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Patentkrav
1. Posisjoneringssystem (100) for navigasjon, omfattende:

en referanseenhet (10) som omfatter et forste gyroskop (16), som er plassert pa
et kjgretgy og fast innrettet til kjgretgyet, og

en baerbar optisk enhet (20), i kommunikasjon med referanseenheten (10),
omfattende et andre gyroskop (26) for @ male peilinger til observerte malpunkter i
forhold til kjgretgyets kurs for derved & bestemme en posisjon til kjgretgyet,
karakterisert ved at det fgrste og andre gyroskopet (16, 26) er synkronisert
med hverandre for @ unnga driftsproblemer nar den optiske enheten (20) er
koblet til referanseenheten (10)

2. Posisjoneringssystem ifglge krav 1, videre omfattende:

behandlingsmidler (14) for & beregne posisjonen til kjgretgyet pa et elektronisk
navigasjonskart; og

fremvisningsmidler (11) for 8 vise posisjonen til kjgretgyet pa det elektroniske
navigasjonskartet.

3. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori
peilingene automatisk vises pa det elektroniske navigasjonskartet, og/eller hvori
peilingene logges automatisk.

4. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori
posisjonen til kjgretgyet bestemmes ved & oppnad minst tre peilinger.

5. Posisjoneringssystem ifglge et hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori den
optiske enheten (20) er konfigurert til & vaere avtagbar koblebar til referanseenheten
(10).

6. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori den
optiske enheten (20) er en roamingenhet som er i kommunikasjon med
referanseenheten (10) ved overfgringsmidler, fortrinnsvis via en radiolink.

7. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori den
optiske enheten (20) omfatter en kikkert.

8. Posisjoneringssystem ifslge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori det
forste gyroskopet (16) er konfigurert til & samvirke med det andre gyroskopet (26) for &
forhindre driftsproblemer.

9. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori
referanseenheten (10) omfatter fremvisningsmidler (11) for 8 vise i det minste peilingene
og annen relevant informasjon, og/eller referanseenheten omfatter et
bergringsgrensesnitt, fortrinnsvis med bergringsmidler, for & velge ulike funksjoner.

10. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, konfigurert
til 8 bestemme og spore flere posisjoner av kjgretgyet slik at en kurs for kjgretgyet kan
bestemmes.

11. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, omfattende
en programmeringsport som er montert pa referanseenheten for
programvareoppdateringer.
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12. Posisjoneringssystem ifglge et hvilket som helst av de foregdende kravene, hvor

systemet er utformet for & operere pa en "radar/live"-modus hvor gyeblikkelige peilinger
indikeres i sanntid.

13. Posisjoneringssystem ifglge hvilket som helst av de foregdende kravene, hvori
referanseenheten (10) er drevet av en stramforsyningsenhet som henter strgm fra
kjgretgyet.

14. Fremgangsmate for a ta en peiling av et visuelt observert malpunkt i forhold til en
kjgretgyskurs, fremgangsmaten omfatter:

tilveiebringelse av et system (100) ifglge hvilket som helst av de foregdende
kravene;

& innrette malpunktet pa linje med den baerbare optiske enheten (20);

a ta peilingen gjennom et menneske-maskin-grensesnitt; valgfritt hvori
peilingstakende trinnet initieres ved & trykke pa en knappbryter (22);
automatisk behandling og visning av peilingen pa et elektronisk navigasjonskart;
0g

& bestemme posisjonen til kjgretgyet, fortrinnsvis ved & bruke en "cocked-hat"-
metode.

15. Fremgangsmate ifglge krav 14, videre omfattende:

& ta mer enn ett lager, fortrinnsvis minst tre lagre;
& bestemme og spore tilleggsinformasjon, for eksempel kurs, hastighet eller
avstand til kjoretgyet fra malpunktet.
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