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Driftsatta - Evolution
autopilotsystem

p70 & p70r och Evolution autopilot —
oversikt

Detta dokument vagleder dig genom de steg som behdvs for
instéllning och bestalining av Evolution autopilotsystem med
Raymarine p70 / p70r autopilotkontroll.

Om du ager ett Raymarine autopilotsystem hjalper dig detta
dokument att forsta skillnaderna mellan installningen av befintliga
SPX autopilotsystem och Evolution autopilotsystem. Det finns
exempelvis ett antal befintliga installnings- och bestallningssteg
som du kanske redan ar bekant med for SPX-system. De behdvs
inte langre eller ar lite annorlunda pa Evolution autopilotsystem.

Installation av Evolution autopilot

For information om hur man installerar och ansluter ett Evolution
autopilotsystem, se installationsanvisningarna som medfoljer
apparaterna EV-1 och EV-2.

Evolution autopilotdrift med p70 & p70r
Allman drift av p70 / p70r & samma som for Evolution
autopilotsystem som vid befintliga SPX autopilotsystem..

Se dokumentnummer 81355 for p70 / p70r driftsanvisningar.
Detta dokument medféljer alla p70 / p70r-enheter. Alla dokument
kan laddas ner fran Raymarines hemsida www.raymarine.com.

Autopilotutrustning — huvudskill-
naderna mellan Evolution- och
SPX-system

Evolution-systemet tillhandahaller ett antal funktioner for att

forbattra iordningsstallandet som kravs for befintlig SPX och vissa
andra autopilotsystem.

* Inbyggd kurs- och positionssensor — ingen extra
fluxgatekompass behdvs.

» Automatisk instéllning — roderkanslighet, motroder, manuell
kompasskalibrering och autolearn-installningar som behdvs for
befintliga SPX-system behovs inte langre. Detta resulterar i en
kraftigt forenklad hamnkalibrering for Evolution autopilotsystem.

Nivaer for autopilotrespons

Evolution autopilotsystem har ett antal olika responslagen som
hjalper dig att snabbt konfigurera systemet fér optimal prestanda
for de aktuella villkoren.

Tillgangliga responsnivaer ar:

 Fritid — lamplig for langa turer dar det inte ar viktigt med tajt
kurskontroll.

* Kryssning — ratt kurs utan att éverbelasta autopiloten.
* Prestanda — prioriterar tajt kurskontroll.

Det gar att byta responsniva nar som helst genom att vélja MENY
> Responsniva. Valj sedan Spara for att spara andringarna.

Dokumentnummer: 82285-5

Inledande installation och driftsattning

Forutsattningar for driftsattning

Innan du driftsatter ditt system forsta gangen ska du kontrollera
att foljande férfaranden utforts korrekt:

» Systeminstallation utford i enlighet med installationsanvis-
ningen.

» SeaTalkn9 natverk installerad i enlighet med SeaTalkng
referensmanual.

» Dar sadana utrustats har GPS-installation och anslutningar
utfoérts i enlighet med installationsanvisningarna for GPS.

Kontrollera aven att driftsattningsteknikern ar bekant med
installationen och komponenterna i autopilotsystemet sa som:

+ Fartygstyp.
» Fartygets styrsystemuppgifter.
+ Vad autopiloten kommer anvandas till.

» Systemlayout: komponenter och anslutningar (du borde ha
ritningar 6ver fartygets autopilotsystem).

Inledande installningar

Inledande instaliningar omfattar féljande steg:

Viktig: Innan man gar vidare med inledande installiningar
eller utrustar med p70 / p70R kontrollerar man att p70 /
p70R har senaste programversion. p70 / p70R-drift med
Evolution-system kraver p70 / p70R programversion 2 eller
senare. Se http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797 for att
ladda ner senaste programversion och studera anvisningarna
om hur man uppgraderar programmet pa p70 / p70R med en
flerfunktionsdisplay.

1. Starta p70 / p70R.

2. Specificera 6nskat sprak och lamplig battyp med
Installationsguide.
3. Slutfér hamnkalibreringen med Hamnguiden.

For batar med en
roderlaggesgivare:

For batar utan en
roderldagesgivare:

Val av drivenhet Val av drivenhet

Rikta in roder (roderinriktning)

Rodergransinstalining Rodergransinstallining

Hardover-tid (om du inte redan vet
vardet for hardover-tid hoppar du

dver detta steg i hamnguiden och
anger vardet manuellt i efterhand.

Roderstyrningskontroll Roderstyrningskontroll

4. Nar hamnguiden ar klar specificerar du hardover-tid (anvands
endast pa system som INTE har en roderreferensgivare).

5. Satt dig in i viktig information i detta dokument, som har med
kompasslinearisering att géra. Fo6lj medféljande riktlinjer for
att sdkerstalla att processen slutférs korrekt.

6. Nar du slutfort alla steg ovan maste du ocksa satta dig in i
informationen om kompasslas.

Att stromsatta pilotkontrollen
Att satta pa pilotkontrollen

1. Hall in knappen STANDBY i en sekund tills Raymarines logga
visas.
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Om enheten slas pa for forsta gangen eller om det ar efter en
fabriksaterstallning startas installationsguiden.

Anm: Raymarines logotyp visas inte om enheten ar i vilolage.
Enheten kan verka vara avstangd, men har fortfarande strom.

2. For att stdnga av pilotkontrollen, hall inne knappen STANDBY.
Efter 1 sekund visas ett meddelande.

3. Fortsatt att halla in knappen STANDBY i ytterligare 3 sekunder
for att slutféra avstdngningen

| Anm: Du kan inte stdnga av pilotkontrollen i laget AUTO. |

Anvanda installationsguiden

Installationsguiden vagleder dig genom stegen for att stalla in
viktiga 6nskemal, t.ex. onskat sprak och ratt battyp.

Installningsguiden omfattar tre 3 steg: sprakval, battyp och
valkomstskarm. Nar du strémsatter p70 / p70r forsta gangen i ett
icke-konfigurerat system, visas denna guide automatiskt och de
forsta 3 stegen nedan ar inte nédvandiga.

Med autopiloten i Standby-lage:

Valj Meny.

Valj Instéllning.

Valj Instéllningsguide.
Valj onskat sprak.

Valj 6nskad battyp.
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Valkomstskarmen visas och dina val har sparats.
6. Valj OK for att slutfora installationsguiden.

Val av batskrovtyp

Alternativen for batskrovtyp ar utformade for att ge optimal
styrprestanda for typiska batar.

Det &r viktigt att fardigstélla val av batskrovtyp som del av

den inledande installationen eftersom den ar en viktig del av
autopilotkalibreringen. Det gar ocksa alltid att hitta alternativen
med piloten i Standby genom att valja MENY > Installningar >
Autopilotkalibrering > Fartygsinstéllningar > Fartygskrovtyp.

Som allman vagledning valjer du det alternativ som narmast
o6verensstammer med din battyp och dina styregenskaper. Du
kan valja mellan foljande installningar:

» Segel.

» Segel (langsam gir).
» Segla katamaran.

* Motor.

* Motor (langsam gir).
* Motor (snabb gir).

Det ar viktigt att vara medveten om att styrkrafterna (och darmed
girgraden) varierar avsevart beroende pa kombinationen av
battyp, styrsystem och mandvertyp. Darfor ar tillgangliga
alternativ for batskrovtyp endast avsedd for vagledning. Du maste
experimentera med olika alternativ for batskrovtyp, eftersom det
gar att forbattra batens styrprestanda genom att valja en annan
battyp.

Nar du valjer en 1amplig battyp bor du lagga vikten pa séker och
palitlig styrrespons.

Viktig: Om du andrar battypen efter slutférande av
hamnkalibreringen (med hamnguiden), aterstalls alla tilldelade
installningar till grundinstaliningen och du maste genomféra
hamnkalibreringen igen.

Anvanda hamnguiden

Hamnkalibreringen maste vara klar innan man kan anvanda
Evolution autopilotsystem forsta gangen. Hamnguiden véagleder
dig genom momenten som kravs fér hamnkalibrering.

Hamnguiden bestar av olika moment beroende pa om du har en
roderlagesgivare monterat pa baten:

Féljande hamnguideprocedurer
avser endast batar utan
roderlagesgivare:

Féljande hamnguideprocedurer
avser endast batar med
roderlagesgivare:

+ Val av drivenhet. + Val av drivenhet.

* Rodergransinstalining. + Rikta in roder (roderinriktning).

* Instéllning av hardover-tid
(Raymarine rekommenderar
att denna information
specificeras nar hamnguiden och
roderstyrningskontrollen ar klar,
med hjalp av menyalternativet
Hart over tid).

* Roderstyrningskontroll.

+ Rodergransinstalining.

+ Roderstyrningskontroll.

Oppna guiden och kontrollera att piloten &r i standby-lage och:

Valj Meny.

Valj Instéllningar.

Valj Autopilotkalibrering.
Valj Driftstart.

Vélj Hamnguide.

Vilja en manévertyp

aORr0N=

Val av mandvertyp finns nar piloten ar i standby, i hamnguiden
eller batsinstallningsmenyn: MENY > Instéllning >
Autopilotkalibrering > Fartygsinstallningar.

Med menyn Manévertyp visad:

1. Valj mandvertyp.

Anm: Om din mandvertyp inte finns med, kontakta din

Raymarine-aterforsaljare for rad.

Kontrollera roderjusteringen (rikta in roder)

Detta forfarande faststaller babord och styrbords rodergranser for
system som anvander en roderlagesgivare.

Roderkontroll &r en del av hamnkalibreringen.

Foljande information avser endast
batar med en roderlagesgivare.
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Centrera rodret och tryck pa OK.
Vid uppmaning, vrid rodret kraftigt at babord och tryck pa OK.
Vid uppmaning, vrid rodret kraftigt at styrbord och tryck pa OK.

Vid uppmaning, vrid rodret kraftigt tillbaka till mitten och tryck
pa OK.

bl

Anm: Du kan avbryta hamnkalibrering n&r som helst genom

5. For batar utan roderlagesgivare maste du bekrafta att rodret
vridits at babord genom att trycka pa JA eller NEJ.

6. Tryck pa OK om det ar sakert att aktivera rodret i motsatt
riktning

7. Du maste bekréfta att rodret vreds at styrbord genom att
trycka pa JA eller NEJ.

8. Hamnkalibreringen &r nu genomford, tryck pa FORTSATT.

att trycka pa STANDBY.

Rodergrénsinstallning

Som del av hamnguidens kalibreringsprocess staller systemet
in rodergranserna.

» For batar med en roderldgesgivare — Denna procedur
fasststéller rodergransen. Rodergransvardet visas med ett
meddelande om att rodergransvardet uppdaterats. Detta varde
gar att &ndra vid behov.

For batar utan roderlagesgivare — En standard pa 30 grader
visas och kan andras vid behov.

Hardover-tid

Installningen Hardover-tid kan specificeras som del av
hamnguiden.

Anm: Om du bekraftade med "NEJ" pa roderrorelsen for
bade babord och styrbord avslutas guiden. Det ar magjligt att
styrsystemet inte flyttade rodret i nagon riktning och man maste
kontrollera styrsystemet innan man genomfér hamnguiden
igen.

Du kan avbryta hamnkalibrering nar som helst genom att trycka
pa STANDBY.

é Varning! Roderkontroll

Om ingen roderreferens installerats MASTE du se
till att tillrackliga anstrangningar gors for att hindra
styrmekanismen fran att paverka andstopparna.

Féljande information avser endast
batar utan en roderlagesgivare.

Om du redan kénner till Hardover-tid for batens styrsystem
anger du denna tid under hamnguideproceduren.

Om du INTE kanner till viardet Hardover-tid for

batens styrsystem hoppar du éver detta steg tid under
hamnguideproceduren genom att valja SPARA sedan fortsatta
till avsnittet Kontrollera roderdriften i detta dokument for att
fardigstalla hamnguiden. Nar guiden ar klar fortsatter du till
Justera Hardover-tid i detta dokument for information om hur
man beraknar och justerar hardover-tid.

Kontrollera rodret

Som del av hamnkalibreringen kontrollerar systemet
driftsanslutningen. Nar den klarat av kontrollen visas ett
meddelande som fragar om det ar sakert for systemet att ta dver
rodret.

Under denna procedur flyttar autopiloten rodret. Kontrollera att
det ar sakert att fortsatta innan du trycker pa OK.

| hamnkalibreringsl&dge med sidan Motorkontroll dppen:

Centrera och slapp rodret.
Slapp alla roderdriftkopplingar
Valj FORTSATT.

Kontrollera att det ar sakert att fortsatta innan du trycker pa
OK.

PON -~

For batar med en roderlagesgivare kommer autopiloten nu
automatiskt flytta rodret at babord och sedan at styrbord.
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Justera Hardover-tid

Pa batar utan roderlagesgivare ar det viktigt att stélla in
hardover-tid.

Innan man forsoker fortsatta proceduren kontrollerar man att man
Iast igenom och forstatt roderkontrollvarningen i detta dokument.

Berakna hardover-tid pa féljande satt:

1. Med autopiloten i Standby fér man manuellt rodret/motorn
fullt babord. (For batar med servostyrning maste motorn vara
pa nar man vrider pa rodret.)

Aktivera Auto-lage.

3. Tryck pa knapparna +10 och +1 samtidigt (p70) eller
anvand Vridreglaget (p70R) for att 6ka den lasta kursen
med 90 grader, anvand en stoppur for att ta tid pa
roder-/motorrérelsen.

4. Berakna hur lang tid det tar att féra rodret fran fullt babord till
fullt styrbord. Detta beraknar din Hardover-tid.

5. Ange denna berdkning som Hardover-tid. Hardover-tid-
installningen géar att na frdn mandverinstallningsmenyn:
Meny > Instéllningar > Autopilotkalibrering >
Manoverinstéllningar > Hart over tid.

6. Nar du stallt in Hardover-tid, iakttar du autopilotens beteende
och gor, vid behov, sma justeringar av vardet fér Hardover-tid
tills du fatt ett tillfredsstéllande resultat.

Kompasslinearisering

N

Med Evolution autopilotsystem, nar EV-enheten forst installeras
och satts igdng maste den interna kompassen kompensera for
lokala magnetiska variationer och jordens magnetfalt. Detta far
man genom en automatisk process som kallas linearisering,
vilket ar en viktig del av autopilotinstallationen, driftsattningen
och installningen.

Linearisering

| Evolution-system utfors lineariseringen automatiskt av
EV-enheten som en bakgrundsatgard nar bathastigheten ligger
mellan 3 och 15 knop och anvandaren behdéver inte ingripa men




maste gira 270 grader. Processen sker under den forsta resan
med autopilotsystemet och tar normalt inte langre tid an 30
minuter. Detta kan variera efter batens egenskaper, EV-enhetens
installationsmilj6é och nivan pa den magnetiska stérningen vid
tidpunkten for processen. Kallor av avsevard magnetisk storning
kan 6ka tiden som kravs for att slutféra lineariseringen. Exempel
pa sadana kallor ar:

» Marina pontoner.
» Metallskrovsbat.

* Undervattenskablar.

Anm: Det gar att snabba upp lineariseringen genom att géra
en 360-graders gir (med en hastighet pa 3-15 knop). Det gar
ocksa att starta om lineariseringen nar som helst genom att

valja menyposten Starta om kompass.

Anvanda kompassdeviationsindikatorn

Anvandningen av kompassdeviationsindikatorn pa pilotkontrollen
kan vara anvandbar under denna process. Sarskilt om
EV-enheten har installerats pa en plats i baten dar nivaerna pa
magnetisk stérning ar for hdga for att EV-enheten ska kunna
kompensera tillrackligt mycket. Om detta ar fallet indikerar
deviationsfonstret ett varde pa 25 grader eller hogre. | denna
situation rekommenderar Raymarine kraftfullt att EV-enheten
flyttas och installeras om pa en plats med mycket lagre magnetisk
storning. Om “- -” visas som deviationsvarde betyder det att
lineariseringen inte lyckats fullstandigt an.

Kontrollera kompassens kursdata.

Som del av autopilotsystemets driftsattning rekommenderar ,
Raymarine att du kontrollerar kompassens kursvarde, som visas
pa autopilotkontrollen eller flerfunktionsdisplayen, mot en valkand
kurskalla med olika kurser. Detta hjalper dig att bestdmma nar
EV-enheten ar klar med lineariseringen.

Justera kompassforskjutning
Med autopiloten i Standby:

Vélj Meny.

Valj Instéllningar.

Valj Autopilotkalibrering.
Valj Fartygsinstéllningar.
Valj Kompassoffset.

Anvand knappen +/- 10 (p70) eller vridreglaget (p70r) for att
justera kompassforskjutningen pa lampligt satt.

Kompasslas

ok wh =

Nar du ar néjd med kompassens noggrannhet kan du lasa
installningen vid behov for att forhindra att autopilotsystemet
slutfér en ytterligare automatisk linearisering langre fram.

Denna funktion ar sarskilt anvandbar for fartyg, regelbundet i
miljéer med starka magnetiska storningar (t.ex. vindkraftsparker
till havs eller trafikerade floder). | sadana situationer kan det
vara onskavart att anvanda kompasslaset och inaktivera den
kontinuerliga lineariseringen eftersom magnetisk stdrning kan
bygga upp ett kursfel med tiden.

Anm: Nar lineariseringen ar klar ar det mgjligt att forskuta
kursvardet en aning med 2-3 grader. Detta ar vanligt nar
installationsutrymmet ar begrénsat och EV-enheten inte kan
riktas in ordentligt mot batens langsgaende axel. Om detta
sker gar det att manuellt justera kompassforskjutningsvardet
med pilotkontrollen eller flerfunktionsdisplayen och finjustera
kursen mot ett riktigt varde.

Anm: Kompasslaset kan frisattas narsomhelst for att tillata
kompassens linearisering att starta om. Detta ar sarskilt
anvandbart vid planering av en lang resa. Jordens magnetfalt
andras avsevart fran en geografisk plats till en annan och
kompassen kan oavbrutet kompensera fér &ndringarna och
sakerstalla att du uppratthaller ratt kursdata under resan.

Anm: Lita INTE pa kursnoggrannheten forran du ar néjd med

kompassens linearisering och inriktning ar klar.

Systemovervakning och anpassning

Sakerstall optimal prestanda nar den inledande
lineariseringen ar klar fortsatter EV att 6vervaka och
anpassa kompasslineariseringen att passa aktuella tillstand.

Om tillstdnden for linearisering &r sdmre an den ideala gor
den automatiska lineariseringen tillfalligt paus tills tillstanden
forbattras igen. Foljande tillstdnd kan orsaka att lineariseringen
gor en tillfallig paus:

» Bathastigheten an lagre &n 3 knop.
» Bathastigheten ar hégre én 15 knop.
» Girhastigheten ar for langsam.

» Avsevard extern magnetisk stérning.

Oppna kompassdeviationsindikatorn

1. Valj Meny.

2. Valj Installningar.
3. Valj Diagnostik.
4. Valj Om pilot.

Detaljer om pilotdiagnostik visas.

5. Rulla ner langst ner i listan for att visa inmatingen for
Deviation.

Anm: Om “ -” visas som deviationsvarde betyder det att
lineariseringen inte lyckats fullstandigt an.
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