IGANGKJIZRING EVOLUTION AUTOPILOT
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STEP 1 — Valg av battype rrree- O rrem——r—— Prre
| Battype <= Motor  Battype
Oppsett Oppsett drivtype Drivertype > ¢™— Motor (treg svinging) Drivertype
Autopilot kalibrering > FTER i e R il L —
T Igangkjering Kompassavvik yamr Motor (rask svinging) Kompassavvik
rukerva
g Tilbake Tilbake Tilbake Tilbake
Systemoppsett
Tilbake ﬁ ﬁ ﬁ
VT Velg type bat som passer
) : . . . med type og styre karakterestikk Trykk tilbake
Oppsett = Autopilotkalibrering = Batoppsett =Battype type 0g sty Y
Igangkjering ff Havnekalibrering N Drivertype i M (! L Justere rorfoler
Havnekalibrering For du kan bruke Autopilotma | QJ Verado DU HAR RORKONTROL.
il AN [ du gjere noen tester nar lagt iy i W] Trykk CANCEL for avslutt.
til kai. s | Roterende Driver Type 1
T Mompass pe Trykk STANDBY nar som helst 1 g MR i
jlippeaatt i for @ ga ut av oppsettet. m Hydraulisk P Tvpe 1 {fﬂi}
Oppsett drivtype Kompasslas ySfAM ARG (YRS
Sl Tilbake Fortsett Tilbake
Igangkjering
Velg igangkjgring = Havnekalibrering Velg drivtype som passer styre systemet
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STEP 3 — Rorgrense og borde til borde tid
' Rorgrense i¢ ""'?;‘);:arstd Borde til borde tid er tiden
X v st - o 5
/N R°f3fense er ek A\ b A piloten bruker for & kjare roret
o) opean fra max babord til max styrbord.
2 3 1 0 0 Hvis borde til borde tid er kjent
i sett inn tallet her. Hvis man ikke
\v/ \/ kjenner tiden velg lagre og
Tilbake m fortsett( 10 sec. standard verdi
vil da bli brukt)
Sett ror grense innenfor mekanisk grense ( oftest 2 ° lavere)
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STEP 4 — Drivenhet test
- - I Rormanever ‘ Bormanexan 3 i Rormanover
e 7Rormanover A g Rﬂi“‘af‘?ﬁr |
i T | _ Gikk roret il babord? Gikk roret til STYRBORD? Ferdig - vellykket
Neste oppgave er 4 sjekke Autopiloten vil na ta over roret.
romanever. i Sjekk at det er TRYGT &
Vennligst sentrer og slipp fortsette for du trykker OK.
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Avbryt Fortsett Tilbake
Velg Ja eller Nei for korrekt ror bevegelse. Hvis - .
Folg anvisninger pa skjermen for & teste drivenhet bevegelsen er feil vil software i piloten automatisk sette ~ Havnekalibrering er na fullfert. Trykk fortsett
korrekt bevegelse. og siden tilbake til normal autopilot modus
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.. . . . Evolution autopilot has successfully detected
STEP5 — Llnj%rlserlng av kompaSS - Sjgprgve Standby and compensated for local & Earth's magnetic
fields. Details
o Max deviation: Op. hours
Etter installasjon behgver kompasset (EV1 Sensor) a 3
kompansere for lokal magnetisme. Mag Deviation
Dette skjer automatisk nar béten beveger seg mellom —— — .4 10
3-15 knop. ' m —
30-2 Linearisation will continue in the background...
-/ T e ¢
~ _3-15kis(270°) o w .
- y Etter en runde vil man fa max deviasjon alarm pa
/\_// Kigr en runde p& minimum 270 ° og felg under 10° hvis EV1 kompe}sget erriktig montert.
med bl& horisontal bar (detecting Dewaslonsfaktpr kan ogsa SJe!<kes ved a velge _
magnetics) meny=oppsett=>diagnose=Om pilot=>Scroll helt ned i
L bunn p& meny )
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