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Johdanto

Vastuuvapauslauseke

Navico kehittda tuotteidensa ominaisuuksia jatkuvasti ja siksi
pidattaa oikeuden tehdd muutoksia tuotteisiin koska tahansa ilman
ennakkoilmoitusta. Mainitut muutokset saattavat olla uudempia
kuin tdman asennusohjeen sisdltdmat tiedot. Jos tarvitset lisdtietoja
ota yhteys Idhimpaan jalleenmyyjaan.

Taman laitteen ja siihen liittyvien antureiden ja lisélaitteiden asennus
ja kaytto tavalla, joka ei aiheuta onnettomuuksia, henkildvahinkoja
tai vahinkoja omaisuudelle, on tdysin kdyttdjan vastuulla. Tdman
tuotteen kayttdjd vastaa asianmukaisten ja turvallisten
veneilykdytantdjen noudattamisesta.

NAVICO HOLDING AS, YHTION TYTARYHTIOT, HAARAKONTTORIT JA
YHTEISTYOKUMPPANIT EIVAT VASTAA TAMAN TUOTTEEN
EPAASIALLISEN TAI VAARAN KAYTON AIHEUTTAMISTA
VAHINGOISTA TAI LAIN VASTAISESTA KAYTTOTAVASTA
AIHEUTUNEISTA VAHINGOISTA.

Maaraava kieli: Tama lausunto, kaikki liittyvat kdyttdohjeet, oppaat ja
muu tuotteeseen liittyva tieto (dokumentointi) saattaa olla
kdannetty tai saatetaan kaantaa muille kielille (kddnnos).
Dokumentoinnin ja kddnnosten valisissa mahdollisissa
ristiriitatilanteissa dokumentoinnin englanninkielista versiota
pidetdan virallisena versiona.

Taman asennusohjeen tiedot vastaavat tuotteen ominaisuuksia
painohetkelld. Navico Holding AS, yhtion tytaryhtiot, haarakonttorit
ja yhteistydkumppanit pidattavat oikeuden teknisten tietojen
muutoksiin ilman ennakkoilmoitusta.

Tavaramerkit

NMEA” ja NMEA 2000° ovat National Marine Electronics
Associationin rekisterdityja tavaramerkkeja.

Tekijanoikeudet
Tekijanoikeudet © 2016 Navico Holding AS.

Takuu

Takuukortti toimitetaan erillisena asiakirjana.
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Jos sinulla on kysyttavaa, katso lisatietoja tuotteen verkkosivustolta
osoitteesta www.simrad-yachting.com tai www.bandg.com.

Vaatimustenmukaisuustiedot
Laite on seuraavien vaatimusten mukainen:

EMC-direktiivin 2014/30/EY CE-vaatimukset
Radioliikenteen (séhkdmagneettisen yhteensopivuuden)
standardin tason 2 laitteita koskevat vaatimukset

Asiaankuuluva vaatimustenmukaisuusvakuutus 16ytyy tuotetta
koskevasta osiosta osoitteesta www.simrad-yachting.com tai
www.bandg.com.

Tietoa tastd kayttooppaasta

Kayttoopas edellyttdd kayttajaltd perustietoa navigoinnista seka
merenkulun sanastosta ja kdytannoista.

Lukijan erityishuomiota vaativat tarkeat tekstin kohdat on korostettu
seuraavasti:

- Huomautus: kdytetdan kiinnittamaan lukijan huomio
kommenttiin tai muihin tarkeisiin tietoihin.

Varoitus: kdytetaan varoittamaan henkildstoa
mahdollisista loukkaantumisriskeista tai laite- tai
henkildvahingoista seka kertomaan naiden riskien
ehkaisemisesta.

Kdyttooppaan versio

Tama kayttdopas on kirjoitettu ohjelmistoversiolle 1.0. Kdyttdopasta
paivitetddn saanndllisesti uusiin ohjelmistoversioihin sopivaksi.
Uusimman kayttdopasversion voi ladata tuotteen verkkosivustolta
osoitteesta www.simrad-yachting.com tai www.bandg.com.
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Johdanto

NAC-2- ja NAC-3-autopilottitietokoneet

NAC-2- ja NAC-3-autopilottitietokoneissa on tarvittava elektroniikka
hydraulisen ohjauspumpun tai mekaanisen ohjaimen kdyttamiseen
sekd kayttoliittyma perdsinantureita ja NMEA 2000 -laitteita varten.

NAC-2 on suunniteltu enintddn 10 metrin (33 jalan) pituisille veneille
ja se voi kdyttdd matalavirtaisia pumppuja, mekaanisia ohjaimia tai
solenoidiventtiileja (8 ampeerin jatkuva teho / 16 ampeerin
huipputeho).

NAC-3 on suunniteltu véhintdén 10 metrin (33 jalan) pituisille
veneille ja se voi kdyttda korkeavirtaisia pumppuja, mekaanisia
ohjaimia ja solenoidiventtiileja (30 ampeerin jatkuva teho ja 50
ampeerin huipputeho).

Autopilotin ohjaintaulut

NAC-2- ja NAC-3-autopilottitietokoneita voi ohjata useilla Simrad- ja
B&G-ohjausyksikailla. Téllaisia voivat olla erilliset autopilotin
ohjaintaulut (esim. AP44), monitoimindytdt (MFD) ja autopilotin
kauko-ohjaimet (esim. OP12), joita kdytetadn yhdessa
mittarijdrjestelmien kanssa, tai miké tahansa edelld mainittujen
tuotteiden yhdistelmista.

Autopilotin toiminnot

NAC-2- ja NAC-3-malleissa on suuri valikoima toimintoja, mutta
kaikki autopilottien ohjaintaulut eivat voi hyddyntaa kaikkia
toimintoja. Esimerkiksi autopilottijarjestelmat, joissa on vain
autopilotin kauko-ohjain (ei ndyttdyksikkoad), eivat voi hyddyntaa
kdannoskuvioita.

Kayttoliittyma
Autopilotin toiminnot nakyvat hieman eri tavoin erilaisissa ndytoissa.

Tdssd oppaassa on kuvattu sekd monitoimindyttéjen etta AP44-
autopilottijarjestelman nayttdesimerkit.

Autopilottitietokoneen asetukset

Autopilotin asennuksen jalkeen on mdaaritettava
autopilottitietokoneen asetukset. Autopilotin asetusten

Johdanto | NAC-2/NAC-3 Kayttoonottoohje |



madritysvaiheessa tapahtuva virhe saattaa estaa autopilottia
toimimasta asianmukaisesti.

Autopilotin asetusten madritys on jaettu kolmeen padvaiheeseen:

Asennusasetukset

- Sisaltaa satamassa ja merikokeen aikana tapahtuvan
kéyttodnoton. Katso "Satamassa tehtdvit asetukset” sivulla 10 ja
"Merikoe" sivulla 17

Autopilottiasetusten kayttdjakohtaiset saadot
- Eritoimintaolosuhteiden ja kdyttdjan omien asetusten
manuaalinen hienosdatd. Katso "Kdyttdjdasetukset” sivulla 24

- Huomautus: Asennusasetuksiin padsee kasiksi vain autopilotin
ollessa valmiustilassa. Tietyt jarjestelmat tarvitsevat erillisen
valmiustilapainikkeen asetustoimenpiteiden suorittamista
varten. Painike voi olla autopilotin ohjaintaulussa, autopilotin
kauko-ohjaimessa tai se voi olla taysin erillinen
valmiustilapainike.

Varoitus: Toimitettaessa tehtaalta ja aina autopilotin
nollauksen jalkeen kaikki asennusasetukset palautetaan
tehtaalla esiasetettuihin (oletuksen mukaisiin) arvoihin.
Naytossa nakyy ilmoitus ja asetusten maaritys on
suoritettava kokonaisuudessaan. Maaritysten
epdonnistuminen saattaa estda autopilottia toimimasta
asianmukaisesti!
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Satamassa tehtavat asetukset

Tietolahteen valinta

Ennen kuin aloitat autopilottitietokoneen asetusten madrityksen,
tietoldhteiden on oltava kdytettavissd ja konfiguroitu.
Tietoldhteiden valinta on pakollista kdynnistettdessa jarjestelmaa
ensimmadista kertaa, jos jokin verkon osa on vaihdettu tai jos tietylle
tietotyypille on annettu vaihtoehtoinen lahde, eikd sita ole valittu
automaattisesti.

Voit antaa jarjestelman valita lahteet automaattisesti tai asettaa
jokaisen lahteen manuaalisesti. Katso lisdtietoja tietoldhteen
valinnan suorittamisesta autopilotin ohjaintaulun tai ndyttdyksikon
asiakirjoista.

Veneen ominaisuudet

Venetyyppi
Vaikuttaa ohjausparametreihin ja kdytettavissa oleviin
autopilottitoimintoihin.
Kaytettdvissd on seuraavat valinnat:
Purjehdus
Uppoama
Plaanaava

- Huomautus: Jos veneen tyypin asetuksena on purjehdus,
perdsimen virtuaalianturi ei ole kdytettdvissa.

Veneen pituus

Autopilottijarjestelma kayttaa tata arvoa ohjausparametrien
laskentaan.

Matkanopeus

Kaytetaan, jos nopeustietoa ei ole saatavilla. Autopilottijdrjestelma
kdyttda matkanopeutta ohjausparametrien laskentaan.

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3
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Ohjaimen asetusten maaritys

Ohjaimen asetusten madritys ohjaa sitd, miten autopilottitietokone
kdyttaa ohjausjarjestelmaa.

Katso tarvittavat tekniset tiedot kdytdssdsi olevan ohjaimen
asiakirjoista.

Hallintamenetelma

Kaytetdan kdytossa olevan ohjaimen sopivan hallintatehon
madrittdmiseen.

Kaytettdvissd on seuraavat valinnat:

Solenoidi
Hydrauliventtiilien kdyttddnoton ja kdytosta poistamisen ohjaus.
S&ataa perasimen nopeuden kiintedksi.

Kaksisuuntainen moottori
Muuttuvanopeuksisiin pumppuihin/ohjaimiin.

Ohjaimen jannite
Kaytodssasi olevalle ohjaimelle maaritetty nimelliskayttéjannite.
Vaihtoehdot: 12 Vja 24V

- Huomautus: 24 V:n 13ht6 on saatavissa vain 24 V:n sydtén
yhteyteen.

Asetuksen on vastattava solenoidien/pumpun/moottorin teknisia
tietoja.

Varoitus: vaaran jannitetason valitseminen kaytossasi
olevaan ohjaimeen voi vaurioittaa seka ohjainta etta
autopilottitietokonetta, vaikka ylivirtasuojat olisi
aktivoitu.

Ohjaimen kytkenta
Maarittdd, miten kytkentdldhtod kdytetdan.
Kaytettdvissd on seuraavat valinnat:

Kytkin
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Jos kaytossasi oleva ohjain, moottori tai pumppu tarvitsee
kytkimen kytkemaan kayttolaitteen toimintaan, se tulee liittaa
kytkentalahtoon. Maarita ohjaimen kytkenta kytkimeksi. Kytkin
aktivoituu, kun autopilottitietokone ohjaa perasinta.
Valmiustilassa kytkin vapautetaan, jotta manuaalinen ohjaaminen
on mahdollista. Tarkista kdytdssdsi olevan ohjaimen teknisista
tiedoista, tarvitaanko kytkinta.

Automaattinen

Lahto aktivoidaan, kun autopilottitietokone on AUTO-, Ei
ajautumista- tai Navigointi-tilassa. Lahtoa ei aktivoida, kun perasin
on manuaalisessa hallinnassa (Valmiustila, Ei seurantaa- ja
Seuranta-tila). Kéytetdan tavallisesti jatkuvakadyttdisessa pumpussa
vaihdettaessa kahden perasimen nopeuden vdlilla, kun
automaattiohjaus ja seuranta- tai ei seurantaa -ohjaus
edellyttavat erilaisia perdsimen nopeuksia.

Perdasimen vihimmaisvaikutus

Jotkin veneet eivat reagoi pieniin kurssin sailyttavan sijainnin
perdsinkomentoihin, miké voi johtua perdsimen pienesta koosta,
perdsimen ohittavan vesivirtauksen pydrteista tai hairidista tai siita,
ettd kyseessa on yksisuuttiminen jettivene. Joissakin veneissa kurssin
sailyttdmisominaisuudet saattavat parantua suurentamalla
Minimiperdsin-parametria. Se kuitenkin lisdd perésimen toimintaa.

- Huomautus: Anna Minimiperasin-parametrille arvo vain, jos se
nayttaa parantavan kurssin sdilyttamisominaisuuksia tyynissa
olosuhteissa. Arvo asetetaan sen jalkeen, kun autopilotin
ohjausparametrit on optimoitu tai saddetty.

Perasimen vilys
Estdd perdsintd heilahtelemasta ohjauslaitteen tai perdsimen
mekaanisen valyksen vaikutuksesta.
Kaytettdvissd ovat seuraavat vaihtoehdot:
Automaattinen
(suositeltu)
Perdsimen vélys on mukautuva ja se on jatkuvasti toiminnassa. Se
myos optimoi valyksen perdsimen paineen mukaan.

Manuaalinen

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3
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Jos automaattinen asetus ei toimi asianmukaisesti erittdin suuren
perdsimen nopeuden ja/tai ylityksen vuoksi, asetusta voi sdatda
manuaalisesti. Sitd voi kdyttdd myos perdsimen toiminnan
vdhentamiseen. Vélyksen kokoa pienempia perdsinkomentoja ei
oteta huomioon.

Etsi pienin mahdollinen arvo, joka estda perdasimen jatkuvan
heilahtelun. Laaja valys tekee ohjauksesta epdtarkan. Perdsimen
vakaus on suositeltavaa tarkistaa AUTO-tilassa matkanopeudessa,
jolloin perdsimeen kohdistuu painetta. (Lievd satamassa havaittu
heilahtelu saattaa havitda matkanopeudessa.)

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3 Kayttéonottoohje | 13
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Perasimen asetukset

Varoitus: Perdsimen kalibroinnin ja testin aikana
autopilottitietokone antaa sarjan perdsinkomentoja. Al
koske ruoriin dlaka yrita hallita perasinta manuaalisesti
testin aikana!

Perdsinldhde
Oikea perasinlahde on valittava ennen kuin perdsinanturin
kalibroinnin voi suorittaa.

Info

Laitteen nimi

Ldhteet...

Laitelistz|  Auto valinta

E{] Polttoaine Vianma: ompass N

‘ Tracks and Trips Bridge cc Navigointi ,
SimNe-r o

; Halytykset Sijainti »

Vaiment]  synteellinentuuli  »
I Visikst ibroi
Kalibroir

Tosituuli » »
() Wireless Sirius-till  veneen nopeus »
= Verkko NMEA20Y  Meren lampdtila ~ » »

Ryhmad

Syvyys

Perdsinanturi

Lisatoiminnot...

NAC-2 _Virtual rudder feedbac [000000#]

IImanpaine

NAC-2 _Rudder feedback [0000004]

Perdsinldhteen valinta, monitoimindytdt

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3
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Asetukset

Kalibroint

Vaimennu s Perasinanturi
Matka lok| < YKsikot Tosituuli NAC-2 Virtual rudder feedb.
Halytykse|  Desima: QUL NAC-2_Rudder feedback [0(
Autopiloti|  Nappal Meren [im
Kieli Matkaloki
Aika...
£ Nayttoe

Perdsinldhteen valinta, AP44

= Huomautus: Perdsimen virtuaalianturia (VRF) tulee kayttda vain,
jos perasinanturia ei ole kaytettavissa. Anturiyksikon
asentaminen parantaa autopilotin suoritusta. Talloin tarkka
perdsinkulman ilmaisintieto nakyy autopilotin ndytdssa.

- Huomautus: jos veneen tyypin asetuksena on purjehdus,
virtuaalinen perdsinanturi ei ole kdytettavissa.

Perdsinanturin kalibrointi

- Huomautus: kdytettdvissad vain, jos perdsinanturi on asennettu
ja valittu perdsimen ldhteeksi.

Perdsinanturin kalibrointi madrittda perasinanturin suunnan.

Noudata naytossa nakyvia ohjattuja vaiheita, kunnes perasimen
kalibrointi on suoritettu.

Perasimen testi

Tama perasimen testi vahvistaa ohjaimen suunnan. Se tunnistaa
perdsimen alhaisimman kdyttdtehon ja alentaa perdsimen nopeutta,
jos se ylittda autopilotin kdyttdon suositellun enimmaisnopeuden.

= Huomautus: jos veneessa on tehostettu ohjaus, tehostetun
ohjauksen aktivoiva moottori tai séhkdmoottori on kytkettava
toimintaan ennen testin aloittamista.

- Suorita perdsimen testi ndytdssa kuvattujen ohjeiden mukaisesti.
- Perdsimen tulee tehda pieni liike 10 sekunnin kuluessa, jonka
jalkeen liikettd jatketaan molempiin suuntiin.

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3 Kayttéonottoohje | 15



16

Testin epdonnistuminen aiheuttaa halytyksen.

VRF-kalibrointi

- Huomautus: kdytettdvissa vain, jos perdsimen ldhteen
asetuksena on perdsimen virtuaalianturi (VRF).

VRF-kalibrointi maarittaa perdsimen liikkeen suunnan, perasimen
liikuttamisen edellyttaman vahimmaistehon ja perdsimen
kierroslukusuhteen jannitteen.

VRF-kalibroinnin suorittamiseksi perdsimen liikkeet on voitava
nahda.

Noudata ndytossa nakyvia ohjattuja vaiheita, kunnes VRF-
kalibrointi on suoritettu.

Satamassa tehtdvit asetukset | NAC-2/NAC-3
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Merikoe

Merikokeen voi suorittaa vasta, kun satamassa tehtavat asetukset on
suoritettu.

- Huomautus: merikoe on aina suoritettava tyynissa olosuhteissa
avovedessd ja turvallisella etdisyydelld muusta vesiliikenteestd!

Kompassin asetukset

Parhaan suorituskyvyn varmistamiseksi kompassin tulee olla
kalibroitu ja mahdolliset poikkeamat kompensoitu.

Asetus on tehtdva soveltuvasta ndyttoyksikdsta. Yksikosta riippuen
kompassin asetuksiin paasee kasiksi joko kompassin laiteikkunasta
tai erillisestd kalibrointiparametrista yksikon asetusvalikon kautta.

Info
Precision-9 Compass - Device Information X
€ nutopilat Laitteen it} i 1p =

Lahteet... Laite: Precision-9 Compass
@ Navigointi " NAC-2 _Aut
Laitelista 3 Nimi:
B rolttoaine Vianmairity{ | NAC-2_Rud - .
= = Valmistaja: Simrad
Tracks and Trips Bridge confi NAC-2_Virt| Ohjelmistoversio:  2.0.0-rc2+
A e simNe 1y Mall; 1.00
; ’ Vaimentaa. |  OPSOH Osoite: 2
Kalibrointi it Sarjanumero: 106746416
Instanssi: 0 (i i
) Sirius-tila Til . oK
RF25-5 Rud| Tila:
= NMEA2000 Kalibroi

Laiteikkuna, monitoimindytdt

Asetukset
® Kalibrointi

nti

Suunta...

; Aluksen nopeus...
Vaimennus i
Matka loki Tuul..
Halytykset SYyS..
ot
Autopilotti " Eranto Manuaalinen: 0°
Jariestelma Kallistukset... . B
J Ymparists Kayta suuntatietona: COG
Perdsin...

Kalibrointiparametri, AP44
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- Huomautus: Kompassin asetukset tulee tehda tyynissa
olosuhteissa, joissa on mahdollisimman vahan tuulta ja
virtausta, jotta tulokset ovat hyvat. Varmista, etta aluksen
ymparilld on riittavasti avovetta tdyden kddannoksen tekemiseen.

Katso lisdtietoja kdytdssasi olevasta yksikdsta ohjaussuunta-anturin
asiakirjoista.

Siirtonopeus

Siirtonopeus on nopeus, jolla jarjestelma automaattisesti vaihtaa
asetetun ohjausparametrin arvosta Alhainen nopeus arvoon Suuri
nopeus.

Ohjausparametreilla kompensoidaan veneen taipumusta ilmentaa
erilaisia ohjausominaisuuksia eri nopeuksissa. Myos kuljettajalla voi
olla erilaisia toiveita veneen ohjauksen suhteen alhaisissa ja suurissa
nopeuksissa.

Nopeissa moottoriveneissa siirtonopeus suositellaan asetettavaksi
nopeuteen, jossa veneen ohjausominaisuudet muuttuvat.
Esimerkiksi pintaliu'un kynnykselle (suositus) tai nopeuteen, jossa
haluat autopilotin muuttavan kayttaytymistaan.

Kaytdssd on 2 solmun hystereesi estémassa heilahtelua suuren ja
alhaisen asetuksen valilld aluksen kulkiessa siirtonopeudella tai hyvin
ldhella siirtonopeutta.

Esimerkki
Siirtonopeudeksi on asetettu 9 solmua.

Jérjestelma vaihtaa alhaisen nopeuden profiilista suuren
nopeuden profiiliin, kun nopeus nousee 10 solmuun (=
siirtonopeus + 1 solmu).

Jérjestelma vaihtaa suuren nopeuden profiilista alhaisen
nopeuden profiiliin, kun nopeus laskee 8 solmuun (=
siirtonopeus —1 solmu).

Kaytdssd oleva profiili (Alhainen tai Suuri) ndkyy autopilottisivulla
(esim. AP44) ja autopilotin ponnahdusikkunassa (monitoimindytot):

Merikoe | NAC-2/NAC-3 Kédyttoonottoohje



Monitoimindytdn autopilotin
AP44-sivu ponnahdusikkuna

Perasimen nolla-asennon asetus

Kaytetaan korjattaessa satamassa suoritetun kayttédnoton aikana
havaittua perasimen nolla-asentoa, jos vene tarvitsee pienemman
perdsimen poikkeama-arvon pysyakseen suorassa kurssissa.

- Huomautus: perdsimen nolla-asennon asetus tulee aina
suorittaa tyynissa olosuhteissa, joissa tuuli ja/tai virtaus ei
vaikuta ohjaussuuntaan.

Siirrd perdsin asentoon, jossa vene pysyy suorassa kurssissa ja
tallenna perdsimen nolla-asennon parametri aktivoimalla valinta
Aseta perdasimen nollakohta.

=> Huomautus: Varmista kaksimoottorisissa veneissd, ettd
molempien moottorien kierrosluku on sama, jotta molempien
potkurien tydntdvoima on samansuuruinen. Muutoin
perdsimen nolla-asento asetetaan vaarin.

Kaannosnopeuden asetus
Madrittaa veneelle halutun kddnndsnopeuden.

Ohjaa vene kadnndkseen haluamallasi turvallisella ja riittavalla
kdaanndsnopeudella ja tallenna kddnndsnopeusparametrit
aktivoimalla valinta Aseta kdannosnopeus.

- Huomautus: Kddnndsnopeus tallennetaan kdytdssa olevaan
ohjausprofiiliin. Siksi tdma asetus on toistettava kaikkien
ohjausprofiilien kohdalla.

Autopilotin sddtaminen

- Huomautus: Autopilotti on sdddettdva erikseen alhaisen ja
suuren nopeuden profiileja varten.
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Automaattinen ja manuaalinen sdatd on suoritettava tyynissa tai
kohtuullisen merenkdynnin olosuhteissa.

Mikali olet jo sydttényt oikean alustyypin, pituuden ja
matkanopeuden, muita manuaalisia tai automaattisia saatoja ei
mahdollisesti tarvita.

Menettele seuraavalla tavalla varmistaaksesi asianmukaisen
ohjaustuloksen:

1. Vakauta alus johonkin ohjaussuuntaan ja valitse AUTO-tila.

2. Tarkkaile kurssin sdilyttamis- ja perdasinkomentoja.

- Autopilotin tulee pitda alus asetetussa ohjaussuunnassa +
keskimadrin 1 astetta, olettaen, ettd olosuhteet ovat tyynet.

3. Tee joitakin pienid ja suurempia ohjaussuunnan muutoksia
paapuuriin ja styyrpuuriin ja tarkkaile, miten alus asettuu uuteen
ohjaussuuntaan.

- Ylityksen tulee olla mahdollisimman pieni. Katso
"Perdisinvahvistus” sivulla 22 ja "Vastaperdsin” sivulla 22.

Jos autopilotti ei sdilytd ohjaussuuntaa tai tee kddnndoksia
asianmukaisesti, kokeile joko Autoviritys-toimintoa tai siirry suoraan
manuaaliseen saatoon.

= Huomautus: Jos alus on pidempi kuin noin 30 m (100 jalkaa) tai
sen matkanopeus on erittdin suuri, Autoviritys-toiminnon
suorittaminen voi olla epdkdytannollistd. Talldin on suositeltavaa
jatkaa manuaalisella saadolla.

Automaattinen viritys

Automaattisessa virityksessa alus ohjataan automaattisesti useisiin S-
kaannoksiin. Aluksen kayttaytymisen perusteella autopilotti
maarittaa automaattisesti tarkeimmat ohjausparametrit
(perasinvahvistus ja vastaperasin).

Vakauta alus johonkin ohjaussuuntaan, aseta nopeus
mahdollisimman ldhelle matkanopeutta ja aktivoi sen jdlkeen
Autoviritys.

- Autopilotti kytkeytyy AUTO-tilaan ja alkaa ohjata alusta.

- Huomautus: automaattisen virityksen voi keskeyttaa milloin
tahansa painamalla autopilotin ohjaintaulun STBY-painiketta.

Automaattisen virityksen paattdminen kestad noin 3 minuuttia. Kun
se on padttynyt, autopilotti siirtyy automaattisesti valmiustilaan ja
perdsinta on hallittava manuaalisesti.
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- Huomautus: Kaikkia automaattisen virityksen aikana asetettuja
parametreja voi saatda manuaalisesti. Optimaalisen ohjauksen
varmistamiseksi on suositeltavaa séatda ohjausparametreja
manuaalisesti automaattisen virityksen jalkeen.

Manuaalinen saito
Perdsinvahvistusta ja vastaperdsintd voi sdatda manuaalisesti.

- Vakauta alus johonkin ohjaussuuntaan ja sadda nopeus
profiilialueen keskivaiheille (selvasti muutosnopeutta
suuremmaksi) valttaaksesi profiilin vaihtumisen saadon aikana.
Aktivoi parametri Perasinvahvistus. Sd&déa arvoa seuraavien
kuvauksien mukaisesti.

- S&ada tarvittaessa hieman parametria Vastaperasin.

Asetukset

Jarjestelmd Karttakompassi

Lukittu
Kartta

Autopilotti...
Kaiku

Alhainen nopeus...

Autopilotti
Alhainen nopeus X Korkea nopeus...

s Kaannok: te (°/min

Peréasinvahvistus
0.50

Polttoaine Vastaperésin (s)
0.90

Autotrimmi
50

Alusta perasin

Jaljet ja tripit

Perasinkulman raja (°)
25

Tallenna Peruuta

Sddtdparametrit, monitoimindytat
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Autopilotti

Kalibrointi Alhainen nopeus
Vaimennus
; Purjehdus : Kaanndksen aste...
Matka loki ! Suuri nopeus _ .
Halytykset Perdsinvahvistus...
& Autopilotti Vastaperdsin...
Jarjestelmé AutOtI’ImI'T-\'I....
Alusta perdsin...
Perdsinkulman raja...

Suuntapoikkeaman raja...

Sddtoparametrit, AP44

Perdsinvahvistus

Talla parametrilla asetetaan maaritetyn perdsimen ja
ohjaussuuntavirheen valinen suhde. Mita suurempi
perasinvahvistuksen arvo on, sitda enemman perdsinta kdytetdan. Jos
arvo on liian pieni, ohjaussuuntavirheen korjaaminen kestaa kauan
eika autopilotti pysty sdilyttdmaan vakaata kurssia. Jos arvo
asetetaan liian suureksi, ylitys kasvaa ja ohjaus on epdvakaa.

A Asetettu arvo on lilan suuri. Ohjaus on epévakaa ja
tavallisesti ylitys kasvaa.

B Asetettu arvo on liian pieni. Ohjaussuuntavirheen
korjaaminen kestdd kauan eikd autopilotti pysty sdilyttdmaadn
vakaata kurssia.

Vastaperasin

Vastaperdsin madrittelee, kuinka paljon vastavaikuttavaa
(vastakkaista) perdsintd kdytetaan pysayttamaadn kdaannos
merkittavan kurssinmuutoksen lopussa. Asetukseen vaikuttavat
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aluksen ominaisuudet, inertia, rungon muoto ja perasimen
suorituskyky.

- Jos aluksen dynaaminen vakaus on hyvd, asetukseksi riittaa
suhteellisen pieni arvo.

- Epévakaan aluksen asetusarvon on oltava suurempi.

- Mitd suurempi aluksen inertia on, sitd suurempi asetusarvo
tarvitaan.

Vastaperdsinarvon nostaminen saattaa lisdtd perdasimen toimintaa
myds suorassa kurssissa, erityisesti korkeassa aallokossa.

Vastaperasimen asetusarvo on helpointa tarkistaa kadnnoksissa.
Seuraavat kaaviot kuvaavat erilaisten vastaperasinasetusten
vaikutuksia.

A Vastaperdsinarvo liian alhainen: vaste menee yli
B Vastaperasinarvo liian korkea: laiska, mateleva vaste

C Oikea vastaperasinasetus: ihanteellinen vaste

Muuta kurssia useita kertoja ja tarkkaile, miten vene asettuu uuteen
ohjaussuuntaan. Aloita pienin, 10-20 asteen, muutoksin ja etene
niista suurempiin, 60-90 asteen muutoksiin. Sadda
vastaperasinarvoa saavuttaaksesi mahdollisimman hyvan, kuvan €
kaltaisen vasteen.

- Huomautus: Koska monet veneet kadntyvat eri tavalla
paapuuriin ja styyrpuuriin (potkurin pydrimissuunnasta
johtuen), tee kurssinmuutoksia molempiin suuntiin. Saatat
padtya vastaperdsimen kompromissiasetukseen, jonka
seurauksena vaste on hieman liian suuri toiseen suuntaan ja
hieman mateleva toiseen suuntaan.
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Kayttdajaasetukset

Kayttajdasetukset voi konfiguroida eri tavoin eri profiileihin veneen
ohjausominaisuuksien ja kdyttdjan asetuksien mukaan.

Ohjausprofiilin asetukset

NAC-2- ja NAC-3-malleissa on kaksi erilaista ohjausprofiilia (Suuri ja
Alhainen), joita kdytetddn veneen suuressa ja alhaisessa nopeudessa.
Alkuparametrit maaritetddn automaattisesti samalla, kun valitset
aluksesi tyypin. Merikokeen aikana parametreja saddetdan
optimaalisen ohjauksen saavuttamiseksi. Katso "Autopilotin sddtdminen”
sivulla 19.

Seuraavilla sivuilla luetellut vaihtoehdot ovat kéytettavissa seka
suuren ettd alhaisen nopeuden profiileissa.

Katso lisdtietoja perdsinvahvistuksesta ja vastaperasimestd,
"Perdsinvahvistus” sivulla 22 ja "Vastaperdsin” sivulla 22.

Kaannosnopeus

Kaytetaan merikokeiden aikana maaritetyn kdannoésnopeuden
sadtamiseen manuaalisesti (parametri Aseta kadnndsnopeus).

Autotrimmi

Ohjaa sitd, miten nopeasti autopilotti kdyttad perasinta
kompensoimaan jatkuvaa ohjaussuunnan poikkeamaa, esimerkiksi
ulkoisten tekijoiden, kuten tuulen tai virtauksen, vaikuttaessa
ohjaussuuntaan. Matalampi autotrimmi poistaa tasaisen
ohjaussuunnan poikkeaman nopeammin.

- Huomautus: VRF-tilassa talld parametrilla ohjataan
perdsinarvion aikavakiota. Matalampi arvo nopeuttaa
perdsinarviota, eli se saavuttaa veneen liikkeet nopeammin.

Alustaperasin

Maarittaa, miten jarjestelma likuttaa perdsinta siirryttadessa
tehostetusta ohjauksesta automaattiseen tilaan.
Kaytettdvissa on seuraavat valinnat:

Keskimmainen
Siirtdd perasimen nolla-asentoon.
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Todellinen
Sailyttad perasinkulman ja olettaa, ettd nykyinen perdsinkulma on
trimmin tarvitsema kulma vakaan ohjaussuunnan sdilyttamiseksi.

Perasinkulman raja

Maarittaa perasinkulman dynaamisen alueen ennen sen liikkeen
rajoitusta ja halytyksen laukeamista. Tyypillisesti sita kdytetaan
rajoittamaan mutkittelun aiheuttamaa perasimen toimintaa
ajettaessa mydtaaallossa.

- Huomautus: perasinkulman raja ei ole perdsimen toiminta-
alueen tarkka rajoitus, vaan se kohdistuu vain nykyisen
asetusarvon alueelle.

Perdsinkulman raja ei vaikuta Ei seurantaa- tai Seuranta-ohjauksiin.

Suuntapoikkeaman rajakulma
Madrittad suuntapoikkeamahalytyksen rajan.
Kun halytystoiminto on aktivoitu, halytys laukeaa, jos todellinen

ohjaussuunta poikkeaa asetetusta ohjaussuunnasta valittua raja-
arvoa enemman.

Jalkivaste

Madrittad, miten voimakkaasti autopilotin tulee ohjata nykyisen
reitin etappia kohden.

Jéljen lahestymiskulma

Tama asetus estaa vaylan ldhestymisen liian jyrkassa kulmassa.
Vaylan lahestyminen laakeammassa kulmassa on sallittua
reittietdisyydesta (XTD) ja vaylan vasteasetuksista riippuen.
Tata asetusta kaytetdaan seka navigointia kdynnistettdessa etta
milloin tahansa autopilotin ohjatessa venetta reittia kohti.

Kurssinmuutoksen vahvistuskulma

Madrittadd automaattisen kurssinmuutoksen rajan matkalla
seuraavaan reittipisteeseen, kun autopilotti seuraa reittia
(navigointitila).

Jos kurssinmuutos on asetettua rajaa suurempi, sinua pyydetaan
vahvistamaan, ettd aiottu kurssinmuutos on hyvaksyttava.
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Purjehdusparametrit

- Huomautus: kdytettdvissa vain, jos veneen tyypin asetuksena
on PURJEHDUS.

Tuulitila
Valitse, mité tuulikulmaa kohti autopilotti ohjaa.
Kaytettdvissd on seuraavat valinnat:

Automaattinen

Jos todellinen tuulikulma (TWA) on < 70°: tuulitila ohjaa kohti
suhteellisen tuulen kulmaa (AWA).

Jos todellinen tuulikulma on > 70°: tuulitila ohjaa kohti todellista
tuulikulmaa.

Suhteellinen
Ohjaa kohti suhteellisen tuulen kulmaa (AWA).

Todellinen
Ohjaa kohti todellista tuulikulmaa (TWA).

Luoviaika
Ohjaa autopilotin luovimisnopeutta tuulitilassa.

Luovikulma
Ohjaa kulmaa, jossa vene luovii AUTO-tilassa.

Manuaalinen nopeus

Jos kdytettavissa ei ole veneen nopeutta eikd SOG-tietoja ja/tai niita
ei pideta luotettavina, nopeusarvo on mahdollista syottaa
manuaalisesti, ja autopilotti voi kdyttaa sitd apuna ohjauslaskelmissa.

Kaannoskuvioasetukset

Autopilottitietokone tukee useita automaattiohjaustoimintoja, kun
autopilotti on AUTO-tilassa.

- Huomautus: Kddnnoskuvio-ohjaus ei ole kdytettavissa, jos
aluksen tyypin asetuksena on Purjehdus.

Kaikilla kaannoskuvioilla U-kddnndsta lukuun ottamatta on niihin
liittyvat kddnnoskuvioasetukset. Autopilotin ohjaintaulusta riippuen
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naita kdannoskuvioasetuksia voi saatda ennen kaannoksen
aloittamista tai sen aikana.

Autopilot
a— i — =

@ Autopilot

Nav.

No drift

Kalibrointi -
Vaimennus|  Onjaus O Jatkuva...
r;;':;klsz Kurssimuutos (°) [N
O Nelio...
Jarjestelma 5 pehmes... | Etapinpituus(m) | 100
2 Syvyyskayrd...
Tallenna Peruuta

Kddnndskuvioasetukset, AP44

= Huomautus: Kaikki autopilotin ohjaintaulut eivat sisalla
kdannoskuvio-ohjausta. Katso lisdtietoja kdytossasi olevan
autopilotin ohjaintaulusta.

C-kaannos (jatkuva kadannos)
Ohjaa alusta ympyralla.

- Kadnnoksen muuttuja:
- K&énnosnopeus. Arvon suurentaminen saa aluksen
kdantymaan pienemmalle ympyrélle.

U-kdannos
Muuttaa asetettuna olevaa ohjaussuuntaa 180° vastakkaiseen
suuntaan.
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Spiraalikdannos
Kaantaa alusta spiraalin muodossa niin, ettd ohjauskuvion sade
pienenee tai suurenee.

Kdannoksen muuttujat:
- aloitussade
- muutos/kadnnos. Jos tdma arvo on nolla, vene kdantyy
ympyrassd. Negatiiviset arvot tarkoittavat pienenevda ja
positiiviset suurenevaa sadetta.

Siksak-kaannokset
Ohjaa alusta siksak-muotoisen kddanndskuvion mukaan.

Kaannoksen muuttujat:
- Kurssimuutos (A)
- Etapin pituus (B)

- v 2

¥'B A

Suorakulmainen kdannos
Kaantaa alusta automaattisesti 90° tietyn etapin jdlkeen.

Kaannoksen muuttuja:
- etapin pituus.

Pehmea S-kaannos
Saa aluksen mutkittelemaan padohjaussuunnan ymparilld.

Kaanndksen muuttujat:
- Kurssin muutos (€)
- Kaannoksen sade (D)

- s )

Syvyyskayrdan seuranta (DCT)
Asettaa autopilotin noudattamaan syvyyskayran vaihteluja.
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- Huomautus: DCT-kdadnnoskuvio on kdytettdvissa vain, jos
jarjestelman syvyydensyotto on kelvollinen.

Kdannodksen muuttujat:

- Syvyysvahvistus. Talla parametrilld asetetaan suhde maaritetyn
perdsinkulman ja valitun syvyyskayran valilld. Mitd suurempi
syvyyden lisdyksen arvo on, sitd enemman perdsinta kdytetaan.
Jos arvo on liian pieni, asetetusta syvyyskdyrastd ajelehtimisen
kompensoiminen kestda kauan eika autopilotti pysty pitdmaan
alusta valitussa syvyydessa. Jos arvo asetetaan liian suureksi,
ylitys kasvaa ja ohjaus on epdvakaa.

- CCA.CCA on kulma, joka lisdtaan asetettuun kurssiin tai
vahennetaan siitd. Talla parametrilla voit asettaa veneen
mutkittelemaan viitesyvyyden ympadrilld pehmein S-liikkein.
Mité suurempi CCA-arvo on, sitd suurempi mutkittelu on
sallittua. Jos CCA-arvoksi on asetettu nolla, mutkittelua ei
tapahdu.

- Ref. syvyys Tdama on DCT-toiminnon viitesyvyys. Kun DCT on
kdynnistetty, autopilotti lukee nykyisen syvyyden ja asettaa sen
viitesyvyydeksi. Viitesyvyys voidaan muuttaa, kun toiminto on
kdynnissa.

- Huomautus: Jos syvyystiedot menetetddn DCT-toiminnon
aikana, autopilotti siirtyy automaattisesti AUTO-tilaan.
On suositeltavaa ottaa AP-syvyystieto puuttuu -halytys
kédyttoon, kun DCT on kdytdssad. Kun tdma halytys on aktivoitu,
annetaan halytys, jos syvyystiedot menetetddan DCT-toiminnon
aikana.

Kéyttidjaasetukset | NAC-2/NAC-3 Kdyttoonottoohje | 29



30

Asennuksen tarkistus

Kun kaikki autopilottijarjestelman yksikdt on asennettu, ulkoiset
laitteet kytketty ja ohjelmiston asetukset madritetty aiemmissa
luvuissa annettujen ohjeiden mukaisesti, asennus on tarkistettava
tarkistuslistan avulla. Venekohtaiset asetukset tulee kirjata niille tassa
luvussa varattuihin taulukoihin.

Tarkistuslista

Yksikdt asennettu ja kiinnitetty

ohjeiden mukaisesti Yksikoiden asennusohjeet

Verkko kytketty virtaldhteeseen

ja suljettu ohjeiden mukaisesti Yksikoiden kytkentdohjeet

Lshteet valitty Autopilotin ohjausyksikon

asiakirjat
Aluksen asetukset maaritetty "Veneen ominaisuudet” sivulla 10
Ohjainyksikdiden asetukset "Ohjaimen asetusten mddiritys" sivulla
madritetty ja kalibroitu 11
Kompassi kalibroitu "Kompassin asetukset" sivulla 17

Meritesti suoritettu
(manuaalinen tai automaattinen | "Merikoe" sivulla 17
saato)

Venekohtaiset asetukset

Vene

Venetyyppi
Veneen pituus

Matkanopeus

Muutosnopeus
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Ohjaimet

Ohjaintyyppi

Ohjaimen hallintamenetelma

Nimelliskdyttojannite

Ohjaimen kytkenta

Perdasimen vahimmaisvaikutus

Perdsimen vélys

Manuaalinen valys

Vahimmaisteho

Enimmaisteho

Purjehdusparametrit

Tuulitila

Luoviaika

Luovikulma

Manuaalinen nopeus

Ohjausprofiilit

Asetukset Alhainen nopeus

Kdannosnopeus

Suuri nopeus

Perasinvahvistus

Vastaperasin

Autotrimmi

Alustaperdsin

Perdsinkulman raja
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Asetukset Alhainen nopeus  Suuri nopeus

Suuntapoikkeaman
raja

Jalkivaste

Jéljen
ldhestymiskulma

Kurssinmuutoksen
vahvistuskulma

Kaannoskuvioasetukset

Jatkuva
Kaannosnopeus
Spiraali
Aloitussdde
Muutos/kaannos
Siksak
Kurssinmuutos
Etapin pituus
Nelio
Etapin pituus
Pehmed s
Kurssinmuutos
K3annoksen sade
Syvyyskadyra
Syvyysvahvistus
CCA
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Huolto

Ennaltaehkaiseva huolto

Yksikossa ei ole huollettavia osia. Siksi kdyttdjan hoidettavana ei ole
monia ennalta ehkdisevid huoltotoimenpiteitd.

Liittimien tarkistaminen
Liittimet tarkistetaan vain silmamaaraisesti.

Tyonna liitinpistokkeet liittimeen. Jos liitinpistokkeissa on lukko,
varmista, ettd se on oikeassa asennossa.

Ohjelmistopaivitykset

Voit paivittad autopilottitietokoneen ohjelmiston verkkoon liitetyn
ndyttodyksikon avulla.

Voit tarkistaa autopilottitietokoneen ohjelmistoversion
ndyttoyksikon laiteluettelosta.

Uusimman ohjelmistoversion voi ladata tuotteen verkkosivustolta
osoitteesta www.simrad-yachting ja www.bandg.com.

Autopilottitietokoneen nollaus
Voit nollata autopilotin ja palauttaa sen tehdasasetuksiin.

Asetukset
Q- Jarjestelma Chart compass

Locked
@ Kartta

Autopilot...

Kaik
@ alkt Steering...
@ Radar

@ Autopilot Installation Dockside commissioning...

@ P Seatrial commissioning...
Drive configuration...

Eﬁ Polttoaine

‘ Tracks and Trips

; Halytykset

Autopilottitietokoneen resetointi, monitoimindytdt
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Vaimennus Ohjaus

Matka loki

Halytykset Kadnnoskuviot
@ Autopilotti

Jarjestelma

m_ — Autopilotti
Kalibrointi Asennus

Laituritoiminnot »
Merikoe...

Autopilottitietokoneen resetointi, AP44

Kun autopilottitietokone kdynnistetddn ensimmaista kertaa
nollauksen jalkeen, se kdy lapi automaattisen asetusmenettelyn.

= Huomautus: 3ld nollaa autopilottitietokonetta, ellet halua
nollata kaikkia alkuasetusmenettelyn aikana maaritettyja arvoja.
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Tekniset tiedot

NAC-2

Hyvaksynnat

Vaatimustenmukaisuus

EMC-direktiivi 2014/30/EU

Séhkotiedot

Syottojannite

9-31,2VDC

Enimmaisvirrankulutus

500 W

Tyypillinen virrankulutus

Perdsimen kayttolaitteen
toiminnan edellyttdma. Katso
pumpun/moottorin
nimellistehot.

Suositeltu sulakekoko

20A

Ymparistotiedot

Kayttolampotila

-25...455°C(-13...+131°F)

Sailytyslampaétila

—-30...4+70°C (-22...+158°°F)

Vedenpitévyyden luokitus

IPX5

Kosteus

100 %

Iskut ja tarina

Standardin EN 60945 mukainen

Liitettavyys

NMEA 2000

1 Micro-C-portti, T LEN

Ohjain

12/24
V DC, vdah. 10 mA, enint. 3 A

Perdsinanturi

Sadtyvd/resistiivinen jannite 0—
5V

NMEA 2000 PGN-numerot

Katso "NMEA 2000 PGN-numerot"
sivulla 39

Fyysiset tiedot

Mitat

Katso "NAC-2" sivulla 38

Paino

0,6 kg (1,3 Ibs)

Kompassin turvallinen etdisyys

500 mm (20 tuumaa)
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‘Takuu

2 vuotta

NAC-3

Hyvaksynnat

Vaatimustenmukaisuus

EMC-direktiivi 2014/30/EU

Séhkotiedot

Syéttéjannite

12/24V DC £10-30 %

Enimmaisvirrankulutus

750 W

Tyypillinen virrankulutus

Perdsimen kayttolaitteen
toiminnan edellyttdma. Katso
pumpun/moottorin
nimellistehot.

Suositeltu sulakekoko

30A

Ymparistotiedot

Kayttolampotila

-25...455°C(-13...+131°F)

Sailytyslampaétila

—-30...4+70°C (-22...+158°°F)

Vedenpitévyyden luokitus

IPX5

Kosteus

100 %

Iskut ja tarina

Standardin EN 60945 mukainen

Liitettavyys

NMEA 2000

1 Micro-C-portti, T LEN

NMEA 0183

1 IN/OUT-portti. 4,8, 9,6,
19,2 ja 38,4 kbaud
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Ohjain |-

Perdsimen ohjaus
kaksisuuntaisella moottorilla.
Jatkuva enimmaiskuormitus
30 A, huipputeho 50 A 1
sekunnin ajan

tai
Perdsimen ohjaus kayttoon /
pois kdytosta kytkettavalla
solenoidilla. 12/24 V DC,
tavallinen, kuormitusalue
10 MA-10 A,
katkaisuvirta <1 mA

Kytkentd

Lahto ohikytkennalle/kytkimelle
12/24
VDG, vah. 10 mA, enint. 3 A

Perasin

Perdsinkulma, taajuustulo.
15V, 1,4-5 kHz, resol. 20 Hz

Kauko-ohjaus

Tulo: ulkoinen avoin/suljettu
yhteys kauko-ohjainta varten

Lahto: korkean/matalan tilan
ilmaisinsignaali

Tila

Ulkoinen avoin/suljettu tai
pulssikontakti autopilotin
kytkemiseen pois kdytosta

Halytys

Ulkoinen halytyslahto
summeria/reletta varten
Enint. 100 mA,

jannitetaso paikallisen sy6ton
mukaisesti

Fyysiset tiedot

Mitat

Katso "NAC-3"sivulla 38

Paino

0,7 kg (1,6 Ibs)

Kompassin turvallinen etdisyys

500 mm (20 tuumaa)

Takuu

2 vuotta

Tekniset tiedot | NAC-2/NAC-3 Kdyttoonottoohje




38

Mittapiirustukset

NAC-2

204.0 mm (8.17)

183.0 mm (7.2")
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Tuetut tiedot

NMEA 2000 PGN-numerot

NAC-2
MD: paalaite
RF: perdsinanturi
VRF: perasimen virtuaalianturi

59392 X X X X X X
59904 X X X X X X
60160 X X X X X X
60416 X X X X X X
60928 X X X X X X
65240 X X X
65305 X X

65323 X X

65341 X

65342 X X

126208 X X X X X X
126996 X X X X

127237 X X

127245 X X X X

127250 X

127251 X

127257 X

127258 X

128259 X

128267 X

129025 X
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129026 X

129029 X

129283 X

129284 X

130306 X

130577 X

130821 X

130840 X X

130845 X X X
130846 X X X
130850 X X X
130851 X X X
130856 X X

130860 X
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NAC-3
MD: paalaite
RF: perdsinanturi
VRF: perdsimen virtuaaliantur
NM: NMEA 0183
CD: hallintalaite

RX TX RX TX

59392 X | X | X | x| x| x| x| x| x| X
59904 X | X | X | X | X | X X| X | x| X
60160 X | X | X | X | X | x| X| X | x| X
60416 X | X | X | X | X | X X| X | x| X
60928 X | X | X | X | X | X X| X | x| X
65240 X X X X X
65305 X | X X
65323 X | X

65341 X

65342 X | X

126208 X | X | X | x| x| x| x| X/| x| X
126996 X | x| x X X X
127237 X | X X

127245 X | X | X X X X
127250 X X

127251 X X

127257 X X

127258 X X

128259 X X

128267 X X

129025 X X

129026 X X

129029 X X
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TX RX TX | RX TX RX TX | RX TX RX

129283 X X

129284 X X

130306 X X

130577 X

130821 X

130840 X | X

130845 X | x| x X X X
130846 X | x| x X X X
130850 X | x| X X X
130851 X | x| x X X
130856 X | X

130860 X

NMEA 0183 -lauseet

Tulo Lahto ‘ NMEA 2000 PGN

AAM X 129284
ACK X 130850

129283
APB X 129284

129285
BOD X 129284
BWC X 129284
DPT X 1282675
6 : 120005
- : 120005
HDG X 10* 127250
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Tulo Lahto NMEA 2000 PGN

HDT X 10%* 127250
HSC X 127237

129025
RMA X 129026

127258
e : 120204

127258
e : 120006

129033
ROT X 127251
RSA 5 127245
THS X 127250
VBW X 128259
v : 126259
VLW X 129026
VTG X 129026
ZDA X 129033

* Magneettinen ohjaussuunnan ldhde
** Todellinen ohjaussuunnan lahde

NMEA 2000 PGN -kuvaus

59392 | ISO-kuittaus

59904 | ISO-pyyntd

60160 | ISO-siirtoyhteyskdytanto, tiedonsiirto

60416 | ISO-siirtoyhteyskaytanto, yhteyden hallinta, RTS-
ryhmatoiminto

60928 | ISO-osoitevaatimus

65240 | 1SO-kdskyosoite
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126208

ISO-komentoryhmétoiminto

126996

Tuotetiedot

127237

Ohjaussuunnan/vaylan valvonta

127245

Perasin

127250

Aluksen ohjaussuunta

127251

Kdannosnopeus

127257

Asento

127258

Eranto

128259

Nopeus: vesiviittaus

128267

Veden syvyys

129025

Sijainti, nopea paivitys

129026

Maakurssi (COG) ja maanopeus (SOG), nopea pdivitys

129029

GNSS-sijaintitiedot

129283

Reittivirhe

129284

Navigointitiedot

129283

Reittivirhe

129284

Navigointitiedot

130306

Tuulitiedot

130577

Suuntatiedot
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