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Problem

Auf der heute in der Schweiz eingesetzten APRS Frequenz 144.800 MHz kdnnen ohne
potente Ausgangsleistungen und/oder entsprechende Antennengewinne praktisch keine
APRS-Daten ins APRS-IS (Netz) gebracht werden. Der Verdrangungskrieg ist omnipréa-
sent.

Ursachen

Viele Benutzer setzen APRS-Tracker ein, ohne sich gross Gedanken um die Programmie-
rung zu machen. Nach der ersten Erniichterung wird die Ubertragungssicherheit oftmals
mit einer Erhdhung der Ausgangsleistung erzwungen, ohne jedoch die (oft falsche) Para-
metrierung des Gerates zu hinterfragen. Dies kann nicht im Sinne der HAMs sein.

Parallel dazu stoéren sich aktuell viele Digipeater selbst und verunmdéglichen den urspriing-
lich fir diesen Zweck vorgesehenen Einsatz. Dieses Thema wird in den "Empfehlungen
zur Verbesserung des APRS-Verkehrs im dicht besiedelten Gebiet" des Swiss-ARTG auf-
gegriffen.

Erkenntnis

Es ist unmoglich, entsprechende Empfehlungen fir die Programmierung von APRS-
Trackern abzugeben — zu gross sind die individuellen Bedurfnisse und Interessen. Zudem
vermischen sich Programmier-mdglichkeiten anderer Einsatzzwecke (z.B. aus dem Flug-
betrieb) mit den eigenen Bedurfnissen.

Es sollte hingegen machbar sein, mdglichst viele Parameter in einer offenen Form zu hin-
terfragen und so jedem einzelnen Nutzer die Mdglichkeit offen lassen, seine Programmie-
rungen im Sinne einer Reduktion auf das Wesentliche zu optimieren.

Ziel

Parallel zu den Bemuihungen der unzahligen Sysops sind alle Benutzer eingeladen, die
Programmierung ihrer Gerate zu prufen und die Parameter richtig zu interpretieren. Jeder
HAM, der seinen Tracker so programmiert, dass er weniger Aussendungen produziert und
dennoch den Weg ins APRS-IS findet, erweist sich und damit allen anderen einen grossen
Dienst.
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Das Wichtigste zur Tracker-Programmierung

Entsprechend der verschiedenen technischen Mdglichkeiten laden die unterschiedlichen
Tracker-Setupprogramme mit einer Vielzahl zu parametrierenden Eingabefelder geradezu
dazu ein, eine "falsche" (=QRM-erzeugende) Programmierung anzuwenden. Nachfolgend
eine grobe, stets erweiterbare Betrachtung maoglicher Settings.

Pfad

In dicht besiedeltem Gebiet ist eine Programmierung auf "WIDE1-1" ideal und verhindert
auch unndétige Aussendungen von (falsch programmierten) Digipeatern. Wenn der Tracker
verschiedene Settings zulasst, ist die Programmierung eines zweiten Setups mit "WIDE1-
1,WIDE2-1" fuir die Verwendung in schwécher besiedelten Gebieten unter Umstanden
sinnvoll. Es muss aber bedacht werden, dass dieses Setting zwei Hops "in alle Richtun-
gen" initiiert und entsprechend nicht sehr 6konomisch ist. Ausfuhrlichere Infos zum weit-
laufigen Thema "Pfad" findet man unter:

http://www.aprs-dl.de/?APRS Detailwissen:Pfadeinstellungen wo auch erwahnt wird,
dass zu "Ubermutige" Pfadeinstellungen dazu fihren kdnnen, dass gewisse Digis (UIDIGI-
Software) nicht mehr reagieren. Zudem fallen extreme Settings in der Regel auch den Sy-
sops auf und bewirken, dass das Rufzeichen eventuell auf der Blacklist landet.

TX-Delay

Der "TX-Delay"-Programmierung wird leider selten Beachtung geschenkt, das ist schade.
Denn jede Millisekunde unndétige Aussendung verringert die Moéglichkeit, dass mehr Pake-
te ausgesendet- und empfangen werden konnen. Jeder User sollte daher den je nach
Funkgerat variierenden TX-Delay-Wert moglichst tief programmieren.
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Je niedriger, desto genauer fur einen User — je hoher, desto interessanter fir alle User. Es
sei darauf hingewiesen, dass ein Intervall von z.B. 5 Sekunden pro Aussendung bei einem
Fussganger (Annahme 5 Km/h) lediglich knapp 7 m und bei einem Autofahrer innerorts
(Annahme 50 Km/h) knapp 70 m / auf der Autobahn (Annahme 120 Km/h) 167m abbildet.
Braucht es diese "Genauigkeit", die zu einer stark belasteten QRG fuhrt, wirklich? Reichen


http://www.aprs-dl.de/?APRS_Detailwissen:Pfadeinstellungen
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unter Umstanden nicht auch TX-Programmierungen in Minutenabstanden (sofern kein
SmartBeaconing™ eingesetzt wird), die folgende "Perlenschnire” zulassen:

Fussganger, 5 Km/h alle 84 m
Auto innerorts, 50 Km/h alle 834 m
Auto Autobahn, 120 Km/h alle 2 Km
x £
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SmartBeaconing™:

Wer sich diesem Thema widmet, erkennt die grossartigen Moglichkeiten, die dieser Algo-
rithmus ermoglicht. Der englische Text dazu ist zu finden unter:

http://www.hamhud.net/hh2/smartbeacon.html

und ist allen Benutzern zum Lesen empfohlen (genauso wie auch dieser hier
http://info.aprs.net/index.php/SmartBeaconing).

Viele Tracker (und teilweise auch neuere Funkgerate mit integrierter APRS-Funktionalitat,
wie z.B. das VX-8DE) offerieren diesen Algorithmus — nutzen wir ihn! Das Motto muss
aber sein: Lieber kein aktives als ein falsch eingestelltes SmartBeaconing™!

Simpel ausgedrickt geht es darum, unnétige Aussendungen zu vermeiden. Es macht kei-
nen Sinn, die Position eines geparkten oder schnurgerade fahrenden Fahrzeugs alle 20
Sekunden auszusenden. Umgekehrt macht es auch nicht unbedingt Sinn, bei einer Fahrt
auf der Autobahn (in der CH) nur alle Stunde eine Positionsmeldung abzusetzen.

Das SmartBeaconing™-Setting beinhaltet die dynamische Abhangigkeit von Geschwin-
digkeit zum Sende-Triggering. So kbnnen je nach Wunsch und Programmierung schnelle-
re oder langere Intervalle auf vorwahlbare Geschwindigkeitsendpunkte gelegt werden.
Wird bei "Fast Speed” 120 Km/h und bei "Fast Rate" 60 Sekunden eingegeben, wird wah-
rend einer Autobahnfahrt mit 120 Km/h (ohne Stau) alle 1 Minuten eine Positionsmeldung
abgesetzt. Das Pendant dazu ist eine Programmierung des "Slow Speed" auf 5 Km/h und
1'800 Sekunden, was zur Aussendung von 1 Bake alle 30 Minuten bei allen Geschwindig-
keiten unter 5 Km/h fuhrt. Zwischen 5 Km/h und 119.9 Km/h werden die Triggers proporti-
onal festgelegt. Staumeldungen sollten aus den Lokalradio-Meldungen entnommen wer-
den und nicht durch die Interpretation von Ubermassig ausgesendeten Positionsmeldun-
gen mit geringem Positionswechsel.


http://www.hamhud.net/hh2/smartbeacon.html
http://info.aprs.net/index.php/SmartBeaconing
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Unsere Programmier-Empfehlungen:

Fast Speed: 120 Km/h Fast Rate: 60 Sekunden

Slow Speed*: 5 Km/h Slow Rate: 1'800 Sekunden

* Unterhalb dieser Geschwindigkeit wird das Fahrzeug als "stehend" betrachtet. Dieses
Setting bericksichtigt GPS-intern erzeugte "Pseudobewegungen”.
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TinyTrak (Byonics), mit "miles per hour" Open Tracker (Argent Data Systems)
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SmartBeaconing™ mit den empfohlenen Parametern (Achtung, in "miles per hour")

http://files.me.com/radiopirat/i{88190



http://files.me.com/radiopirat/j88190
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CornerPegging™:

Ist als Erweiterung des SmartBeaconing™ zu verstehen und dient dem Zweck, wenn mdg-
lich noch weniger, aber dafir genauere Positionsmeldungen auszusenden - siehe auch
hier:

http://info.aprs.net/index.php/CornerPeqging

Vorab gilt es generell zu bedenken, dass Winkelabweichungen nur bei sich bewegenden
Trackern festgestellt werden kdnnen (da die Tracker in der Regel keine magnetischen
Kompasse aufweisen). In der immer dichter besiedelten Schweiz ist ein regularer GPS-
Empfang schon jetzt nicht immer einfach, der Empfang in engen Strassenschluchten fihrt
oft zu sprunghaften Wertveranderungen (sei dies in Bezug auf Geschwindigkeit als auch
auf Richtungen). Nicht alle Tracker gehen mit solchen Ergebnissen gleich um. Meistens
werden diese Ergebnisse auch nicht wahrgenommen, da z.B. http://aprs.fi daraus resultie-
rende Geschwindigkeiten von >500 Km/h filtert — aber die Pakete sind unter Umstanden
trotzdem "in der Luft".

Nebst diesem physikalischen Grundproblem (welches unter Umstanden quasi "Fehlalar-
me" auslost) wird vor allem bei den Winkeltriggern meistens ein viel zu geringer Wert ein-
gestellt. Hier hilft es sich daran zu erinnern, dass ein Winkel von 10° auf einem Zifferblatt
lediglich einer Sekundenzeiger-Abweichung von 1,6 Sekunden gleichkommt! Lohnt es
sich wirklich und macht es wirklich Sinn, bei einer leichten Lenkkorrektur oder einem
Uberholmandver Positionsmeldungen auszusenden? Ist es gewollt, dass ein Einparkma-
nover unzahlige Baken aussendet?

Eine Winkel-Einstellung von 30° entspricht einer Sekundenzeiger-Abweichung von 5 Se-
kunden und sollte nicht unterschritten werden.

Durch lange Kurvenfahrten Gbermassig generierte Aussendungen werden ebenfalls unter-
drickt — leider proprietéar durch verschiedene Arten.

OpenTracker verwendet dazu ein simples "TX nicht mehr als alle xx Sekunden” — was
zwar de facto die Aussendungen reduziert, aber nicht dynamisch ist.

Unsere Einstellungs-Empfehlung: 30 Sekunden.
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Open Tracker (Argent Data Systems)


http://info.aprs.net/index.php/CornerPegging
http://aprs.fi/
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Byonics (TinyTrack) geht einen anderen Weg und integriert einen "Turn Slope"-Wert, wel-
cher als zusatzlicher Winkelwert zu der Grundprogrammierung dazugezahlt wird und sich
durch die Rechnung "Turn Slope : Speed (in mph)" errechnen lasst und damit ebenfalls in
Relation zur Geschwindigkeit steht.

Ist zum Beispiel ein Winkeltrigger von 30° und ein Turn Slope-Wert von (maximal) 255
programmiert, lasst sich fur 120 Km/h (=75 mph) ein zusatzlicher Winkel von 3.4° errech-
nen. Entsprechend wird eine Bake erst bei einer Kursdnderung von 30°+3,4°=33.4° aus-
gesendet. Bei einer Geschwindigkeit von nur 5 Km/h (=3.125 mph) ergibt sich nun jedoch
ein zusatzlicher Winkelwert von 81.6°, was bedeutet, dass erst eine Winkelanderung von
30°+81,6°=111.6° zu einer Bakenaussendung fihrt. Somit werden Parkmanéver nicht
mehr zum QRM-Fall. Aus der Sicht der QRM-Reduktion gilt deshalb, den Turn Slope-
Wert auf 255 zu belassen.

Zusatzlich muss noch ein "TX nicht mehr als alle xx Sekunden"-Wert ("Min Turn Time")
programmiert werden, welcher nicht zu tief gewahlt werden sollte — es sei denn, man fahrt
minutenlang zigig in einem grosseren Kreisverkehr und will dies abbilden. Unsere Emp-
fehlung:

Min Turn Time = 30 Sekunden.
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Support

Wir kennen nicht alle Tracker und deren Programmierprogramme. Besteht der Verdacht,
dass man eine "falsche" Programmierung verwendet, stehen wir fir eine grobe Uberpru-
fung der Parameter unter dem Motto "vier Augen sehen mehr als zwei" gerne zur Verfu-
gung. Aber auch fur alle anderen Fragen in Zusammenhang mit der Programmierung von
Trackern stehen wir zur Verfigung. Es geht hier aber nicht ums "Lehrmeistern”, sondern
um eine Unterstitzung zum Wohle aller APRS-User und im Sinne des HAM-Spirits. Anfra-
gen mit moglichst vielen Details bitte an aprs@me.com. Wie schnell wir reagieren kon-
nen, ist offen — dass wir aber reagieren, ist Ehrensache!

Aktualitat

Die vorliegenden Empfehlungen werden laufend Uberpruft, ergdnzt und angepasst. Die
stets aktuellste Version ist auf der Homepage der SWISS-ARTG zu finden:

WWW.SWiss-artg.ch

Diese Empfehlungen wurden durch HBODWS und HB9THJ erstellt und von der APRS-
Fachgruppe an der Sitzung vom 3. April 2010 in Zofingen verabschiedet.


mailto:aprs@me.com
http://www.swiss-artg.ch/

