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Angaende denna manual

Rev. A Ej publicerat p& Svenska
Rev. B 27.05.08 Likvard med Engelsk revision B

Manualen ar avsedd som referens guide for handhavande
av Simrad AP24 autopilot.

En autopilot ar komplext kontrollsystem sa ta tid for att
lasa denna manual for att fa fordjupad forstaelse av
funktionerna, systemets delar och dess funktioner till ett
komplett AP24 autopilot system.

I denna manual skrivs namn p& menykommandon, text
rutor och knappar med fet text (tex Huvud meny, Setup
kommando, Vanster knapp).

Viktig text som kraver extra uppmarksamhet fran lasaren
ser ut enligt féljande:

Anvands for att uppmarksamma lasaren pa en anmark-
ning eller till viktig information

Anvands nar det ar ndédvandigt att varna anvanda-
ren pa risk for skada av produkt eller om det finns
risk att skada kan uppkomma vid oaktsamhet.
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1 Anvandning \

En autopilot &r mycket anvandbar som navigations
A hjalp, men FAR INTE under n&gra omstandigheter
ersatta den manskliga navigatoren.

Anvand inte automatisk styrning nar:
e | omraden med tung trafik eller i begransade vatten
o 1 dalig sikt eller extrema sjoférhallanden

e Anvandning av autopiloten ar forbjudet i
skyddsomraden.

Vid anvandning av autopilot:
e Lamna inte rodret utan uppsikt

¢ Placera inte ndgra magnetiska amnen eller utrustning
nara kompassensorn anvant i autopilot system

e Verifiera regelbundet kurs och position pa baten

o Véaxla alltid till Standby lage och minska farten
beroende p& omstandigheterna for att undvika farliga
situationer

1.1 Overblick

5234

RODERVINEEL

a1

Figur 1-1 AP24 Front Panel
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Beskrivning

Power PA-AV / Ljus knapp

Standby knapp
Aktivera Standby lage

Auto knapp
Koppla in Auto lage

YD Mode knapp

Aktivera lage (virtuell) knapp
Agerande enligt snabbknapp symbol

TURN Svang knapp

A
2| E 5
oyl < ge)
©

Valj undermeny
Sla eller gippa i Vind lage
Agerande enligt snabbknapp symbol

Menu/Enter knapp
Valjer huvudmeny, Lagger in varden, Bekrafta, OK

Vanster 1 knapp

Tillbaka, véanster, Avbryt, Avsluta
Langt tryck: Aterga till huvud sidan (hanterings niva 1)

Justera den kommenderade kurs eller vindvinkel 1 grad
M&jliggor babord styrning

Hoger 1 knapp
Nasta, hoger

o e 4

Justera den kommenderade kurs eller vindvinkel 1 grad
Mojliggor styrbord styrning

10 Vanster 10 knapp
Justera den kommenderade kurs eller vindvinkel 10 grader
Mojliggor babord styrning
Funktion enligt snabbknapp symbol
105 Hoger 10 knapp

Justera den kommenderade kurs eller vindvinkel 10 grader
Mojliggdr styrbord styrning
Funktion enligt snabbknapp symbol

Upp knapp
Upp i meny eller list ruta, Okning
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Ner knapp

Ner i meny eller list ruta, Minskning

Virtuella symboler

5245

RC42
RODERVINKEL

Virtuella symboler kommer att
visas rakt ovanfér den knapp som
ar andrad for att visa den
alternative funktionen.

Foljande ser du symbolerna for de virtuella knapparna

som anvands:

Symbol Funktion Symbol Funktion Symbol Funktion
o Grundt till
Ok Okning E | e
. Grunt till
EI Avbryt EI Minska EI babord
IEI Tillbaka m Natt belysning Installation
Dag bakgrunds Ho- Valj NoDrift
=+ Nasta .
belysning 2t funktion
Upp Tillganglig Valj NAV
s o
Okning m information funktion
Ner Nollstall tripp Vvalj WIND
b
Minska logg funktion
Symboler
E Enhet ur funktion, obrukbar data sida
& Alarm paminnelse
] Last

Anvéndning | 7
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Driftsatt

AP24 systemet ar begavat pa foljande primar styrning
Lage: STBY (Servo styrning), AUTO, NoDrift, NAV, WIND
och WINDyay-

STBY och AUTO lage har dedikerade knappar medans de
andra lagena ar mdéjliga via virtuella knappar under
MODE knappen.

WINDyay lage kan bara valjas i WIND lage.
Varje lage forser dig med en multifunktion lagesbild.

Anvandare justerar installningar som finns i AP24 huvud
meny (sidan 43).

Alarm

Larmen ar presenterad i vanlig text for att
uppmarksamma dig pa systemet och externa fel data.
Alarmen ar bade horbara och synliga. Alarm upprakning
finns pa sidan 99.

Overforing av kommando

| ett multistation system kan kommandon latt éverforas
fran en enhet till en annan genom att trycka pA MODE
knappen.

AP24 enheter inte i kontroll kommer att uppvisa den E

ikon.

Avancerad anvandning

Héanvisa till installningar i huvudmeny sidan 46 for
information.

1.2 AV/PA

Forsta gangen man startar se sidan 59.

Ett enkelt tryck pa PWR knappen startar upp autopilot
systemet och visar start upp sidan.



e Produktnamn
SIMRAD
AFZ4 .

SN 000001 e Serie nummer

1.2.00
2632008

e Mjukvaruversion
e Utgivnings datum
Mjukvaruversion och utgivningsdatum ar nagra exempel.

Efter ungefar 5 sekunder ar systemet operativt.
Systemet ar operativt om enheten ar paslagen kommer
Standby lagesbild att visas. Andra enheter i ett
multistationsystem kommer att visa IZI For att ta
kontrollen p& nagon enhet, tryck pa by STBY knappen.

Ett langt tryck p& PWR knappen aktiveras avstangning,
dialog box kommer upp i displayen, autopiloten gar till
STBY lage fore den stangs av efter 3 sekunder.

| ett nédlage ar det mojligt i ett multistationsystem, att
stanga AV systemet pa vilken enhet du vill, tryck PWR
knappen.

Notera att &ven om autopiloten ar avstangd, en liten
mangd strom dras fran batterierna om man inte bryter
sakringen.

1.3 Bakgrundsbelysning

Bakgrundsbelysningen kan justeras nar man vill.

1 Tryck pa PWR knappen

ENmILa
E _*_ - Fonstret for ljusnivdn kommer
— |y da att visas over det fonster
som anvéands
]

2 Tryck pa en av knapparna som beskrivs enligt ne-
dan for att &ndra displayens bakgrundsbelysning:

a PWR knappen for att 6ka ljusnivan en niva
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E b  Upp/Ner virtuella knappar for att
O6ka/minska ljusnivan en niva

m ¢ Dag/Natt virtuella knappar for att vaxla
mellan dag respective nattlage

Om ingen justering genomfors inom 3 sekunder, kommer
fonstret for ljusnivan att férsvinna.

For kontrast och dag/natt installningar, se sida 52.

1.4 Standby lage

STBY lage ar laget som anvands nar man manuellt styr

rodret.
“"1 Display information:
S 345 e Standby lage
| RDDEE:"I”KE'-RW I e Nuvarande kurs 345°M

o Kompass kélla: RC42
e Roder vinkel 01° till styrbord
Se sida 69 om VRF.

Power styrning (NFU)

I Standby lage, tryck p& nagon av Babord eller STBD
knapparna. Non-Follow-Up (NFU) visas i displayen.
Rodret kommer nu att réra sig sé lange som knappen

hélls ner.
FLR. STYR. 3 4 4 M
eIIer eIIer NFU RCaa
RODERUINKEL
[ I | |
Aktiverar Aktiverar
BABORD roder STBD roder
kommando kommando

@ Nar NFU styrning eller fjarkontroll anvands, andra enheter

kommer visa E (inaktiv). Hanvisa till kapitel 7 for
anvandning i NFU styrning eller fjarrkontroll.
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Alternativ display i Standby mode

Alternativ rodervinkel visning

5345

R,
RODERVINKEL

[ THoE |

Ifall din autopilot anvander en
Simrad MSD50 INU drev, roder
vinkeln i displayen kommer efter
uppstart alternativt mellan 10
grader babord eller styrbord
indikera att (roder) noll punkt
maste stallas in.

Hanvisar till sidan 107 att stélla in noll punkt.

Ingen roder vinkel visning

8293w

Re42

Nar autopiloten ar installd pa
Virtuell Roder givare (VRF), roder
vinkelns Stapeldiagram &ar tomt i
Standby lage.

Ingen mode indikation

-346

RiC42
RODERVINEEL

[ ozl |

Nar autopiloten ar konfigurerad for
elektronisk fartygs kontroll (EVC),
For att ta manuell kontroll av
styrningen av roder utan hansyn till
autopilot lage. Autopiloten gar till
Standby lage. “S” i displayen &ar
ersatt av ett strack som indikerar
att styrning ar i roder. Hanvisning
till sida 109.

Anvéandning | 11
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1.5 Automatisk styrning

AUTO (kompass) lage

Nar AUTO knappen har varit nertryckt, AP24 valjer
automatiskt nuvarande batkurs och rodervinkel.

o Automatisk styrning
H 345 e Séatta kurs: 345 grader
344 o R'DDERUINKEL e kompas avlasning: 344°M
'-'3'358_ kn o Kurs kalla: RC42
e Roder vinkel: 01° till styrbord

e Fart: 6.8 kn (fran log)

e Styrning parameter valt: LO-A
(LAg automatik)

Ri:d3

AP24 kommer att behalla baten pa vald kurs till ny funk-
tion ar vald eller ny kurs &ndras med féljande knappar.

— ]

Babord Babord Stbhd. Kurs Stbd. kurs
kurs kurs andra andra
justering, andra, 10°/tryck 1°/tryck

1°/tryck 10°/tryck

Nar kursen andras till en ny vald kurs, kommer baten
automatiskt svanga till en ny rikting och bibehalla den
nya kursen.

Kurs kapitel

I AUTO eller NoDrift lage (sidan 28) kan man automatisk
avbryta svangen du befinner dig i, ett snabbt tryck pa
AUTO knappen eller NoDrift snabbknappen. Autopiloten
vill d& avbryta svangen som avlases fran kompassen,
samma stund du tryckt AUTO knappen eller NoDrift
snabbknapp. Detta ar en mycket anvandbar funktion ifall
du inte ar saker pa din destination.



—
STBY

e Automatisk styrning
H 305 e Ny “vald” kurs: 305°
3] 'I N R'DDER'UINKEL e Kompass avlasning: 311° M
LDGE.EE_ kn (magnetisk) eller T (sann)

RCca2

Aterga till manuell styrning genom att trycka pa STBY
knappen.

Kontroll av styrning prestanda

Anvandning i automatik lage. AP24 anvander tva olika val
av styrnings parametrar (HI/LO). Parameter reglerar
tiden p& batens fart eller vindvinkel. Dessa tva
parametrars val kan valjas automatiskt eller manuellt,
och varje val kan manuellt justeras (reaktion justering).

Farten vilken autopiloten automatiskt andras fran LO till
HI parametrar (eller motsvarighet) ar bestamd av
Overgang HI-LO se Installation/Idrifttagning/Sjéprov
meny, sidan 77. Se diagram nedanfor.

Ingen fart kélla inkopplad till autopilot grundinstélining till
LO styrning parametrar nar inkoppling till automatik lage
fan STBY. Detta ar en sakerhets funktion som forhindrar
overstyrning.

Fart

~—___ Overgang till LO parametrar
med 6kande fart : 10 knop

Parameter skifte instélld pa 9 knop

Overgang till HI parametrar
med minskande fart : 8 knop

Anvéandning | 13



Display bildtext

ODERUINEEL HI-A  Hoga respons parametrar valjs automatisk

LO-A LAga respons parametrar véljs automatisk

Lo Lo — HI-M Hbga respons parametrar valjs manuellt
LO-M L&ga respons parametrar valjs manuellt

Motorbéat

P& motorbatar med automatik HI eller LO valjs
uteslutande av fart av baten som diagrammet visar
nedanfor.

Segelbat

Vid segling i WIND lage, parameterval fasstalls av farten
pa baten och riktning av vind som visas nedanfor.

HI
parametrar

VIND |:> <;:|va[3
Lo ﬁ
parametrar

VIND

Ifall du tappar fér mycket fart t.ex. vid kryssning, kom-
mer parametrarna att andras till HI tillracklig férstarkning
av roder reaktion. Detta bor ocksa observeras nar man
valjer évergangstid fart pa segelbéat. Se ocksa Vind
respons (segelbatar) pa sidan 15.

Respons justering

Autojusterings funktion i AP24 ar sa forfinad att majorite-
ten av batar inte beh6ver nagon justering av styrnings-
parametrar. Pa nagra batar, hur som helst, eller bestam-
da sjoforhallanden av fin justering av styrningsparame-
trar kan forbattra prestandan pa autopiloten.

Respons justering tillater dig géra denna fininstallning for
varje av de tva (HI/LO) parameter justering. Respons
installningar kan stallas i nio nivaer. Niva 4 ar grund-
installning med parametervarden som stalls in av
Autotune funktion.
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Ifall ingen Autotune &r gjord (inte att rekommendera) ar
niva 4 standard fran fabrik.

En 1&g responsniva minskar roder aktiviteten och ger en
mer “l6s” styrnig.

En hog responsniva okar roder aktiviteten och ger en mer
“sn&v” styrning.

For hog responsniva gor att baten Slingrar sig.

Nar du far tillgang till REAKTION, sidan visar Reaktion
parameter ar det som ar aktivt.

REAKTIOMN A EERKTIOMN A
LO-Futo LO-Auto
Reaktion LD 4 ’ Reaktion LO bt
Reaktion H 4 Reaktion HI 4
Maruellt Auto Marnuellt Auto
Vindreaktion 4 Lindreaktion 4
REAKTIOMN A EERKTIOMN A
LO-Auto @ LO-Autao
Reaktion LD R n L0 &
Reaktion HI 4 Reaktion HI 4
Maruellt Auto Marnuellt Auto
Lindreaktion 4 Lindreaktion 4
Justering av HI och LO varden kan ocksd andras.
Omrade Andring per steg Standard véarde

1-9 1 4

Vind respons (segelbatar)

Verifiera skillnaden mellan Course To Steer (CTS) och
verklig kurs ar vid godtagbart minimum.

Om skillnaden mellan satta vindvinkeln och verklig vind
vinkel ar for stor, 6ka Vind response till att minska
skillnaden.

Dar aktuell vindvinkel varierar mycket runt satt
vindvinkel, eller roderaktiviteten ar for hég, maste ’'Vind
respons’ vardena reduceras.

Anvéandning | 15



REAKTION A ’ REAKTION A
LO-Auto LO-Auto
Reaktion LO =] Reaktion LO =] -
Reaktion HI 4 Reaktion Hl 4
Manuelt Autio Manuellt Autio
Lindreaktion 4 Virdreaktion
REAKTION A RERKTION 3]
LO-Auto @ LO-Auto
Reaktion LO & Reaktion LO [}
Reaktion HI 4 Reaktion Hl 4
Manuellt Auta Manuellt Autao
Uindreaktion B 3
Omrade Andring per steg Standard varde
1-9 1 4
Valja HI/LO parametrar
HULLID HMEHY A EERETION A EERETION A
LD-Auto . LD-Auto ’
Data sidor setup ’ 4 Reaktion LO 4
Tripplogg Reaktion HI 4 Reaktion HI 4
Anvandar installningar Manuellt Auto Manuellt Auto
In=tallation Uindreaktion 4 Vindreaktion 4
EERETION A RERKTION A EERETION A
LO-Auto PN LD-Auto @ HI-Marual
Reaktion LO 4 Reaktion LO 4 Reaktion LO 4
Reaktion HI 4 Reaktion HI 4 Reaktion HI 4
Manuellt Manuellt Manuellt HI
Vindreaktion 4 Uindreaktion 4 Vindreaktion 4

“Manuell funktion” har tre alternativ:

Auto

— HI — LO.

Auto ar automatiskt vald via fartingang

HI eller LO maste valjas manuellt nar det inte
finns nagon ingang for fart

parameter.

16 | Anvandning
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Ei
TURN

Monster styrning (motor batar)

Autopiloten har ett antal olika monster styrningar i AUTO
lage. Det ar en minut tidsuppehall mellan att valja
svangmaonster tills giren aktiveras. Autopiloten kommer
att bevara kursen under tidsuppehallet.

Nar du ar i ett svangmonster kan du nar som helst
justera variabel genom att trycka pa <@ knapp.

For att avbryta svangmonster snabb, tryck pd AUTO
knapp.

U-svang
U-Svang andar den valda kursen 180 grader i motsatt
riktning.

Denna funktion &r mycket anvandbar i en man éver bord
situation och nar helst du vill styra tillbaka pa omvand
kurs.

Tryck pa EI eller EI for att valja riktning och starta U-
svéang.

H165

— A = -7 FODERURKEL
345"

RUINE]
[N ]
85 kn
Lo-A

RGd2

Baten utfor styrbord U-svang

C-svang

Autopiloten ger tillgang till kontinuerlig gir funktion i
AUTO lage. Denna funktion kan vara anvandbar vid
trollingfiske eller vid s6kningsarbete, C-svdngen gor att
baten utfor cirkelgirar med ett konstant roder utslag.
Anvandaren bestammer om C giren skall utforas at
styrbord eller babord.

Anvandning | 17
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For att komma in i C-svang funktionen:

——
TURN

UAL) VARG

U-suing n

HEEL

|-c SUANG |
ROT 020 i
| SR~ 1 0 0

(#] ]

[l

C-SUENG
Swingriktning 48 BB
Truck & for att Sndra

342 oy RODERUVINEEL

104
LOG  S6kn
Rd2 LO-A

Tryck eller for att valja riktning for att starta C-
svéangen.

Gir hastigheten (ROT) kan justeras innan giren ar
initierad och under giren. Okande girhastighet leder till en
mindre cirkel och vise versa.

= USTERING = IUETERING
=3
? 090 ®4min $RDT BEED rin | | S
- oL - iL|
LW W I I} 1
O JisTERmG C-SUENG
S|rOT [ OED T Suwingrikthing 4 EE
T L Tryck & fir att Andra
» L op RODERUVIMEEL
P T (o 258 02 ]
RC42 s LoS-'nE kn
LIRS Omrade Aaelrngy Forvalt | Enhet
parameter tryck
Gir hastighet 10 - 600 5 90 °/min

Spiral-svang

Spiral-svang kan ocksa vara anvandbar vid trollingfiske
eller vid s6kningsarbete. Spiral-svangen gor att baten

utfér spiral svangar med 6kande eller minskande roder
utslag.



For att komma in i Spiral-svang funktionen:

VAL .J SURMNG SUENE UELJ SUANG
) n U P

C-=wang
Spiral

SPIRAL

Swangrikining 48 EE
Tryck & far att andra

s RODERMINKEL
342" S
LOG S&kn

Lo-A

RGd2

”Initiera radie” svangningscirkel kan stallas innan
svangen startar.

Tryck antingen eller for att valja riktning dit
svangen skall starta.

Under tiden svangen pagar “andra i radie” kan justeras.
Varden i fot eller meter anger hur mycket radien ar
andrad for varje cirkel.

Om “andra radie” ar satt till noll, kommer baten att kora i

cirklar.
==
-~ JUSTERING
> B6 f1 ’ ?ﬁndra radic B3t | S
L - 7l
[WIW] _| & 1 rl I [W]W] _|

JUSTERIMG SPIRFIL

L=
|
S|Andra radie [JEEFt Swangriktning 48 EE
T
L

Tryck & for att andra

o RODERVINKEL
280 5=

EI R4z FoE LDS-.HG kn

o]
)
i
LIF

Negativa varden indikerar minskad radie medans positivt
varde indikerar 6kande radie.
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Okande radie Minskande radie
Svang Omrade Andring Stafldard
parameter per steg varde
. . 33 ft - 3281 ft 10 656 ft
utgangs radie
10 m - 1000 m 10 200 m
Andra radie per | -164 ft - +164 ft 5 66 ft
varv -50 m - +50 m 2 20 m

@ Enhet for radie &r samma som den enhet satt for djup (fot
eller meter).

Sicksack-svang

For att aktivera sicksack svangen:

TURN

C-=uing Spiral

Sl < e
] (x]

UELJ CUBHG | VAL SURHG |
mn) ® o 1)

SICKSACK 331
Nasta svang 16201 i
Tryck & fér att Andra

o RODERUVINEEL
345"
LOG S.6kn
Lo-A

| SEhbede 1 01 |
R:43

Kursen kan andras fore svdngen &r initierad (2-70°).

Tryck antingen eller for att vélja vilken riktning
svangen skall starta.
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Medan du seglar i en sicksack svdng kan du alternera
kurs andringen, distans, och huvudkursen. En pil visar
riktning och nasta kurséndring.

JUS-TER'HGG = ’ O " sterms |
gzge | Hlkursindring  [JEEEL° [
1641 ft| T|Ley diat. . Teret| |
i - L
[N} —I i i 11 el —I

& sTeRmE I SICKSHCK 33]

Hlkursandring  [IPEE" | Haista swéng 10321t i

T[Leg dist. 1641 £ Tryck & for att Andra

- L s RODERUINKEL
= %8 10 o | 330 a1l |

Rcd2 ol LDE:'F? kn

Forsta kursandring 20°

———————————————————————————————————— Hovedkurs

Kurséndring 40° Leg dist.
Gir parameter Omrade e Sta_l_’ldard
per steg varde
Kurséandring 4° - 140° 4 28°
. 82 ft - 9843 ft 50 1641 ft
Leg dist.
25 m - 3000 m 25 500 m

Enhet for strdcka (Leg dist.) &r samma som enheten for
djup (fot eller meter).
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Kvadratisk-svang

Egenskaperna for kvadratisk svang i AUTO lage kan
ocksa goras rektangulart eller som annat monster dar
nasta svang ar 90°.

For att komma in i kvadratsvang funktionen:

FYRICANT 345

Hasta swing 16021 4

_I-FVRKFINT |_ Truck & fér att Sndra
- L o RODERUVINKEL
Sk~ 1 ] 345 o1

E E R42 e E-'En kn

E

. Leg dist.
Tryck antingen eller for att >

valja vilken riktning svangen skall
starta.

Du kan nar som helst andra
huvudkursen.

Du kan ocksa nar som helst andra
langden av strackan tills baten gor en ny svang i 90°.

’ F~=iEmrme - D
¥ Leg dist.  |EEgI+t) | @

- i

% Bemilln [ ] 1l (NN —l

F— JETRms FYRKANT 255

NlLeg dist. 1000 a0 Mista suwéng  9TEft

T Tryck & f&r att andra

- i o} [RODERWINKEL
% Bemlln '] 1 [N _| 345 IDS |

Ri:d2 o E’En kn
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V=

Sli7 Omrade ARG Standard varde
parameter per steg
. 82 ft - 9843 ft 50 1641 ft
Leg dist.
25 m — 3000 m 25 500 m

Enhet for strdcka &r samma som enheten fér djup (fot eller
meter).

Lata S-svangar

For att komma in i Lata S-svangar funktionen:

_ DAL SURNG | UAL) VARG
T ) | ([ )
Furkant
=3 WKEL Lata =

v =] M %]

LATAS 335
Suwingrikining 48 BB
Tryck & fdr att Sndra

o RODERUINEEL
OG 6.8 k
LO-A

L n
Rd2

Andring av kursen kan justeras fore sviangen aktiveras
(2-80°).

Tryck antingen eller for att valja vilken riktning
svangen skall starta.

Under segling i S-svang kan storleken pa kursandringen,
radien och satt kurs &ndras. En pil visar riktningen av
nasta kurséandring.
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Justera kursandring och radie enligt foljande:

L= J=Teems r ’ L= Je=temme 3
5 i ozge S|kursandring  JEEE" =4
u E5E ft|_| T|Radie B56 £t |
S iL - L
[T —I h K0 1 (WY ] —I
L U TERING 1 LATA S 390
S|Kursindring  [JEEE" Suangriktning STE e
T[Radie 696 1| | Tryck & fir att Gndra
= L o RODERUINKEL
Y 5 1l LIt _| 349 I:l3|
LOG S.6kn
Rida Lo-fA
Forsta kursandring
———————————————————————————————————— Hovedkurs

Kursandring Storre radie

Hovedkurs
Mindre radie
Gir 2 Andring Standard
Omrade s

parameter per steg varde

Kurséndring 4° - 160° 4 28°
. 16 ft - 1641 ft 10 656 ft

Radie

5m—-500m 5 200 m

Enheten foér radie ar samma som enheten fér (fot eller
meter).

24 | Anvandning



Djupkontur DCT™

Med information fran ett ekolod, kan autopiloten stallas in
att styra baten till ett bestamt djup. Detta ar valdigt

anvandbart nar du énskar félja en djupkurva. Kontrollera
att du har djuplasning tlllgang@ i systemet.

Ren botten

\ y \

1 Jr

Brant Smal ranna Bergskam

Anvand inte denna funktion om botten inte ar
A lamplig. Anvand den inte i ojamna farvatten dar
djupet ar mycket varierande 6ver ett litet omrade.

VAL SURNG |
FFgrEant B J
Lata S
u L
I %]

I- N T S| DCT 344

L ?SEI |_ ?:{L-;ck « fér att Srira

- L o RODERUINEEL
344 |

——
TURN

| Skl 1T U1 | o1l

@ @ REda = LDS_.Ekn

Det verkliga djupet visas pa skarmen.
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Styr baten till det djup du 6nskar félja och i riktning av
djupkurvan. Nar det dnskade djupet visas pa skarmen,

aktivera styrningen av djupkurva med IEI eller (ndgon
av de tvd) Anvand EI nar det ar grund at badbord eller
nar det ar grund at styrbord.

Huvudkurs

Denna ska vara huvud- (genomsnitts) riktningen av
djupkurvan du 6nskar félja. Om kurvans linje gor en stor
riktningsférandring, bor du manuellt justera den satta
kursen till en ny riktning. Detta resulterar i snabbare
respons fran autopiloten. Om kursen inte justeras
behoéver autopiloten mer tid for att vanda och styra baten
tillbaka till referensdjupet.

Foljande menyval finns pa skarmen:
Djupforstéarkning

Autopiloten foljer djupet genom att tolka det som ett XTE
(kurs avvikelse) fel nar baten har kommit forbi
referensdjupet. Detta fel justerar automatiskt kursen foér
att f& baten tillbaka till ratt djup.

Anvand forstarkningen for att stalla hur starkt eller svagt
den ska reagera pa avvikelsen pa djupet.

[ =Emms 4 I =Erms . 1
=AM jupfarst. 5 D|pjupferst.  E <>
T[CCA aooe | TlccA R
= Ret.djup €5 Ft [ =Rt djup 65 L

1 [N _| 1 [N —l
O™ =tEmme - 5 DCT 347
Dlojupfarst.  EE L jupr &2.8ft
T|cCch oooe | Tryck & f&r att &ndra
= Ret.djup €5 Ft [ ap RODERVINEEL
- m o | 346 atl ]
RCd2 FoE LEE‘F? kn




Kontur korsnings vinkel (KKV)

Med denna parameter kan du fa baten att ga i lata S
svangar, korsande det satta referensdjupet. Med KKV
satt till noll kommer inget S-ande att ske. KKV ar en
vinkel som ar adderad eller avdragen fran den satta
kursen. Var gang som baten korsar referensdjupet
kommer tecknet (+/-) pa KKV att &ndras och kommer att
fa baten att svanga for att ga over referensdjupet i
motsatt riktning. Ju storre faktor pa KKV desto storre gir.

KKV satt till 15 grader.
Gar mot referensdjupet
fran babord

Referens

/

KKV satt till 15 grader
Gar mot referensdjupet
fran styrbord

Gir parameter Omrade (ATIEIITE Stal__ndard
per steg varde
Huvudkurs 0° - 359° 1 -
Djupforstarkning 5-95 5 5
Kontur 0-50 1 0
korsningsvinkel

Referensdjup

Referensdjupet valjs nar djupkurvan aktiveras. For att
byta referensdjupet enkelt, anvand Upp eller Ner
tangenterna.
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Slagfunktion i Autolaget (segelbat)

Slagfunktionen finns bara tillganglig nar systemet har
stallts in for segelbat. Detta utférs under installation i
installningar.

Att sld i AUTO laget ar annorlunda an att sla i VIND laget.
I AUTO laget &r slagvinkeln fast och kan stallas in under
Anvandarinstallningar/Segling menyn.

Slagfunktionen skall bara utféras upp mot vinden och bér
forst provas ut under gynnsamma vindférhallanden.
Beroende pa en mangd olika skrovformer (fran cruising
till racing batar) kan slagfunktionen variera fran bat till
bat. Forutom kursandringen pa 100° &r proceduren
likvardig med U-svangen som férklarats pa sidan 16.

e | 4D | S| S0

for 3 45 QDDERUINKEL 3 ilrllillm

segelbat LDGES kn EI
RCd2 La-A

3 45 QDDERUINKEL Baten gor
AT kn styrbord
R4z Lo-A slagvinkel

1.6 NoDrift lage

NoDrift laget ar ett alternativ till ruttstyrning i NAV laget,
och ar automatiskt aktiverad nar du trycker p4& MODE

HO-
knappen och sedan .

@ I NoDrift lage ar det Positionskallan (Pos) som anvands.
GPS/kartplotter maste darfor vara tillkopplat.
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Ho-
+ ||:-Fter|

H 345 N: 0_0331?:” |

a4 RODERUVINEEL FODERUVIMEEL
TAA TR (15345 IO
X [ [rew Juame Hoa S M[FIGEE  kn

Skillnaden i Autolage ar att autopiloten styr en kurs
obehindrat av vind och strom (ingen avdrift) i det
ogonblicket NoDrift aktiveras.

Vald kurs i No Drift lage kan andras pa samma satt som
kursen andras i Autolage.

Jq5™ e Kompasskurs: 345° M

ND Qoo I e Rodervinkel: 01 till styrbord
CT8345E QDDEIELilllNKELI
oG D MEOGES,  kn

e Fart: 6.8 kn fran logg

e Styrparameter: LO-A

Dodge (Fortsattning pa tidigare baringslinje)

AP24 har ingen specifik dodge tangent. | NoDrift lage,
kan du trycka STBY och styra baten i NFU lage eller
anvand ratten for att gbra en undanmandéver.

Om du gar tillbaka till NoDrift lage inom 60 sekunder ger
skarmbilden dig féljande valmdjligheter:

— Aterga till NoDrift lage pa

Ateruppta sista valda béaringslinje.
foregiende kurs?

|
346 |& G4 till NoDrift lage med
x] IE aktuell kurs som satt
baringslinjen.

Om inte nagon av de tva tangenterna trycks pa inom 5
sekunder, kommer dialogrutan férsvinna och autopiloten
vill ga till NoDrift lage med aktuell kurs som satt
baringslinjen.

Eftersom dodge mandvern tar mer an 60 sekunder, vill
autopiloten stanna kvar i Standby lage.
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1.7 Navigera med AP24

AP24 ger dig mojlighet att anvanda styrinformation fran
extern navigator (GPS, kartplotter) Autopiloten har da
mojlighet att styra mot programmerade waypoints eller
waypoints i en rutt. Information som fas fran navigatorn
andrar automatiskt kurs for att halla baten i seglings-
rutten och dirigerar AP24 till din waypoint.

Om AP24 ar kopplad till en navigationsmottagare som
inte sander ut ett meddelande med béring till nasta
waypoint kommer autopiloten att bara anvanda sig av
XTE meddelandet for att styra mot vald waypoint. Om sa
ar fallet maste man ga tillbaka till AUTO lage vid varje
waypoint for att manuellt lagga om till ny kurs mot néasta
waypoint, du far sedan ga in i NAV laget igen.

For att uppna optimal navigationsstyrning, maste foljande
punkter uppfyllas nar du véljer NAV laget:

e AP24:a autostyrning maste testas och faststallas
tillfredsstallande.

¢ Navigationsmottagaren (GPS, kartplotter) maste vara i
driftlage med tillrackligt bra signal, sarskilt for giltig
position och navigations information

¢ Minst en waypoint maste vara aktiv i navigatorn.

I NAV lage &r det vald navigationsutrustning som anvands
som kélla. Det ar vanligtvis samma som positionskalla
(GPS/kart plotter) se sid 49.

Navigationsstyrning skall bara anvandas i dppet vatten.
Nar du valt NAV funktion, behaller AP24 satt kurs till tills
anvandaren godkanner kursédndringen.

Tryck pa MODE knappen foljt av for att aktivera
startbilden i NAV-laget.



A 345

AR ",

» |D’é|°;1| |NF|U |wmn

Den 6vre halvan av bilden indikerar namn pa nasta
waypoint (WP), baring till waypoint (BWW), foreslagen
kursandring (CHG) och riktningen som baten skall gira.

Om endast en waypoint har programmerats in kommer
baringen indikeras fran aktuell position till destination
waypoint.

D'I 4=m o NAV Iége
Oorarn Bl | o Kurs att styra(CTS): 014 ar
cr=014 léfNEigglrigm satt internto i autoopiIoEen for
TS MDTHI 24.7r att styra baten pa sparet och
HDG o o s
uppehalla béringen.

e Ur kurs avvikelse (XTE): 0.014 nm

e Bat symbol illustrerar om baten ar till babord eller
styrbord av planerat spar. Kompasskurs: 345° M

¢ Nasta waypoint: Egersund
e Baring fran aktuell position till nasta (BTW): 014°M
e Avstand till waypoint (DTW): 124.7 nm

e Steering parameter: HI-A

For Ur-Kurs-Avvikelse felet anger antal decimaler
beroende utgdngen pa GPS7Kartplottern. Tre decimaler
ger en mer exakt styrning

Nar du anvander AP24 i NAV lage for att Automatiskt
styra genom en hel rutt av waypoints kommer AP24 att
styra mot den forsta waypoint i rutten efter att du
bekraftat den forsta waypoint att styra till. Nar du
anlander till waypoint, kommer AP24 att sanda ut ett
alarm, och indikera ett alarmmeddelande med den nya
kursinformationen, och automatiskt andrar kursen pa den
nya strackan.
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@ Om kursandringen 6verskrider NAV bytesgransen
(forinstallt 10 °) maste du bekrafta kursandringen. Detta
ar en sakerhetsfunktion. Se sid 68 for hur man andrar 'Nav
bytesgransen’.

Tryck pa for att

bekréfta att kurs-
andringen ar stérre an

10°.

Om ingen bekréftelse ar

Uppmarksam pa gjord, fortsatter AP24 i
bild radande kurs som ar satt
i AUTO lage.

Aterf& manuell styrning genom att trycka STBY
knappen.

Stalla in waypoint ankomst cirkel

Vid ruttnavigering rekommenderas det att man anvander
den automatiska waypoint skifte/vaxlingen pa en installd
waypoint ankomst cirkel.

Ankomst cirkeln bor justeras in efter batens fart. Ju
hogre fart, desto storre cirkel. Intentionen ar att gora sa
att autopiloten startar kursandringen i god tid for att en
jamn gir skall utféras mot naste stracka i rutten

™S

Ankomst cirkel

Ursprung
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Vardena nedan kan anvandas for att vélja en lamplig
waypoint cirkel i GPS/kartplottern.
Batfart

i knop
30 T

20 f————————————
15 +

10 T
Waypoint ankomst cirkel
radie i 1/100 nm

|
|
|
|
|
1 2 3 4 5 6 7 8 9

fo 11 12 13
Exempel: Med en fart av 20 knop b6r du anvanda en
waypoint cirkel med en radie av 0.009nm.

Avstandet mellan nagra waypoints i en rutt far inte vara
mindre an radien pa& waypoint ankomst cirkeln nar man
anvander funktionen ”Automatiskt waypoint skifte”.

Véalja en annan Navigationskalla

Om du har mer an en navigationskélla inkopplad till AP24
systemet kan du g in och valja vilken kalla som du vill
anvanda for navigationsstyrningen. Se Anvandar-
installningar menyn for detaljer om hur du valjer en
annan navigationskalla (sida 50).

1.8 Styrning efter vindvinkel
(segelbat)

VIND laget ar endast tillgangligt om systemet ar inkopplat
for SEGEL-bat i installationsmenyn.

Innan du gar in i VIND laget skall AP24 systemet fungera
i AUTO, med korrekta ingangsvarden fran den valda
vindgivaren.

va|'| VIND lage genom att trycka pd MODE knappen, foljt

av knappen.
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WIND skarmen presenterar foljande information:
W = Vind (vindfldjel) lage

Satt vindvinkel: 010 grader fran styrbord

Storlek pd vindvinkeln: 009°A (relativ) eller T (sann)

Kurs att styra (for att behalla vindvinkeln): 344°

Riktning: 343° M (magnetisk) eller T (sann)

Roder vinkel: 01¢ till styrbord

Fart fran logg: 6.8 kn

Parameter: HI-A (Hbga varden, aktiveras automatisk)

Den satta kursen att styra (CTS) och satt vindvinkel ar
tas frdn kompassrikting och vindomvandlaren d& VIND
lage ar valt. DA kommer autopiloten att andra kurs till att
behélla vindvinkeln om vindriktningen andras.

@ Om &ndring av vindvinkeln 6verstiger satt grans, VIND
VINKEL alarm kommer att ljuda.

Justering av satt vindvinkel gors foljande:

¢

Styr Styr
BB, BB,
1°/tryck 10°/tryck

-

Styr
STBD,
10°/tryck

Styr STBD,
1°/tryck

valj STBY knappen, for att valja manuell styrning.

Sla i vind lage

Att sla i VIND laget kan jamforas med AUTO laget, och
kan utféras ndr man seglar med skenbar eller sann vind
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som referens, och med en sann vindvinkel mindre an 90
grader.

Slagfunktionen kommer genast att aterspegla den satta
vindvinkeln till motsatta sidan (andra bogen). Ett slag-
meddelande kommer att visas pa displayen. Slaghastig-
heten under slaget kommer att bestammas av parameter
'Slagtid’ under Anvandar-installningar/Segling meny
(sid 55). Slaghastigheten ar ocksa kontrollerad av farten
fran baten for att férebygga minskning av fart under ett
slag.

Ett snabbt tryck pa TURN knappen kommer att aktivera
slagfunktionen och baten kommer starta att vrida sig mot
samma vindvinkel p& andra bogen.

Ett nytt tryck pd TURN knappen efter Slagfonstret visas,
kommer avbryta slaget och baten kommer aterga till
tidigare satt vindvinkel.

SKENBAR SKENBAR
VIND VIND

———
TURN

044 o [T » 044
Ot e o/ see a2 9.

crs S | 6. FECERUHKEL CTSL@:KEL CTSO44. RODERUIKEL
HDGs.I 6 Lo ?'f“ kn HDGs.I ? "|Los IEr-'|'|=§|=| &R HDGD43 e ?fn &R
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Gipp

Att anvanda gippfunktionen ar mojligt nar den sanna
vindvinkeln &ar stoérre an 120°.

W

crs 201
vos 201

"M[LOG ?I]E-En kn HOG 'I 64'H LOG E;‘.EEH kn

140 «| I o |.* 2 I
s eml) of Limld 2 1%

FOLERMIMKEL g I |[1EEL FOLERMIMKEL
[ o1l ] — ] CTS] 63 [ |

01

&/J
r
T o
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En gipp skall utféras kontrollerat och s& snabbt som
mojligt, darfor tiden anpassas efter batens fart.

Slag och gipp skyddsfunktion

Segling for undanvind ar den mest kritiska faktorn vid
segling.

Om seglen ar obalanserade nar man seglar nara vindégat
kan krafter fran seglen driva baten upp mot vinden. Om
baten styrs éver den minimala vindvinkeln, kan kraften
fran seglen plotsligt forsvinna och batfarten reduceras.
Baten kommer att bli svarare att styra for att rodret
kommer att bli mer ineffektivt.

Skyddsfunktionen for slag i VIND-laget har implemente-
rats for att forhindra sddana situationer. Funktionen kom-
mer reagera direkt nar den skenbara vindvinkeln blir 5°
mindre an minimum satta vindvinkeln. Extra rodervinkel
kommer kommenderas ut for att omedelbart 6ka
vindvinkeln.

Vid undanvindsegling ar det svart att styra baten
eftersom vagorna kommer in snett bakifran eller rakt
bakifran. Vagorna kan styra baten sa att vindsidan skiftas
och en o6nskad/ovantad gipp kan uppsta. Detta kan vara
farligt bade for besattning och for mast.

Skyddsfunktionen for gippen kommer att aktiveras nar
den uppmatta skenbara vindvinkeln blir stérre &n 175°
eller nar vindvinkeln blir motsatt till den satta vind-



vinkeln. Extra rodervinkel kommer kommenderas ut for
att halla vinden pa samma sida som den satta
vindvinkeln.

Slag- och gippfunktionen ar ingen garanti for att du
inte skall hamna i en farlig situation. Om effekten
av roder och/eller drivenheten inte ar tillracklig,
kan en farlig situation uppsta. Tank pa detta nar du
anvander funktionen.

1.9 Vindstyrning och navigation
(segelbatar)

Autopiloten kan aven styra baten med givna vinddata och
data fran en GPS/Kartplotter. | detta lage, som kallas for
VINDyav laget baseras autopilotstyrningen pa nagra olika
kriterier (se punkter p& nasta sida). Vind styrning och

navigation aktiveras genom att trycka pA MODE knappen

nar man ar i Vind lage [1] foljt av m . Den férsta
kurséndringen (CHG) som behdvs for att navigera mot
den aktiva waypoint, beréknas av autopiloten.
Autopiloten anvéander aktuell vindriktning i beréakningarna
och andring av kursen accepteras genom att trycka pa

[21.
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Manovrering i VINDNAV lage

Se Figur 1-2 som visar ett scenario med en segelbat som
skall segla den mest effektiva strackan till waypoint WP1.

1.

Autopiloten ar fortfarande i Vind lage da den narmar
sig punkt 2 och waypoint WP1 &r valt pa kartplotter.

Vindnav laget véljs och autopiloten bekraftar en
kurséndring av 71 grader styrbord.

Baten ar nu pa strackan mot punkt 4 dar det &ar
nodvandigt att sld mot styrbord for att undga att ga
pa grund. Distansen till punkt 4 (DTT) visas pa
skarmen liksom sann hastighet (VMG). Vidare visar
skarmen styrkurs kompasskurs.

Autopiloten har startat slagfunktionen och "sl&” visas
pa skarmen.

Autopiloten presenterar nu information om ny stréacka
och néasta slag.

Du &r i fard med att kryssa laylaine och autopiloten
"rekommenderar” ett nytt slag till babord.

Nytt slag utfors.

Du ar nu pa sista strackan mot waypoint. Autopiloten
haller baten i seglingslinje (XTE) och visar baring och
distans till waypoint.



Destination
waypoint (WP1)

+ 033
WN » 033"

CTS! DE el
HDG 055““

DTT 043nm
UMG  4.1kn
Lo-A

033 «
033«

Wy

crs 31 ]-n DTT 081nm
eSS

054 e
Wn 0547«
CTs 28 ] g?wup ]232'r1
HDG28'| *MIDTH LE.-..:Qnm

<
i

CTS E- =H [ |
w0s0617[* 121

L) SLAG

» 033

WN » 033"
WP WP1

T Oagn(+104

W oo el GEe-

L it

;z:i Orl» [ 1e242 [ODERUNKEL

(x] Hoa 24206 27 kn
Figur 1-2

Anvéandning | 39



1.10 Datasidor

Ett antal datasidor &r tillgangliga forutsatt att
informationen ar tillganglig pa SimNet (se sida 97).

Nar en av huvudsidorna visas, rulla genom de tillgangliga
datasidorna genom att trycka Upp/Ned knapparna.

Den sidan som sist var aktiv kommer att visas forst.

Om du foredrar att andra nummer av instrumentsidorna
till att bli tillgangliga; ta fram Huvud meny/Data sidor
installningar.

N&ar datasidorna visas kommer véanstra sidan av
skarmbilden visa foljande information beroende péa lage:

Wy

245 169 171 174
345°M Z47 °M 0361 » *
Fd FC:do il 170 °A 15 °A
HI-A HI-A HI-A HI-A
Standby lage  Auto lage Nav/NoDrift lage  Vindlage Windnay lage
Kompasskurs  Satt kurs Styrkurs Satt vindvinkel Satt vindvinkel
Kurskalla Kompasskurs Cross Track Error  Relativ vindvinkel Relativ vindvinkel
Kurskalla (XTE) HI parameter, satt HI parameter, satt

HI parameter,

satt
automatiskt
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HI parameter, satt automatiskt

automatiskt

automatiskt



Tillgangliga datasidor

H KURS o H E;'HRT 5.6
345 M5 = 68
345 345 ?{J-UP o 655

o) RCd42 o
S @ " RODERUNKEL @& i GRUNT 0. @&
— T — .

HI-A Lo-A
H SPHR%)]L%:G nm H [ART 5e
7 S0G
TRIFFLOGG ~ rm '[(arlup Os
33;Em 3930 33;Em ¥* o 65.
B ™ e 0,
H POSITION 34 o1 RODERUINKEL H UEDUINKEL‘.
N5g° o] i H
05774 Rl L
345
=M BT Huvudbild saso|ws 2ok
e | 01,926 uvudbl W (s 163kn
@ oo > O
W UIND ANDRING UNDRICTHING M
H COG 345 °M =2 000 -
S0G 68 kn 014™
345 [DTH 472 nm 33;5m i s 3:;5m St 4
345 °H[%TE 1.018 nm << L L " n
W ] %2|10s * S5s Lon 10s

1.11 Multiple station system

Under normala omstandigheter i ett system med flera
kontrollenheter kan du ta 6ver kommandot fran alla

kontrollenheter som ar inkopplade till AP24 systemet.
En av kontrollenheterna ar “aktiv”

och ger dig mojlighet att utnyttja 34.5FI
systemets alla funktioner. Alla S

ovriga kontrollenhe_terna ar" CERETEL
“inaktiva” och kan inte anvéndas. | oo |
Genom att trycka pa nagon av

funktionsknapparna pa en inaktiv Inaktiv enhet

kontrollenhet, aktiverar man kontroll-
enheten, och man kan sedan styra
systemet fran denna.
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2 Huvud

%

I huvudmenyn finns installningar fér funktioner,
instéllningar och installation av autopiloten. Service
menyn ger tillgang till en del systeminformation och

tillgang till demo lage.

HUVUD MENY NIVA 2 NIVA 3 NIVA 4
Reaktion
Data sidor setup —E Aktivera/Inaktivera
Aterstéll data sidor
Tripplogg
Anvandar installningar —— Dampning
— Alarm
— Kalla
— Display
— Sprak
— Enheter
— Sjodampning
— Segling
Installation — Idrifttagning Kaj Battyp
— Roder givare
— Virtuell roder givare
— Spg. drivenhet
— Driv utgang
— Rodertest
— Djupkalibrering
— Min. vindvinkel
— Nav begransning
— Sjoprov — Stall in roder O
|— Kompasskalibrering
— Vindkalibrering
— Fartkalibrering
— Overgang HI-LO
— Status — Autojustering
‘— Manuel installning
| Automatisk styrning—— Overgang HI-LO
— Autojustering
— Hamta autojustering
— Manuel instélning
— Min. vindvinkel
L— Nav begransning
— Kalibrering — Bat fart —E Kalibrera v/SOG
Fart korrektion
— Djup Justering
— Relativ vind Justering
— Kompass —E Kalibrering
Justering
— Roder givare T Max styrbord/babord
Stéll in roder 0
— Battyp — Virtuell roder givare
I— Roderdrivning
— SimNet konfig SimNet grupper
|: Ange nummer
Service — SimNet status
— System data
— Nollstallniﬁg—E Autopilot nollstélning
Hovud nollstalning
— Demo
— Om AP24

Fjarrlasning
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Huvudmenyn aktiveras genom att trycka paA MENU
knappen.

Huvudmenyns punkter ger foljande tillgang till
undermenyer och parameter installningar.

Parameter instéllningar ar vanligtvis presenterade till
hoger, men kan ocksa listas i en éverliggande ruta.

UaALJ ENHET s
Eat fart kn
Uind hastighet kr
Distans nra
L jup ft
Kurs “M

AN,
AlariNederlands

M x]

Enhet presenteras i hégra Spréakinstallningar presenteras

kolumnen

i Overliggande ruta

Knapparna anvands enligt féljande for att navigera i
menyn:

Knapp

Enkelt tryck

Tryck och hall kvar

Bekrafta ett val/parameter
installning

C
)

Ga till nasta meny niva/
parameter instéllning

Ga till foregdende meny niva/
parameter lista

Ga tillbaka till aktiv
funktionsbild

6
<

Ga till foregdende/nasta meny,
oka/minska parameter varde
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2.1 Installningar av datasidor

Alla tillgangliga datasidor ar inaktiverade som standard.
Se sid 41. Om du féredrar att ha farre datasidor
tillgangliga, kan sidor bli avaktiverade.




Ta bort sidor

HUULID MERY S |
DATA SIDOR SETUP S

h' Auvaktivera sida

THSkn  UMGkn M I ——— L]

9 < 1°

e |57 & 33 ] [x]

T
' | UaL J SIDA | E

~J

200°M
RG42

gﬂ
[<]41™
THEER  UMG kn

5, + 5

Fortsatt att valja sidor och upprepa proceduren om fler

sidor skall tas bort.

Tryck och hall ner Vanster 1 knappen for att lamna
menyn och aterga till senaste aktiva sidan.

Lagga till en sida

(&~ Eninaktiverad sida visas bara nar
du ga till Aktivera/Inaktivera.
En inaktiverad sida &r markerad
med en kryssad rektangel.

HUUUD MENY S |
DATA SIDOR SETUP S

J

200°M
RC:42

THSERT WMG kR
. * 5;

bl ™ N

42

- Aktivera sida i

[<]42™

THEER  UMG kn M I ——— L]

g(f' °

91 * O3 (%]

T
' | UaL J SIDA | E

~J

200°M
RG42

THUSkn  UMGkn

5, + 5

Fortsatt att valja sidor och upprepa proceduren om fler

sidor skall laggas till.

Tryck och hall ner Vanster 1 knapp for att lamna
menyn och aterga till den senast aktiverade sidan.
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Aterstall alla sidor

For att aterstalla alla inaktiverade data sidor, valj
Aterstall data sidor:

HULILIE: MEMY E

ArnE
Insta|

Reak DATA SIDOR SETUR = LI IR HERIL 5 DATA SIDOR SETUR S
Aktivera/dnaktivera ’ Aktiv . . Aktiveradnaktivera
MG [t er st sl data sidor Aterstdll data | Aterstal data sidor

v =]

2.2 Tripp logg
Displayen for tripp logg visar enligt nedan:

fonti HUUUD MENY S | . a. Total ackumulerad distans
(=2= | . .
Data éLDG TRIPPLOGE sedan instrument installe-

o 9205« rades eller aterstalld av
e 4405 fabric
b. Distans sedan tripp loggen

startades/aterstalldes

Aterstallande av tripp logg

Tripp loggen aterstalls till noll genom att trycka pa den
virtuella knappen Reset.

2.3 Anvandar menyinstallning

Anvandar meny innehaller féljande installningar som
anvandaren kan anvanda for installningar som andras
mer séllan

Foljande instéllningar kan &ndras:
- Andring av dampningsfaktorer
- Alarm installningar
- Automatisk- och manuellt kallval
- Andring av skarmbildsinstallning
- Val av sprak

- Val av mattenheter
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- Justering av sjofilter
- Andring av segelparametrar
(&~ Detta avsnitt férutsatter att anvandaren kanner till hur

knapparna anvands och hur menyerna kan manévreras.
Om sé inte ar fallet, ga till Huvud meny, sidan 43.

HULILIC: MEMY E ANUEHDAR INSTALLHINGES
Reaktion Crarapning
Data sidor setup Alarm
Tripplogy (=11 E
Arneandar instalningar Display
Installation Sprak

Dampning

HOULD MENY & |
Reakti{ ANUANDAR INSTALLNINGFS |
Data < FEE DAMPHING S
TripplgAlarem 4
Killa |kors 1
Ihetall3 Displayd Relativ vind 4
El
1

Sprak (Uind Andring
D jup

Dampningsfaktorerna indikerar hur snabbt bildskarmen
ger respons pa andringarna.

Ju hégre dampningsfaktor, desto mer stabil lasning pa
instrumentet.

Dampning av relativ vindvinkel ar gjort for (Avancerad
Vind Filter — AWF) i autopilotdatorn

En 6kning av vinddampningen leder till att AWF-filtret
lagger mer vikt pa kurs och batens hatighet. Reducerad
vinddampning gor att filtret lagger mer vikt pa "ra” data
frdn vindsensorn

Primart ar det SOG (fart dver botten) som tas upp av
AQF-filtret. Om detta inte ar tillgangligt, kommer AWF
anvanda sig av fart genom vattnet. Om ingen av dessa ar
tillgangliga, kommer AWF anvanda sig av batens fart som
ar 1.5 ganger vardena for fart vid parameterskifte.
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Instéllningar | Omrade And;itgg per St\?;llf(ijaerd

Bat fart 4

Kurs 1

Relativ vind 0-9 1 4

Vind andring 4

Djup 1
Alarm

AP24 ar installt pa att ge ett alarm om batens eller
omgivningens parametrar éverskrids.

Alarmodvervakningen kopplas ur genom att satta varden
till Av.

In=tall

HULLIE: MENY S |

Reakti] AMUANDAR INSTALLMINGES |
Lata

Trippl

HLARM 5
Grunt watten N
Lind &ndrinig 20"
Alarmstatus

Cr&rapn

Kalla
Display

Grunt vatten

Sprak

Denna alarminstallning ar global och kan goras pa alla
Simrad enheter som har denna funktion.

Omrade And;:r;g per Stj;\lf(ijaerd Enhet
Av — 320 ft 1.6 —5: 0.1 ft Off ft, m
5-10: 0.5 ft
10 — 50: 1ft
50 — 100: 5 ft
100 — 320: 10 ft
(Av—100m) | (0.5-5: 0.1 m)

(5-10: 0.5m)
(10-50: 1m)
(50 —100: 5m)
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Vindskifte
(Bara tillganglig i Vind/Vindyay lage)

Vindskiftealarm 6vervakar vindriktningen. Referensvink-
larna satts nar alarmet slas pa, eller nar enheten ar pa.
Nar satt vindvinkel andras p& autopiloten och nar
vindskiftealarmet bekraftas, kommer referensen bli lika
som satt vindvinkel.

Vindskifte kan lasas av pa ’Vindskifte’-datasidan och visar
andring av vindvinkel med referens till (geografisk)
vindriktning.

Omréade Andring per steg Standard

Off, 5-90° 1 20°

Alarm status

Lista visas pa aktiva larm.

Setup datakallor

En datakélla kan vara en sensor eller en enhet som ar
kopplat till SimNet och som ger information till andra
SimNet enheter. Informationen kan vara kompassdata,
relativ vind, begransad vind, djupdata etc. En enhet ska
kunna ge ut data till andra enheter som &r organiserade i
samma SimNet grupp (Se Installation/SimNet grupper,
sidan 87).

Forsta gangen en grupp av sammankopplade SimNet
enheter slas pa kommer datakallan automatiskt valjas ut
fran en intern SimNet prioriteringslista. En datakalla som
kopplas till SimNet. En datakélla som kopplas till SimNet
efter att enheten ar paslagen for forsta gangen, kommer
den att identifieras och automatiskt valjas d& inga andra
datakallor ar valda for den givna datatypen

Det ar bara nédvéandigt att uppdatera valet av SimNet
kallor da en alternativ kalla gjorts tillganglig for en given
datatyp och denna kallan inte ar vald automatiskt.
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5

o, Datatyp och respektive kalla som
Relativ vind 1520 anvands i en produkt listas pa
Kalc. vind AC42 produktens kallsida.
D jug ERS
Om inget val gors for datatyp kommer, - - -’ visas i

stallet for enhetens namn eller akronym.

SimNet véljer automatiskt positionskélla eller navigations-
kalla frAin samma GPS/kartplotter. Onskar du annat maste
du &ndra detta manuellt.

Automatisk uppdatering av kallor

Auto val funktionen anvands huvudsakliken nar den
automatiska kallvalet behover uppdateras, pa grund av
att en vald datakélla inte langre levererar data eller ar
fysiskt ersatt av en annan. Uppdateringen forsékrar att
det existerande kallvalet ar giltigt och behalls. Saknade
kallor ar antingen automatiskt dndrade for en alternativ
kalla fran listan av tillgangliga kallor fér den givna
datatypen eller den ersatta kéllan har blivit vald. Om en
kélla inte langre é&r tillgénglig fér den givna datatypen,
kommer skdrmen visa - - -’ istéllet for kallans akronym.

HULUD MEMY

S |

Reak| ANUANDAR INSTALLHINGES ‘

Ihst3 Displ,
SPrA R alc, win
L jup

Lata) pse, KELLA 5 VEL O 5 VR o 5
i = == Aut |
TriH Alar H e ’ @ var sgker pa att F
w Korpass RC4Z E|alla anslutha enheter] K Klart
Relativ vind RC42

LY

R Ar paslaghna R

o AC4z Eaic_uving ALS = Eaic_uving

RC4Z E
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Om det finns mer an en kalla till varje datatyp kan den
kéllan som féredras valjas manuellt.

Valj kalla manuellt

Datakallor kan ocksa valjas manuellt. Alla enheter som
ger samma typ av data kan ordnas i en lista.

Markera datatypen och tryck pa ’ knappen for att se
listan av tillgdngliga enheter.



HUUUD MENY S
Reak] ANUANDAR INSTALLNINGES

E] KALLA E]
Auto wal
Kompass RC42

Relatlu vind 1520
. AC42
EQS

Bekrafta valet av datakalla

Ga ut fran listan utan att andra kallvalet

FAcaz . b

- Autopilot

OB 100200

-ADDR: 7 Visa information om vald kalla
-SIMNET

M =M

U\'.OWZ

For datakallor som kan kalibreras kommer det forst
komma fram ett fonster som visar data fran den valda
datakallan (Ref. Installation/Kalibrering).

HUULID MEMY! S |

Reakti] ANUENDER_INSTALLHINGE S |
Data g DEmpn| [P
S P KALLA = FOHFReS 3
PRI Alarm Auto ual
In=stalld b [FEE 200 ™
A Lisplad B olatin wind  ROdz RC4E
Sprak | eaic, vind AC4Z = =
X G D]
ECMEASS 1
200™ Valj kllibrering- och
Lakalt falt 0 i
Fo 2 korrektionsmenyn
alibhering (Ref. Installation/Kalibrering).
Justering 0°M

]

Gor en lista 6ver tillgangliga
kéllor for en viss datatyp.

Huvud meny | 51




52 | Huvud meny

Skarmbild

Skarmbilden kan kontrolleras med hjalp av tva anvandar-

profiler som kan justeras individuelit.

Profilerna ar Dag profil och Natt profil. De olika
profilerna kan optimeras for lasbarhet under olika
ljusfohallanden, och du kan ocksa snabbt vaxla mellan
dem. Anvand PWR knappen och EI virtuella
knapparna. Se avsnitt Bakgrundsbelysning, sida 9.

For varje profil

kan du:

Justera ljus nivan

Valja vit eller réd belysning

Invert. bilden

Justera kontrasten

HUULID MEMY!

5

il ANUAHDAR INSTALLHINGE S |

L &rpn DISPLAY
Rlart DAG PROFIL 5
=T E3lla | Hatt g E:Igsr‘:ir'u; r'|i'.-'-"‘:| 3
T Farg belyshing Llit
P Inuert. display Mej
Kaontrast 4
Installningar | Omrade And;ltr;g per St\?;%aérd
Belysning niva off — 9 1 3
u Vit (Da
Farg Vit/Réd . it (Dag)
belysning Rod (Natt)
Invert.display Ja/Nej - Nej
Kontrast 0-9 1 4




Val av sprak

Spraket viljs forsta gangen instrumentet satts igang. Se
avsnitt Forsta gangs start, sida 59.

Det ar mojligt att andra sprak nar som helst.

HUULID MENY S |

AMLL—= -_SPRﬁK IGFS
D& Nederlands
Alar|Marsk

i

Disp/=T

In=tallg o

Foljande sprak kan valjas:
- Deutch (Tyska)
- English (Englelska)
- Espafiol (Spanska)
- Francais (Franska)
- Italiano (ltalienska)
- Nederlands (Hollandska)
- Norsk (Norska)
- Svenska

Spraken ar listade | alfabetisk ordning pa deras egna
sprak.

Forvalt sprak: Engelska
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Andring av matenheter

HUULIE MENY S
Reakti{ ANUAHDAR INSTALLNINGES

Data gAlarm AL ENHET E
Trippldkala | R kn

Displayl Vind hastighet kn
In=tali Spriak |pistans [alu]

L jup ft
Kurs M

Parameter Val Default

Bat fart - kn kn
- km/h
- mph

Vind hastighet - kn kn
- m/s
- mph

Distans - nm nm
- km

Djup - m ft
- ft

Kurs - °M °M
—°T

Temperatur - °C °F

Instrumentet for baring data ar inte enbart paverk-
ningsbart av anvandaren. Om sann béaring vill
anvandas med den valda kompassen som ar en
magnetisk kompass maste den magnetiska varia-
tionen finnas til hands fran en positions kalla. Det
samma galler om anvandaren vill lasa magnetisk
kurs, men mottager sann kurs fran kompassen.

Om magnetisk variation krévs, men inte &r tillgang-
lig, beslutar kompassen vilken enhet som visas.



Sjodampning

Sjodampning anvénds for att reducera roderaktiviteten
och darmed autopilotens foljsamhet i hart vader.

HULLIE: MENY S |

Reaktif ANUANDAR INSTALLNINGES
[Lata o
Trippld

In=tall

AV: Sjodampning ar urkopplat. Standard
installning.
AUTO: Reducerar roderaktiviteten och autopilotens

foljsamhet i hart vader i en anpassningsbar
process. AUTO installningen
rekommenderas om du vill anvanda
Sjoédampning.

MANUELL: Kopplat till Reaktion installning i Huvud
menyn. Kan anvdndas manuellt att hitta
den optimala kombinationen av behallning
av kurs och 1ag roderaktivitet i hard men
stabilt vader.

Segling

@ ‘Segling’ ar bara tillgangligt i menyn om ‘Battyp’ ar satt
till ‘Segel’ i installations menyn (se sid 61).

HOULD MENY 5 |
il ANUANDAR INSTALLNINGES |
SEGLING g

Slagtid 125

Slaguinkel 100"
Insiballl Uindfurktion Aute

Optirerar VMG A

Laylinestyrning F&

(&~  ‘Segling’ bilden kan ocksa valjas fran Vind lagets huvud-
bild genom att trycka MENU knappen f6ljt av MODE
knappen inom 2 sekunder.

Huvud meny | 55



Slagtid

Nar du utfor ett slag i VIND lage, kan girhastigheten (tid
att sld) justeras. Detta ger en seglare utan manskap tid
till att hantera bat och segel under slaget.

En sving som utfors utan att skifta vindsida, kan ocksa
utféras med kontrollerad girhastighet.

Omrade AR I (DT Standard varde Enhet
steg
2-50 1 12 sekund
Slag i AUTO

I AUTO lage kan satt slagvinkel ersétta en tillsvidare
andring av satt kurs med hjalp av styrbord eller babord
knappar.

Omrade Andring per steg | Standard varde | Enhet

50-150 1 100 °

Vindfunktion

Med 'Vindfuktion’ satt till ’Auto’ kommer autopiloten
automatiskt valja mellan relativ och sann vindstyrning.
’Auto’ ar standardinstéallning och rekommenderas vid
marschfart.

Nar baten lansar kommer den ocksa surfa pa vagorna.
Detta kan leda till en betydlig andring av batens fart, och
saledes ocksa andring av relativ vindvinkel. Sann
vindstyrning anvands darfér nar baten lansar, medan
styrning pa relativ vind anvands vid kryss.

‘Rel.” Vindstyrning ar att foredra nar du énskar att uppna
maximal hastighet pa baten. Autopiloten prévar att halla
en konstant relativ vindvinkel for att f& maximal
dragkraft for en given trimning av seglen.

Vid segling i stdngda vatten, kan relativ vindvinkel andras
temporart beroende pa kastvindar. Segling efter 'Sann’
Vind kan da vara att foredra.
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Omréade Standard varde

Auto — Relativ - Sann Auto

VMG optimering

VMG optimering (VMG mot vind) kommer att vara aktivt
5-10 minuter efter att en ny vindvinkel &r satt och
aktiveras bara under kryssning.

‘VMG'’ visas i Oversta vanstra hérnet dver lagesbokstaven
nar VMG optimeringen &ar aktiv.

Omrade Standard varde

Av - P4 Av

Layline styrning

Layline styrning ar anvandbar vid Tvarskepps avvikelse -
Cross Track Error (XTE) fran navigatorn och anvands for
att halla baten pa seglingslinjen. Om XTE fran navigatorn
overstiger 0.15 nm, kommer autopiloten att berdkna en

egen pejlingslinje (layline) mot waypoint och félja denna.

‘XTE’ visas i Oversta vanstra hornet dver lagesbokstaven
nar layline styrningen ar aktiv (sidan 38).

Omrade Standard varde

Pa - Av Pa

2.4 Fjarrlasing

"Fjarrlasning" ar en sikerhetsfunktion som laser alla
andra kontrollenheter i AP24 systemet

Nar "fjarrlasning” anvands, kan inga overforningar av
kommandon utféras; bara den aktiva kontrollenheten har
kommandot.

“Fjarrstyrningens" aktiveras pa féljande satt:
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Service Ser

HUULIE: MENY 5

Tripplogy Trifa
AnuEndar installningar Ak
In=stallation Inst,

irs KMok

Aktivera
las?

e

S

]

[x]

Pa den aktiva kontrollenheten kommer en nyckelsymbol
alternera Om med lagesindex.

De "lasta" kontrollenheterna i systemet visar:

s 200

R
RODERVINKEL

42

[ 01]

Lasfunktionen havs pa foljande satt:

gor dem inaktiva.:

Aktiv kontrollenhet laser upp de andra enheterna och

F jarrl:

HULILID: MENY S

Tripplogy Trip)
Anvandar installningar Ak
Installation Inst,

Service Ser

LILI LI MERIL)

Auaktivera
las?

=)

5

|

[x]

Systemet slas av fran en av kontrollenheterna (tryck

PWR knappen i 2-3 sekunder)



Uar saker pd att
alla anslutna enheter
paslagha

3 Installation och installningar

3.1 Forsta gangs start

Innan forsok till att sla pa AP24 och utféra installningar,
maste hardvarans installation och de elektriska
kopplingarna vara fardiga och utférda enligt
instruktionerna for installation.

Nar AP24 slas pa for forsta gangen, kommer instrumentet
genomga en automatisk uppstartnings sekvens som

presenteras:

SIMRALD
AP24
S/N: 000001

26.3.2008

Produktnamn, serie nummer, version av
mjukvara, utgivnings datum

Val av sprak

Automatisk kalldata selektering

Batti
-Roder givare
-Rodertest

o ) o)

Install. att gora:

? Skarmbilden visar vilka punkter i
Installationen som maste utféras
1 och de som redan ar utférda.

N

Tryck for att fortsatta med

installationen i enligt féljande
kapitel.
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3.2 Installations Meny

@ Installationsinstaliningarna maste utféras som en del av
sjalva installationen. Misslyckade installningar kan leda till
att autopiloten inte fungerar som den ska.

Installationsmenyn ar bara tillganglig i STBY lage.

HULILD HENY = NSTALLATION &
Reaktion Idrifttagning
Data sidor setup Automatisk styrning
Tripplogy Ealibrering
Arvdndar installningar Battyp
Installation Roderdrivning

Installationsmenyn grupperas i foljande undermenyer:
e Idrifttagning: Vid kaj och sjotest

e Automatisk styrning: Mojlighet for utldsning och
andring av grundlaggande
styrparametrar (Se ocksa
responskontroll pa sidan 14)

o Kalibrering: Kalibrering av sensorer (ocksa del
av ldrifttagning)

e Battyp: Valj battyp (ocksa del av
Idrifttagning)

e Roderdrivning: Installning av drivenhet (ocksa
del av Idrifttagning)

e SimNet konfiguration: SimNet gruppinstallning

Varje grupp ar designad for att fokusera pa sarskilda
funktioner och snabb tillgang till, nar andringar utfors.

Nagra viktiga punkter for installationsinstallningar:

e Nar AP24 levereras fran fabrik OCH TIDEN EFTER EN
OMSTALLNING AV AUTOPILOTEN HAR BLIVIT
UTFORD, har alla installationsinstaliningar blivit
omstéllda till fabriksvarden (standard). Det
automatiska granssnitt kommer att visas (se sidan 59)
och en kompletterande installning maste goras.

e Sjotest installningarna ar beroende av lyckade
kompletterande "Vid kaj” instéllningar.
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Idrifttagning

INSTALLATION s IDRIFTTAGHIMG 5
drif tLagning
Automatisk styrning S jSprow
Ealibrering Status
Battyp

Rodetrdrivhing

Hamn installningar

IDRIFTTAGMING s KA. ]
S jBprow Roder givare
Status Uirtuell roder givare

Spy. drivenhet
Drrine wtging

Om autopiloten inte har rodergivare installerad, Hanvisa
till Virtuell Roder givare pa sidan 69-71.

Foljande meny instéllningar ar méjligt i hamn instéllning:
- Battyp
- Roder givare
- Virtuell roder givare
- Drivenhet spanning
- Aktivera drivenhet
- Roder test
- Djup kalibrering
- Minimum vind vinkel

- Nav begransning

Battyp

Typ av bat som ar valt paverkar styrparametrar, och
moéjliga funktioner i autopilot systemet.

Deplacement, Segel, Utombordare och planande.

Valj passande Bat typ med hjalp av Upp och Ner
knapparna.
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INSTHLLATION s |

IDRIFTTAGHIMG 5 |
Autor KER.J 5 |
kalibee 5 jdpr E&ttoy —
.. AANT
BAttuR Statug poder
Virtuel

Spg. d
Driv ull g5

Roderd

Bekrafta med att trycka pa knapp.

Roder givar kalibrering

(Inte aktuellt nar Autopiloten &r konfigurerad for
Electronic Vessel Control (EVC). Se sid 109.)

Kontrollera att rodergivare ar installerad och justerad
enligt beskrivningen i AC12/42 Installations manual.

Kalibrering av rodergivare kommer att visa riktig fysisk
roder utslag och rdrelsen och roder vinkel avlasning.

RODER GIVARE 5 DOLED il IGDE [

r: Suihg rodret :—I

rmax styrbord

Max babord 3507 Max HHHHH =5.0°

Stall in roder O E =

) EOCDERE GIUARE E]
Vrid ratten/rodret —— T —— T

. 45,0 I—
manuellt till styrbord " | <>
. a2 styrbord | 35.0]
tills rodret stoppar I | TP
(H.O.). Stall in roder 0

Max. styrbord vinkel &ar vinkeln som roder givaren avléser
fore nagra justeringar har gjorts.

Om aktuell vinkel skiljer sig den som visas pa skarmen,
korrigera avlasningen med Upp/Ner knapparna (se

notering).
RODER GIVARE 5 EODER GIUARE E]
e
Max sturbord  [JEERE" @ y
Max babord 35.0° Max babord 35.0°
Stall in roder O Stall in roder O

Bekrafta roder kalibreringen till styrbord och tryck MENU
knapp.
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RODER GIURRE S EOnED CIIGEE &
- |44.9ﬁ Suihg rodret (IR
@ |lestse 450" Maw | T3 Babord o
Max babord 35.0° —=5.0°
Stall in roder O E
RODEE GUARE 5
Vrid ratten manuellt — s

i L = 2
mot babord tills Max styrbord 4500
rodret stoppar (H.O.). Max babord EX <

Stall in roder O

Justerar vinkeln pd samma satt som styrbord roder.
RODER GIUARE &5 EODER GIJARE &
S e Elasans
Max sturbord 435.0° @ Max styrbord 43.0°
Masx babord " Max babord 450"
Stall in roder O Stall in roder O

Bekrafta roder kalibreringen till babord med att trycka pa
MENU knapp.

(&~ Manga batar har standard rodervinkel £45° (90° H.O. -
H.0.) Om du inte tanker gora nagra justeringar i vinkeln
bor du vara uppmaéarksam pa denna vinkel och bekrafta.
Detta ar nodvandigt for att forhindra att rodret gar helt i
botten.

Rodrets mittlage kan fortfarande vara felaktig och bo6r
justras pa nasta menyval.

Test av LF3000/LFI13000 Mk2 rodergivare
1 Satt motorn i mittlage; “Mittroder”.

2 Varva motorn till 3-4000 varv/min och rodervinkel
indikatorn p& Autopiloten. En andring pa 2° i
avlasningen kan accepteras.

3 Om rodervinkeln dverskrider 2°, Kopplas sk&rmen
pa& TB1 (LFI13000) till den mittersta kopplinsplinten
och upprepa punkt 2 (Se AC12/AC42 Installations
manual). Om detta ger ett battre resultat behall
skadrmen inkopplad.
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Nollstall rodret (Noll grader)

Satt rodret midskepps och bekrafta. Detta vill korrigera
en felaktig avlasning orsakad av feljusterad rodergivare.

RODER GIURRE S "‘"‘;"I: .‘_“*'_'t'““" s
e T ekrafta
| 04l | roder 0
6 Max sturbord 450" Maz oo -5.0°
Max babord 45.0° Max beee—s 5,07
Stall in roder 0 \EI

RODER GIURRE S

| T T T

Tryck <1 knapp

el T - apy
Max styrbord 43.0° for att at"erga til
Max babord 4500 menyn for

St3ll in roder O "hamninstallning”

Drivenhet spanning

Valj ratt spanning till drivenheten. Alternativen ar 12V
eller 24V, och valjs spanning efter specificerad drivenhet.

Se tabell éver drivenheter i AC12/AC42 Installations
manual for information.

INSTALLATION 5 |
IDEIFTTHGHING 5
Autor KA. 5
Kalibre S jEprd Battyp "

Battup St atud Roder
Roderg Llirtuell

Cirins it

Clutch/bypass spédnningen satts till samma som
motorspanningen. Det ar inte mojligt att vélja en hogre
spanning &n batterispdnningen.

Val av felaktig spanningsniva for din drivenhet kan
A skada bade drivenhet och Autopilotdatorn, aven om
skydds kretsarna ar aktiverade.

@ Val av spanning till drivenhet tillampas inte vid anvand-
ning av solenoiderna pa konstant gaende pump/styr-
maskin. Spé&nningen till magnetventilerna kommer att
vara samma spanning som batterispanningen.
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Under roder test kommer AP24 automatiskt detektera om
det ar drivenhet eller en reversibel motor eller en
magnetventil.

Aktivera drivenhet

INSTHLLATION ]

IDRIFTTAGHING S

Autar
k. alibr

Batiyp
Roderd

Drivenhet har foljande installningar: Auto och Clutch.

Clutch:

Detta &ar fabriksinstéallt och denna mdjliggér handstyrning
med roder eller ratt i STBY lage. Spanningen pa ‘Driv
utgang’ porten gar hog (slas pd) i alla aktiva styrlagen,
och anvands for att aktivera bypass-ventilen pa en
hydraulisk drivenhet eller pa en clutch pd en mekanisk
drivenhet.

Auto:

Detta val ar implementerat fér framtida anvandning.
Anvand alltid ”Clutch” instéllningen som standard.

Roder Test
(Inte aktuellt nar autopiloten ar konfigurerat for
Electronic Vessel Control (EVC) Se sid 109.)

Om styrsystemet har servo assisterad styrning via
motorn, ar det viktigt att motorn ar startad nar testet
bdrjar.

Hall avstand fran ratten och forsok inte att
manuellt vrida ratten under testen!
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Satt rodret manuellt
NSTALLATION S | till mittlage fore
AR | testet startar.

KAJ 5]
ol [-] o [-] o [-]
Vir|pogy Roder midsk > T Rode Pagér. Rode Elart
L [ | — (V1| ([ — irt  Rey, motor
Drit S, 0o Spa. 04 W Spa.
Driv OTgang Driv OTgang Driv OTgaRg

Autopilotdatorn kommer efter ndgra sekunder ge ut en
serie roderkommandon till styrbord och babord, och
automatiskt bekrafta korrekt roderriktning. Det avkanner
minsta effekt for att driva roder och reducera roderhas-
tigheten om det 6verskrider maximal hastighet (8°/sek.)
for autopilot anvandning.

Roder testet visar pa skarmbilden ‘Klart Rev. motor’,
‘Klart Solenoids’, eller ‘Misslyckat’. Om ‘Misslyckat’ visas,
kolla att elektriska kopplingar ar korrekta.

Se ocksa ”Alarm” som startar pa sida 99.
Djupkalibrering

@ Denna justering anvands bara vid "smart” som ger ut
djupet on NMEA2000 format.

Det genomsnittliga vardet fér djupen justering ar 0.0,
vilket indikerar djupet fran ekolods givaren till sjébotten
(b). Se illustrationen pa nasta sida.

IMSTALLATION s |
IDRIF TTAGMIMG 5 |
Aoton T B 5]
Kalibrel g jEaro
Battup Status
Roderd

Vardet bor 6ka eller minska, beroende pa om lasningen
av djupen skall vara fran vatten linjen eller fran kélen
respektive:

- En negativ justering ar lika med det
vertikala avstandet fran ekolods givaren
till kélen kommer att visa djupet matt
fran fartygets kol (a)
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- Ett positivt justring ar lika med det
vertikala avstandet fran ekolods givaren
till vatten linjen kommer att visa djupet
matt fran vattenlinjen (c)

Symbolen framfér siffrorna som visar djupet kommer att
andras for att indikera att djupet mats fran:

koélen eller vattenlinjen
v [P 5 y DU 5
6811 % 681
Justering m{t Justering +1.03
Omrade Andring Stgndard Enhet
per steg varden
-10 - +10 0—-+5:0.1 0.0 m, ft
5-10: 0.5

Tryck pa MENU knapen for att bekrafta korrigeringen.
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Minimum vindvinkel

‘Min vindvinkel’ ar bara tillganglig om 'Battyp’ ar satt till
'Segel’ i installationsmenyn.

INSTALLATION S |
IDRIFTTAGHING S |
Fotor T TR

Kalibre 5 jprd MN URDURKEL S
Battup otatug :
Roderq

‘Min vindvinkel’ &r den minsta relativa vindvinkel som
skall till for att halla seglet trimmat och ge en acceptabel
dragkraft. Installningen varierar fran bat till bat.

‘Min vindvinkel’ anvands for att forhindra ofrivilliga slag.
Den anvands ocksa vid navigering i Vindyay lage.

Man kan vélja olika varden for minimum vindvinkel till
babord och styrbord. Skillnaden mellan babord och
styrbord tas med i berdakningen nar ’Avstand till gir' (DTT)
skall beraknas.

Omrade Andring per Sténdard Enhet
steg varden
15 - 90 1 30 °

NAV begransning

I NAV lage, maste kursandringen till nasta waypoint i en
rutt bekréftas dar det &r stérre an den satta grénsen.
Gransen kan andras.

INETALLATION S |
IDEIFTTAGHING ] |
Autarn ERJ ] |

Kalibrs) S jdpral priv NAY EEGRENSHING S

Battun Statud Roderd oo begranshing R
Foderqg

(&~ Bilden for ‘Nav begréansning’ kan ocksd véljas fr&n huvud-
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bilden i Nav lage genom att trycka MENU knappen
efterfoljt av MODE knappen innan 2 sekunder

Omrade Andring per St?ndard Enhet
steg varden
10 - 30 10 10 °

Vid kaj’ installning med Virtuell Rodergivare

Algoritmen i autopilotens programvara gor autopiloten i
stand till att styra utan att koppla till ett konventionellt
roderflode pa batar upp till 40 fot som drivs av
utombordsmotorer eller akterroder.

Installation av rodergivare vill emellertid forbattra
atuopilotens utférande och ger en precis rodervinkel pa
displayen. Om inte det ar opraktiskt eller omgjligt, bér en
rodergivare installeras.

Autopiloten konfigureras for virtuell rodergivare da
rodergivaren inte ar tillkopplad vid forsta paslag eller vid
paslag efter nollstalining av autopiloten (sidan 98).

HUUUD MENY S INSTALLATION S
Reaktion drifttagning
[Data sidor sstup Autoraatisk styrning
Tripploggy Kalibrering
Anvandar installningar Battyp
Installation Roderdrivhing

IDRIFTTAGHNING S INDIETTORLIE s
) — <=/ [oRTv———
S joprou SJOF| roder givare?
Status Stat

x]
Vvalj "Kaj” menyn och for att bekrafta.
Battyp
KA 5

iattyp ; 2
B Utombordare
Roder givare har valts
Uirtuell roder givare J
Spg. drivenhet
Driv vtgang

Nar autopiloten ar konfigurerad fér virtuell rodergivare
satts battyp automatiskt till Utombordare.
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Kalibrering vid virtuell rodergivare

Virtuell rodergivare kalibreras genom att lagga in ett
numeriskt véarde likt den fysiska rodervinkeln som
observeras vid fullt roderutslag.

[H=A] 5 UIRTUELL RODER GINAR S
Batiyp Max styrbord 35.0°
Rodetr givare Max babord 35.0°
Lirtuell roder givare
Spy. drivenhet
Driv ubgéng

Anvand Upp/Ner knapparna for att korrigera vardena
och bekrafta med .

Hanvisning till sidorna 64-65 for att valja drivenhetsspan-
ning och aktivera drivenheten.

Roder test

For att utfora rodertest av virtuell rodergivare maste man
kunna se motorns rorelse.

Aktivera det automatiska roder testet sd som féljande
instruktioner visas pa displayen.

KR 5 [N 5
Foder givare Stall rodret
Uirtuell roder givare ridskepps

Spg. drivenhet
Driv uhgang

Bekréafta genom att trycka .

Nasta steg ar att valja ratt rikting pa roderrérelsen.

(=11 [= o | =]

Tryck och khall R Urider rodret
i ¥ sekunder >3 sek. 1 styrbord?
s
8]

14 UTC S0 |

Om rodret inte ror sig sa att det gor en gir styrbord, tryck

= <Z A

, och upprepa.

Nar rodret borjar réra sig at styrbord, tryck for att
bekrafta.

Fortsatt att folja instruktionerna pa displayen.
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ol =]

513l rodret dikt
styrbord

1L UT S

Med rodret dikt styrbord, rotera ratten forsiktigt mot
babord for att frigéra det hydrauliska trycket. Bekrafta

genom att trycka .

Lol
Tryck och hall
Slipp wid babord
Andlage

Sl&pp omedelbart nar rodret nar dikt babord. Rodret
blir nu automatiskt centrerat.

ral = [f=11 [=

Roder midskepps Motor ak

=0 A

Roder testet bekréaftas genom att bildsk&rmen visar
'Motor OK’ eller 'Misslyckat’. Om ’'Misslyckat’ visas
kontrollera den elektriska kopplingen

Se ocksa avsnittet Alarm som bdrjar pa sidan 99.
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Sjoprov installning
Sjéprovsmenyn visar installningar och automatiska
kalibreringar som utférs genom sjoéprov.

& Sjoproven maste alltid utforas i 6ppet vatten och
pa sakert avstand fran annan trafik.

Sjoprovsmenyn ar bara tillganglig nar instéllningarna Vid
kaj ar utférda och bekraftade.

Installningarna for Sjoprov ar:

Installning av rodrets nollpunkt (for att bekrafta
instéllningarna Vid kaj)

- Kompasskalibrering (automatisk kompensering
for magnetisk deviation ombord och for att
kompensera for fast avvikelse (A-fel) i den
slutliga kursutlasningen).

- Vindkalibrering (fér att kompensera for fast
mekanisk avvikande av vindfléjen)

- Kalibrering av batens hastighet

- Overgangsfart (farten du énskar att autopiloten
skall skifta mellan styrparametrarna)

- Autoinstéllning (En metod att bestamma
styrparametrarna pa).

IDRIFTTAGHING ] SJSPROU E
Eaj Stall in roder O
Sjoprov ] Eaompasskalibrering
Status Lindkalibrering
Fartkalibrering
duergang H-LO
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Nollstall roder

Denna justering ar en sista

kontroll av justeringarna 'Vid

kaj’ (sida 64) och bor utforas i lugnt vatten. Sidkrafter

fran vind eller liknande bor

motorer.

undvikas.

Styr baten pa marschfart ratt upp mot vind.

Synkronisera motorns varvtal om baten har tva

Nollstall drev och trimplan s& de inte paverkar

batens styregenskaper.

att trycka

SIGPROL E

Stall ik roder O

Korpasskalibrering
Vindkalibrering
Fartkalibrering
duergang H-LO

§

Kompass kalibrering

Styr baten manuellt i en stadig kurs.

Om nodvandigt, bekrafta rodrets nollpunkt med

R s ataTh]

Bekrafta
roder 0

INSTALLATION % |
CEFTTAGHNING 5
Hutumg Kaj SJEPROU =
:;I:i:r Stal i KOMPASS 5
UR Statu DDD M
Roderg kS Lokat £at 1002
P ! Falt wirlkel 45"
ohErd k.alibrering
Justering oM

Innan kalibrering av kompassen startas bor ni forsékra er
om att det finns tillrackligt med 6ppet vatten runt
fartyget for att kunna gora en komplett vandning.

Kalibreringen skall goras vid lugna forhallanden och med

minimal vind for att erhalla

bra resultat. Anvand ca 60-90

sekunder for att géra en hel cirkel.

1. Markera Kalibrerings linjen i dialog rutan

2. Borja svanga baten at babord eller styrbord
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3. Tryck pa MENU knappen for att satta igang den
automatiska kompass kalibreringen

a. Ett informations fonster kom-
mer att visas nar kalibrerings

K OMPRSS 5

Uanligen vanta proceduren ar igang.
'E 2 b. Sifforna under matkurvan
kommer att visa 0.0 nar
(x] kursen &ar korrekt. For hog eller
lag svang grad indikeras enligt
foéljande:
K OMPaSS [ K OMPaSS [
Lanligen wanta Lanligen wanta
U . (L L [ I—
F 1.0 = F * 0.5 =
(=] (=]

Svéng grad for hog, Svang grad for lag, svang cw
svang cw

4. Den automatiska kalibreringen ar fullstdndig nar
informationsfonstret forsvinner fran displayen

@ FC40 och RC42 kompasserna sparar kalibreringen samt
offset datan i sitt interna minne.

Under kalibreringen kommer kompassen maéta storlek och
riktning av lokalt magnetfalt. Om lokalt magnetfalt ar
starkare an jordens magnetfalt (kAnner av mera an
100%), kommer kompasskalibreringen att fela. Om det
lokala faltet visar mer an 30%, bo6r du leta efter
magnetiska kallor och ta bort dem, eller flytta kompassen
till annan plats. Lokala magnetfalts vinkelt guidar dig
efter magnetiska objekt. Se illustration pa nasta sida.

@ 1. Kalibreringen utfors pa autopilotens aktiva kompass.

2. Om annan kompass model fran Simrad eller annan
tillverkare ar installerad, hanvisar vi till tillverkarens
instruktioner for kalibrering av kompassen.
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Noll punkt Noll punkt

A 20%  Storlek av lokalt
falt i % av
jordens
magnetfalt.

Riktning av lokalt
falt med hansyn
till noll punktenl.

010

Resiprocal

I vissa omraden och vid hoga breddgrader ar den lokala
magnetiska stérningen mer markbar. Kursfel som +3°
kan forekomma.

Kompenserad montering

Efter kompasskalibreringen behéver man kompensera for
skillnaden mellan kompassens styrstrack och batens
centerlinje.

1 Hitta riktningen fran batens position till ett synligt
objekt. Anvand karta eller kartplotter.

2 Styr baten sa att batens centerlinje faller samman
med béaringslinjen mot objektet.

3 Justera avvikelseparametrar sa att baringen till
objektet och kompassutlasningen blir samma.

Forvissa dig om att kompasskursen och béringen till
objektet har samma (°M eller °T).

KOMPASS g KOMFASS 5
o75™ ors™ <>
Lokalt falt 100w ’ Lokalt £21t 100
FElt winkel 457 Falt wirkel 45°
Kalibrering Kalibrering 6
Justering 0oM Justering n“m
4 Bekrafta korrektionsvarden med att trycka MENU
knappen.
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Vindkalibrering

@ Denna kalibreringen kan bara géras om du har vindgivare
direkt ansluten till SimNet (IS12TW) eller an vindgivare
som skickar NMEA2000 format.

Eventuella fel i relativ vindvinkel kan korrigeras manuellt
genom att lagga in den nédvéandiga andringen.

INSTALLATION

Batt = Jopr REL. UIND WIMKEL S
YA Statud Korpa

Roderg 055 *
FERIE - ustering o=
et g

Ett positivt varde indikerar styrbord korrigering, ett
negativt varde indikerar babord offsetvinkel.

Omréade Andring per steg Ste}ndard Enhet
varden
-180 - +180 1 0 °

Tryck MENU knappen for att bekrafta offset instéllning.

Kalibrering av batens fart

Skrovformen eller placering av fartgivare kan ge felaktig
avlasning av farten. Det kan darfor vara nddvandigt att
kalibrera logg givaren for att forsékra sig om korrekt fart

och logg.
INSTALLATION 5
DRIFTTAGHNG 5
Autor) aj SJEPROV 5
Kalibrg SN in BAT FART g
Battun Status|kompa 9
Rader Vindks| 5P Bkn
s06 Dakn
ey : G
Fart korrektion 1.00
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Kalibrering vid fart 6éver grund (SOG)

Med en GPS tillkopplad kan farten genom vatten "SPD”
kalibreras och sattas till samma som fart éver grund.
Denna kalibrering maste ske i lugnt vatten med s3 lite
vind eller stréom som mojligt.

1 Kor baten med en konstant fart (6ver 5 knop)
2 Vvalj Kalibr. m/SOG och tryck MENU knappen.

3 Tryck MENU knappen igen for att bekréafta och
starta kalibreringen.

4 Faktorn for SPD korrigering &ndras till att SOG-
och SPD varden blir samma.

Manuell fartkorrigering

Upptacker du felaktig fartavlasning kan den justeras
manuellt. Kor baten i bada riktingarna éver en kand
stracka for att rdkna ut genomsnittlig fart.

Justera sedan SPD faktorn for att f& korrekt
fartavlasning.

. - . Standard
Omrade Andring per steg virden
0.50 - 1.50 0.01 1.00

Overgang HI-LO

Overgangsfarten ar farten dar autopiloten automatiskt
andrar styrparametrar fran Hi till LO, eller vice versa (se
sidan 13).

Grundinstallt varde ar 6 knop.

For planande batar rekommenderas det att valja ett
varde som representerar farten dar skrovet bdrjar att
plana eller farten dar du andrar fran langsamt till
marschfart.

For segelbatar bor évergangsfarten stallas till 3-4 knop
for att ge bast respons vid slag.

Farten som anvands vid automatsik évergang beraknas
efter féljande prioriteringar:
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1 Fart genom vattnet fran logg.
2 Fart éver grund (SOG) fran GPS/kartplotter.

Se ockséa sidan 13.

INSTALLATION

SUERGAMG H-LO S
Batiyp & kh
Roderd
Omrade Andring per Stqndard Enhet
steg varden
AV - 30 1 6 knop

Autoinstallning

Autoinstallning ar en funktion som automatiskt staller in
de viktigaste styrparametrarna (Roder och motroder)
genom att styra baten genom ett antal S-svangar.
Parametrarnas skalfaktorer valjs automatiskt som
funktion av battyp valt under installning "Vid kaj”.

Autopiloten ar fran fabriken uppsatt med styrparametrar
som passar de flesta batar i storlek mellan 30-50 fot, och
ar darfor oftast inte nddvandigt att utféra autoinstallning.

@ Hastigheten vid Autoinstallning bor inte éverstiga 10
knop. Den bor utféras vid lugn eller mattlig sjo, och
lampligen genom att styra 6st eller vast.

For deplacementbatar utfors autoinstallningar lampligast
vid 5 knop.

Parametervardena som beraknas under Autoinstall-
ningen blir HI varden. Parametervardena for LO satts
automatiskt till 66% av vardena for HI.

(& Efter att Autoinstallningen ar genomfoérd maste baten
styras manuellt eftersom autopiloten gatt éver i
Standbylage.
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E3

INSTALLATION
IDRIF TTAGHING

-]

Autoinstallningen tar kontroll 6ver baten och utfor
ett antal S-svangar. Installningen maste alltid
utforas i Oppet farvatten med sakert avstand till
annan trafik. Det tar mellan 1 och 2 minuter och
genomfora Autoinstallningen. Autoinstéallningen
kan avbrytas genom att trycka STBY knappen.

SJEPROV
Kompasskalibrering
Uindkalibrering
Fartkalibrering
ng H-LO

Stering

L E]

Huer
G

[EFT=I-Ta] [EFT=I-Ta [EFT=I-Ta ]

Kom| Yanligen vanta
Vind| IEE_]
Fart 05 =
Ouergang m-eo

5

Ko Klart

Vind
Fart 101
OuerTanG H-eo

L.

Kom -

Autostyrnin
Vind| ) kompassg
Fart|

Aktivera Autoinstallning genom att trycka .

Efter Autoinstéllning ar det oftast inte nédvandigt med
flera justeringar. Finjustering av dessa parametrar utfors
av responskontrollen (se sidan 14). Parametervardena
kan bade lasas och andras i AUTOl4ge genom att valja
"Installation’ i Huvudmenyn. Se ocksa ”Ateruppta
autoinstallning” nedanfor.

Status

Skarmbilden for Status visar en lista med punkter som
ska utféras och punkter som ar utforda.

s [

IDEIFT TAGHING Installation klar:

Kaj
5

-Roder givare
-Rodertest

(Rew. motor)
V]

Ga tillbaka till 'Automatisk styrning’ i installationsmenyn
dar du o6nskar att justera styrparametrarna. Se nedanfor
for mer information.

R w =
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Automatisk styrning

Menyn for Automatisk styrning innehaller styrparameter
for kompasstyrning, vindstyrning och navigationsstyr-

ning.
INSTALLATION ] AUTOHATISE STYRNINGS
ldrif ttagning =
Hur Auto justering
Kalibrering Harmta avtojustering
Battyp Manuwel installkning
Roderdrivning Mitr windwinkel

Ateruppta autoinstallning

For att ateruppta parametervardena som andrades under
proceduren fér Autoinstallningen, valj Ateruppta under

'Automatisk styrning’, och tryck pa ¥ knappen.

HUUUD MEWY 5 |
Reakti INSTALLATION 5 |
AUTOMATISK STYRNINGS

Ateruppta
Autc| autostyrrin

Maruel pararnetrar’
ik it M anuer s canr

M [x]

Confirm by pressing the softkey.

Manuell installning

Styrparametrarna kan lasas och om nédvandigt andras i
denna menyn. Parametrarna ar indelade i tva set (se
sidan 16).

e HI (h6g) parametervarden for automatisk styrning vid
Iag fart och for segelbat som seglar pa lans

e LO (l&g) parametervarden for automatisk styrning vid
hog fart och fér segelbat som seglar mot vind.
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HUULUID MEMY

5

INSTHLL

Mir viry

ATION

Hartal Motroder hibg
Autotrir hidg
Suingbegr. hig  60%s

Roder lag

0.80
145s
40 =

032

Bilden for 'Manuell installning’ kan ocksa valjas fran
huvudbilden i Autolage genom att trycka pd MENU
knappen f6ljt av MODE knappen inom 2 sekunder

Bekréafta genom att trycka .

Battyp Egen bat
Visade Displa Planing &
parametrar| .oy g Utom- Auto-inst. | Manuell
Segel bord
Roder HI 0.50 0.30
Motroder HI 1.40 1.40
Autotrim HI 40 sek. 40 sek.
Svéangbegr 6.0° 6.0°
HI
Roder LO 0.35 0.20
Motroder LO 1.00 1.00
Autotrim LO | 40 sek. 40 sek.
Svéangbegr 6.0° 6.0°
LO
Minsta roder Av Av

vardena i tabellen ar satta fran fabriken och visas som
information. Efter att Autoinstallning &r utférd kommer
vardena for Roder och Motroder skilja sig frdn de som ar
listade i tabellen. Se ocksa "Autoinstallning” tidigare i

detta kapitel.

Roder och Motroder &r de tva viktigaste parametrarna
som paverkar den automatiska styrningen.
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Roder bestammer roderforstarkningen i forhallandet
mellan den bestamda vinkeln och kursfel.
Styrkurs

For lite roder

Styrkurs

For mycket roder

e FOr lite Roder gor att autopiloten inte foljer en stadig
kurs.

e For mycket Roder ger ostabil styrning och reducerar
farten.

e LAg fart kraver mer roder an hog fart.

(&~  Se ocks& “Minsta roder” sidan 83.

Motroder motverkar effekten av batens girhastighet och
troghet. | en kort period kommer den i tillagg till normal
korrektion fororsakas av roderparametrarna. Det kan
nagon gang ses som om den forsoker att kora rodret fel
vag. (Motroder) .

Basta satt att testa vardena av Motroder instéllningar ar
nar baten svanger. Figuren visar effekten av olika
Motroder instéllningar.

Motroder installning for 1ag, baten
overstyr

Motroder installning for hog, trég och
krypande svang mot ny kurs.
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Riktig installning av motroder,
idealisk respons mot ny kurs

Autotrim standardvardet ar 40 sekunder, som fungerar
for de flesta batar.

Tumregel: Stall in Autotrim till samma varde (sekunder)
som batens langd i fot.

Pa& batar som anvander sig av VRF- virtuell roder bor
Autotrim séttas till 20 sekunder.

Svangbegransning bor ligga pa 6.0°/sekund bortsatt
ifrAn nar det ar behov av snabbare respons i svangarna.

Minsta roder

En del batar reagerar inte p4 sma roderutslag runt

midskepps pa grund av ett litet roder, roder dédband
eller virvel/foérstorelse fororsakat av vattenstrom som
passerar rodret eller om det ar en enkel vattenjet bat.

Genom att sla pa Minsta roder, kommer autopiloten halla
kursen battre, men roderaktiviteten kommer att oka.

Under sjoprov bor Minsta roder sattas pa ON om det
visar sig héalla en stabilare kurs i lugnt vatten. Den bor
valjas efter att autoinstallningen och en eventuell
finjustering av roderparametrarna ar utfort (se sidan 82).

HUULID MENY S |
INSTALLATION

MANUEL INSTALLMING =
Autojul Roder lay 05z
Harta| Motroder |4y 0.595s
Autotrir lag 40 =

Min wif| Susngbegr. l2g 60%s
Minsta roder Aw
Omrade Andring per Sta}ndard Enhet
steg varden
AV -5 0.1 AV °
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Avslutande sjoprov

Efter att ha utfért alla installningar under
installationsmenyn, bor baten tas ut i dppet vatten pa
sakert avstand fran annan trafik for att genomfora ett
avslutande sjoprov.

Styr baten pa alla huvudkurser i AUTO

Starta med l&g och medelhastighet for att bli bekant
med hur autopiloten reagerar.

Verifiera HI/LO 6vergangsfart och effekten av LO och
HI parametervardena (se sidan 13)

Prova effekten av Responsjusteringen (se sidan 14)
Prova en U-svang

Om NFU styrspak (eller barbar fjarrkontroll) ar
inkopplad, prova styrbord och babordkommandon.

Valj en waypoint (vagpunkt) till varje navigator som
ar kopplat till systemet, och kontrollera att autopiloten
styr i NAV lage.

Prova NoDrift funktion

For segelbatar prova WIND lage och prova autopiloten
pa olika installningar av relativ vindvinkel. Prova ocksa
WIND nav funktion, optimera VMG och WCV vid
segling (sl&) mot en waypoint.

Dar rodret reagerar aggressivt under sjoprovet kan
roderhastigheten reduceras for att fa en mjukare
styrning. Pa en segelbat kan man alternativt ha en
hoégre roderhastighet under lans.

Motorutgang (sidan 86) kan stéllas in med detta i
tankarna. Justera aldrig mer an 10% i forhallande till
de varden som blivit satta vid den automatiska
rodertesten (sidan 65). Utfor alltid ny autoinstéllning
efter justeringen.

Ge anvéndaren utbildning
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Utbildning

Anvandaren bor fa utbildning i grundlaggande funktioner,
till exempel:

Sla pa- och av systemet

Andring av lage. Férklara kort innehéllet av de olika
lagen.

Atergd till manuell kontroll fér varje lage. Forklara i
vilket lage ratten ar kopplad till autopiloten.

Visa hur man tar kommandot fran en “inaktiv”
kontrollenhet.

Visa lasning och upplasning av andra enheter, och hur
systemet slas av fran en last enhet.

Demonstrera NFU styrning

Ga igenom anvandning av externa NFU kontroller om
de ar tillkopplade.

Kursandring Vanster 1, Vanster 10, Hoger 1 och
Hoger 10 knapparna

Ga igenom Huvudmenyn och undermenyerna och visa
hur- och varfor instéallningarna andras.

Visa hur man valjer alternativa kéllor for kurs
(kompass), navigation (GPS), kartplotter, fart, djup
etc. det som &r aktuellt.

Forsta skillnaden mellan NAV lage och NoDrift lage och
respektive datakalla (Nav, Pos)

Placering av kompass(er) och magnetiska foremal pa
avstand.

Placering av huvudbrytare och eventuellt SimNet
brytare
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Kalibrering

Kalibrering &r en annan atkomst till kalibreringsprocedu-
ren fér kompass, rodergivare, djup, relativ vindvinkel och
batens fart. Dessa procedurer ligger under ’ldrifttagning’.

Drivenhet

Undermenyn &r lankad under ‘Drivenhet’ och &r en del av
igdngkérning med undantag fran motor utgang och

roderdédband.

Motoreffekt

HUUUD MENY 5 |
Reakti INSTALLATION 5 |

Da.ta 9 ldriftt EODERCEIMHING E
Trippld Autormd Spg. drivenhet 12U
A&ty K alibre| Driv vty Sng Clutch
Battypl Rodertest

100
Rodrets didband Auto

Motoreffekt (visas i procent) ar den del av maximala
effekt som behovs for att uppna tillracklig roderhastighet
under automatisk (Maximal roderhastighet anvénds vid
NFU styrning). Denna installning ger moéjlighet att justera
roderhastigheten till ett annat varde en den som stallts in

automatiskt under rodertest.

Roderddédband

Roderdddband funktionen &ar adaptiv och alltid inkopplad.
Den hindrar rodret att pendla och adaptiva funktionen
anpassar dodbandet till batens fart samt vattentryck mot

rodret.

HUULID MENY' S |
INSTALLATION S |

EOCDERDEILUMHING 5
P19 Automs Sy, drivenhet 12U
Ar3nt K alibre| priv utgang Clutch
Battup| Rodertest

Motoreffekt 100
Rodrets dédband [FliLs)
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Om den automatiska installningen inte fungerar
tillfredstallande p& grund av vibrationer i rodret kan detta
justeras manuellt.

valj s I1agt varde som mojligt utan att rodret pendlar
konstant. Ett brett dodband kommer att ge en felaktig
styrning. Det ar rekommenderat att testa rodrets
stabilitet i AUTO lage nar baten ar i rorelse.

Oomrade Andring Sténdard Enhet
per steg varden
AUTO, 0.1 - 4.0 0.1 AUTO °

(&~ Roder dédband installningen ar inte mojligt nar
autopiloten ar konfigurerad for virtuell rodergivare.

SimNet Konfigurering

SimNet enheter kan férdelas i grupper och kan tilldelas
olika nummer for identifikation.

HUUUD MENY 5 |
Reaktil INSTALLATION & |
SIMHET KOWFIG S

SimNet grupper

SimNet grupp funktion anvands for att kontrollera para-
meter installningarna i grupper av enheter. Funktionen
anvands pa storre fartyg dar flera enheter ar kopplade
via SimNet natverk.

Genom att ansluta flera enheter till samma grupp,
kommer en uppdatering p& en enhet att ha
genomslaende effekt pa alla enheterna i gruppen.
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HUULD MEMY El

Reaktif INSTALLATION S
SIMNET KONFIG =~ S

S
Sirarad
Sirarad
Simrad
Simrad
Simrad

Funktion Grupper Standard
Display Simrad, Ingen, 1-6 Simrad
Kalla Simrad, Ingen Simrad
Enheter Simrad, Ingen, 1-6 Simrad
Sprak Simrad, Ingen, 1-6 Simrad
Dampning Simrad, Ingen, 1-6 Simrad
Alarm Simrad, Ingen, 1-6 Simrad

- Simrad: Fabriksinstallning for AP24
- Ingen: Ej ansluten till nagon grupp
- 1-6: Grupp antal

Skisserna pa nasta sida illustrerar hur instrumentet pa en
flybridge och i en cockpit ar faststalld till separata sprak-,
dampnings- och bakgrundsljus grupper och hur detta
paverkar installningen pa de olika instrumenten.
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SIMMET GEUPPEE SIMMET GRUFFER S
Kalla Sirra
Enheter Ernheter Sirarad
Sprak Sprak Sirarad
D Arpring Crarapmitig Sirrad

Sprak = None
(Inget) FLYBRIDGE
Display = 1
COCKPIT
: Display = 2

SIMNET GRUPPEE = SIMHET GRUFFER S
Kalla Sirar-ad Sirra
Enketer Sirarad Sirarad
Sprak Sirarad Sprak Sirarad
Crarpning Crarpming Sirarad
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Ange nummer

Ange nummer anvands for att identifiera multipla enheter
av samma modell nar de kopplas till ett SimNet eller
NMEA2000 natverk. Ange numret l&ggs till efter produkt
namnet till exempel AP24-1, AP24-2 for enklare
identifiering av enheten.

HUULID MEMY S |
Reaktil INSTALLATION E |

SIMMET KOMFIG 5
SiriMet grupper
u}
Omréade Andring Sta_r_'\dard
per steg varde
0-20 1 0]

3.3 Service Information

Se ocksa Felsokning pa sidan 97 om SimNet status,
Systemdata och nollstallning.

HULUE MEMY 5 |
SERUICE S

Huvudmenyn innehaller en
Service del som ger tilltrade
till flera alternativ for visning
av data ndr man testar eller
fel sbker systemet.

SiriMet status
JSyster data
MNaoll=t Allnikg
Derao

Orn AP24

Demo

Autopiloten har ocksa ett demo lage som kan vara
anvandbart vid demonstration pa utstallningar. Alla data
som visas pa data sidorna kan simuleras.
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HULIID MEWY 5
Data SERWVICE [ ey =T Tl [
Trippld SimMet status e Sikah
Anvant system data Syl Starta demo?
In=tally Nollst Slining Hallz]

Cero |

Obn AP24 \zl

Bekrafta demo lage genom att trycka pa . Om
enheten sténgs av i demo lage, kommer demo laget att
vara aktivt nasta gang du startar upp systemet.

Demolaget stdngs av genom att anvdnda menyn ovan.
En automatisk s6kning av enheter kommer att utforas.

Sl

Siriet status
Syster data
MNall=t Sllnitg

Cr AP24

SERUICE CERD

e . .
‘DEMO’ kommer att blinka i
skdrmen varje sekund som

demo ar aktivt.

For att kunna anvanda Demo laget maste en Autopilot

dator vara inkopplad i systemet.

Oom AP24

Genom att vélja Om AP24 meny del, ett informations
fonster kommer att visa autopilot modell, serie nummer,
mjukvaru version nummer (1.2.), mjukvaru utgava (00)
och utgivnings datum.

HUULIE: MENY S |

Data si SERUICE 5
Tripplog SiraNet ===ra=s 5
Arrs & Suster| gjpM Sgg%ib

Installa Nollst Al cyst|  Svm: 000D
1.2.00

Dermo 2
Nolls) e 5008
Dearm

@ Det visade fonstret ovan ar bara ett exempel!
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Blankt blad
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4 Alarm system \

4.1 Alarm indikation

Alarm systemet i AP24 autopilot aktiveras om nagra
alarm instéllningar 6verskrids. Se avsnitt Alarm, sida 48.

ALARM

Grunt vatten

Nar ett alarm upptéacks, kommer
alarmet att indikera med bade text
och med ett akustiskt alarm.

De olika alarm indikationerna visas i

tablan nedan.

Paminnelse

Alarm typer Ljud Ljus intervall
Vitala alarm Blinkar 10s
Viktiga alarm Vaxlar mellan pa/av 20s

2 toner
Standard alarm 40s
Varning Enkel pip 60s
Latt varning Enkel pip

ALARM

Kompass data
saknas

Om AP24 ar inkopplade med andra
SimNet enheter, kommer alla alarm
i systemet att visas pa kontroll-

enheten.

Om ingen specifik alarm text visas, kommer en alarm kod

att synas. Se avsnitt Alarm koder, sida 94.

4.2 Bekrafta ett alarm

Ett alarm ar bekraftat genom att trycka pa nagon av
knapparna. Det gor att alarmet upphor (text, ljus och
ljud) fran alla enheter som tillhér samma alarm grupp.
Se avsnitt SimNet , sida 87.
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H E : ; 2 En paminnelse kommer att ater-

—23] ,“!l_ FERUNEEC|— KOmMma pa givna intervaller sa
]

|| lange ett alarm tillstand finns.
LOG2.2  kn
[{=l k] Lo-A

(&~ Ett alarm mottaget fr&n annan SimNet enhet méaste
bekraftas pa den enhet som det utgar fran!

4.3 Se aktiva alarm

En lista pa de befintliga alarmens tillstdnd kan visas nar
som helst.

HULILIE: MEMY s |
Feaktid ANUANDAR INSTALLHINGEE |

Dimpn ALARH 5]
Grunt" Ihga alarm ]

C
A Display GIE G L.
Sprak E

4.4 Alarm koder

Om texten ar mottagen frdn andra enheter som ar
kopplade till SimNet, kommer texten visas i displayen. om
ingen text ar mottagen, en alarm kod kommer visa sig.

En beskrivning 6ver tillgangliga koder ar listade i tabellen
pa nasta sida.
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Alarm ID Alarm
10 Grunt vatten
11 Djupt vatten
12 Ankar alarm
13 Vind andrings
14 Sann vind hastighet for hog
15 Sann vind hastighet for 1&g
16 Batens fart for lag
17 Spéanning for hdg
18 Spanning for 1&g
19 Djup data saknas
20 Vind data saknas
21 Nav data saknas
22 Kompass data saknas
23 Av kurs
24 Roder informations data saknas (RF25)
25 Roder informations fel (RF300)
26 Roder respons fel
27 Drivenhet Overbelastad
28 Hog temperatur
29 Bypass/clutch Overbelastad
30 Bypass/clutch Urkopplad
31 Hog drive tillférsel
32 Lag drive tillforsel
33 Ingen aktiv Autopilot kontrollenhet
34 Ingen Autopilot dator
35 ACXX Minnes fel
36 Ingen kontakt med EVC system
37 EVC 6verstyrning
56 RF maste kalibreras
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Blankt blad
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5 Felsokning \

En autopilot ar ett komplicerat system. An autopilot is a
complex system. Prestationen beror helt pé riktig
installation och lyckad sjétest.

HULLC MEMY E]
T | =7 Huvudmenyn har en punkt som
Cirntet Status Service. Denna funktion ger
Syster data tillgang till flera val for
Moll=t Allrirg PO .
F—_" datavisning vid test eller

Or APZ24 felsbkning av systemet.

5.1 SimNet status

SimNet status skarm forses med statusinformation om de
olika SimNet meddelanden som anvands i systemet.

“SimHet w1100 5 “Address claim OF [
E -NMERA w. 1200 I E Metwork addr. O I
5 -Address claim Ok = -CHAM bus On

-Network addr O & |5 CAt bus oad 2
M- CAN bus Ok N ‘T4 errars 0
ol CAN bus load S« o ‘R errors O

M M M =

5.2 System data

System data skarmen férser med status information om
de olika NMEA meddelanden som anvands i systemet.

HUUUD MENY 5]

Dat, SERVICE 5 "HDG 215.5 °M < <<
Trig] SipMet stat ‘SPD 9.8 kn
Al e "DEP £18.7 ft “AWA 074 ° ] <>
i - -STP €8.00 °F “TWA 105 ° TWD 00z N i
MSY Nollst Alining -LFlT NS2" 03409 ‘AWS 105 kn ‘RAOOSE "
sty -LON E0D4° 32763 -TWS 105 kn g DTH 10.21 Arm |
-AWA 055 ® -TND 003 °M -LOG 93562
O AP24 . .. . .. ; N[ TRE 14.55 nen
. .. [\/]|oLIElO2s556 8 |

Fels6kning | 97



5.3 Nollstallning

Autopilot reset/nollstallning

En nollstalining av autopiloten ar en del av slut testen pa
fabriken, och stéller autopiloten till fabriksinstéllnings
varden

[ wmiicTs ] FS;E:?UICEI 5 ]nBsalt,all. att gora: 2
P wto va ‘B&ttup
B o sita resct e ‘Roder givare
I 1
x]

Bekrafta autopilot nollstallning genom att trycka pa .

Installation och installnings proceduren maste up-
prepas efter att en aterinstallning har genomforts!

Vid handelse av Autopilot nollstallining har utforts,
hanvisas till kapitel 3.2.

Global nollstallning

A Global nollstallning, nollstéller hela SimNet
installningen i Simrad gruppen och utfér en automatisk
interface installation. Se kapitel 3.1.

HUUUD MENY B ‘

SERUICE T]

NOLLSTALLNING

5

SEDLINE 5 SERVICE s Installation to do:  °
5| Uar siker pa att &{:Baat tue
slalla a_nslu;h‘a enheter| 5 ii§ﬂ§ﬂ§F {EZE""

ar slagha
e | | I
Derg D
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Bekrafta global nollstallning med att trycka pa .
Skarmbilden vill leda dig till ny uppsatt av

autopilotsystemet.

Autopilot fel

I handelse av autopilot fel, har AP24 flera egenskaper
som hjélper dig att identifiera eventuella fel.

Alarm meddelande kommer att horas och visas i i
displayen néar ett fel detekteras, se kapitel 4.

Se tabell nedanfor for tips, och prova att 16sa problemen
sjalv. Om noédvéandigt kan du kontakta din narmaste
Simrad aterforsaljare for hjalp.

Utfor reparationer i foljande ordning

& 1 ‘Ur kurs’ varning aterstalls automatiskt nar felet
korrigeras.
2 — — — i bildsk&rmen indikerar att data saknas.
5.4 Alarm
Display text Mdojliga fel Rekommenderad atgard

Alarm vid systemfel:

Ur kurs Batens kurs ar utanfor Kontrollera styrparameter
kursavvikelsegransen pa 20 | (Roder, Autotrim, Sjo-filter).
grader. (Alarmet slas N .
automatiskt av nar baten Oka Rodervarden
kommer innanfér gransen) Oka batens hastighet om
Déliga vaderforhallande, for | mgjligt, eller styr for hand
1&g hastighet.

Nav-data Saknas eller ogiltig NAV- Kontrollera Nav mottagaren/

saknas data GPS instéallningar.

Se servicemeny kapitel 3.3
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Display text

Mojliga fel

Rekommenderad atgard

Grunt vatten

Djupet ar mindre &n satt
grans eller utanfor omradet.

Djupdata saknas.

Kontrollera det aktuella djupet
noggrant.

Justera alarmgransen om det
inte ar riskabelt.

Styr till sékert djup, och
alarmet kommer automatiskt
forsvinna.

Sla av alarmet for grunt vatten
om data saknas.

Kompass data
saknas

Ingen data fran vald
kompass.

Om mer an en kompass ar
kopplad till systemet, hanvisas
till Installningar/Kalla meny for
att véalja annan kompass.

Gor en kalluppdatering om
ingen kompass ar tillganglig.

Kontrollera kopplingar

Byt kompass (Notera: Kapa
inga kablar. (Det ar
skruvanslutningar pa insidan)

Rodergivare
data saknas
(galler inte vid
virtuell
rodergivare)

Rodergivaresignal fran RF25
saknas

Kontrollera SimNet kopplingar

Kontrollera placeringen enligt
installations instruktionen.

Byt rodergivare.

Ingen respons
frdn rodret

Ingen respons pa
roderkommandot.

Kontrollera alla kopplingar

Kontrollera Rodergivare samt
lankarm (galler inte vid virtuell
givarinstallation)

Kontrollera drivenhet
motor/kol

Byt Autopilotdator

100 | Felsbdkning




Display text Mojligt fel Rekommenderad atgard
Fel av Foljande férhallande kan Se rekommenderad atgard for
Rodertest troliga fel.

uppsta:
Rodergivarefel

Autopilot computer current
overload

Bypass/clutch 6verbelastad

Rodret gar bara i en riktning

Dalig kontakt till en av
solenoiderna
(konstantgdende pump)

Fel p& PCB i Autopilotdatorn

Kontrollera kopplingar

Byt Autopilotdator

Rodertestet ar inte
fullstandigt inom 2 minuter.

Dalig forbindelse till
drivenheten

Fel p& PCB i Autopilotdatorn

Kontrollera kopplingar

Kontrollera PCB for spar av
branda transistorer. - Byt
Autopilotdator

Rodret gar med full
hastighet at ena hallet.

Fel p& PCB i Autopilotdatorn

Byt Autpilotdator

Kontrollenhet
inte aktiv

Aktiv kontrollenhet ar tyst.

Tryck STBY knappen pa en
“inaktiv” enhet for att
aterstalla

Kontrollera/ Reparera SimNet
kablar

Byt kontrollenheten

Drivenhet
overbelastad

Drivenheten slas ut pga.
overbelastning eller
kortslutning.

Kontrollera drivenhet och
installation av drivenhet. Se
efter mekaniska hinder.
Kontrollera manuell styrning.

Koppla fran drivenheten. Om
felet fortfarande ar kvar, byt
Autopilotdatorn.
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Display text

Mojligt fel

Rekommenderad atgard

Bypass/clutch
overbelastad

Clutch/bypass stréom
overskrider 3.3 A
(6verbelastad eller
kortslutning).

Kontrollera strommen
Kontrollera spanning pa spolen

Kontrollera motstandet i spolen
(genom anslutningen)

Bypass/clutch
frAnkopplat

Dalig kontakt eller 6pen
krets i bypass/clutch spolen

Kontrollera anslutningar
Byt bypass/clutch om dppen
Utfor ny "Roder test"

ACXX Hoég
temperatur

For hdog temperatur i
Autopilotdator (>=80°C),
mojlig 6verbelastning dver
lang tid.

Stang av autopiloten

Kontrollera motkraft i
drivenhet/ styrsystem

Kontrollera att autopilotdatorns
specifikationer dverens
stammer med drivenheten

ACXX Datafel

Fel kontrollsumma i minnet.
Autopilotdatorn kommer att
anvanda fabriksvarden.

Utfor Autopilot nollstallning och
genomfdr en ny
hamninstallning. Stadng av och
pé& igen. Aterkommer alarmet,
byt Autopilotdator.

Ingen
Autopilotdator

Fel i Autopilotdator eller
dalig kabelanslutning.

Kontrollera kontakter och
kablar. - Byt Autopilotdator

Batteri-
spénning for
lag

Natspanning under 9 Volt

Sl& av autopiloten, ladda
batterier.

Kontrollera/Reparera batteri-
laddare

Batteri-
spanning for
hoég

AC12/AC42 dver 35 Volt

Sla av autopiloten

Kontrollera/Reparera batteri-
laddare

Djupdata Djupdata saknas eller ar Kontrollera djupgivare/kabel
saknas ogiltig

Vinddata Vinddata saknas eller ar Kontrollera vindgivare/kabel
saknas ogiltig

Vindskifte Vindskifte dverskrider Valj Vindlage for att nolistalla

'Vindskifte gransen’

Vindskifte
Utvidga gransen

Satt vindskiftegransen till "Av”
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6 Underhall |

6.1 Generellt

AP24 enheter "reparera genom utbytes enheter”, och
darfor kravs det endast att anvandaren sjalv utfér en
begransad mangd med férebyggande underhall.

6.2 Kontrollenhet

Kontrollenheten kraver sparsamt underhall under normal
anvandning.

Om enheten kraver nagon form av rengéring, anvand da
sttvatten och en mild tval 16sning (inget slipmedel). Det
ar viktigt att undvika kemiska rengéringsmedel och
amnen sa som diesel, bensin osv.

Kontrollera att alla 6ppna SimNet kontakter har ett
skyddslock (del nr 24006355).

Det rekommenderas att vid starten av varje sasong,
kontrollera alla kopplingar till kontrollenheten och téck
med Vaselin eller WD40.

Satt alltid pa skyddet nar enheten inte anvands.

6.3 Autopilot dator

Inget sarskilt underhall kravs. Det rekommenderas dock
att vid start av varje sasong géra en inspektion av
enheten invandigt och kontrollera alla kopplingar.

6.4 Roder givare

Gor en inspektion med 2-3 manaders intervall och vid
start av varje sasong. Applicera pa fett i kullederna vid
behov (RF300, RF25).
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6.5 Kompass

Om kompassen ar exponerad for vader, gor en inspektion
med 2-3 manaders intervall, och vid start av varje
sasong.

6.6 Drivenhet

Se manual for drivenhet for instruktioner fér underhall.

6.7 Byte av mjukvara

Kontakta Simrad kundservice fér uppdatering av
mjukvara.



SIMRAD
4 >
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STBY-AUTO

S

Simrad R3000X

bara véljas fran kontroll-

enheten.

7.1 R3000X Fjarrkontroll (NFU)

R3000X ar en liten barbar fjarrkontroll med tva knappar
for elektrisk styrning och val av kurs (styrbord och
babord), och bakgrundsbelyst (begransad)
funktionséndring.

Hantering

| Standby-laget kommer rodret att
forflyttas sa lange som knapparna

Knappar for halls nedtryckta mot Styrbord eller

Babord- och

Styrbords Babord.

kommandon I Auto- och Vind laget justeras satt
i o e
automatisk. Y )

&~ Satt kurs kommer att andras 3°

Automatiska per sekund om knapparna halls

laget ar aktivt

n ~ intryckta.

nar lampan &ar

tand. Funktionerna ar enligt nedanstaen-
de tabell:
Start- 1tryck | 2 tryck

1) NAV och WINDyay lage kan lage

STBY AUTO STBY
AUTO STBY AUTO
NODRIFT | STBY NODRIFT
NAV STBY AUTO V
WIND STBY WIND
WINDyay | STBY WIND
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7.2 S35 Styrspak (NFU)

S35 har fjaderbelastad retur till mittlage. Ett knapptryck
pa ljusindikatorn anvands for lagesval pa samma satt
som R3000X fjarrkontroll.

S35 kan alternativt anvandas som konventionell NFU
spak utan lagesval.

Hantering

Hanvisning till hantering av R3000X i foregdende kapitel.
P& S35 flyttar du spaken till hoger eller vanster istallet for
att anvanda knapparna.

7.3 JS10 Joystick (NFU)

JS10 styrspak eller Joystick &r avsedd att placeras bade
i styrhytten eller ute pa dack. Styrspaken ar
aterfjadrande till mittposition och har en 10 meters
kabel.

Hantering

JS10 har ingen funktion for lagesandring. Rodret kommer
att rora sig sa lange spaken halls in till vanster (babord)
eller héger (Styrbord).

7.4 AP24 med MSD5O0 drivenhet

Informationen i detta kapitel galler bara for Autopilot som
ar kopplat till en Simrad MSD50 drivenhet.

MSD50 drivenhet behdver en nollpunkts instéllning efter
att autopiloten slagits pa. Hanvisar till MSD50 manualen
for vidare information.



Nollpunktsinstallning

Om du inte behover en rodervinkelbild nar du lamnar kaj,
styr baten manuellt pa en stabil kurs och tryck pd AUTO
knappen. Nollpunkten/Mittroder ar stallt automatiskt.

Om du foredrar att anvanda dig av en display for
rodervinkel avlasning nar du lamnar hamn fortsatt pa
féljande satt:

L Efter paslag kommer roder-
S 345 vinkeln visas i displayen och

: skifta mellan 10 grader styrbord
e och babord och indikera att
| Lok | (roder) nollpunkten behdver

stéllas.

R4
RODERVINKEL

Vrid ratten fran Iast till Turn the wheel from lock to lock
(H.O. till H.0O.) och rakna antalet varv. Starta sedan fran
en last position och vrid halften av varven.

Tryck AUTO och sedan STBY. Nollpunkten &r nu stallt som
displayen visar:

M| Atergd till kapitlet for "hantering”.
Det ar inte nédvandigt att
nolistélla piloten férran nasta

Ficd2
RODERUINKEL géng piloten slas pa.
I 0o |
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Ankomst alarm — En alarmsignal aktiveras nar man
kommer inom ett visst avstand till waypoint (se ankomst
cirkel).

Ankomst cirkel — En cirkel placerad runt waypointen pa
den aktuella strackan, nar man kommer inom
cirkelomradet aktiveras ett alarm.

Baring — Den horisontella riktningen fran en vinkel till en
annan, uttryckt som vinkelavstandet fran en
referensvinkel, vanligtvis uppmatt fran 000° pa
referensriktningen medurs till 359°.

BTW — Baring till specificerad waypoint fran aktuell
position. Bearing to a specified waypoint from present
position. (kallas &ven BPW —Bearing Position Waypoint).

BWW — Baring waypoint till waypoint —
Baringsvinkeln av linjen mellan “TILL” och “FRAN”
waypointen, berdaknad pd “FRAN” waypointen fér nadgon
av tva waypoints.

COG - Kurs Over Grund — den verkliga riktningen for
ett fartyg under gang, mellan tva punkter, med hansyn
tagen till jordytan. Fartygets riktning kan skilja sig fran
kurs over grund beroende pa effekter av vind, strommar
och tidvatten.

DCT — Djup Kontur Malfoljning

EVC — Electronic Vessel Control — mojliggor batens
motor, transmission, instrument och kontrollsystem till
att kommunicera och byta information via natverkskabel.
Genom korrekt interfacekoppling till EVC kan autopiloten
ta emot data fran sensorer fran EVC, som gor
styrberakningar och skickar roderkommandon tillbaka till
EVC vilket séatter rodret till angiven vinkel.

GPS - Global Positioning System — Detta system
bestar av 18 satelliter plus 3 reserver i en fast
omloppsbana, som cirkulerar pa en hojd av cirka 20,200
km. Systemet ger anvandaren tillgang till 24 timmars
tackning oavsett var i varlden man befinner sig, men en
precision pa 5 till 30 meter.

Magnetisk baring — Béring relativt till magnetisk nord;
kompass baring korrigerad for deviation.
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Magnetisk deviation — Kompassfel; skillnaden mellan
avlasningen pa en kompass och den aktuella magnetiska
kursen eller baringen relaterat till felaktigheter i kompass
avlasningen.

Magnetisk kurs — kurs relaterat till magnetisk nord.

Magnetisk variation — En magnetkompass pekar at den
magnetiska nordpolen. Skillnaden mellan denna riktning
och sann nord ar den magnetiska variationen. Vardet och
riktningen av denna variation ar beroende pa var pa
jordytan du befinner dig.

NMEAO0183 — ett format (sprak) designad att tillata
kommunikation mellan olika typer av marinelektronisk
utrustning. Detta ar en tva-ledars skarmad, seriell
datalank, som tillater en utrustning “sanda” och “ta
emot” data. Ett antal olika meddelanden finns
tillgangliga, som tillater kommunikation mellan olika
typer av utrustningar.

NMEA2000 — En modern seriell-data kommunikations
natverk som sammankopplar marinelektronisk utrustning
ombord péa batar. Utrustning som foljer denna standard
kan utvaxla och fordela data, inklusive kommandon och
status, med annan kompatibel utrustning 6éver en
signalkanal.

PGN — En akronym for Parameter Group Number. PGNs

Produkt ID — Ett nummer, siffra, symbol som kan
identifiera en produkt.

Produkt namn — Namet pd en Simrad produkt kant fran
broschyrer och annan litteratur.

Rutt — En lagrad sekvens av waypoints. Dessa waypoints
kan placeras i den ordning du vill félja dem.

Sann baring — Baring relaterat till sann nord; kompass
baring korrigerad for kompassfel.

Sann kurs — Kurs relaterat till sann nord.

SimNet Grupp — Ett antal produkter som valjer och
delar samma datakéalla via SimNet néatverket.

SimNet Klass 1 produkter — Simrad produkter som ar
SimNet kontroller, t.ex. dessa produkter har en display
och rutiner som kan stalla in och kontrollera SimNet..



SimNet Klass 2 produkter — Simrad produkter som inte
ar SimNet kontroller. Nar de kopplas in till SimNet kom-
mer dessa automatiskt att plocka upp forsta tillgangliga
kalla p& SimNet och lasa pd denna information. Nar en
Klass 1 produkt laggs till i Simrad gruppen, kommer
Klass 2 produkterna med automatik underordna sig till
Klass 1 kéallvalet.

SimNet kalla — Nagon kalla eller produkt kopplad till
SimNet eller NMEA 2000, eller inkopplad SimNet via
NMEAO0183 eller RobNet2.

Skenbar vind — Hastighet och riktning fran dar vinden
kommer med referens till staven nar baten forflyttar sig
(kallas aven relativ vind).

SOG - Fart dver grund ar hastighet man kor i relaterat till
havsbotten.

VMG — Velocity Made Good. A vessel’s true progress
towards a waypoint taken into consideration all factors
like leeway and current.

Waypoint — En position, lagrad i en Navigator (GPS),
placerad pa jordytan. Normalt kommer denna punkt att
identifierad genom Lat/Long koordinater &ven om den i
vissa system presenteras som T.D.'s.

XTE — Ur Kurs Avvikelse felet — Anvéands for att
identifiera fartygets position relaterat till en rak linje
utritad mellan tvd waypoints. Nivan som fartyget kommer
ur kurs indikeras till hoger eller vanster fran den ideala
kurslinjen.
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