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Flugsimulator in CAMelView
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Offene Fragen

Losungen

1.

Flugsimulator

3D-Visualisierung mit zwei Animationsfenstern (in 7.1 moglich in
verschiedenen Bildschirmen)

Echtzeitfahigkeit des FS-Modells mit zwei Animationsfenstern

Alternative Grafikumgebung mit Geodasiedaten von Bochum

Portierung auf 7.1
Nutzung Z800 und NVIDIA Grafikkarte

Reduktion der Komplexitat des FS-Modells (Reifenmodell, ?)
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