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Licen¢ni smlouva na software
Tento software je vydan podle GNU Licence verze 2. Podivejte se do dodatku A v pivodni
anglické verzi tohoto manualu na cely text souhlasu a ozndmeni zaruk.

Omezené ruceni

V zadném piipadé XCSoar, jeho $éfove, podilnici, zaméstnanci, pobocky, dodavatelé, dcefiné
spole¢nosti, nebo matetské organizace, nejsou odpovédni za zddnou nahodilou, naslednou, nebo
nahradu Skody vztahujici se k pouziti tohoto produktu.

Zieknuti se

Tento produkt a veskeré doprovazejici soubory, data a materialy jsou distribuované "tak jak jsou"
bez zaruk jakéhokoli druhu. Tento produkt je pouzivany zcela na vlastni riziko uzivatele. Ackoli
byla dand velka péce eliminaci chyb béhem jeho vyvoje, tak toto nemiiZze byt prohlaSeno za
bezporuchové. Vyvojatfi XCSoaru a spolupracovnici nejsou odpoveédni za obsazené chyby nebo
za nahodilou nebo nasledujici skodu, ztratu dat nebo poranéni osob v souvislosti s pouzitim
zafizenim nebo pouZiti tohoto materidlu.



1 Uvod

Tento dokument je ptiruckou pilota pro XCSoar, open source systému navigace pro plachténi s
PocketPC zatizenim. Je pfedpokladano, ze uzivatel ma znalosti zékladni teorie 1étani na kluzaku
a alespon zékladni praktické zkuSenosti s preletovym plachténim.

Aktualizace softwaru XCSoar mize mit za nasledek, ze n¢které kapitoly této ptirucky budou
zastaralé. Mé&li byste Cist poznamky verze distribuované se softwarem a tim sledovat zmény.
Aktualizace piirucky a softwaru jsou dostupné na

http://www.xcsoar.org

1.1 Usporadani tohoto manualu
Tato piirucka je z pohledu pilota Siroce uspotadand az do vyznamnéjsich funkei softwaru.

Zbytek této kapitoly se zabyva stahnutim, nainstalovanim a praci software na raznych
platformach.

Kapitola 2 predstavi koncept uzivatelského rozhrani a podava celkovy pohled na disple;.

Kapitola 3 popisuje pohybujici se mapovou ¢ast displeje ve vétsim detailu a popisuje, jak
software miize poméhat pfi obecné navigaci.

Kapitola 4 popisuje, jak jsou ulohy pieletu specifikované a predstavuje n¢které z nastroju analyzy
k dispozici pilotim pro pomoc zlepsit jejich vykon.

Kapitola 5 jde do vétsich detaild o tom, jak pocita¢ plachténi pracuje, coz je dilezité pro piloty
k uvédomeni si, jak pocita¢ vykonava své vypocty.

Kapitola 6 popisuje, jaky mize mit pocitac vzajemny vztah s variometrem a dal§imi senzory
vzdusnych dat, a jak pouzit téchto méteni k poskytnuti riznych modeld ovzdusi, zvIasté vétru a
termického proudéni.

Kapitola 7 popisuje, jak mize XCSoar pomoci zvladat let pii specialnim pouziti vzdusného
prostoru a FLARM kolizniho systému piipravenosti.

Kapitola 8 se zabyva systémy integrace a diagnostiky XCSoaru s komunika¢nimi zafizenimi a s
vypinaci draku letadla.

Zbytek ptirucky obsahuje pfevazné odvolavky. Kapitola 10 seznamuje s typy informaci, které
mohou byt zobrazeny v miizce InfoBoxi vedle obrazovky mapy. Konfigurace softwaru je
detailn€ popsana v kapitole 11. Formaty riznych datovych soubort, které program pouziva, jak je
editovat a kde je ziskat je popsano v kapitole 12.

1.2 Poznamky

Nazvoslovi
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Mohou byt pouZity rizné terminy pro popis Pocket PC zatizeni, v€etné 'organiser' a Portable
Digital Assistant (PDA).

Snimky obrazovky

V této ptirucce je n€kolik snimkl obrazovky XCSoaru. Jsou pofizeny pii béhu programu na
ruznych hardwarovych platformach. Kazda platforma ma riizné rozliSeni obrazovky, rozvrzeni a
fonty, takZe zde mohou byt drobné rozdily mezi vzhledem displeji. VEétSina snimkti obrazovek v
této ptirucce jsou pii behu XCSoaru v orientaci stranek nalezato.

1.3 Systémové pozadavky

PC nebo laptop: Bézici Microsoft ActiveSync, umoziujici instalaci do PocketPC zatizeni.
PC je pouzivany pro XCSoar instalaci na PocketPC zafizeni, a je
pouzivany pro PC verzi XCSoar.

Pocket PC: Microsoft Windows CE verze 3.0 nebo nov¢jsi (PocketPC), MIPS a ARM
procesory. Zatizeni se Symbian, Palm OS nebo Linux operacnim systémem
nejsou aktudlné podporované.

GPS zdroj dat: Zdroj dat ve formatu NMEA-0183 GPRMC a GPGGA. Vhodna zatizeni
jsou ru¢ni GPS zafizeni sériovym portem, letové zaznamenavaci piistroje,
bluetooth GPS zaftizeni, s GPS integrované variometry a FLARM. Mnoho
leteckych simulatort mtize posilat NMEA data a tak mohou byt také
pouzity s XCSoar. Néktera Pocket PC zafizeni nyni maji také interni GPS.
Az dvé GPS zatfizeni mohou byt pouzita soucasné, coz XCSoaru umozni
hojnost GPS oprav.

1.4 Stazeni XCSoaru

Software je bezplatné ke stazeni z XCSoar webu http://www.xcsoar.org.
Jsou dostupné rtizné verze pro rizné operacni systémy:

Pocket PC:  Tato verze je pouzivana na PocketPC (Windows Mobile).
PC: Tato verze je pouzivana na Windows osobnich pocitacich.

Pocket PC instalator

Stahnéte ptislusny balik pro vasi verzi operacni systém Pocket PC a uloZte ho na disk:

PPC: Pro PocketPC verze 3.0 a stars$i, MIPS nebo ARM CPU.

PPC2002: Pro PocketPC 2002, ARM CPU.

PPC2003: Pro PocketPC 2003, Pocket PC 2003 Second Edition, a Windows Mobile
5.0 a Windows Mobile 6.0.

ALL: Tento balik obsahuje spustitelné programy pro vSechny verze operac¢nich

systému uvedenych vyse.
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Dopliikové soubory

Doplitkové datové soubory, jako terénu a topologie, specidlniho pouziti vzdusného prostoru,
navigacni body atd. mohou také byt stahnuty. Soubory pozivané v XCSoar jsou popsané v
kapitole 12. VSechny datové soubory by mél byt nakopirované do adresare:

My Documents / XCSoarData

Pro uzivatele PDA mohou také data byt uloZeny v paméti souborti opera¢niho systém, na
Compact Flash nebo SD kart¢ v adresaii XCSoarData. Naptiklad:

SD Card / XCSoarData
IPAQ File Store / XCSoarData

Instalace PC verze
Prozatim dopliikové datové soubory pouzivané u PC verze musi byt umisténé v adresafi:

Dokumenty / XCSoarData.

1.6 Béh XCSoaru
XCSoar ma dvé verze, FLY a SIM.

FLY: Tento rezim je pouzivany pro skutec¢ny let. Simulace GPS je vyfazena a sériova
komunikace jsou aktivni.
SIM: Toto spusti XCSoar v rezimu simuldtoru s vypnutou sériovou komunikaci.

Simulator obsahuje jednoduché rozhrani dovolujici uzivateli napodobit let kluzadku. Pfesouvani

po mapové obrazovce (s touchscreen nebo mysi) zptisobi, ze kluzak se bude pohybovat smérem
tazeni s rychlosti pfimo imérnou délce tazeni. V rezimu SIM muze byt leténa nadmotska vyska
pfizptsobena vybérem InfoBoxu GPS nadmoiské vysky (znacené H GPS) a stisknutim klavesy
nahoru nebo dolu.

Doporucujeme, aby na PocketPC nebyly spustény zadné jiné programy pii pouzivani XCSoar za
letu, coz d4 XCSoaru nejlepsi vykon a citlivost.

XCSoar verze Pocket PC

Program muze béZet v kterémkoliv ze dvou rezimt stlacenim ' FLY' nebo ' SIM' na Today
obrazovce. Navic k spusténi programu je také mozné pouzit souborovy manazer pro lokalizovani
XCSoar.exe nebo XCSoarSimulator.exe (odpovidajici rezimtim FLY a SIM). Standardné jsou
umistény ve slozce Program Files\XCSoar.

XCSoar verze PC



Program muze byt spustén otevienim pruzkumnika, vyhledanim slozky C:\XCSoar a dvojitym
kliknutim na soubor programu:

FLY: Spust'te XCSoarPC.exe
SIM: Spust'te XCSoarPCSim.exe

Piikazovy fadek umoziuje definovat volbu orientace obrazovky:

-portrait: Obrazovka je 480 pixel Siroka, 640 pixel vysoka.

-square: Obrazovka je 480 pixel Sirokd, 480 pixel vysoka.
-landscape:  Obrazovka je 640 pixel Siroka, 480 pixel vysoka.
-small: Kresli obrazovku v polovicni velikosti. To je uzite¢né pro pouzivani XCSoar spolu

s leteckymi simulatory, naptiklad Condorem.

Pro zménu standardni orientace obrazovky je vyhodné si vytvofit zastupce programu, kliknout
pravym tla¢itkem na ikonu zastupce, pak kliknout na "Vlastnosti". V poli "Cil" ptidat
pozadovanou volbu uvedenou vyse.

Spusténi a uZzivatelské profily

KdyzZ je XCSoar spustén, tak zobrazi malé okno s bezpecnostni pfipominkou. Pro pokracovani
stisknéte kldvesu Enter (pro akceptovani pfipominky). Zde je také udaj, ktery dovoli uzivateli
vybrat profil ze seznamu. Toto dovoli vicendsobnou nezavislou konfiguraci XCSoaru soucasné
existujici pro odlisné cile, jako naptiklad pro:

* Rlzné piloty
* Zavodéni versus piilezitostné 1étani
* Létani v riznych lokalitach

XCSoar: Version Alpha Mar 26 2006

Pilot assumes complete
responsibility to operate the
aircraft safely. Maintain
effective lookout.

Accept ‘

Profile




Tato modifikace profilli je stru¢né popsana v kapitole 12 a podrobné&ji v XCSoar Advanced
Configuration Manual. Jsou-li dostupné vicenasobné profily, tak zmény konfigura¢niho
nastavenim ovlivni jen profil vybrany pii spusténi; ostatni zistanou beze zmén.

Uvodni obrazovka

KdyzZ se XCSoar spousti, zavird nebo nacita velké soubory, jako jsou vzdus$ny prostor, navigacni
body atd., tak se zobrazuje tivodni obrazovka, zatimco je soubor nacitan. Tato obrazovka ma
postupovy prouzek, ktery signalizuje aktivitu zavadéni souboru a kratky textovy popis akce, kterd
se praveé kond. Také se zobrazuje informace o verzi softwaru.

Posledni statistiky leti

Ptedchozi statistiky letli jsou ulozZeny, kdyz se XCSoar ukoncuje a zavedeny pii spusténi. Toto
umoziuje vyhodnoceni letu po vypnuti Altair. Statistiky jsou resetovany pfi startu, aby
neovlivnily dalsi let. VSimnéte si, ze tyto stalé statistiky letu pouzivaji priblizné 85 kilobyte
paméti.

Trvala nastaveni

Zakladni nastaveni (nastaveni MacCready, zne€iSténi, pfitéze, QNH, pfedpoveédi maximalni
teploty) jsou uchované, kdyz se XCSoar ukon¢i a obnoveny, kdyz je XCSoar spustén.

Ukon¢eni programu

Pro PDA a PC verzi se XCSoar ukonc¢i z nabidky:

INFO & | INFO |- INFO[ & | Exit|

Pro PC verzi maze také byt XCSoar ukoncen kliknutim na ikonu Exit v okné¢ XCSoaru.

1.7 Podpora

Reseni problémii

XCSoar produkuje maly tym nadSenych vyvojart. Ackoli radi pomizeme s pouzitim naseho
softwaru, tak vas nemiizeme ucit zdkladim moderni informacni technologie. Pro to existuji

rozsahlé zdroje. Mate-li otazku ohledn¢ XCSoaru, tak ji prosim zaslete na na$ email:

xcsoar-user@lists.sourceforge.net

Nékteré Casté otazky budou ptidané k tomuto dokumentu a k ¢asto kladenym dotazim (FAQ) na
webu XCSoaru.

Postup spusténi XCSoaru je zaznamenavan do vygenerovaného souboru xcsoar-startup.log, ktery
muze byt poslan vyvojairim pro pomoc v urceni pfi¢iny ptipadného zhrouceni programu pii
spusténi.
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Aktualizace
Mg¢li byste pravidelné navstévovat web XCSoar a kontrolovat aktualizace programu. Postup
instalace miize byt zopakovan s aktualizaci softwaru. Veskera uzivatelsky nakonfigurovana

nastaveni a datové soubory budou zachovany béhem pteinstalace/aktualizace.

Je také doporuceno pravidelné kontrolovat aktualizace datovych soubort, zvlasté Special Use
Airspace, protozZe jejich zmény mohou podléhat zménam od narodniho Gfadu civilniho letectvi.

Jako kazdy jiny komplexni program 1 XCSoar mize obsahovat softwarovou chybu, tak jakmile
néjakou najdete, prosim oznamte ji vyvojaiim pouzitim hlaSeni chyb:

http://sourceforge.net/projects/xcsoar

nebo emailem

xcsoar-devel(@lists.sourceforge.net

1.8 Vyuka

Pro bezpecnost vlastni i1 jinych pilotl je doporuceno seznamit se s rozhranim a vlastnostmi
XCSoaru a nacvicit jeho pouzivani na zemi pied letem.

Pouzivani XCSoarPC

Simulator XCSoarPC mtiZze byt pouzivan k podrobné vyuce rozhrani a funkénosti XCSoaru pii
pohodli domova. VSechny soubory a konfigurace pouzivané¢ v XCSoarPC jsou identické s verzi
Pocket PC nebo Altair, coz mize byt uzite¢né pro diikladné vyzkouseni na PC pied jejich
pouzivéanim za letu.

Letova verze XCSoarPC muze také byt pfipojena k externimu zafizeni a pracovat jako verze
Pocket PC FLY a Altair. Navrzena pouziti obsahuyji:

« Ptipojte PC k FLARM zatizeni a pouzijte XCSoarPC jak displej pozemni stanice FLARM —
piehled provozu.

+ Pfipojte PC k inteligentnimu variometru jako je Vega k otestovani konfigurace nastaveni
variometru.

Pouziti XCSoaru s leteckym simuldtorem

Dobry zpiisob, jak se naucit pouzit XCSoar, je ptipojit Pocket PC zatizeni k PC se spusténym
leteckym simulatorem, ktery posila NMEA data do sériového portu. Vhodné simuldtory jsou
Condor a X-Plane.

Vyhodou této formy vycviku je, Ze XCSoar mize byt pouzit v rezimu FLY a tak se chovat pfesné
jako kdybyste opravdu letéli, ¢imz muzete ziskat znalosti fungovani programu, zatimco letite na
simulatoru.
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1.9 Bezpecné pouzivani XCSoaru

Pouzivani interaktivniho (vzajemné ovlivitujiciho) systému za letu, jako je XCSoar, nese sva
rizika potencialnim rozptylenim pilota od udrzovani piehledu o okolni situaci a od pohledu z
pilotni kabiny.

Filozofie designu a vyvoj softwaru se pokousi toto rozptyleni redukovat minimalizaci potieb
interakce uzivatele jak jen to je mozné a podavat informace jasnym zptisobem se schopnosti
interpretace pfi letmém pohledu.

Piloti pouzivajici XCSoar musi vzit zodpovédnost za bezpeéné pouzivani systému. Dobra praxe v
pouzivani XCSoar obsahuje:

» Patiicné diikladné obeznameni se systémem pomoci tréninku na zemi.

* Vykonani kontrolniho otoceni pted ¢innosti s XCSoar za letu pro ujisténi, Ze neni zddné
riziko srazky s ostatnim provozem.

« Nastaveni systému tak, aby vyuzivalo automatické funkce a vstupni operace tak, ze
interakce uzivatele mize byt miniméalni. Jestli sami mechanicky vykonavate urcité Casté
interakce, tak se ptejte sam sebe (nebo dalSich uzivateltit XCSoar), jestli mlize byt
software uzptisoben tomu, aby d¢lal tato vzajemna ovliviiovani za vas.



2 Uzivatelské rozhrani

Tato kapitola popisuje zékladni pojeti uzivatelského rozhrani u XCSoar a je zamyslena jako
celkovy prehled. Vice detailni popisy jsou v nasledujicich kapitolach.
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Obrazovka XCSoar je slozena z n€kolika ¢asti:

Oblast mapy: Pievazna cast obrazovky je vénovana podle GPS se pohybujicimu mapovému
displeji. Rlzné symboly vztahujici se k informacim o plachténi jsou rozmistény na
mapove oblasti. Ikony a text signalizujici stav pfipojenych zatizeni, pracovni
rezimy atd. se mohou objevit se podél spodniho okraje obrazovky.

InfoBoxy: Miizka hodnot dat je zobrazend bud’ podél horni a spodni ¢asti obrazovky (u
orientace obrazovky na stojato) nebo v pravé ¢asti obrazovky (u orientace
obrazovky naleZato). Tyto takzvané InfoBoxy zobrazuji data z GPS, z dalsi vstupni
jednotky a data vytvofena pocitacem plachténi.

Meéiidla: Me¢ridla poskytuji zobrazeni méfenych tidaji. VSechna métidla jsou volitelna a
nékterd zobrazi udaje jen, kdyZ je k XCSoar ptipojen podporovany piistroj.

Tlacitka $titkii a nabidek: =~ Hardwarova tlacitka na PocketPC mohou byt pouzivana pro
zobrazeni malych nabidek, které jsou typicky vylozené tak, ze
polozky v menu mohou byt vybrané stlacenim tlacitka sousediciho s
polozkou. Jestli ma Pocket PC dotykovy displej, pak polozky v
menu mohou byt vybrany klepnutim na n¢. Tato tlacitka jsou
provedena s ¢ernym textem na zeleném pozadi.

HIaseni stavu: Text je zobrazen na mapové oblasti v ramecku stavové zpravy. Tento text je
pouzivany pro prezentaci detailnich informaci pilotovi, kdyz se vyskytnou
urcité udalosti.

Dialogova okna: V¢étsi dialogova okna obvykle obsahujici grafiku a tlacitka jsou pouzivana

pro prezentaci detailnich dat pilotovi, co se tyce detailii navigacnich bodd,
statistiky, analyz atd.
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Hlavni nabidka: Hlavni nabidka se zptistupni dvoj-klikem na mapovou oblast a po klepnuti
na zobrazené¢ tlacitko "Menu" se zobrazi hlavni polozky nabidky. Jestli
tlac¢itko Menu neni stlacené po vic, nez 10 sekund tak zmizi, aby
nezakryvalo mapovou oblast. Toto tla¢itko neni dostupné pro ne-
touchscreen pocitace (Altair).

Je n€kolik zpusobt, jak ovladat XCSoar:

* Dotykanim se urcitych mapovych prvki

* Dotykanim se InfoBox1 a tlacitek nabidky na obrazovce

» TaZenim po obrazovce (dotykem obrazovky a posunem pted uvolnénim)
» Stlacenim tlacitka aplikace na PocketPC zatizeni.

+ Stiskem kurzové klavesy na PocketPC zatizeni.

» Stlacenim kldvesy nebo vypinace na ptipojeném piistroji k XCSoar.

V zévislosti na specifikdch hardwaru pouzivané¢ho pro XCSoar nejsou vSechny tyto moznosti
pouzitelné a mize byt rizny pocet nebo ptidéleni tlacitek.

Pro XCSoar verze pro PC je kliknuti mysi ekvivalentem dotyku.

2.1 Tlaéitka Stitka a nabidek

Tlacitka nabidek jsou sadou tlacitek rozmisténych na obrazovce a aktivovanych dotekem nebo
stiskem hardwarového tlacitka. Pouzivani klaves a tlacitek nabidky je primarni zptisob ovladani
XCSoaru uzivatelem.

FIN DIS

---#I

HAGL I

-9[“18"

Yo CLIMB

Zakladni rozhrani
Nabidka je zorganizovana do riiznych skupin funkci, obvykle v hierarchické formé. Rozvrzeni

konkrétni nabidky z&visi na konfiguraci hardwarovych tlacitek a pocitacové platforme a také
muze byt uzivatelem uzptsobeno, jak je popsano v XCSoar Advanced Configuration Manual.
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XCSoar také mize ptijimat ptikazy z externi kldvesnice, gamepadu, joysticku atd. Témto
vstupim muze byt pfifazena Siroké Skala funkci.

Kdyz je nabidka aktivni, tak se zobrazi prouzek tlacitek podél spodni Casti obrazovky. Opakované
stisky tlacitka urcité nabidka bude pfepinat n€kolik stranek polozek. Stisknout odpovidajici
horizontalni tlacitko bude aktivovat tu polozku. Na posledni strance, znovu stlaceni tlacitko
nabidka bude vypnout tu nabidku a horizontalni prouzek tlacitek na obrazovce zmizi.

Na PC verzi (XCSoarPC) jsou tato tlacitka rezimu aktivovéana kldvesami 1,2,3,4. Klavesy
6,7,8,9,0 odpovidaji horizontdlnimu prouzku tlacitek.

Na PDA verzi jsou tlacitka rezimu aktivovana klavesami kolem joystick/kolébkového tlacitka.

Oznaceni tlacitka lomitkem NAY/ znamend, Ze stladenim tlagitka bude zobrazeno vice polozek.

Oznadeni tlacitka lomitkem {NAV znamena, ze stlaCenim tlacitka bude uzaviena tato nabidka.

Jestli uzivatel dlouho nepokracuje v ovladani nabidky, tak se nabidka automaticky uzavie. Tento
casovy limit nabidky je konfigurovatelny. Klavesa Escape u PC nebo tlacitko PWR/ESC na
Altair mohou byt také pouZity pro uzavieni aktualni nabidky.

Stitky tla¢itek nabidky se zobrazi jako $edy text misto erného, jestli odpovidajici funkce neni
dostupna. Napftiklad "Waypoint lookup" funkce se zobrazi Sed¢, jestliZze nejsou zavedené zadné
navigacni body.

Nekolik stitkd tlacitek nabidky ma dynamicky text k objasnéni, co se stane po stisku tlacitka.
Naptiklad, jestli tlagitko fika | Auto Mc ON , pak stisknuti tohoto tla¢itka zapne auto MacCready a
stitek tlaGitka se nasledné zméni na [AUOME O v seznamu nabidek popsanych déle jsou
pouzivany obecné §titky.

Prehled nabidek

Tato ¢ast popisuje rozvrzeni standardni sestavy nabidky na vSech platforméch. Funkce
vykondvané kazdym tlacitkem jsou podrobnéji vysvétleny v nasledujicich kapitolach. Kazdé
polozka primarni nabidky je aktivovana z vertikalniho prouzku tlacitek, na Altair odshora dola:

NAV]. Pro ovladani navigace, primarné ulohy plachténi.

DISPLAY |: Pro ovladani obrazovky

CONFIG . Konfigurace XCSoaru, pfipojenych zatizeni a jejich nastaveni za letu
INFO, Aktivuje riznd informac¢ni okna

U PC verze klavesy 1, 2, 3, a 4 aktivuji nabidky NAV, DISPLAY, CONFIG, a INFO.
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Nabidka NAV

Task . 1o
o Zobrazi dialog kalkulacky ulohy
Arm . , . VY o y
Ruéné¢ spusti automatiku navigac¢nich bodu traté tilohy
Advance
Waypoint .y, X
Hﬁ.] Vybere pfedchozi navigacni bod traté tlohy
Previous
Viaypoint v .y, X
?Eﬂ Vybere dal$i navigacni bod traté ulohy
Viaypoint ;g 1o Sy, o
Lookup Zobrazi dialog vybéru navigacnich bodi
Task
Zobrazi editor uloh
= obrazi editor ulohy
Task UloZi stavajici tlohu jako standardni, takZe pfti restartu XCSoaru je tiloha
Save obnovena.
Task Prerui/pokracui tavaiict al
P ferusi/pokracuje ve stavajici uloze.
Force « . . _ , 1y .. -
e Piepina mezi automatickym a zrychlenym findlnim rezimem klouzani.
Team Zobrazi dialog kodu tymu.
code
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Nabidka DISPLAY

Fan . T
Aktivuje mapovy reZim pan
Loom
n Zvétsi métitko mapy
200m “r o xur
Zmensi méetitko mapy

Out

Mark v 9 (e .

Drop Vytvoti znacku ve stavajici poloze kluzaku

Full v s . , (11 ;
S Pfepina mezi celoobrazovkovym a normalnim zobrazenim
Zoom ¥ s s .

Alto Pfepind na automatickou transfokace

Snail Y s , sy 1

— Piepina zobrazeni hlemyzdi stopy
Temrain Preping zob [ teré tonologi
Toggle fepina zobrazeni terénu a topologie

Bright .

. Nastaveni jasu obrazovky
Declutter o o . . ,

. Ptepind zobrazeni Stitki bodl topologie mimo tlohy
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Nabidka CONFIG

MacCrea

N ﬂ)‘ Zvysi hodnotu MacCready

MacCready

Snizi hodnotu MacCready

MacCrea . . Lo, " (1anr £
- G" Pfepina na automaticky MacCready pfti finalnim klouzani

Setu . . , . Ciex T wrx
Ekasis Zobrazi dialog zdkladniho nastaveni (znecisténi/ptiteZ/QNH)
Wind , 4 f oy
Zobrazi dialog nastaveni vétru
ario e, . . , . .
Ovladani Vega inteligentni variometr, obsahuje podmenu
— Zobrazi konfigura¢ni dialog XCSoaru
System z gu 1alog
Seitings . - .
e Zobrazi dialog filtrovani vzdu$ného prostoru
Airspace
Logger (o ,
s Zapne/vypne nahravani letu XCSoar softwarovym loggerem IGC
Logger . v £y .
498 Zobrazi dialog piehrani IGC zdznamu

Replay
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Nabidka INFO

Waypoint
Details

Mearest
Waypoint

Mearest
Alrspace

Check
List

Analysis
Staftus

VWeather

ALy
| ik

Message
Repeat

Exit

Zobrazi dialog detailli navigacnich bodl aktivni lohy

Zobrazi dialog detail navigac¢nich bodt nejblizsich ke kluzaku

Zobrazi detail vzdusného prostoru nejblizsiho ke kluzaku

Zobrazi dialog celého seznamu navigacnich boda

Zobrazi dialog analyz/statistik

Zobrazi dialog stav

Zobrazi dialog piredpovédi pocasi

(prazdné misto, rezervovano pro budouci pouziti)

Pfepind mezi normalnim zobrazenim infoboxu (typicky letovy rezim) nebo
pomocné zobrazeni infoboxu

Zopakuje posledni stavové hlaseni

Ukonc¢i XCSoar po pozadovaném potvrzeni
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Podnabidka VARIO Funkcnost v této podnabidky vyZaduje Vega inteligentni variometr!!!

Airframe
Switches

Setup
Audio

Manual
Demo

Setup
Stall

Yario
Test!

ASI

Cruise
Demo

Climb
Demo

Rezim Pan

Z0oom
In

Foom
Chut

Mearest
Waypoint

Zobrazi ptepinani parametra kluzdku

Nastavi hlasitost zvuki XCSoaru a ur¢itych mluvenych ozndmeni Vega
inteligentniho variometru

Rucné aktivuje zvukovou ukdzkuVega variometru

Otevira dialog nastaveni monitorovani mezni rychlosti Vega

Podnabidka testovani/nastaveni

Vynuluje rychlomér

Vynuluje méfic zrychleni

UloZi nastaveni do EEPROM Vega

Aktivuje ukazku tonu klouzani Vega variometru

Aktivuje ukazku ténu stoupani Vega variometru

Pfepina pan rezim

v

Zveétsi métritko mapy

Zmensi métitko mapy

Zobrazi dialog detailti navigacnich bodt nejblizsich ke kluzaku, nebo je-li
aktivni rezim pan, tak nejblizsi navigacni body k nitkovému k#izi uprostied
obrazovky
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Standardni tladitka

Kdyz neni Zadna nabidka aktivni (takzvany standardni rezim), tak kurzorové klédvesy verze PC i
Pocket PC vykonavaji nasledujici funkce:

Klavesa nahoru: Zvétsi méftitko.

Klavesa dolt: Zmensi méfitko.

Klavesa doleva: Vytvoti znacku v misté polohy kluzaku.

Klavesa doprava: Ptepina mapu ze standardniho zobrazeni do pomocného (aux),
celoobrazovkového a zpét do standardniho.

Enter: Odstrani stavové hlaseni nebo potvrdi varovani vzdusného prostoru.

2.2 InfoBoxy

Informace zobrazené v polich InfoBoxt mohou byt vybrané ze Siroké skaly voleb (uvedenych v
kapitole 10). Tato pole jsou také pouzivana pro uzivatelské nastaveni konfigurovatelnych
proménnych, naptiklad nastaveni MacCready.

Specifické rozvrzeni miizky InfoBoxtli z&visi na orientaci obrazovky a velikosti displeje pfistroje.
Pro 320x240 displej Pocket PC v rezimu portrét jsou Ctyfi InfoBoxy v horni a Ctyfi v dolni ¢asti
mapoveé obrazovky. Pro rezim orientace stranky nalezato je 9 InfoBoxli v pravé ¢asti mapové
obrazovky:

[ BENALLAATD |

«7180!

WP DIST

5.7

L/DINST |

H AGL | W GHD

1474, 72

MACCREADY | WINDV

3.1 0
"

76 2028,

G18m

Dynamické §titky nabidky

Ur¢ité polozky nabidky nyni maji dynamicke Stitky pro objasnéni, co se stane po vybrani polozky
z nabidky. Mimoto nedostupné polozky jsou zobrazeny Sed¢ a jejich vybrani nebude délat nic.

Konvenc¢né pouZzivané dynamické Stitky nabidky jsou pro zobrazeni akce, kterd bude vykonana
po vybrani konkrétni polozky nabidky. Naptiklad "Lights ON" zapne osvétleni a nabidka se
zménéni na "Lights OFF", coz po opétovném stisknuti vypne osvétleni. Toto pravidlo je pouZito
vSude.
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Vybeér klaves dynamickych poloZzek nabidky je uspotadany se starym stalym ndzvem polozky

nabidky:

Waypoint next:

Waypoint previous:

Declutter labels:
Task calculator:

Arm Advance:

Task save:

Task editor:

RezZimy zobrazeni

Stinované Sedé¢, jestlize uloha je vymazana nebo jestli aktivni oto¢ny bod je
zruSen. Jestli on je pfed cilovym bodem, tak toto zobrazuje "Waypoint
finish".

Stinované Sedé¢, jestlize uloha je vymazana nebo jestli aktivni oto¢ny bod je
start a nejsou jiz zadné dalsi startovni body. Je-li vice startovnich bodi a
aktivni otocny bod je start, pak toto zobrazi "Cycle start" a pro umoznéni
vybéru mezi riznymi startovnimi body. Na prvnim otocném bodu po startu
toto zobrazuje "Waypoint Start".

Toto nyni zobrazuje "Labels ON" nebo "Labels OFF".

Stinované Sed¢, jestlize tloha je vymazana nebo pierusena.

Stinované Sedé¢, jestlize Auto nebo Manual reZzim pokra¢ovani je aktivni.
Zobrazuje "Arm start", kdyz je aktivni oto¢ny bod start a spusténi neni
rucné. Zobrazuje "Arm Cancel", jestli spousténi je rucni. Zobrazuje "Arm
turn", jestli aktivni oto¢ny bod je mimo start.

Stinované Sedg¢, jestlize uloha je pferusena.

Stinované Sedé¢, jestliZze uloha je prerusena nebo neni Zadna databaze
navigacnich bodi.

Hlavni obrazovka muze obsahovat mapovou oblast a InfoBoxy nebo jen mapu na celé obrazovce.
Rezim obrazovky miZe byt pfepinan nasledovné:

» Mala mapova oblast se specifickymi InfoBoxy podle rezimu letu
» Mala mapova oblast s pomocnymi InfoBoxy.
* Celoobrazovkova mapova oblast, InfoBoxy jsou skryté.

Toto je provadéno volbou nabidky:

= Full screen

DISPLAY

Kdykoliv mohou byt InfoBoxy pfepnuty mezi pomocnymi a normalnimi z nabidky:

INFO |- | Aux infobox

Kdyz jsou zobrazeny pomocné InfoBoxy, tak se objevi slovo ‘AUX’ ve spodnim levém rohu

mapove oblasti.
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Modifikovani hodnot InfoBoxii
(Tato ¢ast plati jen, kdyZ mé hardware dotykovou obrazovku nebo mys.)

Nékteré hodnoty InfoBoxu mohou byt uzivatelem zménény vybérem infoboxu na dotykové
obrazovce a nebo mysi. Piiklady InfoBoxi, které mohou byt ptizpisobené, zahrnuji nastaveni
MacCready krouZeni a rychlost vétru. Postup pro nastaveni hodnoty InfoBoxu je néasledujici:

1. Zvyraznéte polozku, kterou si pfejete upravit dotykem ptislusného InfoBoxu. Okraj ndzvu
boxu zméni barvu pro potvrzeni, ze je vybran.

2. Stisknéte nahoru/dolu/vlevo/vpravo nebo enter tlacitko na PocketPC pro zménéni hodnoty.

Rizné InfoBoxy umoZiiuji pouzit riizna tlacitka.

Hodnota je nyni zménéna.

4. Po uplynuti ptiblizné 10 sekund bez dalSiho stisknuti nékterého z tlacitek bude InfoBox
deaktivovan pro zamezeni pozdéjsi ndhodné tprave.

(98]

2.3 Stavova hlaseni

Stavova hlaSeni se objevi na mapové oblasti a ukaze text po kratky ¢asovy interval. Zprava po
urc¢ité dobé zmizi, rizné typy zpravy maji riznou periodu. Navic mize byt stavové hlaseni
nastaveno tak, aby zmizelo az po potvrzeni zpravy. Potvrzeni je dosazené bud’ stlaCenim klavesy
Enter, dotknuti se stavového hlaseni (na dotykové obrazovce), kliknutim na obrazovce (mysi).

Navic mohou byt uzivatelska tlacitka pfifazena k funkci opakovani stavového hlaseni, ktera
znovu predlozi posledni zpravu.

Typicka stavova hlaseni obsahuji:

* Dotazy vzdusného prostoru

* Varovani vzdusného prostoru

» Udalosti uzivatelského rozhrani (naptiklad zména rezimu zobrazeni)
« Udalosti pocitace plachténi (napiiklad start, oto¢né navigacni body)

Vsimnéte si, Ze stavova hlaseni se neobjevi, kdyZ je zobrazen dialog, potom zpravy zistavaji ve
vyrovnavaci pameéti a zobrazi se, jakmile je dialog ukoncen.

Doba zobrazeni kazdého typu stavového hldseni je nastavitelnd. Standardni doba pro dilezité
zpravy je 30 sekund, pro ostatni zpravy 1.5 sekundy.

2.4 Dialog oken

XCSOAR obsahuje n¢kolik oken dialogti, ktera mohou byt aktivovana pro predlozeni dopliikkové
informace a jsou také pouzivand pro vétsi komplexni soucinnosti s uzivatelem, jako pfi editaci
ulohy a konfiguracnim nastaveni.

Nékteré dialogy jednoduse zobrazi informaci a ne poZaduji uzivatelsky vstup. Jiné dialogy
obsahuji pole dat, ktera mohou byt upravena nebo tlacitka, které mizou byt stisknuta.
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Kurzor se objevi nad aktivnim tlac¢itkem nebo tdajem pole. Tento kurzor ma podobu ¢erného
okraje kolem rohii tlacitka nebo pole. Stisknutim kursové klavesy nahoru/dolti bude kurzor
cyklovat na dalsi nebo pfedchozi polozky. U seznamu poloZek a rolovatelného textu kursové
klavesy nahoru/dolt pohybuji kurzorem nahoru nebo dolti v seznamu nebo v textu a v dlouhych
seznamech kursové klavesy vlevo/vpravo posunuji kurzor po strankach.

U PDA a PC verze mohou byt polozky v seznamu vybrany dotykem na polozku (nebo kliknutim
levym tla¢itkem mys$i). Jakmile je polozka v seznamu vybrana, tak dalsi dotek (levé kliknuti) je

rovnocenné stlaceni klavesy Enter.

Stiskem kursové klavesy vpravo/vlevo mlize byt upravena hodnota datového pole pod kurzorem.
Stisk klavesy Enter aktivuje tlac¢itko nebo udéla vybér ze seznamu.

Dialogy jsou typicky spustény tlacitky nabidky.

Mnoho oken dialogli maji vice stranek informaci a jsou ovladany shodnym zplisobem. Stisknéte

tlagitka | = nebo = pro zvoleni dalsi nebo predchozi stranky dialogu a tlagitko ‘SI0S€ pro
ukonceni dialogu.

Escape klavesu na PC miizete také pouzit pro uzavieni dialogu.

Uzivatel musi uzavfit dialog pro navrat k norméalnimu mapovému rezimu. Kdyz je dialog
otevieny, tak tlacitka nabidky jsou nepfistupné, dokud neni dialog uzavien.

V nékteré polozky dialogi, které nejsou vyznamné nebo v platnosti (jako AAT detaily pii 1étani
ne-AAT tlohy), nejsou zobrazené.

Piehled vyznamnéjsich dialogt:

Basic settings: Modifikovani polary kluzédku pred a béhem letu stejné, jako nastaveni tlaku
QNH.

Wind: Modifikovani nebo nastaveni odhadované velikosti vétru a jeho sméru.

Waypoint details: Popisuje podrobné naviga¢ni bod a ma funkci navigace jako GOTO, vlozit.

Waypoint selector: ~ Vybér naviga¢niho bodu z databaze.

Task editor: Editovani a prohliZeni Glohy pteletu.

Task calculator: Umoziuje pilotovi vidét tcinek rliznych zmén tlohy na celkovy vykon.
Analysis: Ukazuje nékolik stranek analyzy a statistiky letu.

Status: Poskytuje ptehled o stavu kluzaku, systému, tlohy, startu a ¢asech.
Checklist: Vicestrankovy uZzivatelsky seznam.
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Configuration: Poskytuje nastaveni XCSoaru a urcitych pfipojenych zatizeni.

Airspace colours and patterns: Konfigurace barev a vzor vzdusného prostoru zobrazeného na

displeji mapy.
Airspace filter: Umoznuje nastavit zdkaz zobrazeni a varovani u kazdé tfidy vzdu$ného
prostoru.
Team code: Umoziiuje pienos soufadnic v tymu pomoci kodu.
Waypoint edit: Poskytuje tipravu navigacnich boda (ndzvy, komentaie, umisténi,

nadmoiské vysky, indikatory).

wevr

Tyto dialogy jsou popsané v pozdéjsich kapitolach s vyjimkou dialogii checklist, status a vlozeni
textu, které jsou popisované dale.

Dialog seznam

Dialog seznam muze zobrazit né€kolik stranek volného textu definovaného uzivatelem, typicky je
toto pouZzivané pro seznamy. Je zpfistupnén pomoci nabidky:

INFO

I-| Check list
Tyto seznamy mohou obsahovat: denni a piedletovou prohlidku, pfistani do terénu, pfed¢asné
pfistani, radio postupy, sefizeni kluzéku a dalsi instrukce. Protoze seznamy mohou byt dlouhé,

tak mizete pouzit klavesy nahoru/dold pro rolovani po textu. Kliknuti na tlacitka <. 1=
vybere pfedchozi/dalsi seznam.

Freflight

Controls

Harness, secure objects
Airkbrakes and flaps
Cutaide

Trim and kallast
Instruments

Cancpy

Dialog stavu

Dialog stavu je vicestrankovy poskytujici ptehledova informace o kluzaku, systému, uloze,
pravidlech a ¢asech. Kliknuti na tla¢itka "= a = | vybere piedchozi/dalsi stranku.

Je zptistupnén pomoci nabidky:

INFO 1>
22
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Aircraft: Ukazuje polohu kluzédku, nejbliz$i navigaéni bod a maximalni zisk vysky.

Status: Aircraft
Close ‘ < =

Longitude |E146°00.328'
Latitude S36°33.075'

Altitude 571 ft
Max height gain |'3I ft
Near |Bem|lln

Bearing |U"

Distance 0m

System: Ukazuje stav pripojenych zatizeni a urovné baterie
Status: System
Close | < =

GPS lock 3D fix
satellites in view 6

Vario |Dim:unne:ted

FLARM |Dis:nnnected

Logger |°FF
Declared ||"|':'
Supply voltage -
Task: Ukazuje rychlost ulohy, dosazenych a zbyvajici vzdéalenosti, AAT cast.
Status: Task I
Close < =
Estimated task time

00:00
Remaining time  |00:00
Task distance
Remaining distance
Speed remaining |1 km/h
Speed achieved |0 km/h
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Rules: Ukazujte platnost startu/cile podle pravidel.

Status: Rules
Close ‘ < !

Valid start  FALSE

Start time |
Startalt |

Start speed |
Finish altmin 1001 ft
Valid finish  [FALSE

|
|
|
Start point | |
|
|
|

Times: Ukazuje mistni ¢as, dobu letu, Cas startu a pfistani, mistni ¢as zadpadu slunce.
Status: Times -
Close ‘ “ e

Local time  |16:03 |
Flight time | |
Takeoff time | |
|
|

Landing time |1“'=W
Sunset |:I.H:M

Vlozeni textu

Dialog vloZeni textu je pouZivan pro textovy zapis kodu tymu, nastaveni nazvu souboru, editace
navigacnich bodu a dalsich konfigura¢nich voleb, jako jméno pilota pro logger.

Pro vlozeni textu nastavte klavesou vlevo/vpravo kurzor pod znak (podtrzeny znak) a klavesou
nahoru/doli vyberte pozadované pismeno-znak. Stisknéte enter nebo escape pro ukonceni.

TEdit text
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2.5 Zvuky

XCSOAR generuje zvuky pro razné udalosti. Tyto zvuky mohou byt uzivatelsky konfigurovany
pro kazdou udalost. Podivejte se na detaily uzpiisobeni v kapitole 12.15.

Kdyz je XCSoar pfipojen k Vega inteligentnimu variometru tak posilé ptikazy do Vega
hovorového systému pro vydani slovnich pokynti a varovani, jako naptiklad:

* Finalni klouzani pfes terén
* Blizici se/ptechazeni naviga¢niho bodu ulohy
* Varovani vzdusného prostoru

2.6 Obrazovka

Vzhled uréitych polozek na obrazovce mize byt pfizpisoben. Nejvice patrné je zobrazeni
InfoBoxt a méfidel v ¢erné na bilé (nazvanych inverse colours) nebo bilé na ¢erné.

Pro n¢které hardwarové platformy miize byt obrazovkovy hardwarovy jas fizen z nabidky
brightness accessible:

DISPLAY | Bright

Podivejte se na detaily dialogu nastaveni jasu v Altair User s Manual.

Screen Brightness
Close
Auto

ov |
Brightness

2.7 Systém napovédy
Systém napoveédy nyni poskytuje popisny text pro vlastnosti vétSiny dialogi. Kdyz je tato

vlastnost dialogu aktivni, tak stisknéte a drzte dvé sekundy tlacitko enter, pak uvolnéte. Otevie se
okno s textem napovédy popisujici vlastnosti.
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3 Navigace

Tato kapitola popisuje pohybujici se obrazovku mapy jako pomoc v navigaci a také popisuje
nékteré z tloh a naleZitosti klouzani umisténych na obrazovce mapy.

3.1 Elementy obrazovky mapy

Townsvillage
Waypaimt (non—landable )
River/stream
Large built—up area
Railwiy line
Road
Landable waypolnt, unreachable
Landable waypolni, reachable Lake Mark:

Pohybujici se mapa ukazuje:

1. Symbol kluzdku

2. Navigaéni body

3. Aktivni tlohu

4. Kurs k dalsimu naviga¢nimu bodu
5. Vzdusné prostory

6. Terén a topologii

7. Znacky

8. Drahu

9. Dosah klouzani

Mapa je nakreslena v projektovém soufadnicovém systému (ne v zemépisné Sifce a délce) a
métitko miize byt ménéno (zveétSeno a zmenseno). Veskeré funkce navigace berou v ivahu
zakiiveni zem¢.

3.2 Symbol kluzaku, orientace mapy
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Symbol kluzaku ukazuje polohu kluzaku na mapé. Orientace kluzéku signalizuje odhadovany
smér kluzaku.

Mapa je orientovand v jednom ze dvou zptisobu v zavislosti na rezimu let a konfiguratnim
nastaveni:

North-up: Mapa je vzdy orientovand zemépisnym severem nahoru. Symbol kluzéku se otaci
shodné¢ s jeho drahou korigovanou na vitr.

Track-up: Mapa je orientovana tak, ze draha kluzdku sméfuje nahoru. Sipka zndzorfiujici
sever ukazuje na zemépisny sever. Symbol kluzaku mtze byt zobrazen pootoceny
podle vypocitaného sméru kluzdku s uvazovanym vétrem.

V konfigura¢nim nastaveni mize byt jeSt€ v reZimu krouzeni specifikovan sever nebo cil-nahoru.
Toto je vhodné pro pfedchazeni dezorientaci pifi pohledu na mapu pii krouzeni. Cil-nahoru pfi
krouzeni umoznuje snadnéji urcit, kterym smérem opustit stoupani.

Pti reZimu krouZeni sever nebo cil-nahoru je symbol kluzaku centrovan na obrazovce. Jinak
umisténi symbolu kluzdku 20% od spodniho okraje obrazovky davani dobry pohled na mapu
pred kluzakem. Tato umisténi je nastavitelné v konfiguracnim nastaveni.

Paty rezim ma north-up béhem klouzani a track-up pfi krouZeni.

3.3 Zoom a méritko mapy

Zména métitka mapy na PC nebo Pocket PC:

1. Vybrat mapu klepnutim na jejim volném misté, neni-li jiz vybrana.

2. Pouzit Pocket PC klavesu nahoru/dolii pro zvétSeni nebo zmenseni méftitka.

i\’ E Mg¢ftitko mapy je zobrazeno v spodnim levém rohu pohybujici se obrazovky mapy a
24n 0 jako ¢arkovany prouzek na pravé strané oblasti mapy. Stiidani barvy v ¢arkovaném
prouzku piredstavuje méfitko vzdalenosti v desitkové stupnici (naptiklad 0.1 km, 1 km, 10 km,
100 km) v zavislosti na trovni zoom.

Jsou dv€ moznosti nastaveni métitka; kdyz je kluzak v letovém rezimu krouzeni a nebo v rezimu
klouzéani v¢etné findlniho. Tato volba je "Circling zoom" v konfiguracnich nastavenich. ZmenSeni
nebo zvetSeni metitka uzivatelem ovlivituje jen zoom nastaveni stavajiciho rezimu tak, ze pii
opousténi tohoto rezimu je nastaven zoom predchoziho pouzivaného rezimu. Je-li 'Circling
Zoom' povolen, tak je jen jedind Groven zoom.

Auto-zoom automaticky zvét§i métitko pii ptiblizeni se k naviga¢nimu bodu a

lfm udrzuje tento bod v rozumné vzdalenosti na obrazovce. UZivatel ho mize jesté

248 4 oddalit podle potieby. Kdyz je auto-zoom aktivni, tak '"AUTO' se zobrazi vedle
~ méfitka mapy.
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Auto-zoom lze zapnout nebo vypnout nabidkou:
DISPLAY |- Zoom Auto

Kdyz se naviga¢ni bod zméni (automaticky, zménou tlohy nebo ru¢ni zménou naviga¢niho
bodu), tak auto-zoom vrati zoom uroven, ktera byla pred jeho zménou. Toto umoZiiuje uzivateli
ruéné zmensit nebo zvetsit meétitko pii klouzani a pii priblizeni se k navigacnimu bodu systém
méftitko automaticky zvétsi. Po preletu tohoto naviga¢niho bodu systém vrati zoom do urovné
predchoziho klouzani.

3.4 Posouvani mapy

Rezim pan umoziiuje uzivateli prozkoumat oblasti mimo polohu kluzaku, coz je zv1ast’ uzite¢né
pii planovani ulohy.

1. Rezim pan aktivujete stlacenim:

| DISPLAY |- Pan
2. Mapu pak miiZzete posouvat tazenim obrazovky nebo pouZitim kursovych klaves.
3. Ukonceni reZimu pan provedete opét nabidkou:

| DISPLAY |- Pan

Kdyz je pan aktivni, tak se zobrazi text 'PAN' vedle méfitka mapy. Posouvani ohniska také
pohybuje a otaci kluzakem.

Pfi reZzimu pan je také zobrazena specialni nabidka tlacitek.

3.5 Navigac¢ni body
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Navigacni body jsou zobrazeny s riiznymi symboly v zavislosti na typu naviga¢niho bodu; hlavni
rozdil je, Ze navigacni body jsou s moznosti pfistdni a bez moznosti ptistani.

Symboly naviga¢nich bodu jsou vykresleny jako obrazku:

@ .
. E nalla; 156Gt

-+ .

* Navigaéni body bez moznosti pfistani jsou malé ¢erné prazdné krouzky.
* Leti$t¢ mimo dolet jsou fialové plné krouzky.
» Letist¢ v doletu jsou purpurové plné krouzky se zelenou obrouckou.

Pti zobrazeni velké mapy jsou vSechny naviga¢ni body nakresleny jako malé ¢erné kiizky.
Shodné typy navigacnich bodi jsou voliteln€ oznac¢eny jednim z n¢kolika schémat zkratek.

XCSoar nepfetrzité vypocitava, ktera mista pro pfistani jsou uvnitf doletu klouzavym letem s
pouzitim stavajiciho odhadu vétru. Odhadovana priletova nadmoiska vyska nad bezpecnou
priletovou vyskou k dosazitelnym bodiim pfistani je voliteln¢ zobrazena vedle navigacniho bodu
(podivejte se na tyto konfiguraéni moznosti v kapitole 11.6). Tato piiletova nadmoiska vyska je
vypocitana pro nastaveni MacCready na nulu.

3.6 Aktivni uloha

Kurs aktivni tlohy je nakreslen na mapé¢ jako zelena ¢arkovana cara. Ptidéleny prostor také
zobrazi oblasti ulohy nebo sektory jako Srafovany region. Body startu a cile se dodate¢né zobrazi
jako ¢erné krouzky a Sedé carky predstavujici zony startu a cile. Krouzky jsou vzdy nakresleny
kolem bodi startu a cile, Carky jsou nakreslené jen, jsou-li body startu/cile typu pasky. Sektory
pozorovani v uloze jsou nakreslené jako vysece.

Vzdy je nakreslena tlusta cerna ¢ara od kluzaku k dalSimu naviga¢nimu bodu tlohy.

Start/finish Sector Barrel

---cnehaE

3
e Rpeshieba E

3.7 Terén a topologie
Nasledujici vlastnosti topologie jsou nakresleny na mapé:

* Hlavni silnice, ukdzané jako cervené Cary
* Reky, ukazané jak modré Cary
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* Velké vodni utvary (jezera), ukdzané jako modré plochy
*» Velkéd mésta, ukazana jako zluté plochy
* Obce, ukazana jako Zluté ¢tverce

Mg¢sta a obce jsou oznaceny kurzivou.

Terén je zbarven podle vysky a volitelné odstiny podle sméru slune¢niho svitu nebo strmosti
svahu. Chybny terén nebo terén pod urovni mofte je zbarven modre.

Terén je stinovan pro zlepsSeni viditelnosti. Aktudlni stinovani je sestavené tak, ze virtudlni
osvétleni terénu je ve sméru vétru, takze jasnejsi oblasti jsou na navétrné strané kopcti a tmavé
oblasti na zavétii kopcti. Mnozstvi stinti a celkovy jas terénu je konfigurovatelny. Podpora pro
slune¢ni astronomické tabulky je pfipravovana. Vystinovani terénu a jas mohou byt pfizpisobeny
v konfigura¢nich nastavenich.

Zobrazeni terénu a topologie miize byt zapnuto nebo vypnuto nabidkou:

DISPLAY |- Terrain toggle

Topologie Terén

.

Neni-li soubor terénu specifikovan (nebo zobrazeni terénu je vypnuto), tak barva pozadi
mapového okna je bild. Veskery terén pod hladinou mote je barvy modré. Letite-li vné regionu
terénu, tak barva pozadi bude také modra.

Obrazovka muiiZe byt Gplnd, nebo vypnuto zobrazeni Stitkd topologie a Stitkli naviga¢nich bodt
mimo S$titkti bodt ulohy, prepinanim:

DISPLAY |- Declutter labels

3.8 Trail — stopa

Voliteln¢ je nakreslena na map¢ 'slimaci stopa' pro zobrazeni historie letu kluzdku. Barva a
tloustka stopy zavisi na hodnoté¢ variometru; oblasti stoupani jsou ptedstavovany zelenou tlustou
¢arou, oblasti klesani jsou pfedstavovany cervenou tenkou ¢arou. Horizontalni let je pfedstavovan

rowr

jako Seda cara.
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Je-li Vega nebo inteligentni variometr pfipojen Netto vystupem, pak je pouzivana Netto vario
hodnota; z tohoto diivodu barva a tloustka stopy signalizuje spiSe svisly pohyb ovzdusi, nez
svisly pohyb kluzaku.

Zobrazeni stopy miiZze byt pfepindno mezi vypnuto, kratka stopa (asi deset minut), dlouh4 stopa
(asi jedna hodina) nebo cela stopa zobrazujici cely let. Toto mlize byt délano prubézné v

konfigura¢nim nastaveni nebo v nabidce:

& Snail trail

DISPLAY

Vsimnéte si, Ze u vSech téchto rezimt je stopa kratka v ptipadé krouzeni proto, aby se snizil
zmatek na obrazovce.

Pro pomoc ustiedéni stoupavého proudu za ptitomnosti vétru miize byt stopa umele posunovana
vétrem tak, jak je to zobrazeno na obrazku (toto je kompenzace odchylky). Timto zptisobem je
stopa spis$ pfidruzena k prevladajicimu vétru nez k zemi. ProtoZe se stoupavy proud také posunuje
s vétrem, tak posunované stopy davaji lepsi indikaci, kde kluzak zachytil stoupavy proud.

Ptikladem toho je obrazek dole. VSimnéte si, ze kdyz je aktivni kompenzace odchylky stopy
(pravy obrazek), tak se kluzak jevi jako krouzici spise ve sloupci nez v protahlé spirale (levy
obrazek).

6 I

Povoleni kompenzace odchylky se dé€l4 v konfiguraénim nastaveni. Kompenzace je provedena
pouze, kdyz je kluzak v rezimu krouzeni; zobrazeni cesty v rezimu klouzani je neovlivnéno. Toto
muze byt také provedeno nastavenim:

CONFIG | -

Setup Wind
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Zobrazeni odchylky stopy je také uZitecné pro vice zfetelné zndzornéni, kde je stoupavy proud
ohnut vétrnym stiihem.

Sitka cesty miize byt pfizpiisobena v konfiguraénim nastaveni (podivejte se na &ast 11.6).

3.9 Znacky

Znacky jsou zobrazeny jako malé vlajky na mapé. Znacky mohou byt vytvoreny rucné,
stisknutim tlac¢itka nebo automaticky. Ptiklad pouziti automatického vytvoteni znacek je umisténi
znacky na zacatek rezimu krouzeni, jako jednoduchy zptisob zobrazeni vSech pouzitych stoupani.

Znacky nejsou uchovany po ukonceni XCSoaru, nicméné polohy vSech znacek jsou pfidany do
souboru xcsoar-marks.txt.

Vytvoreni znacky nabidkou:

DISPLAY |- Mark drop

3.10 Hranice doletu

Hranice doletu je zobrazena na obrazovce mapy jako pieruSovand ¢ara oznacujici, kam by mohl
kluzak doklouzat pies priletovou vysku terénu. Tato mezni hranice klouzani je ur¢ena pro
prodlouzeni drahy. Tato vlastnost je uZite¢na pro vyhodnoceni doletu s ohledem na topologii pfi
patrani po stoupavém proudu v malé vySce a pii l1étani v hornatych oblastech.

Finalni sestupna draha je kontrolovana na to, zda ma kluzék volny terén s vyhovujici vyskou. Je-
li riziko naruSeni nastavené bezpecné vysky, tak se objevi na map¢ erveny kiizek v misté, kde
nastava narusSeni. Zadna ikona neni zobrazena, neni-li definovana Zadna tloha.
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3.11 Dialog stavu

Funkce nejbliZsi orientacni bod dostupna pres tlacitka nabidky, predklada stavové hlaSeni
popisujici nazev, vzdalenost a kurs k nejbliz§imu orienta¢nimu bodu. Nejblizsi orientacni bod je
také ohlaSen dialogem stavu.

Tato funkce je uZitend pfi potfebé oznadmit vasi polohu n€komu jinému.

Vyhledavani aktuédlniho orienta¢niho bodu je provadéno ze seznamu navigacnich bodd.
V budoucnu bude XCSoar také moct vyhledavat blizka mésta a obce z databaze topologie.

Dialog stavu letu (podivejte se do kapitoly 2.4) ukazuje stav leténé lokality a mize byt uzite¢ny
pfi oznamovani polohy.

Toto je zpiistupnéno nabidkou INFO I b | Status , potom vybranim stranky ‘Aircraft’.
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4 Preletova uloha

XCSOAR poskytuje uplny systém fizeni uloh, ve kterém mohou byt ulohy editované jak pted
letem, tak pii podnikani pfilezitostnych pteleti upraveny béhem letu. Navigacni body jsou
postupovany automaticky nebo mohou byt postupovany ruéné. Tato kapitola také popisuje pouziti
IGC zapisovacich pftistrojit s XCSoar.

4.1 Editace ulohy

[ 24

dalsi poskytuji moznost upravy ulohy za letu pfi pfilezitostném pieletu. Ulohy mohou byt
ulozeny do souboru a zavedeny pozd¢ji a také mohou byt preneseny mezi XCSoar platformou
(Pocket PC, Altair, PC).

Také je mozné ulozit ‘default’ tlohu a mit tuto ulohu zavedenou automaticky pfi spusténi
XCSoaru. Jednou variantou tohoto je vlozit default ilohu s jednim naviga¢nim bodem domova —
to znamena, ze XCSoar je naprogramovan pro finalni dokluz zpét domt, coz je uzitecné pro
prilezitostné pteletové cestovani.

Hlavni zptsoby nastaveni tlohy jsou nasledujici:

* Pouziti dialogu editoru tlohy

* Vybrani navigac¢nich bodli z mapy a pridavani je k uloze z dialogu detaili naviga¢nich bodt
* Zavadéni ulohy ze souboru

Zavadéni ulohy ze souboru muze byt uzite¢ny pii soutézi nebo ptilezitostném pieletovém létani
ve skuping, jedna osoba muze distribuovat soubor tlohy pro ostatni a tim jim usetfit praci

s vlastni editaci ulohy.

Neni-li pii spusténi zadna tiloha pfitomna, tak je automaticky vytvotena tiloha obsahujici jeden
navigacni bod domova.

XCSOAR ukladé aktualni tlohu pfi zavirani a zavadi ji pii spusténi, tim umoziluje pfipravit
pocitac plachténi pro let vloZenim ulohy na zacatku dne a pak ho vypnut az do doby startu.
Od verze 5.1.2 jsou navigacni body ulohy uchované, i kdyz soubor naviga¢nich bodl je zménén.

To znamena, jestli ulozite Glohu, pak zménite soubor navigacnich bodl a opét zavedete tlohu, tak
jsou nové€ vygenerované vSsechny chybéjici navigaéni body v novém souboru naviga¢nich bodu.

4.2 Dialog detailii naviga¢niho bodu

Dialog detailt navigacniho bodu podrobné popisuje navigaéni bod a mé funkce navigace jako Jit
na, Vlozit.

Dialog mlze byt zptistupnén nékolika zplsoby:
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. Z nabidky editoru ulohy |NAV |- Task Edit vybrat naviga¢ni bod a pak stisknout tlacitko
| Details |

. Nabidka INFO| i~ | Waypoint details 1.5 detaily aktivniho naviga¢niho bodu.

. Nabidka INFO| - [Nearestwaypoint \ 1 >. detaily navigaéniho bodu nejbliziiho ke
kluzaku, nebo v reZimu pan nejbliz§iho ke kurzoru pan.

. Z nabidky voli¢e naviga¢niho bodu M I"’| Waypoint look-up vybrat navigacni bod a
ukazat jeho detaily.

Dialog detaili naviga¢niho bodu obsahuje n€kolik stranek (ptistupnych pfes| = |a = tlacitka).

V zévislosti na konfiguracnich souborech specifikovanych v nastavenich nemusi byt vSechny tyto
stranky k dispozici.

Detaily naviga¢niho bodu

Tato stranka obsahuje text popisujici polohu naviga¢niho bodu, jeho nadmotskou vysku a mistni
Cas zapadu slunce.

Waypoint Info: Benalla A/D

Comment

Latitude

Longitude

Elevation

Sunset

Distance [11km |

Bearing

ﬂ N Ale diff Mc 0
— Alt diff Mc safety
Close Alt diff Mc current

Tato stranka také ukazuje tf1 formy rozdilu vysky (dodatecné vysky pozadované k dosazeni
navigacniho bodu v bezpecné vysce) pro odpovidajici navigaéni bod:

Alt diff Mc 0: Rozdil vysky pii nastaveni Mc=0

Alt diff Mc safety:  Rozdil vysky pfi pferuseni/bezpecné MacCready nastaveni
Alt diff Mc current: Rozdil vySky pii aktudlnim MacCready nastaveni
Nabidka ulohy

Tato stranka obsahuje sloupec tladitek pro rizné akce:

| Goto (and clear task) .

Rusi stavajici lohu a nastavuje navigacni bod jako jediny aktivni
navigacni bod v tloze.

Replace in task Nahrazuje aktivni navigacni bod v uloze.
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Insert in task .

| Append to task .
Remove from task -
Set as new home .
| set teamcode .

Vklada navigacni bod pted aktivni navigacni bod v uloze.
Pfidava navigaéni bod na konec tlohy.
Odstrafiuje navigacni bod z tlohy.

Nastavuje navigacni bod jako domaci letiste.

Nastavuje navigacni bod jako referen¢ni naviga¢ni bod pro

soutfadnice kodu tymu.

Dobrym napadem je nastavit va§ domaci navigacni bod z dialogu detaili naviga¢niho bodu.
Takto se XCSoar spusti v umisténi domova bez ohledu na to, zda je pfijato zaméteni GPS. Neni-

li zddny domov stanoven, pak se XCSoar spusti ve sttedu mapy terénu.

Informace o letiSti

Tato stranka mtize obsahovat dilezité tidaje o letisti véetné drah, radiofrekvence, zptisobu

provozu, kontaktt.

Waypoint Info: Benalla A/D

Druzicovy snimek

RUNWAYS :
08 (RL1,7) 17 (RL53) Z&
(R) 35 (R])
COMMUNICATIONS :
CTAF - 12Z2.5 REMARES: MNste
10 NM rad te 5000
REMARKS :
CAUTION - Animal haz. Rwy

0DBL-26R and 17L-35R for
glider ops and tailskidaq}

Tato stranka ukaze druzicovy snimek naviga¢niho bodu.

[¥aypoint Info: Benalla A/F




4.3 Dialog voli¢e naviga¢niho bodu

Voli¢ naviga¢niho bodu je dialog, ktery umozniuje snadno vybrat navigacni body z potencidlné
velké databaze.

To muliZe byt zpfistupnéné nékolika zplsoby:
« Z nabidky NAY] > Waypoint lookup
* V nabidce editoru ﬁlohy| NAV | > Task Edit yybrat navigacni bodu a stisknout tlagitko | Select

Voli¢ navigacniho bodu obsahuje sadu volitelnych filtri na levé stran¢€ stranky a seznam
odpovidajicich naviga¢nich bodl vpravo. Je dostupnych nékolik filtrii, které mohou byt
pouzivané spole¢né, jednotlivé nebo viibec ne.

Name: Filtrovani podle prvniho pismena ndzvu naviga¢niho bodu.

Distance: Odfiltrovani navigac¢nich bodi, které nejsou v specifikované vzdalenosti od
kluzaku.

Direction: Odfiltrovani navigacnich bodi, které nejsou v specifikovaném smeéru od kluzaku.

Dalsi specidlni smér "HD360" filtruje navigacni body uvnitt 30 stupiii na ob¢
strany sméru kluzaku.

Type: Odfiltrovani navigacnich bodu, které nejsou specifikovaného typu (Landpoint,
Airport nebo Turnpoint), nebo zobrazeni navigacnich bodu z File 1 nebo File 2
(primarniho nebo sekundarniho souboru navigac¢nich bodit).

Pii filtrovani podle nédzvu jsou filtry vzdalenosti a sméru resetovany a seznam odpovidajicich
navigacnich bodu je tfidén podle nazvu. Pti filtrovani podle vzdalenosti nebo sméru je filtr nazvu
resetovan a seznam odpovidajicich navigacnich bodi je tfidén podle vzdalenosti.

Select Waypoint

Filter... Benalla HTOkm 0°
Name SP Wi A dkm 321°
Wangaratta AT 31km 61°
Distance Euroa AT 49km 244°
Shepparton AT57km 284°
Direction Corowa AT 69km 27°

*

il

Close

Seznam miiZe byt posouvan, mé-li vic nez jednu obrazovku plnou odpovidajicich navigacnich
bodii. Pro prochdzeni seznamem jednoduSe pohybujte spodni ¢asti (nebo horni) seznamu
kurzorem.

Stisknuti tlacitka Enter vybere polozku v seznamu pod kurzorem. Vybrani polozky bude mit za

nasledek rizné chovani zaleZic na tom, ktera funkce oteviela voli¢ navigaéniho bodu. Pfi
typickém pouziti predloZi dialog detaili naviga¢niho bodu pro vybrany naviga¢ni bod.
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4.4 Dialog editoru ulohy

Editor tlohy je pouzivan pro editovani a pohled na ulohu nad terénem.

Je zptistupnén nabidkou:
NAVY |- Task Edit

Primarni stranka editoru tilohy Task Overview je souhrnem ulohy, ktery obsahuje seznam
navigacnich bodl ulohy na pravé stran¢ formulaie. Pod seznamem navigac¢nich bodu je zobrazen
souctovy radek, ktery ukazuje celkovou délku ulohy.

Task Overview

Close Benalla AfD 0 km o°
BrrmbttckTwn 109 km 40°
ETE

Berrigan 92km  282°
_ Advanced.. | panaia A/D 104km 168°
(add waypaint)

Total: 305 km

ETE pole zobrazuje odhadovany ¢as ulohy v minutach pro stavajici odhad vétu a MacCready
nastaveni.

Pro ptfidéleny prostor ulohy (AAT) souctovy fadek zobrazuje AAT ptidéleny ¢as, nominalni délku
ulohy a délku ulohy kolem uZivatelsky specifikovanych cilii uvnitt AAT prostort.

Task Overview

Close Benalla A/D 0 km 0°
BrrmbttckTwn 109 km 40°
ETE
Berrigan 92km 282°
m Benalla A/D 104km 168°
(add waypaint)
Total: 120 min 305 (335) km

Stisknuti tlagitka |Advanced ptredlozi (nebo skryje) neékolik dalsich poli. Opétovné stisknuti tato
pole skryje.
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File .

| Load -
| calc.

Declare .

Toto pole definuje nazev souboru ulohy pouzivaného pro funkci ulozeni/zavedeni.

UloZi tlohu do definovaného nazvu souboru. Neni-li definovan zadny nazev
souboru, pak pfi stlaceni tlacitka Save bude systém zadat o vlozeni nového jména
souboru. Jestli vlozeny nazev souboru jiz existuje, tak systém se zepta uzivatele,
zda ma byt po stisknuti OK piepsan stary soubor.

Zavede ulohu z definovaného nazvu souboru.

Otevte dialog kalkulacky tlohy (podivejte se na ¢ast 4.8).

Odesle deklaraci ulohy do loggeru (je-li dostupny).

Task Overview

Close Benalla A/D 0 km 0°
BrrmbttckTwn 109 km 407
ere

Berrigan 92km 282°

_ Advanced.. ||p oy A/D 104 km 168°
Cale {add waypaint)

File D Total: 120 min 305 (334) km

Load | Save

Declare
Analysis

Posun kurzoru doli k navigacnimu bodu ulohy na strance Task Overview a stlateni Enter vybere
tento navigacni bod pro editaci. Nové navigacni body mohou byt piidany k tloze vybérem fadky
"(add new waypoint)". Pfidani navigacniho bodu domova nebo startu do nové ulohy vytvori
rychle a snadno definovatelnou ulohu trojuhelniku nebo pteletu s ndvratem.

Jakmile je navigacni bod vybran, tak se objevi dialog naviga¢niho bodu ulohy, ktery je odlisny
pro body startu, cile a oto¢né body.

Kazdy z dialogu naviga¢niho bodu tlohy mé nasleduyjici tlacitka:

Close .
Select.

Remove .
Details -

Mave up .

Zavte dialog a vrati stranku Task Overview

Otevie dialog voli¢e navigacniho bodu umoziujici zménit navigacni bod. Je-li
stisknuto tlacitko Close nebo ESC ve voli¢i naviga¢niho bodu, tak navigacni bod
ulohy nebude zménén.

Odstrani naviga¢ni bod z lohy.

o 24

navigacniho bodu. Toto miiZe byt uZite¢né pro ovéfeni spravnosti souradnic
navigacniho bodu.

Posunuje navigacni bod dopiedu v uloze.

Move down' . posunuje navigacni bod dozadu v tiloze.

Dialog naviga¢niho bodu tlohy pro bod startu obsahuje nékolik poli:

Start type:

Paska nebo vélec.
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Start diameter:
Sector type:
Sector radius:
AAT:

Min time:

OnLine Contest:

Auto advance:

Alternate start points:

Tlagitko  Edit start points

v kapitole 4.7.

Priimér valce nebo délka startovni pasky.

Typ sektoru (valec, FAI sektor nebo German sektor) pro ne-AAT ulohy.
Polomér sektoru pro ne-AAT ulohy.

Urcuje, zda tato tloha je AAT nebo ne.

Specifikuje minimalni ¢as tlohy AAT. Je-li béhem letu ocekdvany cas
ulohy mensi neZ minimalni cas ulohy AAT, tak je vydano stavové hlaseni

oznamujici toto.

Specifikuje, zda detekce startu je zaloZena na startovnim sektoru nebo na
minimalni nadmoftské vysce po vypnuti (pozadovano pro Sprint ulohy).

Ridi rezim automatického postupu, jak popsano v kapitole 4.5.

Urcuje, zda jsou alternativni sektory startu u dalSich bodu startu stejné jako
u tohoto naviga¢niho bodu.

Start: Benalla A/D

starttys
Close Start radius
Select Sector type
Remove Sector radius
Details AAT
Move down AAT min time
Move up OnlLine Contest E
Autoe advance

ARernate start points E

Edit start points ‘

umoziiuje editovat alternativni body startu. Podivejte se na vice detaili

Dialog navigacnich bodi tlohy pro oto¢né body v ne-AAT uloze neobsahuji Zadna editovatelna
pole. Pro AAT a ne-AAT tulohy, dialog naviga¢niho bodu cile umoziuje definovat typ cile:

Finish type:

Finish diameter:

Line nebo cylinder (paska nebo valec).

Primér vélce nebo délka cilové pasky.

Pro AAT tulohy, dialog navigacnich bodi tlohy pro oto¢né body umozni definovat oblasti AAT.
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Target distance: Toto dovoli ptesunout cil uvnitt AAT oblasti pro vytvoreni délky ulohy od
nejkratsi (-100%) po nejdelsi (100%). Pouziti cild je dale popsano
v kapitole 4.10.

Type: Cylinder nebo sector (valec nebo kruhova vysec).

Circle radius: Polomér v metrech pro typ cylinder.

Sector radius: Polomér kruhové vyse€e v metrech pro typ sector.

Start radial: Uhel kruhové vysede startu ve stupnich.

Finish radial: Uhel kruhové vysege cile ve stupnich. Pravidlem je, Ze kruhova vyse¢ je

definovana radialné v pravoto¢ivém sméru od startu k cily.

Turnpeoint: BrrmbttckTwn

Target distance

Close Type
Select Circle radius
Remove Sector radius
Details Start radial
Move down Finish radial

Move up

4.5 Postup a restart ulohy

VZdy jen jeden navigacni bod v Uloze je urcen jako aktivni navigaéni bod. Aktivni naviga¢ni bod
je pouzivan pro vypocet a zobrazeni informaci navigace, to je, Ze pilot je nasmérovan letét
smérem k aktivnimu naviga¢nimu bodu (také oznacovanému jako 'next waypoint' v popisu
InfoBoxu v kapitole 10).

Béhem letu je nepietrzité ukazovan kursu k dal$imu oto¢nému bodu.

Nadmotska vyska pozadovana k dokonceni tlohy je vypocitana z polohy kluzaku pies aktivni
navigacéni bod k naviga¢nimu bodu cile.

Zména aktivniho naviga¢niho bodu muze byt provedena automaticky i ru¢né nasledujicim
zpliisobem:

Auto advance mode: Jakmile kluzdk dosahne otocného bodu oblasti pozorovani a spliuje
pravidla otoc¢ného bodu, tak software automaticky vybere dalsi oto¢ny bod
ulohy. Aktivni naviga¢ni bod je automaticky postoupen v seznamu
navigacnich boda ulohy: startovni navigacni bod je postoupen, kdyz jsou
splnény podminky startu (jako pfeleténi startovni pasky nebo opusténi
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vélce startu); stfedni navigacni body jsou postoupeny, kdyZz kluzak prochazi
oblasti pozorovani (pro ulohy AAT je naviga¢ni bod postoupen, kdyz
kluzak vstoupi do oblasti AAT).

Arm auto advance: Toto je podobné metodé Auto, ale vyzaduje, aby pilot piepinal rucné.
Proto, jsou-li podminky postupu splnény, ale tlacitko neni stisknuto, tak
navigacni bod neni postoupen. 'Arm' tlacitko mize byt pouzivané pro ru¢ni
postup. Je zptistupnéno nabidkou:

NAV | 1= Arm advance

Arm auto advance start: Toto je podobné metodé Auto, ale start musi byt ru¢né spustén. Proto
pilot musi stisknout arm tlacitko pted startem a na nasledujici postup
navigacnich bodi je automaticky.

Manual advance: PIn¢ ruéni ovladani. Automaticky postup neni nikdy proveden.

V arm reZimech (rezimy "arm start" nebo "arm") jsou stavova hlaSeni vydana uvnitt oblasti
pozorovani jako upominky pro stisknuti ARM, je-li pilot je pfipraven postupovat k dalSimu
naviga¢nimu bodu. Je-li potieba, tak pro start jako pfipominka ARM je vydéano varovani, Ze

kluzék je ve startovnim vélci nebo na startovni Care.

Ve vSech rezimy automatického postupu muze pilot nastavit stavajici navigacni bod tlacitky:

NAV - Waypoint next | and NAV (= Waypoint previous

Pro PC a Pocket PC s touchscreen miiZze uZivatel ruéné prochédzet navigacni body zvyraznénim
InfoBoxu naviga¢niho bodu a stisknutim kursové klavesy nahoru nebo doli.

Podivejte se na detaily pravidel pozorovani v kapitole 4.6.

Jestlize uzivatel prochazi navigacni body ru¢né, tak to neznamena, Ze kluzak uspésné piesel
navigaéni bod! Nicméné, tato moZnost je uzite€na pro znovu spusténi ulohy nebo pieskocit
navigacni bod pfi leténi piilezitostné pieletové tlohy.

Ulohy mohou byt jednoduse restartované ruéné prochazenim zpét pies navigaéni body ke startu.

Ve vSech rezimech, vstoupi-li kluzak znovu do prostoru startu nebo pteléta nad startovni paskou
béhem 10 minut od pfedchoziho startu, tak tloha miiZze byt automaticky restartovana. V reZimech
ARM a ARM Start musi pilot jeste stisknout ARM pro restart.

Pti zvoleni *previous waypoint’ pocitac zjisti, Ze automaticky postup u ptedchoziho naviga¢niho
bodu je vycistén; imysl, ktery pocita¢ ulohy predpoklada je, ze kluzék chce znovu letét do oblasti
pozorovani pted pokracovanim v uloze. Pilot miize jeSté vybrat 'next waypoint' pro postoupeni k
dal§imu naviga¢nimu bodu tlohy.

Systémovy zvuk a zprava jsou vydany pfi postupu tlohy/naviga¢niho bodu. Tyto zpravy jsou

vydany, kdyz je postup navigacnich bodl ulohy v automatickém rezimu, nebo v ru¢nim rezimu s
potvrzenym postupem, a kluzék je v sektoru:
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Task start se objevi, kdyZ kluzak ptechdzi startovni pasku nebo opousti sektor startu;
je-li postup v automatickém rezimu nebo v ARM rezimu s potvrzenym
postupem. Pro ru¢ni rezimy, jestlize kluzak jiz pteletél startovni pasku nebo
opustil sektor startu, tak stisknuti arm vyda zpravu potvrzujici platny start.

Next turnpoint se objevi, kdyz kluzék vstoupil do oblasti pozorovani oto¢ného bodu; je-li
postup v automatickém reZzimu nebo v ARM reZimu s potvrzenym
postupem. Pro arm rezimy, jestlize kluzak jiz vstoupil do oblasti
pozorovani a opustil ji, tak stisknuti arm vydé zpravu potvrzujici platny
postup k dalSimu oto¢nému bodu.

Task finish se objevi, kdyz kluzék pteletél cilovou pasku nebo vstoupil do valce cile.
Toto se stane pii vSech rezimech postupu.

4.6 Pravidla ulohy

Pti specifikovani llohy mohou byt pouzita rtizna pravidla ulohy, véetné béznych FAI trojahelnika
a pridélené¢ho prostoru tlohy (AAT). Také mlize byt uzptisobeno mnoho hledisek pravidel.

Pasky startu a cile jsou vystfedény na jejich pfifazeném naviga¢nim bodu a uspotraddany kolmo k
dalsi a pfedchozim navigacnim bodiim navzajem.

Sektory otocnych bodl jsou 90 stupiiové kruhové vysece uspoiadané osou k predchozim a dalSim
navigacnim bodiim stejné, jak jsou obvykle pouzity ve FAI ulohach. Také jsou podporovany

German DAe sektory.

Automaticky postup startu llohy zavisi na typu startu:

Cylinder: Kdyz kluzak opousti prostor vélce.
Line: Kdyz kluzak ktizi startovni pasku.
FAI 90 sector: Kdyz kluzék ktizi ¢ary kruhové vysece startu.

Automaticky postup pielétavanych navigacnich bodl zavisi na jejich typu:

FAI Sector: Kdyz kluzédk vstoupil do oblasti pozorovani, definované vyseci a radidlni
vzdalenosti od naviga¢niho bodu. Vysec je definovana jako 90 stupnovy
oblouk vystiedény do osy ramen pftiletu a odletu se vzdalenosti 20 km.

DAE 0.5/10 sektor: Kdyz kluzédk vstoupil do oblasti pozorovani, definované vyseci a radidlni
vzdalenosti od naviga¢niho bodu. Vysec je definovana jako 90 stupnovy
oblouk vystiedény do osy ramen pftiletu a odletu se vzdalenosti 10 km.
Oblast pozorovani také obsahuje valec od 500 m.

Cylinder: Kdyz kluzék vstoupil do oblasti pozorovani definované radialni vzdalenosti
od naviga¢niho bodu.
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AAT: Kdyz kluzék vstoupil do oblasti pozorovani definované radialni vzdalenosti
od naviga¢niho bodu a vyseci pro sektorové oblasti.

Dokonceni tlohy zéavisi na typu cile:
Cylinder: Kdyz kluzék vstoupi do oblasti valce.
Line: Kdyz kluzak kiiZi cilovou pasku.

Pravidla soutéze mohou byt definovany v souboru pro distribuci skupiné pilotl nebo potadatelim
ulohy, takze vSichni konkurenti hraji stejnymi pravidly!

Také mohou byt specifikovana doplitkova pravidla tlohy pro platné starty a cile. Starty mohou
mit definovanou maximalni vySku nad zemi a maximalni rychlost. Cile mohou mit danou
minimalni vysku nad zemi. Tyto parametry jsou definované na strance "Task Rules" v
konfigura¢nich nastavenich. Jestlize kterdkoliv z hodnot je nula, tak limit pro odpovidajici
pravidlo neni aplikovan.

Pro ne-AAT ulohy je k dispozici volba nastaveni minimalni vysky cile podle FAI pravidel, podle
kterych je minimalni vySka cile 1000 metrii pod vyskou startu.

4.7 Alternativni starty
Systém uloh umoziuje definovat alternativni sektory startu.

Pro pouziti vyberte na strance editace tlohy bod startu, pak zapnéte vlastnost 'Alternate start
points'. Pak stisknéte tlacitko 'Edit alternate start points'.

Alternate Start Points

Close Benalla A! D

Clear Baddaginnie
Five Ways
Goorambat

Pro editovani bodu startu pohybujte kurzorem k polozce v seznamu na pravé stran¢ dialogu a
stisknéte Enter. Toto otevie dialog volice naviga¢niho bodu, poskytujici vybér navigaéniho bodu.
Tento proces mlize byt opakovan pro n€kolik alternativnich navigacnich bodu startu. Stisk
tlacitka 'clear' vymaze vSechny alternativni body startu.

Kazdy sektor startu je fixovan ke stejnému typu (paska/valec) a velikosti (polomér startu)
definovanych na strance naviga¢nich bodl ulohy.

44



Vsimneéte si, Ze startovni bod tllohy by mél byt zahrnuty v seznamu alternativnich starta.
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Za letu, kdykoli zktizite startovni pasku (nebo opustite startovni valec) odstartujete tlohu v tomto
specifickém alternativnim startu. Statistiky ulohy jsou piepocitané pro sektor startu, ktery jste
naposledy proletéli. VSechny alternativni sektory startu jsou ukdzané na map¢. Muzete jednoduse
restartovat preleténim stejného sektoru startu nebo dalSiho sektoru startu. Tento automaticky re-
start nastane jen, kdyz aktivni naviga¢ni bod je prvnim oto¢nym bodem po startu, nebo start sam.

Kdyz rezim postupu navigacnich bodt je 'Arm' nebo 'Arm Start', pak start je rozpoznan v
XCSoaru jen, kdyz je postup rucné potvrzen.

Je-li potieba, tak alternativni startovni body mohou byt vybrany jako aktivni navigacni bod
vybérem piedchoziho naviga¢niho bodu. Pokra¢ovani ve vybéru piredchoziho naviga¢niho bodu
bude prochazet vSechny alternativni startovni body.

4.8 Dialog kalkulacky ulohy

Dialog kalkulacky tllohy umoziuje pilotovi vidét ucinek riznych zmén v tloze na kone¢ném
vykonu.
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Toto miiZze byt zptistupnéné nékolika zplsoby:

« Z nabidky | NAV | - Task L‘.alc‘

+ V nabidce editoru tlohy NAV| - Task Edit sisknutim tlacitka /Advanced , pak | Calc

« V nabidce analyzy JNFO[ = ANAYSIS (iqynutim tlagitka Cale

'T.nslr. Cal.ct'l-ator
oK | Cancel Optimise |
Assigned task time
Estimated task time

Task distance

Py

Set MacCready

e
V TASK AV

Setrange [30%

f—— -HI'TI

Set speed remaining |50 km/h
Achieved MacCready
Achieved Speed |0 km/h

F3grd . T Rl

Assigned task time: Toto pole zobrazuje pridéleny cas ulohy

Estimated task time: Toto pole zobrazuje odhadovany celkovy ¢as pro tlohu k dokonceni ulohy
v poskytnutych MacCready nastavenich.

Task distance: Toto pole zobrazuje zbyvajici délku tlohy

Set MacCready: Umoznuje uzivateli nastavit MacCready hodnotu a vidét, jaky to ma ucinek
na odhadovaném casu ulohy.

Set range: Umoznuje uzivateli nastavit cile uvniti zbyvajicich oblasti AAT a vidét,
jaky to ucinek na odhadovaném casu tlohy a délce tlohy.

Set speed remaining: Toto pole zobrazuje odhadovanou rychlost pro zbytek ulohy v
poskytnutych MacCready nastavenich.

Achieved MacCready: Toto pole zobrazuje dosazenou MacCready hodnotu.

Podivejte se podrobnéji na rychlost tlohy a vypocet MacCready hodnoty v kapitole 5.11.

Je-li tlacitko | OK stisknuté, tak hodnota vlozena do pole "Set MacCready" je pouZivana jako
nastaveni MacCready. Je-li tlagitko 'GANEEL stisknuté, tak nastaveni MacCready neni zménéno.
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Tlagitko (OPUMISE pro ulohy AAT ptizpisobi rozsah (zvysi nebo sniZi) tak, Zze odhadovany Cas
ulohy piekracuje ptide€leny Cas tkoly o ménég, nez pét minut. Pouziti tohoto tlacitka ulehci praci
pilotovi, protoze nemusi ru¢né nastavit rozsah pro nalezeni kursu pfiletu v ptidéleném case ulohy.

4.9 Dialog stavu ulohy
Dialog stavu (viz. ¢ast 2.4) podava souhrnné dilezité¢ informace o tloze. To mize byt uzitecné
pro ziskani dobrého celkového ptehledu o stavu ulohy pti uvolnéni InfoBoxt pro dalsi ucely.

Stavovy dialog maze udavat potvrzeni platnosti startu stejné, jako postup na uloze.

Toto je zptistupnéno nabidkou:

INFO

Status

[=

a potom vybranim stranky ‘Task’ nebo ‘Rules’.

4.10 Pridéleny prostor ulohy
AAT cile

Cil je bod uvnitf oblasti AAT, kterou pilot zamysli proletét. Tyto cile mohou byt pfesunuty uvnitt
AAT oblasti tak, ze pilot mize nastavit efektivni délku ulohy. Cile mohou byt umistény béhem
planovani tlohy na zemi a upraveny béhem letu.

Pii 1étani AAT ulohy systém navigace nasméruje kluzak k cili a statistiky, jako vzdalenost k
naviga¢nimu bodu, jsou také vztazené spis k cili nez k naviga¢nimu bodu samotné oblasti AAT.

Automaticky postup navigacnich boda ulohy normalné postupuje pii vstoupeni do AAT oblasti
po navigacnich bodech, takze pteje-li si pilot letét pies cile, mél by pouzit pii 1étdni AAT ulohy
rezim postupu bud’ 'arm start', 'arm' nebo 'manual’. Podivejte se na detaily v kapitole 4.5.

Rucéni posun cil

Pti specifikovani vice ptimych cila je jejich rozmisténi definovano parametrem rozsahu, ktery
urci, v jak velké minimalni az maximalni vzdalenosti jsou cile. Toto je vyjadieno jako procento.
Naptiklad s nastavenym rozsahem na 100% jsou cile rozmistény pro maximalni celkovou délku
ulohy. S rozsahem nastavenym na -100% jsou cile rozmistény pro minimalni celkovou délku
ulohy.

Rozsah nastaveny na nulu davé nominalni délku ulohy: pro sektory je cil v polovin€ osy
poloméru; pro vélce je cil uprostied vélce.

Cile mohou byt upraveny dvéma zptisoby:

Range

+ Z dialogu kalkulacky tlohy (viz ¢ast 4.8), pole nastavi cile vSech zbyvajicich

navigacnich bodi v uloze.
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 Z dialogu editoru Glohy (viz ¢ast 4.4) miiZe byt rozsah kazdého naviga¢niho bodu samostatné
ptizplisoben.

AAT cile a kalkula¢ka ulohy
Typické pouziti cilii pfi letu AAT je nésledujici:

» Nastavte o¢ekavané MacCready, zneciSténi/ptit€z a nastaveni vétru pro let pouzitim dialogt
zakladnich nastaveni a nastaveni vétru.

* Definujte ulohu jako normalni v editoru ulohy.

+ Cile mohou byt nastaveny samostatné pro kazdy oto¢ny bod v editoru tlohy podle tsudku
pilota o stavu pocasi, a zda n¢které oblasti mnou byt pravdépodobné vice nebo méné obtizné
nez jiné. Pole ETE v editoru ulohy miiZe byt porovnavano s pfidélenym miniméalnim casem
pro kontrolu efektivnosti a dostatecné délky pldnované tlohy.

* Zméni-li se situace béhem letu jako napfiklad zména nastaveni MacCready nebo vétru, tak
muZe byt vyvolana kalkulacka ulohy pro ukazani odhadovaného ¢asu ulohy, opét umoziujici
porovndni s pfidélenym minimalnim ¢asem.

« Jestli se pilot rozhodne prodlouzit nebo zkratit let, tak vSechny zbyvajici cile mohou byt
upraveny z kalkulacky ulohy.

Kalkulacka ulohy pilotovi umoziuje vznést dotaz (a pomutze odpoveédét) 'Co kdyz?', naptiklad:

* Co se stane, zlepsi-li se podminky? Nastaveni MacCready miZe byt zvétSeno a pilot mize
vidét, jsou-li dostate¢né piizplisobené cile pro moznost prodlouzit planovanou ulohu.

* Co se stane, zhor$i-li se podminky? Nastaveni MacCready muze byt snizené a pilot mize
vidét, jak moc miize byt uloha zkracena a o kolik déle dokonci tlohu, nez v pfidéleném
minimdlnim case.

» Co se stane, jestli opustim oblast AAT prave ted’?

Projektovani cile

XCSOAR nepretrzité analyzuje cestu kluzaku pres AAT sektory k tomu, aby nasel body v
pfedchozich AAT sektorech, pies které bude dosazena nejvétsi vyhodnocovana vzdalenost.
Uvnitt, program pohybuje cili pro ptredchozi AAT sektory, které jsou pak nejvyhodnéjsi cile.

Za urcitych podminek muze byt cil pro aktualniho AAT sektoru pfesunut automaticky:

» KdyzZ je cil uvnitt ptistiho AAT sektoru pfesunut na osu vychézejici z cile ptedchoziho sektoru
a prochézejici kluzdkem ve stejné plivodni vzdalenosti od cile predeslého sektoru k cili pfistiho
sektoru. Toto poskytuje pilotovi volbu vstoupit do AAT sektoru z rizného sméru nebo odbocit
z piimky od pfedchoziho cile k aktualnimu cili.

» Zatimco je kluzak v AAT sektoru a vzdalenost od piedchoziho cile ke kluzéku je vétsi, nez
ptuvodni vzdalenost od piedchoziho cile k aktualnimu cili, tak cil je pfesunut podél planované
cary od predchoziho cile ke kluzéku jen pted kluzak. Z tohoto diivodu nebude Cerné ¢ara drahy
viditelnd, ale modra Sipka nejvyhodnéjsi drahy bude smétovat podél tohoto planovaného
smeéru.

Zpracovany piiklad dole znazoriiuje, jak se cile pohybuji béhem letu, a ukazuje, jak XCSoar urci
dréhu s maximalnim skore.
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Close

REMLAY
Fasg+

Analyza (stranka ulohy) Priblizent se k dalsi oblasti
Cil nalezeny pro nejlepsi skore Cil (60%) posunut s drahou
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REPLAY

&
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Uvnitr sektoru Dalst navigacni bod
Cil posunut (60%) podél stopy Arm postup potvrzen

Analysis: Task

Task to ga:
01:33

Close

Analyza (stranka ulohy)
Cil nalezeny pro nejlepsi skore

4.11 OnLine soutéz

Dialog analyzy obsahuje stranku ‘OnLine Contest’, kterd mize byt pouzita pro ukazani optimalni
drédhy a odhadované skore. Konfiguracni nastaveni (stranka pravidel ulohy) dovoli vybér, ktery
soubor pravidel bude pouzit pro OLC optimalizaci:
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Sprint: Ptizptlisobi se pravidliim svazu FAI IGC rychlostniho letu. Miize byt az 5 boda
vcetné startu a cile, maximalni doba 2.5 hodiny, vyska cile nesmi byt niZ nez vyska
startu.

Triangle: Prizpiisobi se pravidlim FAI OLC trojithelniku. Ctyfi body se spoleénym startem a
cilem. Pro ulohy del$i, nezZ 500km nesmi byt Zddné rameno kratsi nez 25% nebo
delsi nez 45% celkové délky tlohy; pro tlohy kratsi nez 500km zadné rameno
nesmi byt kratsi nez 28% celkové délky traté. VySka cile nesmi byt niz, nez vyska
startu minus 1000 metra.

Classic: Ptizptisobi se klasickym pravidlim OLC. Mize byt az sedm boda véetné startu a
cile, vyska cile nesmi byt niz, nez vyska startu minus 1000 metra. Pfidélené body
80% na ptedposlednim rameni letu a 60% na poslednim rameni letu.

L4

vleku. Detekce tohoto vychoziho bodu mize byt umozZnéna v editoru tlohy vybrani startovnich
bodi a zapnutim 'OLC'.

Pii létani OLC AAT nebo ne-AAT tlohy mize byt jesté pouzivané ovladani navigace letu. Je-li
behem letu stisknuto tlacitko 'Optimise' na OLC strance dialogu analyzy, tak pocita¢ optimalizuje
aktudlni let s ohledem na zvolen4d OLC pravidla.

Analysis: OnLine Contest

Rules: Classic
(Finished)
Distance: 163
km

Time: 02:27
Speed: £3 km/h
Score: 156.20

Optimise

Na OLC strance analyzy je draha kluzaku ukazana jako tenka zelena ¢ara a po optimalizaci je
ukéazand optimalni drdha jako silné ¢ervena ¢arkovana Cara.

JestliZze pokracovani letu pii findlnim klouzani bude mit za nasledek vyssi skore, tak se zobrazi
vysledek jako 'In progress' a modra ¢ara ukaze cestu pro zlepseni skore. Pro typy Sprint a Classic
OLC je tato cesta prodlouZena ve sméru k aktudlnimu navigacnimu bodu. Pro typ Triangle OLC
je tato cesta prodlouzena tak, aby vytvorila nejvetsi trojahelnik.

Vypocitané skore a optimalni vzdalenost jsou piiblizné.

Jestlize pokracovani letu pii findlnim klouzani nedosahne vyssiho skore nebo jestli kluzék pftistal,
tak zobrazené vysledky jsou zobrazené jako 'kone¢né'.

V zavislosti na délce letu mize Cas pottebny pro vypocet optimalni drahy zabrat 10 sekund.
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4.12 Prerusit/pokracovat v uloze

Jestli se atmosférické podminky zhorsi, tak mizete udé€lat isudek o dokonceni ulohy. V této
situaci muzete XCSoar instruovat 'prerusit’ ulohu a to vam pak pomtize dosdhnout bezpecného
mista pfistani.

Pro pterusit/pokracovat v tloze stisknéte

NAV | Abort task

V rezimu pieruSeni jakékoliv leténd preletova uloha je vyfazena. Seznam navigacnich bodl tlohy
je pak naplnén blizkymi misty pfistani sefazenymi podle odhadované vysky ptiletu v nejlepSim
uhlu klouzani s nastavenym bezpecnym MacCready pfizplisobenym pro vitr. Prvni navigaéni bod
v seznamu je proto nejblizsi dosazitelny navigacni bod.

Konfigura¢ni volba 'Abort use current Mc' urci, zda ptiletova vyska naviga¢niho bodu v rezimu
preruSeni pouziva MacCready hodnotu pted prerusenim ulohy, nebo jestli bezpe¢na MacCready
hodnota je pouzivand. Neni-li toto nastaveno, tak Mc hodnota pouzivana pro vypocet piiletové
vysky v rezimu pieruSeni je bezpecna MacCready hodnota. Standardné je pouzita bezpecna
MacCready hodnota. Pii pfepnuti do rezimu pteruSeni je MacCready nastavené na bezpecnou
hodnotu je-li ta mensi, nez aktudlni nastaveni.

Neni-li dosazitelny Zadny bod pfistani, tak je zobrazeno nejbliz§ich 10 bodu pfistani.

L+ ]

F
*‘-!angaratta.&D

\
L LOnd o

Kdyz je dosazitelny aspoii jeden bod pfistat, pak jsou ukazané jen dosazitelné body pfistani.
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Jestlize navigacni bod tlohy, ktery byl aktivni pfed pferusenim tlohy, je bodem mozného pfistani
a odhadovan jako dosazitelny, pak zlstava aktivnim navigaénim bodem i v reZimu pferuseni.
Jinak nejdosazitelnéjsi navigacni bod pfistani je vybran jako aktivni navigacni bod, 1 kdyZ nejsou
dosazitelné Zadné navigacni body.

Benalla A/D:330

Aktivni navigacni bod a vlastni seznam blizkych ptistavacich bodl ulohy jsou dynamicky
ménény v rezimu preruseni tak, ze kdykoliv ma pilot n€kolik moZnosti pfistani a kteroukoli z
nich miize vybrat jako aktivni naviga¢ni bod.

Jestli se podminky zlepsi, tak mlize byt pokracovano v tloze (stisknutim stejného tlacitko
nabidky, kterym byla tloha ptferuSena). Aktivni navigacni bod pted pteruSenim ulohy je pak
obnoven se vSemi dal§imi detaily ulohy.

Kdyz je tloha nepodatena, tak se letovy rezim zméni na reZim finalniho klouzani.

4.13 Logger — letovy zdznamovy piistroj
Letovy zdznamovy pftistroj vyhovujici specifikaci souboru IGC miZe byt pouZit pro zdznam letu.
V XCSoar je piistupnych nékolik letovych zdznamovych ptistroji:

» Softwarovy logger. VSechny verze XCSoar maji tuto funkci. Logger se ptizpiisobi IGC
standardu, ale neni schvalen.

* PRO verze Altair ma interni IGC schvalené zaznamové zatizeni. XCSoar komunikuje
s loggerem, jako kdyby to bylo externi sériové zatizeni.

» XCSoar muze také posilat deklarace nékterym externim zafizenim, jako je EW logger. Pro
spravnou funk¢nost musi byt specifikované jméno zatizeni v ¢asti konfigura¢niho nastaveni
"COMM ports a Devices".

Logger miize byt zapnut a vypnut automaticky nebo ru¢né. Ru¢ni zapinani a vypinani loggeru se
provadi vybérem z nabidky:

CONFIG |1~

Logger Record
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KdyzZ je interni softwarovy logger aktivni, tak jednou za sekundu blikd maly diamant v spodnim
pravém rohu mapové oblasti.

Standardné je XCSoar nastaven tak, aby se automaticky spoustél a zastavoval interni softwarovy
logger po zjiSténi, Ze letadlo leti a Ze pfistalo (v tomto potadi). Jen kdyzZ je logger spoustén rucné
tak se zeptd, zda ma byt let deklarovan; pfi automatickém spusténi se stavajici lloha deklaruje
automaticky.

Jestli uloha byla deklarovand, pak pokus o modifikovani ulohy vyusti ve varovani s pozadavkem
potvrzeni, zda akce ma byt akceptovana se zruSenim platnosti deklarace. Toto ma za cil zabranit
upraveni deklarované tlohy po netspésném letu.

Kdyz se zapina XCSoar softwarovy logger, tak kontroluje volny prostor v pamét’ na velikost
souboru 500kB. JestliZze neni dostatek mista, tak automaticky maze IGC soubory od nejstarsich az
do uvolnéni 500kB. Nepta se uzivatele na potvrzeni pfed vykonavanim této operace.

Softwarovy logger pouziva takova interni data ve vyrovnavaci paméti, Ze po spusténi

(automaticky nebo ru¢né) je zaznamenano az 60 sekund dat pted startem. To znamena, ze
softwarovy logger nyni adekvatné zachycuje cely start.

4.14 Dialog prehrani zaznamu

Palubni deniky v IGC formatu vytvofené XCSoarem nebo jinymi loggery mohou byt prehrany.
Dialog pfehrani zdznamu miZze byt zpfistupnén nabidkou:

DISPLAY |- Logger Replay

NEXT

.'Lngg_ér Replay

Close File |525XTB31.IGC |
A Start | Stop ‘ Rate El

| wasL

488,

| % CLIMB | VGND

0 61
| t
| MACCREADY | v OPT

1 0.0: 47
s | = t t
MAMUAL | Dolphin
VIAS HGPS

Béhem piehravani se objevi slovo "REPLAY" v spodnim levém rohu obrazovky. Béhem,
prehravani se program chova tak, jako kdyby pfijimal skute¢na GPS data. Dialog piehravani
nemusi byt otevien béhem piehravani.

Pro spusténi prehravani nejdiive vyberte soubor pro zavedeni a potom stisknéte tlacitko Start
Piehravani maze byt zrychlené zménou ¢asové hodnoty od 1x k vys$simu Cislu a pozastavené
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nastavenim nuly. Vysoké rychlosti mohou mit za nasledek degradovany vykon statistickych
analyz.

Ptehravani zastavite pouzitim SIOP jakmile je spusténo prehravani, tak dalsi stisk | Start mg za
nasledek restartovani pfehravani.

Poznamka:  Je doporuceno resetovat zatizeni pted letem po piehravani log souboru pro
zajisténi patfiéného resetovani internich statistik XCSoaru.

Pti spusténi XCSoaru v rezimu FLY je piehravani zakazané (zastavené), jestli-ze GPS piijimac
zjisti, Ze je kluzak v pohybu.

Piehravani pracuje nejlépe s vysokou vzorkovaci rychlosti log souboru; interval 6 sekund nebo
mén¢ pracuje pekné.
4.15 Dialog analyzy

Dialog analyzy je velmi uZzite¢ny v planovani a vedeni pteletovych letii. Toto je zpfistupnéno
nabidkou:

INFO | L

Nékolik zajimavych stranek:

Analysis

Barograph: Ukazuje graf historie nadmotské vysky kluzaku. Statistiky jsou pouZivané
pro odhad pracovniho pasma termiky (pramér zakladny a dostupu) a
odhad, jak se méni dostup v pribéhu casu. Zakladna a hranice dostupu jsou
nakresleny na barografu.

Tlacitko ‘Settings’ otvira dialog zdkladniho nastaveni (naptiklad nastaveni
QNH)

Analysis: Barograph
Working band: |
5858-6216 ft

Ceiling trend:
601 ft/hr
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Climb history:

Task:

Ukazuje sloupkovy diagram primérné rychlosti stoupani dosazené béhem
kazdého vystupu. Statistika je pouzivana pro odhad celkové primérné
rychlosti stoupani a odhad, jak se tento primér méni v priabéhu Casu.
Aktualni MacCready nastaveni je nakresleno na sloupcovém diagramu jako
silna ¢ervend Carkovana Céra a trend rychlosti stoupani je nakreslen na
grafu jako modra Céra.

Tlacitko ‘Task calc’ otvira kalkulacku ulohy (naptiklad pro nastaveni Mc
hodnoty)

Analysis: Climb

Av climb:
2.5 kt

Climb trend:
-0.19 kt

Task calc
<] > |

Close

Tato stranka ukaZe celkovy pohled na tilohu. Hlavni ¢ara ulohy je
nakreslena silnou zelenou ¢erchovanou ¢arou, AAT oblasti jsou Srafované.
Pro AAT ulohu je drdha od kluzaku kolem zbyvajicich cilti uvnitf oblasti
AAT nakreslena Cervené. Stopa kluzdku je ukazana jako tenka zelena Cara.

Tlacitko ‘Task calc’ otvira kalkulacku tlohy (naptiklad pro nastaveni
rozsahu AAT tlohy nebo hodnoty Mc)

Analysis: Task

Task te go:
00:11
AAT to go:
01:59
Distance to go:
23 km
Target speed:
12 km/h

Task calc
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4.16 Slunecni svétlo a Cas
Slunec¢ni astronomické tabulka vypocita ¢as zapadu slunce, ktery je zobrazen v Aircraft Status
dialogu (viz kapitola 12.15). VSimnéte si, Ze skute¢né mistni terénni a povétrnostni podminky

mohu byt pfi¢inou Spatné viditelnosti pred zobrazovanou dobou zapadu slunce.

U PDA jsou hodiny nastaveny na letni ¢as podle nastaveni v opera¢nim systému. Pro Altair musi
byt UTC kompenzace hodin nastavena ru¢né pro letni ¢as v konfiguratnim dialogu nastaveni.

Jestlize ocekavany cas ptiletu na cilovy navigacni bod ulohy piekroci ¢as zapadu slunce, tak je
vydano varovani stavovou zpravou.
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5 Pocita¢ plachténi

Tato kapitola se zamétuje na to, jak pocita¢ plachténi XCSoar pracuje a doporucujeme ji Cist tak,
abyste porozuméli specifickym detailiim vypocti a jak vhodné pouzit software. To predpoklada
zakladni znalosti pteletového plachténi, ale je také vhodnym ctenim pro soutézni piloty stejné
jako pro piloty pftilezitostného preletového cestovani.

5.1 RezZimy letu

XCSoar automaticky zjisti rozdil mezi termickym letem (krouZzenim) a cestovnim letem. Asi po
30 sekundéch krouzeni software ptepne z rezimu klouzani do rezimu stoupani. Po asi 30
sekundach piimého letu software pfepne z rezimu stoupani do rezimu klouzani.

ReZimy klouzani jsou déle rozdé€leny na findlni klouzéni a normalni klouzani. Findlni klouzani je
aktivni, kdyZ je aktivni posledni navigacni bod tlohy, nebo kdyZ je tloha v rezimu pteruseni.

Cruise: Kluzék nekrouzi a zadna tloha neni aktivni, nebo naviga¢ni bod ulohy neni
cilovym bodem.

Circling: Kluzak krouzi (i kdyz to nemusi stoupat).
Final glide: = Kluzdk nekrouzi a aktivni navigaéni bod je cilem ulohy.

Specifické vypocty vykonané XCSoarem jsou samoziejmé zavislé na tomto letovém rezimu. Pro
kazdy rezim se zméni zobrazeni, hlavné InfoBoxy mohou byt sestaveny samostatné pro kazdy
rezim; dale je zde vyhodou automaticka zména métitka mezi rezimem krouZeni a ostatnimi
letovymi rezimy (toto se nazyva 'circling zoom').

Piepinani mezi riznymi letovymi rezimy je automatické. Krouzeni je povoleno, kdyz se kluzak
otaci (typicky tfi ¢tvrtiny otocky). Je mozné mit rezZim krouzeni zapnuty externim vstupem
(naptiklad pilotem ovladanym ptfepinacem).

Maly symbol je nakreslen na spodku mapové oblasti signalizujici aktivni letovy rezim.

8 No gps connection
& Grs waiting for fix
~—Cruise

& Climb
¥ Final glide
If§ Abort task

+ FLARM traffic

Navic miize byt zobrazena u kazdého letového rezimu pomocna sada InfoBoxti. To je uzitecné,
jestlize pilot chce vidét nékteré informace bez ohledu na aktualni rezim v pocitaci. Toto je
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zptistupnéno nabidkou:

INFO | - Auxiliary infobox
které ptepina mezi zobrazenim normalniho rezimu a pomocnym zobrazenim.

Rezim finalniho klouzani mtize byt také vynucen dokonce, i kdyz aktivni naviga¢ni bod neni
cilovym naviga¢nim bodem, vybérem nabidky:

NAV |- Force final
Toto piepina mezi vynucenym finalnim klouzanim a normalni (automatickou) ¢innosti.
Rezim findlni klouzéni miize také byt vynucen automaticky, jestlize v nékterém stadiu letu je
kluzék nad vyskou finalniho klouzani. Toto je konfiguracni volba nazvana ‘Auto Force Final
Glide’ a je standardné zakazana. Tato volba je uzitecna pti létani kratké ulohy, pti které muze
kluzék byt ve spravné vysce finalniho klouzanim na pfedposlednim naviga¢nim bodu.
5.2 Nastaveni MacCready
Nastaveni MacCready muze byt ptizptisobeno nékolika zptisoby:

* Z polozek v nabidce:

CONFIG | - | MacCready +
CONFIG |- | MacCready —

» U zafizeni s touchscreen/mysi aktivaci InfoBoxu MacCready a pak pouzitim nahoru/dol
kursovych klaves.

* Kdyz je XCSoar pfipojen k podporovanému inteligentnimu variometru, tak uprava nastaveni
MacCready na variometru zméni nastaveni i v XCSoaru.

Navic je k dispozici automaticky rezim MacCready, jak popsano v kapitole 5.13.

5.3 Polara klouzani

V XCSoaru jsou pfednastaveny specifikace poldr klouzani vybéru typi kluzaki, predstavujicich
hlavni tfidy kluzéka a mohou byt pouzity pro ptiblizeni se dal§im kluzaktim, jestlize Bergerovy
polary klouzdni nemohou byt nalezeny. Nicméné, pro nejpiesnéjsi vysledky je vhodné pouzit
spravnou polaru klouzani pro vas typ kluzaku.

Polara klouzani je za letu XCSoarem upravovana adekvatné degradovanému vykonu
zpusobeného znecisténim a pritézi.

ZvySovani zne€isténi na nabézné hrané kiidla stejné, jako dest'ové kapky na kiidle ovlivni
aerodynamicky vykon. Pilot je odpovédny za posouzeni a aktualizaci hodnoty znecisténi
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ovliviiyjici let. Hodnota znecisténi je vyjadiena jako procento vykonu ¢istého kluzéku. Naptiklad
hodnota znecisténi 100% udava, zZe kluzak je Cisty a podava maximalni vykon. Hodnota
zneCisténi 50% udava, Ze rychlost klesani dvojnésobna oproti ¢istému kluzéku.

Hodnota pfitéze je vyjadiena jako procento z celkového objemu pritéze kluzdku. V zavislosti na
specifickém vytvoreni souboru polar klouzéni, toto mtze volitelné zahrnout vahovy rozdil pro
ruzné vahy pilotl. Pii 1étani bez pfitéze mize t€Zky pilot nastavit hodnotu pfitéze asi 10% tak, ze
poléra je pfimétené pfizptisobena pro vyssi vahu pilota.

Aktualni polara klouzani a celkova vaha mohou byt vyhodnoceny v dialogu analyzy podle popisu
dale v této kapitole.

5.4 Dialog zakladniho nastaveni

Pouziti dialogu zakladnich nastaveni pro upraveni polary kluzaku pted a béhem letu stejné, jako
nastaveni tlaku QNH.

Toto je pfistupné nabidkou:

CONFIG ||::- Setup Basic
|Basic Settings
' Close

Ballast IE

f Volume E
| Clean [100%
QNH |1013.2hPa

Altitude |591 ft

Max Temp [25°

Nastaveni znecisténi (‘clean') urcuje stupenn degradace polary z diivodu znecisténi béhem
dlouhého letu. Nastaveni 'clean' na 100% natidi softwaru pouZit €istou polaru. Nastaveni 'clean’
na 50% ponizi polaru o 50%, efektivné zdvojnasobi rychlost klesani pro danou vzdusnou
rychlost.

Nastaveni piitéze je pouzivané pro modifikovani polary tak, aby odpovidala mnozstvi vodni
ptitéZe nesené beéhem letu. Nastaveni ptitéze na 100% upravi polaru tak, aby odpovidala
maximalnimu zatiZeni vodou.

Tento dialog miize byt pouzit pied a béhem letu k zaznamenani primérného tlaku vzduchu na
hladin€ mote, také zndmého jako tlak QNH. Software pouzivé vloZzené hodnoty k uzptisobeni
letové hladiny vzdusného prostoru k nadmotské vysce. Je-li pfipojen podporovany inteligentni
variometr s vySkomérem, tak nadmoiska vyska je v dialogu aktualizovéana jako pfizptisobeny tlak
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QNH. Toto usnadiiuje nastaveni tlaku QNH, je-li znama vyska letisté.
Maximalni predpovidana teplota pfi zemi je pouzivana pro algoritmus piedpovédi proudéni (viz
kapitola 6.8) se stanovenim odhadované vysky konvekce a zdkladen mrakii.

Je moZné nakonfigurovat XCSoar pro zobrazeni zdkladniho dialogu nastaveni pfi jeho spusténi.

Po spusténi a zméteni GPS a je-li pfipojen barometricky zdroj nadmotské vysky (naptiklad Vega,
AltairPro, FLARM), tak je QNH automaticky ptizpiisoben. Tato uprava nastavuje QNH tak, Ze
barometrickd nadmotska vyska se rovnd nadmotské vysce terénu.

QNH je aktualizovan jen kdyz je kluzék na zemi déle nez 10 sekund tak, ze je-li XCSoar
restartovan béhem letu, QNH nebude aktualizovan. Aktualizace nastava také jen je-li platna
databaze terénu pro stavajici polohu kluzaku.

5.5 Zobrazeni prikazané rychlosti

Kdyz je ptipojen inteligentni variometr, ktery méti indikovanou vzdusnou rychlost, tak piikaz
rychlosti tvaru krokvi je nakreslen na pravé strané¢ mapové obrazovky. Jestlize kluzak leti
pomaleji, nez je optimalni rychlost, tak krokve jsou ¢ervené a Spickou doli. Jestlize kluzak leti
rychleji, nez je optimalni rychlost, tak krokve jsou zelené a Spicku nahoru. Jestlize je rychlost
piiblizné optimalni, tak krokve nejsou nakreslené.

V zévislosti na konfiguraci mohou byt krokve ptikazu rychlosti zobrazené na pravé stran¢
mapové oblasti, nebo na méfidlu variometru.

5.6 Rychlost letu

XCSOAR nepretrzité pocita dva druhy rychlosti letu:

MacCready speed:  Toto je optimalni rychlost letu klouzani v klidném vzduchu ptizpiisobena
vétru, je-li kluzak v rezimu finalniho klouzani.

Dolphin speed: Toto je okamzit4, optimalni rychlost letu v stoupavém nebo klesavém
proudu vzduchu ptizptisobena vétru, je-li kluzék v rezimu finalniho
klouzani.

Uzivatel mize specifikovat maximalni rychlost obratu v konfigurac¢nich nastavenich, ktera
omezuje rychlost letu v MacCready vypoctech na realné hodnoty.

Riizni piloti maji vlastni predvolby, pokud jde o to, zda davaji ptednost letu v tak zvaném stylu
‘block MacCready’, pii kterém leti stalou rychlosti mezi stoupanimi podle MacCready rychlosti;
nebo letu ve stylu ‘dolphin’ (delfina), pfi kterém leti s proménlivou rychlosti podle nepterusené
zmény hodnoty rychlosti delfina.
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Block speed to fly

Dolphin speed to fly
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Konfiguracni volba 'Block speed to fly' (viz kapitola 11.8) je pouzivana pro specifikaci, zda je
pro let pouzivéana rychlost isekova nebo delfina. Infobox 'V Opt' ukazuje optimalni rychlost
podle vybraného rezimu. KdyzZ je pfipojen Vega inteligentni variometr, tak zvukovy ptikaz
rychlosti je odpovidajici této optimalni hodnot¢ rychlosti.

5.7 Rychlostni let s rizikem

Rychlost letu mize byt systémem kompenzovéna na riziko, pfi ¢emZ pouzije pro nastaveni
MacCready vypocitavou rychlost tak, aby let (v rezimu Block nebo Dolphin) byl ptizptsoben,
jakmile kluzék klesne nizko.

Mnoho pilotii oby€ejné snizuje Mc pro vitr, jakmile se dostanou nizko — tato vlastnost je
vykondvana automaticky. Teorie fizeni, ktera je voln¢ implementovana v XCSoaru, je zaloZena
na ¢lanku Johne Cochrane "MacCready Theory with Uncertain Lift and Limited Altitude"
Technika plachténi (Cervenec 1999):

http://faculty.chicagogsb.edu/john.cochrane/research/Papers/newmecred.pdf

Konfigura¢ni parametr y (‘STF risk factor’ v konfiguracnim nastaveni na strance ‘Glide
Computer’) ur€uje, jak je vypocitana hodnota rizika Mc. Faktor y urcuje podil stavajiciho
nastaveni MacCready a vysky. Vyska pouzitd v tomto vypoctu je pomér vysky odpojeni nad
terénem (/4h) k vySce maximalniho stoupani nad vyskou odpojeni (hzop).

Pro implicitni hodnotu y=0.0 neni provedena z4dné kompenzace — riziko Mc je stejné s
nastavenim Mc. Pro y=1.0 je riziko Mc opatfeno linedrnim métitkem se zlomkem vysky
hh/h/htop. Pro sttedni hodnoty 7y rizika Mc se méni hladce se zlomkem vysky tak, Ze riziko Mc je
malé, jen kdyz je kluzak nizko.

Nizké hodnoty vy jsou nejlepsi, kdyz piloti nechtéji zpomalit, jakmile se dostanou nizko (ale

riskuji pfistdni do pole); nejvyssi hodnoty y mohou byt pouzity velmi opatrnymi piloty, ktefi ale
timto budou mit niz$i primérnou rychlost.
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Doporucend hodnota je y =0.3.

glama=B.D _—
ganna=A.1 4
ganma=g,2 ——
ganma=g,3 ——
ganna=A.4

gamma=g, s ——

nc_risk ¢/ nc

A.2 .4 AL AL 1
h/htop

5.8 Bezpecna vyska

Jsou definované tfi bezpecné vysky pro poskytnuti dostate¢né bezpecnych hranic pii vypoctu

klouzani.
Bezpecné vysky jsou:

Arrival height:

Terrain clearance:

Break-off height:

Toto je pozadovana vyska nad zemi pro piilet kluzaku s moznosti
provedeni bezpecného pfistavaciho okruhu s bezpe¢nou rezervou doletu.
Tato hodnota je pouzita pii vypoctu finalniho klouzani stejné jako
stanoveni a zobrazeni dosazena pole zem¢.

Toto je vyska nad zemi, pro kterou vypocitana sestupova draha je
uvazovana, ze ma nedostatecn¢ volny terén. Hodnota volného terénu
ovliviluje zobrazeni dosahu klouzani, a jestlize findlni klouzani v nékterém
misté klesne pod praletovou vysku nad zemi, tak je nakreslena na
obrazovce varovna znacka (Cerveny kiizek). Je-li model vysky terénu
Spatny nebo mimo rozsah, pak se zobrazi pasmo klouzani a varovna znacka
terénu je zakazana.

Toto je vyska nad zemi, pod kterou je pilotim doporuceno prohlasit
pieletovou tlohu za netispéSnou a soustiedit se na nalezeni vhodného pole
pro piistani. Aktualné tato vySka vypnuti nijak neovlivni XCSoar, ale je
rezervovana pro budouci pouziti poskytnuti varovani atd.
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Best glide angle In wind
8l &l Terraln warning marker

i Terrain safety height Arrival safety height
I 1

Glider height AGL

/ Landpoint unreachable ot safety helght
unreachable due io terrain //
Landpoint reachable by height alone

unraachnhls due ioderrain

Landpoint reachable

Toto miize byt nastaveno na nulu, ale diirazné to nedoporucujeme, protoze pocitac
plachténi, ptistroje a zdroje dat (jako model vysky terénu) podléhaji urcitému stupni
chyb a ovzdusi, v kterém se kluzak pohybuje, je také neptedvidatelné.

XCSOAR urc¢uje nadmoiskou vysku kazdého otocného bodu nebo mist piistani bud’ ze souboru
navigacniho bodu, nebo neni-li vyska v soubor navigac¢nich bodt specifikovana, tak ze souboru
terénu.

Odhadovana priletovd nadmotska vyska, zobrazena blizko navigac¢nich bodu pfistani, je urCena
pro nejlepsi uhel klouzani pti nastaveni MacCready na nulu (Mc= 0), pfizpisobeny vétru.

Jen mista pfistani jsou oznacena jako dosazitelna, je-li odhadovana ptiletova vyska nad zemi nad
priletovou bezpecnou vyskou, a sestupna draha neklesne pod bezpecnou priletovou vysku terénu.

Vzdy, kdyz je v draze finalniho klouzani zobrazena varovna znacka terénu (Cerveny kiizek), pak
kluzak musi vystoupat pro bezpecné dosazeni mista urceni.

Pii vypoctu piiletovych vySek mist pfistani (pro zobrazeni na mapé a pro rezim pieruSeni) miize
byt specifikovana v konfiguracnich nastavenich bezpecna hodnota MacCready. Tato bezpecna
hodnota je standardné nastavena na nulu. Vétsi hodnota udéla vypocet priletové vysky vice
bezpecnym.

5.9 Kalkulac¢ka dokluzu

Kalkulacka finalniho klouzani pouziva mnoho zdroji informaci pii ur€ovani nadmoiské vysky,
pozadované pro dosazeni vaSeho cile nebo dalSiho naviga¢niho bodu. Tyto jsou:

* Data polary kluzaku;

* Rychlost a smér vétru;

* Vzdalenost a kurs k cili nebo naviga¢nimu bodu;

* MacCready nastaveni;

» Nadmoiska vyska naviga¢niho bodu nebo cile;

« Uzivatelsky specifikovana mira bezpecnosti (ptiletova vyska);

* Celkova energie kluzaku, je-li XCSoar je ptipojen k pfistroji s ukazatelem rychlosti letu.
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Z parametrii nahote jsou odvozené dvé nadmotské vysky.

Altitude required: ~ Toto je vypocet pozadované celkové nadmotské vysky pro dosazeni cile
s uzivatelskou mirou bezpecnosti.

Altitude difference: Toto je vypocet poZzadované nadmoiské vysky pro dosazeni cile v bezpecné
ptiletové vySce plus nadmoiské vyska cile, minus nadmotska vyska terénu
v poloze kluzdku. Vysledek predstavuje bud’ vasi vysku nad svahem, nebo
vasi ptiletovou vysku v cili. Neni-li poskytnuta vyska cile v souboru
oto¢nych bodii, tak XCSoar pouzije nadmotskou vySku ze souboru terénu v
misté cile.

Vypocet findlniho klouzéni je rozsifen o vypocet pozadované nadmoiské vysky a rozdilu pro
dokonceni celé ulohy. Tato vlastnost je nékdy oznacovani jako findlni klouzani kolem vice
oto¢nych bodl. Rozdil vysky pro dokonceni tllohy je zobrazen spojité jako ukazatel a ¢islo na
levé stran¢ obrazovky mapy.

Pozadovana vyska je kompenzovana energetickou vyskou proto, Ze kineticka energie kluzaku
muze byt pfevedena na vysku (polohova energie). Kineticka energie proménénd na vysku je
vypocitana z rozdilu mezi skute¢nou vzdusnou rychlosti a skute¢nou vzdusnou rychlosti pro
nejlepsi klouzani. Tato kompenzace je nejpiesnéjsi, kdyz jsou data vzdusné rychlosti k dispozici
pro XCSoar, jinak skute¢na vzdusna rychlost je odhadnuta z rychlosti vétru a tratové rychlosti.

5.10 Zobrazeni pozadované nadmorské vySky

Na levé strané obrazovky mapy se zobrazuje vypocteny rozdil pozadované vysky pro dokonceni
ulohy, nebo pro dosazeni cilového naviga¢niho bodu. Je-li kluzédk nad pozadovanou minimalni
vyskou, tak je nakreslena zelend Sipka s rimeckem oznamujici velikost nadbytecné vysky.

Je-1i kluzék pod minimalni pozadovanou vyskou, tak je nakreslena ¢ervena Sipka s raimeckem
oznamujici velikost chybéjici vysky. Jsou-li navigacni body pfistani uvnitt rozsahu klouzani, ale
kluzak je pod minimélni pozadovanou vyskou pro dokonceni tilohy, tak je Sipka Zluta.

Above Below

Meétitko Sipky finalniho klouzani je +/- 500 metra.
Zdvojené Sipky poZadované vySky

Sipka finalniho klouzani byla upravena pro ukazani u¢inku zmény nastaveni MacCready na
rozdilu vysky pro dokonceni ulohy. Obrazovka ukazuje prazdnou Sipku rozdilu vysky
vypocitaného pro nulovy MacCready zaroven s obvyklou plnou Sipkou, kterd zobrazuje rozdil

65



vySky vypocitany pro stavajici nastaveni MacCready.

Cislo v ramecku vedle Sipky finalniho klouzéani jesté udava rozdil vysky pro stavajici nastaveni
MacCready. Piiklady vzhledu v riznych konfiguracich jsou ukazany dale:

Nad findlnim klouzanim pii Mc= M a Mc= 0: Obrazek ukazuje, Ze kluzak je pfi stavajicim
MacCready nastaveni nad vyskou finalniho klouzani (plna Sipka). Prazdna
Sipka ukazuje dalsi nadbytek vysky.

Pod finalnim klouzanim pti Mc= MM a nad pii Mc= 0: Obrazek ukazuje, ze pfi stavajicim
MacCready nastaveni je kluzak pod findlnim klouzanim (plna ¢ervena
Sipka). Prazdna zelena Sipka ukazuje, ze pti Mc= 0 je kluzak nad findlnim
klouzanim.

Jestli kluzak v této situaci vystoupa, tak pilot miZe posoudit, zda ma
opustit diiv stoupani a zahdjit findlni klouzavy sestup pii snizeném
nastaveni MacCready; nebo pokracovat ve stoupani. Je uZite¢né zapnout
automatické nastaveni MacCready, protoZe to automaticky nastavi
optimalni hodnotu MacCready a potom je pro pilota jednoduché porovnat
dosazenou rychlost stoupani s hodnotou MacCready. Kdyz dosazena
rychlost stoupani poklesne pod hodnotou MacCready, tak stoupani by mélo
byt ukonceno.

Pod findlnim klouzanim pii Mc= MM a tésn¢ pod pii Mc= 0: Obrazek ukazuje, ze pfi stavajicim
MacCready nastaveni je kluzak pod findlnim klouzanim (plné cervena
Sipka). Prazdna Cervena Sipka ukazuje, Ze snizenim nastaveni MacCready
na nulu je kluzak téméf ve findlnim klouzéni.
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Pod finalnim klouzanim pfi Mc= MM a pti Mc= 0: Obrazek ukazuje, Ze pii stdvajicim nastaveni
MacCready je kluzak pod finalnim klouzanim (plné cervena Sipka).
Nezobrazeni prazdné Cervené Sipky potvrzuje, Ze 1 pii Mc= 0 je kluzak plné
pod findlnim klouzanim.

5.11 Odhad rychlosti ulohy

Nekteré z internich vypocti XCSoaru pouzivaji odhad ¢asu potiebného k dosazeni kazdého
navigacniho bodu ulohy. Tato informace je pouzita v n¢kterych InfoBoxech pro zobrazeni
vypocti uréeného prostoru ulohy a varovani o zapadu slunce.

Pocitac plachténi predpoklada, ze primérna pieletova rychlost kluzéku pii stavajicim nastaveni
MacCready je shodna s dosaZenou rychlosti podle klasické MacCready teorie berouci u tivahu
vitr. Tato metoda je pouzivana pro odhad ¢asu ptiletu a ¢asu ukonceni ulohy. Definice rychlosti
ulohy:

Task speed remaining: Odhadovana rychlost pro zbytek tlohy shodné s MacCready teorii.

Task speed achieved: Dosavadni rychlost ilohy kompenzované pro rozdily nadmotské
vysky od nadmotské vysky startu tlohy.

Task speed average: Doposud kompenzovana rychlost tlohy pro nadmotskou vysku
pozadovanou k dokonceni tlohy.

Task speed remaining: Odhadovana rychlost tlohy pro zbytek ulohy.
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Task speed instantaneous:  Toto je okamzita odhadovand rychlost podél tlohy. Toto Cislo bude
pii stoupani v nastaveni MacCready podobné odhadované rychlosti
ulohy. Pfi pomalém stoupdni nebo letu mimo kurs bude toto ¢islo
niz$i, nez odhadovana rychlost ulohy. Pti klouzani v optimalni
rychlosti a bez stoupani bude toto ¢islo podobné odhadované
rychlosti tlohy. Tento tdaj, dostupny jako InfoBox, je uzitecny jako
nepfetrzity indikator vykonu pteletu a neni pouzit pro zadné interni
vypocty.

Navic je vypocitan tidaj nazvany achieved MacCready. Je vypocitan nalezenim MacCready
nastaveni, pfi kterém by klasicky MacCready let vytvofil stejnou rychlost ulohu jako tu, jez byla
dosaZena. Tato hodnota je vyssi, neZ aktualni MacCready nastaveni, kdyZ kluzak stoupa rychleji
nez MacCready nastaveni, nebo kdyz kluzak vleti na silnici mrak, atd. Dosazené MacCready je
pouzivano v dialogu kalkulacky ulohy.

Dosazené rychlosti ulohy jsou kompenzovany na stiidani vysky tak, ze ucinky stoupani jsou
vzaté do uvahy ve vypoctu primérné rychlosti lohy. Uvazujme dva kluzédky A a B, letici stejnou
ulohu. Kluzak A klouze rychleji a utraci vysku za rychlost. Kluzak B je pozadu, ale vys a uSetii
¢as pozdé¢ji, protoze bude muset méné stoupat pro dokonceni ulohy.

Pti 1étani AAT tkoly se mlize zménit hodnota rychlosti tlohy, kdyz kluzak je uvnitt AAT oblasti,
nebo kdyz AAT rozsah nebo cile jsou nastavené pilotem. Toto je kviili dosaZzené a zbyvajici
vzdalenosti ulohy, kdyz se takové udalosti vyskytuji.

5.12 Optimalni draha klouzani

K pomoci snizit chybu dréhy pieletu pii 1étani mezi ne-cilovymi naviga¢nimi body, XCSoar
vypocita pfizptisobeni drahy klouzani nazvané ’optimal cruise track’. Tato draha je
kompenzovana pro snos vétrem pii krouzeni, a jako takova potiebuje odhad poméru ¢asu
stradveného krouzenim shodné¢ s klasickou MacCready teorii.

Drift during crulse

Wind vector

_—

P

~——_ Opiimal cruise irack to reach targei maimaining ahiiude

Glider track during cruise

~ Glider heading during crulse
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Optimalni draha klouzani je zobrazena na mapové oblasti jako velka modra Sipka a doporucuje
kluzak smérovat tak, aby stopa kluzaku souhlasila s modrou Sipkou béhem klouzéani. Naptiklad,
jestlize obrazovka je orientovand ‘Track-Up’, pak kormidlujte tak, aby modra Sipka sméfovala
pfimo nahoru.

Pocitac plachténi uruje béhem krouZeni snos vétrem pro poskytnuti vektoru 'optimalni drahy
klouzani', ktery udava drahu kluzéku tak, Ze po ni kluzak dospéje k naviga¢nimu bodu v
nekratS$im Case. Tento vektor je zobrazen na map¢ jako modra Sipka. Kdyz je vitr zanedbatelny,
nebo kdyz pocitac je v rezimu findlniho klouzéni, tak tato Sipka bude smétovat podél cerné cary
signalizujici drahu k dal$i naviga¢nimu bodu.

Vypocet a ukazka drahy optimélniho klouzani je unikatni rys XCSoaru. Obvykle, pii kiizovani
mezi stoupanimi, systém navigace klouzani nasméruje kluzak tak, Ze draha kluzaku piimo
ukazuje na cil. Teoreticky dréha kluzéku lezi na shodné ptimce s ¢arou od predchoziho k dalSimu
naviga¢nimu bodu tak, Ze chyba drahy klouzani je malé a z tohoto diivodu kluzak leti nejkratsi
vzdalenost mezi navigacni body.

Nicméné, protoze kluzék obvykle musi prerusit klouzani pro nastoupani vysky a pti krouzeni je
kluzak unaSen vétrem, proto se mize zvétsit chyba drahy klouzani. Po n€kolika cyklech klouzani/
stoupani se celkoveé draha stava se klikatou.

V ptipadé, kdy cilovy navigacni bod je aktivni a kluzak je nad findlnim klouzanim, pak krouzeni
neni nutné a toto jednoduché schéma je optimalni.

5.13 Auto MacCready

XCSoar mtize ptizplisobit nastaveni MacCready kruh automaticky pro usnadnéni préace pilotovi.
Jsou dostupné dvé metody aktualizace nastaveni MacCready kruhu:

Final glide: Béhem finalniho klouzani je MacCready ptizpisobeno pro pfilet do cile v
nejkrat$i dobé€. Pro ulohy OLC sprint je MacCready piizptisobeno pro
pokryti nejvétsi vzdalenosti ve zbyvajicim Case a dosahnout vysku cile.

Primérné stoupani: Kdyz kluzék neni ve findlnim klouzani, tak MacCready je ptizpisobené
prumérné rychlosti stoupani dosazené ve vSech stoupanich.

Konecné ob¢ metody mohou byt pouzity tak, ze pted dosazenim finalniho klouzani je nastaveni
MacCready ptizpisobené prumérné rychlosti stoupani a béhem finalniho klouzani je nastavené
na nejkratsi Cas priletu do cile.

Tuto metodu lze pouZzivat nadefinovanim pole v konfiguracnim dialogu nastaveni ‘Auto Mc
Mode’. Implicitni nastaveni je 'final glide'.

Umoznit/zakazat Auto MacCready lze nabidkou:

CONFIG |-

MacCready Auto
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KdyZ je umoznéné Auto MacCready, tak infobox MacCready zobrazuje 'AUTO' misto
'MANUAL' a indikator MacCready v métidle variometru zobrazuje 'AutoMc' misto 'Mc'.

Metody Auto MacCready jsou detailné popsané dale.
Finalni klouzani

Kdyz je kluzak nad vyskou findlni klouzani, tak nastaveni MacCready kruhu miiZze byt zvySené,
které pak ptikaze vyssi rychlost. ProtoZe je nastaveni kruhu zvétSené, tak je také zvySena
minimalni sila stoupani ovlivitujici ukonceni krouzeni.

Podobné, kdyz je kluzak pod vyskou finalniho klouzani, tak nastaveni MacCready kruhu mize
byt snizené, které pak ptikaze niz$i rychlost. ProtoZe je nastaveni kruhu snizené, tak pilot mtze
byt pfipraven zastavit a krouzit v slabSich stoupanich.

Auto MacCready vykonava tuto upravu automaticky a nepterusené. Bézné je bezvyznamné
umoznit tento rezim pied nebo téméf pfed dosazenim vysky finalniho klouzani, protoze pfi
klouzani bude kluzak brzy hluboko pod vyskou finalniho klouzani a funkce Auto MacCready pak
nastavi MacCready kruh na nulu.

Above final glide
Mz=0VOpt=55

Below final glide

 Me=2VOpt=T5,

Mo=4 VOpt=95 Mc=3 VOpt=85
Safety height

i
-
Primérné stoupani

Tato metoda nastavuje MacCready na primérnou rychlost stoupani dosazenou ve vsech
stoupanich pfi stdvajicim letu. Bere do vypoctu Cas straveny stoupanim. Hodnota je
aktualizovana po opusténi stoupani.

Protoze teorie MacCready je optimdlni, jestli je MacCready nastaveno na primérnou rychlost
stoupani dalSiho ptfedpokladaného stoupani, tak tato metoda mize dat suboptimalni vykon
(prikazat ptili§ zvolnit rychlost), zlepsi-li se podminky; podobné miize byt neopatrné, jestli
podminky se zhorsi (pfikazat ptili§ zvysit rychlost). Podobné, jestlize pilot pokracuje ve stoupani
pti slabych podminkach, tak toto zredukuje primér a mohlo by proto povzbudit pilota pokracovat
ve vybraném slabém stoupani.

Nasledkt téchto omezeni pro ¢innost systému by si mél byt pilot védom a podle toho ptizpiisobit
svoje rozhodovani.
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5.14 Dialog analyzy

Dialog analyzy muze byt pouzit pro kontrolu polary klouzani. Je zptistupnén nabidkou:

INFO |- Analysis

Stranka polary ukazuje graf polary klouzani se stdvajicim nastavenim znec€isténi a ptitéze. Také
ukazuje nejlepsi vypocitany klouzavy pomér LD s pfisluSnou rychlosti letu, a minimalni rychlost
klesani s ptisluSnou rychlosti letu. Aktualni letova vaha kluzéku je zobrazena v nadpisu.

Analysis: Glide Polar (Mass 355 kg)

Best LD:
53
at 52 kt

Min sink:

0.91 kt
at 43 kt

Settings

i
b

Close

Tlacitko ‘Settings’ na této strance otvira zékladni dialog nastaveni (napfiklad pro nastaveni
zneCisténi/piitéze).

Stranka dialogu analyzy poléary klouzani ukazuje primérny celkovy energetickou rychlost klesani
pfi kazdé rychlosti dosazené za letu, je-1i pfipojen podporovany inteligentni variometr (napiiklad
Vega). Toto ptisluSenstvi umoziuje pilotim vykonat zkuSebni lety ve stabilnich atmostérickych
podminkach (klidny bezvétrny den) a zméfit polaru klouzani. Porovnéni naméfené polary
klouzani se vzorem polary klouzani umoZiiuje vyhodnotit, zda kluzék 1éta optimalné s ohledem
na nastaveni pfistavaci klapky a také vyhodnotit u¢inek vykonové optimalizace, jako utésnéni
Skvir paskou atd.

Data maji byt ziskéna jen, kdyz je kluzak v rezimu klouzani a pfi zatizeni G mezi 0.9 a 1.1; takze
piloti provadgjici letové testy by se méli pokusit o hladky pfimy let.
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Analysis: Glide Polar

Best LD:
44
at 64 kt

Min sink:
1.40 kt
at 58 kt

Settings

<1b

Close

5.15 HlaSeni letu

Hlaseni objevujici se jako stavové hlaseni se objevi, kdyZ nésledujici podminky jsou dodrzené:
* Odhadovany cas ulohy je pfili§ kratky pro AAT

* Odhadovany ptilet do cile je po zapadu slunce

* Podstatna zména vétru
* Pfechod na vyss$i/nizsi finalni klouzéani
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6 Atmosféra a pristroje

XCSOAR udrzuje interni model atmosféry zalozeny na statistikach shromazdénych z dréhy letu a
dalsich prostfedkt piipojenych k PocketPC zafizenim. Tyto statistiky a méfeni jsou ptiblizna a
pocasi se miize béhem nékolika dni rychle zménit. Pilot by mél stale sledovat pocasi. ZvIasté pti
pristavani do pole by mél pilot sledovat indikatory na zemi pro potvrzeni sily a sméru vétru.

6.1 Variometr
(jen v rezimu zobrazeni nalezato)

Zobrazena rucicka-C¢iselnik ukazuje métidlo variometru. Hruby variometr je
hlavni Sipka na stupnici a uprostied stupnice je ukdzadno okamzité méfeni jako
NetAwa  text. Zobrazuji se také dodate¢né Sipky ptikazujici rychlost (krokve). Krokve

;J,?;_;, ukazujici nahoru signalizuji, Ze je doporuc¢eno zpomalit. Krokve ukazujici dolt
signalizuji, Ze je doporuceno zrychlit.

Podivejte se do kapitoly 11 na to, jak je usporadané métidlo varia co se tyce
jeho zobrazeni spolu s hrubou hodnotou.

Kdyz je zobrazena primérné hodnota, tak ukazand hodnota je primérna hruba
rychlost stoupani za ptedchozich 30 sekund rezimu krouzeni, a netto (ovzdusi) vertikalni rychlost
za predchozich 30 sekund rezimu klouzani.

Volitelné také mize byt zobrazena primérnéd hodnota jako dalsi rucicka (znak """).
Podivejte se na detaily ptizpiisobeni méfidla variometru v kapitole 11.15.

Kdyz je inteligentni variometr ptfipojen k XCSoaru, tak rucicka zobrazuje tidaje z tohoto
pfistroje; jinak zobrazuje tidaje variometru odhadované podle vertikalni rychlosti GPS, kterd je
pomala a nekompenzovana pro celkovou energii kluzaku.

Hodnoty MacCready, znecisténi, ptitéZe, optimalni rychlosti letu a udaje vétru jsou prenaSeny
mezi XCSoar a podporovanymi externimi inteligentnimi variometry. Pfi idedlnim nastaveni ma
XCSoar i variometr vzdy shodné letové udaje; 1 Uprava nastaveni MacCready jednoho zafizeni by
m¢éla upravit nastaveni druhého zatizeni a nepozadovat dodatecny vstup od pilota.

Aktualné XCSoar podporuje Engineering Vega inteligentni variometr, Cambridge 302 DDV,
Borgelt B50/B500, LX Navigation LX1600 variometr, Zander, a Tasman Instruments variometr.
Vsimnéte si, ze uroven podpory pro kazdé zatizeni se méni, a ne vSichni vyrobci uvoliuji své
protokoly umoznujici vyvojairim XCSoaru implementovat plnou podporu. Také barometricka
vyska je Ctena z urcitych GPS jednotek a loggerti, véetné Volkslogger a Posigraph.

Pro Vega variometr je zobrazena malé ikona zndzornujici krouzici kluzak, kdyz je variometr v
zvukovém rezimu stoupani.
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6.2 Vstupy vzdusnych udaji

Kde dodate¢né dynamické udaje kluzdku nebo ovzdusi jsou poskytnuty inteligentnim
variometrem, tam je XCSoar muze ¢asto pouzit nebo zobrazit v samostatnych InfoBoxech.
Klicova méteni senzory pouzitd XCSoarem:

Hruby variometr celkové energie:  (rychlost zmény celkové energie kluzaku) Pouzivan pro
zobrazeni a vypocet netto variometru.

Netto variometr: (odhadovana vertikalni rychlost ovzdusi) Pouzivan pro
zobrazeni a vybarveni stopy tak, aby se mohli efektivné

ukazat oblasti stoupani a klesani.

Akcelerace kluzéku: (stupeni zatizeni) Pouzivana pro vypocty netto variometru,
kde externi netto variometr neni k dispozici.

Barometricka vyska: Pouzivéana pro zobrazeni
Indikovand vzdus$na rychlost: Pouzivéana pro zobrazeni a vypocet kompenzovaného finalni
klouzani pro kinetickou energii kluzéku, a pro vypocet netto

variometru, kde externi netto variometr neni k dispozici.

Hustota vzduchu: Pouzivéana pro vypocet skutecné vzdusné rychlosti z
indikované vzdusné rychlosti.

6.3 Zobrazeni vétru

Nepretrzité zobrazeni sily a sméru vétru je poskytnuto na map¢. Informace o vétru jsou odvozeny
od snosu vétrem béhem stoupani (rezimu krouzeni).

Smér a rychlost vétru jsou zobrazeny jako vektor vétru na pohybujici se obrazovce mapy a
volitelng v ¢iselné formé v datovych polich obrazovky. Délka vektoru signalizuje velikost vétru, a

tato hodnota je také zobrazena blizko vektoru vétru.

Udaje o vétru jsou jednim z mnoha datovych zdrojii, pouzivanych pro vypocet informaci
findlniho klouzani. Je mozné nastavit ru¢né udaje o vétru, pouzitych ve vSech vypoctech.

Optimal
track

T~y

14 wind
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6.4 Odhad vétru

XCSOAR nabizi dva zpiisoby odhadu vétru béhem letu.

Circling: Tato metoda pouziva GPS zaméieni polohy k odhadu vétru podle snosu
typicky pii krouzeni; a je k dispozici ve vSech instalacich XCSoaru.

ZigZag: Tato metoda pouziva GPS zaméfeni polohy a skute¢né zmétenou vzdusnou
rychlost pro odhad vétru, typicky béhem klouzani. Toto je dostupné jen, kdyz je
XCSoar pfipojen k inteligentnimu variometru, ktery poskytuje skute¢nou
vzdusnou rychlost.

Velikost a smér vétru mohou byt také pfizplisobeny rucné dialogem nastaveni vétru (viz nize).
Statistiky jsou seskupené tak, ze vitr je zaznamenan v raznych vyskach a ¢asech. Kdyz se
vyrazné zméni vyska kluzaku, tak statistiky poradi nejlepsi odhad vétru zaloZeny na pfedchozich
métenich.

U PC a Pocket PC s touchscreen muzete také toto udélat zvyraznénim InfoBoxu vétru a pouzit

kursovych klaves (klavesy nahoru/dolii zvysi/snizi velikost a vlevo/vpravo oto¢i smér vétru).

Konfiguracni dialog nastaveni dovoli kontrolu nad vybérem metody odhadu pro aktualizaci vétru
pomoci pole ‘Auto Wind’:

* Manual (ru¢n¢)

* Circling (krouzeni)

» ZigZag (klikata ¢éra)

* Both {ZigZag and Circling} (oboji)

Kdyz se vyrazn¢ zméni odhad vétru, tak je o tom vydano stavové hlaseni.

Algoritmus Circling

XCSoar odhaduje velikost a smér vétrnou pii krouzeni. To déla pouzitim diimysiného algoritmu,
ktery ptirtstkove zlepSuje odhad vétru podle dokonéenych otocek. Nekvalitni otocky s vyrazné
ménénym thlem naklonu jsou odmitnuty nebo maji minimalni dopad na celkovy odhad vétru.

Nejlepsi otocky jsou se stalym uhel naklonu.

Odhady jsou ziskany jen, je-li primémé GPS zaméteni polohy kratsi, nez kazdé dvé sekundy.
Toto ma za nasledek zlepSeny odhad véru za pritomnosti vypadka signalu GPS.

Algoritmus Zig-Zag
Pro kluzék vybaveny inteligentnim variometrem pfipojenym k XCSoaru je k dispozici tzv. ‘zig-
zag’ algoritmus odhadu vétru. S timto algoritmem mutze byt odhad vétru aktualizovan neptetrzité

béhem dlouhych klouzani bez krouzeni.

Toto dovoli aktualizovat odhad vétru béhem klouzani, zatimco se let kluzaku klikati. Zadné
zvlastni manévry nejsou potiebné, v mnoha piipadech bude odhad aktualizovan pfi ptirozené
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zméné sméru letu, jak pilot hleda stoupdni. Obecné, at’ tak nebo tak, tato technika vyZzaduje
zménu smeéru kluzaku pies 40 stupiti.

Jestlize vitr se vyrazné zméni béhem piimého letu, tak algoritmus klikaté cary je pouzit pro
aktualizaci odhadu vétru, 1 kdyZ smér letu se moc neméni. Toto poskytuje vétsi presnost pii
dlouhych finalnich dokluzech.

Odhad vétru je aktualizovan, kdyz je zjiStén velky rozdil mezi odhadovanou rychlosti vii¢i zemi a
skutecnou tratovou rychlosti i1 bez velkych zig-zag manévra.

Algoritmus kompasu
U kluzakl vybavenych inteligentnim variometrem a digitadlnim kompasem pfipojenymi k

XCSoaru, algoritmus odhadu vétru vyuziva magneticky kurs a vzduSnou rychlost. Toto poskytuje
dalsi metodu aktualizace odhadu vétru béhem klouzani a nevyzaduje zig-zag manévry.

6.5 Dialog nastaveni vétru

Dialog vétru dovoli pocatecni vlozeni odhadu rychlosti a sméru vétru, obvykle pred letem.

Toto je ptistupné nabidkou:

= [ Wind

CONFIG

Wind Settings
Close |
Speed (15kt

Direction
Save

Auto wind |Circling
Trail drift |ON

Hodnota vétru miize byt uloZena tak, ze odhad je obnoven pii pfistim spusténi XCSoaru.

Kdykoliv béhem letu miiZe pilot udé€lat korekci odhadu vétru dialogem nastaveni vétru a

stisknutim tlacitka "S8¥E  Jakmile je tlacitko 'SEVE stisknuto, tak interni odhad je ignorovan,
dokud neni ziskdn novy interni odhad algoritmem krouzeni nebo klickovani.

Automaticky algoritmus vétru mize byt zapnut nebo vypnut (nebo mezitim) také v tomto
dialogu. Podivejte se na detaily o téchto algoritmech v kapitole 6.4.

Kompenzace stopy na undseni vétrem muze byt také zapnuta nebo vypnuta v tomto dialogu.
Podivejte se na detaily, jak toto ovlivni zobrazeni stopy, v kapitole 3.8.
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6.6 Profil stoupani

Statistiky o rychlosti stoupani v termice jsou soustfedény a zobrazeny v paskovém
méfidle stoupani. Toto je zobrazeno nad Sipkami rozdilu finalniho klouzani v levé
¢asti obrazovky mapy. Toto neni zobrazeno, kdyz je kluzak nad findlnim klouzanim.
Také to neni zobrazeno, kdyz je kluzék pod vyskou vypnuti, protoze byste méli byt
soustfedéni jen na udrZeni se ve vzduchu nebo na nalezeni pole pro pfistani.

Péaskové métidlo stoupani ukazuje graf, v kterém je svisla osa vyska nad vyskou

vypnuti a je opatiena méfitkem podle maximalni dosazené vysky. Vodorovna osa je
pramérnd rychlost stoupani dosazena v specifickém pasmu vysky. Vodorovna osa je opatiena
méfitkem podle nastaveni MacCready a Sipka ukazuje toto nastaveni, a aktualni vyska kluzéaku je
prekrytd na oblasti stinu. Tato zména méftitka a Sipka usnadiiuje pilotovi vidét nastaveni
MacCready porovnané s dosazenymi stoupanimi, a pldnovat pozadované pracovni pasmo vysky.

Pti kfiZovani mezi stoupanimi, miize byt svisla poloha Sipky oznamujici vysku kluzdku
vztazenou k pasmu stoupdni, pouzivana jako odkaz na navrh nutnosti najit dalsi stoupani. Jakmile
se Sipka blizi ke spodku pasma, pak se kluzak blizi k vySce vypnuti a pilot by mé¢l uvazit brat i
slaba stoupani.

6.7 Vyhledavac stoupani

Algoritmus odhaduje stfed stoupani pii krouzeni. Znackou stoupani je zeleny krouzek s‘T’. Volba
‘Lift center’ v konfiguraéni nabidce (Setup System) na stran¢ Display ur¢i, jak je toto pouzivany:

OFF: Vyhledavag stiedu stoupani je zakazan.

Circle at center: Znacka stoupani je zobrazena uprostied stoupani.

MOREL BHF

Pan to center: Znacka je zobrazena uprostied stoupani a pti krouzeni je obrazovka
vystiedéna podle tohoto stfedu stoupani.
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Kdyz je povolen vyhledavac stoupani, tak béhem klouzani jsou na mapé umistény znacky stiedil
poslednich 20 stoupéni.

Toto umisténi je kompenzované pro posun stoupani ve vysce kluzédku. Toto znamena, Ze si
XCSoar pamatuje umisténi zdroje stoupani na zemi. Jinymi slovy, jestlize opustite stoupani
nahote a pozd¢ji se vratite v malé vysce, tak znacka na map¢ ukaze predpokladanou polohu
stoupani v této malé vysce (kterd je dal proti vétru, nez nahote).

Jestli se vitr zméni a zdroj stoupani je jeSté aktivni, tak jeho pozice v map¢ odrazi zménu vétru; to
je, Ze poloha stoupani ve vysce bude piredpokladana podle nového odhadu sméru vétru.

MOREZ EHF "
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6.8 Predpovéd’ konvekce

Jestli kluzak je vybaven sondou venkovni teploty a vlhkosti, tak jednoduchy systém piedpoveédi
konvekce odhaduje strop konvekce a zdkladnu mrakii. Sonda vlhkosti je volitelna a je hlavné
pozadovana pro odhad zakladny mraki.

Pted startem nebo béhem letu mize pilot modifikovat maximalni pfedpovézenou teplotu na zemi
nastavenim hodnoty v InfoBoxu "Forecast Temperature".

Ptredpovézeny strop konvekce je urcen vyskou, v které se atmosféricka teplota rovna maximalni
predpovézené teploté na zemi, chlazend adiabaticky jak se zveda podle teplotniho gradientu
such¢ adiabaty. Obvykle kluzak nestoupa az ke stropu konvekce a tak namétené udaje jsou
extrapolované pro nalezeni stropu. Je-li atmosféra stabilni, tak strop konvekce je ohlaSen jako
nulova vyska.

Maximalni pfedpovézena teplota na zemi je vloZzena pouzitim zékladniho dialogu nastaveni
popsanym Vv kapitole 5.4.
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Piedpovézena zakladna mrakt je ur€ena nadmoiskou vyskou, v které rosny bodu protina
maximalni predpovézenou teplotu na zemi, chlazenou adiabaticky jak se zveda podle teplotniho
gradientu suché adiabaty. Jestli nejsou pfedpovézeny zadné mraky, tak zdkladna mrak je
ohlasena jako nula.

6.9 Dialog analyzy

Dialog analyzy je pouzivan pro zobrazeni nékolik hledisek atmosféry. Toto je zpiistupnéno
nabidkou:

INFO |- Analysis
Nekolik stranek zajimavosti:

Wind at altitude: Tato ukéaze graf rychlosti vétru v zavislosti na vysce, a ukdze vektor vétru v
n¢kolika vyskach.

Tlacitko ‘Set wind’ otvird dialog nastaveni vétru (naptiklad pro rucni
nastaveni vétru).

Analysis: Wind at Altitude

Pt H]

Set wind

Temperature trace:  Tato stranka je pouze dostupna, jestlize je pfipojen podporovany ptistroj k
XCSoaru, udavajici vnéjsi teplotu a vlhkost vzduchu. Graf ukaze zménu
suché teploty vzduchu, teplotu rosného bodu a vnéjsi teplotu vzduchu v
zavislosti na vysce. Pfredpovéd’ konvekce je shrnuta jako odhadovana vyska
konvekce a odhadovana zakladna mrakd.
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Analysis: Temp trace

Thermal height:
2544
Cloud base: 10015

Stranky historie stoupani a barografu popsané v kapitole 4.15 jsou také uZite¢né pro urceni trendu
v podminkéch plachténi.

6.10 Predpovéd’ pocasi

Ptedpoved pocasi obvykle vygenerované od RASP (oblastni povétrnostni predpovédi plachténi)
muze byt pokryta na mapé€. Pro funkénost tohoto musi uzivatel nainstalovat soubor 'xcsoar-
rasp.dat' do adresaie XCSoarData, aby tidaje od RASP byly k dispozici.

Tato ¢ast manualu ma za cil popsat zékladni funk¢nost; ¢tenat je uveden na RASP web
www.drjack.info pro ziskani vice informaci o tom, jak RASP pfedpovéd’ funguje, kde je k
dispozici, a jaké je jeji pouziti a omezeni.

Pokryti predpovédi je zptistupnéné dialogem povétrnosti v nabidce:

INFO |- Weather
Weather Forecast
Close
Field |Terrain Time (1600

Pole nastaveni urci, ktery iidaj je zobrazen na map¢. Nastaveni ¢asu urci, v kterém case
ptedpovédi bude pole dat zobrazeno. Pii nastaveni ¢asu v dialogu povétrnosti je tento ¢as
predsunut k dalsimu nejbliz§imu ¢asu predpovédi dostupnému v RASP souboru.

Kdyz je pole nedostupné v RASP souboru, tak pozadi je ponechané prazdné.
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Maximalni a minimalni hodnoty pole na obrazovce mapy jsou nakresleny v jejich ptislusnych
umisténich na map¢. Nazev pole je zobrazen dole vlevo na obrazovce.

Pole, ktera jsou k dispozici pro zobrazeni:

Terrain: Zobrazi terén na map¢ bez udajii o povétrnosti.

Wstar: Primérnd intenzita suchého termického proudu vzhiru blizko stfedu-BL vysky.
Odectéte rychlost klesani kluzaku k obdrzeni priimérné hodnoty varia pro
bezoblacné stoupani. Intenzita proudu vzhiru bude siln€j$i nez tato predpoved’ za

pfitomnosti konvekénich mrak, protoze kondenzace mraku ptida vznosnou silu
(to jest opomijené "nasdvani mraku"). Tato hodnota zavisi na teploté povrchu a BL

vysce.

1.0kt

Q. tnalla Q

w &9 l

FSBSE+ ==

BL wind spd: Rychlost a smér vektorového-priméru vétru v BL. Tato predpovéd mize byt
matouci, jestlize je velkd zmé&na sméru vétru béhem BL.

Q" 5
BL Wind spa " -
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H bl:

dwecrit:

bl cloudpct:

Vyska vrcholu vrstvy miSeni, kterd je pro tepelné proudéni primérnym vrcholem
suchého stoupani. Nad plochym terénem bude maximalni vyska stoupani nizsi
kviili rychlosti klesani kluzdku a dal$im faktoriim. Za ptitomnosti mraka (které
piidaji dalsi vztlak vzhlru vytvorenim "sdni mraku") bude vrchol proudu vzhiru
nad touto predpovédi, ale maximalni vyska stoupani pak bude omezena zakladnou
mrakt. Déle kdyZ je vysledkem michéni spiSe turbulence neZ stoupani, tak tento
parametr neni uziteny pro lety kluzaku.

A

G0t

L}

2. _-I-Enaua
H bl & S‘T
o%

F585:+

Tento parametr odhaduje vysku nad zemi, ve které primeérna sila suchého stoupani
poklesne pod 1,14 m/s a je ocekavano, ze budou déna lepsi kvantitativni ¢isla pro
maximalni bezoblacné stoupani vyssi, nez vyska vrcholu BL, zvIast’ kdyz vysledek
michani je spiSe vertikalni vétrny stfih neZ stoupani. (Poznadmka: stavajici
piedpoklady inklinuji pfedpovidat maximalni vysku stoupani pro suché
podminky). Misto toho miiZze byt maximalni vyska stoupani za pfitomnosti mrakt
omezena zékladnou mraki. Pro "sucha" stoupani tento parametr opomiji efekt
"sani mraku".

Tento parametr poskytuje dodate¢né prostfedky pro hodnoceni tvorby mraki
uvnitt BL a mohl by byt pouzivany bud’ spolecn¢, nebo misto dalsi predpovédi
parametrl mrakd. Toto pfedpoklada velmi jednoduchy vztah mezi procentudlnim
pokrytim mraky a maximalni relativni vlhkosti uvnitt BL. Vy§ka zdkladny mrakut
je predpovézena, ale je ocekavano, Ze bude pod vyskou vrcholu BL.
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Sfc temp:

hwecrit:

wblmaxmin:

Teplota ve vySce 2m nad zemi. Toto mize byt pfi porovnani se sledovanou
povrchovou teplotou jako indikace pfesnosti modelové simulace; naptiklad jestli
sledované povrchové teploty jsou vyznamné pod piedpovézenymi, pak podminky
plachténi bude horsi nez predpovézené.

Tento parametr odhaduje vysku, ve které primérna sila suchého proudu vzhiru
poklesne pod 1,14 m/s a je o¢ekavano, Ze budou dana lepsi kvantitativni ¢isla pro
maximalni bezoblacné stoupani vyssi, nez vyska vrcholu BL, zvIast’ kdyz vysledek
michani je spiSe vertikalni vétrny stfih nez stoupani. (Poznadmka: stavajici
predpoklady inklinuji pfedpovidat maximalni vySku stoupani pro suché
podminky). Misto toho miiZe byt maximalni vyska stoupani za pfitomnosti mrakt
omezena zakladnou mrakd. Pro "sucha" stoupani tento parametr opomiji efekt
"sani mraku".

Maximalni nosici-oblast davajici primérné rozsahly vzestupny nebo sestupny
pohybu uvnitt BL vytvofeny horizontalni vétrnou konvergenci. Kladna
konvergence je pfidruZena mistnim omezenym hranicim konvergence. Zaporna
konvergence (divergence) produkuje polevujici vertikalni pohyb vytvofenim
inverze nizké urovné, kterd omezi vysku stoupani.

Barevna schémata pouzita v piekladu RASP kontury:
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7 Vzdus$ny prostor, provoz a tymové létani

V XCSoaru muize byt zavedena databaze vzdusnych prostorti (SUA) a pouzivana pro zobrazeni
oblasti vzdusnych prostorii a sledovani, kdy kluzék do nich vstupuje a kdy je opousti.

Mohou byt nastaveny dva soubory vzdusného prostoru v konfiguracnich nastavenich. Prvni z
nich je urcen jako primarni SUA databaze, druhy je ur¢en pro kratkodobé pouziti nebo pro zménu
vzdusného prostoru napt. definovanou NOTAMem.

Uzivatel je pIln¢€ odpovédny za pouzivani aktualni SUA databaze (soubor vzdusného prostoru).

Pomoci piipojeného FLARM zatizeni mize pocitac plachténi zobrazit informace vztahujici se k
okolnimu provozu a hrozbam srazky.

Funkce tymovy koéd umoziuje pilotim v tymu se také informovat o zméné svych pozic poslanim
(ptes radio) kratkého kodu zakédovanym a dekédovanym pocitacem.

7.1 Zobrazeni vzduSného prostoru

Lokalni vzdusny prostor je nakreslen na map¢ jako oblast stinu se silnymi hranicemi. Barvy a
vzory prostort jsou charakteristické pro rizné kategorie vzdusného prostoru a mohou byt
konfigurovany uzivatelem. V zavislosti na nastavenich si miize uzivatel vybrat zobrazit bud’
zadny vzdu$ny prostor, jen vzduSny prostor nad kluzdkem, jen vzduSnym prostorem s kluzakem
uvniti konkrétniho rozsahu vysky nebo automatické zobrazeni, kde XCSoar rozhoduje, kdy je
dualezité zobrazit oblasti.

302+

Uzivané vzory pro zobrazeni oblasti vzdu$ného prostoru obsahuji neprithledné, prithledné
(prazdné) a n€kolik Srafovanych a teckovanych vzori. Neprihledné vzory jsou ¢aste¢né
prihledné s ohledem na terén a topologii, ale jsou ne pruhledné s ohledem na prekryvani
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vzdusnych prostorti. Nicméné i kdyZ nastava piekryvani vzduSnych prostord, tak jsou vSechny
hranice viditelné. To je, 1 kdyZ vzory vzdusného prostoru nejsou vzajemné prihledné, tak
vSechny hranice vzdusnych prostori jsou zobrazené navrchu oblasti vzdusnych prostora.

Zobrazeni i varovani tfid vzduSného prostoru mohou byt jednotlivé povoleny nebo zakdzany
uzivatelem jak je popsano v kapitole 7.7.

Standard zbarventi tfidy vzdusného prostoru C, D, E a F se shoduje s [ICAO mapami.

7.2 Udalosti vniknuti

Tti druhy udalosti jsou ozndmeny v XCSoaru co se tyce SUA:

Predicted incursion: Tato udélost nastava, kdyz se kluzdk pohybuje po odhadnuté draze, ktera
bude mit za nasledek vniknuti do vzdusného prostoru v prednastaveném
case. Nastaveni Casu je polozkou nabidky ’airspace warning time’.

Pouziti nastaveni dlouhodobého priméru pro vypocet drahy znamena, ze
systém muze jesté predpovidat vniknuti i pii vyboc€eni vétrem nebo pfi

krouzeni.
Entering: Tato udalost nastava, kdyz kluzak vstupuje do oblasti vzdusného prostoru.
Leaving: Tato udalost nastava, kdy kluzak opousti oblast vzdusného prostoru.

Ve vSech ptipadech jsou definované maximalni a minimalni nadmoi'ské vysky hranic oblasti nebo
letové hladiny podle specifikace v souboru vzdusnych prostort.

Varovani vzdusného prostoru jsou oznamena, i kdyZz oblast vniknuti je mimo obrazovku.

Je-li k dispozici barometricky zdroj nadmotské vysky, tak je pouzivan prioritné pred GPS
nadmotskou vyskou pfi zjiSténi vniknuti do vzdusného prostoru. Takto se systém ptizpisobi
obecnym pravidlim majici poruSeni vzdusného prostoru zalozené na QNH — tlaku na hladiné
more.

7.3 Urovné varovani vzdu$ného prostoru
Predstavené urovné varovani vzdusného prostoru jsou:

Kluzék je dostatecné vzdalen od vzdusného prostoru.

Odhaduje se, ze kluzak vnikne do vzdusného prostoru, ale neni blizko.
Odhaduje se, ze kluzak vnikne do vzdusného prostoru a je tomu blizko.
Kluzék je uvniti vzdusného prostoru.

W N = O
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XCSoar stale monitoruje polohu kluzédku viici vSem vzduSnym prostoriim a provadi varovani v
ptislusnych urovnich. Varovani vzduSného prostoru je jesté filtrované podle nastaveni piedvolby
filtru vzdu$ného prostoru tak, Ze urcité typy vzdusného prostoru mohou byt zakazané.

Sled varovani pti vstupovani do n¢jakého vzdusného prostoru je ve trech urovnich: kdyz
nedaleko (troven 1), kdyz tésné (iroven 2) a kdyz uvnitt (roven 3).

Kdykoli se zvysi iroven varovani (nad urovni 0) pro n¢jaky vzdusny prostor, tak se zobrazi
dialog varovani vzdusného prostoru doprovazeny systémovou zvukovou signalizaci z PDA. Kdyz
uZ neni dal$i oblast vzdusného prostoru s Grovni varovani vyssi nez 0, tak dialog automaticky
zmizi.

Airspace Warnings

ACK | ACK | ACK
Warn | | Space an Enable| Close

7.4 Dialog varovani vzdusného prostoru

Dialog varovani vzdusného prostoru obsahuje seznam az 4 jednotlivych varovani. Barevné
pozadi polozky v seznamu je ¢ervené, je-li kluzak uvnitf a zluté, je-1i vné. Je-li varovani
potvrzeno, tak text je jen stinovany.

Kazda polozka v seznamu zabira dva fadky a obsahuje nasledujici udaje:

<NAZEV> <VRCHOL v uZivatelskych jednotkidch> <VRCHOL v alt. jednotkdch> <zakl. info>

<uvniti¥> <ttrida> <vzdalenost jestlize wvné>
<VRCHOL v uZivatelskych jednotkdch> <ZAKLADNA v alt. jednotkach> <zakl. info>

Hodnoty v seznamu jsou neustale aktualizované.
Nasleduje priklad:

Bern TMA FL100 2950m
< D H 1300m 1750m ?2?2?7?2ft

Toto znamena, ze kluzak je horizontaln€ vzdalen 1300m od vzdusného prostoru tiidy D “Bern
TMA* se zékladnou v 1750m a s vrcholem ve FL100.

Dalsi priklad:
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Bern CTRgld SFC
> C 1350m 2?2?272ft

Toto znamena4, Ze kluzak je uvniti vzdusného prostoru tfidy C “Bern CTRgld* se zdkladnou na
povrchu terénu a vrcholem v 1350m.

Dialog varovani vzdusného prostoru muze byt kdykoliv otevien vybérem v nabidce:

INFO | 1= Mearest Airspace

Je-1i kluzék dostate¢né vzdalen od vSech vzdusnych prostorti, tak tato polozka v nabidce jen
zobrazuje prosté stavové ozndmeni ukazujici podrobnosti nejbliz§iho vzdusného prostoru.

7.5 Potvrzeni varovani vzdu$ného prostoru

Kdyz je zobrazen varovny dialog a varovani vzdusného prostoru je aktivni, tak dialog mtze byt
uzavien stisknutim ESC. Toto uzavie dialog bez skutecného potvrzeni varovani.

Kdyz je zobrazeno jedno nebo vice varovani v dialogu varovani vzdusného prostoru, tak tato
varovani mohou byt potvrzena stisknutim jednoho z tlacitek podél spodni ¢asti dialogu. Kdyz
seznam obsahuje vic, neZ jedno varovani vzdusného prostoru, tak mlize byt pouzit kurzor na PDA
pro volbu jednoho potvrzeni.

Vyznamy potvrzovacich tlacitek jsou nasledujici:

ACK Warn:  Potvrdi aktudlni iroven varovani. Nové varovani se zobrazi jen, jestli se uroven
varovani zvysi.

ACK Space: Potvrdi vSechny stavajici i budouci urovné varovani pro tuto oblast vzdusného
prostoru zatimco je kluzak uvnitf 2.5km vodorovné vzdalenosti a 500m vyskového
odstup.

ACK Day:  Potvrdi vSechny aktudlni i budouci trovné varovani pro tuto oblast vzdusného
prostoru pro zbytek letu (vyslovené az do restartu XCSoaru).

Enable: Zrusi predchozi potvrzeni vzdusného prostoru, znovu aktivuje vSechna varovani
pro tento prostor.

Close: Uzavte dialog varovani vzdusného prostoru bez potvrzeni vzdusného prostoru.
Dialog se znovu otevie automaticky, jestli se urovein varovani vzdusného prostoru
zvysuje.

Hlavni pravidla pro pouziti dialogu jsou:

* Nepotvrzujte varovani, jestli zamyslite nebo se musite vyhnout vzdusnému prostoru

» Zvukové znameni varovani se ozve jen, kdyz se uroven varovani zvysuje.

« Systém varovani je navrZen tak, aby poskytoval krouzicimu pilotu informace o blizkém
vzdusném prostoru bez stresujicich nepatii¢nych varovani.
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Kdyz je oblast vzdusného prostoru potvrzena, tak region je nakreslen na obrazovce bez
vyplitujiciho vzoru.

Kdyz je ptedpokladano Ze kluzak vstoupi do SUA oblasti, nebo jiz do ni skute¢né vstupuje, tak se
ozve zvukova vystraha a zobrazi stavové hlaSeni popisujici typ varovani vzdusného prostoru,
SUA detaily (v€etné tfidy vzdusného prostoru, spodni a horni meze nadmoiské vysky nebo letové
hladiny, radiofrekvence).

Potvrzend varovani se zopakuji po ur¢itém Case specifikovaném jako 'airspace repeat time' v
konfiguracnich nastavenich.

Potvrzeni varovani vzdu$ného prostoru se vztahuje na jednotlivé SUA oblasti. Jestli naptiklad
kluzak vstupuje do vzduSného prostoru A, a pilot potvrdi varovani, a brzy potom je
ptedpokladéano Ze vstoupi do vzdus$ného prostoru B, tak bude aktivovano varovani vzdusného
prostor pro SUA oblast B.

Jestli chcete, aby potvrzena varovani vzduSného prostoru nebyla opakovana, tak nastavte co
nejvetsi hodnotu v konfiguraci nastaveni ‘acknowledgement time’.

Varovani vzdu$ného prostoru jsou automaticky odstranéna, kdyz aktualni pozice kluzaku jakoz i
odhadovana poloha vniknuti mine vzdu$ny prostor.

Mohou se vyskytovat soubézna varovani vzduSného prostoru, jestli kluzak (nebo jeho
odhadovana budouci poloha) proniké vice oblastmi vzdusnych prostor.

7.6 Dotaz na vzduSny prostor

Pro zatizeni s dotykovou obrazovkou/mysi; kdyz je viditelna oblast vzduSného prostoru na
mapové oblasti, tak miZze byt proveden dotaz dotknuti se této oblasti na mapé€. To predlozi
stavove hlaseni obsahujici stejné SUA podrobnosti, jako pii zobrazeni aktualniho varovani.
HlaSeni zmizi po doteku stavového hlaseni nebo po stisknuti klavesy Enter (jako potvrzeni
dotazu). Dotaz zobrazi podrobnosti vSech piekryvajicich se oblasti vzdusného prostoru
viditelnych v mist¢ dotazu.

Dalsi zptisob dotazu na vzdus$ny prostor je pomoci tlacitka v nabidce. Dotaz ‘Nearest Airspace’
predlozi stavové hlaseni obsahujici detaily nejbliz§i SUA oblasti vzdusného prostoru.

INFO |- Nearest airspace
Toto predlozi pouze jednu oblast vzdusného prostoru. Hledani je omezeno na rozsah 100 km.
Jestlize je kluzak vné vzdusného prostoru, tak je také popsana vzdalenost nejbliz§iho bodu na

obvodu vzdusného prostoru ke kluzaku. Jestli je kluzék uvnitt vzdusného prostoru, tak je také
popsana nejkratsi vzdalenost pro opusténi tohoto prostoru.
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7.7 Dialog filtru vzdusného prostoru

Dialog filtru vzdusného prostoru umoziuje povolit nebo zakazat zobrazeni varovani pro kazdou
tfidu vzduSného prostoru samostatne.

Toto miize byt zptistupnéné:

+ Z nabidky _CONFIG|o Seftings airspace

« V konfiguraénim dialogu nabidky CONFIG
tla¢itka Filter.

- SEtup system p, Airspace strance vybranim

Pouziti kldves nahoru/dolu a Enter zplisobi pfesun mezi riznym varovanimi a volbami zobrazeni.

Airspace
Close ‘ Other Warn Display
Restricted areas Warn Display
Lookup ‘ . i
Prohibited areas Warn Display
Danger areas Wamn Display
Class A Wamn Display
Class B Warn Display
Class C Warn Display
Class D Warn Display
No gliders Wam Display
CTR Warn Display
Wave Display
AAT Wamn Display

Stisknuti tlacitka "Lookup" zobrazi dialog vybraného vzdusného prostoru. Toto funguje podobné
jako u prohledavace navigacnich bodl a dovoluje vyhledavani podle ndzvu, vzdalenosti, sméru, a

typu (tfidy).

Select Airspace
Filter... R364: CONT Resskm 351°

Name MELBRNSCTRC7 C 30km 220°
- ALBURYSCTRC1 C 46km 60°
Nistanes R367: CONT Reslkm 360°
Skm ALBURYSCTRD3 D 64km 59°
MELBRNSCTRCG C 68km 219°
ALBURYSCTRD2 D 72km 58°

=} =
g s B
]
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Jakmile byla lokalizovana polozka vzdusného prostoru, tak ji jeji vybrani pfida to do systému
tfizeni vzdus$ného prostoru jako potvrzenou na den. Z dialogu fizeni vzdusného prostoru je mozno
ji znovu povolit.

7.8 Dialog analyzy
Dialog analyzy obsahuje stranku ukazujici pficny prifezu vzdusného prostoru. Toto je

zptistupnéno pomoci nabidky:
INFO |- Analysis

Display ukazuje na vodorovné ose vzdalenost od kluzdku do 50 km ve sméru drahy kluzaku;
svisla osa znazornuje vysku. Vyska kluzaku je indikovana bilou Sipkou. Tato stranka je uzitecna
pro moznost prohlédnout si komplexni umisténi vzdusnych prostort.

Analysis: Airspace

Calc ‘

< =

Close ‘

Tlacitko ‘Nearest’ otevird varovny dialog, je-li kluzak blizko u vzdusného prostoru.

7.9 FLARM traffic display
FLARM zobrazit dopravu

Je-1i piipojeno FLARM zafizeni, tak je zobrazen FLARM provoz na mapové oblasti. Kazdé
letadlo je syst¢émem FLARM zachyceno a zobrazeno jako pohybujici se cerveny disk.

Nepouzivejte XCSoar jako varovny kolizni systém, protoZe zvuky zatizeni FLARM jsou
mnohem vhodné&;j$i pro upozornéni pilota na okolni provoz.

Vsimnéte si, ze jestlize nikdo nekrouzi, tak obvyklé méfitko mapy je takové, ze FLARM provoz
neni snadno rozpoznatelny. Kdyz n€kdo krouzi nebo ma-li uzivatel nastavenou orientaci
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obrazovky na North-Up, tak toto poskytuje malou pomoc v lokalizovani provozu zobrazenim na
mapg.

Zobrazeni FLARM na mapé

FLARM cile na mapé jsou koncipované jako Cervené disky a také maji ¢erné Sipky signalizujici
smér cile FLARM. Vsimnéte si, Ze tyto Sipky jsou orientované podle orientace displeje.
Naptiklad, je-li orientace Track-U, pak Sipky ukazuji relativni drahovy kurs cile k letadlu. Je-li
orientace je North-Up, pak Sipky ukazuji absolutni drahovy kurs cile.
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Zobrazeni FLARM registrace letadla nebo jméno pilota na mapé je mozny udélat pomoci
vyhledavani ICAO letadla ID FLARM provozu v souboru. Podivejte se na podrobnosti formatu
tohoto souboru v kapitole 12.16. Letadlo s nastavenou FLARM soukromou vlajkou nebude mit
zobrazenou zadnou identifikaci.

FLARM radar

Pro napraventi této situace, kdy FLARM provoz je ptijaty, spodni pravy roh obrazovky ukazuje
malé okno radaru FLARM provozu z perspektivy letadla. FLARM provoz je zobrazen jako
barevné Ctverecky.

Toto FLARM zobrazeni je orientované Track-Up a malé ikona kluzaku zieteln¢ ukazuje, Ze
zobrazovaci zatizeni je takto orientovano. Stupnice displejt je nelinearni (rozsifeny blizko u
kluzaku). Na pozadi jsou tii kruhy; prvni je 500 metrti, druhy je 1000 metrt a tieti je 2000 metri.
Provoz vzdéleny vic, nez 2000 metrt je nakresleny v kruhu 2000 metrt.
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119. 67:

cxi ¢.

FLARM méftitko displeje ukazuje FLARM provoz v barvach podle urovné hrozby. Predtim byl
veSkery provoz ukézéan ¢ervené. Provoz pouziva barvy:

* Zelena pro troven 0
* Zluté pro uroven 1
* Cervena pro uroven 2 a 3

Styl FLARM radaru miiZe byt uzptsoben konfigura¢ni volbou ‘FLARM symbols’ (v Setup
System, strana 10 Vario Gauge a FLARM). Toto ovlada symboly pouzivané pro zobrazeni
FLARM cill na displeji radaru.

Relative altitude: Relativni nadmoiska vyska cile je reprezentovana ve tvaru trojuhelniku pro
extrémni nad/pod vysku, ¢tverec pro stejnou nadmotskou vysku. Sipka
ukazujici nahoru signalizuje, Ze cil je nad kluzdkem.

Ctverec signalizuje stejnou nadmoiskou vysku; trojuhelnik ukazujici
nahoru signalizuje, Ze provoz je velmi vysoko; trojuhelnik ukazujici dolt
signalizuje, Ze provoz je velmi nizko. Podobn¢ prostfedni riznobézniky
signalizuji relativni vySku podobnym zpisobem; ten¢i nahote signalizuje,
7e provoz je vyssi, tenci na dole signalizuje, Ze provoz je nizsi.
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Bearing: Kurs drahy cile vztazeného k kursu drahy kluzdku je zobrazen jako Sipka.
Ve vsech rezimech barva cile signalizuje uroven hrozby.

X

REPLAY ' |
F7.55+ f | |

Kdyz je povoleno zobrazeni FLARM radaru, tak mize byt zak4dzano stisknutim tlacitka enter. Je-
li FLARM radar je zakazan, tak stisknutim tlacitka enter se zrusi zdkaz a radar je opét zobrazen.
Kdyz se objevi novy provoz v radaru nebo vydava-li FLARM varovani o srazce, tak mozZnost
zakazu je nepovolena.

Kdyz uroven vystrahy FLARM signalizuje varovani o srazce, tak je nakreslena cerna ¢ara od cile
k okraji radaru. Takto je snadnéji na prvni pohled vidét, ktery cil smétuje ke kluzaku a od které
doby je varovani o srazce aktivni.

Je mozné nakonfigurovat zménu Groven méfitka mapy nebo oznameni pfiletu a odletu FLARM
provozu se stavovymi hldSenimi.
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7.10 Tymové létani

Koéd tymu je systém umoziujici pilott [étajicim v tymu sdélovat své pozice sobé navzajem
stru¢nym a ptresnym zptisobem. Princip systému je zalozen na tom, zZe kazdy pilot pouziva sviij
pocita¢ k urceni 5 ¢islicového kodu, ktery popisuje jejich polohu vztazenou k obvyklému
naviga¢nimu bodu. Piloti si navzdjem tyto kody predavaji radiostanici a do svého pocitace si
vkladaji kody svych kolegti, aby vidéli jejich ptesnou polohu.

Podpora pro sifrovani tymovych kéda bude poskytnuta v budoucnu.

Pro pouziti kddu tymu musi mit vSichni piloti v tymu zvolen stejny referen¢ni navigacni bod. To
se d¢la vybérem naviga¢niho bodu ve vyhleddvacim dialogu navigacnich bodt a pak stisknutim
tlacitka ‘Set teamcode’ na strdnce podrobnosti navigac¢nich bodi.

Zpftistupnéni dialogu Teamcode v nabidce:

| NAV |- Team Code

|Team code
Close
| Own code: |H74E
' Mate code: C3E
Range [15km
Bearing [356°

Béhem letu mtize pilot precist sviij ‘Own code’ v dialogu kddu a predat ho svému tymovému
kolegovi, ¢imz mu ozndmi svou pozici. Kdyz pilot slysi zpravu o kédu od tymového kolegy, tak
stiskne tlacitko ‘Mate code’ a vlozi kdd do otevieného textového dialogu.

Edit text

Po vlozeni kédu kolegy je vypocitana relativni vzdalenost a kurs k nému a aktualizovand v
dialogu.

Jsou k dispozici nové infoboxy zobrazujici relativni vzdalenost s kursem k tymovému kolegovi.
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8 Avionics and Airframe — letecké piistroje a drak kluzaku

Tato kapitola diskutuje o XCSoaru jako podsystému kluzaku. Zahrnuje integraci XCSoaru s
externimi zafizenimi véetné GPS, vypinaci, senzort, letecké radiostanice a dalSich zafizeni.
Propojeni s FLARM je obsazeno v kapitole 7 a propojeni s variometry je obsazeno v kapitole 6.

8.1 Vydrz baterie

Nejmoderngjsi PDA jsou uréené pro kratké sporadické pouziti a tak nemaji dostatecnou kapacitu
baterie pro dobu preletu. Je doporuceno napajet PDA extern¢ z baterie kluzéku. Tato instalace by
méla byt provedena nalezit¢ kvalifikovanym persondlem a méla by mit pojistku se samostatnym
vypina¢em.

Dtivodem malé vydrze PDA je piedevsim spotieba LCD podsvétleni, pficemz PDA nemaji nijak
zvlast’ jasné displeje a potebuji mit podsvétleni naplno. Nicméné pro EFIS systémy jako Altair je
doporuceno pouzit nejnizsi nastaveni podsvétleni, které je v pohodé.

Pti provozu PDA na vnitini baterii XCSoar zjisti stav vybiti baterie a dovoli operaénimu systému
uzaviit XCSoar a uchovat pamét’. Navic mize byt nastaveno vypnuti displeje po urcité dobé
necinnosti, coz miiZe snizit spotiebu. Kdyz je displej vypnut, tak stla¢enim nékterého z
hardwarovych tlacitek na PDA se opét zapne displej. KdyzZ systémem vyda stavové hldseni, tak se
displej zapne.

Dalsi zptisob, jak pomoct uchovat vydrz baterie je snizit vypoctové zatizeni vypnutim urcéitych
vlastnosti. Vykresleni terénu a dlouha hlemyzdi stopa vyznamné ptispiva k zatizeni CPU. Pro
systémy Altair/Vega je externi napajeni zobrazeno v systémovém stavovém dialogu (podivejte se
na cast 8.11).

8.2 Pripojeni GPS
XCSOAR vyzaduje 3D GPS zaméieni polohy pro jeho funguje navigace.

Stav GPS
Ikony stavu GPS a text se mohou zobrazit na spodnim okraji obrazovky mapy a signalizovat:

Waiting for GPS fix: Cekani na GPS zaméfeni polohy. GPS miZe mit 2D zaméfeni polohy, ale je
pozadovan lepsi pfijem nebo delsi cas na hledani druzic. Symbol kluzéku
zmizi, neni-li 3D zaméfeni polohy.

GPS not connected: Neni Zddna komunikace s GPS. Toto signalizuje chybu v nastaveni Com
portu nebo GPS zafizeni mize byt odpojeno nebo vypnuto.

KdyZ GPS neni pfipojeno po vice, nez jednu minutu, tak se XCSoar automaticky pokusi o

obnoveni komunikace se zatfizenim a potom bude pokracovat v ¢ekani. Tato metoda se ukéazala
jako nejvice spolehlivy zplisob odstranéni komunikacnich chyb.
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XCSOAR muze ovladat az dva GPS zdroje a druhy pouzit jako zalohu. To znamena, Ze jestlize
primarni GPS zdroj vypadne, tak XCSoar pouZzije GPS data z druhého zdroje. Maji-li oba zdroje
platné zaméteni polohy, tak druhy zdroj je ignorovan. Z tohoto divodu je doporuceno, aby GPS s
lepsi anténou nebo spolehlivosti bylo pfipojeno jako primarni zatizeni.

GPS nadmorska vySka

Nekteré starsi GPS pfistroje (a i nékteré noveé) neudavaji nadmotskou vysku vztazenou k
prumérné moiské hlading, ale udavaji vysku vztazenou k WGS84 elipsoidu. XCSOAR zjisti,
kdyz toto nastane a trva na vyrovnani elipsoidu na geoid shodné s internimi tabulkami dat ve
dvoustupiiovém rozestupu. Toto neni nutné pro zatizeni FLARM nebo Altair Pro, ktera udava;ji
spravnou MSL nadmofiskou vysku.

8.3 Pripojeni vstupi
XCSoar podporuje monitorovani vypinacu a senzoru piipojenych k hlavnimu pocitaci za acelem

poskytovani situacni odezvy pfipravenosti a vystrah, nebo jako univerzalni vstupni jednotky
uzivatelského rozhrani. Je n¢kolik zpasobu, jak pfipojit vypinace a senzory:

Sériova zatizeni: Urcité inteligentni variometry jako Vega maji informace o né¢kterych
vypinacich draku letadla a predavaji je PDA nebo EFIS jako specialni
NMEA sekvenci.

Idratova zatizeni: Altair pocitac plachténi a Vega variometr maji 1dratovo periferni sbérnici,

ke které mohou byt pfipojeny rizné digitalni a analogové senzory.
Bluetooth zatizeni: ~ Mnoho Pocket PC zatizeni podporuje bezdratové spojeni s Bluetooth
Game-Pad zatizenim, které ma nékolik tlacitek. Toto je ale vice vhodné pro
vstupni uzivatelské rozhrani, neZ pro monitorovani draku letadla.
Uzivatelsky soubor 'vstupni udalosti' urci, jak jsou zpracovany udaje o vypinacich a senzorech.
Standardni sada udaji o draku letadla je definovana jako:
* Vzdusné brzdy
» Poloha klapek (pozitivni/ptistavaci klapky, neutralni, zdporné/reflex)
* Podvozek

Ocekava se, ze tato sada bude rozsifena o monitorovani motoru a paliva.

Dalsi logické udaje z Vega se vztahuji k specifickym vystraham draku letadla a varovani obalky
obrati letadla, napiiklad "vzdusné brzdy vysunuty a podvozek zatazen".

8.4 Dialog vypinaci
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Dialog zobrazujici stavy vypinact ziskanych z Vega variometru je k dispozici v nabidce:
| CONFIG |- Vario|- Switches

Tento dialog je aktualizovan v redlném case a umoziuje pilotovi kontrolovat spravnou funkci
vypinacli béhem dennich inspekcnich testli nebo pied startem.

Switches

Airbrake locked |OFF Userup |OFF
Flap positive |[OFF User middle |OFF
Flap neutral |[OFF User down |OFF
Flap negative |OFF Vario circling |[OFF
Gear down |OFF Flap landing |OFF

Acknowledge |OFF

Repeat |OFF

Speed command|OFF

8.5 Letecka radiostanice

Monitorovani a nastaveni aktivnich a pohotovostnich kmitoc¢tl leteckych radiostanic se sériovym
pfipojenim je v soucasné dobé ve vyvoji. Cilem je poskytnout funkci nastavit radiofrekvenci
stiskem jediného tlac¢itka (vyzadujici potvrzeni pilotem).

8.6 Mobilni telefony

Schopnost XCSoar poslat a pfijmout za letu aktualizaci polohy a dalsi data (jako pocasi a
aktualizace ulohy) ptes SMS zpravu GSM mobilniho telefonu, byla ptfedstavena v ¢ervenci 2005.
Lze pouzit standardni mobilni telefon pfipojeny pies Bluetooth; stejny kod mize byt poslan pres
sériove piipojeny GSM nebo CDMA modem. Tento koéd vyzaduje delsi vyvoj, nez bude
integrovan do vefejnych vydani softwaru.

Uziti této technologie umoznuje:
* Sledovani kluzakt z domova
» Automatické informovani domaci zadkladny o posledni zndmé poloze pfi ptistani do terénu

a ziskat tak pomoc pro navrat
» Tymové 1étani a pomoc pro vedeni tréninku
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8.7 Podporované variometry

XCSOAR podporuje udaje od Triadis Engineering Vega variometru a TR-DVS digitalniho
hlasového systému, Cambridge Aero bloku ptistroji 302 DDV a GPSNAYV, Borgelt B50/B500,
LX Navigation LX1600 variometrt, Zander variometru a Tasman Instruments variometru.

8.8 Dalsi pristroje

Podpora pro dalsi prosttedky, jako magneticky kompas nebo Attitude Heading Reference System
(umély horizont) miize byt implementovan v budoucnu. Vzneste pozadavky na XCSoar vyvojate,
jestli se zajimate o podporu dalSich prostredkii.

Podpora pro Honeywella Digital Compass HMR3000 je ve vyvoji.

8.9 Rezim Slave

Typ zatizeni v konfigura¢nich nastavenich "NMEA Out" je definovan pro pouziti propojenych
dvou Altair nebo PDA systémil v master a slave reZimu. U master mize byt druhé com zafizeni
nastaveno na NMEA Out a vSechna data pfijata z prvniho com zatizeni (stejné 1 vystupni data)
budou poslana do slave.

Priklad: Dva Altair variometry jsou propojeny dohromady. U slave, prvni com zafizeni mize pak
byt nastavené na "Vega" nebo "Altair Pro" a tento systém pak piijima vSechna data, jako by
pfichazela od Master GPS a ptipojenych prostfedkt (Vega, FLARM atd.).

8.10 Rozhrani externiho loggeru

XCSoar podporuje deklaraci a manipulaci se specidlnimi sekvencemi pouzivanymi komerénimi
letovymi zapisovaci. Zatizeni, kterd jsou podporovand, ale neobsahujici podporu deklarace jsou
Posigraph a Colibri. Toto bude vylepseno v budoucnu.

Volkslogger

Odesléani aktudlni tlohy do Volksloggeru je podporovéano. Typ zafizeni v systémovych
nastavenich musi byt nastaven na "Volkslogger'.

Kdyz je stisknuto tlacitko 'DECIAre v editoru ulohy, tak aktualni uloha se jménem pilota, znackou
kluzaku a soutéznim ID je odeslana do Volksloggeru.

Vsimnéte si, ze tato odeslana uloha vymaze ve Volksloggeru databazi naviga¢nich bodu!
Podpora pro synchronovéni databaze navigacnich bodi mezi XCSoarem a Volksloggerem bude

vylepsena v budoucnu.

EW logger
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Odeslani aktuélni ulohy do EW loggers je podporovano. Typ zafizeni v systémovych nastavenich
musi byt nastaven na 'EW'.

Kdy?z je stisknuto tlacitko 'DECIArE v editoru ulohy, tak aktualni uloha se jménem pilota, znackou
kluzaku a soutéznim ID je odeslana do EW loggers.

CAI 302

Odeslani aktualni ulohy do CAI 302 je podporovano. Typ zafizeni v systémovych nastavenich
musi byt nastaven na 'CAI 302'.

Kdy?z je stisknuto tlacitko "DECIAME v editoru ulohy, tak aktualni uloha se jménem pilota, znackou
kluzaku a soutéznim ID je odeslana do CAI 302.

8.11 Dialog stavu systému

Dialog stavu systému (podivejte se na ¢ast 2.4) je pouzivan v prvni fadé jako systém kontroly
funkce hlavniho pocitace a ptipojenych zatizeni.

Toto je zptistupnény pomoci nabidky
[INFO|:- Status
a potom vybranim stranky 'System'.

Veskeré dynamické hodnoty (naptiklad napéti baterie, pocet druzic v dohledu) jsou neptferusene
aktualizované.

100



9 Rychly navod

Tato kapitola poskytuje instrukce pro pouzivani XCSoaru v typickych pteletovych ulohach. Je
roztiidéna na jednoduché scénare demonstrujici pouziti klicovych vlastnosti. Toto piedpoklada,
ze konfiguracni volby jiz byly uzivatelsky nastaveny.

Tyto instrukce maji za cil poskytnout jednoduchy navod pro 1étani tloh s ménici se urovni

obtiznosti, ale nejsou urCeny demonstrovat vSechny vlastnosti XCSoaru. Mimoto systém mitize
byt pouzit i produktivnéjsim zplisobem, nez podle popisu zde.

9.1 Mistni let

V tomto scénafi pilot zamysli letét mistni nebo prilezitostné preletovou uloha, kde neni
pozadovany navigace doptfedu danym navigacnim bodam je ne.

Pred startem
1. Zapnéte zatizenti.

2. Oteviete dialog 'Basic settings' a nastavte znecCisténi a pritéz podle potieby. Nastavte
maximalni progndzu teploty. Zaviete dialog.

3. Otevrete dialog 'Task edit' a vymaZte vSechny naviga¢ni body v tloze. Udé&lejte to
posunem kurzoru na navigaéni bod a stisknéte enter, pak stisknéte tlacitko 'Delete’;
opakujte pro vSechny body.

4. Jakmile je uloha vyciSténa, tak pohybujte kurzorem na polozku 'add waypoint' a stisknéte
enter. Vyberte startovni navigacni bod ze seznamu a stisknéte enter nebo escape pro
pfidani navigaéni bodu domova jako startovni navigaéni bod. Stisknéte close nebo escape.

5. Nyni uloha obsahuje jeden naviga¢ni bod domova.

Za letu

1. Ve vhodné chvili nastavte ruéné¢ MacCready v nabidce, kalkulacce tlohy nebo ve
variometru.

2. Zmeéite nastaveni zneCisténi/ptitéze podle potieby.

3. Pokud pottebujete, tak se podivejte do dialogu analyzy.

4. Kluzék mtze dosahnout domova, kdyz potfebny rozdil nadmoiské vysky je zobrazen

zelenou Sipkou ukazujici nahoru.

5. Volitelné aktivujte 'Auto MacCready', kdyZ se chcete vratit domil. Je-li rezim MacCready
nastaven na 'Final Glide' nebo 'Both', pak systém ptikazuje optimalni rychlost pro navrat
domt.
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Po pristani

1. Dialog 'Task status' ukaze uplynuly casu let.

2. Dialog analyzy muze byt pouzit pro analyzu nebo vyhodnoceni letu.
3. IGC zédznam muze byt pouZit pro piehrani letu.

4. Tyto akce mohou byt vykonané po vypnuti a znovu zapnuti zatizeni.
9.2 FAI uloha

V tomto scénéii pilot zamysli letét ulohu FAI trojuhelniku s jedinym startovnim sektorem a
automatickym posunem navigacnich bodu.

Pred startem

1. Zapngéte zatizeni.

2. Otevriete dialog 'Basic settings' a nastavte znecisténi a ptitéz podle potieby. Nastavte
maximalni prognoézu teploty. Zaviete dialog.

3. Oteviete dialog 'Task edit' a vymazte vSechny navigacni body v tloze. Udé&lejte to
posunem kurzoru na navigacni bod a stisknéte enter, pak stisknéte tlacitko 'Delete’;
opakujte pro vSechny body.

4. Jakmile je uloha vy¢isténa, tak pohybujte kurzorem na polozku 'add waypoint' a stisknéte
enter. Vyberte pozadovany naviga¢ni bod ze seznamu a stisknéte enter nebo escape pro
pfidani navigacniho bodu do Ulohy. Nastavte start a typy sektorti a zajistéte, ze je AAT
vypnuto. V tomto ptikladu jsme nastavili alternativni startovni bod OFF a rezim Auto
Advance je nastaveny na 'Auto'. Jakmile jste hotovy, tak stisknéte close.

5. Pohybujte kurzorem opét na polozku 'add waypoint' a stisknéte enter. Vyberte navigacni
bod ze seznamu a stisknéte enter. Toto piida druhy naviga¢ni bod do tlohy (v tomto
ptipadé jako cil, protoZe je posledni v seznamu). Stisknéte close nebo escape.

6. Opakujte posledni krok pro dalsi navigacni body. Posledni navigacni bod je cilovy bod
traté.

7. Uloha je nyni vlozena. Oteviete dialog analyzy a vyberte stranku 'Task' k prohlédnuti si
ulohy na mapé.

Za letu

1. Aktualni navigacni bod se bude posunovat automaticky, jak pilot pieléta zonu sledovani.
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2. Po odstartovani llohy mtliZze byt otevien dialog 'task status' pro ovéfeni platnosti detekce
startu. Je-1i dan 'start time', tak start byl detekovan a legalni podle pravidel startu ulohy
specifikovanych v konfiguraci. Jinak bude zobrazeno 'INVALID'.

3. Cerna Sipka bude vzdy ukazovat k daldimu navigaénimu bodu. Modra Sipka bude
ukazovat smér, ktery by mél kluzak sledovat pti klouzani.

4. Je-li aktivovany Auto Zoom, tak mapa automaticky zvétsi metitko, jakmile se kluzak
pfiblizi k navigacnimu bodu.

5. Ve vhodné chvili nastavte ruéné MacCready v nabidce, v kalkulacce ulohy, ve variometru,
nebo aktivujte Auto MacCready.

6. Zmeénte nastaveni znecCisténi/ptitéze podle potieby.
7. Pokud pottebujete, tak se podivejte do dialogu analyzy.
8. Pokud pottebujete, tak se podivejte do dialogu stavu tlohy. Tato ukaze Cas startu,

uplynuly ¢as na uloze, odhadovany ¢as ptiletu, primérna rychlost ulohy atd.

9. Kluzék mize dosahnout domova, kdyz potfebny rozdil nadmoiské vysky je zobrazen
zelenou Sipkou ukazujici nahoru.

'

10.  Voliteln¢ aktivujte 'Auto MacCready'. Je-li rezim MacCready nastaven na 'Final Glide
nebo 'Both', pak systém ptikazuje optimalni rychlost pro ndvrat domi a MacCready
hodnota bude nastavena na minimalni rychlost stoupani, které je prospésna pro
pokracovani ve stoupani.

Po pristani

Stejné, jak popsano v kapitole 9.1.

9.3 FAI uloha, ruéni start

V tomto scénafi pilot zamysli letét ilohu FAI trojahelniku s jedinym startovnim sektorem a
rué¢nim odstartovanim ulohy.

Pfed startem

Stejné, jak popséano v kapitole 9.2, kromé:

1. Oteviete dialog 'Task edit' a nastavte 'Auto Advance' na 'Arm start'.
Za letu

Stejné, jak popsano v kapitole 9.2, kromé:
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l. Pted vstoupenim do startovniho sektoru, kdyz je pilot pfipraven zacit ulohu, stisknout
'Arm Advance ' tlac¢itko.

9.4 AAT 1loha, ru¢né rameno

V tomto scénafi pilot zamysli letét trojihelnik AAT tlohy a postupovat ru¢né po navigacnich
bodech ramen.

Pied startem
1. Zapnéte zafizeni.

2. Oteviete dialog 'Basic settings' a nastavte zne€isténi a pfitéz podle potfeby. Nastavte
maximalni prognozu teploty. Zaviete dialog.

3. Otevrete dialog 'Task edit' a vymazte vSechny navigacni body v uloze. Ud¢lejte to
posunem kurzoru na navigaéni bod a stisknéte enter, pak stisknéte tlacitko 'Delete’;
opakujte pro vSechny body.

4. Jakmile je uloha vycisténa, tak pohybujte kurzorem na polozku 'add waypoint' a stisknéte
enter. Vyberte poZadovany naviga¢ni bod ze seznamu a stisknéte enter nebo escape pro
pridani naviga¢niho bodu domova do ulohy. Nastavte start a typy sektorti, nastavte AAT
ON a nastavte stanoveny minimalni ¢as tlohy. V tomto ptikladu pfedpokladame, ze
nejsou alternativni body startu a rezim Auto Advance je nastaven na 'Arm'. Jakmile jste
hotovy, tak stisknéte close.

5. Pohybujte kurzorem opét na polozku 'add waypoint' a stisknéte enter. Vyberte navigacni
bod ze seznamu a stisknéte enter. Toto piida druhy naviga¢ni bod do tlohy (v tomto
ptipadé jako cil, protoZe je posledni v seznamu). Nastavte AAT parametry sektoru pro
tento navigacni bod a stisknéte close nebo escape.

6. Opakujte posledni krok pro dal$i naviga¢ni body. Posledni naviga¢ni bod je cilovy
navigacni bod.

7. AAT tloha je nyni vloZena. Oteviete dialog analyzy a vyberte stranku "Task' k prohlédnuti
si ulohy na map¢.

8. Odhadovany potiebny ¢as na dokonceni ulohy s riznymi MacCready nastavenimi muiize
byt prozkoumdn v dialogu 'task calc'. Uprava nastaveni rozsahu 'range' posune cile uvnitf
AAT sektoru pro zkraceni nebo prodlouzeni délky ulohy.

Za letu

1. Kdyz je pilot ptipraven zacit ulohu, stisknout tlacitko 'Arm Advance'. Aktudlni navigacni
bod pak postupuje automaticky, jakmile pilot proleti startovni sektor. Po tomto je

spousténi postupu znemoznéno.

2. Pro restart musi pilot znovu stisknout tlacitko 'Arm Advance' pied praletem sektoru startu.
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3. Po odstartovani ulohy mtze byt otevien dialog 'task status' pro ovétfeni platnosti detekce
startu. Je-li dan 'start time', tak start byl detekovan a legalni podle pravidel startu tlohy
specifikovanych v konfiguraci. Jinak bude zobrazeno 'INVALID'.

4. Béhem letu muze byt odhadovany potiebny ¢as na dokonceni ulohy s riznymi
MacCready nastavenimi prozkouman v dialogu 'task calc'. Uprava nastaveni rozsahu
'range' posune cile uvnitt AAT sektoru pro zkraceni nebo prodlouZeni délky ulohy. Pilot
by mél nastavit takovy rozsah, aby odhadovany potfebny ¢as byl vétsi, neZ stanoveny €as
ulohy. Zlepsi-1i se podminky tak, Ze si pilot pteje letét hloubé&ji uvnitt AAT sektoru, tak
rozsah muze byt zvétSen. Podobné, jestli se podminky zhorsi, tak rozsah mize byt snizen
na hodnotu, pii které je odhadovany ¢as tilohy nad stanovenym ¢asem ulohy. Toto
poskytuje pilotu efektivné zkratit nebo prodlouzit délku tilohy. Obrazek ukazuje kurs
kolem cilt v rozsahu -100%:

Analysis: Task

Task to go:
02:44
AAT to go:
02:27
Distance to go:
93 km
Target speed:
38 km/h

Task calc

< =

Close

Obrazek ukazuje kurs kolem cilt v rozsahu 100%:

Analysis: Task

Task to go:
04:02
AAT to go:
02:27
Distance to go:
139 km
Target speed:
57 km/h

Task calc
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10.

I1.

12.

Cerna Sipka bude vzdy ukazovat na dalsi cil. Cil je umistén uvniti AAT sektoru v
specifikovaném rozsahu dialogem 'task calc'. Modra Sipka bude ukazovat na smér, ktery
by mél kluzak sledovat pti klouzani.

Kdyz se pilot blizi nebo je uvniti AAT sektoru a je pfipraven postupovat k dal§imu
naviga¢nimu bodu, tak stiskne tlacitko 'Arm Advance'. Aktualni naviga¢ni bod pak
postupuje automaticky, jakmile pilot leti uvniti zony sledovani. Po tomto je spousténi
postupu znemozZnéno.

Je-1i aktivovany Auto Zoom, tak mapa automaticky zvétsi métitko, jakmile se kluzak
pfiblizi k navigacnimu bodu.

Ve vhodné chvili nastavte ruéné MacCready v nabidce, v kalkulacce ulohy, ve variometru,
nebo aktivujte Auto MacCready.

Zménte nastaveni znecCisténi/pritéze podle potieby.
Pokud pottebujete, tak se podivejte do dialogu analyzy.

Pokud pottebujete, tak se podivejte do dialogu stavu tlohy. Tato ukaze Cas startu,
uplynuly ¢as na uloze, odhadovany ¢as pfiletu, primérna rychlost ulohy atd.

Voliteln¢ aktivujte 'Auto MacCready'. Je-li rezZim MacCready nastaven na 'Final Glide'
nebo 'Both', pak systém ptikazuje optimalni rychlost pro navrat domii a MacCready
hodnota bude nastavena na minimalni rychlost stoupani, které je prospésna pro
pokracovani ve stoupani.

Po pristani

Stejné, jak popsano v kapitole 9.1.

9.5 Uloha s alternativnimi startovnimi sektory

V tomto scénafi pilot zamysli letét ulohu s alternativnimi startovnimi sektory a ru¢né postupovat
po navigacnich bodech ramene.

Pred startem

Stejné, jak popsano v kapitole 9.2, kromé:

1.

Otevriete dialog 'Task edit' a nastavte 'Auto Advance' na 'Arm start'. Vyberte startovni
navigacni bod a stisknéte enter. Nastavte 'Alternate Start Points' ON a stisknéte 'Edit start
points'. Stisknéte 'clear' pro vyc€isténi seznamu existujicich startovnich bodu v ptipade
potteby. Pohybujte kurzorem na prazdny fadek nebo na fadek 'add waypoint' a stisknéte
enter; pak vyberte navigacni bod a stisknéte enter. Opakujte pro vSechny alternativni
startovni body.
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Za letu
Stejné, jak popsano v kapitole 9.2, kromé:

l. Pted vstoupenim do startovniho sektoru, kdyz je pilot pfipraven zacit ulohu, stisknout
tlacitko 'Arm Advance'.

2. Pro opétovné odstartovani z nékterého startovniho sektoru musi pilot znovu stisknout
tlacitko 'Arm Advance' ptred priilletem tohoto startovniho sektoru.
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10 Popisy InfoBoxi
Data Infoboxti jsou seskupené do logickych kategorii.

Vsechny InfoBoxy zobrazuji data ve specifikovanych uzivatelskych jednotkach. Kdyz jsou data
neplatna, tak zobrazena hodnota bude '--' a obsah stinovany. Toto nastane naptiklad, kdyz nejsou
nalezena data terénu nebo kdyz neni vyska infoboxu v rozsahu terénu.

V nasledujicim popisu dat infoboxt je prvni nadpis ten, ktery se objevi v konfiguracnim
dialogovém okn¢ infoboxu, druhy nadpis je stitek zobrazené¢ho infoboxu. VSimnéte si, zZe tyto
Stitky doznaly zmén proti star§im verzim (pied v4.2) XCSoar.

10.1 nadmorska vySka

Height GPS

H GPS

Toto je vyska nad moiskou hladinou udavana syst¢émem GPS. Pouze dotykova obrazovka/ PC; v
rezimu simulace je tato hodnota je nastavitelna s kursovymi klavesami nahoru/dolti a kursové
klavesy vpravo/vlevo otaci kluzakem.

Height AGL

H AGL

Toto je navigacni vySka nad terénem (nadmoiské vyska minus vyska terénu ziskana ze souboru
terénu). Hodnota je v ¢ervené barvy, kdyz je kluzék pod bezpecnou pieletovou vyskou terénu.

Terrain Elevation

H Gnd

Toto je vyska terénu nad hladinou motfem (ziskana ze souboru terénu) v aktudlni GPS pozici.

Pressure Altitude

H Baro

Toto je barometrickd nadmoiska vyska ziskana z GPS vybavenych snimac¢em tlaku nebo z
podporovaného externiho inteligentniho variometru.

10.2 Poloha kluzaku

Bearing — kurs
Bearing

Skute¢ny kurs dalSiho cilového bodu trati. Pro ulohy AAT je toto skute¢ny smér k cil uvniti AAT
sektoru.

Speed ground — rychlost vii¢i zemi

V Gnd
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Rychlost vii¢i zemi méfena systémem GPS. Je-li tento infobox aktivni v médu simulace, pak
stisknuti klavesy nahoru/dola nastavi rychlost a stisknuti kldvesy vlevo/vpravo zato¢eni kluzaku.

Track

Track

Dréaha udévana systémem GPS. Pouze Touchscreen/ PC; je-li tento infobox aktivni v reZimu
simulace, tak stisknuti klavesy nahoru/dolti nastavi drahu.

Airspeed IAS
VIAS |
Indikovana vzdus$na rychlost letu udavana podporovanym externim inteligentnim variometrem.

G load - zatiZeni

G |
Velikost G zatizeni uddvana podporovanym externim inteligentnim variometrem. Tato hodnota je
zéporna pro manévry klesani.

Bearing Difference — odchylka kursu

Brng D
Rozdil mezi kursem drahy kluzadku podle kompasu a kursem dal§iho naviga¢niho bodu nebo pro
AAT tlohu kursem cile uvniti AAT sektoru. GPS navigace je zalozena na kursu drahy vici zemi
a tento smér drahy se maze lisit od sméru ovliviiovaného vétrem. Krokve ukazuji potiebnou
zménu smeéru kluzdku pro opravu odchylky kursu, to je tak, ze spravny kurs kluzaku ptfimo
ukazuje na dalsi navigacni bod. Tento kurs bere do uvahy zaktiveni zem¢.

Airspeed TAS
WV TAS
Skute¢na vzdusna rychlost udavana podporovanym externim inteligentnim variometrem.

10.3 Klouzavy pomér

L/D instantaneous — okamzity

L/D Inst

Okamzity klouzavy pomér dany rychlosti vii¢i zemi délenou vertikalni rychlosti (GPS rychlosti)
v poslednich 20 sekundach. Zaporné hodnoty signalizuji stoupani na trati. Je-1i vertikalni rychlost
blizko nuly, tak zobrazena hodnota je '--'. Je-li tento infobox je aktivni, tak stisknuti Enter

oznami znecisténi a dialog pritéze.

L/D cruise — klouzani

L/D Cru

Vzdalenost od vrcholu posledniho stoupéani délena vyskou klesani od vrcholu posledniho
stoupani. Zaporné hodnoty signalizuji stoupani na trati (zisk vysky od opousténi posledniho
stoupani). Je-li vertikalni rychlost blizko nuly, tak zobrazena hodnota je '--'.

Final L/D

Fin L/D
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Pozadovany pomér klouzani k dokonc¢eni ulohy, dany vzdalenosti do cile délenou pozadovanou
vyskou tak, aby dolet byl v bezpecné vysce. Zaporné hodnoty signalizuji nezbytné stoupani pro
dokonceni ulohy. Je-1i pozadovana vyska blizko nuly, tak zobrazena hodnota je '--'.

Next L/D — dalsi

WP L/D

PoZadovany pomér klouzani k dosazeni dalSiho navigacniho bodu, dany vzdalenosti k tomuto
bodu délenou pozadovanou vyskou tak, aby ptilet byl v bezpe¢né vysce. Zaporné hodnoty
signalizuji nezbytné stoupani pro dosazeni naviga¢niho bodu. Je-li pozadovana vyska blizko nuly,
tak zobrazena hodnota je '--'.

L/D vario

L/D vario

Momentalni pomér klouzani, dany indikovanou vzdusnou rychlosti délenou celkovou
energetickou vertikalni rychlosti, kdyz je pfipojen inteligentni variometr. Zaporné hodnoty
signalizuji stoupani na trati. Je-li celkové energeticka rychlost stoupani blizko nuly, tak zobrazena
hodnota je '--'.

10.4 Variometr

Thermal last 30 sec — stoupani za 30 sekund
TC 30s

Primérné stoupani za 30 sekund krouzeni udané systémem GPS nebo variometrem, je-li
pripojen.

:

Last Thermal Average — primér posledniho stoupani
TL Avg

Celkovy zisk vysky pfi poslednim stoupani vyhodnoceny po ukonceni krouzeni.

g

Last Thermal Gain — zisk vySky posledniho stoupani
TL Gain
Celkovy zisk vysky v poslednim stoupani.

U

Last Thermal Time — doba posledniho stoupani
TL Time

Cas straveny krouzenim v poslednim stoupani.

i

Thermal Average — pramér stoupani
TC Avg

Zisk vysky v soucasném stoupani déleny casem stravenym stoupanim.

i

Thermal Gain — zisk stoupani
TC Gain
Zisk vysky v aktudlnim stoupéni.

|
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Vario

Vario
Okamzita vertikalni rychlost uddvana systémem GPS nebo inteligentnim variometrem, je-li
pfipojen.

Netto Vario

Netto
Okamzita vertikalni rychlost ovzdusi, rovnajici se hodnoté variometru minus odhadované klesani
kluzaku. Nejlépe pouzitelné, jsou-li rychlomér, akcelerometr a variometr ptipojeny, jinak vypocty
jsou zalozeny na méteni systémem GPS a na odhadu vétru.

:

10.5 Atmosféra

Wind Speed — rychlost vétru

Wind V
Rychlost vétru odhadovanéd v XCSoaru. Pouze Touchscreen/PC: Je mozné ud¢€lat ruéni nastaventi,
kdyz je infobox aktivni. Klavesou nahoru/doll se nastavi velikost a klavesou vlevo/vpravo se
nastavi smér. Klavesa Enter uloZi hodnotu vétru jako po¢atecni hodnotu pro pfisti spusténi
XCSoaru.

Wind Bearing — smér vétru
Wind B

Smér vétru odhadovany v XCSoaru. Pouze Touchscreen/PC: Ru¢ni nastaveni kursu je mozné
stisknutim klavesy nahoru/dold, kdyZ je infobox aktivni.

!

Outside Air Temperature — vnéjsi teplota vzduchu
OAT
Vngjsi teplota vzduchu métena sondou, je-li pfipojen podporovany inteligentni variometr.

Relative Humidity — relativni vlhkost
RelHum

Relativni vlhkost vzduchu v procentech métend sondou, je-li pfipojen podporovany inteligentni
variometr.

L

Forecast Temperature — prognoza teploty

MaxT
Prognéza teploty u zemé na domdacim letisti, pouzitd pti odhadu vySkového proudéni a zékladen
mrakil spolu se sondami vnéjsi teploty vzduchu a relativni vlhkosti. Pouze Touchscreen/PC:
Stisknéte klavesu nahoru/doll pro nastaveni této progndzy teploty.

:

10.6 MacCready

MacCready Setting — nastaveni
MacCread

i
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Stavajici MacCready nastaveni. Tento infobox také ukéaze, zda nastaveni MacCready je manualné
nebo automaticky. Pouze Touchscreen/PC: Také pouzivané nastaveni MacCready je pouzitim
klavesy nahoru/dold, je-li infobox aktivni. Stisk klavesy Enter pfepina rezim Auto MacCready.

Speed MacCready — rychlost

V Mc

MacCready rychlost pro optimalni let k dalSimu navigacnimu bodu. V letovém rezimu klouzani
je tato rychlost letu pocitana pro udrzeni vysky. V rezimu finalniho klouzani je tato rychlost letu
pocitana pro sestup.

Percentage climb — procento stoupani

% Climb

Procento doby stravené v rezimu stoupani. Tyto statistiky jsou resetovany pii spusténi tlohy.

Speed Dolphin — rychlost letu stylu delfina
V Opt

Okamzita MacCready letova rychlost vyuziva vypocty Netto varia pro urceni rychlosti klouzani
stylem delfina ve stavajicim sméru. V rezimu klouzani je tato letova rychlost vypocitana pro
udrzovani vysky. V rezimu findlniho klouzani je tato letova rychlost vypocitana pro sestup. V
rezimu stoupani toto piepne na rychlost minimalniho klesani pfi stavajicim souciniteli zatizeni
(je-li pfipojen akcelerometr). Kdyz je vybrany rezim rychlosti letu Block, tak tento infobox
zobrazuje MacCready rychlost.

d

10.7 Navigace

Next Distance — dalsi vzdalenost

WP Dist

Vzdélenost k aktudlné vybranému navigacnimu bodu. Pro AAT ulohy je toto vzdalenost k cili
uvniti AAT sektoru.

Next Altitude Difference — dalsi odchylka vysky

WP AltD

Priletova vyska k dalsimu naviga¢nimu bodu vztazena k bezpecné ptiletové vysce.

Next Altitude Required — dalsi pozadovana vyska

WP AltR

Pozadovana nadmotska vyska pro dosazeni dalsiho oto¢ného bodu.

Final Altitude Difference — finalni schodek vysky
Fin AltD

Ptiletova nadmotska vyska k oto¢nému bodu ve finale ulohy vztazena k bezpecné priletové
vysce.

Final Altitude Required — pozadovana vyska pro finéle

Fin AltR
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Pozadovana nadmotské vyska pro dokonceni ulohy.

Speed Task Average — priimérnd rychlost lohy
V Task Ave

Priimérna rychlost peletu stavajici ulohy v zavislosti na nadmotské vysce.

;

Speed Task Instantaneous — okamzita rychlost ilohy
V Task
Okam?zité rychlost preletu stavajici lohy v zavislosti na nadmotské vysce.

i

Speed Task Achieved — dosazena rychlost Glohy
V Tsk Ach

Dosazena rychlost preletu stdvajici tlohy v zavislosti na nadmoiské vysce.

;

Final Distance — vzdélenost do cile
Fin Dis
Vzdalenost do cile okolo zbyvajicich oto¢nych bodi.

;

AA Time — (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
AA Time
Zbyvajici planovany cas kontrolniho sektoru.

:

AA Distance Max — maximalni vzdalenost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
Dmax

i

Ptijatelna maximalni vzdalenost kontrolniho sektoru pro zbytek ulohy.

AA Distance Min — minimalni vzdalenost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
AA Dmin
Ptijatelnd minimalni vzdalenost kontrolniho sektoru pro zbytek ulohy.

i

AA Speed Max — maximalni rychlost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
AA Vmax

Dosazitelna primérna rychlost ke kontrolnimu sektoru ulohy pfi letu s maximalni pfijatelnou
zbyvajici vzdalenosti v minimalnim AAT casu.

i

AA Speed Min — minimalni rychlost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
AA \VVmin

Primérné rychlost kontrolniho sektoru tlohy dosazitelna pfi letu s minimalni pfijatelnou
zbyvajici vzdalenosti v minimalnim AAT casu.

i

AA Distance Tgt — vzdalenost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
AA Digt

Vzdalenost kontrolniho sektoru ulohy nablizku cile pro zbytek tlohy.

i

AA Speed Tgt — rychlost (Assigned Area = kontrolni pozorovaci sektor)
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AA Vigt

Assigned Area Task average speed achievable around target points remaining in minimum AAT
time.

Dosazitelna primérna rychlost kontrolniho sektoru ulohy nablizku cile ve zbyvajicim
minimdlnim AAT casu.

Distance Home — vzdalenost domu
Home Dis

Vzdaélenost k domovu (je-li definovan).

L

10.8 Naviga¢ni bod

NextWaypoint — dalsi navigac¢ni bod
Next
Nazev aktualné vybraného oto¢ného bodu. Kdyz je tento infobox aktivni, tak pouziti kldvesy

nahoru/doli vybere dalsi/ptfedchozi navigacni bod ulohy. Pouze Touchscreen/PC: Stisknuti
klavesy Enter zobrazi detaily navigacniho bodu.

U

Time of flight — doba letu
Time flt

Doba uplynula od startu.

L

Time local — mistni Cas
Time loc
GPS ¢as vyjadieny v mistnim ¢asovém pasmu.

L

=
2
(-]
=
-
9!

Time UTC
GPS cas vyjadieny v UTC.

Task Time To Go — potiebny Cas ulohy

Fin ETE
Ocekavany cCas pottebny ke splnéni lohy s pouzitim cykli idealniho vykonu MacCready
klouzani/stoupani.

:

Next Time To Go — dalsi potifebny cas

WP ETE
Ocekavany cas potiebny k dosazeni dal§iho naviga¢niho bodu s pouzitim cykll ideélniho vykonu
MacCready klouzéani/stoupani.

:

Task Arrival Time — ¢as dokonceni tlohy
Fin ETA

Odhadovany mistni ¢as dokonceni tlohy s pouZzitim cykli idealniho vykonu MacCready
klouzéani/stoupéni.

;
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Next Arrival Time — dalsi Cas ptijezdu

WP ETA

Odhadovany prilet mistni ¢as k dalsim naviga¢ni bod, pfijimani idealniho vykonu MacCready
ktizuje/1ézt na cyklus.

10.9 Kéd tymu

Own Team Code — vlastni tymovy kod

TeamCode

Aktualni tymovy kéd pro tento kluzak. Pouzivané pro nahlaseni se dal$im ¢leniim tymu.

Team Bearing — kurs tymu

Team B

Kurs polohy tymu v poslednim ohlaseném kodu tymu.

Team Bearing Diff

TeamBD

Relativni kurs polohy tymu v poslednim ohlaseném kodu tymu.

Team range — rozsah tymu

Team Dis

Rozsah polohy tymu v poslednim ohlaseném kodu tymu.
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11 Konfigurace
XCSoar je vysoce konfigurovatelny pocitac pro plachténi a mize byt uzptisobeny k tomu, aby se

Siroka skala predvoleb hodila uzivatelskym pozadavkim. Tato kapitola popisuje konfiguracni
nastaveni a moznosti.

11.1 Rozsah konfigurace
Je nékolik zplsobt, jak mize byt XCSoar ptizpisoben:

» Modifikovani konfigura¢nich nastaveni. Toto je nejpravdépodobnéjsi zplisob pouziti
konfigurace uzivateli a tomuto je dana nejvétsi pozornost v tomto dokumentu.

» Zména jazyka, nebo jen zména formulace textu v uzivatelském rozhrani.

» Zm¢éna tlacitka ulohy a tlacitek nabidky. Toto umoziuje zménit obsah a strukturu tlacitek
nabidky.

» Zména nebo pridavani akci provedenych pii vykonu vypoctu plachténi.

* Definovani, jak dlouho se zobrazi stavova hlaSeni a prehravani zvuku, kdyz se tyto zpravy
vyskytnou.

Popis vSech zplisobll je mimo rozsah tohoto dokumentu; vice detaild je uvedenych v XCSOAR
Advanced Configuration Manual.

11.2 Modifikace nastaveni

Je velka sada konfiguracnich nastaveni, ktera mohou byt pfizpiisobené v dialogu nastaveni,

pfistupna z menu
CONFIG |- | Setup system

Ditirazné varujeme pied provadénim zmény téchto nastaveni béhem letu. VSechny
A zmeény nastaveni by mély byt provedeny na zemi tak, Ze jejich pozadovany uc¢inek na
chovani programu miize byt ovéten.

Dialog nastaveni obsahuje n€kolik stranek. Jakmile mate udélané zmény, tak kliknéte na tlacitko
Close na obrazovce nebo PWR/ESC pro zavieni dialogu a navratu programu zpét do normalniho
mapoveého rezimu.

Podivejte se do kapitoly 12 na popis formatt datovych souborti uvedenych v nastaveni. Kde neni
pouzit zadny soubor, tak ptislusné pole mize byt ponechané prazdné. Pole soubori ukazuji
filtrované soubory podle souhlasné piipony souborii. Takto je mnohem snadnéjs$i najit a vybrat
spravny soubor.
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Hlavni konfiguracni dialog (Setup System) mliZe byt v Basic nebo Expert uZivatelské urovni
uréené pomoci volitelného pole na levé strané dialogu. V trovni Basic jsou k dispozici pouze
vice obvykle pouzivana nastaveni a pokrocild konfigura¢ni nastaveni jsou skryta. V nasledujicim
popisu jsou vSechny parametry oznacené * viditelné jen v uzivatelské urovni Expert.

Safety lock — Bezpecnostni zdmek
Bezpecnostni zamek je k dispozici pro zabranéni moZznosti upravit nastaveni za letu. Toto
voliteln¢ zabranuje spusténi konfigura¢niho dialogu nastaveni, jestlize letadlo leti.

Fail-safe
Jestli XCSoar software havaruje kviili neodstranitelné zavad¢ pii zavadéni souboru, tak soubor
bude odstranén z konfigura¢niho nastaveni, aby se zabranilo uplné havarii. Proto, jestliZze chyba

byla nalezena v souboru, musi uZivatel znovu nastavit tento soubor v konfigura¢nich nastavenich
po odstranéni chyby.

11.3 Site — umisténi
Dialog specifikuje vétSinu dulezitych soubort, které musi byt pfi létdni umistény na svém misté.

1 Site

Hap file |eastcuastaus.xcm

Expert

Waypoints 1 |benala_c-1.dat

|

|

Waypoints 2 | ‘
Airspace 1 |ausl:ralia.txt ‘
|

|

|

|

Airspace 2 |

Terrain file* |

Topology file* |

Airfields file* |

Wpt outside terrain*

<
Close

Map file: Jméno souboru mapy (XCM), obsahujici digitalni data vysky terénu, topologie,
navigacnich bodu atd.

Waypoints 1: Primarni volba souboru. Jestli je ponechané prazdné misto, tak navigacni body
jsou zavedeny ze souboru map (jestli je dostupny).

Waypoints 2: Sekundarni soubor. Toto miize byt pozivané napft. pro pfidani naviga¢nich bodt
soutéze.

Airspace 1:  Jméno primarniho souboru vzdusného prostoru.

Airspace 2:  Jméno sekundarniho souboru vzdusného prostoru.
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Terrain file:  Jméno souboru obsahujiciho digitalni data vysky terénu. Jestli je ponechané
prazdné misto, tak terén je zaveden ze souboru map.

Topology file: Specifikuje soubor definujici topologické vlastnosti. Soubor topologie definuje
mapovou topografickou anatomii v rdmci bodd, linek a oblasti s volitelnymi stitky.
Jestli je ponechané prazdné misto, tak topologie je zavedena ze souboru map.

Airfields file: Soubor letist miize obsahovat vytah z Enroute Supplements nebo z jinych zdroji
informaci o jednotlivych letistich.

Wpt outside terrain: Tato volba definuje, jak jsou pouzivany navigacni body vné rozsahu terénu:
kdyz toto nastane, tak uzivatel mtize byt dotazan (Ask), mohou byt vzdy
zahrnuty (Include) nebo vzdy vyjmuty (Exclude).

Soubor terénu je digitalni vySkovy model pouzivany pro vypocty terénu a pro ukazku vysky
terénu s vystinovanim svahli na mapové oblasti. Tento soubor je nepovinny, ale je doporucen.

Jsou dva zplsoby specifikace souborii terénu/topologie. Stard metoda pozaduje samostatné
soubory specifikované samostatné (jako "file Terrain" a "file Topology" v tomto potadi). Kdyz
jsou pouzivany XCM soubory map, pak tyto soubory obsahuji terén, topologii a volitelné
navigaéni body. V tomto ptipadé volby "file Terrain", " file Topology" a "Primary waypoint file"
mohou byt ponechané prazdné a systém zavede tyto polozky ze souboru map. Nicmén¢ jestli
soubor map je pouzivany, pak mohou byt jesté zvoleny dalsi soubory a tyto budou pouzity misto
dat v souboru map.

Podivejte se na ¢ast 12.6 pro ziskani vice detailti o souborech map.
Soubory vzdusného prostoru definuji Special Use Airspace. Mohou byt pouzity az dva soubory,

prvni hlavni SUA soubor, a druhy je urcen k pouziti pro NOTAM vzdus$ny prostor a nazyva se
soubor dodatecného vzdusného prostoru (additional airspace file).

11.4 Airspace — vzdusny prostor

Tato stranka je pouzivana pro rozhodnuti, jak budou informace o vzdu§ném prostoru zobrazeny a

jaka budou provadéna varovani.
2 Airspace

Expert Colours Filter

Airspace display
Clip altitude [3379 ft
Margin
Wamnings
Warning time*

Acknowledge time*

< 5 Use black outline*
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Airspace display: Ovléadaci prvek zobrazeni varovani vzdu$ného prostoru v zévislosti na
nadmoiské vySce. Dialog filtru vzdusného prostoru také dovoluje nastavit
zobrazeni a varovani pro kazdou tfidu vzduSného prostoru samostatné.

All on: VSechny informace o vzdusném prostoru je zobrazeny najednou.

Clip: Je ukazéan jen vzdu$ny prostor pod nadmoiskou vySkou ur¢enou
uZivatelem.

Auto: Je ukdzan jen vzdu$ny prostor v aktualni nadmotské vysce plus-minus
uzivatelem vymezeny okraj.

All Below: Je ukazan jen vzdu$ny prostor pod kluzékem.

Clip altitude: Pro rezim Clip — nadmoiska vyska, pod kterou je zobrazen vzdusny
prostor.

Margin: Pro rezim Auto — bezpecna vzdalenost pro varovani a zobrazeni.

Warnings: Urcuje, zda jsou vSechna varovani povolena nebo zakéazana.

Warning time: Systém odhadnuty ¢as varovani pilota pted vniknutim.

Acknowledge time: Doba, po kterou se nebude potvrzené varovani vzdusného prostoru
opakovat.

Use black outline: ~ Kresli ¢erny obrys kolem kazdého vzdusného prostoru.

Tato stranka také ma | Colours | a ‘ Filter ‘ tla¢itka, ktera mohou byt pouzZita pro prohlédnuti nebo
zménu barev/vzorl pouzivanych kazdou tfidou vzdusného prostoru a zda varovéani a/nebo
zobrazeni kazdé tfida vzdusného prostoru bude filtrované. Funkce filtru je popséana v kapitole 7.7.

11.5 Airspace Colours and Patterns — barvy a vzory vzdusného prostoru

Tato stranka je pro ur€eni barvy pouzivané k vykresleni kazdého typu vzdusného prostoru.

G = Setup system

Toto je zptistupnéno pies konfiguracni dialog, nabidku ‘ CONFI na strance

Airspace vybranim tlacitka | Colours|  Nejdiive vyberte typ vzduiného prostoru, ktery si piejete
zménit a potom vyberte jeho barvu a vzor.

Airspace

Close Other

Restricted areas
Prohibited areas

Danger areas
Class A

Class B

Class C

Class D g S
No gliders _
CTR
Wave
AAT
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11.6 Map Display — zobrazeni mapy

Tato stranka obsahuje volby vztahujici se k zobrazeni mapy.

Labels:

Trail length:

Orientation:

3 Map Display
Expert Labels ‘Hames in task ‘
Trail length ‘Lung ‘
Orientation ’Trm:k up ‘
Auto zoom ‘UFF ‘
Circling zoom ‘0“ ‘
Trail drift*  ON |
Trail width* 16 |
Wind arrow* ‘Arrow head ‘

Toto nastaveni urcuje, jak bude zobrazen §titek kazdého navigacniho bodu. Je 6
moznosti:

Names: Bude zobrazeno celé jméno kazdého navigaéniho bodu.
Numbers: Bude zobrazeno cislo kazdého navigacniho bodu.
None: Nebude zobrazeno z4dné oznaceni navigacnich bodi.

Names in task:Budou zobrazena jen jména navigacnich bodu, ktera jsou v aktivni
uloze a také domaci letiste.

Budou zobrazena prvni 3 pismena jmen naviga¢nich bodu.

Bude zobrazeno prvnich 5 pismen jmen naviga¢nich bodu.

First Three:
First Five:

Urcuje, zda a jak dlouho mé byt hlemyZzdi stopa kreslené za kluzadkem-

Off: Z4dna cesta nebude nakreslena.

Long: Dlouha cesta je kreslena (pfiblizn€ 60 minut).
Short: Kratka cesta je kreslena (pfiblizné 10 minut).
Full: Zobrazuje se cely let.

Toto urcuje, jak bude obrazovka je otacena s kluzdkem.

North up: Pohybujici se zobrazeni mapy bude vzdy orientovano od
severu k jihu a ikona kluzaku se bude otacet, aby ukazala
kurs.

Track up: Pohybujici se zobrazeni mapy bude otaceno drahou kluzaku
smérem nahoru.

North circling: Pti krouzeni bude zobrazeni mapy orientovano k severu a pfi

letu bude otaceno drahou kluzdku smérem nahoru.

Pti krouzeni bude zobrazeni mapy otaceno cilem - dalSim
naviga¢nim bodem nahoru a pfi letu bude orientovano
dréhou kluzaku smérem nahoru.

Sever nahoru pfi letu, draha kluzdku nahoru pfi krouZeni.

Target circling:

North/track:
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Auto zoom: Urcuje, zda bude automaticky zoom umoznén. Auto zoom meni uroven zvétseni
behem letu tak, Ze mapa se zvétSuje pii priblizeni k aktivnimu navigacnimu bodu.
Po minuti navigacniho bodu se mapa zpét zmensi az k dalSimu navigacnimu bodu.

Circling zoom: Toto urcuje, zda budou udrzovany samostatné tirovné meétitka pro rezimy
krouzeni a letu. Jestli ne, tak bude jen jeden zoom. Jestli umoznéno, pak mapa
automaticky zvétsi méfitko pfi vstoupeni do reZzimu krouzeni a automaticky

(24

zmen$i méfitko po opusténi reZimu krouZeni.

Trail drift:  Urcuje, zda bude hlemyzdi stopa posouvana vétrem pii zobrazeni v rezimu
krouzeni. KdyZ OFF, tak hlemyzdi cesta je nekompenzovana pro posun vétrem.

Trail width:  Nastavuje Sifku zobrazeni hlemyzdi stopy.
Idle blank screen: (pouze PDA) Toto urcuje, zda displej by mél byt vypnut po
60 sekundéch necinnosti pii béhu na baterii. Vypnuti
obrazovky ma vyznam pro snizeni odbéru z baterie. Displej
muze byt zapnuty znovu stisknutim nékterého tlacitka.

Wind arrow: Urcuje zplisob, jakym bude Sipka vétru nakreslena na mapé.
Arrow head: Kresli pouze hrot Sipky.
Full arrow: Kresli hrot Sipky s ¢erchovanou ¢arou Sipky.

11.7 Terrain display — zobrazeni terénu

Tato stranka nastavuje, jak budou terén a topologie nakresleny na mapovém okné.

4 Terrain Display

Expert Terrain display

Topology display
Terrain contrast

Terrain brightness

=1
=
Q

-
[
[

Terrain colors

Terrain display: Vykresli digitalni vysku terénu na mapé.
Topology display: ~ Vykresli topologické vlastnosti (cesty, feky, jezera) na mapé.
Terrain contrast: Definuje mnozstvi kontrastu ve vypodobnéni terénu. Pouziti velkych

hodnot zdtirazni svah terénu, mensi hodnoty pouzijete pfi 1étani v ptikrych
horach.
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Terrain brightness:

Terrain colors:

Dostupna barevna schémata terénu jsou ilustrovana v tabulce:

Flatlands (m) Mountanous (m)
e 0 e 0
27 550
525 1050
N
1025 2050
1275 2550
1525 3050
1775 3550
2025 4050
2275 4550
Imhof 4 (m) Imhof 7 (m) Imhof 12 (m)
o 0 0
270
420 380 420
570
601 a8t
o0a 032 an
1
1232
1353
1532
1653
2014
p— 2182
007 3007 3004
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Definuje jas (b&lost) vypodobnéni terénu. Tato fidi primérnou svétlost
terénu.

Definuje barevnou fadu pouzitou k vypodobnéni terénu. Jsou dostupna
riznd schémata, kterd budou nejlepsi pro vas v zavislosti na tom, jak je
kopcovity vas region.

0
200
500
1000
1500
2000
2500
Imhof Atlas (m)

0

390

691

832

1232

1653

2255

3007



11.8 Glide computer — pocitac¢ plachténi

Tato stranka umoziuje nakonfigurovat pocitacové algoritmy plachténi.

Glide terrain line:

Auto wind:

Auto Mc mode:

Lift center:

Block speed to fly:

5 Glide Computer

Expert Glide terrain line

Auto wind

oth
oth

Auto Mc mode

Lift center |Pan to center

Block speed to fly*
Auto Force Final Glide*

Nav by baro altitude*
Flap forces cruise*
< o
STF risk factor*
Close

Urcuje, zda je vypocitan dosah klouzani vii¢i terénu a koncipovan jako cara
na mapg.

Zapind nebo vypina automaticky algoritmus pro vitr. Kdyz je algoritmus
vypnut, tak je pilot odpovédny za nastaveni odhadu vétru. Rezim Circling —
krouzeni vyzaduje jen GPS zdroj, ZigZag — klikata ¢ara vyzaduje
inteligentni vario s vystupem vzdusné rychlosti.

Definuje, ktery automaticky algoritmus MacCready je pouzivany.
Nastaveni Final glide Mc je pro nejrychlejsi ptilet. Average nastavi Mc na
pramérnou rychlost stoupani pro vSechna stoupani. Miize byt také pouzito
Both — oboji.

Ovlada zobrazeni termického vyhledavace.

OFF: Stfedéni vyhledavace stoupani je zakézané.

Circle at center: Znacka termiky je zobrazena uprostied stoupani.

Pan to center: Znacka je zobrazena uprostied stoupani a pii
krouzeni je displej posouvan k tomuto stiedu
stoupani.

Je-li aktivovany, tak pozadovana rychlost pro pfeskok je nastavena na
rychlost MacCready tak, jako by let probihal bez vertikdlniho pohybu
ovzdusi. Je-li zakdzany, tak pozadovana rychlost pro preskok je nastavena
na ekvivalentni MacCready rychlost delfina tak, jako by let probihal s
vertikalnim pohybem ovzdusi.

Auto Force Final Glide: Umozni rezim automatického zrychleni finalniho dokluzu, jestlize je

kluzak ve vysce findlniho dokluzu pied dosazenim piedposledniho
navigacniho bodu. Pocatek zrychleni finalni dokluzu mutze také byt
urcen rucné v ukolové nabidce.
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Nav by baro altitude: KdyZ aktivované a je pfipojen barometricky vySkomeér, tak je pouzivana
barometrickd nadmotska vyska pro vSechny funkce navigace. Jinak je
pouzivana GPS nadmoftska vyska.

Flap forces cruise: ~ Je-li tato volba aktivovana, tak klapky zptisobi ve Vega rezim zrychleni
klouzani, kdyZ klapky nejsou pozitivni. To znamena, Ze pfi opusténi
stoupani pfepnuti klapky do neutralni nebo zaporné polohy ihned prepne
XCSoar mod do rezimu klouzani. Podobné u Borgelt BS0 systému
pozadovana rychlost pfepnuti prepne XCSoar do reZzimu stoupani nebo
klouzani.

STF risk: STF faktor rizika redukuje MacCready nastaveni uzivané pro vypocet
rychlosti tak, aby bylo kompenzované pro nebezpeci, jakmile se kluzdk
dostane nizko. Nastavte 0.0 pro zadnou kompenzaci, 1.0 pro vadzeni Mc
linearné s vyskou. Podivejte se na vice detailti v kapitole 5.7. Podivejte se
na vice detailt o vyznamu bezpecné vysky v kapitole 5.8.

11.9 Safety factors — koeficienty bezpe€nosti

Tato stranka umoziuje definovat bezpe¢nou vysku a chovani pfi abort (nezdar) rezimu.

6 Safety factors
Expert Arrival height
Breakoff height
Terrain height

Abort use current Mc¥

bk || Bk
ol o
all e
(=
=2

Safety Mc*
=]
Close
Arrival height: Vyska nad terénem, kterou by mél kluzak mit pro bezpecné pristani.
Break-off height: Vyska nad terénem, pod kterou by mé¢l pilot pierusit illohu a pfipravit se na
pfistani do terénu.
Terrain height: Vyska nad terénem, kterou kluzak musi mit béhem finalniho klouzani.

Abort use current Mc: Kdyz aktivovany, tak aktudlni MacCready nastaveni je pouzivané pro
urcovani nadmotské vysky ptiletu béhem rezimu preruSeni tlohy.
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Safety Mc: MacCready nastaveni pouzité v rezimu pieruSeni tlohy a pro uréovani
nadmoiské vysky priletu na letiste.

Podivejte se na vice detailll v kapitole 5.8 o vyznamu bezpecné vysky.

11.10 Polar — polara kluzaku

Tato stranka umoziuje definovat polaru kluzaku.

7 Polar

Expert Type ‘ASG29-13
Polar file ‘

|
|
V rough air ‘109 kt ‘
|
|

Handicap ‘1

Auto logger* ‘OFF

Type: Vybér kluzaku rlizné vykonnostni tfidy, nebo také specialni vstup z 'WinPilot File'.

Polar file: Kdyz je zvolen typ polary ' WinPilot File ', tak toto je jméno souboru obsahujiciho
data polar kluzakd.

V rough air: Zde miiZze byt nastavena maximalni rychlost manévrovani pro zabranéni pocitaci
ptikazovat neredlné rychlosti klouzani.

Handicap: Faktor handicapu pouzivany pro OnLine vyhodnocovani soutéze.

Auto logger: Umozni automaticky rozbéh a zastaveni loggeru pfi startu a pfistani v tomto
potadi. Zakazte pri 1étani na paraglidingu pro zabranéni automatickému spousténi
loggeru z diivodu nizké rychlosti viici zemi.

11.11 Devices — zafizeni

Stranka Device je pro specifikovani portli pouzivanych pro komunikaci s GPS a dalS§imi

sériovymi zafizenimi. Standardni nastaveni jsou COM1 a 4800 bity za vtefinu. KdyzZ je pfipojen
Vega inteligentni variometr, tak nastaveni by mélo byt COM1 a 38400.
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8 Devices

Expert EERIEEE Name
Baudrate
Device B Name M

Baudrate (19200

Use GPS time

Jsou dostupna dvé COM zatizeni (zafizeni A a zatizeni B) pro mozZnost pfipojit GPS a druhé
zafizeni, jako naptiklad variometr. Jestli neméate zaddné druhé zatizeni, tak nastavte port zatizeni B
stejné, jako port zafizeni A — toto instruuje program, aby ignoroval zatizeni B.

Muze také byt ze seznamu vybrany specificky typ zafizeni pro umoznéni podpory zatizeni s
vlastnimi protokoly nebo se specialnimi funkcemi.

Tato stranka ma také tlagitko  YarQ €ONfIg 1. 7obrazeni konfiguraéniho dialogu
charakteristického pro Vega inteligentni variometr. Toto je popsano v manuélu Vega Advanced
Configuration and Data Link Specification.

Use GPS time option: Jestli je aktivni, tak nastavi hodiny pocita¢e na GPS ¢as. Toto je potiebné,
jestli vas pocita¢ nema hodiny redlného ¢asu s bateriovym zalohovanim a
Casto béZzi z baterie, nebo jinak ztraci nastaveni casu.

Mohou byt pouzité COM porty 0 az 10. Ktery COM port je vhodny pro vas zalezi na tom, jaké

pouzivate PDA a jakd komunika¢ni média (sériovy kabel, BlueTooth, virtudlni COM port, SD
karta nebo CF GPS, interni GPS). Volby pro riizna zatizeni jsou nad rdmec tohoto dokumentu.

11.12 Units — jednotky

Tato stranka umoziuje nastavit piedvolby jednotky pouzitych na displeji, InfoBoxech, dialozich a
polich vstupli. Samostatné volby jsou pro rychlost, vzdalenost, rychlost stoupani, nadmotskou
vysku, rychlost Glohy a zemépisnou délku/sitku.
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9 Units

Expert Aircraft/wind speed

Distance
Lift
Altitude
Task Speed |Metric

Lat/Lon
UTC Offset

Local time
< e

Pole kompenzace UTC umoziuje stanovit posun UTC od mistniho ¢asu. Mistni ¢as je zobrazen
dole pro snadnéjsi ovéteni spravnosti vloZzené kompenzace. Kompenzace mize byt nastavena po
pulhodinach.

11.13 Interface — rozhrani

10 Interface

Expert

Safety lock ‘0“
Msg window* ’Tﬂph‘—'ﬂ

Events* ‘

Language* ‘

Status message* ‘

Menu timeout* ‘3 s

Debounce time* ‘50 ms
< P
Animation* ‘OFF
Close

Auto Blank: Ur¢i, zda mé byt displej prazdny po dlouhé dobé necinnost programu pii
provozu na interni baterii.

Safety lock: Ur¢i, zda je konfiguracni dialog nastaveni ptistupny i béhem letu.
Msg window: Definuje zarovnani boxu stavové zpravy bud’ na stied, nebo horni levy roh.
Events: Definuje nazev souboru pro ukladani udélosti systému, jak XCSoar reaguje

na stisk tlacitek a déni od externich zafizeni.
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Language: Definuje soubor jazykového piekladu textu XCSoar z angli¢tiny do dalSich
jazyku. Je-li je toto pole nechané prazdné, pak XCSoar pouziva anglictinu.

Status message: Soubor stavovych zprav mize byt pouzivany pro definovéani zvukt hranych
pii vyskytu urcité udalosti a jak dlouho se budou zobrazovat rizné stavova
hlasent.

Menu timeout: Ur¢i, jak dlouho se bude zobrazovat nabidka, pokud uZzivatel nestiskne

zadné tlacitko.

De-bounce timeout: Minimalni prodleva pro rozpoznani stisku klavesy. Nastaveni niz8i hodnoty
zvetsi citlivost uzivatelského rozhrani; jestli je pfili§ nizka, pak se mohou
vyskytovat ndhodné vicendsobné stisky klaves.

Animation: Ur¢i, zda je animovano okno dialogu pfi otevieni a zavieni.

Néktera PocketPC zatizeni maji Spatné navrzené klavesy, které jsou nachylné k vicenasobnym
stisklim, coZ je znamé jako 'zakmitavani' klaves. De-bounce timeout nastaveni minimalni doby
mezi naslednymi stisky klaves u XCSoar zmirni tento problém. Je-li tato hodnota stanovena
velmi vysoko, pak uzivatelské rozhrani nebude nereagovat; jestli hodnota je stanovena pfilis
nizko, pak se mize vyskytovat zakmitavani.

11.14 Appearance — vzhled

Tato stranka definuje rizné styly zobrazeni uzivanych symbola a InfoBox.

11 Appearance

Expert Glider position

Final glide bar
Landable fields |Alternate

Default map zoom*
North arrow*

Inverse infoboxes*

[
L, |
°
5

Color infoboxes*

Infobox border* [Tab
< >
Close
Glider position: Definuje umisténi kluzdku na obrazovce v procentech od spodni ¢asti.
Final glide bar: Dva styly jsou dostupné: Default a Alternate. Rozdily mezi témito styly je

kosmeticky. Alternate zobrazi prouzek rozdilu vysky finalniho klouzani
vpravo; Default zobrazuje prouzek rozdilu vysky finalniho klouzani
nahote/dole a uvnit kulaté¢ho boxu.
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Landable fields:

Default map zoom:

North arrow:

Inverse InfoBoxes:

Colour InfoBoxes:

Infobox border:

Dva styly jsou dostupné: WinPilot styl (zeleny a hrusti¢ka krouzeni) nebo
styl vysoké viditelnosti.

Dva styly jsou dostupné: Normalni, nebo s bilym obrysem.

Je-li aktivni, tak InfoBoxy jsou bilé na ¢erné, jinak ¢erné na bilé.

Je-li aktivni, tak urcité InfoBoxy maji barevny text. Napiiklad infobox
aktivniho navigacniho bodu bude modry, je-1i kluzék ve vysce findlniho

klouzani.

Jsou dostupné dva styly pro hranice infoboxii: 'Box' kresli ramecky kolem
kazdé infoboxu. 'Tab' kresli §titek na vrcholu infoboxu ptes nazev.

11.15 Vario gauge and FLARM — méfidlo vario a flarm

Speed arrows:

Show average:

Show MacCready:
Show bugs:
Show ballast:

Show gross:

12 Vario Gauge and FLARM

@

Speed arrows

Show average
Show MacReady
Show bugs*
Show ballast*

Show gross*

Averager needle*
. . | FLARM display ON/Fixed
FLARM symbols ‘Relative Altitude

Close

Zda se bude ukazovat pokyn Sipkou rychlosti na Vario méfidlu. Kdyz
ukazan v rezimu klouzéni, tak Sipky naznacuji pokyn pomalu dolii; Sipky
zvyrazni dolil nafizenou rychlost.

Zda se bude ukazovat primérna rychlost stoupani. V rezimu klouzani se
toto pfepne na ukazovani pramérné netto rychlosti ovzdusi.

Zda se bude ukazovat MacCready nastaveni.
Zda se budou ukazovat procenta znecisténi.
Zda se budou ukazovat procenta zatéze.

Zda se bude ukazovat hodnota hrubého varia.
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Averager needle: Je-1i aktivni, tak méfidlo varia bude zobrazovat riznou primérnou rucicku.
Béhem klouzani tato ru¢i¢ka zobrazuje priimérnou ¢istou hodnotu. Béhem
krouzenti tato ru¢icka zobrazuje prumérnou hrubou hodnotu.

FLARM display: Toto umozni ukdzat FLARM dopravu na okné€ mapy stejné, jako

vyskakovaci radar na stejném displeji.

OFF: FLARM radar a mapovy displej je zakazany.

ON/Fixed: =~ FLARM radar je povolen, mapovy displej je zptistupnén
s pevnym mefitkem.

ON/Scaled: FLARM radar povoleny, mapovy displej je zpiistupnén
s automatickym méfitkem.
Kdyz auto vaZeni je umoZnéno, tak FLARM cile na
mapovém displeji maji takové méfitko, Ze kdyZ je mapa ve
velké zoom urovni, tak cile jsou jesté viditelné.

FLARM symbols:  Toto ovlada symboly pouzivané pro displej FLARM a cile na displeji

radaru.

Relative altitude: Nadmoftska vySka vztazna k cili je pfedstavovana
jako trojuhelnik pro krajni horni/spodni vysku,
&tverec pro stejnou nadmoiskou vysku. Sipka
ukazujici nahoru signalizuje, Ze cil je nad letadlem.

Bearing : Kurs cile vztazeny k kursu drahy letadla je zobrazen
jako Sipka.

Ve vSech rezimech signalizuje barva cile uroven varovani.

11.16 Task — uloha

13 Task
@ Auto advance |Auto
Start type |Line

Start radius |1-“ km

Sector radius |1-0 km

Finish type |FAI Sector

|
|
|
Sector type |CY“I|¢|EI' ‘
|
|
|

Finish radius |1-0 km

Auto advance: Ur¢i, jak je postupovano po navigacnich bodech ulohy. Podivejte se na vice
detailti v kapitole 4.5.
Manual: PIn€ ru¢ni postup po navigacnich bodech ulohy.
Auto: PIn¢ automaticky postup po navigacnich bodech tlohy.
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Start type:
Start radius:

Sector type:

Sector radius:
Finish type:

Finish radius:

Arm: Automaticky postup po navigacnich bodech ulohy musi brat
kazdy navigacéni bod.

Arm start:  Automaticky postup po navigacnich bodech tllohy musi byt
brany k startu.

Paska, valec, nebo 90 stupnovy FAI sektor.

Polomér startovniho valce nebo délka ptlky startovni pasky.

Vilec, FAI sektor nebo German sektor (DAe 0.5/10)

Cylinder: Tvar véalcového plasté uréeny polomérem.

FAI sector: 90 stupnovy sektor vystiedény v ose v ur¢eném rozsahu.

DAe 0.5/10:  Typ némeckého narodniho sektoru ekvivalentniho poloméru
plaste 0.5 km a FAI sektorul0 km.

Polomér oblasti pozorovani.

Paska, valec, nebo 90 stupnovy FAI sektor.

Polomér cilového valce nebo délka cilové pasky.

11.17 Task Rules — pravidla tlohy

Pravidla tlohy mohou byt definovany pro vymezeni platnych starti shodn¢ s pravidly soutéze.

Start max speed:

Start max height:

14 Task rules
Expert Start max speed
Start max height
Finish min height
FAI finish height

Online contest

Maximalni povolena rychlost v startovni zoné€ pozorovani. Nastaveni 0
znamend bez omezeni.

Maximalni vySka nad zemi pro spousténi tlohy. Nastaveni 0 znamena bez
omezeni.
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Finish min height:  Minimalni vyska nad zemi pro dokonc¢eni ulohy. Nastaveni 0 znamena bez
omezeni.

FAI finish height: ~ Je-li je tato volba povolena tak vyZaduje, aby pro cil byla minimalni vyska
vetsi nez 1000m pod startovni vySkou.

Online contest: Stanovi pravidla pouzivana pro optimalizovani On — Line soutézni drahy.

Sprint: Ptizplisobi se pravidliim sprintu FAI IGC. MiiZe byt az 5
bodl vcetné startu a cile, maximalni doba 2,5 hodiny, vyska
cile nesmi byt pod vySkou startu.

Triangle: PrizpUsobi se pravidlim trojithelnika FAT OLC. Ctyfi body
se spole¢nym startem a cilem. Pro tlohy delsi nez 500km
neni zadné rameno kratsi jak 25% nebo delsi nez 45%; jinak
zadné rameno neni kratsi nez 28% z celkové délky. Vyska
cile nesmi byt niZ nez vyska startu minus 1000 metrt.

Classic: Ptizplisobi se klasickym pravidlaim OLC. MiiZe byt az sedm
bodl vcetné startu a cile, vyska cile nesmi byt niZ nez vyska
startu minus 1000 metrd. Body ptidéleny 80% na druhém
pfedeslém ramené a 60% na poslednim rameng.

11.18 InfoBox

Ctyii stranky umoziuji konfiguraci InfoBoxii jejich definovanim rezimu zobrazeni samostatné
pro kazdou stranku (krouzeni, klouzéni, finalni klouzani a pomocny). Podivejte se v kapitole 10
na popis druhi infoboxi a jejich vyznamtl.

13 InfoBox Circling
1 ‘Hext Waypoint

‘Hext Distance

‘Haight GPS

|
|
|
‘Relative Humidity ‘
"Ihermal last 30 sec ‘
|
|
|
|

‘Percentage climb

‘Last Thermal Average

’Wind Speed
’Task Arrival Time

O 0 N N = WM

InfoBoxy jsou ¢islované; umisténi InfoBoxt zavisi na konfiguraci obrazovka.

Tabulka dole ukazuje Cislovani infoboxti pro rozvrzeni obrazovky portrét:

1123 |4
506718
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Tabulka dole ukazuje ¢islovani infoboxl pro rozvrZzeni obrazovky landscape (Altair):

1
2
3
417
518
6|9

11.19 Logger — zaznamov¢ ziizeni

Tato stranka vam dovoli nastavit detaily pilota a kluzaku, uZivané pro poznamku XCSoar IGC
zaznamovym piistrojem. Dostupna pole jsou jméno pilot, typ kluzdku a jeho registrace.

17 Logger

Time step cruise El
Time step circling El

Pilot name: JOHN WHARINGTON
Aireraft type: 7140F
Aircraft rego: VH-WUE

Time step cruise: Casovy interval mezi zaznamenanymi body pii ne-krouzeni.

Time step circling:  Casovy interval mezi zaznamenanymi body pfi krouZeni.

Pilot name: Jméno pilota pouzivané v interni softwarové deklaraci zaznamu.
Aircraft type: Typ kluzdku pouzivany v interni softwarové deklaraci zaznamu.
Aircraft rego: Imatrikulace kluzaku pouzivana v interni softwarové deklaraci zdznamu.

11.20 Waypoint edit — editace navigac¢nich bodu

Tato stranka umoziuje vytvaret a editovat navigacni body.
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18 Waypoint Edit

New
Edit
Save
Delete
i
Close
Nasledujici funkce jsou dostupné:
New: Vytvoti novy navigacni bod v aktudlnim leteckém umisténi a otevie editor

navigacniho bodu na tomto naviga¢nim bodu. Nové navigacni body jsou pfidané k
primarnimu souboru navigac¢nich bodii. Naviga¢ni bod se neobjevi v hledaci bodii,
dokud navigaéni bod neni ulozen a konfigura¢ni dialog neni uzavien.

Edit: Otevie hleda¢ bodl a po vybrani naviga¢niho bodu otevie editor naviga¢nich bodl
na vybraném navigac¢nim bodu.

Save: Ulozi soubor naviga¢nich bodt
Delete: Otevie hleda¢ naviga¢nich bodl a po vybrani naviga¢niho bodu oznaci tento

navigacni bod pro vymazani. Naviga¢ni bod jesté zlistane viditelny v hledaci
navigacnich bodi, dokud soubor navigac¢nich bodti neni uloZen a konfiguracni

dialog neni uzavten.

Waypoint Editor

Close Name: Balranald

Comment: A/D

11s

Longitude E 143d 34m
Latituden ~34d 37m
Altitude 200 ft
Type Airport
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Nové navigacni body jsou pfidané do prvniho souboru naviga¢nich bodl; navigaéni body jsou
vymazany v souboru, z kterého oni ptivodné pochézeli.

Nastaveni pole nadmotské vySky na nulu zpisobi, Ze XCSoar vezme vysSku pro navigacni bod z
databaze terénu.

Vystrazna zprava je piidana k souboru bodi uloZzeného pfi filtrovani pro povoleni navigacnich
bodl vné€ rozsahu terénu. Pro zachovani rozsahu naviga¢nich bodl vné terénu pii potiebé
editovat cilové body traté zménite filtraci (konfiguraéni parametr “Wpt outsider range”) na
“Include” pted provedenim néjaké upravy.

Navigacéni body zavedené ze souboru naviga¢nich bodl ulozené¢ho v XCM souboru map je
nepiepisovatelny. V tomto piipadé pfi Gipravé navigacnich bodl nebo pfi vytvoreni nového
navigac¢niho bodu bude vytvofeny novy soubor "waypoints1.dat". Je pak na uzivateli, aby
nastavil primérni soubor naviga¢nich bodtli na tento soubor, jestli chce pouzit a editovat tato data
misto dat ulozenych v XCM souboru.
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12 Soubory dat

Datové soubory pouzivané v XCSoaru spadaji do dvou kategorii:

Letové datové soubory: Tyto soubory obsahuji data vztahujici se k typu kluzaku, vzdusnym
prostoriim, mapam, navigacnim bodtim atd. Jsou to soubory, které
jsou nejpravdépodobnéji modifikovany nebo maji nastaveni
béZzného uzivatele.

Programové datové soubory: Tyto soubory obsahuji data vztahujici se k 'celkovému' programu,
vcetné prekladii jazyka, ptitazeni tlacitek, vstupni operace, dialog
rozvrzeni.

Tato kapitola zaméiuje na soubory letovych dat; podivejte se na detaily programovych datovych
soubortt v XCSoar Advanced Configuration Guide.

12.1 Prace se soubory
Nazvy souborit musi korespondovat s ptiponami specifikovanymi dale.

Ackoli je obecné dobrou volbou mit datové soubory umisténé v trvalé paméti, tak pouziti SD
karty a dal$i vyménnd média v PDA mutize zptsobit vykonové problémy; pro mensi soubory a
soubory, ke kterym je pfistupovano jen na zacatku provozu (naviga¢ni body, vzdusny prostor,
polary kluzakt, konfiguraéni soubory), je toto pfijatelné. Ale k souborim terénu a topologie je pfi
behu XCSoaru pfistupovano neptetrzité, takze by méli byt umistény v rychlejsi paméti.

Vsechny datové soubory by méli byt zkopirovany do adresare:
My Documents/XCSoarData

Pro uzivatele PDA mohou byt data také ulozena v paméti opera¢niho systémovém, na Compact
Flash karté nebo SD kart¢ ve slozce XCSoarData.

Piiklad:

SD Card/XCSoarData
IPAQ File Store/XCSoarData

Vsimnéte si, ze kviili omezenim v Pocket PC a Windows Mobile opera¢nim systému nejsou
mozné dalsi podadreséate "My Documents/XCSoarData".

12.2 Terén

Soubor terénu (ptipona .dat) je rastrovy digitalni vySkovy model definovany jako pole vysek v
metrech na miizce zemépisné Sitky/délky. Pouzivany format je jedine¢ny pro XCSoar, protoze
obsahuje hlavicku s konfiguraci mfizky nasledovanou rastrovym polem.
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Soubory terénu pro rizné regiony mohou byt ziskany z XCSoar webu. Dalsi soubory terénu
mohou byt vygenerovany na Zadost.

12.3 Topologie

Soubor topologie (pfipona .tpl) je textovy soubor obsahujici sérii polozek, z nichz kazdéa definuje
vrstvu topologie. Typické vrstvy obsahuji cesty, zelezni¢ni traté, velké zastavéné plochy (mésta),
ruzné obydlené oblasti (mésta a vesnice), jezera a feky.

Soubor topologie definuje, které vlastnosti maji byt zobrazeny, jejich barvu, viditelnost pfi
maximalnim zvétSeni, ikony a oznaceni. Tento soubor mtize byt uzptisoben naptiklad ptidanim
nebo odstranénim urcité vrstvy. Detaily o formétu souboru budou poskytnuty v samostatném
dokumentu.

Samotna data topologie pouzivaji ERSI Shape soubory, které jsou vygenerované z volné

dostupné VMAPO databédze. Soubory topologie pro rizné regiony mohou byt ziskany z XCSoar
webu. Dalsi soubory topologie mohou byt vygenerované na zadost.

12.4 Navigaéni body

XCSOAR pouziva soubory navigacnich bodu (pfipona .dat) ve formatu navrzeném v Cambridge
Aero Instruments pro jejich C302 pfistroj.

Soubory jsou dostupné na serveru Soaring Turn-points v sekci Soaring*:

http://acro.harvard.edu/SOARING/JL/TP

* Je-1i hlavni server nedostupny, tak existuji zrcadla tohoto webu. MiiZete je nalézt pomoci Google
vyhledavace zadanim “worldwide soaring turnpoint exchange”.

Existuje nékolik komercnich i volné distribuovanych programi pro pfevod mezi riznymi formaty
soubort navigacnich bodt.

Je-li v souboru navigacnich bodl nastavena vyska nékterych naviga¢nich bodl na nulu, pak
XCSoar odhaduje vysku pro tyto body z databdze terénu, je-li dostupna.

Mimoto, je-li databaze terénu k dispozici, pak naviga¢ni body vné¢ oblasti pokryti terénu oteviou
dialog dotazujici se uzivatele, jestli tyto navigacni body maji byt jednotlivé nebo vSechny
ignorovany (vyjmuty) nebo zavedeny (zahrnuty). Konfigurace nastaveni ‘Wpt outside terrain’
muZe byt nastavena na ptat se, vyjmout nebo zahrnout vS§echny navigacni body vné terénu pfi
jejich zavadeéni.
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Waypoint Parser
Waypoint #19 "AlicSprngsTS"
out of Terrain bounds

Load anyway?

Yeas No Yes All No All

12.5 VzduSny prostor

XCSOAR podporuje soubory vzdusného prostoru (pfipona .txt) pouzivajici rozsifeny OpenAir
format. Soubory jsou dostupné na serveru Special Use Airspace v sekci Soaring:

http://acro.harvard.edu/SOARING/JL/SUA

Jsou podporované nasledujici typy vzdusného prostoru: tiida A, tfida B, tfida C, tfida D, tfida E,
tiida F, zakdzané prostory, nebezpecné prostory, zakdzané oblasti, CTR, ne-kluzaky, vina a dalsi.
Vsechny dalsi typy vzdu$ného prostoru budou pouZzity jako typ "Other".

12.6 Mapa

Soubor mapy (pfipona .xem) obsahuje terén, topologii a volitelné naviga¢ni body a informace o
vzdu$ném prostoru. Pouziti souboru mapy redukuje pocet soubord, které potiebuji uzivatelé
specifikovat v konfiguracnich nastavenich. Pro zpétnou kompatibilitu byla ponechana pfedchozi
metoda pouzivani samostatnych soubort pro terén, topologii a navigacni body.

Soubory map mohou byt vygenerovany z online terrain/map file generator dostupného na xcsoar
webu, coz uzivatelim umoziuje vygenerovat soubory map pro jejich region s pridanim jejich
vlastnich souboril navigacnich bodl nebo se specifikovanim hranic regionu zdjmu.

Soubor mapy je lepsi, neZ jednotlivé soubory terénu/ topologie, protoze ma komprimaci dat, ¢imz
umoznuje pouzit mnohem vétsi oblasti a vyssi rozliSeni terénu.

12.7 Detaily letist’

Soubor detailil letist’ (pfipona .txt) je jednoduchy textovy format obsahujici podrobnosti o letisti
s jeho oznacenim velkym pismem v hranatych zavorkach, nasledovany textem zobrazenym v
dialogu Waypoint Details. Text by mél mit uzky okraj, protoze dialog detailii naviga¢nich bodi

nemuze nyni pouzit zalomeni textu.

Néazvy letiSt’ pouzivanych v souboru musi pfesné korespondovat se jmény v souboru navigacnich
bodii, vyjimkou je pfevod na velka pismena.
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XCSoar web poskytuje soubory detaili letist’ pro nékolik zemi a obsahuje néstroje k ptfevodu
ruzny Enroute Suplement zdrojli na tento format souboru.

Uzivatelé mohou voln¢ editovat tyto soubory a pfidat své vlastni poznamky pro letiste, které
nejsou obsazeny v Enroute Suplement zdroji.

Ptiklad (vytah ze souboru australskych letist):

[BENALLA]
RUNWAYS :
08 (RL1,7) 17 (RL53) 26
(R) 35 (R)
COMMUNICATIONS:

CTAF - 122.5 REMARKS: Nstd
10 NM rad to 5000’

REMARKS:
CAUTION - Animal haz. Rwy
08L-26R and 17L-35R for
glider ops and tailskidacft
only, SR-SS. TFC PAT - Rgt
circuits Rwy 08R-26L. NS
ABTMT - Rwy 17R-35L fly wide

ICAO: YBLA

[GROOTE EYLANDT]
Bla bla bla bla

12.8 Polara kluzaku

Pro soubor polér kluzaki (pfipona .plr) je pouZivany WinPilot format.

WinPilot a XCSoar weby poskytuji n€kolik soubort polar kluzaki. Soubory pro dalsi kluzéky
mohou byt vytvofeny na pozadani XCSoar tymu.

Formét souboru je jednoduchy. Radky za¢inajici s * jsou ignorovany a tak mohou byt pouzivany
pro dokumentovani, jak byly polary vypoc¢itdny nebo maji-li omezeni pro pouZiti. Jinak mimo
tyto komentare musi soubor obsahovat fadky ¢isel oddélenych carkami:

* Suchou vzletovou hmotnost v kg: toto je vahu kluzdku se 'standardnim' pilotem bez ptitéze.
* Max. vodni pfitéz v litrech (kg)

* Rychlost v km/h pro prvni bod (obvykle rychlost pro minimalni klesani)

* Rychlost klesani v m/s pro prvni bod

* Rychlost v km/h pro druhy bod (obvykle rychlost pro nejlepsi klouzani)

* Rychlost klesani v m/s pro druhy bod

* Rychlost v km/h pro tfeti bod (obvykle max. rychlost manévrovani)

* Rychlost klesani v m/s pro tfeti bod
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Priklad pro kluzék LS - 3:

LS-3 WinPilot POLAR file: MassDryGross|[kg],

* MaxWaterBallast[liters], Speedl[km/h], Sinkl[m/s],
* Speed2, Sink2, Speed3, Sink3
373,121,74.1,-0.65,102.0,-0.67,167.0,-1.85

Nebud’te ptilis optimisticti pti vaSem vkladani udaji polary. Je vse pfili§ snadné nastavit vas LD
pfilis vysoko a pak budete muset predcasné piistat pii findlnim klouzani.

Name Empty Ballast V1 w1l w2 W2 V3 W3
mass  mass

(kg)  (kg)  (kph) (ms) (kph) (m/s) (kph) (m's)

1-26E 3150 823  -104 11773 -188 15686 -38
1-34 540 8982 -08 14371 21 17964 -38
1-35A 381 179 98.68 -0.74 15182 -18 20287 -39
1-36 Sprite 3220 7598 -068 13296 -2 17095 -4.1
604 570 100 11297 072 15064 -142 20713 -41
ASH-25M 2 750 121 13001 -0.78 16996 -14 21994 -26
ASH-25M 1 660 121 1213 -0.73 15935 -131 20622 -24
ASH-25 (25m. PAS) 693 120 10567 -0.56 16325 -134 21126 -25
ASH-25 (25m. PIL) 602 120 985  -052 15218 -125 19693 -23
AstirCS 330 90 750 07 930 074 18500 -31
ASW-12 948 189 95 -0.57 148 148 183.09 -2.6
ASW-15 349 91 97.56 -0.77 15612 -19 19515 -34
atd.

12.9 Profily

Soubory profilt (ptipona .prf) mohou byt pouzivany pro ulozeni konfigura¢nich nastaveni
pouzivanych v XCSoar. Format je jednoduchy text obsahujici pary <oznaceni>=<hodnota>.
Urc¢ité hodnoty jsou textové fetézce ohrani¢ené uvozovkami, napiiklad:

PilotName="Baron Richtoffen"

Vsechny dalsi hodnoty jsou ¢iselné, véetné téch, které predstavuji booleovské hodnoty (pravda=
1, nepravda= 0), naptiklad:

StartDistance=1000

Vsechny hodnoty, které maji fyzické rozmeéry, jsou vyjadieny v SI jednotkach (metry, metry za
sekundu, sekundy atd.).

Kdyz je soubor profilu ulozen, tak obsahuje veskera konfigura¢ni nastaveni. Soubory profili

mohou byt editovany textovym editorem pro vytvoieni mensi sady konfiguracnich nastaveni,
ktera muaze byt poskytnuta dalSim pilotam.
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KdyzZ je soubor profilu zaveden, tak pouze nastaveni pfitomna v tom souboru piepiSou
konfigura¢ni nastaveni v XCSoaru; vSechny dal$i nastaveni zlistanou nedotcena.

Standardni soubor profilu je vygenerovan automaticky, kdyz jsou konfigura¢ni nastaveni
zménéna nebo kdyZ je program ukoncen; tento souboru mé jméno xcsoar-registry.prf.

Nejsnadnéjsi zplisob, jak vytvofit novy profil je zkopirovat piredchozi standardni profil.
Zkopirujte soubor, dejte mu logicky nazev a potom miizete vybrat a uzptisobit novy profil
konfigura¢nim dialogem nastaveni pfi pfistim spusténi XCSoaru.

12.10 Kontrolni seznam

Soubor kontrolniho seznamu (xcsoar-checklist.txt) pouziva podobny format, jako soubor
detaill letist’. Kazda strdnka v seznamu ma ndzev v hranatych zavorkach. Muze byt definovano
vice stranek (az 20).

Ptiklad (vytah):

[Pfed letem]

Ovléadaci prvky

Postroj, zajisténi predméta

Vzdusné brzdy a pristéavaci klapky
vnéjsek

Vyvazeni a pritez

Pristroje

Prihledny kryt

[Demontéaz]

Odstrante pasku z k¥idel a ocasnich ploch

12.11 Ulohy

Soubory uloh (ptipona .tsk) jsou nyni v specidlnim binarnim formatu a nemohou byt editovany
jinak, neZ v XCSoaru nebo XCSoarPC. Nicméné jsou pfemistitelné mezi zafizenimi.

Pracuje se na vytvofeni textového formatu, ktery usnadni uZivatelim editovat soubory nebo je
exportovat/importovat pro pouziti s dal§imi programy.

12.12 Letovy zaznamovy pristroj

Softwarovy letovy zaznamovy pfistroj generuje IGC soubory (ptipona .ige) podle konvence

popsané ve FAI dokumentu Technical Specification for IGC-Approved GNSS Flight Recorders.
Tyto soubory mohou byt importovany do dal§ich programi pro analyzu letu.
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Snadnost pfehrani letového zdznamu dovoli souboriim zahrnout vloZené povely tak, aby ovladaly
XCSoar jako kdyby uzivatel pracoval s programem. Toto definovani je specidlné€ pouzitelné pro
obecnou 'pilot event' IGC sekvenci:

LPLT event=StatusMessage Ahoj kazdy

Tento piikaz pfedlozi stavové hlaseni s textem "Ahoj kazdy", kdyz fadek je dosazen béhem
pfehravani.

Budouci verze letového zaznamového piistroje dovoli vlozit vSechny udalosti do IGC souboru v
tomto tvaru, takze pii ptehravani bude provedena velmi vérna rekonstrukce letu a pouzivani
softwaru. Pfedpoklada se, Ze toto bude uzitecné pro vycvik a potieby tréninku.

Interni softwarovy zaznamovy pfistroj ma nastavitelny cas kroku, samostatné pro rezim klouzani
a rezim krouzZeni pomoci parametri v konfiguracnich nastavenich. Typicky ¢asovy krok krouzeni
je nastaven na mensi hodnotu nez klouzani proto, aby zdznam letu mél dobrou kvalitu pro
ptehravani.

12.13 Vstupni udalosti

Soubor vstupnich udélosti (piipona .xci) je prosty textovy soubor na kontrolu vstupti a déni ve
vasem pocitaci plachténi.

Nepozadujete pfistupovat ke zdrojovému kodu nebo pochopit programovani pro napsani
vlastnich soubort vstupnich udalosti, ale pozadujete vysoké pochopeni XCSoaru a plachténi.

Nekteré duvody, pro¢ byste mohli chtit upravit xci:

* Modifikovat rozvrzeni §titka tlacitek

* Podpotit nové nastaveni nebo rozvrzeni tlacitek (organizovat hardware tlacitka)
* Podpofit externi zafizeni jako bluetooth klavesnice nebo gamepadu

» Modifikovat funkci kazdého tlacitka/klavesy

* Moznost vice pokynt z jedné klavesy nebo spousténi procesti pocitace plachténi

Podivejte se na vice informaci o tpraveé nebo napsani vaseho vlastniho souboru vstupnich
udalosti v XCSoar Advanced Configuration Manual.

12.14 Jazyk

Jazykovy soubor (pfipona .xcl) je prosty textovy soubor poskytujici moznost prekladu z
angli¢tiny do dalSich jazykl pro zobrazené zpravy a text XCSoaru.

Format je docela jednoduchy, je to seznam slov které¢ XCSoar pouziva, nasledovany znaménky
rovnosti a prekladem:

[Anglicky text]=[PrelozZzeny text]
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Priklad:

Hello=Ahoj

N¢ekolik jazykovych soubort je dostupnych na XCSoar webu.

Pfi startu, je-li jazykovy soubor "default.xcl" ptitomny a zadny jiny jazykovy soubor neni

specifikovan v konfiguracnich nastavenich, pak je tento soubor zaveden.

12.15 Stav

Soubor stavu ma formu textu oznaceni=hodnota uspotadaného do blokd, pficemz kazdy blok
odpovida jednotlivému stavovému hldseni. Bloky jsou ohrani¢eny dvojitymi mezerami. Kazdy
blok miize obsahovat nasledujici pole:

key: Text stavového hlaSeni.

sound: Umisténi WAV audio souboru ptehraného pti zobrazeni stavového hlaseni.
Nepovinné.

delay: Trvani zobrazeni stavového hlaseni v milisekundach. Nepovinné.

hide: Ptikaze (yes/no), ma-li byt zprava skrytd (nezobrazena).

Priklad:

key=Simulation\r\nNothing is real!
sound=\My Documents\XCSoarData\Start Real.wav
delay=1500

key=Task started
delay=1500
hide=yes

12.16 Soubor identifikace FLARM

Soubor identifikace FLARM xcsoar-flarm.txt definuje tabulku leteckych registraci nebo jména
pilotti oproti ICAO ID, které jsou voliteln€ vysilané letadly opatienymi syst¢émem FLARM. Tyto
jména jsou zobrazena na mapé vedle FLARM symbolii provozu pro porovnani ICAO ID.

Forma tohoto souboru je seznam polozek, jedna pro kazdé letadlo, z formuléte icao id=name,
kde icao id je Sest-digit hex hodnota ICAO ID letadla a name je volny text (omezeny na 20
znakil), popisujici letadlo a/nebo jméno pilota. Jsou preferovana kratka jména pro redukovani

zmatku na mapové obrazovce.

Piiklad:
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DD8F12=WUS
DA8B06=Chuck Yeager

Aktualné€ je tento soubor omezen na maximalné 200 polozek.

12.17 Soubory dialogi

Tyto soubory popisuji rozvrzeni dialogli véetné velikosti pisma, velikosti tlacitek a dalsi hlediska
rozvrzeni uvnitf dialogi. Soubory jsou napsané v XML formatu dat.

Uzivatelé mohou tyto soubory editovat nebo pouzit hotové cizi pro zménu rozvrzeni dialogd, vice
se hodici k jejich pfedvolbam. Zvlasté je mozné skryt konfiguracni nastaveni nebo dalsi pole dat,

o které se uzivatel nezajima.

Podivejte se na detaily v. XCSoar Advanced Configuration Guide.
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