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1. ESITYS

1.1 GYROPILOT 3:N TOIMINTAPERIAATE

GyroPilot 3 -tietokone on navigoinnin apuvaline, jonka tarkoituksena on automatisoida kurssin yllapito,
varmistaa veneen vakaus, avustaa ohjailuissa ja asettaa vene turvalliseen asentoon, jos se havaitsee miehen

yli laidan.

Kutakin naista toiminnoista voidaan mukauttaa GyroPilot 3 -tietokoneen toiminnan mukauttamiseksi
kayttajan odotuksiin ja tarpeisiin parhaiten sopivaksi.

Kéaynnistyksen aikana ajuri on kytkettava paalle ENNEN navigointijarjestelmén

kaynnistamista. Muuten asennus ei tunnista ajuria.

1.2 TOIMINTA

GyroPilot 3 -tietokone tarjoaa useita ohjaustiloja kurssin yllapidon automatisoimiseksi:

- Baaritila

- Kompassitila

- Suhteellisen tuulen tila

- Todellinen tuulitila
- GPS-tila
- VMG (polaarinen) tila

Tietokoneessa on my&s ohjauspaneelit, joita kutsutaan nimella "SUPER"-tila:

- sarjakuvaustila
- kallistustila

GyroPilot 3:n "pilotin asetukset" -valikossa on mahdollista mukauttaa useita parametreja, jotka vaikuttavat:

- Ohjauksen reagointikyky ja tarkkuus

- Ohjeiden vaihtamisen kaltaisten liikkeiden jarjestys
halssin/jiipin.

- Vaurioituneiden tilojen hallinta vikatilanteessa

GyroPilot 3 -tietokone voidaan asentaa erilaisiin yhteyksiin ilman laitteistomuutoksia: erityyppisiin
voimanl&hteisiin, ohjaussauvan kulmiin ja kytkimiin.
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2. ASENNUS

2.1 TOIMITETUT VARUSTEET

GyroPilot 3 -tietokone toimitetaan laatikossaan GyroPilot 3 -vayldkaapelin kanssa.
SF000455, GyroPilot 3 -virtalahteen kaapeli SF000453 ja GyroPilot 3 -toimilaitteen 1X SF000454 -kaapeli.

2.2 TIETOKONEEN SUUNTA

2.2.1 Kotelon pystysuoruuden tunnistus Ohjauslaite

on asennettava veneen pystysuoraan seindan liittimet alaspain.
Lentdja tarkistaa jatkuvasti suuntaansa ja laukaisee halytyksen, jos se havaitsee pystysuuntaisen vian.

Autopilotti tarkistaa myds ulkoisesta asennontunnistimesta, jos sellainen on, vastaanotettujen kallistus- ja
kallistuskulmalukemien yhdenmukaisuuden. Autopilotti voi havaita irronneen asennontunnistimen. Joissakin
veneissd kompassit kiinnitetdén yksinkertaisesti liimalla tai tarranauhalla. Autopilotti maarittdé nopeasti, onko
jalusta viela kayttokelpoinen navigointiin. Jos anturin kallistus ylittaa 25° tietokoneen pystysuoraan néahden,
autopilotti laukaisee héalytyksen, joka ilmoittaa:

» Kotelon kiinnityksessé on ongelma, jos lentgjalla on suurin kallistuskulma. ¢ Ulkoisen asentoanturin
kiinnityksessé on ongelma, jos suurempi kallistuskulma on ulkoisella asentoanturilla.

2.2.2 Kotelon suunnan automaattinen tunnistus Jotta voit hyddyntaa

autopilotin kaikkia toimintoja taysimaaraisesti, on tarkeda kohdistaa kotelon referenssimerkki veneen
vastaavaan merkkiin.

Nelja sallittua asentoa:

» Kotelon etupinta veneen oikealle puolelle pain « Kotelon etupinta veneen
vasemmalle puolelle péain ¢ Kotelon etupinta veneen keulaan péain ¢ Kotelon
etupinta veneen peraan pain

Autopilotin alkuasetusten aikana tietokone olettaa, ettei silla ole méaaritettyd suuntaa. Laitteen suunnan
arviointi kestdd muutaman minuutin, jos vene on kallistunut yli 8°. Kun laitteen suunta on méaéritetty, autopilotti
voi kayttdd asennonsaatda ohjauksen hienoséatéon ja anturitietojen menetyksen estamiseen
ongelmatilanteessa. Kallistustila vapautuu heti, kun laitteen suunta on havaittu.

Seuraavien navigointien aikana autopilotti vahvistaa ohjausyksikén suunnan uudelleen joka kerta
kaynnistyesséan. Siihen asti, kunnes vahvistus on saatu, se kéyttaa edellista asetusta.
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suuntautumisen todettiin pystyvan hyddyntamaan lentdjan toimintoja taysimaaraisesti aivan
ensimmaisisté sekunneista lahtien.
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3 KONFIGUROINTI

3.1 YHTEYS
@ a 3 @
GyroPilot 3 °
o e} o o o
= : Cabl
| able actuator
+ - : | veérin 1O
1
1
Cable bus i
1
1
1
1
|
Boitier de jonction i +
1
i
Angle de barre
Tiller
Virtakaapeli (viite: SF000453)
Punainen kaapeli 12v/24v
Musta kaapeli Massa
Vaylakaapeli (kytkentarasiaan SF000455)
Valkoinen
Punottu Massa
Musta Vaylatiedot
Toimilaitteen kaapeliliitanta (viite SF000454)
RVP-yhteys CRP-yhteys
Punainen kaapeli Moottori + Magneettiventtiili 1 12V/24V
Musta kaapeli Moottori - Magneettiventtiilin 1 maadoitus
Punainen lankainen suojakaapeli Kytkin Magneettiventtiili 2 12V/24V
musta lanka vaippakaapeli Kytkin Magneettiventtiilin 2 maadoitus
8
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3.2 ASENNUKSEN VAROTOIMENPITEET

GyroPilot 3 on kytketty vaylakaapelillaan NKE-jarjestelmaéan, joka ohjaa autopilottia. Vayla on vakautettu DC/
DC-muuntimella, jotta estetdaén jannitehaviott, jotka voisivat aiheuttaa NKE-tuotteiden ja autopilotin sammumisen

aina, kun heikosti ladatuissa akuissa on virtaa.

Eristetylla DC/DC-liitannalla ilman kytkettyja maadoituksia asennetut NKE-asennukset ovat usein

Tama voi aiheuttaa sdhkdongelman, joka voi vahingoittaa GyroPilot 3 -ohjausyksikkda. Siksi on tarkeda kytkea

muuntimen maadoitukset yhteen. Taman asennusohjeen noudattamatta jattaminen voi mitatdida takuun.

ATTENTION
Les 2 masses doivent étre reliées
WARNING
The input and output ground wires
must be connected

DD36i

A
VAN

3.3 LAITTEIDEN KONFIGUROINTI

Kun GyroPilot 3 on asennettu ja kytketty jarjestelm&én oikein, ennen kayttda on tehtéva useita asetuksia:

* Maarita voimayksikon tyyppi « Maarita kytkimen
tyyppi « M&arita perasinkulman tyyppi ¢
Suorita perasimen alustus

GyroPilot 3 voi ohjata erityyppisia pumppujarjestelmia: joko CRP:ta (vakiovirtauspumppu) tai RVP:ta
(kaksisuuntainen pumppu). Se vaatii vain kayttajan syotteitd nke-néytdssé eik& muutoksia olemassa olevaan
asennukseen.

Valitse naytdon "Ohjain"-valikosta "Huolto"-valilehti. Talla védlilehdella voit maarittaa:
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* Voimanl&hteen tyyppi ¢
Kytkimen tyyppi ¢
Ohjaustangon kulmatyyppi

Tarkeda: Kaikki maaritysmuutokset nollaavat ohjauspalkin. Ajuri ei enéaa aktivoidu ilman
uutta ohjauspalkin alustusta. Ajurin kdyttdénotto ilman aiempaa alustusta laukaisee
viestin, joka kehottaa suorittamaan alustuksen.

3.3.1 Tangon kulmatyyppi

GyroPilot 3:een voidaan liittda kahdenlaisia kulma-antureita: nke-kiertoanturi ja analoginen
lineaarianturi.

NKE:n pydrivan tangon kulma:

Anturi on asennettava perasintukkin tai valeperasintukkin suuntaisesti. Jotta anturi mittaa
perasinkulman tarkasti, yhden perasimen kiertoasteen on vastattava yhta anturin
kiertoastetta. Tama edellyttaa, ettd R1 = R2 = 10 cm ja etta D1 = D2 (katso alla oleva
kaavio). Tata kutsutaan taydelliseksi suunnikkaaksi.

Capteur Fausse meche de safran
d’angle de barre

Kuva 1: NKE-kiertotangon kulma-anturin asennus

Kun NKE-kiertoperéasinkulma-anturi on asennettu oikein, GyroPilot 3 -tietokone muuntaa
yhden perasinkierroksen mittauksen automaattisesti yhdeksi perasinasteeksi lentgjaa
varten.

Lineaarisen analogisen palkin kulma:

10
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GyroPilot 3 -jarjestelméssa on myos lineaariset sauvakulmat. Tallaisen anturin huomioimiseksi on tarpeen
mitata sauvajarjestelman sauvakolmio (katso alla oleva kuva). Tarvitaan viisi mittausta:

Capteur
d’angle de barre

Fausse meche de safran

» R-palkki keskell&: perasinvarren akselin ja perasinvarren anturin kiinnityksen valinen etaisyys

millimetreina « L-palkki keskelld: peréasinvarren
javeneen anturin kiinnityksen vélinen etaisyys millimetrein& « X-palkki keskella: lineaarianturin pituus

(mm) keskitetysséa

perdsimessa ¢ X-palkki portissa: lineaarianturin pituus (mm) perasimen ollessa raja-asennossa

oikealle

» Oikeanpuoleinen palkki X: lineaarisen anturin koko (mm), joka vastaa palkkia sen rajalla
satama

Kun n&dmé mittaukset on otettu, ne on syotettava "Mittaukset"-valikkoon. Taté varten sinun on muutettava
"palkkianturi"-vaihtoehto lineaaripalkkiin, jos sité ei ole jo tehty; "Mittaus"-valikko on sitten kaytettavissa heti
sen alapuolella.

Huomautus: Nama mittaukset on tehtava ennen perdsimen alustusta. Samoja asentoja on kaytettava
perdsimen alustuksen aikana (perasin keskell&, perasin taysin oikealle ja perasin tdysin vasemmalle). Siksi
on tarkeaa ottaa mahdollisimman tarkat vertailupisteet.

3.3.2 Voimayksikdn tyyppi

GyroPilot 3 -tietokoneen "Pilot-Maintenance"-valikosta voit valita virtal&hteen tyypin.

RVP: (kaannettavéa pumppu) Sylinterin virransy6tt6a ohjataan taajuusmoduloidulla PWM-signaalilla. Tamé&n
tyyppinen sylinteri mahdollistaa perdsimen nopeuksien saadon

11
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Tavalla tai toisella. Taméan tyyppista voimayksikk6& kaytetddn useimmissa markkinoilla olevissa sylintereissa.

CRP: Tama asetus on tarkoitettu kiinteén virtauksen hydraulisen sdhkdpumpun séhkodjakajien ohjaamiseen.
Na&itéd pumppuja kaytetaan yleensa suurissa huvi-, kalastus- ja huoltoveneissa.

HUOMIO:

CRP-tyyppinen tehoyksikkd ei ole yhteensopiva PWM-tyyppisen kytkimen kanssa.
Tassa tapauksessa perasimen alustus on mahdotonta; GyroPilot 3 raportoi virheen.

tapaus

3.3.3 Kytkimen tyyppi (PWM/DC)

Kayttaja voi valita kaytettavan kytkimen tyypin "Pilot-Maintenance"-valikosta.

PWM: Kytkin ottaa tulosignaalikseen PWM-signaalin. Tam& on suorakaiteen muotoinen signaali, jonka taso
on korkea akun jannitteella (12 V tai 24 V riippuen "tehotulojannitteen" arvosta) ja matala 0 V:lla. Pulssinleveys
mahdollistaa useiden arvojen muuntamisen.

DC: kytkin vastaanottaa jatkuvan signaalin, joka on joko tietokoneen tulojénnitteen 12 V tai 24 V arvoinen,
kun sylinteri on kytkettyna.

3.4 PALKKIN ALUSTAMINEN

Perasimen alustus on toimenpide, jonka avulla voidaan ottaa huomioon voimayksikdn ja perasinkulma-
anturin lilkkesuunnan havaitsemiseen tarvittavat parametrit. NKE-naytdissa on ohjattu toiminto, joka
mahdollistaa tdman toimenpiteen suorittamisen.

Se on jaettu neljaan vaiheeseen:

» Keskitangon askelma: Mahdollistaa tangon kulman 0°:n kiinnittamisen.
» Ohjausaisan pysaytysaskel oikealle: Mahdollistaa ohjausaisan suurimman liikeradan asettamisen
oikealle pain ajamista varten. Se tunnistaa myds ohjausaisan kulma-anturin liikkesuunnan.

» Tangon pysaytysaskel paapuuriin menemiseksi: Mahdollistaa tangon suurimman liikeradan asettamisen
paapuuriin menemiseksi.

* Voimayksikdn aktivointivaihe: voimayksikkd aktivoi itsensa. Se suorittaa tangon liikkeen yhteen
suuntaan ja palaa sitten keskelle.
Na&in ollen pilotti tunnistaa napaisuuden, johon suuntaan menn&aan jommallekummalle puolelle, ja
laskee sylinterin vasteparametrit sen suorituskyvyn parantamiseksi.

12
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3.4.1 Palkin alustuksen tulokset Alustuksen lopussa
pilotti [&hettd& palkin alustuksen tilan naytoille.

Jos alustus meni hyvin,

» Tangon pyséaytystiedot ja mitattu pyérimisnopeus néytetdén. « Tangon kulma-anturin LED muuttuu

vihreédksi. ¢ Pilotti vaihtaa tangon kulman tilan tilaan "voimassa"
ja pilotti on kayttokelpoinen.

Jos menettely on virheellinen

» Naytdssa nakyy: "Perdsimen alustus virheellinen” « Perasinkulma-

anturin LED pysyy oranssina ¢ Autopilotti muuttaa

perasinkulman tilaksi "virheellinen” ja autopilotti pysyy
kayttokelvoton.

Jos proseduuri on virheellinen, se on aloitettava uudelleen. Palkin alustus voidaan julistaa virheelliseksi
seuraavissa tapauksissa:

* Perasinkulma-anturi lahettdé virheellista tai puuttuvaa tietoa. Perasinkulma-anturi hylatédan valittd masti
ja perasimen alustus epaonnistuu. « Oikean ja vasemmanpuoleiset perasimen pysayttimet ovat

alle 4 asteen paassa toisistaan. Perasinsektorin amplitudi on liian pieni optimaaliseen kayttoon. «
Perasimen nollapiste on [oikeanpuoleinen perasimen pysaytys, vasemmanpuoleinen perdasimen

pysaytys] -alueen ulkopuolella (perasimen pysayttimilla on sama etumerkki). Téssa tapauksessa alustus
epaonnistuu. « Kayttdlaite ei voi liikuttaa perasintda nopeammin kuin 0,2°/s. TAsséa tapauksessa toimilaitteen
katsotaan

reagoivan riittamattémasti, eika autopilottia voida kayttaa oikein. « PWM/CRP-konfiguraatio on kielletty.
Tarkista moninaytténaytéssa "Pilot y Huolto" -valikosta tehoyksikon ja kytkimen konfiguraatio. Jos
peréasinkulma ylittdd ennalta

maaritetyt perédsimen pysdayttimet perdsimen alustuksen aikana, kun tehoyksikkoé aktivoidaan, alustus
keskeytetdaan. Kayttaja ei ole keskittanyt perasinta (+/-2°) ennen sylinterin aktivointivaihetta.

Lentaja ei pysty arvioimaan sylinterin liikenopeuksia oikein.

3.5 OHJAUSMOOTTORIN NOPEUSREFERENSSI

Autopilotissa kaytetty nopeus voi tulla useista lahteista: GPS:sta, SPEEDO nke:std. Nama antavat veneen
nopeuden pohjaan n&hden ja/tai nopeuden pohjaan nédhden. Kaikista naista tiedoista lasketaan autopilotin
nopeus, jota autopilotti kéyttda veneen nopeustietona. GyroPilot 3:ssa autopilotin nopeus on yksinkertaisesti
Kipparin valinta nopeusléhteista (pohja tai pinta), jotka han tekee nke-naytén kautta.
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4. KAYTTO

4.1 OHJEIDEN VALVONTARAKITEHTUURI

/,\ .CONS'GNE PILOTE
AUTOPILOT SET w | sode s
[

ANGLE Données pilote : i
i =
.| - Angle de vent apparent pilote | !
[( SPEEEEEnESCE ] -  Angle de vent réel pilote [Mosevenrme. | 13'2";_
- Route pilote :
- Vitesse pilote — —
- Roulis pilote acad i
_  Tangage pilote L —.
Macheens 4
Mode Principaux
| Mode BARRE l
| Mode COMPAS |
| Mode GPS |
WIND SMOOTHING T =I Mode VENT APPARENT |
Mode VENT REEL |
Mode VMG |

l MAIN GAIN M -J———L-
CONTRE BARRE > BOUCLE D’ASSERVISSEMENT
COEF DE BARRE =

ANGIF MORT » BOUCLE DE BARRE

4.2 PAATILAT

GyroPilot 3 -tietokoneen kaytettavissa olevat ohjaustilat voidaan valita "Pilot"-valikosta
ja sitten "pilotointitila” tai ohjaussivulta painamalla OK-painiketta ja valitsemalla sitten
"pilotointitila".

GyroPilot 3 -tietokoneessa on yhteensa kuusi ohjaustilaa, mutta naytéssa nakyvat vain
ne tilat, jotka ovat kaytettavissa asennuksessa kaytettavissa olevien antureiden kanssa.
Jos esimerkiksi tuulimittari-tuuliviiri puuttuu, tuulitilat eivat ole kaytettavissa.

Kaikissa ohjaustiloissa tarvitaan vain perasinkulma-anturi.

- Palkkitila: vaatii palkin kulma-anturin, joka on kytketty ja konfiguroitu laitteeseen
laskin.

- Kompassitila vaatii suuntalahteen - Suhteellisen

tuulen tila vaatii tuulimittari-tuuliperédsimen anturin.
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- Todellisen tuulen tila vaatii tuulianturin/siipianturin ja veneen nopeuden

- GPS-tila vaatii kompassianturin sekd GPS-vastaanottimen tai muun NMEA GPS -dataa lahettavan laitteen.
Jalkimmainen on liitettdva NKE-jarjestelmési NMEA-tuloon.

- VMG (polaarinen) tila vaatii ulkoisen tietokoneen, joka tarjoaa optimaalisen tuulikulman (VMG) laskettuna
veneen nopeuden polaaritilasta.

4.2.1 Palkkitila

Peréasintila on autopilotin perustila. Asetuspiste on perasinkulma. Perasintilassa voit asettaa perasinkulman ja
lukita perasimen valittuun asetuspisteeseen. Autopilotti toimittaa valitun perdsinkulman perésimen
alustusmenettelyn aikana havaittujen rajojen sisalla. Tama tila on ainutlaatuinen, koska se vaikuttaa suoraan
perasinsilmukkaan.

Huomautus: Tama tila on erittdin hyodyllinen vianmaarityksessa. Jos tila toimii, voidaan sulkea pois
mahdollisuus, ettd ongelman syyna olisi moottori tai perasinkulma.

4.2.2 Kompassitila
Kompassitilassa GyroPilot 3 -tietokone ohjaa venettd magneettisen suuntasuunnan mukaan.
toimitettu asennuksen kompassin avulla.

Alla oleva kompassitilan nayttd néakyy monindytossa:
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Etat du pilote ou Reéférence du mode
valeur de consigne de pilotage

351°

Cap magnétique

Gyropilot

. /

Mode Compas

Mode de Indicateur VValeur du

pilotage d’angle de barre Gain réglé

- Asetuspisteen arvo osoittaa kayttajan valitseman vertailusuunnan, johon on tarkoitus
paasta. Tassa ikkunassa nakyy "---" tai "OFF", kun autopilotti on pois paalta.

- Ohjaustilan viite, joka osoittaa veneen hetkellisen ohjaussuunnan; tdma on magneettinen
ohjaussuuntakanava, -

Ohjaussignaalin vahvistusikkuna on yhteinen kaikille kuudelle ohjaustilalle.

- Palkin kulman ilmaisin on yhteinen kaikille kuudelle moodille.

Kompassitilan kayttaminen merella:
- Valitse "Kompassi"-ohjaustila.

- Ohjaa venettasi ja paina Auto-painiketta kytkedksesi GyroPilot 3:n padlle.

- Lentdja saa sitten ohjaussuunnan ohjeen. GyroPilot 3 kytketaan paalle ja
veneen ohjaaminen.

- Voit kayttaa +/-1 ja +/-10 -painikkeita PADissa, kaukosaatimessa tai
naytté asetusarvon asettamista varten.

- GyroPilot 3:n kytkemiseksi irti tartu tangosta ja paina pysaytyspainiketta.
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HUOMIO:
Auto-painike kytkee autopilotin paalle eli aktivoi sen.
Stop-painikkeella voit kytked autopilotin pois paalta eli deaktivoida sen.

Ennen kuin katkaiset jarjestelmén virran, irrota ajuri.

4.2.3 Suhteellisen tuulen tila
Suhteellisen tuulen tilassa GyroPilot 3 ohjaa venettd seuraamalla suhteellisen tuulen kulmaa,

jonka jarjestelman tuuliviiri ja tuulimittari antavat. Sita kéytetaan ensisijaisesti purjehdittaessa
vastatuuleen. Naytetty sivu on identtinen kompassin sivun kanssa, paitsi etta ohjaustilan
viitteend on suhteellisen tuulen kulma.

Gyropilot

o

OFF
Angle Vent Apparent

|

VENT APP

4.2.4 Tosituulen tila
Tosituulen tilassa GyroPilot 3 ohjaa venettad asennuksen toimittaman todellisen tuulikulman mukaan.

Miksi oikea tuulitila?

Todellisen tuulen tila on erityisen tehokas myotétuuleen kovissa aalloissa: juuri naisséa
purjehdusolosuhteissa GyroPilot 3 osoittaa kykynsa. Myotatuuleen ja aallokkoon nédhden
suhteellisen tuulen tilalla huomaat seuraavaa:

- Kun vene menee aallonharjalla alaspdin, ndennainen tuulen nopeus kasvaa, naennainen tuulen
kulma pienenee ja siksi tuuli kdantyy poispéain. Lentdjan toiminta: hén saa veneen kaantymaan poispain.

- Kun vene nousee aaltoa vasten, ndenndinen tuulen nopeus hidastuu, ndennainen tuulen
kulma kasvaa ja siksi tuuli kdantyy. Lentgjan toiminta: han saa veneen kallistumaan.

Aallokossa vallitseva naennainen tuuli ei mahdollista taydellista suunnan seurantaa, ja
silloin on tarpeen vaihtaa kompassitilaan, jotta voidaan mennda suoraan aaltoa pitkin.
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Todellisen tuulen tilassa voit laskeutua aaltoa pitkin suoraan alaspéin ja yllapitda optimaalisen myétatuulen
kulman. Todellinen tuulen kulma ei vaihtele veneen nopeuden mukaan.

Gyropilot

180°

Angle Vent Reéel

VENT REEL

4.2.5 GPS-tila GPS-

tilassa GyroPilot 3 ohjaa venettd seuraamalla GPS:n tarjoamaa reittia. Jotta tdma toimisi, GPS:n tai muun
NMEA GPS -datakehyksia lahettavan laitteen on oltava kytkettyna jarjestelman NMEA-tuloon.

Nayttdéon tulevat CTW (suunta reittipisteeseen), COG (suunta maanpinnan suhteen °) ja DTW (etdisyys
reittipisteeseen kilometreina tai metreind) -tiedot.

GyroPilot 3 -tietokone seuraa reittid paastékseen reittipisteeseen. Reittipisteeseen saapuessa (alle 0,1
minuutissa) nayttoon tulee piippaus ja lentdja vaihtaa kompassitilaan. Jos kayttaja syottda uuden reittipisteen
edellisen saavuttamisen jalkeen, GyroPilot 3 ei automaattisesti palaa GPS-tilaan.

Asetusarvon muutos (+1/-1/+10/-10) vaihtaa automaattisesti lentgjan takaisin kompassitilaan pyydetyn
suunnanmuutoksen myota.

4.2.6 VMG-tila VMG-

tilassa vene yllapitaa optimaalisen tuulikulman. Téma kulma on paras ylatuulen kulma tiukassa ajettaessa
(korkea VMG) tai paras myotatuulen kulma mydtatuulen olosuhteissa (matala VMG). Asetusarvon saadon
lisdksi tuulen voimakkuuden perusteella tdma tila toimii kuten todellinen tuulitila.
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4.3 SUPERTILAT

SUPER-tilat ovat paéatilojen liséksi. Niiden avulla autopilotin ohjeita voidaan hieman saataa kallistuksen tai
ilmansuunnan muutosten mukaan.

CONSIGNE PILOTE

Mode Principaux

Mode BARRE

Mode COMPAS | - | Consigne Principale
e | / :

Mode VENT APPARENT
Consigne Pilote
Mode VENT REEL -]
122.8
Mode VMG
Mode SUPER
| Mode GITE ‘
I Mode RAFALE ‘

GyroPilot 3:ssa voi olla kerrallaan aktivoituna vain yksi tila. SUPER-tilassa on kolme tilaa:

» POIS-tila. Kippari ei ole valinnut SUPER-tilaa. « Valmiustila. SUPER-tila on
kayttovalmis, mutta ei vield aktiivinen.
o Tietoja puuttuu, o lent&jaa ei ole
aktivoitu, o SUPER-tila on
deaktivoitunut jonkin liikkeen tai ensisijaisen tilan muutoksen vuoksi. ¢ Tila ON. SUPER-tila on
aktiivinen.

Muuttuja "Delta SP" auttaa ymmartamaan supertilan vaikutuksen selkedmmin. Se vastaa asetusarvon muutosta,
jota kaytetéan joko kallistusasennon yllapitdmiseen tai tuulenpuuskan torjumiseen. "Delta SP" on negatiivinen,
kun asetusarvon muutoksen tarkoituksena on saada vene kallistumaan, ja positiivinen, kun muutoksen
tarkoituksena on saada vene kallistumaan poispéin.

4.3.1 Kanta-asento

Kanta-asento yllapitaa vakion kallistusasennon. Se voidaan aktivoida, kun seurataan asetuspistettd kompassi-,
suhteellinen tuuli-, tosituuli- tai VMG-tilassa. Tama tila voidaan maarittaa naytdissa:

» Tuulenpuoleinen raja: asetusarvon enimmaispoikkeama tuulen alapuolella asteina, jonka
kippari, jolla on valtuudet noudattaa kallistusohjeita.
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* Tuulen ylaraja: suurin sallittu poikkeama asteina tuulen ylamerkistd, jonka kippari sallii halutun
kallistuksen sailyttamiseksi. » Kallistuksen

lisys: painoarvo, joka annetaan halutun kallistuksen yllapitamiselle. Mité suurempi lisays, sitd vahemman
vene sietda kallistuksen muutoksia. Huomaa, etté liiallinen kallistuminen voi vaikuttaa veneen
suoruuteen. Siksi tavoitteena on 18ytaé optimaalinen kompromissi lisédyksen ja vakauden valilla.

HUOMIO:

- Kallistustilan vahvistusta ei pida sekoittaa "pilotin vahvistukseen". Pilotin vahvistus s&ataa perasimen amplitudia
pilotin komennon mukaan, kun taas kallistustilan vahvistus hallitsee pilotin komennon vaihtelun amplitudia veneen
kallistuksen vakauttamiseksi.

- Kreppitila toimii vain, jos autopilotti on havainnut suuntansa. Ensimmaisen kaynnistyksen yhteydesséa, jos

asennuksessa on anturi, joka mittaa kallistuksen, sinun on odotettava muutama kallistunut halssi, jotta kallistustila
avautuu.

4.3.2 Puuskatila

Puuskatila mahdollistaa perdsimen reagoinnin tuulenpuuskaan. Se voidaan aktivoida, kun seurataan
asetuspistetta kompassitilassa, suhteellisessa tuulessa, todellisessa tuulessa tai VMG-tilassa. Tama tila
voidaan konfiguroida ndytoissa:

» Raja: suurin sallittu poikkeama asteina asetusarvosta, jonka kippari sallii tasapainottaa
tuulenpuuska.

* Vahvistus: Puuskan vastapainoksi annettu painoarvo. Mitd suurempi vahvistus, sitd vahemman vene
sietda tuulen voimakkuuden vaihteluita ja sitd nopeammin se reagoi puuskaan. Huomaa, etta erittain
suuri reagointikyky voi vaikuttaa veneen lentoradan suoruuteen. Siksi on tarkeaa |6ytaa paras
kompromissi vahvistuksen ja herkkyyden valilla. « Suodatin: Aikaikkuna, jonka aikana

puuskia havaitaan. Mitéa suurempi ikkuna, sitd enemman puuskatila toimii pitkien, ylikuumenevien puuskien
aikana.

HUOMIO:

- Pursketilan vahvistusta ei pida sekoittaa "pilottivahvistukseen". Pilottivahvistus saataa perasimen amplitudia
pilottikomennon mukaan, kun taas purskevahvistus hallitsee pilottikomennon vaihtelua puuskan torjumiseksi.

- Puuskatila vaatii keskimaaréaisen tuulennopeuden. Sinun on odotettava "suodatin"-asetuksissa madaritetty aika NKE-
ohjausyksikén kaynnistdmisen jalkeen, ennen kuin voit alkaa havaita ensimmaisia puuskia.

4.4 PERAVIRTA

Ohjaussauva on ohjaajan toimintatila, jota ohjataan joystickin avulla. Jotta sitd voidaan kayttaa, ohjaajan on
oltava aktivoituna. Jos joystick on aktivoitu, ohjaaja vaihtaa automaattisesti ohjaussauvan tilaan.

Perasimen toimintatiloja on viisi. Naméa tyypit voidaan valita TopSailor-ohjelmiston GyroPilot 3 -ma&arityssivun
"Peréasimen tyyppi" -kentéssé.
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Ohjauslaitteen Toiminnan tyyppi
tyypin arvo
0 Peréasin on orja-asennossa:
- Kun perésin aktivoidaan, lentgja vaihtaa perésintilaan - Perésinkulma
vastaa perasinkulmaa.
- Keskitetty arvo on autopilotin arvioima keskitetty perésinkulma. - Komennot
+1/-1/+10/-10 eivat muuta asetusarvoa, kun perasinvipu on aktivoitu. - Kun perasinvipu
on deaktivoitu, autopilotti vaihtaa
automaattisesti asentoon
siind tilassa, jossa se oli aiemmin
1 Peravaunu on nopeudensaadettava:
- Kun perasin aktivoidaan, ohjausyksikk¢ vaihtaa perasintoiminnolle.
- Perasinkulma vastaa perasinkulman vaihtelun nopeutta.
- Keskitetty arvo on peréasimen nollapoikkeama. - Komennot
+1/-1/+10/-10 eivat aiheuta asetusarvon muutosta, kun perasinvipu aktivoidaan. - Kun
perasinvipu deaktivoidaan, autopilotti
vaihtaa automaattisesti asentoon
tilassa. jossa se oli aiemmin
2 Ohjausaisan tulo mahdollistaa ulkoisen aktivoinnin/
deaktivoinnin: - Kun ohjausaisa aktivoidaan, ohjauslaite vaihtaa AUTO-tilaan.
- Perasimella ei ole vaikutusta perasimen tai asetuspisteiden vaihteluihin.
- Jos peréasin on aktivoitu, asetuspistetta voidaan muuttaa ja autopilotti
voidaan pysayttaa. - Kun perasin on deaktivoitu,
autopilotti pysahtyy. - AUTO- ja +1/-1/+10/-10-asetuspisteet ovat poissa kaytds
3 Ohjausvipu mahdollistaa asetusarvojen muuttamisen:
- Kun vipu aktivoidaan, mitaan ei tapahdu; pysymme samassa tilassa.
kayttotila
- Hetkellinen peréasinvivun lilke mahdollistaa ohjauksen asetusarvon muuttamisen
1° tai -1°
- Yhden sekunnin ajan pidennetty perasinvivun liike mahdollistaa vaihtelun
asetusarvo +10°/-10°
- Nayttéjen saatimet toimivat edelleen
4 Perasin on orjattu asentoon:
- Kun perésinvipu aktivoidaan, autopilotti vaihtaa kompassitilaan. - Kun
perasinvipuun asetetaan kulma, se vastaa perasinkulmaa. Kompassin asetus muuttuu
suunnan muutoksen nopeudella, ja kun perasinvipu keskitetdan uudelleen, suunta-
asetuksesta tulee nykyinen saavutettu suunta, ja se jatkaa kompassitilassa.
- Komennoilla +1/-1/+10/-10 ei ole vaikutusta asetusarvoon, kun perasinvipua kaytetaan,
- Kun ohjausaisa deaktivoidaan, pilotti kytkeytyy automaattisesti asentoon
siind tilassa, jossa se oli aiemmin

TopSailor-ohjelmistossa on sisdinen asetus nimelta "tiller coefficient”, jonka avulla voit saataa perasimen

amplitudia vastaamaan peradsimen amplitudia. Sen oletusarvo on 1.
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4.5 PILOTTIASETUKSET

4.5.1 Ohjaussignaalin
vahvistus Ohjaussignaalin vahvistus liséda perasimen amplitudia asetusarvovirheen perusteella. Se parantaa
veneen reagointikykya. Vahvistuksen lisdamista kaytetaédn usein seuraavissa olosuhteissa:

» Karussa merenkdynnissa lisdantynyt vahvistus mahdollistaa tehokkaamman aaltoilua aiheuttavien
aaltojen torjunnan. « My6tétuuleen, voimakkailla purjeilla, kuten

spinaakkerilla, lisdantynyt vahvistus mahdollistaa liian suurten poikkeamien valttamisen asetuspisteissa,
jotka voivat aiheuttaa avohaarautumista tai jopa alkaa kallistua pois.

Saatbalue vaihtelee valilla 1-9.

4.5.2 Perasinkerroin. Perasinkerroin

saatelee perasimen liikkeiden nopeutta ja kiihtyvyyttd veneen nopeuden funktiona. Sen arvo kasvaa suhteessa
veneen nopeuteen.

Saatbalue vaihtelee valilla 1-53.

4.5.3 Vastaperasin

Vastaperasin estaa lentoradan varahtelyja asetuspisteen ymparilla. Se sdatda veneen liikkeen ennakointia.
Ennakointi on tarpeen seuraavissa tapauksissa:

* Veneet, joilla on suuri inertia. Luonnollisesti vastaperasin on korkealla. ¢ Viive

pilottitiedoissa, joskus tarkoituksella suodatustarkoituksiin. « Lentoradan varahtelyt asetuspisteen
ymparilla.

Saatdalue vaihtelee valilla 1-9.

4.5.4 Tuulen tasoitus Tuulen

tasoitusta kaytetaan suhteellisen tuulen, todellisen tuulen tai VMG-tilassa. Tama asetus vakauttaa ohjausta, kun
tuulen mittaus on epavakaa. Epavakaisiin olosuhteisiin kuuluvat joko kova merenkaynti tai erittain vaihteleva
tuulen suunta. Jos lentorata varéhtelee asetuspisteen ymparilla tuulitilassa, tata asetusta on sdadettava ennen
kuin vastaperasinta kaytetaan.

Saatbalue vaihtelee valilla 1-9. Tuulen tasoitusarvon ja suodatusaikaikkunan valinen vastaavuus on esitetty alla
olevassa taulukossa:

Tuulen tasoitusikkuna sekunneissa
TUULEN TASOITUS sy oda inikkuna(t)

120240

3804120

518,0
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25.0
35,0
60,0
100,0

O || N O

4.5.5 Kaantokulma

Tama on automaattinen luovi-/jiippikulma kompassitilassa, jos todellista tuulenlahdetta ei ole kaytettavissa.

Se on saadettavissa 70°:sta 115°:een 5°:n valein.

4.5.6 Luovinopeus Luovi-/

jiippinopeutta voi saataa valilla 1°/s - 32°/s

4.5.7 Mies yli
laidan Pilotin asetuksissa on mahdollista valita kahden tyyppinen "Mies yli laidan" -asetus: miehitetty MOB ja
soolo MOB. (katso §MOB )

4.5.8 Nopeusreferenssi

Nopeuslahteen avulla voit valita nopeuden tyypin, jota lentdja kayttaa ohjauksensa saatamiseen ja todellisen
tuulen laskemiseen.

4.5.9 Aika ennen katkaisua On erittain

huonokuntoisia tilanteita, joissa lent&ja ei enda pysty sailyttdméaan hallintaa. Tassa tapauksessa lentgja aktivoi
lentdjahalytyksen ja irrottaa ruorin tietyn ajan kuluttua: "aika ennen katkaisua", jos tilanne ei ole parantunut.
Asetusalue vaihtelee 20 sekunnista 300 sekuntiin.

HUOMIO:

- Topline nke -bussin pyséhtyessa pilotti jatkaa toimintaansa, jos sita ei ole pyséaytetty etukateen
jatdma "aikaa ennen katkaisua" -ajan ajan.

Ohjaimen toiminnan pysayttaminen: 1. Paina

STOP-painiketta ennen asennuksen sammuttamista. - 2.
Jos nke-asennus on pois paalta, uudelleenkaynnistys pysayttaa ajurin valittomasti. - 3.
"Virransy6tdn" sammuttaminen pysayttaa ajurin.

4.5.10 Perasimen siirtyma

Perasimen siirtymaa voidaan kayttaa tietyissa erityistapauksissa. Kun perasinkulma-anturi vikaantuu vaikeissa
olosuhteissa navigoitaessa, perasimen alustusmenettelyd on usein mahdotonta suorittaa. Siksi voidaan kayttaa
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Saada perasimen siirtymaa valiaikaisesti, jotta voit ohjata toisella jo asennetulla perasinkulmalla. S&atbalue
vaihtelee -3°:sta 3°:een.

4.5.11 Sokea kulma
Sokean kulman avulla voidaan ottaa huomioon mekaaninen valys, joka esiintyy
Veneen ohjausjarjestelmat. Saatéalue vaihtelee 0-3°.

4.5.12 Raja lahella suuntaa

Lahivedon raja on todellinen tuulikulma. Jos todellinen tuulikulma on t&té rajaa pienempi, lentéjan
sanotaan olevan "lahivedolla", ja jos se on sitéd suurempi, lentdjan sanotaan olevan "myotatuulessa”.

Oletetaan, etta tama raja on 85°. Jos todellinen tuulikulma on tdaméan arvon alapuolella (esimerkiksi 75°),
autopilotin luovi on jiippaava ja supertila toimii "lahituulen" moodissa: autopilotti luffaa puuskassa tai
lilallisessa kallistuksessa. Kéantéen, jos todellinen tuulikulma on rajan ylapuolella (esimerkiksi 115°), autopilotti
aloittaa jiipin osana luovia ja supertila toimii "myd&tatuuleen” moodissa: autopilotti kdéntyy pois puuskassa tai
lilallisessa kallistuksessa, jos supertila on aktivoitu.

Tésté asetuksesta tulee erityisen tarkea kaytettédessa supertiloja leveyden ollessa suuri. Kaytetyista
purjeista riippuen saatat haluta luffata puuskassa tai liiallisessa kallistuksessa, ja toisissa tapauksissa saatat
haluta edeté.

Saéatdalue on 50° ja 140° valilla. Oletusarvo on 90°.

4.6 Konfiguroitavat pilottihalytykset

Konfiguroitavia pilottihalytyksia on kaksi:

Tuuli-/suuntaohjauksen halytys
- Akun varaustason hélytys

4.6.1 Tuuli-/suuntahalytykset

Tuulen suunnan hélytys perustuu todelliseen tuulen suuntaan. Se toimii vain, kun autopilotti toimii
kompassitilassa, suhteellisen tuulen tilassa, todellisen tuulen tilassa tai VMG-tilassa. Naytdissa nakyva "tuuli/
suunta-asetus" vastaa asteina ilmaistua aluetta, joka edustaa sektoria todellisen tuulen suunnan ymparilla.
Kun hélytys aktivoituu, autopilotti tallentaa todellisen tuulen suunnan. Jos tdma suunta poikkeaa ennalta
asetetusta sektorista, halytys laukeaa.

Halytys kytkeytyy automaattisesti pois paalta, kun lentdja pysahtyy.

4.6.2 Akkuvirran halytykset

Halytys laukeaa, jos pilotin virransyoton jannite laskee pilotin naytdilla asetetun kynnysarvon alapuolelle.
Oletusasetus on 10 V.
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4.7 PANKKISIIRTO

GyroPilot 3 mahdollistaa luovin/jiipin riippumatta ohjaustilasta: kompassi, suhteellinen
tuuli, tosituuli tai VMG. Luovin tai jiipin voi aloittaa painamalla ja pitaméalla painettuna
autopilotin ohjaimen +/-10-painiketta.

GyroPilot 3 analysoi jokaisen luovin varmistaakseen, ettei asetusarvon muutos ole
keskeyttanyt tai muuttanut sitd minuutin sisalla toimenpiteen paattymisesta. GyroPilot 3
optimoi sitten luovin muutokset asteittain.

4.8 MOB

Radiolahetin on ensin aktivoitava skannaustilassa (katso lahettimen ohjeet).

"Mies yli laidan" (MOB) on turvatoimenpide. Kun vastaanotin ei enaéd vastaanota viesteja
radiolahettimelta (tata kutsutaan radiosilmukan katkokseksi), autopilotti kaynnistaa MOB-
toimenpiteen.

Autopilotin "Mies yli laidan" -parametriasetuksesta riippuen on kaksi menettelytapaa:

» Miehistétila: navigointijarjestelma laukaisee &anihalytyksen, mutta ei aiheuta
muutoksia ohjaukseen. ¢ Yksinkayttotila:

navigointijarjestelma laukaisee aanihalytyksen ja ottaa sitten ohjat liikkeellelaht6on.
Se kayttaa kaikkia saatavilla olevia tietoja suorittaakseen liikkeen mahdollisimman
tarkasti.

4.9 ASTEITTAISET TILAT

Anturin menetyksen sattuessa lentaja sailyttaa perasimen hallinnan "ajan ennen katkaisua"
ajan tai vaihtaa tilapaisesti ohjaustilaa.

4.9.1 Nopeusmittarin katoaminen

Autopilotissa ei enda ole anturia pintanopeuden laskemiseen. Jos kippari on valinnut
pintanopeuden referenssin, autopilotti vaihtaa automaattisesti "maannopeus”-referenssiin,
jos sellainen on saatavilla.

GyroPilot 3 valvoo jatkuvasti pintanopeutta. Jos se havaitsee uuden nopeusmittarin,
autopilotti palaa automaattisesti purjehtijan aiemmin valitsemaan pintanopeusreferenssiin.

Jos autopilotti menettdd maanopeuden, se laukaisee "pilotin nopeuden menetys"
-halytyksen. Jos autopilotti on todellisen tuulen tilassa, se vaihtaa automaattisesti tuulitilaan.
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naenndinen. Samoin se vaihtaa automaattisesti takaisin todellisen tuulen tilaan, jos nopeustieto vastaanotetaan.

4.9.2 GPS-havio

Autopilotissa ei end& ole anturia maanpinnan nopeuden laskemiseen. Jos kippari on valinnut maanpinnan
nopeuden referenssin, autopilotti vaihtaa automaattisesti pintanopeuden referenssiin, jos sellainen on

saatavilla.

GyroPilot 3 tarkkailee jatkuvasti nopeutta pohjaan ndhden. Jos se havaitsee uuden GPS-signaalin, autopilotti

palaa automaattisesti purjehtijan aiemmin valitsemaan pohjaan ndhden nopeuteen.

GPS-tila ei ole kaytettévissa signaalin katkeamisen aikana. Lent&ja vaihtaa automaattisesti kompassitilaan.

4.9.3 Tuulimittarin menetys

Lentjalla ei ole endd anturia ndennaisen tuulen nopeuden mittaamiseen. Todellisen tuulen nopeuden
laskeminen ei ole end& mahdollista, ja GyroPilot 3 laukaisee halytyksen: "tosituulen menetys".

Kun navigoit autopilotilla tosituulitilassa, GyroPilot 3 vaihtaa automaattisesti suhteellisen tuulen tilaan.
GyroPilot 3 tarkkailee jatkuvasti suhteellista tuulen nopeutta. Jos se havaitsee uuden signaalin
tuulimittarianturista, autopilotti vaihtaa automaattisesti takaisin tosituulitilaan.

4.9.4 Tuuliviirin menetys

Autopilotissa ei ole enaa anturia suhteellisen tuulen kulman mittaamiseen. Todellisen tuulen laskenta ei ole
endd mahdollista, eivatkad suhteellisen tuulen, todellisen tuulen ja VMG-autopilotin tilat ole enda kaytettavissa.
GyroPilot 3 laukaisee halytyksen: "Pilottituulen menetys".

Kun navigoit autopilotilla suhteellisen tuulen, todellisen tuulen tai VMG-tilassa, GyroPilot 3 vaihtaa
automaattisesti kompassitilaan. GyroPilot 3 tarkkailee jatkuvasti suhteellisen tuulen kulmaa. Jos se havaitsee
uuden tuuliperasimen anturin lukeman, autopilotti palaa automaattisesti edelliseen ohjaustilaansa.
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4.9.5 Kompassin menetys

Autopilotissa ei endé ole anturia veneen suunnan mittaamiseen. GyroPilot 3 laukaisee hélytyksen: "kompassin
menetys".

Kun navigoit autopilotilla kompassitilassa, autopilotti vaihtaa automaattisesti tosituulitilaan. GyroPilot 3
tarkkailee jatkuvasti suuntaa. Jos se havaitsee uuden kompassilukeman, autopilotti palaa automaattisesti
edelliseen ohjaustilaansa.

Jos tuulianturia ei ole, autopilotti pysyy kompassitilassa. Se laskee inertiasuunnan, jota voidaan kayttaa
muutaman minuutin ajan. Autopilotti pysahtyy, kun sammumista edeltavé aika on kulunut umpeen.

4.9.6 Tangon kulman menetys

Lentgjalla ei enéda ole perasinkulma-anturia, joten GyroPilot 3 laukaisee halytyksen: "perasinkulman menetys".

Autopilotilla navigoitaessa autopilotti pitda perasimen keskella tietyn ajan ennen kuin se katkaisee liikkeen ja
vapauttaa sitten perasimen.

4.9.7 Navigointibussin pysakki
Autopilotilla ei ole enda ohjaustietoja, vaan se jatkaa toimintaansa puhtaassa inertiakompassitilassa ajan

ennen perasimen vapauttamista.

Jos kippari haluaa ottaa ruorin takaisin hallintaansa, NKE-vayla on kaynnistettava uudelleen ja autopilotti
pysahtyy automaattisesti. Toinen vaihtoehto on katkaista autopilotin virta.
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5. DIAGNOOSI

5.1 LEDit normaalikayttssa

GyroPilot 3 on varustettu kuudella LEDIll&, jotka mahdollistavat sen tilan nopean alustavan diagnosoinnin.

LED-merkkivalon nimli Vari Merkitys
STATUS Vihrea Pilotti paalla
POIS Pilotti pois paalta
TEHO Vihrea Kelvollinen virtalahde

Syoéttdjannite on liian alhainen

POIS

Virtaldhteen jannite on virheellinen; tarkista, etta virtaliitin on kytketty
oikein ja etta ECU:n virtakytkin on paalla.

TOPLINE BUS Vihre

Vaylajannite ja Topline-tiedon vastaanotto ovat oikein.

Oranssi: Ler

taja havaitsi tormayksen, kaiun menetyksen tai sisaisen FIFO:n tayttymisen
viimeisen minuutin aikana. Vayla on epavakaa.

Jannite on virheellinen tai Topline-vaylén dataa ei vastaanoteta. Tarkista
Topline-liitin.

KYTKINTALAHTO Vjhrea

Perasin havaitaan ja aktivoidaan.

POIS Peréasinta ei havaita.
PERASIN Vihrea Tangon kulma-anturi havaitaan ja tangon kulma-arvo on tangon toiminta-
PALAUTE alueen sisalla.
Oranssi: Palkin alustusta ei suoritettu tai se oli virheellinen. Palkki on nollattava, jotta
ajuria voidaan kayttaa ($ Palkin alustus).
Perdsinkulma on perdsimen pyséayttimien ulkopuolella tai anturi on
irronnut. Perasin
TEHO POIS on vapaa eik& moottorissa ole vikaa.
TULOS Vihrea Autopilotti on aktivoitu ja kaynnissa. Navigoinnin

5.2 LEDit erityismenettelyissa

aikana havaittiin moottorivirhe. Autopilotti voi kuitenkin jatkaa
toimintaansa ei-kriittisten virheiden sattuessa.

* LED-valot vilkkuvat punaisina samanaikaisesti: ajuria paivitetdan. « Kaikki LED-valot palavat tasaisesti

oransseina: ajuri on kaynnistystilassa. Se ei ole kaynnistynyt.
Kaynnistynyt oikein. Kaynnista ajuripaivitys uudelleen.

MARINE ELECTRONICS
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5.3 OHJAAJAN VIESTIT NAYTOILLA

Kuvaus

Suuntahalytysviesti tuulitilassa: Kur

autopilotin suunta-/tuulihdlytys aktivoituu, autopilotti havaitsee, etta
vene on muuttanut suuntaansa merkittavasti ja on kipparin maarittdman
alueen ("tuulialue") ulkopuolella.

Tuulihalytys kompassitilassa

Kun lentdjan suunta-/tuulihalytys aktivoituu, lent&ja havaitsee, etta
tuulen suunta on muuttunut ja se on kipparin méaaritteleman alueen
("tuulialue") ulkopuolella.

Saapuminen WP:lle

GPS-tilassa lentdja on saavuttanut reittipisteen; GyroPilot 3 vaihtaa
kompassitilaan. "Power

Akku tyhjentynyt

Battery" -halytys laukeaa, kun GyroPilot 3:n virransydttdjannite laskee
kipparin mé&arittdman kynnysarvon alapuolelle.

Tangon kulman menetys

Lentdja menetti perasinkulmansa.
Jos lentdja on kytkettynd, han pysyy ruorissa "ajan ennen katkaisua"
loppuun asti.

Baari levossa

Autopilotti on kytketty paélle. Se ei ole asetusarvon muutoksessa,
luovin muutoksessa eikd MOB-asennossa, ja perasin on ollut tadydessa
lukituksessa 30 sekuntia.

Lukittu palkki

Toimilaite ei nayté reagoivan tietokoneen komentoihin. Tarkista: - Onko
"Power Output” -liitin

kytketty oikein?

- Onko kulmapalkki kytketty oikein?

- Onko perasinkulma oikein kytketty perasinsektoriin (perasintukkiin)?

Kompassin menetys

Autopilotti ei enda vastaanota kompassitietoja. 1 —

Jos todellinen tuuli on saatavilla ja autopilotti on kytketty paalle,
autopilotti vaihtaa automaattisesti heikentyneen tosituulen tilaan. 2 —
Jos todellinen tuuli ei ole saatavilla, mutta suhteellinen tuulen kulma
on saatavilla, autopilotti vaihtaa automaattisesti suhteelliseen tuuleen.
3 —Jos tuulen lahdetta ei ole saatavilla,

autopilotti jatkaa toimintaansa kompassitilassa ja laskee suuntaa
sisdisten gyroskooppiensa avulla "ajan ennen katkaisua" loppuun asti
ennen perasinvivun vapauttamista.

Siirtyminen puhtaaseen inertiaan

Lentdja ei endd vastaanota suuntatietoja; han kayttaa sisaisia
gyroskooppejaan muutaman sekunnin ajan suunnan laskemiseen ja
jatkaa ohjaamista "aika ennen katkaisua".

Vierin menetys

Lentdja on kadottanut ulkoisen kantapaatiedon lahteensa, mutta hanella
on edelleen suunta.

Aanen menetys

Lentdja on kadottanut ulkoisen kallistuskulman tiedonlahteensa, mutta
hanelld on edelleen suunta ja kallistus.

Kompassi irrotettu

Lentaja havaitsee kompassin kallistuksen, joka vaikuttaa

epdjohdonmukaiselta. Syyt ovat seuraavat: -

Kompassi on pudonnut kiinnikkeestaéan -

Kompassi on asennettu vaakasuoraan kulmaan, joka eroaa yli 25°
lentotietokoneen kulmasta. Lentotietokone on liian vaakasuorassa
asianmukaiseen ohjaamiseen. Tarkista kaikissa

tapauksissa, ettd kompassi on kiinnitetty kunnolla, ja varmista seka

kompassin ettd GyroPilot 3:n asennus.

MARINE ELECTRONICS
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Tuulen menetys

Lentdja ei endé havaitse suhteellisen tuulen kulmaa tai nopeutta.

Suhteellisen tuulen, todellisen tuulen, VMG- ja SUPER-tilat eivat enaa

toimi: - Lentdja vaihtaa

automaattisesti kompassitilaan, jos se on suhteellisen tuulen, todellisen
tuulen tai VMG-tilassa.

- Kuljettaja poistaa SUPER-tilat automaattisesti kaytdsta

Néennaisen tuulen kulman menetys

Autopilotti ei enda vastaanota suhteellisen tuulen kulmaa.

Suhteellisen tuulen tila, todellisen tuulen tila, VMG-tila ja SUPER-tilat

eivat enda toimi: - Autopilotti vaihtaa

automaattisesti kompassitilaan, jos se on suhteellisen tuulen, todellisen
tuulen tai VMG-tilassa.

- Kuljettaja poistaa SUPER-tilat automaattisesti kaytosta

Naenndisen tuulen nopeuden

menetys

Autopilotti ei enaa vastaanota suhteellisen tuulen nopeussignaalia.

Tosituulitila
ja SUPER-tilat eivat enda toimi: - Autopilotti vaihtaa automaattisesti

suhteellisen tuulen tilaan, jos se on tosituulitilassa. - Autopilotti poistaa
SUPER-tilat automaattisesti kéytosta.

Optimaalisen kulman menetys

Autopilotti ei enaa tunnista optimaalista kulmaa VMG-tilassa; se vaihtaa
automaattisesti todellisen tuulen tilaan.

Veneen nopeuden menetys

Nopeuslahdetté ei enda ole ohjaamiseen tai tosituulen laskemiseen.

Tosituuli- ja SUPER-tilat eivat enéda toimi. Autopilotti vaihtaa

automaattisesti

suhteellisen tuulen tilaan, jos se on tosituulitilassa. Autopilotti deaktivoi
SUPER-tilat automaattisesti. Autopilotti pysahtyy ilman

Kipparin toimia. Autopilotti pyséhtyy automaattisesti, jos: - Moottorin

Pilottipysahdys

ohjain on viallinen - Tietokoneen lampétila on liian korkea - Moottorin

virta ylittda 60 A - Perasin on ollut
taydessa lukituksessa yli minuutin -

Pyydetty autopilottikomento on virheellinen - Yhteys ohjaimeen
katkeaa yli "Aika ennen katkaisua"

-sekunniksi.

Kompassin menetys yli "Aika ennen katkaisua" -sekunniksi.

- Tangon kulman menetys yli "Aika ennen katkaisua" -sekunneissa.

Tilaus hylatty, perasin aktivoitu

Perasinta kaytettdessa useat tilanteet estéavat taman tilan asetusarvon
muuttamisen.

Liiallinen gyrometrin rydminta

Autopilotin sisainen IMU nayttéa olevan viallinen eika taytéa laadukkaan
ohjauksen suorituskykyvaatimuksia. Pyyda asiakaspalvelua tarkistamaan
autopilottisi.

Pilottilaitteen alustus suoritetaan

Tama on ensimmainen kerta, kun autopilottia kaytetaan. Autopilotin on
testattava sylinterin ja perasinkulman toiminta ennen kayttdéa. Noudata
ohjeita ($rudder initialization)

Lentdja pyytdd myos perasimen alustusta sylinterin, kytkimen tai
perasinkulman asetusten muutoksen jélkeen.

MARINE ELECTRONICS
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suuntautuminen
Tietokonevika

Ohjauslaatikon suuntausvirhe havaittu! Ohjauslaatikko on asennettava
veneen pystysuoraan seinéén liittimet alaspéin (tietokoneen suunta).

Meidéan taytyy tarkistaa, onko tietokone irronnut seinasta.

Méaaérittele navigointisektori

Todellinen tuulikulma puuttuu, joten lentaja ei tieda nopeuttaan tai
halssiaan. Han ei tied&, miten toimia SUPER-tilan asetuksia korjatessaan.

SUPER-tiloja ei voi kdyttdd. Tapaus 1: autopilotti ei

Mokki ei saatavilla

havaitse kallistuksen lahdetta kallistustilan aktivoimiseksi. Tapaus 2:
autopilotti on juuri

asennettu, se lukitsee kallistustilan hetkeksi 16ytdékseen ensin
suuntansa veneeseen nadhden ($ Laatikon suunnan automaattinen
tunnistus).

Sarjakuvaustila ei ole kaytettavissa

Todellista tuulennopeutta ei ndytetd, joten puuskatilaa ei voida aktivoida.

Pilottilampdtila lilan korkea

Jos autopilotin lampétila ylittda 80 °C, halytys laukeaa. Jos lampdtila
ylittd& 110 °C, autopilotti sammuu.

Liian korkea intensiteetti

Jos pilottivirran keskiarvo ylittda 25 A, halytys laukeaa. Pilotti vahentaa
lahetettavaa virtaa.

Jos keskimaérainen virta ylittd& 30 A, pilotti pyséhtyy vaurioiden
estamiseksi.

Vasemmassa alakulmassa oleva tran

sistori on viallinen. Jos virhe toistuu,

Huoltoteknikon on tarkastettava

Oikeassa alakulmassa oleva transistori on viallinen

ohjausyksikkd. Oikeassa alakulmassa oleva transistori on viallinen. Jos virhe
toistuu, huoltoteknikon on tarkastettava ohjausyksikkd.

Vasemmassa ylékulmassa oleva tran

sistori on viallinen. Jos virhe toistuu,

Huoltoteknikon on tarkistettava

Oikean ylakulman transistori viallinen

ohjausyksikko. Oikeanpuoleinen yléatransistori on viallinen. Jos virhe
toistuu, huoltoteknikon on

Kytkimen vika

tarkistettava ohjausyksikkd. Kytkinvika. Jos virhe toistuu, huoltoteknikon
on tarkistettava ohjausyksikkd.

Useita halytyksia voi mahdollisesti laueta samanaikaisesti. GyroPilot 3:ssa priorisointilogiikka estaé useiden
halytysten tapahtumisen samanaikaisesti.

Halytys kuitataan ndytdssa manuaalisesti painamalla nayton "OK"-painiketta tai automaattisesti 15 sekunnin
kuluttua. Jokainen kuittaus keskeyttaé halytyksen useiksi minuuteiksi. Keskeytysaika vaihtelee héalytyksen

mukaan.

Jos sama halytys laukeaa toistuvasti, keskeytysaika kaksinkertaistuu jokaisen kuittauksen myota. Esimerkiksi
jos kompassi katoaa, halytys soi kerran. Se toistuu 5 minuutin kuluttua, sitten uudelleen 10 minuutin kuluttua
ensimmaisesta toistosta, sitten 20 minuutin, 40 minuutin, 80 minuutin ja niin edelleen. Kompassin
katoamishélytys soi siis 15 kertaa 90 paivan navigoinnin aikana ilman, etta autopilotti pysaytetaan.

MARINE ELECTRONICS
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5.4 SISAISEN OHJAUSMOOTTORIN PARAMETRIT

GyroPilot 3:n sisdistd muistia kaytetaan kaikkien tietokoneen taydellisempéaan
diagnostiikkaan, sen suorituskyvyn parantamiseen tai asetustietojen tallentamiseen
tarvittavien tietojen tallentamiseen. Muistiin paasee kasiksi nke TopSailor -ohjelmiston
kautta. Ohjelmiston voi ladata maksutta nke marine electronics -verkkosivustolta:
https://nke-marine-electronics.fr/logiciels/
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TIETOKONEEN 6 KEHITYSTA

6.1 PARANNUS GYROPILOT 2/ GYROPILOT 3

* CRP/RVP-konfiguraatio ilman laitteistomuutoksia ¢ 6 etupaneelin

LEDi& autopilotin tilan diagnosointiin « Uudet, tehokkaammat
elektroniset komponentit « Nopeampi algoritmi ja tarkempi ohjaus
Parannettu autopilotin ongelmien diagnosointi « Parannettu
perasimen ohjaus ¢ Parannettu luovimisalgoritmi ¢

Parannettu MOB-algoritmi, jossa on logiikka

jiippaukseen ja logiikka kaikkien antureiden kayttoon

rippumatta uutta komentoa edeltavasta kokoonpanosta

» Perasimen katkaisu, jos perasinkulma-anturi katoaa * Tuulitaulukoita kaytetaan

autopilotin laskelmissa ¢ Vaylaviesti, kun alustusvirhe havaitaan ¢ Ylivirran

sattuessa tietokone ei vapauta perasinta; se rajoittaa virran 25 A:iin ylivirran ajaksi.

Jos ylivirta kestaa kuitenkin yli 10 minuuttia, GyroPilot 3 vapauttaa perdsimen. ¢ Lineaarisen perasinanturin
hallinta « Parannettu tilla-algoritmi nopeudensaadolla. « Polaaritila « Kantatila « Puuskatila « Polaarihallinta

6.2 GYROPILOT 3 -VERSION PARANNUKSET

6.2.1 Versio GyroPilot 3v1.1
Parannukset verrattuna versioon GyroPilot 3 v1.0 ovat seuraavat:

- Eri komentosarjoilta tulevien lentdjdohjeiden hallintaan liittyv&n ongelman ratkaisu

6.2.2 Versio GyroPilot 3v1.2
Parannukset verrattuna versioon GyroPilot 3 v1.1 ovat seuraavat:

- Lisatty sisdinen IMU-ohjausmoduuli (kiihtyvyysanturin vianilmaisin)
ja gyrometrit)
- Lisatty muistiin kayttdaika viimeisimmasta muutoksesta lahtien
suuntautuminen
- Yhteensopiva CRP-tyyppisten sylinterien ja DC-tyyppisten kytkimien kanssa
- Parannettu suhteellisen tuulen tila ja todellisen tuulen tila
- Parannettu Gite-tila: ei enaa liukuasetusarvon vaihtelua paaasetusarvon muuttuessa

6.2.3 Versio GyroPilot 3v1.3
Parannukset verrattuna versioon GyroPilot 3 v1.2 ovat seuraavat:

- Kuljettajan LED-valojen parannettu hallinta
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- Ohjaajan nopeushéalytyksen muutos, joka aktivoituu vain, kun ohjaaja on aktivoitu: lisda
aktivointi ankkurissa.

- Parannettu pilottihalytysten priorisointi ja automaattinen kuittaus

- Kotelon suuntauksen ohjaushalytyksen aktivointi

- Korjattu virhe puhtaasti inertiaan perustuvassa suuntahéalytyksessa

- Luovimis- ja jiippausalgoritmin parannus

- Todellisen tuulen laskentaa on parannettu

- Tuuli ja suorittimen nopeus otettu huomioon X

- Parannettu GPS-tila

- Parannettu ohjausaisa, 5 erilaista kayttotilaa

- Delta SP -arvon lukema on aina negatiivinen, kun lentéja luffaa, ja positiivinen, kun lentéja luffaa.
kun lent&gjd ampuu alas

- Parannettu palkin alustusta sylinterin kayttaytymisen oppimiseksi.

6.2.4 Versio GyroPilot 3v1.4
Parannukset verrattuna versioon GyroPilot 3 v1.3 ovat seuraavat:

- Kuljettajan ja ohjauksen vélisen yhteyskatkoksen ratkaisu
- Tuotteen jaljitettavyys laitteistotunnisteen avulla

- Lisatty 1° toleranssi LED-palautevarin pysayttimille

- Parannettu akun/virran hélytys
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7 TEKNISET TIEDOT

7.1 TEKNISET TIEDOT

Asetus Arvo

Mitat 210 x 150 x 72 mm

(Pituus x leveys x syvyys)

Paino 650 g, pelkka kotelo 3,2
kg kaapeleiden (3 x 6 m) kanssa
Ruoka 9-32 V tasavirta

Virrankulutus (12 V) < 100mA ilman toimilaitetta

Suojaus Suojausluokka: IP 67

Virtakaapeli Gyro3-virtajohto (SF000453), pituus 6 m

7.2 OLETUSARVOT

Asetus Arvo
Paatila Kompassitila
SUPER-tila POIS
Saada 3
Palkkikerroin 12
Tiskipalkki 3

Tuulen tasoitus 4
Kaantokulma 100°
Siirtonopeus 12°/sekunti
Aika ennen katkaisua 20 sekuntia
Sokea piste 1,0°

Palkin siirtyméa 0°

Viitenopeus

Pintanopeus

MARINE ELECTRONICS
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VAKIJOUKKO Miehistotila
Raja lahella/tukemassa 90°

Gain Gite 1

Tuulen yléaraja, kallistusasento 5°
Leeward-raja, kallistustila 5o
Purskevahvistus 1

Purskeen raja 10°
Purskesuodatus 100 sekuntia
Tuuli-/suuntahalytys POIS
Akkuhalytys 10 voltin tasavirta
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8 VASTUUT

NKE MARINE ELECTRONICS voidaan pitda vastuullisena vain, jos on ndyttdéa sen vastuusta toimintahairion
sattuessa. Prototyyppien tai pilottituotteiden toimituksen osalta asiakas hyvaksyy, ettd NKE:ta sitoo
ainoastaan parhaansa tekemisen velvoite; ettd ndiden tuotteiden toimintahé&irididen riski on niiden luonteen
vuoksi luontainen, eiké& NKE:té siksi voida pitda vastuullisena talta osin.

NKE MARINE:n vastuu on joka tapauksessa nimenomaisesti poissuljettu seuraavissa tapauksissa: (1)
ylivoimainen este, (2) asiakkaan virhe, laiminlydnti, rikkomus tai laiminlyénti noudattaa omia lakiséateisia,
sdantelyyn perustuvia tai sopimusvelvoitteitaan, jotka johtuvat yleisten myyntiehtojen soveltamisesta, ja (3)
tuotteiden kayttd muuhun kuin aiottuun tarkoitukseen tai jos varastointi tai kaytt6 ei ole ohjeiden ja

kayttosuositusten mukaista.

NKE MARINE ei missaan tapauksessa ole vastuussa asiakkaan tai taman asiakkaiden karsimista epésuorista
jaltai aineettomista vahingoista, kuten liikevaihdon, katteen tai asiakkaiden menetyksestd, imagon
heikkenemisesté eika asiakkaan tai taméan asiakkaiden odottaman tai ennakoiman sijoitetun padoman tuoton
saavuttamatta jAdmisesté tuotteiden kaytdn vuoksi.

Joka tapauksessa, jos NKE MARINE joutuu vastuuseen, NKE:n maksettavaksi tulevan korvauksen
enimmaismaarg, kaikki summat mukaan lukien, ei saa ylittda seuraavista maarista pienempéa: (1)

kaksinkertainen kyseisen tilauksen veroton maarg, (2) 15 000 euroa (viisitoistatuhatta euroa).

37
40_Gyropilot_3 um_FR_14

MARINE ELECTRONICS



