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REACTOR™ 40 DO HYDRAULICZNYCH UKLADOW STEROWANIA
PODRECZNIK KONFIGURACJI

Wazne informacje dotyczace bezpieczenstwa

Nalezy zapoznac¢ sie z zamieszczonym w opakowaniu produktu przewodnikiem Wazne informacje dotyczace
bezpieczernstwa i produktu zawierajgcym ostrzezenia i wiele istotnych wskazowek.

Aby unikng¢ ewentualnych obrazen ciata i uszkodzenia todzi, autopilot powinien by¢ zainstalowany przez
wykwalifikowanego instalatora urzagdzen morskich. Do prawidtowej instalacji wymagana jest fachowa wiedza
na temat morskich uktadéw sterowniczych oraz elektrycznych.

Uzytkownik jest odpowiedzialny za bezpieczne i roztropne sterowanie swoim statkiem. Autopilot jest
narzedziem, ktére wspomaga sterowanie. Nie zwalnia ono uzytkownika z obowigzku bezpiecznego sterowania
swojg todzig. Nalezy unika¢ zagrozen nawigacyjnych i nigdy nie zostawia¢ steru bez nadzoru.

Nalezy zawsze by¢ przygotowanym do szybkiego przejecia recznego sterowania todzia.
Obstugi autopilota najlepiej nauczy¢ sie na spokojnych, bezpiecznych i otwartych wodach.

Nalezy zachowac¢ ostroznos¢ podczas korzystania z autopilota w poblizu niebezpiecznych wéd, to jest
w poblizu dokéw, palisad i innych todzi.

/\ PRZESTROGA

Niezainstalowanie tego sprzetu i brak jego konserwacji zgodnie z niniejszymi instrukcjami moze doprowadzi¢
do uszkodzen i obrazen.

Nalezy uwazac na nagrzewajacy sie radiator, silnik i elementy solenoidu.
Nalezy zachowac ostroznos$¢ z uwagi na ryzyko zakleszczenia lub przytrzasniecia przez ruchome czesci.

Konfiguracja autopilota

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

Jesli do opakowania autopilota nie dotgczono kontroli steru, nalezy skonfigurowa¢ system autopilota za
pomocg zgodnego plotera nawigacyjnego podtgczonego do tej samej sieci NMEA 2000° co komputer kursowy
autopilota. Niniejsza instrukcja dotyczy konfiguracji adresu za pomoca kontroli steru lub plotera nawigacyjnego.

Kreator nadbrzezny

/\ PRZESTROGA
Podczas uzywania Kreator nadbrzezny, gdy t16dz znajduje sie w wodzie lub poza nig, nalezy zapewnic¢ przeswit
ruchu steru, aby unikng¢ uszkodzenia steru lub innych przedmiotéw, a takze zachowaé ostroznos¢, aby unikngé
obrazen spowodowanych przez ruchome czesci.

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

Jesli tédz znajduje sie na wodzie, nalezy upewnic sig, ze na czas korzystania z kreatora t6dz bedzie
unieruchomiona.
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Korzystanie z Kreator nadbrzezny

NOTYFIKACJA

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

1 Wiacz autopilota.

Przy pierwszym wigczeniu autopilota zostanie wyswietlony monit o przeprowadzenie krétkiej procedury
konfiguracyjnej.

2 Jesli Kreator nadbrzezny nie uruchomi sie automatycznie po zakonczeniu sekwencji konfiguraciji, na panelu
kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota >
Konfiguracja instalacji autopilota > Kreatory > Kreator nadbrzezny > Poczatek.

3 Wybierz typ todzi.

4 Po wyswietleniu monitu postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby skonfigurowac limit
obrotow steru.

5 W przypadku wyswietlenia monitu wprowadz warto$é przemieszczenia steru (zwykle wskazywang na
sterze).

Jesli to konieczne, przeprowadz kalibracje czujnika steru (Kalibracja czujnika steru, strona 2).
Przeprowadz test kierunku sterowania (Test kierunku sterowania, strona 2).

W razie potrzeby wybierz zrédto predkosci (Wybdr Zrédta predkosci, strona 3).

9 W razie potrzeby sprawdz tachometr (Sprawdzanie tachometru, strona 3).

10 Po wyswietleniu monitu przeprowadz test obrotu steru.

11 Sprawdz wyniki pracy Kreator nadbrzezny (Przegladanie wynikéw dziatania Kreator nadbrzezny, strona 3).
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Kalibracja czujnika steru

UWAGA: Wystgpienie btedu podczas tych czynnosci moze oznaczac, ze czujnik potozenia mégt osiggnaé
ustalony limit. W takim przypadku istnieje mozliwos¢, ze czujnik potozenia zostat nieprawidtowo zainstalowany.
Jesli problem wystepuje nadal, mozna kontynuowa¢ kalibracje, przesuwajac ster do najdalej wysunietej pozycji,
w ktérej nie jest wyswietlany btad.

1 Ustaw ster w taki sposob, aby skierowac t6dz catkowicie na prawa burte i wybierz opcje OK.

2 Po zakonczeniu kalibracji potozenia steru na prawg burte ustaw ster w taki sposéb, aby skierowac t6dz
catkowicie na lewg burte i wybierz OK.

3 Po zakonczeniu kalibracji potozenia steru na lewg burte ustaw ster w potozeniu centralnym, pus¢ go
i wybierz Poczatek.

Autopilot przejmie kontrole nad sterem.
4 Pozwdl, aby autopilot przeprowadzit kalibracje steru i nie dotykaj steru, kontroli steru ani plotera
nawigacyjnego.
5 Wybierz opcje:
Jesli kalibracja nie zakonczyta sie pomysinie, powtorz poprzednie kroki.
Jesli kalibracja zakonczyta sie pomysinie, wybierz Dale;j.

Test kierunku sterowania
1 Przy staniu w miejscu lub poruszaniu sie z matg predkoscia, wybierz przycisk( i,

W przypadku uzycia przycisku < ster musi skierowac t6dz w lewo. W przypadku uzycia przycisku > ster musi
skierowac t6dz w prawo.

2 Wybierz opcje:
Jesli w wyniku testu sterowania tédka skreca we wtasciwg strone, wybierz opcje Dalej.

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




Wybdr zrédta predkosci
Wybierz opcje:
+ Jesli podtgczono przynajmniej jeden zgodny silnik NMEA 2000 do sieci NMEA 2000, wybierz Tachometr -
N2K lub inna.Tachometr - N2K lub inna.

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

UWAGA: Garmin°® zaleca korzystanie z zewnetrznej anteny GPS, zamontowanej w miejscu

z nieprzestonietym widokiem nieba, aby antena zapewniata state i doktadne informacje o predkosci GPS.

Jesli jako zrédto predkosci nie zostat podtgczony silnik ani urzadzenie 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 podtaczenie tachometru za posrednictwem sieci NMEA 2000 lub uzycie zewnetrznej anteny GPS
jako Zrédta predkosci.

Sprawdzanie tachometru

Procedura nie jest dostepna w przypadku wyboru zrodta predkosci GPS lub Brak.

Po wtgczeniu silnika(-6w) funkcja umozliwia poréwnanie odczytéw z kontroli steru lub plotera
nawigacyjnego dotyczgcych obrotéw silnika z tachometrem(-ami) na desce rozdzielczej todzi.

Jesli wartosci obrotéw nie sg zgodne, mogt wystgpi¢ problem ze zrédtem predkosci NMEA 2000 lub
potgczeniem.

Przegladanie wynikow dziatania Kreator nadbrzezny

Wyswietlane sg wartosci wybrane podczas dziatania Kreator nadbrzezny.

1 Zapoznaj sie z wynikami dziatania Kreator nadbrzezny

Wybierz dowolng nieprawidtowa wartosé.

Popraw wartosé.

Powt6rz kroki 2 i 3 dla wszystkich nieprawidtowych wartosci.

Po przejrzeniu wartosci wybierz opcje Gotowe.
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Kreator proby morskiej

Kreator proby morskiej umozliwia konfiguracje podstawowych czujnikéw autopilota. Przeprowadzenie
konfiguracji w warunkach odpowiednich dla typu posiadanej todzi jest bardzo wazne.

Wazne uwagi dotyczace Kreator proby morskiej
Kreator proby morskiej nalezy uruchomié na spokojnej wodzie. Poniewaz postrzeganie spokojnej wody jest
zalezne od rozmiaru i ksztattu todzi, przed rozpoczeciem korzystania z Kreator proby morskiej t6dz musi
znajdowac sie w odpowiedniej lokalizac;ji.

£ 6dzZ stojgca w miejscu lub poruszajgca sie powoli nie moze sie kotysac.

£6dz nie moze by¢ wystawiona na dziatanie silnego wiatru.
Podczas korzystania z Kreator proby morskiej nalezy wzigé pod uwage nastepujace kwestie.

Obciagzenie todzi musi by¢ zréwnowazone. Podczas wykonywania kazdego z krokdw w ramach Kreator préby
morskiej nie nalezy poruszac sie po todzi.




Korzystanie z Kreatora proby morskiej
1 Wyptyn todzig na otwartg, spokojng wode.
2 Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota > Kreatory > Kreator proby morskiej > Poczatek
3 Wybierz opcje:
« W przypadku todzi motorowej z kadtubem slizgowym i Zrédtem predkosci ustawionym na Tachometr -
N2K lub inna skonfiguruj predko$¢ obrotowa dla slizgu.

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

W przypadku todzi motorowej ze zrédtem predkosci ustawionym na Tachometr - N2K lub inna skonfiguruj
gorny limit predkosci obrotowe;j.
W przypadku todzi motorowej ze Zrédtem predkosci ustawionym na GPS skonfiguruj maksymalng
predkosc.

4 Skalibruj kompas (Kalibracja kompasu, strona 4).

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

6 Ustaw potnoc (Ustawianie pétnocy, strona 6) lub precyzyjnie wyreguluj kierunek (Ustawianie
szczegbtowego dostosowywania kierunku, strona 6).

Kalibracja kompasu
1 Wybierz opcje:
Przeprowadzajac te procedure w ramach Kreator proby morskiej, wybierz Poczatek.

Przeprowadzajac te procedure poza Kreator proby morskiej, na panelu kontroli steru lub na ekranie
autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota > Konfiguracja instalacji
autopilota > Konfiguracja kompasu > Kalibracja kompasu > Poczatek.

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

W trakcie kalibracji t6dZ nie powinna sie przechyla¢. Upewnij sig, ze jedna strona statku nie jest obcigzona
bardziej niz druga.
3 Wybierz opcje:
Jesli kalibracja nie powiedzie sie, powto6rz poprzedni krok.
Jesli kalibracja powiedzie sie, wybierz opcje Dale;j.
Po zakonczeniu procesu kalibracji zostanie wyswietlona wartosc¢ jakosci srodowiska magnetycznego. Wartosé
100 wskazuje, ze komputer kursowy zainstalowano w idealnym srodowisku magnetycznym i skalibrowano

prawidtowo. 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 t6dzZ ptyneta z typowa predkoscia rejsowa (ponizej predkosci slizgu)
umozliwiajgca skuteczne sterowanie.

2 Wybierz opcje:

+ Przeprowadzajac te procedure w ramach Kreator proby morskiej, wybierz Poczatek.

+ Przeprowadzajac te procedure poza Kreator préoby morskiej na pulpicie kontroli steru lub na ekranie
autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota > Konfiguracja instalacji
autopilota > Dostosowywanie autopilota > Automatyczne dostosowywanie > Poczatek.

Podczas procedury Automatyczne dostosowywanie t6dZ wykonuje rézne zygzakowate ruchy.

3 Po jej zakonczeniu postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlonymi na ekranie.
4 Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie zakonczy sie niepowodzeniem, wybierz opcje:
+ Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie zakonczy sie niepowodzeniem, ale nie zostata osiggnieta

maksymalna predkosc rejsowa, wybierz Uruchom standardowa regulacje automatyczng i powtarzaj kroki
1-3 do czasu pomysinego zakonczenia procedury Automatyczne dostosowywanie.

Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie zakonczy sie niepowodzeniem oraz jesli zostata
osiggnieta maksymalna predkosc¢ rejsowa, zmniejsz predkos¢ do wartosci z poczgtkowego etapu procesu
Automatyczne dostosowywanie. Nastepnie wybierz Uruchom alternatywna regulacje automatyczng, aby
rozpoczgé alternatywng procedure automatycznej regulaciji.

+ Jesli Automatyczne dostosowywanie natychmiast konczy sie niepowodzeniem i zamiast wykonywania
ruchu zygzakowego pokonujesz okrag, wybierz Zmien kierunek > Uruchom standardowa regulacje
automatyczng i powtarzaj kroki od 1 do 3, az procedura Automatyczne dostosowywanie zakoriczy sie
pomysinie.

Po zakonczeniu procedury Automatyczne dostosowywanie zostang wyswietlone wartosci czutosci. Moga one
postuzy¢ do oszacowania doktadnosci 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 czutosci
autopilota, strona 8).

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

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




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

Ta procedura jest dostepna, jesli autopilot zostat podtgczony do opcjonalnego urzadzenia GPS, ktére odebrato
informacje o pozycji GPS. Podczas przeprowadzania tej procedury autopilot dopasowuje kierunek kompasu do
informac;ji dotyczacych kursu nad dnem (Course over Ground (COG)) uzyskanych z urzadzenia GPS.

Jesli do systemu nie zostato podtgczone urzadzenie GPS, zostanie wyswietlony monit o doprecyzowanie
regulacji kierunku (Ustawianie szczegétowego dostosowywania kierunku, strona 6).

1 Ptyn todzig w linii prostej z predkoscia przelotowa, z wiatrem, w tym samym kierunku co prad.
2 Wybierz opcje:
Przeprowadzajac te procedure w ramach Kreator proby morskiej, wybierz Poczatek.

Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby morskiej na kontroli steru lub na ekranie autopilota
na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota >
Konfiguracja kompasu > Ustaw pétnoc > Poczatek.

3 Kontynuuj poruszanie sie todzig w proste;j linii z predkoscia rejsowag, z wiatrem, w tym samym kierunku co
prad, i postepuj zgodnie z instrukcjami na ekranie.
4 Wybierz opcje:
Jesli kalibracja nie powiedzie sie, powto6rz poprzedni krok.
Jesli kalibracja powiedzie sig, wybierz opcje Dalej.

Ustawianie szczegétowego dostosowywania kierunku

Ta procedura jest wyswietlana tylko w przypadku, gdy opcjonalne urzadzenie GPS nie zostato podtgczone
do autopilota. Jesli autopilot jest podtgczony do urzagdzenia GPS, ktére odebrato informacije o pozycji GPS,
wyswietlony zostanie monit o ustawienie pétnocy (Ustawianie pétnocy, strona 6).
1 Wybierz opcje:

+ Przeprowadzajac te procedure w ramach Kreator préby morskiej, przejdz do kroku 2.

Przeprowadzajgc te kalibracje poza Kreator préby morskiej na panelu kontroli steru lub ekranie autopilota
na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota >
Konfiguracja kompasu > Precyzyjna regulacja kierunku.
2 Dostosuj ustawienie precyzyjnej regulacji kierunku do momentu, az wskaze prawidtowy kierunek zgodny
z wiarygodnym wskaznikiem kierunku, takim jak kompas statku lub przeno$ny 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 warunkéw
dziatania.

1 Plyn todzig w jednym kierunku z wigczonym systemem autopilota (w trybie utrzymywania kierunku).

t6dZ moze nieznacznie zmieniaé kurs, nie powinny to by¢ jednak duze réznice w stosunku do ustawionego
kursu.

2 Obré¢ t6dz w jednym kierunku korzystajgc z autopilota i obserwuj zachowanie todzi.
t6dz powinna skreci¢ ptynnie — nie za szybko, ale i nie za wolno.

Pokonujgc zakret wybrany z uzyciem autopilota, t6dz powinna wptynaé na ustawiony kurs i pozosta¢ na nim;
odchyly i roznice w kierunku powinny by¢ nieznaczne.

3 Wybierz opcje:
+ Jeslitédz skreca zbyt szybko lub zbyt wolno, dostosuj ogranicznik przyspieszenia autopilota
(Dostosowywanie ustawien ogranicznika przyspieszenia, strona 7).

Jesli w trybie utrzymywania kierunku wystepujg duze wahania lub jesli t6dz nie koryguje kierunku podczas
zakrecania, dostosuj czuto$¢ autopilota (Dostosowywanie ustawieri czutosci autopilota, strona 8).

Jesli t6dz skreca ptynnie, kierunek jest utrzymywany z lekkimi wahnieciami lub w ogole bez wahnieg,
a todz prawidtowo ustawia kierunek, to konfiguracja jest prawidtowa. Nie jest konieczne wprowadzanie
dalszych zmian.
Dostosowywanie ustawien ogranicznika przyspieszenia
1 Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz ¢*¢ >
Konfiguracja autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota > Dostosowywanie autopilota > Ogranicznik
przyspieszenia.Ogranicznik przyspieszenia.
2 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. Przetestu;j
zmiane przed dokonaniem kolejnych korekt.

3 Przetestuj konfiguracje autopilota.
4 Powtarzaj kroki 2 i 3 do czasu, az autopilot bedzie dziatat prawidtowo.




Dostosowywanie ustawien czutos$ci autopilota

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

1 Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota > Dostosowywanie autopilota > Wartos$ci czutosci steru.

2 Wybierz odpowiednig opcje w zaleznosci od rodzaju todzi:

W przypadku todzi zaglowej, todzi motorowej z kadtubem wypornosciowym i todzi motorowej ze zrodtem
predkosci ustawionym na Brak wybierz Wzmocnienie i okres|, w jakim stopniu ster ma trzymac kierunek
i jak ciasne maja by¢ wykonywane zakrety.

Jesli ustawiona wartosc¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot moze wykazywa¢ nadmierng aktywnosc¢

i nieustannie prébowac dostosowac kierunek przy najmniejszych odchyleniach. Autopilot, ktory wykazuje
nadmierng aktywnosc¢, powoduje szybsze roztadowywanie akumulatora.

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

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

Jesli masz t6dz motorowa o kadtubie slizgowym ze zrodtem predkosci ustawionym na Tachometr - N2K
lub inna, Tachometr lubGPS, 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 wartosc¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot moze wykazywa¢ nadmierng aktywnosc¢

i nieustannie prébowac dostosowac kierunek przy najmniejszych odchyleniach. Autopilot, ktory wykazuje
nadmierng aktywnosc¢, powoduje szybsze roztadowywanie akumulatora.

Jesli masz t6dz motorowa o kadtubie slizgowym ze zrodtem predkosci ustawionym na Tachometr - N2K
lub inna, Tachometr lub GPS, wybierz Kont. przy m.pred. lub Kontrowanie przy duzej predkosci, aby
dostosowac precyzje, z jakg ster koryguje zbyt szerokie zakrety.

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

3 Przetestuj konfiguracje autopilota i powtarzaj krok 2 do czasu, gdy autopilot bedzie dziatat wiasciwie.

Zaawansowane ustawienia konfiguracyjne

Istnieje mozliwos¢ przeprowadzenia kalibracji kompasu, skorzystania z procedury automatycznego
dostosowywania oraz ustawienia pétnocy na autopilocie bez uruchamiania kreatoréw. Kazde z ustawien
mozna takze osobno dostosowac recznie w celu wprowadzenia niewielkich poprawek bez koniecznosci
przeprowadzania procesu konfiguracji lub kalibraciji.

Reczne uruchamianie procesow konfiguracji zaawansowanej

1 Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota.

2 Wybierz zautomatyzowany proces:

Aby uruchomic¢ procedury stuzace do kalibracji kompasu, wybierz kolejno Konfiguracja kompasu >
Kalibracja kompasu (Kalibracja kompasu, strona 4).

Aby uruchomié procedury stuzgce do automatycznej regulacji autopilota, wybierz kolejno
Dostosowywanie autopilota > Automatyczne dostosowywanie (Korzystanie z procedury Automatyczne
dostosowywanie, strona 5).

Aby uruchomic¢ procedury stuzgce do zdefiniowania kierunku pétnocnego, wybierz kolejno Konfiguracja
kompasu > Ustaw pétnoc (Ustawianie péinocy, strona 6).

3 Wykonaj instrukcje wys$wietlane na ekranie.




Reczne definiowanie poszczegdlnych ustawien konfiguracji

W celu dostosowania niektorych ustawien konfiguracyjnych moze okazac sie konieczna zmiana innych
ustawien. Przed zmiang jakichkolwiek ustawien przejrzyj sekcje dotyczaca szczegotowych ustawien
konfiguracyjnych (Szczegdtowe ustawienia konfiguracyjne, strona 9).

1 Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota.

2 Wybierz kategorie ustawien.
3 Wybierz ustawienie do konfiguraciji.

Opis kazdego z ustawien jest dostepny w tym podreczniku (Szczegdtowe ustawienia konfiguracyjne,
strona 9).

4 Skonfiguruj warto$¢ ustawienia.

Wykryto kilka zrodet danych z czujnikow

Systemu autopilota moze mie¢ dostep do kilku Zrédet danych z czujnikéw. W takim przypadku mozna wybra¢
preferowane zrédto danych.

Na przyktad, poniewaz predkos$¢ GPS z zewnetrznej anteny jest pewniejsza i doktadniejsza niz ta

z wbudowanego odbiornika sygnatow GPS wewnatrz plotera nawigacyjnego, zaleca sie wybranie zewnetrznej
anteny GPS jako preferowanego zrédta danych GPS. Ponadto, ze wzgledu na to, ze znalezienie idealnej
lokalizacji do zamontowania modutu CCU autopilota moze by¢ trudne, mozna opcjonalnie wybra¢ zewnetrzny
kompas NMEA 2000 GPS lub inny czujnik kursu jako preferowane zZrédto danych kursu.

Wybér preferowanego zrodta danych z czujnikow

1 Na pulpicie kontroli steru lub ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Preferowane zrodta.

UWAGA: Niektére elementy menu Preferowane zZrédta sg wyswietlane tylko wtedy, gdy system ma dostep do
kilku czujnikdw dostarczajacych danych tego samego rodzaju.

2 Wybierz kategorie danych.
3 Wybierz zrodto.

Szczegotowe ustawienia konfiguracyjne

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

UWAGA: W zaleznosci od konfiguracji autopilota niektdre ustawienia moga by¢ niedostepne.

UWAGA: W przypadku todzi motorowych po kazdej zmianie ustawienia Zrédto predkoséci nalezy przejrze¢
odpowiednio ustawienia Dolny limit RPM, Gorny limit RPM, RPM predkosci slizgu, Predkos¢ slizgu lub
Maks. predk., a takze ponownie przeprowadzi¢ procedure automatycznej regulacji (Korzystanie z procedury
Automatyczne dostosowywanie, strona 5).

Ustawienia regulacji autopilota
Na panelu kontroli steru lub ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota >
Konfiguracja instalacji autopilota > Dostosowywanie autopilota.
Automatyczne dostosowywanie: Uruchamia procedure Automatyczne dostosowywanie (Korzystanie
z procedury Automatyczne dostosowywanie, strona 5).
Wartosci czutosci steru: Reguluje ustawienia czutosci steru (Ustawienia czutfosci steru, strona 11).
Ogranicznik przyspieszenia: Umozliwia ograniczenie predkosci zakretéw kontrolowanych przez autopilota.
Wartos¢ procentowg mozna zwiekszy¢, aby ograniczy¢ predkos¢ wykonywania zakretéw, lub zmniejszy¢,
aby zwiekszy¢ predkos¢ wykonywania zakretow.




Ustawienia zrédta predkosci

Na panelu kontroli steru lub ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota >

Konfiguracja instalacji autopilota > Konfiguracja zrodta predkosci.

Zrédto predkosci: Umozliwia wybér zrédta predkosci.

Sprawdz tachometr: Funkcja umozliwia poréwnanie odczytéw z kontroli steru lub plotera nawigacyjnego
dotyczacych obrotdw silnika z tachometrami na desce rozdzielczej todzi.

RPM predkosci slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie wskazan kontroli steru lub plotera nawigacyjnego
dotyczacych obrotéw silnika w momencie, gdy t6dz przechodzi od wypornosci do predkosci slizgu po
wodzie. Jesli warto$¢é nie odpowiada wartosci na kontroli steru lub ploterze nawigacyjnym, mozna ja
dostosowac.

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

Gorny limit RPM: Funkcja umozliwia dostosowanie najwyzszego poziomu obrotéw silnika todzi. Jesli wartos¢
nie odpowiada wartosci na kontroli steru lub ploterze nawigacyjnym, mozna jg dostosowac.

Predkosé slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie predkosci slizgania sie todzi po wodzie. Jesli wartosc¢ nie
odpowiada wartosci na kontroli steru lub ploterze nawigacyjnym, mozna jg dostosowac.

Maks. predk.: Funkcja umozliwia dostosowanie maksymalnej predkosci todzi. Jesli warto$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru lub ploterze nawigacyjnym, mozna jg dostosowac.
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Ustawienia czutosci steru

UWAGA: Jesli ustawione wartosci bedg zbyt wysokie lub zbyt niskie, moze wystgpi¢ nadczynnosc¢ autopilota,
ktory bedzie nieustannie probowat dostosowywac kierunek przy najmniejszych odchyleniach. Autopilot, kt6ry
dziata zbyt aktywnie, zwieksza zuzycie pompy i powoduje szybsze roztadowywanie akumulatora.

Na panelu kontroli steru lub na ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja
autopilota > Konfiguracja instalacji autopilota > Dostosowywanie autopilota > Wartos$ci czutosci steru.

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

Wzmochnienie: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu ster utrzymuje kierunek i na ile ciasne sg wykonywane
zakrety.
Czutosé kontrowania: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu ster dokonuje korekty zbyt szerokich zakretéw.

Jesli wybrana zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie autopilota moze spowodowac zbyt szeroki zakret przy
prébie wyréwnania oryginalnego skretu.

UWAGA: Te ustawienia odnoszg sie tylko do todzi motorowych z kadtubem $lizgowym i ze Zzrédtem predkosci
ustawionym na Tachometr - N2K lub inna, Tachometr lub GPS.

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

Kont. przy m.pred.: 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 panelu kontroli steru lub ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota >

Konfiguracja instalacji autopilota > Konfiguracja uktadu sterowania.

Kierunek sterowania: Umozliwia ustawienie kierunku, w ktérym nalezy przesuna¢ ster w celu wykonania todziag
skretu na lewa i prawa burte. Istnieje mozliwosc¢ przetestowania ustawienia. W razie potrzeby mozna takze
odwroci¢ kierunek sterowania.

Kompensacja mechanizmu: Zaciesnia lub luzuje uktad sterowania. Im wyzsza ustawiona wartos¢ kompensacji
mechanizmu, tym wyzsza kompensacja luznego uktadu sterowania przez autopilota.

Zakres obrotéw: Umozliwia ustawienie liczby obrotéw kotem wymaganych do przesuniecia steru kierunku
z jednej pozycji zatrzymania do drugie;.

Przesuniecie panelu: Umozliwia ustawienie wartosci jednostki wypornosci steru dla hydraulicznego uktadu
sterowania. Wartos$¢ ta zazwyczaj znajduje sie na sterze, obok ztgczy hydraulicznych.
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Ustawienia czujnika steru

UWAGA: Ustawienia czujnika steru majg zastosowanie wytgcznie w przypadku, gdy czujnik steru jest
podtgczony do systemu autopilota.

Na panelu kontroli steru lub ekranie autopilota na ploterze nawigacyjnym wybierz *** > Konfiguracja autopilota >
Konfiguracja instalacji autopilota > Konfiguracja uktadu sterowania > Konfiguracja czujnika steru.

Kalibrowanie Ster: Rozpoczecie procedury pozwalajgcej okresli¢ maksymalny zakres ruchu steru oraz
skalibrowa¢ czujnik pozycji steru. Wystgpienie btedu podczas procesu kalibracji oznacza, ze czujnik mogt
0siggnac ustalony limit. Czujnik mogt zosta¢ nieprawidtowo zainstalowany. Jesli problem wystepuje nadal,
mozna go oming¢, przesuwajac ster do najdalej wysunietej pozycji, w ktdrej nie jest wyswietlany btad.

Kalibrowanie Srodek: Rozpoczecie procedury ustalenia $rodkowego potozenia steru. Kalibracje mozna
przeprowadzié, jesli wskazanie ekranowego wskaznika pozycji steru nie odpowiada rzeczywistemu
srodkowemu potozeniu steru na todzi.

Maksymalne wychylenie w lewo: Opcja umozliwia wprowadzenie kata, pod jakim ster bedzie skrecat najdalej
w lewo.

Maksymalne wychylenie w prawo: Opcja umozliwia wprowadzenie kata, pod jakim ster bedzie skrecat najdalej
W prawo.
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