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1 Inledning

PathView &r ett verktyg for att enkelt konvertera registrerade flygforetagsdata fran
PLA till datalampligt vid smulering i ACSL (Advanced Continous Simulation
Language) eller for simuleringar med andra simuleringssprak.

Efter konvertering av PLA datai PathView kan simulering ske pa utvalda delar av
flygbanan dar syftet kan vara att studera ett hotrobotsystems verkan eller flygplanets
storsandarantenntéckning mot markhot.

PLA, Planering och Analys, &r ett system fér planering, simulering och utvardering av
flygforetag med AJS37 Viggen, JA37 Viggen samt JAS39 Gripen.

1.1 Kort om programmet PathView

Med PathView importeras en bindr PLA-fil med positioner och eventuell tillaggsdata
form av attityddata, se bilaga4. Efter manipuleringar kan utdata skrivastill en ASCII-
fil som senare indatai simuleringar. In- och utdata kan studerasi fyra grafer
interaktivt under manipuleringar.

-} Path¥ies

Iozma ®2pn

Importera fil C:\Programsih atiabF 1 2work\PLA_data\PLA data'381126.11050.1

=1oix|

loesmas|l®s o

Start: 25-Nov-1938 10:65:04 Punkter: 3338 Elvgb 981125.11050.1
Stopp: 25Hov 1998120244 Sekunder. 4060 rhiller o it LEPELED S57) :
o - SKunder " i = * start, o: stopp, bla: indata {markering var 500 =), rid: utdata (markering var 500 =)
v Beskar isa
Fran: [ 528 /13 CTil T ¥ Indata Markerai 3D var [ 800 s
0 o[ [ ] o [+] 4080 || ¥ Utdsta  Makerai 3D var | 500 s

V' Berdkna attityddata ¥ Jamna ut fistagringar
Medianfiltrets lingd: 10 Accelerationsgrans: 8 G

— Exportera
Flytta origa til ————————————— Interpolesra ——————————————— b .
*# g meter Interpoleringsmetod: [Sne <] 3 [m] normut (AT 50 62 1.3 v [m] sterut (RT 50)
T L meter Tidssteg: [ 05 ¢
z 0 meter
Exportera fil.
WP ores A=
File File
Ipemalmp e lcemael&ss o
= ?  Paosition flygbana: 981125.11080.1 (bl&:indata, rad:utdata) Attityddata flyghana: 981125.11050.1 (bl:indata, réd: utdata)
1 110 z
= T T T T T T T T T T T T T T T
B ‘ S P
Eg ‘ ; i
=
" R R S I R R N
o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500
0.z
= . . H .
el H H H H
= 3 R SO ; ; _
£ A V ki
= : : : : H H :
02 L L L L 1 1 L L
1] 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500
2 ‘ ‘ ‘ ‘ . . : ‘
O 1 U
SR
i ) i i i i i i i i
o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500
Tid [s] Tid [s]

Figur 1  Fonster i PathView. Huvudfonstret dverst till vénster, flygbanans positioner i 3D dverst till
hdger, flygbanans positioner i 2D nederst till vanster och attityddata i grafen nederst till hoger.
Fonster med aerodynamiska vinklar (alpha och beta) visas ej i figuren.
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Programmet &r utvecklat i MATLAB 6 (R12). Kompilerat med Microsoft Visual C++
6.0 med anvandning av MATLAB C/C++ Math Library och MATLAB C/C++
Graphics Library till ett fristdende program, PathView.exe.

PathView ar utvecklat inom projektet Sridstekniska systemduel ler. Kontakta
peter.klum@foi.se for upptackta buggar eler fragor kring programmet.

1.2 Lasanvisningar
Kapitel 1: "Inledning” beskriver kortfattat programmet samt dessa lasanvisningar.

Kapitel 2: " Utrustning och installation” beskriver rekommenderad utrustning samt
ingtallation av programmet.

Kapitel 3: "Handhavande” beskriver handhavandet av programmet uppdelat i: start
av programmet, import av data, manipulering av data, export av data samt
hur man avslutar programmet.

Kapitel 4: ”Om presentationsfonster” beskriver tillgangliga funktioner i
presentationsfonster samt utskrift.

Kapitel 5: " Snabbstart” visar i ett flodesschema 6ver hanteringen av flygbanedata i
PLA samt dérefter i PathView.

Bilagal: ”"Berdkning av attityddata’ beskriver funktionen for att berdkna attityddata
ur positionsdata samt funktionen for att gora attityddata kontinuerliga.

Bilaga2: ”Jamnaut fixtagningar” beskriver funktionen for fixtagningsutjamning.
Bilaga3: ”Koordinatsystem” beskriver koordinatsystem i indata samt i utdata.

Bilaga4: "Indataformat” beskriver formatet paindatafiler till PathView samt hur
dessa extraheras fran PLA.

Bilaga5: "Utdataformat” beskriver utdataformatet fran PathView.

e Kod eller MATLAB funktioner i texten markerasmed Courier New.
e Va i anvandargranssnittet markerasi texten med kursiv til.
e Referenser anges med [refnr], sesid 17

e Viktig information anges med en rod markering till héger om texten.
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2 Utrustning och installation

2.1 Utrustning

Minimal konfigurering:

e Intel Pentium 200 MHz

Minst 64 MB RAM

Minst 30 MB ledigt harddiskutrymme
CD-spelare (fér installation)
Windows 95

Rekommenderad konfigurering:
Intel Pentium 400 MHz eller snabbare
128 MB RAM dller mer

Skarm med uppldsning 1280 x 1024
Fargskrivare

Minst 30 MB ledigt harddiskutrymme
CD-spelare (fér installation)
Windows 2000

2.2 Installation

Installationen bestér av tva delar: installation av programmet samt installation av
MATLAB Math och Graphics Run-Time bibliotek. Installationsfiler samt denna
dokumentation i Adobe Acrobat format (PDF) finns pdinstallations CD:n [2].

2.2.1 Installation av programmet

Programmet installeras genom att dubbelklicka pa ” setup.exe” painstallations CD:n,

vilket startar ett §alvuppackande arkiv. Klicka paUnzp for att packaupp filernai
onskad mapp (forvalt ” C:\PATHVIEW”).

Programmet ar installerat men for att fungera krévs (om inte MATLAB 6 &
ingtallerat) dven att installera MATLAB Math och Graphics Run-Time bibliotek.

2.2.2 Installation av Run-Time bibliotek

| mappen dar programmet installerades (se kapitel 2.2.1) installerades filen
"mglinstaller.exe’. Dubbelklicka pa” mglinstaller.exe’ for att starta ett
sdvuppackande arkiv. Sl& an returtangenten vid frégan under installationen.
MATLAB Math och Graphics Run-Time bibliotek installeras och filen

"mglinstaller.exe’ kan tas bort fran harddisken efterat.

Utover detta maste sokvagen till Run-Time biblioteket definierasi en PATH.
Redigera C:\AUTOEXEC.BAT (Windows 9X) eler Enviroment variables (Control

Panel — System — Fliken Advanced i Windows 2000) och lagg till kommandosatsen

PATH (om PATHVIEW angetts som installationsmapp) foljande sats:

PATHVIEW\bin\win32
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3 Handhavande

3.1 Starta programmet

Genom att dubbelklicka pa PathView.exei installationsmappen visas ett DOS-fonster
(fonster for eventuella felmeddelanden) samt PathViews huvudfonster.

= _[ol x|
) Path¥ien =10 x|
Ded& 22
— Importera
Importera fil... Ihga data importeradel
Start: Punkter:
Stopp: Sekunder:
— Manip
— — Wisa
Frén: :Till |— Markerai 3D var S
0 [ el s I Markerai 3D var s
i - 0T .
Medianfiltrets 1dngd: Accelerationzgrans: G
— Exportera
— —
b MEtEr Interpoleningsmetad:
T meter .
Tidzsteq: T
Z meter
AR Fotativeranst Aonsdarameinediied A ¥

Figur 2 Felmeddelandefonstret (DOS fonster) samt PathViews huvudfénster.

Den enda aktiva kontrollen i fonstret ” PathView” vid uppstart & knappen Importera
fil... som importerar en PLA-fil, se bilaga 5 f6r beskrivning hur indata hémtas fran
PLA samt dess format..

3.2 Importera

Genom att klicka pa knappen Importera fil ... i huvudfonstret visas en standarddialog
rutafor att valjaen PLA-fil.

Véjsen fil med felaktigt format visas dettai en strang till hdger om knappen.
Véljsen fil med ratt format 18ses data in, filinformation presenteras, kontroller blir
aktiverade i huvudfonstret samtidigt som fyra graf fonster Oppnas (eller uppdateras
om redan Gppnade).

3.3 Manipulera

Efter att PLA-data har |astsin kan data manipul eras med funktioner sdsom beskarning
i tiden, berdkning av attityddata (t ex om PLA-filen saknar dennatilldggsdata) samt en
funktion for att jamna ut fixtagningar. Vid anvandningen av dessa funktioner visas
resultatet interaktivt i graf fonstren, se kapitel 3.3.5.

10
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<) Path¥iew I ] |
Dzma #ec
— Importera
Importerafil.. | C:AProgrametid atlabR1 2vworkhPLA_datahPLA datah331125.11080.1
- Fariamadirs
Start: 25-Mov-1938 10:55:04 Punkter: 3938
Stopp: 25-WNow-1938 120244 Sekunder; 4080 Srniifiar af st
— Manipulera
—w Beskar — Yiza
Frén:l R2a I 3613 Tl s IV Indata tarkerai 3D val:l 500 s
3
0 4[] »]. 4] [+] 4060 ¥ Utdata Markerai 3D var | BOOD =
— Berdkna attitpddata —¥ J&mna ut fistaghingsr —————————
kM edianfiltrets Iéngd:l 10 ﬁccelerationsgréns:l 2 G
-—_Expnrtem
— Flytta origo til — Interpolera
: I a meter Interpoleringsmetod: Ispline "I
i I ] meter .
Tldssteg:l 0.5 3
s I ] meter
Enportera fil... |
AR Fotalireanste famdasamariid £ E

Figur 3  Funktioner fér manipulering av PLA-data.

| gruppen finns det &ven majligheter att sldav och pa visningen av datai grafer samt
att sétta tidsmarkeringar for in- och utdatai 3D fonstret.

3.3.1 Beskar

Genom att kryssa i Beskéar aktiveras funktionen och kontrollernablir aktiva.
Kontrollerna stélls for att técka hela flygbanans 1angd da en ny PLA-fil importeras.

3949 :Till

0 1|| rI <| |r|3949

3949

Figur 4  Beskarningsfunktioner

Genom att drai det vénstra skjutreglaget (slider) eller genom att ange ett sekundvarde
i rutan ovanfor anges forsta punkten i utdata. Genom att drai det hdgra skjutreglaget
eller genom att ange ett sekundvéarde i rutan ovanfor anges sista punkten i utdata. Till
hoger visas antalet sekunder i utdata.

Genom att klicka pa ett skjutreglage gors det aktiverat och piltangenterna («—, —) pa
tangentbordet kan anvandas for att flytta skjutreglaget.

Ar endast utdata valt att visas (se kapitel 3.3.4) kommer graferna att anpassas for att

tacka precis det beskurna samt tidmarkeringar i 3D grafen kommer att séttas fran
startvardet.

11
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3.3.2 Berakna attityddata

Genom att kryssa i Berékna attityddata aktiveras funktionen och de berdknade
attityddata visas som utdatai grafen “Figure No. 3”.

Funktionen beraknar flygplanets attityddata (eulervinklarna: ps (gir), theta (tipp), phi
(roll)) ur positionsdata. Se bilaga 1 for beskrivning av funktionen.

v Berakna attityddata
tedianfiltrets |anad: I 10

Figur 5 Funktionen berdkna attityddata

Berdknade attityddata filtreras genom ett medianfilter (se[1] for beskrivning av
funktionen medfilt1) for att undertrycka brusiga attitydvinklar. Hogre vérde i
Medianfiltrets langd ger kraftigare brusundertryckning.

3.3.3 Jamna ut fixtagningar

Genom att kryssai Jamna ut fixtagningar aktiveras funktionen och nya positionsdata
presenteras som utdata i grafer. Ar Berdkna attityddata satt berdknas nya attityddata
ur de nya positionerna, se kapitel 3.3.2.

Genom att detektera fixtagningspunkter ur accelerationssprang och applicera en linjéar

positionskompensation mellan fixtagningarna fas en kontinuerlig flygbana. Se bilaga
2 for beskrivning av funktionen.

v Jamna ut fistagningar ————————————
ﬁcceleratinnsgréns:l 2 G

Figur 6 Funktionen for fixtagningsutjamning

Accelerationer i indata som Overstiger Accelerationsgrans tolkas som fixtagningar.

3.3.4 Visa

Dessa funktioner manipulerar inte utdata utan anvands interaktivt for visualiseringen i
grafer. Se &ven kapitel 3.3.5.

Viza
|7|7 Indata Markera i 3D val:l RO0 =

¥ Utdata Markerai 3D var | 500 =

Figur 7 Funktioner for presentation samt tidmarkering i 3D grafer

Genom att kryssai Indata eller Utdata visas respektive datai graferna. Om ikryssad
aktiveras mgjligheten att tidsmarkeratillhérande data i 3D grafen genom att ange
tidsintervall i Markerai 3D var.

Om endast Utdata ar ikryssad kommer vid beskarning (se kapitel 3.3.1) axlarnai
grafer att anpassas for att endast innesluta beskurna utdata, vilket medger en
automatisk zoom funktion. Tidmarkeringen for utdata géller da fran eventuell
beskérningsstart.

12



FOI-R--0089--SE

3.3.5 Om presentationsfonster
Datavisasi fyra presentationsfonster, se Figur 1:

Figure No. 1: 3D vy med flygplanets position i meter (rikets nét, RT 90)
Figure No. 2: Positionsdata, X, Y, Z i meter (rikets nét, RT 90)

Figure No. 3: Attityddatai radianer (psi, theta, phi)

Figure No. 4: Aerodynamiskavinklar i radianer (alpha, beta)

| varje figurfonster finns en verktygsrad.

& &p o

Figur 8 Del av verktygsmeny i presentationsfonster.

S Srivut; Skriver ut aktuellt presentationsfonster pa staende A4 format.

# Zoomain:  Klicka (eller dra) med musen for att forstora graf. Dubbelklicka for
att zooma ut till ursprungslage.

£ zoomaut:  Klickamed musen for att forminska graf (om inzoomad).
Dubbelklicka for att zooma ut till ursprungslage.

' Rotera graf: Dramed musen for att rotera grafen i azimuth och elevation. Aktuell
vridning visasi fonstret. Praktiskt for att studera” Figure No. 1” fran
t ex ovan (Az: 1, El: 90).

Utdver ovanstdende funktioner finns ikoner i verktygsmenyn for att skapa nytt, dppna i
sparat samt spara presentationsfonster. Dessa funktioner & & implementerade och kan
g anvandas. i

13
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3.4 Exportera

Inl&sta data kan exporterastill en textfil. Innan exporten kan ytterligare

mani puleringar goras som flyttning av origo samt interpolering till nytt tidssteg.
Resultat fran dessa manipuleringar visas g i presentationsfonster.

<) Path¥iew B ] A |
Desdas ®pe o
— Importera
Impartera fil... | C:\Programsih atlabFRi 1 2hwork \PLA_datatPLA datah381125.11050.1
i el
Start: 25-More-1938 10:65:04 Purkter: 3338
Stopp: 25-Maow-1998 120244 Sekunder: 4080 Arvaahaliar o sialiais
— Manipulera
—w Beskar — Yiza
Fiam | 528 /13 Tl ¥ Indata MarkeraidD var | 500 =
3085 = !
O [ [ ] af [ ] 4060 ¥ Utdata Markerai 30 val:l 00 =
— Berdkna attitpddata —¥ J&mna ut fistaghingsr —————————
kM edianfiltrets Iéngd:l 10 ﬁccelerationsgréns:l 2 G
— Exportera
—Iv Flutta origo til —v Interpolera
: E295014 meter il in Interpoleringsmetod: Ispline "I
A 1337547 meter .
Tidssteq: 0.5 H
= I a mneter
Enportera fil... |
EAET Todadrednade famhasamedind FO7 R

Figur 9  Funktioner for export till textfil.

Utdver dessa funktioner konverteras positionsdata fran PLA:s koordinatsystem till ett
nytt koordinatsystem som anvands vid simuleringar, se bilaga 3 med beskrivning av
koordinatsystem. Tidsaxeln flyttastill att starta vid noll om data har beskurits, se
kapitel 3.3.1.

D4 attityddata vanligtvis anvands i en tabellslagningsfunktion (med linjarinterpolering
mellan datapunkter) i efterfoljande smuleringar, gors attitydvinklarna kontinuerliga
innan data interpoleras och exporterastill fil, se bilaga 1.

Funktionerna exekveras forst da knappen Exportera fil... klickas varefter en fildialog
visas dér den nya filen kan anges. Se bilaga 5 for beskrivning av utdataformat.

3.4.1 Flytta origo till

Positionsdata fran PLA angesi rikets nét medan simuleringar vanligtvis relaterastill
ett origo i narheten av flygbanan dér ett hot eller en sensor &r placerad, se bilaga3
Over anvanda koordinatsystem.

Genom att kryssai Flytta origo till aktiveras funktionen och en position for origo i
riketsnédt (RT 90) kan angesi X, Y och Z.

14
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v Flytta arigo till

w [ 1575886 "
T sEin

A B27E3119 meter

= I a meter

Figur 10 Funktioner for flytt av origo

X och Y kan séttas genom att klicka pa knappen Stéll in vilket visar ett harkorsi 3D

grafen (Figure No. 1), se Figur 11. Genom att klickai figuren sétts X och Y
koordinaternai félten.

«) Figure No. 1

(=T
File
heaa 282

Flygbana: 981125.11050.1

* statt, o: stopp, bl&: indata (markering var 500 ), riid: utdata (markering var 500 s)

z [l uppét

B3

o

=
(=]

6.3

% [m] norrut (RT 90) 62 1|3 y [m] dsterut (RT 90)

Figur 11 Stéllain origo (X, Y) med hjalp av musen

3.4.2 Interpolera

Genom att kryssai Interpolera aktiveras funktionen och interpoleringsmetod samt
Onskat tidssteg kan anges.

v Interpolera

Interpoleringzmetod; Ispline 'I

Tidssteq: 05 g

Figur 12 Interpoleringsfunktionen

Interpol eringen bygger pAMATLAB funktionen interpi [1] med dess

interpoleringsmetoder: nearest, linear, spline, pchip, cubic och v5cubic som kan véljas
i rullgardinsmenyn Interpoleringsmetod.

Det nyatidssteget som data skainterpolerastill angesi faltet Tidssteg.

15
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3.5 Avsluta programmet
Programmet avslutas pa endast ett stélle, stangningsrutan for huvudfonstret.

<) Path¥iew ;%
JJD =EdES | JORS Sl Avsluta har

Importera
’7 Importera fil.. | C:\ProgramziM atlabR 1 2\work \PLA_datatPLA datah981125.11080.1 ‘

Figur 13 Avsluta programmet genom att stinga huvudfonstret "PathView”

AllaPathView fonster sténgs automatiskt da huvudfonstret sténgs.

16
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Flodesschemat nedan visar hanteringen av flygbanedatai PLA (réda pilar) samt i

PathView (grona pilar).

Pathview.exe

Starta PathView

Importera

Klicka “Importera fil...”
och vélj PLA fil att
importera.

”

) PLAClipp:

=101

[importero PLA i

Datastav D

1
PLA

/home/pla/run/data/ds

v

“rdajs”

21|

Lok e [T A G T o] casE

\ i

/home/pla/run/data/banor

v

Information om filen visas

Manipulera

Manipulera flygbanedata
genom att aktivera funktions-
rutorna och anvéanda
funktionskontrollerna.

r Mesrttrts kot [ 70 r seccwsonagsne [0 &
g

"~~~ “doscp®
P
1
T T— ! =
e B —e=J] + Data flyttas fran datastaven
— 1 . .
Tt [ 35| & ‘ , till PLA. “rdajs” extraherar flyg-
' banedata som kopieras till PC
» fér import till PathView.
O 27 Torstisvans Forsnipanstis FO
b o e e mmmaaaoo
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Figur 14 Flédesschema for hantering i PLA (réda pilar) samt sekvensen i PathView (grona pilar).
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Bilagal Beréakning av attityddata

| PathView kan attityddata (psi: gir-vinkel, theta: tipp-vinkel, phi: roll-vinkel)
approximeras ur positionsdata. Berakningarna gors for positionsdata konverterat till
koordinatsystemet for simulering, se bilaga 3, samt att hastigheter och accel erationer
approximeras med funktionen diff i MATLAB [1].

Gir- och tippvinkel ber&knas genom att anta att flygplanskroppens x-axel
sammanfaller med hastighetsvektorn, vilket innebér att anfallsvinkeln (alfa) och
snedanblasningsvinkeln (beta) & noll. Antagandena leder till ekvationerna:

V. v
Ps = arctan| — Theta = arctan] - —%—
(Vx ) [ Vi +V }

Dér vx, vy och vz anger flygplanets hastighet i X, Y och Z led i det jordfasta
koordinatsystemet.

Rollvinkeln berdknas genom att anta att den totala accelerationen (inkluderat
gravitation) ligger i flygplanets xz-plan.
Lat hastighetsvektorn tillsammans med en axel i parallell med horisontal planet

(jordplanet) samt en axel b i vertikalplanet vinkelrat mot de tva évriga spanna upp ett
kartesi skt koordinatsystem dar:

N=Vxg med enhetsvektorn fi = %
n
b=nxv med enhetsvektorn b = ‘%‘

dér v anger hastighetsvektorn i det jordfasta koordinatssystemet, g anger
gravitationsvektorn samt x anger en vektorprodukt. Planet som spannsupp av n och
b &r vinkelrstt mot flygbanan och sasmmanfaller med flygplanets eget yz-plan.

Rollvinkeln kan da bergknas till vinkeln som accel erationsvektorns komposant i nb-
planet bildar med b axeln:

a,=ach

ab2506

Phi = arctan ﬁ]
% )

dér o anger en skalarprodukt.
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Da attityddata vanligtvis anvandsi en table-lookup funktion (med linj&rinterpolering
mellan datapunkter) i efterfoljande simuleringar, maste attitydvinklarna goras
kontinuerliga.

Diskontinuerlig: bl&, Kontinuerlig: grén

Phi []

250
Tid [s]

Figur 15 Kontinuerliga- (grén) och diskontinuerliga (bld) vinkelvarden for rollvinkeln phi.

Om t ex vinkelvarden for phi (rollvinkel) passerar +180° (markerat med réda ringar
for blakurvai Figur 15) kommer en linjarinterpolering vid dessa dvergangar kunna
generera ala vinkelvarden mellan £180°. Genom att anvénda MATLAB funktionen
unwrap pa attityddata fas kontinuerliga vinkelvéarden (gron kurvai Figur 15).

I ACSL kan vinkeldata konverteras tillbakatill ursprungliga (diskontinuerliga) vérden
inom intervallet £ genom féljande sats:

Phi= MOD (PhiTbl (t)+ SIGN(1.0,PhiTbl (t))*pi, 2*pi) -
SIGN(1.0,PhiTbl (t)) *pi

PhiTbl: TABLE struktur med datainlast fran en PathView fil
pi: variabel som innehdler ©
t: tidsvariaben
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Bilaga2 Jamna ut fixtagningar

Vid fixtagningar under flygningen genereras positionsdiskontinuiteter i PLA-data.
Dessa diskontinuiteter gor att en efterfoljande simulering kan avbrytas pa ett onormalt
sétt. FOr att undvika detta kan positionsdata goras kontinuerliga.

| PathView hanteras dessa fixtagningar genom att accelerationer som overstiger en
accel erationsgrans detekteras, se kapitel 3.3.3. For varje sadan accel erationsdetektion
gors en linjar avdriftskompensering (ramp) i X, Y och Z fran féregaende detektion
vilket genererar en kontinuerlig flygbana.

6
x 10

1.35

/ Fixtagningar

1.345
1.34 /_—_q____—/ SN
1.335 _// \\\
X [m] /
1.33
1.325 /
1.32 /

1.315
0

200 400 600 800 1000 1200

0.005 |

“0.005  Lomm e

Figur 16 Fixtagningskorrrigering. Position i x-led fran indata (grén kurva) kompenseras
(adderas) med avdriftsrampen (réd kurva) som bildar den kontinuerliga positionen
(bl& kurva). Detekterade fixtagningar markerade med réda punkter pa den gréna
kurvan.

Naturligtvis genereras inte en absolut korrekt position med denna metod da den inte
tar hansyn till TN-systemets verkliga avdriftsparametrar.
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Bilaga3 Koordinatsystem
Positionsdata fran PLA foljer rikets nét (RT 90) i enheten meter, se Figur 17.

Vid smuleringar i ACSL anvands koordinater i meter orienterat med X i nordlig
riktning, Y i Ostlig riktning och Z nedét. Origo for detta system angesi PathView, se
3.4.1 och anges vanligtvistill ett hotsystems position.

A (RT 90)
Morrut

Y (RT 90)

\, o
i N
= T T ..'\.
X, Ou\g orgimuleringen s,
- sition
S o
k o
SI,
&, Osterut

Rikets nat N Z\[“‘_QT&
=

W h, >
Y A o L R & = T x = A

i, A-t_

k=Y

Figur 17 Rikets nat samt koordinatsystem i ACSL.

Vid export i PathView konverteras koordinaterna fran PLA definitionen till ACSL
definitionen. | presentationsfonstren presenteras flygplanets position enligt rikets nét
(RT 90).
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Bilaga4 Indataformat

Foretag som genomforts med AJS37 och datastav innehdller data frén passet som i
sk. "réfil" tankas Over direkt fran datastaven till katalogen /home/pla/run/datalds i
PLA. Dérefter kors ett program som heter "rdajs' som extraherar ut en flygbana ur
radata och dennafil laggsi katalogen /home/plalrun/datalbanor.

Flygbanefilen har ett namn av typen 010203.10102.1 dar de forsta sex & datum och
de foljande sex &r ett |IGpnummer som bl atalar om vilken division det &r fluget pa
Dennafil kopieras (med kommandot ”"doscp” i unix) till ett flyttbart media for import
i PathView.

Filen & en binarfil (big-endian) med format enligt Tabell 1:

Brytpunkter:
Antalet punkter (n) integer 4byte
Starttid double 8byte
Brytpunkter n x 4 x double (t,y,x,2) n x 32 byte
Attityddata lagras som tillaggsdata. Lagras direkt efter brytpunkterna:
Typ av tillAggsdata integer 4byte (=12 for attityddata)
Storlek pa tillaggsdata | integer 4byte
Huvud for attityddata 5 x integer 20 byte
Attityddata fér punkter: n x5 x 2 byte

Alpha short integer 2byte

Beta short integer 2byte

Phi (roll) short integer 2byte

psi (kurs) short integer 2byte

theta (tipp) short integer 2byte

Tabell 1 Format pa indatafil till PathView

Vinklarnalagras sa att minsta enhet &r 1/ 65536 varv.

PathView kan |4sa data genererat fran PLA ver. 6.5B, men klarar &ven av att |3sa data
utan tilléggsdata.
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Bilaga5 Utdataformat

Data fran PathView & en mellanslagsseparerad tabell med 9 kolumner i ASCI| text
format, enligt Tabell 2 (6verstaraden ingar ¢ i filen).

Tid [s] X [m] Y [m] Z [m] Psi [rad] Theta [rad] Phi [rad] Alpha [rad] Beta [rad]

0.0000e+000 -5.0926e+003 -9.3005e+003 -3.4846e+003 9.2623e-001 4.1542e-006 -1.4104e-003 0.0000e+000 0.0000e+000
5.0000e-001 -5.0206e+003 -9.2048e+003 -3.4847e+003 9.2626e-001 4.1671e-006 -1.4056e-003 0.0000e+000 0.0000e+000
2.4300e+002 -9.9401e+002 7.3704e+003 -3.4738e+003 3.9088e+000 4.7867e-006 1.7090e-002 0.0000e+000 0.0000e+000

Tabell 2 Exempel pa flygbanedata.

Kolumn1: T [s] tideni sekunder fran tiden noll

Kolumn2: X koordinat [m] (nordlig riktning) relativt angivet origo, se 3.4.1
Kolumn3: Y koordinat [m] (6stlig riktning) relativt angivet origo, se 3.4.1
Kolumn4:  Z koordinat [m] (nedéat) relativt angivet origo, se 3.4.1
Kolumn5:  Psi [rad] (girvinkel)

Kolumn6:  Theta[rad] (tippvinke)

Kolumn7:  Phi [rad] (rollvinkel)

Kolumn8:  Alpha[rad] (anfallsvinkel)

Kolumn9:  Beta[rad] (snedanblasningsvinkel)
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