrand eingeblendeten Symbole

e Tastatur (durfte beim Fliegen einfacher zu bedienen sein als mit der Maus)

e Einer programmierbaren PC-Fernbedienung, die Tastatureingaben simuliert. Ich
verwende z.B. eine X10-Funk-Fernbedienung, die oft Medion-PCs zur Steuerung des
MediaCenter beiliegt, oder PS3-Fernbedieung in Verbindung mit EventGhost
(www.eventghost.org). Das ist meine bevorzugte Methode.

e Die Mikrosoft Vista/Win7 Sprachsteuerung kann Tastatureingaben simulieren.
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Button/Symbol

Taste

Funktion

Leertaste

Schaltet zwischen Start und Pause Modus um.
Im Pausen-Mode bleibt der MK an der aktuellen Position stehen.

Stoppt den Waypoint-Player und schaltet zurlick auf den
klassischen Navi-Ctrl-Modus

Weiter zum nachsten Waypoint.

Im KML-Modus 10s vor spulen.

Im SPD-Modus die Flugstecke vorwarts gehen, die 10s Flugzeit
entspricht.

Zurick zum vorherigen Waypoint.

Im KML-Modus 10s zurtick spulen.

Im SPD-Modus die Flugstecke zuriick gehen, die 10s Flugzeit
entspricht.

M

Weiter zum letzten Waypoint

|44

Zuriick zum ersten Waypoint

Fliegt den Wegpunkt mit der Gber die Tastatur eigegebene
Nummer an. Bei zweistelligen Nummern wird die Nummer ganz
normal eingeben. Die Nummer wird (ibernommen, wenn
innerhalb von 0.7s keine weitere Taste gedriickt wird.

Fliegt die Home-Position an. Die Home-Position ist entweder:
e Die Start-Position
e In der Karten-Definition angegebene Home-Position

Schaltet die Aufnahme der Flugbahn eine oder aus. Der Track kann
dann im KML-Modus abgespielt werden. Die Aufnahme kann in
beliebigen Flug-Modi erfolgen, also auch im Free-Modus.

Die Aufnahme Uberschreibt einen evtl. von Datei geladenen KML-
Track. Bei erneuter Aufnehme wird die alte Aufnahme
Uberschrieben. Es ist nicht vorgesehen, einen aufgezeichneten
Track zu speichern. Dafiir gibt es das Logging-Modul.

Schaltet im WPT-Mode den Random-Mode um:
e Play WPT — Die Wegpunkte werden der Reihe nach
abgeflogen.
e Rand WPT - Die Wegpunkte werden zufallsgesteuert
angeflogen.
e Rand MAP - Es werden zufallsgesteuert beliebige
Koordinaten auf der Karte angeflogen.

Achtung:
Ist nur im WPT-Mode anwendbar, nicht im SPD- oder KML-Mode.

W:
Schaltet
vorwadrts durch

k:
Schaltet
rickwarts durch

Schaltet den Player Modus um, zwischen:
o WPT: Eventgesteuert
e KML: Zeitgesteuert
e SPD: Geschwindigkeitsgesteuert
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Button/Symbol | Taste Funktion

Keines m Schaltet die TTS Sprachausgabe ein oder aus.

Falls die Sprachausgabe genutzt werden soll muss das Programm
eSpeak installiert werden. http://espeak.sourceforge.net

Es werden regelmaRig Flugzeit, Spannung, Héhe und Anzahl
empfangener Satelliten usw. angesagt.

Die Reihenfolge, Inhalt und zeitlicher Abstand der Ansage kann im

Einstellungsdialog eingestellt werden:

Exteine
Sleuerung

TedTo |
Speech

Tracking

Start Szenario Antenne

Karte

Mission Cockpit Serielle Kanle

2 MK
Logging Kammunikation

Al [res

Message] FLIGHT_TIME
Message2 BATTERT

Message3 [ALTITUDE

Messaged SATELLITES
HessageS "Ende der Duichsage'”

Messageh

Message?
Messaged
Messaged
Options v de -3 200 -5 200

Frogiam C:/Program Fies [+86)/epeak/command_ine: j
Statusinterval |20
welcome [Starte Mischn Kockpit, Bite anschnallen, und das F

Bei den Message-Zeilen kdnnen auch Perl-Anweisungen
eingegeben werden, um z.B. den Nachrichtentext zu berechnen
oder zu formatieren. Feste Texte (Strings) miissen mit
Anflihrungszeichen geklammert werden, z.B. "Ende der
Durchsage".

Wichtige Systemmeldungen, z.B. Akku-Warnung, Verlassen
Flugfeld, Empfangsprobleme usw. werden priorisiert angesagt und
kénnen nicht konfiguriert werden.

Keines v Schaltet den POI-Modus ein/aus.
Im POI-Modus zeigt die Blickrichtung des MK immer zum POI.
Keines g Blendet ein Gitter auf der Karte ein/aus. Der Abstand der Raster-

Linien kann in der Konfiguration eingetsellt werden.
5

Keines RETURN Deaktiviert bzw. aktiviert bei erneutem Driicker der Taste das
Senden der "Seriellen Kanale" und "External-Control".

Wichtig:

Bei Start und Landung sollte das Senden lber die RETURN-Taste
deaktiviert werden, damit das Programm nicht in die
Flugsteuerung eingreifen kann.

Keines C Setzt an der momentanen Position des MK einen Wegpunkt.

Keines ESC Beendet Mission Cockpit
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15.6 Gier- und Hohen-Steuerung

Ab Version 0.7.0 ist die Gier- und Hohensteuerung im Mission Cockpit Kern untegriert.

Wichtig:

Die Gier- und Hohensteuerung ist nur dann aktiv, wenn sich der MK im CareFree Modus
befindet. Im Notfall kann man also durch Abschalten vom CareFree liber den RC-Sender die
Gier- und Hohensteuerung deaktivieren.

Die Hohensteuerung verhalt sich folgendermassen abhéangig vom Player-Modus:

Verhalten Hohensteuerung Play WPT, | Rand KML SPD | Pause | Home
Rand WPT | MAP

Hohensteuerung verfligbar Ja Ja Ja Ja Ja

Hohenvorgabe am Waypoint Ja Ja

Hohenvorgabe aus KML-Datei oder Ja

Mission Cockpit Aufnahme

Ubernahme aktuelle Héhe als Ja Ja

Zielhohe bei Aktivierung des

Modus.

Die Zeilhohe wird nur beim Ja

erstmaligen Anvisieren des Ziel-
WPs eingestellt.

Die aktuelle Sollhéhe wird laufend Ja Ja Ja

neu ermittelt und eingestellt

Manuelles Ubersteuern mit RC Ja Ja Ja
moglich.

Manuelles Ubersteuern mit Ja Ja Ja

PageUp/PageDown, Joystick, 3D-
Maus moglich

Es wird die Steigrate vom Ziel-WP | Ja Ja
verwendet
Es wird die Steigrate aus der Default | KML-
Konfiguration verwendet WP- Steigrate

Steigrate
Die Steigrate wird dynamisch Ja
ermittelt

Wenn die Hohensteuerung aktiv ist wird die Sollhéhe im OSD hinter der aktuellen Hohe in
Klammern angezeigt. ENERATIEN
Die Steigrate wird in 0.1 m/s angegeben --> 20 =2 m/s.
Die Hohensteuerung ist deaktiviert, wenn die Steigrate "0" ist.
Im Pause Modus wird die Steigrate dynamisch aus dem Hohenunterschied zwischen Ist- und
Sollhohe berechnet.

Maximale Steigrate: 60 (=6 m/s)

Minimale Steigrate: Konfiguration
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Im SPD Modus berechnet das System laufend aus den Hohenangaben des Start- und
Zielpunktes die Soll-Flughdhe fiir die momentane Position des MK. Damit kann ein
Hohenprofil relativ genau abgeflogen werden.

Die Gier-Steuerung verhalt sich folgendermassen abhangig vom Player-Modus:

Verhalten Gier-Steuerung Play WPT | Rand KML SPD | Pause | Home
Rand WPT | MAP

Richtugsvorgabe verflgbar Ja Ja Ja Ja Ja Ja

Richtungsvorgabe am Wegpunkt Ja Ja

Richtungsvorgabe aus KML-Datei

Richtungsvorgabe aus Mission Ja

Cockpit Aufnahme

Ausrichtung zum POI Ja Ja Ja Ja Ja Ja

Manuelles Ubersteuern mit RC

moglich.

Manuelles Ubersteuern mit Tasten Ja Ja Ja Ja

<, >, Joystick, 3D-Maus moglich

Die Ausrichtung zum POI hat die hochste Prioritat. Der POl Modus wird mit der V-Taste
aktiviert/deaktiviert.

16 Tracking Antenne

Im Mission Cockpit ist die Ansteuerung fir eine Pan/Tilt Antennen-Nachfihrung
implementiert. Damit kann z.B. die Richtantenne einer Video-Ubertragungsstecke
nachgefiihrt werden.

Es werden bendtigt:

e Pololu Micro Serial Servo Controller
http://www.pololu.com/catalog/product/207

Erhaltlich z.B. hier:

http://www.shop.robotikhardware.de/shop/catalog/product_info.php?cPath=65&products id=118
http://www.nodna.com/product_info.php?products id=721&XTCsid=Iin96a9crlgk37cv2okv27ggo2

oder

Pololu Micro Maestro 6-Channel USB Controller
http://www.pololu.com/catalog/product/1350

e 7wei Servos fiir Pan und Tilt, welche mechanisch einen 180 Grad Drehwinkel zulassen.
Die Servo werden auBBerhalb der lblichen Impulslangen mit ca. 0.25-2.75ms
angesteuert, um den 180 Grad Drehwinkel zu erreichen. Es kénnen ruhig glinstige,
langsame Servos mit der Mechanik angemessener Stellkraft verwendet werden.

e Eine passende Pan/Tilt-Mechanik
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16.1 Pololu Micro Serial Servo Controller

Das Servo-Board wird an eine serielle Schnittstelle am PC angeschlossen.
Steckerbelegung am 9-poligen SUB-D RS-232 Stecker:
Pin 3 --> "RS-232 serial input" vom Servo-Board.

Pin 5 --—>

GND wvom Servo-Board.

Das Servo-Board wird im Pololu-Modus angesteuert, also den Jumper nicht stecken.
Das Pan-Servo (horizontal) wird am ersten Servo-Stecker angeschlossen.

Das Tilt-Servo (vertikal) wird am zweiten Servo-Stecker angeschlossen.

16.2 Pololu Micro Maestro 6-Channel USB Controller

Im Pololu Controll Center muss einer der
beiden USB Modi eingestellt werden, damit
der Controller Kommandos vom USB-Port
entgegen nimmt.

Im Mission Cockpit muss der virtuelle COM-
Port vom Pololu Command-Port eingestellt
werden. (Screenshot hab ich leider keinen)

£ Pololu Maestro Control Center
File Device Edit Help

Connectedto: (00002931 | Fimware version: 1.01

[ status [ Eror

Serial mode:
@ USB Dual Port

USB Chained
UART. fixed baud rate: 38339
UART. detect baud rate

Enable CRC
Device Number: |12
Mini SSC offset: [0
Timeout (5) 0.00

Never sleep (ignore USB suspend)

15| Channel Settings | Serial Settings | Sequence [ Scrpt.

Im Pololu Controll Center muss fur die
verwendeten Servos 0 und 1 die maximal
zulassige Servo-Impulsbreite eingestellt
werden.

Bei meinem Setup war das ca. 600..2400 us,
bei 1500us Mittelstellung.

Die Impulsbreite muss grofler oder gleich
sein wie im Mission Cockpit konfiguriert.

4 Pololu Maestro Control Center
File Device Edit Help

Connectedto: (400002931 v Fmware version: 1.01

Status [ Erors | Channel Settings [ Serial Seftings [ Sequence | Sorpt
# Name Mode  Mn Max
0 [Sevo  ~] 608}

1 [sevo  ~ 982/%

Onsarup o
200/ (oF__ ] [ 55200

20002 [0F._ ] [ 55200

emor Speed  Acceleration

=lel=s
Eror code: (0000
Sbtneural 8t range (+/)

3 [ 150000] [ 4725

2] [ 150000 [ 4725

Das Pololu Controll Center kann man auch parallel zum Mission Cockpit laufen lassen und im

Reiter "Status" die Servobewegung beobachten.

16.3 Konfiguration

Info: Ab Version 0.4.2 haben sich die Parameter gedndert.

Die Tracking-Antenne wird im Konfgurations-

Exteme

Start Szenario s
teuerung

Logging

20 S MK . i Tracking
Karte | Mission Cockpit | b o | SerielleKandle | 0 e

Dialog, Reiter "Tracking Antenne", konfiguriert Akt Ves 5
.« . . lcon Antenne * icon/Antenna_48.aif
und aktiviert: (Y/N). Hier werden auch der COM- e R :
. . Keine Port Parameter (Y fur BT) * No x
PO rt un d d e Se rVO'Wege el ngeSteI It . SelvDConltmllev l Pololu Micro Serial X
Servo Pan Links [us] * 530
Servo Pan Mitte (us) * 1470
Servo Pan Rechts [us) * 2400
Servo Pan Geschwindigkeit * 0
Servo Tilt Hinten (us) * 850
Servo Tilt Vorne [us) * 2480
Servo Tilt Geschwindigkeit * 0
Servo Tilt Oben [us) * 1570
ok | Anwenden | Abbruch *) Aenderungen werden erst nach Program
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Servo Controller

Auswahl des verwendeten Servo Controller:
"Pololu Micoro Serial" oder "Pololu Maestro"

Kein Port Parameter

Baudrate wird am COM-Port nicht eingestellt,
wenn aktiviert. Erforderlich z.B bei einem
virtuellen Bluetooth COM-Port.

Servo Pan Links/Mitte/Rechts
Servo Tilt Vorne/Oben/Hinten

Hier werden die Servo-Impulsbreiten fiir
Servo-Mittelstellung und die Servo-
Endstellungen eingetragen.

Die Servo-Endstellungen miissen mechanisch
+/- 90 Grad beziiglich der Mittelstellung sein.
Der Servo muss also 180 Grad drehen kdnnen.

Die Servo-Mittelstellung (Mitte/Oben) ist
normalerweise bei 1500 us Impulsbreite.

Bei der standard Impulsbreite von
1000us...2000us (also +/- 500 us ausgehend
von der Mittelstellung) ergibt sich abhangig
vom Servo-Typ ein Drehwinkel von etwa +/-
45..55 Grad.

Falls die Servo-Drehrichtung umgedreht
werden soll, dann werden die Felder
Links/Rechts bzw. Hinten/Vorne vertauscht.

Die Impulsbreiten fiir die Servo-Endstellungen
missen experimentell ermittelt werden.

Man kann z.B. mit +/- 900us anfangen, also
600..1500..2400.

Der Servo darf dabei mechanisch nicht nicht
in den Anschlag laufen.

Wichtig:
Gednderte Einstellungen werden leider erst
bei Programm-Neustart wirksam.

Servo Geschwindigkeit

Servo Pan Speed
Servo Tilt Speed

0 = max. Geschwindigkeit
1...127: Anderung der Impulsbreite in 0.5us
pro s, d.h. 1: Langsam, 127: schnell

Bei aktivierter Tracking-Antenne wird links unten
auf der Karte ein Richtungsanzeiger der Antenne
eingeblendet.

Der Tracker berechnet die erforderliche Antennenausrichtung aus dem Standort der Antenne
und den Gber den Daten-Link vom MikroKopter gesendeten GPS Position und Hohen-Daten.

Copyright © 2011 - Rainer Walther — rainerwalther-mail@web.de

Seite 34




Mission Cockpit - Version 0.7.0

Dazu bendtigt der Tracker fiir den Standort der Antenne die GPS-Koordinaten, GPS-Hohe
und Kompass-Richtung bei Antennen-Mittelstellung. Die benétigten Daten ibernimmt der
Tracker vom MikroKopter. Dazu stellt man den MK beim Start vor die Antenne, der MK zeigt
dabei genau in die gleiche Richtung wie die Blickrichtung der Antenne in Mittelstellung. Beim
Start der MK-Motoren werden die Daten vom MK tibernommen.

Falls der Standort der Antenne vom Startpunkt des MK abweicht kénnen diese Werte auch
optional in der Karten-Definition hinterlegt werden, siehe Kapitel 7.2.

Die Antenne kann auch nach "hinten" sehen. Das Pan- und Tilt-Serve "flippen" dabei um 180
Grad. Das sollte beim mechanischen Aufbau der Tracker-Mechanik bericksichtigt werden.

16.4 Standalone Betrieb ohne Oberflache

Der Tracker kann auch standalone ohne die Mission Cockpit Oberflache direkt von der CMD-
Shell gestartet werden.

Programmaufruf: track.pl <optional Parameter>
Kommandozeilen-Parameter Bedeutung
-TrackPort COMn COM-Port des Servo-Board
-MkPort COMn COM-Port des Daten-Link zum MK
-ServoPan Left,Mid,Right Servo-Impulsbreiten fir Links, Mitte, Rechte
-ServoTilt Front,Top,Back Servo-Impulsbreiten fir Vorne, Oben, Hinten
-PanSpeed Servo Geschwindigkeit
-TiltSpeed 0 = max. Geschwindigkeit
1...127: Anderung der Impulsbreite in 0.5us pro
s, d.h. 1: Langsam, 127: schnell

Werden Parameter nicht angegeben, dann werden die Daten vom MikroKopter
Ubernommen.

Die Meldung beim Start Map "" not found in map.pl. Using "Default" map kann
ignoriert werden.

Zum Test der Antenne kann der direkte Aufruf hilfreich sein, weil dann sofort nach
Programmstart der Tracker mit der Servo-Test Sequenz startet und sich die Servos bewegen
mussen.

17 Simulator

Ab Version 0.2.7 enthalt Mission Cockpit einen MikroKopter Simulator. Damit kann man die
Funktion und das Verhalten des Programms ausprobieren, ohne den MikroKopter im Flug zu
gefahrden. Der Simulator eignet sich auch sehr gut zum Test und zum Einstellen der
Antennen-Tracker Mechanik.

Der Simulator wird im Mission Cockpit Debug-Meni gestartet. Er |duft in einem eigenen
Toplevel-Window und ist damit nahezu unabhangig vom Hauptprogramm.
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Der Simulator schreibt direkt auf den internen OSD Datensatz-Hash. Das ist der gleiche
Datensatz, der auch im normalen Flugbetrieb vom MK gesendet wird. Weiterhin liest der
Simulator die vom Mission Cockpit berechneten Target-Datensatze, die auch an den MK
gesendet werden.

Im Simulator-Betrieb sollte der MK ausgeschaltet sein, sonst gibt es Datensalat im OSD-
Datensatz. Die COM-Schnittstellen sollten aber aktiv sein, da Mission Cockpit auch im
Simulator-Betrieb Daten an die COM-Schnittstellen sendet.

ia ; =
Die im Simulator dargestellten Steuerelemente e sl R
entsprechen den Datenelementen des vom MK GPS | Navigation | MikioKopter 1 | MikioKopter 2 | Simiator |

gesendeten OSD-Datensatzes. Der Simulator ist somit
im Prinzip ein graphischer Editor fiir den OSD-
Datensatz. Es werden nur die vom Mission Cockpit
ausgewerteten Daten vom OSD-Datensatz angezeigt.
Weil die Eingabe der GPS-Koordinaten mit
Schieberegler oder Eingabefelder nicht besonders gut
zu bedienen ist hat der Simulator noch mal eine
verkleinerte Darstellung der Flugfeld-Karte.

Auf der Karte werden die Positionen der Objekte als

Pasition Hohe Héhe (Luftdruck) Ziel Hohe Homepos. Hohe

400 2000 400 400

farbige Kreise dargestellt: % e @ =
e MikroKopter: gelb = 000 00 00
150 150 150
e Target: griin "5 w0 % s "5 w0 et
g * g o o o 0 o0
i HOme'POSItIOn: rOt [V Position Status IV Ziel Status ¥ Home Status
Empfangene Satellitten
10
Die Kreise kann man mit der Maus verschieben und D s i e e
damit die GPS-Positionen einstellen. Mit etwas =

Geschick gelingt die Positionierung ganz gut.

17.1 Manueller Modus

Nach dem Start ist der Simulator im manuellen Modus. Nun hat der Anwender die Aufgabe
die normalerweise vom MK gesendeten OSD-Daten einzustellen. Reaktion der Eingaben wird
live auf der Mission Cockpit Karte dargestellt. Man kann auch Zustande einstellen, die
normalerweise nicht vorkommen.

Um den Mikrokopter zum ,,Fliegen” zu bringen mussen einige
Einstellungen vorgenommen werden. Dazu sind Kenntnisse der m
Funktion des MK und des OSD-Datensatzes erforderlich. Um das zu Make MK Fly
vereinfachen gibt es im Action-Men einige Makros, die einem die start Simulator
Arbeit abnehmen.

Stop Simulatar

Die Vorgehensweise zum Start konnte z.B.folgendermalien aussehen:

e Action 3D Fix aktiviert den Satellitenempfang.

e Auf der Simulator-Karte das gelbe MK-Symbol auf die gewiinschte Home-Position
stellen. Optional fiir Tracking-Antennen Anwender die Kompass-Richtung im Reiter
»Mikrokopter” einstellen.

e Erneut Action 3D Fix stellt die Home-Position auf die aktuelle MK-Position ein.
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e Action Make MK Fly startet die Gyro Kalibierungs-Sequenz, startet die Motore ... der
MK fliegt.

17.2 Automatik Modus

Nach Aktivieren des Simulators im Action-Meni Gbernimmt der Simulator die Flugkontrolle.
Er liest die vom Mission Cockpit gesendeten Target-Datensatze und berechnet daraus die
OSD-Datensatze.

Wichtig:

Im Simulator Modus wird das Verhalten des MK simuliert, so als ob er sich im Mission
Cockpit Player Modus befindet. Deswegen muss Mission Cockpit im Player Modus geschaltet
sein. Der klassische Navi-Ctrl Modus wird nicht simuliert.

Die Flugphysik ist sehr einfach. Es wird eine Bewegung mit e
konstanter Beschleunigung und einer maximalen IS P
Geschwindigkeit simuliert, mit Abbremsen am Zielpunkt. peslaton ()

L]

00 4.0 100 150 200 250 200

Die max. Geschwindigkeit und Beschleunigung kann im
»Simulator“-Tab vorgegeben werden.

18 Logging

Mission Cockpit protokolliert automatisch lokal auf dem PC folgende Daten:
e Alle Daten der NC-OSD und NC-Debug Datensatze im CSV-Format.
e Track im KML-Format

e Track im GPX-Format

Im Konfigurations-Dialog kann das Ablage- SO e s
Verzeichnis der Logs und das Logging-Intervall Stat Szonaro | AR, | Logging | Kae | Missin Cokpit | o US| Aihd | £8
eingestellt werden. £V LogVerzichris Tog
GPX Log¥erzeichnis * log
Das Interval bis runter auf 0.1s ist méglich und zum ~ [roefan e =
KML Log-Verzeichnis * log

Aufspiren von kurzzeitigen Stérungen manchmal
sinnvoll, z.B. bei kurzzeitigen Empfangsausfallen.

Falls der MK mal ,,abhanden” kommt ist das serverbasierende Logging mit der darin
enthalten GPS-Position zum Wiederfinden des MikroKopter sehr niitzlich.

Im Simulatorbetrieb ist das Logging deaktiviert.

19 Google Earth Server

Mission Cockpit verfiigt Gber einen eingebauten Webserver, der KML-Tracks flir Google Earth
Clients zur Verfligung stellen kann. Damit kann der Flug (iber das Internet betrachtet werden.
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Der IP-Port des Webservers wird im PR
Externe
Konfigurations-Dialog vom Mission Cockpit =
. CSV LogVerzeichnis * lo
eingestellt K LoV =

Google Earth HTTP Port * 8080

Tracking
Antenne

Te

Start Szenario g
14

Logging | Karte

Mission Cockpit

MK
Kommunikation

Intervallfins) = 05
KML LogVerzsichnis * log

&[] Sightseeing
iest

Im Google Earth Client wird ein Netzwerk-Link
angelegt

Narne: | MK

1B Temporare Orte Link: |http:!fserver:st|80

IV Dieser Ordner darf erweitert we
¥ Ebenen |~ Inhalte als Optionen anzeige
= M & primare Datenbank

¥ Geografie im We

; Beschreibung | Sti, Farbe | Ansicht | F
O== strafen | -

w D@ 3D-Gebaude Beschreibung:

M & chaatk viam I

Im Reiter Aktualisieren wird ein e 3

Aktualisierungs-Intervall von ca. 1s eingestellt. i
Link: [http:fserver:5080] [% Durchsuchen. ..

[V Dieser Ordner darf erweitert werden

I” Inhalte als Optionen anzeigen (Auswahl iber Optionsschaltflachen)

Beschreibung | Stil, Farbe: Ansicht | Hihe Akkualisieren |

I~ Bei der Aktualisierung Ansicht anfliegen
Zeitbasierte Aktualisierung

wann: [Regeimafig v| [ostd. = [omin, =] [15ek =

wann: [Nie = Jostd = Jowmin, = [esek =
Ansichtsgrenzenskalierung: |1

20 Eingabegerdte und Externe Steuerung

Ab Version 0.4.0 unterstitzt Mission Cockpit einen Joystick und/oder eine 3D-Maus als
Eingabegerat. Die Steuerung des Mikrokopter erfolgt iber die "Serielle Kanale" oder die
"External Control" Software-Schnittstelle an der NC. Die Eingabegerate kénnen auch zur
Steuereung des Fadenkreuzes im Player Pause Modus verwendet werden (Position, Hohe,
Richtung)

20.1 Eingabegerat: Joystick

Es werden handeliibliche PC-Joysticks mit max. 6 analogen Achsen und 12 Schaltknopfen
unterstitzt.

Wichtig:
Es wird derjenige Joystick verwendet, der bei den erweiterten Gamecontroller-Einstellungen
in der Systemsteuerung als bevorzugtes Gerat eingestellt ist:

Copyright © 2011 - Rainer Walther — rainerwalther-mail@web.de Seite 38




Mission Cockpit - Version 0.7.0

) v

#% Gamecontroller -
»4 Erweiterte Einstellungen (=34

=, Wit diesen Einstelungen k3
94§ corfigurer werden Wahlen Sie das Gerat aus, das mit afteren Programmen
verwendet werden soll
Instalierte Gamecontroller »
ju) B Gerat
Controller
T.Fight Hotas X (Lot Horae X 7)
OK | [ Apbrechen
Erweitert... ‘ [ Eigenschaften ]

[ ok

T Flight Hotas X

De aktuellen Joystick-Daten kdnnen im Debug-Meni "Joystick/3D-Mouse" angezeigt werden.

20.2 Eingabegerat: 3D-Maus

Es wird die 3D-Maus "Space Navigator" von 3Dconnexion unterstitzt.
Die Maus hat 6 analoge Achsen und zwei Schaltknopfe.

Die aktuellen 3D-Maus-Daten kdonnen im Debug-Meni "Joystick/3D-Mouse" angezeigt
werden.

Eigentlich sollte man diese Maus nicht empfehlen, denn der Hersteller liefert keine standard
Joystick- oder Maus-Treiber mit. Die Anwendung muss die Maus direkt unterstitzen. Das
kénnen i.d.R. nur CAD-Programme und Google Earth. Ansonsten kann man die Maus nur als
schicken Briefbeschwerer verwenden. Es hat mich einiges an Nerven gekostet, die Maus Uber
ein EXE-Progeamm, das im Verzeichnis "bin" liegt, an Mission Cockpit anzubinden.

20.3 Steuerung liber "Serielle Kandle"

Seit FC 0.78 / NC 0.18 verflgt der Mikrokopter tber 12 "Serielle Kanale", die vom Mission
Cockpit aus angesteuert werden kénnen. Im Mikrokopter-Tool kann dann der entsprechende
serielle Kanal einer Steuerfunktion zugeordnet werden.

Falls die seriellen Kanale verwendet werden sollen muss das Senden der seriellen Kanéle im
Einstellungsdialog aktiviert sein:
Sernelle k.anale senden IND j

Der Sendestatus ist in der oberen Statuszeile ersichtlich:

_- Rot oder grau: Es wird NICHT gesendet
TR LS Wl T

Grin: Es wird gesendet

Mit der RETURN-Taste kann zusatzlich zwischen "NICHT Senden" und dem im
Einstellungsdialog eingestellten Sendemodus umgeschaltet werden.

Wichtig:
Bei Start und Landung sollte das Senden deaktiviert sein, z.B. mit der RETURN-Taste, damit
das Programm nicht unerwiinschte Steuerkommandos zum MK schickt.
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Die Mikrokopter-Konfiguration erlaubt es nicht, einen seriellen Kanal zur Steuerung der
Flugfunktionen (Roll, Nick, Gier, Gas) zu verwenden. Das kann jedoch Uber die "External
Control" Steuerung erfolgen ... siehe nachstes Kapitel.

Die zum Mikrokopter gesendeten Daten kénnen im Debug-
Meni "Serielle Kandle" angezeigt werden.

10

125

100

125

0

125

Tes

50
1265312760

Der Wertebereich der seriellen Kanale geht von -125 bis 125.

20.4 Steuerung liber "External Control"

Seit NC 0.18 ist die "External Control" Steuerung auch tber die NaviCtrl moglich. Damit kann
Mission Cockpit direkten Einfluss auf die Steuerfunktionen (Nick, Roll, Gier, Gas, Hohe)
nehmen.

Falls External-Control verwendet werden soll muss das Senden im Einstellungsdialog aktiviert
werden:

]
E stern-Contral Senden |Yes j

Der Sendestatus ist in der oberen Statuszeile ersichtlich:

_- Rot oder grau: Es wird NICHT gesendet
TN T LTS N T

Grin: Es wird gesendet

Mit der RETURN-Taste kann zwischen "NICHT Senden" und dem im Einstellungsdialog
eingestellen Sendemodus umgeschaltet werden.

Wichtig:
Um "External Control" zu aktivieren muss im Kopter-Tool die Einstellung "Externe Kontrolle
auf einen Wert groRRer als 128 eingestellt sein.

n

Warnung:

Uber "External Control" bekommt das Programm Mission Cockpit die direkte Kontrolle tiber
die Steuerfunktionen des MK. Es kdnnen gefahrliche Situationen eintreten, auf die der
Anwender entsprechend reagieren kdnnen muss!

Anfanger sollen "External Control" keinesfalls aktivieren! Das ist nur etwas flir Anwender, die
wissen was sie tun und sich tUber die Risiken bewusst sind!

Warnung:
Bei Start und Landung muss das Senden deaktiviert sein, z.B. mit der RETURN-Taste, damit
das Programm nicht unerwiinschte Steuerkommandos zum MK schicken kann.
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Warnung:

Die Steuerung von Nick/Roll/Gier/Gas tUber "External Control" und dem seriellen Daten-Link
ist als experimentell anzusehen. Fiir eine direkte Steuerung des MK ist die Datenlibertragung
zu unsicher und zu langsam.

Warnung:

"External Control" darf nur aktiviert werden, wenn der Anwender mit der Funktion und dem
Verhalten des Systems vertraut ist.

Wichtig:

External Control muss im Mission Cockpit Einstellungsdialog und am besten auch im Kopter-
Tool deaktiviert sein, wenn man die Funktionalitdt nicht verwendet,

Wichtig:
Beachte folgende Hinweise bei aktiviertem External-Control:
o Der Gas-Stick am Sender bestimmt das maximal mogliche Gas. Der Gas-Stick muss
also entsprechend hoch eingestellt sein, damit Mission Cockpit auch Gas geben kann.
o Im Umkehrschluss kann mit dem RC Gas-Stick nicht mehr Gas gegeben werden,
als von Mission Cockpit Giber External-Control vorgegeben wird.
e Nick/Roll/Gier wirken "additiv" zum RC-Stick.
e Kanale, die man nicht per Programm steuern will, sollte man folgendermaRen

belegen:

Kanal Belegung im Einstellungs-Meni

Nick 0

Roll 0

Gier 0

Gas 255
Die zum Mikrokopter gesendeten Daten kénnen im Debug- T‘G e
Meni "Externe Steuerung" angezeigt werden. Ene ot Nk =

el . —
Wertebereich: S .
Nick/Roll/Gier: -125..0..125 Sotr]

Gas: 0..250

20.5 Konfiguration "Serielle Kandle", "External Control" und GPS
Navigation

Im Einstellungs-MenU "Externe Steuerung" und "Serielle Kanale" kdnnen die Eingabegerate
(Joystick, 3D-Maus usw.) auf die Ausgabekanale "seriellen Kanale", "External Control" sowie
im Einstellungs-Men( "Karte" auf die Steuercontrols fir FadenkreuzX, FadenkreuzY, Richtung
und Hohe zur Verwendung fir die GPS Navigation gemappt werden.

Die Ausgabekanale haben einen symmetrichen Wertebereich -125..0.. 125, mit0 =
Mittelstellung. Lediglich die Ausgabekanale "External-Control:Gas" und "External-
Control:Hohe" haben einen asymmetrichen Wertebereich von 0..250.

Copyright © 2011 - Rainer Walther — rainerwalther-mail@web.de Seite 41



Mission Cockpit - Version 0.7.0

Die im Folgenden verwendeten Prozentangaben der Parameter beziehen sich auf den
jeweiligen Wertebereich der Ein- oder Ausgabekanale.

Start Szenario SE:L[:ZE:@ ez || e | [z et Kumnmkanun | Serielle Kandls  Start Szenario S‘EE";Z"L“:D Logging | Karte | Mission Cockpit Kumm’ﬁkatim Serislle Kandle
Extern-Conlrol Sendzfiequenz (Hz) 20 Serieller Kanal 1 JoystickPovl R
Extem-Control Gias SerialChannel1 2 - Serieller Kanal 2 Joystick -
Estetre Control Gas Ewpe (%] B Seieller Kanal 3 JoystickZ -
Extern-Contral Gag Limit [%) Z Serieller Kanal 4 MouseRotx =
Extern-Cantrol Gier SerialChannel11 - Serieller Kanal 5 MouseR oty =
Extern-Control Gier Expo (%] 0 = Serieller Kanal B MouseRots =
ExtenContral Gier Limit [%] 100 = Serieller Kanal 7 MouseButton -10,10 |
Estern-Contral Hahe B Serieller Kanal 8 MouseButton2 -
Extern-Cantrol Mick 0 = Serieller Kanal 3 [JoystickButton,-100,110 -
Extern-Corral Nick Expo (%) = Serieller Kanal 10 JoystickButton10 -
Extern-Control Nick Limit (%) = Serieller Kanal 11 =l
Extem-Control Roll 0 -l Serielier Kanal 12 h
Extern Control Fioll Expo (3] - Serielle Kandle Sendefrequenz [Hz) 20

Estare Control Pl Linit (%] z Serielle Kandle senden [es |
Exterm-Control Senden es I

Im einfachsten Fall kénnen die gebrduchligsten Eingabekanale im Optionmeni des
Einstellungsdialogs ausgewahlt werden:

Einstellung

Beschreibung

Analog

Verfligbare Achsen, Wertebereich (-125..0..125):
JoystickX/Y/Z/R/U/V
MouseRotX/Y/Z

MouseTranX/Y/Z
SerialChannel0l..12

RcPotil..8

Analog,
umgekehrte Laufrichtung

Wie bei "Analog", aber mit Zusatz: Reverse

Schaltfunktion

Verfligbare Schalter:
JoystickButtonl..12
JoystickPov0/45/90/135/180/225/270/315
MouseButtonl..?2
FctKeyl. .12
FctKeyl3..24 (Shift F1..F12)
FctKeyTogglel. .12
FctKeyTogglel3..24 (Shift F1..F12)
Die Schalter liefern den Wert:

-125 = Aus

125 = Ein

Fester Wert

z.B. "-50"

"Serieller Kanal
Sendefrequenz"

"External Control
Sendefrequenz"

Hier wird die Frequenz eingestellt, mit der die Datensatze
zum MikroKopter gesendet werden.

Die Frequenz sollte nicht zu hoch sein, um den Daten-Link
nicht zu Gberlasten.

"Serielle Kanale Senden"
"External Control Senden"

Wichtig:
Diese Option muss aktiviert werden, wenn die Daten zum
Mikrokopter gesendet werden sollen.

"RC Kanale anfordern"

Falls RcPotil. . 8 verwendet werden soll muss diese
Option im Reiter "MK Kommunikation" aktiviert werden,
damit die Potis vom MK abgefragt werden.
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Wichtig:

Die Abfrage der Potis belastet den Daten-Downlink mit ca.
320 Byte/s und sollte deshalb nur aktiviert werden, wenn die
Potis auch wirklich benétigt werden.

...Expo %
...Limit %

"Extern Control" und die "seriellen Kanale" kdnnen mit einer
Expo- und Wegbegrenzung konfiguriert werden.

Bei den seriellen Kanalen sind die Parameter im
Einstellungsdialog aus Platzgriinden deaktiviert. Sie kénnen
jedoch durch Erganzen von "SerialChannelNNExpo" und
"SerialChannelNNLimit" in der mkcockpit .xml aktiviert
werden.

Mission Cockpit bietet auch weitergehende Konfigurationsmoglichkeiten, die auf die
Eingabekanadle oder den jeweiligen Ausgabekanal wirken. Es kdnnen auch mehrere
Eingabekanale kombiniert werden und die Summe auf dem Ausgabekanal augegegen

werden.

Die Konfiguration muss in diesem Fall durch manuelle Eingabe im jeweiligen Eingabefeld

erfolgen.

Syntax flr Parametrierung der Eingabekanale (Analog und Schalter). Die Parameter werden
mit Komma getrennt:
Control reverse, Min%, Max%, Expo%, Offset%

Parameter Beschreibung

Eingabekanal

Control Name des Eingabegerétes, siehe oben, z.B. JoxstickX

_reverse Optional, falls die Wirkrichtung des Eingabekanals invertiert werden soll

Min% Lineare Wegbegrenzung des Stickweges in negativer Richtung in %
Hinweis:
Der Parameter wird als positive Zahl angegeben, obwohl damit die
negative Wegbegrenzung eingestellt wird. Mit einem negativen Werten
ist eine Spiegelung moglich.

Max% Lineare Wegbegrenzung des Stickweges in positiver Richtung in %.
Mit einem negativen Werten ist eine Spiegelung moglich.

Expo% Bewertung des Einagbekanals mit einer Exponentialfunktion.
Parameter in %: -100..0..100 (0% = Neutral)

Offset% Offset in %

Hinweis:

Die RC-Poti RcPotil..8 haben anders als die anderen analogen
Eingabekanale einen asymmetrischen Wertebereich von 0..235, mit der
Mittelstellung 110. Mit dem Offset -88% kann der Poti symmetrisch
gemacht werden.
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Die Funktionen werden auf die Eingabekanale in folgender Reihenfolge angewendet:
1. Reverse
2. Expo
3. Lineare Wegbegrenzung Min/Max
4. Offset

Syntax flr Parametrierung der Ausgabekanale:

Property, Parl, Par2, Par3, Par4, ... ParN
Property, Paramater Beschreibung
Inc Der incrementeller Modus wird fir den Ausgabekanal

aktiviert. Der Ausgabekanal folgt proportional dem
Stickwert vom Eingabekanal. Bei Vollausschlag des
Eingabekanals (+/- 125) bewegt sich der Ausgabekanal in
einer Sekunde bis zum Anschlag.

Incstop Wie "Inc".

Zusatzlich bei Erreichen der Mittelstellung des
Ausgabekanals bleibt der Ausgabekanal auf der
Mittelposition stehen. Erst nachdem der Einagbekanal auf
Mittelstellung gebracht wurde kann der Ausgabekanal von
der Mittelstellung weg bewegt werden.

Rev Kehrt die Wirkrichtung des Ausgabekanals um
Offset,Off%s Der Offset in % wird am Ausgabekanal addiert.
Travel,Min%,Max$% Der Ausgabekanal wird linear mit dem angegebenen

Prozentsatz multipliziert. Min/Max fur getrennte Einstellung
fir negativen- und positiven Wirkbereich. Wenn Max% fehlt
ist Max% = Min%

Limit,Min%,Max$% Wenn der Ausgabekanal die angegebenen Limits
Uberschreitet wird der Ausgabekanal auf den
angegegebenen Wert begrenzt.

Min/Max fiir getrennte Einstellung flir negativen- und
positiven Wirkbereich. Wenn Max% fehlt ist Max% = Min%

Expo,Wert%s Der Ausgabekanal wird mit einer Exponentialfunktion mit
den angegebenen Wert (in %) bewertet.

Werte +/- 100%.

0% = keine Beeinflussung.

Switch, Wenn der Ausgabekanal die angegebene Schwelle (in %)
Schwelle%,Min%,Max% | iberschreitet, wird der Ausgang auf Max% gesetzt.
Ansonsten wird der Ausgang auf Min% gesetzt.

Angabe jeweils in Prozent vom max. Wertebereich des
Ausgabekanals.

Curve, P1%,P2%, .., Pn% | Der Ausgabekanal wird mit einer Kurve aus Stitzpunkten
P1% bis Pn% bewertet.

Die Stutzpunkte werden als Prozentsatz vom max.
Wertebereich angegeben. Es miissen mindestens zwei
Punkte angegegebn werden, es kdnnen bliebig viele sein.
Die Stutzpunkte werden im gleichen Abstand Gber den
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| Wertebereich des Ausgabekanals verteilt.

Die Funktionen werden auf die Ausgabekanale in folgender Reihenfolge angewendet:

1. Mehrpunkt-Kurve (Curve)
2. Expo (Expo)

3. Lineare Wegbegrenzung (Travel)

4. Schalter (Switch)
5. Reverse (Rev)
6. Limiter (Limit)

Die Angaben fir die jeweiligen Eingabekandle und Ausgabeparameter werden durch "+"

voneinander getrennt.

Beispiel

Einstellung

Inkrementelles Poti, zusammengesetzt
aus zwei Joystick POV-Tasten

inc + JoystickPov90,0,40 + JoystickPov270,0,-40

Steuerung von ExternalControl-Gier Gber
den seriellen Kanal 11 vom Event "Gier"
und zusatzlich Gber Joystick. Mit linearer
Wegbegrenzung und Expo fiir den
Joystick, damit feinfilihliges Gieren
moglich ist.

SerialChannelll + JoystickR,30,30,35

Einstellen einer Phantasie-Kurve fir den
Ausgabekanal

JoystickX + Curve,-50,40,90,22,-100,100

21 Event Engine

Mit der Event Engine kdnnen abhangig von auftretenden Ereignissen/Events bestimmte
Aktionen ausgefiihrt werden. Die Event Engine hat Zugriff auf alle internen Variablen,
Funktionen und Steuerungsmoglichkeiten vom Mission Cockpit. Das macht dieses Tool sehr

machtig.

Der Einstellungs-Dialog wird aufgerufen Uber: Datei -> Event Konfiguration

Einstellungen - event/mkevent.xml -3 x|
Ewent

Cicle | Elevator | Enfemung | GieP0l | Haus | Hahe | Testt | Tesi2 |

Aktion [ ($MyEventiEveniCrt) — 001 I #intat >
Aktion/Else |I|l[$MyEvenl€‘EvenlEnt'}==U]I I ts=tPlL >
et = |ves -
Bedingung |opstickButtonD) >

Totzeit (ms) |100
Beschreibung [Fieie it Riadfs 20m um dies akiuells Postior [F j
wiedetholung ) E
wiedstholung Else me)
Triagsr TOGGLE_AISE |

oK Anwendsn Abbruch
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Ein Event besteht aus folgenden Komponenten:

Komponente Beschreibung
Active Yes: Event wird berlicksichtigt.
Der Event-Name wird in der unteren Statuszeile angezeigt
No: Event wird nicht bertcksichtigt.
Der Event-Name wird nicht in der unteren Statuszeile angezeigt
Bedingung Wenn die Bedingung "wahr" ist kann der Event ausldsen.
Besteht aus einer oder mehreren Perl-Anweisungen.
Aktion Aktion die ausgefiihrt wird, wenn der Event ausgeldst wurde.
Besteht aus einer oder mehreren Perl-Anweisungen.
Aktion/Else Aktion die ausgefiihrt wird, wenn der Event nicht ausgeldst ist.

Besteht aus einer oder mehreren Perl-Anweisungen.

Totzeit (ms)

Zeit (in Millisekunden) nach Ausfiihrung von "Aktion", bis die nachste
"Aktion" ausgefihrt werden kann.

Wiederholung (ms)

Dariber kann man einstellen, mit welcher Zykluszeit das Action-
Kommando wiederholt aufgerufen wird, wenn der Event aktiv ist.

Wenn das Feld leer oder <50 ist wird das Action-Kommando mit der
internen, zeitlichen Auflésung der Event-Engine von 50ms/20Hz
gestartet.

Es sollte ein Vielfaches von 50ms (der der internen Zykluszeit der
Event-Engine) eingestellt werden.

Wiederholung/Else
(ms)

Wie "Wiederholung", jedoch fiir Action/Else

Beschreibung

Beschreibender Text

Trigger

Gibt an, wie der Event auslosen soll.

RISE:
Der Event wird einmalig ausgeldst, wenn sich die Bedingung von
"unwahr" nach "wahr" andert.

FALL:
Der Event wird einmalig ausgeldst, wenn sich die Bedingung von
"wahr" nach "unwahr" andert.

TOGGLE_RISE:

Der Event wird ausgeldst, wenn sich die Bedingung von "unwahr"
nach "wahr" dndert. Der Event wird beendet, wenn sich die
Bedingung erneut von "unwahr" nach "wahr" dndert.

TOGGLE_FALL:

Der Event wird ausgeldst, wenn sich die Bedingung von "wahr" nach
"unwahr" andert. Der Event wird beendet, wenn sich die Bedingung
erneut von "wahr" nach "unwahr" andert.

TRUE:
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Komponente Beschreibung

Der Event wird immer ausgel0Ost, sobald die Bedingung "wahr" ist.

FALSE:
Der Event wird immer ausgeldst, sobald die Bedingung "unwahr" ist.

Es kdnnen prinzipiell beliebig viele Events definiert werden. Die Anzahl wird jedoch durch
den Platzbedarf des Konfigurations-Dialogs auf dem Bildschirm beschrankt.

Wichtig:
Bei mehrzeiligen Eintragen ist das Eingabefeld ausgegraut und nicht eingabebereit.

IKreis mit Badiuz 20m umn die akiuele Position 11 j |

Mehrzeilige Felder konnen mit dem Editor, der nach Click auf das ">" Symbol angezeigt wird,
bearbeitet werden.

Hinweis:

Nach Konfiguration der Events ist kein Programm-Neustart erforderlich. Die Events sind
sofort nach "Anwenden" oder "OK" aktiv. Es kdnnen sogar die Perl-Programme bei
Bedingung, Action, Action/Else im laufenden Betrieb gedndert werden.

Einstellungen - event,/mi

Hinweis: [ Event.
Im MenUpunkt "Event" kdnnen Events angelegt, geldscht, kopiert und A
umbenannt werden. an

. . . . . . Export aktuellen Event
Falls man einen einzelnen Event speichern oder wieder laden will gibt es Tnport i skeuslen Evel

dafir die Import- und Export-Funktion.

Hinweis:
Die Events werden in der Datei event/mkevent.xml gespeichert. In der Konfiguration des
Start-Szenario kann ein alternativer Dateiname eingestellt werden.

21.1 Perl Anweisungen

Bei den Event-Feldern "Bedingung", "Aktion" und "Aktion/Else" werden Perl Anweisungen
ausgefiuhrt. Einfache Events kann man sicherlich auch ohne Perl Kenntnisse konfigurieren.
(Siehe Beispiele weiter unten). Bei komplexeren Events sind jedoch Perl Kenntnisse und die
Kenntnis der internen Funktionsweise vom Mission Cockpit unumganglich.

Wichtig:

Die Anweisungen "Condition, Action, Action/Else" werden mit hoher Frequenz (20 Hz bzw.
eingestellte Wiederhol-Frequenz) wiederholt ausgefiihrt. Die Anweisungen miissen eine
kurze Durchlaufzeit haben und diirfen keinesfalls blockieren. Ansonsten kann das gesamte
Timing vom Mission Cockpit durcheinander geraten.

Wichtig:

Die Perl-Anweisungen werden bei jeder Verwendung/Ausfliihrung neu compiliert. Sehr viele
und komplexe Events kdnnen die CPU entsprechend belasten. Ein Blick auf die CPU-
Auslastung kann nicht schaden. Einfache Events belasten die CPU kaum.
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Wichtig:
Syntaxfehler kdnnen dem Hauptprogramm nichts anhaben. Compilerfehler werden in der
CMD-Shell angezeigt, aus der Mission Coockpit gestartet wurde.

Wichtig:

Die Perl Anweisungen laufen im Kontext des Hauptprogramms. Somit hat man Zugriff auf alle
Variablen und Funktionen. Bereits vom Mission Cockpit verwendete globale Variablen diirfen
nur dann gedandert werden, wenn man genau weiss was man tut.

Wichtig:

Falls globale Variablen verwendet werden sollen, z.B. um Daten von einem Event-Durchlauf
im nachsten Event-Durchlauf wieder zur Verfligung zu haben, sollten die Variablen-Namen
mit einem eindeutigen Prefix beginnen.

Hinweis:
Es miissen keine "Einzeiler" sein. Es kdnnen auch umfangreiche, mehrzeilige Perl-Programme
mit vielen Anweisungen verwendet werden.

Hinweis:

Anwenderspezifische Funktionen kénnen als *.pl im Verzeichnis p1ugin abgelegt werden.
Sie werden automatisch bei Programmstart geladen und missen dann nicht bei jedem Event-
Durchlauf kompiliert werden.

Hinweis:
Die Events kann man mit Hilfe des Simulators und der Debug-Anzeigen aus Debug-Menii oft

ganz gut durchtesten, bevor man sie auf den fliegenden MikroKopter loslasst.

Ein paar einfache Beispiele:

Bedingung | &JoystickButton (0) Liefert "1" (= wahr) zuriick, wenn der
Joystick Button 1 gedriickt wurde.

Bedingung | &MouseButton (0) Liefert "1" (= wahr) zuriick, wenn der
3D-Maus Button 1 gedriickt wurde.

Bedingung | *MkOsd{UBat} < 10 Liefert "1" (= wahr) zuriick, wenn die

Akku-Spannung < 10 Volt

Hier wird auf den OSD-Datensatz
zugegriffen, der auch im Debug-Menii
"NC OSD Datensatz (O)" angezeigt
werden kann.

Bedingung | ¢Altitude() > 50 Funktion &Altitude() liefert eine
Mittelung von GPS und Luftdruck-
Hohe. Entspricht dem Wert, der auch
im OSD angezeigt wird.

Aktion &CbPlayerNext () Weiter zum nichsten Wegpunkt

Aktion &CbPlayerfome () Fliege zur Home-Position
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Aktion &SerialChannel (0, 50) Setzt den seriellen Channel "0" auf
den Wert "50"

Aktion &TtsSpeak ("HIGH', "Hallo") Sprachansage "Hallo" mit hoher
Prioritat

Aktion §TtsSpeak ("HIGH', $MkOsd{UBat}) Sprachansage der Batteriespannung
mit hoher Prioritat.

21.2 Beispiel-Events

Die Auslieferung enthadlt ein paar Beispiel-Events.
Die Events sind deaktiviert und miissen vor Verwendung aktiviert werden.

Warnung:

Die Events greifen teilweise per External-Control direkt in die Flugsteuerung des MK ein. Vor
Aktivierung unbedingt die Hinweise im Event Beschreibungs-Feld und Kapitel 20.4 Steuerung
Uber "External Control" lesen!!

Bezchreibung IKreis mit Fadiuz 20m um die aktuelle Position. |1 j |

Die Beschreibung/Dokumentation zum Event durch Klick auf das ">" Symbol auf der rechten
Seite angezeigt werden.

Event Beschreibung

Circle Fliegt einen Kreis mit Radius 20m. Kreismittelpunkt ist die aktuelle MK-
Position. Wenn der POl Modus aktiv ist, dann ist der POl der Kreismittelpunkt.
Schaltet Mission Cockpit in den Player Pause Modus, berechnet und sendet
GPS Zielkoordinaten.

Entfernung | Sagt regelmaBig die Entfernung zur Home-Position per Sprchausgabe an.

Haus Wahlt per Zufallsgenerator eine der 44 Moglichkeiten das "Haus vom
Nikolaus" zu zeichnen, setzt die Wegpunkte und fliegt die Wegpunkte ab. Die
Kantenlange vom Haus ist 30m. Das Haus wird in der aktuellen MK-
Blickrichtung gebaut.

Pano Kamera Panorama Funktion mit Shutter Auslésung UGber Seriellen Kanal.
Details siehe Beschreibung am Event.
Rotate Gieren mit definierter Geschwindigkeit.

21.3 Wichtige Variablen und Funktionen

Die folgende Auflistung ist nur ein kleiner Auszug der wichtigsten Variablen und Funktionen,
die bei den Events verwendet werden kénnen.

Das Programm wird standig weiterentwickelt und verandert. Ich versuche es zu vermeiden,
aber es kann passieren, dass sich Funktionsaufrufe andern.

Variable Beschreibung
SMKkOsd{'Version'} Daten vom NC-OSD Datensatz.
SMkOsd{'CurPos_Lon'}
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SMkOsd{'CurPos_Lat'}
SMkOsd{'CurPos_Alt'}
SMkOsd{'CurPos_Stat'}
SMkOsd{'TargetPos_Lon'}
SMkOsd{'TargetPos_Lat'}
SMkOsd{'TargetPos_Alt'}
SMkOsd{'TargetPos_Stat'}
SMkOsd{'TargetPosDev_Dist'}
SMkOsd{'TargetPosDev_Bearing'}
SMkOsd{'HomePos_Lon'}
SMkOsd{'HomePos_Lat'}
SMkOsd{'HomePos_Alt'}
SMkOsd{'HomePos_Stat'}
SMkOsd{'HomePosDev_Dist'}
SMkOsd{'HomePosDev_Bearing'}
SMkOsd{'Waypointindex'}
SMkOsd{'WaypointNumber'}
SMkOsd{'SatsInUse'}
SMkOsd{'Altimeter'}
SMkOsd{'Variometer'}
SMkOsd{'FlyingTime'}
SMkOsd{'UBat'}
SMkOsd{'GroundSpeed'}
SMkOsd{'Heading'}
SMkOsd{'CompassHeading'}
SMkOsd{'AngleNick'}
SMkOsd{'AngleRoll'}
SMkOsd{'RC_Quality'}
SMkOsd{'MKFlags'}
SMkOsd{'NCFlags'}
SMkOsd{'Errorcode'}
SMkOsd{'OperatingRadius'}
SMkOsd{'TopSpeed'}
SMkOsd{'TargetHoldTime'}
SMkOsd{'MKFlags2'}
SMkOsd{'SetPointAltitude'}
SMkOsd{'Gas'}

Die Daten konnen auch im Debug-Meni angezeigt
werden.

SMkNcDebug{'Digital_00'}
SMkNcDebug{'Digital_01'}
SMkNcDebug{'Analog_00'}
SMkNcDebug{'Analog_01'}
SMkNcDebug{'Analog_02'}
SMkNcDebug{'Analog_03'}
SMkNcDebug{'Analog_04'}
SMkNcDebug{'Analog_05'}
SMkNcDebug{'Analog_06'}
SMkNcDebug{'Analog_07'}
SMkNcDebug{'Analog_08'}
SMkNcDebug{'Analog_09'}
SMkNcDebug{'Analog_10'}
SMkNcDebug{'Analog_11'}
SMkNcDebug{'Analog_12'}
SMkNcDebug{'Analog_13'}
SMkNcDebug{'Analog_14'}
SMkNcDebug{'Analog_15'}
SMkNcDebug{'Analog_16'}
SMkNcDebug{'Analog_17'}
SMkNcDebug{'Analog_18'}
SMkNcDebug{'Analog_19'}
SMkNcDebug{'Analog_20'}
SMkNcDebug{'Analog_21'}
SMkNcDebug{'Analog_22'}
SMkNcDebug{'Analog_23'}
SMkNcDebug{'Analog_24'}
SMkNcDebug{'Analog_25'}
SMkNcDebug{'Analog_26'}
SMkNcDebug{'Analog_27'}
SMkNcDebug{'Analog_28'}
SMkNcDebug{'Analog_29'}
SMkNcDebug{'Analog_30'}
SMkNcDebug{'Analog_31'}

Daten vom NC-Debug Datensatz.

Die Daten kdonnen auch im Debug-Meni angezeigt
werden.

Copyright © 2011 - Rainer Walther — rainerwalther-mail@web.de Seite 50




Mission Cockpit - Version 0.7.0

SStick{'StickRange'} Joystick, 3D-Maus, Funktionstatsen, RC-Poti

SStick{'JoystickX'}

SStick{'JoystickY'}

3Stick{ loystickz) Die Daten kénnen auch im Debug-Menii angezeigt

SStick{'JoystickR'}

SStick{'JoystickU'} werden.

SStick{'JoystickV'}

SStick{'JoystickPov'}

SStick{'Joystickutton'}

SStick{'MouseRotX'}

SStick{'MouseRotY'}

SStick{'MouseRotZ'}

SStick{'MouseTranX'}

SStick{'MouseTranY'}

SStick{'MouseTranZ'}

SStick{'MouseButton'}

SStick{'FctKey'}

SStick{'FctKeyToggle'}

$Cfg->{'Reiter'}->{'Value'} Konfigu ration

Funktionen Beschreibung

&CbPlayerPlayPause() Toggle: Play - Pause

&CbPlayerNext() Nachster Wegpunkt

&CbPlayerPrev() Verheriger Wegpunkt

&CbPlayerFirst() Erster Wegpunkt

&CbPlayerLast() Letzter Wegpunkt

&CbPlayerHome() Home

&CbPlayerstop() Stoppt den Player

&CbPlayerwptkmi() Schaltet zwischen Waypoint und KML Modus um.

&CbPlayerWptRandom) Schaltet die Player Random-Modes durch
STD -> RND -> MAP

&CbPlayerRecord|() Schaltet Aufnahme an/aus

&CbPlayerMute() Schaltet Sprachausgabe an/aus

&ChPoi() Schaltet POI-Anzeige an/aus

&CbGrid() Schaltet Gitter an/aus

&ChExit() Beendet Mission Cockpit

&JoystickButton(NUM) Liefert Wert von Joystick Button NUM

&MouseButton(NUM) Liefert Wert von 3D-Maus Button NUM

&Fctey(NUM) Liefert Wert von Funktionstaste NUM (1..12)

&FctKeyToggle(NUM) Schaltet bei Betitigung der Funktionstaste (1..12) ein
und beim nachsten Tastendruck wieder aus.

&CurPoslsValid() check, if current GPS position is valid

&HomePoslsvalid() check, if home GPS position is valid

&TargetlsValid() check, if target GPS position is valid

&MkisMotorOn() check, if motor are on

&MKisFlying() check, if MK is flying

&MKkisCalibrating() check, if MK is calibrating

&MkisMotorstarting() check, if Motor is starting

&MKkEmergencylLanding() check, Emergency Landing

&MkisFreeMode() check, if MK is FREE Mode

&MkisPhMode() check, if MK is in PH Mode

&MkisWptMode() check, Range Limit
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&MkTargetReached()

check, Target reached

&MkManualControl()

check, Manual Control

&AltitudeAir () Get altitude (hoehensensor)
&AltitudeGPS () Get altitude (GPS)
&Altitude ()

Get altitude (average hoehensensor , GPS)

&SerialChannel(Num, Val)

Set serial Channel value. Num: 0..11, Val: -128..0..127

&WpAdd(-x, -y, -lat, -lon, -alt)

Add a Waypoint x/y Pixel Koordinaten

&WpDelete(n)

Delet Waypoint n

&WopLoadFile(filename)

Load Waypoints from file

&WpSaveFile(filename)

Save Waypoints to file

&WpSendAll()

Resend all Waypoints to MK

&TtsSpeak(Prio, Text)

TTS Sprachausgabe
Prio: LOW, MEDIUM, HIGH
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22 Hinweise zum Waypoint Fliegen

Der MikroKopter muss im Free-Modus einwandfrei fliegen. Bei wenig Wind und
eingeschaltetem Hohensensor darf der MK nur ganz wenig abdriften.

Der MikroKopter muss im Free-Modus sicher beherrscht werden, bevor man sich ans
Wegpunkte-Fliegen wagen sollte. Der MikroKopter fliegt zwar (fast) von selber, aber in
brenzligen Situationen muss man sicher eingreifen konnen und den MikroKopter evtl. auch
aus groflen Entfernungen sicher zuriickholen kénnen.

Meine Erfahrung zeigt, dass 6 Satelliten flir einen sicheren Waypoint-Flug nicht ausreichen.
Es sollten schon 8 oder mehr Satelliten empfangen werden.
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23 Lizenz

Creative Commons Lizenz mit den Zusaetzen (by, nc, sa)
Es ist Ihnen gestattet:
e das Werk vervielfiltigen, verbreiten und 6ffentlich zugénglich machen

e Abwandlungen bzw. Bearbeitungen des Inhaltes anfertigen

Zu den folgenden Bedingungen:

e Namensnennung.
Sie miissen den Namen des Autors/Rechteinhabers in der von ihm festgelegten Weise
nennen.

e Keine kommerzielle Nutzung.
Dieses Werk darf nicht fur kommerzielle Zwecke verwendet werden.

o Weitergabe unter gleichen Bedingungen.
Wenn Sie den lizenzierten Inhalt bearbeiten oder in anderer Weise umgestalten,
verandern oder als Grundlage fir einen anderen Inhalt verwenden, diirfen Sie den
neu entstandenen Inhalt nur unter Verwendung von Lizenzbedingungen weitergeben,
die mit denen dieses Lizenzvertrages identisch oder vergleichbar sind.
Im Falle einer Verbreitung miissen Sie anderen die Lizenzbedingungen, unter welche
dieses Werk fallt, mitteilen. Am Einfachsten ist es, einen Link auf diese Seite
einzubinden.

Jede der vorgenannten Bedingungen kann aufgehoben werden, sofern Sie die Einwilligung
des Rechteinhabers dazu erhalten.

Diese Lizenz lasst die Urheberpersénlichkeitsrechte unberiihrt.

Weitere Details zur Lizenzbestimmung gibt es hier:

Kurzform: http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/de/

Komplett: http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/de/legalcode

24 Mikrokopter Forum

http://forum.mikrokopter.de/topic-8404.html|

Feedback kénnt ihr gerne ins Form schreiben.
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