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(57) Zusammenfassung [ -148 [ -0.48
Es wird ein Navigationsverfahren fiir Fahrzeuge vorgeschla- WZ; ekl ol 0% _ Usnt
gen, bei dem eine automatische Korrektur der Ortsmifweisung nach EAST
jeweils vorgegebenen Streckenabschnitten erfolgt, ohne dab aufwen-
dige Tabellen fiir die OrtsmiBweisung benétigt werden. Die Korrektur der OrtsmiBweisung erfolgt nach jeweils einer zuriickgeleg-
ten Strecke in Ost- oder Westrichtung, wobei der gemessene Richtungswinkel bzw. die Ortsmifweisung um einen bestimmten
Wert vergroRert bzw. verkleinert werden. Das Korrekturverfahren beruht darauf, da die Isoklinen im Bereich Deutschlands bzw.
Westeuropas in Nord-Siid-Richtung und nahezu parallel verlaufen. Des weiteren kann aus eingegebenen Etappenpunkten ein
Korrekturfaktor ermittelt werden, der fiir die nichste Teilstrecke zur Korrektur der OrtsmiBweisung zugrunde gelegt werden kann.
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Navigationsverfahren und -Vorrichtung zur Kompensation der

Ortsmifweisung
Stand der Technik

Die Erfindung geht aus von einem Navigationsverfahren fiir Fahrzeuge
zur Kompensation der OrtsmiBweisung nach der Gattung des Hauptan-
spruchs. Aus der EP-PS 0 069 965 ist schon ein Navigationsverfahren
fiir Landfahrzeuge bekannt, das einen Richtungssensor zur Winkelmes-
sung und einen Entfernungssensor zur Messung der zurickgelegten Weg-
strecke verwendet. Der Winkelsensor erzeugt ein digitales Signal,
das den x- und y-Komponenten des momentanen Fahrtrichtungswinkels
gegen magnetisch Nord entspricht. Der Entfernungssensor erzeugt ent-
sprechend der zurlickgelegten Wegstrecke kontinuierlich Wegimpulse.

Aus diesen gemessenen Daten wird die momentane Position des Fahrzeu-

ges errechnet.

Das Navigationsverfahren verwendet StraBenkarten, deren digitali-
sierte Daten in einem Speicher des Navigationssystem gespeichert
sind. In diesem Speicher sind zusdtzlich zu den gespeicherten Daten
weitere Daten gespeichert, die die vom Erdmagnetfeld hervorgerufene
OrtsmiBweisung (Deklination) enthalten. Daraus ergibt sich, daB fir
jedes Gebiet der StraBenkarte zusdtzliche Informationen beziiglich

der MiBweisung gespeichert sind.
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Die Korrektur der Positionsdaten erfolgt dadurch, daB die gespei-
cherten Deklinationsinformationen mit den von der Magnetfeldsonde
gemessenen Werte verglichen werden. Liegen die MeBwerte auBerhalb
eines vorgegebenen Toleranzfensters, dann werden die gespeicherten
Deklinationswerte fiir diesen Punkt in Schritten solange ge#ndert,

bis die MeBwerte in das Toleranzfenster hineinfallen.

Zur Durchfiihrung dieses Navigationsverfahrens ist ein erheblicher
Speicheraufwand erforderlich, da neben den gespeicherten StraBenda-
ten die jeweiligen Deklinationswerte mit abgespeichert werden:mﬁs—
sen. Zur Berechnung der tatsdchlichen Ist-Position des Fahrzeuges
sind umfangreiche Rechnungen und Vergleiche der gemessenen Daten mit

den gespeicherten Daten erforderlich.

Vorteile der Erfindung

Das erfindungsgemdfBe Verfahren mit den kennzeichnenden Merkmalen des
Hauptanspruchs hat demgegeniber den Vorteil, daB kein zusZtzlicher

Speicherbedarf fﬁf die Deklination des Erdmagnetfeldes erforderlich
ist, da das gemessene Erdmagnetfeld in Abhi#ngigkeit von der zuriick-

gelegten Fahrtstrecke in West-/Ostrichtung automatisch angepallt wird.

Ein weiterer Vorteil ist, daB die zuriickgelegte Wegkomponente des
Fahrzeuges in Ost/West-Richtung dadurch ermittelbar ist, daB ledig-
lich die Daten des Richtungssensors und des Wegstreckensensors bend-
tigt werden. Dabei hat sich weiterhin als ginstig erwiesen, da8 je-
weils am Ende einer vorgegebenen Wegkomponente in West-/bzw. Ost-
richtung die Korrektur der OrtsmiBweisung erfolgt. Da fiir die weite-
re Fahrtstrecke die korrigierten Werte zugrunde gelegt werden, er-

gibt sich eine sehr genaue Navigation bis zum Zielpunkt.
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Durch die in den Unteranspriichen aufgefilhrten Mafnahmen sind vor-
teilhafte Weiterbildungen und Verbesserungen des im Hauptanpruch
angegebenen Verfahrens moglich. Besonders vorteilhaft ist, daB die
Kompensation der OrtsmiBfweisung bereits auf den ndchsten Strecken-
abschnitt anwendbar ist. Dieses fiuhrt zu guten Navigationsergeb-

nissen.

Da die Isoklinen insbesondere in Deutschland in etwa pérallel ver-

laufen und etwa den gleichen Abstand bzw. Gradienten haben, kann mit
recht guter Nzherung ein konstanter Faktor zur Berechnung der Orts-
miB&eisung zugrunde gelegt werden. Komplizierte Umrechnungen mit an-

deren Faktoren entfallen.

Vorteilhaft ist weiterhin, daB durch die Eingabe des Anderungsfak-
tors das Gerit auch in Gebieten verwendbar ist, in denen mit einem

gednderten Verlauf der Isoklinen zu rechmen ist.

Es ist besonders glinstig, wenn in kiirzeren West-/Ost-Abst#nden, bei-
spielsweise nach jeweils 20 Km die OrtsmiBfweisung korrigiert wird,

da dadurch besonders im Nahverkehr die Zielfihrung sehr gemau wird.

Um die MeBgenauigkeit weiter zu verbessern, ist es vorteilhaft, weann
die Korrektur der OrtsmiBweisung an vorgegebenen Etappenpunkten,

beispielsweise dem Startpunkt bzw. dem Zielpunkt erfolgt.

Sollte sich in Gebieten, in denen die Isoklinen nicht parallel ver-
laufen, der Korrekturfaktor andern, dann ist eine leichte Anpassung
dadurch gegeben, daB beispielsweise der Korrekturfaktor bei jedem

quittierten Etappenziel geandert wird.
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Ein weiterer Vorteil besteht darin, daB in einem Etappenziel die
festgestellten Abweichungen zwischen der tatsdchlichen Position und
den mit den Sensoren bestimmten Positionsdaten dazu verwendet werden
kann, daB fir die ndchste Wegstrecke der Korrekturfaktor entspre-
chend dieser Abweichung verdnderbar ist. Filhren die gemessenen Posi-
tionswerte zu einer positiven Abweichung, dann wird vorteilhaft der
Korrekturfaktor der OrtsmiBweisung verringert. Im anderen Fall wird

vorteilhaft der Korrekturfaktor vergroBert.

Ein weiterer Vorteil ist darin zu sehen, daB der Korrekturfaktor in
Abhdngigkeit vom Breitengrad #nderbar ist. Insbesondere kOnnen bei
weiteren Fahrstrecken in Nord- bzw. Sidrichtung grdBere MiBweisungen
auftreten. Da aus den gemesseénen Daten auch die Wegkomponente in
Nordrichtung errechenbar ist, 1#Bt sich der Korrekturfaktor auf ein-

fache Weise an den betreffenden Breitengrad anpassen.

Weitere Vorteile der Erfindung sind der Beschreibung entnehmbar.

Zeichnung

Ein Ausfiilhrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung darge-
stellt und in der nachfolgenden Beschreibung nZher erlZutert. Es
zeigen Figur 1 ein Blockschaltbild eines Ortungs- und/oder Naviga-
tionssysems, Figur 2 eine Karte mit einer zuriickgelegten Wegstrecke
eines Fahrzeugs, Figur 3 ein FluBdiagramm und Figur 4 eine Karte mit

Linien gleicher OrtsmiBweisung.
Beschreibung des Ausfilhrungsbeispiels
In Figur 1 ist ein Navigationssystem 10 fiir Fahrzeuge dargestellt,

das nach Eingabe von Start- und Zielpunkten 13,14 die Fahrtroute 11

des Fahrzeuges mitkoppelt und auf einer entsprechenden StraBenkarte
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darstellt. Es weist eine Eingabestation 2 auf, die als Tastaturein-
gabe oder Grafikeingabe per se bekannt ist. Des weiteren weist das
Navigationssystem 10 eine Ausgabeeinheit 3 auf, die in Form eines
Bildschirmes einen Auschnitt aus einer StaBenkarte enthdlt, auf der
die zuriickgelegte Wegstrecke gut erkennbar dargestellt ist. Eine
derartige Ausgabeeinheit ist beispielsweise aus 'Bosch Technische
Berichte' (Band 8, Heft 1/2, Seiten 39 bis 40, 1986) bekannt. Das
Navigationssystem enthdlt weiter einen Mikrocomputer 1, der mit ei-
nem Speicher 6 verbunden ist. Der Speicher 6 enthdlt neben dem Steu-

erprogramm beispielsweise auch Daten einer gespeicherten StraBenkar-

te.

Desweiteren ist der Mikrocomputer 1 mit einem Wegstreckensensor 5
und einem Richtungssensor 4 verbunden. Der Wegstreckensensor 5 ist
als Impulsgeber ausgebildet, der beispielsweise von einem Tachogene-
rator oder einem entsprechenden Geber an den Fahrzeugradern ange-
steuert wird. Als Richtungsensor 4 ist ein Magnetometer bzw. ein
Erdmagnetfeldmesser verwendbar. Der Mikrocomputer 1 verarbeitet die
vom Wegstreckensensor 5 und Richtungssensor 4 abgegebenen Signale
und fihrt die von den Bedienelementen der Eingabeeinheit 2 ausgels-
sten Steuer- und Eingabebefehle aus. Ferner steuert er die Ausgabe-
daten auf der Ausgabeeinheit 3, die beispielsweise als LCD-Bild-
schirm ausgebildet ist. Auf dem LCD-Bildschirm erscheint dann der zu
befahrene Teil einer StaBenkarte, auf dem der Startpunkt, der Ziel-
punkt und eventuell weitere Etappenpunkte dargestellt sind. Ent-
sprechend der zuriickgelegten Wegstrecke wird die Fahrtroute des
Fahrzeuges auf dem Bildschirm mitgekoppelt und beispielsweise als

verdickte Linie dargestellt.

In Figur 2 ist eine Wegstrecke 11 eines Fahrzeuges zwischen dem
Startpunkt 13 und dem Zielpunkt 14 dargestellt. Dieser Streckenplan
gilt beispielsweise fiir Deutschland, wo die Isoklinen 17 in etwa
parallel zur Nord/Siid-Richtung verlaufen. Die dargestellten Isokli-

nen 11 haben jeweils den gleichen Abstand 4~ , der in diesem Ausfih-

rungsbeispiel 0,35° betrigt.
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Die Isoklinen 17 sind Linien gleicher Ortsmifweisung, die beispiels-
weise den nautischen Tafeln entnehmbar sind (transpress VEB Verlag

fiir Verkehrswesen, Berlin, 1963, Seite 93).

In Figur 4 ist der Verlauf der Isoklinen fiir die Epoche 1955 darge-
stellt. Dieser Karte ist entnehmbar, daB die Isoklinen insbesondere
fir Westeuropa in etwa zur Nord/Sud-Richtung parallel laufen. Legt
man erfindungsgemzaB eine Xnderung der OrtsmiBweisung fiir jeweils

200 km Fahrtstrecke in West/Ost-Richtung von einem Grad zugrunde,
dann ist auf der Karte erkennbar, daB eine recht gute NZherung fir
die tatsdchliche OrtsmiBweisung erreicht wird. Diese NZherung reicht

fur die Navigation aus, da die OrtsmiBweisung sich iiber die zeit ge-

sehen ohnehin #ndert.

In Figur 3 ist ein FluBdiagramm dargestellt, das zur Berechnung der
OrtsmiBweisung dient und mit dem die momentanen Positionsdaten des
Fahrzeuges beziiglich der OrtsmifSweisung korrigierbar sind. Das FluB-

diagramm wird im Zusammenhang mit der Funktionsbeschreibung n3her

erlautert.

Im folgenden wird die Funktionsweise dieses Navigationsverfahrens

beschrieben.

Nach der Eingabe des Startpunktes sowie des Zielpunktes 13, 14 be-
wegt sich das Fahrzeug auf einer beliebigen Fahrtroute dem Fahrt-
ziel 14 entgegen. Auf dem dargestellten StraBenplan, der jeweils dem
befahrenen StraBenabschnitt entspricht, wird die jeweils zurilickge-
legte Wegstrecke 11 auf der Ausgabeeinheit 3 dargestellt. Die

Start- und Zieldaten konnen entweder in Form von Ortsnamen oder in
Form von Koordinaten, beispielsweise Polarkoordinaten bzw. Kartesi-
sche Koordinaten eingegeben werden. Die OrtsmiBweisung fiir diese
Punkte wird ebenfalls eingegeben. Wurde jedoch das Navigationssystem

zu einem friheren Zeitpunkt an einem definierten Ort beziiglich der
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OrtsmiBweisung abgeglichen, dann sind weitere Eingaben der OrtsmiB-
weisung nicht erforderlich. Der besondere Vorteil dieses Naviga-
tionsverfahrens besteht gerade darin, daB ausgehend von einem Eich-
punkt das System die jeweils vorliegende OrtsmiBweisung errechnet

und nachgefihrt.

Bewegt sich das Fahrzeug mit dem Navigationssystem entlang der zu-
riickgelegten Wegstrecke 11 in Richtung auf das Ziel 14, dann werden
zu jedem Zeitpunkt Wegstreckensignale des Wegsensors 5 und Rich-
tungssignale des Richtungssensors 4 kontinuierlich an den Mikrocom-
puter 1 geliefert. Aus diesen Werten wird die Wegkomponente 12 in
West/Ost-Richtung errechnet. An den Schnittpunkten 15 mit den Iso-
klinen 17 wird die Winkelkennzahl W entsprechend der errechneten
OrtsmiBweisung nachgefiihrt und dadurch die Positionsdaten des Fahr-
zeuges automatisch korrigiert. Die Erkennung der Schnittpunke mit
den Isoklinen 17 ist durch die durchgefihrte Grundeichung des Navi-
gationssystems 10 durchfiihrbar. Bezugnehmend auf einen Abstand von

A = 0,35° erfolgt gemaB der Rechenformel
KD =~ 1° : 200 km

Die Kompensation erfolgt in diesem Ausfilhrungsbeispiel nach jeweils
einer zuriickgelegten Wegstrecke 11 von etwa 70 Kilometern in

West/Ost-Richtung.

Liegt der Startpunkt 13 etwa in der Mitte zwischen zwei Isokli-
nen 17, erscheint es zweckmiBig, bereits die Startposition um den

Wert des halben Isoklinenabstandes /5 zu korrigieren.

Die Berechnung der Korrekturwerte ist aus dem FluBdiagramm der Fi-
gur 3 ersichtlich., In diesem Ausfihrungsbeispiel ist als Winkelauf-
10sung des Systems der Abstand der Isoklinen/s = 0,35° angenommen.
Als minimale Steckeneinheit wird S = 12,5 m definiert. Daraus erge-

ben sich, wenn sich die OrtsmiBweisung um jeweils einen Grad in

West/Ost-Richtung pro 200 km erhoht,
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200.000 mx 0,35°
R = 12,5m x 1° = 5.600

als Zahl der minimalen Streckeneinheiten R. Mit anderen Worten, nach
jeweils 5.600 Steckeneinheiten R in West/Ost-Richtung erfolgt eine
Korrektur der OrtsmiBweisung (entsprechend 12,5mx5.600= 70 Km).

Die Berechnung der OrtsmiBweisung erfolgt gemaB dem FluBdiagramm,
der Figur 3. Nach dem Start des Navigationssystems (Position 21)
erfolgt die Eingabe des Startpunktes bzw. des Zielpunktes in

Position 22 .

Im ndchsten Schritt (Position 23) ist ein Teilerfaktor T vorgesehen,
mit dem eine Korrektur der Winkelkennzahl W auch in kleineren
Schritten erfolgen kann. In diesem Ausfihrungsbeispiel wurde T = 2
gesetzt. Zundchst wurde in Position 24 die Laufvariable Z zur Inji-
tialisierung auf Null gesetzt. Die Laufvariable 2 entspricht einem
Streckenabschnitt von 70 Km in Ost- oder Westrichtung. In Ostrich-
tung wird Z positiv gezZhlt und in Westrichtung negativ. Die Infor-
mation fir die Laufrichtung erhilt 2z vom Richtungssensor 4, der je-
weils den Richtungswinkel in Bezug auf die Nordrichtung miBt. Aus
den vorgegebenen Wegsignalen des Wegstreckensensors 5 und den Rich-
tungssignalen des Richtungssensors 4 wird in Position 25 die zuriick-
gelegte Wegstreckenkomponente x ermittelt. Ist die Wegkomponente x
betragsmdBig gréBer oder gleich der Streckeneinheit S, die in unse-
rem Beispiel 12,5 m betr8gt, dann wird die Laufvariable Z um eine
Einheit unter Beriicksichtigung der Fahrtrichtung in Ost- oder West-
richtung aufaddiert (Pos. 27). Ist dagegen die x-Komponente kleiner

als §, dann erfolgt iber die Schleife 35 ein Rucksprung auf Posi-
tion 24.
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In Position 28 wird abgefragt, ob die Laufvariable Z betragsmiaBig
groBer ist, als die Streckenzahl R, die bei T = 2 durch den Faktor T
dividiert wird. Ist die Laufvariable 2 kléiner, dann erfolgt ein
Ricksprung auf die Position 24. Ist dagegen die Laufvariable 2 dage-
gen gleich oder grdBer als die Streckenzahl R, dann erfolgt eine
neue Berechnung der Winkelkennzahl W fiir die OrtsmiBweisung (Posi-
tion 29). Nach jeweils einem Streckenabschnitt 2, der dem Winkelab-
stand entspricht, erfolgt die Neuberechnung der Winkelkennnzahl W.
An einem Zahlenbeispiel soll dieses noch einmal verdeutlicht werden.
Befindet sich das Fahrzeug beispielsweise im Punkt 15, dann betragt
der gemessene Richtungswinkel beispielsweise ¢ = 280°. Da das Fahr-
zeug sich in diesem Punkt gleichzeitig auf einem Schnittpunkt mit
einer Isoklinen 17 befindet, erfolgt am Punkt 15 eine automatische
Korrektur der Winkelkennzahl W fiir die OrtsmiBweisung. Da das Fahr-
zeug sich in Westrichtung bewegt, wird an dieser Stelle der gemesse-
ne Richtungwinkel von.?’: 280° um eine Winkeleinheit auf y = 279,65°
verringert. Das Navigationssystem rechnet nun mit der verdnderten
MiBweisung -0,35° weiter, bis die n#chste Isokline 17, d. h. bis der
nichste Wegkomponente nach 70 Km in West/Ost-Richtung zuriickgelegt
wurde. Befindet sich nun das Fahrzeug am Punkt 16, dann wird die
Winkelkennzahl W wieder um eine weitere Einheit von 0,35° verrin-
gert. Wird in diesem Punkte beispielsweise ein Winkel von 270° ge-
messen, dann wird nun das Navigationssystem mit einem Winkel

von 270° - W = 269,30° weiterrechnen, wobei fiir W=2x [ gesetzt wur-

7

de, da zwel Isoklinen geschnitten wurden.

Die Winkelkennzahl W kann beliebig festgelegt werden. Sie hingt im
wesentlichen ab von den Leistungsdaten des Richtungssensors 4. Aus
Einfachheitsgriinden wird daher bei dem Korrekturverfahren mit einem
vielfachen der Winkelkennzahl W gerechnet. In weiterer Ausgestaltung
der Erfindung ist jedoch auch vorsehbar, daB die Korrektur der Orts-
miBweisung mit jeder beliebigen Streckeneinheit § durchfihrbar ist,
so daB Fehler, die durch die begrenzte MeBgenauigkeit des Richtungs-

sensors 4 auftreten, vernachli#ssigbar sind.
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Nach Erreichen des Zielpunktes 14 wird der Standort des Fahrzeuges
erneut quittiert (Pos. 30). Fir die gemessenen Positionsdaten und
den vergleichsweise vorgegebenen Zieldaten 15Bt sich ein Fehlervek-
tor berechnen. Der Fehlervektor beispielsweise eine Anweichung des
gemessenen Wertes zum tatsdchlichen Ort des Fahrzeuges von 5° kann
fir die n3chste Etappe zur Korrektur herangezogen werden. Bei der
ndchsten Etappe, bei der ein erneutes Etappenziel eingegeben wird,
erfolgt die Zielfilhrung mit Navigationsdaten, die mit Hilfe des
Fehlervekrors optimiert wurden. Auf diese Weise kann vorteilhaft
durch sukzessives Nachfiihren der MeBwerte fiir die OrtsmiBweisung
eine genaue Zielfilhrung erreicht werden. Der Fahrer wird dann fiir
weitere Etappenstrecken eine Korrektur des Navigationssystems erst
dann durchfiihren, wenn die Zielfiihrung wieder groBere Winkelabwei-
chungen aufweist. Er erspart sich dadurch die Arbeit mit der Eingabe

der aktuellen Daten fiir die OrtsmiBweisung im Zielpunkt.

Nach der Korrektur und Berechnung des Fehlervektors ist das Naviga-
tionssystem fiir die nHchste Etappe bereit. Es wird dann wieder auf

die Position 3 zuriickgefilhrt oder nach Beendigung der Fahrt abge-
schaltet (Pos. 32, 33).

In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen, daB eine
Korrektur der Winkelkennzahl W fiir die. OrtsmiBweisung nicht in kon-
stanten Abstdnden vorgenommen wird, sondern auch in Abhingigkeit von
bestimmten geografischen Gegebenheiten. Da die Isoklinen 17 nicht
exakt parallel verlaufen) ist es zweckmdBig, die Korrektur der Win-
kelkennzahl in Abhdngigkeit vom Breitengrad oder von geologischen
Besonderheiten abh@ngig zu machen. So kdnnen beispielsweise fiir die-
se besonderen Gebiete Tabellen mit Angaben der lokalen Ortsmifwei-
sung gespeichert werden, die fiir die Berechnung der Winkelkennzahl W
herangezogen werden. In vorteilhafter Weise bendtigt man nur einen
relativ kleinen Speicher zur Abspeicherung der Daten’ fiir die Orts-

miBweisung, da die betreffenden Gebiete relativ klein sind.
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Anspriiche

1. Verfahren zur Kompensation der OrtsmiBweisung eines Or-

tungs- und/oder Navigationssystems, das in einem Fahrzeug, insbeson-
dere in einem Kraftfahrzeug, angeordnet ist und dessen Positionsda-
ten ermittelt, mit einem Richtungssensor, mit dem kontinuierlich die
Fahrtrichtung in Bezug auf die Nordrichtung bestimmbar ist und einem
Wegstreckensensor zur Erfassung der zuruckgelegten Wegstrecke des
Fahrzeuges zwischen einem eingegebenen Startpunkt und Zielpunkt, da-
durch gekennzeichnet, daB das Ortungs- und/oder Navigationssys-

tem (10) aus der vom Wegstreckensensor (5) gemessenen Weg-

strecke (11) Wegkomponenten in West- bzw. Ostrichtung ermittelt, daf
die Wegkomponenten zu einem Streckenabschnitt (12) kontinuierlich
aufaddiert werden, und daB nach einem vorgegebemen Streckenab-
schnitt (12) die OrtsmiBweisung in Abhangigkeit von den aufaddierten

Wegkomponenten um einen bestimmten Wert gedndert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Daten
der gednderten OrtsmiBweisung fiir die Navigation auf dem nachsten

Streckenabschnitt (12) verwendet werden.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Anderung der OrtsmiBweisung einem Faktor ent-

spricht, der bei einer West-Ost-Wegkomponente von 200 km einem Win-

kel von 1° entspricht.
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4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die zu &ndernde OrtsmiBweisung bei einer Fahrt in
Ostrichtung erhoht bzw. bei einer Fahrt in Westrichtung erniedrigt

wird.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Korrektur der OrtsmiBweisung nach jeweils

gleich langen Streckenabschnitten (12) erfolgt.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB nach einem Start in einem quittierten Etappen-
punkt (13) die erste Korrektur der OrtsmiBweisung bereits nach Er-

reichen des halben Streckenabschnitts (12) erfolgt.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB nach Erreichen eines quittierten Etappenziels (14)
ein Korrekturfaktor (KD) ermittelt wird, der im nachfolgenden
Streckenabschnitt fur die Korrektur der Ortsmifiweisung zugrunde

gelegt wird.

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Kor-
rekturfaktor aus der Differenz 2zwischen den gespeicherten Daten ei-
nes Etappenzielpunktes und den gemessenen Daten in diesem Punkt er-

rechnet wird.

9. Verfahren nach einem der Anspruche 7 oder 8, dadurch gekennzeich- 2
net, daB der Korrekturfaktor (KD) dadurch ermittelt wird, dafl das i
Verhdltnis von der Differnz der tatsichlichen und der ermittelten o
OrtsmiBweisung zur zuriickgelegten West/Ost-Wegkomponente zwischen

zwei quittierten Etappenzielen errechnet wird.

10. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daBl die Korrektur der OrtsmiBweisung in Abhi#ngigkeit

vom Breitengrad, auf dem sich das Fahrzeug befindet, gedndert wird.
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11. Vorrichtung zur Kompensation der OrtsmiBweisung eines Or-

tungs- und/oder Navigationssystems, das in einem Fahrzeug, insbeson-
dere in einem Kraftfahrzeug angeordnet ist, mit einem Richtungssen-
sor, mit dem kontinuierlich die Fahrtrichtung in Bezug auf die Nord-
richtung bestimmbar ist und mit einem Wegstreckensensor zur Erfas-
sung der zuriickgelegten Wegstrecke des Fahrzeuges, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Ortungs- und/oder Navigationssystem (10) aus den
vom Wegstreckensensor (5) gemessenen Wegstrecken (1l) Wegkomponenten
in West- bzw. Ostrichtung ermittelt, daB das Ortungs- und/oder Navi-
gationssystem (10) die Wegkomponenten zu einem Streckenab-

schnitt (12) kontinuierlich aufaddiert, daB am Ende des Streckenab-
schnitts (12) der vom Richtungssensor (4) gemessene Richtungswinkel
fur den n3chsten Streckenabschnitt (12) bei einer Fahrt in Ostrich-
tung um eine Winkeleinheit erhoht bzw. bei einer Fahrt in Westrich-

tung um diese Winkeleinheit verringerbar ist.
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