Raymarine

Kayttoonotto - Evolution-
autopilottijarjestelma

p70 & p70r ja Evolution-autopilotti —
yleista

Tama dokumentti opastaa sinut Raymarine p70/p70r-autopi-
lottiohjausyksikk6a kayttavan Evolution-autopilottijarjestelman
perusasetuksien maarittdmisen seka kayttdonottoon liittyvien
toimenpiteiden Iapi.

Jos olet aiempien Raymarinen autopilottijéarjestelmien
kayttdja tama dokumentti auttaa sinua ymmartamaan
olemassa olevien SPX-autopilottijarjestelmien ja
Evolution-autopilottijarjestelmien kayttddnottotoimenpiteisiin
liittyvat erot Esimerkiksi on joukko alustavia asetuksia

ja kayttoonottotoimenpiteitd jotka ovat sinulle tuttuja

SPX-jarjestelmistda mutta joita ei enaa tarvita hieman erilaisessa

Evolution-autopilottijarjestelmassa.

Evolution-autopilotin asennus

Lisatietoja Evolution-autopilottijariestelman asennuksesta ja
littdmisesta on EV-1- ja EV-2-laitteiden mukana toimitetussa
dokumentaatiossa.

Evolution-autopilotti toimii p70:n &
p70r:n kanssa

p70 / p70r -ohjausyksikdiden kayttdé Evolution-autopi-
lottijarjestelmien kanssa on identtistd olemassa olevien
SPX-autopilottijarjestelmien kaytén kanssa.

p70 / p70r kayttdohjeet, kts. dokumentti 81355. Mainittu
dokumentti toimitetaan kaikkien p70 / p70r -laitteiden kanssa.
Lisaksi se on ladattavissa PDF-muodossa Raymarine-yhtion
Internet-sivuilta www.raymarine.com.

Autopilotin kayttoonotto — tarkeimmat

erot Evolution- ja SPX-jarjestelmien
valilla
Evolution-jarjestelma tarjoaa joukon ominaisuuksia jotka

helpottavat kayttéonottoa 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.

Autopilotin vastetasot

Evolution-autopilottijarjestelma sisaltéa valikoiman erilaisia

suorituskykytiloja, jotka auttavat sinua nopeasti konfiguroimaan

jarjestelmaan optimaalisen nykyisia olosuhteita vastaavan
suorituskyvyn.

Valittavissa olevat suorituskykytilat ovat:

Dokumenttinumero: 82285-5

* Huvi — soveltuu pitkille matkoille joissa ei valttdmatta 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.

Alustavat asetukset ja kayttoonotto

Kayttoonottotoimenpiteiden ennakkovaa-
timukset

Ennen kuin ryhdyt suorittamaan jarjestelman kayttdonottotoimen-
piteitd ensimmaista kertaa tarkista, ettd seuraavat toimenpiteet
on suortettu oikein:

+ Autopilottijarjestelma on asennettu Asennusohjeen
maarittamalla tavalla.

» SeaTalkng-verkko on asennettu SeaTalkns Referenssimanuaalin
maarittamalla tavalla.

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

Tarkista myds ettd kayttddnottoa suorittava asentaja tuntee
autopilottijarjestelman komponentit ja asennustoimenpiteet,
mukaanlukien:

* Alustyyppi.
 Aluksen ohjausjarjestelman tiedot.
+ Autopilotin kayttoétarkoitus.

+ Jarjestelman toteutus: komponentit ja litannat (tarvitset
aluksen autopilottijarjestelman kytkentakaavion).

Alustavat asetukset

Alustavien asetuksien maaritys koostuu seuraavista
toimenpiteista:

Tarkeda: Ennen kuin jatkat p70/p70R-ohjausyksikéiden
alustavien asetuksien tai kayttéonottotoimenpiteiden
kanssa varmista, ettd p70/p70R on varustettu
uusimmalla ohjelmistoversiolla. p70/p70R:n kayttd
osana Evolution-jarjestelmia edellyttda p70/p70R-
ohjelmistoversiota 2 tai uudempaa. Lisatietoja:
http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797 josta voit ladata
uusimman ohjelmistoversion ja paivitysohjeet p70 p70R:n
ohjelmiston paivittdmiseen monitoiminayton avulla.

1. Kytke p70 / p70R paélle.

2. Méaarita valikkokieli ja soveltuva alustyyppi Ohjatun
asetustoiminnon avulla.

3. Suorita loppuun laituriin kiinnitettyna suoritettavat
kalibrointitoimenpiteet kayttdmalld Dockside Wizard

-toimintoa.
Alukset joissa El OLE Alukset joissa ON
perdsinanturia: perdsinanturi:
Tybyksikén tyypin valinta Ty6yksikon tyypin valinta
Perasimen linjaus
Perésimen raja-arvon asetus Perésimen raja-arvon asetus

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

Perasimen tydyksikon tarkistus Perasimen tydyksikon tarkistus

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

6. Kun olet onnistuneesti suorittanut kaikki edelld kuvatut ohjeet
sinun tulee vield perehtyd Kompassilukitus-toimintoon
liittyviin tietoihin.

Autopilottiohjaimen paallekytkenta
Autopilottiohjaimen virran paallekytkenta

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

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

Huom: Raymarine logo ei tule nakyviin naytélle 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 ndytt6dn tulee ponnahdusikkuna.

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

Huom: Autopilottiohjainta ei voi kytke& pois paalta sen ollessa
AUTO-tilassa.

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 nayttoon
automaattisesti jolloin alla mainittuja kolmea ensimmaista vaihetta
ei tarvitse suorittaa.

Autopilotin ollessa Standby [Valmius]-tilassa:

Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

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

Valitse oikea alustyyppi.
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Nayttdon tulee nyt tervetuloa-sivu ja tekemasi asetukset on
tallennettu muistiin.

6. Suorita ohjattu asetustoiminto loppuun valitsemalla OK.

Alustyypin valinta

Alustyyppivaihtoehdot on suunniteltu tarjoaman optimaaliset
ohjausominaisuudet kullekin alustyypille.

On tarkeda 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, ettd valinta ja
aluksen runkotyyppi vastaavat mahdollisimman paljon toisiaan.
Vaihtoehdot ovat:

* Purje.

* Purje (hidas kddantymaan).

* Purje katamaraani.

+ Virta.

* Moottori (hidas kdantymaan).

* Moottori (nopea kdadantymaan).

On tarkead 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 ehk& 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
(kayttamalla Dockside Wizardia) kaikki kayttdonoton
yhteydessa maaritetyt asetukset palautuvat samalla
oletusarvoihin ja sinun tulee suorittaa laituriin kiinnitettyna
suoritettavat kalibrointitoimenpiteet uudelleen.

Laituriin kiinnitettyna suoritettavien
asetuksien ohjatun asetustoiminnan kaytto

Laituriin kiinnitettyna suoritettavien asetuksien tulee olla
suoritettuna ennen kuin Evolution-jarjestelmaa voidaan alkaa
kayttda. 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.

+ Perdsimen raja-arvon asetus. + Linjaa perasin (perasimen linjaus).

+ Laidasta laitaan -ajan asetus
(Raymarine suosittelee efta
tama asetus maaritetadn sen
jalkeen kun laituriin kiinnitettyna
suoritettavat toimenpiteet ja
Perésimen tyéyksikon tarkistus
on suoritettu valmiiksi, kayta
Laidasta laitaan -aika -valikon
vaihtoehtoja).

+ Per8simen raja-arvon asetus.

+ Perésimen tydyksikon tarkistus.

+ Perdsimen tydyksikén tarkistus.

Voit kdynnistaa 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.
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Tyoyksikon tyypin valinta

Tydyksikon 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.

H

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.

—_

. Keskita perasin ja valitse OK.

2. Kun néet kehoituksen k&anna perasinta paapuuriin
aariasentoon ja valitse OK.

. Kun naet kehoituksen k&anna perasinta styyrpuuriin
aariasentoon ja valitse OK.

. Kun naet kehoituksen k&anna perasin takaisin keskiasentoon
ja valitse OK.

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

H

Perdasimen 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. Perasimen
raja-arvo naytetdan yhdessa viestin kanssa joka ilmoittaa etta
perasimen raja-arvo on paivitetty. Taté arvoa on mahdollista
muuttaa tarvittaessa.

Alukset joissa ei ole perdsinanturia — naytossa nakyy
oletusarvona 30 astetta, voit muuttaa arvoa tarvittaessa.

Hard over -aika (laidasta laitaan)

Laidasta laitaan -ajan asetus on mahdollista maarittda osana
laituriin kiinnitettyna suoritettavia ohjattuja toimintoja.
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Seuraavat tiedot patevat vain aluksiin
joissa ei ole perasinreferenssianturia.

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

» Jos ET tieda oman aluksesi ohjausjarjestelmén Laidasta
laitaan -aikaan , hyppaa tdman vaiheen yli Dockside Wizard
-toiminnossa valitsemalla TALLENNA, jatka sitten tdman
dokumentin kohtaan Perasimen tydyksikon tarkistus ja suorita
Dockside Wizard -toiminto loppuun. Kun Dockside Wizard
on suoritettu loppuun, jatka tdman dokumentin kohtaan
Laidasta laitaan -ajan saato jossa on lisatietoja Laidasta laitaan
-aika-asetuksen maarittamisesta ja saatamisesta.

Perasimen tyoyksikon tarkistus

Jarjestelma tarkistaa tyoyksikon litdnnan osana laituriin
kiinnitettynd suoritettavia toimenpiteitd. Kun tarkistus on
suoritettu onnistuneesti ndyttddn 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]:

Keskita perasin ja paasta irti ruorista.
Vapauta mahdollinen perasimen tydyksikon kytkin.

Valitse CONTINUE [JATKA].
Tarkista etté jatkaminen on turvallista valitsemalla OK.
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Aluksissa joissa on perasinreferenssianturi, autopilotti liikuttaa
seuraavaksi perasinta paapuuriin ja sitten styyrpuuriin.

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

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

7. Sinua pyydetadan vahvistamaan kaantyikd perasin styyrpuuriin
painamalla KYLLAtai El.

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

Huom: Jos vastasit "EI" perdsimen paapuurin ja styyrpuurin
liikkeisiin liittyvaan kysymykseen ohjattu toiminto keskeytyy.
On mahdollista, ettd ohjausjarjestelma ei liikuttanut perasinta
mihink&an suuntaan jolloin on valttamaténta tarkistaa
ohjausjarjestelma ennen laituriin kiinnitettyna suoritettavien
ohjattujen toimintojen lapiviemistd on mahdollista yrittaa
uudelleen.

Voit peruuttaa laituriin kiinnitettynd suoritettavat toimenpiteet
koska tahansa painamalla STANDBY.

c Varoitus: Perasimen tarkistus

Mikali perasinreferenssiaturia El ole asennettu
sinun ON VARMISTETTAVA ettad ohjausmekanismi
sisaltda jonkin luotettavan ratkaisun joka estaa
ohjausmekanismia kuormittumasta likkaa (perasin ei
paase kaantymaan mekaanisiin paatypysayttimiin).




Laidasta laitaan -ajan sdato

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

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

Voit arvioida Laidasta laitaan -ajan seuraavasti:

1. Autopilotin ollessa Standby-tilassa kdanna perasin / moottori
kokonaan paapuuriin. (Ohjaustehostimilla (Power Steer)
varustetuissa aluksissa moottorin tulee olla kdynnissa
perasinta kdannettdessa).

2. Kytke Auto-tila paalle.

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

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

5. Syoéta tdma arvio asetuksena Laidasta laitaan -ajaksi.
Laidasta laitaan -asetus on valittavissa TyOyksikén asetuksista
seuraavasti: Menu > Asetukset > Autopilotin kalibrointi >
Tyoyksikon asetukset > Laidasta laitaan -aika.

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

Kompassin linearisointi

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

Linearisointi

Evolution-jarjestelmissa linearisointiprosessi suoriutuu
automaattisesti EV-yksikdn toimesta taustatoimintona kun
aluksen nopeus on valilla 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-yksikén asennusymparistdn ja toimenpiteen aikana
vaikuttavien magneettisten hairididen voimakkuuden ja luonteen
mukaan. Oleelliset magneettiset hairitt saattavat pidentaa
linearisointiprosessiin tarvittavaa aikaa. Mainitun tyyppisia
hairidita voivat aiheuttaa mm. seuraavat:

* Ponttoonit.
* Metallirunkoiset alukset.
* Vedenalaiset kaapelit.

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

-valikkovaihtoehdon.

Kéayta kompassin erannon ilmaisinta

Kompassin erannon ilmaisimen kayttd autopilotin ohjausyksikdssa
saattaa hyddyttda tdman toimenpiteen suoritusta, erityisesti mikali
EV-laite on asennettu aluksessa paikkaan jossa magneettiset
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hairiét ovat lilan suuret jotta EV-laite voisi suorittaa kompensoinnin
riittdvan tehokkaasti. Jos on néin, erantoilmaisin nayttaa arvoa 25
astetta tai suurempi. Tassa tapauksessa Raymarine suosittelee,
ettéd 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, etta autopilotin ohjausyksikon tai
monitoimindytén kautta naytettdva kompassin ohjaussuuntatieto
tarkistetaan vertaamalla tietoa tunnettuun suuntimaan, jonka
todellinen arvo voidaan tarkistaa muista lahteistd. Tama
edesauttaa sen varmistamista, ettd EV-yksikkd on suorittanut
linearisoinnin valmiiksi.

Huom: Kun linearisointiprosessi on suoritettu, on mahdollista,
ettd ohjaussuunta-arvolla on 2 - 3 asteen siirtyma. Tama on
yleista tapauksissa, joissa asennustilaa on rajoitetusti jolloin
EV-yksikkoa ei voida linjata tdysin samansuuntaiseksi aluksen
pitkittdisakselin kanssa. Talléin voit manuaalisesti saataa
kompassin siirtyman tarkasti oikeaksi kayttamalla autopilotin
ohjausyksikon tai monitoimindytdn toimintoja.

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

Jarjestelman valvonta ja sovitus erilaisiin olosuhteisiin

Optimaalisen suorituskyvyn takaamiseksi EV jatkaa alustavien
linearisointitoimenpiteiden jalkeen kompassin toiminnan

ja ymparistoolosuhteiden 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.
+ Aluksen nopeus on yli 15 solmua.
+ Kaantymisnopeus on liian hidas.

» Ulkoisten magneettisten hairididen vaikutus on oleellisen suuri.

Kompassin erannon ilmaisimen kaytto

Valitse Menu.

Valitse Asetukset.

Valitse Jarjestelmadiagnostiikka.
Valitse Tietoja pilotista.

prOD=

Nayttéon tulee autopilotin diagnostiikkaan liittyvia tietoja.
5. Selaa listan alaosaan ja katso Eranto.

Huom: Jos erantoarvona naytetaan “- -” 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.

Saada kompassia tarpeen mukaan kayttamalla +/- 10
painikkeita (p70) tai KIERTOSAADINTA (p70r).
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Kompassilukitus

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

Tama ominaisuus on varsin kateva aluksissa jotka liikkuvat
saanndllisesti vahvoja magneettisia hairi6ita tuottavilla alueilla
(kuten esimerkiksi rannikkoalueiden tuulivoimalat tai erittéin
vilkkaasti likkenndidyt jokisuistot jne.). Mainitun tyyppisilla
alueilla liikuttaessa voi olla tarpeen kayttaa kompassilukitusta jolla
muutoin jatkuvasti kdynnistyvat kompassin linearisointiprosessit
voidaan estaa. Mainitun tyyppiset magneettiset hairidt saattavat
moninkertaistaa ohjaussuuntavirheen ajan myéta.

Huom: Kompassilukitus on siksi mahdollista vapauttaa
koska tahansa jotta kompassi voisi suorittaa jatkuvaa
linearisointia uudelleen. Tama on kateva ominaisuus

mikali ollaan aloittamassa pitkaa purjehdusta. Maapallon
magneettikenttd vaihtelee voimakkuudeltaan eri
maantieteellisten alueiden valilld ja kompassin voidaan antaa
kompensoida mainitun tyyppisida muutoksia automaattisesti,
mikd takaa mahdollisimman tarkan ohjaussuuntatiedon ja
kurssissapysymisen |api koko purjehduksen.
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