Raymarine

Igangkjering — Evolution
autopilotsystem

p70/p70r og Evolution-autopilot —
oversikt

Dette dokumentet vil lede deg gjennom trinnene som kreves
for & sette opp og igangkjgre Evolution-autopilotsystemet med
Raymarines kontrollenhet p70/p70r.

Hvis du allerede bruker Raymarines autopilotsystemer,
vil dette dokumentet ogsa hjelpe deg med a forsta
forskjellene mellom igangkjgringsprosessen for eksisterende
SPX-autopilotsystemer og Evolution-systemet. For eksempel
er det en rekke eksisterende oppsetts- og igangkjaringstrinn
som du kanskje allerede er kjent med fra SPX-systemer,
som ikke lenger er ngdvendige eller er noe annerledes for
Evolution-autopilotsystemer.

Installasjon av Evolution-autopilot

For informasjon om hvordan du installerer og kobler til
Evolution-autopilotsystemet, kan du se installasjonsanvisningene
som folger med hhv. EV-1 og EV-2.

Evolution-autopilot med p70 og p70r

Den generelle virkematen for p70/p70r er den samme
for Evolution-autopilotsystemer som for eksisterende
SPX-autopilotsystemer.

Se dokument nummer 81355 for bruksanvisning for p70/p70r.
Dette dokumentet felger med alle p70/p70r-enheter. Det finnes
ogsa tilgjengelig for nedlasting fra Raymarines hjemmeside
www.raymarine.com.

Autopilotoppstart — hovedforskjellene
mellom Evolution- og SPX-systemene
Evolution-systemet har en rekke funksjoner som forbedrer

igangkjgringsprosessen i forhold til prosessen for eksisterende
SPX-systemer og enkelte andre autopilotsystemer.

* Innebygd kurs- og bevegelsessensor — ekstra
induksjonskompass ikke ngdvendig.

« Automatisk oppsett — Innstillinger for rorstyrke, motror,
manuell kompasskalibrering og AutoLearn som kreves
for eksisterende autopiloter, er ikke lenger ngdvendig.
Dette gir en mye enklere havnekalibreringsprosess for
Evolution-autopilotsystemer.

Autopilotens responsnivaer

Evolution-systemet har en rekke ulike responsnivaer som hjelper
deg til & raskt konfigurere systemet for optimal ytelse under de
aktuelle forholdene.

De tilgjengelige responsnivaene er:

« Fritid — passer for lange turer der det ikke er kritisk med presis
kurskontroll.

» Cruise — god kursstyring uten at autopiloten overbelastes.

* Ytelse — vekt pa presis kurskontroll.

Document number: 82285-5

Du kan nar som helst endre responsniva ved a velge MENY
> Responsniva. Deretter velger du Lagre for & beholde
endringene.

Oppsett og igangkjering
Krav for oppstart

For du starter systemet for fgrste gang, méa du kontrollere at
folgende prosesser har blitt korrekt utfort:

+ Installasjonen av autopilotsystemet er fullfert i henhold til
installasjonsveiledningen

» SeaTalkng-nettverket er installert i henhold til SeaTalkng-
referansehandboken

» Aktuelle GPS-installasjoner og -tilkoblinger har blitt gjort i
henhold til installasjonsveiledningen for GPS

Kontroller ogsa at oppstartstekniker er kjent med installasjonen
av og komponentene i autopilotsystemet, inkludert:

» Battype
+ Styresystem
» Bruksformalet for autopiloten

» Systemoppsett: komponenter og tilkoblinger (det ber finnes et
diagram med batens autopilotsystem)

Forstegangsoppsett

Farstegangsoppsett omfatter fglgende trinn:

Important: Fgr du fortsetter med farstegangsoppsett eller
igangkjering av en p70/p70R-enhet, ma du sgrge for at
p70/p70R-enheten kjgrer den nyeste programvaren. Bruk av
p70/p70R med Evolution-systemer krever programvareversjon
2 eller nyere. Se http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797 for
a laste ned den nyeste programvaren og se anvisninger for
hvordan du oppgraderer programvaren pa p70/p70R via en

multifunksjonsskjerm.

1. Sla pa p70/p70R-enheten.
2. Angi foretrukket sprak og riktig battype ved hjelp av
oppsettsveiviseren.

3. Fullfgr havnekalibreringsprosessen ved hjelp av
havneveiviseren:

For bater med
rorfelertransduser:

For bater uten
rorfelertransduser:

Valg av drivenhet Valg av drivenhet

Rorjustering

Rorgrenseinnstilling Rorgrenseinnstilling

Tid fra maks styrbord til maks
babord (hvis du ikke allerede vet
tiden fra maks styrbord til maks
babord, bar du hoppe over dette
trinnet i havneveiviseren og angi
verdien manuelt senere.

Rorsjekk

Rorsjekk

4. Nar havneveiviseren er fullfgrt, ma du angi tid fra maks
styrbord til maks babord (gjelder bare for systemer UTEN
rorfglertransduser).

5. Gjer deg kjent med viktig informasjon om kompasslineariser-
ing i dette dokumentet. Fglg retningslinjene slik at prosessen
fullferes pa riktig mate.

6. Nar du har fullfert alle trinnene ovenfor, bar du ogsa gjere
deg kjent med informasjonen om kompasslasen i dette
dokumentet.
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Sla pilotkontrolleren pa
Sla pilotkontrolleren pa

1. Trykk STANDBY-knappen og hold den inne i ett sekund til
Raymarine-logoen vises.

Hvis enheten slas pa for farste gang eller etter en tilbakestilling
til fabrikkinnstillinger, startes oppstartsveiviseren.

battype, styresystem og type drivenhet. Derfor er de tilgjengelige
skrogtypealternativene kun ment som en veiledning. Du vil
kanskje gnske & eksperimentere med ulike skrogalternativer, da
det kan veere mulig & forbedre batens styreegenskaper ved a

velge en annen battype.

Nar du velger en passende battype, ber det bli lagt vekt pa sikker

og palitelig styrerespons.

Important: Hvis du endrer battype etter du har

fullfert havnekalibreringsprosessen (ved hjelp av
havneveiviseren), vil alle igangkjgringsinnstillinger
tilbakestilles til standardinnstillinger, og du vil matte utfere
havnekalibreringsprosessen pa nytt.

Note: Raymarine-logoen vises ikke hvis enheten er i
"hvilemodus" — det ser ut som enheten er avslatt, men den

er likevel pa.

2. For a sla pilotkontrolleren av trykker du pa STANDBY-knappen
og holder den inne. Etter ett sekund far du opp en
pop-up-melding.

3. Fortsett & holde STANDBY-knappen inne i ytterligere tre
sekunder for & sla enheten helt av.

Note: Du kan ikke sla av pilotkontrolleren mens den er i

AUTO-modus.

Slik bruker du oppsettsveiviseren

Oppsettsveiviseren leder deg gjennom viktige innstillinger, som
sprak og battype.

Oppsettsveiviseren har tre trinn: sprakvalg, battype og
velkomstskjerm. Nar du slar pa p70/p70r for fgrste gang i et
ikke-konfigurert system, vises oppsettsveiviseren automatisk, og
de farste tre trinnene nedenfor vil ikke vaere ngdvendige.

Med autopiloten i Standby:

Velg Meny.

Velg Oppsett.

Velg Oppsettsveiviser.
Velg @nsket sprak.
Velg ensket battype.

aoOrON -~

Velkomstskjermen vil na vises, og valgene dine har blitt lagret.
6. Velg OK for a fullfare oppsettsveiviseren.

Valg av skrogtype

Skrogalternativene er utformet for a gi optimal styreytelse for
typiske bater.

Det er viktig at du velger skrogtype som en del av oppsettet,
da denne utgjer en sentral del av kalibreringsprosessen for
autopiloten. Med piloten i standbymodus finner du ogsa
alternativene nar som helst ved & velge MENY > Oppsett >
Autopilotkalibrering > Batinnstillinger > Skrogtype.

Som en generell veiledning anbefaler vi at du velger
det alternativet som best samsvarer med din battype og
styreegenskapene. Alternativene er:

* Seil

+ Seil (treg svinging)

» Seilkatamaran

* Motor

* Motor (treg svinging)
* Motor (rask svinging)

Det er viktig a veere klar over at styrekrefter (og derfor
svinghastighet) varierer betydelig avhengig av kombinasjonen av
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Slik bruker du havneveiviseren

Kalibreringsprosessen ved havn ma gjennomfares fer du bruker
Evolution-autopilotsystemet for farste gang. Havneveiviseren
leder deg gjennom trinnene som kreves for kalibrering ved havn.

Havneveiviseren inneholder forskjellige trinn avhengig av om du
har rorfglertransduser montert pa baten:

Folgende havneveiviserprosedyrer
gjelder bare for bater uten
rorfglertransduser:

+ Valg av drivenhet.
+ Rorgrenseinnstilling.

* Innstilling av tid fra full babord til
full styrbord (Raymarine anbefaler
at denne informasjonen angis nar
havneveiviseren og rorsjekken
er fullfgrt, via menyalternativet
Tid fra maks styrbord til maks
babord).

* Rorsjekk.

Folgende havneveiviserprosedyrer
gjelder bare for bater med
rorfglertransduser:

+ Valg av drivenhet.
+ Juster ror (Rorjustering).
+ Rorgrenseinnstilling.

* Rorsjekk.

For & fa tilgang til veiviseren ma du serge for at autopiloten er i
standbymodus. Gjgr sa fglgende:

Velg Meny.

Velg Oppsett.

Velg Autopilotkalibrering.
Velg Igangkjering.

Velg Havneveiviser.

aORr0N=

Valg av type drivenhet

Valg av drivenhet er tilgjengelig nar piloten er i standby, enten
fra havneveiviseren eller fra batinnstillinger: MENY > Oppsett >
Autopilotkalibrering > Batinnstillinger .

Med menyen Type drivenhet apen:

1. Velg din type drivenhet.

Note: Hvis din drivenhetstype ikke er oppfart, ber vi deg
kontakte en Raymarine-forhandler.
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Sjekke rorjustering (justere ror)

Denne prosedyren etablerer babord- og styrbordgrenser for roret
i systemer med rorfaler.

Rorsjekk er en del av havnekalibreringsprosessen.

Falgende prosedyre gjelder bare for
bater med rorfglertransduser.

N

. Sentrer roret og trykk OK

Nar du blir bedt om det, dreier du roret maks babord og
trykker OK.

Nar du blir bedt om det, dreier du roret maks styrbord og
trykker OK.

Nar du blir bedt om det, dreier du roret tilbake til senterposisjon
og trykker OK.

N

S

»>

Note: Du kan stoppe havnekalibreringen nar som helst ved &

velge STANDBY.

Rorgrenseinnstilling
Systemet fastsetter rorgrenser som del av havneveiviseren.

* For bater med rorfeler — Gjennom denne prosedyren
fastsettes rorgrensen. Rorgrensen vises med en melding som
bekrefter at rorgrensen har blitt oppdatert. Denne verdien kan
endres om ngdvendig.

For bater uten rorfeler — Standardverdien pa 30 grader vises
og kan endres etter behov.

Tid fra maks styrbord til maks babord

Innstillingen for tid fra maks styrbord til maks babord kan angis
som del av havneveiviseren.

Felgende informasjon gjelder bare
for bater uten rorfglertransduser.

Hvis du allerede vet tiden fra maks styrbord til maks babord
for batens styresystem, angir du denne tiden i havneveiviseren.

Hvis du IKKE vet tiden fra maks styrbord til maks
babord for batens styresystem, hopper du over dette trinnet i
havneveiviseren ved a velge LAGRE. Ga deretter videre til
avsnittet Sjekke rordrivenhet i dette dokumentet for a fullfare
havneveiviseren. Nar veiviseren er fullfgrt, kan du ga videre
til Justere tiden fra maks styrbord til maks babord i dette
dokumentet for & fa informasjon om hvordan du kan beregne
og justere tiden fra maks styrbord til maks babord.
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Sjekke rordrivenhet

Som del av havnekalibreringsprosessen vil systemet sjekke
drivenhetstilkoblingen. Nar sjekken er fullfert, vil du se en melding
som spg@r om det er trygt at systemet skal ta over styringen.

Under denne prosessen vil autopiloten bevege pa roret. Kontroller
at det er trygt & ga videre far du trykker OK.

I havnekalibreringsmodus med motorsjekksiden apen:

Sentrer roret og slipp det.

Koble ut eventuell drivenhetclutch.

Velg FORTSETT.

Kontroller at det er trygt & ga videre far du trykker OK.

PoODN=

Pa bater med rorfgler vil autopiloten na automatisk bevege
roret til babord og deretter til styrbord.

5. Pa bater uten rorfgler vil du bli bedt om & bekrefte at roret er
satt babord ved a velge JA eller NEI.

Velg OK hvis det er trygt a flytte roret i motsatt retning.

7. Du vil bli bedt om & bekrefte at roret er vendt styrbord ved a
velge JA eller NEI.

8. Havnekalibreringen er na fullfert — trykk FORTSETT.

o

Note: Hvis du bekreftet med "NEI" for rorbevegelsen til bade
babord og styrbord, vil veiviseren avsluttes. Det er mulig at
styresystemet ikke flyttet roret i noen av retningene, og at
det vil vaere ngdvendig & kontrollere styresystemet for du
gjennomfarer havneveiviseren pa nytt.

Du kan nar som helst avbryte havnekalibreringen ved a velge
STANDBY.

c Warning: Rorsjekk
Hvis du ikke har rorfgler montert, MA du sarge for at

tilstrekkelige tiltak som hindrer styremekanismen fra
a pavirke ytterposisjonene, er pa plass.

Justere tiden fra maks styrbord til maks babord

P4 fartay uten rorfgler er det viktig & sette en tid fra maks styrbord
til maks babord.

For du forsgker a utfere prosedyren nedenfor, ma du sgrge for
at du har lest og forstatt advarselen vedrgrende rorsjekken som
finnes i dette dokumentet.

Felg trinnene nedenfor for & beregne tid fra maks styrbord til
maks babord:

1. Med autopiloten i standby setter du roret/motoren helt babord
manuelt. (For bater med servostyring skal motoren skal vaere
i gang nar du slar roret.)

2. Aktiver Automodus.

3. Trykk pa knappene +10 og +1 samtidig (p70) eller bruk
rotasjonskontrollen (p70R) for & endre din laste kurs med 90
grader. Bruk en stoppeklokke for & ta tiden pa rorets/motorens
bevegelse.

4. Ansla hvor lang tid det ville tatt a flytte roret fra full babord
til full styrbord. Dette anslaget er din tid fra maks styrbord
til maks babord.

5. Angi dette anslaget som din tid fra maks styrbord til maks
babord. Innstillingen for tid fra maks styrbord til maks babord
kan nas fra menyen Drivenhetsinnstillinger: Meny > Oppsett
> Autopilotkalibrering > Drivenhetsinnstillinger > Tid fra
maks styrbord til maks babord.

6. Etter at du har angitt din tid fra maks styrbord til maks babord,
ma du felge med pa autopilotens virkemate og om ngdvendig
gjere sma justeringer i verdien til resultatet er tilfredsstillende.



Kompasslinearisering

Med Evolution-autopilotsystemer, nar EV-enheten installeres
og slas pa ferste gang, ma det interne kompasset kompensere
for lokale magnetiske variasjoner og jordens magnetfelt.

Dette oppnas ved hjelp av en automatisk prosess som kalles
linearisering, som utgjgr en viktig del av installasjonen,
igangkjgringen og oppsettet for autopiloten.

Linearisering

P& Evolution-systemer utfgres lineariseringsprosessen
automatisk av EV-enheten som en bakgrunnsoppgave nar
fartayets hastighet er mellom 3 og 15 knop. Brukeren trenger
ikke gjere noe, bortsett fra & utfare en sving pa minst 70
grader. Prosessen vil giennomfares i lgpet av farste tur med
autopilotsystemet, og vil vanligvis ikke ta mer enn 30 minutter,
men dette varierer avhengig av batens egenskaper, EV-enhetens
installasjonsmiljg og niviene av magnetisk interferens pa det
aktuelle tidspunktet. Kilder som gir betydelig interferens, kan
gke tiden det tar a fullfare lineariseringsprosessen. Eksempler
pa slike kilder kan veere:

« flytestrukturer
+ fartey med metallskrog

» undersjgiske kabler

Note: Du kan fa lineariseringsprosessen til & ga fortere ved a
gjore en 360 graders sving (med en hastighet pa 3—15 knop).
Du kan ogsa nar som helst starte lineariseringsprosessen pa
nytt ved a velge menyelementet Start kompass pa nytt.

Bruke kompasset som avviksindikator

A bruke kompasset som avviksindikator pa betjeningsenheten
for autopilot kan veere nyttig for denne prosessen, spesielt hvis
EV-enheten har blitt installert pa et sted pa baten der nivaene
med magnetisk interferens er for hgye til at EV-enheten klarer
a kompensere for dem tilstrekkelig. Hvis dette er tilfellet, vil
avviksvisningen indikere en verdi pa 25 grader eller hgyere. |
dette scenarioet anbefaler Raymarine at EV-enheten flyttes og
installeres pa nytt pa et sted med mindre magnetisk interferens.
Hvis "--" vises som avviksverdi, betyr det at lineariseringen enda
ikke er fullfgrt.

Sjekke kompasskursdata

Som del av igangkjgringsprosessen for autopilotsystemet
anbefaler Raymarine at du sjekker kompasskursverdien

som vises pa betjeningsenheten for autopiloten eller pa
multifunksjonsskjermen, mot en kjent kurskilde og for flere ulike
kurser. Dette vil hjelpe deg & avgjgre nar lineariseringsprosessen
er fullfgrt for EV-enheten.

Note: Nar lineariseringsprosessen er fullfagrt, er det mulig

at kursverdien kan vaere forskjgvet 2 til 3 grader. Dette er
vanlig nar installasjonomradet er trangt og EV-enheten ikke
kan justeres riktig til batens lengdeakse. | dette tilfellet er det
mulig a justere kompassets forskyvning manuelt ved hjelp av
betjeningsenheten for autopiloten eller multifunksjonsskjermen
og deretter finjustere kursen til en ngyaktig verdi.

Note: lIkke stol pa at kursen er ngyaktig for kompasslinearis-
eringen og -justeringen er fullfart.

Systemovervaking og tilpasning

For & sikre optimal ytelse fortsetter EV & overvake og tilpasse
kompasslineariseringen etter de aktuelle forholdene etter den
forste lineariseringsprosessen er fullfgrt.

Hvis forholdene for linearisering ikke er gode nok, stopper
den automatiske lineariseringsprosessen midlertidig til
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forholdene blir bedre igjen. Folgende forhold kan fgre til at
lineariseringsprosessen stopper midlertidig:

+ Batens hastighet er lavere enn 3 knop.
+ Batens hastighet er hgyere enn 15 knop.
+ Svinghastigheten er for lav.

» Betydelige eksterne magnetiske forstyrrelser.

Slik gar du til kompassavviksindikator

Velg MENY.

Velg Oppsett.
Velg Diagnostikk.
Velg Om pilot.

il N

Detaljer for pilotdiagnostikken vises.
5. Rull ned til bunnen av listen for & vise oppferingen for Avvik.

Note: Hvis "--" vises som avviksverdi, betyr det at

lineariseringen enda ikke er fullfart.

Justere kompassforskyvning
Med piloten i Standby:

Velg MENY.

Velg Oppsett.

Velg Autopilotkalibrering.
Velg Batinnstillinger.

Velg Kompassforskyvning.

Bruk knappen +/- 10 (p70) eller rotasjonskontrollen (p70R)
til & justere kompassforskyvningen slik du vil.

Kompasslas

ok wh=

Nar du er forngyd med kompassets ngyaktighet, kan du lase
innstillingen for a forhindre autopilotsystemet fra a utfgre
ytterligere automatisk linearisering i fremtiden.

Denne funksjonen er spesielt nyttig for bater i miljgforhold som
er utsatt for sterke, jevnlige magnetiske forstyrrelser (som for
eksempel vindparker til havs eller svaert aktive elver). | slike
situasjoner kan det vaere gnskelig & bruke kompasslasfunksjonen
for & deaktivere den kontinuerlige lineariseringsprosessen,
ettersom magnetiske forstyrrelser kan gi kursfeil over tid.

Note: Kompasslasen kan nar som helst frigis slik at
kompassets kontinuerlig linearisering kan starte pa nytt. Dette
er spesielt nyttig hvis du planlegger en lang reise. Jordens
magnetfelt endrer seg vesentlig fra ett geografisk sted til

et annet, og kompasset kan kontinuerlig kompensere for
endringene slik at du opprettholder ngyaktig kursinformasjon

gjennom hele turen.
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