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Forord

Friskrivning

Eftersom Navico kontinuerligt forbattrar den har produkten
forbehaller vi oss rétten att ndr som helst géra andringar i produkten
som eventuellt inte finns med i den har handboken. Kontakta din
ndrmaste aterforsaljare om du behdver hjalp.

Det dr dgarens eget ansvar att installera och anvénda utrustningen
pa ett satt som inte orsakar olyckor, personskador eller skador pa
egendom. Den som anvénder produkten ansvarar sjalv for att agera
sakert pa sjon.

NAVICO HOLDING OCH DESS DOTTERBOLAG, LOKALAVDELNINGAR
OCH SAMARBETSPARTNERS FRISKRIVER SIG FRAN ALLA
SKADESTANDSKRAV | SAMBAND MED ANVANDNING AV
PRODUKTEN PA ETT SATT SOM KAN ORSAKA OLYCKOR, SKADOR
ELLER SOM STRIDER MOT GALLANDE LAG.

Géllande sprék: Den har texten, eventuella instruktionsbdcker,
anvandarguider samt annan information om produkten
(Dokumentationen) kan dversattas till, eller har 6versatts till, andra
sprak (Oversattningen). | handelse av konflikter mellan ndgon
Oversattning och Dokumentationen ska den engelska versionen av
Dokumentationen gélla som officiell version.

Den har handboken aterspeglar produkten vid tiden for tryckning.
Navico Holding AS och dess dotterbolag, lokalavdelningar och
samarbetspartners forbehaller sig ratten att dndra specifikationer
utan forvarning.

Varumadrken
Navico® &r ett registrerat varumérke som tillhér Navico Holding AS.
Simrad” anvénds pa licens fran Kongsberg.

NMEA® och NMEA 2000° &r registrerade varumérken som tillhér
National Marine Electronics Association.

Copyright
Copyright © 2017 Navico Holding AS.

Garanti
Garantikortet levereras som ett separat dokument.
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Om du har nagra fragor besoker du webbplatsen for det mérke ditt
system eller din display har: www.navico.com/commercial.

Redogorelse for efterlevnad
Den har utrustningen uppfyller foljande direktiv:

CE enligt EMC-direktivet 2014/30/EU
Kraven for niva 2-enheter enligt Radiocommunications
(Electromagnetic Compatibility) Standard 2008.

Relevant efterlevnadsdeklaration finns i produktavsnittet pa foljande
webbplats: www.navico.com/commercial.

Om den har handboken

Den har handboken &r en referensguide for hantering, konfigurering
och driftsattning av ett autopilotsystem med A2004-styrenheten.

I handboken forutsatts att anvandaren har grundldaggande kunskap
om navigering, marin terminologi och sjévana.

Viktig text som ldsaren maste ldsa extra noga marks ut pa féljande
satt:

- Notera: Anvands till att rikta ldsarens uppmaérksamhet pa en
viss kommentar eller viktig information.

A Varning: Anvands nar forsiktighet maste iakttas for
att forhindra skador pa utrustning/person.

Version av handboken

Den har handboken ar skriven for programvaruversion 1.0.
Handboken uppdateras kontinuerligt for att passa nya
programversioner. Den senaste versionen av handboken kan
hdmtas fran www.navico.com/commercial.
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Introduktion

A2004 ar en ndtverksansluten autopilotskdrm och styrenhet.

Enheten anvands som styrenhet i autopilotsystem, till exempel en
Simrad AC70 eller en SG05-autopilotdator. En bogpropeller kan
inkluderas i A2004-systemet nar den ansluts via en AD80 eller SD80.

A2004-systemen omfattar flera moduler som beh&ver monteras pa
olika platser pa fartyget och som maste samverka med minst tre
olika system pa baten:

Batens styrsystem
Batens elsystem (ineffekt)
Annan utrustning ombord

Alla delar av autopilotsystemet maste installeras och konfigureras i
enlighet med medféljande dokumentation innan du anvander
autopiloten. Féljande steg kravs:

Mekanisk installation och inkoppling av alla enheter. Las mer i
separat dokumentation for varje enhet.

Programvaruinstalining av systemet. Las mer i "Programvaruinstdllning”
pa sida 32

Idrifttagning och installning av autopilotdatorn. Las mer i
"Instdllning av autopilotdator" pa sida 37

Anvandarhandbocker
Foljande dokumentation &r tillganglig for A2004-systemet:
A2004 Anvéndarhandbok — den hér handboken

Snabbguide for A2004
Installationshandbok for A2004
AP48/A2004 Monteringsmall
Installationshandbok for AC70
Installationshandbok for SGO5
Installationshandbok for AD80
Installationshandbok for SD80

= Notera: Den senaste versionen av alla dokument kan hamtas
fran produktens hemsida pd www.navico.com/commercial.
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Frontpanel och tangenter for A2004

ocoooo [ |Q

5 6 7 8 29 10 11

1 Stromknappen
| valfritt ldge: Tryck for att visa dialogrutan
Displayinstallningar. Tryck kort flera gdnger for att vaxla
mellan forinstallda ljusnivaer.
| Standby-lage: Tryck och hall ned for att andra
autopilotsystemet till Sleep-lage. Tryck pa knappen igen
for att ateraktivera systemet.

2 Knappen MENU
Tryck en gang for att visa snabbmenyn.
Tryck tvd ganger for att visa menyn Instdllningar.

3  Knappen X
Tryck for att dterga till foregdende menyniva eller stdnga
en dialogruta.
Tryck och hall ned for att stinga menyn och aterga till den
senaste ldgessidan.

Introduktion | A2004 Handbok



4  Vridreglage
Meny- och dialogdrift:
Vrid for att flytta uppat och nedat i menyer och
dialogrutor
Vrid for att justera ett védrde
Tryck for att vélja ett menyalternativ och ange nésta
menyniva

| Standby- och NFU-l&ge: Tryck for att aktivera
uppfoljningslaget (FU).

| FU-lage: Vrid for att stélla in rodervinkeln.

I automatlagen: Vrid for att dndra den installda kursen,
tryck for att dteraktivera automatlaget med aktuell kurs
som referens.

5 STBY-knappen
Tryck for att aktivera Standby-ldget.

6 AUTO-knappen
Tryck for att aktivera senast aktiva ldget (AUTO eller Ingen
drift) och for att visa lagets popup-meny. Tryck kort flera
ganger for att véxla mellan alternativen i popup-menyn.

7  NAV-knappen
Tryck for att aktivera navigeringsldget.

8  ARBETE/Bogpropeller-knappen
Tryck for att visa arbetsprofilsalternativen. Tryck kort flera
ganger for att véxla mellan arbetsprofilsalternativen.
Tryck och hall ned for att aktivera eller inaktivera
bogpropellern.

9,11 <och > (knapparna for babord och styrbord)
| Standby- och FU-ldge: Tryck for att aktivera styrning i
laget Utan uppfoljning (NFU).
| automatiska lagen: Tryck for att dndra den installda
kursen till babord eller styrbord.

10 Gira-knappen
Tryck for att visa Gira-dialogrutan.

Sidan for autopiloten
Autopilotsidan innehaller:
A: Kursangivare

Introduktion | A2004 Handbok |



B: Statuspanel
C: Infopanel om lage
D: Roderstang
E: Snabbmeny
- visas nar du trycker pa knappen MENU, ARBETE/
Bogpropeller cller GIRA

A—/ﬁ'% fgﬁw
W 019 [®® © 3],

C_ s 199 W Qg Kalor | Voringar MMM insiiningar
. m o]
Kursangivare

Panel med kurskalla (A), kursenhet (verklig eller magnetisk) (C),
aktuell kurs (B) och installd kurs (D).

A -L‘/‘_’-ﬂ%‘- C

B 253 ~D

Statuspanel
Panelen innehdller statusikoner (A), aktivt ldage med
styrningsreferens (B) och aktiv profil (C).
Foljande lagesforkortningar anvands:

S: Standby

A: AUTO

FU: Uppfdljning

ND: Ingen drift

NFU: Utan uppfdljning

N: NAV

lkon for S-gir

Om autopiloten anvands frdn en annan styrenhet visas den passiva
ikonen i lagesfaltet.

Om autopiloten styrs av en extern systemvaljare ersatts
lagesindikeringen enligt nedan.

| Introduktion | A2004 Handbok



Passiv styrenhet
Autopilot avstdngd av extern

systemvaljare
Tillgédngliga statusikoner visas nedan. Endast aktiva ikoner ar synliga.

lkonen ar tillgdnglig om en bogpropeller ar installerad.
® lkonen ar skuggad ndr bogpropellern ar inaktiverad for
styrning.
Aktivt larm. Rod ikon for larm, gul for varning. Las mer i
"Llarm" pa sida 59.

Indikator om att bilden har frusit. Tva punkter ror sig
e langsamt for att visa att skdrmen dr aktiv och att
informationen fran givare uppdateras.

Infopanel om lage
Panelen innehaller lagesspecifikt innehdll och varierar beroende pa
driftlage. Las mer i "Autapilotldgen” pa sida 20 och framat.

Om det finns en aktiv bogpropeller visas information om den pa en
del av lagesinfopanelen.

'y 019 | W o2 O

! (0G S0G 06 S0G
w199 % 06 A <. 200 |2 03

NORMAL

Ingen tillgdnglig bogpropeller Bogpropeller anvands

- Notera: Om det inte finns ndgon information fran givarna
ersatts siffrorna av bindestreck.

Roderstang

Roderlagesindikator med digital och analog avlasning.
Riktningsindikatorn (A) visas ndr rodret ror sig och roderlagesgivaren
ar tillganglig.

Introduktion | A2004 Handbok | 11
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Snabbmenyer

Systemet har tre olika snabbmenyer:

@

Kallor

© o

. Manuell fart T
Varningar i) Instéllningar

e

NORMAL

~s= L}

WORK1 Instéllningar

N

U-gir

> &

Instllningar
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Snabbmenyn for Lage som du
aktiverar genom att trycka pa
MENU. Se "Autopilotldgen” pa
sida 20

Snabbmenyn for Arbetsprofil
som du aktiverar genom att
trycka pd ARBETE/
Bogpropeller. Se "Vilja
arbetsprofil" pa sida 16 och
"Arbetsprofiler" pa sida 30.

Snabbmenyn for Gir som du
aktiverar genom att trycka pa
GIRA. Se "Styrning med girmdnster"
pa sida 24



Grundlaggande hantering

Saker hantering av autopiloten

A Varning: En autopilot ar en anvandbar
navigeringshjdlp, men den ersatter under INGA
omstandigheter en manniska som navigerar.

A Varning: Kontrollera att autopiloten har installerats
korrekt, tagits i drift och kalibrerats fére anvandning.

Anvand inte automatisk styrning

i omraden med tat trafik eller i nar det ont om plats
i dalig sikt eller vid extrema forhallanden till havs
i omraden dar en autopilot ar forbjuden enligt lag.

Nar du anvander en autopilot

far rodret inte lamnas obevakat

faringet magnetiskt material eller magnetisk utrustning placeras
nara den kurssensor som anvands av autopilotsystemet.
Kontrollera med jamna mellanrum kursen och fartygets position.
Byt alltid till laget Standby och sénk hastigheten i god tid for att
undvika farliga situationer.

Sla pa och av enheten

Enheten kors sd lange strommen ar ansluten till NMEA 2000-
stamnatet. Enheten kan forsattas i Sleep-lage, se "Displayinstdllningar" pa
sida 15.

Forsta gangen du startar enheten

Nar enheten startas for forsta gangen, samt efter en
fabriksaterstallning, visar enheten en installationsguide. Svara pa
installationsguidens uppmaningar for att valja nagra grundldggande
instaliningsalternativ. Dessa installningar kan andras senare och
ytterligare konfiguration kan géras enligt beskrivningen i
"Programvaruinstdlining” pa sida 32.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok | 13
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Ta kommandot

| ett system som innehdller fler &n en styrenhet och/eller
fiarrenheter kan bara en enhet vara aktiv &t géngen. Ovriga enheter
blir passiva. En passiv enhet indikeras med en passiv ikon i
lagesfaltet.

Om A2004 ar passiv kan du ta kontrollen genom att trycka pa en av
lagesknapparna.

Du kan komma at menysystemet, justera belysningen och tysta ett
larm lokalt pd en passiv enhet. Inga andra funktioner ar tillgangliga.

Hantera menysystemet

Du kommer 4t alla instaliningar och all konfiguration i enheten via
menyn Installningar som du aktiverar genom att trycka tva ganger
pa knappen MENU.

Vrid vridreglaget for att flytta uppdt och nedat i menyerna och
dialogrutorna.

Bekrafta ett val genom att trycka in vridreglaget.

Aterga till féregdende menynivé genom att trycka pa knappen X.
Ldmna menysystemet genom att halla in knappen X.

Redigera ett varde

1. Tryck pa vridreglaget for att véxla faltet till redigeringslaget.
- Inmatningsfaltet blir blatt.

2. Vrid pa vridreglaget for att vdlja ett forinstallt varde eller ka/
minska ett numeriskt varde.

3. Tryck pa vridreglaget for att [dmna redigeringsldget for det valda
faltet.

Nav styrning Nav styrning

Nav svar Nav svar

Attackera vinkel 5° Attackera vinkel 5°

Kursforandringsgran: off Kursforandringsgran: off

XTD grans im XTD grans im
Valt falt Falt i redigeringslage

Grundldggande hantering | A2004 Handbok



- Notera: Du kan nar som helst trycka pa knappen X om du vill
ldmna en dialogruta.

Displayinstallningar

Display installingar

Bakgrundsbelysning
Max

Displaygrupp

Forval

Nattlage

Displayinstallningen kan justeras nar som helst frdn dialogrutan
Displayinstallningar som du aktiverar genom att trycka pa
stromknappen.

Foljande alternativ ar tillgangliga:

Bakgrundsbelysning: Anvands for att justera
bakgrundsbelysningens niva fran Min (10 %) till Max (100 %) i
stegom 10 %.

- Nar nivafaltet for bakgrundsbelysning ar aktivt kan du minska
bakgrundsbelysningens niva i steg om 30 % genom att trycka
flera ganger pa stromknappen.

Displaygrupp: Definierar vilken natverksgrupp enheten tillhor.

Nattldge: Aktiverar/inaktiverar nattlagets fargpalett.
Nattldgesfarg: Anvénds for att stalla in nattldagesfargpaletten.

Invertera dagfarg: Andrar sidornas bakgrundsférg frén vitt
standard till svart.

Sleep: Slacker skarmens och knapparnas bakgrundsbelysning for
att spara strom.

- Notera: Alla andringar som gors i displayinstaliningen tilldmpas
pa alla enheter som tillhér samma displaygrupp. Mer
information om natverksgrupper finns i "Nétverksgrupper" pa sida
36.

- Notera: Systemet vaxlar till Standby-ldge nar Sleep-laget
aktiveras.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok | 15



Ingen drift

Instéllningar

16

Valja autopilotldage

N\

CICIOICEEmO)

Standby- och NAV-lage: tryck pad den sarskilda lagesknappen

Laget AUTO eller Ingen drift: tryck pad AUTO
- Det senast aktiva ldget (AUTO eller Ingen drift) aktiveras
omedelbart och lagets popup-meny visas.
- Tryck flera gdnger pd AUTO-knappen for att vaxla mellan
alternativen i popup-menyn. Valet upphor att galla och
systemet vaxlar lage

S-girlage: tryck pa knappen GIRA ndr systemet dr i AUTO-lage
och vélj sedan alternativet for S-gir i snabbmenyn

Laget Utan uppféljning (NFU): tryck pd knappen for styrbord eller
babord nér systemet ar i Standby-lage

Uppféljningslage (FU): tryck pa vridreglaget nér systemet &r i
Standby- eller NFU-lage

Las mer i "Autopilotligen” pa sida 20.

Vilja arbetsprofil

Autopiloten kan stallas in med tre olika profiler med olika driftldgen.
Las mer i "Arbetsprofiler" pa sida 30.

1. Tryck pd knappen ARBETE om du vill se
arbetsprofilsalternativen
2. Tryckflera ganger pa ARBETE eller anvand vridreglaget for att
vélja profil.
- Valet upphor att galla och systemet véxlar arbetsprofil. Du kan
ocksa bekréfta valet genom att trycka pa vridreglaget.

Namnet pad den aktiva arbetsprofilen visas i lagesstatuspanelen.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok
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Anvanda bogpropeller

Det gdr att ansluta en bogpropeller till autopilotsystemet.
Bogpropellern kan konfigureras till olika arbetsprofiler.
Arbetsprofilen som anvands bestammer da om fartyget kan styras
av roder, bogpropeller eller bdde roder och bogpropeller.

Bogpropellerinstillningar

Tva instaliningar paverkar hur bogpropellrarna anvands av
autopiloten:

Bogpropellerhastighet — stdlls in vid fortojning
- Den hérinstallningen stanger av bogpropellrarna nar fartyget
overskrider en installd hastighetsgrans.

Funktionen Bogpropellerinsats — stélls in ndar bogpropellrarna
konfigureras for arbetsprofilerna
- PA:bogpropellrarna anvinds automatiskt av
autopilotsystemet. Om bogpropellrarna stangs av nar fartyget
overskrider hastighetsgransen slas bogpropellrarna pa igen
automatiskt nar hastigheten sjunker under gransen.
- AV:du maste sétta pa bogpropellrarna manuellt

Mer information finns pa "Konfigurerbara instdllningar" pa sida 49.

Aktivera och inaktivera bogpropellern

Du kan sla pa och stanga av propellern manuellt genom att halla
ned knappen ARBETE/Bogpropeller i tre sekunder. En popupruta
med skjutreglage visar att propellerns status har andrats.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok | 17



Bogropellrar ... Bogropellrar

Set HDG

327
i 341 ™ 9

327

i 338 ™11

Work

Visning av bogpropellern

Nar en bogpropeller &r installerad och aktiverad i arbetsprofilen
visas propellerns statusikon och information i lagesinfopanelen
enligt nedan.

] ° mm)a

W 022
w200 ¢ 03

- Bogpropeller tillganglig for
O aktuell arbetsprofil, ingen
tillampad kraft

WORK1

2 L}l sethiG

| by ; !
- Bogpropeller anvands. Bild
A 022 O med fardriktning
5. 200 ¢ 03

WORK1

Bogpropeller bortvald

setHDG 039 manuellt

Bogpropeller otillgénglig
w483 M 2, (fartygshastigheten ar dver
— hastighetsgransen)

Extern systemvaljare

En extern systemvaljare kan anvandas for att styra
autopilotfunktionen.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok
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T 340 ™ 84

Manuell styrning

Nar en extern systemvaljare ar instélld pa manuell styrning stangs
autopiloten av. Styrenheten visar information som i Standby-laget.
Det gar inte att byta till FU, NFU eller till nagot automatiskt lage.
Daremot gar det att anvdnda menyerna, bekrafta larm och justera
belysningen.

Nar autopiloten har sténgts av av en extern brytare anges det pa
lagesdisplayen.

Autopilotdrift

Nar den externa valjaren ar installd pa automatisk styrning vaxlar
autopiloten direkt till AUTO-ldge med den aktuella kursen som
referens. Autopiloten kan sedan anvandas i alla driftldgen.

Extern forbikoppling av EVC (SG05 PRO)

Du kan ndr som helst, oavsett autopilotldge, borja styra manuellt
med rodret. Autopiloten forsatts i Standby-ldge och visar "Override”
som indikerar att styrningen sker fran rodret. Du kan dterga till
automatisk styrning genom att trycka pa AUTO eller ARBETE.

Anvanda autopiloten i ett EVC-system

Nar A2004 &r ansluten till ett EVC-system via SGO5 kan du kontrollera
styrningen manuellt oavsett ldge for autopiloten.

Lagesindikatorn ersatts med ett streck som indikation pa att EVC har
asidosatts.

Systemet dtergar till A2004-styrning i laget Standby om inget
roderkommando utfardas frdn EVC-systemet inom en férdefinierad
period.

Grundldggande hantering | A2004 Handbok | 19
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Autopilotlagen

Autopiloten har flera styrldgen. Antalet ldgen och funktioner inom
laget beror pd autopilotdatorn, battyp och tillgdngliga ingdngar
enligt forklaringen i beskrivningen av féljande styrlagen.

Extern systemvaljare

En extern brytare kan anvandas for att styra dvergdngen fran
manuell till automatisk styrning.

Lagesbeskrivningarna pa foljande sidor forutsatter att en extern
systemvdljare har valt autopiloten, eller att det inte finns nagon
extern valjare installerad.

Handstyrning

Laget Standby
Laget Standby anvands nar du styr baten via rodret.
Vaxla till laget Standby genom att trycka pd STBY-knappen.
- Notera: Om sensordata som dar centrala for hanteringen av
autopiloten (t.ex. roderreaktion) gar forlorade nar autopiloten

kors i automatiskt ldge, vaxlar systemet automatiskt till laget
Standby.

Laget Utan uppfoljning (NFU)

I NFU-laget kan du anvanda knapparna for babord och styrbord pa
styrenheten for att mandvrera rodret. Rodret flyttas sa lange
knappen halls intryckt.

Vaxla till NFU-laget genom att trycka pa en av knapparna for
styrbord eller babord nar autopiloten ar i laget Standby eller FU.

Laget Folj upp (FU)
| FU-laget vrider du pa vridreglaget for att justera rodervinkeln.
Rodret flyttas till den kommenderade vinkeln och stannar sedan.

Byt till FU-laget fran Standby- eller NFU-lage genom att trycka pa
vridreglaget.

Autopilotldgen | A2004 Handbok



Snabbmenyer i Standby-, FU- och NFU-lage

A Fran snabbmenyn i Standby-, NFU- och FU-ldge kan du andra kallor
@ = for styrning, visa aktiva larm och stélla in manuell hastighet.

Du 6ppnar snabbmenyn genom att trycka kort pa MENU.

Automatiska lagen
A2004 har tva automatiska lagen:

Laget AUTO-kompass haller fartyget pa en instélld kompasskurs
Laget Ingen drift kombinerar kurs- och positionsinformation och
héller fartyget pa rakt spar

Definiera kursdndring for pilknapparna
Girnstallingar Som standard dndras kompasskursen (AUTO) och kursen (Ingen

e naaining ‘H' drift) 1° varje gang du trycker pa knapparna fér babord eller
styrbord. Du kan dndra den ¢kningen i dialogrutan Girinstallningar.
Du 6ppnar dialogrutan i snabbmenyn fér Gir och i dialogrutan

Autopilotinstaliningar.

AUTO-ldge (kurshallning)
‘,--ﬂi-.. | AUTO-laget utfardar autopiloten de roderkommandon som krévs
for att styra fartyget automatiskt langs en installd kurs. | det har laget
K g i 01 9 kompenserar inte autopiloten fér eventuellt avdrift som orsakas av
%, 199 26 06

strom och/eller vind (A).

\\A

NORMAL
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Véxla till AUTO-laget genom att trycka pa knappen AUTO. Tryck
pa knappen igen for att markera alternativet Auto i popup-
menyn.

Nar laget dr aktiverat véljer autopiloten den nuvarande kursen som
installd kurs.

Andra den instéllda kursen i AUTO-laget
Du justerar den instéllda kursen genom att vrida pa vridreglaget
eller genom att trycka pa knapparna for babord eller styrbord.

En omedelbar kurséandring sker. Den nya kursen bibehdlls tills en ny
kurs stélls in.

Kursfangst

Nar fartyget girar i ldaget AUTO kan du trycka pa knappen AUTO eller
vridreglaget omedelbart igen for att aktivera funktionen for att
registrera kurs. Da avbryts giren automatiskt och fartyget fortsatter
pa den kurs som avldstes fran kompassen i det dgonblick du tryckte
pa knappen AUTO eller vridreglaget.

Tillfalliga kursandringar

Om du behdver undvika ett hinder i AUTO-ldget kan du trycka pa
STBY-knappen och styra manuellt tills hindret ar passerat.

Om du trycker pd AUTO igen inom tre minuter kan du vélja att
fortsdtta pd den tidigare installda kursen. Om du inte svarar inom tre
sekunder forsvinner menyn och autopiloten véxlar till AUTO-ldge
installd pa den aktuella kursen.

Snabbmenyn i AUTO-lage
Frdn snabbmenyn i AUTO-ldge kan du &ndra roderparametrar och
stélla in manuell hastighet.

Du 6ppnar snabbmenyn genom att trycka kort pd MENU.

NoDrift-laget

= Notera: Det ar inte mojligt att vélja laget Ingen drift om GPS-
position och kursinformation saknas.

| laget Ingen drift styrs fartyget ldngs en berdknad sparlinje, fran
nuvarande position och i en riktning som anvandaren stéller in. Om
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Auto

fartyget driver bort fran sparet pa grund av strommar och/eller vind
kommer fartyget (A) att félja linjen med en vindupphallningsvinkel.

| WA

Vaxla till Idget Ingen drift genom att trycka pd knappen AUTO.
Tryck pd knappen igen for att markera alternativet Ingen drift i
popup-menyn.

Nar laget ar aktiverat ritar autopiloten en osynlig sparlinje baserat pa
aktuell kurs fran fartygets position.

Autopiloten anvander nu positionsinformationen till att berakna
max. avstand till rutt och automatiskt styra langs det berdknade
sparet.

Andra den instillda kursen i liget Ingen drift
Du justerar den instdllda kursen genom att vrida pa vridreglaget
eller genom att trycka pa knapparna for babord eller styrbord.

En omedelbar kursandring sker. Den nya kursen bibehalls tills en ny
kurs stalls in.

Undangirning

Om du behdver undvika ett hinder i laget Ingen drift kan du stélla in
autopiloten pa ldget Standby och styra manuellt tills hindret ar
passerat.

Om du atergar till ldget Ingen drift inom 60 sekunder kan du valja
att fortsatta langs den tidigare baringslinjen.

Om du inte svarar stangs dialogrutan, och autopiloten forsatts i
laget Ingen drift med den aktuella kursen som ny baringslinje.
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Snabbmenyn i Ingen drift-lage
Fran snabbmenyn i Ingen drift-ldage kan du dndra sparrespons,
roderparametrar och stalla in manuell hastighet.

Du 6ppnar snabbmenyn genom att trycka kort pa MENU.

Styrning med girmonster
Styrning med U-gir och S-gir ar tillgédngligt i ldgena AUTO och Ingen
drift.

Starta och stoppa en gir

Du startar giren genom att vélja giralternativet i snabbmenyn som
du aktiverar genom att trycka pd GIRA. Giren pabdrjas nadr du valjer
riktningsalternativet for babord eller styrbord i gira-dialogrutan.

Du kan nadr som helst under en gir trycka pa knappen STBD for att
aterga till Standby-laget och manuell styrning.

U-gir
Andrar den aktuella kursen 180° till motsatt riktning.

Fartyget girar med den aktiva profilens definierade girhastighet eller
girradie. Lds mer i "Gir" pa sida 49.

S-gir
GOr sd att fartyget girar kring kursriktningen.
Du anger den forinstéllda kursandringen och girningsradien i
dialogrutan Girinstéallningar som 6ppnas fran snabbmenyn for Gir.
Girvariabler:
- Kurséndring (C)
- Girningsradie (D)

- £ )
=T

Under girningen kan du dndra kursriktningen genom att vrida pa
vridreglaget eller trycka pa knapparna for styrbord eller babord.

Autopilotldgen | A2004 Handbok



————
3374 "
m 209
. 337 WY -
€. 349 ™M 9,
[ 00 |

NAV-laget

- Notera: NAV-ldget krdver att en kompatibel navigator ar
ansluten till natverket.
Det gar inte att vadlja NAV-laget om kursinformation saknas eller
om styrningsinformation inte har erhalls frdn den externa
sjokortsplottern.

| NAV-ldget anvander autopiloten styrningsinformationen fran en
extern navigator for att styra fartyget till en specifik waypoint eller
genom en serie waypoints.

| NAV-ldget anvands autopilotens kurssensor som kurskélla for att
halla kursen. Hastighetsinformation hamtas fran FOG eller fran den
valda hastighetsgivaren. Styrningsinformation som erhalls fran den
externa navigatorn férandrar angiven kurs sa att fartyget styrs till
destinationens waypoint.

For att fa tillrackligt bra navigeringsstyrning maste
autopilotsystemet ha giltiga indata fran navigatorn. Den
automatiska styrningen maste testas och beddmas vara tillrackligt
bra innan du gar till NAV-laget.

- Notera: Om navigatorn inte skickar ett meddelande med
baring till ndsta waypoint anvander autopiloten endast
maxavstandet till rutt (XTE) for att styra. | sd fall maste du dtergd
till ldget AUTO vid varje waypoint och manuellt dndra angiven
kurs till motsvarande baring till ndsta waypoint och sedan vdlja
NAV-l&get igen.

Innan du gar till NAV-ldget maste navigatorn navigera langs en rutt
eller mot en waypoint.

Initiera NAV-laget genom att trycka pd NAV-knappen.
Bekrafta for att vaxla till NAV-ldget i dialogrutan.

Kurséndring krévs for att kunna hérja navigera:

Bekradfta

Destination: Rpt038
Baring: 162

Kursandring: -108°

e

Autopilotldgen | A2004 Handbok | 25



Gir i NAV-laget
Nar fartyget nar en waypoint avger autopiloten en varningssignal
och visar en dialogruta med den nya kursinformationen.

Det finns en anvandardefinierad grans for tilldten automatisk
kursandring som behdvs fér ndsta waypoint i en rutt. Om
kursandringen overstiger den instéllda gransen uppmanas du att
kontrollera att den kommande kursandringen &r acceptabel.

Om kursandringen som behovs for ndsta waypoint & mindre dn
kursandringens grans, andrar autopiloten automatiskt kursen.
Dialogrutan forsvinner efter dtta sekunder, savida du inte tar bort
den med knappen X.

Om den kursdandring som krévs for ndsta waypoint &r storre &n
den instéllda gransen uppmanas du att kontrollera om den
kommande kursdandringen ar acceptabel. Om giren inte
accepteras kommer fartyget att fortsatta med den aktuella
kursen.

Kurséndring krévs for att kunna hérja navigera:
Navigerinskurséndring:
Bekradfta
Destination: Rpt023 Destination: Rpt038
Baring: 164 M Béring: 1627
Kurséndring: 53° Kursandring: -108°
Nej

Kurséndring mindre dn instdlld gréins Kursdndring stdrre din instdlld gréins

Installd grans for kursandringen beror pa autopilotdatorn:
AC70: Kursfordandringsgrans
SGO5 PRO: Grans for navigeringsforandring

Las mer i "Kursdndringsgrdns” pa sida 52.

Ankomstcirkel for waypoint

Ankomstcirkeln (radien) definierar vid vilken punkt en girning
initieras ndr du navigerar langs en rutt.

Ankomstcirkeln stélls in i sjokortsplottern.
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Ankomstcirkeln (1) ska justeras efter batens hastighet. Ju hogre
hastighet, desto vidare cirkel. Syftet ar att autopiloten ska paborja
riktningsandringen i tid for att kunna svanga smidigt till ndsta
delstracka.

Bilden nedan kan anvandas till att vélja lamplig ankomstcirkel nar du
skapar rutten.

| .
1 T 1 i
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 Y(1/100Nm)

X-axel = Batens hastighet i knop
Y-axel = Ankomstcirkel, radie i 1/100 M

Exempel: Med hastigheten 20 knop bér du anvénda en
waypointcirkel med radien 0,09 M.

= Notera: Avstandet mellan tva waypoints langs en rutt far inte
vara kortare an ankomstcirkelns radie.

Snabbmenyn i NAV-lage

espon| -

Fran snabbmenyn i NAV-ldge kan du dndra navigeringsrespons och
o® @6 stélla in manuell hastighet.

Roder Manuell

Movoder {1514 Insliningar

Du 6ppnar snabbmenyn genom att trycka kort pd MENU.
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Kontrollera styrprestanda i automatiska
lagen

Autopiloten ska konfigureras under installation och installning.
Vissa parametrar kan justeras under drift for att 6ka styrprestanda.

Parametrarna ar tillgéngliga i snabbmenyerna, som du aktiverar
genom att trycka pd MENU.

Sparrespons
Anger hur aggressivt autopiloten styr enligt den aktiva rutten.

Roderstyrka

Den héar parametern bestammer forhallandet mellan
roderkommandot och kursfelet. Ju hdgre roderstyrkevérde, desto
mer roder tilldmpas. Om vardet &r for litet tar det ldng tid att
kompensera for ett kursfel och autopiloten kommer inte att kunna
halla en stadig kurs. Om vardet &r for hogt svanger baten for kraftigt
och styrningen blir instabil.

A Vdrdet ar for hogt. Styrningen blir instabil och bdten missar
kursen mer och mer.

B Vardet ar for lagt. Det tar for Iang tid att kompensera for ett
kursfel och autopiloten kommer inte att kunna halla en
stadig kurs.

Motroder

Motroder dr den mangd motverkan som rodret anvander for att
stoppa en gir vid slutet av en stdrre kursandring. Instéliningarna
beror pd batens egenskaper, troghet, skrovform och
rodereffektivitet.
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Om baten har tillrackligt god dynamisk stabilitet racker det med
ett relativt lagt varde.

En ostadig bat kraver ett hogre varde.

Ju storre batens troghet dr, desto hogre vérde behovs.

Om motrodrets varde 6kas kan det leda till hogre roderaktivitet dven
vid rak kurs, sarskilt vid héga vagor.

Det bdsta tillfallet att kontrollera motrodrets varde &r vid girar.
Bilderna visar effekterna av olika installningar fér motroder.

A Motrodrets varde ar for hdgt och baten dverkompenserar.
B Motrodrets varde ar for lagt och responsen ar langsam.

C Korrekt instalining av motroder med bra respons.

Gor olika kursandringar och se hur baten justerar kursen. Boérja med
sma férandringar pa 10-20 grader och fortsatt med storre
forandringar pa 60-90 grader. Justera vardet for motroder for att fa
basta mojliga respons som pa bild C.

- Notera: Eftersom mdnga batar girar olika at babord och
styrbord (pa grund av propellerns rotationsriktning) ska du géra
kursandringar i bada riktningarna. Det kan handa att du maste
stélla in en kompromiss for motrodret som leder till att
styrningen 6verkompenserar lite at ena hallet och svarar lite
ldangsamt dt andra hallet.
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Arbetsprofiler

En arbetsprofil & en uppsattning styrparametrar. Du kan dndra den
aktiva arbetsprofilen for att anpassa autopilotens styregenskaper
efter olika forhallanden.

A2004 har ett antal fordefinierade arbetsprofiler beroende pa den
valda battypen. Upp till tre arbetsprofiler kan definieras i systemet.

Under sjoprovet justeras den aktiva profilens parametrar for bésta
styrprestanda.

Fordefinierade profiler

Normal profil

Det har ar standardprofilen som tilldelas automatiskt nar du anger
fartygstypen Deplacement.

Vi rekommenderar att du anvander den normala profilen som
allman profil for fartyget. Profilen bor vara aktiv nér fartyget tas i drift.
Alla parameterinstallningar sparas da i den profilen.

Profilerna Hog och Lag

Profilerna H8g och Lag tilldelas automatiskt nar du anger fartyget
som Planande.

Systemet véxlar automatiskt mellan profilerna Hog och Lag utifran
fartygets hastighet och installningen for Gvergangsfart. Las mer i
"Overgéngsfart” pa sida 45.

Skapa en ny profil

Nya profiler kan definieras for driftlagen dar fartygets styrparametrar
avviker fran standardprofilerna.

Du kan ha upp till tre arbetsprofiler i A2004-autopilotsystemet.

1. Tryck pd knappen ARBETE/Bogpropeller for att ©ppna
snabbmenyn for Arbete. Valj alternativet Installningar.

2. Vdlj alternativet Ny profil.

3. Vélj en fordefinierad arbetsprofil som matchar
arbetsforhallandena.

- En ny profil maste baseras pa en befintlig eller férdefinierad
arbetsprofil. Parametrarna fran den arbetsprofil du valjer som
bas kopieras till den nya profilen och gar att redigera.

4. Slutfor uppgiften genom att valja alternativet Ny profil.
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NORMAL Ny Profil n
WORK1 Baserat pd

Ny Profil Ny Profil

Ny Profil
Baserat pa
Ny Profil

NORMAL ~

Redigera profilinstallningar

Du kan redigera alla profiler. Alla anvandardefinierade profiler gar att

radera.

Parametrarna for varje profil bor optimeras for styrprestanda vid

idrifttagning och sjoprov av systemet. Las mer i "Konfigurerbara

instdllningar" pa sida 49.
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Programvaruinstallning

Fore anvandning maste ett antal installningar for A2004
konfigureras for att systemet ska fungera som forvantat.

Tillgédngliga alternativ finns under menyn Instaliningar, som du kan
komma at frdn snabbmenyn eller genom att trycka pa knappen
MENU tva ganger.

Installningar

System
Autopilot
A& Varningar
' Mattenheter
= Natverk

v v v w B3

- Notera: Foljande instaliningar beskrivs i andra avsnitt i den har
handboken:
"Instdllning av autopilotdator” pa sida 37
"Llarm" pa sida 59

Systeminstallningar

Sprak
Anger vilket sprdk som ska anvdndas i paneler, menyer och
dialogrutor pa enheten. Nar du dndrar sprak startas enheten om.

Knappljud
Anger ljudstyrka for ljudet ndr du trycker pa en knapp.
Standardinstalining: Hog

Tid
Styr anpassningen av den lokala tidszonen samt formatet for tid och
datum.

Aterstill standardinstallningar

Du kan valja vilka instdllningar som ska aterstallas till
fabriksinstallningarna.
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Filer

Filhanteringssystem. Anvédnds for att bladdra igenom innehallet i
enhetens internminne och innehallet i en enhet som &r ansluten till
enhetens USB-port.

Om

Har visas information om copyright, programvaruversion och
teknisk information om enheten.

Avancerade instéllningar

Simulera

_— simulating o= KOr displayen med simulerade data. Anvand simulatorn till att
300

bekanta dig med enheten innan du anvénder den pa sjon.
Om simulatorldget ar aktiverat indikeras detta pa displayen.

Spanning
Visar matningsspanning till enheten.

Autopilotloggning
Tillgdngligt om en USB-enhet &r ansluten till enheten.

Nar installningen ar aktiverad loggas data fran autopilotdatorn pa
ett USB-minne.

Enheter

Innehaller installningar for de mattenheter som anvands for olika
datatyper.

Natverk

Enhetslista Kallor
R Datakallor forser systemet med data i realtid.

Natverksgrupper »
g | Om en enhet &r ansluten till fler &n en kélla som tillhandahaller
samma data kan anvéndaren vélja 6nskad kélla. Se till att alla externa
enheter och NMEA 2000-stamnatet ar anslutna och igdng innan du

borjar valja kalla.
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- Automatiskt val: Soker efter alla kéllor som ar anslutna till
enheten. Om fler an en kélla &r tillgéngliga for varje datatyp sker
valet utifran en intern prioriteringslista. Det har alternativet
ldmpar sig for de flesta installationer.

- Manuellt kéllval: Manuellt val kravs i allménhet bara om det finns
fler an en kalla for samma data och den automatiskt valda kallan
inte &r den som onskas.

Enhetslista

| enhetslistan visas de enheter som tillhandahaller data. Detta kan
omfatta en modul inuti enheten eller en extern NMEA 2000-enhet.

Enhetslista

AC70 -NMEA0183
AC70 Autopilot

AC70 Pilot controller
AC70 Rudder feedback
BT-1

Vid val av en enhet i den har listan visas mer information och
atgarder:

Precision-9 - Device Information

Apparat: Precision-9
Tillverkare: Simrad
Mjukvaruversion: 2.0.0-g0234868+
Modell: 1.00
Adress: n
SIN: 106746416
Fall: 0 Kalibrera
Status: OK
Data

Alla enheter kan tilldelas ett instansnummer via
konfigurationsalternativet. Ange unika instansnummer for
identiska enheter i ndtverket sd att enheten kan sarskilja dem.
Alternativet Data visar alla data som matas ut av enheten.

Vissa enheter visar ytterligare alternativ som ar specifika for enheten.

- Notera: Det dr normalt sett inte majligt att ange ett
instansnummer for en produkt fran tredje part.
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Diagnostik
Ger information som hjélper till att identifiera ett problem med
natverket.

- Notera: Foljande information kanske inte alltid tyder pa ett
problem som &r latt att I6sa med mindre justeringar av
ndtverkets layout eller anslutna enheter och deras aktivitet i
natverket. Rx- och Tx-fel indikerar dock oftast problem med det
fysiska natverket som kan I6sas genom att korrigera
terminering, minska ldngden pa stamnét eller anslutningskablar
eller minska antalet natverksnoder (enheter).

Busstatus

Indikerar bara om bussen ar stromférande men inte nddvandigtvis
ansluten till datakallor. Om bussen anges som av men om strém
tillfors och felantalet samtidigt dkar ar det dock maojligt att
kabeltopologin eller termineringen ar felaktig.

Rx Overflows
Enheten fick for madnga meddelanden i bufferten innan
programmet kunde ldsa dem.

Rx Overruns
Enheten innehdll for manga meddelanden i bufferten innan
drivrutinen kunde ldsa dem.

Rx-/Tx-fel

De har tva siffrorna 6kar nar felmeddelanden férekommer och
minskar nar meddelanden tas emot pa ratt satt. De har vardena (till
skillnad mot andra varden) ar inte kumulativa. Vid normal drift ska de
vara 0. Vérden runt 96 och darover tyder pa ett starkt felbendget
natverk. Om de har siffrorna blir for hdga for en viss enhet forsvinner
den automatiskt fran bussen.

Rx-/Tx-meddelanden
Visar faktisk trafik till och fran enheten.
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Bussbelastning

Ett hogt varde hér visar att natverket ndrmar sig full kapacitet. Vissa
enheter justerar Gverforingshastigheten automatiskt om
natverkstrafiken ar intensiv.

Snabba paketfel

Kumulativ réknare for eventuella fel med snabba paket. Det kan
handla om en saknad ram eller en ram i fel ordning och sa vidare.
NMEA 2000 PGN:er bestar av upp till 32 ramar. Hela meddelandet
ignoreras om en ram saknas.

- Notera: Rx- och Tx-fel indikerar ofta ett problem med det
fysiska ndtverket som kan I6sas genom att korrigera
termineringen, minska ldngden pa stamnatet eller
anslutningskablarna eller minska antalet natverksnoder
(enheter).

Natverksgrupper

Funktionen Natverksgrupp anvénds for att styra
parameterinstaliningarna, antingen globalt eller i enhetsgrupper.
Funktionen anvands pa storre fartyg dar flera enheter &r anslutna till
natverket. Om flera enheter tilldelas for samma grupp far en
parameteruppdatering pa en enhet samma effekt pa resten av
medlemmarna i gruppen.

Dampning

Om data ar oregelbundna eller for kdnsliga kan dampning anvéndas
Bétfart i for att gora informationsvisningen mer stabil. Om démpning ar
F06 158k - inaktiverat presenteras data i raformat utan att démpning anvands.

KOG 1sek ~

- Notera: Dédmpningsinstallningar tilldmpas pa enheter som
tillhér samma ddmpningsgrupp. Las mer i “Nétverksgrupper” pa sida
36.
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Installning av autopilotdator

Nar autopiloten har installerats maste autopilotdatorn stéllas in. Om
autopilotdatorn inte stalls in korrekt kan det hdnda att autopiloten

inte fungerar pa ratt satt.

Instadllningen av autopilotdatorn dr uppdelad i tva steg:

Installationsinstallningar
- Inklusive idrifttagning vid hamn och vid sjéprov. Se "Instdllning vid
fortdjning" pa sida 38 och "Sjgprov” pa sida 46.

Anvéndarjustering av autopilotprofiler
- Manuell finkalibrering for olika driftsférhallanden och
anvandarpreferenser. Se "Konfigurerbara instdllningar” pa sida 49

Installningar
£ System

@ Autopilot
A& Varningar

# Mattenheter
== Nétverk

Autopilot
Installation
Styrning
Girinstéllningar

- Notera: Det gar bara att komma 4t installeringsinstaliningarna
nar autopiloten &r i vilolage.

A Varning: Nar autopiloten levereras fran fabriken, och
nar som helst efter att en autopilot har dterstallts,
aterstalls alla installationsinstaliningar till
fabriksinstallningarnas standardvarden. Ett meddelande
visas och du maste da gora en fullstandig installning.
Om du inte gor det korrekt kan det handa att
autopiloten inte fungerar pa ratt satt.
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Arbetsflode for installation

Kajkonfiguration

Konfigurera
AC70-datorn

Konfigurera
bogpropellern

Konfigurera
fartygs-
installningar

Sjoprov

~ Kalibrera
# kompassen
Stall rodret rakt

—-

bekrafta
fartygs-
installningar

I

Stall in
styrparametrar

Fungerande
autopilotsystem

Installning vid fortojning

AC70-konfiguration

Autopilot
Installation
Styrning
Girinstallning

Installation
Drivenhet vid

Sjéprov...

Drivenhet vid kaj

AC70-0
Konfigurera
Avancerat
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Kontrollmetod
Anvands for att stélla in ratt kontrollutdata for din drift.
Foljande alternativ dr tillgdngliga:

Elektromagnet

For styrning av/pa av hydrauliska ventiler. Ger en fast
roderhastighet.

Véndbar motor
For pumpar och drivenheter med variabel hastighet.

Drivenhetsspanning
Nominell drivenhetsspanning angiven for din drivenhet.

Alternativ: 12 V eller 24 V.

- Notera: 24V ut r bara kompatibelt med stromforsorjning pa
24 V.

Instdllningen maste matcha specifikationen pa elektromagneten,
pumpen och motorn.

A Varning: Om du viljer fel spanningsniva for din
drivenhet kan bade drivenheten och autopilotdatorn
skadas, dven om skyddskretsarna ar aktiverade.

Inkoppling av drivenhet

Anger hur aktiveringsutgdngen fungerar.

Foljande alternativ ar tillgangliga:
Koppling
Om din drivenhet, motor eller pump behéver en koppling for att
kunna anvanda manoverdonet ska den anslutas till
aktiveringsutgangen. Stall in Inkoppling av drivenhet pa
koppling. Kopplingen aktiveras ndr autopilotdatorn styr rodret. |
vilolaget slapps kopplingen for att tilldta manuell styrning. Las din
drivenhets specifikationer for att avgéra om en koppling behdvs.

Auto

Utsignalen aktiveras ndr autopilotdatorn ar i ndgot av lagena
Auto, NoDirift eller Navigation. Fér manuell roderkontroll (viloldge,
ingen uppféljining och med uppféljning) ar utsignalen inte
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aktiverad. Anvands normalt for att vaxla mellan tva
roderhastigheter pa en pump som kérs kontinuerligt, och
anvands ndr olika roderhastigheter kravs for automatisk styrning
och styrning med eller utan uppféljning.

Roderldgesgivare
Anvands for att vélja typ av roderldgesgivare.

Listrutan innehaller alla kompatibla roderlagesgivare som &r
anslutna till natverket.

Kalibrering av roderldagesgivare

- Notera: Bara tillgdngligt om du har en roderldgesgivare
installerad och den &r vald som roderkdlla.

Kalibreringen av roderldgesgivaren bestammer roderldgesgivarens
riktning, mittposition och slutldgen.

Folj de guidade stegen pa skarmen tills roderkalibreringen ar klar.

Rodertest

Det har rodertestet bekraftar driftriktningen. Det registrerar den
minsta kraft som kravs for att driva rodret och minskar
roderhastigheten om den &verskrider den maximala énskade
hastigheten fér anvandning med autopilot.

- Notera: Om baten har servostyrning ar det viktigt att den
motor eller elektriska motor som anvands for att underlatta
styrningen ar paslagen innan testet paborjas.

Genomfor rodertestet enligt instruktionerna pa skarmen.
- Rodret ska gora en liten rorelse inom 10 sekunder och darefter
rora sig i bada riktningarna.

Om det inte gar att slutfora testet startar ett larm.
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Avancerade AC70-instéllningar

Autopilot
lati Installation - ————
Installation Drivenhet vid Kaj

Styming Drivenhet vig e AC70-0

Giinstalnin - FarVg id
Autopilotens

; Avancerat »
Kompass kall

Sjéprov...

Minsta roderutslag

En del batar kan ha en tendens att inte svara pa sma
roderkommandon kring kurshallande position pa grund av ett litet
roder eller virvlar och stérningar i vattenstrommen som passerar
rodret. Detta kan dven galla for vattenjetbatar med ett munstycke.
Genom att Oka parametern Minsta roderutslag kan du forbattra
formagan att halla kursen pa vissa batar. Men det 6kar ocksa
roderaktiviteten.

- Notera: Stdll bara in ett vdrde for Minsta roderutslag om det ger
battre formaga att halla kursen i lugnt vatten. Det bor stallas in
efter att autopilotens styrparametrar har kalibrerats och
optimerats.

Rodrets dodband
Forhindrar rodret fran att standigt justeras pa grund av mekaniskt
spelrum i styrningen eller rodret.
Foljande alternativ ar tillgangliga:
Auto
(rekommenderas).
Rodrets dodband dr anpassningsbart och fungerar kontinuerligt.
Det optimerar dven dodbandet efter trycket pa rodret.

Manuell
Om instdllningen Auto inte fungerar pa ratt satt pa grund av
extrema roderhastigheter eller kursmissar kan det justeras
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manuellt. Den kan dven anvandas for att minska roderaktivitet.
Roderkommandon som ar mindre an dodbandets storlek
ignoreras.

Hitta det ldgsta mojliga vérde som hindrar rodret fran standiga
justeringar. Ett brett dédband orsakar felaktig styrning. Du
rekommenderas att kontrollera rodrets stabilitet i AUTO-laget vid
marschfart for att fa tryck mot rodret. (Vissa standiga justeringar som
uppstar nar baten ar fortojd kan forsvinna vid marschfart.)

Motorutgang

Visar vilken strommangd som kravs for att uppna korrekt
roderhastighet. Avlasningen gors genom rodertestet.

Det automatiskt instéllda vardet kan 6kas eller minskas.

AD80/SD80-konfiguration

Autopilot
Installation

Drivenhet vid
Fartyg vid kaj
Autopilotens s
Kompass kalib)
Sjéprov...

Installation

Styrning
Girinstallning

Drivenhet vid kaj

SD80-0
Konfigurera
Avancerat

- Notera: | A2004-system kan AD80 och SD80 endast anvéndas
for bogpropellerstyrning.

Kontrollmetod
Anvands for att stalla in ratt kontrollutdata for din drift.
Foljande alternativ ar tillgangliga:

Elektromagnet
For styrning av/pa av hydrauliska ventiler. Ger en fast
propellerhastighet.

Vandbar motor
For pumpar och drivenheter med variabel hastighet.
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Drivenhetsspanning
Nominell drivenhetsspanning angiven fér din drivenhet.
Alternativ: 12 V eller 24 V.

- Notera: 24V ut ar bara kompatibelt med stromforsérjining pa
24 V.

Instaliningen maste matcha specifikationen pa elektromagneten,
pumpen och motorn.

A Varning: Om du véljer fel spanningsniva for din
drivenhet kan bade drivenheten och autopilotdatorn
skadas, dven om skyddskretsarna ar aktiverade.

Inkoppling drivning
Anger hur aktiveringsutgadngen fungerar.

Foljande alternativ ar tillgangliga:
Koppling
Om din drivenhet, motor eller pump behdéver en koppling for att
kunna anvanda mandverdonet ska den anslutas till
aktiveringsutgangen. Stall in Inkoppling av drivenhet pa
koppling. Kopplingen aktiveras ndr autopilotdatorn styr
bogpropellern. | viloldget slapps kopplingen for att tilldta manuell
styrning. Lds din drivenhets specifikationer for att avgdra om en
koppling behdvs.

Auto

Utsignalen aktiveras nar autopilotdatorn ar i ndgot av lagena
AUTO, Ingen drift eller Navigering. For manuell propellerkontroll
(Standby, NFU och FU) ar utsignalen inte aktiverad. Anvands
normalt for att véxla mellan tva propellerhastigheter pa en pump
som kors kontinuerligt, och anvands nar olika
propellerhastigheter kravs for automatisk styrning och styrning
med eller utan uppfdljning.

Bogpropellerkalibrering
Om bogpropellern har en ldgesgivare maste den kalibreras. Detta
krdvs for att definiera signalen for babords- och styrbordssidan.
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Avancerade AD80/SD80-instédllningar

Autopilot
. Installation —
Installation brivenhet vidl2rvenhet vid kaj
Styrning LSS SD80-0

Girnsallning - FTVE M 2

Autopilotens s

- Avancerat »
Kompass kalib)

Sjéprov...

Bogpropellerns utsignal
- Notera: Inte tillgangligt for solenoidstyrda bogpropellrar.

Bogpropellerns utsignal dr procentandelen av det totala
signalintervallet som behdvs for att uppna korrekt framatdrivande
kraft.

Instéllningar for handskakning
Handskakningsinstallningarna avser uttagen HS1 och HS2 pa
AD/SD-kortet.

Foljande alternativ ar tillgangliga:

Fast HS

- Grénssnitt for autopilot/styrvaxel med fasta nivasignaler
Utgdngskontakten stangs ndr autopiloten begdr styrning av
styrvaxeln.
Ingangen ska vara stangd sa lange styrvaxeln ar tillganglig for
autopilotstyrning.

Asidosatta undangir
- Manuell férbikoppling till AUTO-lage
- Nar ingangskontakten stangs visar autopiloten en "override’-
varning. Bekrafta med stdngd utgadngskontakt och vaxla till
Standby-lage.
Nar ingangen 6ppnas dppnas dven utgangskontakten och
autopiloten atergar till AUTO-ldge med aktuell kurs. Anvands
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vanligtvis for handstyrning med joystick med
asidosattningsknapp pa.

Asidosétta Standby
- Manuell férbikoppling till Standby-lage
- Naringdngskontakten stangs visar autopiloten en "override’-

varning. Bekrafta med stdngd utgangskontakt och vaxla till
Standby-lage.
Nar ingangen 6ppnas dppnas dven utgangskontakten och
autopiloten Iases upp. Den har funktionen ar vanligtvis
relaterad till férordningar for automatisk dsidosattning vid
handstyrning.

Batens egenskaper
Installation
3
Favdkaj . » Battyp
Autoplotens status '| Pdverkar styrningsparametrar och tillgéngliga autopilotfunktioner.

Kompass kalibrering...
Sjoprov...

Batens langd
Anvands av autopilotsystemet for att kalibrera styrparametrar.

Marschfart

Anvadnds om det inte finns ndgon tillganglig information om
hastighet. Det anvands av autopilotsystemet for att kalibrera
styrparametrar.

Overgéngsfart
- Notera: Endast tillgangligt om battypen ar instélld pa Planande.

Overgdngsfarten ar den hastighet da systemet automatiskt byter
mellan profilerna for lag och hég hastighet.

Profilerna anvands for att kompensera for batars tendens att fa olika
styregenskaper vid olika hastigheter. Det kan dven handa att du har
olika preferenser angdende din bdts styrning vid ldga och hoga
hastigheter.

Virekommenderar att du stéller in ett varde som motsvarar den
hastighet da batens styregenskaper forandras. Till exempel vid
planingstroskeln (rekommenderas), eller den hastighet da du vill att
autopiloten ska dndra beteende.
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Installation
Drivenhet vid kaj
Fartyg vid kaj

Autopilotens status
Kompass kalibrering...
Sjoprov...

Det finns ett fordréjningsomfang pa 2 knop for att forhindra
pendling mellan profilerna fér hog och 1ag hastighet nar baten
fardas i eller ndra 6vergangsfarten.

Exempel
Overgangsfarten ar installd till 9 knop.

Systemet dndras fran 1&g profil till hog profil nér hastigheten dkar
till 10 knop (dvs. dvergangsfarten plus 1 knop).

Systemet dndras fran hog profil till 1dg profil nér hastigheten
minskar till 8 knop (dvs. 6vergangsfarten minus 1 knop).

Bogpropellerhastighet

Den hdr installningen hindrar propellern fran att koras dver en
bestamd fartygshastighet. Det &r en sdkerhetsfunktion som
forhindrar dverhettning om propellern inte ar i vattnet, till exempel
om den sitter pa en planande bat eller vid hart vader, sarskilt for
elektriska pa/av-bogpropellrar.

- Notera: Hastighetsgransen galler bara nar fartkéllan ar Logg
eller FOG, inte om farten stélls in manuellt.

Sjoprov
Ett sjoprov kan bara genomfdras efter att instaliningarna som ska
goras nar baten ligger fortéjd har gjorts.

- Notera: Sjdprovet maste alltid genomfdras under lugna
vaderforhéllanden, pa dppet vatten och pa sakert avstand fran
annan trafik.

Installning av kompass

For att uppna bésta mojliga prestanda bor kompassen kalibreras
och eventuell offset kompenseras.
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Installningar
£ System

Autopilot
Installation

Installation

Kompass kalibrering...

. Drivenhet vid
- Styrnin;
A& Varningar y g - Fartyg vid kaj Offet
< Girinstéllninga Kalib
" Mattenhetel Autopilotens ¢ ali rer.a... .
== Natverk Kompass kali Autokalibrering...

Sjbprov...

- Notera: Kalibrering av kompassen bor utféras i lugnt vatten och
med minimal vind och strom for bra resultat. Se till att det finns
tillrackligt med 6ppet vatten runt fartyget for att gora en hel gir.

Las dokumentationen till din sensor for att fa mer information om
enheten.

Stall rodret rakt

Anvands for att korrigera rodrets raka position vid idrifttagning vid
hamn om baten behdver en liten roderforskjutning for att styra rakt.

- Notera: Man ska alltid stalla in rodrets raka position under lugna
forhallanden, nér styrningen inte paverkas av vind eller
strdommar.

Stéll rodret sa att det styr rakt och aktivera sedan alternativet
Stall rodret rakt for att spara parametern.

= Notera: P4 batar med tva motorer ska du se till att bada
motorernas varvtal ar detsamma, sa att kraften ar lika stor fran
bada propellrarna. Annars kan rodret stallas in fel.

Kalibrera autopiloten

- Notera: Kalibrering av autopiloten maste goras separat for
profiler for 1dg och hoég hastighet.
Bade autokalibrering och manuell kalibrering bér géras i lugn
eller ganska lugn sjo.

Om du har angett korrekt battyp, langd och marschfart behéver du
kanske inte gora ytterligare manuella eller automatiska kalibreringar.

Fortsatt pa foljande satt for att bekréfta tillfredsstéllande styrning:
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Sjotest kalibrering autopilot

Autokalibrering

Stall rodret rakt

48 |

. Stabilisera baten pa en kurs och vélj sedan laget AUTO.
. Observera kurshallningen och roderkommandona.
- Autopiloten bor halla baten pa den angivna kursen med ett
snitt pa +/-1 grad i lugn sj6 och svag vind.
3. GOr nagra mindre och storre dndringar at babord och styrbord
och observera hur baten styr efter den nya kursen.
- Baten bor styra forbi korrekt kurs sa lite som mojligt. Se
"Roderstyrka" pa sida 28 och "Motroder" pa sida 28.

N =

Om autopiloten inte haller kursen pa ett tillfredsstéllande séatt, eller
inte girar tillfredsstallande, kan du nu antingen prova
autokalibrering eller ga direkt till manuell kalibrering.

- Notera: Om baten ar langre an ungefar 30 meter eller har
mycket hdg marschfart kan det vara opraktiskt att géra en
autokalibrering. | sa fall rekommenderar vi att du gar direkt till
manuell kalibrering.

Autokalibrering

Nar du gor en autokalibrering tas baten automatiskt genom ett
antal S-girar. Baserat pa batens beteende staller autopiloten
automatiskt in de viktigaste styrparametrarna (roderstyrka och
motroder).

Stabilisera baten pa en kurs, satt hastigheten till s& nara

marschfart som mojligt och aktivera sedan funktionen

Autokalibrering.

- Autopiloten vaxlar nu till AUTO-l&get och tar kontroll dver
baten.

- Notera: Du kan stoppa autokalibreringen ndr som helst genom
att trycka pa knappen STBY pa styrenheten for autopiloten.

Autokalibreringen tar ungefar tre minuter att genomféra. Nar den ar
klar véxlar autopiloten automatiskt till viloldge och rodret maste
styras manuellt.

- Notera: Alla parametrar som stélls in under autokalibrering kan
justeras manuellt. For basta styrningsprestanda rekommenderar
vi att du justerar styrparametrarna manuellt efter
autokalibrering.
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Low

Autostyrning
Nav styrning
Val av drivenhet
Roder
Bogpropeller
Radera Fil

Konfigurerbara installningar

Styrparametrarna kan stéllas in olika for olika profiler beroende pa
batens styregenskaper och anvdandarens preferenser.

De initiala vardena tilldelas automatiskt nar du véljer battyp. Under
sjoprovet justeras parametrarna for basta styrprestanda.

Instdllningarna pa de foljande sidorna finns tillgangliga och kan
justeras manuellt for alla profiler.

Installningar

Autopilot

£ System Tnstaliation TESHAG

& Autopilot "Sta GG ool NORMAL

A Varningar rm ; WORK1 Autostyrning ’

# Méttenheter | Girinstallning Ny Profil Nav styrning 8

== Natverk Val av drivenhet 4
Roder ’
Bogpropeller 4

Autostyrning

Gir
Anvands for att vdlja hur du vill kontrollera fartygets gir: antingen
genom att definiera girhastigheten (hastighet) eller radien.

Hastighetsomrade: 5-720°/minut

Radieomrdde: 10 m-10 nm

- Den minsta radien kan dock aldrig vara mindre dn det varde
som motsvarar en girhastighet pa 720°/minut vid den installda
marschfarten.

Girhastighet
Anvands for att manuellt stalla in girhastigheten under sjoprov
(alternativet att stalla in girhastighet).

Anpassning

Den har funktionen fortsdtter att justera parametrar som ar
nodvandiga for styrning, t.ex. hastighet, trim, djupgdende och
paverkan fran strémmar.
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Nar det hér alternativet ar aktiverat optimeras parametrarna under
resan som svar pa fartygets beteende. Installningarna lagras i den
aktiva arbetsprofilen.

Roderstyrka

Den héar parametern bestammer forhallandet mellan
roderkommandot och kursfelet. Ju hdgre roderstyrkevérde, desto
mer roder tilldmpas. Om vardet &r for litet tar det lang tid att
kompensera for ett kursfel och autopiloten kommer inte att kunna
halla en stadig kurs. Om vardet &r for hogt svanger baten for kraftigt
och styrningen blir instabil.

A Vardet ar for hogt. Styrningen blir instabil och baten missar
kursen mer och mer.

B Vdrdet ar for lagt. Det tar for 1dng tid att kompensera for ett
kursfel och autopiloten kommer inte att kunna halla en
stadig kurs.

Motroder

Motroder &r den mangd motverkan som rodret anvander for att
stoppa en gir vid slutet av en stdrre kursandring. Instéliningarna
beror pd batens egenskaper, troghet, skrovform och
rodereffektivitet.

Om baten har tillrdckligt god dynamisk stabilitet rdcker det med
ett relativt 1gt varde.

En ostadig bat kréver ett hogre varde.

Ju storre batens troghet ar, desto hogre varde behdvs.

Om motrodrets vdrde 6kas kan det leda till hogre roderaktivitet dven
vid rak kurs, sarskilt vid héga vagor.

Det basta tillfallet att kontrollera motrodrets vérde ar vid girar.
Bilderna visar effekterna av olika instéllningar fér motroder.
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A Motrodrets varde ar for hogt och baten dverkompenserar.
B Motrodrets varde ar for lagt och responsen ar langsam.

C Korrekt instéllning av motroder med bra respons.

GOr olika kursandringar och se hur baten justerar kursen. Bérja med
sma férandringar pd 10-20 grader och fortsatt med storre
forandringar pa 60-90 grader. Justera vardet for motroder for att fa
basta mojliga respons som pa bild C.

- Notera: Eftersom manga batar girar olika at babord och
styrbord (pa grund av propellerns rotationsriktning) ska du géra
kursandringar i bdda riktningarna. Det kan handa att du maste
stdlla in en kompromiss for motrodret som leder till att
styrningen 6verkompenserar lite at ena hallet och svarar lite
ldngsamt at andra hallet.

Autotrim

Styr hur snabbt autopiloten anvénder rodret for att kompensera for
offset for en fast kurs, t.ex. nar yttre krafter som vind och strom
paverkar kursen. Lagre autotrim ger snabbare eliminering av offset
for en fast kurs.

- Notera: | VRF-laget styr denna parameter tidkonstanten for
uppskattning av rodret. Ett lagre vérde innebaér att rodret
uppskattar snabbare, dvs. att det komma ikapp batens rorelser
snabbare.
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Low

Nav styrning
Val av drivenhet
Roder
Bogpropeller
Radera Fil

52 |

Grans for ur kurs
Anger gransen for larm vid kursavvikelse.

Om larmalternativet ar aktiverat ljuder ett larm néar avvikelsen fran
den instdllda kursen dverskrider den angivna gransen.

Lagfartsgrans
Anger gransen for larm vid 1ag fartygshastighet.

Ett larm intréffar nar fartygshastigheten sjunker under den valda
gransen.

Nav-styrning

Nav-respons
Anger hur aggressivt autopiloten styr enligt den aktiva rutten.

Anfallsvinkel

Den hdr installningen ar en grans som forhindrar att baten styr for
brant mot spdret. Att ndrma sig sparet i snavare vinklar tillats
beroende pa maxavstandet till rutten och installningen for
navigeringsrespons.

Den hdr installningen anvands badde ndr du borjar navigera och nar
autopiloten styr tillbaka baten mot rutten.

Kursandringsgrans
Anger gransen for automatisk kursandring till ndsta waypoint i en
rutt ndr autopiloten foljer en rutt (NAV-lage).

Om kursandringen dverstiger den installda gransen uppmanas du
att kontrollera att den kommande kursandringen &r acceptabel.

XTD-grans
Definierar fartygets accepterade offset frdn sparet. Om fartyget
dverskrider den har gransen utloses ett larm.

Val av drivenhet

Definierar vilka drivenheter som ska anvandas for den valda
arbetsprofilen.
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Roder

Low

Autostyrning » "
e . Definierar hur systemet flyttar rodret vid véxling frdn handstyrning

oder
ogpropeuer (Standby, FU och NFU) till automatiskt lage.
Foljande alternativ ar tillgangliga:

»
»

Radera Fil

Centrerad
Flyttar rodret till nollage

Faktisk
Bibehaller rodervinkeln och antar att den aktuella rodervinkeln ar
den justering som kravs for att bibehalla en stadig kurs.

Rodergrans

Avgor det dynamiska omfanget pa rodret innan dess rorelse
begrénsas och ett larm ljuder. Anvands vanligen till att begrénsa
mangden roderrérelse som orsakas av girar i foljande sjo.

- Notera: Rodergrénsen ar inte en fast gréns for roderomfanget
utan galler bara den aktuella installningen.

Den har rodergransen paverkar inte Styrning utan uppféljning eller
Styrning med uppfdljning.

Bogpropeller
Low
Yala dienhet Bestdmmer hur manga grader fartyget maste avvika fran den
I installda kursen innan ett kommando ges till bogpropellern. Nar
fartyget avviker fran kursen styr bogpropellern tillbaka fartyget till
kursen.

Ett hogre véarde minskar propellerns aktivitet och forlanger
livsldngden, sarskilt for pd/av-bogpropellrar.

Tilldela
Avgor hur bogpropellrarna anvands av autopiloten.

Nar installningen &r PA anvands bogpropellrarna automatiskt av
autopilotsystemet om fartygshastigheten &r under
hastighetsgransen. Om fartyget éverskrider hastighetsgransen
stdngs bogpropellrarna av. Bogpropellrarna slds pa igen automatiskt
nar hastigheten sjunker under gransen.
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- Notera: Bogpropellerhastigheten stélls in vid installation och
utgor den hogsta fartygshastighet for vilken bogpropellern far
vara aktiv.

Nar installningen ar AV maste bogpropellern aktiveras manuellt.
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Installationsbekraftelse

Ndr alla enheter i autopilotsystemet har installerats, den externa
utrustningen har anslutits och programvaran konfigurerats enligt
tidigare kapitel ska installeringen bekraftas enligt checklistan. De
batspecifika instdllningarna bér antecknas i de aktuella tabellerna i

det hér kapitlet.

Checklista

Beskrivning Referens

Enheterna har monterats och
sakrats enligt instruktionerna

Installationsinstruktioner for
enheterna

Natverket drivs och stangs av
enligt instruktionerna

Anslutningsinstruktioner for
enheterna

Kallor har valts

"Programvaruinstdlining” pa sida 32

Baten har konfigurerats

"Bdtens egenskaper" pa sida 45

Drivenheten (AC70) har
konfigurerats och kalibrerats

"AC70-konfiguration" pa sida 38

Bogpropellern (AD80/SD80) har
konfigurerats och kalibrerats

"AD80/SD80-konfiguration" pa sida 42

Kompassen har kalibrerats

"Instdllning av kompass" pa sida 46

Sjoprovet har slutforts (manuellt
eller automatiskt)

"Sjoprov" pa sida 46

Profiler har definierats och
konfigurerats

"Konfigurerbara instdllningar" pa sida
49

Batspecifika installningar

Bat

Installningar

Battyp

Batens langd
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Instdllningar

Marschfart

Overgangsfart

Bogpropellerhastighet

AC70-konfiguration

Instéllningar

Kontrollmetod

Drivspanning

Inkoppling drivning

Roderldgesgivare

Roder
Ldgsta
Dodbandslage
Dodband (manuellt)
Motorutgdng
Minimalt ut
Maximalt ut

AD80/SD80-konfiguration

Instéllningar

Kontrollmetod

Drivspdnning

Inkoppling drivning
Uteffekt

Ldgsta

Hogsta babord

Hogsta styrbord
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Instdllningar

Noll

Handskakning 1

Handskakning 2

Profilinstallningar

Profilinstéllningarna kan definieras individuellt for varje profil (markt
1,2 och 3 i tabellen nedan).

Instéllningar 1 ‘ p 3

Autostyrning

Girtyp
Girhastighet

Girningsradie

Anpassning

Roderstyrka

Motroder

Autotrim

Grans for ur kurs

Lagfartsgrans

Nav-styrning

Nav-respons

Attackvinkel

Kursférandringsgrans
XTD-grans

Val av drivenhet

Roder
Bogpropeller

Roder

Initiera roder

Rodergrans
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Instdllningar 1 p

Bogpropeller

Dodband
Tilldela
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Larm

Systemet soker kontinuerligt efter farliga situationer och systemfel
ndr systemet dr igang. Larmsystemet aktiveras om nagon
larminstalining dverskrids.

- Notera: Om sensordata som ar centrala for hanteringen av
autopiloten (t.ex. roderreaktion) gar férlorade nar autopiloten
kors i automatiskt lage, vaxlar systemet automatiskt till laget
Standby.

Larminstallningar

De flesta autopilotlarm aktiveras baserat pa forinstallda larmgrénser.
Det gar att dndra dessa granser.

Foljande instaliningar ar anvandardefinierade och kan stéllas in
individuellt for varje profil. Las mer i "Konfigurerbara instdllningar" pa sida
49.

Vinkelgréns for kursavvikelse
Anger gransen for larm vid kursavvikelse.

Om larmalternativet ar aktiverat ljuder ett larm nar avvikelsen fran
den instéllda kursen dverskrider den angivna gransen.

Lagfartsgrans
Anger gransen for larm vid 13g fartygshastighet.

Ett larm intréffar nar fartygshastigheten sjunker under den valda
gransen.

XTD-grans
Definierar fartygets accepterade offset frdn sparet. Om fartyget
overskrider den har gransen utloses ett larm.

Typer av larmmeddelanden
Det finns tva typer av meddelanden:

Larm

- Dyker upp nér enheten upptacker férhallanden som kritiskt kan
paverka systemets funktion eller prestanda. Du mdste granska
alla larmmeddelanden och ta reda pa orsak och féljder.
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Larm - Batfart saknas AC70-0

X

Bétfart saknas AC70-0

Kvittera

60

A

NORMAL

Varningar
- Informerar om férhallanden som kan leda till oonskad
systemfunktion eller eventuella fel.

Larmindikering

Nar en larmsituation intraffar ljuder en siren och larmikonen
aktiveras. Dialogrutan for larm anger orsaken till larmet foljt av
namnet pa den enhet som genererade larmet.

Enskilda larm visas med larmnamnet som rubrik och med detaljerad
information om larmet.

Om fler &n ett larm aktiveras samtidigt kan popup-rutan for larmet
visa tva larm. Larmen visas i den ordning de uppstar, med det forst
aktiverade larmet hogst upp. Ovriga larm finns i dialogrutan Larm.

Larmikoner

Larmikonen ar kvar i statuspanelen tills larmet bekréftas och
korrigeras.

Tabellen nedan visar larmikonen och beteendet beroende pa om
larmet dr aktivt, bekraftat, dverfort eller korrigerat.

Typ lkon Status Indikation

Aktivt — inte * Beskrivning
bekraftat, inte tystat |° Ljudsignal

Aktivt - inte » Beskrivning
bekraftat, tystat - Ingenljudsignal

Larm
- Beskrivning
Aktivt — bekraftat - Ingen ljudsignal

Korrigerat — inte Beskrivning
bekraftat - Ingen ljudsignal
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Varningar

Aktiva larm...
Larmhistorik...

Typ lkon Status Indikation

< Aktivt — inte Beskrivning

bekraftat, inte tystat |~ Ludsignal

\ Aktivt — inte . Beskrivhing_
bekraftat, tystat - Ingen ljudsignal

Varnin
9 - Beskrivning
I Akivt-bekrftat . jngen judsignal

Korrigerat — inte Beskrivning
v bekraftat + Ingen ljudsignal

Larmet och larminformationen registreras i larmlistan. Las mer i
"Dialogrutor for larm" pa sida 61.

Bekrafta larm

Det finns ingen tidsgrans for larmmeddelanden eller sirenen. Ett
larm forblir aktivt tills du bekréftar det eller tills orsaken till varningen
har tagits bort.

Det senaste larmet bekréftas genom att trycka pa vridreglaget.

Detta tar bort larmmeddelandet och tystar larmet fran alla enheter
som tillhér samma larmgrupp. En paminnelse visas igen vid angivna
intervall sa lange larmtillstandet &r aktivt.

= Notera: Ett larm som mottas fran icke Navico-enheter i
natverket maste bekréftas pa enheten som genererade larmet.

Dialogrutor for larm
Systemet har tva olika larmpaneler:

Aktiva larm
- Lista over alla aktiva meddelanden

Aktiva larm

Autopilotdator saknas QS80-0
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- Larmhistorik
- Larmhandelser inklusive larmtyp, status och tid/datum.

Larmhistorik

Autopilot prosessor

mangler QS80-0

Autopilot prosessor Bekr 11:27
mangler QS80-0 11/05/17
Autopilot prosessor ook | 11:27
mangler A2004-0 PP 11170517
Autoplllot prosessor oo [ 11:27

| dialogrutan Larmhistorik lagras larmmeddelanden tills de raderas
manuellt.

Visa detaljer for ett markerat larm genom att trycka pa vridreglaget.
Tryck pd MENU-knappen om du vill rensa alla larm fran dialogrutan
Larmhistorik.

Larm Raderat Handelse
a detalje Bekr 11:27 ]
Nollstall allt 11/05/17 Al;ts%pll]mt prosessor mangler
Autopilot prosessor IU K 11:27 Qs8]
mangler A2004-0 PP 11170517 mangler A2004-0 oPPn 11/05/17
Autopjlot prosessor |- 11:27 Autopjlot prosessor |- 11:27

Lista over mojliga larm och nodvandiga
atgarder

En lista 6ver mojliga larm och nédvéandiga atgarder finns i "Bilagor" pa
sida 72.

Enheten kan ocksa visa larm som mottagits fran andra enheter som
aranslutna till systemet. Se separat dokumentation for berérd
utrustning for vidare beskrivning av dessa larm.
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Underhall

Forebyggande underhall

Enheten innehdller inte ndgra komponenter som anvandaren kan
underhalla. Darfér ombeds operatéren att endast utfora en mycket
begransad mangd férebyggande underhall.

Du bor alltid satta pa solskyddet nér du inte anvdnder enheten.

Rengora displayenheten

En rengoringsduk avsedd for bildskdrmar bor om majligt anvandas
for att rengdra skarmen. Anvand rikligt med vatten for att 16sa upp
och ta bort kvarvarande salt. Kristalliserat salt kan repa beldggningen
om en fuktig trasa anvands. Tryck mycket forsiktigt pa skdarmen.

Om madrken pa skarmen inte kan tas bort endast med trasan
anvander du en blandning med lika delar varmt vatten och
isopropylalkohol for att rengéra skarmen. Undvik all kontakt med
|6sningsmedel (aceton, mineralterpentin osv.) och
ammoniakbaserade rengéringsmedel, eftersom de kan skada det
antireflexbehandlade skiktet eller plastinfattningen.

For att forhindra UV-skador pa plastinfattningen rekommenderar vi
att solskyddet monteras nar enheten inte anvands under en langre
period.

Kontrollera kontakterna
Du bor endast kontrollera kontakterna visuellt.

Satt in hankontakterna i honorna. Om kontakterna har las ser du till
att det ar ratt installt.

Sakerhetskopiera och aterstalla

systemdata

Systemet har en sakerhetskopierings- och aterstéllningsfunktion
som gor att det gar att sakerhetskopiera och aterstélla
systeminstallningar och autopilotkonfigurationsfiler.

- Notera:Virekommenderar starkt att du gor en sdkerhetskopia
ndr systemet &r installerat och konfigurerat.

Underhall| A2004 Handbok | 63



Sakerhetskopiering och aterstallning gor du fran alternativet Filer
ndr ett minne sitter i USB-porten pa enhetens baksida.

Enheten véljer automatiskt import- eller exportalternativ beroende
pa vilken filtyp som valts.

2 Filer
Sprak S T
) Systeminstillningar Exportera systeminstallningar
Knappljud Autopilot instllningar
Tid... Larmhistorik

b |USB Mass Storage ~ B»

Systematerstallning Vill du exportera nuvarande

% systeminstallningar till anslutet
Systeminformation medium?

Avancerat

Programvaruuppdatering

A2004 har en USB-port pa baksidan av enheterna. Du anvander den
har porten for programuppdateringar.

§Zv~< Du kan uppdatera programvaran for sjélva enheten och for NMEA

2000-givare som &r anslutna till ndtverket fran A2004.

Du kan kontrollera enheternas programvaruversion i dialogrutan
Om. Programvaruversionen for anslutna NMEA 2000-givare finns i
enhetslistan.

1. Hamta den senaste programvaran fran var hemsida
www.navico.com/commercial och spara den pa en USB-enhet.

2. SattiUSB-enheten i A2004-enheten.

3. Starta filutforskaren och valj uppdateringsfilen pa USB-enheten.

4. Starta uppdateringen fran dialogrutan med filinformation.

5. Tabort USB-enheten nar uppdateringen ar slutférd.
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Menyoversikt

Menyerna for Installningar

| systemet finns en meny med instdllningar. Du dppnar menyn

genom att trycka tva gadnger pa knappen MENU.

Niva 1

System >

Niva 2
Sprak

Niva 3

Knappljud

Tid...

Aterstall
standardinstall
ningar

Filer

Om

Avancerat >

Simulerar

Spdnning

Autopilotloggning

Autopilot >

Installation >

Drivenhet vid kaj >

Fartyg vid kaj >

Autopilotens status >

Kompasskalibrering ... >

Sjoprov ...

Styrning >

"Profil 1" >

"Profil 2" >

"Profil 3" >

Girinstallningar
>

Kurssteg

Instdllningar for S-gir >

Larm >

Aktiva larm ...

Larmbhistorik ...

Menydversikt| A2004 Handbok



Mattenheter | Avstand
>
Sma avstand
Hastighet
Kurs
Natverk > Kallor > Automatiskt val
Styrkompass >
Navigering >
Position >
Batfart >
Djup >
Autopilotdator >
Enhetslista
Diagnostik
Natverksgrupp | Bildskdrm
er>
Mattenheter
Dampning
Dampning > | Kurs
Batfart
FOG
KOG
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Tekniska specifikationer

Godkdnnanden Las mer i "Redogdrelse for efterlevnad"
pa sida 4
Matt Las mer i "Mattritningar" pa sida

69

Vikt (utan tilloehor)

0,51 kg (1,13 Ib)

Strom

Spdnning

12V (10,8 V < spanning <
156V)

Anslutning

Micro-C (CAN)

Bakgrundsbelysning AV

1,62W (0,12 Avid 13,5V)

Bakgrundsbelysning MAX

297 W (022 Avid 13,5V)

Ndtverksbelastning 5 | EN (max 244 mA)
Farg Svart
Bildskdarm
Storlek| 4,1 tum (diagonalt). 4:3-
forhallande
Typ| Transmissiv TFT-LCD
Upplésning | 320 x 240 pixlar
Visningsvinklar 80° 6vre/undre, 80° vanster/
hoger
Ljusstyrka| > 600 nits
Fdrgsdttning | Vit for dagslage. Rod, gron, bla,
vit eller gul for nattldge
Stod for flera styrenheter Ja
Kompatibla autopilotdatorer | AC70, SGO5 Pro
Bogpropellergranssnitt SD80, AD80
Monteringsalternativ Instrumentpanel, faste
Metod for USB
programvaruuppgradering
Ljudniva pa larm 75dB

Miljoskydd
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Vattentdtning

IPx7

Luftfuktighet

100 % RELATIV LUFTFUKTIGHET

Temperatur

Drift

-25 till +65 °C (-13 till +149 °F)

Foérvaring

-40 till +85 °C (-40 till +185 °F)
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Mattritningar

A2004 utan faste
1770 mm
(6.97")
| oo
e (©)
= N
coooo | O ]
A2004 med faste
2048 mm
(8.06")

1245 mm
(4.90"
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Data som stods

NMEA 2000 PGN (sdndning)

59904

ISO-begaran

60928

ISO-adressansprak

126208

ISO-kommando, gruppfunktion

126996

Produktinfo

127258

Magnetisk variation

NMEA 2000 PGN (mottagning)

59392

ISO-bekraftelse

59904

ISO-begaran

60928

ISO-adressansprak

126208

ISO-kommando, gruppfunktion

126992

Systemtid

126996

Produktinfo

127237

Kurs-/sparkontroll

127245

Roder

127250

Fartygets kurs

127251

Girhastighet

127257

Position

127258

Magnetisk variation

128259

Hastighet, i forhallande till vattnet

128267

Vattendjup

128275

Logga avstand

129025

Position, snabb uppdatering

129026

Kurs 6ver grund och hastighet éver grund, snabb
uppdatering

129029

GNSS-positionsdata
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129033

Tid och datum

129283

Tvarsparsfel

129284

Navigationsdata

129539

GNSS DOP

129283

Tvarsparsfel

129284

Navigationsdata

130074

Rutt- och WP-tjdnst — WP-lista — WP-namn och -position

130306

Vinddata

130576

Status for mindre fartyg

130577

Riktningsdata
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Bilagor
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Lista over mojliga larm och nédvandiga atgarder

Autopilot alarms

P ETiaaVAWE fallale

Active control unit missing

Possible cause

Autopilot computer has lost contact
with active control unit.

Recommended action

- Was active controller switched off/put to sleep?
- Take command with a different controller/remote

+ Check/repair CAN bus cable
+ Replace the control unit

Autopilot computer missing

Active control unit has lost contact with
autopilot computer.

+ Check the network diagnostics page on the display unit.

Should show few or no errors

+ Check that the NMEA 2000 network is powered and termi-

nated according to guidelines

- Check that source selection is made and that the correct

autopilot computer is selected

« Check connectors and cables
« Check status LED on autopilot computer. Should blink

steadily, 1 sec intervals

+ Replace autopilot computer




Alarm/Warning

Boat speed missing

Possible cause

The speed signal from the GPS or the
log is missing.

Recommended action

Check device list for valid speed source
Try a new automatic source update
Check the GPS, log, and cable connections

If no speed source is available, manual speed can be
entered in the "Auto” quick menu

CAN bus supply overload

Excessive current draw.

Check summary unit loads
Check for short circuit/defective device on network

Check heading

Jump in heading of more than 10°/
second.

Check steering compass
Change to other heading source or monitor compass

Compass difference

The difference in readings between
the main compass and the monitor
compass exceeds the limit set for
compass difference.

Check the operation of both compasses
If one compass is magnetic, the error may be caused by
deviation change or heavy sea disturbances

Course difference

Compass heading is deviating too
much from the track course (BWW).
May be caused by extreme wind and
current, combined with low speed.

Increase speed

Hand steer boat to align better with track and restart
navigation mode

Cross track distance limit

XTD exceeds the set XTD limit in NAV
mode. May be caused by extreme wind
and current or too low boat speed.

Manually control the vessel




Alarm/Warning

Drive inhibit

Possible cause

Motor or solenoid drive electronics
critically overloaded.

Recommended action

+ Check connectors and cables
+ Check that the rudder angle measurement and the actual

physical rudder position corresponds

« Try to hand steer the rudder and verify that the rudder can

be moved freely

Drive not available

No drive response when requested
from autopilot on Handshake port on
SD80/AD80 board.

« Check that steering gear/thruster is set for autopilot

control

« Check cabling to Handshake port on SD80/AD80
« Make sure Handshake port on SD80/AD80 is configured

for HS fixed/HS pulse

Drive overload

Reversible motor: motor stalls or is
overloaded.

Solenoids: shortage to ground or
cabling damage

« Check for possible mechanical blocking of rudder
- If heavy sea at high rudder angle, try to reduce boat speed

or rudder angle by steering at another heading

« Make sure there is no shortage to ground or cabling

damage

- Disconnect cable from autopilot computer to motor, and

make sure there is no alarm when trying to run in NFU
mode

+ Check that the drive unit is appropriately dimensioned for

the boat and rudder size




Alarm/Warning

Drive reference voltage
missing

Possible cause

Reference voltage to AD80 is missing.

Recommended action

« Check that the two U_CTRL dip switches on the AD80

board is set correctly (ref. cable connection label inside
faulty unit)
o |f drive control signal is 4-20 mA current or voltage
using internal £10 V reference, switches must be set to
INT.

° |f external ref. voltage is connected switches must
be set to EXT

- If external reference voltage, check cabling and measure

correct voltage between U_REF+ and U_REF- on AD80
board

Drive unit failure

The autopilot computer has lost
communication with device.

+ Check that green CPU led on the AC70 is alternating (ref.

label inside unit cover for location of led)
o If off, check local power supply/fuse

For AD80/SD80, check CAN supply for 9-15 V between
NET-S and NET-C of SimNet plug

o If LED is ok, check cabling, T-connector backbone
etc

o IfLEDis on, try to restart unit by turning power off/
on

End of route

Activated on the active control unit
when an end route waypoint name has
been received from the Plotter/ECS.

+ Manually control the vessel
« Select a new rout




Alarm/Warning

Engage output overload

Possible cause

Bypass valve or clutch is drawing
excessive current.

Recommended action

Ensure there is no shortage to ground or cabling damage
Disconnect cable from autopilot computer to motor, and
make sure there is no alarm when engaging FU or AUTO
mode

EVC Com error

Lost communication with EVC system
(Volvo IPS and similar).

Check connection with EVC engine interface. For IPS,
engine must be running

Heading missing

No data from selected compass.

Select a different compass source
Make a source update
Check cables and connections

High drive temperature

Drive electronic temperature exceeds
the set limit.

Switch off autopilot
Check for overload in drive unit/steering system

Check that the autopilot computer specifications matches
drive unit

High internal temp

Internal temperature exceeds the set
limit

Switch off autopilot
Check for overload in drive unit/steering system

Check that the autopilot computer specifications matches
drive unit

Low boat speed

Speed below set limit for acceptable
course keeping (in Work profile).

Switch to hand steering
Adjust Work profile settings
Increase speed to acceptable maneuvering speed




Alarm/Warning

Low CAN bus voltage

Possible cause

CAN bus voltage < 9 V.

Low supply voltage

Supply voltage <10V (12 V -15%).

Recommended action

+ Check cable length, bus load and bus supply feeding point

- If possible, check if fault disappears by disconnecting some
units.

+ Check battery/charger condition

- Verify mains cable has correct gauge

Nav data missing

Navigation data from Plotter/ECS
missing.

- Check that route is activated on Plotter/MFD
« Check device list for valid navigation source
- Try a new automatic source update

+ Check cables and connections




Alarm/Warning

No rudder response

Possible cause

No response to rudder command.

Recommended action

- For SD80, check that port/stbd led is activated (ref label in

cover for location

« Replace the autopilot computer drive board
+ Check connectors and cables
« Check rudder feedback transmission link (not applicable for

Virtual feedback installations)

+ Check the drive unit motor/brushes

« Check for mechanical play in rudder

+ Check if the rudder is actually not moving

+ Check that the rudder drive unit is powered and running

« Check for other mechanical issues between autopilot com-

puter and rudder

The vessel heading is outside set
off heading limit. May be caused by

« Check steering parameters (Rudder, Autotrim, Seastate filter)
« Increase response/rudder value

Off heading extreme weather conditions, and/or too | * Increase boat speed, if possible, or steer by hand
slow speed. - Wait and see if autopilot is able to bring vessel back on
course.
EVC overtde via SG0S Pro, overidevia | * | unintended waming, make sure overide handle s ot
Override SD80/AD80 Handshake or override via g Y )

SD80/AD80 RUD Ul port.

« Check cabling and override switches connected to
Handshake port of SD80 or AD80 board




Alarm/Warning

Position data missing

Possible cause

Position data from the GPS is missing.

Recommended action

Check that the GPS antenna has a clear view of the sky
Check device list for valid position source

Try a new automatic source update

Check cables and connections

Check that the GPS antenna is not covered by ice, snow or
any other objects weakening the signals from the satellites

Rudder data missing

Rudder angle signal to autopilot
computer is missing.

If several rudder angle sensors, check which port on the
board that is set up for use

If the missing sensor is connected to an autopilot
computer, check cabling

If missing sensor is a CAN device, check network
connection

Check mounting is correct and that the center position of
the feedback lines up with the center position of the rudder
and that the rudder movement is within the operational
range of the feedback

In the case of Frequency feedbacks, and long cable runs,
external electromagnetic disturbance may affect the signal
in rare and extreme cases

Rudder limit

The set rudder limit is reached or
exceeded. Might be caused by
disturbance to compass (waves), speed
log, sharp turn or improper parameter
setting.

Notification only




Alarm/Warning Possible cause Recommended action

The vessel speed exceed the set limit
for when the thruster can be used.

- Notification only, reduce speed to reactivate thruster

Thrusterinhibited The Thruster inhibit limit will only apply Adjust Thruster inhibit limit settings

when speed source is Log or SOG, not if
the speed is set.
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