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Luku 1: Esittely

Simradin TP22 ja TP32 TillerPilotit (my6hemmin pinnapilotit) sopivat moniin
eri varsi- eli pinnaruorilla ohjattaviin enintdin noin 12 m (40 jalkaa) pituisiin

1.1 Yleista

purjeveneisiin.

Edistyksellinen elektroniikka ja ohjelmistot yhdistyvét tehokkaisiin

Kuva 1.1 -
Pinnapilotit
TP10 & TP22 & TP32

ohjausmoottoreihin. Naméa autopilotit takaavat
luotettavan ja tarkan ohjauksen useimmissa
sddolosuhteissa erittdin pienelld virrankulutuksella.

Pinnapilotit edustavat viimeisintéd teknologiaa
merikdyttoon tarkoitetuissa automaattiohjauslaitteissa.
Pinnapilottien monipuoliset toiminnot ovatkin
huippuluokkaa, mutta silti niitd on erittdin helppo
kayttad. Yksikon kidyttolaitteessa on vain viisi
painiketta.

Pilottien kehittyneet toiminnot sisdltavét luonnollisesti
”Ohjaus tuulen mukaan” seké "Ohjaus reittipisteelle”
moodit. Pinnapilottiin voidaan kytkeé ulkoisia laitteita
suoraan SimNet -vdyldn tai sisddnrakennetun NMEA
0183 -liitdnnén kautta.

Pinnapilottia voidaan kéyttda myos kaukohallintalait-
teella HR22. Lisétietoja tastd saat Simrad-luettelosta.
Jotta pinnapilottisi toimisi parhaalla mahdollisella
tavalla, ole huolellinen autopilotin asennustyossi. Lue
tamé kayttoohje huolellisesti ennen kuin ryhdyt pilotin
asentamiseen.

Kiitos etta valitsit Simrad-tuotteen!
Jos olet tyytyvainen pinnapilottiisi, toivomme sinun

tutustuvan myos muihin Simradin korkealuokkaisiin
merielektroniikkalaitteisiin, jotka valmistetaan

samanlaisella asialle omistautumisella kuin TillerPilotitkin. Paikalliselta
Simrad -myyjaltasi saat luettelon, joka sisidltdd muita korkean teknologian
tuotteitamme kuten navigointilaitteita, GPS:14, karttaplottereita,
autopilotteja, tutkia, kaikuluotaimia ja VHF -radiopuhelimia.

Simradin toiminta-ajatuksena on jatkuva tuotteitten kehittadminen.
Pidatdmme oikeuden muutoksiin ilman etukéteisilmoitusta.

TillerPilot® on Simrad Ltd:n rekisteroity tavaramerkKki.
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1.2 SimNet lahiverkkojarjestelma

SimNet -lahiverkkojarjestelmé perustuu suurinopeuksiseen verkkoon,

jonka ansiosta jarjestelmééan on helppo liittd4 toisia Simrad -laitteita kuten
mittareita, navigointilaitteita ja autopilotteja. Nama laitteet osaavat vaihtaa
tietoja keskenéén.

Kaikki yksikdt kytketéaan verkoksi yhdella vakioidulla kaapelilla (kuva 1.2).

Tuulianturi Tx

"i Nopeusmittari/Loki
rpe

GPS/Karttaplotteri

Kompassi Tx

Do
2ol
-

Tillerpilotit TP22 / TP32

Kuva 1.2 - Tyypillinen SimNet -jarjestelma

Pinnapilotti voi vastaanottaa navigointitietoa karttaplotterilta, joten se voi
ohjata GPS:n mukaan (Nav moodi).

Se vastaanottaa myos tuulikulmatietoa tuulianturilta tuulen
mukaan ohjaamiseksi, nopeustietoa nopeusanturilta ja suuntatietoa
kompassianturilta.

Ohjaussuunta voidaan valittda pinnapilotin sisddnrakennetulta fluxgate
-kompassilta mihin tahansa néyttolaitteeseen, joka osaa nayttaa
kompassitietoa.

HUOMAUTUS

Pinnapilotin antama suuntatieto nakyy néytoissa ellei verkossa ole saatavana
suuntatietoa ulkoisesta kompassista. Suuntanéyton lahteené ulkoisella
kompassilla on aina etusija.



Luku 2: Kaytto
2.1 Yleista

Pinnapilotin painikkeet on suunniteltu niin yksinkertaisiksi ja loogisiksi kuin
> < mabhdollista. Tarvitset vain viitta painiketta tarkkoihin
ohjausliikkeisiin ja navigointitoimintoihin (kuva 2.1).

Laite kdynnistyy valmiustilaan (Standby), jolloin STBY
AUTO -painikkeen vieressé oleva LED-valo alkaa vilkkua
(kuva 2.1).

Kuva 2.1 - Vasemman (<) ja oikean (») nuolipainikkeiden
Standby-tila  yldpuolella olevat LED-valot palavat aina himmedsti,
jotta painikkeet erottuisivat myos pimeédssa. Valitsemasi
toiminnot vahvistetaan piippauksella ja LED-valolla, joten autopilotin tilanne
voidaan todeta yhdella silméayksella.

HUOMAUTUS
TP22- ja TP32-laitteissa oleva NAV painike on merkitty TP10:ss& CAL.
Molempiin painikkeisiin viitataan tekstissa tarvittaessa.

2.2 Autopilottimoodi
Kun tillerpilotti on Standby -tilassa, voidaan ruoripinnaa kdéntdéd painamalla
vasenta (<) tai oikeaa (») nuolipainiketta. Téstd kédytetddn kansanomaista
nimitystd “sdhkoéohjaus”.
Saat pilotin automaattitoiminnolle painamalla STBY/AUTO -painiketta,
jolloin pinnapilotti lukittuu nykyiselle kurssille.
r Y Tamén vieressé oleva LED lakkaa vilkkumasta
o @ ° ja palaa yht&jaksoisesti niin kauan kuin pilotti on
automaattiohjausmoodissa (kuva 2.2).
STBY
. Voit lukita autopilotin halutulle kurssille joko

. ohjaamalla venetté oikeaan suuntaan késin ja
aktivoimalla sitten automaattiohjauksen; tai

Alfl‘:;’aii'ji'n siirtymélld ensin automaattiohjaukseen ja sdataméalla
aktisointi suuntaa pilotin painikkeilla vasempaan (<) tai

oikealle (») kunnes olet haluamallasi kurssilla (katso
kohta 2.3 seuraavassa).

Jos pidat STBY/AUTO -painiketta alas painettuna, kuuluu piippaus ja pilotti
lukittuu edelliselle kurssille (ei toimi, jos virta on vasta dskettédin pantu
paalle).



2.3 Kurssin sddtdminen
—:\('7// < Automaattiohjausasennossa kurssia voidaan saataa
yvksinkertaisella tavalla:
Painamalla kerran vasenta (<) tai oikeaa (»)
nuolipainiketta voidaan tehda 1° kurssimuutoksia haluttuun
suuntaan. Vahvistuksena valinnastasi laite antaa yhden
piippauksen ja vasemman- tai oikeanpuoleinen LED -valo
: vilkahtaa kerran.

Kuva 2.3 - Pitaméalla nuolindppainta alhaalla kurssimuutos on 10°.
Kurssimuutos Pilotti antaa kaksoispiippauksen ja vasemman- tai oikean-

vasempaan  puyoleinen LED -valo vilkahtaa kaksi kertaa (kuva 2.3).

HUOMAUTUS

Kun autopilotti on kurssimuutosten aikana navigointiohjaustilassa
(katso kohta 3.1), pilotti palaa asteittain alkuperéiselle kurssille kohti
reittipistetta.

2.4 Automaattinen halssinvaihto (autotack)

Pilotissa on automaattisen halssinvaihdon mahdollisuus, jolloin on helppo
tehd4 luovi yksinkin. Sité voidaan kayttda vain, kun
autopilotti on automaattiohjaustilassa (AUTO).

Aktivoidaksesi halssinvaihdon pidd TACK -painiketta

alas painettuna ja paina joko vasenta (<) tai oikeaa (»)
nuolipainiketta sen mukaan, kumpaan suuntaan haluat
kadnnoksen tehtavan (kuva 2.4).

Pilotin toiminta vaihtelee halssinvaihdon aikana
seuraavasti riippuen siitd, onko se kompassiohjaus- vai
tuuliohjaustilassa.

Kuva 2.4 - . . X
Automaattisen 2-4.1 Automaattinen halssinvaihto

halssinvaihdon kompassiohjaustilassa
aloitus Kompassiohjaustilassa (oletusarvo) pinnapilotti kdantaa
vasempaan venettd valittuun suuntaan. Autopilotissa on tehtaalla
asetettu oletukseksi 100° luovikulma.

2.4.2 Automaattinen halssinvaihto tuuliohjaustilassa
Pilotti vaihtaa halssin samalle tuulikulmalle, mutta vastakkaiselle puolelle.

HUOMAUTUS
Turvallisuussyistéd autopilotti sallii automaattisen halssinvaihdon vain, kun
ndenndinen tuulikulma keulasta on alle 90° - automaattinen halssinvaihto el
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siis toimi myo6tatuuleen purjehdittaessa.

HUOMAUTUS

Tassé toimintotilassa autopilotti estdd halssinvaihdon vaédraédn suuntaan.
Vasemmanpuoleisella halssilla purjehdittaessa voi halssin vaihto tapahtua
vain oikealle puolelle.

Kaikissa tapauksissa merkkind halssinvaihdosta kuuluu aina pitka
merkkiddni ja oikean- tai vasemmanpuoleinen LED -valo vilkkuu
kurssimuutoksen aikana.

2.4.3 Automaattinen halssinvaihto navigointiohjaustilassa
Automaattinen halssinvaihto ei toimi navigointiohjaustilassa,
koska autopilotti ohjaa kohti reittipistetta.

Jos halutaan suorittaa automaattinen halssinvaihto, poistu Nav-tilasta
painamalla NAV painiketta, ja suorita sitten luovi normaalisti.

VAROITUS
Varmistaudu, ettd vene on oikealla halssilla ennen kuin aktivoit Nav-moodin.



Luku 3: Edistyneet toiminnot
TP22- ja TP32 -pinnapiloteilla on monia edistyneité toimintoja. Ne voivat
esimerkiksi vastaanottaa suuntatietoa sisdisen fluxgate -kompassin
lisdksi monista eri ldhteistd, kuten SimNet- ja NMEA -yhteensopivilta
navigointivastaanottimilta (GPS/karttaplotterit jne.) ja tuuliantureilta.
Ulkoinen SimNet -kompassi voidaan myos kytked néaihin autopilotteihin.

3.1 Navigointiohjaus

Autopilotit voidaan verkottaa yhteensopivien Simrad -karttaplotterien kanssa
SimNet -suurinopeuksisten tiedonsiirtokaapelien avulla. Autopiloteissa on myos
sisddnrakennettu NMEA-liitant4, joka mahdollistaa NMEA0183 -yhteensopivien
laitteiden kytkemisen, kuten GPS-navigaattoreiden ja karttaplottereiden.

Kun autopilotti on kytketty GPS -navigointilaitteeseen

tai karttaplotteriin, vol autopilotti ohjata venetté sisédisen
kompassin liséksi néistd lahteistd saamiensa tietojen
perusteella. TAméa mahdollistaa uskomattoman tarkan
ohjauksen reittipisteeseen.

Navigointitilan aktivoimiseksi autopilotin on oltava
Kuva 3.1 - automaattiohjaustilassa (paina STBY/AUTO). Aktivoi
Nav -moodin reittipiste tai ohjelmoitu reitti GPS/karttaplotterilla ja paina
aktivoiminen NAV painiketta. NAV painikkeen vieressi oleva LED syttyy
ja autopilotti ohjaa ensimmaéiselle reittipisteelle. Se kdyttaa
XTE-tietoa (Cross Track Error) ja suuntimaa reittipisteelle ohjaamaan
venetta kohti reittipistetta (kuva 3.1).

Kun reittipiste on saavutettu, kuuluu 4adnimerkki. Turvallisuuden vuoksi,
jotta valtyttaisiin odottamattomilta kurssimuutoksilta, seuraava reittipiste el
lataudu automaattisesti, ennen kuin NAV painiketta on painettu. Kun vene
paisee lopulliseen reittipisteeseen, autopilotti jatkaa senhetkisella
kurssilla kompassiohjaustilassa (Auto).

HUOMAUTUS
Jotkut ndppédintoiminnot saattavat toimia eri tavalla navigointiohjaustilassa
kuin kompassiohjaustilassa (katso luvut 2.3 ja 2.4.3).

3.2 Ohjaus tuulen mukaan

TP22 ja TP32 pinnapilottien avulla on mahdollista purjehtia ndennéisen
tuulikulman mukaan, kompassisuunnan asemesta, kiayttden SimNetin

tai NMEA -liitdnnén kautta saatuja tuulitietoja. Jotta tiedonsiirto olisi
mahdollisimman nopeaa, suosittelemme SimNet -tuulianturin kiyttdmista,
esimerkiksi mallia IS20. SimNetin tuulitiedolla on prioriteetti yli NMEA
-tuulitiedon autopilotin ohjauksessa.
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HUOMAUTUS
Jos autopilotti eil saa tuulitietoja, se ei voi siirtyd tuuliohjaukseen.

Jos haluat valita tuuliohjauksen, autopilotin on oltava
ensin automaattiohjaustilassa (paina STBY/AUTO).
Paina ja pidé painettuna yhté aikaa alhaalla vasenta
(€) ja oikeaa (») nuolindppéinté, kunnes kuuluu
kaksoispiippaus (kuva 3.2).

Kun pilotti on tuuliohjaustilassa, seké vasen etté oikea

Kuva 3.2 - LED-valo vilkkuvat samanaikaisesti.
Tuuliohjauksen
valinta Jos haluat siirtya takaisin kompassiohjaukseen,

pida alhaalla sekd vasenta (<€) ettid oikeaa (»)
nuolipainiketta, kunnes kuulet kaksoispiippauksen. Kun pinnapilotti
on tuuliohjaustilassa, lukittuu autopilotti kulloiseenkin ndennéiseen
tuulikulmaan. Kaikki kurssiasetukset tapahtuvat suhteessa ndennéiseen
tuulikulmaan eikd kompassisuuntaan kuten kompassiohjaustilassa (Auto).

HUOMAUTUS

Jos pinnapilottia kéytetdéan tuuliohjaustilassa, se kd&dntaa veneen
luovitoiminnossa samaan néennéiseen tuulikulmaan mutta vastakkaiselle
puolelle. Turvallisuussyista pinnapilotti sallii automaattisen luovin
ainoastaan kun ndennéinen tuulikulma on alle 90°. Toiminto ei ole kdytossa
esimerkiksi myotatuulipurjehduksessa.

HUOMAUTUS
Navigointiohjaustilaan ei voi siirtya suoraan tuuliohjaustilasta. Passtéksesi
navigointiohjaustilaan, siirry ensin takaisin kompassiohjaukseen (Auto).
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3.3 Ulkoisen kompassin kayttaminen

& SimNet Compass

e
Tillerpilot
T

SimNet Cable

12v

Kuva 3.3 - Ulkoisen
kompassin sijoitus
terasrunkoisessa
veneessa

Tavallisesti on vaikeaa saada sisdanrakennetulla
kompassilla varustettua autopilottia toimimaan
tyydyttavisti veneissé, joissa on terdsbetoni- tai
terdsrunko, tai jostain muusta magneettisesta
aineesta valmistettu runko. Magneettisia hairiéita
aiheuttavat materiaalit vaikuttavat kompassiin niin
paljon, ettd autopilotti el pysty ohjaamaan alusta
tyydyttavasti.

Tillerpilotit toimivat automaattisesti
sisdanrakennetun kompassin ohjaamana, mutta jos
jarjestelméssé on ulkoinen SimNet -kompassi, ottaa
se ensisijaisuuden kun se kytketdidn verkkoon.

Teras- tai terdsbetonirunkoisissa aluksissa
kompassin oikea sijoitus on mastossa 1-2 m
kannen yldpuolella (kuva 3.3). Muissa veneisséi
kompassi pitd4a asentaa alas niin ldhelle veneen

keskipistettd kuin mahdollista, mutta mahdollisimman kauas magneettisista
hairiclahteistd kuten kaiuttimista, jadhdytyskompressoreista, akkulatureista,

keulapotkureista jne.
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Luku 4: Jarjestelman asetukset
4.1 Vasemmanpuoleinen asennus
Tillerpilotti on tehdasasetettu oikeanpuoleiseen asennukseen, mutta se
voidaan muuttaa vasemmanpuoleiseksi asennukseksi ja mukauttaa erilaisiin
venetyyppeihin sopivaksi (kuva 4.1).

» I <
STBY
AUTO .

POWER _ ON
v

Kuva 4.1 - Oikean- tai
vasemmanpuoleinen
asennus

Katkaise virta ja pidd NAV (Cal) ja TACK -painikkeet
alas painettuina. Kytke virta péélle, jolloin jompikumpi
valoista syttyy osoittamaan sitd puolta, joka on valittuna.
Vasemmanpuoleinen asennus valitaan painamalla vasenta
painiketta («€). Vasemmanpuoleinen valo syttyy kertoen
valitun puolen. Vahvista valinta ja poistu Standby -tilasta
painamalla NAV (Cal) -painiketta (kuva 4.2).

Kuva 4.2 - Asetus
vasemmanpuolei-
seen asennukseen

Oikeanpuoleinen asennus valitaan samalla tavalla mutta painamalla oikeaa
(») painiketta vasemman asemesta.

4.2 Kalibrointitila
Vahvistusta (Gain) ja olosuhdeasetusta (Seastate)

> <
O @ ° saadetdadn kun autopilotti on joko valmius- tai

automaattiohjaustilassa.

Paina ja pidé painettuna TACK -painiketta, paina samalla
NAV (Cal) -painiketta (kuva 4.3).
O
Kuva 4.3 - Siirry Oikeanpuoleinen LED-valo syttyy osoittamaan, etta
kalibrointitilaan vahvistustila on valittu. Voit vaihtaa vahvistuksen ja
olosuhdesuodattimen vililld painamalla TACK -painiketta
(kuva 4.4). Vasen valo syttyy kertoen, ettd olosuhdesééto (Seastate) on valittu.
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4.3. Vahvistuksen saato (Gain)
Pinnapilotti tekee jatkuvia ohjauskorjauksia pitddkseen veneen kurssissa.
Perasimen litkkeen mééra on suhteessa kompassin ilmoittamaan

Kuva 4.4 -
Vahvistuksen
saadon
vaikutukset

r ~N

Kuva 4.5 -

Vahvistuksen
lisdiaminen

4

.
DEADBAN,,

Kuva 4.6 -

Olosuhdeasetusten

“kuollut alue”

kurssipoikkeamaan. Perésimen liikkeen laajuutta
saadetdaén vahvistuksella (Gain).

Vahvistuksen sddt6a voidaan verrata autolla ajamiseen.
Suuressa nopeudessa tarvittavat ohjauspyoran litkkeet
ovat pienemmit (eli vahvistusta tarvitaan vahan).

Kun ajetaan hitaammin, ohjauspyoraé on kddnnettava
enemman (tarvitaan enemmén vahvistusta).

Kuva 4.4A néyttdd mita tapahtuu kun vahvistus on asetettu
liian alhaiseksi. Kestid kauan ennen kuin vene palaa oikealle
kurssille. Kuva 4.4B ndyttai oikean asetuksen, jossa
kurssivirheet korjataan nopeasti. Kuva 4.4C kertoo, mité
tapahtuu, kun vahvistus on asetettu liian voimakkaaksi — vene
“kiemurtelee”. Rajusti liian suuri vahvistus tekee veneen
kurssista hyvin epéstabiilin (kuva 4.4D).

Kun perisinliikkeen vahvistuksen asetustila (Gain)

on valittu, Nav LED vilkkuu ja kuuluu tietty sarja
piippauksia. Piippausten ja Nav LED -valon valdhdysten
lukumaé&éara kertoo, milla tasolla perasinliikkeen
vahvistus on.

Paina vasemmanpuoleista (<€) tai oikeanpuoleista (»)
painiketta sdatadksesi tasoa asteikolla 1-9 (kuva 4.5).

Paina NAV (Cal) vahvistaaksesi asetuksen ja palataksesi
normaaliin toimintaan, tai paina TACK painiketta
vaihtaaksesi olosuhdeasetusten muutostilaan.

4.4 Olosuhdeasetusten muutokset (Seastate)
Voimakkaassa merenkdynnissé syntyy enemméan
kurssipoikkeamia. Jos autopilotti reagoisi kaikkiin
néihin, olisi seurauksena autopilotin tarpeeton
ylikuormitus ja virrankulutus. Sen asemesta autopilotti
lukee kaikki matkan aikana tehdyt korjaukset ja laskee
niistd “"kuolleen alueen”, jolla kurssi voi poiketa hieman
ilman etté autopilotti tekisi jatkuvia korjausliikkeita
(kuva 4.6). "Kuolleen alueen” laajuuden maarittaa
tavallisesti autopilotti itse. Se tarjoaa optimaalisen
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kompromissin suunnanpidon ja virrankulutuksen valilla. Toimintoa voidaan
haluttaessa sdatda manuaalisesti.

Paina kalibrointitilassa TACK -painiketta vaihtaaksesi vahvistuksen
(Gain) ja olosuhdeasetusten vélilla (tdsté kertoo vasemmanpuoleinen LED
-valo). Olosuhdeasetuksen tason kertoo piippausten ja Nav LED -valon
véalahdysten lukumaééra. Jos valoa ei niy eika ddnta kuulu, autopilotti on
olosuhdeasetusten automaattitilassa (Auto).

Kayta vasenta («) ja oikeaa (») painiketta olosuhdeasetusten sdatoon O ja 9
valilla. Jos valitaan 0, autopilotti siirtyy automaattitilaan.

Paina NAV (Cal) painiketta vahvistaaksesi asetuksen ja palataksesi
normaaliin toimintaan.

4.5 Autotrimmi
Tietyissa olosuhteissa autopilotti asettaa
l ruoritrimmin (autotrimmi), jotta vene purjehtisi
A suoraa kurssia. Esimerkkiné on sivutuuleen
Twiija  purjehtiminen, jolloin vene normaalisti sortuu
e tuuleen. T4llgin perdmies ohjaa normaalisti tuuleen
pain jotta haluttu kurssi séilyisi. Korjausliikkeen
<—— Mméara riippuu tuulen voimakkuudesta, veneen
< nopeudesta, purjeiden trimmauksesta ja maarista.
N Jos néiden vaikutusta ei kompensoitaisi, vene
ajautuisi pois kurssilta tai ehké ohjautuisi
sivuvastaisella ylos tuuleen, tai ehka jopa tekisi
vahingossa jiipin.

Haluttu kurssi .

Autopilotti tarkkailee koko ajan keskiméaraista
kurssipoikkeamaa ja asettaa ruoriin kompensoivaa
trimmié kunnes optimitilanne saavutetaan (kuva
4.7). Trimmi4 lisdtaan asteittain niin etté se ei hairitse autopilotin normaalia
toimintaa. Sen vuoksi saattaa kestéa jopa minuutin, ennen kuin téaysi
kompensointi on saavutettu esimerkiksi luovin jalkeen. Kun optimitilanne on
saavutettu, autopilotti tarkkailee tilannetta ja se paivittaa korjausliikkeen
méaaraan tarvittavaa tietoa jatkuvasti.

Kuva 4.7 -
Autotrimmin vaikutus

HUOMAUTUS
Autotrimmi toimii automaattisesti. Sen toimintaa ei voida saatia
manuaalisesti.
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Luku 5: Asennus

5.1 Pinnapilotin asentaminen

Pinnapilotti on hyvin pitkille kehitetty laite. Jotta se toimisi niin hyvin kuin
mahdollista, se on asennettava oikein. Lue tamé luku huolellisesti ennen
pilotin asennusta ja kayttoa.

Autopilotin tulee olla vaakatasossa kun se on kiinnitetty perdsimen varteen
(kuva 5.1).

Kuva 5.1 - Asennus sivulta katsottuna

Kun periasinvarsi on keskiasennossa, autopilotin tyontévarren tulee olla
tarkalleen 90° kulmassa perésinvarteen ndhden (kuva 5.2).

Kuva 5.2 - Asennus ylhailta katsottuna

HUOMAUTUS

Pinnapilotti on tehdasasennettu oikeanpuoleiseen asennukseen. Asennus
voidaan muuttaa vasemmanpuoleiseksi (katso luku 4.1).

Kuvissa 5.1 ja 5.2 annettuja mittoja pitdd noudattaa niin tarkasti kuin
mahdollista, erityisesti kuvan 5.1. osalta. Etaisyys kiinnityskohdasta
perasinakseliin (kuva 5.2) voi vaihdella jonkin verran, mutta talléin

autopilotin vahvistusta (Gain) voidaan joutua muuttamaan.
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HUOMAUTUS

Jos naitd mittoja ei ole mahdollista soveltaa veneeseesi, voi asentamisessa
kayttaa apuna lukuisia varusteita, jotta asennus saadaan toteutettua oikealla
tavalla (katso lisatietoja luvusta 6.4).

VAROITUS

Koska pilotin sisdlld on fluxgate-kompassi, pilotti pitdd asentaa
tarpeeksi kauaksi magneettisia hdiriéitd atheuttavista laitteista, esim.
ohjauskompassista. Turvaetdisyys on 1 metri.

Autopilotti asennetaan kayttamélla apuna mukana seuraavaa perdsinvarren
tappia ja asennusholkkia, joiden ansiosta laite voidaan asentaa paikalleen
helposti.

Asentaessasi tappia poraa 6,3 mm:n reiki perdsinvarteen (varmista, etta
reiké tulee keskelle perdasinvartta ja ehdottoman pystysuoraan). Poraa reika
niin, etta tapin kirjesta jaa vain 18,0 mm nakyviin (kuva 5.3). Kiinnita
perasinvarren tappi paikalleen epoksiliimalla.

[ Perasinvarren tappi
18 . )
(0.75im) l Perasinvarsi

Kuva 5.3 - Perasinvarren tapin asentaminen

Poraa asennusholkkia varten 12,7 mm kokoinen reika istuinkaukalon
istuimeen ja asenna holkki niin, ettd ainoastaan sen kaulus jda nakyviin.
Kiinnita holkki epoksiliimalla. Varmista, etté holkki on tukevasti kiinni kun
liima on kuivunut. Jos istuin on kovin ohutta materiaalia, vahvista istuimen
alapuoli vedenkestavalla vanerilla (kuva 5.4).

Asennusholkki

Vahvistus
Kuva 5.4 — Asennusholkin kiinnittiminen
HUOMAUTUS

Autopilotin suuren voiman vuoksi 4l4 kayta laitetta ennen kuin liima
asennusholkissa ja perasinvarren tapissa on kovettunut kokonaan.



5.2 Sahkoinen kytkenta (TP22 & TP32)

Autopilotin kédyttojannite on 12 V DC. Pilotissa on valmiina vesitiivis liitin,
jonka kautta laitteeseen tulee virta sekd SimNet- ja NMEA -dataa. Liitin on
asennettava sopivaan paikkaan ldhelle autopilottia ja kytkettéva kuvan 5.5
mukaisesti.

NMEA Data (punainen)
NMEA Common (sininen)

+12V DC (punainen) SimNet -liitin
0V (musta) \/—/

Kuva 5.5 — Tillerpilotin kytkenta laipion liittimeen

TARKEAA

Jos veneessé on useampia kuin yksi akku, varmista aina autopilottia
virransyottoon liitettdessa, etta pilotti ja kaikki sithen kytketyt laitteet -
SimNet ja/tai NMEA - on liitetty samaan akkujarjestelméédn, vaikka niilla
kaikilla olisi omat sdhkoiset liitdnténséa ja sulakkeensa. Tama siksi, etta
véltyttaisiin mahdollisilta jannitevaihteluilta eri laitteiden vélilla. Jannite-
ero saattaa aiheuttaa sen, ettéd koko jarjestelmai ei toimi tyydyttavasti.

. Asex}inﬁl autolpllotm sahkohltn.men ' Johdon | Johdon Johdon | AWG
runkokappale pystysporagn plntaaq, Jotta pituus | poikki- tyyppi
siithen tai sen ympérille ei kerdéntyisi vetta. pinta-ala
Kayta aina s'goj'akantta, kun autopilotti ei ole < 4m 1,5mm2 | 30/0,25]| 16
kytkettyna liittimeen. (13ft)

. SimN'et -jéirjestelm%ist@ei ole'virransybttéé 4-8m 2,5mm2 | 50/0,25]| 14
autopilotille. Autopilotti on aina kytkettavi (27ft)
omaan sdhkonsyottojarjestelméadnsa.

« Kiayté poikkileikkaukseltaan tarpeeksi Kuva 5.6 - Johdon poikkipinta-
vahvaa virransytttokaapelia sulakerasiasta alan valinta

autopilotille (kuva 5.6).

» Kéayta 10 A sulaketta tai automaattisulaketta.

« Als kytke muita elektronisia laitteita tdhén sulakkeeseen.

» Varmista, etta kaikki johdonpéét ovat tinatut ja ettd kaikki liitokset ovat
kunnollisesti kiristetyt. Huono kosketus aiheuttaa jainnitehaviéitéa ja autopilotin
toiminta hidastuu.

» Jos sinulla on kysyttavaa, kdanny jalleenmyyjasi huollon puoleen.
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5.2.1 TP10 laitteen asennus

TP10 pinnapilotti toimii 12 V tasajannitteelld. Se
kytketdan virtaldhteeseen kaksijohtimisella kaapelilla
(kuva 5.7). Vaikka kaapeli toimitetaankin ilman
liittimi&, suositellaan korkealaatuisten vesitiiviiden
liittimien kéyttod toiminnan luotettavuuden
varmistamiseksi. Sopiva liitinsarja on saatavana
lisédvarusteena (tuoteno. SKT100; katso luku 6.4).

Ruskea Sirinen Laite kytketddn sdhkoverkkoon seuraavasti:

12vDc OV

Johtimen vari

Ruskea +12V DC
Sininen ov

» Kayté sopivaa kaapelia ja tarpeeksi suurta johdon
poikkipinta-alaa virransyottéon. Kaapeli vedetéaéan
sulakepaneelista autopilotille (katso kuva 5.6 edellisella
sivulla).

« Kayta 10 A automaattisulaketta tai sulaketta.

o « Als kytke muita elektronisia laitteita tdhin

KuYa 5.7-TP10 sulakkeeseen.

johdotus « Varmista, etté kaikki liittokset ovat kunnollisesti
kiristetyt. Huono kosketus aiheuttaa jinnitehavioité ja
autopilotin toiminta hidastuu.

» Jos sinulla on kysyttavaa, kddnny jalleenmyyjasi huollon
puoleen.

5.3 Kytkeminen simnet -jarjestelmaan
Autopilotti kytketddn muihin SimNet -yhteensopiviin laitteisiin SimNet
-kaapelin ja istuinkaukalossa sijaitsevan sdhkoliittimen kautta.

Kaikki SimNet -laitteet (mittarit, karttaplotterit, tutka, autopilotit jne.) kiyttavat
samoja kaapeleita tiedonvilitykseen. Jarjestelma on tyyppid “plug and play”, eli
mitdédn asennusta ei tarvita. Kytke autopilotti 1dhimpaan SimNet -ulostuloon ja
pilotti osaa automaattisesti lukea kaiken verkossa liikkuvan tiedon. Jos vapaata
SimNet -ulostuloa ei ole, voit hankkia kolmitieliittimié ja saada ndin lisda
ulostuloja (katso kuva 5.8).
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Nopeus Tuuli Kompassi 3-tie-

rpe
Virransyotto |

N
GPS/Karttaplotteri

d—

Virransyo6tto
autopilotille

NMEA0183

Il =g
Y

Kuva 5.8 - Tyypillinen SimNet-asennus

HUOMAUTUS

Ei ole valttaméatonta kytkeé autopilottia sithen nimenomaisen laitteeseen,
jolta haluat autopilotin saavan tietoa. Kaikki tieto valittyy kaikkialle
verkostossa.

5.4 Autopilotin liitdnnéat simnet -runkoverkossa

Normaalisti autopilotti voidaan kytked suoraan SimNet -runkoverkkoon.
Laite osaa automaattisesti valita, mita tietoa se hakee muilta laitteilta
ilman kayttajan toimenpiteitd. Jos SimNet -runkoverkossa on useampia
tietolahteitd, autopilotti kdyttda sita ldhdetté, jonka se on ensimmaéiseksi
lukenut (kuva 5.9).

IS12 Kompassi

NMEA GPS AP25 Autopilotti
Pe s

IS12 Mega

CP44 Karttaplotteri

ey
RFC35R Kompassi /

Kuva 5.9 - Esimerkki useista tietoldhteista
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Y114 olevassa esimerkissé on kaksi navigointitiedon lahdetté (CP44 karttaplot-
teri ja NMEA GPS IS12 Mega laitteen kautta) ja kaksi ulkoista suuntatiedon
lahdetta (IS12 kompassi ja RC36 rate-kompassi AP25 autopilotin kautta).
Pinnapilottia kdytetdén vara-autopilottina ja RC36:tta kdytetdan suuntatiedon
lahteenéa. Kuitenkin, pinnapilotti saattaa automatiikan kautta valita 1S12
kompassin suuntatiedon ldhteeksi ja saattaa valita

» <
navigointitiedon ldhteeksi Mega -laitteen CP44:n asemesta.

ON Jos tama el ole toivottavaa, voit manuaalisesti valita mitéa
, v tietolahteita jarjestelma kayttaa. Valittavana on kaksi

<
moodia:

Jarjestelmamoodi — Tamé on oletusarvo. Tillerpilotti
Kava 5.10 - Yksit-  valitsee automatiikallaan omat tietolidhteensé, mutta se
mf)"(‘)‘;;i‘i;el‘;‘ta voidaan asettaa kiyttdmaan toista lahdettd. Taméa ohjaus
tehddan ulkoisesta SimNet -laitteesta kuten karttaplotterista
r °‘ (usein laitteesta, jossa on suuri niytto).
W Yksittaislaitemoodi — Tillerpilotti valitsee
POWER .. ON automatiikallaan omat ldhteensa (ensimmaéinen lahde,
jonka se lukee), mutta sité ei voida ohjata toisesta SimNet

> v <
a @ @ -naytosta.
e Valitaksesi ndiden kahden moodin vililla, sammuta ensin

autopilotti (katkaise virta).
» Valitaksesi yksittaislaitemoodin, paina ja pidd painettuna
TACK ja 4, ja sitten kdynnisté laite kuva 5.11).

POWER

Kava 5.11 - Jarje-
stelméilaitteen
moodin valinta

» Valitaksesi jarjestelmamoodin, paina ja pidd painettuna TACK ja », ja sitten
kéynnista laite (kuva 5.12).
» Autopilotti ldhettdsa d4animerkin ja kaikki valot syttyvit vahvistamaan uuden moodin.

HUOMAUTUS
Katso SimNet -laitteen ohjekirjasta tarkemmat ohjeet miten tietoldhteet
asetetaan.

HUOMAUTUS

Jos SimNet -runkoverkkoon on kytketty enemmén kuin yksi tietoldhde mutta
kaytettavissi ei ole SimNet -ndyttolaitetta autopilotin asetuksiin, on halutun
tietoldhteen oltava ainoa valittavissa oleva kun yksittédislaitemoodi on valittu.
Sammuta tai kytke irti muut ldhteet kunnes asetusprosessi on saatettu loppuun.

HUOMAUTUS

Jos muutat asetustilaa, tai vaikkapa kidyt muussa tilassa ja palaat vanhaan
asetustilaan, tistd seuraa ettd kaikki pinnapilotin tietoldhdeasetukset
resetoituvat eli palaavat alkutilanteeseen.
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HUOMAUTUS

Jos joku ulkoisista tietoldhteistd vaihdetaan, pinnapilotti taytyy
opettaa kayttam&aan uutta tietolahdettd. Taméa tehdaan ylla kuvatun
moodivalintamenettelyn mukaisesti.

5.5 Liitanta NMEA:N kautta

TP22 ja TP32 pinnapiloteissa on sisdédnrakennettu NMEA -prosessori, jonka
ansiosta NMEA1083 -yhteensopivat laitteet voidaan liitt44 suoraan pilottiin
ilman erillista liitdntalaitetta (kuva 5.12). Jos autopilottiin kytketaan GPS
tai karttaplotteri, venetta voidaan ohjata autopilotin navigointitilassa (Nav).
Muut toiminnot, esim. tuuleen ohjaus, ovat myos kaytettavissa edellyttéen,
ettd NMEAO0183 -yhteensopiva laite 1lahettda oikeita NMEA -lausekkeita.

Kun ulkoinen yksikké ("ldhetin”) kytketédéan autopilottiin, kiaytetddn kahta
liitint4, jotka on tavallisesti merkitty DATA ja COMMON (tai COM). Naméa
kaapelit kytketadn autopilotin NMEA -kaapeliin seuraavasti:

Tuuli Nopeus

-
9

NMEA0183

autopilotille

Kuva 5.12 - NMEA esimerkki

HUOMAUTUS

Joidenkin valmistajien laitteissa ei ole erityistd COMMON -liitdntaa.

Siind tapauksessa DATA -liitdnté on tavallisesti merkitty NMEA OUT, ja
autopilotissa oleva NMEA Common liitdnté on kytkettiva suoraan napaan 0
V (liitin 2). Mikali asentamisessa on jotain epaselvyytté, ota yhteytta laitteen
valmistajaan tai asiantuntevaan asentajaan avun saamiseksi.

NMEA NMEA

lahetin Tillerpilotti
NMEA Out Data

Data/+ (punainen)
NMEA Out Commun
Common/- (sininen)

VAROITUS
NMEAOQI83 -jarjestelmdin rajoitusten vuoksi suosittelemme, ettd ainoastaan
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yksi ldhetin antaa signaaleja autopilotille. Ei ole suositeltavaa, ettd kaksi
yksikkod ldhettdd tietoa autopilotille samanaikaisesti. Autopilotilla voi olla
vaikeuksia jdsennelld tietoja, jonka seurauksena autopilotti ei toimi. Kdytd
tdllaisissa tapauksissa vaithtokytkintd, jolla voit valita kumpi ldhetin antaa
tietoa autopilotille.

Markkinoilla on uskomattoman monta navigointilaitteiden valmistajaa.
Simrad ei voi taata muiden valmistajien navigointilaitteiden toimintaa timan
autopilotin yhteydessé. Yleisimmat markkinoilla olevat merkit ovat kuitenkin
ongelmitta yhteensopivia. Tutki laitevalmistajan ohjeita huolellisesti ennen
kuin liitdt sen NMEA:han.

5.6 Sahkohairididen vaimentaminen

Autopilotti on suunniteltu sietaméén hairi6itd, joita aiheuttavat generaattorit,
laturit, sytytysjarjestelma ja muut sdhkolaitteet. Siitd huolimatta kaapeleiden
vedossa on oltava varovainen ja yritettidva asentaa ne mahdollisimman kauas
veneen moottorista ja sytytysjarjestelméasta. Ala veda kaapeleita yhdessa
suurijdnnitteisten tai suurtaajuussignaalia kuljettavien kaapelien kanssa,
esim. VHF -antennikaapelin.

Moottori, joissa on vanhempi sytytysjarjestelmé, samoin kuin tietyt
jadkaapit, akkulaturit ja muut hairiélahteet on tarvittaessa varustettava
héirionpoistimilla.

5.7 Automaattinen kompassin kalibrointi
. < Kun tillerpilotti on asennettu, on sen sisdinen kompassi
@ kalibroitava veneessé olevien metalliesineiden ja

magneettisten kenttien aitheuttaman eksymén
kompensoimiseksi. Moottorin kdydessa rauhallisilla

> v 9 kierroksilla (nopeus 2-3 solmua), tasaisten olosuhteiden

@ ° vallitessa, autopilotin ollessa Standby -tilassa, paina

oikeata (») painiketta aloittaaksesi loivan kaarron

myGtapaivadn. Sitten paina ja pidé painettuna TACK

Aulif(l)lrﬁz\z&i;en painiketta, jonka jdlkeen paina vasenta (<) ja oikeata (»)
kompassin painiketta yhté aikaa (kuva 5.13).
kalibrointi

S < Seké vasen ettéd oikea LED-valo palavat. Anna aluksen
= kaartaa ainakin 1 % kierrosta (450°) noin kahden
minuutin ajan, jona aikana fluxgate -kompassi kalibroi
automaattisesti itsensé. Jos kaartonopeus on liian
Kuva 5.14 - suuri, vilkkuu vasemmanpuoleinen merkkivalo (kuva

Liian suuri 5 14). Hidasta aluksen nopeutta tai kaartonopeutta. Jos
kaartonopeus  kaaytonopeus on liian hidas, vilkkuu oikeanpuoleinen
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merkkivalo. Lisda aluksen nopeutta tai kaartonopeutta. Lyhyt ddnimerkki
ilmaisee, etté kalibrointi on saatettu loppuun, ja autopilotti palautuu
Standby -tilaan. Jos kalibrointi ei onnistu 4 minuutin kuluessa, kuuluu pitka
aanimerkki.

HUOMAUTUS

Jos kalibrointitoimenpide epdonnistuu toistuvasti, se kertoo autopilotin
saavan ympdaristostd niin paljon hairiditd (eksyméd), ettd kompassi el osaa
kompensoida itsedédn. Tutki lahiston magneettiset hairit autopilotin alueella
(metrin siteelld). Kaiuttimet tai suuret metalliesineet hairitseviat kompassia
suuresti. Jos nditd magneettisia hairiglahteita ei voida siirtdd, on hankittava
ulkoinen kompassi (katso luku 3.3).
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Luku 6: Liite
6.1 Kayttoohjeita

Kun tata tuotetta kdytetdéan oikein, se pitdd aluksen suoralla kurssilla
tehokkaasti ja luotettavasti. Pilotti el koskaan kadota keskittymiskykydan
eiké se visy. Tietyissi olosuhteissa inhimillinen perdmies on kuitenkin
parempi. Ihminen pystyy ennakoimaan tulevat tapahtumat. Autopilotin
suurimmat ongelmat ilmenevit kovassa merenkaynnissé, silla
autopilotti el nde seuraavaa aaltoa. Silloin se ei vol ohjata alusta
tehokkaimmalla ja turvallisimmalla tavalla. Seuraavia ohjeita
seuraamalla autopilotti paédsee parhaiten oikeuksiinsa:

1. Purjehdittaessa tiukasti tuuleen isopurjeen trimmaaminen unochtuu
helposti, miké johtaa liiallisen perdsintrimmin muodostumiseen. Siind missi
ithminen helposti huomaa asioiden menevin pieleen, yrittdd pinnapilotti
taistella vastaan, eiké purjehtiminen ole tehokasta. Thminen haluaa yleenséa
antaa tuulelle hieman periksi tai reivaa hieman, joten purjehtiminen tulee
tehokkaammaksi. Autopilotin virrankulutus pienenee huomattavasti, jos
venetta trimmataan talla tavalla.

2. Tuuleen purjehdittaessa on myo6s viisasta asettaa kurssi muutamaa astetta
alemmaksi kuin késin ohjatessa, ettei jouduttaisi suoraan tuulen silméén.

3. Purjehdittaessa myotatuuleen ihminen nidkee tuulen muuttumisen ja
muut luonnonilmi6ét omin silmin. Thminen nékee varoituksen etti vene
on jiippaamassa, mutta autopilotti ei osaa lukea téata. Sen vuoksi on
turvallisempaa autopilotilla purjehdittaessa pitdd enemmén marginaalia
jiippaustilanteeseen kuin jos purjehtisit kasiohjauksella.

4. Kovassa vauhdissa ihminen ruorissa kddntéaa perasinté ajoittain
enemman kuin hiljaisessa nopeudessa. Tamé on verrattavissa suurempaan
vahvistussédatoon (Gain), ja se voi olla autopilotin kannalta hyva toimenpide.
Monet etsivit sellaista kompromissia vahvistussédadon suhteen, jota voi
kayttaa kaikissa olosuhteissa. Kaytdnnossa vahvistusséddto taytyy optimoida
olosuhteiden mukaan, esim. alhainen sdéto ajettaessa hiljaa moottorilla, tai
suurempi sdato suuremmille nopeuksille. Jos sdato asetetaan liian pienelle,
vene ajautuu pois kurssilta, koska perdsintid kddnnetddn liltan vahén. Jos
séét6 on liian suurella, vene yliohjautuu ja sihkonkulutus lisdantyy myos.

5. Autopilotti on hyvin tehokas ty6kalu. Olisi kuitenkin virhe ajatella,

ettd se korvaisi ihmisen ruorissa. Kuten kaikki muutkin elektroniset
navigointilaitteet, myos autopilotti on vain navigoinnin apuvéline, eiké se voi
korvata perinteistd navigointia.

Muista — meriteiden sdannot vaativat pitaimaan vahtia kaiken aikaa!
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6.2 Vian etsinta

Vika, oire

Mahdollinen syy

Korjaustoimenpide

Kun autopilotti
kdynnistetdan, ottaa se heti
suuren perasinkulman ja
kurssipoikkeama kasvaa.

« Autopilotti on asetettu
vasemmanpuoleiselle
asennukselle vaikka se on
oikealla, tai painvastoin.

o Katso luku 4.1.

Normaalin toiminnan jalkeen
suunnanpito haviaa ja
autopilotti putoaa Standby-
tilaan.

Virransyottd on hairiintynyt, ehka
jannitteen putoaminen tai akun
alhainen varaustila.

Kaytetty kaapelin poikkipinta-
ala liian pieni.

Huono kosketus virtaldhteessa
tai ulostulossa.

« Vaihda kaapeli vahvemmaksi.
» Tarkasta kaikki liitokset.

» Lataa akku.

» Tarkasta akun navat.

Ruori on tdysin laidassa ja
jatkuva hélytysaani kuuluu.

Nopeus on liian alhainen
autopilotin kurssin
pitamiseen.

» Ohjaa vene takaisin kurssille ja
kdynnista autopilotti.

Autopilotti on kytketty
liittimeen, mutta se ei
kaynnisty.

.

Kytkenta liittimeen on
virheellinen.

» Tarkasta kytkenta ulostuloon
(luku 5.2). .

Autopilotti putoaa kurssilta
tuuliohjaustilassa.

Ndennadinen tuuli on lilan
heikko antaakseen jatkuvaa
tietoa autopilotille.

« Siirry kompassiohjaustilaan.

Tuuliohjaustilaa ei voi valita.

Tuulianturi ei ole kytketty.
SimNet -jarjestelma ei ole
paalla tai se ei saa virtaa.
Oikea NMEA -lauseke ei vality.

» Tarkasta liitokset.

» Tarkasta, etté laitteisto on
kdynnistetty.

« Katso luku 6.3, tarkasta NMEA
-liittimet.

Navigointiohjaustilaa ei voi
valita.

GPS/Karttaplotteri ei |dhetd
tietoa.

Reittipiste ei ole aktiivinen.
Kaytetty NMEA -formaatti on
vaara.

.

» Tarkasta liitokset.

« Aktivoi reittipiste/reitti.

» Tarkasta, etta
navigointivastaanotin lahettaa
NMEA0183 muotoista tietoa.

Automaattinen luovi ei toimi.

Autopilotti on
navigointiohjaustilassa.
Autopilotti on
tuuliohjaustilassa ja -
a) ndenndinen tuuli on > 90°.
b) automaattista luovia
yritetdan vaaraan suuntaan.

» Poistu navigointiohjaustilasta.
Kaanna tuuleen niin etta
tuulikulma on pienempi kuin
900°.

Autopilotti putoaa
navigointiohjaustilasta ennen

kuin reittipiste on saavutettu.

Kurssipoikkeama on ylittanyt
arvon 1.2 NM.

« Ohjaa vene oikealle kurssille
ja aktivoi navigointiohjaustila
uudelleen.

Autopilotti ei pida tarkkaa
kurssia Auto -tilassa.

Fluxgate -kompassi

ottaa hairidita lahella
sijaitsevasta magneettisesta
hairidlahteesta
(ohjauskompassi, kaiutin)
tai metalliesineesta (vinssi,
ankkuri, kettinki jne.).

» Tarkasta, ettd kompassi on
kalibroitu (luku 5.6).

» Kytke ulkoinen kompassi.

« Korvaa ohjauskompassi laipioon
asennetulla kompassilla.

« Siirra hairion aiheuttaja toiseen
paikkaan veneessa.

Voit suorittaa itse ndmé yksinkertaiset tarkastustoimenpiteet ennen kuin
haet teknisté apua. Taten voit sddstdd aikaa ja rahaa. Ota ylos autopilotin
sarjanumero ennen kuin otat yhteyttd huoltokeskukseen.
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6.3 Vastaanotetut nmea -lausekkeet
Jotta pilotti toimisi navigointiohjaustilassa (Nav) parhaalla mahdollisella
tavalla, se tarvitsee seuraavaa NMEA0183 -muotoista tietoa:
 Reittipoikkeama (Cross Track Error)
» Suuntima reittipisteeseen
* Saapuminen reittipisteeseen
* Magneettinen eranto
* Veneen nopeus

Niama tiedot saadaan seuraavista NMEAOQ0183 -lausekkeista:

Vastaanotetut | Data (tieto)

APA Reittipoikkeama, suuntima/saapuminen reittipisteeseen
APB Reittipoikkeama, suuntima/saapuminen reittipisteeseen
RMA Veneen nopeus ja kurssi maan suhteen & magneettinen eranto
RMB Reittipoikkeama, suuntima/saapuminen reittipisteeseen (T)
RMC Veneen nopeus ja kurssi maan suhteen & magneettinen eranto
BWR Suuntima/saapuminen reittipisteeseen (loksodromi)
BWC Suuntima/saapuminen reittipisteeseen (isoympyra)
VHW Reittipoikkeaman virhe
XTE Reittipoikkeama

HUOMAUTUS

Reittipoikkeaman (XTE) maksimiarvo on 1,2 meripeninkulmaa (mpk, NM).
Jos XTE ylittd4a tdmén arvon autopilotin ollessa navigointiohjaustilassa, kuuluu
héalytysédéni ja laite palaa automaattiseen kompassiohjaustilaan (Auto).

Autopilotti lukee ndennéisen tuulikulman seuraavista NMEA0183
-lausekkeista:

Vastaanotetut Data (tieto)
VWR N&ennainen tuulen nopeus ja suunta
MWV Ndennainen tuulen nopeus ja suunta

6.4 Varaosat ja tarvikeet
Seuraavat varaosat ja tarvikkeet ovat saatavana Simrad -kauppiaaltasi:
HR22 Késihallintalaite

FC40 SimNet Fluxgate-kompassi

RC42 SimNet Rate-kompassi

IS20 Wind SimNet tuulimittarijarjestelma

TPPK29 Pinnapilottien kiinnikesarja, (holkki & tappi)
SKT100 Saankestava kansiliitin (TP10)

SKT22/32 Saankestava kansiliitin (TP22)
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6.4.1 Asennustarvikkeet

Pinnan kiinnitysteline

Tuotenumero Korkeus
TB30 30mm (1.18")
TB60 60mm (2.36")
TB90 90mm (3.54")
TB120 120mm (4.72")
Korkeus
Pilotin korotusjalka ja laipioteline Tuotenumero Korkeus/Pituus
PB30 30mm (1.18")
PB60 60mm (2.36")
Cantilever Bracket CB1 | PB90 90mm (3.54")
Korkeus
CB1 135 - 240mm
- (5.31 -9.44")
Tyontovarren jatkeet Tuotenumero Pituus
PRE30 30mm (1.18")
Pituus PRE60 60mm (2.36")
—
PRE120 120mm (4.72")
PRE150 150mm (5.90")
PRE300 300mm (11.81")
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6.5 Mitat

=

610mm (24in) MID STROKE

——

MID STROKE = Tyo6ntovarren keskipituus

6.6 Tekniset ominaisuudet

)

105mm

(4.0in)

60mm

(2.3in)

Syottojannite 12V (10-16 V) DC

Virrankulutus Valmiustila — 60 mA

(Ominainen) Autotila — 500 mA

NMEA Formaatti NMEAO0183 versio 2.0, 2.3 & 3.0 (4800 baudia, ei
pariteettia, (TP22/32) 8 bittia, 1 pysiytysbitti)
SimNet (NMEAZ2000)

Tyontéperiaate TP10 — Kierreruuvi

TP22 — Kierreruuvi
TP32 — Kuularuuvi
Tyontévarren litke 250 mm
TP10 — 65 kg (143 1bs)

TP22 — 70 kg (154 lbs)
TP32 — 85 kg (187 lbs)

Tyontévoima

Liikenopeus  Okg TP10-6.9s
(laidasta laitaan) TP22 -6.9s
TP32-4.0s
20kg TP10-8.0s
TP22-8.0s
TP32 -4.7s
40kg TP22-12.0s
TP32-6.0s
50kg TP32-8.0s

Lampotila-alue 10°C - +55°C (14 F°- 131 F°)

Asennus Oikeanpuoleinen (tehtaan oletus). Voidaan muuttaa

vasemmanpuoleiseksi



6.7 Huolto ja takuu

Pinnapilotti ei tarvitse paljoa huoltoa ja yllapitoa, mutta sen tyontévarsi
kannattaa voidella kevyelli silikonikerroksella tai Teflon-rasvalla kerran
veneilykaudessa. Jos on tarpeen vieda laite korjattavaksi ja laite on takuun
alainen, ota mukaan ostokuitti tai lasku, mistéd ilmenee laitteen ostopaiva.

Laitteella on 24 kuukauden takuu ostopéivasté lukien. Jos mahdollista,
palauta laite kaikkine osineen ellet ole ehdottoman varma, etté olet
paikallistanut viallisen komponentin. Jos alkuperéaistd pakkausta ei ole
enda kasilla, varmista, ettd pakkaat laitteen kunnollisesti, jotta se kestaa
kuljetuksen korjaamolle.

Saat Simrad -maahantuojalta luettelon valtuutetuista Simrad
-edustajista muualla maailmassa mahdollisia takuukorjauksia
silm&alla pitéaen.
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Notes
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"MAXIMIZING YOUR PERFORMANCE AT




