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REACTOR™ 40 HYDRAULISK
Konfigurationsguide

Viktig sakerhetsinformation

| guiden Viktig sékerhets- och produktinformation, som medf6ljer
i produktférpackningen, finns viktig information och
produktvarningar.

Du ansvarar for att baten framfors pa ett sékert och fornuftigt
satt. Autopiloten ar ett verktyg som hjalper dig att hantera baten.
Den befriar dig inte fran ansvaret for att framfoéra din bat sakert.
Undvik farlig navigering och lamna aldrig styrplatsen utan
uppsikt.

Var alltid beredd pa att snabbt aterga till att styra baten
manuellt.

Lar dig att anvanda autopiloten i stilla och riskfria vatten utan
nagra faror.

Var forsiktig nar du anvander autopiloten nara hinder i vattnet,
till exempel hamnar, palverk och andra batar.

/\ OBSERVERA
Nar du anvander utrustningen maste du akta dig fér den varma
motorn och solenoidkomponenterna, och se upp sa att du inte
fastnar i rorliga delar.

Om den har utrustningen installeras och underhalls pa ett satt
som avviker fran de har instruktionerna kan det leda till
personskador eller skador pa utrustningen.

For att undvika att baten skadas bor autopilotsystemet
installeras av en behorig marininstallator. Specifik kunskap om
hydrauliska styrningskomponenter och marina elsystem kravs
for korrekt installation.

Konfigurera autopiloten

Autopilotsystemet maste konfigureras och anpassas efter din
bats dynamik. Hamnbassangsguiden och Sjévardighetsguiden
anvands for att konfigurera autopiloten. Med hjalp av dessa
guider gar du igenom de erforderliga konfigurationsstegen.

Om autopilotpaketet inte inneholl en kontrollenhet maste du
konfigurera autopilotsystemet med hjalp av en kompatibel plotter
pa samma NMEA 2000° natverk som autopilot-CCU:n.
Instruktioner for konfiguration med hjélp av kontrollenheten eller
en plotter tillhandahalls.

Hamnbassangsguiden

Om du anvander Hamnbassangsguiden nar din bat ar pa land
maste du lamna plats for roderrérelser for att undvika att rodret
eller andra foremal skadas.

Du kan utféra Hamnbassangsguiden medan din bat ar i vatten
eller pa land.

Om baten &r i vatten maste den ligga stilla medan du utfér
guiden.

Utféra Hamnbassangsguiden

Om du har en bat med servostyrsystem aktiverar du
servostyrsystemet innan du startar Hamnbassangsguiden for att
undvika skador pa styrsystemet.

1 Starta autopiloten.

Forsta gangen du startar autopiloten uppmanas du att ga
igenom en snabb instaliningssekvens.

2 Om Hamnbassangsguiden inte startas automatiskt efter
installningssekvensen valjer du ett alternativ:

« Pa en kontrollenhet valjer du Meny > Instéllning >
Aterfors. autopilotinstillning > Guider >
Hamnbassangsguiden.

* Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéllning for autopilot > Guider >
Hamnbassangsguiden.

3 Valj typ av farkost.

4 Om du uppmanas till det, félj anvisningarna pa skarmen for
att stalla in rodrets fulla utslag.

5 Om du uppmanas till det, folj anvisningarna pa skarmen for
att ange rattpumpens volymvarde.

6 Vid behov, kalibrera rodersensorn (Kalibrera rodergivaren,
sidan 1).

7 Verifiera styrningsriktningen (Verifiera styrriktning,
sidan 1).

8 Valj fartkalla vid behov (Vélja en fartkélla, sidan 2).

9 Kontrollera varvraknaren vid behov (Kontrollera
varvréknaren, sidan 2).

100m du uppmanas till det, testa rodrets fulla utslag.

11 Granska resultatet i Hamnbassangsguiden (Granska
Hamnbasséngsguiden resultat, sidan 2).

Kalibrera rodergivaren

Obs! Om ett felmeddelande visas under dessa steg kan
roderlagesgivaren ha natt sin grans. Om detta intraffar kan det
handa att roderlagesgivaren inte har installerats korrekt. Om
problemet kvarstar kan du fortsatta med kalibreringen genom att
flytta rodret till det yttersta lage som inte ger en felrapport.

1 Placera rodret sa att baten skulle styra fullt styrbord och valj
OK.

2 Nar styrbordskalibreringen ar fullféljd placerar du rodret sa att
baten skulle styra fullt babord och valjer OK.

3 Nar babordskalibreringen ar klar centrerar du roderlaget,
slapper och valjer Start.

Autopiloten tar kontroll ver rodret.

4 Utan att rora vid rodret, kontrollenheten eller plottern kan du
lata autopiloten kalibrera rodret.

5 Valj ett alternativ:
* Om kalibreringen inte slutférdes upprepar du steg 1 till 4.
*  Om kalibreringen slutférdes valjer du OK.

Verifiera styrriktning

1 Nar du star stilla eller ror dig i lag fart valjer du €= och =».

Nar du valjer € maste rodret svanga baten at vanster. Nar du
valjer = maste rodret svanga baten at hoger.

2 Valj Fortsatt.
3 Valj ett alternativ:

» Om baten girar at ratt hall i styrningstestet véljer du Ja pa
kontrollenheten.

* Om baten girar at ratt hall i styrningstestet valjer du Nasta
pa plottern.

*  Om baten girar at motsatt hall i styrningstestet valjer du
Nej pa kontrollenheten och upprepar steg 1 till 3.

*  Om baten girar at motsatt hall i styrningstestet valjer du
Véxla riktning pa plottern och upprepar steg 1 till 3.
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Vilja en fartkélla

Valj ett alternativ:

*  Om du har anslutit en eller flera NMEA 2000 kompatibla
motorer till NMEA 2000 natverket valjer du Varvrakn —
NMEA 2000 el. egen.

*  Om en NMEA 2000 varvraknardatakalla saknas eller inte
kan anvandas for en eller flera motorer valjer du GPS som
fartkalla.

Obs! Garmin® rekommenderar att du anvander en extern
GPS-antenn monterad med fri sikt mot himlen for att
tillhandahalla tillforlitlig och exakt GPS-hastighet.

*  Om du inte har anslutit en NMEA 2000 motor eller GPS-
enhet som fartkalla valjer du Ingen.

Obs! Om autopiloten inte fungerar bra nar du valt Ingen
som fartkalla reckommenderar Garmin att du ansluter en
varvraknare via NMEA 2000 natverket eller anvander en
extern GPS-antenn som fartkalla.

Kontrollera varvrdknaren
Den héar proceduren visas inte nar GPS eller Ingen valts som
fartkalla.

Jamfér, med motorn (eller motorerna) igang,
varvtalsavlasningarna pa kontrollenheten med varvraknaren
(eller varvraknarna) pa din bats instrumentbrada.

Om varvtalet inte ar justerat kan det vara nagot fel pa NMEA
2000 fartkallan eller anslutningen.

Granska Hamnbassédngsguiden resultat

Vardena du valde nar du kérde Hamnbassangsguiden visas.

1 Undersok Hamnbassédngsguiden resultat.

Markera felaktiga resultat.

Korrigera vardet.

Upprepa steg 2 och 3 for alla felaktiga varden.

Nar du ar klar med granskningen av vardena valjer du Klar.

a b

Sjovardighetsguiden

Sjoévardighetsguiden konfigurerar autopilotens grundldggande
sensorer. Det ar mycket viktigt att slutféra guiden under
forhallanden anpassade for din bat.

Viktigt att tinka pa med Sjovardighetsguiden
Sjovardighetsguiden maste utforas i lugnt vatten. Eftersom vad
som ar lugnt vatten avgoérs av batens storlek och form, boér baten
innan du pabdrjar Sjévardighetsguiden vara pa en lamplig plats.

« Baten far inte gunga nar den ligger stilla eller ror sig valdigt
langsamt.

» Baten far inte paverkas namnvart av vinden.

Téank pa foljande nar du utfor Sjévardighetsguiden.

» Vikt pa baten maste vara jamnt fordelad. Forflytta dig inte pa
baten medan du utfér nagot av stegen i Sjovardighetsguiden.

Utfora Sjovardighetsguiden
1 KOor din bat till ett 6ppet omrade med lugnt vatten.
2 Valj ett alternativ:

» Pa en kontrollenhet valjer du Meny > Instéallning >
Aterfors. autopilotinstéllning > Guider >
Sjovardighetsguiden.

» Pa en plotter véljer du Installningar > Min farkost >

Installationsinstéllning for autopilot > Guider >
Sjovardighetsguiden > Start.

3 Valj ett alternativ:

» P& en motorbat med planat skrov med hastighetskallan
installd pa Varvrakn — NMEA 2000 el. egen, konfigurerar
du planingsvarvtalet.

+ Pa en motorbat med planat skrov med hastighetskallan
installd pa GPS konfigurerar du planingsfarten.

* Pa en motorbat med hastighetskallan installd pa Varvrakn
— NMEA 2000 el. egen eller GPS, konfigurerar du
hégvarvsgransen.

* Pa en motorbat med hastighetskallan installd pa GPS
konfigurerar du toppfarten.

4 Kalibrera kompassen (Kalibrera kompassen, sidan 2).

5 Utfor Autojustering (Utféra Autojustering-proceduren,
sidan 2).

6 Ange norr (Ange norr, sidan 3), eller ange kursfinjustering
(Stélla in kursfinjusteringen, sidan 3).

Kalibrera kompassen
1 Valj ett alternativ:

e Om du utfér den har atgarden som en del av
Sjovardighetsguiden valjer du Start.

*  Om du utfoér den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en kontrollenhet,
o6ppnar du kursskarmen och véaljer Meny > Instéllning >
Aterférs. autopilotinstéllning > Kompassinstillning >
Kalibrera kompass > Start.

e Om du utfoér den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en plotter, valjer du
Instéllningar > Min farkost > Installationsinstéllning
for autopilot > Kompassinstéallning > Kompasskalibr. >
Start .

2 Folj anvisningarna tills kalibreringen ar slutférd, och hall
baten som sa stadigt och jamnt som méjligt.

Baten ska inte krdnga nagot under kalibreringen. Se till ena
sidan av baten inte ar tyngre lastad an den andra.

3 Valj ett alternativ:

» Om kalibreringen slutférdes felfritt pa en kontrollenhet
véljer du Klar.

« Om kalibreringen slutférdes felfritt pa en plotter valjer du
OK.

* Om kalibreringen inte slutférdes valjer du Forsok igen
och upprepar steg 1 till 3.

Nar kalibreringen ar klar visas ett magnetiskt miljékvalitetsvarde.
Ett varde pa 100 indikerar att CCU:n installerades i en perfekt
magnetisk miljoé och kalibrerades korrekt. Om vardet ar lagt kan
du behova flytta CCU:n och kalibrera kompassen igen.

Utféra Autojustering-proceduren
Innan du utfér den har proceduren maste du ha en lang stracka
Oppet vatten framfor dig.

1 Justera gasen sa att baten ror sig i normal marschfart (lagre
an planingshastighet) och snabbt svarar pa styrning.

2 Valj ett alternativ:

e Om du utfér den har atgarden som en del av
Sjovardighetsguiden valjer du Start.

*  Om du utfér den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en kontrollenhet,
o6ppnar du kursskarmen och véaljer Meny > Instéllning >
Aterférs. autopilotinstéllning > Justering av autopilot
> Autojustering > Start.

e Om du utfoér den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en plotter, véljer du
Instéllningar > Min farkost > Installationsinstéllning
for autopilot > Justering av autopilot > Autojustering >
Start.

Baten ror sig i ett sicksackmonster medan Autojustering
pagar.

3 Nar proceduren &r slutford foljer du anvisningarna som visas
pa skarmen.

4 Om Autojustering misslyckas valjer du ett alternativ:

*  Om Autojustering misslyckas och du inte uppnatt
maximal marschfart, 6ka hastigheten, valj Kér normal




autojustering pa kontrollenheten eller Kor
standardautojustering pa en plotter och upprepa steg 1
till 3 tills Autojustering slutfors.

* Om Autojustering misslyckas trots att du har natt
maximal marschfart minskar du farten till den ursprungliga
autojusteringsfarten och valjer Autojustering och valjer
Alternera autojustering for att pabdrja en alternativ
procedur.

* Om Autojustering misslyckas omedelbart och du fardas i
en cirkel istallet for att utfora sicksack-rorelser, valj Backa
och forsok igen > Kor normal autojustering pa
kontrollenheten eller Véxla riktning > Kor
standardautojustering pa en plotter och upprepa steg 1
till 3 tills Autojustering slutfors.

Nar Autojustering ar slutférd visas kanslighetsvarden. Du kan

anvanda dessa varden for att avgora kvaliteten pa Autojustering.

Kénslighetsvérden for Autojustering

Nar Autojustering har slutforts kan du granska

kanslighetsvardena som visas pa kontrollenheten. Du kan

registrera dessa siffror om du vill kdra autojusteringsproceduren

vid ett senare tillfalle eller om du vill justera

kanslighetsinstallningarna manuellt (rekommenderas inte)

(Justera autopilotens instéllningar fér roderkénslighet,

sidan 4).

Kanslighet: Anger hur snavt autopiloten haller kursen och hur
aggressivt den girar.

Motkorrigering: Anger hur aggressivt autopiloten justerar
eventuell dverstyrning nar du har gjort en svang.

Ange norr
Innan du utfér den har proceduren maste du ha en lang stracka
Oppet vatten framfér dig.

Den har proceduren visas om autopiloten ar ansluten till en
GPS-enhet (tillaggsutrustning) och enheten har fatt en GPS-
position. Under den har proceduren justerar autopiloten
kompassriktningen med kurs éver grund-informationen fran
GPS-enheten.

Om du inte har en GPS-enhet ansluten uppmanas du istéllet att
stalla in kursfinjusteringen (Stélla in kursfinjusteringen,
sidan 3).

1 KOor baten i en rak linje i marschfart, undanvind, och i samma
riktning som strémmen.

2 Valj ett alternativ:

*  Om du utfor den har atgarden som en del av
Sjovardighetsguiden valjer du Start.

*  Om du utfor den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en kontrollenhet,
Oppnar du kursskarmen och valjer Meny > Installning >
Aterfors. autopilotinstéllning > Kompassinstillning >
Ange norr > Start.

* Om du utfér den har proceduren utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en plotter, véljer du
Instéllningar > Min farkost > Installationsinstallning
for autopilot > Kompassinstallning > Ange norr >
Start.

3 Fortsatt kdra baten i en rak linje i marschfart, undanvind, i
samma riktning som strdmmen och folj instruktionerna pa
skarmen.

4 Valj ett alternativ:

»  Om kalibreringen slutférdes valjer du Klar.

* Om kalibreringen misslyckas upprepar du steg 1 till 3.
Stélla in kursfinjusteringen

Den har proceduren visas bara om du inte har en GPS-enhet
(tilldggsutrustning) ansluten till autopiloten. Om autopiloten ar

ansluten till en GPS-enhet som har fatt en GPS-position
uppmanas du i stéllet att ange norr (Ange norr, sidan 3).

1 Valj ett alternativ:

e Om du utfoér den har proceduren som en del av
Sjovardighetsguiden fortsatter du till steg 3.

e Om du utfor den har kalibreringen utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en kontrollenhet,
Oppnar du kursskarmen och valjer Meny > Instéllning >
Aterférs. autopilotinstillning > Kompassinstéllning >
Kursfinjustering.

*  Om du utfér den har kalibreringen utanfor
Sjovardighetsguiden, och anvander en plotter, valjer du
Installningar > Min farkost > Installationsinstéllning
for autopilot > Kompassinstallning > Kursfinjustering
> Start.

2 Justera instéllningen for kursfinjusteringen tills den visar ratt
kurs enligt en tillforlitlig kursindikator, t.ex. batens kompass
eller en handkompass.

3 Valj Tillbaka.
Testa och justera konfigurationen

Testa autopiloten i lag hastighet. Nar autopiloten har testats och
justerats vid lag hastighet testar du den vid en hégre hastighet
for att simulera vanliga driftférhallanden.

1 Kor baten i en riktning med autopiloten aktiverad
(kurshallning).

Baten kan svaja nagot, men ska inte svaja avsevart.

2 Gira baten i en riktning med autopiloten och observera
beteendet.
Baten ska gira jamnt, varken for fort eller for langsamt.
Nar du girar baten med autopiloten ska baten narma sig och
na onskad kurs med minimal éverdrivning och svajning.

3 Valj ett alternativ:
*  Om baten girar for fort eller for trogt justerar du

autopilotens accelerationsbegransare (Justera
accelerationsbegrénsarens instéllningar, sidan 3).

* Om kurshallningen svajar avsevart eller baten inte
korrigerar nar den girar justerar du autopilotens kanslighet
(Justera autopilotens instéllningar fér roderkénslighet,
sidan 4).

* Om baten girar jamnt, kurshallningen bara svajar lite
grann eller inte alls och baten justerar kursen korrekt sa ar
installningarna korrekta. Inga ytterligare justeringar kravs.

Justera accelerationsbegrédnsarens instéllningar
1 Pa en kontrollenhet aktiverar du Aterférséljarlage (Aktivera
aterférséljarkonfiguration pé kontrollenheten, sidan 4).
2 Valj ett alternativ:
*  Om du anvander en kontrollenhet 6ppnar du kursskéarmen
och véljer Meny > Instéllning > Aterférs.

autopilotinstéllning > Justering av autopilot >
Accelerationsgrans.

*  Om du anvander en plotter valjer du Installningar > Min
farkost > Installationsinstallning for autopilot >
Justering av autopilot > Acc.-grédns.

3 Valj ett alternativ:
+ Oka instéliningen om autopiloten girar for fort.
* Minska installningen om autopiloten girar for langsamt.

Nar du justerar accelerationsgransen manuellt bér du géra
relativt sma andringar. Testa andringarna innan ytterligare
justeringar gors.

4 Testa autopilotkonfigurationen.




5 Upprepa steg 2 till 4 tills du ar néjd med hur autopiloten
fungerar.

Justera autopilotens instéllningar foér roderkénslighet
Autopilotens kanslighetsinstallningar stalls in under
Autojustering. Du rekommenderas att inte justera de har
vardena, och du bor registrera vardena som angetts av
Autojustering innan du goér nagra andringar.

1 Pa en kontrollenhet véljer du Aterférséljarlage (Aktivera
aterférséljarkonfiguration pa kontrollenheten, sidan 4).

2 Valj ett alternativ:

*  Om du anvander en kontrollenhet 6ppnar du kursskarmen
och viljer Meny > Instéllning > Aterférs.
autopilotinstéllning > Justering av autopilot >
Roderokning.

*  Om du anvander en plotter valjer du Installningar > Min
farkost > Installationsinstallning for autopilot >
Justering av autopilot > Roderdkning.

3 Valj ett alternativ utifran typ av bat:

*  Om du har en segelbat, en bat med deplacementskrov
eller en motorbat med fartkéllan installd till Ingen valjer du
Kanslighet och justerar hur snavt rodret ska halla kursen
och gira.

Om du stéller in det har vardet for hogt kan autopiloten bli
Overaktiv och konstant forséka justera kursen vid minsta
avvikelse. En 6veraktiv autopilot kan ladda ur batteriet
snabbare an normailt.

*  Om du har en segelbat, en bat med deplacementskrov
eller en motorbat med fartkallan installd tilllngen valjer du
Motkorrigering for att justera hur snavt rodret ska
korrigera girdverdrivningen.

Om du stéller in det har vardet for 1agt kan autopiloten
Overdriva giren igen nar den férsoker rata upp den
ursprungliga giren.

*  Om du har en motorbat med planat skrov med fartkallan
installd till Varvrakn — NMEA 2000 el. egen, Varvriaknare
eller GPS valjer du Lag fart eller Hog fart och justerar hur
snavt rodret haller kursen och girar i 1aga eller héga farter.

Om du stéller in det har vardet for hogt kan autopiloten bli
Overaktiv och konstant forsdka justera kursen vid minsta
avvikelse. En 6veraktiv autopilot kan ladda ur batteriet
snabbare an normailt.

*  Om du har en motorbat med planat skrov med fartkallan
installd till Varvrakn — NMEA 2000 el. egen, Varvriaknare
eller GPS, valj Lagfartskontroll eller Hogfartskontroll for
att justera hur snavt rodret ska korrigera
girdverdrivningen.

Om du stéller in det har vardet for lagt kan autopiloten
Overdriva giren igen nar den férsoker rata upp den
ursprungliga giren.
4 Testa autopilotkonfigurationen och upprepa steg 2 och 3 tills
autopilotens prestanda ar tillrackligt hog.

Avancerade konfigurationsinstallningar

Du kan kalibrera kompassen, kora autojusteringsproceduren
och ange norr pa autopiloten utan att kéra guiderna. Du kan
ocksa manuellt definiera varje installning for sig, for att géra
mindre justeringar utan att kora fullstandiga konfigurations- eller
kalibreringsprocesser.

Aktivera aterforséljarkonfiguration pa kontrollenheten
Avancerade konfigurationsalternativ ar under normala
forhallanden inte tillgangliga pa kontrollenheten. For att na de
avancerade konfigurationsinstallningarna maste du forst aktivera
Aterforsaljarlage.

P4 en plotter ar det inte nddvandigt att aktivera Aterférséljarlage
for att anvanda de har konfigurationsinstallningarna.

1 Om du anvander en kontrollenhet 6ppnar du kursskarmen
och véljer Meny > Instéllning > System >
Systeminformation.

2 Hall mittknappen nedtryckt i 5 sekunder.
Aterférséljarlage visas.
3 Valj Tillbaka > Tillbaka.

Om alternativet fér Aterférs. autopilotinstallning &r tillgéngligt pa
skarmen Instéllning har proceduren lyckats.

Koéra de automatiserade konfigurationsinstéllningarna

manuellt

1 Pa en kontrollenhet véljer du Aterférsaljarlage (Aktivera
aterférséljarkonfiguration pa kontrollenheten, sidan 4).

2 Valj ett alternativ:

* Pa en kontrollenhet valjer du Meny > Instéllning >
Aterfors. autopilotinstéllning.

* Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéallning for autopilot > Justering av
autopilot.

3 Valj en automatiserad process:

* Om du vill starta kompasskalibreringsprocedurerna valjer
du Kompassinstéllning > Kompasskalibr. (Kalibrera
kompassen, sidan 2).

*  Om du vill starta de automatiska
autopilotjusteringsprocedurerna valjer du Justering av
autopilot > Autojustering (Utféra Autojustering-
proceduren, sidan 2).

*  Om du vill inleda proceduren for att definiera norr valjer du
Kompassinstallning > Ange norr (Ange norr, sidan 3).
4 Folj instruktionerna pa skarmen.

Definiera konfigurationsinstéallningarna manuellt

For att definiera vissa konfigurationsinstaliningar kan du behdva
andra andra installningar. Granska de detaljerade
konfigurationsinstallningarna innan du andrar nagra
installningarDetaljerade konfigurationsinstéllningar, sidan 5.

1 P& en kontrollenhet aktiverar du Aterférséljarlage (Aktivera
aterférséljarkonfiguration pé kontrollenheten, sidan 4).

2 Valj ett alternativ:
* Pa en kontrollenhet véljer du Meny > Installning >
Aterférs. autopilotinstillning.
« Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéallning for autopilot.
3 Valj en installningskategori.
4 Valj en instéllning som ska konfigureras.
Beskrivningar av alla instéllningar finns i den har manualen
(Detaljerade konfigurationsinstéliningar, sidan 5).
5 Konfigurera instéallningens varde.

Flera kéllor till sensorinformation
Det kan finnas flera kallor fér sensorinformation tillgangliga fér
autopilotsystemet. | sa fall kan du vélja en standarddatakalla.

Till exempel: eftersom GPS-hastighet fran en extern antenn ar
mer tillférlitlig och exakt an den fran en inbyggd GPS-mottagare
inuti en plotter bor du valja den externa GPS-antennen som
primar kalla for GPS-data. Dessutom, eftersom det kan vara
svart att hitta en perfekt monteringsplats for autopilot-CCU:n,
kan du valja en extern NMEA 2000 GPS-kompass eller andra
kursgivare som primar kalla av kursdata.

Obs! Val av kurssensor kommer att bli tillganglig efter en
programvaruuppdatering 2018.

Viélja en huvudkélla fér givarinformation

1 Valj ett alternativ:

« Pa en kontrollenhet valjer du fran kursskéarmen Meny >
Instéllning > Standardkallor.




» Pa plottern valjer du Instéllningar > Kommunikationer >
Standardkallor.

Obs! Vissa objekt i menyn Standardkallor visas endast nar
flera sensorer som tillhandahaller samma data ar tillgangliga
for systemet.

2 Valj en datakategori.
3 Véljen kélla.

Detaljerade konfigurationsinstallningar
Fastan all konfiguration vanligtvis sker automatiskt med hjalp av
guider kan du justera alla instaliningar manuellt for att finjustera
autopiloten.

Obs! Beroende pa autopilotens konfiguration kan det handa att
vissa instéllningar inte visas.

Obs! Varje gang du andrar instaliningen Fartkalla pa en
motorbat maste du granska installningarna Lagvarvsgrans,
Hogvarvsgrans, Planingsvarv, Planingshast. eller Maxfart, dar
det behovs, och du maste utféra autojusteringsproceduren igen
(Utféra Autojustering-proceduren, sidan 2).

Installningar for justering av autopilot
P& en kontrollenhet véljer du Meny > Instillning > Aterférs.
autopilotinstillning > Justering av autopilot.

Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéallning for autopilot > Justering av
autopilot.

Accelerationsgrans: Har kan du begrénsa hastigheten i
autopilotstyrda svangar. Du kan 6ka procenttalet for att
begransa girgraden och minska procenttalet for att méjliggéra
en hogre girgrad.

Installningar for fartkélla
P4 en kontrollenhet véljer du Meny > Instillning > Aterférs.
autopilotinstallning > Instéllning av fartkalla.

Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéllning for autopilot > Instéllning av
fartkalla.

Fartkalla: Har kan du valja fartkalla.

Verifiera varvraknare: Har kan du jamféra
varvtalsavlasningarna pa kontrollenheten eller plottern med
varvréaknarna pa din bats instrumentbrada.

Planingsvarv: Har kan du justera varvtalsavlasningen pa
kontrollenheten eller plottern nar baten évergar fran
forskjutning till planingsfart. Om vardet inte 6verensstammer
med vardet pa kontrollenheten eller plottern kan du justera
vardet.

Lagvarvsgrans: Har kan du justera den lagsta varvtalspunkten
for baten. Om vardet inte 6verensstammer med vardet pa
kontrollenheten eller plottern kan du justera vardet.

Hoégvarvsgrans: Har kan du justera den hogsta varvtalspunkten
for baten. Om vardet inte dverensstammer med vardet pa
kontrollenheten eller plottern kan du justera vardet.

Planingshast.: Har kan du justera batens planingsfart. Om
vardet inte Overensstdmmer med vardet pa kontrollenheten
eller plottern kan du justera vardet.

Maxfart: Har kan du justera batens toppfart. Om vardet inte
Overensstammer med véardet pa kontrollenheten eller plottern
kan du justera vardet.

Roderdkningsinstallningar

Obs! Om du staller in de har vardena for hogt eller for lagt kan
autopiloten bli dveraktiv och konstant forsoka justera kursen vid
minsta avvikelse. En dveraktiv autopilot kan orsaka onddigt
slitage pa pumpen och ladda ur batteriet fortare an normalt.

P& en kontrollenhet véljer du Meny > Instillning > Aterférs.
autopilotinstéllning > Roderdkning.

Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéallning for autopilot > Roderdkning.

Obs! De har installningarna géller endast for motorbatar med
deplacementskrov och motorbatar med fartkallan installd till
Ingen.

Kanslighet: Har kan du justera hur snavt rodret haller en kurs
och girar.

Motkorrigering: Har kan du justera hur snavt rodret korrigerar
girdverdrivningen. Om du staller in det har vardet for lagt kan
autopiloten éverdriva giren igen nar den forsdker rata upp
den ursprungliga giren.

Obs! De har installningarna géller endast for motorbatar med
planat skrov med fartkallan installd till Varvrakn — NMEA 2000
el. egen, Varvraknare eller GPS.

Lag fart: Har kan du stalla in roderékningen for laga farter. Den
har installningen galler nar baten anvands under planingsfart.

Lagfartskontroll: Har kan du stalla in motkorrigeringen for
roderdkningen for laga farter. Den har installningen géaller nar
baten anvands under planingsfart.

Hog fart: Har kan du stélla in roderdkningen for hoga
hastigheter. Den har instéllningen galler nar baten anvands
over planingsfart.

Hogfartskontroll: Har kan du stélla in motkorrigeringen for
roderdkningen for hoga farter. Den har installningen galler
nar baten anvands 6ver planingsfart.

Styrsystemsinstallningar

P& en kontrollenhet véljer du Meny > Instillning > Aterfors.
autopilotinstéllning > Instéllning av styrsystem.

Pa en plotter valjer dulnstéllningar > Min farkost >
Installationsinstéllning for autopilot > Instalin. av
styrsystem.

Verifiera styrriktning eller Verif. styrriktn.: Staller in vilken
riktning som rodret ska rora sig i for att styra baten at babord
och styrbord. Du kan testa och backa om det behdvs.

Spanner eller lossar styrningen. Ju hogre du stéller in
lankkompensationsvardet, desto mer kommer autopiloten att
kompensera for 16s styrning.

Girar med fullt utslag eller Fullt utslag: Stéller in hur manga
varv det tar att vrida ratten fran ett stopp till ett annat.

Roderforskjutning eller Rattpumpvol.: Staller in rattpumpens
volym for det hydrauliska styrsystemet. Vardet ar vanligtvis
skrivet pa kontrollenheten, nara de hydrauliska
anslutningarna.

Rodersensorinstallningar

Obs! Rodersensorinstallningar galler endast om en rodersensor
ar ansluten till autopilotsystemet.

Valj ett alternativ for att 6ppna rodergivarinstallningarna:

* Pa kontrollenhetsskarmen valjer du Meny > Instéllning >
Aterférs. autopilotinstéllning > Instillning av styrsystem
> Instéllning av rodergivare.

« Pa en plotter valjer du Instéllningar > Min farkost >
Installationsinstéllning for autopilot > Instéllning av
styrsystem > Instéllning av rodergivare.

Kalibrera rodergivare eller Kalibrera roder: Pabérjar en
procedur som slar fast rodrets maximala rérelseomrade och
kalibrerar roderlagessensorn. Om ett felmeddelande visas
under kalibreringen har roderlagessensorn troligen natt sin
grans. Sensorn kan vara felaktigt installerad. Om problemet
kvarstar kan du kringga felet genom att flytta rodret till det
yttersta lage som inte ger en felrapport.

Kalibr. Rodermittpunkt eller Kalibr. mitten: Initierar en
procedur som faststaller rodrets mittposition. Du kan anvanda
den har kalibreringen om roderpositionsindikatorn pa




skarmen inte dverensstammer med rodrets mittposition pa
baten.

Maximal vinkel babord: Har kan du ange vid vilken vinkel
rodret svanger mest at babord.

Max. vinkel styrbord eller Max. r.vink. s.b.: Har kan du ange
vid vilken vinkel rodret svanger mest at styrbord.
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