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Préface

Avertissements et précautions d’utilisation

A

Mentions légales

IL EST DE LA RESPONSABILITE DE L’UTILISATEUR
D’UTILISER CE LOGICIEL AVEC LA PLUS GRANDE PRUDENCE.
CE LOGICIEL EST DESTINE A ETRE UTILISE UNIQUEMENT
COMME UNE AIDE A LA NAVIGATION ET NE DOIT

PAS ETRE UTILISE DANS LES CAS EXIGEANT UNE
MESURE PRECISE DU CAP,DE LA DISTANCE, DE LA
POSITION OU DE LA TOPOGRAPHIE. CE LOGICIEL NE
DOIT PAS ETRE UTILISE COMME AIDE POUR DETERMINER
L’ALTITUDE EN NAVIGATION AERIENNE. CE LOGICIEL

NE DOIT PAS ETRE UTILISE COMME UN SYSTEME
ANTICOLLISION.

Contrat de licence logicielle

Ce logiciel est distribué conformément a la licence GNU «
General Public License » Version 3. Voir 'annexe ( A) pour
le texte complet de 'accord de licence et des provisions de
garantie.

Limitation de responsabilité

Avertissement

En aucun cas, XCSoar, ses dirigeants, actionnaires, cadres,
employés, sociétés affiliées, sous-traitants, filiales, ne peuvent
étre tenues responsables des dommages accessoires, indirects
ou dommages-intéréts punitifs de toute nature, suite a I'utilisation
du produit.

Ce produit, et tous les fichiers joints, données ou documents,
sont distribués «tels quels» et sans garantie d’aucune sorte,
expresse ou implicite. Ce produit est utilisé entierement sous
la responsabilité de I'utilisateur. Bien qu'un grand soin ait été
pris pour identifier les éventuelles erreurs pendant le développement,
il n’est en aucun cas revendiqué comme exempt de tout défaut
. Aucune garantie n’est fournie quant a son exactitude, sa

9
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fiabilité ou son adéquation a un besoin particulier. Les développeurs
et les contributeurs du projet XCSoar ne peuvent en aucun cas
étre tenu responsables des erreurs pouvant s’y trouver ou des
dommages fortuits ou consécutifs, de toute perte de données

ou de tout dommages corporels pouvant survenir dans le cadre

de la livraison, de la mise en service ou de l'utilisation de ce
programme.
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1 Introduction

Ce document est le manuel d’utilistion de XCSoar, logiciel de
navigation aérienne, open-source développé a l’origine pour les
Poket PC. Le lecteur est sensé avoir de bonnes connaissances
des fondamentaux de la théorie du vol a voile et un minimum
de pratique du vol sur la campagne.

Les mises a jour périodiques du logiciel peuvent rendre ce
manuel périmé concernant certains points. Il est souhaitable
de lire les notes de mise a jour du logiciel pour en connaitre les
évolutions. Les mises a jour du logiciel et de la documentation
sont disponibles sur

http://www.xcsoar.org/download

1.1 Organisation du manuel

Ce manuel est structuré par grandes fonctionnalités du point
de vue du pilote. La suite de ce chapitre parle du téléchargement,
de l'installation et du lancement du logiciel sur les différentes
plateformes matérielles supportées. Le chapitre 3 décrit les
concepts de l'interface utilisateur et donne une vue générale
de 'affichage.

Le chapitre 4 décrit en détail I'utilisation de la carte mobile et
I’aide que peut apporter le logiciel de navigation. Le chapitre 5
décrit comment les circuits sont définis et utilisés en vol. 1l
présente aussi les outils d’analyse permettant aux pilotes d’améliorer
leurs performances. Le chapitre 6 est consacré au calculateur

de vol d’XCSoar et présente en détail les fonctionnalités qu’il
offre. Il est important pour les pilotes de comprendre comment

le calculateur effectue ses différents calculs.

Le chapitre 7 parle de l'interfacage du calculateur avec des
varios et autres instruments de mesure et comment ces données
sont utilisées pour représenter différents modeles concernant
entre autre le vent et la convection. Le chapitre 8 parle de la
gestion des espaces aériens et des alarmes dédiées ainsi que des
alarmes du FLARM. Le chapitre 9 présente I'intégration du
calculateur avec le reste des systemes utilisés dans I’environnement
de vol ( terminaux permettant de communiquer avec le calculateur,
switches divers) et des diagnostiques possibles.

11
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La suite du document est constituée principalement de chapitres
de référence. Le chapitre 11 liste les différentes informations
qui peuvent étre affichées dans les "InfoBox” sur les cotés de
la carte mobile. La configuration du logiciel est décrite dans
le chapitre 12. Le format des fichiers utilisés ainsi que la
maniere de les obtenir ou les créer et les éditer est décrit dans
le chapitre 13.

Enfin, un bref historique et une explication du processus de
développement de XCSoar sont présentés dans le chapitre 14.

1.2 Remarques
Terminologie

Un certain nombre de termes sont utilisés pour la description

de matériel embarqués tels que Pocket PC, comprenant ’organiser’,
Portable Digital Assistant (PDA), et Personal Navigation Assistant
(PNA). XCSoar est aussi disponible sur plateforme Altair(calculateur
Triadis) qui est concrétement un instrument de navigation et
plusieurs autres plateformes. Dans ce document ces termes

sont utilisés indifféremment comme référence a un matériel
supporté par XCSoar.

Copies d’écran

Tout au long de ce manuel des copies d’écran de XCSoar
sont présentées. Elles proviennent de différentes plateformes
matériel et pas forcément de la méme version d’XCSoar. Entre
plateforme il peut y avoir des différences de résolution d’écran,
de présentation générale, de police de caracteres ce qui induit
des différences entre la documentation et la visualisation sur
I’appareil. La plupart des copies d’écran de ce manuel sont
faites avec un affichage d’XCSoar en format paysage.

1.3 Platformes

Windows PC :  XCSoar fonctionne sur un PC sous Windows (XP, Vista,
7 versions 32 et 64 bits). Cette version est principalement
utile pour la prise en main, I’entrainement a ’utilisation
d’XCSoar, rejouer des fichiers IGC enregistrés ou utiliser
XCSoar en mode simulation sur un PC non connecté a
un GPS.
Windows Mobile PDA/PNA : XCSoar supporte les appareils utilisant Microsoft Pocket
PC 2003 jusqu’a Windows Mobile 6. Windows Mobile
7 n’est pas supporté car Microsoft a décidé de ne pas
maintenir les applications natives a partir de cette version.

12
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Unix/Linux PC : XCSoar peut tourner sous Unix en utilisant 1’émulateur

Wine. Une version native Unix existe a partir de la version
6.0 mais est toujours considérée comme expérimentale.

Périphériques Android : supporté a partir d’Android 1.6 et versions ultérieures.

Altair : Le calculateur de vol Altair, de triadis engineering GmbH,

dans lequel XCSoar est pré-installé. la version Altair
PRO comporte un GS interne.

1.4 Support technique

Dépannage

Mises a jour

XCSoar est développé par une petite équipe. Bien que nous
soyons heureux de vous aider dans 1'utilisation de notre logiciel,
nous ne pouvons donner de cours sur 1'utilisation des techniques
modernes d’information! Si vous avez des questions concernant
XCSoar, consultez la FAQ en premier lieu. Si vous ne trouvez
pas de réponse satisfaisante, envoyez un mail a la liste:

xcsoar-user@lists.sourceforge.net

Les nouvelles questions seront ajoutées a la FAQ du site de
XCSoar.

Vous pouvez aussi vous inscrire a la liste de mails de XCSoar
afin d’étre averti des derniers développements du logiciel. Pour
plus d’information voir sur notre site:

http://www.xcsoar.org/discover/mailinglist.
html

Le fichier de "log” du démarrage du logiciel est xcsoar.log.
Il peut étre envoyé aux développeurs d’XCSoar pour les aider
a déterminer les causes de problemes au lancement du logiciel.

Pour les utilisateurs d’Altair le fichier de log est transféré vers
le répertoire ‘FromAltair’ a I'aide d’AltairSync si un support de
stockage USB est connecté et qu’Altair est déja sous tension.

Il est souhaitable de visiter le site web de XCSoar pour vérifier
siil n’y a pas de mise a jour disponible. La procédure d’installation
décrite au chapitre 2 suivant peut étre répétée pour la mise a
jour du logiciel. Les fichiers de configurations et les données
personnelles (cartes, points de virage,...) sont préservées lors
des mises a jour et ré-installations.

13
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Il est bien entendu recommandé de mettre a jour les données
de navigation (cartes, espaces aériens) pouvant étre modifiées
par les autorités. Le fichier d’espace aérien mis a disposition
sur le site de la FFVV est mis a jour environ une fois par mois
au cours de la saison.

Mises a jour de XCSoar sur Altair

Vos retours

1.5 Entrainement

XCSoar sur un PC

La lise a jour du logiciel sur Altair implique de télécharger le
dernier fichier XCSoarAltair-YYY-CRCXX.exe et de le copier
sur une clé USB ou une carte SD. Ensuite utiliser I'utilitaire
AltairSync sur le terminal Altair pour terminer I'installation.
Pour plus de détails, se référer au Manuel d’utilisateur Altair.

Les autres types de données ou programmes peuvent étre installés
sur Altair de la méme fagon.

Comme tout programme élaboré, XCSoar peut comporter des
bugs. Si vous en trouvez un, veuillez le remonter a 1’équipe de
développement en utilisant notre portail dédié a:

http://www.xcsoar.org/trac

ou en nous contactant par mail a:

xcsoar-devel @lists.sourceforge.net

Pour votre sécurité et celle des autres, les pilotes utilisant
XCSoar doivent s’entrainer a l'utilisation du logiciel, au sol
, afin de s’habituer a l'interface utilisateur et au différentes
fonctionnalités qu’il offre, AVANT de I'utiliser en vol.

La version PC permet de se familiariser avec le logiciel, son
interface utilisateur et ses fonctionnalités tout en étant confortablement
installé a la maison, une biere a la main.... Tous les fichiers et

les configurations de cette version sont identiques aux versions
embarquées. Il est donc tres facile de tester différentes configurations
sur le PC avant de les mettre en pratique en vol.

14
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La version PC peut étre connectée a des instruments et fonctionner
comme un calculateur en l'air. Exemples d’utilisation:

— Connecter un FLARM au PC pour utiliser XCSoar comme
station au sol, pour afficher le traffic des planeurs équipées
de FLARM.

— Connecter un variometre "intelligent” comme le Vega
pour tester le paramétrage du vario.

XCSoar avec un simulateur de vol

Une bonne maniere d’apprendre a se servir du logiciel est
de connecter un Pocket PC a un PC sur lequel tourne un
simulateur de vol qui peut envoyer des messages NMEA vers
un port série. Condor et X-Plane le permettent par exemple.

Le gros avantage de s’entrainer ainsi est que XCSoar peut étre
utilisé en mode FLY. Ainsi, il se comporte exactement comme
si vous voliez et vous pouvez avoir un tres bon apercu du
fonctionnement de XCSoar quand vous utilisez le simulateur
de vol.

1.6 XCSoar et la sécurité

L’utilisation d’un calculateur tel que XCSoar en vol entraine
certains risques: 'attention du pilote peut étre diminuée de
maniere tres significative, comme le temps passé a regarder en
dehors du cockpit pour assurer la sécurité.

La philosophie guidant la conception et le développement de
XCSoar est de réduire cette distraction en minimisant les interactions
de I'utilisateur et en présentant les informations de fagon claire

et lisible d'un coup d’ceil.

Les pilotes qui utilisent ce logiciel sont responsables de I'utilisation
de XCSoar en sécurité. Pour bien utiliser XCSoar vous devez:

— Devenir familier avec 'interface graphique et avec vous
entrainer au sol.

— En vol, prendre I'habitude de regarder dehors autour de
vous avant d’interagir avec le logiciel.

— Configurer le logiciel pour profiter des fonctionnalités
automatisées pour minimiser les interactions avec le logiciel.
Si vous vous apercevez que vous faites mécaniquement
des actions fréquentes, demandez-vous (ou a un autre
utilisateur de XCSoar) si le logiciel ne peut pas étre
configuré pour le faire a votre place.

15



2 Installation

2.1 Compatibilité

La traduction des chapitres "Installation” et "User Interface”
n’est pas encore faite. Cependant vous pouvez télécharger le
manuel "Prise en main du logiciel” afin d’avoir une vue rapide
du logiciel et de son installation. Ce manuel est en ligne sur le
site XCSoar : http://xcsoar.org/discover/manual.html

Pour lancer XCSoar il vous faut :

un appareil sur lequel faire tourner XCSoar
le logiciel XCSoar

un récepteur GPS (peut étre dans I'appareil)
un fichier de points de virage

un fichier d’espaces aériens (optionnel)

un fichier de terrain, pour la carte (optionnel)

Devices for running XCSoar

XCSoar tourne sur les plateformes suivantes :

téléphone portables et tablettes sous Android 1.6 ou plus
récent

Exemples: Dell Streak, Samsung Galaxy S II, HTC Desire
HD, Motorola Xoom

PDAs avec Pocket PC 2003
Exemples: iPaq hx4700

PDAs avec Windows Mobile
Exemples: Dell Axim x51v

PNAs sous Windows CE 5.0 ou plus récent
Exemples: HP314, Mio400

Triadis Altair
Windows 2000 ou plus récent

Linux

Mac OS X

16
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GPS, Logger, Vario

XCSoar is compatible with any GPS emitting NMEA data.
Most modern Android devices have a built-in GPS, but sometimes
it is favorable to connect to an external device:

— an airspeed indicator allows quick and exact wind estimates
without circling

— a vario improves the thermal assistant

— atask can be declared to an IGC logger, and after landing,
the flight log can be downloaded

— some varios allow synchronising the MacCready setting
with XCSoar

Supported external devices and features

Supported: -Features -Stream Data

Declaration
Download

NMEA Device
Borgelt B50

CAI 302

CAI GPS Nav
Condor

Digifly Leonardo
EW Logger

EW microRecorder
FLARM vV vV
Flymaster F1
Flytec 5030 V
ILEC SN10

IMI ERIXX

L.X20, Colibri
LXNAV Nano
LXNAV V7
PosiGraph

Triadis Altair (pro)
Triadis Vega
Vaulter

Volkslogger
Westerboer VW1150
Zander / SDI

<_<_| Remote ctrl.
<_ | G-Sensor

A
<

< |<. < < | Airspeed

<< <. < Vario
<|<. < | Wind

<<

< IRL /R = = =~ < < Baro. altitude

L

L K
<
<
<

<

L <<
L =X
L <X
LU
<<
|
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While most Windows CE based devices have a serial port, such
legacy hardware is not present in modern Android devices.
Those can either use Bluetooth or the Android IOIO board.
To use Bluetooth, you need to connect the external device
to a Bluetooth-to-Serial adapter, such as the K6-Bt or the
Glidertools VFBT-1.

2.2 Software installation

Sous Android

Le logiciel est téléchargeable gratuitement sur le site internet
d’XCSoar http://www.xcsoar.org. Ce paragraphe décrit quel
fichier doit étre téléchargé, et comment l'installer.

Récupérez XCSoar sur le "Store” de Google depuis votre appareil,
ou installez le fichier apk manuellement. Copiez les fichiers de
données sur la carte SD dans le répertoire XCSoarData.

Sur un PDA (Windows Mobile, PocketPC)

Choisissez une des plateformes:

PPC2003 : Pocket PC 2003, Windows CE 4.0
WM5 : Windows Mobile 5 ou plus récent
WM5X :  Windows Mobile 5 ou plus récent avec processeur XScale

ou mieux (e.g. hx4700)

Téléchargez le fichier programme XCSoar . exe sur la carte SD.
Vous pouvez le lancer depuis l'explorateur de fichiers. Une
autre méthode consiste a utiliser le fichier CAB. Téléchargez le
sur la carte SD. Utiliser ’explorateur de fichier pour I'installer
(en double-cliquant dessus). Apres l'installation, les icones ‘FLY’
and ‘SIM’ seont visibles sur I’écran d’accueil.

Sur une PNA (Windows CE)

Download the program file XCSoar.exe (target “WM5”) to a
SD card. You can launch it with the File Explorer.

Sur un PC Windows sous PC

Téléchargez le fichier programme XCSoar.exe (target “PC”)
sur votre disque dur.
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Sous Unix/Linux

Téléchargez xcsoar _XXX.deb, ou XXX contient les numéros de
version et la plateforme, e.g. xcsoar_6.0.4_i386.deb. Il s’agit
d’un paquet Debian et peut étre installé ainsi

sudo dpkg -i xcsoar_XXX.deb.

Utilisez dpkg-query -L xcsoar pour voir ou l'exécutable et

les autres fichiers sont installés. Les fichiers additionnels doivent

étre placés dans le répertoire ~/ .xcsoar/XCSoarData/. Si ~/.xcsoar
n’existe pas, il sera créé la premiere fois que xcsoar sera
exécuté.

2.3 Data files

To be able to use XCSoar’s advanced features, additional data
files, such as terrain, topography, special use airspace, waypoints
etc. are needed. The files that can be used with XCSoar are
described in Chapter 13.

All data files should be copied into the directory XCSoarData.
This directory must be in a specific place so that XCSoar
knows where to look for data files:

Windows PC : XCSoarData is in your personal folder (“My Documents”)
Windows Mobile PDA/PNA : If there is a directory named XCSoarData in the same
directory as XCSoar.exe, then this one will be used.
XCSoarData is on the SD card. If there is no SD card,
then XCSoar looks for it in My Documents.
Unix/Linux : The directory is called .xcsoar in the user’s home directory.
Android Devices : XCSoarData is on the SD card.

Altair : If XCSoarData exists on an USB drive, that one is used,
otherwise the internal storage is used.

XCSoar will generate a number of additional files at run time.
These will be placed in the XCSoarData directory (Windows

PC and Windows Mobile devices), or the .xcsoar directory
(Unix/Linux PC). At first run, XCSoar will create the files
Default.tsk (Default Task), default.prf (configuration settings),
xcsoar. log (log of the startup progress), plus three directories:
cache, config and logs. Additional files may be created /modified
while XCSoar is running, such as task files (*.tsk) and flight
logs.
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2.4 Running XCSoar

Altair version

SIM :

Two modes are available inside the XCSoar application:

FLY : This mode is used when actually flying. The simulator

is disabled and serial communications are active.

are attempted.

XCSoar starts up automatically when Altair is powered on.
The PWR/ESC button (top left) has multiple functions:

Powering on : Press and hold the PWR/ESC button for one second.

The LED in the button will light up, and XCSoar will
start after Altair has booted.

Powering off : Press and hold the PWR/ESC button for 3 seconds.

Altair will switch off.

Escape : Pressing the PWR/ESC button quickly acts as an Escape

XCSoar PC version

key, typically used to close dialog pages or as a cancel
function.

The Altair version of XCSoar does not include a simulator
mode.

The program can be run by opening the explorer window,
finding the directory that has the XCSoar.exe executable, and
double clicking on that program file.

The program command line options allows the screen orientation
of the display to be defined:

-portrait : The screen is 480 pixels wide, 640 pixels high.

-square : The screen is 480 pixels wide, 480 pixels high.

-landscape : The screen is 640 pixels wide, 480 pixels high. This is

the usual setting. If you don’t specify this parameter the
landscape version will be loaded automatically.

-small : Draws the screen at half size. This is useful for using

XCSoar in conjunction with flight simulators e.g. Condor.

To change the screen orientation, it is convenient to create a
shortcut to the program, then right click on the shortcut icon
and click on “Shortcut” In the field “Target” add one of the
desired options listed above.
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XCSoar Unix/Linux PC version

Loading data files

Ci\users\hjr\Eigene Dateien\XCSoarData

Map database ‘ GER3.xcm

Waypoints }

Airspaces ‘

Run xcsoar from a command line, or create a shortcut on
the desktop. The location of the executable file may be found
using which xcsoar. Only landscape mode is supported for
now.

The first time that XCSoar is run, it does not automatically
load the data files that you placed in the XCSoarData directory.
To tell XCSoar which files to load, double click/tap the map
(the large, blank white part with the glider symbol in the

center), choose the menu (click/tap it twice), then

select the item . The Configuration screen should
be displayed: The first page allows you to choose the map,
waypoint and airspace files, by clicking/tapping on the text
boxes. Many other features of XCSoar may be configured here.
These are described in detail in Chapter 12. Once completed,
XCSoar reloads those files; from now on, the data files will be
loaded automatically at run time.

Start-up and user profiles

SIM mode

When XCSoar starts up, it will check for existing profiles. If
multiple profiles are detected it will displays a small window
asking you which profile to load. To proceed, choose the desired
profile and press Enter. If no profile is chosen the settings from
the last session are loaded again. Profiles can be useful for
example in the following cases:

— Different pilots
— Competition versus casual flying
— Flying in different locations

The simulator contains a simple interface allowing the user
to fly the glider about. On the map screen, clicking/touching
the glider symbol (with touchscreen or mouse) and dragging
causes the glider to move in the direction of the drag, the speed
being proportional to the length of the drag.

In the PC version and for embedded devices with buttons,
the aircraft speed, height and direction may be changed using
the InfoBoxes. These features are not available for touchscreen
devices. The aircraft altitude can be adjusted by selecting the
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GPS altitude InfoBox (marked | H GPS |), and pressing the
up or down key. The airspeed can be adjusted by selecting the

ground speed InfoBox (marked | V Gnd |), and pressing the

up or down key. The glider’s track can be adjusted by selecting

the track InfoBox (marked Track |), and pressing the up
or down key. With either of the InfoBoxes | H GPS | or

V Gnd | ) selected, the glider’s direction may be changed

using the left /right keys.

Other controls, buttons and menus work the same as in FLY
mode.

Splash screen

When XCSoar starts up, shuts down, or loads large files, such
as airspace, waypoints, terrain, etc., a progress screen is presented
while the data is being loaded. This screen has a progress bar
which indicates the data loading activity, and a short line of
text describing the action that is being performed.

This screen also displays the software version information.

Exiting the program

For PDA and PC versions, XCSoar is shut down from the
menu. The menu can be opened by double-clicking on the map
or the InfoBoxes.

For PC versions, XCSoar can also be shut down by clicking
the close icon on the XCSoar window.

For Altair, XCSoar is shut down by holding the PWR button
for two seconds or more.
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3 Interface Utilisateur

Ce chapitre présente les concepts fondamentaux de 'interface
utilisateur de XCSoar. Les chapitres suivants fourniront des
détails quand cela sera nécessaire.

| /lza?‘Bf‘lA ngE:C?

3 F—FINDIS—T‘ . ;l.
l 197:
F—H AGL—\l

2133t

i f_% Clive — F—v GND——
48% 1624

i F_MACCREADY _1 F_V OPT _1

0.9 70.7%
AUTO DioLPHIMN
r g ‘F_VTSKINS_\l F_HGPS_\l
?Klrchzarten :719m| B /1" 1691
REPLAY 4 m
F25 m%':i' o ‘E\L _-_'.-:_\ S48t

L’affichage est composé de plusieurs éléments :

La carte : La plus grande partie de ’écran est dédiée a ’affichage
de la carte mobile. Différents symboles du calculateur de
vol sont superposés sur la carte. Des icones et des textes
peuvent apparaitre en bas de I’écran pour indiquer 1’état
de connexion des appareils reliés au calculateur, le mode
utilisé, ....

InfoBoxes : Ces "boites d’information” sont présentées comme sur
une grille ou damier: en haut et en bas de I’écran (en
mode portrait), de chaque cotés de Iécran (en mode
paysage). Ces InfoBoxes affichent les données calculées
par XCSoar, celles du GPS et celles des instruments
connectés au calculateur.

Instruments : Affichage des des instruments. Ils sont tous optionnels
et certains n’ont de véritable utilité que connecté a un
instrument externe supporté.
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Boutons et menus :

Messages d’état :

Panels de dialogue :

Menu principal :

Haut - Bas ‘

Les boutons/touches du matériel sur lequel est installé
XCSoar permettent de faire apparaitre des menus sur
I’écran t de naviguer dans ces menus a l'aide des touches
adjacentes. Si 'appareil a un écran tactile, la navigation
se fait en touchant les boutons sur 1’écran. Ces boutons
ont un fond gris clair et un texte noir.

Le texte des messages d’état sont affichés par dessus la
carte. Ce texte est utiliser pour informer le pilote de
certains évenements.

Ce sont de grandes boites de dialogue, contenant en
général des données détaillées, des graphiques et des
boutons....

Le menu principal apparait en appuyant 2 fois sur la
carte ou sur les InfoBoxes et aussi par geste sur la carte
. Si les boutons ne sont pas utilisés apres un certain
temps, ils disparaissent afin de rendre la carte visible
entierement.

Plusieurs fagons d’inter-agir avec XCSoar :

En touchant certains éléments de la carte.
En touchant les InfoBoxes et les boutons des menus.

Par 'Gestes’: en tracant des formes avec le doigt, par
exemple un trait de gauche a droite.(voir section 3.10
ci-dessous).

"En tirant” sur écran ( toucher + déplacer le doigt +
relacher).

En appuyant sur des boutons, de 'appareil, gérés par
I’application.

En appuyant sur les touches déplacant le curseur de
I’appareil.

En appuyant sur les touches/boutons d’'un instrument
connecté a XCSoar.

En fonction du matériel sur lequel XCSoar est installé, toutes
ces méthodes ne sont pas obligatoirement possibles et certains
boutons peuvent avoir différentes fonctions.

Pour la version PC de XCSoar, cliquer sur un élément de
l'interface utilisateur revient a le toucher sur un écran tactile.

Altair n’ayant pas d’écran tactile, toutes les inter-actions se
font a l'aide des boutons physiques, des switches ou boutons
de commande des matériels connectés.
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3.1 Menu Principal

Le menu principal est un ensemble de boutons affichés a I’écran.

IIs s’utilisent par toucher (pression sur I’écran) ou par pression

sur des touches physiques, suivant le matériel. Faire apparaitre/disparaitre
le menu principal et naviguer dans les sous menus représente

la base de I'utilisation de XCSoar.

Les bases de ’'interface utilisateur

Affich.

Le menu est organisé en quatre groupe de fonctions, en général
hiérarchisées.La disposition des menus est liée au matériel sur
lequel est installé XCSoar. Cette disposition des menus peut
aussi étre personnalisée par 1'utilisateur.

XCSoar gere aussi des signaux d’entrée en provenance de claviers,
manettes de jeux, joysticks, ... Une grande variété de fonctions
peuvent leur étre assignées. Pour Altair, il y a quatre boutons
principaux qui sont activés en appuyant sur les touches verticales
de coté gauche. Quand un menu est activé, une bande de
boutons apparait le long du bord bas de I’écran. Un nouvel
appui sur le bouton permet de se déplacer d’une page (constituée
d’éléments) a la suivante. L’appui sur le bouton horizontal
correspondant active I’élément choisi. A la derniere page, 'appui
sur le bouton de menu enléve tous les boutons affichés.

Sur la version PC, ces menus sont activé par les touches 1, 2,
3 et 4. 3. Les touches 6, 7, 8, 9 et 0 corresponde a la bande de
boutons horizontale en bas de ’écran.

Sur la version PDA, les menus sont activés a 1’aide des touches
qui sont & c6té du bouton rocker /joystick.

Si il n’y a pas d’interaction avec le calculateur pendant un
certain temps, les menus disparaissent automatiquement. Cette
durée est paramétrable. La touche Echap./ESC sur PC ou
PWR/ESC sur Altair peuvent aussi étre utilisées pour fermer
les menus.

Les boutons peuvent apparaitre grisés si la fonction correspondante
n’est pas disponible. Par exemple, la liste des points de virage
apparaitra grisée si aucun point n’a été chargé.

Plusieurs boutons comportent des textes dynamiques. Ceci
dans le but de rendre plus compréhensible ce qui se passera
quand on appuiera dessus. Par convention, le texte du bouton
indique 'action effectuée quand on appuie sur le bouton. Par

exemple, le bouton montre que si on appuie dessus,
alors le parametre "MacCready Auto” sera sur ON. Si on
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appuie dessus, le texte du bouton devient alors |MC Manuel

. Dans la liste des menus qui suit, les labels génériques sont
utilisés.

Quatre menus principaux

:

Voici la disposition des menus principaux sur toutes les plateformes
sur lesquelles XCSoar peut-étre installé. Les chapitres suivants
donneront les détails de leurs sous menus.

Ces menus principaux sont activés sur Altair par les boutons
verticaux, de haut en bas:

[Nav] -
[Afficn]

:

et des parametres de vol.

Regroupe les controles de I'affichage.

Regroupe les contréles de navigation et les circuits.

Configuration/paramétrage de XCSoar, des appareils connectés

Ouverture de diverses boites de dialogue d’information.

Pour la version PC, les touches 1, 2, 3 et 4 ouvrent les menus
correspondants. La liste des sous menus qui suit comporte des
liens pour presque chaque élément. Cliquez dessus pour arriver
directement sur les informations détaillées correspondantes.

3.2 Menu item overview

Navigation menu

Nav 1

Nav 2

Display menu

Display 1

Display 2

Next 54 Waypoint
Turnpoint ' List
Target

514 Alternates
53 Waypc.ni nt
Details

You should not start using XCSoar without knowing about the
‘Alternates’ feature. Any ‘Task’ related item in the navigation
menu are used for planned cross country flight and certainly

5 Task Previous
Turnpoint
Task Mark
5.14 . 4.9 o
Abort Drop
the second step.
Zoom Zoom
4.3
In Out
Labels Trail
4. 4.
7 All/... 8 Full/...

Zoom
Auto

4.7

Terrain

On/Off

Info Cruise

Topo.

7 On/Off

4.4

4.7

Pan
On

Airspace
On/Off
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Configuration menu

Config 1

Config 2

Config 3

5.15

3.2. MENU ITEM OVERVIEW

Most of the display menu items are available on gestures, or
special key short-cuts of your device. Once you are familiar
with XCSoar you probably will use those menu items less
frequently.

Information menu

Info 1

Info 2

Info 3

MacCready 6.6 MacCready 6.13 MacCready 6.4 Flight 76 Setcup
+ — Auto Setup Wind
Vega 19 Setup 3.3 Sfettings 515 Logger 515 Replay
System Airspace Start
Raw Logger 1991 Devices Setup File
Plane Manager
The configuration menu is typically part of the ground interaction
with XCSoar. You are not expected to spend much time in-
flight with tweaking the configuration, except you manually
adjust wind or MacCready settings. The ‘Vega’ item gives
control over the Vega intelligent variometer. This comprises
a sub-menu.
FLARM METAR What's Check Analysis
8.5 Radar TAF here? 3.6 list 516
412 Status 713 Weather 86 Team FLAR.M 6 Th?rmal
Code Details Assistant
146 Credits Message
Repeat

The information menu is always a good address, when not only
a clue on how to set MacCready is requested, but rather more
elaborate help on a larger scope tactical decision on your flight
is requested.
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The Vega variometer sub-menu of the configuration menu

Veoa 1 Airframe Setup Manual Setup Accel
& Switches Audio Demo Stall

Vega, 2 ASI Accel Store Cruise Climb
& Zero Zero Demo Demo

The functions in this sub-menu require the Vega intelligent
variometer. The menu can only be accessed if ‘Vega’ is selected
as the connected device.

The pan mode sub-menu of the Display menu

Pan Pan 44 Z(?om Zoom What's
Off in out here?

This sub-menu unfortunately overlays the full-screen map view
of the pan mode. It’s functions are quite evident, although the
menu could be replaced by multi-touch technology or knobs
(like on Altair). Besides the essential ‘exit pan mode’ function
the ‘What’s here?’ button offers brilliant access to the variety
of information of the map.

3.3 Default menu buttons

When no menu is active, (so-called default mode), the horizontal
row of buttons in Altair perform the following functions (from
left to right):

PC: 6 7 8 9 0
Altair: Fb F6 F7 F8 F9
Flight Task Target Drop
Setup Manager Mark

Pressing ESC on Altair displays labels for these default menu
buttons.

For all other versions in the default mode, the cursor keys
perform the following functions:

Up key : Zoom in
Down key : Zoom out
Left key : Drop marker
Right key : Toggle through normal/aux. InfoBoxes and full-screen
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Enter : Clear status message or suppress FLARM gauge if open

and no warning active

For the Altair version in the default mode, the rotary knob
performs the following functions:

Outer knob counter-clockwise : Zoom in

Outer knob clockwise : Zoom out

Inner knob counter-clockwise :  (No function assigned)

Outer knob clockwise : (No function assigned)

Knob button press : Clear status message or acknowledge airspace warning

In dialogue forms, the rotary knob in Altair performs the role
of the cursor and enter keys:

Outer knob counter-clockwise : Up cursor

Outer knob clockwise : Down cursor

Inner knob counter-clockwise : Left cursor

Inner knob clockwise : Right cursor

Knob button press : Enter key

Dynamic menu labels

For Altair, the buttons along the edge of the display can be
used as alternate ways of navigating in dialogues. The F4 key
(directly above the rotary knob) can be used as an alternate
ENTER key (instead of pressing the rotary knob) in dialogues.
The F6 and F7 keys (directly to the right of the rotary knob)
can be used to select the next or previous page in multi-page
dialogues.

Certain menu items have dynamic labels to make it clearer
what happens when the menu item is selected. Furthermore,
items that are not available are greyed out to indicate that
selecting the menu item will not do anything.

The convention used for dynamic menu labels is for the labels
to display the action that will be performed once the menu
item is selected. For example “Lights On” will turn the lights
on, and the menu will be updated to display “Lights Off”,
which would then if pressed turn the lights off. This convention
is used throughout XCSoar.

A selection of key dynamic menu items is presented below:

. Greyed out if the task is cleared, or if the active turnpoint

is the finish. If the currently active turnpoint is the
turnpoint prior to the finish, this displays “Waypoint
finish”.
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| Previous Turnpoint | . Greyed out if the task is cleared, or if the active turnpoint
is the start and there are no multiple start points. If there
are multiple start points and the active turnpoint is the
start, then this displays “Cycle start” to allow selection
between the various start points. If the active turnpoint
is the first turnpoint after the start, this displays “Waypoint
Start”.

This will turn on all labels available on the map. There
are more options to only show a reduced set of labels like
“Labels Task”, thus not cluttering the screen too much.

. Greyed out if the task is cleared or in task abort.

Labels All

3.4 InfoBoxes and screen pages

The information displayed in the InfoBox fields can be selected
from a wide variety of options (listed in Chapter 11). These
fields can also be used to change for example the MacCready
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setting.

The specific number and layout of the InfoBox grid depends
on the screen orientation and the device’s display size.

For a 320x240 display Pocket PC in portrait mode, there are
four InfoBoxes above and four InfoBoxes below the map display.

98. 86.7%
e . wh_ A typical landscape layout has 9 InfoBoxes and the variometer
1.12 m gauge to the right of the map display.

et For larger displays are up to 24 InfoBoxes on one screen page
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possible.

Pages with different InfoBox sets

Right or Left ‘

XCSoar allows the pilot to define various sets of InfoBoxes that
are appropriate to various stages of flight (e.g. when circling
in a thermal, flying between thermals, on final glide, etc.).
XCSoar can be configured to automatically switch from one
screen page to another based on the mode of flight, or you can
manually roll through the various pages, including one with a
full-screen map and no InfoBoxes at all. Thus a screen page
consists of a InfoBox set and specific map appearance, that
includes map orientation and scale.

To toggle through the various InfoBox pages, using the left /right
cursor keys (Altair), or by gestures (touch-screen).
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Modifying InfoBox content

(This section applies only when a touch-screen or mouse is
present. )

Some InfoBox values can be changed by the user by selecting
(i.e. long-pressing) the InfoBox with the touch-screen or mouse.
This brings up a small tabular dialogue:

: Allows the pilot to adjust the InfoBox setting (e.g. raise
or lower the MacCready setting)

: Allows you to change the behaviour of the setting related
to the InfoBox (for example, changing from auto to manual
MacCready mode); or to change the InfoBox itself by
pressing ‘Switch InfoBox’, then choosing from a list of
all available InfoBoxes.

Examples of InfoBoxes that can be adjusted include MacCready
setting, wind speed, and height (QNH).

Changing InfoBox sets

An entire set of InfoBox can be composed by the ‘Setup System’
configuration dialogues on the ‘Look / InfoBox Modes and
‘Look / InfoBox Pages’ 12.20 setup page. The dialogues give a
wide variety to setup the look and feel of the XCSoar pages.

3.5 Status messages

Status messages appear over the map area to present text
for a short period of time. The message disappears after the
time period has elapsed, and different types of message have
different periods. Additionally, status messages can be made
to disappear by acknowledging the message. Acknowledgement
is achieved by either pressing the enter key (rotary knob on
Altair), touching the status message (on touch-screen devices)
or clicking the screen (mouse enabled devices).

Additional user buttons may be assigned to a status message
Uelazeils repeat function, which brings up the last message again.

Typical status messages include:

— Airspace queries

— Airspace warnings

— User interface events (e.g. changing display modes)

— Glide computer events (e.g. take-off, turning waypoints)
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Note that status messages do not appear while a dialogue is
on screen, the messages are buffered and displayed as soon as
the dialogue is exited.

3.6 Dialogue windows

XCSoar contains several dialogue windows that can be activated
to bring up additional information and are also used for more
complex interactions with the user, such as editing tasks and
configuring settings.

Some dialogues simply display information, and require no user
input. Other dialogues contain data fields that can be modified
or buttons that can be pressed.

A cursor appears over the active button or data field. Pressing
the up/down arrow keys (or rotating the outer knob on Altair),
the cursor will cycle through the next or previous items. For
list items and scrollable text, the up/down arrow key moves
the cursor up or down the list or text, and the left /right arrow
keys move the cursor up or down by one page in long lists.

For PDAs and PC versions, list items can be selected by touching
the item (or left-clicking with the mouse). Once a list item is
selected, another touch (left click) is equivalent to pressing the
enter key.

Pressing the right/left arrow keys (or rotating the inner knob

on Altair), the data field value under the cursor can be modified.
Pressing the enter key (or pressing the rotary knob on Altair)

activates the button or makes a selection from a list.

Dialogues are typically started from the button menu.

Many of the dialogue windows have multiple pages of information
and are controlled in a consistent fashion. Press the or
buttons to select the next or previous page of the dialogue
and the button to make the dialogue disappear.

The escape key on a PC or the PWR/ESC button on Altair,
can also be used to close dialogues.

The user must close the dialogue to return to the map view.
When a dialogue has been opened, the main button menu is
disabled until the dialogue is closed.

In some dialogues, items that are not relevant or valid (such as
AAT details when flying a non-AAT task) are not displayed.
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3.6. DIALOGUE WINDOWS

A summary of the major dialogues is presented below.

Flight setup :
Wind :
Waypoint details :

Waypoint list :
Task manager :

Analysis :
Status :

Configuration :

Airspace filter :
Team code :
Devices :

Setup Plane :

Used to modify the polar of the glider both before and
during flight, as well as to set the QNH pressure

Used to modify or adjust the estimated wind magnitude
and direction

Describes a waypoint in detail and has navigation functions
such as ‘GoTo’ and ‘Insert in Task’

Used to select a waypoint from the waypoint database
Used to create, modify and view cross country tasks
Shows several pages of analysis and statistics about the
flight

The status dialogues give summaries of the situation of
the aircraft, system, task, start and times

Allows XCSoar and certain connected devices to be configured

Controls enabling and disabling the display and warnings
of each airspace class

Allows transfer of coordinates between FLARM team
mates via a code

Selection of various external devices (e.g. smart variometers,
FLARM, etc.).

Easy reconfiguration of the plane-dependant settings (e.g.
polar, competition ID, etc.) by choosing from a list of
previously-created plane profiles.

These dialogues are described in later chapters. with the exception
of the check-list, status and text entry dialogues, which are
described below.

Check-list (dialogue example)

The checklist dialogue can display several pages of user-defined
free text. Typically this is used for check-lists. It can be accessed
via the menu.

Checklist: Preflight

Close

a
=i

Controls

Harness, secure objects
Airbrakes and flaps
Outside

Trim and ballast
Instruments

Canopy

Check
List

Info 1

These check-lists may include: daily inspection, preflight, out-
landing, pre-landing, radio procedures, and aircraft rigging
and de-rigging instructions. Since the check-lists may be long,
the up/down keys (or rotary knob on Altair) may be used to

scroll through the text. Clicking the and buttons
selects the previous/next checklist.
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Text entry

A text entry dialogue is used for entering text. This is used for
team code entry, setting file names, waypoint editing, as well
as entering other configuration options, such as pilot name for
the logger.

Two ways of entering text are provided.

To enter text in ‘high score style’, use the A+/A- buttons to
adjust the character under the cursor (underlined character).
Clicking the and buttons move the cursor left /right.

To enter text with the touch screen keyboard, press the letters
i | of choice one after the other. In some dialogues (e.g. waypoint
editing) only the next letters matching to an entry in the
database will be shown. For deleting the last letter use the

button. The button deletes all input.
Press to take over, or to exit.

3.7 Acoustic alert and sound feedback

XCSoar generates sounds for different events, and can be configured
to have custom sounds for any event. See Section 13.13 for
details on customisation.

When XCSoar is connected to the Vega intelligent variometer,
it sends commands to Vega’s speech system, to give verbal
clues and warnings such as:

— Final glide through terrain
— Approaching/passing a task waypoint

— Airspace warnings

The XCSoar user interface also can connect sound feedback to
the completion of any command like:

— Marker dropped

3.8 Screen visuals

Certain aspects of the look of items on the screen can be

adjusted. The most noticeable of these is whether to display

InfoBoxes and gauges in white on black (called inverse colours)
Screen Brightness or black on white.

Close For Altair the control of the screen hardware brightness can

Auto be controlled from the brightness dialogue.

Bl

Brightness |50 %
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3.9 Help system

‘ Display 2 ‘ > ‘ Bright‘

Refer to the Altair User’s Manual for details of the brightness
dialogue.

A help system now provides descriptive text for properties in
most dialogues. When a property is selected, for Altair, press
and hold the enter button for two seconds, then release. A
window will open with help text describing the property.

3.10 Interfacing with gestures

down-right %

As of version 6.0, XCSoar supports so-called ‘gestures’.

To use this feature hold down the finger on the touch-screen
(or mouse button at the PC), draw a certain figure and release
the touch-screen / mouse button. Depending on the figure that
was drawn a certain function is activated. A list of generally
available gestures is shown below.

A figure is defined by movements of the cursor in the four
directions Up, Down, Left and Right. This means if you drag
your finger down and afterwards to the right over the screen,
the gesture "DR” is detected, which stands for "Down-Right”.
It will bring up the waypoint list. The manual indicates an
available gesture as shown here on the left side of the text
body.

Generally available gestures on the map screen:

— U: Zoom in
— D: Zoom out

— L: Toggle map mode pro-grade (Normal, Aux. InfoBoxes,
Full-screen)

— R: Toggle map mode retrograde (Normal, Full-screen,
Aux. InfoBoxes)

— DU: Show the menu
DR: Show the Select Waypoint dialogue
RD: ‘T opens the task dialogue
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4 Navigation

Ce chapitre décrit le fonctionnement de la carte mobile en tant
qu’aide a la navigation. Il décrit les interactions possibles avec
la carte et les informations de navigations qui peuvent étre
superposées.

4.1 Eléments de la carte mobile

wville village |

point de virage
f non vrachable )

Fleave riviere :
- grande ville

ligne de chemin
de fer
route

point de virage posable
muais hors d'atfeinte
{oas en looal)

poini de'virage posable
et en local lac

Sont représentés sur la carte:

planeur, vent, profil du thermique, indicateur d’arrivée
Terrain, relief et altitude du terrain

Topographie, rivieres, routes, agglomérations
Waypoints, aérodromes, terrains vachables

Le circuit en cours,zones d’observation , points de virage

A

Le cap & suivre (ou route & suivrel)

1. Direction menant au prochain point de virage: la trajectoire, voir
Section 4.13.
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7. Espace aérien
8. Reperes, historique des thermiques, trace au sol
9. Zone atteignable en plané?

La carte est représentée dans un systeme de coordonnées projetées,
I’échelle est modifiable (zoom, dézoom) et la carte peut étre
déplacée dans toutes les directions. Toutes les fonctionnalités

de navigation prennent en compte la courbure de la terre.

4.2 Symbole du planeur, orientation de la carte

12.4 é

12.4 “'\‘

Le symbole du planeur montre sa position sur la carte. L’orientation
du planeur indique le cap estimé du planeur. La carte est
positionnée de 3 fagons possibles:

- Nord en haut
- Trajectoire vers le haut
- Destination vers le haut

Le paramétrage permet de définir un autre mode d’orientation
durant les spirales. Ceci est tres utile pour ne pas étre désorienté
en regardant la carte en spirale. Le mode ”destination vers le
haut” en spirale facilite le choix de la direction a prendre lors
de la sortie du thermique.

Quand les modes trajectoire ou destination vers le haut sont

utilisés en spirale, le symbole du planeur est au milieu de

I’écran méme si la position du symbole planeur a été configurée
autrement. En transition, les modes trajectoire et destination

vers le haut permettent de positionner le symbole du planeur

au bas de l'écran (& environ 20% de la hauteur de I’écran),
permettant une bonne visualisation de la carte devant le planeur.

Cette position par apport au bord bas de I’écran est paramétrable

dans le menu Config. /Options Systeme/Afficher la carte/Orientation. Voir

4.3 Zoom et mise a I’échelle

Le changement d’échelle de la carte sur PC, PNA et Pocket
PC:

1. Appui/clic sur une partie blanche de la carte pour la
sélectionner si elle ne I’est pas déja. Puis utiliser la roulette
de la souris ou les fléche haut/bas du Pocket PC pour
zoomer /dézoomer.

2. La zone atteignable en plané est aussi nommée local, comme décrit dans

la section 4.11.
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2. Un PNA muni d’'un bouton roulette permet aussi de
zoomer /dézoomer.

3. Les terminaux Android sont munis d’un bouton bascule
permettant de changer d’échelle. (il permet normalement
de régler le volume).Situé sur le c6té du terminal, il n’est
guere accessible en vol lorsque 'appareil est dans un
support générique.

4. Vous pouvez changer d’échelle par simple geste. Le geste

Haut/Bas % “Appui + Haut” zoom, “Appui + Bas” dézoom.

5. Ou sélectionner la fonction a ’aide des menus.:

| Affich. | > | Zoom | et |Affich | > | Dézoom |

Sur un Altair, le bouton de rotation peut étre utilisé pour
la mise a 1’échelle. L’échelle est visible dans ’angle inférieur
2 . gauche de la carte mobile. La distance indiquée est la distance
F25m= sur la carte comprise entre les deux bords de I’écran.

Utilisateurs de Compaq Aero: si vous activez les touches de
jeux Compaq Aero (avec le Q-menu) les deux boutons centraux
deviennent alors les touches Haut/Bas.

Deux paramétrages du zoom sont possibles: I'un pour le vol
en spirale et 'autre pour les transitions ou les arrivées. C’est
”Zoom en spirale” du menu Config./Options Systeéme/Afficher

12.4 é la carte/Orientation . Par défaut le ”Zoom en spirale” est défini
entre 2,5km et Skm en fonction de la taille de 1’écran. Quand
I'utilisateur zoom/dézoom, ceci affecte uniquement le mode de
zoom courant. Ceci fait qu’en sortant de spirale, 'utilisateur
retrouve I’échelle qu’il avait avant, en transition. Si ”"Zoom en
spirale” est sur "off” il n’y a alors qu’un seul niveau de zoom
pour les différentes phases de vol.

Zoom Auto. permet de zoomer automatiquement a I’approche
d’un point de virage, afin de garder celui-ci a I’écran. Quand
Zoom Auto est actif, ’"AUTO ’apparait au dessus de 1’échelle
actuelle dans 'angle inférieur gauche de I’écran. L’utilisateur
peut toujours zoomer/dézoomer s’il le souhaite. Le contrdle
AUTO du zoom passe alors automatiquement en mode Zoom Manuel.
F25 rlf-.i Pour passer d’'un mode de zoom a l'autre, utilisez le menu:

| Affich. | > | Zoom Auto |

Quand un point de virage change (automatiquement, a 'aide
du gestionnaire de circuit, ou par changement manuel du prochain
point de virage), Zoom Auto regle l'affichage afin de faire
apparaitre a 1’écran le prochain point de virage. En spirale
si une ascendance est détectée, alors le thermique est centré
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sur la carte tout en faisant en sorte que le planeur soit toujours
visible.

4.4 Déplacement de la carte

Le mode déplacement panoramique de la carte permet de se
déplacer sur toute la carte tout en gardant la méme échelle.
Ceci est tres utile lors de la préparation des circuits.

1. Activation du mode déplacement par pression (ou par
Haut - Droite - Bas - geste)

Gauche | Affich. | > | Panor. ON |

2. Le déplacement de la carte se fait en tirant dans n’importe
quelle direction a l'aide du doigt, de la souris ou des
touches permettant de déplacer le curseur. Pour Altair

h ceci s’effectue a l'aide des touches intérieur /extérieur du
P . :
o K bouton de rotation.
Off 3
3. Le mode panoramique se désactive en utilisant;
Zoom
In
©berham Panor. OFF
Harmersbach
Zoom
Out
Quand le mode panoramique est activé, 'PAN’ s’affiche au
What's dessus de ’échelle. Les coordonnées GPS affichées en haut et
here? N . . . .
a droite sont celles de la petite croix du centre. Si la carte

topographique est chargée, I'altitude du point est affichée. Un
menu spécifique apparait en mode panoramique facilitant ’exploration
de la carte et la préparation des circuits.

4.5 Points de virage

Les points de virage sont représentés différemment suivant leur
type: la principale caractéristique étant ”vachable” ou "non
vachable”. Les points de virage sont représentés ci-dessous.
Il existe 3 ensembles de symboles pour les points de virages

12.6 'x vachables.
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Les poins de virages peuvent étre nommés suivant différentes

12.6 '§<’ regles et suivant leur accessibilité. XCSoar calcule en permanence
les points de virage qui sont en local en prenant en considération
le vent estimé. L’altitude estimée d’arrivée au dessus de [’altitude
de sécurité d’arrivée des points de virages atteignables (en
local) est affichée a coté du point de virage. L’altitude estimée
d’arrivée est calculée a partir de la finesse réalisée et de la

12.12 ‘x valeur du calage MacCready du circuit actif, ou la valeur MacCready

de sécurité.

4.6 Circuit en cours(actif)

Le circuit en cours est représenté sur la carte par une ligne vert
sombre pointillée. Les lignes de départ/arrivée et les points de
virage définis pour le circuit en cours sont représentés en jaune.
Un cercle est toujours représenté autour des point de départ
et d’arrivée. Une ligne (avec secteur) est affichée si ces points
sont de type ligne.

Une ligne noire est affichée en permanence du planeur vers le
prochain point de virage du circuit en cours. Cette ligne peut
pointer directement vers le point de virage, ou bien donner
le chemin de contournement trajectoire d’un terrain ou d’un
espace aérien: décrit en détail dans la Section 4.13.
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Départ/arrivée Secteur Cylindre
L}
\
\
o WV
/ Langenbrandy - JPE&@@@@F@V

/

4.7 Relief et topographie

12.7

'4

Les éléments topographiques affichés sur la carte sont:

— Routes principales, en rouge.

— Fleuves et rivieres, en bleu.

— Grandes étendues d’eau (lacs), zones bleues
— Grandes villes, zones jaunes

— Villages et petites villes, petits diamants jaunes ou nom
seul.

Les villes et villages sont écrits en italique.

Le relief est coloré en fonction de l'altitude et optionnellement
ombré suivant la direction du soleil ou par les pentes porteuses.
Les reliefs non valides ou sous le niveau de la mer sont représentés
en bleu.

Le relief est ombré pour améliorer sa lisibilité. Par défaut
I’éclairage virtuel utilisé est celui du cap du vent estimé. Les
faces les plus claires sont les faces portantes, les faces sombres

sont sous le vent. L’ombrage et la clarté globales sont paramétrables.
Le développement d’un éphéméride du soleil est en cours. Pour
configurer 'ombrage et la clarté du relief voir .

L’affichage du relief et de la topographie peuvent étre activés/désactivés
par les menus:

Affich. 2| > | Relief On |

Affich. 2| > | Topo. On
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Si la carte de relief n’est pas chargée(ou si son affichage est sur
Off), le fond de la carte est blanc. Tout relief sous le niveau
de la mer est représenté en bleu. Si vous volez en dehors de la
carte "relief” le fond de carte est aussi blanc.

Etiquettes sur la carte

L’écran peut contenir trop d’information et étre peu lisible. Il
est possible de ne plus montrer les textes topographiques et
toutes les infos ne concernant pas le circuit en utilisant:

Affich. 2| > | Etiquettes Circuit |

D’autres options sont disponibles:

Etiquettes . . . .

Circuit & T: Jine bll\/Iontre les noms des points de virage du circuit en cours
Ircul rrain 0Sa S . , .

APt de tout les terrains posables (basé sur les attributs des

points de virages du fichier de points de virage). Les autres
points de virage sont représentés mais sans étiquette.

Etiquettes . . . .
CC_I ) Montre uniquement les noms des points de virage du circuit
Ircul
en cours
Etiquettes . .
_?_ Montre les noms de tous les points de virage.
ous
Etiquettes . .
A Aucun nom de points de virage.
ucun

Le format des étiquettes est touours paramétrable dans le
12.6 & menude configuration Config. /Options Systeme/Afficher la carte/Waypoints.
' 4

4.8 Trace sol

Une ’trace sol’ optionnelle est dessinée sur la carte et montre
le trajet passé du planeur. La couleur et I’épaisseur de la trace
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est configurable en fonction de la hauteur ou de la valeur du
12.5 'X' variometre.

(e,

1 4

Si un Vega ou un vario “intelligent” est connecté avec un
sotie "Netto”, la valeur Netto est utilisée. Alors la couleur et
I’épaisseur de la trace sol représente la vitesse verticale de la
masse d’air a la place de celle du planeur.

La longueur de la trace sol peut étre désactivée, courte (environ

10 minutes) ou bien longue (environ 1 heure) ou encore infinie

(vol complet). Ce réglage peut étre permanent en utilisant le
12.5 ‘x menu de configuration ou temporaire a ’aide du menu:

Affich. 2| > | Trace On |
Affich. 2| > | Trace Court|

Affich. 2| > | Trace Long
Affich. 2| > | Trace Complet

| Affich. 2] > [ Trace Off|

Pour tout les modes de trace, en spirale la trace est courte afin
de laisser la carte lisible.

Dans le but d’aider au centrage des ascendances quand il y a
du vent, la trace sol en spirale peut étre déviée artificiellement
en fonction du vent (dérive compensée en spirale). De cette
facon la trace sol fait référence au vent et non plus au sol.
Comme le thermique se déplace aussi avec le vent, la trace sol
donne une meilleure indication de la position du thermique
par rapport au planeur.

La figure suivante en montre 'exemple. Quand la dérive compensée
en spirale est activée (figure de droite) le planeur semble tourner
dans une colonne verticale plutot que dans une colonne oblique
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(figure de gauche).

L’activation de la "dérive compensée en spirale” se fait dans
12.5 'x le menu de configuration du vent . La compensation n’a lieu
qu’en spirale. La trace sol en transition n’en tiens pas compte.
Le paramétrage peut se faire aussi avec le menu Options Vent:

‘ Config. ‘ > ‘ Options Vent ‘

L’affichage de la dérive est aussi utile afin de montrer plus
clairement ’effet du du cisaillement du vent sur les thermiques.

La épaisseur de la trace sol peut étre agrandie en fonction de
12.5 ‘x la valeur du vario.

4.9 Marques

Les marques sont représentées par de petits drapeaux (a).
Les marques peuvent étre placée a la main en appuyant sur
un bouton ou automatiquement. Un exemple d’utilisation en
mode automatique est de placer une marque a chaque entrée en
mode spirale, une fagon simple de repérer tout les thermiques
du vol.

Les marques ne sont pas conservées sur la carte quand on éteint
XCSoar. Les marques sont ajoutées au fichier de marques xcsoar-
marks.txt.

Pour poser une marque utiliser le menu:

Nav. 2 | > | Marquer

4.10 Ma

rques de thermiques

4 ! A En montée dans les thermiques, des marques sont crées automatiquement
et stockées jusqu’a la fin du vol. En sélectionnant la marque
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sur la carte vous obtenez le panel suivant:

Elements de la carte a cet endroit.
T 1] Distance: 1.17 km, Direction: 207°

Altiteicle: 91 m
AlEFS | +536m AGL, 627 m MSL
Détails Altitude darrivde aver fauteur de séourité
® Thermique
Fermer Asc. moy.. +0.8 mfs - Quitts il vy 8 20 b (15.06)

4.11 Zone atteignable en plané

La limite de la zone atteignable en plané est représentée par
une ligne pointillée noire. Elle indique le contour de la zone que
peut atteindre le planeur en tenant compte de la topographie
et du relief.

12.12 ‘x Les calculs peuvent étre configurés avec 2 niveaux de détail:

En ligne droite : Calcul la limite de Zone atteignable en finale dans toutes
les directions, en ligne droite. La limite est alors une
courbe fermée autour du planeur.

Contourne : Si le mode contournement est choisi alors le relief et les
espaces aériens sont pris en compte. Le contournement
des obstacles est calculé.® La Zone atteignable est alors
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une courbe fermée autour du planeur mais elle peut
comporter des "trous” indiquant des zones hors de portée
(sommets montagneux) sans reprendre de l'altitude.

L’affichage peut étre configuré afin de rendre floue la zone non

12.12 P atteignable.

Le calcul de la trajectoire de zone atteignable en plané prend
en compte les parametres de sécurité configurés. Voir Section 6.8.

Si il y a un obstacle, une croix rouge apparait sur la carte a
I'endroit de la collision /violation. Si une destination est sélectionnée
le calcul est effectué le long du trajet menant a cette destination.

Si "zone atteignable en plané” est activée, alors le mode "Abandon
de circuit” prend en compte les points encore ”en local”. Ceux-

ci font partie de la liste des "Dégagements” et sont affichés sur

la carte comme atteignables.

Il faut noter que les calculs du circuit en cours ne sont pas
impactés par les calculs de zone atteignable en plané. Par
exemple la fleche d’altitude nécessaire pour terminer le parcours
ou les données du circuits affichées dans les boites d’information
ne sont pas affectés par les calculs "zone atteignable en plané”.

Les calculs de "zone atteignable en plané” sont utilisés pour:
la trace au sol de la zone de local, la hauteur d’arrivée sur
des points posables, par le mode ”Abandon de circuit ” et par
les ordres de dégagement. Les performances du planeur et le
calage du MacCready utilisés pour ces calculs sont paramétrables

12.12 'x

Circuit : La valeur de calage du MC pour le circuit.

3. le maximum de virages est de 3, et aucun virage supérieur a 90 degrés
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MC de sécurité : Une valeur faible de calage du MC doit étre entrée par

4.12 Etats

Gauche - Bas - Droite -

Bas - Gauche
Localisation
Times

le pilote afin de refléter des performances légerement
dégradées par rapport aux performances maximales du
planeur.

Le panel des Etats comporte plusieurs onglets regroupant 1’acces
a des informations du vol, du circuit, des regles, des temps
et durées ainsi qu’a des informations systeme. Ce sont des
informations et ne sont donc pas modifiables par 1'utilisateur.
On y accede en faisant un ”S a angles droits” sur I’écran ou
par les boutons menus sous:

Info. 2] > | Etats]

On sélectionne ensuite 'un des onglets.

Le panel Etats 'Flight” donne la position GPS, l'altitude, le
gain d’altitude maximal réalisé, le point de virage le plus proche,
son cap et sa distance. Cette fonctionnalité est intéressante
pour communiquer votre position a d’autres!! (vos dépanneurs?)

Localisation | 44°23'14" N 006°36'31" E

Altitude | 1125 m
Fight  Ycain dalt. max. [0 m
A proximite de | BARCELONNETTE

System

Cap | 0°
Task Distance | 0.00 m
Rules
Times

b, = s

Ce panel donne I'heure locale, la date et I’heure UTC, la durée
du vol, I’heure de décollage et d’atterrissage, et le coucher du
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soleil.

Etats: Times
| —

Heure locale | 15:54

Heure UTC | 13:54
P Date UTC |2012-09-07
Temps de vol |
System e LN
Heure décollage |
Heure d'atterrissage |

Coucher du soleil | 19:57

REMARQUE: les valeurs affichées dans les panels "Etats’ sont
statiques! Les valeurs affichées sont celles valables a I'ouverture
de 'onglet sélectionné. Pour avoir la valeur a jour, il faut ouvrir
un autre onglet et réouvrir 'onglet désiré.

4.13 'Trajectoire

Entre 'aéronef et la destination en cours, XCSoar peut calculer
la trajectoire, en 3 dimensions, en considérant le relief et les
espaces aériens. L’altitude de la destination est calculée comme
les points d’arrivée. Elle peut-étre supérieure pour les points
intermédiaires du au fait de la prise en compte des reliefs ou
des espaces aériens. Le calcul de la trajectoire fonctionne en
mode circuit normal, en mode "Abandon’ et en mode ’Aller a’.

Le calcul d’optimisation des trajectoires est basé sur les performances
(la polaire) du planeur. Elles sont optimisées par rapport au
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12.12 "\“

temps de vol. Le calcul d’optimisation des trajectoires est inactif

par défaut. Pour le paramétrer quatre valeurs sont disponibles. :

Aucun : Calcul d’optimisation des trajectoires inactif.
Relief : La trajectoire évitera le relief.

Espace Aérien : La trajectoire évitera les espaces aériens.

12.9 x

12.12

12.12

' 4

'4

Les 2 : La trajectoire évitera les espaces aériens et le relief.

Pour les calculs, la hauteur minimum par rapport au relief (la
garde au sol, un peu comme le pied pilote chez les marins)
est paramétrable. Il n'y a pas de distance minimum latérale
prise en compte. Une trajectoire optimisée peut indiquer une
altitude d’arrivée supérieure a l'altitude minimum d’arrivée
non optimisée: par exemple si la destination se trouve derriere
une montagne.

Les espaces aériens sont évités horizontalement par un "matelas”
(buffer) d’environ 250 metres. Il n’y a pas de "matelas” vertical
imposé. Des trajectoires valides peuvent passer au-dessus et
au-dessous d’espaces aériens.

Pour les trajectoires optimisées, si le calage MacCready est
positif, le calcul de la trajectoire peut autoriser ou non les
montées entre la position du planeur et la destination..

Le calcul de trajectoire peut aussi permettre de limiter le
plafond de celle-ci. Il peut étre limité au plafond le plus élevé
entre 500 metres au dessus de l'altitude courante et le plafond
des thermiques. Si ce mode de calcul n’est pas activé, le plafond
de la trajectoire n’est pas limité.

Les approximations et limitations du calcul de trajectoire sont
les suivantes:

— Quand les montées sont nécessaires (et autorisées) pour
atteindre le prochain point de virage, les montées sont
considérées comme ayant lieu en début de trajectoire.

— Les transitions en montées sont considérées comme étant
a altitude constante, et équivalent a une série de petites
montées réparties le long de la trajectoire.

— Le long de la trajectoire, les virages de plus de 90 ° ne
sont pas autorisés.

— Si l'algorithme de calcul de trajectoire ne réussi pas, le
calcul repasse en mode??? qui se base sur la position
actuelle du planeur et du point de destination.
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5 Circuits

XCSoar fournit toutes les fonctionnalités de gestion des circuits

sur la campagne. Ils peuvent étre édités avant le décollage

et modifiés en vol. Le passage au point de virage suivant est
automatique. Ce chapitre décrit aussi I'utilisation de I’enregistrement
et relecture des vols au format IGC.

Il y a trois modes de circuit:

Circuit prévu : C’est le mode de circuit normal, dans lequel le circuit

est constitué d’un point de départ, de zéro ou plus point
de virage et d'un point d’arrivée. Les points doivent étre
passés dans un ordre défini.

Circuit GoTo : Vol vers un point unique.

Dégagements : Permet de visualiser les terrains posables les plus proches

5.1 Circuit GoTo

Bas - Gauche ‘

Goto automatique

et les informations les concernant, dont 1’éloignement et
I’altitude nécessaire pour les rejoindre.

Noter qu’en mode GoTo ou Dégagements le circuit prévu est
conservé et peut étre repris plus tard. Les données nécessaires
aux calculs statistiques relatifs a un circuit accompli sont conservées.

Un circuit Goto peut se définir simplement en sélectionnant
un point de virage sur la carte ou bien dans la liste des points
de virage ou encore en utilisant: |Dégagmts| > |Allera| . En
mode GoTo, la sélection de |Nav. 2| | Circuit Reprendrel permet
de revenir au circuit prévu(si il y en avait un).

Si aucun circuit n’est prévu (actif) alors au décollage un circuit
"Goto” est automatiquement crée avec comme point d’arrivée,
le point de décollage ou 'aérodrome le plus proche du point
de décollage.

Qu’un circuit soit défini ou pas, le point de décollage est toujours
crée automatiquement et apparait dans la liste des points de
virage pour pouvoir étre utilisé ultérieurement.
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5.2 Edition des circuits

Plusieurs méthodes sont possibles. Certaines plus efficaces au
sol lors de la préparation du circuit, d’autres utiles pour modifier
le circuit en vol lors de vols sur la campagne "touristiques” ou
en dehors de compétitions. Les circuits peuvent étre crées et
sauvegardés sur fichier pour étre utilisés plus tard. Ils peuvent
étre utilisés par toutes les version de XCSoar: sur votre PC
vous pouvez donc préparer les circuits de la prochaine saison
et les transférer sur 'appareil utilisé dans le planeur, les mettre
a disposition pour d’autres vélivoles...

Les principales méthodes de définition des circuits sont:

— Utilisation de l'interface d’édition de circuit.
— Sélection de points de virage sur la carte et les ajouter

au circuit en utilisant le bouton :

— Charger le circuit a partir d’un fichier.

Le chargement d’un circuit a partir d’un fichier peut-étre tres
utile pour ceux qui font le méme circuit car une seule personne
crée le circuit et le distribue ensuite aux autres.

XCSoar sauvegarde le circuit en cours quand le programme est
arrété. A la mise en route le circuit est rechargé. Ceci permet de
préparer un circuit tot dans la journée et d’éteindre I'appareil
sur lequel XCSoar fonctionne et de le remettre sous tension
juste avant le décollage.

Les points de virage des circuits sont sauvegardés méme si
le fichier de points de virage est modifié. Ce qui veut dire
que si vous sauvegardez un circuit puis changez le fichier de
points de virage, et rechargez le fichier de points de virage,
de nouveaux points de virage sont crées pour chaque point de
virage manquant dans le nouveau fichier.

5.3 Informations sur les points de virage

La page des détails des points de virage a des fonctionnalités de
navigation comme ”Aller a”, "Inséré dans le circuit”, ”Ajouter
au circuit” et définir comme nouvelle "base”.

On peut y accéder de différentes facons:

— Depuis le menu |Nav. 1| & |Circuit| > |Pts de virage| en

sélectionnant un des points de virage du circuit en cours,
appuyer dessus une seconde fois pour faire apparaitre la
fenétre de gestion des points de virage, puis utiliser le

bouton .

o1



XCSoar: Manuel de lutilisateur 5. CIRCUITS

— Depuis |Info. 1|> [Qu'y a-t-il ici? | pour afficher la liste des

éléments qui se trouvent sous le curseur ou sous votre
doigt sur la carte.

— Depuis |[Nav. 1| > |Dégagmts| pour afficher les détails des
terrains posables les plus proches.

— Depuis [Nav. 1] |Liste des waypoints| pour sélectionner un
point de virage dans la liste et afficher ses détails.

— Si le point de virage est visible sur la carte, appuyer sur
son nom ou son symbole.

— From the menu |Nav. 2 >’ Détails Pt de virage| pour afficher
les détails du point de virage actif.

Détails des points de virage

Cette page contient les informations du point de virage: nom
aéronautique (LFMR pour BARCELONNETTE Saint-Pons),
la fréquence radio, ’axe de piste et sa longueur, coordonnées
GPS, altitude, heure du coucher du soleil, cap et distance,
différence d’altitude nécessaire pour atteindre ce point avec un
calage MC a zéro. Il y a aussi un bouton qui permet
de démarrer un circuit GoTo vers ce point. L’utilisation de ce
bouton, suspend le circuit en cours.

LFMR

Aller a Commenta

Fréquence radio ‘ 123.500 MHz
Piste | 27, 900 m
Localisation |44°23'14" N 006°36'31" E
Altitude | 1125 m
Coucher du soleil ‘ 17:26

Cap et distance } 73° 0.37 km
4| > Diff. Alt. MC 0 | -110 m
Diff Alt MC sécurité | -111 m

Fermer

Diff. Alt. MC act |-111 m

Cette page contient aussi trois différences d’altitude (altitude
en plus, nécessaire pour atteindre, avec sécurité, le point de
virage considéré):

Diff. Alt. MC 0 : Différence d’altitude nécessaire comparée avec un calage
MC a zéro.

Diff Alt MC sécurité : Différence d’altitude nécessaire comparée au calage MC
de sécurité. (Voir 12.9 )
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Diff. Alt. MC act : Différence d’altitude nécessaire comparée au calage MC

Waypoints et Circuit

actuel.

La page des détails des points de virage est constituées de deux
pages (accessibles avec les boutons et ). En fonction
de l'existence et du nombre d’autres détails propre au point
de virage visualisé, d’autres pages pourront étre affichées.

La deuxieme page "Détails de points de virage” comporte une
colonne de boutons permettant plusieurs actions sur le point
de virage étudié:

| Remplacer dans le circuitl . remplace le point de virage actif du circuit en cours par

le point de virage sélectionné.

|Inséré dans Circuit| : Insére le point de virage sélectionné avant le point de

virage actif du circuit en cours.

|Ajouter Au Circuitl . Ajoute le point de virage sélectionné a la fin du circuit
en cours.
| Retirer du circuit| : Retire du circuit en cours le point de virage sélectionné.

(option visible seulement si le point de virage sélectionné
fait partie du circuit en cours)

Nvelle Base| : Défini le point de virage sélectionné comme nouvelle base

de départ.

: Passe en mode Panoramique et affiche le point de virage

sélectionné.

C’est une bonne habitude que de définir votre point "Base” a
partir de cette fenétre de détails des points de virage. XCSoar
démarre avec ce point comme base de départ quand il n’a pas
de signal GPS. Quand aucune base n’est définie la base par
défaut est le centre de la carte.

Informations Aérodromes

Cette page peut contenir des extraits des compléments en-
route ou autres informations relatives a des points de virage
ou des terrains. Pour plus de détails sur le format du fichier
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contenant ces informations, voir 13.5.

Waypoint: BARCELONNETTE (ap_alpe2.cup)
_ frmr

Allera | pARCELONNETTE Saint-Pons
Altitude: 3714 ft - (1132 m)
BRISE DE VALLEE

ATERRISAGE FACE A I'OUEST
PISTE EN DUR: TRAIN SORTI !!!

Rl >~

Fermer

5.4 Sélection des points de virage

La fenétre de sélection des points de virage permet de retrouver
un point de virage dans une liste pouvant étre tres importante.

On y accede de plusieurs fagons:

— depuis |[Nav. 1|> ‘ Liste des Waypoints‘
— depuis 'éditeur de circuits, |Nav. 1|>|Circuit| et "Général”
et créer un nouveau circuit et ajouter un point de virage.
Bas - Droit %

— ou simplement par geste(le plus rapide).

Le sélecteur de points de virage comporte sur la gauche plusieurs
filtres optionnels qui peuvent étre combinés. Les résultats sont
a droite.

Nom : Tri basé sur les premieres lettres du nom du point recherché.
Au fur et a mesure que les caracteres du nom sont choisis,
la liste affichée se réduit pour faciliter la sélection.

Distance : Affichage des waypoints se trouvant a l'intérieur d’un
cercle, centré sur le planeur, dont on défini le rayon.

Direction : Affichage des waypoints qui sont dans un cap défini par
rapport au planeur. Une direction spéciale "THDG(125°)”
montre les waypoints qui sont dans les 30° de part et
d’autre de la route du planeur (ici route au 125). Ceci
permet au pilote de répertorier rapidement les terrains
se trouvant dans la direction qu’il suit.
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Type : Affiche les waypoints qui sont du type choisi (posable,
aérodrome, point de virage) ou qui sont dans le fichier
principal de waypoints ou dans le fichier secondaire ou
parmi ceux récemment utilisés.

Quand on tri par nom et par type le résultat est classé par
ordre alphabétique. Quand (en plus) on tri par distance ou
direction le résultat est classé par distance.

Nom BARCELONNETTE .57 k| A
* Altitce: 1125 m - 123 500 MHz - LAME 739
Distance Seyne 19.0km

Altitige: 1200 m - 118 450 MHz - NO50: Taran 2559

e
©
@ Les Crotsl
<@

‘

75 km

Direction

Espinasses
Alffitide; 8539 m - NOIG: Mais! delicat gores Jin,

= ‘1
o
(11}

Landable @ SAINT CREPIN
Altitricte; 80 m - 123,500 MHz - LANC
@ Montgardin
Sélection Altifuige: 800 m - 911, Bossale, court

Thorame
Alfftide: 1100 m - N7 Atterissage face au MY

Annuler {ﬁ> Marcoux

Si la liste de résultats est longue, on peut la faire descendre ou
monter a ’aide de 'ascenseur de droite.

La sélection d’un des éléments de la liste conduit a un comportement
différent suivant la fonctionnalité qui a été utilisée précédemment.
Le cas le plus courant est 'ouverture de la fenétre de détails

du point choisi.

5.5 Gestionnaire de circuit

La gestion des circuits a subit une refonte importante. De
notables différences et nouveautés sont donc apparues en comparaison
aux précédentes versions de XCSoar.

Le gestionnaire des circuits permet d’éditer, voir, charger, modifier,
sauvegarder sur fichier et déclarer les circuits. On y accede par
le menu

| Nav. 1 ‘ > |Circuit|

La premiere page du gestionnaire de circuit montre divers
calculs relatifs au circuit en cours, comme expliqué en détails

apres. Il y a en plus les onglets |Calculateur| , |Pts de virage
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; , et , et aussi un onglet pour le

gestionnaire de circuit.

Points de virage

L’onglet affiche une liste ordonnée des points

de virages du circuit en cours. Si il n’y a pas de point de
virage dans le circuit, ”(Ajouter point de virage)” est affiché.
En sélectionnant cette ligne le sélecteur de points de virage
apparait comme décrit précédemment. Le choix d'un point de
virage 'ajoute au circuit en cours de création.

General

En appuyant sur quatres boutons peuvent étre sélectionnés:

— [ Nouveau circuit | Efface le circuit courant de la mémoire de
travail. Les valeurs des regles sont les valeurs par défaut.

- Si un logger externe est connecté, ceci permet
de charger le circuit actif vers le logger et de le déclarer.

— | Circuits enregistrés | Affiche la liste des circuits enregistrés.
Un circuit déja préparé et sauvegardé, peut étre utilisé.
Il faut noter que le circuit actif courant est remplacé par
le circuit choisi.

— | Enregistrer | Sauvegarde du circuit actif courant. En appuyant
sur |Enregistrer| un nom de fichier devra étre donné:

un nom explicite est de bonne augure pour pouvoir le
retrouver ensuite dans la liste des circuits existants.

Regles

Les champs affichés en appuyant sur dépendent du

type de circuit choisi. En sélectionnant un champ, une fenétre
apparait pour permettre de modifier la valeur de ce champ.
Les types de circuit sont expliqués en détails juste apres.

En appuyant sur quand il est en bleu, une vue générale
de la carte apparait avec le tracé du circuit.

Type de circuit

XCSoar pour le moment supporte trois types de circuits: Course,
AAT et Insignes/records FAI

Une description sommaire de ces types de circuit est faite dans
ce manuel. Cependant la définition exacte et a jour de ces types
de circuit, si elle vous intéresse, doit étre recherchée dans les
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documents officiels. Les reglements FAI sont sur http://www.
fai.org/fai-documents.

— Course (course sur circuit). passage obligatoire a chaque
point de virage défini, et dans ’ordre fixé. Le choix de ce
type d’épreuve permet de définir les valeurs des champs
suivants (note: si 'option "Regles de départ /arrivée FAI”
est mise & On alors aucunes de ces options sont disponibles):

— Vitesse max. au départ: C’est la vitesse maxi au
passage de la ligne de départ. Si la vitesse n’est pas
limitée, il faut mettre 0.

— Hauteur max. départ : hauteur maxi au passage de
la ligne de départ. C’est la hauteur maxi au-dessus
de la hauteur de départ de référence(AGL ou MSL)
autorisée pour l’épreuve. Si pas de limite, il faut
mettre 0.

— Hauteur départ réf.: défini si la hauteur maxi du
point de départ est au dessus du sol (AGL) ou bien
au-dessus du niveau moyen de la mer (MSL). AGL

= QFE et MSL = QNH.

— Hauteur min. arrivée: hauteur minimum de passage
au-dessus de la ligne d’arrivée. Hauteur basée sur
le type de référence de hauteur d’arrivée (AGL ou
MSL). Si pas de limite, il faut mettre 0.

— Ref. hauteur arrivée: défini si la hauteur mini du
point d’arrivée est au dessus du sol (AGL) ou bien
au-dessus du niveau moyen de la mer (MSL).

— Regles de départ/arrivée FAI: sur On, le pilote doit
connaitre les regles FAI adaptées au type de circuit
et de record qu’il souhaite réaliser.

— AAT (épreuve de vitesse sur secteurs). Circuit limité en
durée. Passage par des zones cylindriques ou non et dans
I’ordre défini. Les champs de valeurs a remplir sont:

— Temps mini AAT: temps minimum requis (en minutes)
pour I'épreuve. Se référer aux documents officiels
pour plus de détails, surtout pour le calcul des pénalités
lors de l'arrivée avant le temps minimum imparti.

— Vitesse max. au départ: idem que pour "Course sur
circuit”.

— Hauteur max. départ: idem que pour "Course sur
circuit”.

— Hauteur départ réf.: idem que pour "Course sur
circuit”.
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— Hauteur min. arrivée: idem que pour "Course sur
circuit”.
— Ref. hauteur arrivée: idem que pour "Course sur
p
circuit”.
— Regles de départ /arrivée FAI : idem que pour "Course
sur circuit”.

— Insignes/records FAI: ce type de circuit ne permet que
des départs, arrivées et points de virage de type FAI. Ceci
pour l'obtention d’insigne/record FAIL. Permet I'utilisation
de l'altitude d’arrivée FAI lors du calcul du plan d’arrivée.

Une fois sélectionnés, les points de virage peuvent étre déplacés
avec les fleches Haut et Bas. Le point de virage de début est
automatiquement un point de type "Départ” et celui du bas
le point de type "arrivée”.

Quand le type de circuit a été choisi et que les regles de départ
et d’arrivée ont été définies, il faut préciser les propriétés des
points de virage. Les points de virage peuvent étre aussi des
points de départ ou d’arrivée.

Ceci se fait en appuyant sur |Pts de virage| du gestionnaire de
circuit. Choisir un des points de virage de la liste (siil y en a de
définis). Appuyer 2 fois sur le point de virage désiré ou un fois

puis sur |Editer le point | le panel d’édition des points de virage

apparait. En appuyant sur ‘Modifier le type‘ on obtient la liste
des différents types de points de virage possibles. Un rappel de
la définition du point et de sa spécificité se trouve en bas de la
liste. L’interface utilisateur permet de comprendre rapidement
la signification des différents boutons disponibles ainsi que
des champs pouvant étre modifiés. Un schémas représentant
le type de point choisi facilite aussi la compréhension.

5.6 Démarrage du circuit

Une fois que les waypoints sont bien définis (départ, points
de virage et leur particularités, arrivée) ainsi que les régles du
circuit, il reste deux choses a faire:

— pour sauvegarder le circuit en lui donnant un

nom, ou si vous venez de modifier un circuit existant, lui
donner le méme nom ou un autre nom si vous souhaitez
en créer un nouveau a partir d’un existant.

— Appuyer sur I'onglet du gestionnaire de circuit.
Suivant les créations, modifications faites auparavant, les
dialogues qui apparaissent sont différents. Vous pouvez
annuler les modifications afin de garder le circuit en
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cours. Vous pouvez choisir pour utiliser le circuit

que vous venez de modifier ou de créer. Le bouton | Annuler les modification
permet d’oublier les modifications faites et de continuer

avec le circuit qui était chargé précédemment. Si vous

avez crée un nouveau circuit et que vous I’avez enregistré,

il n’est pas perdu, vous le retrouverez plus tard dans la

liste des circuits: par contre le circuit qui était en cours,

lui, a bien été effacé de la mémoire de travail. Il vous faut

donc recharger le circuit que vous souhaitez réaliser.

Si vous avez appuyé sur le circuit est démarré (actif).

5.7 Déroulement et faux départs

A chaque instant un point de virage est désigné comme point

de virage "actif” : ¢’est celui vers lequel on se dirige, le prochain
dans la liste des waypoints du circuit. Le waypoint actif est
utilisé pour les calculs et I'affichage des informations de navigation.
Le pilote est dirigé vers le point "actif” : voir le chapitre 11.

En vol, I'affichage de la direction a suivre pour atteindre le
point actif, est permanent.

L’altitude requise pour terminer le circuit est calculée a partir
de la position du planeur par rapport au waypoint actif jusqu’au
point d’arrivée.

Le passage au point de virage suivant est automatique ou
manuel. Pour les points de départ en compétition, le passage
de ligne se fait plus d’'une fois, avant ouverture de ligne ou
pour ruser (ou essayer de ruser) et faire un faux départ.

“' Conseil pour les utilisateurs de XCSoar en compétition: lors
du véritable passage de ligne, il faut vérifier que >
‘Point de virage précédent‘ n’est pas sélectionnable et que apres

avoir passé la ligne, le message de passage de ligne est bien

apparu avec |Info. 3| > |Répéter message| ou bien en vérifiant

votre objectif avec |Nav. 1|>|Circuit | > | Objectif | ou plus simplement
en vérifiant que la fleche vous donnant le cap a suivre ne pointe
pas vers la ligne de départ!! Pour repasser la ligne apres un

ou plusieurs passages (faux départ, passages multiples avant
I'ouverture de ligne) le bouton |Nav. 1 DI Point de virage de départ
doit étre utilisé pour que le calculateur vous donne la route a
suivre vers la ligne de départ.

Les points de virages des AAT sont des cas spéciaux qui demandent
d’étre "armé” avant que calculateur passe au point de virage
suivant car c’est le pilote qui décide si il a bien été passé. Pour
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tous les autres types de waypoint le passage au point suivant
est automatique, une fois qu’il a bien été passé.

Pour des circuits "touristiques” il n’y a donc pas d’interaction
nécessaire lors du passage des points de virage. Quand un
point de virage est atteint, le systéeme passe automatiquement
au suivant. Manuellement, le pilote peut toujours avancer ou
reculer le point de virage "actif” avec |Nav. 1 l>| Point de virage précédentl

et |Nav. 1|> l Point de virage suivantl respectivement.

Le contenu des boutons l Point de virage précédentl et l Point de virage suivantl
est dynamique: ils indiquent 'action qui sera faite si on appuie
dessus.

Pour les points de virage nécessitant une "préparation” ou un

“armement”, | Nav. 1 DI Point de virage suivantl devient

si le point de virage n’est pas "préparé”; si il est préparé,
alors il se change en | Point de virage suivant| permettant I'avance

manuelle. [Nav. 1 DI Point de virage précédentl devient l Désarmer le virage‘
si le waypoint est préparé; si il n’est pas préparé, alors il
devient |Point de virage précédent | permettant le passage manuel

au point précédent.

Des messages apparaissent pour les points nécessitant une préparation,
une fois dans la zone définie pour le point actif. Ce sont des
rappels au pilote de préparer le passage du waypoint quand il

est prét a passer au point de virage suivant.

Pour les PC et Pocket PC avec écran tactile uniquement,
I'utilisateur peut passer manuellement d'un point a l'autre
en sélectionnant le waypoint InfoBox et en appuyant sur les
touches Haut et Bas.

Voir 5.8 pour plus de détails concernant le passage des zones
ou points de virages.

Si le pilote passe les points de virage manuellement, cela ne
signifie pas qu’il les a passé réellement! Mais cette fonctionnalité
est utile pour forcer un nouveau départ ou bien pour sauter
un point de virage quand on ne fait pas de compétition.

Y
‘ Le départ des circuit peut étre redémarré simplement en revenant
manuellement au point de départ.

Dans tous les types de circuit, si le planeur entre plusieurs fois
dans la zone de départ ou bien passe plusieurs fois la ligne de
départ, le circuit est redémarré automatiquement.

En sélectionnant |Point de virage précédent‘ le systéme “oubli”
que ce point de virage a déja été passé: le gestionnaire de
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circuit s’attend alors a devoir repasser par ce point de virage
pour pouvoir terminer le circuit comme défini au départ. Le
pilote peut toujours appuyer sur |Point de virage suivant| pour
définir le prochain point de virage.

Un message associé¢ d'une alarme sonore apparait a chaque
passage au point suivant. Les messages sont affichés quand
le systéme avance automatiquement au prochain point ou en
mode "préparé manuel, quand le waypoint est préparé et le
planeur dans le secteur du point de virage:

Démarrage circuit apparait au passage de la ligne ou a la sortie du secteur
de départ: le nombre de passages n’est pas limité.

Dans le secteur, armer point suivant quand vous voulez! Ce message apparait

a l'entrée de la zone de point de virage. La préparation
se fait juste avant de passer le point de virage: c’est
simplement pour déclarer au systéme que le point est
passé et que 1'on se dirige vers le point de virage suivant.
Si le pilote souhaite allonger sont passage dans la zone et
qu’il a déja "préparé” le waypoint, il lui suffit de revenir
en arriere en appuyant sur |Désarmer| si il a préparé le
point suivant ou bien ‘Point de virage précédent‘ .

Circuit terminé Ce message apparait lors du passage de la ligne ou du
cylindre d’arrivée.

5.8 Regles du circuit

Un certain nombre de regles peuvent étre utilisées lors de
la définition du circuit, dont les triangles FAI et les AAT.
Un grand nombre des parametres de ces regles peuvent étre
ajustés.

Les lignes de départ et d’arrivée sont centrées sur leur point de
virage associé. Les lignes sont respectivement perpendiculaires
aux routes de départ et d’arrivée.

Les secteurs de points de virage des épreuves FAI sont prédéfinis,
ainsi que ceux de la BGA britannique et les secteurs DAeC
Allemands.

Les conditions de validité du départ dépendent du type de
départ :

Cylindre de départ : Quand le planeur quitte la surface du cercle.

Ligne de départ : Quand le planeur passe la ligne en direction du premier
point de virage.
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Les conditions de validité de passage des points de virage
intermédiaires dépendent de leur type:

Quadrant FAI : Passage valable quand le planeur passe au-dessus d’une
zone définie par un quart de cercle de 20 km de rayon,
centré sur le point de virage et centré sur la bissectrice
de I'angle.

Secteur DAeC : Regles Allemandes. Passage valable si dans un cercle de
0.5 Km autour du point de virage et dans un secteur de
90° centré sur la bissectrice de 'angle et de 10 Km de
rayon.

Cylindre de point de virage : Passage valable si survol de la surface au sol du cylindre
centré sur le point de virage.

Epreuve de type BGA : Régles britanniques. Passage valable si dans un cercle de
0.5 Km autour du point de virage et dans un secteur de
90° centré sur la bissectrice de 'angle et de 20 Km de
rayon.

Epreuve de type BGA avec options : Régles britanniques. Passage valable si dans un
cercle de 0.5 Km autour du point de virage et dans un
secteur de 180° centré sur la bissectrice de I'angle et de
10 Km de rayon.

Zone secteur de cercle (AAT) : Passage valable si dans un cercle, ou portion de cercle,
centré sur le point de virage.

Zone secteur de couronne (AAT) : Passage valable si dans une couronne, ou portion de
couronne, centré sur le point de virage.

La validité du passage du point d’arrivée dépend de son type:

Cylindre d’arrivée : Passage valable quand le planeur entre dans une zone
cylindrique centrée sur le point d’arrivée.

Ligne d’arrivée : Quand le planeur passe un segment centré sur le point
d’arrivée et perpendiculaire a la route reliant le dernier
point de virage et le point d’arrivée.

y Les regles de compétition peuvent étre définies dans un fichier
» . . 7N 7 . N
‘ de profil et distribué a une équipe ou a I’ensemble desconcurrents
pour qu’ils puissent concourir avec les mémes regles!

Des regles spécifiques aux points de départ et d’arrivée peuvent
aussi étre définies. Une hauteur maxi au-dessus du sol et une
vitesse maxi pour les départs. Une hauteur minimum au-dessus
du sol pour les arrivées. Ces parametres sont modifiables dans

P le menu Config. 2| 1> |Options Systéme‘ dans I'onglet ”Valeurs par
défaut du circuit”.

12.15

Pour les circuits qui ne sont pas des AAT, une option es t
disponible afin de paramétrer 'altitude minimum d’arrivée,
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en accord avec les regles FAL Dans ce cas, I'altitude d’arrivée
peut étre inférieure a celle de départ de moins de 1000 metres
au maximum.

5.9 Points de départ mulitiples

Les points de départ multiples ne sont plus supportés par
XCSoar 6.0 mais pourraient étre de retour dans de prochaines
versions.

5.10 Circuit et ergonomie

L’ergonomie de I'interface permet au pilote de visualiser rapidement

les effets, sur la performance finale, des modifications qu’il lui
sont possible d’affecter a deux parametres.

Droite - Bas % C’est accessible de plusieurs facons:

— Par geste sur la carte
— A partir du menu

| Nav. 1 | > |Circuit‘
— Depuis le menu |[Info 1| > |Analyses| et en appuyant sur

Calc. circuit

Gestion des circuits - Calculateur

W Durée Circuit AAT ‘ 71 min
| Temps circuit estimeé ‘ 188 min

Calculateur Distance circuit ‘ 119 km

Entrer MacCready ‘0.5 m/s

Pts de virage
-100 %

Duree AAT

General Vitesse restante ‘ 38 km/h

MacCready realise ‘0.5 m/s

Rixies Vitesse réalisée ‘0 km/h

% i D
Fermer Finesse Transition ‘ 100 %

Durée Circuit AAT : Durée imposée du circuit.

Temps circuit estimé : Temps total estimé pour terminer le circuit en tenant
compte du calage MC.

Distance circuit : Distance restante pour terminer le circuit.

Entrer MacCready : Permet au pilote de faire varier le calage MacCready et
d’observer son influence sur le temps estimé du circuit.
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Durée AAT : Pour les épreuves AAT. Représente la performance de
votre vol basée sur les données de 1’épreuve, par rapport
au plus grand et plus petits circuits possibles. -100 %
représente le plus petit circuit possible, 0 % le circuit
nominal et +100 % le plus grand circuit.

Vitesse restante : Cette vitesse est la vitesse estimée pour le reste du circuit
tenant compte du calage MC donné.

MacCready réalisé : This field displays the achieved MacCready value.
Vitesse réalisée : Calage MacCready réalisé.

Finesse Transition : 100 % indique une performance égale au calage MC.
Plus de 100 % pour un performance supérieure a celle
du calage MC (ex: sous des rues de nuage) et mois de
100 % si vous étes souvent & cotés de vos pompes... Ce
parametre évalue la performance du vol en croisiere en
fonction de I'historique du vol avec le calage MC. Les
calculs démarrent a partir du passage de la ligne de
départ.

Regarder la section 6.11 pour plus de détails concernant les
calculs des vitesses.

En fermant la fenétre la valeur du calage MacCready est utilisée
comme calage MC pour les calculs.

Pour les AAT le bouton ajuste la distance (en plus ou
en moins) de sorte que le temps estimé soit supérieur au temps
imparti de 5 minutes maximum. La distance est ajustée en
fonction des points objectifs restants. En utilisation standard,
tous les objectifs sont réglés sur "Optimisé” ce qui fait que
le pilote n’a pas a s’occuper de positionner manuellement les
points objectif pour trouver la meilleure distance a parcourir
dans le temps imparti. Il peut donc se consacrer a autre chose
pendant ce temps.

5.11 Etats du circuit

Cet ensemble de pages permet d’accéder rapidement aux principales
informations concernant le circuit en cours. Elles sont utiles
pour avoir une vue générale des données du vol et permettent

de libérer des InfoBox pour afficher d’autres parametres. On

y trouve la confirmation de la validité du passage de la ligne

de départ et des informations de progression du circuit. On y
accede part le menu:

| Info. 2‘ > I Etatsl
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L’onglet "Task’ récapitule: la rurée AAT impartie, le temps
estimé du circuit, le temps restant, la distance parcourue et la
distance restante la vitesse estimée et la vitesse moyenne.
L’onglet 'Rules’ donne la validité des points de départ et d’arrivée
en accord avec les regles du circuit.

Task Rules
Durée Circuit AAT ’013‘0— Départ Valide ‘ Oui
Temps circuit estimé | 03:39 Heure de départ ‘ 18:39

Temps restant | 00:27 Alt. départ ‘2825 m

Distance circuit [SL0km  Pointde départ | BARCELONNETTE
Distance restante ’300km— Vitesse départ ‘ 110 km/h

Vitesse estimée ’W Alt. Min, Arr, ‘ 1225 m
Vitesse Moyenne ’W Arrivée Valide ‘ No

5.12 Assigned Area Tasks: AAT
Objectifs AAT

Un Objectif pour les AAT, est un point dans une zone de
virage AAT vers lequel le pilote se dirige pour optimiser son
épreuve. Ces objectifs peuvent étre déplacés a l'intérieur des
zones afin d’ajuster au mieux la distance du circuit par rapport
au temps imparti. Les objectifs peuvent étre positionnés avant
le vol, pendant la préparation du circuit et modifiés en cours
d’épreuve.

Au cours d’'un AAT, le calculateur dirige le planeur vers I’'objectif.
Les statistiques comme la distance au waypoint sont calcules

a partir de I'objectif, non pas a partir du point de virage de la
zone de 'AAT lui méme.

L’avance automatique au prochain point de virage n’est pas
déclenchée seulement en entrant dans la zone AAT. Le pilote
doit "préparer” le passage au point de virage suivant lui méme,
manuellement. En faisant cela 'optimiseur de circuit est mis en
route afin de relever les coordonnées du point de virage réalisé
et mettre a jour les données pour le calcul de 'optimisation
du reste du circuit. Voir section 5.7 pour plus de détails.

Déplacement manuel des objectifs

Dans le but de simplifier le positionnement des points objectifs,
le parametre "Durée AAT” permet de connaitre 'amplitude
de la longueur du circuit défini par rapport aux distances
minimum et maximum possibles. Si ce parametre affiche 100%
la position des objectifs donne le plus grand circuit possible.
Si il affiche —100% c’est alors le plus petit circuit possible.
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Une valeur de zéro représente le circuit nominal :

pour des

zones en forme de secteur, 'objectif se trouve au milieu de la
bissectrice, pour des zones cylindriques, il est au centre.

Les objectifs peuvent étre déplacés un par un a ’aide du panel
et des fleches permettant de passer de I'un a 'autre.

Gestion des circuits - Calculateur ]

Objectif Durée Circuit AAT | 150 min

Temps circuit estimé | 155 min

Calculateur Distance circuit | 164 km

Entrer MacCready | 1im/s

Pts de virage
Durée AAT |51 %

General Vitesse restante |63 km/h

MacCready réalisé | 1.1m/s

Regl i L
caes Vitesse réalisée |0 km/h |

. - .
Fermer Finesse Transition | 100 %

Portée |60 %

Radial | -16°
ETA [155min
DeltaT [Smin
V rest, W |

~ Optimisé

Fermer

Dans la fenétre "Objectif” si la case "Optimisé” est
position de 'objectif est calculée par I'optimiseur.

Objectifs AAT et calculateur

1 Espinasses

1

Portée ,W
Radial |-72°

ETA | 155 min
Delta T |5 min
V rest. W

¥  Optimisé

'[B BARCELONNE

« | »

V rest, |63 km/h

Fermer

cochée, la

Déroulement classique d’une épreuve AAT avec utilisation des

objectifs :

— entrer les valeurs des parametres MC, moucherons, ballast,
force et direction du vent en utilisant "Options Vol” et

”Options Vent”.

— Définir le circuit avec 'éditeur de circuits.

— En se basant sur son jugement et sur son expérience, en
fonction de la météo du jour, de sa connaissance de la
région, le pilote peut placer un par un les objectifs de

chaque zone de virage ( [Nav. 1| &> | Circuit| >

Le parametre ETA permet d’avoir une idée d

Objectif | ).

e la durée

estimée du vol et de la comparer a la durée impartie de

66



XCSoar: Manuel de lutilisateur 5.12. ASSIGNED AREA TASKS: AAT

Position de I'objectif

I’épreuve. Le parametre Delta T permet de controler si
la variation de position de I'objectif est efficace ou non.

— En vol, si les conditions changent et que le calage MC est

modifié ou que le vent estimé est modifié, le gestionnaire
de circuit peut étre ouvert pour vérifier la valeur de la
durée estimée du vol.

— Si le pilote décide d’allonger ou de réduire le circuit,

les objectifs des points de virages restant peuvent étre
repositionnés a l'aide de 1’éditeur de circuit.

Le calculateur aide ainsi le pilote a répondre a la question "que
se passera-t-il si?”, par exemple :

— Que se passera-t-il si les conditions s’améliorent? Le calage

MC peut-étre augmenté et le pilote peut voir si il y a
assez de distance restante pour agrandir son circuit dans
les limites imposées.

Que se passera-t-il si les contritions se dégradent? Le
calage MC peut-étre réduit et le pilote peut voir si il
y a assez d’espace dans les zones pour diminuer son
circuit dans les limites imposées tout en passant la ligne
d’arrivée juste apres la durée imposée.

Que se passe-t-il si je quitte la zone AAT maintenant?
En appuyant sur la prise en compte de la
position courante par 'optimiseur de circuit est forcée et
les parametres calculés sont mis a jour comme si on avait
viré. La position des objectifs suivant peut-étre visualisée

avec .

XCSoar analyse en permanence le chemin du planeur dans
les zones AAT pour calculer les waypoints théoriques donnant
le score maximum pour la distance parcourue effective. En
interne, le programme bouge les points de virage des zones
passées qui sont alors les points de virage optimum.

Dans certains cas 1'objectif de la zone AAT active peut-étre
déplacé automatiquement :

— Quand a l'intérieur de la zone, I'objectif est projeté sur

la droite passant par 'objectif de la zone précédente et
la position actuelle du planeur. Ceci permet au pilote
de continuer sur la méme route et d’avoir un objectif
optimisé sur sa route.

— Quand le planeur est dans la zone AAT, que la distance

au dernier objectif est supérieure a la distance au prochain
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objectif, alors I'objectif est projeté au devant du planeur
sur la droite reliant le dernier objectif et la position
actuelle du planeur. La trace n’est plus montrée mais
la fleche de direction optimale ponite dans la direction
de cette droite.

Les figures suivantes illustrent ces positionnement d’objectif et
montrent comment XCSoar calcule le chemin théorique maximum
rapportant le plus de points.
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5.13 OnLine Contest

12.15 "5(

Le menu Analyses contient la page "OLC Plus” pouvant étre
utilisée afin de voir le parcours optimal et le nombre de points
estimés. Les parametres de configuration (Valeurs par défaut
du circuit) permettent de choisir ’ensemble de regles a appliquer
pour 'optimisation OLC.

L’optimisation se fait en permanence et peut étre consultée
a volonté. Les pages Analyses affichent une vue du parcours
optimisé, la distance et le score. Une infoBox donne aussi les
valeurs instantanées OLC de distance et de score.

Analysis: OnLine Contest

Distance:
270km
Score:
270.1 pts
Time: 03:10
Speed: 84 km/h

Close

En vol OLC, les circuits AAT ou non AAT peuvent peuvent
encore étre utilisés pour la navigation. En vol, le calculateur
optimise le vol en accord avec les regles OLC choisies.

Dans la page Analyses OLC la trace du planeur est représentée
par une mince ligne verte tandis que le parcours optimal est
représenté par une ligne rouge pointillée épaisse.

Si en finale le vol se poursuit, le score augmente et le résultat
affiché est "en cours”. Un ligne bleue montre le parcours projeté
pour amélioré les résultats. Pour les type Sprint ou OLC classiques
ce parcours est allongé dans la direction du waypoint courant.
Pour les type OLC triangle, le parcours s’étend dans la direction
permettant d’avoir le plus grand triangle possible.

Le résultat et la distance optimale sont approximatifs.

Une fois au sol les résultats ne sont plus mis a jour.
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5.14 Abandon/reprise et dégagements

Si les conditions atmosphériques se dégradent, le pilote peut
juger que I’épreuve ne peut étre terminée. Dans cette situation
il est possible d’abandonner I’épreuve et XCSoar aide le pilote
a trouver un terrain posabe en sécurité.

Abandon du circuit

Le circuit est "abandonné” & la suite d’une de ces actions:

— Appui sur [Nav. 2| > | Circuit Abandon |
Bas - Gauche % — Choix d’'un terrain de dégagement dans la liste >
— Ou en sélectionnant une cible sur la carte et en démarrant

un circuit "Aller a”.

Une fois abandonné, tout type de circuit en cours est ignoré. La
liste des points posables est ordonnée par ordre de proximité.

Le parametre des options systemes, "Polaire pour zone d’atteinte”,
permet de définir si le calcul des hauteurs d’arrivée en mode
abandon utilise le calage MC juste avant I’'abandon du circuit

ou le calage MC de sécurité. Par défaut le calage MC de
sécurité est utilisé. Lors du passage en mode abandon, le calage
MC utilisé est celui qui est le plus faible entre MC de sécurité

et MC courant.

12.12 P

Les 10 points de virages les plus proches sont toujours affichés,
méme si aucun n’est posable.

Le point de virage actif, et en fait la liste des points posables
les plus proches, est dynamique en mode abandon afin de
présenter a tout moment plusieurs options d’atterrissage et
Ruangaranas que chaque option soit sélectionnable pour devenir un point
o ‘ de virage actif.

]

I Si les conditions météo s’améliorent le circuit peut étre "repris”
" ([Nav. 2| > | Circuit Reprendre| ). Le point de virage actif, avant
I’abandon, est restauré ainsi que tous les détails du circuit qui
était en cours.

Dégagements

Les terrains de dégagement sont mis a jour tout au long du vol.
A la différence du mode "abandon”, le mode "dégagements”
permet d’avoir en permanence un ceil sur les terrains posables
les plus proches. Une liste de 6 terrains posables est actualisée.
Ils sont triés a l'aide du parametre 'Ordre des dégagements’
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12.9 ‘x' (Simple, Circuit et Base). L'un de ces parametres doit étre en
accord avec vos préférences.

La liste inclue le distance au point de dégagement, 'altitude
pour 'atteindre et sa fréquence radio. Il y a aussi 2 infoBoxes
dédiées aux 2 premiers éléments de la liste, de bons candidats

@ Seyne
Distance; 519 km - Alt. dérrivée; +56 m - 118,450 M-z

<D> Marcoux
Distance: 20.9km - Alt. darrivée: +136 m

@ Espinasses
Distance: 23.1 km - Alt. dirrivée: +125m

BARCELONMETTE a mettre dans une page d’infoBoxes supplémentaire.
@ Distance: 18.4km - Alt. darrivée. -224 m - 123.500 MHz
Th . ’1 72 . ’ .
O Dot 3 it ot o4 Bien que les éléments de la liste des dégagements suivent des
Les Crots N . (1T’ . N
© e s30km -t vt 50 - 12308 regles de fonctionnement différentes, ils ont le méme comportement

vis a vis du circuit en cours. Le choix d'un terrain de dégagement
arréte le circuit en cours. Si les conditions s’améliorent le circuit
peut étre repris en utilisant le méme bouton.

5.15 Enregistrement

Un enregistreur de vol (logger) conforme aux regles IGC permet
d’enregistrer les vols.

Avec XCSoar on peut accéder a plusieurs loggers :

— Un logger basé sur un logiciel. Toutes les versions de
XCSoar proposent cette fonction. L’enregistreur est conforme
aux standards IGC mais il n’est pas certifié.

— Par exemple la version PRO d’Altair comporte un logger
certifié IGC. XCSoar communique avec le logger comme
avec tout autre appareil externe.

— XCSoar peut aussi envoyer des déclarations de circuit
vers des loggers externes. Pour que se soit possible il
faut que I'appareil fasse partie de ceux de la liste des

12.21 P périphériques supportés (Configuration + Périph.).

— Pour certains parmi les nombreux loggers externes, XCSoar
peut télécharger des fichiers IGC. Ceci est particulierement
pratique pour les loggers qui ne sont pas facilement démontables
du planeur ou pour envoyer son fichier de vol si XCSoar
est utilisé sur un smartphone.

Configuration

Pour une matrice complete des fonctionnalités des loggers supportés,
voir 2.1. La configuration est décrite en détails dans 12.23.
Les détails du fichier de log se trouvent dans 13.10.

Activation de P’enregistreur

La mise en route et 'arrét de ’enregistreur peuvent étre manuels
ou automatiques. Pour les para-pentes XCSoar fourni seulement
le démarrage automatique. Ainsi, une vitesse sol faible ou une
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hauteur faible au-dessus du relief ne stopperont pas I’enregistrement
du vol. Si vous choisissez I’enregistrement automatique 'départ

Start Logger With Declaration

BARCEoNETTE seulement’ il faudra arréter manuellement. Pour démarrer /
Marcoux A 1 .
Capamrooux arréter manuellement, utiliser le menu :

n Non ‘ Config. 2 ‘Dl Enregistr. Démarrerl ’ Config. 2 ‘Dl Enregistr. Arréterl

Quand le logger interne de XCSoar est en fonctionnement, un
petit bouton rond vert, en bas et a droite, s’allume et s’éteint
une fois par seconde.

Par défaut XCSoar est configuré en mode de démarrage et
arrét automatiques, 'enregistrement débute quand XCSoar
détecte le début du vol et il s’arréte a ’atterrissage. La confirmation
de démarrage d’enregistrement avec déclaration n’a lieu qu’en
mode manuel : si le démarrage est automatique, la déclaration

du circuit est aussi automatique. En mode simulation le logger

ne peut étre démarré automatiquement.

Si un circuit a été déclaré, alors toute tentative de modification

du circuit fait apparaitre un message de confirmation qui invaliderai
la déclaration du circuit. Ceci dans le but de rendre plus difficile

de modifier involontairement le circuit, ce qui conduirai a un
circuit déclaré invalide.

Le logger de XCSoar, quand il démarre, vérifie si il y a au moins

500kB d’espace libre pour stocker le circuit. Si il y a moins de

500kB de libre XCSoar élimine les plus anciens fichiers IGC.
A Il n’y a pas de message de confirmation.

Le logger interne de XCSoar enregistre en permanence les 60
secondes passées. Ce qui fait qu’au décollage (automatique ou
manuel) 60 secondes sont enregistrées avant le démarrage du
logger. Le logger enregistre ainsi correctement la totalité du
décollage.

Rejouer un enregistrement

Les vols enregistrés au format IGC par XCSoar ou d’autres
loggers peuvent étre rejoués. On y accede par:

Former ‘ Config. 2 ‘ > ‘ Rejouer‘

Fichier | 17U_V33ige

" " Taux |1x . N 7
o | e Le mot "REPLAY” apparait en bas a gauche de I’écran et le
programme se comporte comme si le GPS recevait des informations
de mises a jour. Pour commencer a rejouer un vol, il faut choisir
Y

le fichier IGC a charger et ensuite appuyer sur puis
. La vitesse de défilement du vol peut étre modifiée en

modifiant le champ "Taux”. Pour mettre en pause, mettre la
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logger d’erreur

valeur de "Taux” a zéro. Des valeurs de Taux élevées peuvent
conduire a des valeurs dégradées de l'estimation du vent et
autres fonctions de statistiques/analyses.

Pour arréter de rejouer le vol, appuyer sur |Arréter | . Lorsqu’un
] , appuy q

vol est rejoué, le fait d’appuyer sur redémarre le vol
a son début.

Il est recommandé de redémarrer ’appareil avant de voler,
quand un fichier IGC a été rejoué, afin de resetter les parametres
de statistiques internes de XCSoar.

Quand on utilise XCSoar en mode FLY il n’est pas possible
de rejouer un vol IGC si le GPS détecte que 'appareil est en
mouvement.

Les fichiers IGC doivent avoir des intervalles de mesures assez
réduits: 6 secondes ou moins sont des valeurs correctes pour
rejouer les vols.

Pour la faciliter la recherche de solution a des bugs du logiciel
XCSoar il y a un enregistreur "brut”. Si vous pouvez reproduire

un comportement anormal du logiciel, il faut utiliser cet enregistreur.
Démarrer I’enregistreur brut puis reproduisez le "bug” et arréter
I’enregistreur brut. Pour générer le fichier a envoyer aux développeurs

de XCSoar:

‘ Config. 3‘ > ‘ Logger brutl

Pour corriger un bug, les développeurs ont besoin d’une description
détaillée du probleme et d’un fichier de traces comme celui
généré par ce logger brut. Celui-ci permet d’accélérer énormément
I’analyse de la cause du probleme et donc de trouver sa solution

et livrer rapidement une nouvelle version corrigée.

5.16 Analyses du vol

Les pages Analyses sont tres utiles pour planifier et gérer les

Haut - Droite - Bas vols sur la campagne. On y accede par le menu:

Info. | > | Analyses

Plusieurs pages sont particulierement intéressante :

Barographe : Présente un graphique de l'altitude au cours du vol.

Les statistiques sont exploitées pour évaluer la bande de
travail (moyenne de la base et du sommet des ascendances)
et pour donner une valeur estimée de la variation de
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plafond a court terme. La base et le plafond moyens des
ascendances sont représentés par des lignes sur le graphe.
Le bouton 'Parametres’ ouvre directement la page de
configuration des parametres du vol. Les valeurs des ballast,
des moucherons, du QNH et de la température maximum
peuvent étre modifiées.

Bande de
Travail:
598-890 m

Plafond a court
terme:
30 m/hr

4‘)

Fermer 0.0 0.5 1.0 1.5

Historique vario : montre sous forme de graphique a barres la moyenne de
chaque ascendance. Les statistiques sont utilisées pour
calculer la moyenne générale et sa variation au cours
du vol. La valeur du calage MC courant est affichée
par une ligne rouge épaisse, la variation de la moyenne
des ascendances par une ligne bleue. Le bouton ”Calc.
circuit” permet d’ouvrir directement la page principale
du gestionnaire de circuit et permet de faire varier le
calage MC.

Taux de wlmis]

montée moyen:
0.8 m/s

Tendance

Vario:
-0.04 m/s

Calc. circuit

= MR

Fermer
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Circuit : Cette page montre le parcours intégral du vol. Le circuit
est représenté par une ligne verte épaisse en pointillé.
Les zones AAT sont ombrées. Pour les circuits AAT
le chemin restant depuis le planeur jusqu’au points de
virages restants, est en pointillé rouge. Le parcours réalisé
est représenté par une fine ligne continue verte. Le bouton
"Calc. circuit’ ouvre directement le gestionnaire de circuit
et permet de modifier le calage MC ou la longueur du
circuit.

Analysis: Task

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

Task calc

5.17 Le coucher de soleil

L’heure du coucher du soleil est consultable dans le panel
"Times” sous |Info. 2|> | Etats|. Notez que les conditions atmosphériques
locales et ’environnement propre au terrain peuvent conduire

a une visibilité tres médiocre avant ’heure calculée du coucher

de soleil. Pour les PDA, I'heure d’été est paramétrée par le
systeme d’exploitation du PDA. Pour Altair, le décalage de

I’heure UTC, doit étre réglé manuellement dans le panneau de
configuration

IConfig. 2| > ‘Systéme‘ > IConfiguration ‘ > | Heure | .

Si I’heure d’arrivée prévue du circuit est apres le coucher du
soleil calculé, un message d’avertissement est affiché.
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6 Calculateur de vol

Ce chapitre explique comment le calculateur de vol XCSoar
fonctionne. Il est recommandé de le lire afin de connaitre les
détails spécifiques aux calculs de navigation et de savoir se
servir correctement du logiciel. Des connaissances basiques du
vol sur la campagne sont présupposées. Les pilotes de compétitions
ainsi que les vélivoles occasionnels n’ont rien a perdre a le lire!

6.1 Les modes de vol

XCSoar accompli différents calculs et affiche différentes InfoBoxes
(boites d’affichage) en fonction du mode de vol, par exemple
"Spirale”, "Transition”, ”Arrivée”. XCSoar détecte automatiquement
le passage entre le mode ”Spirale” et le mode "Transition”. 30
secondes en spirale et le calculateur passe du mode "Transition”

au mode "Spirale”. 30 secondes de vol en ligne droite apres la
sortie de spirale il passe en mode "Transition”.

Le mode "Transition” comporte deux sous-modes: le mode
”Arrivée” et le mode "Croisiere”. Le mode ”Arrivée” est activé
quand le dernier point de virage est activé ou bien quand le
mode "Abandon” est activé lui aussi.

Le passage d'un mode a l'autre est automatique. "Spirale”
est activé quand le planeur tourne (environ 3/4 de tour). Il
est possible d’activer le mode Spirale par I'intermédiaire d’un
matériel externe (un bouton bascule utilisé par le pilote par
exemple).

Un petit symbole est affiché en bas a droite de la carte indiquant
le mode de vol courant du calculateur.

- G ¥ W
@ O © @

Transition (a) : Le planeur ne spirale pas et soit il n’y a pas de circuit en
cours activé, soit le prochain point de virage n’est pas le
dernier.

Spirale (b) : Le planeur est en spirale (méme s’il ne monte pas).

Arrivée (¢) : Le planeur ne spirale pas et le point de virage actif est
le dernier du circuit.
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Abandon (d) : Ce mode activé manuellement affiche les différents terrains/zones
"posables”. (voir section 5.14)

Les différents calculs que fait XCSoar dépendent bien entendu
du mode de vol. L’affichage est différent entre les modes:

Les InfoBoxes qui peuvent étre configurées différemment
pour chaque mode de vol.

Le zoom spécifique au mode spirale ("zoom spirale”).

En plus de ces différents mode d’affichage, un ensemble d’InfoBoxes
auxiliaires est disponible. Ces InfoBoxes peuvent-étre affichées
dans n’importe quel mode de vol. Ceci est utile si le pilote
souhaite visualiser des informations dans n’importe quel mode

de vol. On y accede par le menu:

| Info. 2 ‘ > IAux Info On ‘

qui permet de basculer entre 'affichage spécifique au mode de
vol en cours et 'affichage configuré des InfoBoxes auxiliaires.

Le mode ”Arrivée” remplace le mode "Transition” dés que
le planeur se trouve au-dessus du plan d’arrivée. L’altitude
requise dépend principalement du calage MacCready, mais aussi
de la hauteur du relief le long de la route. En prenant un
thermique en mode ”Arrivée” XCSoar passe en affichage ”Spirale”
et en quittant le thermique, repasse en affichage ”Arrivée” si
les conditions d’arrivée sont remplies (le planeur est au-dessus
du plan d’arrivée, toujours en fonction du calage MC et du
relief). Pour des circuits courts, il arrive de pouvoir étre en
arrivée avant de passer I’avant dernier point de virage.

6.2 Calage MacCready

Le calage MacCready peut étre fait de plusieurs facons:

— Depuis le menu

l Config. ‘ > ‘ MacCready +/— ‘

— Pour les écrans tactiles/les souris, et utiliser les touches
Haut/Bas.

— Quand un variometre (supporté) est connecté, le réglage
du MC sur le vario change le réglage MC du calculateur
XCSoar conformément aux réglages de synchronisation
du vario (voir section 12.21).

De plus le mode MacCready automatique existe, voir section 6.13.
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6.3 Polaire

La définition des polaires de nombreux planeurs de différentes

classes est intégrée dans XCSoar. Si votre planeur n’est pas

dans la liste, le choix d’un planeur aux performances voisines

mais pas supérieures peut servir de réglage approximatif. Bien

entendu, pour des calculs précis, il faut utiliser la polaire correspondant
12.22 P a votre planeur. Il n’y a pas que la bonne polaire a définir:

pour des calculs précis, la masse totale du planeur en vol doit

étre définie dans XCSoar. XCSoar n’a pas de parametre "poids

du pilote”. Pour traduire ce poids vous pouvez utiliser soit la

masse totale a vide soit les ballasts.

La polaire est modifiable en vol, afin de tenir compte des
moucherons et des vidanges de ballasts.

L’accumulation de moucherons sur le bord d’attaque, la pluie
sur les ailes affectent les performances aérodynamiques. C’est
au pilote d’évaluer la dégradation des performances aérodynamiques
et de modifier la polaire en vol. La valeur de la dégradation
estimée est représentée par un pourcentage de dégradation par
rapport a la polaire parfaite (100%). Exemple: a gauche la
polaire parfaite, les performances sont & 100% de la polaire
idéale. A droite une dégradation estimée trés importante de
50%. Le taux de chute du planeur est alors le double de celui
de la polaire idéale. Les calculs de dégradation sont linéaires.

Pon )
w[m/‘sJ\ WW{]
Jus, 0% Bugs (clean) ~ 30% Bugs
= - '\,\ (1.428 times more sinkrate)
.
-1 \\\ -1 N
L/D: ~ \'u.
42 g D: =~
~ L/D: g
at 121 km/h \\ 30 W
2 B 3 at 113 knvh N
Min. sink: i ‘\\
0.46 m/s Min. sink: Y
at 57 km/h 0.65 m/s N S
3 3 at 57 km/h \ ™
Mass: 472 kg
Mass: 472 kg

Wing loading: 40.0 kg/m2

“  Wing loading; 40.0 kg/m2

a0 120 160 200 =0 120 160 200

24\/0 Tkmyhi E‘I’D Temsnj
Sachant cela, un réglage censé de la valeur de la dégradation
de la polaire est important. La valeur correcte est difficile a
évaluer. Seuls des tests permettrons de pouvoir connaitre les
valeurs correctes, en fonction de la quantité de moucherons
et/ou de pluie. Ces valeurs ne ne sont pas identiques d’'un
planeur a I'autre.

Le parametre "Ballast” représente un pourcentage d’eau utilisée
par rapport a la capacité totale du planeur. En fonction de la
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définition de la polaire (menu ”config.” + ”"Options Systéme”)
il est possible de 'utiliser comme marge suivant le poids des
pilotes. A vide, un pilote lourd peut mettre une valeur "Ballast”
de 15 litres pour que la polaire soit correctement ajustée a
I’accroissement de la masse a vide.

6.4 Parametres de vol

Ce panel permet de modifier la masse totale du planeur avant
et pendant le vol et de régler le QNH.

On Daffiche par le menu:

‘ Config. ‘ > I Options Vol |

Flight Setup

Ballast | 151

Wing loading |41-2 kg/m2

0%

Bugs

QNH | 1015

Max. temp. |17 °C

Dump | oK

Le parametre "Propreté” défini la performance aérodynamique
de 'aile en fonction des moucherons collés sur le bord d’attaque
au cours d’un long vol. Si "Propreté” est réglé a 100% XCSoar
utilise la polaire idéale. Un réglage a 50% dégrade la polaire
et double le taux de chute a une vitesse donnée.

Le parametre “ballast” (en litre) permet de modifier la polaire
pour prendre en compte la masse totale du planeur.

Le réglage du QNH est possible au sol et en 'air. XCSoar
utilise cette valeur pour convertir les niveaux de vol en altitudes.
Si le logiciel est connecté a un vario supporté muni d’un capteur
de pression, l'altitude et le QNH sont mis a jour dans ce
panel. Cela permet aussi de caler le QNH au sol en connaissant
I’altitude du terrain.

La température maximale prévue au sol est utilisée par ’algorithme
de prévision de convection (voir section 7.10) pour le calcul de
prévision de la hauteur de la base des nuages et du plafond de

la convection.

Y
‘ Il est possible de configurer XCSoar pour afficher les parametres
de base au démarrage.
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Au démarrage, une fois que le GPS a détecté suffisamment de
satellites, et si un appareil délivrant la pression atmosphérique
est connecté (ex: Vega, AltairPro, FLARM), la mise a jour du
QNH est automatique. Ce réglage du QNH fait en sorte que
I’altitude barométrique corresponde a celle du terrain.

Le QNH est mis a jour uniquement si I'appareil est au sol
depuis plus de 10 secondes, afin que si XCSoar est redémarré en
vol, le QNH ne soit pas remis a jour. La mise a jour automatique
n’est possible que si 'appareil se situe sur un terrain de la base
de données.

6.5 Affichage vitesse a suivre

Quand le calculateur est connecté a un instrument délivrant la
mesure de la vitesse indiquée, un indicateur de vitesse a suivre
est affiché sur la droite de la carte sous la forme de chevrons.
Si la vitesse du planeur est inférieure a la vitesse a suivre,
des chevrons rouges pointant vers le bas sont affichés. Si le
planeur vol trop vite, ce sont des chevrons vers qui pointent
vers le haut. Si la vitesse du planeur est optimale, il n’y a pas
de chevrons.

En fonction de la configuration, I’affichage de la vitesse a suivre
se fait a droite de la carte ou bien dans le cadran du vario.

6.6 Vitesse de vol

XCSoar calcule en permanence 2 vitesses de vol:

Vitesse MacCready : La meilleure vitesse en ligne droite et en air calme. Prend
en compte le vent en mode ”Arrivée”.

Vitesse de vol en dauphin : C’est la meilleure vitesse instantanée en vol en dauphin.
Prend en compte le vent en mode ”Arrivée”.

Le pilote peut configurer une vitesse de manceuvre maximum
qui limite la vitesse calculée MacCready, a des valeurs réalistes.

Les pilotes peuvent avoir leur préférences lors des transitions
entre ascendances: le vol MacCready a vitesse constante entre
2 thermiques ou le vol en ’dauphin’ qui demande de voler a
des vitesses variables.
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MacCready a vitesse constante

La vitesse est constante et ignore les mouvements verticaux de 1'air.

Vol en dauphin

L SN s "=}

La vitesse est réduite quand 1'air monte, la vitesse augmente quand l'air descend.

Vitesse verticale de l'air

Un parametre de configuration ’Vitesse de croisiere bloquée’
(voir section 12.10) peut-étre utilisé afin de définir le type de
vitesse de vol calculée. L'InfoBoxe 'V Opt’ montre la vitesse
optimale selon le type de calcul qui est sélectionné. Connecté
a un vario Vega, les sons de la "vitesse a suivre” refletent cette
vitesse.

6.7 Vitesse de vol MC et risque

Le calcul de vitesse de vol peut étre compensé en fonction du
risque (risque = vache = altitude ), dans lequel le calage
MacCready utilisé pour les calculs de la vitesse de vol (MC
vitesse constante et vitesse en dauphin) est réduit quand le
planeur se rapproche du sol.

De nombreux pilotes diminuent le calage du MC quand ils
perdent de ’altitude et se rapprochent du sol : cette fonctionnalité
le fait automatiquement. Les méthodes de calcul de XCSoar
sont basées sur la publication de John Cochrane, “MacCready
Theory with Uncertain Lift and Limited Altitude” Technical
Soaring 23 (3) (Juillet 1999) 88-96.

http://download.xcsoar.org/papers/john.cochrane/safety_
glides.pdf

Un parametre de configuration « (‘Coef. risque sur calage’,
dans le menu Config ... dans la page 'Parametres de sécurité’)
controle comment le "risque MC” est calculé. Le facteur v est
une fonction faisant varier le calage MC pris en compte pour
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les calculs de la vitesse optimale. Il prend en considération la
hauteur de la masse d’air convective "utilisable” par le pilote :
celle-ci est définie par la hauteur (hy,,) maxi au dessus du sol
atteinte en ascendance (généralement proche de la base des
nuages). Le parametre y représente en fait la fraction (h/hp)
de la hauteur au dessus du sol (h) a laquelle le pilote souhaite
abandonner le circuit (se met en prise de terrain pour se vacher
ou se dirige vers un point de virage posable) sur la hauteur
"utilisable” par le pilote (altitude max des ascendances moins
altitude du sol). Une valeur faible de v traduit ’acceptation
d’une prise de risque plus importante qu'une valeur importante
de v .

Si v est laissé a la valeur par défaut (0.0) il n’y pas pas de
compensation (diminution) du calage MC lorsque le sol se
rapproche. Pour v réglé a 1.0, la compensation du MC est
linéaire au rapport h/hy,,. Pour des valeurs intermédiaires de
v, la valeur de la compensation MC varie graduellement de
fagon a compenser de plus en plus en se rapprochant des basses
couches.

Des valeurs faibles de ~ sont préférables pour les pilotes ne
souhaitant pas ralentir quand ils se rapprochent du sol (assument
le risque de vache et recherchent la vitesse optimale). Des
valeurs élevées de v doivent étre utilisées par les pilotes prudents
qui ne recherchent pas la vitesse moyenne maximale.

Une valeur de v = 0.3 est un bon compromis.

1,00

0,90
0,80
0,70
0,60
0,50

0,40

MC risk rel. [MCrisk / MC]

0,30
0,20

0,10

0,00
0,00 0,10 0,20 0,30 0,40 0,50 0,60 0,70 0,80 0,90 1,00

Height rel. [/ htop]

6.8 Hauteurs de sécurité

Trois parametres de hauteur de sécurité existent dans XCSoar
afin de pouvoir définir différentes marges de sécurité, par rapport
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au sol.
Ces marges sont:

Hauteur d’arrivée (a) : Hauteur sol a laquelle le planeur doit arriver pour un
atterrissage en sécurité (prise en compte du tour de piste),
additionnée d’une marge de sécurité traduisant les approximations
et erreurs des calculs et les incertitudes liées a I’aérologie
et au relief. Cette valeur est utilisée dans les calculs
d’arrivée ainsi que dans la recherche et I’affichage des
terrains atteignables (qui sont en "local”).

Garde au sol (b) : Hauteur minimum au-dessus du sol qu’une route calculée
doit respecter pour étre valide. La garde au sol impacte
le calcul de la "zone atteignable en plané”. Si le long de
la trajectoire prévue d’arrivée la garde au sol n’est pas
respectée, une épaisse croix rouge apparait a l’endroit
de la violation de la garde au sol. Si la carte des reliefs

2

n’est pas valable ou hors de portée, le calcul de "zone
atteignable en plané” et I'affichage de la croix sont désactivés.

Hauteur de dégagement : Hauteur sol en dessous de laquelle le pilote décide soit de
se vacher, soit d’abandonner le circuit afin de rechercher
un terrain posable. Aujourd’hui cette hauteur de dégagement
n’impacte en aucune facon les calculs de XCSoar, mais
il en est fait référence dans le manuel d’utilisation.

Finesse optimale avec le vent Trajectoire passant au-dessous
de la garde au sol

L v X signal de collision avec le relief

\/@/ *

Arrivée au-dessous de la hauteur de sécurit€ . -~
Trajectoire passant au-dessous de la garde au so+
Point de virage hors "local"

Trajectoire au-dessus de I'hauteur d'arrivée
Trajectoire passant au-dessous de la garde at
Point de virage hors "local"

Trajectoire au-dessus de I'hauteur d'arrivée

Trajectoire au-dessus de la garde au sol

Point de virage en "local"
(a) Hauteur d'arrivée
(b) Gard au sol

A Ces hauteurs de sécurités peuvent étre mises a zéro. Mais ceci
est tout a fait déconseillé car tout les calculateurs de vol,
instruments et sources de données (carte du relief par exemple)
sont sujets a erreurs et/ou imprécisions. De plus la masse d’air
dans laquelle le planeur évolue est instable et soumise a des
évolutions a caractere aléatoire.
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XCSoar évalue 'altitude au-dessus du niveau de la mer (ASL)
de chaque point de virage ou zone d’atterrissage soit a partir
du fichier de points de virage, ou si aucune altitude est définie
dans le fichier de points de virage, a partir de la carte relief.

L’altitude estimée d’arrivée affichée a coté du point
de virage posable est calculée par défaut a partir de
la meilleure finesse calculée avec un calage MacCready
nul (MC= 0.0) et en tenant compte du vent. Cependant,
un calage MC de sécurité, utilisé pour ce calcul, est
paramétrable, comme décrit ci-dessous.

Les terrains posables sont affichés comme atteignables (en local)
si la hauteur estimée d’arrivée par rapport au sol est supérieure
a la hauteur d’arrivée paramétrée et si la trajectoire calculée
ne rencontre pas le relief (en tenant compte de la garde au
sol).

Dans tout les cas, si le signal de collision apparait (croix rouge),
alors le planeur doit reprendre de l'altitude afin d’arriver a
destination en sécurité.

Lors du calcul de la hauteur estimée d’arrivée sur les points
posables (pour affichage sur la carte et en mode ”Abandon”),
une valeur de sécurité de calage du MC est paramétrable dans
le menu Config. La valeur par défaut est zéro. Des valeurs plus
élevées de ce parametre rendent le calcul de hauteur d’arrivée
plus pessimiste, donc minimisant les risques.

6.9 Le calculateur d’arrivée

Le calculateur d’arrivée utilise de nombreuses sources de données
pour déterminer I'altitude nécessaire pour atteindre le point
d’arrivée ou le prochain point de virage. Ce sont:

— La polaire du planeur;

— La vitesse et la direction du vent;

— La distance et le cap pour atteindre la cible;

— Le calage MacCready;

— L’altitude de la cible;

— Une hauteur de sécurité spécifique a 'utilisateur (Hauteur
d’arrivée).

— L’énergie totale du planeur si XCSoar est connecté a un
instrument lui donnant la vitesse instantanée.
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Des parametres ci-dessus découlent deux altitudes:

Altitude requise : Altitude nécessaire pour atteindre la cible. Cette altitude
comprend toute hauteur de sécurité paramétrée.

Hauteur différentielle : calculée a partir de I'altitude nécessaire pour atteindre
la cible (incluant la hauteur de sécurité), plus laltitude
de la cible (ASL), moins l'altitude du planeur (ASL).
Cette hauteur représente indifféremment la hauteur au-
dessus(ou en-dessous) du plan d’arrivée ou bien la hauteur
au-dessus (ou en-dessous) par rapport a la cible. Si aucune
altitude n’est définie pour la cible (dans le fichier des
points de virage), XCSoar utilise l'altitude de la cible
sur la carte du relief.

La méthode de calcul du plan d’arrivée est étendue au calcul
des ’altitudes requises’ et des "hauteurs différentielles’ pour
terminer le circuit. On parle parfois de cette fonctionnalité
comme étant le calcul constant du plan d’arrivée. La hauteur
différentielle pour terminer le circuit est affichée en permanence
sur la partie gauche de la carte et est représentée sous forme
de fleche et de chiffres.

La hauteur requise est convertie en énergie potentielle, ceci afin
de pouvoir prendre en compte I'énergie cinétique du planeur
et la convertir en énergie potentielle. L’énergie cinétique qui
est convertible en hauteur est calculée a partir de la différence
entre la vitesse instantanée et la vitesse a finesse max. Cette
valeur sera nettement plus précise si XCSoar est connecté a un
instrument lui donnant la vitesse instantanée. Sinon la vitesse
“instantanée” est estimée a partir de la vitesse estimée du vent
et de la vitesse sol (gps).

6.10 Hauteur différentielle

Affichage de la hauteur différentielle: sur la partie gauche de
la carte, une case affiche la hauteur nécessaire pour terminer
le circuit, ou atteindre le point de virage final. Si le planeur
est au-dessus de l'altitude minimum requise, au-dessus de la
case, une fleche verte pointe vers le haut. Si le planeur est
en-dessous du minimum requis une fleche rouge pointe vers le
bas, représentant le manque de hauteur pour atteindre la cible.
Si cependant il y a des zones posables en "local” mais que le
planeur est en déficit de hauteur pour terminer le circuit, la
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fleche est de couleur ambre.

Au-dessus  Au-dessus

-337|

L’échelle de la fleche d’arrivée est +/— 500 meétres.

Double fléche et hauteur différentielle

La fleche d’arrivée a été modifiée pour montrer I'effet du calage

MC sur la hauteur différentielle nécessaire pour terminer le
circuit. L’affichage d’une fleche creuse montre la hauteur différentielle
avec un calage MC a zéro, tandis que la fleche pleine affiche la
hauteur différentielle avec le calage MC actuel.

Le nombre dans la boite a la base de la fleche montre toujours
la hauteur différentielle calculée avec le calage MC actuel.

Exemples d’affichages dans différentes situations:

Au-dessus du plan &8 MC= M et MC=0: Ici la fleche verte pleine montre la hauteur
haut-dessus du plan d’arrivée calculée avec le calage MC
courant(M). La fleche creuse représente la hauteur additionnelle
en exces.

Au-dessous du plan a MC= M, et au-dessus a MC= 0 : Ici on voit qu’avec le calage MC
courant le planeur est au-dessous du plan (fleche rouge).
La fleche verte creuse montre qu’avec un calage MC= 0,
le planeur est au-dessus du plan d’arrivée.
Dans cette situation, si le planeur monte, le pilote doit
alors prendre une décision: soit quitter le thermique tot
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et commencer sont arrivée avec un calage MC faible,
soit continuer a spiraler. Il est utile de passer en MC
auto afin d’avoir comme directive la valeur optimale de
calage MC — alors il est facile au pilote de comparer son
ascendance moyenne réalisée avec le calage MC optimal
calculé. Quand la Vz moyenne est inférieure au calage
MC proposé, il est temps de quitter le thermique.

¢

Sous le plan a MC= M, et a peine sous le plan a MC= 0 : Ici on voit qu’au calage MC
courant, le planeur est bien au-dessous du plan (fleche
rouge). La fleche creuse rouge montre qu’en réduisant le
calage MC a zéro, le planeur est presque dans le plan

darrivée.
-733]

vV

Sous le plan a MC= M, ainsi qu’a MC=0: Ici on voit qu’au calage MC courant, le
planeur est bien au-dessous du plan (fleche rouge). Il
n’apparait pas de fleche creuse. Ceci signifie que méme
a un calage MC= 0, le planeur est bien en-dessous du
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plan d’arrivée.

6.11 Estimation de la vitesse sur circuit

Certains algorithmes de calcul utilisés par XCSoar se servent
de l'estimation des temps requis pour passer chaque point
de virage. Cette information est utilisée dans 'affichage de
certaines InfoBox, calculs d’AAT et avertissements de coucher
de soleil.

Pour évaluer la vitesse moyenne sur le circuit, le calculateur de
vol se base sur la vitesse calculée avec la théorie MacCready
classique en prenant en compte la force du vent et sa direction
et en utilisant le calage MC courant. cette méthode est utilisée
pour calculer les temps d’arrivée aux points de virage et pour
I’heure d’arrivée du circuit.

Définition des mesures de différentes vitesses du circuit:

Vitesse réalisée sur circuit : Vitesse réalisée jusqu’a présent, tenant compte de la
différence entre I'altitude actuelle et celle du départ.

Vitesse moyenne estimée : Vitesse moyenne du circuit, prenant en compte ’altitude
nécessaire pour achever le circuit.

Vitesse restante : Vitesse estimée pour la partie restante du circuit, basée
sur la théorie MacCready.

Vitesse estimée instantanée : Vitesse estimée instantanée au long du circuit. En montée
a une vitesse égale au calage MC, ce chiffre sera équivalent
a la vitesse estimée du circuit. En montée lente par rapport
au calage MC ce chiffre sera inférieur a la vitesse estimée
du circuit. En transition, a vitesse optimum et ascendance
nulle, ce chiffre sera égal a la vitesse estimée du circuit.
Cette vitesse estimée, affichable dans une InfoBox, est
utile comme indicateur de performance sur le circuit.
Etant une estimation, cette vitesse n’est jamais utilisée
dans les calculs internes de XCSoar.

90



XCSoar: Manuel de lutilisateur 6.12. OPTIMISATION DE LA ROUTE

les points de virages sont optimisés. Pour chaque point de
virage variable (dans les zones définies du circuit) paramétré
a "auto”, XCSoar déplace la position du point de virage pour
faire en sorte que le circuit soit terminé au plus 5 minutes
apres le temps imparti de I’épreuve.

F Pour les AAT, quand 'estimation d’heure d’arrivé est calculée,

La vitesse appelée MacCready réalisé est calculée en trouvant
le calage MC qui en configuration de vol MC classique produirait
la méme vitesse sur circuit que la vitesse réalisée. Cette valeur
est supérieure au calage MC courant quand le planeur est
monté plus rapidement que le calage MC ou lors de vol sous
des rues de nuages, etc... Ce MacCready réalisé est affiché dans
le menu |[Nav.|> |Circuit| onglet "Calculateur”.

L’estimation de la "Vitesse restante” prend en considération
les variations d’altitude, comme les effets des montées sont
prises en compte pour la "Vitesse moyenne estimée”. Considérons
2 planeurs A et B de méme type parcourant le méme circuit :
le planeur A a transité rapidement, privilégiant la vitesse a
I’altitude. Le planeur B se retrouve derriere A mais plus haut
et gagnera du temps plus tard en ayant moins de hauteur a
gagner pour achever le circuit.

Lors de circuit AAT, la "Vitesse restante” varie, quand le
planeur est a l'intérieur d’une zone de point de virage AAT,
quand la distance du circuit ou le point de virage sont modifiés
par le pilote. Ceci est du a la variation de distance restante a
parcourir.

6.12 Optimisation de la route

Dans le but de réduire les écarts de route entre deux points
de virages (hors point d’arrivée), XCSoar calcule la meilleure
route a suivre, la "route optimale”. Cette optimisation prend
en compte 'écart de route résultant du vol en thermique. Pour
cela, il y a estimation du temps nécessaire passé en spirale en
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accord avec la théorie MacCready classique.
Dérive en transition

Dérive en spirale v

« &~

Vecteur vent

Val
. . Route optimale pour aller au point de viri
Point de virage sans prendre d'altitude

Trace sol en transition

<«— Cap a suivre en transition

1-

La direction de la route optimale est affichée sous la forme
d’une fleche bleue épaisse. Elle indique la direction optimale
que doit suivre la trace au sol du planeur en transition. Par
exemple, si I'affichage est paramétré "Route en haut” il faut
se diriger pour faire en sorte que la fleche soit dirigée vers le
haut, et donc parallele a la route.

Le calculateur de vol prend en compte la dérive due au vent
lors des spirales afin de donner la direction optimale a suivre:
elle indique la route que le planeur devrait suivre en transition
afin d’arriver le plus t6t possible au point de virage suivant.
Quand le vent est négligeable ou quand le calculateur est en
mode "arrivée”, la fleche bleue est parallele a la ligne noire qui
indique la direction au prochain point.

Le calcul et D'affichage de la route optimale a suivre est une
fonctionnalité que seul XCSoar fourni pour le moment. Généralement,
en transition entre les thermiques les systemes d’aide a la