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GHP™ Compact Reactor™ Hydraulic —
przewodnik konfiguracyjny

System autopilota nalezy skonfigurowac¢ i dostosowa¢ do
dynamiki todzi. Kreator nadbrzezny i Kreator proby morskiej
stuzg do konfiguracji autopilota. Kreatory maja na celu
poprowadzenie uzytkownika przez procedure konfiguracyjna.

Jesli do opakowania autopilota nie dotgczono kontroli steru,
nalezy skonfigurowac¢ system autopilota za pomocg zgodnego
plotera nawigacyjnego podtgczonego do tej samej sieci NMEA
2000° co komputer kursowy autopilota. Instrukcje dotyczgce
konfiguracji za pomocg kontroli steru lub plotera nawigacyjnego
zostaty dotgczone.

Kreator nadbrzezny

NOTYFIKACJA

Aby skorzysta¢ z Kreator nadbrzezny w czasie, gdy 16dz nie
znajduje sie na wodzie, nalezy upewnic sie , ze dostepna jest
wolna przestrzen umozliwiajgca ruch steru, co pozwoli unikngé
uszkodzenia steru i innych obiektow.

Z Kreator nadbrzezny mozna skorzysta¢ zaréwno, gdy t6dz
znajduje sie na wodzie, jak i na Igdzie.

Jesli todz znajduje sie na wodzie, nalezy upewni¢ sig, ze na
czas korzystania z kreatora 16dz bedzie unieruchomiona.

Korzystanie z Kreator nadbrzezny

NOTYFIKACJA

Jesli posiadasz t6dz z uktadem sterowania ze wspomaganiem,
wigcz wspomaganie przed uruchomieniem Kreator nadbrzezny,
aby unikng¢ uszkodzenia uktadu sterowania.

1 Wigcz autopilota.

Przy pierwszym wtgczeniu autopilota zostanie wyswietlony
monit o przeprowadzenie krétkiej procedury konfiguracyjnej.
Jesli Kreator nadbrzezny nie uruchomi sie automatycznie po
zakonczeniu procedury konfiguracyjnej, wybierz opcje:

* Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >
Konfiguracja autopilota przez sprzedawce > Kreatory
> Kreator nadbrzezny.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota >
Kreatory > Kreator nadbrzezny.

Wybierz typ todzi.

Przeprowadz test kierunku sterowania (Test kierunku
sterowania, strona 1).

W razie potrzeby wybierz zrédto predkosci (Wybdr zrédta
predkosci, strona 1).

W razie potrzeby sprawdz tachometr (Sprawdzanie
tachometru, strona 1).

Przeprowadz test obrotu steru.

Sprawdz wyniki pracy Kreator nadbrzezny (Przeglgdanie
wynikéw dziatania Kreator nadbrzezny, strona 1).
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Test kierunku sterowania

1 Przy poruszaniu sie z matg predkoscia, wybierz przycisk €
i
W przypadku uzycia przycisku € ster musi skierowaé tédz
w lewo. W przypadku uzycia przycisku » ster musi skierowac
todz w prawo.

2 Wybierz Kontynuuj.
3 Wybierz opcje:

Luty 2016

Wydrukowano na Tajwanie

» Jesli w wyniku testu sterowania t6dz skreca we wtasciwg
strone, wybierz Tak na kontroli steru.

« Jesli w wyniku testu sterowania t6dz skreca we wtasciwg
strone, wybierz Dalej na ploterze nawigacyjnym.

« Jesli w wyniku testu sterowania t6dz skreca w przeciwng
strone, wybierz Nie na kontroli steru i powtérz kroki 1-3.

» Jesli w wyniku testu sterowania t6dz skreca w przeciwng
strone, wybierz Zmien kierunek na ploterze
nawigacyjnym i powtorz kroki 1-3.

Wybor zrodfa predkosci

Wybierz opcje:

» Jesli podtgczono przynajmniej jeden zgodny silnik NMEA
2000 do sieci NMEA 2000, wybierz Tachometr - NMEA
2000 lub sieci producentow na kontroli steru.

» Jesli podtgczono przynajmniej jeden zgodny silnik NMEA
2000 do sieci NMEA 2000, wybierz Tachometr na
ploterze nawigacyjnym.

» Jesli zrédto danych tachometru NMEA 2000 jest
niedostepne w przypadku co najmniej jednego z silnikow
lub nie nadaje sie do uzytku, wybierz GPS jako zrodto
predkosci.

» Jesli jako zrodto predkosci nie zostat podtgczony
tachometr ani urzgdzenie GPS zgodne ze standardem
NMEA 2000, wybierz opcje Brak.

UWAGA: Jesli autopilot nie dziata prawidtowo po
wybraniu opcji Brak jako zrodta predkosci, firma Garmin®
zaleca podtgczenie tachometru za posrednictwem sieci
NMEA 2000 lub uzycie urzgdzenia GPS jako zrédta
predkosci.

Sprawdzanie tachometru

Procedura nie jest dostepna w przypadku wyboru zrédta

predkosci GPS lub Brak.

Po wtgczeniu silniku(éw) funkcja umozliwia poréwnanie

odczytéw z kontroli steru dotyczgcych obrotow silnika

z tachometrem(ami) na desce rozdzielczej todzi.

Jesli warto$ci obrotéw nie sg zgodne, mégt wystgpi¢ problem

ze zrédiem predkosci NMEA 2000 lub potgczeniem.

Przegladanie wynikéw dziatania Kreator nadbrzezny
Wyswietlane sg wartosci wybrane podczas dziatania Kreator
nadbrzezny.

1 Zapoznaj sie z wynikami dziatania Kreator nadbrzezny

2 Wybierz dowolng nieprawidtowg warto$¢.

3 Popraw wartosé.

4 Powtorz kroki 2 i 3 dla wszystkich nieprawidtowych wartosci.

5 Po przejrzeniu wartosci wybierz opcje Gotowe.

Kreator proby morskiej

Kreator préby morskiej umozliwia konfiguracje podstawowych
czujnikéw autopilota. Przeprowadzenie konfiguraciji

w warunkach odpowiednich dla typu posiadanej todzi jest
bardzo wazne.

Wazne uwagi dotyczace Kreator préby morskiej

Kreator préby morskiej nalezy uruchomi¢ na spokojnej wodzie.

Poniewaz postrzeganie spokojnej wody jest zalezne od rozmiaru

i ksztattu todzi, przed rozpoczeciem korzystania z Kreator préby

morskiej 16dZz musi znajdowac sie w odpowiedniej lokalizaciji.

» t6dz stojgca w miejscu lub poruszajgca sie powoli nie moze
sie kotysac.

* to6dz nie moze by¢ wystawiona na dziatanie silnego wiatru.

Podczas korzystania z Kreator préby morskiej nalezy wzig¢ pod

uwage nastepujgce kwestie.
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» Obcigzenie todzi musi by¢ zréwnowazone. Podczas
wykonywania kazdego z krokéw w ramach Kreator préby
morskiej nie nalezy poruszac sie po todzi.

Korzystanie z Kreatora proby morskiej
1 Woyptyn todzig na otwartg, spokojng wode.
2 Wybierz opcje:
* Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >

Konfiguracja autopilota przez sprzedawce > Kreatory
> Kreator proby morskiej.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota >
Kreatory > Kreator préby morskiej > Poczatek.

3 Wybierz opcje:

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem dostosowanym
do $lizgania sie po wodzie ze zrédtem predkosci
ustawionym na Tachometr — NMEA 2000 lub sieci
producentéw lub Tachometr skonfiguruj obroty silnika
w celu $lizgania sie po wodzie.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem dostosowanym
do $lizgania sie po wodzie ze zrédtem predkosci
ustawionym na GPS skonfiguruj predko$¢ w celu $lizgania
sie po wodzie

* W przypadku todzi motorowej ze zrodtem predkosci
ustawionym na Tachometr — NMEA 2000 lub sieci
producentéw, Tachometr lub GPS skonfiguruj gorny limit
obrotow silnika.

* W przypadku todzi motorowej ze zrodtem predkosci
ustawionym na GPS skonfiguruj maksymalng predkos¢.

4 Skalibruj kompas (Kalibracja kompasu, strona 2).

5 Przeprowadz procedure Automatyczne dostosowywanie
(Korzystanie z procedury Automatyczne dostosowywanie,
strona 2).

6 Ustaw pdtnoc (Ustawianie pétnocy, strona 2), jesli
informacje GPS o kierunku sg dostepne, lub precyzyjnie
wyreguluj kierunek (Ustawianie szczegotowego
dostosowywania kierunku, strona 3), jesli informacje GPS
o kursie s3 niedostepne.

Kalibracja kompasu
1 Wybierz opcje:
* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, wybierz Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz
kolejno Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota
przez sprzedawce > Konfiguracja kompasu > Kalibruj
kompas > Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator préby
morskiej na ploterze nawigacyjnym, wybierz kolejno
Ustawienia > Moja 16dz > Konfiguracja instalacji
autopilota > Konfiguracja kompasu > Kalibracja
kompasu. > Poczatek.

2 Postepuj zgodnie z wytycznymi do czasu zakonczenia
kalibracji, zwracajgc uwage na to, aby zachowac stabilnos¢
todzi.

W trakcie kalibracji t6dz nie powinna sie przechylaé.
3 Wybierz opcje:
» Jesli kalibracja powiodta sie w przypadku kontroli steru,
wybierz opcje Gotowe.
» Jesdli kalibracja powiodta sie, wybierz opcje OK.

» Jesli kalibracja nie powiodta sig, wybierz Ponéw i powtorz
kroki 1-3.
Po zakonhczeniu procesu kalibracji zostanie wyswietlona

wartos¢. Wartos¢ 100 wskazuje, ze komputer kursowy
zainstalowano w idealnym srodowisku magnetycznym

i skalibrowano prawidiowo. Jesli ta wartos¢ jest niska, moze by¢
konieczne przeniesienie komputera kursowego w inne miejsce
i ponowne skalibrowanie kompasu.

Korzystanie z procedury Automatyczne dostosowywanie
Przeprowadzenie tej procedury wymaga duzej przestrzeni na
otwartej wodzie.

1 Wyreguluj przepustnice tak, aby t6dz ptyneta z typowg
predkoscig rejsowg (ponizej predkosci slizgu) umozliwiajgca
skuteczne sterowanie.

2 Wybierz opcje:

» Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, wybierz Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator préby
morskiej na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz
kolejno Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota
przez sprzedawce > Dostosowywanie autopilota >
Automatyczne dostosowywanie > Poczatek.

» Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator préoby
morskiej na ploterze nawigacyjnym, wybierz kolejno
Ustawienia > Moja t6dz > Konfiguracja instalacji
autopilota > Dostosowyw. autopilota > Automatyczne
dostosowywanie > Poczatek.

Podczas procedury Automatyczne dostosowywanie t6dz

wykonuje rézne zygzakowate ruchy.

3 Po jej zakonczeniu postepuj zgodnie z instrukcjami
wys$wietlonymi na ekranie.
4 Wybierz opcje:

» Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie
zakonczy sie niepowodzeniem, ale nie zostata osiggnieta
maksymalna predkosc¢ rejsowa, zwieksz predkosé
i powtarzaj kroki 1-3 do czasu pomyslnego zakonczenia
procesu Automatyczne dostosowywanie.

» Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie
zakonczy sie niepowodzeniem oraz jesli zostata
osiggnieta maksymalna predkos¢ rejsowa, zmniejsz
predko$¢ do wartosci z poczgtkowego etapu procesu
Automatyczne dostosowywanie. Nastepnie wybierz
Altern. autom. dostosowyw., aby rozpocza¢
alternatywng procedure automatycznej regulaciji.

Po zakonczeniu procedury Automatyczne dostosowywanie
zostang wyswietlone wartosci czutosci. Mogg one postuzy¢ do
oszacowania doktadnos$ci procedury Automatyczne
dostosowywanie.

Wartosci Automatyczne dostosowywanie czutosci

Po zakonczeniu Automatyczne dostosowywanie mozesz

zapoznac sie z wartosciami czutosci wyswietlanymi na kontroli

steru. Mozesz zapisac je na wypadek przeprowadzenia

automatycznej regulacji ponownie w przysztosci lub w celu

recznego regulacji czutosci (niezalecane) (Dostosowywanie

ustawien czuto$ci autopilota, strona 3).

Czutos¢: Umozliwia ustawienie precyzji, z jakg autopilot
utrzymuje kierunek oraz agresywnosci wykonywania skretow.

Czutos¢ kontrowania: Umozliwia ustawienie agresywnosci
autopilota w kompensowaniu kursu po wykonaniu skretu.

Ustawianie poéinocy
Przeprowadzenie tej procedury wymaga duzej przestrzeni na
otwartej wodzie.

Ta procedura jest dostepna, jesli autopilot zostat podtgczony do
opcjonalnego urzadzenia GPS, ktére odebrato informacije

o pozycji GPS. Podczas przeprowadzania tej procedury
autopilot dopasowuje kierunek kompasu do informacji
dotyczgcych kursu nad dnem (Course over Ground (COG))
uzyskanych z urzadzenia GPS.

2
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Jesli do systemu nie zostato podigczone urzgdzenie GPS,
zostanie wys$wietlony monit o doprecyzowanie regulacji kierunku
(Ustawianie szczegétowego dostosowywania kierunku,

strona 3).

1 Plyn predkoscia rejsowg w linii prostej.
2 Wybierz opcje:

* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préoby
morskiej, wybierz Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz
kolejno Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota
przez sprzedawce > Konfiguracja kompasu > Ustaw
poéinoc > Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej na ploterze nawigacyjnym, wybierz kolejno
Ustawienia > Moja t6dz > Konfiguracja instalacji
autopilota > Konfiguracja kompasu > Ustaw pé6tnoc >
Poczatek.

3 Plyn todzig z predkoscia rejsowag w prostej linii i postepuj
zgodnie z instrukcjami na ekranie.

4 Wybierz opcje:
» Jesli kalibracja powiodta sie, wybierz opcje Gotowe.
* W przeciwnym wypadku powtorz kroki 1-3.

Ustawianie szczegétowego dostosowywania kierunku

Ta procedura jest wyswietlana tylko w przypadku, gdy
opcjonalne urzgdzenie GPS nie zostato podtgczone do
autopilota. Jesli autopilot jest podtaczony do urzadzenia GPS,
ktére odebrato informacje o pozycji GPS, wyswietlony zostanie
monit o ustawienie potnocy (Ustawianie poétnocy, strona 2).

1 Wybierz opcje:
* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, przejdz do kroku 3.

* Przeprowadzajgc te kalibracje poza Kreator préby
morskiej na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz
kolejno Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota
przez sprzedawce > Konfiguracja kompasu >
Precyzyjna regulacja kierunku.

* Przeprowadzajgc te kalibracje poza Kreator préby
morskiej na ploterze nawigacyjnym, wybierz kolejno
Ustawienia > Moja t6dz > Konfiguracja instalacji
autopilota > Konfiguracja kompasu > Precyzyjna
regulacja kierunku > Poczatek.

2 Dostosuj ustawienie precyzyjnej regulacji kierunku do
momentu, az wskaze prawidtowy kierunek zgodny
z wiarygodnym wskaznikiem kierunku, takim jak kompas
statku lub przenosny kompas.

3 Wybierz Wréé.

Testowanie i dostosowywanie konfiguracji

NOTYFIKACJA

Przetestuj autopilota przy matej predkosci. Po przeprowadzeniu
testu i regulacji autopilota przy matej predkosci nalezy
przetestowac go przy wiekszej predkosci w celu
przeprowadzenia symulacji normalnych warunkow dziatania.

1 Plyn todzig w jednym kierunku z wigczonym systemem
autopilota (w trybie utrzymywania kierunku).
t6dZz moze nieznacznie zmienia¢ kurs, nie powinny to by¢
jednak duze réznice w stosunku do ustawionego kursu.

2 Obro¢ t6dz w jednym kierunku korzystajac z autopilota
i obserwuj zachowanie todzi.
£ 6dz powinna skreci¢ ptynnie — nie za szybko, ale i nie za
wolno.

Pokonujac zakret wybrany z uzyciem autopilota, t6dz

powinna wptyngé na ustawiony kurs i pozosta¢ na nim;

odchyty i réznice w kierunku powinny by¢ nieznaczne.
3 Wybierz opcje:

» Jesli t6dz skreca zbyt szybko lub zbyt wolno, dostosu;j
ogranicznik przyspieszenia autopilota (Dostosowywanie
ustawien ogranicznika przyspieszenia, strona 3).

» Jesli w trybie utrzymywania kierunku wystepujg duze
wahania lub jesli t6dz nie koryguje kierunku podczas
zakrecania, dostosuj czuto$¢ autopilota (Dostosowywanie
ustawien czuto$ci autopilota, strona 3).

» Jesli t6dz skreca ptynnie, kierunek jest utrzymywany
z lekkimi wahnigciami lub w ogdle bez wahnigc, a t6dz
prawidtowo ustawia kierunek, to konfiguracja jest
prawidtowa. Nie jest konieczne wprowadzanie dalszych
zmian.

Dostosowywanie ustawien ogranicznika przyspieszenia

1 Na kontroli steru wigcz Tryb sprzedawcy (Wifgczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy na kontroli steru, strona 4).

2 Wybierz opcje:

» Na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz kolejno
Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota przez
sprzedawce > Dostosowywanie autopilota >
Ogranicznik przyspieszenia.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota >
Dostosowyw. autopilota > Ogranicznik
przyspieszenia.

3 Wybierz opcje:

» Zwieksz wartos¢ ustawienia, jesli autopilot skreca zbyt

szybko.

* Zmniejsz wartos¢ ustawienia, jesli autopilot skreca zbyt
wolno.

Dostosowujgc ogranicznik przyspieszenia recznie, nalezy
dokonywac nieznacznych zmian. Przetestuj zmiane przed
dokonaniem kolejnych korekt.

4 Przetestuj konfiguracje autopilota.

5 Powtarzaj kroki 2—4 do czasu, az autopilot bedzie dziatat
prawidtowo.

Dostosowywanie ustawien czufosci autopilota

Ustawienia czutosci autopilota sg dostosowywane podczas
procedury Automatyczne dostosowywanie. Nie zaleca sie
dostosowywania tych wartosci, dlatego przed wprowadzeniem
jakichkolwiek zmian nalezy zarejestrowac warto$ci ustawione
podczas procedury Automatyczne dostosowywanie.

1 Na kontroli steru wigcz Tryb sprzedawcy (Wigczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy na kontroli steru, strona 4).
2 Wybierz opcje:
* Na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz kolejno
Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota przez

sprzedawce > Dostosowywanie autopilota > Wartosci
czutosci steru.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota >
Dostosowyw. autopilota > Wartosci czutosci steru

3 Wybierz odpowiednig opcje w zaleznosci od rodzaju todzi:

* W przypadku todzi zaglowej, todzi motorowej z kadtubem
wypornosciowym i todzi motorowej ze zrédtem predkosci
ustawionym na Brak wybierz Czuto$¢ i okresl, w jakim
stopniu ster ma trzymac kierunek i jak ciasne majg by¢
wykonywane zakrety.

Jesli ustawiona wartos¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot
moze wykazywac nadmierng aktywnos$c¢ i nieustannie
probowac dostosowac kierunek przy najmniejszych
odchyleniach. Autopilot, ktory wykazuje nadmierng
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aktywnos$¢, powoduje szybsze roztadowywanie
akumulatora.

* W przypadku todzi zaglowej, todzi motorowej z kadtubem
wypornosciowym i todzi motorowej ze Zzrédtem predkosci
ustawionym na Brak wybierz Czuto$¢ kontrowania
i okresl, w jakim stopniu ster ma korygowac btedny kurs.

Jesli wybrana zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie
autopilota moze ponownie spowodowac zbyt szeroki skret
przy probie zrbwnowazenia oryginalnego skretu.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem $lizgowym ze
zrédiem predkosci ustawionym na Tachometr — NMEA
2000 lub sieci producentow, Tachometr lub GPS
wybierz Mata predkos¢ lub Duza predkosé i okresl,

w jakim stopniu ster ma trzymac kierunek i jak ciasne majg
by¢ zakrety wykonywane przy matych i duzych
predkosciach.

Jesli ustawiona warto$¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot
moze wykazywac¢ nadmierng aktywnos$c¢ i nieustannie
probowac dostosowac kierunek przy najmniejszych
odchyleniach. Autopilot, ktory wykazuje nadmierng
aktywnosc¢, powoduje szybsze roztadowywanie
akumulatora.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem dostosowanym
do $lizgania sie po wodzie ze zrédtem predkosci
ustawionym na Tachometr — NMEA 2000 lub sieci
producentéw, Tachometr lub GPS wybierz Kontrowanie
przy matej predkosci lub Kontrowanie przy duzej
predkosci i okresl, w jakim stopniu ster ma korygowac
btedny kurs.

Jesli wybrana zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie
autopilota moze ponownie spowodowac zbyt szeroki skret
przy probie zrbwnowazenia oryginalnego skretu.

4 Przetestuj konfiguracje autopilota i powtarzaj kroki 2—-3 do
czasu, gdy autopilot bedzie dziatat wtasciwie.

Zaawansowane ustawienia konfiguracyjne
Istnieje mozliwos$¢ skorzystania z procesu automatycznego
dostosowywania, przeprowadzenia kalibracji kompasu oraz
okreslenia pétnocy na autopilocie bez uruchamiania kreatoréw.
Kazde z ustawien mozna takze dostosowac osobno, bez
koniecznosci przeprowadzania procesu konfiguracyjnego.

Wiaczanie trybu konfiguracyjnego sprzedawcy na
kontroli steru
W normalnych warunkach zaawansowane opcje konfiguracyjne
nie sg dostepne z poziomu kontroli steru. Aby korzysta¢
z zaawansowanych ustawien konfiguracyjnych autopilota nalezy
wigczy¢ Tryb sprzedawcy.
Wiagczenie funkcji Tryb sprzedawcy w celu korzystania z opcji
konfiguraciji nie jest konieczne w przypadku plotera
nawigacyjnego.
1 Na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz kolejno Menu
> Konfiguracja > System > Informacje systemowe.
2 Przytrzymaj sSrodkowy klawisz przez 5 sekund.
Zostanie wyswietlona opcja Tryb sprzedawcy.
3 Wybierz kolejno opcje Wréé > Wréc.
Jesli na ekranie konfiguracyjnym dostepna jest opcja
Konfiguracja autopilota przez sprzedawce, oznacza to, ze
procedura zostata przeprowadzona pomysinie.

Reczne uruchamianie automatycznych proceséw

konfiguracyjnych

1 Na kontroli steru witacz Tryb sprzedawcy (Witgczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy na kontroli steru, strona 4).

2 Wybierz opcje:

» Na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz kolejno
Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota przez
sprzedawce.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota >
Dostosowyw. autopilota.

3 Wybierz zautomatyzowany proces:

» Aby uruchomi¢ procedury stuzgce do kalibracji kompasu,
wybierz kolejno Konfiguracja kompasu > Kalibracja
kompasu. (Kalibracja kompasu, strona 2).

* Aby uruchomi¢ procedury stuzgce do zdefiniowania
kierunku potnocnego, wybierz kolejno Konfiguracja
kompasu > Ustaw pétnoc (Ustawianie poinocy,
strona 2).

» Aby uruchomi¢ procedury stuzgce do automatycznej
regulacji autopilota, wybierz kolejno Dostosowyw.
autopilota > Automatyczne dostosowywanie
(Korzystanie z procedury Automatyczne dostosowywanie,
strona 2).

4 Wykonaj instrukcje wyswietlane na ekranie.

Reczne ustawianie poszczegdlnych ustawien konfigu-

racyjnych

W celu dostosowania niektérych ustawien konfiguracyjnych

moze okazac sie konieczna zmiana innych ustawien. Przed

zmiang jakichkolwiek ustawien przejrzyj sekcje dotyczaca

szczegotowych ustawien konfiguracyjnych Szczegéfowe

ustawienia konfiguracyjne, strona 4.

1 Na kontroli steru wigcz Tryb sprzedawcy (Wigczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy na kontroli steru, strona 4).

2 Wybierz opcje:

* Na kontroli steru, na ekranie kierunku wybierz kolejno
Menu > Konfiguracja > Konfiguracja autopilota przez
sprzedawce.

* Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia >
Moja t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota.

Wybierz kategorie ustawien.
4 Wybierz ustawienie do konfiguracji.

Opis kazdego z ustawien jest dostepny w tym podreczniku
(Szczegdtowe ustawienia konfiguracyjne, strona 4).

5 Skonfiguruj warto$¢ ustawienia.

w

Szczegétowe ustawienia konfiguracyjne
Cho¢ wszelkie ustawienia konfiguracyjne uzupetnia sie zwykle
automatycznie z uzyciem kreatordéw, istnieje mozliwos¢
recznego dostosowania wszelkich ustawien w celu
szczegotowego ustawienia autopilota.

UWAGA: W zaleznosci od konfiguracji autopilota niektére
ustawienia mogg by¢ niedostepne.

UWAGA: W przypadku todzi motorowych po kazdej zmianie
ustawienia Zrodto predkosci nalezy przejrze¢ odpowiednio
ustawienia Dolny limit RPM, Gérny limit RPM, RPM predkosci
Slizgu, Predko$¢ slizgu lub Maksymalna predkosé, a takze
ponownie przeprowadzi¢ procedure automatycznej regulacji
(Korzystanie z procedury Automatyczne dostosowywanie,
strona 2).

Ustawienia dostosowywania autopilota

Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >
Konfiguracja autopilota przez sprzedawce >
Dostosowywanie autopilota.

Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia > Moja

t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota > Dostosowyw.

autopilota.

Ogranicznik przyspieszenia: Umozliwia ograniczenie
predkosci zakretow kontrolowanych przez autopilota.
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Wartos$¢ procentowg mozna zwiekszy¢, aby ograniczy¢
predko$¢ wykonywania zakretow, lub zmniejszyc, aby
zwiekszy¢ predkos¢ wykonywania zakretow.

Ustawienia zrédta predkosci

UWAGA: Ustawienia zrédta predkosci sg dostepne wytgcznie
w przypadku fodzi motorowych.

Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >

Konfiguracja autopilota przez sprzedawce > Konfiguracja

zrédta predkosci.

Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia > Moja

t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota > Konfig. zrédta

predkosci.

Zrédto predkosci: Umozliwia wybdr zrodta predkosci.

Sprawdz tachometr: Funkcja umozliwia poréwnanie odczytow
z kontroli steru dotyczgcych obrotow silnika z tachometrami
na desce rozdzielczej todzi. To ustawienie ma zastosowanie
wytgcznie w przypadku kontroli steru.

RPM predkosci slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie
wskazan kontroli steru dotyczgcych obrotéw silnika
w momencie, gdy 16dz przechodzi od wypornosci do
predkosci slizgu po wodzie. Jesli wartos¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Dolny limit RPM: Funkcja umozliwia dostosowanie najnizszego
poziomu obrotéw silnika todzi. Jesli warto$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Goérny limit RPM: Funkcja umozliwia dostosowanie
najwyzszego poziomu obrotow silnika todzi. Jesli warto$¢ nie
odpowiada wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Predkos¢ slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie predkosci
slizgania sie fodzi po wodzie. Jesli warto$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Maksymalna predkos¢: Funkcja umozliwia dostosowanie
maksymalnej predkosci todzi. Jesli wartos¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Ustawienia czutosci steru

UWAGA: Jesli ustawione wartosci bedg zbyt wysokie lub zbyt
niskie, moze wystgpi¢ nadczynnos$c¢ autopilota, ktéry bedzie
nieustannie probowat dostosowywac kierunek przy
najmniejszych odchyleniach. Autopilot, ktory dziata zbyt
aktywnie, zwieksza zuzycie pompy i powoduje szybsze
roztadowywanie akumulatora.

Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >
Konfiguracja autopilota przez sprzedawce > Wartosci
czulosci steru.

Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia > Moja
t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota > Wartosci czutosci
steru.

UWAGA: Te ustawienia odnoszg sie tylko do todzi motorowych
z kadtubem wypornosciowym i fodzi motorowych ze zrodtem
predkosci ustawionym na Brak.

Czutosé¢: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu ster utrzymuje
kierunek i na ile ciasne sg wykonywane zakrety.

Czutos¢ kontrowania: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu
ster dokonuje korekty zbyt szerokich zakretow. Jesli wybrana
zostanie zbyt niska wartos$¢, dziatanie autopilota moze
spowodowac zbyt szeroki zakret przy probie wyréwnania
oryginalnego skretu.

UWAGA: Te ustawienia odnoszg sie tylko do todzi motorowych

z kadtubem $lizgowym i ze zrodtem predkosci ustawionym na

Tachometr — NMEA 2000 lub sieci producentéw, Tachometr lub

GPS.

Mata predkos¢: Umozliwia ustawienie czutosci steru przy niskiej
predkosci. To ustawienie ma zastosowanie do todzi ptynacej
ponizej predkosci slizgu.

Kontrowanie przy matej predkosci: Umozliwia ustawienie
kontrowania czutosci steru przy niskiej predkosci. To
ustawienie ma zastosowanie do todzi ptyngcej ponizej
predkosci slizgu.

Duza predkos¢: Umozliwia ustawienie czutosci steru przy
wysokiej predkosci. To ustawienie ma zastosowanie do todzi
ptyngcej powyzej predkosci slizgu.

Kontrowanie przy duzej predkosci: Umozliwia ustawienie
kontrowania czutosci steru przy wysokiej predkosci. To
ustawienie ma zastosowanie do todzi ptyngcej powyzej
predkosci slizgu.

Ustawienia uktadu sterowania

Na kontroli steru wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >
Konfiguracja autopilota przez sprzedawce > Konfiguracja
uktadu sterowania.

Na ploterze nawigacyjnym wybierz kolejno Ustawienia > Moja
t6dz > Konfiguracja instalacji autopilota > Konfiguracja
ukladu sterowania.

Funkcja umozliwia ustawienie kierunku, w ktérym nalezy

przesungc ster w celu wykonania todzig skretu na lewg

i prawa burte. Istnieje mozliwos$¢ przetestowania ustawienia.

W razie potrzeby mozna takze odwrdcic kierunek sterowania.
Garmin® oraz logo Garmin sg znakami towarowymi firmy Garmin Ltd. lub jej oddziatow
zarejestrowanych w Stanach Zjednoczonych i innych krajach. GHP™, GHC™, Reactor™

oraz Shadow Drive™ sg znakami towarowymi firmy Garmin Ltd. lub jej oddziatow.
Wykorzystywanie tych znakéw bez wyraznej zgody firmy Garmin jest zabronione.
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