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1. Einleitung

Die neue Firmware fiir ENC-Konsolen (Verdffentlichungsdatum Januar 2021) bringt einige neue Funktionen mit sich, die eine
einfachere und prazisere Anwendung der ENC ermdglichen.

Dieses Dokument bezieht sich auf folgende Softwareversionen: ENC2- 1.6.6, ENC3- 1.7.6

Dieses Dokument beschreibt nur neue und gednderte Softwarekomponenten und ist eine Erganzung zu den Anweisungen fir
friihere Firmwareversionen, sowie zu den allgemeinen Handbtichern fiir ENC2 und ENC3.



2. Anderungsliste

Im Vergleich zur vorherigen Firmware bringt die neue Version folgende Anderungen mit sich:

Gednderte Elemente:

- Hohere Effizienz und Genauigkeit der Kompasskalibrierung

- Geandertes Erscheinungsbild des Bildschirms fiir die Einstellungen des Geschwindigkeitssensors

- Kompassdeklination und -abweichung werden jetzt mit einer Genauigkeit von 0,1 Grad eingestellt.

- Kleinere Bugs im Zusammenhang mit der Verbindung zwischen Konsole und PC-/Android-Software wurden behoben.

Neue Elemente:

- Auto-REC-Option - Aktivierung der Automatischen Aufzeichnung beim Tauchen

- Auto-HOLD-Option - Automatisches Stoppen der Aufzeichnung, wenn keine Bewegung erkannt wird

- Auto + marker-Option - Automatisches Hinzufiigen einer Markierung bei aktivierter Option Auto-HOLD
- Deep sleep-Option - Der Akku wird geschont, wenn das Gerat langere Zeit nicht genutzt wird.

- Disable GPS-Option - Deaktivierung des integrierten GPS-Empfangers

- Option zur manuellen Eingabe des Geschwindigkeitssensor-Kalibrierungsfaktors

- Genaue Einstellung des ENC-Montagewinkels am Scooter (Parameter , Installationswinkel”). Dieser Parameter muss fiir die
prazise Navigation mit der ENC angegeben werden.

- Maglichkeit zur direkten Anzeige von Sensorparametern (Beschleunigungsmesser, Magnetometer und Gyroskop) zu
Diagnosezwecken



3. Neue Einstellungen (sonstige Optionen)

Der Bildschirm fiir zusatzliche Einstellungen (MENU — SETUP — Other) ist in zwei Bereiche unterteilt.

Im ersten Teil werden die aktuellen Einstellungen angezeigt: Hintergrundbeleuchtung, Aufzeichnungsintervall, Tiefengrenzwert
(...alt), Auto-ON und Auto-OFF.

Die Bedeutung hat sich nicht ge&ndert. Mit der oberen Taste kann nacheinander durch diese Optionen geblattert werden.
AnschlieBend wird der ndchste Bildschirm angezeigt.

Mit der unteren Taste kann (wie im vorherigen Bildschirm) der angezeigte Wert zyklisch geandert werden.

Der zweite Teil der Zusatzeinstellungen umfasst die neu hinzugekommenen Optionen, die weiter hinten in diesem Handbuch
erlautert werden.

Other options 1/2

Backlight
Record every 30s

Depth tresh. 1.6m

Other options 2/2

Auto—REC yes
Auto—HOLD yes
Auto+marker no

Auto—ON yes
Auto—OFF no

o

Deep sleep no
Disable GPS no

A

Zweiter Teil des Einstellungsbildschirms

Erster Teil des Einstellungsbildschirms



4. ,Auto-REC”

Madgliche Einstellungen: Aktiviert (yes) oder deaktiviert (no).
Diese Option ist standardmaBig aktiviert.

Ist ,Auto-REC" deaktiviert, verhalt sich die ENC wie bei Verwendung der vorherigen Softwareversion. Der Benutzer muss
die Datenaufzeichnung manuell starten (untere Taste im Hauptbildschirm mit der Kompassanzeige), um Informationen
zu speichern.

Ist ,Auto-REC” aktiviert, erkennt die ENC-Konsole automatisch den richtigen Moment zum Starten der
Datenaufzeichnung.

Die automatische Datenaufzeichnung beginnt, wenn alle der folgenden Bedingungen gleichzeitig erfiillt werden:

- Die ENC-Konsole ist mindestens bis zu der unter Depth tresh (Tiefengrenzwert) definierten Tiefe untergetaucht.
(Diese Option finden Sie im ersten Bildschirm fiir Zusatzoptionen.)

- Der Geschwindigkeitssensor erkennt mindestens 1,2 Sekunden lang einen Wasserstrom von mindestens 8 m/min. Der
Wasserstrom darf nicht unterbrochen werden (keine Geschwindigkeitsschwankungen).

- Aktuell wird der Hauptbildschirm der Konsole angezeigt (der Bildschirm mit dem groBen Pfeilsymbol).

Die Option ,Auto-REC” ist nur fiir das automatische Starten der Datenaufzeichnung verantwaortlich.



5. ,Auto-HOLD"

Madgliche Einstellungen: Aktiviert (yes) oder deaktiviert (no).
Diese Option ist standardmaBig aktiviert.

Ist ,,Auto-HOLD" deaktiviert, funktioniert die ENC-Konsole wie zuvor. Der Benutzer muss die Datenaufzeichnung manuell
stoppen (untere Taste im Hauptbildschirm mit der Kompassanzeige).

Ist ,,Auto-HOLD" aktiviert, stoppt die ENC-Konsole die Datenaufzeichnung automatisch.

Die automatische Unterbrechung der Datenaufzeichnung erfolgt, wenn mindestens eine der folgenden Bedingungen
erfallt wird:

- Die von der ENC-Konsole ermittelte Tiefe betragt 0,2 m oder weniger.

- Die vom Geschwindigkeitssensor ermittelte Geschwindigkeit betréagt weniger als 6 m/min und bleibt fiir mindestens
1,2 s bei diesem Wert (ohne plétzliches Beschleunigen).

Die Funktion , Auto-HOLD" ist nur fiir das automatische Stoppen der Datenaufzeichnung verantwortlich und arbeitet
unabhangig vom gerade angezeigten Bildschirm.

Warnung

Die Optionen ,,Auto-REC” und ,,Auto-HOLD" haben eine geringere Prioritat als die vom Benutzer aktivierten
Optionen ,,REC" und ,,HOLD". Daher kann der Benutzer durch Aktivieren der Option ,,REC”/“HOLD" (mithilfe
einer Taste an der ENC-Konsole) die Optionen ,Auto-REC” und ,Auto-HOLD” fiir 15 Sekunden blockieren.
Wahrend dieser 15 Sekunden bleibt der Status von ,REC" oder ,,HOLD" wie vom Benutzer eingestellt. Wurde
die Option , Auto-REC" oder ,,Auto-HOLD* nach 15 Sekunden nicht deaktiviert, wird der Status der
Datenaufzeichnung wieder automatisch festgelegt.



Warnung

Warnung

Ist die Aufzeichnung (REC) aktiviert (durch eine Benutzeraktion oder automatisch), ermittelt die Konsole
fortlaufend die Positions- und Bewegungsdaten auf Basis der Werte von Kompass und
Geschwindigkeitssensor. Wurde die Aufzeichnung nicht gestartet oder wurde sie unterbrochen (HOLD),
werden die Berechnungen gestoppt (die rdumliche Position wird nicht ermittelt). Sollte sich der Benutzer in
diesem Moment bewegen, entsprechen die im Gerat gespeicherten Informationen nicht mehr der
tatsachlichen Position des Benutzers. Dies kann zu schwer erkennbaren Fehlern fiihren, sodass unter
Umstanden die Riickkehr zum Ausgangspunkt des Tauchgangs mithilfe der ENC-Konsole nicht mehr méglich
ist.

Die Optionen ,,Auto-REC” und ,,Auto-HOLD"” steuern die Aufzeichnung nur dann, wenn die ENC-Konsole iber
einen passenden Geschwindigkeitssensor die zuriickgelegte Strecke messen kann (MENU — SETUP — Log /
Speed = External log).

Ist der externe Geschwindigkeitssensor ausgeschaltet (MENU — SETUP — Log / Speed = Const. Speed),
bleiben die Einstellungen fir ,Auto-REC”, ,,Auto-HOLD" und , Auto+marker” erhalten, aber die Optionen
werden in Grau angezeigt, und beim Versuch, die Einstellungen zu &ndern, wird die Meldung ,,Option currently
not available” (Option nicht verfiigbar) angezeigt.

6. , Auto+marker”
Madgliche Einstellungen: Aktiviert (yes) oder deaktiviert (no).
Diese Option ist standardmaRig deaktiviert.

Die ENC-Konsole verfiigt tiber eine Funktion zum Speichern von Wegmarkierungen. Eine solche Markierung ist eine
Hervorhebung eines Punkts auf einer aufgezeichneten Route. StandardmaBig speichert das Gerat bei jeder manuellen
Unterbrechung der Aufzeichnung (mithilfe der Taste an der Konsole) die aktuelle Markierungsnummer, und erhéht den
Markierungsnummer um 1, bis der Wert 99 erreicht ist.
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Ist die Option ,, Auto+marker” deaktiviert, werden Markierungen nur dann gespeichert, wenn Sie die Aufzeichnung
manuell stoppen.

Ist die Option ,, Auto+marker” aktiviert, fiihrt das Stoppen der Aufzeichnung mit der Option ,Auto-HOLD" auch zum
Speichern und Erhéhen der Markierungsnummer. Ist ,,Auto-HOLD" deaktiviert, funktioniert ,Auto+marker” nicht.

7. ,Deep sleep”

Madgliche Einstellungen: Aktiviert (yes) oder deaktiviert (no).
Diese Option ist standardmaBig deaktiviert.

Die ENC-Konsole misst auch im ausgeschalteten Zustand regelmaBig den Umgebungsdruck. Dieser Wert wird zur
genauen Ermittlung der Tauchtiefe bendétigt. Allerdings verringert selbst das kurzzeitige Aktivieren der Konsole den
Ladezustand des internen Akkus, sodass auch eine vollstandig aufgeladene ENC-Konsole nach 3-4 Monaten Lagerung
aufgeladen werden muss.

Bei Aktivierung der Option ,Deep sleep” erfolgt keine regelmdBige Messung des Umgebungsdrucks.

Beachten Sie, dass dies in einigen wenigen Fallen die Genauigkeit der Tiefenmessung beeintrachtigen kann. Die
maximale Fehlerrate der Tiefenmessung kann sich in diesem Fall auf 0,8 m erhéhen, wahrend die Fehlerrate ohne
Energiesparfunktion im Bereich von 0,2-0,4 m bleibt.

Mit der Option ,,Deep sleep” lasst sich der Energieverbrauch der ENC-Konsole wéhrend des Herunterfahrens um den
Faktor 2,5 verringern, sodass ein voll aufgeladenes Gerat ca. 9 Monate gelagert werden kann.

10



Warnung

Wenn Sie die Konsole langere Zeit nicht nutzen méchten, sollten Sie diese Option aktivieren (yes).
Wenn Sie an einen anderen Ort reisen und die Konsole dort nutzen méchten, sollten Sie die Option ,, Deep
sleep” deaktivieren (no).

11



8. ,Disable GPS"“

Die ENC-Konsole verfiigt tiber einen interne GPS-Empfanger, der an der Wasseroberflache fortlaufend aktiviert ist (ab einer
Wassertiefe von 0,1 m und weniger). Der Betrieb des GPS-Empfangers verringert den Ladezustand des integrierten Akkus.

Unter Umstanden kann die Konsole (iber einen langeren Zeitraum kein GPS-Signal empfangen (z. B. in einer Héhle). In diesem Fall wird
durch den aktivierten Empfanger Energie vergeudet.

Ist die Option "Disable GPS” aktiv (yes), bleibt der GPS-Empfanger unabhangig von der Wassertiefe dauerhaft ausgeschaltet. Auf
diese Weise verlangert sich die Betriebsdauer der ENC-Konsole an der Wasseroberflache um ca. 20 %.

Warnung

Wenn Sie den GPS-Empfanger ausschalten, wird dessen Symbol nicht mehr im Navigationsbildschirm
angezeigt.

Wenn Sie versuchen, Informationen zum GPS-Status aufzurufen (MENU — SETUP — GPS), wird Meldung
»Option currently not available” (Option nicht verfiigbar) angezeigt.
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9. Neuer Bildschirm fir Kompasseinstellungen

Der ENC-Bildschirm fiir Kompasseinstellungen (MENU -> SETUP - Compass) sieht wie folgt aus:

Compass settings W

Callbratlon > 1 Yy Eine weiRe Hervorhebung markiert das gerade

Geom etry NO ausgewihlte Element.
o
Install angle -30.0 Auf der linken Seite sehen Sie eine Textbeschreibung der

Declination +05 50 Funktion/des Parameters.
Deviation +OO O° Auf der rechten Seite sehen Sie Informationen zur

l Funktion oder zum Parameterwert.

Bildschirm fir Kompasseinstellungen

Calibration - Dies sind Funktionen zur Kompasskalibrierung. Auf der rechten Seite wird die Zeit seit der letzten Kalibrierung angezeigt
(in Minuten, Stunden, Tagen oder als ,,> 1y*, wenn die letzte Kalibrierung langer als 1 Jahr her ist). Den genauen Inhalt des Mentis zur
Kompasskalibrierung finden Sie im ndchsten Abschnitt des Handbuchs.

Geometry - Dieser Bildschirm enthalt Korrekturfaktoren zur Anzeige praziser Kompasswerte. Die Funktionsweise dieser Option hat
sich gegentiber der vorherigen Softwareversion nicht gedndert.

Install angle - Dieser Wert entspricht dem Installationswinkel der ENC-Konsole zur Scooter-Hiille. Details zu dieser Einstellung
werden im ndchsten Abschnitt dieses Handbuchs beschrieben.

Declination - Der Wert der Kompassdeklination in Grad. Die Ausrichtungsgenauigkeit wurde auf Zehntel Grad gesteigert. Ein positiver
Wert fiir diesen Koeffizienten steht fiir eine 6stliche Deklination (E), ein negativer Wert fiir eine westliche (W).

Deviation - Die Kompassabweichung (Konstantfehler) in Grad.
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10. Neues Meni zur Kompasskalibrierung

Durch Auswahlen von MENU — SETUP — Compass — Calibration, gelangen Sie zum ndchsten Men{, das Informationen und Befehle
zur Kompasskalibrierung enthalt. Der Bildschirm wird nachfolgend dargestellt: :

Age 23d W
Match 93.3%|[fe t
Fiolg 477/ A

X ~16.2 Previous

Age 176d D 4
Match 90.7%| Current

L

\% 2 9 |Factory Y 11 |Factory

£ 3.7 | Raw data Z 44 |Raw data

Make new calib. Restore prev.

Kompasskalibrierung - aktuelle Werte Kompasskalibrierung - vorherige Kalibrierungswerte

Die aktuellen Kalibrierungswerte umfassen folgende Informationen:

Age - Alter der Kalibrierung (Zeit seit der letzten Kalibrierung) HINWEIS - Wurde/wird die Uhr wahrend der Kalibrierung falsch
eingestellt, kann die Anzeige falsch sein.

Match - Geschatzte Qualitat der durchgefiihrten Kalibrierung. Ein Wert unter 80 % kann auf einen Geratefehler oder auf externe
Stérungen wahrend der Kalibrierung hinweisen. Die ideale Kalibrierung sollte 92-95 % dieses Parameters ergeben.

Field - Die Lange des Magnetfeldvektors am Ort der Kalibrierung. Dieser Wert wird in Mikrotesla (uT) angegeben. Den korrekten Wert
der Magnetfeldstéarke kdnnen Sie z. B. mithilfe dieser Website ermitteln:

https://www.ngdc.noaa.gov/geomag/calculators/magcalc.shtml#tigrfwmm
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Sollte der von der ENC-Konsole in diesem Feld angegebene Wert um mehr als 10 % vom erwarteten Wert der Feldstarke (geman
Online-Berechnung) abweichen, kénnen Sie davon ausgehen, dass bei der Kalibrierung eine Stérung aufgetreten ist, oder dass es am
Ort der Kalibrierung lokale magnetische Anomalien gab.

X, Y, Z - Die genauen Werte der Magnetometer-Kalibrierungskoeffizienten. Sie kénnen diese Werte zu Vergleichszwecken (fiir
nachfolgende Kalibrierungen) verwenden.

Die Werte im Bildschirm zur werkseitigen Kalibrierung haben die gleiche Bedeutung, beziehen sich jedoch auf die Einstellungen zum
Herstellungszeitpunkt (sie kénnen zu Vergleichszwecken verwendet werden).

Warnung

Die werkseitige Kalibrierung kann fiir den aktuellen Einsatzort von Nutzen sein, allerdings ist dies nicht
zwangslaufig der Fall.

In der untersten Zeile des Bildschirms werden in Griin Hinweise zur jeweils hervorgehobenen Funktion
angezeigt.

Ist Current hervorgehoben, kann die Kompasskalibrierung durch Driicken der Taste ,,New" gestartet werden.

Ist das Feld Previous hervorgehoben, werden die vorherigen Kalibrierungseinstellungen angezeigt. Das Gerat speichert jeweils eine
vorherige Kompasskalibrierung. Wenn Sie die untere Taste driicken, wahrend das Feld ,,Previous” hervorgehoben ist, werden die zuvor
gespeicherten Werte (die z. B. einen Monat oder eine Woche alt sind) als aktuelle Kompasskalibrierung tibernommen.

Ist das Feld Factory hervorgehoben, wird die werkseitige Kalibrierung angezeigt. Dies sind die Parameter, mit denen die werkseitigen
Tests durchgefiihrt wurden. Wenn Sie die untere Taste driicken, wahrend ,,Factory” hervorgehoben ist, wird die werkseitige
Kompasskalibrierung wiederhergestellt.

Warnung

Das Wiederherstellen der werkseitigen Kompasskalibrierung ist nur in einem Fall sinnvoll, ndmlich dann, wenn
das Gerat nicht korrekt funktioniert und Sie den Fehler nicht allein beheben kénnen.

Die Kompasskalibrierung ist fiir den Herstellungsort des Gerats korrekt. In anderen Teilen der Welt kann diese
Kalibrierung erheblich von den értlich erforderlichen Werten abweichen.

Funktioniert der Kompass auch nach der Wiederherstellung der werkseitigen Kalibrierung nicht korrekt (z. B.
wird nur ein Wert angezeigt, oder der Wert &ndert sich nur um einige Grad), liegt ein Geratedefekt vor, der nur
vom Hersteller diagnostiziert werden kann.
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Konnte das Problem durch die Wiederherstellung der werkseitigen Kalibrierung behoben werden, fiihren Sie eine normale Kalibrierung

durch, um die Anzeigegenauigkeit zu optimieren.

W

Current

Field 47.7
X -16.2
Y 2.2
P s 3.7

Restore factory

Previous

Raw data

N

Bildschirm zur Wiederherstellung der werkseitigen
Kalibrierung

Compass calibration

Rotate device
in all directions
for cca 1 min.

T BACK

ENC-Bildschirm wahrend der Kalibrierung

Wahrend der Kompasskalibrierung sollten Sie das Gerat langsam und ruckfrei in alle méglichen Richtungen drehen (,,eine sich
neigende Acht, wahrend Sie sich umdrehen"). Der hierbei angezeigte Bildschirm hat sich gegentiber der vorherigen Version nicht
gedndert. Es wurde lediglich die Anzeige des prozentualen Kalibrierungsfortschritts in der linken unteren Ecke des Bildschirms

hinzugefiigt.

Das interne Verfahren zur Ermittlung der Kompass-Kalibrierungsdaten hat sich jedoch grundlegend geandert.




Bisher wurde die Kalibrierung nur nach ihrer Dauer ermittelt. Die Qualitat der Kalibrierung hing vollsténdig von der Griindlichkeit des
Benutzers ab.

In der aktuellen Softwareversion analysiert ein umfangreicher Algorithmus wahrend der Kalibrierung die Bewegungen des Benutzers.
Ein Statusbalken und eine digitale Anzeige auf dem Bildschirm geben den aktuellen Kalibrierungsfortschritt wieder.

Dreht der Benutzer das Gerat nicht wie erwartet oder jeweils nur um eine Achse, bleiben der Statusbalken und die Digitalanzeige
unverandert und werden nach 5 Minuten Inaktivitdt zuriickgesetzt.

Die Kalibrierung ist erfolgreich, wenn der Statusbalken in Griin angezeigt wird und die Digitalanzeige mindestens den Wert von 70 %
erreicht. In diesem Moment wird in der rechten unteren Ecke des Bildschirms der Text APPLY angezeigt, sodass der Benutzer die neue
Kalibrierung durch Driicken der unteren Navigationstaste speichern kann.

Wahrend der gesamten Kalibrierung kann der Vorgang durch Driicken der oberen Navigationstaste abgebrochen werden, ohne die
Werte zu speichern.

Die Digitalanzeige kann maximal einen Wert von 120 % darstellen. In diesem Fall wurden 20 % mehr Daten als fiir die Kalibrierung
erforderlich gesammelt.
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11. Vorschau der aktuellen Sensorwerte

Die letzte Funktion im Men( zur Kompasskalibrierung erméglicht das Anzeigen der aktuellen Werte, die von den Sensoren der ENC-
Konsole ermittelt wurden. Diese Funktion wird durch Hervorheben der Option Raw data im Bildschirm zur Kompasskalibrierung
aktiviert. Wenn Sie die untere Taste der Konsole driicken, &ndern Sie die Darstellung der Daten wie nachfolgend gezeigt:

MAG W N 4
Field e Current Current

A : Previous
X 16.2 Previous

Y o o | Factory Factory

7 xWal Raw data

Sensor data ... "‘I

Magnetometer-Rohdaten Beschleunigungsmesser-Rohdaten

Sensor data ...

18



D 4 D 4

Current Current
Previous Previous

Factory Factory
Raw data

Sensor data ... Sensor data ... "I

Gyroskop-Rohdaten Euler-Winkel

Die Daten des Magnetometers (Mag) sind z. B. dann hilfreich, wenn Sie einen guten Montageort fiir die ENC-Konsole suchen. Oszilliert
der Gesamtwert fiir das Magnetfeld (Field) z. B. rund um den Wert 47,7 uT (wie in der Abbildung oben), kénnen Sie eine Veranderung
dieses Werts beobachten, wenn Sie die ENC-Konsole ndher an den Scooter heranbewegen. Zeigt sich eine groBe Veranderung (mehr
als 10 %), ist dieser Ort nicht zur Montage geeignet, da die ENC-Konsole einem stérenden magnetischen Einfluss ausgesetzt ware.
Auf gleiche Weise kénnen Sie den Einfluss von Komponenten ermitteln, indem Sie diese naher an die ENC-Konsole heranbewegen.
Durch die Veranderung des Feldwerts zeigt sich, welche Objekte ein Magnetfeld erzeugen oder das vorhandene Magnetfeld
verandern, sodass Sie nicht in der Ndhe der ENC-Konsole verbleiben sollten.

Die Daten des Beschleunigungsmessers (ACC) werden zur Ermittlung der Konsolenneigung benétigt. Die in diesem Bildschirm
angezeigten Daten sind Beschleunigungswerte, angegeben in m/s2. Wird die Konsole genau vertikal platziert, sollte der Wert einer
Achse (X, Y oder Z) nahe bei 9,81 liegen (durchschnittliche Gravitation). Die Gibrigen Werte sollten nahezu 0 betragen. Lasst sich keine
gravitationsbedingte Beschleunigung feststellen, oder zeigt das Gerat bei vertikaler Platzierung nicht fiir mindestens 2 Achsen einen
Wert von nahezu 0 an, kann dies auf einen Defekt hinweisen (z. B. aufgrund eines sehr starken StoBes). Die Kompassangaben sind in
diesem Fall mdglicherweise nicht korrekt.
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Die Gyroskopdaten (GYRO) werden zur Ermittlung der Kompassrichtung verwendet, wenn sich die Bewegungsgeschwindigkeit oder
die Richtung abrupt andert. In Ruhe sollten die Werte dieses Sensors nahezu 0 betragen (akzeptable Werte liegen dann im Bereich
von 0 bis 0,02). Andernfalls kann das Gyroskop beschddigt sein, was sich nachteilig auf die Kompassberechnungen auswirken kann.
Der letzte Bildschirm (EULER) zeigt das Ergebnis eines direkten Aufrufs der ENC-Berechnungsalgorithmen. Folgende Winkel sind
vorgegeben: H - Heading (Richtung, Gierwinkel) = Kompassrichtung ohne Korrektur von Deklination und Abweichung), P - Pitch
(Neigung, Nickwinkel) = An- oder absteigend, positive Werte fiir einen Anstieg, negative Werte fiir einen Abstieg, R - Roll (Rollen,
Rollwinkel) = Neigung von einer Seite zur anderen, ein positiver Wert steht fiir eine Neigung nach rechts, ein negativer Wert steht fir
eine Neigung nach links.

Funktioniert die Darstellung der Euler-Winkel nicht wie beschrieben, muss das Gerat auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt und
neu kalibriert werden. Lasst sich das Problem damit nicht beheben, muss die ENC-Konsole zur Wartung eingesendet werden.
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12. ENC-Installationswinkel (Install angle)

Die letzte neue Funktion im Meni zur Kampasskalibrierung ist die Option Install angle.
Mit dieser Option lasst sich die Genauigkeit und Wiederholbarkeit der Kompassanzeige erheblich steigern.

Der elektronische Kompass der ENC-Konsole funktioniert nur dann korrekt, wenn die Konsole dauerhaft mechanisch mit dem Korpus
des Scooters verbunden ist, sodass sich diese Position wahrend des gesamten Tauchgangs nicht verdndert. AuBerdem muss der
Winkel zwischen dem Geratebildschirm und der Scooter-Achse bekannt und unveranderlich sein.

In der vorherigen Version der ENC-Software sind wir davon ausgegangen, dass der Benutzer die ENC-Konsole auf eine bestimmte
Weise anbringen kann (siehe Abb. unten), wobei der Installationswinkel in einem bestimmten Bereich (0 - 35 Grad) bleibt:

Log ENC2 =0
] \\\ \
| 200-350mm
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Durch die Analyse einiger eher untypischer Anwendungsszenarien haben wir erkannt, dass diese vereinfachte Montage fir einige
Taucher aufgrund ihrer gewohnten Verhaltensweise oder der spezifischen Tauchgangsbedingungen unzureichend ist. Es kann in
diesen Fallen zu Fehlern bei der Ermittlung der Strémungsrate kommen, die dazu tendieren, sich aufzuaddieren.

Aus diesem Grund wurde dem Installationswinkel in dieser Version ein eigener Konfigurationsbereich gewidmet. Es ist unbedingt
erforderlich, dass der Benutzer diesen Parameter korrekt konfiguriert.

Wofiir steht der Installationswinkel, und welche Bedeutung hat er?

Die ENC-Konsole wiirde idealerweise genau senkrecht zur Scooter-Hiille angebracht. In diesem Fall ware der Installationswinkel = 0
(siehe Abb. unten).
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Diese Positionierung ist jedoch in der Regel praktisch nicht umsetzbar. So lasst sich z. B. die Konsole bei , leicht nach vorn geneigter”
Montage deutlich besser ablesen. In diesem Fall ware der Installationswinkel negativ. Der Wert dieses Winkels kann je nach den
Anforderungen des Benutzers variieren. Wird die Konsole leicht geneigt und der Scooter nicht gerade und aufrecht ausgerichtet,
entspricht die von der ENC-Konsole ermittelte Kompassrichtung nicht der Bewegungsrichtung des Scooters.

Scooter wird nicht geneigt - korrekte Werte

Scooter wird geneigt - geanderte Werte

Dieser Fehler tritt auf, wenn die ENC-Konsole keine Kompensation vornimmt.
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In der vorherigen Version der Konsolensoftware war diese Kompensation nur in einem kleinen Bereich des Installations- und
Neigungswinkels mdglich. Die ENC-Konsole wahlte die korrekten Werte automatisch aus, ohne dass der Benutzer diese beeinflussen
konnte.

Mit der neuen Softwareversion erhdlt der Benutzer die volle Kontrolle Giber alle erforderlichen Parameter. Die Einstellung erfolgt unter
MENU — SETUP — Compass — Install angle. Der Bildschirm der ENC-Konsole sieht wie folgt aus:

Install angle ) 4 Install angle ) 4

Currento: CHANGE Set. r.ef. CHANGE
-15.0° | MEASURE position & | ryryeSgrrs

TEST press
ENTER

EXIT
Next is =30 "" Hold vehicle still

Der aktuelle Wert des Installationswinkels wird angezeigt. Messung eines vom Standard abweichenden

Durch Driicken der unteren Taste kénnen Sie den Installationswinkels - erster Schritt. Bringen Sie die ENC-

Installationswinkel andern: 0 ...- 15 ...- 30 .- 45 ...-60 ... 0 Konsole genau senkrecht zur Scooter-Hille an, und

15 dricken Sie einmal die untere Taste. Auf diese Weise wird
die Referenzposition (Winkel = 0 Grad) ermittelt.

Der nachste mogliche Wert wird am unteren

Bildschirmrand in Griin angezeigt. Bewegen Sie den Scooter wahrend der gesamten Messung

nicht. Der Scooter muss allerdings nicht auf eine

Durch Driicken der oberen Taste kdnnen Sie zur nachsten bestimmte Art ausgerichtet werden.

Option wechseln: Winkelmessung (MEASURE).
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Install angle ) 4
Set final | CHANGE

oJoX Il oM \E ASURE

Install angle N 4
CHANGE

& press | TEST TEST

ENTER EXIT EXIT
Hold vehicle still ‘J Start once more ‘J

Zweiter Schritt bei der Messung des Installationswinkels  Sollte sich der Scooter wahrend der Messung des
Installationswinkels bewegen, wird die Messung nicht
akzeptiert. Sie konnen die Messung in diesem Fall durch
Driicken der unteren Taste erneut starten.

Neigen Sie die ENC-Konsole in die vom Benutzer
gewlinschte Position. Driicken Sie erneut die untere Taste.

Durch die Ermittlung des Installationswinkels kénnen Sie die ENC-Konsole benutzerfreundlich positionieren.

Mit der zweiten verfligbaren Option kénnen Sie fiir den Installationswinkel einen vordefinierten Wert (0, -15, -30, -45, -60)
auswahlen und dann Gberpriifen, ob dieser Wert der aktuellen Position entspricht.

Gehen Sie hierzu wie folgt vor:
- Bringen Sie die ENC-Konsole in der vom Benutzer gewiinschten Position am Scooter an.
- Stellen Sie einen der Vorgabewerte ein, z. B. -30 Grad.

- Positionieren Sie den Scooter méglichst horizontal, z. B. parallel zur Wasseroberflache.
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- Aktivieren Sie die Option ,, TEST” und priifen Sie, ob sich der weiBe Punkt innerhalb des griinen Kreises befindet:

Install angle ) 4

CHANGE
MEASURE

(PRI TEST

EXIT
Set vehicle flat

Ist dies das Fall, haben Sie den Installationswinkel korrekt eingestellt.

Wenn Sie den Scooter nach rechts oder links neigen, sehen Sie, dass sich der weiBe Punkt in die entgegengesetzte Richtung bewegt.

Befindet sich der weiBe Punkt unterhalb des Kreises, ist der gewdhlte Wert zu gering (Sie haben. z. B. -15 anstatt -30 Grad
eingestellt).

Befindet sich der weiBe Punkt oberhalb des Kreises, ist der gewdhlte Wert zu hoch.
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