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Forord

Friskrivning

Eftersom Navico fortlopande forbattrar den har produkten
forbehaller vi oss rétten att gora férandringar av produkten nar som
helst, vilket kanske inte dterspeglas i den hér versionen av
handboken. Kontakta ndrmaste distributdr om du behdver mer
hjalp.

Agaren ansvarar helt och héllet for att installera och anvanda
utrustningen pa ett sdtt som inte orsakar olyckor, personskador eller
egendomsskador. Anvandaren av produkten ansvarar helt och
hallet for sjosdkerhet.

NAVICO HOLDING OCH DESS DOTTERBOLAG, LOKALAVDELNINGAR
OCH SAMARBETSPARTNERS FRISKRIVER SIG FRAN ALLA
SKADESTANDSKRAV | SAMBAND MED ANVANDNING AV
PRODUKTEN PA ETT SATT SOM KAN ORSAKA OLYCKOR, SKADOR
ELLER SOM STRIDER MOT GALLANDE LAG.

Den har handboken representerar produkten vid tidpunkten for
tryckning. Navico Holding AS samt dess dotterbolag och filialer
forbehaller sig ratten att gora dndringar av specifikationerna utan
foregdende meddelande.

Huvudsprak

Den har redogorelsen, alla instruktionshandbodcker, anvandarguider
och annan information som hanfor sig till produkten
(dokumentation) kan Oversattas till, eller har dversatts fran, ett annat
sprak (dversattning). | hdndelse av konflikt med eventuell
dversattning av dokumentationen, ar dokumentationens engelska
sprakversion den officiella versionen.

Varumadrken
Navico® &r ett registrerat varumérke som tillhér Navico Holding AS.
Simrad” anvénds pa licens fran Kongsberg.

NMEA® och NMEA 2000° &r registrerade varumarken som tillhor
National Marine Electronics Association.

Copyright
Copyright © 2020 Navico Holding AS.
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Garanti

Garantikortet levereras som ett separat dokument. Om du har nagra
fragor besoker du webbplatsen fér enhetens eller systemets
varumarke:

www.simrad-yachting.com

Redogorelse for efterlevnad

Europa

Navico forsakrar under eget ansvar att produkten dverensstdmmer
med kraven i:

CE enligt EMC-direktivet 2014/30/EU

USA

Varning: Anvandaren varnas for att alla dndringar
eller modifieringar som inte uttryckligen har godkants
av den part som ansvarar for efterlevnad kan upphava
anvandarens tillstand att anvanda utrustningen.

Australien och Nya Zeeland

Navico forsakrar under eget ansvar att produkten dverensstdmmer
med kraven i:

kraven for niva 2-enheter enligt Radiocommunications
(Electromagnetic Compatibility) standard 2017

Forklaringar
Relevant efterlevnadsdeklaration finns i:
www.simrad-yachting.com

Om den har handboken

Den har handboken &r en referensguide for anvandning av enheten.
Det férutsatts att all utrustning ar installerad och konfigurerad och
att systemet ar klart for anvandning.

Férord | AP44 Handbok



Bilderna som anvands i handboken kanske inte stammer 6verens
exakt med skdrmen pa din enhet.

Viktiga textkonventioner
Viktig text som ldsaren maste ldsa extra noga marks ut pa foljande
satt:

- Notera: Anvands till att rikta ldsarens uppmarksamhet pd en
viss kommentar eller viktig information.

Varning: Anvands nar forsiktighet mdste iakttas for
att forhindra skador pa utrustning/person.

Version av handboken

Den har handboken &r skriven for programvaruversion 2.1.
Handboken uppdateras kontinuerligt for att passa nya
programversioner. Den senaste versionen av handboken kan
hamtas fran foljande webbplats:

www.simrad-yachting.com

Oversatta handbocker

Du hittar tillgédngliga 6versatta versioner av den har handboken pa
foljande webbplats:

www.simrad-yachting.com
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Introduktion

AP44 &r en ndtverksansluten autopilotskdrm och styrenhet.

Enheten ar kompatibel med en rad olika Navico-autopilotdatorer.

AP44-systemen omfattar flera moduler som behéver monteras pa
olika platser pa fartyget och som maste samverka med minst tre
olika system pa baten:

Batens styrsystem

Batens elsystem (ineffekt)

Annan utrustning ombord

Alla delar av autopilotsystemet maste installeras och konfigureras i
enlighet med medféljande dokumentation innan du anvander
autopiloten. Féljande steg kravs:

Mekanisk installation och inkoppling av alla enheter. Las mer i
separat dokumentation for varje enhet.

Programvaruinstalining av systemet. Las mer i "Programvaruinstdllning'
pa sida 30

Idrifttagning och installning av autopilotdatorn. Las mer i
autopilotdatorns dokumentation om installation och
idrifttagning.

i

Anvandarhandbocker
Foljande dokumentation &r tillganglig for AP44-systemet:
Anvandarhandboken for AP44 (den har handboken)

Installationshandboken fér AP44/1542/Triton?
Monteringsmall fér AP44/1542/Triton?
Idrifttagningshandboken for autopilotdatorn NAC-2/NAC-3
Installationshandboken fér AC12N/AC42N

= Notera: Den sista siffran i artikelnumren &r dokumentets
revisionskod. Den senaste versionen av alla dokument kan
hémtas fran produktens hemsida pa www.simrad-
yachting.com.

Introduktion | AP44 Handbok |
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Frontpanel och tangenter for AP44

3

g

BICIOEIIE

i | | i
| [ |
1 2 3 4 5

STBY-knappen
Tryck for att andra autopiloten till standbylédge.

MENU/X-knappen

Utan ndgon aktiv meny:
Tryck for att visa menyn Installningar
Tryck pa och hall in for att visa dialogrutan
Displayinstallningar

Meny- och dialogdrift:
Tryck om du vill dterga till féregdende menyniva eller
stdnga en dialogruta.

Vridreglage

Meny- och dialogdrift:

Vrid for att flytta uppat och nedat i menyer och
dialogrutor

Vrid for att justera ett varde

Tryck for att valja ett menyalternativ och ange nésta
menyniva

| FU-laget:
Vrid for att stélla in rodervinkeln

I ldget AUTO, Ingen drift och Vindldge:
Vrid for att dndra installd kurs/installd kurs/installd
vindvinkel

Introduktion | AP44 Handbok



4 MODE-knappen
Tryck for att visa listan Lage

5 AUTO-knappen
Tryck for att stalla in autopiloten i AUTO-laget

Sidan for autopiloten
Innehadllet pa autopilotsidan varierar med aktivt ldge. Alla lagen ar:
Profillaget (A)
Kursindikator, analoga och digitala (B)
Indikering av Autopilotldge (C)
Roderindikator, analog och digital (D)

Mer information finns i separata lagesbeskrivningar och i "Termer och

forkortningar" pa sida 55.

Introduktion | AP44 Handbok



12

Grundlaggande hantering

Saker hantering av autopiloten

Varning: En autopilot ar en anvandbar
navigeringshjdlp, men den ersdtter under INGA
omstandigheter en manniska som navigerar.

Varning: Kontrollera att autopiloten har installerats
korrekt, tagits i drift och kalibrerats fére anvandning.

Anvand inte automatisk styrning

i omraden med tat trafik eller i nar det ont om plats
i dalig sikt eller vid extrema forhallanden till havs
i omraden dar en autopilot ar forbjuden enligt lag.

Nar du anvander en autopilot

far rodret inte lamnas obevakat

faringet magnetiskt material eller magnetisk utrustning placeras
nara den kurssensor som anvands av autopilotsystemet.
Kontrollera med jamna mellanrum kursen och fartygets position.
Byt alltid till laget Standby och sénk hastigheten i god tid for att
undvika farliga situationer.

Sla pa och av enheten

Enheten har ingen stromknapp och den kors sd ldange strommen ar
ansluten till NMEA 2000-stamnatet.

Forsta gangen du startar enheten

Nar enheten startas for forsta gangen, samt efter en
fabriksaterstallning, visar enheten en installationsguide. Svara pa
installationsguidens uppmaningar for att valja nagra grundldggande
instaliningsalternativ. Dessa installningar kan andras senare och
ytterligare konfiguration kan géras enligt beskrivningen i
"Programvaruinstdllning” pa sida 30.

Grundldggande hantering | AP44 Handbok



Display installingar
Nattlage

Nattlagesfarg
Rod

Invertera dagfarger

Instéllningar

© Kalibrering
Démpning
Tripplogg
Larm
Autopilot
System

Laget Sleep

I laget Sleep slas skdarmens och knapparnas bakgrundsbelysning av
for att spara stréom. Systemet fortsatter att koras i bakgrunden.

Du vdljer laget Sleep i dialogrutan Displayinstallningar, som aktiveras
nar du haller ned knappen MENY. Du vaxlar fran laget Standby till
normal drift genom att trycka kort pa knappen MENU.

Hantera menysystemet

Alla instdllningar och konfiguration i enheten ér tillgangliga fran
menyn Installningar som aktiveras genom att trycka pa knappen
MENU.

Vrid vridreglaget for att flytta uppdt och nedat i menyerna och
dialogrutorna.

Bekrafta ett val genom att trycka in vridreglaget.

Aterga till foregdende menyniva genom att trycka p& knappen
MENU.

Redigera ett numeriskt viarde

1. Vrid pd vridreglaget for att valja inmatningsfaltet.
2. Tryck pa vridreglaget for att vaxla féltet till redigeringsléget.
- Den vanstra siffran borjar blinka.
. Vrid pa vridreglaget for att ange vardet for den blinkande siffran.
. Tryck pa vridreglaget for att flytta fokus till nésta siffra.
. Upprepa steg 3 och 4 tills alla siffror ar installda.
. Tryck pa vridreglaget for att ldmna redigeringslaget for det valda
faltet.
7. Vrid pa vridreglaget for att vélja knapparna Avbryt eller Spara
och tryck sedan pa vridreglaget for att bekréfta ditt val och
stdnga dialogrutan.

oOunbhWw

Kurs__ Kurs__

Magnetisk variation Magnetisk variation

Ange varde manuellt Ange varde manuellt

Avbryt

+00.00

Avbryt

Valt falt Fdlt i redigeringslige

Grundldggande hantering | AP44 Handbok | 13
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- Notera: Du kan nar som helst trycka pa knappen MENU for att
ldmna en dialogruta utan att spara inmatade varden.

Displayinstallningar

Display installingar

Bakgrundsbelysning
Max

Displaygrupp

Forval

Displayinstallningen kan justeras nar som helst frdn dialogrutan
Displayinstallningar som aktiveras genom att trycka pd och halla
ned knappen MENU.

Foljande alternativ ar tillgangliga:

Bakgrundsbelysning: Anvands for att justera
bakgrundsbelysningens niva fran Min (10 %) till Max (100 %) i
stegom 10 %.

- Nar nivafaltet for bakgrundsbelysning ar aktivt kan du minska
bakgrundsbelysningens niva i steg om 30 % genom att trycka
flera ganger pa knappen MENU.

Displaygrupp: Definierar vilken natverksgrupp enheten tillhor.

Nattldge: Aktiverar/inaktiverar nattlagets fargpalett.
Nattldgesfarg: Anvands for att stalla in nattlagesfargpaletten.

Invertera dagfarg: Andrar sidornas bakgrundsfarg fran svart
standard till vitt.

Sleep: Slacker skarmens och knapparnas bakgrundsbelysning for
att spara strom.

- Notera: Alla andringar som gors i displayinstaliningen tilldmpas
pa alla enheter som tillhér samma displaygrupp. Mer
information om natverksgrupper finns i "Nétverksgrupper" pa sida
45,

Grundldggande hantering | AP44 Handbok



Gira
Ingen drift
Folj upp

Autopilotlagen

Autopiloten har flera styrldgen. Antalet ldgen och funktioner inom
laget beror pd autopilotdatorn, battyp och tillgdngliga ingdngar
enligt forklaringen i beskrivningen av féljande styrlagen.

Vilja ett autopilotlage

Du vdljer ldget Standby och AUTO genom att trycka pa de
dedikerade knapparna STBY och AUTO.

Du valjer andra lagen och automatiska funktioner genom att valja
motsvarande alternativ i listan Ldge som aktiveras genom att trycka
pd MODE-knappen.

Laget Standby
Laget Standby anvands nar du styr bdten via rodret.
Véxla till laget Standby genom att trycka pa STBY-knappen.
- Notera: Om sensordata som ar centrala for hanteringen av
autopiloten (t.ex. roderreaktion) gar férlorade nar autopiloten

kors i automatiskt ldge, vaxlar systemet automatiskt till laget
Standby.

Laget Folj upp (FU)
| FU-laget vrider du pa vridreglaget for att stlla in rodervinkeln.
Rodret flyttas till den kommenderade vinkeln och stannar sedan.

Vaxla till FU-1aget fran vilket ldage som helst genom att vélja
alternativet Folj upp i listan Lage eller vaxla direkt fran laget
Standby till FU-laget genom att trycka pa vridreglaget.

AUTO-ldge (kurshallning)

| AUTO-laget utfardar autopiloten de roderkommandon som kravs
for att styra fartyget automatiskt Iangs en installd kurs. | det har laget
kompenserar inte autopiloten for eventuellt avdrift som orsakas av
strom och/eller vind (A).

Autopilotldgen | AP44 Handbok | 15
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Véxla till AUTO-laget genom att trycka pa knappen AUTO. Nér
laget ar aktiverat valjer autopiloten den nuvarande kursen som
installd kurs.

Andra den instillda kursen i AUTO-ldget
Du justerar den installda kursen genom att vrida pa vridreglaget.

En omedelbar kursandring sker. Den nya kursen bibehdlls tills en ny
kurs stalls in.

Sla och gippailaget AUTO
- Notera: Endast tillgangligt om battypen dr installd pd SEGEL.

SI& och gippa i ldaget AUTO anvander kursen som referens. En sla/
gipp-atgdrd andrar den installda kursen till babord eller styrbord
med en fast vinkel.

Slagparametrarna stalls in i parametrarna Installningar/Segling:
Slagvinkel definierar slagvinkeln medan Slagtid definierar
girhastigheten under slag/gipp. Las mer i "Autapilotinstdllningar" pa sida
36.

Initiera funktionen Slag eller Gipp genom att valja alternativet
Slag/gipp i listan Lage.
- Giren pdbdrjas nar riktningen har valts i dialogrutan.

Autopilotldgen | AP44 Handbok



Vindlage

- Notera: Vindlage dr endast tillgdngligt ndr bdttypen dr installd
pa SEGEL. Det gar inte att aktivera vindldget om
vindinformation saknas.

Nar vindldget ar aktiverat registrerar autopiloten aktuell vindvinkel
som styrningens referens och justerar batens kurs for att bibehalla
denna vindvinkel.

Innan du anger vindlaget maste autopilotsystemet anvandas i
AUTO-lage och med giltiga indata fran vindgivaren.

Vaxla till Vindldge genom att valja alternativet Vind i listan Lage.

Varning: | vindldget styr autopiloten mot relativ eller
sann vindvinkel och inte mot en kompassriktning.
Vindandringar kan resultera i att fartyget styrs i en
odnskad kurs.

Sla och gippa i Vindlage

SI& och gippa i Vindlage kan utféras ndr du seglar med relativ eller
sann vind som referens. | bada fallen maste den sanna vindvinkeln
vara mindre &n 90 grader (slag) och mer an 120° (gipp).

Slag/gipp ska spegla den installda vindvinkeln pd motsatt slag.

Girvinkeln under slag/gipp stalls in under Slagtid i menyn
Instaliningar/Segling. Las mer i "Autopilotinstdllningar” pa sida 36.

Initiera funktionen Slag eller Gipp genom att valja alternativet
Slag/gipp i listan Lage.
Bekréfta slag/gipp i dialogrutan.

KRS 222°M
Naésta BRG 306 °M
< Nasta RW 138°p

Autopilotldgen | AP44 Handbok | 17
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- Notera: Autopiloten lagger tillfalligt till en 5 graders avvikelse
for det nya slaget sa att baten kan fa upp farten. Efter en kort
period atergar vindvinkeln till den instéllda vinkeln.

- Notera: Om slag/gipp inte har bekréftats stangs dialogen efter
10 sekunder och begart slag/gipp startas inte.

NoDrift-laget

- Notera: Det dr inte mojligt att vélja laget Ingen drift om GPS-
position och kursinformation saknas.

I ldget Ingen drift styrs fartyget Idngs en berdknad sparlinje, fran

nuvarande position och i en riktning som anvdndaren staller in. Om
fartyget driver bort fran sparet pd grund av strommar och/eller vind
kommer fartyget (A) att félja linjen med en vindupphallningsvinkel.

Innan ldget Ingen drift dppnas maste autopilotsystemet vara i
AUTO-ldge och fa giltiga indata frdn GPS och kursgivare.

Vaxla till laget Ingen drift genom att vélja alternativet Ingen drift

i listan Lage.

- Autopiloten ritar en osynlig sparlinje baserat pa aktuell kurs
fran fartygets position.

Autopiloten anvander nu positionsinformationen till att berdkna
max. avstand till rutt och automatiskt styra ldngs det berdknade
sparet.

Andra den instillda kursen i liget Ingen drift
Du justerar den installda kursen genom att vrida pa vridreglaget.

En omedelbar kursandring sker. Den nya kursen bibehdlls tills en ny
kurs stalls in.

Undangirning
- Notera: Endast tillgangligt for AC12N-/AC42N-autopilotdatorer.

Om du behéver undvika ett hinder i laget Ingen drift kan du stélla in
autopiloten pa ldget Standby och styra manuellt tills hindret ar
passerat.

Om du atergar till Idget Ingen drift inom 60 sekunder kan du vélja
att fortsatta langs den tidigare baringslinjen.

Autopilotldgen | AP44 Handbok



Om du inte svarar stangs dialogrutan, och autopiloten forsatts i
laget Ingen drift med den aktuella kursen som ny béringslinje.

Kursfangst

Nar fartyget girar i ldaget AUTO eller Ingen drift kan du trycka pa
knappen AUTO omedelbart igen for att aktivera funktionen for att
registrera kurs. Da avbryts automatiskt giren och fartyget fortsatter
pa den kurs som avlastes fran kompassen i det dgonblick du tryckte
pa knappen AUTO.

NAV-laget

- Notera: NAV-laget kraver att en kompatibel sjokortsplotter &r
ansluten till natverket.
Det gdr inte att vélja NAV-laget om kursinformation saknas eller
om styrningsinformation inte har erhalls frdn den externa
sjokortsplottern.

Varning: Du bor bara anvanda NAV-laget pa dppet
vatten. Navigeringslaget far inte anvandas vid segling,
eftersom kursandringar kan resultera i ovantade slag

eller gipp!

I NAV-l&dget anvander autopiloten styrningsinformationen frdn en
extern sjokortsplotter for att styra fartyget till en specifik waypoint
eller genom en serie waypoint.

I NAV-ldget anvands autopilotens kurssensor som kurskalla for att
halla kursen. Hastighetsinformation hamtas fran FOG eller fran den
valda hastighetsgivaren. Styrningsinformation som erhalls fran den
externa sjokortsplottern férandrar angiven kurs sa att fartyget styrs
till destinationens waypoint.

For att fa tillrackligt bra navigeringsstyrning maste
autopilotsystemet ha giltiga indata fran sjokortsplottern. Den
automatiska styrningen maste testas och bedémas vara tillrackligt
bra innan du gdr till NAV-laget.

= Notera: Om sjokortsplottern inte skickar ett meddelande med
baring till ndsta waypoint anvander autopiloten endast
maxavstandet till rutt (XTE) for att styra. | sd fall maste du atergd
till ldget AUTO vid varje waypoint och manuellt dndra angiven

Autopilotldgen | AP44 Handbok | 19



kurs till motsvarande baring till ndsta waypoint och sedan vélja
NAV-laget igen.

Innan du gdr till NAV-ldget maste sjokortsplottern navigera langs en
rutt eller mot en waypoint.

Initiera NAV-laget genom att valja NAV-alternativet i listan Lage.
Bekrafta for att vaxla till NAV-laget i dialogrutan.

Kurséndring krévs for att kunna hérja navigera:
Bekradfta
Destination: Rpt038
Baring: 162
Kursandring: -108°
e

Gir i NAV-laget
Nér fartyget ndr en waypoint avger autopiloten en varningssignal
och visar en dialogruta med den nya kursinformationen.

Det finns en anvandardefinierad gréns for tillaten automatisk
kursandring som behdvs fér ndsta waypoint i en rutt. Om
kursandringen dverstiger den instdllda gransen uppmanas du att
kontrollera att den kommande kursandringen ar acceptabel.

Om kursandringen som behovs for ndsta waypoint & mindre dn
kursandringens grdns, andrar autopiloten automatiskt kursen.
Dialogrutan forsvinner efter atta sekunder, sdvida du inte rensar
den med knappen Sidor.

Om den kursandring som krévs for ndsta waypoint &r storre &n
den instéllda gransen uppmanas du att kontrollera om den
kommande kursdndringen ar acceptabel. Om giren inte
accepteras kommer fartyget att fortsatta med den aktuella
kursen.

20 | Autopilotldgen | AP44 Handbok



N U-gir
@ Spiral
> Sicksack

O Fyrkant
> Langsamt$S
£ Djupkurva

Navigerinskurséndring:

Destination: Rpt023

Baring: 164 M
Kurséndring: 53°

Kurséndring krévs for att kunna hérja navigera:

Bekrdfta

Destination: Rpt038
Baring: 162

Kursandring: -108°

e

Kursdndring mindre dn instdlld gréins

Kursdindring stdrre dn instdlld grdins

Girmonster

° Kontinuerlig...
@ Spiral...

> Sicksack...

O Fyrkant...

> LingsamtS...
2 Djupkurva...

Autopilotldgen | AP44 Handbok

Styrning med girmonster

Systemet har ett antal automatiska funktioner for girmonster nar
autopiloten ar i laget AUTO.

- Notera: Styrning med girmdnster dr inte tillgangligt om
battypen dr instélld pa Segel. Istallet implementeras funktionen
slag/gipp.

Girvariabler

Alla girménster, férutom U-gir, har installningar som du kan justera
innan du inleder en gir, eller nér som helst medan baten girar.
Girinstallningarna ér tillgéngliga i dialogrutan for
autopilotinstéliningar. Variablerna beskrivs for varje
girménsteralternativ pa féljande sidor.

Starta och stoppa en gir

-> Notera: Se "Spdring av djupkurvor (DCT)" pa sida 23 for information
om att starta en DCT-gir.

Du startar giren genom att valja Gira i listan Lage, och véljer sedan
riktning med alternativet Babord eller Styrbord i dialogrutan
Riktning.
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Riktning

> Sicksack
O Fyrkant
> Langsam
£ Djupkurv

Babord Styrbord

Du kan dven nar som helst stoppa giren genom att trycka pa
knappen STBY for att aterga till laget Standby och manuell styring.

C-Gir (Kontinuerlig gir)
Styr fartyget runt i en cirkel.

Girvariabler:
- Girhastighet. Okning av vardet gér att fartyget girar i en mindre
cirkel.

U-gir
Andrar den aktuella kursen 180° till motsatt riktning.

Girhastigheten ar identisk med instaliningen Girhastighet (NAC-2/
NAC-3) och Hastighetsgrans (AC12N/AC42N) (se "Autapilotinstdllningar"
pa sida 36). Girhastigheten kan inte dndras under giren.

Spiral
Styr fartyget i en spiral med minskande eller 6kande radie.

Girvariabler:

- Inledande radie

- Andra/gir. Om vardet &r instéllt pa noll kommer baten att gira i
en cirkel. Negativa varden indikerar minskande radie medan
positiva varden indikerar dkande radie.

Sicksack
Styr fartyget i ett sicksackmonster.
Du stéller in initial kursdndring innan giren paborjas.

Under girningen kan du dndra kursriktningen genom att vrida pa
vridreglaget (endast for autopilotdatorerna AC12N/AC42N).
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Girvariabler:
- Kursdndring (A)
- Delstracka (B)

- d 3
S B GA

Fyrkant

GOr att fartyget automatiskt girar 90° efter att ha fardats en
fordefinierad delstrécka.

Under girningen kan du dndra kursriktningen genom att vrida pa
vridreglaget (endast for autopilotdatorerna AC12N/AC42N).

Girvariabler:
- Delstracka

LangsamtS
GOr sd att fartyget girar kring kursriktningen.
Du stéller in vald kursandring innan giren paborjas.

Under girningen kan du dndra kursriktningen genom att vrida pa
vridreglaget (endast for autopilotdatorerna AC12N/AC42N).

Girvariabler:
- Kurséndring (C)
- Girningsradie (D)

O~
v
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Sparning av djupkurvor (DCT)
Gor att autopiloten foljer en djupkurva.

- Notera: DCT-girmonster ar endast tillgangligt om systemet har
ett giltigt djup.

Varning: Anvand inte DCT-girmonstret om
havsbotten inte ar lamplig. Anvand inte DCT-
girmonster i omraden med undervattensklippor dar
djupet varierar mycket inom ett litet omrade.
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Sa har initierar du en DCT-gir:

Se till att du visar djupavldsningar pa panelen eller pa ett separat
djupinstrument.

Styr baten till det djup du vill spara och i samma riktning som
djupkurvan.

Aktivera laget AUTO och valj styrning med djupkurva medan du
Overvakar djupavldsningen.

Valj alternativet for babord eller styrbord i girningsdialogrutan. Da
startar djupkurvestyrningen i den riktning du anger.

& =

h. 4

Alternativet Babord Alternativet Styrbord
(djupet minskar till babord) (djupet minskar till styrbord)
Girvariabler:

- Djupforstarkning. Den hdr parametern bestammer forhallandet
mellan det kommenderade rodret och avvikelsen frdn den
valda djupkurvan. Ju hdgre djupforstarkningsvérde desto mer
roder tilldmpas. Om vérdet ar for litet tar det for 1ang tid att
kompensera for avdrift fran den angivna djupkurvan, och da
kanske autopiloten inte kan halla baten pa det valda djupet.
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Om vardet ar for hdgt svanger baten for kraftigt och styrningen
blir instabil.

- ADJ. ADJ &r en vinkel som laggs till eller dras bort fran den
angivna kursen. Med den har parametern kan du fa baten att
gira kring referensdjupet med ldngsamma S-rérelser. Ju storre
vérde for ADJ, desto storre gir tillats. Om ADJ dr installt pa noll
gors inga S-girar.

- Ref. djup. Detta ar referensdjupet for DCT-funktionen. Nar DCT
initieras laser autopiloten av aktuellt djup och anger det som
referensdjupet. Referensdjupet kan @ndras medan funktionen
arigang.

- Notera: Om djupdata forloras under DCT vaxlar autopiloten
automatiskt till AUTO-lage.
Vi rekommenderar att du sldr PA larmet AP Djupdata saknas nar
du anvander DCT. Nar det har larmet aktiveras hors ett larm om
djupdata férloras under DCT.

Anvanda autopiloten i ett EVC-system

Nar AP44 &r ansluten till ett EVC-system kan du kontrollera
styrningen manuellt oavsett ldge for autopiloten.

Lagesindikatorn ersatts med ett streck som indikation pa att EVC har
asidosatts.

Systemet dtergar till AP44-styrning i ldget Standby om inget
roderkommando utfardas frdn EVC-systemet inom en férdefinierad
period.
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Tripplogg

Tripploggen éar tillganglig fran menyn Instaliningar.

]nstéllningar
Tripplogg

Kalibrering Tripp 1
R Tripp 1...
Dammng T 2 TRIPP nm TRIPP
@ Tripplogg
0. 27 5 '5:54:16.
Autopilot
System Trippf GEN kn ‘ Trippf MAX kn

Tripploggen ar en tillfallig sida. Den blir kvar pa skdrmen tills du
trycker pd knappen STBY eller AUTO.

Det finns tre loggalternativ tillgdngliga:
Tripp 1: Registrerar den fardade strdckan via vattnet
(logginmatning).
Tripp 2: Registrerar den fardade strackan via GPS-signaler.

Logg: Visar den totala stracka som har fardats sedan
systeminstallationen eller en systematerstallning.

- Notera: Tripp 1 krdver att batens hastighet ar korrekt kalibrerad
for poster med exakt trippinformation.
Tripp 2 kraver att ett kompatibelt GPS-system ar anslutet till
ndtverket.

Tripp 1 Du kan starta, stoppa och aterstdlla den aktiva tripploggen fran den
Stopp tripp meny som visas nar du trycker pd vridreglaget.

Aterstall tripp
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Larm

Systemet soker kontinuerligt efter farliga situationer och systemfel
ndr systemet dr igang. Larmsystemet kan aktiveras om
larminstaliningar dverskrids.

- Notera: Om sensordata som ar centrala for hanteringen av
autopiloten (t.ex. roderreaktion) gar férlorade nar autopiloten
kors i automatiskt lage, vaxlar systemet automatiskt till laget
Standby.

Larmindikering

En larmsituation indikeras genom att ett larm visas. Om sirenen ar
aktiv ljuder en larmsignal tillsammans med larmmeddelandet.

Larm - Lig batfart Enskilda larm visas med larmnamnet som rubrik och med detaljerad

information om larmet.

Om fler &n ett larm aktiveras samtidigt kan popup-rutan for larmet
visa 2 larm. Larmen visas i den ordning de uppstdr, med det forst
aktiverade larmet hdgst upp. Ovriga larm finns i dialogrutan Larm.

Stang

Typ av meddelanden

Meddelandena dr indelade enligt hur den rapporterade situationen
paverkar ditt fartyg. Féljande fargkoder anvands:

Firg Allvarlighetsgrad

Rod Kritiskt

Orange Viktigt

Gul Normalt

BI3 Varning

Gron Mindre allvarlig varning

Bekrafta larm
Det senaste larmet bekréftas genom att trycka pa vridreglaget.

Detta tar bort alarmmeddelandet och tystar larmet fran alla enheter
som tillhér samma larmgrupp. En pdminnelse visas igen vid angivna
intervall sd ldnge larmtillstdndet &r aktivt.
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= Notera: Ett larm som mottas fran icke Navico-enheter i
natverket maste bekréftas pa enheten som genererade larmet.

Aktivera larmsystemet och larmsirenen
Du aktiverar larmsystemet och larmsirenen frdn menyn Larm.

Installningar
— Larm
Kalibrering

Dimpning Larmhistorik...
Tripplogg Larminstaliningar...

7 i Aktiverade larm
System Siren aktiverad v

Individuella larminstédllningar
Du aktiverar/inaktiverar enskilda larm och stdller in larmgrénserna
fran dialogrutan Larminstdllningar.

Tryck pa vridreglaget for att visa den meny dar du kan aktivera/
inaktivera larmet och stélla in larmgransen.

— Larminstallningar
Larmhistorik... Larminstallningar

BN | - Grunt vatten

Aktiverade larm i Lag batfart grans (kn)
Siren aktiverad

Ldg batfart Avbryt
v Aktiverad 5 (kn)

Aktiverad 5 (kn)

Larmhistorik

| dialogrutan Larmhistorik lagras larmmeddelanden tills de raderas
manuellt.

Du visar larminformation for ett valt larm och rensar alla larm i
larmhistoriken genom att trycka pa vridreglaget nér dialogrutan
Larmhistorik &r aktiv.

Larm| AP44 Handbok



Ankrin Nollstill allt Larm Inaktiverad Handelse
g ZO7TUTTTO
Grunt vatten Inakt ;gﬂ;/m 3 Ankring
Driver > 50.0 (m)
. 10:38
Menyalternativ Larmdetaljer
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Kalibrering

Batfart...
Vind...
Djup...
Kurs...

Roll / Tipp...

Milj...
Roder...

30

Programvaruinstallning

Fore anvandning maste ett antal instéliningar for AP44 konfigureras
for att systemet ska fungera som forvantat. Du kommer at de
nodvandiga alternativen via menyn Installningar, som ¢ppnas
genom att trycka pa knappen MENU.

Instéllningar

© Kalibrering
Dimpning
Tripplogg
Larm
Autopilot
System

- Notera: Foljande instaliningar beskrivs i andra avsnitt i den har
handboken:
"Tripplogg" pa sida 26
"Llarm" pa sida 27

Kalibrering

= Notera: Nar enheten stalls in och innan du fortsatter med
kalibreringen kontrollerar du att alla natverkskallor &r valda och
konfigurerade. Las mer i "Systeminstdllningar" pa sida 42.

Batfart

Kalibrering av hastighet ar nddvandigt for att kompensera for
skrovform och skovelhjulets plats pa baten. For exakta hastighets-
och loggavlasningar ar det viktigt att skovelhjulet ar kalibrerat.

FOG-referens

Detta ar ett alternativ for automatiskt kalibrering som anvéander fart
dver grund (FOG) fran GPS-systemet och jamfor medelvérdet av
FOG mot den genomsnittliga batfarten fran hastighetssensorn nar
kalibreringen kors.

- Notera: Denna kalibrering ska utféras i lugnt vatten utan
paverkan fran vind eller tidvattenstrommar.

Ta upp baten till marschfart (Gver 5 knop) och
Vilj alternativet FOG-referens
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Nar kalibreringen ar klar visar kalibreringsskalan Batfart det justerade
vardet i procent av batfarten.

Avstdndsreferens

Gor att du kan kalibrera loggen via en avstandsreferens. Du maste
slutfora flera kdrningar i foljd, under konstant hastighet ldngs en
given kurs och ett givet avstand.

= Notera: Avstandet ska vara storre an 0,5 NM, helst T NM.
For att eliminera effekten av tidvattenférhallanden &r det
tillrddligt att utféra minst tva serier, helst tre, langs med den
uppmatta strackan.

Med hanvisning till diagrammet &r A och B markorerna for varje
korning. X ar det faktiska avstandet for varje korning.

Ange 6nskat avstand som du vill berdkna avstandsreferensen
Over i nautiska mil,

Nar baten kommer till den férutbestamda startpositionen for
berdkning av avstandsreferens startar du kalibreringstimern.

Nar baten passerar markena A och B pa varje kdrning instruerar
du systemet att starta och stoppa och trycker till sist pa OK for att
avsluta kalibreringen.

Anviind FOG som batfart

Om batens fart inte ar tillganglig fran en skovelhjulssensor ar det
maojligt att anvéanda fart dver grund frén en GPS. FOG visas som
bdtens hastighet och anvands i berdkningar for sann vind och
hastighetslogg.
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Vind

MHU-justering (masttoppenheten)

Detta ger en offset-kalibrering i grader for att kompensera for
eventuell mekanisk felinstalining mellan masttoppenheten och
fartygets mittlinje.

For att kontrollera masttoppenhetens justeringsfel rekommenderar
vi att du anvander foljande metod som inbegriper ett seglingstest:
Segla med styrbordsslag pa en kurs i dikt bidevind och logga

vindvinkeln, upprepa sedan processen med babordsslag.

Dividera skillnaden mellan de tva loggade talen och ange detta
som vindvinkelns offset.

Om styrbords relativa vindvinkel ar strre an barbordsvinkeln
dividerar du skillnaden med tva och skriver in detta som en negativ
offset.

Om barbordsvinkeln &r stérre dn styrbordsvinkeln dividerar du
skillnaden med tva och skriver in detta som en positiv offset.

Ange offset i kalibreringsfaltet for MHU-justering.
Djup

Djupoffset
Alla givare mater vattendjupet fran givaren till botten. Darmed tar
madatningar av vattendjupet inte hansyn till avstandet fran givaren till
batens lagsta punkt (till exempel kolens nederdel, rodret eller
propellern) i vattnet eller fran givaren till vattenytan.
For djup under kélen (A): Ange avstandet fran givaren till kdlens
botten som ett negativt varde. Till exempel -2,0.

For djup under givaren (B): Ingen offset kravs.

For djup under ytan (vattenlinjen) (C): Ange avstandet fran
givaren till ytan som ett positivt varde. Till exempel +0,5.
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Aft djup offset
Det hér alternativet gor att systemet kan visa tva matningar av
vattendjup.

Aft djup kalibreras pa samma satt som djup offset.

> Notera: Aft djup ar endast tillgangligt ndr en giltig signal tas
emot frdn en andra och kompatibel NMEA 2000- eller NMEA
0183-enhet.

Kurs

= Notera: Alla magnetisk kompasser maste kalibreras for att
sakerstalla korrekt kursreferens.
Kalibreringen maste goéras pa den aktiva kompassen.
Kalibrering bor utforas i lugnt vatten och med minimal vind och
strom for att fa bra resultat.

Offset

Alternativet Offset anvands for att kompensera eventuell skillnad

mellan batens mittlinje (A) och kompassens styrstreck (B).

1. Hitta béringen fran batpositionen till ett synligt objekt. Anvand
ett sjokort eller en sjokortsplotter.

2. Styr baten sa att mittlinjen pa baten ar i linje med baringen som
pekar mot objektet.

3. Andra offset-parametern sé att baringen till objektet och
kompassens avldsning blir lika stora.

- Notera: Se till att bade kompasskursen och baringen till
objektet har samma enhet (°M eller °T).
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Anvéndaraktiverad kalibrering

- Notera: Innan kalibreringen startas bor du se till att det finns
tillrdckligt med Gppet vatten runt fartyget for att géra en hel gir.

Alternativet Kalibrering anvands for att starta
kurskalibreringsproceduren manuellt.

Under denna kalibrering mater kompassen storleken och riktningen
pa det lokala magnetféltet.

Bilden visar storleken for lokalt falt i procent av jordens magnetfalt
(A) och riktningen hos det lokala faltet (B) i forhallande till batens
centrumlinje (C).

Folj anvisningarna pa skdarmen och anvénd ca 60-90 sekunder for
att gora en hel cirkel. Fortsatt att gira tills systemet rapporterar ett
godkdnnande.

Om det lokala magnetfaltet dr starkare &n jordens magnetfalt

(lokalt falt Iaser av mer &n 100 %), misslyckas
kompasskalibreringen.

Om lokalt falt Idser av mer dan 30 % bor du se om det finns ndgot
storande magnetiskt foremal i ndrheten och ta bort det eller flytta
kompassen till en annan plats. Den (lokala) faltvinkeln vagleder
dig till det lokalt stérande magnetiska foremalet.

= Notera:| vissa omraden och pa hoga latituder blir den lokala
magnetiska storningen patagligare och kursfel som éverstiger
+3° maste accepteras.

Automatisk kalibrering
Ett alternativ med automatisk kalibrering ar tillgangligt for
kompasser som erbjuder en helt automatisk kalibreringsprocedur.

Du hittar fler instruktioner i dokumentationen som levererades med
kompassen.

Magnetisk variation
Definierar hur magnetisk variation hanteras av systemet.

Auto: tar emot variationsdata fran en natverkskalla.

Manuell: anvands for att ange ett varde for magnetisk variation
manuellt.
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Dampning

Kurs
Relativ vind
Sann vind
Bétfart
FOG

KOG

Anviind KOG som kurs

Om kursdata inte ar tillgangliga fran en kompass ar det mojligt att
anvanda KOG fran en GPS. KOG kommer att anvandas i berdkningar
av sann vind.

- Notera: Autopiloten kan inte anvandas nar KOG anvands som
kurskallan. KOG kan inte berdknas nar baten star stilla.

Tipp/roll

Om en ldmplig sensor monteras kommer systemet att dvervaka
lutningen pa fartyget. Offsetvardet bdr anges for att justera
avldsningarna sd att vardet for Tipp och Roll &r 0 nar fartyget star
stilla i hamnen.

Miljo
Om en ldmplig sensor monteras kommer systemet att Overvaka den
aktuella vatten-/lufttemperaturen och barometertrycket.

Offsetvardet som ska anges bor justera avldsningen fran sensorn for
att matcha en kalibreringskalla.

Roder

Startar den automatiska kalibreringen av roderldagesgivaren. Den har
proceduren staller in ratt férhallande mellan den fysiska
roderrérelsen och avldsningen av rodervinkeln.

Folj instruktionerna pa displayen for att utfora roderldgesgivarens
kalibreringsprocedur.

Avancerat

Det har alternativet anvéands for att manuellt tillampa en offset pa
visade data for tredje parts sensorer som inte kan kalibreras via
AP44,

Dampning
Om data ar oregelbundna eller for kdnsliga kan ddmpning anvéndas

for att gora informationsvisningen mer stabil. Om démpning ar
inaktiverat presenteras data i raformat utan att ddmpning anvands.
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Autopilotinstallningar

Autopilotinstéllningarna kan delas in i de installningar som har
gjorts av anvandaren och de instéllningar som har gjorts under
installation och idrifttagning av autopilotsystemet.

Anvandarinstéllningarna kan dndras for olika driftférhallanden
eller anvandarinstallningar

Installationsinstéliningarna definieras under idrifttagningen av
autopilotsystemet. Inga dndringar av de har installningarna bor
goras senare.

Bade anvandarinstallningarna och installationsinstallningarna beror
pa vilken autopilotdator som &r ansluten till systemet.

Autopilot Autopilot
Styrning ’ Reaktion
Seglar 4 Sjofilter Auto  ~
»
Installation 4 Automatisk styrning ’
Girmonster 4
Installation 4

Instdllningar for autopilotdatorn NAC-2/  Instéllningar far autopilotdatorn AC12N/
NAC-3 AC42N

| foljande avsnitt beskrivs de installningar som kan dndras av
anvandaren. Installningarna beskrivs per autopilotdator.

Installationsinstaliningarna finns i dokumentationen som medféljer
autopilotdatorerna.

- Notera: Information om instdllningar av girménster finns i
"Styrning med girménster" pa sida 21.
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Styrning

Lag fart
Hog fart

Autopilotdatorn NAC-2/NAC-3

Autopilot
Styrning ’
Seglar 4
»
Installation 4
Styrning (NAC-2/NAC-3)

De hér alternativen gor det mojligt att manuellt andra parametrar
som stélldes in under autopilotdatorns idrifttagning. Mer
information finns i den separata dokumentationen till
autopilotdatorn.

Girhastigheten: Féredragen girhastighet som anvands ndr du
svanger i grader per minut.

Roderdkning: Den har parametern bestédmmer forhallandet
mellan roderkommandot och kursfelet. Ju hégre rodervardet &r
desto mer roder tillampas. Om vérdet ar for litet tar det lang tid
att kompensera for ett kursfel och autopiloten kommer inte att
kunna halla en stadig kurs. Om vardet ar for hogt svanger baten
for kraftigt och styrningen blir instabil.

Rodermotverkan: Forhallande mellan férandring i kursfel och
tillampat roder. Hogre rodermotverkan minskar tilldampat roder
snabbare nar du narmar dig installd kurs.

Autotrim: Styr hur aggressivt autopiloten anvénder rodret for att
kompensera for offset for en fast kurs, t.ex. nar yttre krafter som
vind och strom paverkar kursen. Lagre autotrim ger snabbare
eliminering av offset for en fast kurs.

- Notera:| VRF-l3get styr denna parameter tidkonstanten for
uppskattning av rodret. Ett ldgre védrde innebér att rodret
uppskattar snabbare, dvs. att det komma ikapp batens rorelser
snabbare.

Initiera roder: Definierar hur systemet flyttar rodret vid véxling
fran servostyrning till automatiskt lage.
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- Mitten: flyttar rodret till nolldge
- Aktuell: behaller rodrets offset

Rodergrans: Bestammer den maximala roderrérelse som
autopiloten kan kommendera rodret att utféra i det automatiska
laget, rdknat i grader fran midskeppspositionen. Instaliningen
Rodergrans dr endast aktiv vid autostyrning pa raka kurser, INTE
under kursandringar. Rodergrénsen paverkar inte Styrning utan
uppféljning.

Grans for ur kurs: Anger gransen for larm vid kursavvikelse. Ett
larm aktiveras nar aktuell kurs avviker fran den installda kursen
mer an den valda gransen.

Spérreaktion: Definierar hur snabbt autopiloten ska reagera néar
ett maxavstand till rutt har registrerats.

Spérets attackvinkel: Definierar den vinkel som anvands nar
fartyget ndrmar sig en delstrdcka. Den har installningen anvands
bade nar du borjar navigera och nar du anvénder sparoffset.

Kursandring bekréfta vinkel: Anger gréanserna for kursandring som
behovs for ndsta waypoint i en rutt. Om kursédndringen Gverstiger
den instéllda grdnsen uppmanas du att kontrollera att den
kommande kursandringen ar acceptabel.

Segling (NAC-2/NAC-3)

- Notera: Seglingsparametrarna dr enbart tillgdngliga om
battypen dr instélld pa Segel.

Segr - Vindfunktion: Valj vilken vindfunktion autopiloten ska anvanda
LIE ndr den drivindlage.
agvandningstid...

Slagvinkel... - Auto:

Manuelfort.. Om Sann vindvinkel &r <70% Vindlaget anvénder Relativ
vindvinkel.
Om Sann vindvinkel & >70° Vindldget anvander Sann
vindvinkel

- Relativ

- Sann

Slagtid: Styr girhastigheten (slagtid) ndr du utfor ett slag i
vindlage.
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Reaktion

Lage
Lag
Hog

4~
4~

Slagvinkel: Styr vilken vinkel baten slar till mellan 50° och 150°
AUTO-lage

Manuell hastighet: om varken béatens hastighet eller FOG-data &r
tillgéngliga och/eller anses vara tillforlitliga, kan ett manuellt
varde for hastighetskalla anges och anvandas av autopiloten for
att underldtta styrningsberékningar.

Autopilotdatorn AC12N/AC42N

Autopilot
Reaktion
Sjofilter Auto  ~
Automatisk styrning ’
Girmonster 4
Installation »

Reaktion (AC12N/AC42N)
AC12N/42N innehdller tre olika uppsattningar styrlagen; Hog (HI),
Ldg (LO) och Vind. Laget kan véljas automatiskt eller manuellt.

Den hastighet vid vilken autopiloten automatiskt gar fran laga till
hoga parametrar (eller vice versa) bestams av installningen for
6vergangshastighet som anges vid idrifttagande av autopiloten. Se
den detaljerade beskrivningen i dokumentationen till autopilotens
dator.

Du kan finjustera vart och ett av de tre responsldagena manuellt. Niva
4 &r standard nar parametervardena stélls in med den automatiska
instdllningsfunktionen. Om du inte anvander automatisk installining
(rekommenderas inte) r niva 4-vdrdena fabriksinstallningsvérdena.
En 1&g reaktionsniva minskar roderaktiviteten och gor styrningen
mindre exakt.
En hog reaktionsniva dkar roderaktiviteten och gér styrningen
mer exakt. En alltfér hdg reaktionsniva gor att baten startar
ldngsamma s-rorelser.

Vindrespons anvands pa segelbatar

Oka Vindvardet om skillnaden mellan installd vindvinkel och den
faktiska vindvinkeln ar for stor.
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Minska vindvardet om den faktiska vindvinkeln gor S-girar runt
angiven vindvinkel eller om roderaktiviteten ar for hog.

Prestandalaget indikeras hogst upp i vénstra hornet pa
autopilotsidan.

HI-A: Hogt responsldge stélls in automatiskt
LO-A: Lagt responslage stalls in automatiskt
HI-M: Hogt responsldge stélls in manuellt
LO-M: Lagt responslage stélls in manuellt

- Notera: Om inga indata for hastigheter ar tillgangliga gar
autopiloten tillbaka till LO-styrningsparametrar nar automatiskt
lage aktiveras. Det har ar en sékerhetsfunktion som forhindrar
dverstyrning.

Sjofilter (AC12N/AC42N)

Autopilt Filtret anvands for att minska roderaktiviteten och autopilotens
kanslighet vid hart vader.

Sjofilter

mmm | - AV Sjofilter inaktiverat. Det har &r standardinstaliningen.

; : Au
Automatisk styrning  'Manuell | *
Girmonster »

Instalation |« AUTO: Minskar roderaktiviteten och autopilotens kénslighet vid
hart vdder genom en anpassningsbar process. Instéllningen
AUTO rekommenderas om du vill anvdnda sjofilter.

MANUELL: Kopplat till installningarna for styrrespons som
beskrivits tidigare. Du kan anvanda den har instéliningen for att
hitta bdsta mojliga kombination av bibehdllen kurs och lag
roderaktivitet i hard men stabil sjogang manuellt.

Segling (AC12N/AC42N)

- Notera: Seglingsparametrarna ar bara tillgdngliga om battypen
arinstalld pa Segel.

Autopilotsegfing - Slagtid: Styr girhastigheten (slagtid) nar du utfor ett slag i
siagid o) [ 125 vindlage.
Slagvinkel (°) 100
Vindfunkion Auto - - Slagvinkel: Styr vilken vinkel baten slar till mellan 50° och 150° i
FMM-optimering AUTOJage

Layline styrning v

Vindfunktion: Vdlj vilken vindfunktion autopiloten ska anvanda
nar den drivindldge.
- Auto:
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Automatisk styrning

Overgangsfart...

Hog

Lag

Minsta roderverkan...

Minsta vindvinkel styrbord...
Minsta vindvinkel babord...
Gréins for navigeringsforandring...

Om Relativ vindvinkel &r < 60°: Vindlaget anvander Relativ
vindvinkel.
Om Relativ vindvinkel &r > 60°: Vindlaget anvander Sann
vindvinkel.

- Relativ

- Sann

VMG-optimering: Optimera VMG efter vinden. Funktionen
aktiveras i 5-10 minuter efter att en ny vindvinkel har stallts in
och bara vid kryssning.

Layline styrning: Om aktiverat hdller Max avstand till rutt (XTE)
fran navigatorn baten pa ratt kurs. Om XTE fran navigatorn
overskrider 0,15 Nm beréknar autopiloten layline och sparet till
waypoint.

Automatisk styrning (AC12N/AC42N)

Det hér alternativet gor det mojligt att manuellt dndra parametrar
som stalldes in under autopilotdatorns idrifttagning. Mer
information om installiningarna finns i den separata
dokumentationen till autopilotdatorn.

Overgéngsfart: Det hir den hastighet d& autopiloten automatiskt
andrar installningen for styrningsparametern fran Hog till Lag,
eller vice versa. P& motorbatar rekommenderar vi att
overgangsfarten stélls in till den hastighet som motsvarar den
hastighet dar skrovet borjar plana eller den hastighet dar du
andrar fran ldngsam fast till marschfart.

Pa segelbatar ska dvergangsfarten vara installd pa 3-4 knop for
att ge den bésta reaktionen i ett slag.

Ho6g/1dg

- Roderokning: Den har parametern bestammer forhallandet
mellan roderkommandot och kursfelet. Ju hdgre rodervardet &r
desto mer roder tillampas. Om vdrdet ar for litet tar det lang tid
att kompensera for ett kursfel och autopiloten kommer inte att
kunna halla en stadig kurs. Om vérdet ar for hogt svanger
badten for kraftigt och styrningen blir instabil.

- Rodermotverkan: Forhallande mellan forandring i kursfel och
tilldmpat roder. Hogre rodermotverkan minskar tilldmpat roder
snabbare ndr du ndrmar dig installd kurs.
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Natverk

Kallor

Enhetslista
Diagnostik
Grupper...
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- Autotrim: Kontrollerar hur aggressivt autopiloten tillampar
rodret for att kompensera for en konstant kursoffset, t.ex. vid
yttre krafter som vind och strommar som paverkar kursen.
Ldgre autotrim ger snabbare eliminering av offset for en fast
kurs.

- Girhastighet: Den hastigheten med vilken fartyget girar i grader
per minut

Minsta roderverkan: En del batar kan ha en tendens att inte svara
pa sma roderkommandon under kursen och haller positionen pa
grund av ett litet roder, ett roderddédband och virvlar/stéring av
vattenstrommen som passerar rodret. Detta kan dven galla for
vattenjetbatar med ett munstycke. Genom att manuellt stdlla in
funktionen for minsta roder kan det ga enklare att halla kursen for
vissa batar. Detta innebar dock att roderaktiviteten dkar.

Minsta vindvinkel styrbord/minsta vindvinkel babord: Detta dr
den lagsta relativa vindvinkel som haller seglen valformade och
ge en godtagbar kraft. Den har parametern varierar fran bat till
bat. Instaliningen galler for funktionen for att forhindra slag. Den
géller dven nar autopiloten &r igdng i laget WindNAV. Du kan
vélja olika minsta vindvinklar fér babord och styrbord. Skillnaden
mellan babord och styrbord vdgs in vid berdkning av Avstand till
gir (ATGQ).

Grans for navigeringsférandring: Definierar granserna for
kursandring till ndsta waypoint i en rutt. Om kursandringen ar
storre dn den hér installda gransen uppmanas du att kontrollera
att den kommande kursandringen ar godtagbar

Systeminstallningar

Natverk

Kdllor

Datakallor forser systemet med data i realtid.

Data kan komma fran moduler som &r inbyggda i enheten (t.ex. ett
inbyggt GPS-system eller ekolod) eller externa moduler som ar
anslutna till NMEA 2000 eller via NMEA 0183 om de finns pa
enheten.
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Om en enhet dr ansluten till fler &n en kélla som tillhandahaller
samma data kan anvéndaren vélja 6nskad kélla. Se till att alla externa
enheter och NMEA 2000-stamndtet dr anslutna och igadng innan du
borjar valja kalla.

- Automatiskt val: Soker efter alla kdllor som ar anslutna till
enheten. Om fler an en kélla ar tillgéngliga for varje datatyp sker
valet utifrdn en intern prioriteringslista. Det har alternativet
ldmpar sig for de flesta installationer.

- Manuellt kallval: Manuellt val kravs i allménhet bara om det finns
fler an en kalla for samma data och den automatiskt valda kallan
inte ar den som 6nskas.

Enhetslista
I enhetslistan visas de enheter som tillhandahaller data. Detta kan
omfatta en modul inuti enheten eller en extern NMEA 2000-enhet.

Modell-ID
IAC12-1 Autopilot
IAP44 Autopilot Controller

1542 Instrument
[S42 Instrument

Vid val av en enhet i den har listan visas mer information och
atgarder:

Precision-9 - Device Information

Apparat: Precision-9
Tillverkare: Simrad
Mjukvaruversion: 2.0.0-g0234868+

Modell: 1.0.0 -

SIN: 106746416
bal 0 Kalibrera
Status: oK

Data

Alla enheter kan tilldelas ett instansnummer via
konfigurationsalternativet. Ange unika instansnummer for identiska
enheter i ndtverket sa att enheten kan sarskilja dem. Dataalternativet
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visar alla data som har matas ut av enheten. Vissa enheter visar
ytterligare alternativ som dr specifika for enheten.

- Notera: Det dr normalt sett inte mojligt att ange ett
instansnummer for en produkt fran tredje part.

Diagnostik
NMEA 2000-fliken pa diagnostiksidan kan ge information som ar
anvandbar for att identifiera ett problem med nétverket.

- Notera: Foljande information kanske inte alltid tyder pa ett
problem som ar latt att 16sa med mindre justeringar av
natverkets layout eller anslutna enheter och deras aktivitet i
natverket. Rx- och Tx-fel indikerar dock oftast problem med det
fysiska natverket som kan I6sas genom att korrigera
terminering, minska ldngden pa stamnét eller anslutningskablar
eller minska antalet ndtverksnoder (enheter).

Busstatus

Indikerar bara om bussen &r stromférande men inte nédvéandigtvis
ansluten till datakallor. Om bussen anges som “av” men om strém
tillfors och felantalet samtidigt 6kar dr det dock méjligt att
kabeltopologin eller termineringen ar felaktig.

Rx Overflows
Enheten fick for manga meddelanden i bufferten innan
programmet kunde ldsa dem.

Rx Overruns
Enheten inneholl fér manga meddelanden i bufferten innan
drivrutinen kunde l3sa dem.

Rx-/Tx-fel

De har tva siffrorna 6kar nar felmeddelanden férekommer och
minskar nar meddelanden tas emot pa ratt satt. De har vardena (till
skillnad mot andra varden) ar inte kumulativa. Vid normal drift ska de
vara 0. Varden runt 96 och dardver tyder pa ett starkt felbendget
natverk. Om de hadr siffrorna blir for hdga for en viss enhet férsvinner
den automatiskt frdn bussen.

Rx-/Tx-meddelanden
Visar faktisk trafik till och fran enheten.
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Bussbelastning

Ett hogt varde hér visar att natverket ndrmar sig full kapacitet. Vissa
enheter justerar dverforingshastigheten automatiskt om
natverkstrafiken ar intensiv.

Snabba paketfel

Kumulativ réknare for eventuella fel med snabba paket. Det kan
handla om en saknad ram eller en ram i fel ordning och sa vidare.
NMEA 2000 PGN:er bestar av upp till 32 ramar. Hela meddelandet
ignoreras om en ram saknas.

- Notera: Rx- och Tx-fel indikerar ofta ett problem med det
fysiska ndtverket som kan I6sas genom att korrigera
termineringen, minska ldngden pa stamnatet eller
anslutningskablarna eller minska antalet natverksnoder
(enheter).

Nditverksgrupper

Funktionen Natverksgrupp anvénds for att styra
parameterinstdliningarna, antingen globalt eller i enhetsgrupper.
Funktionen anvands pa storre fartyg dar flera enheter &r anslutna till
natverket. Om flera enheter tilldelas for samma grupp far en
parameteruppdatering pa en enhet samma effekt pa resten av
medlemmarna i gruppen.

Enheter
Innehadller instéliningar for de mattenheter som anvands for olika
datatyper.

Decimalplacering
Definierar antalet decimaler som ska anvéndas for hastighet och
vattentemperatur.

Knappljud

Anger ljudstyrka for ljudet nar du trycker pa en knapp.
Standardinstallning: Hog
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Sprak
Anger vilket sprak som ska anvdndas i paneler, menyer och
dialogrutor pa enheten. Nar du andrar sprak startas enheten om.

Tid
Styr anpassningen av den lokala tidszonen samt formatet for tid och
datum.

Displayinstillningar
Visar dialogrutan Displayinstdllningar.
Foljande alternativ dr tillgangliga:
Bakgrundsbelysning: Anvands for att justera
bakgrundsbelysningens niva fran Min (10 %) till Max (100 %) i
steg om 10 %.
- Nar nivafaltet for bakgrundsbelysning dr aktivt kan du minska
bakgrundsbelysningens niva i steg om 30 % genom att trycka
flera gdnger pa knappen for bakgrundsbelysning.

Displaygrupp: Definierar vilken natverksgrupp enheten tillhor.
Nattldge: Aktiverar/inaktiverar nattlagets fargpalett.
Nattldgesfarg: Anvands for att stalla in nattlagesfargpaletten.

Invertera dagférg: Andrar sidornas bakgrundsfarg frén svart
standard till vitt.

Sleep: Slacker skarmens och knapparnas bakgrundsbelysning for
att spara strom.

Filer

Filhanteringssystem. Anvédnds for att bladdra igenom innehallet i
enhetens internminne och innehéllet i en enhet som &r ansluten till
enhetens USB-port.

Simulerar

Kor displayen med simulerade data. Anvand simulatorn till att
bekanta dig med enheten innan du anvénder den pa sjon.

Om simulatorldget dr aktiverat indikeras detta pd displayen.
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Aterstill standardinstéllningar

Du kan valja vilka instéllningar som ska aterstéllas till
fabriksinstaliningarna.

Global aterstallning
Aterstaller killvalet pa alla displayer som &r anslutna till natverket.

Om

Har visas information om copyright, programvaruversion och
teknisk information om enheten.
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Underhall

Forebyggande underhall

Enheten innehdller inte ndgra komponenter som anvandaren kan
underhalla. Darfér ombeds operatéren att endast utfora en mycket
begransad mangd férebyggande underhall.

Du bor alltid satta pa solskyddet nér du inte anvdnder enheten.

Rengora displayenheten

En rengoringsduk avsedd for bildskdrmar bor om majligt anvandas
for att rengdra skarmen. Anvand rikligt med vatten for att 16sa upp
och ta bort kvarvarande salt. Kristalliserat salt kan repa beldggningen
om en fuktig trasa anvands. Tryck mycket forsiktigt pa skdrmen.

Om marken pa skarmen inte kan tas bort endast med trasan
anvander du en blandning med lika delar varmt vatten och
isopropylalkohol for att rengéra skarmen. Undvik all kontakt med
|6sningsmedel (aceton, mineralterpentin osv.) och
ammoniakbaserade rengéringsmedel, eftersom de kan skada det
antireflexbehandlade skiktet eller plastinfattningen.

For att forhindra UV-skador pa plastinfattningen rekommenderar vi
att solskyddet monteras nar enheten inte anvands under en langre
period.

Kontrollera kontakterna
Du bor endast kontrollera kontakterna visuellt.

Tryckin hankontakterna i honorna. Om kontakterna har ett Ids ser du
till att det ar ratt installt.

Programvaruuppdatering

AP44 har en USB-port pa baksidan av enheterna. Du anvander den
har porten fér programuppdateringar.

Du kan uppdatera programvaran for sjalva AP44-enheten och for
NMEA 2000-givare som &r anslutna till ndtverket fran AP44.

Du kan kontrollera enheternas programvaruversion i dialogrutan
Om.
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Systeminformation

Produkt AP44

Programversion 1.0.54.3.10

Patform 21.0.34-g1fe7472
erluenummer 011881#

Sprakpaket

Hardvara Standard

Drifttid 1:09:19 hrs

Copyright 2016 Navico

Programvaruversionen for anslutna NMEA 2000-givare finns i
enhetslistan.

Installningar

System
Kalibrering . Natverk

Dampning  JekAEL Enhetslista
Tripplogg Mattenheter :
Larm Decimalplace EALEEINC)
p Knappliud Diagnostik
Aulapi PPl P44 Autopilot Controller
| Goppr.

Tid...
+% Display install 1542 Instrument

Precision-9

Den senaste programvaran finns att hdmta fran var webbplats:
www.simrad-yachting.com.

Programvaruuppdatering for enheten

1. H3mta den senaste programvaran fran var hemsida
www.simrad-yachting.com och spara den pa en USB-enhet.

2. SattiUSB-enheten i AP44-enheten och starta om AP44-
enheten.
- Uppgraderingen startar automatiskt

uppgraderingsproceduren for alla enheter.
3. Tabort USB-enheten nadr uppdateringen ar slutférd.

Varning: Ta inte bort USB-enheten innan
uppdateringen ar slutférd. Om du tar bort USB-enheten
innan uppdateringen ar slutford kan enheten skadas.
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Programvaruuppdatering for fjarranslutna enheter

1. Hamta den senaste programvaran fran var hemsida
www.simrad-yachting.com och spara den pa en USB-enhet.
Satt i USB-enheten i AP44-enheten.

Starta filutforskaren och valj uppdateringsfilen pa USB-enheten.
Starta uppdateringen fran dialogrutan med filinformation.

Ta bort USB-enheten nér uppdateringen ar slutford.

ik whN
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Menytrad

| systemet finns en meny med installningar. Menyn kan 6ppnas
genom att trycka pa knappen MENU. | menyn med instéllningar
finns dtkomst till installningar for sensorerna, fartyget,
autopilotdatorn och systemet.

Niva 1 Niva 2
Kalibrering Batfart...

Vind...
Djup...

Kurs...

Roll/tipp...
Milj...
Roder...

Avancerad...

Dampning Kurs

Relativ vind

Sann vind
Batfart
FOG

KOG
Rollattityd
Tippattityd
Tidvatten

Tripplogg Tripp 1..
Tripp 2...

Logg..
Larm Larmhistorik...

Larminstallningar...

Aktiverade larm

Siren aktiverad
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Niva 1 Niva 2

Autopilot, NAC-2, NAC-3 och | Styrning
y;\ec;r?ﬁséttningshandboken for segling
NAC-2/NAC-3 Girmonster
Installation *
System Natverk
Mattenheter

Decimalplacering

Knappljud

Sprak

Tid

Displayinstaliningar...

Digitala métare

Filer

Simulerar

Systematerstallning...

Global aterstallning...

Oom
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Tekniska specifikationer

Matt

Las mer i "Mattritning" pa sida 54

Vikt

0,32 kg (0,7 Ib)

Energiférbrukning (@13.5 V)

Bakgrundsbelysning av

1,35 W (100 mA)

Bakgrundsbelysning max

2,16 W (160 mA)

Natverksbelastning

4 LEN

Farg

Svart

Bildskarm

Storlek

4,1 tum (diagonalt). 4:3-
forhallande

Typ

Transmissiv TFT-LCD. Vit LED-
bakgrundsbelysning

Uppldsning

320 x 240 pixlar

Belysning

Vit for dagslage. Rod, gron, bla
eller vit for nattlége.

Miljéskydd

Vattentatning

IPx7

Luftfuktighet

100 % RELATIV LUFTFUKTIGHET

Temperatur

Drift

-25 till +65 °C (-13 till +149 °F)

Forvaring

-40 till +85 °C (40 till +185 °F)
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Mattritning

8 mm
0.31"

118 mm (4.64")

115 mm (4.52")

eleUele -

97.5 mm (3.83") ‘
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Termer och forkortningar

| den har listan visas de termer och forkortningar som anvands pa
sidorna och i dialogrutor i AP44-systemet.

LUFTTEMP Lufttemperatur

AlS Automatiskt identifieringssystem

AVG SPD Medelhastighet

RW Relativ vsindvinkel

RVH Relativ vindhastighet

BSPD Batfart

BTW Baring till waypoint

BWW Baring waypoint till waypoint

KOG Kurs éver grund

KAS Kurs att styra

DGPS Differential-GPS

DTW Avstand till nasta waypoint

DSC Digital Selective Calling

EPFS Elektroniskt positionsfixeringssystem

EPIRB Emergency Position Indicating Radio Beacon
(radiofyr som indikerar positionen vid nodfall)

BAT Berdknad ankomsttid

BTW Berdknad tid for ankomst till ndsta waypoint

GLONASS Global Orbiting Navigation Satellite System
(globalt satellitsystem for navigering)

GMDSS Global Maritime Distress And Safety System (det
globala nddsignals- och sdkerhetssystemet for
sjofart)

GNSS Global Navigation Satellite System (globalt
satellitsystem for navigering)

GPS Global Positioning System (globalt
positioneringssystem)

HDG Kurs

Km Kilometer
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KN Knop

LL DIST Layline-avstand
LLTID Layline-tid

m Meter

MAX SPD Hogsta hastighet
MIN Ldgsta

MOB Man éver bord

NM Nautiska mil

OPP HDG Kurs pd motsatt slag
POS Position

RM Relativ rorelse

RNG Djupomrade

ROT Girhastighet

RTE Rutt

SAR Eftersdkning och rdddning
FOG Fart dver grund

SPD Hastighet

STBD Styrbord

FGV Fart genom vattnet
TCPA Tid till ndrmaste passeringspunkt
TGT Mal

TIME LOC Lokal tid

™ Verklig rorelse

TRK Spar

TRK CRS Spara kurs till ndsta waypoint
SW Sann vindvinkel

SVR Sann vindriktning
SVH Sann vindhastighet
WOL Hjul 6ver linje

WOP Hjul dver punkt
WPT Waypoint-namn

56 |
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WPT BRG

Baring till waypoint

WPT AVS

Avstand till waypoint

XTE

Max avstand till rutt
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Data som stods

NMEA 2000 PGN (sdndning)

59904

ISO-begaran

60928

ISO-adressansprak

126208

ISO-kommando, gruppfunktion

126996

Produktinfo

127258

Magnetisk variation

NMEA 2000 PGN (mottagning)

59392

ISO-bekraftelse

59904

ISO-begaran

60928

ISO-adressansprak

126208

ISO-kommando, gruppfunktion

126992

Systemtid

126996

Produktinfo

127237

Kurs-/sparkontroll

127245

Roder

127250

Fartygets kurs

127251

Girhastighet

127257

Position

127258

Magnetisk variation

128259

Hastighet, i forhallande till vattnet

128267

Vattendjup

128275

Logga avstand

129025

Position, snabb uppdatering

129026

Kurs dver grund och hastighet éver grund, snabb
uppdatering

129029

GNSS-positionsdata
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129033

Tid och datum

129283

Tvarsparsfel

129284

Navigationsdata

129539

GNSS DOP

129283

Tvarsparsfel

129284

Navigationsdata

130074

Rutt- och WP-tjdnst — WP-lista — WP-namn och -position

130306

Vinddata

130576

Status for mindre fartyg

130577

Riktningsdata
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