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Luku 1: Tarkeita tietoja

A

Varoitus: Autopilottijarjestelman
asennus

Koska aluksen ohjausjarjestelman oikea toiminta
on kriittinen aluksen turvallisuuteen liittyva tekija
SUOCSITTELEMME VAKAVASTI ettd tdman
tuotteen asennus jatetdan Raymarine-yhtion
valtuuttaman asentajan vastuulle. Saat taysien
takuuehtojen edut vain mikali voit osoittaa, etta
taman tuotteen on asentanut Raymarine-yhtion
valtuuttama asentaja.

Varoitus: Virran poiskytkenta

Varmista, ettd aluksen jénnitesy6tté on kytketty
POIS PAALTA ennen kuin ryhdyt asentamaan t&ta
tuotetta. ALA liita tai irrota laitetta jannitesyoton
ollessa kytkettyna paalle ellei tdssa ohjeessa
nimenomaisesti toisin pyydeta tekemaan.

Varoitus: Tuotteen asennus ja
kaytto

Tama tuote tulee asentaa ja sita tulee
kayttaa toimitettujen ohjeiden mukaisesti.
Ohjeiden noudattamatta jattdminen saattaa
aiheuttaa henkilévahingon vaaran, aluksen
vaurioitumisriskin ja/tai aiheuttaa laitteen
suorituskyvyn huonontumisen.

Huomautus: Jannitelahteen
suojaaminen

Kun asennat taman laitteen, varmista, etta
janniteldhde on asianmukaisesti suojattu sopivasti
mitoitetun sulakkeen tai automaattikatkaisijan
avulla.

Varoitus: Yllapida jatkuvaa
tahystysta

Yllapida jatkuvaa tahystysta, silla vain siten

voit reagoida kehittyviin tilanteisiin. Jatkuvan
tahystyksen toteuttamatta jattdminen altistaa sinut,
aluksesi ja muut vakaville vaaratilanteille.

Varoitus: Varmista, etta kaikkien
laitteiden virtalahteet ovat isoloitua
tyyppia

Tama tuote sisaltaa isoloidun virtaldhteen.
Laitevahinkojen estdmiseksi Raymarine
suosittelee, ettd tahan tuotteeseen liitettavien
laitteiden virtalahteet ovat isoloitua tyyppia.

A

Varoitus: Varmista turvallinen
navigointi

Tama tuote on tarkoitettu kaytettdvaksi ainoastaan
navigoinnin apuvalineend eika sitd koskaan

saa kayttdad korvaamaan perinteisia ja hyvaksi
havaittuja merenkulun kaytantéja. Vain viralliset
ja ajantasalla olevat asianomaisten viranomaisten
julkaisemat ja yllapitamat merikortit seka
tiedonannot veneilijdille sisaltavat turvalliseen
navigointiin tarvittavat tiedot. Aluksen kapteenin
vastuulla on mainittujen tietojen kaytté navigoinnin
yhteydessa. Kayttajan vastuulla on varmistaa, etta
paaasiallisina navigoinnin apuvalineind kaytetdan
virallisia ja ajantasalla olevia merikortteja,
tiedonantoja merenkulkijoille sekd muita varoituksia
seka asianmukaisia navigointitaitoja tata tai muita
Raymarine-laitteita kaytettaessa.

TFT-naytot

Nayton varit voivat nayttda vaihtelevan mikali nayttdéa katsellaan
varillistd taustaa vasten tai véarillisessa valaistuksessa. Kyseessa
on normaali ilmid, joka liittyy kaikkiin TFT-nayttéihin (Thin Film
Transistor).

Huomautus: Huolto ja yllapito

Tama tuote ei sisalla kayttgjan huollettavissa
olevia osia. Kaikki huoltoon ja korjauksiin
liittyvat toimenpiteet tulee jattda valtuutetun
Raymarine-jélleenmyyjan tehtavaksi.
Valtuuttamattoman tahon suorittama korjaus

voi poistaa takuuedut.

Varoitus: Tuotteen maadoitus

Ennen kayttdjannitteen paallekytkentaa tahan
laitteeseen, tarkista ja varmista, ettd maadoitus on
suoritettu tassa kayttdohjeessa annettujen ohjeiden
mukaisella tavalla.

>

Varoitus: Positiivisesti maadoitetut
jarjestelmat

Al liita tata laitetta jarjestelmaén joka on
positiivisesti maadoitettu.

Varoitus: Kayttdjannite

Taman tuotteen liittdminen ilmoitettua
maksimikayttéjannitettd suurempaan
kayttéjannitteeseen saattaa aiheuttaa

laitteen pysyvan vaurioitumisen. Lisatietoja
kayttdjannitteestd on kohdassa Tekniset tiedot.

Tarkeita tietoja

Suojaus veden vaikutuksia vastaan

Veden laitteen sisdan paasyyn liittyva vastuuvapauslauseke

Vaikka taman tuotteen suojausluokka tayttaa ilmoitetun
IPX-standardin vaatimukset (kts. tuotteen Tekniset tiedot),
vetta voi paasta laitteen sisaan ja laite voi vaurioitua, mikali
laite altistetaan painepesulle. Raymarine ei myoénna takuuta
painepesulle altistetuille laitteille.

Vastuuvapauslauseke

Raymarine ei takaa, etta tdma tuote olisi taysin vapaa virheista
tai ettéa se on yhteensopiva sellaisten tuotteiden kanssa, jotka on
valmistanut joku muu henkild tai taho kuin Raymarine.

Raymarine ei vastaa vahingoista tai vaurioista, jotka aiheutuvat
kayttajan kyvyttomyydesta tai osaamattomuudesta tdman
laitteen kayttoon liittyen, laitteen yhteistoiminnasta muiden
valmistajien kanssa tai laitteen hyddyntamissa kolmannen
osapuolen tuottamissa karttatiedoissa tai muissa tiedoissa
olevien virheiden johdosta.

EMC—asennusohjeet

Raymarine—laitteet ja —varusteet tayttavat laitteiden

valisia sdhkémagneettisia hairiditd minimoivien soveltuvien
sahkdmagneettiseen yhteensopivuuteen (Electromagnetic
Compatibility, EMC) liittyvat sdadokset. Mainittujen sdadoksien
tavoitteena on minimoida laitteiden valiset ja laitteiden
suorituskykya heikentavat hairiot.



Laitteiden ohjeiden mukainen asennus on perusedellytys sille,
ettd EMC-suorituskykya ei vaaranneta.

Optimaalisen EMC—suorituskyvyn takaamiseksi suosittelemme
seuraavien ohjeiden noudattamista:

+ Raymarine—laitteet ja laitteisiin liittyvat kaapelit

— Vahintadan 1 metrin (3 jalan) etéisyydella radiosignaaleita
lahettavista laitteista (VHF-valittavistd kaapeleista
(VHF-radiot ja antennit) seka signaaleja valittavista
kaapeleista. SSB-radioiden tapauksessa etaisyyden tulee
olla vahintdan 2 metria (7 jalkaa).

— Yli 2 metrin (7 jalan) etdisyydella tutkasateesta. Tutkasateen
keilan voidaan normaalisti olettaa ulottuvan 20 astetta
tutka-antennin yla- ja alapuolelle.

+ Laitteen virransy6ton tulee perustua muuhun kuin
kaynnistysakkuun. Tama on tarkeaa siksi, ettéa nain voidaan
valttda moottorin kaynnistyksen yhteydessa usein ilmenevien
kuormituspiikkien aiheuttamien jannitehavididen seurauksena
ilmenevat ei-toivotut tietojen menetykset seka laitteiden
toimintahairiot.

« Liitdnnat toteutetaan kayttdmalld Raymarine-yhtion
maarittamia kaapeleita.

+ Kaapeleita ei katkaista tai jatketa, ellei asennusohjeissa
erikseen anneta ohjetta mainituista toimenpiteista.

Huom: Tapauksissa, joissa asennuskohde asettaa
rajoituksia edellda mainittujen ohjeiden noudattamiselle,
on asennus toteutettava siten, etta etéisyys eri laitteiden
valilld on mahdollisimman suuri. Nain menetellen voidaan
pyrkia varmistamaan mahdollisimman hyva EMC-suorituskyky
koko asennetun jarjestelman osalta.

Liitannat muihin laitteisiin
Tarve muiden kuin Raymarine-yhtion valmistamien kaapeleiden
suojaamiseen ferriittien avulla.

Mikali Raymarine-laite liitetddn muihin laitteisiin kaapeleilla, jotka
eivat ole Raymarine-yhtién valmistamia, hairiénpoistoferriitti on
AINA asennettava siihen paahan kaapelia, joka on [Ahempana
Raymarine-laitetta.

Vaatimustenmukaisuusvakuutus

Raymarine UK Ltd. vakuuttaa, etta tdma tuote tayttaa oleelliset
EMC directive 2004/108/EC - direktiivin vaatimukset.

Alkuperainen vaatimustenmukaisuusvakuutus on luettavissa
asianomaisilta tuotesivuilta Internet-sivuilta osoitteessa
www.raymarine.com.

Tuotteen poisto kaytosta

Tama tuote on poistettava kaytdsta WEEE-direktiivin ohjeiden
mukaisella tavalla.

D

mmmm \VEEE-direktiivi (Waste Electrical and Electronic
Equipment) edellyttaa elektronisten tuotteiden kierratysta.
Vaikka WEEE-direktiivi ei valttamattd koskekaan kaikkia
Raymarine-tuotteita, pyyddmme asiakkaitamme tukemaan
direktiivin pyrkimyksia tdman tuotteen kaytdsta poiston
yhteydessa.

Takuu ja laitteen rekisterointi

Rekisterdi Raymarine-tuotteen omistussuhde vierailemalla
Internet-sivuilla osoitteessa www.raymarine.com.

Rekister6imalla tuotteen voit hyddyntaa taydet takuuehdot.
Laitteen pakkaus siséltéda viivakooditarran joka sisaltaa laitteen
sarjanumeron. Tarvitset sarjanumeron rekisterdidaksesi tuotteen
Internet-sivujen kautta. Sailyta tarra my6hempaa kayttdéa varten.

8

IMO and SOLAS

Tassa manuaalissa kuvattu laite on tarkoitettu kaytettavaksi
vain huviveneissa seka tydveneissa, jotka eivat kuulu IMO:n
(International Maritime Organization) tai SOLAS:ksen (Safety of
Life at Sea) saadoksiin.

Tekninen tarkkuus

Parhaan tietAmyksemme mukaan tédssa dokumentissa

olevat tiedot tuotantohetkelld olivat virheettémat. Raymarine

ei kuitenkaan voi vastata mahdollisista epatarkkuuksista

tai puutteista. Jatkuvan tuotteiden kehitykseen liittyvan
tuotepolitikkamme takia tuotteiden ominaisuuksissa voi tapahtua
muutoksia ilman ennakkoilmoitusta. Edellisen seurauksena
Raymarine ei vastaa mahdollisista tdman dokumentin ja
tuotteen ominaisuuksien valisistd eroista. Varmista etta
kaytdssasi on uusimmat versiot tuotteen dokumentoinnista
tarkistamalla saatavissa oleva dokumentointi Raymarine-yhtidn
Internet-sivuilta osoitteesta www.raymarine.com.
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Dokumentointi- ja tuotetiedot



2.1 Dokumentointitiedot

Tama kayttdohje sisaltaa tarkeitd Raymarine-tuotteeseen liittyvia

tietoja.

Dokumentin sisaltamat tiedot auttavat sinua:

» suunnittelemaan asennuksen ja varmistumaan siita, etta

kaytettavissa ovat kaikki tarvittavat osat;

+ asentamaan ja littdmaan tuotteesi osaksi laajempaa
yhteenliitettyd merielektroniikkajarjestelmas;

« suorittamaan vianhakuun liittyvia toimenpiteita ja ottamaan
yhteytta tekniseen tukeen tarvittaessa.

Taman ja muita Raymarinen tuotedokumentteja voit ladata
PDF-muodossa Internet-osoitteesta www.raymarine.com.

Soveltuvat tuotteet

Tama dokumentti liittyy seuraaviin tuotteisiin:

Muut kasikirjat

Kuvaus Tuotenumero
SeaTalkng Referenssimanuaali 81300
SeaTalk-SeaTalkng -sovitin 87121

Tuotenumero Nimi

Tuotekuvaus

E22166 p70

SeaTalkn
8-painikkeinen
autopilottio-
hjausyksikkd
(Purjevene)

E22167 p70R

SeaTalkns Kier-
tosaatimella
varustettu au-
topilottioh-
jausyksikkd
(Moottorivene)

Dokumentissa kaytetyt merkintatavat
Tassa kayttoohjeessa kaytetaan alla lueteltuja merkintatapoja

ja viittauksia:

Tyyppi

Esimerkki

Merkinta

Toiminnot jotka liittyvat
tiettyjen toimenpiteiden
suorittamiseen
monitoimindytdn
avulla.

Valitse Anturien
asetukset.

Termig “Valitse”
kéytetddn kuvaamaan
valikkotoiminnon
valintaa
monitoimindytdssé,
kayttamalla
kosketusnayttoa tai
fyysisia painikkeita,
mallityypista riippuen.

Monitoimin&yt6n
valikkorakenteissa
navigointiin liittyvat
toimenpiteet.

Sisainen kaikumoduuli
kytketaan pois paalta
kaikuluotaimen
asetusvalikon kautta
seuraavasti: Menu

> Asetukset >
Kaikuluotaimen
asetukset > Sisdinen
kaikuluotain.

Valikkorakenteita
kéytetdan tassa
dokumentissa
pikayhteenvetona
kuvaamaan tiettya
monitoiminayton
avulla suoritettavaa
toimenpidetta.

Dokumentin piirustukset

Tuotteesi voi poiketa jossain maarin tassa dokumentissa
kuvatuista kuvista, tuotemallista ja valmistusajankohdasta

riippuen.

Kaikki kuvat ovat vain ohjeellisia.

Tuotteen dokumentaatio

Tuotteeseen on saatavissa seuraavia dokumentteja.

Kuvaus Tuotenumero
p70/ p70R Asennusohjeet 88031
p70 / p70R Asennus- ja kdyttoohjeet 81355
p70 / p70R Asennussapluuna 87130

10
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2.2 Tuotteen esittely

p70 ja p70R ovat SeaTalkng-autopilottiohjaimia.

D13016-1

1. p70 (8-painikkeinen autopilotin ohjausyksikkd)

2. p70R (kiertosaatimella varustettu autopilotin ohjausyksikkd)
Laite on varustettu seuraavilla ominaisuuksilla:

2 x SeaTalkng-litdnnat

* Yhteensopiva NMEA 2000 - ja SeaTalk-standardien kanssa.
+ 12 VDC kaytto.

» Suojausluokka IPX 6.

Dokumentointi- ja tuotetiedot

1



12
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3.1 Asennuksen tarkistuslista

Asennus sisaltda seuraavat toimenpiteet:

Asennustehtava

1 Suunnittele asennus etukéteen

2 Keraa kaikki tarvittavat laitteet ja tydkalut saataville etukéteen

3 Aseta kaikki laitteet asennuskohteiden viereen

4 Reitita kaikki kaapelit

5 Poraa tarvittavat asennusreiét ja kaapeleiden lapivientiaukot

6 Suorita kaikki litinnat kaapeleiden ja laitteiden vélille

7 Kiinnita kaikki laitteet paikoilleen

8 Kytke virta ja testaa jarjestelman toiminta
Kytkentakaavio

Kytkentakaavio on oleellinen osa asennustoita.
Kytkentakaaviosta on liséksi hyotyd mydhemmin tehtavissa
jarjestelman laajennuksissa tai huoltoon liittyvissa tehtavissa.
Kytkentékaavion tulisi sisaltda seuraavat tiedot:

+ Kaikkien komponenttien sijainti.

« Liittimet, kaapelityypit, reitit ja pituudet.
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3.2 Pakkauksen sisalto

Kaikki mallit sisaltavat seuraavat varusteet:

= ® aupE

® Hams HEIDINE

D12098-1

Numero Kuvaus

1. p70 / p70r Autopilottiohjain (p70 8-painikkeen ohjain
kuvassa ylla).

Kehys

Tiiviste

Aurinkosuoja

4 x asennusruuvit

IS20 IS B IRl B

Dokumentointipaketti, siséltaa:

+ Monikielinen CD (sisaltaa kayttajan
referenssimanuaalin)

+ Asennus- ja kayttdonotto-ohjeet
+ Pikaohje
+ Asennuskaavain

+ Takuun rekisterointikortti

7. SeaTalkns - sokea tulppa

8. SeaTalkns-haarakaapeli

Pura autopilottiohjain kuljetuspakkauksesta varovasti
vahingoittumisen estamiseksi. Saasta pahvilaatikko ja
pakkausmateriaalit laitteen mahdollista huoltoon I&hetysta
varten.
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3.3 p70- ja p70R-jarjestelmaintegraatio

Autopilottijarjestelman hallintaan kaytetdan p70- tai p70r-autopilottiohjainta.

Alla oleva kuva nayttaa joitakin ulkoisia laitteita joita laitteeseen voidaan liittaa.

@

0
BRGayanine;
(i { ( Raymarine ||
F J
- N\

®

O (1)

@

%% %@

= »
Kohde Laitetyyppi
1. p70/p70R
2, SeaTalk-mittarit
3. SeaTalkng-mittarit
4, MOB (SeaTalk-to-SeaTalkng-muuntimen kautta)
5. SeaTalkns GPS -vastaanotin
6. SeaTalkng-autopilottiohjain
7. Raymarine-monitoimin&yt6t
8. Raymarine-autopilotit
9. Fluxgate-kompassi
10. Perasinreferenssi
1. Ty6yksikkd
12. iTC-5-muunnin
13. Analogiset tuulianturit
14, Analogiset nopeusanturit
15. Analogiset syvyysanturit

Muita kuvassa nakymattomi laitteita:

Alyanturit (esim. DST800, DT800)

NMEA 2000 -laitteet (esim. moottoritiedot, polttoainekulutuksen hallintajarjestelma)

Asennuksen suunnittelu



3.4 Yhteensopivat autopilottijar-
jestelmat

Tuotteesi on yhteensopiva alla kuvattujen Raymarine
Autopilottijarjestelmien kanssa.

Tuote Tuotekuvaus Liitanta
Evolution-autopilotit SeaTalkn
SPX SmartPilot SeaTalkng

3.5 Ohjelmistopaivitykset

Laitteen ohjelmisto on paivitettavissa.

* Raymarine julkistaa tuotteen ominaisuuksia ja suorituskykya
parantavia ohjelmistopaivityksia saanndllisesti.

» Voit paivittda tuotteen ohjelmiston tuotteeseen liitetylla
yhteensopivalla monitoiminaytolla.

« Lisatietoa viimeisimmista ohjelmistopaivityksista seka
ohjelmistoon paivitykseen liittyvat ohjeet [0ytyvat
Internet-sivuilta osoitteesta www.raymarine.com/software/.

» Jos olet epavarma oikeasta paivitystavasta ota yhteys
jalleenmyyjaan tai Raymarinen tekniseen tukeen.

S1,S2 & S3 SmartPilot | SeaTalk SeaTalk-
to-SeaTalknd

-sovitinkaapelin kautta.
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Huomautus: Ohjelmistopaivityk-
sien lataus

Asiakas suorittaa ohjelmistopaivitykset omalla
vastuullaan. Ennen paivityksen aloittamista
varmista, etta olet varmuuskopioinut mahdolliset
tarkea tietosi.

Varmista, etta laitteen virransyottd toimii
luotettavasti koko ohjelmistopaivityksen ajan ja etta
lataustoiminto ei paase keskeytymaan.

Epataydellisten ohjelmistopaivityksien aiheuttamat
vauriot eivat kuulu Raymarinen myodntaman takuun
piiriin.

Lataamalla ohjelmistopaivityspaketin hyvaksyt
samalla tdssa mainitut ehdot.
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3.6 Tyokalut

Asennuksessa tarvittavat tyokalut

D12055-1

1. Sahkopora

2. Kuviosaha

3. Ruuvimeisseli

4, Sopivan kokoinen (10 mm ... 30
mm) reikdsaha

5. Viila

6. Eristysnauha

7. Sopivan kokoinen porantera *

materiaalista ja paksuudesta.

Huom: * Poranteradn kokoo riippuu asennukohteen

Asennuksen suunnittelu

3.7 Tyypilliset jarjestelmat

Huom: Alla luetellut tiedot ovat esimerkkeja siitd, kuinka
laite voidaan liittda yhteensopiviin autopilottijarjestelmiin.
Lisatietoja autopilottijarjestelman asetuksista on saatavissa
asianomaisen jarjestelmadn mukana toimitetuissa
dokumenteissa.

Esimerkki — Evolution-jarjestelma (SeaTalkn9)

w0 [l
SeaTalk"d ré)

SeaTalk"

%} SeaTalk"d

g) ®= v

A

6uileLeas

D12877-1

SeaTalkns-virtalahde.

Evolution-autopilotti (kuvassa EV-1).

p70 / p70R -autopilottiohjain (kuvassa p70R).
SeaTalkns-runkokaapeli.

SeaTalkna 5-tieliitin.

TyOyksikko.

Perasinreferenssiyksikko,

ACU:n virtaldhde.

ACU (kuvassa ACU-100).

© © N o O~ 0N =

Huom: ACU-100 ei syota virtaa SeaTalkng-vaylaan. Tarvitaan
erillinen 12 V virtalahde.

Esimerkki — SmartPilot SPX -jarjestelméa (SeaTalkng)

—® @

SeaTalk"

SeaTalk"

6ui[eLBaS

D13029-1

1. p70/ p70R -autopilottiohjain (kuvassa p70R).
2. GPS-vastaanotin.

12 VDC virtalahde SPX:8a varten, sy6ttaa virtaa myos
SeaTalkng-vaylaan.



4
5.
6
7

SPX SmartPilot.
SeaTalkng 5-tieliitin.
TyOyksikko.

Perasinreferenssiyksikko.

Esimerkki — SmartPilot-jarjestelma (SeaTalk)

I

12V

D13028-1

e~

o
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p70 / p70R -autopilottiohjain (kuvassa p70R).

GPS-vastaanotin.

SeaTalk-to-SeaTalkng-sovitinkaapeli.

12 VDC virtalahde SmartPilot-autopilottia varten, syottaa

virtaa myds SeaTalk-vaylaan.
Tyoyksikko.
Perasinreferenssiyksikkao.
SmartPilot.

3.8 Jarjestelman yhteyskaytannot

Tama laite voidaan liittda erilaisiin laitteisiin ja jarjestelmiin
tietojen jakamiseksi ja kokonaisjarjestelman suorituskyvyn
parantamiseksi. Nama liitnnat on mahdollista toteuttaa
useamman erilaise yhteyskaytadnnon avulla. Nopea ja tarkka
tietojen keruu saadaan aikaan seuraavilla yhteyskaytannailla:

» SeaTalkng
« NMEA 2000
» SeaTalk

Huom: Voi olla ettd oma jarjestelmasi ei hyddynna kaikkia
tassa luvussa kuvattuja yhteyskaytantoja.

Seatalkng

SeaTalkng (Next Generation) on tehostettu yhteyskaytanto
yhteensopivien merielektroniikkalaitteiden ja -varusteiden
littmiseen toisiinsa. Se korvaa vanhemmat SeaTalk- ja

SeaTalk2-yhteyskaytannot.

SeaTalkng hyédyntaa yhta runkokaapelia, johon yhteensopivat
laitteet liitetddn haarakaapeleiden avulla. Data ja virta valittyvat
runkokaapelin kautta. Laitteet, joiden virrankulutus on tarpeeksi
pieni, voivat saada virran verkon kautta, mutta laitteet joiden
virrankulutus on suuri tarvitsevat erillisen virransyoton.

SeaTalkns on NMEA 2000 -standardiin ja laajasti kaytettyyn
CAN-vaylaan perustuva Raymarine-yhtién toteuttama laajennus.
Yhteensopivat NMEA 2000 - ja SeaTalk / SeaTalk? -laitteet
voidaan myéds liittda kayttamalla soveltuvia liitantasovittimia tai
sovitinkaapeleita.

NMEA 2000

NMEA 2000 on huomattavasti tehokkaampi yhteyskaytanto
kuin NMEA 0183, erityisesti mita tulee tiedonsiirtonopeuteen

ja liitettavyyteen. Yhteen fyysiseen vaylaan on mahdollista
littdd samanaikaisesti jopa 50 laitetta, jotka voivat l1&ahettda

ja vastaanottaa tietoja vaylan kautta. Kukin vaylan solmu

on fyysisesti osoitettavissa. Standardi kehitettiin erityisesti
mahdollistamaan eri valmistajien laitteiden liittdmiseen yhteiseen
vaylaan, jossa tiedot siirtyvat vakioituja kaskyja ja viesteja
hyédyntamalla.

SeaTalk

SeaTalk on yhteyskaytanto, jonka avulla yhteensopivat laitteet
voidaan liitt4a toisiinsa, jolloin ne voivat jakaa tietoja keskenaan.

SeaTalk—kaapelijarjestelmaa kaytetaan liittdmaan
yhteensopivat laitteet ja mittarit toisiinsa. Kaapeli valittaa
kayttdjannitteen sekad datan ilman tarvetta keskuslaitteelle.

SeaTalk-jarjestelmaan on mahdollista liittaa lisalaitteita
yksinkertaisesti liittdmalla yhteensopiva laite verkkoon.
SeaTalk-laitteet pystyvat keskustelemaan muiden kuin
SeaTalk-yhteensopivien laitteiden kanssa kayttamalla NMEA
0183 —standardia, mikali kytetaan sopivaa sovitinta.

p70 / p70R



3.9 Varoitukset ja huomautukset

Tarkeda: Ennen jatkamista, varmista etta olet lukenut ja
ymmartanyt tdman dokumentin osassa Luku 1 Tarkeita tietoja
luetellut varoitukset ja huomautukset.

Asennuksen suunnittelu

3.10 Yleiset asennuskohteisiin liittyvat
vaatimukset

Naytén asennuskohteen valinnassa on otettava huomioon
useita eri tekijoita.
Tarkeimmat huomioonotettavat seikat, jotka voivat vaikuttaa

la

itteen suorituskykyyn, ovat:
limanvaihto riittavan jadhdytyksen takaamiseksi

— Varmista, etta laitteet on asennettu sopivan kokoisiin tiloihin.

— Varmista, ettd ilmanvaihtoaukot eivat peity. Varmista, etta
laitteiden valimatkat ovat riittavan suuret.

Mahdolliset jarjestelman eri osiin liittyvat erikoisvaatimukset
esitetdan jaljempana tassa luvussa.

Varmista, etta laitteet on asennettu tukevalle ja riittdvan
vahvalle pinnalle. Ald asenna laitteita tai poraa tai leikkaa
reikia kohtiin, joissa runkoon tehdyt muutokset voivat
heikentaa aluksen rakenteellista vahvuutta.

Varmista, etta kaapeleiden lapiviennit porataan kohtiin,
jotka sallivat ohjeiden mukaisen reitityksen ja liitdnnan

— Minimi taivutusséde on 100 mm (3,94 tuumaa) ellei toisin
ole ilmoitettu.

— Tue kaapelit sopivilla kiinnikkeilla liittimiin kohdistuvien
kuormien valttAmiseksi.

Varmista, ettd ndyton sisdan ei paase vetta. Naytté on
mahdollista asentaa kannelle tai kannen alapuolisiin
tiloihin. Nayton suojausluokka

IPX6. Vaikka nayttd onkin vesitiivis, on suositeltavaa sijoittaa
nayttd suojattuun kohteeseen jossa se ei altistu pitkitettyja
aikoja sateelle tai suolavesiroiskeille.

Sahkoiset hairiot

Valitse kohde, joka on riittdvan kaukana laitteista, jotka
saattavat aiheuttaa hairidita (moottorit, generaattorit ja
radiolahettimet sekéa —vastaanottimet).

Magneettinen kompassi

Valitse kohde, joka on vahintain 1 metrin (3 jalan) paassa
magneettisesta kompassista.

Jannitelahde

Valitse kohde, joka on mahdollisimman lahella veneen
DC-jannitelahdettd (akkuja). Nain voit minimoida
kaapelivetojen pituudet.

Asennuskohteeseen liittyvat vaatimukset

f

X

D12031-1

p70 / p70r -autopilottiohjaimen asennuskohteeseen liittyvat
vaatimukset:



+ Kayttajan ja autopilottiohjaimen valissa ei saa olla esteita.

 Autopilottiohjaimen tulee sijaita vahintaan 0,8 m etaisyydella
moottorista, kompassista, virtakaapeleista seka magneettisista
laitteista ja esineista.

Kompassin turvaetaisyys

Esta ei-toivotut aluksen magneettikompassiin kohdistuvat hairi6t
varmistamalla, ettd kompassin ja laitteen valilla on riittadva
valimatka.

Kun valitset sopivaa asennuskohdetta tuotteelle pyri
varmistamaan riittava valimatka nayton ja kaikkien kompassien
ja kompassianturien valilla. Tyypillisesti valimatkan tulee

olla vahintaan 1 metri (3 jalkaa) kaikkiin suuntiin. Joidenkin
pienempien alusten tapauksessa mainitun vaatimuksen
tayttaminen voi osoittautua mahdottomaksi. Naissa tapauksissa
asennuspaikan valinnassa tulee varmistaa, etta tuote ei virta
paalle kytkettynad vaikuta kompassin toimintaan.

Katsekulmaan liittyvia kommentteja

Katselukulma vaikuttaa naytdn kontrastiin, varitoistoon seka
yotilan nakyvyyteen, josta syystda Raymarine suosittelee
nayton kytkemista paalle asennuskohdetta suunniteltaessa ja
testattaessa. Nain menetellen voit varmistaa, etta lopullinen
sijoituskohde tuottaa parhaan mahdollisen nakyvyyden.
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3.11 Laitteen mitat

p70 ja p70r - mitat

D12103-1

Kohde

Kuvaus

110 mm (4,33")

115 mm (4,52")

14 mm (0,55"

30 mm (1,18

90 mm (3,54”

(0,55")
(1.18)
35 mm (1,38")
(3,54
(0.67)

17 mm (0,67"

T|lo|n|m|lo|lo|=|>

20,6 mm (0,81")
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3.12 Ennen kuin ryhdyt kayttamaan
autopilottiohjainta

Ennen autopilottiohjaimen kaytt6a kulussa on tarkeaa, etta
sille on suoritettu kayttéonottotoimenpiteet ja ettd asetukset on
maaritetty siten kuin kayttdohjeissa on kuvattu.

Ensimmaisen kayttokerran asetukset

Kun autopilottiohjain kytketaan paalle ensimmaisen kerran,
nayttéon tulee nakyviin ohjeet alustavien asetuksien
maarittamiseksi. Jos autopilottiohjaimesi on valtuutetun
asentajan asentama, ensimmaisen kayttokerran asetukset ja
kayttddnottotoimenpiteet on mahdollisesti jo suoritettu. Jos olet
epavarma, tarkista asia jalleenmyyjalta.

Ensimmaisen kayttokerran nakymat opastavat sinut 1api
seuraavien asetuksien:

» Kielen valinta
* Alustyypin valinta

Jos jarjestelma sisaltda autopilottiohjaimen jo ennestaan voit
hypata tdaman toimenpitee yli jolloin p70 / p70r ottaa kayttdon
samat asetukset jotka ovat kaytdssa aiemmin asennetussa
autopilottiohjaimessa.

Huom: Jos kalibrointia ei ole suoritettu naytt6én tulee halytys
'Calibration required’ ('Kalibrointi suoritettava') jonka jéalkeen
nayttéon tulee viesti 'Starting' ('Kaynnistyy').

Kayttoonotto

Ennen kuin kaytat autopilottijarjestelmaasi ensimmaisen kerran
sinun taytyy varmistua siitd, etta jarjestelméa on kayttéonotettu
oikeimn mukana toimitettujen asennusohjeiden mukaisella
tavalla. Suoritettavat kayttddnottotoimenpiteet ovat seuraaavat:

« Laituriin kiinnitettyna olevat toimenpiteet (jalleenmyyjaase-
tukset SeaTalk-vaylalla)

* Merikoekalibrointi

Asennuksen suunnittelu
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Luku 4: Kaapelit ja liitannat

Luvun sisalto
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4.5 SeaTalk-liitanta sivulla 28

Kaapelit ja liitdnnat
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4.1 Yleisia kaapelointiin liittyvia ohjeita

Kaapelityypit ja pituudet
On tarkeda kayttaa oikean tyyppisia ja oikeanpituisia kaapeleita

» Ellei muuta ole mainittu, kdyta vain Raymarine-yhtion
toimittamia vakiotyyppisia kaapeleita.

+ Kun kaytat muita kuin Raymarine-kaapeleita, varmista, etta
kaapeleiden laatu ja poikkipinta-ala on sopiva. Pitemmat
virransyo6ttokaapelit saattavat vaatia poikkipinta-alaltaan
suurempia kaapeleita kaapelin pituuden aiheuttaman
jannitehavion kompensoimiseksi.

Kaapeleiden reititys

Kaapelit on reititettdva oikein suorituskyvyn optimoimiseksi ja
kaapeleiden kayttdian maksimoimiseksi.

+ ALA taivuta kaapeleita liikaa. Mikali mahdollista, varmista etta
kaapeleiden minimitaivutushalkaisija on vahintddn 200 mm (8
tuumaa) / minimitaivutussade 100 mm (4 tuumaa).

200 mm (8in)

’
/

\
\
\

I \
!
|
\ [
\

\

\

N

fe————100 mm (4 in)

» Suojaa kaikki kaapelit fyysiseltd vahingoittumiselta ja
altistumiselta kuumuudelle. Kayta kaapelikouruja tai —putkia
aina kun se on mahdollista. ALA reitita kaapeleita pilssien tai
oviaukkojen kautta tai liikkuvien tai kuumien kohteiden lahelta.

» Varmista kaapeleiden kiinnitys nippusiteilla tai niputuslangalla.
Kierra ylimaarainen kaapeli kiepille ja aseta suojaan sopivaan
paikkaan.

« Kaapelin tai johdon kulkiessa laipion lapi tai kannen Iapi on
kaytettava vedenpitavaa lapivientia.

+ ALA reititd kaapeleita moottoreiden tai loisteputkien lahelta.

Reititd kaapelit aina mahdollisimman etaalle seuraavan
tyyppisista kohteista:

* muut laitteet ja kaapelit,
* suuria virtoja valittavistd AC- ja DC-syoéttokaapeleista,

« antenneista.

Huomautus: Kaapelien kasittely

ALA KOSKAAN yritad vetaa kaapeleita laipioiden
tai muiden rakenteiden lapi liittimiin kiinnitettyjen
narujen tai kdysien avulla koska tdma voi vaurioittaa
kaapeleita.

Vedonpoisto

Varmista riittdva vedonpoisto. Suojaa liittimet mekaanisilta
rasituksilta ja varmista, etta ne eivat voi irrota vahingossa
esimerkiksi voimakkaassa merenkaynnissa.

Virtapiirien galvaaninen erottaminen

Veneissa joissa kaytetdan sekd AC- ettd DC-jannitteita, on
jarjestettava riittdva galvaaninen erotus eri jarjestelmien vélille:

« Kayta aina erotusmuuntajia tai erillista invertteria, jos syotat
tehoa PC-tietokoneeseen, prosessoreihin, nayttdihin tai
muihin herkkiin elektronisiin laitteisiin tai mittareihin.

+ Kayta aina erotusmuuntajaa kun kaytat Weather FAX
—audiokaapeleita.

+ Kayta aina erotusmuuntajaa kun kaytat kolmannen osapuolen
audiovahvistinta.

« Kayta aina RS232/NMEA—muunninta, jossa datasignaalit on
erotettu toisistaan optisesti.

24

» Varmista aina, ettd PC-tietokoneilla ja muilla herkilla
elektronisilla laitteilla on omat erilliset virransyoéttératkaisut.

Kaapeleiden suojat

Varmista, etta kaikki datakaapelit on suojattu riittdvan hyvin ja
ettd suojat ovat ehjat (esim. suojavaipat eivat ole hankautuneet
rikki ahtaissa paikoissa jne.).
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4.2 Liitantojen esittely

Kaapeliliitannat sijaitsevat mittarin takana.

D12056-1

Mittari sisaltda 2 x SeaTalkns-liittimet.

SeaTalkng-kaapeleiden liittaminen

1. Kierra mittarin takana oleva lukituskaulus UNLOCKED-
asentoon.

2. Varmista, etta haarakaapelin paateliitin on oikeassa
asennossa.

3. Tybnna kaapelin liitin pohjaan asti.
4. Kierra lukituskaulus myo6tapaivaan (2 napsahdusta) kunnes
se lopulta napsahtaa LOCKED-asentoon.

Kaapelit ja liitdnnat

4.3 Virtaliitanta

Virta sy6tetdan nayttéon SeaTalkns-verkon kautta.

SeaTalkn9 -jarjestelma edellyttda yhtd 12 VDC jannitelahdetta
joka liitetadn SeaTalkng-runkokaapeliin. Tama voidaan toteuttaa
seuraavilla tavoilla:

» Sahkopaneelia syottavan akun tai

» Raymarine-kurssitietokoneelta SeaTalk- tai SeaTalkng-vaylan
kautta.

SeaTalkng-virtaliitanta

Esimerkki

HoogTaood
00 000 od

I S DL

D12391-2

1 SeaTalkng-mittari

SeaTalkng-autopilottiohjain
12 VDC aluksen virtaléhde.
12 VDC positiivinen (+)
Johtosulake 5 A

SeaTalkns-virtakaapeli

12 VDC negatiivinen (-)

(<20 BN o> BN &) BN I - BNSLRN B\ S}

Aluksen RF-maa

Katkaisijat, sulakkeet ja virtapiirien suojaus

Alla olevat tiedot ovat ohjeellisia ja auttavat suojaamaan laitettasi.
Esimerkkikuvat kuvaavat yleisid veneen virransyoéttoratkaisuja

- jos olet epavarma minkalaisen suojauksen oma jarjestelmasi
vaatii ota yhteys valtuutettuun Raymarine-jalleenmyyjaan
lisdohjeita varten.

Sahkopaneeliliitanta

Suosittelemme, etta tuotteen virransy6ttd vedetaan aluksen
sahkdpaneelissa olevan sulakkeen tai virtakatkaisijan kautta.

0001 0aay

g0 000 00

Aluksen virtalahteen positiivinen napa (+)

Johtosulake (tuotteesi saattaa olla varustettuna virtakaapeliin
valmiiksi asennetulla sulakkeella).

Tuotteen virtakaapeli

Aluksen virtalahteen negatiivinen napa (-)
* Suojamaa/paluumaa

Aluksen sahkopaneeli

D13017-1

N —

2L
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7.

* Aluksen RF-maadoituspisteen liitanta

Huom: * Soveltuu vain tuotteille jotka on varustettu
virtakaapelissa olevalla suoja/paluumaaliitannalla.

Lamposulakkeen arvo

5 A (jos liitat vain yhden laitteen)

Akkuliitianta RF-maadoitus huomioiden

Jos aluksessasi ei ole sdhkdpaneelia, tuotteen virransyéttd
voidaan liittda suoraan akkuun jolloin suoja/paluumaaliitanta
litetddn aluksen RF-maadoituspisteeseen.

( p <
e P
|

D13018-1

i

S

Aluksen virtalahteen positiivinen napa (+)
Aluksen virtalahteen negatiivinen napa (-)

Johtosulake (mikali tuotteesi virransyottokaapeli ei ole
varustettu valmiiksi asennetulla johtosulakkeella).

* Suojamaa/paluumaa
Tuotteen virtakaapeli
Aluksen akku

* Aluksen RF-maadoituspisteen liitanta

Huom: * Soveltuu vain tuotteille jotka on varustettu
virtakaapelissa olevalla suoja/paluumaaliitannalla.

Katkaisijan yhteiskaytto

Jos useampi kuin yksi laite liitetddn samaan katkaisijaan
kumpikin erillinen laite tulee suojata omalla sulakkeella tai
ylivirtasuojalla. Voit esimerkiksi liittda johtosulakkeen kunkin
laitteen virransyottdon.

!

@—+

P OO0 00 0k
D66 0060

D11637-2

1 Positiivinen (+) jannitekisko
2 Negatiivinen (-) jannitekisko
3 Virtakatkaisija.

4 Sulake

Mikali mahdollista, liité yksittaiset laiteyksikot erillisiin
virtakatkaisijoihin. Ellei tdma ole mahdollista, kayta yksittaisia
johtosulakkeita kunkin laiteyksikdn suojaamiseen.

Akkuliitéanta (ei RF-maadoitusliitdntaa)

Jos aluksessasi ei ole sahkdpaneelia tai RF-maadoituspistetta,
tuotteen virransyo6ttd voidaan liittdd suoraan akkuun jolloin
suoja/paluumaaliitanta litetdan suoraan akun negatiiviseen
napaan.

é Varoitus: Tuotteen maadoitus

Ennen kayttéjannitteen paallekytkentaa tahan
laitteeseen, tarkista ja varmista, ettd maadoitus on
suoritettu téssa kayttdohjeessa annettujen ohjeiden
mukaisella tavalla.

D13019-1

Aluksen virtaldhteen positiivinen napa (+)
Aluksen virtaldhteen negatiivinen napa (-)

Johtosulake (mikali tuotteesi virransyottokaapeli ei ole
varustettu valmiiksi asennetulla johtosulakkeella).

* Suoja/paluumaajohdin liitetddn aluksen virtaldhteen
negatiiviseen napaan.

Tuotteen virtakaapeli
Aluksen akku

Huom: * Soveltuu vain tuotteille jotka on varustettu
virtakaapelissa olevalla suoja/paluumaaliitdnnalla.
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4.4 SeaTalkne-liitanta

Laite liitetdan osaksi SeaTalkng-verkkoa.

Esimerkki: SeaTalkng Evolution-jarjestelma ja iTC-5

12 VDC virtaldhdettd koska ACU-100 ei sy6ta virtaa
SeaTalkng-verkkoon.

SeaTalk"d

Esimerkki: SeaTalkng SPX-jarjestelma anturipodeilla

SeaTalk"d

D12099-2

Kohde | Kuvaus

—_

ACU-yksikkd

1 SPX (sy6ttag 12V SeaTalkns-verkkoon)

2 x mittarit

2 x mittarit

p70 / p70R Autopilottiohjain

p70/p70R Autopilottiohjain

Aluksen 12 VDC virtalahde

Aluksen 12 VDC virtalahde

EV-yksikkd

SeaTalkns 5-tieliittimet paatevastuksilla

SeaTalkng 5-tieliitin

Anturipodit

Perasinreferenssianturi

Perasinreferenssianturi

iTC-5-muunnin

Fluxgate-kompassi

Ol | N|ojJloa]lbd|lw]N

Syvyysanturi

olo|~N]|lo|la|ls|w]~

Tuulianturi

—
o

Tuulianturi

11 Nopeusanturi

Huom: YIla olevassa esimerkissa, mikali kaytetdan
ACU-100:aa, SeaTalkns-verkko edellyttaisi dedikoitua

Kaapelit ja liitdnnat

27



10

Nopeusanturi

1"

Syvyysanturi

28

4.5 SeaTalk-liitanta

Liitdnnat SeaTalk-verkkoon toteutetaan kayttamalla

SeaTalk-to-SeaTalkns-sovitinkaapelia (ei mukana toimituksessa).

D12102-2

Kohde

Kuvaus

p70-autopilottiohjain

ST60+ Syvyysmittari

ST60+ Nopeusmittari

ST60+ Tuulimittari

Tuulianturi

SeaTalkns-SeaTalk-sovitinkaapeli

Syvyysanturi

Nopeusanturi

Ol N |al~]wN

Kurssitietokone (syottad 12 V
SeaTalk-verkkoon).

Kayta SeaTalk-kaapelointiin ja jatkokaapelointiin vain
Raymarine-yhtion SeaTalk-kaapelitarvikkeita.
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Luku 5: Asennus

Luvun sisalto
5.1 Asennus sivulla 30

Asennus
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5.1 Asennus Huom: Poranteran koko ja kiristysmomentti riippuvat
asennuskohteen materiaalin laadusta ja paksuudesta.

Tama tuote on suunniteltu uppoasennettavaksi.
Varmista ennen asennukseen ryhtymista, etta olet:

Etukehys

Etukehyksen poistaminen

» Valinnut soveltuvan asennuskohdan.

« Tunnistanut tarvittavat kaapeliliitdnnat ja reititykset.

* Irrottanut etukehyksen. @

p70 Asennus

D12104-1

p70r Asennus

D12032-2

Tarkedi: Irrota etukehys varovasti. Al4 kayté tydkaluja
etukehyksen irrottamiseen, silld kehys voi vaurioitua.

1. Veda etukehys irti laitteesta sormien avulla yldosasta ja
sivuista, kts. kuva 2.

Etukehys irtoaa ensin ylaosasta ja sivuilta.

2. Veda etukehys seuraavaksi kokonaan irti laitteesta
vastakkaiselta puolelta, kts. kuva 3.

Etukehys irtoaa nyt kokonaan laitteesta, kts. kuva 4.

D12105-1

1. Tarkista moduulille valittu asennuskohde. Asennukseen
tarvitaan selkea tasainen alue, jonka liséksi paneelin takana
on oltava riittavasti vapaata tilaa.

2. Kiinnita soveltuva tuotteen mukana toimitettu asennuskaavain
asennuskohteeseen maalarinteippia tai muuta vastaavaa
apuna kayttamalla.

3. Kayta sopivaa reikdsahaa ja tee apureiat leikattavan alueen
kuhunkin kulmaan.

4. Kayta sopivaa kuviosahaa ja sahaa pitkin kaavaimeen
merkityn viivan sisapuolta seuraten.

5. Varmista, etta laite mahtuu hyvin leikattuun aukkoon ja viilaa
aukon reunat tasaisiksi.

6. Poraa nelja reikda kaavaimeen merkittyihin kohtiin
kiinnitysruuveja varten.

7. Kuori tiivisteen takana oleva suoja irti ja sijoita tiivisteen
liimapuoli nayttdyksikk66n ja paina tiiviisti kiinni laippaan.
8. Liita kaapelit laitteeseen.

9. Liu'uta laite paikoilleen kaapelit aukkoon pujottaen ja kiinnita
mukana toimitetuilla kiinnitysruuveilla.
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6.1 Autopilottioiminnot

SmartPilot sisaltaa erilaisia toimintatiloja:

Valmiustila

Manuaalinen ohjaus, aktivointi
painamalla STANDBY-painiketta.

6.2 Autopilottiohjaimet

Ohjaimien etupaneelit ja toiminnot

p70 8—painikkeinen autopilottiohjain

Auto

Autopilotti ohjaa aluksen
ohjaussuunnalle, aktivointi
painamalla AUTO-painiketta.

Tuuliperasin

Autopilotti on kytkeytynyt péélle
yllapitdékseen valitun nennéisen
tai todellisen tuulikulman,
aktivointi Tila -valikon kautta

tai painamalla AUTO ja STANDBY
samanaikaisesti.

Jalki

Autopilotti kytkeytynyt ohjaamaan
alusta kohti reittipistetta, aktivointi
Tila -valikon kautta.

Kuvio

Autopilotti kytkeytynyt ohjaamaan
kalastuskuvion mukaan, aktivointi
Tila -valikon kautta.

Power steer (vain p70r kiertosaadin
tai joystick-ohjain)

Autopilotti kytkeytynyt Power steer
-ohjaukseen, aktivointi Tila -valikon
kautta.

Jog steer -ohjaus

Autopilotti kytkeytynyt ohjaamaan
Jog steer -tilassa (vain pinnapilotit
ja SeaTalk), aktivointi valmiustilan
kautta.

® ©® ® O

|
f Raymarine j
v
1° +1° Menu
o +20° Auto

D12108-2

Kuvaus

VASEN PIKAPAINIKE
Peruuta (Cancel), takaisin (Back), tilan valinta.

32

YLOS-PAINIKE / -1
YI8s navigointi, ylospdin saéto, kulman
pienentédminen.

ALAS-PAINIKE / -1
Alaspain navigointi, alaspain s&&tod, kulman
suurentaminen.

OIKEA PIKAPAINIKE
Vallikko (Menu), valinta (Select), OK, tallenna
(Save).

STANDBY-PAINIKE (VALMIUSTILA)
Autopilotin irtikytkentd, manuaalinen ohjaus, virta,
nayton kirkkaus.

-10 PAINIKE
Kulman pienentédminen.

+10 PAINIKE
Kulman suurentaminen.

AUTO-PAINIKE
Autopilotin paallekytkenta.

p70r — kiertosaatimella varustettu autopilottiohjain

® ® ®

Rayn|arine

D12109-2

p70 / p70R




Kohde

Kuvaus

VASEN PIKAPAINIKE
Peruuta (Cancel), takaisin (Back), tilan valinta.

STANDBY-PAINIKE (VALMIUSTILA)
Autopilotin irtikytkentd, manuaalinen ohjaus, virta,
nayton kirkkaus.

KIERTOSAADIN MYOTAPAIVAAN
Navigointilistan selaus alaspéin, saatd ylospéin,
kulman suurentaminen (lukittu ohjaussuunta),

numeeristen arvojen valinta, power steer -toiminto.

KIERTOSAADIN VASTAPAIVAAN
Navigointilistan selaus yldspain, s&ato alaspéin,
kulman pienentdminen (lukittu ohjaussuunta),

numeeristen arvojen valinta, power steer -toiminto.

OIKEA PIKAPAINIKE
Vallikko (Menu), valinta (Select), OK, tallenna
(Save).

6.3 Mittarin virransyotto

Autopilottiohjaimen paallekytkenta

1. Paina ja pida alaspainettuna STANDBY -painiketta yhden
sekunnin ajan kunnes Raymarine-logo tulee nakyviin.
Autopilottiohjaimen nayttoon tulee tilasivu.

Autopilottiohjaimen poiskytkenta
1. Minka tahansa datasivun ollessa ndytdssa paina ja pida
alaspainettuna STANDBY-painiketta.

Yhden sekunnin kuluttua nayttéon tulee nakyviin virran
sammuttamisen ponnahdusikkuna.

2. Jatka STANDBY-painikkeen alaspainamista vield 3 sekunnin

ajan jotta sammutusprosessi etenee loppuun asti.

Huom: Et voi kytked autopilottiohjainta pois paalta sen
ollessa AUTO-tilassa.

AUTO-PAINIKE
Autopilotin paallekytkenta.

KIERTOSAATIMEN PAINIKETOIMINTO
Vallikko (Menu), valinta (Select), OK, tallenna
(Save).

Autopilottisaadin tukee seuraavia painikkeiden
painamisyhdistelmia:

Painikkeiden yhdistelmédpainallukset

Painikkeet

Toiminto

STANDBY and
AUTO.

Asettaa autopilotin tuuliperasintilaan.

-1ja-10
tai
+1 ja +10.

AutoTack (tuuliperasintilassa), AutoTurn

Aloitus
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6.4 Nayttoasetukset

Nayton kirkkaus ja jaettu kirkkaus
Voit muuttaa yksittdisen naytdn tai verkotettujen nayttdjen
kirkkausasetusta.

Voit asettaa vain sellaisten nayttdjen jaetun kirkkauden asetusta
jotka tukevat jakamista ja jotka on liitetty samoihin verkkoryhmiin.

Et voi muuttaa sellaisten nayttéjen kirkkausasetusta jotka eivat
tue jakamista.

Nayton kirkkauden saataminen
Voit saataa yksittdisen naytdn kirkkautta seuraavasti:

1. Kun naytéssa nakyy suosikkisivu, paina VASEN
PIKAPAINIKE -painiketta.

Nayttoon tulee kirkkauden asetussivu.

2. Voit muuttaa kirkkauden prosentuaalisen arvon sopivaksi
kayttdmalla YLOS- ja ALAS-painikkeita.

3. Vahvista uusi kirkkaustason asetusarvo painamalla OIKEA
PIKAVALINTA -painiketta, nakyma palaa takaisin edelliselle
suosikkisivulle.

Verkkoryhman maaritys

Voit vaihtaa jaettua toimintaa tukevien verkkoon maaritettyjen
nayttdjen kirkkautta ja variasetuksia.

Jaettujen kirkkaus- ja variasetuksien kayttoonotto edellyttaa, etta
nayttdé on maaritetty verkkoryhmaan seuraavasti:

1. Valitse Menu > Asetukset > Jarjestelmaasetukset >
Verkkoryhma.

Nayttoon tulee ndkyviin luettelo verkkoryhmista:
» Ei mitdan (Oletusarvo)
* Ruori 1
* Ruori 2
» Ohjaamo
* Flybridge
* Masto
* Ryhma 1 — Ryhma 5
2. Korosta haluamasi ryhma kayttamallaYLOS- ja

ALAS-painikkeita.

3. Maarita kayttdmasi nayttd kyseiseen verkkoryhmaan
painamalla VALITSE-painiketta.

4. Valitse Menu > Asetukset > Jarjestelmaasetukset >
Kirkkaus/variryhma.

Nayttéon tulee seuraavat vaihtoehdot:
* Tama nayttdé
+ Tama ryhma

5. Korosta ja valitse haluamasi asetus.
6. Toista vaiheet 1 - 5 kaikille naytdille jotka haluat jakaa.

Kirkkauden yhteissaato

Yhteissaatotoiminto on kaytettavissa vain mikali naytto on liitetty
verkotettuun ryhmaan.

1. Kun naytdssa nakyy suosikkisivu voit tuoda kirkkauden
saatdasetuksen ndyttddn painamalla VASEN PIKAPAINIKE
-pikapainiketta.

2. Voit siirtyd kirkkauden yhteissdatdasetukseen painamalla
VASEN PIKAPAINIKE -painiketta uudelleen.

3. Voit muuttaa kirkkauden yhteissaatoasetusta painamalla
YLOS- tai ALAS-painiketta.

Nayton ja jarjestelman kirkkausasetus on kaytettavissd myds
valitsemalla Menu > Nayton asetukset > Kirkkaus.

Nayton varit ja jaetut varit

ip70/p70r:4a voidaan kayttaa yksittdisen nayton tai jarjestelman
nayttdjen varien asettamiseen (mikali variasetukset ovat
kaytettavissa verkotetuissa naytdissa).

Vaériasetukset ovat kaytettavissa valitsemalla Valikko > Nayton
asetukset > Varit.
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Kaytettavissa olevat variasetukset:

Esimerkki Vérindkyma
AR Speed Paiva 1
T
/o'sn 0 30%e 88 8
’lSO 60\\ };TS
‘90 4@6—23 [Depth
120 . 120
150 1o 150 .8
\igisz/ 888
Paiva 2
90 5%
120 4m6 120
150 150 150
Kaanteinen
\j20 4.0 1204
WL 2
Puna/Musta

Variasetuksien muuttaminen
1. Korosta varivaihtoehto varivalikosta.

Kun vaihtoehto on korostettu naytto siirtyy kyseisen
varivaihtoehdon tilaan arviointia varten.

2. Vahvista véarivaihtoehto ja palaa takaisin variasetuksien
valikkoon painamalla VALITSE.

Jos mittari on osa verkkoryhmaa variasetuksen valinta
muuttaa kaikkien kyseiseen ryhmaan kuuluvien mittareiden
variasetuksen. Jos varivaihtoehtoa ei ole kaytettavissa
verkotetuissa mittareissa niiden variasetus pysyy ennallaan.

Nayton vaste

Nayton vasteajan asettaminen

Matala vasteajan arvo tuottaa vakaammat ja hitaammin
paivittyvat nykyista tilannetta kuvaavat lukemat mittarin naytélle.
Korkea vasteajan arvo nopeuttaa lukemien paivittymista.

1. Valitse Valikko > Nayton asetukset ja valitse Nayton
vasteaika.

2. Valitse tietotyyppi YLOS- ja ALAS-painikkeilla:
* Nopeus
* Syvyys
* Tuulennopeus
* Tuulikulma
» Ohjaussuunta

3. Aseta vasteajan arvo painamalla VALITSE:
1—15

4. Tallenna arvo painamalla TALLENNA jolloin palaat nayton
vasteajan asetusndkymaan.
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6.5 Multiple data sources (MDS)
Multiple data sources (MDS) -esittely

Asennukset jotka sisaltdvat useampia datalahteitd voivat
aiheuttaa ristiriitoja. Esimerkkind voidaan mainita asennus joka
siséltdd useamman kuin yhden GPS-tietolahteen.

MDS:n avulla voit hallita seuraaviin tietoihin liittyvia ristiriitoja:
* GPS-sijaintitieto.

» Ohjaussuunta.

* Syvyys.

* Nopeus.

» Tuuli.

Tama toiminto suoritetaan tyypillisesti osana alustavia
asennustoimenpiteita tai aina kun jarjestelmaan on asennettu
uusia laitteita.

Mikali tata toimenpidetta El suoriteta loppuun asti jarjestelma
kehottaa selvittdmaan tiedonvaihtoihin liittyvat ristiriidat. Tasta
voi kuitenkin seurata se etté jarjestelma valitsee tietolahteen jota
et halua kayttaa.

Jos MDS on kéaytettavissa jarjestelma pystyy luetteloimaan
kaytettavissa olevat tietolahteet ja tarjoaa myds mahdollisuuden
valita ensisijaisen tietolahteen. Jotta MDS olisi kaytettavissa
kaikkien jarjestelmaan kuuluvien ylla lueteltuja tietolahteita
kayttavien laitteiden tulee olla MDS-yhteensopivia. Jarjestelma
pystyy luetteloimaan Ei-yhteensopivat tuotteet. Voi olla

etta ei-yhteensopivien laitteiden ohjelmistot on paivitettava
jotta niista tulisi yhteensopivia. Vieraile Raymarine-yhtion
Internet-sivuilla (www.raymarine.com) jonka kautta voit ladata
tuotteesi viimeisimman ohjelmistoversion. Jos tuotteeseen ei
ole saatavissa MDS-yhteensopivaa ohjelmistoa ETKA halua
etta jarjestelma yrittdd automaattisesti ratkaista tiedonvaihtoon
liittyvia ristiriitoja, voit poistaa tai vaihtaa mahdolliset
ei-yhteensopivat tuotteet ja varmistaa nain etté koko jarjestelma
on MDS-yhteensopiva.

Aluksen tietolahteiden katselu

Voit katsella jarjestelmaan lukeutuvia kaytettavissa olevia
tietolahteitd seuraavasti:

1. Siirry MDS-valikkoon: Paavalikko > Asetukset >
Jarjestelmaasetukset > Useampi tietoldhde.

2. Korosta haluamasi tietotyyppi:
* GPS-paikannustieto
» Ohjaussuunta
* Syvyys
* Nopeus
* Tuuli

3. Paina VALITSE.

Nayttdon tulee luettelo joka sisaltéda valittuun tietotyyppiin
liittyvat tietolahteet.

4. Korosta tietotyyppi ja paina VALITSE

Nayttdon tulee nyt valittuun tietotyyppiin liittyvia
yksityiskohtaisia tietoja:

* Laite

» Sarjanumero
» Portin ID
 Tila

Suosituimman tietolahteen valinta

Voit valita suosituimman tietolahteen jarjestelmaasi seuraavasti:

1. Siirry MDS-valikkoon: Péaavalikko > Asetukset >
Jarjestelmaasetukset > Useampi tietoldhde.

2. Paina VAIHTOEHDOT.
3. Korosta Valinta ja paina VALITSE.

Aloitus

4. Korosta Manuaalinen ja paina VALITSE
Palaat takaisin tietolahdevaihtoehtojen nakymaan.
5. Korosta Kayta tata tietoldhdetta ja paina VALITSE

6. Jos haluat ettd jarjestelma valitsee tietolahteen
automaattisesti korosta ja valitse tietoldhteen valintandkyman
AUTO-painiketta.

Mikali jarjestelmaasi sisaltyvistd naytdista jotkut eivat tue
MDS-toimintoa, saat naytodlle luettelon laitteista jotka eivat tue
tata toimintoa.
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7.1 Evolution-autopilotin asennus 7.2 Autopilotin kayttoonotto —
Lisatietoja Evolution-autopilottijarjestelman asennuksesta ja tarkeimmat erot Evolution- Ja

littimisesté on EV-1- ja EV-2-laitteiden mukana toimitetussa ~ SPX-jarjestelmien valilla
dokumentaatiossa.
Evolution-jarjestelma tarjoaa joukon ominaisuuksia jotka
helpottavat kayttdonottoa olemassa oleviin SPX- ja joihinkin
muihin autopilottijarjestelmiin verrattuna.

» Sisdanrakennettu ohjaussuunta- ja asentoanturi — ei
tarvetta ylimaaraiselle fluxgate-kompassille.

+ Automaattiset asetukset — perasinvahvistus, vastaperasin,
manuaalinen kompassin kalibrointi ja Auto Learn -asetukset
joita edellytetdan olemassa olevissa SPX-jarjestelmissa
ei enaa tarvita. Tama yksinkertaistaa oleellista laituriin
kiinnittettyna olevien kalibrointitoimintojen suoritusta
Evolution-autopilottijarjestelmien yhteydessa.
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7.3 Autopilotin vastetasot

Evolution-autopilottijarjestelma sisaltéa valikoiman erilaisia
suorituskykytiloja, jotka auttavat sinua nopeasti konfiguroimaan
jarjestelmaan optimaalisen nykyisia olosuhteita vastaavan
suorituskyvyn.

Valittavissa olevat suorituskykytilat ovat:

» Huvi — soveltuu pitkille matkoille joissa ei valttamatta tarvita
kaikkein tiukinta kurssissapitokykya.

* Matka — hyva kurssissapitokyky, autopilottia liikaa
rasittamatta.

» Tarkka — paapaino tarkassa kurssinpitokyvyssa.

Voit muuttaa vastetasoa koska tahansa valitsemalla MENU >
Vastetaso. Tallenna muutokset valitsemalla Tallenna.

Kayttdonotto - Evolution-autopilottijarjestelma

7.4 Alustavat asetukset ja kayttoonotto

Kayttoonottotoimenpiteiden ennakkovaa-
timukset

Ennen kuin ryhdyt suorittamaan jarjestelman kayttddnotto-
toimenpiteitd ensimmaista kertaa tarkista, ettéd seuraavat
toimenpiteet on suortettu oikein:

» Autopilottijarjestelma on asennettu Asennusohjeen
maarittamalla tavalla.

« SeaTalkng-verkko on asennettu SeaTalkns Referenssimanu-
aalin maarittamalla tavalla.

* Mahdollinen GPS on asennettu ja liitdnnat toteutettu GPS
Asennusohjeen maarittamalla tavalla.

Tarkista myo6s etta kayttdonottoa suorittava asentaja tuntee
autopilottijarjestelman komponentit ja asennustoimenpiteet,
mukaanlukien:

* Alustyyppi.
» Aluksen ohjausjarjestelman tiedot.
» Autopilotin kayttdtarkoitus.

» Jarjestelman toteutus: komponentit ja liitdnnat (tarvitset
aluksen autopilottijarjestelman kytkentdkaavion).

Alustavat asetukset

Alustavien asetuksien maaritys koostuu seuraavista
toimenpiteista:

Tarkeaa: Ennen kuin jatkat p70/p70R-ohjausyksikdiden
alustavien asetuksien tai kayttdonottotoimenpiteiden
kanssa varmista, ettd p70/p70R on varustettu
uusimmalla ohjelmistoversiolla. p70/p70R:n kayttd
osana Evolution-jarjestelmia edellyttdd p70/p70R-
ohjelmistoversiota 2 tai uudempaa. Lisétietoja:
http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797 josta voit ladata
uusimman ohjelmistoversion ja paivitysohjeet p70 p70R:n

ohjelmiston paivittdmiseen monitoiminaytén avulla.

1. Kytke p70 / p70R paalle.
2. Méaarita valikkokieli ja soveltuva alustyyppi Ohjatun
asetustoiminnon avulla.

3. Suorita loppuun laituriin kiinnitettyna suoritettavat
kalibrointitoimenpiteet kayttamalla Dockside Wizard
-toimintoa.

Alukset joissa El OLE

perasinanturia: Alukset joissa ON perasinanturi:

Tydyksikon tyypin valinta Tybyksikon tyypin valinta

Perésimen linjaus

Perasimen raja-arvon asetus Perasimen raja-arvon asetus

Laidasta laitaan -aika (jos et viela
tieda laidasta laitaan -aikaan,
hyppaé tdmé vaihe yli Dockside
Wizard -toiminnossa ja sy6té oikea
arvo mydhemmin manuaalisesti).

Peréasimen tydyksikon tarkistus Perésimen tydyksikon tarkistus

4. Kun Dockside Wizard on valmis, maarita Laidasta laitaan
-aika (patee vain jarjestelmiin joissa El OLE perasinanturia).
5. Perehdy tdssa dokumentissa oleviin tarkeisiin kompassin
linearisointiin liittyviin tietoihin. Noudata annettuja
ohjeita ja varmista, ettd linearisointi on suoritettu loppuun
onnistuneesti.

6. Kun olet onnistuneesti suorittanut kaikki edella kuvatut ohjeet
sinun tulee viela perehtya Kompassilukitus-toimintoon
liittyviin tietoihin.
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http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797

7.5 Autopilottiohjaimen paallekytkenta

Autopilottiohjaimen virran paallekytkenta

1. Paina ja pida alaspainettuna STANDBY -painiketta yhden
sekunnin ajan kunnes Raymarine-logo tulee nakyviin.

Jos laite kytketdan paalle ensimmaisen kerran tai kun on
tehty tehdasasetuksien palautus nayttdon tulee ohjatun
toiminnon nakyma.

Huom: Raymarine logo ei tule ndkyviin naytdlle jos mittari
heraa "torkkutilasta" jolloin mittari vaikuttaa olevan kytketty

pois paalta vaikka sen virta on kytketty paalle.

2. Voit kytkea autopilottiohjaimen pois paalta painamalla ja
pitamalla alaspainettuna STANDBY-painiketta. Yhden
sekunnin kuluttua naytté6n tulee ponnahdusikkuna.

3. Jatka STANDBY-painikkeen alaspainamista viela 3 sekunnin
ajan jotta sammutusprosessi etenee loppuun asti.

Huom: Autopilottiohjainta ei voi kytked pois paalta sen

ollessa AUTO-tilassa.
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7.6 Ohjatun asetustoiminnon kaytto

Ohjattu asetustoiminto opastaa tarkeiden asetuksien
asettamisessa, kuten valikkokielen ja oikean alustyypin
maarityksessa.

Ohjattu asetustoiminto sisaltda kolme vaihetta: kielen valinta,
alustyypin valinta ja tervetuloa-naytté. Kun kytket p70/p70r:n
paalle ensimmaista kertaa vield konfiguroimattomassa
jarjestelmassa, tama ohjattu toiminto tulee nayttéon
automaattisesti jolloin alla mainittuja kolmea ensimmaista
vaihetta ei tarvitse suorittaa.

Autopilotin ollessa Standby [Valmius]-tilassa:

1. Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Set-up wizard [Ohjattu asetustoiminto].
Valitse haluamasi valikkokieli.

Valitse oikea alustyyppi.

Nayttoon tulee nyt tervetuloa-sivu ja tekemasi asetukset on
tallennettu muistiin.

6. Suorita ohjattu asetustoiminto loppuun valitsemalla OK.

ok ownN

Alustyypin valinta

Alustyyppivaihtoehdot on suunniteltu tarjoaman optimaaliset
ohjausominaisuudet kullekin alustyypille.

On tarkeaa suorittaa alustyypin maaritys loppuun asti alustavien
asetuksien yhteydessa, koska valinta vaikuttaa keskeisella
tavalla koko kalibrointiprosessiin. Voit siirtyd asetukseen

koska tahansa autopilotin ollessa Standby-tilassa valitsemalla
seuraavasti: MENU > Asetukset > Autopilotin kalibrointi >
Alusasetukset > Alustyyppi.

Yleisena ohjeena valinta kannattaa tehda siten, etta valinta ja
aluksen runkotyyppi vastaavat mahdollisimman paljon toisiaan.
Vaihtoehdot ovat:

e Purje.

* Purje (hidas kdantymaan).

* Purje katamaraani.

+ Virta.

* Moottori (hidas kaantymaan).
* Moottori (nopea kddntymaan).

On tarkedd huomata, ettd ohjausvoimat (ja siten
kadantymisnopeus) vaihtelevat huomattavasti alustyypista,
ohjausjarjestelmasta ja moottorityypista riippuen. Siten annetut
alustyyppivaihtoehdot ovat vain ohjeellisia. Saatat haluta kokeilla
eri alustyyppivaihtoehtoja ja niiden vaikutusta ohjaukseen koska
nain menetellen voit ehkd parantaa ohjausominaisuuksia.

Sopivan aluksen runkotyypin valinnassa paapaino tulee olla
turvallisessa ja luotettavassa ohjausvasteessa.

Tarkeda: Jos muutat alustyyppia sen jalkeen kun

olet suorittanut laiturissa kiinnitettyna suoritettavat
kalibrointivaiheet (kayttdmalla Dockside Wizardia) kaikki
kayttddnoton yhteydessa maaritetyt asetukset palautuvat
samalla oletusarvoihin ja sinun tulee suorittaa laituriin
kiinnitettyna suoritettavat kalibrointitoimenpiteet uudelleen.
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7.7 Laituriin Kiinnitettyna
suoritettavien asetuksien ohjatun
asetustoiminnan kaytto

Laituriin kiinnitettyna suoritettavien asetuksien tulee olla
suoritettuna ennen kuin Evolution-jarjestelmag voidaan
alkaa kayttaa. Ohjattu asetustoiminto opastaa sinut

kalibrointivaiheiden lapi.

Ohjattu asetustoiminto sisaltaa eri vaiheita jotka riippuvat siita,
onko alukseesi asennettu perasinreferenssianturi vai ei:

Seuraavat ohjatun asetustoiminnon
vaiheet patevat siina tapauksessa,
ettd alukseen ei ole asennettu
perasinreferenssianturia:

Seuraavat ohjatun asetustoiminnon
vaiheet patevat siina tapauksessa,
ettad alukseen on asennettu
perasinreferenssianturi:

+ Tydyksikon tyypin valinta. + Tydyksikon tyypin valinta.

+ Perésimen raja-arvon asetus. + Linjaa perésin (perdsimen

+ Laidasta laitaan -ajan asetus injaus).

(Raymarine suosittelee etta .
tdméa asetus madritetdan sen
jalkeen kun laituriin kiinnitettyna
suoritettavat toimenpiteet ja
Perasimen tydyksikon tarkistus
on suoritettu valmiiksi, kayta
Laidasta laitaan -aika -valikon
vaihtoehtoja).

Perésimen raja-arvon asetus.

+ Perésimen tydyksikon tarkistus.

+ Perasimen tydyksikon tarkistus.

Voit kaynnistaa Dockside Wizard -toiminnon varmistamalla
ensin etta autopilotti on Standby-tilassa ja valitsemalla sitten
seuraavasti:

Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Autopilotin kalibrointi.
Valitse Kayttéonotto.

Valitse Dockside Wizard.

a bk wbd-=~

Tyoyksikon tyypin valinta

Tybyksikon tyypin valinta on mahdollista silloin, kun autopilotti
on valmiustilassa joko kayttdmalla Dockside Wizard -toimintoa
tai valitsemalla Alusasetukset-valikko: MENU > Asetukset >
Autopilotin kalibrointi > Alusasetukset .

Kun Tyoyksikodn tyyppi -valikko nakyy.

1. Valitse tydyksikon tyyppi.

Huom: Jos tydyksikkdasi ei ole luetteloitu ota yhteys
Raymarine-jalleenmyyjaasi lisdneuvojen saamiseksi.

Perasimen linjauksen tarkistus (Align
Rudder)

Tama toimenpide maarittda perasimen paapuurin ja styyrpuurin
puoleiset raja-arvot jarjestelmissa jotka on varustettu
perasinreferenssianturilla.

Perasimen tarkistus on osa laituriin kiinnitettyna suoritettavia
kalibrointitoimenpiteita.

Seuraavat tiedot péatevat
vain aluksiin joissa on
perasinreferenssianturi.

Huom: Voit peruuttaa laituriin kiinnitettyna suoritettavat
toimenpiteet koska tahansa valitsemalla STANDBY.

Perasimen raja-arvon asetus

Osana laituriin kiinnitettyna suoritettavia ohjattuja (Dockside
Calibration) asetustoimintoja, jarjestelma suorittaa perasimen
raja-arvojen asetuksen.

* Alukset joissa on perasinreferenssianturi — tama
toimenpide maarittda perasimen raja-arvot. Perdsimen
raja-arvo naytetdan yhdessa viestin kanssa joka ilmoittaa etta
perdsimen raja-arvo on paivitetty. Tatd arvoa on mahdollista
muuttaa tarvittaessa.

» Alukset joissa ei ole perasinanturia — naytdssa nakyy
oletusarvona 30 astetta, voit muuttaa arvoa tarvittaessa.

Hard over -aika (laidasta laitaan)

Laidasta laitaan -ajan asetus on mahdollista maarittda osana
laituriin kiinnitettynd suoritettavia ohjattuja toimintoja.

Seuraavat tiedot patevat
vain aluksiin joissa ei ole
perasinreferenssianturia.

» Jos tiedit jo oman aluksesi ohjausjarjestelmén laidasta
laitaan -ajan: sy6ta aika laituriin kiinnitettyna suoritettavien
ohjattujen toimintojen aikana.

» Jos ET tieda oman aluksesi ohjausjarjestelman Laidasta
laitaan -aikaan , hyppaa tdman vaiheen yli Dockside Wizard
-toiminnossa valitsemalla TALLENNA, jatka sitten tdman
dokumentin kohtaan Perasimen tyoyksikon tarkistus ja suorita
Dockside Wizard -toiminto loppuun. Kun Dockside Wizard
on suoritettu loppuun, jatka tdman dokumentin kohtaan 7.8
Laidasta laitaan -ajan saatd jossa on lisatietoja Laidasta
laitaan -aika-asetuksen maarittdmisesta ja sdatdmisesta.

Perasimen tyoyksikon tarkistus

Jarjestelma tarkistaa tydyksikon liitinnan osana laituriin
kiinnitettynad suoritettavia toimenpiteitd. Kun tarkistus on
suoritettu onnistuneesti nayttéon tulee viesti jossa kysytdan
voiko jarjestelma ottaa ruorin haltuun turvallisesti.

Taman toiminnon aikana autopilotti liikuttaa perasinta. Tarkista
ettd jatkaminen on turvallista ennen kuin painat OK.

Kun olet laituriin kiinnitettyna suoritettavien toimenpiteiden
tilassa ja kun naytéssa nakyy Motor Check -sivu [Moottorin
tarkistus]:

1. Keskita perasin ja paasta irti ruorista.

2. Vapauta mahdollinen perasimen tydyksikdn kytkin.

3. Valitse CONTINUE [JATKA].

4. Tarkista etta jatkaminen on turvallista valitsemalla OK.
Aluksissa joissa on perasinreferenssianturi, autopilotti
likuttaa seuraavaksi perasinta paapuuriin ja sitten
styyrpuuriin.

5. Aluksissa joissa ei ole perasinanturia, nayttéon tulee pyyntd

vahvistaa kaantyikd perasin paapuuriin, vastausvaihtoehdot
ovat KYLLA tai El.

6. Valitse OK jos on turvallista siirtda perasinta vastakkaiseen

suuntaan.

Sinua pyydetaan vahvistamaan kaantyikd perésin

styyrpuuriin painamalla KYLLAtai EL.

8. Laituriin kiinnitettyna suoritettavat toimenpiteet on nyt
suoritettu, valitse JATKA.

~

1. Keskité perasin ja valitse OK.

2. Kun naet kehoituksen kdanna perasinta paapuuriin
aariasentoon ja valitse OK.

3. Kun néet kehoituksen kdanna perasinta styyrpuuriin
aariasentoon ja valitse OK.

4. Kun naet kehoituksen kaanna perasin takaisin keskiasentoon
ja valitse OK.

Kayttdonotto - Evolution-autopilottijarjestelma

Huom: Jos vastasit "EI" perasimen paapuurin ja styyrpuurin
liikkeisiin liittyvaan kysymykseen ohjattu toiminto keskeytyy.
On mahdollista, ettd ohjausjarjestelma ei liikuttanut perasinta
mihink&an suuntaan jolloin on valttdmatoénta tarkistaa
ohjausjarjestelma ennen laituriin kiinnitettynd suoritettavien
ohjattujen toimintojen Iapiviemistd on mahdollista yrittéda

uudelleen.

Voit peruuttaa laituriin kiinnitettyna suoritettavat toimenpiteet
koska tahansa painamalla STANDBY.
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7.8 Laidasta laitaan -ajan saato

On tarkeaa asettaa Laidasta laitaan -aika mikali aluksessa ei
ole perasinanturia.

Ennen kuin yritat suorittaa seuraavaa toimenpidettd, varmista,
ettd olet noudattanut ja ymmartanyt tdssd dokumentissa olevan
perdsimen tarkistamiseen liittyvan varoituksen.

Voit arvioida Laidasta laitaan -ajan seuraavasti:

1. SmartPilot- ja SPX-jarjestelmat, laita muistiin alkuperainen
asetusarvo ja sdada Perasinvahvistuksen asetus sitten
maksimiarvoon. Perasinvahvistus-asetuksen voit muuttaa
valitsemalla seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin
kalibrointi > Tyoyksikon asetukset > Perasinvahvistus.

2. Autopilotin ollessa Standby-tilassa kaanna perasin / moottori
kokonaan paapuuriin. (Ohjaustehostimilla (Power Steer)
varustetuissa aluksissa moottorin tulee olla kdynnissa
perasinta kaannettdessa).

3. Kytke Auto-tila paalle.

4. Paina +10 ja +1 painikkeita samaan aikaan (p70) tai kayta
Kiertosaadinta (p70R) vaihtaaksesi lukittua suuntaa 90
astetta ja mittaa perasimen / moottorin liikkeen kesto
sekuntikellolla.

5. Arvioi kuinka kauan perasimelta kestaisi siirtya kokonaan
paapuurista kokonaan styyrpuuriin. Tama arvioitu aika on
sama kuin Laidasta laitaan -aika.

6. Syota tdma arvio asetuksena Laidasta laitaan -ajaksi.
Laidasta laitaan -asetus on valittavissa TyOyksikon
asetuksista seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin
kalibrointi > Tyoyksikon asetukset > Laidasta laitaan
-aika.

7. Jos kyseessa on SmartPilot- tai SPX-jarjestelma vaihda
Perasinvahvistuksen asetusarvo takaisin alkuperaiseen
aiemmin muistiin merkitsemaasi arvoon.

8. Kun olet maarittanyt Laidasta laitaan -ajan asetusarvon,
tarkkaile autopilotin toimintaa ja tarvittaessa suorita pienia
saatdja Laidasta laitaan -asetusarvoon kunnes toiminta on
taysin tyydyttavaa.

7.9 Kompassin linearisointi

Evolution-autopilottijarjestelmien tapauksessa, kun EV-laite
on asennettu ja siihen kytketdan virta paalle ensimmaista
kertaa, sen sisdinen kompassianturi on kalibroitava suhteessa
paikalliseen erantoon ja maapallon magneettikenttddn. Tama
tehdaan kayttamalla automaattista prosessia, jota kutsutaan
linearisoinniksi ja se muodostaa tarkeén osan autopilotin
asennus- ja kayttdonottotoimenpiteita sekd perusasetuksien
maaritysta.

Linearisointi

Evolution-jarjestelmissé linearisointiprosessi suoriutuu
automaattisesti EV-yksikén toimesta taustatoimintona kun
aluksen nopeus on valilld 3 - 15 solmua, kayttajan toimenpiteita
ei tarvita poislukien vahintaan 270 asteen kdannds. Toimenpide
suoritetaan ensimmaisen ajon aikana autopilottijarjestelman
asennuksen jalkeen ja kestaa tyypillisesti korkeintaan 30
minuuttia, mutta mainittu aika vaihtelee aluksen ominaisuuksien,
EV-yksikdn asennusympariston ja toimenpiteen aikana
vaikuttavien magneettisten hairididen voimakkuuden ja luonteen
mukaan. Oleelliset magneettiset hairiot saattavat pidentaa
linearisointiprosessiin tarvittavaa aikaa. Mainitun tyyppisia
hairiéité voivat aiheuttaa mm. seuraavat:

* Ponttoonit.
* Metallirunkoiset alukset.
* Vedenalaiset kaapelit.

Huom: Voit nopeuttaa linearisointiprosessia suorittamalla
360 asteen kdannoksen (nopeuden ollessa 3 — 15 solmua).
Voit tarvittaessa kaynnistaa linearisointiprosessin koska
tahansa valitsemalla Kdynnista kompassi uudelleen
-valikkovaihtoehdon.

Varoitus: Perasimen tarkistus

A

Mikali perasinreferenssiaturia El ole asennettu
sinun ON VARMISTETTAVA ettd ohjausmekanismi
sisaltda jonkin luotettavan ratkaisun joka estaa
ohjausmekanismia kuormittumasta liikkaa (perasin ei
paase kdadntymaan mekaanisiin paatypysayttimiin).
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Kédyta kompassin erannon ilmaisinta

Kompassin erannon ilmaisimen kayttd autopilotin
ohjausyksik0ssa saattaa hyddyttdd tdman toimenpiteen
suoritusta, erityisesti mikali EV-laite on asennettu aluksessa
paikkaan jossa magneettiset hairiét ovat liilan suuret jotta
EV-laite voisi suorittaa kompensoinnin riittdvan tehokkaasti.
Jos on nain, erantoilmaisin nayttda arvoa 25 astetta tai
suurempi. Tassa tapauksessa Raymarine suosittelee, etta
EV-laite siirretdan ja asennetaan uudelleen sellaiseen paikkaan
aluksessa, jossa magneettisten hairididen vaikutus on pienempi.
Jos erantoarvona naytetdan “- -” on se merkki siita, etta
linearisointiprosessi on viela kesken.

Tarkista kompassin ohjaussuuntatieto

Raymarine suosittelee, ettd autopilotin ohjausyksikon tai
monitoimindyton kautta ndytettdva kompassin ohjaussuuntatieto
tarkistetaan vertaamalla tietoa tunnettuun suuntimaan, jonka
todellinen arvo voidaan tarkistaa muista lahteista. Tama
edesauttaa sen varmistamista, ettd EV-yksikkd on suorittanut
linearisoinnin valmiiksi.

Huom: Kun linearisointiprosessi on suoritettu, on mahdollista,
ettéd ohjaussuunta-arvolla on 2 - 3 asteen siityma. Tama on
yleista tapauksissa, joissa asennustilaa on rajoitetusti jolloin
EV-yksikkda ei voida linjata taysin samansuuntaiseksi aluksen
pitkittdisakselin kanssa. Talléin voit manuaalisesti saataa
kompassin siirtyman tarkasti oikeaksi kayttamalla autopilotin
ohjausyksikén tai monitoiminayton toimintoja.

Huom: ALA LUOTA ohjaussuuntatiedon tarkkuuteen
ennen kuin olet varmistanut, ettd kompassin linearisointi on

kokonaan suoritettu.

Jarjestelméan valvonta ja sovitus erilaisiin olosuhteisiin

Optimaalisen suorituskyvyn takaamiseksi EV jatkaa alustavien
linearisointitoimenpiteiden jalkeen kompassin toiminnan

ja ympaéristdolosuhteiden tarkkailua ja sovittaa kompassin
linearisointia vallitseviin olosuhteisiin sopivaksi.

Mikali linearisointiolosuhteet ovat muuta kuin ihanteelliset,
automaattinen linearisointitoimenpide keskeytyy ja jatkuu kun
olosuhteet ovat paremmat. Seuraavat olosuhteet saattavat
aiheuttaa linearisointiprosessin hetkellisen keskeytymisen:

» Aluksen nopeus on alle 3 solmua.
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» Aluksen nopeus on yli 15 solmua.
» Kaantymisnopeus on liian hidas.

» Ulkoisten magneettisten hairididen vaikutus on oleellisen
suuri.

Kompassin erannon ilmaisimen kaytto

1. Valitse Menu.
2. Valitse Asetukset.
3. Valitse Jarjestelmadiagnostiikka.
4. Valitse Tietoja pilotista.
Nayttdon tulee autopilotin diagnostiikkaan liittyvia tietoja.
5. Selaa listan alaosaan ja katso Eranto.

7.10 Kompassilukitus

Kun olet tyytyvainen kompassin tarkkuuteen, voit lukita
asetuksen tarvittaessa estdaksesi autopilottijarjestelmaa
suorittamasta muita kompassin lisdkalibrointeja tulevaisuudessa.

Tama ominaisuus on varsin kateva aluksissa jotka liikkuvat
saannodllisesti vahvoja magneettisia hairioita tuottavilla
alueilla (kuten esimerkiksi rannikkoalueiden tuulivoimalat
tai erittain vilkkaasti likkenndidyt jokisuistot jne.). Mainitun
tyyppisilla alueilla liikuttaessa voi olla tarpeen kayttaa
kompassilukitusta jolla muutoin jatkuvasti kdynnistyvat
kompassin linearisointiprosessit voidaan estda. Mainitun
tyyppiset magneettiset hairidt saattavat moninkertaistaa
ohjaussuuntavirheen ajan myo6ta.

Huom: Jos erantoarvona naytetdan “- -” on se merkki siita,
etta linearisointiprosessi on viela kesken.

Kompassin saato

Autopilotin ollessa valmiustilassa:
Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Autopilotin kalibrointi.
Valitse Aluksen asetukset.
Valitse Kompassin asetukset.

S&ada kompassia tarpeen mukaan kayttamalla +/- 10
painikkeita (p70) tai KIERTOSAADINTA (p70r).

2R

Kayttdonotto - Evolution-autopilottijarjestelma

Huom: Kompassilukitus on siksi mahdollista vapauttaa koska
tahansa jotta kompassi voisi suorittaa jatkuvaa linearisointia
uudelleen. Tama on kateva ominaisuus mikali ollaan
aloittamassa pitkda purjehdusta. Maapallon magneettikentta
vaihtelee voimakkuudeltaan eri maantieteellisten alueiden
valilld ja kompassin voidaan antaa kompensoida

mainitun tyyppisid muutoksia automaattisesti, mika

takaa mahdollisimman tarkan ohjaussuuntatiedon ja
kurssissapysymisen lapi koko purjehduksen.
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8.1 SPX- ja SmartPilot-autopilottien
asennus

Lisatietoja SeaTalkng-vaylalla varustetun SPX-autopilotti-
jarjestelman tai SeaTalk SmartPilot-autopilottijarjestelman

asennuksesta ja liittdmisesta on saatavissa kurssitietokoneen
mukana toimitetuissa dokumenteissa.
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8.2 Autopilotin vaste

Vastetaso maaraa kurssissapysymistarkkuuden ja
perasimen/ruorin aktiviteettitason valisen suhteen. Asetusarvon
alueon 1-9.

Valiaikaisten muutosten tekeminen
autopilotin vasteominaisuuksiin

Autopilotin vaste maéaritetddn SmartPilot-jarjestelman
kayttéonottotoimenpiteiden yhteydessa mutta voit tehda
valiaikaisia muutoksia autopilotin toimintaan koska tahansa
seuraavasti: Autopilotin vaste -valikon kautta valitsemalla
Paavalikko > Autopilotin vaste

1. Korosta paavalikon Autopilotin vaste -vaihtoehto ja paina
SELECT.

2. Muuta vasteasetuksen arvo haluamaksesi kayttamalla YLOS
- ja ALAS -painikkeita.
3. Tallenna vastearvo painamalla SAVE.

Asetus Asetukset

Tasot1-3 Minimoi autopilotin aktiviteettitason.
Pienentaa virrankulutusta mutta
saattaa heikentda lyhyen aikavalin
kurssissapysymistarkkuutta.

Tasot 4 - 6 Tarjoaa normaalisti hyvan
kurssissapysymistarkkuuden
ja selkeat teravat hyvin hallitut
k&anndkset normaaleissa
olosuhteissa.

Tasot7-9 Tiukin kurssissapysymistarkkuus
mutta samalla perésimen
aktiviteettitaso on myos suurin
(virrankulutus suuri). Tasta voi
seurata melko karkeantuntuinen
kulku avomerelld koska
SPX-jarjestelma saattaa ‘taistella’
aallokkoa vastaan.
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8.3 Alustavat asetukset ja kayttoonotto

Kayttoonottotoimenpiteiden ennakkovaa-
timukset

Ennen kuin ryhdyt suorittamaan jarjestelman kayttédnotto-
toimenpiteitd ensimmaista kertaa tarkista, ettéd seuraavat
toimenpiteet on suortettu oikein:

» Autopilottijarjestelma on asennettu Asennusohjeen
maarittamalla tavalla.

« SeaTalkng-verkko on asennettu SeaTalkns Referenssimanu-
aalin maarittamalla tavalla.

* Mahdollinen GPS on asennettu ja liitannat toteutettu GPS
Asennusohjeen maarittamalla tavalla.

Tarkista myos etta kayttdonottoa suorittava asentaja tuntee
autopilottijarjestelman komponentit ja asennustoimenpiteet,
mukaanlukien:

* Alustyyppi.
» Aluksen ohjausjarjestelman tiedot.
+ Autopilotin kayttétarkoitus.

+ Jarjestelman toteutus: komponentit ja liitdnnat (tarvitset
aluksen autopilottijarjestelman kytkentdkaavion).

Kayttoonottotoimenpiteet

» Tarkista, ettd olet tayttanyt kayttéonottoon liittyvat
ennakkovaatimukset.

» Alustava virran paallekytkenta ja asetukset

« Laituriin kiinnitettyna olevat toimenpiteet (jalleenmyyjaase-
tukset SeaTalk-jarjestelmissa)

» Aseta laidasta laitaan -aika (vain ilman perasinanturia olevat
jarjestelmat)

* Merikoekalibrointi

» Jarjestelman tarkistus

Kayttdonotto - SPX- ja SmartPilot-jarjestelmat

8.4 Autopilottiohjaimen paallekytkenta

Autopilottiohjaimen virran paallekytkenta

1. Paina ja pida alaspainettuna STANDBY -painiketta yhden
sekunnin ajan kunnes Raymarine-logo tulee nakyviin.

Jos laite kytketdan paalle ensimmaisen kerran tai kun on
tehty tehdasasetuksien palautus nayttéon tulee ohjatun
toiminnon nakyma.

Huom: Raymarine logo ei tule nakyviin naytdlle jos mittari
heraa "torkkutilasta" jolloin mittari vaikuttaa olevan kytketty

pois paalta vaikka sen virta on kytketty paalle.

2. Voit kytkea autopilottiohjaimen pois paalta painamalla ja
pitamalla alaspainettuna STANDBY-painiketta. Yhden
sekunnin kuluttua ndyttddn tulee ponnahdusikkuna.

3. Jatka STANDBY-painikkeen alaspainamista vield 3 sekunnin
ajan jotta sammutusprosessi etenee loppuun asti.

Huom: Autopilottiohjainta ei voi kytke& pois paalta sen

ollessa AUTO-tilassa.
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8.5 Ohjatun asetustoiminnon kaytto

Ohjattu asetustoiminto opastaa tarkeiden asetuksien
asettamisessa, kuten valikkokielen ja oikean alustyypin
maarityksessa.

Ohjattu asetustoiminto sisaltda kolme vaihetta: kielen valinta,
alustyypin valinta ja tervetuloa-nayttd. Kun kytket p70/p70r:n
paalle ensimmaista kertaa vield konfiguroimattomassa
jarjestelmassa, tama ohjattu toiminto tulee nayttéon
automaattisesti jolloin alla mainittuja kolmea ensimmaista
vaihetta ei tarvitse suorittaa.

Autopilotin ollessa Standby [Valmius]-tilassa:

1. Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Set-up wizard [Ohjattu asetustoiminto].
Valitse haluamasi valikkokieli.

Valitse oikea alustyyppi.

Nayttoon tulee nyt tervetuloa-sivu ja tekemasi asetukset on
tallennettu muistiin.

6. Suorita ohjattu asetustoiminto loppuun valitsemalla OK.

ok wN

Alustyypin valinta

Alustyyppivaihtoehdot on suunniteltu tarjoaman optimaaliset
ohjausominaisuudet kullekin alustyypille.

On tarkeaa suorittaa alustyypin maaritys loppuun asti
alustavien asetuksien ohjatun toiminnon yhteydessa, koska
valinta vaikuttaa keskeisella tavalla koko kalibrointiprosessiin.
Voit siirtya asetukseen koska tahansa autopilotin ollessa
Standby-tilassa valitsemalla seuraavasti: MENU > Asetukset >
Autopilotin kalibrointi > Alusasetukset > Alustyyppi.

Yleisena ohjeena valinta kannattaa tehda siten, etta valinta ja
aluksen runkotyyppi vastaavat mahdollisimman paljon toisiaan.
Vaihtoehdot ovat:

+ Kilpapurjevene.

+ Matkapurjevene.

+ Katamaraani.

« Tydvene.

* RIB.

+ Ulkolaita nopea

+ Sisdlaita nopea

* Moottorivene 1 (<12 solmua)
* Moottorivene 2 (<30 solmua)
* Moottorivene 3 (>30 solmua)
* Urheilukalastus

+ Ammattikalastus

On tarkedd huomata, ettd ohjausvoimat (ja siten
kaantymisnopeus) vaihtelevat huomattavasti alustyypista,
ohjausjarjestelmasta ja moottorityypista riippuen. Siten annetut
alustyyppivaihtoehdot ovat vain ohjeellisia. Saatat haluta kokeilla
eri alustyyppivaihtoehtoja ja niiden vaikutusta ohjaukseen koska
nain menetellen voit ehka parantaa ohjausominaisuuksia.

Sopivan aluksen runkotyypin valinnassa paapaino tulee olla
turvallisessa ja luotettavassa ohjausvasteessa.

8.6 Laituriin kiinnitettyna suoritettava
kalibrointi

Dockside Calibration -toiminnon tulee olla suoritettuna ennen
kuin SPX-jarjestelmaa voidaan kayttaa ensimmaista kertaa.
Ohjattu asetustoiminto opastaa sinut kalibrointivaiheiden lapi.

Ohjattu asetustoiminto sisaltaa eri vaiheita jotka riippuvat siita,
onko alukseesi asennettu perasinreferenssianturi vai ei:

Seuraavat ohjatun asetustoiminnon
vaiheet patevat siina tapauksessa,
ettd alukseen ei ole asennettu
perasinreferenssianturia:

Seuraavat ohjatun asetustoiminnon
vaiheet patevat siina tapauksessa,
ettd alukseen on asennettu
perasinreferenssianturi:

+ Tydyksikon tyypin valinta. + Tydyksikon tyypin valinta.

* Perésimen raja-arvon asetus. + Linjaa perasin (perasimen

+ Perasimen tydyksikon tarkistus. injaus)

+ Perdsimen raja-arvon asetus.

+ Perasimen tyoyksikon tarkistus.

Vanhemmissa SeaTalk SmartPilot-jarjestelmisad Dockside Wizard
-toiminnon nimi on Dealer Settings (Jalleenmyyjaasetukset).
Lisatietoja kalibroinnista on kohdassa 8.7 Jalleenmyyjaasetukset.

Laituriin kiinnitettyna suoritettavien
asetuksien ohjatun asetustoiminnan kaytto
Voit avata Dockside Wizard -toiminnon seuraavasti:

Varmista, ettd autopilotti on Standby-tilassa.

Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Autopilotin kalibrointi.

Valitse Kayttoonotto.

Valitse Laituriin kiinnitettyna suoritettavat asetukset.
Noudata naytélle tulevia ohjeita.

o0k wN=

Huom: Voit peruuttaa Dockside Wizard -toiminnon koska

tahansa painamalla STANDBY.

Tyoyksikon tyypin valinta

Ty6yksikon tyypin valinta on mahdollista silloin, kun autopilotti
on valmiustilassa joko kayttdmalla Dockside Wizard -toimintoa
tai valitsemalla Alusasetukset-valikko: MENU > Asetukset >
Autopilotin kalibrointi > Alusasetukset .

Kun Tyoyksikon tyyppi -valikko nakyy.

1. Valitse tydyksikon tyyppi.

Huom: Jos tydyksikkdasi ei ole luetteloitu ota yhteys

Raymarine-jalleenmyyjaasi lisdneuvojen saamiseksi.

Tarkeda: Jos muutat alustyyppia sen jalkeen kun

olet suorittanut laiturissa kiinnitettyna suoritettavat
kalibrointivaiheet (kayttdmalla Dockside Wizardia) kaikki
kayttddnoton yhteydessa maaritetyt asetukset palautuvat
samalla oletusarvoihin ja sinun tulee suorittaa laituriin
kiinnitettynad suoritettavat kalibrointitoimenpiteet uudelleen.

Perasimen linjauksen tarkistus (Align
Rudder)

Tama toimenpide maarittda perasimen paapuurin ja styyrpuurin
puoleiset raja-arvot jarjestelmissa jotka on varustettu
perasinreferenssianturilla.

Perasimen tarkistus on osa laituriin kiinnitettyna suoritettavia
kalibrointitoimenpiteita.

Seuraavat tiedot patevat
vain aluksiin joissa on
perasinreferenssianturi.

48

——

1. Keskité perasin ja valitse OK.

2. Kun néet kehoituksen kdanna perasintd paapuuriin
aariasentoon ja valitse OK.

3. Kun néet kehoituksen kdanna perasinta styyrpuuriin
aariasentoon ja valitse OK.
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4. Kun naet kehoituksen kaanna perasin takaisin keskiasentoon
ja valitse OK.

Huom: Voit peruuttaa laituriin kiinnitettyna suoritettavat
toimenpiteet koska tahansa valitsemalla STANDBY.

Perasimen raja-arvon asetus

Osana laituriin kiinnitettyna suoritettavia ohjattuja (Dockside
Calibration) asetustoimintoja, jarjestelma suorittaa perasimen
raja-arvojen asetuksen.

* Alukset joissa on perasinreferenssianturi — tdma
toimenpide maarittda perasimen raja-arvot. Perdsimen
raja-arvo naytetdan yhdessa viestin kanssa joka ilmoittaa etta
perasimen raja-arvo on paivitetty. Tatd arvoa on mahdollista
muuttaa tarvittaessa.

» Alukset joissa ei ole perdasinanturia — naytdssa nakyy
oletusarvona 30 astetta, voit muuttaa arvoa tarvittaessa.

Perasimen tyoyksikon tarkistus

Jarjestelma tarkistaa tyoyksikon liitdnnan osana laituriin
kiinnitettynad suoritettavia toimenpiteitd. Kun tarkistus on
suoritettu onnistuneesti nayttéon tulee viesti jossa kysytaan
voiko jarjestelma ottaa ruorin haltuun turvallisesti.

Taman toiminnon aikana autopilotti liikuttaa perasinta. Tarkista
ettd jatkaminen on turvallista ennen kuin painat OK.

Kun olet laituriin kiinnitettyna suoritettavien toimenpiteiden

tilassa ja kun naytéssa nakyy Motor Check -sivu [Moottorin

tarkistus]:

1. Keskita perasin ja paasta irti ruorista.

2. Vapauta mahdollinen perasimen tydyksikon kytkin.

3. Valitse CONTINUE [JATKA].

4. Tarkista etta jatkaminen on turvallista valitsemalla OK.
Aluksissa joissa on perasinreferenssianturi, autopilotti

likuttaa seuraavaksi perasintad paapuuriin ja sitten
styyrpuuriin.

5. Aluksissa joissa ei ole perasinanturia, nayttoon tulee pyynto
vahvistaa kaantyiko perasin paapuuriin, vastausvaihtoehdot
ovat KYLLA tai El.

6. Valitse OK jos on turvallista siirtaa perasinta vastakkaiseen
suuntaan.

7. Sinua pyydetéan vahvistamaan kaantyikd peréasin
styyrpuuriin painamalla KYLLAtai El.

8. Laituriin kiinnitettyna suoritettavat toimenpiteet on nyt
suoritettu, valitse JATKA.

Huom: Jos vastasit "EI" perasimen paapuurin ja styyrpuurin
liikkeisiin liittyvaan kysymykseen ohjattu toiminto keskeytyy.
On mahdollista, ettd ohjausjarjestelma ei liikkuttanut perasinta
mihink&an suuntaan jolloin on valttdmatonta tarkistaa
ohjausjarjestelma ennen laituriin kiinnitettynad suoritettavien
ohjattujen toimintojen lapiviemistd on mahdollista yrittda

uudelleen.

Voit peruuttaa laituriin kiinnitettyna suoritettavat toimenpiteet
koska tahansa painamalla STANDBY.

Kayttdonotto - SPX- ja SmartPilot-jarjestelmat

8.7 Jalleenmyyjaasetukset

Laituriin kiinnitettyna suoritettavien kalibrointitoimenpiteiden
ohjattu toiminto on kéytettavissa vain SeaTalknd-jarjestelmassa.
SeaTalk-jarjestelmissa Jalleenmyyjaasetukset tulee maarittaa
ennen kuin alus siirretdan merelle.

Jalleenmyyjaasetuksiin paasee valitsemalla: Paavalikko >
Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Jalleenmyyjaasetukset.
Kun olet valinnut jélleenmyyjaasetukset toiminnot selautuvat
kaikkien kaytettavissa olevien vaihtoehtojen lapi.

Vaihtoehdot ja raja-arvot riippuvat asennetusta
kurssitietokoneesta.
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8.8 Laidasta laitaan -ajan saato

On tarkeaa asettaa Laidasta laitaan -aika mikali aluksessa ei
ole perasinanturia.

Ennen kuin yritat suorittaa seuraavaa toimenpidettd, varmista,
ettd olet noudattanut ja ymmartanyt tdssd dokumentissa olevan
perdsimen tarkistamiseen liittyvan varoituksen.

Voit arvioida Laidasta laitaan -ajan seuraavasti:

1. SmartPilot- ja SPX-jarjestelmat, laita muistiin alkuperainen
asetusarvo ja sdada Perasinvahvistuksen asetus sitten
maksimiarvoon. Perasinvahvistus-asetuksen voit muuttaa
valitsemalla seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin
kalibrointi > Tyoyksikon asetukset > Perasinvahvistus.

2. Autopilotin ollessa Standby-tilassa kaanna perasin / moottori
kokonaan paapuuriin. (Ohjaustehostimilla (Power Steer)
varustetuissa aluksissa moottorin tulee olla kdynnissa
perasinta kaannettdessa).

3. Kytke Auto-tila paalle.

4. Paina +10 ja +1 painikkeita samaan aikaan (p70) tai kayta
Kiertosaadinta (p70R) vaihtaaksesi lukittua suuntaa 90
astetta ja mittaa perasimen / moottorin liikkeen kesto
sekuntikellolla.

5. Arvioi kuinka kauan perasimelta kestaisi siirtya kokonaan
paapuurista kokonaan styyrpuuriin. Tama arvioitu aika on
sama kuin Laidasta laitaan -aika.

6. Syota tdma arvio asetuksena Laidasta laitaan -ajaksi.
Laidasta laitaan -asetus on valittavissa TyOyksikon
asetuksista seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin
kalibrointi > Tyoyksikon asetukset > Laidasta laitaan
-aika.

7. Jos kyseessa on SmartPilot- tai SPX-jarjestelma vaihda
Perasinvahvistuksen asetusarvo takaisin alkuperaiseen
aiemmin muistiin merkitsemaasi arvoon.

8. Kun olet maarittanyt Laidasta laitaan -ajan asetusarvon,
tarkkaile autopilotin toimintaa ja tarvittaessa suorita pienia
saatdja Laidasta laitaan -asetusarvoon kunnes toiminta on
taysin tyydyttavaa.

Varoitus: Perasimen tarkistus

A

Mikali perasinreferenssiaturia El ole asennettu
sinun ON VARMISTETTAVA ettd ohjausmekanismi
sisaltda jonkin luotettavan ratkaisun joka estaa
ohjausmekanismia kuormittumasta liikkaa (perasin ei
paase kdadntymaan mekaanisiin paatypysayttimiin).
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8.9 Merikoekalibrointi

Ennen autopilotin kayttéa on suoritettava muutamia kokeita
avomerella. Meren tulee olla tyyni, kevyt tai olematon tuuli.
Varaa riittdvasti esteetonta tilaa ohjausliikkeisiin. Ohjattu
asetustoiminto (Sea Trial Wizard) opastaa sinut tarvittavien
toimenpiteiden lapi.

Sea Trial Wizard sisaltda seuraavat vaiheet:

* Swing Compass -toiminto

» Kompassin linjaus GPS:n mukaan

* Kompassin manuaalinen linjaus

» Auto Learn -toiminto.

Voit siirtyd Sea Trial Wzard -toimintoon koska tahansa
valitsemalla Kayttoonottovalikosta seuraavasti: Menu >
Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Kayttéonotto.

Huom: Purjeveneiden tapauksessa merikalibrointitoimen-
piteet tulee suorittaa konevoimalla kulussa.

Huom: Sea Trial Wizard -toiminnon voi keskeyttaa koska
tahansa painamalla Standby-painiketta.

A

Varoitus: Merikalibrointi

Varmista, ettd aluksen ymparilla on riittavasti
vapaata tilaa. Merikalibrointiin liittyvat ohjausliikkeet
edellyttavat vapaata tilaa ja toimenpiteet on syyta
tehda tutuilla vesilla. Varmista ettéd vaaraa
yhteentérmayksesta muihin aluksiin tai merenkulun
esteisiin kalibroinnin aikana ei ole.

Varoitus: Yllapida jarkevaa
nopeutta

Autopilotti saattaa kaantaa alusta yllattaen.

A

Kompassin kaanto

Sinun tulee ohjata alusta hitaasti ympyran muotoista reittia
jarjestelman suorittaessa automaattista saatéa kompassin
erannon kompensoimiseksi. Jokaisen 360 asteen ympyran
tulee kestaa vahintaan 2 minuuttia ja taysia kierroksia tarvitaan
vahintdan kaksi.

1. Aloita aluksen ohjaus ympyrareitille ja paina ALOITA.

2. Pida nopeus alle 2 solmussa. Katso nayttéa ja varmista
ettd kaantymisnopeus ei ole liian suuri. Jos nayttoon tulee
viesti ‘Hidasta’ vahenna kaantymisnopeutta. Voit vahentaa
kaantymisnopeutta hidastamalla vauhtia ja/tai loiventamalla
kaantymista.

Jos nayttdon tulee viesti 'Hidasta' nykyinen kierros taytyy
toistaa uudelleen.

3. Kun kompassi on kalibroitu nayttéon tulee viesti jossa
ilmoitetaan tunnistettu eranto. Jos eranto on yli 15 astetta
kalibrointitoimenpide tulee keskeyttaa ja kompassi on
sijoitettava etddmmas metallisista esineista jonka jalkeen
kalibrointitimenpide taytyy suorittaa uudelleen. Jos eranto on
edelleen yli 15 astetta ota yhteys Raymarine-jalleenmyyjaan
lisdneuvoja varten. Jos eranto on sallituissa rajoissa paina
JATKA.

Voit peruuttaa merikalibroinnin koska tahansa painamalla
STANDBY.

Kompassin linjaus GPS:n mukaan

Huom: Jarjestelmissa joissa ei ole GPS:aa hypataan taman
osion ohi ja siirrytddn suoraan manuaaliseen kompassin
linjaukseen.

Jos GPS on liitetty suoraan jarjestelmasi tietoverkkoon (SeaTalk,

SeaTalkng tai NMEA) autopilotti sdatyy GPS-ohjaussuunnan

mukaiseksi kun ohjaat kohti tunnettua magneettista

ohjaussuuntaa. Tama vaihe muodostaa karkean linjauksen ja

minimoi kompassin hienosaatoon liittyvia saatotarpeita.

1. Ohjaa alusta suoraan (vuorovesivirtauksien tulee olla
minimaaliset) ja nosta nopeus yli 3 solmuun ja paina START
linjataksesi kompassin GPS:n mukaan.
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2.

Noudata naytélle tulevia ohjeita kunnes toimenpide on
suoritettu ja paina JATKA-painiketta kdynnistaaksesi
Autolearn-toiminnon.

Voit peruuttaa merikalibroinnin koska tahansa painamalla
STANDBY.

Kompassin manuaalinen linjaus

Jos GPS:aa ei ole kaytettavissa kompassi on linjattava
manuaalisesti.

1.

Jatka ohjaamista suoraan ja saada ohjaussuunnan
lukemaa +1 ja -1 painikkeiilla tai KIERTO-saatimelld kunnes
lukema vastaa aluksen ohjauskompassin osoittamaa
ohjaussuuntalukemaa.

Kun olet valmis paina JATKAE k&ynnistaaksesi
Autolearn-toiminnon.

Autolearn

Aluksen etupuolella tulee olla paljon vapaata tilaa jotta tarvittaviin

liikkeisiin kuten nopeisiin teraviin kdanndoksiin on riittavasti tilaa.

Aluksen etupuolella tulee olla vahintdan 500 metria vapaata tilaa

ja sivuilla vastaavasti 100 metria.

6. Voit kaynnistaa Auto learn -toiminnon uudelleen
manuaalisesti valitsemalla Kylla tai peruuttaa uudelleen
suorituksen valitsemalla Ei.

Huom: Sea Trial Wizard -toiminnon voi keskeyttda koska
tahansa painamalla Standby-painiketta.

Huomautus: Jarjestelman
muutokset

Mahdolliset muut jarjestelmaan kohdistuvat
muutokset saattavat vaatia kalibrointiprosessin

uudelleensuoritusta.

&<
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Huomautus: Autolearn

Varmista etta aluksen etupuolella on riittavasti
vapaata tilaa. (Vahimmaistarve 100x500 m pitka,
oleellisesti suurempi alue jos alus on nopea).

Auto learn -toiminnon suoritus

Auto learn -toiminto on valittavissa Sea Trial Wizard -toiminnon
kautta tai Kayttoonotto-valikon kautta.

Yllapida normaalia matkanopeutta (vahimmaisnopeus 3 solmua)

Auto learn -toiminnon suorittamisen ajan.

1.

Varmista, ettd aluksen etupuolella on riittavasti vapaata tilaa
ja valitse jatka.

Nayttoon tulee varoitusviesti.

Valitse Jatka tai paina Ok-painiketta.

Nayttoon tulee varoitusviesti jossa ilmoitetaan aluksen
aloittavan sik sak -kuvion joka sisaltad TERAVIA
KAANNOKSIA.

Irrota kadet ruorista ja kdynnista kuvio painamalla AUTO.
Taman toimenpiteen aikana autopilotti suorittaa tarvittavat
toimenpiteet.

Jos nayttdon tulee ‘SUORITETTU’ valitse Jatka tai paina
Ok-painiketta palataksesi manuaaliseen ohjaustilaan.

Autopilotti siirtyy Standby-tilaan. Olet nyt suorittanut
SmartPilot-jarjestelmasi kayttéonottotoimenpiteet.

Jos nayttédn tulee ‘HYLATTY kun Auto learn -toiminto on
suoritettu, valitse Jatka tai paina Ok-painiketta.

Nayttdon tulee viesti joka ilmoittaa ettad Auto learn -toiminto
yritetdan suorittaa uudelleen.

Kayttdonotto - SPX- ja SmartPilot-jarjestelmat
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8.10 Autopilotin toiminnan
tarkistaminen

Kun kalibrointi on suoritettu tarkista autopilotin perustoiminnot

seuraavasti:

1. Ohjaa tunnettua kompassisuuntaa ja pida kurssi vakaana
nopeuden ollessa normaali matkanopeus. Tarvittaessa ohjaa
alusta manuaalisesti hetken aikaa ja tarkista kuinka alus
ohjautuu.

2. Varmista ettd voit turvallisesti kytkea autopilotin paalle
ja paina sitten AUTO-painiketta lukitaksesi nykyinen
ohjaussuunta. Autopilotin pitaisi nyt yllapitda vakaata ja
samaa ohjaussuuntaa kun aallokko on vaimeaa.

3. Kokeile -1-, +1-, -10- ja +10-painikkeista tai KIERTO-saadinta
nahdaksesi kuinka SmartPilot muuttaa aluksen kurssia
paapuuriin ja styyrpuuriin.

4. Paina STANDBY palataksesi manuaaliseen ohjaukseen.

Perasimen vahvistuksen tarkistus

Voit tarkistaa perasimen vahvistuksen saadoén sopivuuden
seuraavan testin avulla:

0l

@

o
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Kohde Kuvaus

1. Perasimen vahvistus liian matala
2. Perasimen vahvistus liian korkea
3. Perasimen vahvistus sopiva

1. Varmista, etta olet asettanut vasteen tasolle 5.

2. Ohjaa alusta alueella jossa on vapaata kulkutilaa ja yllapida
normaalia matkanopeutta.

Ohjauksen vasteominaisuuksien tunnistaminen on
helpompaa kun aallokkoa ei ole jolloin aaltojen vaikutus ei
paase peittdmaan ohjausjarjestelman ominaiskayttaytymista.

3. Siirry Auto-tilaan painamalla AUTO-painiketta ja muuta
kurssia 40°:

* Taman kurssinmuutoksen pitaisi aiheuttaa terava kaannos
jota seuraa korkeintaan 5° yliheilahdus, mikali perdasimen
vahvistus on saadetty oikein.

» Mikali kurssinmuutos aiheuttaa selkean yliheilahduksen (yli
5°) ja/tai kurssi muistuttaa selkeésti ‘S’-kirjainta perasimen
vahvistus on saadetty liian korkeaksi.

» Mikali aluksen reagointi on hitaanlaista ja 40° kdanndkseen
kuluu paljon aikaa eika yliheilahdusta ole lainkaan
perasimen vahvistus on saadetty liian matalaksi.

Saada vastaperasinta tarvittaessa.

Vastaperasimen tarkistus

Vastaperasin on se "vastapaine" perasimeen jonka autopilotti

pitaa ylla pitddkseen aluksen kurssissa ilman etta alus paasee

hiljalleen kdantymaan pois kurssilta. Suurempi vastaperasimen

asetusarvo tuottaa suuremman paineen perasimeen.

Voit tarkistaa vastaperasimen asetukset seuraavasti:

1. Varmista, etta olet asettanut vasteen tasolle 5.

2. Ohjaa alusta alueella jossa on vapaata kulkutilaa ja yllapida
normaalia matkanopeutta.

3. Kytke autopilotti Auto-tilaan painamalla AUTO-painiketta ja
tee sitten 90° kurssinmuutos:

« Jos perasimen vahvistus ja vastaperasin on maaritetty
oikein alus suorittaa pehmean jatkuvan kdanndéksen
minimaalisella kurssin yliheilahduksella.
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» Jos vastaperasimen asetus on liian alhainen aluksen
kurssi yliheilahtaa.

» Jos vastaperasimen asetus on liian suuri alus ‘taistelee’
kaanndsta vastaan ja tekee joukon lyhyita teravia
kaannoksia. Tasta seuraa selkeasti ‘mekaaninen’ tuntuma
aluksen muuttaessa kurssia.

Saada vastaperasinta tarvittaessa.
4. Saada vastaperasinasetusta tarvittaessa.

Voit muuttaa vastaperasinasetusta valitsemalla seuraavasti:
Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Tyoyksikon
asetukset > Vastaperasin.

Perasimen vaimennus

Jos autopilotti ‘metsastad’ (hakee jatkuvasti oikeaa perasimen
asentoa pienin edestakaisin liikkein) autopilotin yrittdessa saataa
perasinta oikeaan asentoon, taytyy perasimen vaimennuksen
asetusarvoa muuttaa mainitun liikkeen minimoimiseksi.

Perasimen vaimennuksen asetusarvon kasvattaminen vahentaa
metsastysilmiotd. Perasimen vaimennusarvoa tulee nostaa 1
taso kerrallaan kunnes autopilotti ei enaa "metsasta" oikeaa
asentoa. Kayta aina alinta mahdollista arvoa.

Perasimen vaimennuksen asetusta on mahdollista tarvittaessa
muuttaa Tyoyksikon asetukset -valikon kautta valitsemalla
seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi >
Tyoyksikon asetukset > Perasimen vaimennus.

AutoTrim-asetukset

AutoTrim maarittda kuinka nopeasti autopilotti saataa
perasinta kompensaationa trimmissa tapahtuviin muutoksiin,
joita voi aiheuttaa mm. aluksen rakenteisiin kohdistuvassa
tuulessa tapahtuvat muutokset tai moottoreiden tehossa oleva
epatasapaino. AutoTrim-asetukset nostaminen vahentaa viivetta
joka kuluu kun autopilotti korjaa oikealle kurssille mutta tekee
samalla aluksesta epavakaampaa. Mikali autopilotti:

* Yllapitda kurssia epavakaalla tavalla ja alus ‘kiemurtelee’
halutun kurssin molemmin puolin pienenna AutoTrim-asetusta.

» Poikkeaa kurssilta pitemmiksi ajoiksi, kasvata
AutoTrim-asetusta.
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9.1 Valmiustila

Standy-tilassa voit ohjata alusta manuaalisesti jolloin nayttd

nayttaa aluksen nykyisen ohjaussuunnan kompassilukeman.

Voit poistua Auto-tilasta tai misté tahansa autopilotin tilasta
koska tahansa painamalla STANDBY-painiketta.
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9.2 Auto

Huomautus: Yllapida jatkuvaa
tahystysta

Autopilotti ja sen tarjoama automaattinen kurssin
yllapito helpottaa aluksen ohjaamista mutta El
korvaa perinteisia merimiestaitoja ja -kaytantoja
kuten jatkuvaa tahystystd. Noudata AINA jatkuvaa
tahystysta ohjauspisteessa aluksen ollessa
kulussa.

Automaattinen ohjaus tiettyyn
ohjaussuuntaan

Voit kayttaa autopilottijarjestelmaasi ja ohjata alusta
automaatttisesti tiettyyn ohjaussuuntaan.

1.
2.

Vakauta aluksen kulku haluamaasi ohjaussuuntaan.
Paina AUTO.

Autopilotti on nyt AUTO-tilassa ja ohjaa alusta valittua
ohjaussuuntaa kohden, mik& nakyy myds naytdssa.

Voit palata takaisin manuaaliseen ohjaussuuntaan koska
tahansa painamalla STANDBY.

Kurssin muuttaminen auto-tilassa

Voit muuttaa kurssia AUTO-tilassa seuraavasti:

1.

Muuta aluksen kurssia paapuuriin kayttdmalla —1- ja
—10-painikkeita tai kdantamalla kiertosaadinta vastapaivaan.

Painamalla —1-painiketta kurssi kdantyy paapuuriin 1° ja
painamalla —10 vastaavasti 10°.

Kiertosdatimen kaantaminen 1 napsauksen verran
vastapaivaan muuttaa kdantaa kurssia paapuuriin 1° .
Muuta aluksen kurssia styyrpuuriin kadyttamalla +1 ja
+10-painikkeita tai kdantamalla kiertosaadinta styyrpuuriin.
Painamalla +1-painiketta kurssi kdantyy styyrpuuriin 1° ja
painamalla +10 vastaavasti 10°.

Kiertosaatimen kaantaminen 1 napsauksen verran
myo6tapaivaan kaantaa kurssia styyrpuuriin 1° .

esim. painamalla -1-painiketta neljasti tai kdantamalla
kiertosaadinta neljan napsahduksen verran vastapaivaan
kaantaa kurssia 4° paapuuriin.
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9.3 Tila-valikko

Autopilottitilat ovat valittavissa Tila-valikon kautta. Kaytettavissa

olevat tilat riippuvat liitetysta autopilottijarjestelmasta seka

valitusta alustyypista.
Tilat on lueteltu alla.

9.4 Kuviot

Valikoima esimaaritettyja kalastuskuvioita joita voi kayttaa
oletusasetuksin tai joita voi muokata tarvittaessa.

Valittavissa ovat seuraavat vaihtoehdot:

Evolution SPX SmartPilot
Kuvio Moottorivene Moottori- ja
kalastusalukset
Jalki kaikki kaikki
Tuuliperasin Vain purjevene Vain purjevene

*Power Steer

vain p70R ja joystick

vain p70R ja joystick

Huom:

on perasinanturi.

on tuulitiedot.

» * Ohjaustehostustila on kaytettavissa vain aluksissa joissa

» ** Tuuliperasintila on kaytettavissa vain mikali kaytettavissa

Tila-valikko sisaltdd myds pikavalinnan jonka avulla
Tila-vaihtoehto on mahdollista liittda Vasempaan
pikapainikkeeseen (oletusasetus on Track).

Askellus ylospéin

Kuvio Saato Symboli
Ympyra Suunta 0& Qﬂ}
Séde QQ OO
Sik sak Suunta
Kulma
Pituus
Neliapila Suunta
Séade
Spiraali Suunta
Sade

Ympyré vasten

Suunta

Séde

Etaisyys

Kuva 8

Suunta

Sade

S B|@|%| W

Hakukuvio

Suunta

Leveys

Korkeus

s a

Autopilottitilat

< oooo

ALY

—~
—aua
(alu]
00
oo
(aliv}
WKUJ(

Leveyden lisdys

Korkeuden lisdys

180 kaannos Suunta
Sade

Laatikkohaku Suunta
Korkeus

Kalastuskuvioiden kaytto

Voit kayttaa kalastuskuvioita seuraavasti:

1.
2.

3.

Avaa valikko painamalla OIKEA PIKAPAINIKE-painiketta.
Kaytad YLOS- ja ALAS-painikkeita ja korosta Tila ja paina
SELECT.

Kayta YLOS- ja ALAS-painikkeita ja korosta Kuvio ja paina
SELECT.

Kayta YLOS- ja ALAS-painikkeita ja korosta haluamasi
kalastuskuvio ja paina SELECT.

Nayttéon tulee kalastuskuvioiden asetusnayttd jossa nakyy
nykyiselle kuviolle maaritetyt asetukset. Jos haluat muuttaa
asetuksia toimi seuraavasti:

i. Valitse asetus jonka haluat muuttaa ja paina sitten
MUOKKAA.

ii. Kaytad YLOS- ja ALAS-painikkeita ja valitse haluamasi
arvo ja paina sitten TALLENNA tallentaaksesi asetukset
ja palataksesi kalastuskuvioiden asetusnayttoon.

iii. Toista vaiheet i ja ii tarpeen mukaan muille asetustiedoille.

Kun kaikki asetukset on maaritetty ja kun naytdéssa nakyy
kalastuskuvioiden asetusnayttd, paina AUTO. Autopilotti
alkaa ohjata alusta valitsemasi kalastuskuvion mukaan.

Voit palata takaisin manuaaliseen ohjaussuuntaan koska
tahansa painamalla STANDBY.
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Kaksi yleisimmin kayttamaasi kalastuskuviota ovat valittavissa

seuraavasti: Tila-valikon kautta Kuvio 1 ja Kuvio 2, voit valita

jomman kumman ja taydentaa vaiheet 5 ja 6 kun haluat kayttaa
suosikkikuviotasi nopeasti.
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9.5 Jalki-tila

Voit kayttaa jalkitilaa aluksen automaattiseen ohjaukseen.

Jalkitilassa autopilotti ohjaa alustasi automaattisesti kohteena
olevaan reittipisteeseen tai monitoimindyton avulla plotattua
reittia pitkin. Autopilotti sdataa kurssia tarvittaessa siten etta
alus pysyy kurssilla ja kompensoi vuorovesivirtauksien ja sorron
vaikutukset automaattisesti.

Jalkitila on kaytettavissa vain silloin kun autopilotti on liitetty
soveltuvaan monitoimindyttéon jonka autopilottitoiminto on

kytketty kayttéon.

D12111-2

Kohde Kuvaus

1 Nykyinen Mene / Reittipiste
2 Seuraavat reitin reittipisteet
3 Reitin viimeinen reittipiste

Jalkitilan kaytto

Aloita siten ettd liitetty karttaplotteri seuraa reittia.
Valikosta:

1. Valitse Tila.

2. Valitse Jalki.

Nayttdon tulee suuntima seuraavaan suunniteltuun
reittipisteeseen seka suunta johon alusta on kadannettava
jotta alus palaisi jalkiviivalle.

3. Jos alus voi turvallisesti kaantya uudelle kurssille, paina
Track.

Autopilotti kdantaa aluksen uudelle kurssille ja naytélle tulee
nakyviin ohjaussuunta jolla alus paatyy oikealle jalkiviivalle.

Huom: Jos alus on yli 0,3 mpk:n etaisyydella jaljesta Suuri

XTE -virhe liipaisee halytyksen.

Reittipisteen saapumisympyra

Reittipisteen saapumisympyra on reittipisteen ymparilla oleva
raja jonka etaisyys reittipisteesta maaraytyy asetusarvon
mukaan - reittipisteeseen saapumishalytys liipaistuu kun

alus lahestyy reittipistetta ja ylittda kyseisen rajan. Koska
reittipisteeseen saapumiseen liittyva halytys liipaistuu mainitun
rajan ylityksessa, aluksesi saattaa sijaita viela tietyn etéisyyden
paassa varsinaisesta reittipisteestad kun halytys alkaa kuulua.
Kayttaja voi maarittaa reittipisteen saapumisympyran etaisyyden
reittipisteestd. Jos etdisyys maaritetdan yhta suureksi tai
suuremmaksi kuin 0,3 mpk, kurssipoikkeamaan liittyva halytys
saattaa liipaistua.
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Reittipisteen saapumisympyra
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\

D12114-2

Kohde Kuvaus

1 Seuraava reittipiste

2 Suuntima seuraavaan reittipisteeseen
3 Jalkiviiva

4 Kurssipoikkeama

5 Reittipisteen saapumisympyra

Reittipisteeseen saapuminen

Aluksen saapuessa kohteena olevan reittipisteen
saapumisympyraan monitoiminayttd valitsee seuraavan
kohteena olevan reittipisteen ja lahettda tiedot autopilottiin.
Nayttdon tulee Seuraavan reittipisteen valinta -varoitus joka
samalla ndyttaa ohjaussuunnan seuraavaan reittipisteeseen
seka kaantymissuunnan johon veneen tulee kdantya kyseisen
reitin seuraamiseksi.

Reittipisteeseen saapuminen ja seuraavan reittipisteen
valinta

@

« aktivoit MOB-toiminnon (Mies yli laidan, Man Overboard).

Kun halytys liipaistuu SmartPilot jatkaa nykyistd ohjaussuuntaa
mutta nayttoon tulee:

* ohjaussuunta seuraavaan reittipisteeseen.

« aluksen suunta muuttuu siten etta keula osoittaa kohti kyseista
ohjaussuuntaa.

Reittipisteeseen saapuminen

Lahestyessasi kutakin reittipistettéd kuulet halytysdanen ja
nayttéon tulee nakyviin varoitus:

Kun nayttéon tulee reittipisteeseen saapumisesta ilmoittava
halytys:
1. Tarkista, ettéd kaantyminen kohti uutta reittipistetta kohti on
turvallista.
2. Jos kaantyminen El OLE turvallista tai et halua jatkaa kohti
seuraavaa reittipistetta, voit:
i. Valitse CANCEL tai Auto jos haluat jatkaa samaa
ohjaussuuntaa, tai
ii. Valitse Standby jos haluat palata manuaaliohjaukseen.
3. Jos voit valita uuden ohjaussuunnan ja jatkaa kohti
seuraavaa reittipistettd hyvaksy uusi reittipiste ja jatka uutta
reittipistettd kohti valitse TRACK.

D12115-2

Reittipisteen askelluksen varoitus

SmartPilot aktivoi reittipisteen askelluksen varoituksen
jalkitilassa aina kun kohteena olevan reittipisteen nimi vaihtuu.
Tama tapahtuu kun:

« valitset automaattisen saannin painamalla JALKI (Track)
Auto-tilassa.

+ pyydat reittipisteen askellusta painamalla JALKI (Track) 1
sekunnin ajan jalkitilassa (vain SeaTalk-navigaattorit).

« alus saapuu kohteeseen ja navigaattori hyvaksyy seuraavan
reittipisteen.

Autopilottitilat

O—
C@ Kohde Kuvaus
@L 1 Seuraava reittipiste
g 2 Track — Jatka seuraavaan reittipisteeseen
% 3 Jalkiviiva
é} %) 4 Standby (manuaalinen hallinta)
e 5 Auto tai Cancel jos haluat jatkaa nykyista lukittua
Kohde Kuvaus ohjaussuuntaa
1 Kohteena oleva reittipiste Huom: Jos et hyvaksy seuraavaa reittipistettd painamalla
2 Seuraava reitipiste Track, autopilotti jatkaa nykyista ohjaussuuntaa ja halytys
3 Reittipisteeseen saapumisympyré Jatkuu.
4 Seuraava kohdereittipiste Reittipoikkeama
5 Seuraava reittipiste -saapumisympyra Reittipoikkeama (XTE) on etdisyys nykyisen sijainnin ja
suunnitellun jalkiviivan valilla.
6 Edellinen reittpiste Reittipoikkeamaa voivat aiheuttaa monet erilaiset syyt, kuten

esimerkiksi:

» Jalki-painikkeen painaminen sijainnissa joka on jonkun
matkan paassa reitista.

» Kurssin muutos esteen vaistamiseksi.
» Reittipisteeseen saapuminen tietyissa olosuhteissa.

Jos XTE on suurempi kuin 0,3 mpk SmartPilot liipaisee Large
Cross Track Error - eli suuri XTE-virhe -halytyksen ja ndyttaa
kummalla puolella suunniteltua reittia alus on (paapuuri (Pt) tai
styyrpuuri (Stb)).
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Esimerkki 1
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D12113-1

Esimerkki 1 nayttda kurssikorjauksen joka on kaytanndssa
kaannods poispain reittipisteesta ja jonka tavoitteena on paasta
takaisin jalkiviivalle.

9.6 Tuuliperasintila (vain purjeveneet)

Kun autopilotti on tuuliperasintilassa ensisijaisena
ohjaussuunnan referenssind kaytetdan tuulikulmaa. Kun
todellisessa tai naennaisessa tuulikulmassa ilmenee muutoksia
autopilotti saataa lukittua ohjaussuuntaa siten etta alkuperainen
tuulikulma sailyy.

Kun palaat JALKI-tilaan autopilotti korjaa
XTE:n jotta maaritetty jalkilegi sailytetaan.
Kaantymissuunta ei ehka osu yksiin reittipisteen
suuntiman kanssa ja saattaa poiketa oletetusta.

Kohde Kuvaus
1. Reittipoikkeama D12116-2
2. Kohteena oleva reittipiste Kohde Kuvaus
3. Jalkiviiva 1 Tuulen suunta
Huom: Reittipoikkeamahalytys naytdssa ja halytysaani 2 Tuulensuunnan muutos
jatkuvat kunnes reittipoikkeamavirhe on alle 0,3 mpk. 3 Uusi tuulensuunta
PP 4 Suhteellinen tuulikuima
Huomautus: Reittipoikkeaman
korjaus 5 Alus kaéntyy jotta suhteellinen tuulikuima
voidaan sailyttdd samana.

Reitti kuljettu lapi

Autopilotti nayttad REITTI VALMIS -varoituksen kun olet
saavuttanut reitin viimeisen reittipisteen.

Huom: REITTI VALMIS -hélytys kuuluu ja ndytetdan vain
monitoimindytén yhteydessa.

Jalkitilasta poistuminen
Voit poistua jalkitilasta seuraavasti:

1. Paina AUTO-painiketta palataksesi Auto-tilaan (autopilotti
ottaa ohjauksen haltuun), tai

2. Paeina STANDBY palataksesi Standby-tilaan (manuaalinen
ohjaus).
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Voit valita Tuuliperdsin-tilan vain mikali autopilotti vastaanottaa
soveltuvaa tuulensuuntatietoa SeaTalk-, SeaTalkns- tai
NMEA2000-vaylan kautta.

Autopilotit pystyvat yllapitamaan suhteellista kurssia joko
naennaisen tai todellisen tuulikulman suhteen tuuliperasintilassa.
Oletusasetus on N&ennainen tuuli. Voit tarvittaessa vaihtaa
asetusta Tosi tuuli -tilaan Purjeveneasetukset-valikon kautta
valitsemalla seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin
kalibrointi > Purjeveneasetukset > Tuulityyppi.

Tuuliperasintilan kaytto

Voit valita Tuuliperdsin-tilan joko STANDBY tai AUTO-tilasta:
1. Vakauta alusken kulku tarvittavallle tuulikulmalle.
2. Valitse Tuuliperasin-tila:
i. Tuuliperasintila on mahdollista valita painamalla AUTOja
STANDBY-painikkeita yhdessa tai
ii. valitsemalla Tuuliperasin-tilan tilavalikosta: Valikko >
Tila > Tuuliperasin.
Tama ottaa kayttdon tuuliperasintilan ja lukitsee nykyisen
tuulikulman. Nayttdon tulee lukittu ohjaussuunta (esim. 128°)
seka lukittu tuulikulma (esim. WIND 145P ilmaisee etta
tuulikulma on 145° paapuuriin).
3. SmartPilot sdatda seuraavaksi aluksen ohjaussuuntaa siten
ettd lukittu tuuliikulma sailyy.

Lukitun tuulikulman saataminen

1. Voit sdataa lukittua tuulikulmaa kayttamalla -1, +1, -10 ja
+10 -painikkeita tai KIERTO-saadinta ja muuttamalla kurssia.
Esimerkiksi, kun haluat laskea 10° vastatuulesta poispain
kun alus on styyrpuurin halssilla:

i. paina -10 kun haluat kdantaa alusta 10° paapuuriin
— lukittu tuulikulma ja lukittu ohjaussuunta molemmat
muuttuvat 10° verran.

ii. autopilotti sdataa tasta eteenpdin lukittua ohjaussuuntaa
siten, etta uusi tuulikulma sailyy.

Huom: Koska aluksen kdantaminen muuttaa todellisen ja
naenndisen tuulikulman valistad suhdetta kuvattua menetelmaa
tulee kayttda vain pienien muutoksien suorittamiseen
tuulikulmaan. Jos on tarve tehda suurempia muutoksia,
palaa VALMIUS- eli STANDBY-tilaan ja ohjaa uuteen
ohjaussuuntaan ja valitse sitten Tuuliperdsin-tila uudelleen.
Lisatietoja tuulireferenssin vaihdosta todellisen ja ndennaisen
valiilld on p70 pilottiohjaimen asennusohjeissa.
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Poistuminen tuuliperasintilasta

Voit poistua tuuliperasintilasta seuraavasti:

1. Paina AUTO-painiketta palataksesi Auto-tilaan (autopilotti
ottaa ohjauksen haltuun), tai

2. Paina STANDBY palataksesi Standby-tilaan (manuaalinen
ohjaus).

Tuulitrimmi

Tuuliperasintilassa SmartPilot kayttdd WindTrim-toimintoa
eliminoimaan turbulenttisten virtausten sekd hetkellisten
tuulenvaihteluiden vaikutuksia. Toiminnon ansiosta suorituskyky
on tasaisempaa ja tarkempaa jonka liséksi virrankulutus
minimoituu. Voit saatda tuulivasteen tasoa (WindTrim)
Purjeveneasetukset-valikosta kohdastaPaavalikko >
Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Purjeveneasetukset

ja saataa kuinka nopeasti SmartPilot reagoi tuulennopeuden
muutoksiin. Korkeammat tuulitimmin asetusarvot tekevat
autopilotista herkemmin reagoivan tuulennopeuden muutoksiin.

Tuulensuunnan muutoksen varoitus

Jos autopilotti tunnistaa yli 15° tuulensuunnan muutoksen
aanihalytys liipaistuu ja nayttdén tulee viesti WIND SHIFT
(TUULIMUUTOS).

Tuulensuunnan muutoksen varoitukseen reagoiminen

1. Voit kuitata halytyksen ja yllapitda nykyisen tuulikulman ja
ohjaussuunnan painamalla CANCEL.

2. Vaihtoehtoisesti voit kuitata halytyksen ja palata edelliseen
ohjaussuuntaan seuraavasti:

i. saada lukittu tuulikulma kayttamalla -1, +1, -10 ja +10
painikkeita tai Kiertosaadinta.

ii. paina STANDBY-painiketta palataksesi manuaaliseen
ohjaukseen ja ohjaa haluamaasi ohjaussuuntaa ja
paina CANCEL palataksesi Wind Vane -tilaan uudella
tuulikulma-asetuksella.

AutoTack-toiminnon kayttoé tuuliperasinti-
lassa

Autopilotti on varustettu sisdanrakennetulla automaattisella
halssinvaihtotoiminnolla, (AutoTack), joka kdantaa aluksen
"suhteessa" nykyiseen tuulikulmaan ja vaihtaa suunnan siten
ettd uusi halssi on vastakkaisessa kulmassa suhteessa tuuleen
kuin nykyinen halssikulma.
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2. p70R:n tai p70:n kaytto:
i. Voit vaihtaa paapuurin halssille valitsemalla paavalikosta
Halssi paapuuriin.
ii. Voit vaihtaa styyrpuurin halssille valitsemmalla
paavalikosta Halssi styyrpuuriin.

3.

Kun suoritat AutoTack-toiminnon tuuliperasintilassa, alus
kaantyy AutoTack-kulman lapi. Autopilotti timmaa seuraavaksi
ohjaussuuntaa siten, ettd ohjaussuunta on peilikuva edellisen
halssin lukitusta tuulikulmasta.

Kayttoon liittyvia vihjeita tuuliperasintilaa
varten

» Trimmaa purjeet varovasti minimoidaksesi perasimeen
kohdistuvan paineen.

» Reivaa fokka ja isopurje mieluummin liian aikaisin kuin liian
myohaan.

» Tuuliperasintilassa SmartPilot reagoi pitkaaikaisiin
tuulensuunnanmuutoksiin mutta ei korjaa lyhytaikaisia
muutoksia jotka liittyvat esimerkiksi tuulenpuuskiin.

* Puuskaisissa ja epavakaissa sisavesiolosuhteissa tai rannikon
tuntumassa on parempi purjehtia muutama aste alaspain
tuuleen jolloin tuulensuunnan muutokset on helpompi "sietéda".

« Valta kayttdmasta Auto Tack -toimintoa olosuhteissa joissa
tuulen suunta voi muuttua akillisesti.

Huomautus: Odota ...

Odota kurssinmuutoksen toteutumista

Huomautus: Suuret kurssimuutok-
set

Suuret kurssimuutokset saattavat aiheuttaa
oleellisia muutoksia aluksen trimmiin. Tasta
johtuen voi kestaa jonkin aikaa ennen kuin
SmartPilot saa aluksen asetettua tarkasti uudelle
kurssille.

Vahinkojiipit
Jiipinestotoiminto estda alusta kdantymasta poispain tuulesta
jos painat AutoTack-painiketta vahingossa vaaraan suuntaan.

Huom: Jotta jiipinestotoiminto voisi toimia, autopilotti tarvitsee
soveltuvat tuulitiedot.

Jiipineston ollessa asetettuna tilaan Esta jiippi:
« voit suorittaa AutoTack-toiminnon vastatuulen suunnan kautta.

 autopilotti estda alusta suorittamasta AutoTack-toimintoa
vastatuulesta poispain kaantyen.

Jiipineston ollessa asetettuna tilaan Salli jiippi:

« voit suorittaa AutoTack-toiminnon vastatuulen suunnan kautta
tai poispain vastatuulen suunnasta kaantyen.

Kohde Kuvaus Huom: Jiipin esto -toiminnon tila on mahdollista

1 Aloitustilanne muuttaa Purjeveneasetukset-valikon kautta valitsemalla
— seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi >

2 Halssinvaihto Purjeveneasetukset > Jiipin esto .

3 Tuulen suunta

4 Lopputilanne

AutoTack maaraytyy automaattisesti suhteessa tuulikulmaan
eikd ole saadettavissa.
Tuuliperasintilassa:
1. p70:n kaytto:
i. Vaihda paapuurin halssille painamalla samanaikaisesti
-1 ja -10 painikkeita.
ii. Vaihda styyrpuurin halssille painamalla samanaikaisesti
+1 ja +10 painikkeita.
Autopilottitilat
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9.7 Ohjaustehostus (Power steer)

Ohjaustehostustila (Power steer) mahdollistaa p70r:n
kiertosaatimen tai liitetyn joystick-ohjaimen kayton aluksen
ohjaamiseen manuaalisesti valitun ohjausuunnan mukaan.

Ohjaustehostustilassa on kaksi vaihtoehtoa:

« Suhteellinen
— Perasimen vaste suhteessa kiertosaatimen tai joystickin
likkeisiin on suhteellinen.

» Bang Bang (vain joystick)

— Peréasimen liike tapahtuu ja jatkuu siihen suuntaan johon
joystick-saadinta liikutetaan.

Power Steer -tilan kayttoonotto

Voit kytked Power steer -tilan paalle seuraavasti:
1. Siirry Tila-valikkoon, kts. Paavalikko > Tila.
2. Korosta Power steer ja paina SELECT.

Voit muuttaa ohjaustyypin (suhteellinen tai Bang Bang) koska
tahansa seuraavasti: Power steer-asetukset jotka 16ytyvat
Tyoyksikon asetukset -valikosta: Paavalikko > Asetukset
> Autopilotin kalibrointi > Tyoyksikon asetukset > Power
steer.

Huom: Bang Bang -tilan kayttd edellyttaa liitettya
joystick-ohjainta, p70r:n kiertosaadin toimii ainoastaan
suhteellisessa tilassa.
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9.8 Jog-ohjaus (vain pinnapilotit)

Jos kaytdssa on SeaTalk-verkkoon asennettu pinnapilotti, voit
kayttda autopilottiohjainta ja sédataa tankoa Jog steer -tilassa.
Jog steer -tilassa voit kayttaa autopilottiohjaimen —1-, +1-,
—10- ja +10-painikkeita tai KIERTOSAADINTA ja siirtaa
pinnapilotin tankoa sisdan ja ulos tangon pinnaan kiinnittdmisen
helpottamiseksi.

Huom: Jog Steer -toiminto on kéytettavissa vain silloin kun
aluksen autopilotti on STANDBY-tilassa.

Jog-ohjauksen kayttod (vain pinnapilotit)
1. Varmista, etta aluksen autopilotti on VALMIUS-tilassa.

2. Veda tankoa sisdanpain kayttamalla —1- ja —10-painikkeita
tai kdantamalla kiertosaadinta vastapaivaan.

3. Tydnna tankoa ulospain kayttamalla +1- ja +10-painikkeita
tai kdantamalla kiertosaadinta myotapaivaan.
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9.9 Pikavalintapainike

Autopilottindkymassa voit maarittda autopilottitiioja VASEN
PIKAPAINIKE -painikkeeseen pikavalinnaksi jonka toiminto
riippuu asetuksissa maaritetysta alustyypista.

Seuraavat autopilottitilat ovat maaritettavissa pikavalinnoiksi:
» Jalki (Oletusarvo) — Kaikki alukset

* Kuvio — Moottori- ja kalastusveneet

» Tehostettu ohjaus — Kaikki veneet (vain kiertosaadin)

* Tuuliperasin — Purjeveneet

Pikapainikkeiden maaritys
Voit maarittaa autopilottitian VASEN-pikapainikkeeseen
seuraavasti:

1. Navigoi Pikapainike-valikkoon: Valikko > Tila >
Pikapainike.

2. Valitse haluamasi autopilottitila.

3. Paina TALLENNA.

Autopilottitilat
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Luku 10: Autopilottinakymat

Luvun sisalto
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10.1 Kaytettavissa olevat
autopilottinakymat

Autopilottindkymia kaytetdan nayttdmaan kurssi ja
jarjestelmatiedot autopilottiohjaimen naytolla.

Kaytettavissa olevat autopilottinakymat:
+ Graafinen

* Iso (Oletusarvo)

» Vakio

» Useita

* 2D-ndkyma
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10.2 Graafinen nakyma

Graafinen nakyma nayttaa osittaisen kompassin

????

[T ol Ti0] SANM0IN [ 20[ [30[]
Wind Vane Wind:30°s >—@
/ ®
330 /
04 Mag 0——@
Track

D13022-1

Perasimen asento

2 Autopilottitila
3 * Lukittu tuulikulma — Tuulianturi
+ Kuviosymboli — Kuvio
+ Ohjaustehostussymboli — Ohjaustehostin
4 Osittainen kompassi
5 Tuulensuuntaosoitin
6 + Nykyinen ohjaussuunta — Standby ja
Ohjaustehostin
+ Lukittu ohjaussuunta — Auto, Tuuliperésin ja
Kuvio
7 Ohjaussuunta
+ Magneettinen
+ Tosi
Ohjaussuunnan tyyppi maaraytyy kaynnistyksen
yhteydessa suoritetun ohjatun asetustoiminnon (Start
Up Wizard) aikana valitusta kielivalinnasta.
8 Pikapainike — Vasen pikapainike

+ Jalki (Oletusarvo)
+ Kuvio

+ Tuuliperasin

Track-toiminnon kaytt6énotto autopilottindkyman ollessa tilassa
Graafinen tuo nayttédn vierivan tien nayton.

@—A-LH: 051°M XTE: 0.13nm e

© @

BT J20| 107 [F01R | 201101

Track Waypoint 7 e————( : )

DTW: 6 nm TTG: 1h02m

ZH N

A
7 ] A

Track
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DTW — etéisyys reittipisteeseen

Kohteena oleva reittipiste

TTG — Aika reittipisteeseen

Kohteena olevan reittipisteen nimi

Lukittu ohj.suunta

XTE — reittipoikkeama

~N|lojloo]lb|lw]dN

Aluksen sijainti
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10.3 Laaja nakyma

Laaja nakyma on optimoitu nayttdméaan ohjaussuuntatietoon
liittyva tieto mahdollisimman suuressa koossa

10.4 Vakionakyma

Vakiondkyma tarjoaa kookkaan ohjaussuuntatiedon yhdistettyna
tietolaatikoihin joissa on muita lisatietoja.
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Perasimen asento

J30] J20] ImI£

[0l T201 \%I
 Pattern 0—@

339°.

TWS(KIS) ‘ Depthift) soc(ms;
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» Track

@

D13027-1

Perasimen asento

Autopilottitila

* Nykyinen ohjaussuunta — Auto
+ Kohteen reittipistenimi — Track
* Lukittu tuulikulma — Tuulianturi
+ Kuviosymboli — Kuvio

+ Ohjaustehostussymboli — Ohjaustehostin

Ohjaussuunta

* Nykyinen ohjaussuunta — Standby ja
Ohjaustehostin

* Lukittu ohjaussuunta— Auto, Track, Tuuliperésin
ja Kuvio

2 Autopilottitila
3 + Nykyinen ohjaussuunta — Auto
+ Kohteen reittipistenimi — Track
* Lukittu tuulikulma — Tuulianturi
+ Kuviosymboli — Kuvio
+ Ohjaustehostussymboli — Ohjaustehostin
4 Ohjaussuunta
+ Nykyinen ohjaussuunta — Standby ja
Ohjaustehostin
+ Lukittu ohjaussuunta — Auto, Track, Tuuliperésin
ja Kuvio
5 Ohjaussuunta
+ Magneettinen
+ Tosi
Ohjaussuunnan tyyppi maaraytyy kaynnistyksen
yhteydessa suoritetun ohjatun asetustoiminnon (Start
Up Wizard) aikana valitusta kielivalinnasta.
6 Pikapainike — Vasen pikapainike

+ Jalki (Oletusarvo)
+ Kuvio

+ Tuuliperésin

Ohjaussuunta
+ Magneettinen
+ Tosi

Ohjaussuunnan tyyppi maaraytyy kaynnistyksen
yhteydessa suoritetun ohjatun asetustoiminnon (Start
Up Wizard) aikana valitusta kielivalinnasta.

Autopilottinakymat

Pikapainike — Vasen pikapainike
+ Jélki (Oletusarvo)
+ Kuvio

* Tuuliperasin

Tietoruudut x 3

+ TWS (Oletusarvo)

+ Syvyys (Oletusarvo)

+ GPS-nopeus (Oletusarvo)

65



10.5 Moninakyma

Monindkyma nayttaa useita tietolaatikoita tietoineen.
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~01 | -=- | 304%
T

®
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Perasimen asento

10.6 2D-ndkymi

2D-nakyma sisaltaa tdyden kompassiruusun ja tietojen nayttdon
soveltuvat tietolaatikot.
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Autopilottitila

Autopilottitila

* Nykyinen ohjaussuunta — Auto
+ Kohteen reittipistenimi — Track
* Lukittu tuulikulma — Tuulianturi
+ Kuviosymboli — Kuvio

+ Ohjaustehostussymboli — Ohjaustehostin

Tietoruudut x 6

+ TWS (Oletusarvo)

+ Syvyys (Oletusarvo)

+ GPS-nopeus (Oletusarvo)

+ DTW (etéisyys reittipisteeseen) (Oletusarvo)
+ XTE (Oletusarvo)

+ Ohjaussuunta (Oletusarvo)

Pikapainike — Vasen pikapainike
+ Jalki (Oletusarvo)
+ Kuvio

+ Tuuliperasin
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+ Nykyinen ohjaussuunta — Auto
+ Kohteen reittipistenimi — Track
* Lukittu tuulikulma — Tuulianturi
+ Kuviosymboli — Kuvio

+ Ohjaustehostussymboli — Ohjaustehostin

Perasimen asento

Taysi kompassi

Kohteena oleva reittipiste

Tuulensuuntaosoitin

Aluksen sijainti

oI N|oojJloa|l b~ ]| w

Tietoruudut x 3
+ TWS (Oletusarvo)
+ Syvyys (Oletusarvo)

+ GPS-nopeus (Oletusarvo)

Pikapainike — Vasen pikapainike
+ Jalki (Oletusarvo)
+ Kuvio

+ Tuuliperasin

10

Jalkiviiva

1"

+ Nykyinen ohjaussuunta — Standby ja
Ohjaustehostin

+ Lukittu ohjaussuunta — Auto, Tuuliperdsin, Track
ja Kuvio
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10.7 Autopilottinadkyman asetukset

Voit maarittdd haluamasi autopilottindkyman ulkoasun
seuraavasti:

1. Siirry Autopilottindkyma-valikkoon: Paavalikko >
Autopilottindkyma.

2. Korosta ja valitse Nakymatyyppi.
3. Korosta haluamasi ndkyma:

» Graafinen
* Iso

» Vakio

» Useita

+ 2D

4. Tallenna ndkyma oletusarvoksi painamalla SELECT .

Autopilottinakymat

10.8 Tietolaatikoiden asetukset

Vakio-, Moni- ja 2D Autopilottindkymat sisaltavat tietolaatikoita
joiden nayttamat tiedot voit muokata haluamallasi tavalla.

Kun naytéssa nakyy valitsemasi nakyma:

1. Valitse Menu.

2. Valitse Autopilottinakyma.

3. Valitse Tietoruudut.

4. Valitse tietoruutu jonka tietoja haluat muokata.
Nayttéon tulee lista kaytettavissa olevista tiedoista.

5. Valitse haluamasi tietotyyppi listalta.

Tietoruudut

Seuraavat tietotyypit ovat naytettavissa tietoruuduissa:
Syvyys
XTE Reittipoikkeama
DTW (etisyys reittipisteeseen) Etaisyys reittipisteeseen
BTW Suuntima reittipisteeseen
AWA Naennainen tuulikulma
AWS Né&ennéinen tuulennopeus
TWS Tosi tuulennopeus
TWA Tosi tuulikulma
GPS-suunta Kurssi maan suhteen
GPS-nopeus Nopeus maan suhteen
Nopeus
Loki
Trippi
Meriveden lampédtila
Aika
Péivamaara
Kaantymisnopeus
Ohjaussuunta
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Luku 11: Autopilottiohjaimen halytykset

Luvun sisalto
11.1 Halytykset sivulla 70

Autopilottiohjaimen halytykset
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11.1 Halytykset

Halytyksia kaytetdan ilmoittamaan tilanteista tai vaaroista, jotka
edellyttavat miehistdn toimenpiteita.

Esimerkkeja halytyksista:

* Ankkurihalytys — Kaytetdan ankkurissa oltaessa, halyttaa
mikali mitatun veden syvyystiedon osalta havaitaan muutos,
joka saattaa edellyttaa ankkuriketjun pituuden saatoa.

» Syvyys- ja nopeushalytykset — Nama halytykset ilmaisevat
mikali syvyys tai nopeus alittaa tai ylittda asetetut raja-arvot,

esimerkiksi minimisyvyyden.

* MOB (Mies yli laidan, Man Overboard) -halytys —
Vastaanotetaan MOB-jarjestelmasta.

Halytyksen tapahtuessa nayttdéon tulee halytysviesti, jonka

lisdksi mittarista mahdollisesti kuuluu halytysaani.

Off course Alarm
Turn to Starboard

2

)

D12080-1

Voit vaihtoehtoisesti:

» Vaimentaa halytyksen tai

« Vaimentaa halytyksen ja muokata halytysasetuksia.

Huom: Poislukien heratyskello, nopeus ja meriveden
lampétila, SeaTalk-jarjestelméat voivat ainoastaan kytkeéa
halytyksia paalle ja pois paalta, SeaTalkng-jarjestelmat voivat
saataa asetuksia.

Halytysasetukset

Useimmat halytykset generoidaan paikallisesti maaritettyjen
raja-arvojen ylittyessa tai alittuessa. Halytykset lahetetaan
SeaTalk- ja SeaTalkng-verkkoihin naytettavaksi yhteensopivissa

laitteissa.
Hallytyksen Halytyksen
nimi tyyppi Kuvaus Toiminto
Edellyttaa [Imaisee, etta Laituri- ja
kalibrointia autopilotille ei merikalibroinnit

ole suoritettu
taytta kalibroin-

on suoritettava.

saavuttanut kul-
jettavan reitin
viimeisen reittip-
isteen.

tia. Kaynnistyy | * Vaihda
valmiustilassa autopilotin
(Standby) muu- tilaa
taman sekunnin | . jtseky-
ajaksi alustavan moutuva
paallekytkey-

tymisen jélkeen.

Pois kurssista [Imaisee + Vaihda
aluksen autopilotin
kurssipoikkea- tilaa
man ylittdvan
ennalta maarite- | * Muuta
tyn halytysra- kurssia
jan. Kaynnistyy | « Korjaa
AUtO', Jalki- kurssia
(Track) ja Tuuli-

(Wind) tiloista.

Reitti kuljettu Tieto liipais- + Vaihda

lapi tuu karttaplot- autopilotin
terin/navigaat- tilaa
torin toimesta
kun alus on
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Héllytyksen Hélytyksen
nimi tyyppi Kuvaus Toiminto
Suuri kurss- IImaisee, etta + Ohjaa
istapoikkea- kurssistapoikke- takaisin
mavirhe (XTE) amavirhe (XTE) kurssille man-
on suurempi uaalisesti.
kuin 0,3 mpk. .
Kaynnistyy * Tarkista
Jalki-tilassa autopilotin
(Track) tai si- asetukset.
irryttaessa * Nollaa
Jalki-tilaan mista karttapk)ttenn
tahansa muusta XTE.
tilasta.
Reittipis- lImaisee, + Autopilotti
tetiedot ettd yhteys siirtyy pois
menetetty reittipistetietojen Jalki-tilasta
l&hteeseen (Track)
(esim. Auto-tilaan
karttaplotteriin) ja jatkaa vi-
on menetetty. imeisimmalla
lukitulla oh-
jausuunnalla.
Tuulenmuutos limaisee, etta + Vaihda
ndennéinen autopilotin
tuulikulma on tilaa
muuttunut yli 15
astetta. Kayn- | * Muuta
nistyy vain Tu- kurssia.
uliperasintilasta. | « Tyulikulman
muutoksen
pienentymi-
nen.
Automaattinen | Turvahélytys Tulee nékyviin + Autopilotti
vapautus kun kayttaja on siirtyy
ottanut haltuun valmiustilaan
ohjauksen sen (Standby)
oltua kytket- ja halytys
tyna autopilot- sammuu 10
tiohjaukseen sekunnin
(Auto, Jalki jalkeen.
eli Track jne.)
séhkdisen ruorin
(fly-by-wire)
avulla.
Tyoyksikko Turvahalytys IImaisee, etta + Tarkista
pysaytetty perasin ei SPX:n,
liiku tai etta tydyksikon
tydyksikdn ja liitantéjen
virransyo6ttd |&hdat.
on katkaistu. I
Kaynnistyy * Autopiof
Auto-, Jalki- \S/gztn%?lustilaan
(Track) ja Tuuli-
(Wind) tiloissa. | (Standby)
ja halytys
sammuu 10
sekunnin
jélkeen.
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Héllytyksen Hélytyksen Hallytyksen Halytyksen
nimi tyyppi Kuvaus Toiminto nimi tyyppi Kuvaus Toiminto
Ei ohjausyk- Turvahalytys Kurssiti- + Tarkista Gyrokompas- | Turvahalytys Gyroanturi on + Sisdiseen gy-
sikkoa etokoneen ettd avoimia sivika vikaantunut. roanturiin li-
yhteys autopilot- virtapiireja tai ittyva vika,
tiohjaimeen on oikosulkuja ei selvitd vian
poikki, halytyk- ole. syy ja ota
sen on liipaissut . yhteys Ray-
kurssitietokone. | * Tarkista marine-yhtién
etta jar- valtuut-
Jgstelmgssa tamaan
¢ ole vikaan- huoltoon.
tuneita lait-
teita. Virranrajoitus | Turvahélytys Tybyksikon + Tarkista
" ylikuormavirta tydyksikkd
* Autopilotti ylitetty. ja litannat
\S/gil’trm/ustilaan mahdollisen
(Standby) thimlutumlsen
fa;?#mi 0 oikosulussa
sekunnin oIewen
jalkeen kaapelien
: varalta
SeaTalk-vika Turvahalytys Vakava . Tar_!dsta_ _ + Autopilott
SeaTalk- ettd avoimia siirtyy
vaylaan liittyva virtapiireja tai valmiustilaan
tiedonsiirto- oikosulkuja ei (Standby)
ongelma ole. ja halytys
o Tarkista sammuu 10
etta jar- sekunnin
jestelméssa jalkeen.
f&:éﬁ:g?ﬁn' Perasinrefer- Turvahalytys Yhteys peras- + Autopilotti
teita enssiyksikon inreferenssiin siirtyy
' vika on menetetty tai valmiustilaan
+ Autopilotti raja-arvo on ylit- (Standby)
siirtyy tynyt. ja halytys
valmiustilaan Perasinrefer- sammuu 10
(Standby) enssin anturi sekunnin
ja halytys on vikaantunut jalkeen.
sammuu 10 auto-tilassa.
sekunnin Kulma su-
jélkeen. urempi kuin 50
- — - — astetta tai yhteys
EEPROM-vika | Turvahalytys Kriittiset konfig- | « Autopilotti perasinrefer-
urointitiedot ovat siirtyy enssianturiin on
korruptoituneet. valmiustilaan menetetty
(Standby)
ja halytys AutoLearn-vika | Turvahélytys Autolearn- + Kéynnistd
sammuu 10 1 (ei suoritettu) toimintoa ei ole AutolLearn-
sekunnin suoritettu toiminto
jélkeen. uudelleen.
Ei autopilottia Turvahélytys Autopilot- « Tarkista AutoLearn-vika | Turvahalytys Manuaalinen + Kaynnista
tiohjaimen Seatalk- tai 2 (Manuaalinen keskeytys AutolLearn-
yhteys kurssti- Seatalkng- keskeytys) Autolearn- toiminto
etokoneeseen vaylan toiminnon uudelleen.
on poikki, haly- kaapelointi aikana
tyksen on lipais- | - SPX:n ja au- AutoLearn-vika | Turvahlytys Tutki kompassiin | + Kaynnista
sut autopilottio- topilottioh- 3 (vik tai tvvksikkaon AutoLeam-
hjain. jaimen vaiila. | | 3 (vika ai tybyksikkoo utoLear
ompassissa liittyva vika toiminto
+ Tarkista, tai uudelleen.
ettd kurssi- tyoyksikossd)
Sﬁ:glr(]cs)ngeq AutoLearn-vika | Turvahélytys AutoLearn- + Kéynnista
yotto S
P 4 toiminto AutoLearn-
on paalla. N -
epaonistui toiminto
Ei kompassia Turvahalytys Kompassia ei + Tarkista liitan- kompassiin tai uudelleen.
ole liitetty. nat ja kom- tydyksikkdon
passianturi. liittyvan vian
takia.
AutoLearn-vika | Turvahélytys AutoLearn- + Kéynnista
5 toiminto AutoLearn-
epaonnistui toiminto
koska moottorin uudelleen.
virranrajoitus
on kytkeytynyt
paalle.
Autopilottiohjaimen halytykset 71
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Héllytyksen Hélytyksen Héllytyksen Hélytyksen
nimi tyyppi Kuvaus Toiminto nimi tyyppi Kuvaus Toiminto
AutoLearn-vika | Turvahalytys AutoLearn-toim- | ¢ Kaynnista Reittipisteen Halytys limaisee muu- + Vaihda
6 into epaonnistui AutoLearn- askellus tosta reittipis- autopilotin
aluksen siirryt- toiminto teen nimeen tai tilaa
tyd ympyrén- uudelleen. ID:hen liittyen . .
muotoiseen liik- sek kaantymis- | * Hyvaksy uusi
keeseen koska suunnan ko- rgltt|p|stere-
tydyksikko ei si- hti seuraavaa i
irtényt peras- reittipistetta.
intd takaisin Kéynnistyy
vastakkaiseen Track-tilassa.
asentoon.
Ei tuulitietoja Halytys SmartPilotontu- | « Tarkista
Kéaan- Turvahalytys [Imaisee liian + Pienennd uliperasintilassa tuulitietojen
tymisnopeus nopeaa kéan- k&antymisno- mutta ei ole vas- tietol&hde ja
liian suuri tymisnopeutta peutta. taanottanut tuu- liittnnat.
fluxgate-kom- likulmatietoja 30 | Autopilotti si
passin lin- sekuntiin. 'rtu opiio 'tS"
earisointia : l.yy pois t'u-
tehtaessa. I“ |[ier§sm II
Kéynnistyy kali- asta J.T‘ palaa
brointitilassa. auto-filaan.
Virransyéton Turvahalytys Jos moottoripari | ¢ Vaihda ) Va;hd_a; i
ja moottorin ja tehopari kurssiti- ?lu opiiotin
kaapelit ovat ovat vaihtuneet etokoneen faa
vaihtuneet paittain. moottorin ja Ei Halytys Nopeustietojen | + Tarkista,
paittain tehonsydton nopeustietoja vastaanotto etta Seatalk-
johtimet pait- keskeytynyt. litdnnassa
tain ei ole
Matala Halytys Liipaistuu mikéli | + Tarkista ?".‘05“'.'“:3
akkujannite akkujannite akkujen l."?‘t' 32’0'” a
putoaa asetetun kunto tai litosta.
kynnysarvon virransyoton + Tarkista,
alapuolelle. 10 tila onko jar-
V (Ol . i 4553
(O etusarvo) . Hlljenee Jseste-llrr;l??se:
mikali virta o e
nousee vika.
kynnysarvon SeaTalk 1 -vika | Halytys SeaTalk-kanava | * Vaihda
ylapuolelle. 1:s4 on tietoli- autopilotin
.« Paina ikennevika. tilaa.
CANCEL. SeaTalk 2 -vika | Halytys SeaTalk-kanava | « Vaihda
Ei navigointiti- | Halytys limaisee jonkin | + Tarkista etts 2:553 on tietoll- - autopioin
etoja alla luetellun valitun tilan kennevika. lilaa.
ensisjaisen tarvitsemat Tydyksikon Varoitus lImaisee + Autopilotti
tiedon puutetta: ?ag'gt"'”t"t oikosulku oikosulkua sammutetaan
) iedot ova Bvksikdsss o
» Kompassi— | \ytettavissa. WOYKSKOSSE | aytien
Auto-, Jalki- _ tulee korjata
(Track) ja * Tarkista oikosulku
Tuuli (Wind) tietolahde.
-ilat. Kytkimen Varoitus limaisee + Tarkista
oikosulku oikosulkua kytkimen
* XTE - kytkimess4 litannat
Jalkitila SPX:ssé ja
(Track). tydyksikossa
+ Tuulikulma - + . Tarkista
Tuuliperésin- tydyksikn
tla. kytkin.
Autopilotin Halytys Nayttdon tulee | + ltseku- * Kayttajan
kaynnistys 20 sekunnin moutuva. tulee Korjata
ajaksi kayn-- oikosulku
nistysnakyma
joka kerta au- Solenoidissa Varoitus lImaisee + Autopilotti
topilotin kayn- oikosulku oikosulkua sammutetaan
nistyessa solenoidissa

+ Kayttajan
tulee korjata
oikosulku
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12.1 Asetusvalikko

Asetusvalikko sisaltéda valikoiman autopilotin konfigurointiin
tarkoitettuja tydkaluja ja asetuksia.

12.2 Autopilotin kalibrointivalikko

Autopilotin kalibrointivalikon vaihtoehdot riippuvat liitetysta
autopilottijarjestelmasta.

kalibrointiasetukset

Valikkovaihtoehto Kuvaus Asetukset
Autopilotin Autopilotin SeaTalkng
kalibrointi. kayttéonotto /

+ Alusasetukset.

+ TyOyksikokn
asetukset.

+ Purjeveneasetuk-
set.

+ Kéyttdonotto.
SeaTalk

+ Kayttdjan asetukset.

+ Jalleenmyyjaase-
tukset.

* Merikoekalibrointi.

Huom: Kaikki vaihtoehdot eivat ole kaytettavissa mikali
Kalibrointilukitus on Paalla.

Huom:
* *vain SPX- ja SeaTalk SmartPilot-autopilotit.

* **vain Evolution-autopilotit.

Menu Asetukset

Kayttdjan asetukset

Voit maarittaa kayttajan
asetuksia kuten:

Aika ja péivays,
Mittayksikét, Kieli,
Alustyyppi, Alustiedot
seka Eranto.

Kayttajan asetukset
-valikko

Alusasetukset + Aluksen runkotyyppi

+ Tybyksikon tyyppi

+ *Matkanopeus

+ Kompassin siirto

+ *Kompassin latitudivaimennus

« Kalibroinnin lukitus

Jérjestelmaasetukset

Voit maarittaa
verkkoryhmat, nayton
ja jérjestelman vari- ja
kirkkausasetukset,
useampien
tietolahteiden
suosituimmuuden

Jarjestelmaasetukset-
valikko.

Simulaattori

Simulaattoritilan
kéyttéonotto ja
kéytosta poisto.
Simulaattorin avulla
voit tutustua mittarin
toimintaan ja
ominaisuuksiin ilman
tarvetta saada mittariin
tietoja muilta laitteilta.

+ Padlla

* Pois

Tyoyksikon asetukset + *Perasimen vahvistus

+ *Vastetaso

+ *Vastaperasin

+ Per&simen vaimennus

+ *Auto Trim

+ Auto Turn

+ **Power Steer

+ Vastaperéasinanturi

+ *Reittipoikkeamahalytys

+ *Kéantymisnopeuden raja-arvo
+ Moottorin vaiheistus

+ Perésimen raja-arvot

+ **Perasimen keskikohdan siirto

+ Laidasta laitaan -aika

Tehdasasetukset

Poista kayttajan
asetukset ja palauta
mittarin asetukset
tehdasasetuksiin?

. Kylla

Diagnostiikka

Information About the
display and system
and key beep on / off
setting.

. Kylls

74

Kéyttéonotto .
+ *Sea Trial Wizard

Dockside Wizard -ohjattu toiminto

* *Moottorin vaiheistus

+ *Swing Compass

+ *Auto Learn

+ Kompassin linjaus GPS:n mukaan
+ *Kompassin linjaus

+ Autopilotin tehdasasetukset

+ **Kompassin uudelleenkéynnistys
+ **Kompassilukitus

+ **Debug-taso

p70 / p70R



Alusasetukset

Alusasetukest riippuvat liitetysta autopilottijarjestelmasta ja valitusta alustyypista.

Alusasetukset ovat valittavissa seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Alusasetukset.

Huom: SeaTalk-jarjestelmaan liitettyna alla luetellut alusasetukset ovat valittavissa seuraavasti: Jalleenmyyjaasetukset , Menu
> Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Jilleenmyyjaasetukset.

Huom: Kaikki vaihtoehdot eivat ole kaytettavissa mikali Kalibrointilukitus on Paalla.

Kohde Tuotekuvaus Evolution-autopilotit SeaTalk ja SPX SmartPilot-vaihtoehdot
Alustyyppi Alustyyppiasetukset antava yleensa + Purje. + Kilpapurjevene.
parhaan mahdollisen suorituskyvyn kullekin . .
alustyypille. Voit kuitenkin tarvittaessa * Purje (hidas kaantyméan). * Matkapurjevene.
parantaa aluksen suorituskykya valitsemalla | « Purje katamaraani. « Katamaraani.
jonkin toisen tyyppisen aluksen asetuksen.
+ Virta. + Tybvene.
+ Moottori (hidas kadntymaan). * RIB.
+ Moottori (nopea kaéntymaén). + Pikavene ulkolaitamoottorilla.
+ Pikavene sisamoottorilla.
+ Moottorivene 1. — aluksen
maksiminopeus 12 solmua.
+ Moottorivene 2.— aluksen
maksiminopeus 30 solmua.
+ Moottorivene 3 — aluksen
maksiminopeus yli 30 solmua.
+ Urheilukalastus.
+ Ammattikalastus.
Tyoyksikon Luettelo yhteensopivistq tyéyksikkﬁt}/ypeisté. + Tyyppi 1 Lineaarinen — ACU-200 ja + Tyyppi 1 lineaarinen
tyyppi _Luettelq_ riippuu liitetysta autopilottijar- ACU-400 + Tyyppi 2 lineaarinen
jestelmasta. A . .
+ Tyyppi 2 Lineaarinen — vain ACU-400 - .
T T + Tyyppi 3 lineaarinen
Huom: Tyoyksikkotyyppi eiole 1| . 1yyoni 2 Hydraulinen lineaarinen — . .
kaytettavissa jarjestelmissa jotka siséltavat vain ACU-400 * Hydraulinen pumppu tyyppi 1
EV-2:n ja ACU-300:n. + Hydrauli —
« Tyyppi 3 Hydraulinen lineaarinen — ydraulinen pumppu tyyppi
vain ACU-400 + Hydraulinen pumppu tyyppi 3
* |/O-peraveto — ACU-200 ja ACU-400 | « Pybriva tydyksikkStyyppi 1
* Ruoriyksikkd — ACU-100, ACU-200ja | « Pydriva tyovksikkdtyyppi 2
ACU-400 Py“ " ty Y y yypp
. - | » Pyoriva tyyppi
+ Pinnayksikké — ACU-100, ACU-200 ja o .
ACU-400 * Pyoriva tyyppi 2
+ CR Solenoidi — autotunnistus — vain | * 1/O peraveto
ACU-300 (ei valittavissa) . CAN
+ Sport-tyoyksikkd — ACU-200 ja . G
ACU-400 Ruoritydyksikko.
+ Pyoriva tyoyksikko Tyyppi 1 —ACU-200 * Pinna
ja ACU-400 + Sport-tyoyksikko
+ Pyo6rivé tybyksikkd Tyyppi 2 — vain + Jatkuvatoiminen pumppu.
ACU-400
+ Verado
+ Hydraulinen pumppu Tyyppi 1 (0.5L) —
vain ACU-100
* Hydraulinen pumppu Tyyppi 1 —
ACU-200 ja ACU-400
+ Hydraulinen pumppu Tyyppi 2 — vain
ACU-400
+ Hydraulinen pumppu Tyyppi 3 — vain
ACU-400
+ Verado — ACU-200 ja ACU-400
Matkanopeus Maéritd matkanopeus samaksi kuin aluksen | Ei sovellettavissa + 0—99 solmua
tyypillinen kulkunopeus. Jos nopeustietoja
ei ole kaytettavissd SmartPilot-jarjestelma
kéyttdd matkanopeusarvoa oletusarvona.

Asetusvalikon vaihtoehdot
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Kohde

Tuotekuvaus

Evolution-autopilotit

SeaTalk ja SPX SmartPilot-vaihtoehdot

Kompassin
saato

Jarjestelmissa joissa ei ole GPS-laitetta,
kompassin suuntaus taytyy saétaa
manuaalisesti k&yttdmalla apuna tunnettua
suuntatietoa veneen keulan suunnassa.

+ -10°... 10°

+ -179° ... 180°

Kompassin lati-
tudivaimennus

Mikali latituditietoja ei ole saatavissa
autopilottijarjestelma kayttaa tata asetusta
joka tarjoaa tarvittavan kompensointitiedon
mikali alus toimii korkeilla leveysasteilla.

Ei sovellettavissa

+ Paalla

+ Pois (Oletusarvo)

Automaattinen
vapautus

Automaattinen vapautus mahdollistaa
autopilotin ohituksen yksinkertaisesti
tarttumalla ruoriin tai pinnaan. Kun vapautat
ruorin tai perasimen autopilotti palaa
viimeisimpaan lukittuun ohjaussuuntaan.

Huom: Kaytettavissa vain S1-, S2- tai
S3-kurssitietokoneissa jotka on liitetty
I/O-peravetolaitetyypin tydyksikkddn.

Ei sovellettavissa

+ Ota kayttdon (Oletusarvo)

+ Poista kaytosta

Kalibroinnin
lukitus

Kalibroinnin lukitusta k&ytetaan lukitsemaan
tiettyja kalibrointiasetuksia silloin, kun
mainittujen asetuksien muuttaminen
saattaisi edellyttda autopilottijrjestelman
kéyttdonottotoimenpiteiden suoritusta
uudelleen. Mikali jarjestelmasi on
jalleenmyyjan asentama lukitus saattaa olla
kytketty paélle.

+ Paala

+ Pois (Oletusarvo)

+ Paalla

+ Pois (Oletusarvo)
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Tyoyksikon asetukset

Tybyksikon asetukset riippuvat liitetysta autopilottijarjestelmasta.

TyOyksikkdasetukset ovat valittavissa seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Ty6yksikon asetukset.

| Huom: Kaikki vaihtoehdot eivat ole kaytettavissa mikali Kalibrointilukitus on Paalla.

Kohde

Kuvaus

Asetukset

*Perasimen vahvistus

Perasimen vahvistus maarittaa kuinka paljon perasinta autopilotti
kaantaa korjatakseen kurssivirheet.

Suurempi asetusarvo tuottaa suuremman likkeen perasimeen.
Perésimen vahvistus maaritetdén automaattisesti osana Auto
Learn -prosessia.

+1-9

*Vastaperasin

Vastaperasin on se "vastapaine" perasimeen jonka
autopilottijarjestelma pitaa ylla pitaékseen aluksen kurssissa
ilman etté alus paasee hiljalleen kaantymaan pois kurssilta.
Suurempi vastaperasimen asetusarvo tuottaa suuremman
likkeen perasimeen.

1 — 9 ALA valitse arvoa 0.

Perasimen vaimennus

Autopilottijarjestelmissa joissa on perasinanturi voit

méaarittdd perasimen vaimennuksen, joka estaa autopilottia
‘metsastamastad’ oikeaa asentoa.

Perasimen vaimennuksen asetusarvon kasvattaminen vahentaa
metsastysilmiota. Kun saadat arvoa nosta vaimennustasoa askel
kerrallaan kunnes autopilotti lopettaa metsastyksen. Kayté aina
alinta mahdollista arvoa.

Perésimen vaimennus

+1—9

+ 2 (Oletusarvo)

Perdsimen raja-arvot

Jos perésimen referenssianturi on asennettu tata nayttoa
kaytetddn maaritettdessa perasimen saatdalueen raja-arvot
siten ettd ne asettuvat juuri mekaanisten paatypysayttimen
sisdpuolelle. N&in menetellen ohjausjarjestelmaén ei kohdistu
tarpeetonta kuormitusta. Tam4 tulee asettaa kun jarjestelmélle
suoritetaan kayttddnottotoimepiteitd. Raja-arvo tulee asettaa
noin 5 astetta perasinkulman maksimiarvoa pienemmaksi.

Huom: Mikali perasinreferenssiaturia El ole asennettu
sinun ON VARMISTETTAVA ettd ohjausmekanismi siséltaa
jonkin luotettavan ratkaisun joka estaa ohjausmekanismia
kuormittumasta liikaa (perasin ei paase kaantymaan
mekaanisiin paatypysayttimiin).

o 10°—40°
30° (Oletusarvo)

referenssi

Huom: Tama toiminto ei ole kaytettavissa jos aluksessa
ei ole peréasinanturia.

Huom: Tama toiminto ei ole kaytettavissa
SeaTalk-jarjestelmissé joten sinun taytyy vaihtaa
PUNAINEN ja VIHREA johdin kurssitietokoneen

perasinreferenssiliitdnnassa.

Perasimen keskikohdan | Tama asetus maarittda perasimen asennon poikkeaman o -9°—0°
siirto keskilinjalta (nollakohdan s&ato).
Vastaperasimen Tama toiminto k&antaa perasinreferenssin ndytdn vaiheen. * Paapuuri

+ Styyrpuuri

*Auto Trim

Auto Trim -asetus maérittdd sen nopeuden jolla
autopilottijarjestelmd ohjaa perasinté (nk. ‘standing helm’)
korjatakseen mahdolliset trimmiin vaikuttavat muutokset
joita aiheuttavat vaihtelevat aluksen rakenteisiin ja purjeisiin
vaikuttavat tuuliolosuhteet. Oletusarvoinen Auto Trim -asetus
maaritetdan osana Auto Learn -prosessia.

Jos sinun taytyy muuttaa tata asetusta, kasvata Auto Trim
-asetusta askel kerrallaan ja kayta alinta mahdollista arvoa:

+ Mikali autopilottijérjestelma ei pysty pitdmaan vakaata
kurssia tai tydyksikén aktiviteettitaso on korkea aluksen
kallistuskulman muuttuessa, pienenna Auto Trim -asetuksen
arvoa.

+ Mikali autopilottijarjestelma reagoi hitaasti ohjaussuunnassa
ilmeneviin muutoksiin joita kalistuskulman muutos aiheuttaa
kasvata Auto Trim -arvoa.

+ Jos Auto Trim -taso on liian korkea alus kiemurtelee halutun
kurssin molemmin puolin.

Asetus

+ Pois

« Paalla

Saato

* 1—41 = Hitain, 4 = Nopein

+ 1 (Oletusarvo)

Asetusvalikon vaihtoehdot
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Kohde Kuvaus Asetukset
Auto Turn Téma asetus maarittdd kuinka paljon kurssi muuttuu kun ¢ 10°—125°
suoritetaan Auto-k&annds.
vor ! + 90° (Oletusarvo)
Huom: Téata vaihtoehtoa ei voi muuttaa kun autopilotti on
litetty SeaTalk-vaylaan.
Huom: Tama vaihtoehto on kaytettavissa vain
moottoriveneiden tapauksessa.
Vastetaso Tama asetus maarittdad autopilottijarjestelmén vastetason Evolution
oletusasetuksen. Vastetaso maaraa kurssissapysymistarkkuuden : —
ja perasimen/ruorin aktiviteettitason valisen suhteen. Voit Huom: Evolution-autopilottien osalta vastetaso
muuttaa vasteasetusta véliaikaisesti normaalin kayton aikana. on maaritettavissa paavalikon kautta valitsemalla
seuraavasti: Menu > Vastetaso

+ Kilpa

+ Matka

* Huviveneily

SeaTalk ja SPX SmartPilot

+1—-9

+ 5 (Oletusarvo)

+ Taso 1 — 3 Minimoi autopilotin aktiviteetin. Pienentaa
virrankulutusta mutta saattaa heikenta lyhyen aikavalin
kurssissapysymistarkkuutta.

+ Taso 4 — 6 Tarjoaa normaalisti hyvéan
kurssissapysymistarkkuuden ja selkeat teravat
hyvin hallitut k4&nnokset normaaleissa olosuhteissa.

+ Taso 7 — 9 Tiukin kurssissapysymistarkkuus
mutta samalla perésimen aktiviteettitaso on myds
suurin (virrankulutus suuri). Tasté voi seurata
melko karkeantuntuinen kulku avomerelld koska
SPX-jarjestelma saattaa ‘taistella’ aallokkoa vastaan.

*Reittipoikkeamahaly- Téma nayttd maarittda kulman jota kurssistapoikkeamishélytys « 15° .. 40°
tys kéyttad liipaisukulmana. Kurssistapoikkeamishélytys liipaistuu

mikali autopilotin ohjaama alus siirtyy pois aiotulta kurssilta
enemman kuin 20 sekunnin ajaksi ja enemman kuin asetuksessa
madritetty raja-arvokulma.

+ 20° (Oletusarvo)

*Kaantymisnopeuden
raja-arvo

Tama raja-arvo rajoittaa aluksen k&antymisnopeuden silloin
kun kulku on autopilottijérjestelman hallinnassa. Raja-arvo
huomioidaan vain mikali aluksen nopeus on yli 12 solmua.

¢ 1°..30°

+ 7° (Oletusarvo)

Ohjaustehostus (Power
steer)

Tama nayttd maarittaa kiertosaatimen tai joystick-ohjaimen
kayttaytymisen Power Steer -tilassa.

Huom: Power Steer -tila on kaytettavisséa vain mikali
jarjestelméan on asennettu perasinanturi ja kaytettavissa on

nopeustieto.

+ Pois

+ Suhteellinen Ohjaus tapahtuu suhteessa kiertosaatimen
tai joystick-ohjaimen liikkeisiin.

+ Bang Bang (vain joystick) Perasin liikkuu ja jatkaa liketta
siihen suuntaan johon joystick-ohjainta on liikutettu.

Hard over -aika (laidasta
laitaan)

Aluksissa joissa ei ole perasinreferenssianturia asennettuna
on kriittista ettd nk. hard over -aika eli se aika joka kuluu kun
perasin kadnnetaan aariasentoon maaritetaan jotta autopilotti
voisi toimia tarkasti.

* Arvo sekunneissa

Oletusarvo maéaraytyy Tydyksikdn tyypin valinnan
perusteella.

Huom: * vain SPX- ja SeaTalk SmartPilot.
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Purjeveneasetukset

Nama asetukset ovat kaytettavissa vain purjeveneiden tapauksessa.
Purjeveneen asetusvalikko on valittavissa seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Purjeveneasetukset.

Huom: SeaTalk-jarjestelmaan liitetyn jarjestelman tapauksessa alla luetellut purjeveneasetukset ovat valittavissa
seuraavasti:Kayttajaasetukset-valikko: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Kayttajaasetukset.

Kohde Kuvaus Asetukset

Jiipin esto Jos jiipin esto on tilassa "Salli", autopilotti sallii aluksen vaihtaa + Salli jiippi
halssia poispain tuulesta (jiipin vaara). Jos jiipin esto on tilassa . Estiji .
"Est4", autopilotti sallii aluksen vaihtaa halssia vain vastatuulen Sta Jiippt
kautta kaantyen.
Jiipin esto ei vaikuta Auto Turn -toimintoon

Tuulitrimmin vaste Tuulitrimmin vaste maaraé kuinka nopeasti autopilottijarjestelmg [« 1 —9

reagoi tuulensuunnan muutoksiin. Korkeammat tuulitrimmin
asetusarvot tekevét autopilotista herkemmin reagoivan
tuulennopeuden muutoksiin.

+ 5 (Oletusarvo)

Tuulityyppi Tama vaihtoehto maarittad kuinka alus ohjautuu ndenndisentai | « Tosi

todellisen tuulen suhteen tuuliperasintilassa (Wind Vane -tila). . Nenndinen

Huom: Nama ominaisuudet ovat kdytettavissa vain mikali tuulitiedot ovat saatavilla.

Asetusvalikon vaihtoehdot
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Kayttoonottovalikko

Kayttéonottovalikon vaihtoehdot riippuvat liitetysta autopilottijarjestelmasta.

| Huom: Kaikki vaihtoehdot eivat ole kaytettavissa mikali Kalibrointilukitus on P&alla.

SeaTalk ja SPX SmartPilot-

tehdasasetuksiin.

Valikkovaihtoehto Tuotekuvaus Evolution-autopilotit autopilotit

Dockside Wizard -ohjattu toiminto | Kéynnistda Dockside Wizard Kylla Kylla
-toiminnon.

Sea Trial Wizard -toiminto Kaynnistaa Sea Trial Wizard Ei sovellettavissa Kylla
-toiminnon.

Moottorin vaiheistus Kaynnistaa moottorin vaiheistuksen | Ei sovellettavissa Kylla
(tyoyksikon tarkistuksen) ohjattuna
toimintona

Swing Compass -toiminto Kaynnistad Swing Compass Ei sovellettavissa Kylla
-toiminnon

Auto Learn -toiminto Kaynnistaa Auto Learn -toiminnon Ei sovellettavissa Kylla

Kompassin linjaus GPS:n mukaan | Kaynnistaa kompassin linjauksen Kylla Kylla
GPS:n mukaan suorittavan ohjatun
toiminnon

Kompassin linjaus Kompassin virheen manuaalinen « -10°... 10° o -179° ... 180°
saatd

Autopilotin tehdasasetukset Palauttaa autopilotin « Kylla « Kylla
kurssitietokoneen asetukset takaisin [ Ei . E

Debug-taso

Maarittdd debug-tason arvon.
Debug-vaihtoehto on kéytettavissa
vain silloin kun kalibrointilukitus on
pois paalta.

+ Saatoalue 0 ... 31

Ei sovellettavissa

Kompassin uudelleenkaynnistys Kéynnistaa kompassin uudelleen + Kyl Ei sovellettavissa
+ Peruuta
Kompassilukitus Lukitsee kompassin ja estaa « Paalla Ei sovellettavissa
automaattisen linearisoinnin. . Pois

Kayttajan asetukset

SeaTalk-autopilottijarjestelmaan liitettyna kaytettavissa on

kayttajan asetusvalikko.

Kayttajanasetusvalikkoon paasee valitsemalla: Paavalikko >
Asetukset > Autopilotin kalibrointi > Kayttdjan asetukset.
Kun olet valinnut kayttajan asetukset toiminnot selautuvat
kaikkien kaytettavissé olevien vaihtoehtojen 1api. Nama
vaihtoehdot ovat kayttdjien kaytettavissa kun kalibrointilukitus

on kytketty paalle.
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12.3 Jarjestelmaasetuksien valikko

Kayttaja voi maarittda seuraavia raataloityja asetuksia Jarjestelmaasetukset-valikon kautta:

sisdltyvien nayttdjen kirkkaus- ja vériasetuksien
tahdistamisen.

Valikkovaihtoehto Kuvaus Asetukset
Verkkoryhma Téman vaihtoehdon avulla voit lisata laitteita Esimaaritetyt ryhmat
ryhmaén jolloin yhden ryhm&én kuuluvan laitteen o
kautta maéritetty vari- tai kirkkausasetus paivittyy | * Ei mitéan
samalla kaikkiin kyseiseen ryhm&an kuuluviin « Ruori 1
(jaettua toimintoa) tukeviin laitteisiin.
* Ruori 2
¢ Ohjaamo
+ Silta
+ Masto
Maérittdméaton
* Ryhma-1 — Ryhmé-5
Kirkkaus / véariryhma Mahdollistaa samaan verkkoryhmaén Tahdista kirkkaus / varit

« Tama naytto

« Tama ryhma

Tietolahteet

Tamén avulla on mahdollista katsella ja valita
haluttuja tietolahteita.

+ Valitse tietolahde
¢ Tietodhde loydetty

+ Tietolahteen tiedot

Valitse tietolédhde

+ GPS-paikannustieto
+ GPS-datumi

+ Aika & Paivays

+ Ohjaussuunta

+ Syvyys

+ Nopeus

« Tuuli

Tietoldhde loydetty

+ mallinimi — sarjanumero
Portin ID

Tietoldhteen tiedot
+ Laitteen nimi

+ Sarjanumero

+ Portin ID

+ Tila tai ei tietoja

Tietoja jarjestelmaasetuksista

Nayttaa jarjestelmaasetuksiin liittyvia tietoja.

Asetusvalikon vaihtoehdot
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12.4 Kayttajan asetukset -valikko

Kayttaja voi maarittaa raataloityja asetuksia Kayttajan
asetukset -valikon kautta.

Valikkovaihtoehto

Kuvaus

Asetukset

* BAR — bar
+ kPa — kilopascalia.
Ainenvoimakkuus:

+ GAL — (UK) —
UK-gallonaa.

+ GAL — (US) —
US-gallonaa.

+ LTR — litraa.
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+ Tuulennopeus
+ Lampdtila

+ Virtausnopeus
+ Ohjaussuunta
+ Paine

+ Tilavuus

Valikkovaihtoehto Kuvaus Asetukset
Aika ja péivays Néiden asetuksien Kellonajan
avulla voit maarittda esitysmuoto:
kéytettavan ,
paivamaaran * 24 tuntia
ja kellonajan « am/pm
esitysmuodot. Voit
my0s maarittaa Paivamaaran
paikallisen esitysmuoto:
aikavy6hykkeen
(aikaero UTC- * KKIPPIVVWV
kellonajasta). o PPIKKVVVV
Aikavyohyke:
e -13 ... +13
tuntia, askelvali
30 minuuttia
Mittayksikot Mahdollistaa Nopeus:
datayksikdiden
méérityksen: * Kts — solmua.
+ Nopeus * MPH — mailia
tunnissa.
+ Etaisyys + KPH — kilometria
+ Syvyys tunnissa.

Etaisyys:

. nm —_—
meripeninkulmaa.

* sm — maamailia.
+ km — kilometria.
Syvyys:

+ ft—jalkaa

* m— metrid

+ Fa—sylta
Tuulennopeus:

+ Kts — solmua

* m/s — metria
sekunnissa

Lampétila:

+ °C — Celsius-
astetta.

* °F — Fahrenheit-
astetta.

Virtausnopeus

* GH (UK) —
UK-gallonaa
tunnissa.

« GH (US) —
US-gallonaa
tunnissa.

o LTR/H — litraa
tunnissa.

Ohjaussuunta:
+ Tosi

. Mag J—
magneettinen.

Paine

+ PSI — paunaa
nelidtuumalle.

Kieli

Maarittaa
valikkokielen.

+ Kiina

+ Kroatia

+ Tanska

+ Hollanti

+ Englanti UK
+ Englanti US
+ Suomi

+ Ranska

+ Saksa

+ Kreikka

+ ltalia

+ Japani

+ Korea

+ Norja

+ Puola

+ Brasilian portugali
+ Vendja

+ Espanja

+ Ruotsi

* Turkki

p70 / p70R




12.5 Simulaattori

Simulaattoritila mahdollistaa harjoittelun mittarilla ilman
reaaliaikaista todellista dataa muilta laitteilta tai jarjestelmalta.

Voit kytkea simulaattoritilan p&alle tai pois paalta Asetusvalikon

Simulaattori-vaihtoehdon avulla.

Huom: Raymarine suosittelee, ettd simulaattoritilaa El
kayteta aluksen ollessa kulussa / navigoitaessa..

Huom: Simulaattori El nayta todellisia tietoja mukaan
lukien turvaviesteja (esimerkiksi AlS-vastaanottimelta
vastaanotettuja viesteja).

Huom: Simulaattoritilassa suoritetut jarjestelmaasetuksien
muutokset eivat valitys SeaTalk-vaylan kautta muille laitteille.

Asetusvalikon vaihtoehdot

12.6 Tehdasasetukset

Laitteen asetukset voidaan tarvittaessa palauttaa
tehdasasetuksiin valitsemalla Asetukset > Tehdasasetukset
-valikko.

Tehdasasetukset nollaavat laitteen jolloin asetukset palautuvat

tehdasasetuksiin ja samalla tallennetut tiedot ja kayttajan
asetukset nollataan.
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12.7 Diagnostiikka

Diagnostiikkatoimintoihin paasee valitsemalla Asetukset > Diagnostiikka -valikkovaihtoehto jolloin voit tarkastalle alla lueteltuja

tietoja:

Valikkovaihtoehto

Kuvaus

Asetukset

Tietoja ndytosta

Tuo ndyttoon tietoja jotka liittyvat kaytettyyn
mittarindyttoon:

Ohjelmistoversio
Kovoversio
Bootloader-versio
Lampdtila

Volttia

Maks. V
Virrankulutus
Maks. virta
Kayttotunnit

Deviaatio (mikéli sovellettavissa)

Tietoja jérjestelmasta

Tuo nayttoon kaytdssa olevan jérjestelmén
tuotteisiin liittyvia tietoja:

Mallinumero
Sarjanumero
Ohjelmistoversio
Kovoversio

Volttia

Nappéinaanet

Mahdollistaa painikeaénien paélle- tai
poiskytkennan

Paalla

Pois

Itsetestaus

Tuote on varustettu itsetestaustoiminnolla jota
voidaan kéyttaa vikaselvityksisséa.

Muistitesti
Painiketesti
Néayttotesti
Summeritesti

Néyton valaistuksen testi
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Luku 13: Vianmaaritys
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13.1 Vianmaaritys sivulla 86

Vianmaaritys
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13.1 Vianmaaritys

Vianmaaritykseen liittyvat tiedot antavat tietoja
merielektroniikkalaitteisiin ja niiden asennuksiin liittyvien
mahdollisten vikojen syista seka tarvittavista korjaavista
toimenpiteista.

Kaikki Raymarine-tuotteet tarkistetaan kattavasti tarkkojen
laadunvarmistustoimien maarittamilla tavoilla ennen pakkausta
ja lahettamista. Jos laitteen kayttssa jostakin syysta kuitenkin
ilmenisi ongelmia, tdman osion tiedot auttavat ratkaisemaan
mahdollisia ongelmia seka palauttamaan normaalin toiminnan.

Mikali et pysty ratkaisemaan mahdollista ongelmaa taman
osion tietojen avulla, ole hyva ja ota yhteys Raymarine-yhtion
tekniseen tukeen lisatietojen saamiseksi.
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Paallekytkentaan liittyva vianmaaritys
Laitteen paallekytkentaan liittyvat ongelmat ongelmat, niiden mahdolliset syyt ja suositellut ratkaisut on kuvattu tdssa osassa.

Ongelma

Mahdolliset syyt

Mahdolliset ratkaisut

Jérjestelmé (tai sen osa) ei kdynnisty.

Virtalahteeseen liittyvé ongelma.

Tarkista liittyvat sulakkeet ja katkaisijat.

Tarkista virransyéttokaapelin eheys. Tarkista, etta liitdnnat ovat kunnolla
kiinni ja etta litannat ovat vapaat epapuhtauksista (mm. korroosio).

Tarkista, etta jannitelahteen jannite on oikean suuruinen ja etta
janniteldhde kykenee sy6ttdmaan riittavasti virtaa naytolle.

Vianmaaritys
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Systeemitietoihin liittyva vianmaaritys
Tietyt asennukseen liittyvat asiat voivat aiheuttaa ongelmia yhteen liitettyjen laitteiden tiedonjakamiseen liittyen. Mainitut ongelmat,

niiden mahdolliset syyt ja suositellut ratkaisut on kuvattu tdssa osassa.

Ongelma

Mahdolliset syyt

Mahdolliset ratkaisut

Mittareiden, moottoreiden tai muiden
jarjestelmien tiedot eivét ole kaikkien
naytt6jen kaytettavissa.

Nayttd ei vastaanota tietoja.

Tarkista datavéylén (esim. SeaTalkng) kaapelointi ja liitannat.

Tarkista datavaylan (esim. SeaTalkn9) kaapeloinnin eheys.

Jos kéytettavissa on datavaylan (esim. SeaTalkns) referenssimanuaali,
katso lisatietoja manuaalista

Tietoja sydttava lahde (esim.
ST70-mittari tai moottorin liitdnta)
ei toimi.

Tarkista puuttuvien tietojen Iahde (esim. ST70-mittari tai moottoriliitanta).

Tarkista SeaTalk-vaylan virransyotto.

Katso lisatietoja vaylaan liitettyjen laitteiden asianomaisista
kéyttoohjeista ja manuaaleista.

Laitteiden ohjelmistojen
epayhteensopivuus saattaa estaa
tiedonsiirron.

Ota yhteys Raymarine-yhtidn tekniseen tukeen.

Mittareiden tai muiden jarjestelman
osien tiedot puuttuvat joiltakin mutta
eivat kaikilta naytdilta.

Verkko-ongelma

Tarkista etta kaikki tarvittavat laitteet on liitetty verkkoon.

Tarkista Raymarine-verkkokytkimen tila.

Tarkista, ettd SeaTalkhs/ RayNet -kaapelit ovat ehjat.

Laitteiden ohjelmistojen
epayhteensopivuus saattaa estaa
tiedonsiirron.

Ota yhteys Raymarine-yhtién tekniseen tukeen.
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Sekalaisten ongelmien vianmaaritys

Sekalaiset ongelmat ja niiden mahdolliset syyt ja ratkaisut on kuvattu tdssa luvussa.

Ongelma

Mahdolliset syyt

Mahdolliset ratkaisut

Nayttd kayttaytyy oudosti:

+ Usein tapahtuvia ei-toivottuja laitteen
uudelleenk&ynnistymisia.

+ Jarjestelma kaatuu tai muu
epamaarainen toiminta.

Ajoittain ilmeneva nayton virransy6ttoon
liittyva ongelma.

Tarkista liittyvat sulakkeet ja katkaisijat.

Tarkista virransyéttokaapelin eheys. Tarkista, etta liitdnnat ovat kunnolla
kiinni ja etta litdnnat ovat vapaat epapuhtauksista (mm. korroosio).

Tarkista, etta jannitelahteen jannite on oikean suuruinen ja etta
jannitelahde kykenee syottamaan riittavasti virtaa naytolle.

Jarjestelmén ohjelmiston
epayhteensopivuus (ohjelmisto
paivitettava).

Siirry Internet-sivuille osoitteeseen www.raymarine.com ja
napsauta Support-linkkia josta paaset lataamaan viimeisimmat
ohjelmistopaivitykset.

Vaurioituneet tiedot / muu tuntematon
syy.

Suorita tehdasasetuksiin nollaus.

Tarkeaa: Tama aiheuttaa monitoimindyton muistiin tallennettujen
asetuksien ja tietojen (kuten reittipisteiden) menetyksen. Tallenna

tarkeat tiedot muistikortille ennen nollausta.

Vianmaaritys
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14.1 Saannonmukaiset laitteiden
tarkistukset

Raymarine suosittelee, etta laitteiden virheetdn toiminta
tarkistetaan suorittamalla tietyt sddnnénmukaiset tarkistukset.

Suorita seuraavat tarkistukset sdanndllisin valiajoin:

+ Tarkista kaikki kaapelit mahdollisten vaurioiden ja kulumien
havaitsemiseksi.

+ Tarkista, ettd kaikki kaapelit on liitetty kunnolla.
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14.2 Puhdistaminen

Suositeltavimmat puhdistustoimenpiteet.

Kun puhdistat tata laitetta:

+ Ala pyyhi nayttéruutua kuivalla kankaalla, jotta kuvaruudun
pinnoite ei kuluisi pois.

« Ala kayta hankausaineita, happoja tai ammoniakkipohjaisia
tuotteita.

+ Al3 kayta painepesureita.
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14.3 Nayttopinnan puhdistaminen

Naytén ulkopinta on kasitelty erikoispinnoitteella, joka tekee

pinnasta vetta hylkivan ja vahentada heijastumia ja haikaisya.

Valta pinnoitteen vahingoittuminen noudattamalla seuraavia

ohjeita:

1. Kytke naytén virta pois paalta.

2. Poista poly- ja likahiukkaset seka suolajaamat huuhtelemalla
naytté makealla vedella.

3. Anna nayton kuivua itsestaan.

4. Mikali likaa tai jaamia jaa viela jaljelle kuivumisen jalkeen,
pyyhi nayttd hellavaraisesti puhtaalla mikrokuitukankaalla
(saatavissa optikkoliikkeista).

Huolto

14.4 Nayton kotelon puhdistaminen

Naytté on suljettu tiiviisti eikd edellytd sdanndllista

puhdistamista. Tarvittaessa voit puhdistaa laitteen seuraavia

ohjeita noudattamalla:

1. Kytke monitoimindyton virta pois paalta.

2. Pyyhi nayton kotelo puhtaalla pehmealld kankaalla
(mikrokuituliina soveltuu tahan hyvin).

3. Tarvittaessa voit kayttda mietoa pesuaineen ja veden seosta
jos joudut poistamaan rasvatahroja.

Huom: ALA kayta liuottimia tai pesuaineita itse nayttdon.

Huom: Tietyissa olosuhteissa ndyton sisdpinnoille saattaa
muodostua kosteutta. Tasta ei ole haittaa naytdlle. Kosteuden
voi poistaa nopeammin kytkemalla virta paalle.
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14.5 Aurinkosuojan puhdistaminen

Mukana toimitettu aurinkosuoja on varustettu tarrapinnalla.

Tietyissa olosuhteissa voi ilmeta ei-toivottujen partikkelien

takertumista tarrapintaan. Voit valttda naytén vahingoittumisen

puhdistamalla aurinkosuojan saanndllisin valiajoin noudattamalla

seuraavia ohjeita:

1. lrrota varovasti aurinkosuoja naytosta.

2. Poista poly- ja likahiukkaset seka suolajgdmat huuhtelemalla
aurinkosuoja makealla vedella.

3. Anna aurinkosuojan kuivua itsestaan.
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15.1 Raymarine-asiakastuki 15.2 Tuotetietojen katselu

Raymarine tarjoaa kattavan asiakastuen. Voit ottaa yhteytta 1.

asiakastukeen Raymarine-yhtion Internet-sivujen kautta,
puhelimitse tai sahkopostin avulla. Jos et pysty selvittamaan 2
ongelmaa itse, ole hyva ja ota yhteys saadaksesi lisdapua.

Web—tuki 3.

Vieraile Internet-sivujen asiakastuessa osoitteessa:
www.raymarine.com

Sivut sisaltavat Usein Kysytyt Kysymykset —osion (Frequently
Asked Questions), huoltotiedot, sdhkopostiyhteyden Raymarine-
yhtidn tekniseen tukeen sekd Raymarine-jalleenmyyjien
osoitteet eri maissa.

Puhelin- ja sdahkopostituki
Yhdysvalloissa:

« Puh: +1 603 324 7900

 llmainen: +1 800 539 5539

+ Sahkoposti: support@raymarine.com
Iso-Britannia, Eurooppa ja Lahi-Ita:

« Puh: +44 (0)13 2924 6777

« Sahkoposti: ukproduct.support@raymarine.com
Kauko-Ita ja Australia:

« Puh: +61 (0)29479 4800

« Sahkoposti: aus.support@raymarine.com

Tuotetiedot

Jos tarvitset huoltoa tai muuta apua, ole hyva ja varaa alla
luetellut tiedot kasille ennen yhteydenottoa:

+ Tuotenimi.

+ Tuotteen tunnistetiedot.
+ Sarjanumero.

+ Ohjelmiston versiotiedot.
+ Jarjestelmakaaviot.

Ylla mainitut tiedot saat selville tuotteen valikkojen kautta.
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Selaa paavalikon kohtaan Asetukset ja paina
SELECT-painiketta.

. Selaa asetusvalikon kohtaan Diagnostiikka ja paina

SELECT-painiketta.
Valitse Tietoja jarjestelmasta.

Nayttoon tulee valikoima tietoja mukaan lukien
ohjelmistoversio ja Sarjanumero.
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16.1 Katselukulma

16.2 Tekniset tiedot

D12062-1

Nimelliskéyttéjannite 12 VDC
Kaytt6jannitealue 9-16Vdc
Virrankulutus 132 mA
Tehonkulutus 1,6 W

LEN (lisatietoja SeaTalkn9 3

Referenssimanuaalissa).

Huom: YIlI& mainitut katselukulmat on mitattu kayttamalla
kansainvalisesti hyvéksyttyja standardeja, arvoja tulee
kayttaa vain vertailuun. ALA asenna tuotetta ennen kuin olet
alustavasti testannut nakyvyyden aiotussa asennuspaikassa.

Ymparistoolosuhteet

Kayttdlampdtila-alue: -25°C ...
55°C (-13°F ... 131°F)
Varastointilampétila-alue: -30°C ...
70°C (-22°F ... 158°F)
Suhteellinen kosteus: maks: 93%
Suojausluokka IPX6

98

Nayttd

TFT LCD-néytto, 16-bitin varit (64k
varia)

Erotuskyky: 320x240

Kirkkaus: 700 cd/m2

Dataliitannat

2 x SeaTalkng -portit
(taysin yhteensopiva NMEA2000- &
SeaTalk-standardien kanssa).

Yhteensopivuus

+ Eurooppa 2004/108/EC

+ Australia ja Uusi Seelanti C-Tick,
Compliance Level 2
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17.1 Varaosat ja tarvikkeet

17.2 SeaTalkrg-kaapeloinnin osat

SeaTalkng-kaapeloinnin osat ja kayttotarkoitus.

Liitanta / kaapeli

Huomautukset

Tuotenumero Kuvaus

R22168 Varakehys
R22169 p70 Aurinkosuoja
R22174 p70r Aurinkosuoja
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Runkokaapeli (eri pituuksia)

Dataa valittava paakaapel.
Runkokaapeliin liitetyt haarakaapelit
littavat SeaTalkno-laitteet verkkoon.

T-liitin Kaytetddn muodostamaan liitnnat
runkokaapeliin johon laitteet voidaan
liittaa.

Paatevastus Tarvitaan runkokaapelin

molemmissa péissa.

Johtoliitin (inline terminator)

Kaytetdan litthméan haarakaapeli
suoraan runkokaapelin paahan,
kéteva pitkien kaapelivetojen
yhteydessa.

Haarakaapeli

Kaytetaan liittamaan laitteita
runkokaapeliin. Laitteita on
mahdollista ketjuttaa tai liittaa
suoraan T-liittimiin.

SeaTalkng 5-tieliitin

Kaytetddn SeaTalk-

tai SeaTalkns-verkkojen
haaroittamiseen, jakamiseen osiin
seka lisaliitantojen toteuttamiseen.

Sokea tulppa

Asennetaan kayttamattomiin
haaraliittimiin 5-tieliitinlohkoissa ja
THliittimissa.
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17.3 SeaTalkng-kaapelit ja -tarvikkeet

SeaTalkng-kaapelit ja -tarvikkeet yhteensopivien tuotteiden

kayttoon.

Kuvaus

Osanu-
mero

Huomautukset

SeaTalkns Starter Kit
-aloituspaketti

T70134

Sisaltaa:
+ 1 x 5-tieliitin (A06064)

+ 2 X Runkokaapelin
paatevastus (A06031)

+ 1x3m (98 jalkaa)
haarakaapeli (A06040)

+ 1 x Virtakaapeli (A06049)

SeaTalkn9
Runkokaapelisarja

A25062

Siséltaa:
+ 2x5m (16,4 jalkaa)
runkokaapeli (A06036)

+ 1x20 m (65,6 jalkaa)
runkokaapeli (A06037)

+ 4 x T-liitin (A06028)

* 2 x Runkokaapelin
paatevastus (A06031)

+ 1 x Virtakaapeli (A06049)

SeaTalkns 0,4 m
(1,3 jalkaa)
haarakaapeli

A06038

SeaTalkns 1
m (3,3 jalkaa)
haarakaapeli

A06039

SeaTalkns 3
m (9,8 jalkaa)
haarakaapeli

A06040

SeaTalknd 5 m
(16,4 jalkaa)
haarakaapeli

A06041

SeaTalkns 0,4 m (1,3
jalkaa) haarakaapeli
mutka

A06042

SeaTalkns 0,4 m
(1,3 jalkaa)
runkokaapeli

A06033

Osanu-

Kuvaus mero Huomautukset

SeaTalkng T-liitin A06028 Mahdollistaa 1 x haaraliitannan

SeaTalkng 5-tieliitin A06064 Mahdollistaa 3 x haaraliitinnan

SeaTalkng A06030

Runkokaapelin jatko

SeaTalk-SeaTalkng E22158 Mahdollistaa SeaTalk-laitteiden

-sovitinsarja litthmisen SeaTalkng-
jarjestelmaan.

SeaTalkng -paatevastus | A80001 Mahdollistaa haarakaapelin
suoran liittdmisen runkokaapelin
padhan. Ei edellyti T-liittimen
kayttoa.

SeaTalkns - sokea tulppa | A06032

ACU / SPX SeaTalkng R12112 Kaytetaan liittdmaan

-haarakaapeli 0,3 m (1,0 SPX-kurssitietokone tai ACU

jalkaa) SeaTalkng-runkokaapeliin.

SeaTalk (3-pinninen) A06047

- SeaTalkng

-sovitinkaapeli 0,4 m

(1,3 jalkaa)

SeaTalk - SeaTalknd A22164

-haarakaapeli 1

m (3,3 jalkaa)

haarakaapeli

SeaTalk2 (5-pinninen) | A06048

- SeaTalkng

-sovitinkaapeli 0,4 m

(1,3 jalkaa)

DeviceNet- A06045 Mahdollistaa NMEA 2000

sovitinkaapeli (naaras) -laitteiden liittAmisen
SeaTalkns-jarjestelmaan.

DeviceNet- A06046 Mahdollistaa NMEA 2000

sovitinkaapeli (uros) -laitteiden liittdmisen
SeaTalkns-jarjestelmaan.

DeviceNet- E05026 Mahdollistaa NMEA 2000

sovitinkaapeli (naaras) - -laitteiden liittAmisen

paljaat paat. SeaTalkns-jarjestelmaén.

DeviceNet- E05027 Mahdollistaa NMEA 2000

sovitinkaapeli (uros)
- paljaat paat.

-laitteiden liittamisen
SeaTalkns-jarjestelmaan.

SeaTalkns 1
m (3,3 jalkaa)
runkokaapeli

A06034

SeaTalkns 3
m (9,8 jalkaa)
runkokaapeli

A06035

SeaTalkd 5 m
(16,4 jalkaa)
runkokaapeli

A06036

SeaTalknd 9 m
(29,5 jalkaa)

A06068

BOIPARAPSD
m (65,6 jalkaa)
runkokaapeli

A06037

SeaTalkns - paljaspéinen
1 m (3,3 jalkaa)
haarakaapeli

A06043

SeaTalkns - paljaspéinen
3 m (9,8 jalkaa)
haarakaapeli

A06044

SeaTalkns -virtakaapeli

A06049

SeaTalkns-paatevastus

A06031

Varaosat ja tarvikkeet
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17.4 SeaTalk-tarvikkeet

SeaTalk-kaapelit ja -tarvikkeet yhteensopivien tuotteiden

kayttoon.
Kuvaus Osanumero Huomautukset
3-tie SeaTalk- D244
litntarasia
1 m (3,28 jalkaa) D284
SeaTalk-jatkokaapeli
3 m (9,8 jalkaa) D285
SeaTalk-jatkokaapeli
5 m (16,4 jalkaa) D286
SeaTalk-jatkokaapeli
9 m (29,5 jalkaa) D287
SeaTalk-jatkokaapeli
12 m (39,4 jalkaa) E25051
SeaTalk-jatkokaapeli
20 m (65,6 jalkaa) D288
SeaTalk-jatkokaapeli
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