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Poseidon — ein Programmsystem fiir die Navigation auf See

Von Ch. Schartnerund H. Lichtenegger, Graz

Zusammenfassung

Das Programmsystem POSEIDON ermdglicht eine einfache und wirtschaftliche Navigation auf
See nach klassischen Methoden, ohne besondere Kenntnisse oder instrumentelle Hilfsmittel vorauszu-
setzen. Im vorliegenden Bericht werden die grundsétzliche Konzeption des Systems vorgestellt und Hin-
weise furseine Implementierung und Anwendung gegeben.

Abstract
The programsystem POSEIDON aims to computeraided navigation on sea by classical
methods. It does not require special knowledge or instrumental tools and is thus very simple and econo-
mic. The paper presents the basic concept of the systemas well as hints for its implementation and appli-
cation.

1.Einleitung

Die klassischen Methoden der Navigation auf See, das heiBt die Bestimmung von
Schiffsort und -kurs, werden auch in Zukunft eine wirtschaftliche Alternative zu den diesbe-
ztiglichen modernen undinsbesonders satellitentechnischen Verfahrendarstellen. Dies umso
mehr, als seit einigen Jahren auch Programmsysteme auf dem Markt sind, welche eine einfa-
che rechnergestiitzte Navigation auf See ermdglichen. Dabei wird es allerdings héufig als
nachteiligempfunden, daB fiir diese Systeme entweder Seefahrer ohne entsprechendes geo-
datisches Fachwissen oder umgekehrt Geodaten ohne praktische Navigationserfahrung ver-
antwortlich zeichnen. Aus diesem Grunde wurde an der Abteilung fir Landesvermessung der
TU Graz die Entwicklung eines neuen Programmsystems in Erwégung gezogen.

Fr die Ausflihrung konnten zwei Studenten des Vermessungswesens gewonnenwer-
den, die gleichzeitig auch groBe Erfahrung auf dem Gebiet des Sport- und Hochseesegelns
hatten.

Dietheoretischen GrundlagendesProgrammsystems wurdenimRahmeneinerDiplom-
arbeit (Grafinger 1987) erarbeitet und didaktisch geordnet dargestellt. Um den Aufwand fir
diese Arbeit in Grenzen zu halten, blieb die praktische Realisierung des Systems einer Semi-
nararbeit (Schartner 1988) vorbehalten.

Daflr die Thematik ein gr6Berer Interessentenkreis vermutet wird, faBt der vorliegende
Bericht das Ergebnis beider erwahnten Arbeiten zusammen. Dabei wird nach allgemeinen
Bemerkungen uber die Grundkonzeption des Systems dessen Leistungsumfang dargestellt.
Weiters werden Angaben uber die hardware- und softwaremaBigen Voraussetzungen mitge-
teilt. Die Beschreibung des Programmablaufs hingegen erfolgt nur punktuell, um den Rahmen
der Arbeit nicht zu sprengen.
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2. Programmsystem

2.1. Allgemeines

POSEIDON ermdglicht die Navigation nach klassischen Verfahren unter Verwendung
eines feldtauglichen Kleinrechners. Daneben werden als Beobachtungsinstrumente an Bord
nur ein handelslblicher Sextant, ein KompaB und eine im Weltzeitsystem UT laufende Uhr
vorausgesetzt. Optionell istdie Verwendung einer Logge zur Geschwindigkeitsmessung. Da
sichinden meisten Fallen die notwendigen Investitionen aufden Rechnerbeschréanken, erge-
ben sich Ausgaben von nur etwa 6.000 Schilling.

Bezliglich der theoretischen Grundlagen des Systems sowie der Erlauterung der einzel-
nen MeBverfahren wird auf die angegebene Diplomarbeit (Grafinger 1987) verwiesen. Andie-
ser Stelle sei nur angemerkt, daB fiir die Navigation auf offener See geman einer realistischen
Ablesegenauigkeit von einer Bogenminute am Sextant eine Positionsgenauigkeit von einer
Seemeile oder rund 1.8 Kilometer angestrebt wird. Fir die Navigation in Klistennahe ist die
Genauigkeit um den Faktor 10 grdBer.

2.2. Leistungsumfang

Das Programmsystem unterscheidet primar zwischen der terrestrischen und der astro-
nomischen Navigation, wobei jeweils Orts- und Kursbestimmung getrennt behandelt werden.
Daneben wird eine Reihe von Sonderaufgaben, wie Dammerungsberechnungen, Einstellda-
ten, Sternidentifizierung u. a. m. gelést. AuBer den ublichen See- und Kiistenkarten kann auf
jegdliche Art der sonst noch bendtigten Tabellen oder Tafelwerke verzichtet werden, da auch
die Ephemeridenrechnungim System inkludiertist. Dabeiwerden die Koordinaten von Sonne,
Mond, der vier Planeten Venus, Mars, Jupiter und Saturn sowie von insgesamt 81 Sternen mit
Helligkeiten gréBer als m=3 zur Verfligung gestellt. Hinsichtlich deren Genauigkeit wird mit
Ausnahme flr die &uBeren Planeten eine solche von einer Bogenminute garantiert. Das
System erlaubt weiters die Abspeicherung von 90 terrestrischen Koordinatentripeln sowie von
diversen Parametern, wie etwa der Deviationstabelle.

2.3. Soft- und Hardware

Der Sourcecode umfaBt etwa 45 kByte und wurde in BASIC fiir den Taschencomputer
Sharp PC-1360 geschrieben. Durch die Verwendung einer Spritzwasser-Schutzhiille erfuillt
dieser Rechner alle Anforderungen fur einen Betrieb an Bord. Er weist ein vierzeiliges Display
auf und erlaubt mit einem Batteriesatz von 2 mal 3 Volt einen Betrieb von etwa 120 Stunden.
Uber entsprechende Schnittstellen sind auch ein Datentransfer und eine Druckerausgabe
mdglich. Die Installierung des Programmsystems auf einem anderen Rechnertyp stellt jedoch
kein grundsatzliches Problem dar.

2.4. Programmablauf

Das System weist eine Ubersichtliche Menlisteuerung auf und ist daher sehr bediener-
freundlich. Daruber hinaus kénnen die einzelnen Programmodule auch direkt angewahlt wer-
den. Der Programmstart erfolgt nach Einschalten des Rechners automatisch und nach Ein-
gabe des Datums erscheint das Hauptmenu mit den vier Wahimdglichkeiten Koordinatenver-
zeichnis, Beschickung, MiBweisung und Navigation.

Der erstgenannte Menupunkt erlaubt die Eingabe, Korrektur und Abspeicherung der
Koordinaten und Héhen vonterrestrischen Festpunkten wie Leuchttirme oder Funkfeuer aber
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auch vorgegebener Schiffsérter. In den Programmteilen Beschickung und MiBweisung wer-
den die entsprechenden Tabellen zur Korrektur der KompaBlesungen oder Funkpeilungen,
die MiBweisung, die Augenhdheu. a.m. eingegeben. NachWahldes Mentpunktes Navigation
wird ein weiteres Menu aufgerufen, welches die Punkte Positions-, Kurs-, Strombestimmung
sowie Sonstige Berechnungen beinhaltet.

Die Positionsbestimmung wird weiters in astronomische und terrestrische Verfahren
unterteilt. Der astronomische Teil beinhaltet Programme zur Vorbereitung und Auswertung
von Héhenwinkelbeobachtungen zu Gestirnen mit Hilfe eines Sextanten. Nach Korrektur der
MeBdaten mit Hilfe meteorologischer Parametererfolgtdie numerische Auswertungnachdem
Standlinienverfahren. Auch die terrestrische Ortsbestimmung erfolgt nach dem Standlinien-
verfahren, wobei wiederum die Naherungskoordinaten automatisch berechnet und bei mehr
als zwei Beobachtungen Genauigkeitsaussagen uber den erhaltenen Schiffsort getroffen wer-
den. Als MeBgréBen kénnen dabei orientierte Richtungen, Horizontalwinkel und Entfernungen
in beliebiger Kombination eingefiihrt werden. Zur Bestimmung der orientierten Richtungen
aus KompaBlesungen oder Funkpeilungen sowie zur Bestimmung der Entfernungen sind
eigene Unterprogramme vorgesehen. Neben diesen beiden Methoden zur Ortsbestimmung
werden auch die Funknavigation und die Koppelrechnung angeboten. Erwéahnenswert ist
noch, daB fir sdmtliche Methoden der Positionsbestimmung auch eine Versegelung, das heiBt
eine Ortsverdnderung des Schiffes zwischen den Beobachtungen berlcksichtigt werden
kann.

Fir die Kursbestimmung ist ein eigener Programmteil vorgesehen. Darin werden die
Transformationen zwischen Karten- und KompaBkurs durchgeftihrt, oder der Kurs wahlweise
als Loxodrome oder Orthodrome ausgewiesen. Die fur die Kurskorrektur notwendigen Strom-
berechnungen sind auf zwei Arten mdglich. In den sonstigen Berechnungen schlieBlich sind
eine Reihe von weiteren nitzlichen Programmen, etwa zur Treffpunktberechnung enthalten,
doch soll darauf nicht mehr nédher eingegangen werden.

3. AbschlieBende Bemerkungen

Das Programmsystem wurde bereits auf mehreren Térns praktisch erprobt. Dabei konn-
tendie angestrebten Genauigkeiten inKiistenndhe und auf offener See, trotz teilweise schwie-
riger &uBerer Bedingungen, immer erreicht werden. Erw&hnenswert erscheint, daB auch
ungetibte Navigatoren nach nur kurzer Einschulungszeit das System beherrschten, doch sei
der Vollstandigkeit halber noch angefuigt, daB eine ausfuhrliche Dokumentation der Anwen-
dungsmadglichkeiten zur Verfligung steht. Auch fir eine individuelle Abstimmung etwaiger
Benutzersonderwiinsche ist Vorsorge getroffen, obwohl praktisch alle in der Navigation auf-
tretenden Berechnungsfélle abgedeckt sind. Hiezu werden etwaige Interessenten eingela-
den, sich mit dem erstgenannten Autor in Verbindung zu setzen.
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