Raymarine

Inbetriebnahme — Evolution-
Autopilotsystem

Evolution-Autopilot mit p70 / p70r -
Uberblick

Das vorliegende Dokument fiihrt Sie durch die Schritte,

die fir die Einrichtung und Inbetriebnahme lhres
Evolution-Autopilotensystems mit einer Raymarine p70 / p70r
Autopilot-Bedieneinheit erforderlich sind.

Fiir bestehende Benutzer von Raymarine-Autopilotens-
ystemen beschreibt dieses Dokument dariiber hinaus die
Unterschiede, die in Bezug auf die Inbetriebnahme zwischen
existierenden SPX-Autopilotensystemen und dem neuen
Evolution-System bestehen. Wie Sie sehen werden, sind eine
Reihe von Einrichtungs- und Inbetriebnahmeschritten, die Sie
vielleicht von SPX-Systemen her kennen, bei Evolution-Autopi-
lotensystemen nicht mehr erforderlich oder sie werden etwas
anders ausgefihrt.

Installation des Evolution-Autopiloten

Informationen zu Installation und Anschluss eines Evolution-
Autopilotensystems finden Sie in der Installationsanleitung, die im
Lieferumfang des EV-1 bzw. EV-2 enthalten ist.

Betrieb des EVO‘mtIOMutORﬂO
p70 und p70r

|
Der allgemeine Betrieb des\h\go / p70r\tst bei ?OIution-\\
Autopilotensystemen gleich wie-bei dep/herke lichen \
SPX-Systemen. e ~

Betriebsanweisungen fir p70 / p70r finden Sie in Dokument

Nr. 81355. Dieses Dokument wird zusammen mit allen
p70/p70r-Einheiten geliefert. Sie kénnen es dariiber hinaus von
der Raymarine-Website unter www.raymarine.com herunterladen.

Inbetriebnahme des Autopiloten —
Unterschiede zwischen Evolution- und
SPX-Systemen

Das Evolution-System bietet eine Reihe von Funktionen zur
Vereinfachung der Inbetriebnahme im Vergleich zu bestehenden
SPX- und anderen Autopilotensystemen.

* Integrierter Kurs/Lage-Sensor — Kein zusatzlicher
Fluxgate-Kompass erforderlich.

* Automatische Konfiguration — Die Einstellungen fir
Rudermenge, Gegenruder, Kompasskalibrierung und
AutolLearn, die fir bestehende SPX-Systeme bendétigt
werden, sind nicht mehr erforderlich. Dies bedeutet, dass
die Kalibrierung im Hafen fiir Evolution-Autopilotensysteme
deutlich vereinfacht ist.

Autopiloten-Reaktionszeiten

Das Evolution-Autopilotensystem bietet eine Reihe
unterschiedlicher Reaktionszeiten, mit denen Sie das System
unter den gegebenen Bedingungen schnell fir die optimale
Leistung konfigurieren kénnen.

Die verfigbaren Stufen sind:
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* Freizeit — Geeignet fur lange Fahrten, bei denen die genaue
Kurskontrolle nicht entscheidend wichtig ist

» Cruising — good course-keeping without overworking the pilot.
» Leistung — Prioritat fir genaue Kurskontrolle.

Sie kénnen die Reaktionszeit andern in dem Sie im MENU >
Response Level wahlen. Wahlen Sie danach Speichern, um
die gednderte Einstellung zu tbernehmen.

Erstmalige Einrichtung und
Inbetriebnahme

Voraussetzungen fiir die Inbetriebnahme

Bevor Sie Ihr System erstmalig in Betrieb nehmen, sollten Sie
sicher stellen, dass die folgenden Prozesse korrekt ausgefuhrt
wurden:

+ Installation des Autopilotensystems ist entsprechend der
Installationsanleitung erfolgt.

» SeaTalkn9-Netzwerk wurde entsprechend dem
SeaTalkng-Bedienhandbuch installiert.

* Installation und Anschluss des GPS (falls verwendet) ist
entsprechend der GPS-Installationsanleitung erfolgt.

Stellen Sie darlber hinaus sicher, dass der Techniker, der
die Inbetriebnahme durchfiihrt, mit der Installation und den
Komponenten des Autopilotsystems vertraut ist, einschlieRlich:

* Schiffstyp
+ Steuersystem des Schiffs
. zweck des Autopiloten

you der Syst mk mponenten und -anschliisse (Sle sollten
// eine schematis QDarsteIluﬁg des Autopilotsystems im Schiff

Erstmalige Einrichtung

Die erstmalige Einrichtung umfasst die folgenden Arbeitsschritte:

Wichtige: Bevor Sie die erstmalige Einrichtung oder
Inbetriebnahme eines p70 / p70R beginnen, mussen Sie
sicherstellen, dass |hr p70 / p70R die neueste Software
verwendet. Fir den Betrieb mit Evolution-Systemen wird
Version 2 oder héher der p70/p70R-Software bendtigt.
Besuchen Sie http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797, um
die neueste Software herunterzuladen. Daruber hinaus finden
Sie hier Anweisungen dazu, wie Sie die Software auf Ihrem
p70 / p70R Gber ein Multifunktionsdisplay aktualisieren.

1. Starten Sie lhren p70 / p70r.

2. Richten Sie lhre bevorzugte Sprache und den passenden
Schiffstyp Uber den Setup-Assistenten ein.

3. Fihren Sie die Kalibrierung im Hafen Uber den
Hafen-Assistenten durch:

Fir Schiffe mit einem
Ruderlagengeber:

Fiir Schiffe ohne ohne
einem Ruderlagengeber:

Drive Type selection Auswahl des Antriebstyps

Ruder ausrichten

Ruderlimits einstellen Ruderlimits einstellen

Hart-Hart-Zeit (sollten Sie nicht
die Hart-Hart-Zeit kennen, dann
Uberspringen Sie den Schritt im
Hafen-Assistenten und geben Sie
anschliefend den Wert manuell
ein.)

Ruderantriebspriifung Ruderantriebspriifung
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4. Sobald der Hafen-Assistent abgeschlossen ist, dann geben aufrufen, wahrend der Autopilot sich im Standby-Modus befindet.

Sie bitte die Hart-Hart-Zeit ein (das gilt nur fur Systeme die Wahlen Sie dazu Menii > Setup > Autopilot-Kalibrierung >
Uber KEINEN Ruderlagengeber verfiigen.) Schiffseinstellungen > Schiffsrumpf.

5. Machen Sie sich vertraut mit den wichtigen Informationen Generell sollten Sie hier die Option auswahlen, die den Kérper
in diesem Dokument im Bezug auf die Kompass ) und die Steuereigenschaften lhres Schiffs am besten beschreibt.
Linearisierung. Folgen Sie genau den Anweisungen, damit Verfiigbare Optionen sind:
sichergestellt ist, dass der Prozess erfolgreich abgeschlossen
wird. + Segel

6. Sobald Sie alle oben aufgefiihrten Schritte erfolgreich - Segel (langsame Wende)
abgeschlossen haben, sollten Sie sich mit den Informationen
zur Kompass Sperre machen. + Segel Katamaran

* Motor

* Motor (langsame Wende)

Beachten Sie, dass die Steuerkrafte (und damit die
. . . . . Drehgeschwindigkeit) je nach der Kombination von Schiffstyp,
Die Autopilot-Bedieneinheit einschalten Steuersystem und Antriebstyp stark unterschiedlich sein kdnnen.
Die verfluigbaren Schiffsrumpf-Optionen stellen nur Annaherungen
dar. Es kann daher sinnvoll sein, mit verschiedenen Optionen zu
1. Halten Sie die Taste STANDBY eine Sekunde lang gedriickt, experimentieren, um die optimale Steuerleistung fur Ihr Schiff
bis das Raymarine-Logo erscheint. zu erzielen.

Bei der Auswahl eines geeigneten Schiffstyps sollte die sichere
und zuverlassige Reaktion des Steuersystems Prioritat haben.

So schalten Sie die Autopilot-Bedieneinheit ein:

Wenn Sie das Gerat zum ersten Mal oder nach
einem Werks-Reset einschalten, wird automatisch der

Setup-Assistent gestartet. Wichtige: Wenn Sie den Schiffstyp nach Abschluss
Hinweis: Das Raymarine-Logo erscheint nicht, wenn das der Kalibrierung im Hafen (Uber den Hafen-Assistenten)
Gerat aus dem Sleep-Modus hochgefahren wird. In diesem andern, werden alle Inbetriebnahme-Einstellungen auf ihre
Modus scheint das Gerét ausgeschaltet, aber es liegt weiterhin Standardwerte zuriickgesetzt und Sie missen die Kalibrierung
Spannung an. im Hafen nochmals vornehmen.

2. Um die Bedieneinheit auszuschalten, halten Sie die Taste
STANDBY gedriickt. Nach 1 Sekunde erscheint ein
Popup-Fenster.

3. Halten Sie die Taste STANDBY weitere 3 SekwﬁerrW
gedruckt, um das Herunferfahren\abzuscﬁhgﬁen \ )

I ]
/ %
Hinweis: Die Autopllot-Bed[enelnhelt kann nlcN ausgeschaltet 1/ o .
werden, wahrend sich der Autopilot im AUTO-Modus befindet. Gebrauch df HJafen-Assstenten

) 2 \ B \Dle Kalibrierung im Hafen muss abgeschlossen sein, bevor Sie

! e - N das E -Auto system zum ersten Mal verwenden

- kdnnen. Der Hafen-Assistent flhrt Sie durch die Schritte, die fur
Der Assistent enthalt unterschiedliche Schritte, je nachdem, ob

auf Ihrem Schiff ein Ruderlagengeber installiert ist oder nicht:

Den Setup-Assistenten verwenden

Der Setup-Assistent fuhrt Sie durch das Einrichten wichtiger
Einstellungen, wie die bevorzugte Sprache und den korrekten
Schiffstyp.

Der Setup-Assistent umfasst drei Schritte: Sprachenauswahl, Die folgenden Schritte des Die folgenden Schritte des
Schiffstyp und Begriungsseite. Wenn Sie den p70 / p70R in Hafen-Assistenten gelten Hafen-Assistenten gelten nur fiir
einem nicht konfigurierten System zum ersten Mal einschalten, nur fiir Schiffe ohne einen Schiffe mit einem Ruderlagengeber:
wird dieser Assistent automatisch angezeigt. Die nachfolgend Ruderlagengeber: ‘
beschriebenen drei Schritte sind daher in diesem Fall nicht + Auswahl des Antriebstyps
erforderlich. + Auswahl des Antriebstyps

* Ruder ausrichten

Wenn sich der Autopilot im Standby-Modus befindet: * Ruderiimis einstellen « Ruderlimits einstellen
* Hart-Hart-Zeit einstellen

1. DrHcken Sle Menii. (Raymarine empfiehlt, dass * Ruderantriebsprifung
2. Wahlen Sie Setup. Sie diese Informationen nach
3. Wahlen Sie Setup-Assistent. Abschluss des Hafen-Assistenten
4. Wahlen Sie die gewiinschte Sprache aus. und der Ruderpriifung Uber die
5. Wahlen Sie den passenden Schiffstyp aus. Mentoption ,Hart-Hart-Zeit"
eingeben.)

Ihre Einstellungen werden gespeichert, und die i .
BegriiRungsseite wird angezeigt. * Ruderantriebspriifung

6. Wahlen Sie OK, um den Assistenten abzuschlief3en.

Um den Assistenten zu starten, stellen Sie sicher, dass der
Autopilot im Standby-Modus ist und dann:

Die Optionen fiir den Schiffsrumpf dienen dazu, die Steuerleistung W.?hlen S?e Mend.
je nach Schiffstyp zu optimieren. 2. Wahlen Sie Setup.

Auswahl des Schiffsrumpfs

N

Der Schiffsrumpf muss bei der Erstkonfiguration ausgewahit 3. W?hlen S!e Autop.ilot-KaIibrierung.
werden, da diese Einstellung bei der Kalibrierung des Autopiloten 4. Wahlen Sie Inbetriebnahme.
eine wichtige Rolle spielt. Sie kénnen die Optionen auch jederzeit 5. Wahlen Sie Hafen-Assistent.
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Antriebstyp auswéhlen

Die Antriebstypauswahl ist verfligbar, wenn der Autopilot sich
im Standby-Modus befindet, entweder im Hafen-Assistenten
oder im Meni ,Schiffseinstellungen®: Menii > Setup >
Autopilot-Kalibrierung > Schiffseinstellungen.

Bei angezeigtem Menu Antriebstyp:

1. Wahlen Sie lhren Antriebstyp aus.

Die folgenden Informationen
gelten nur fiir Schiffe ohne
Ruderlagengeber.

Hinweis: Wenn |hr Antriebstyp nicht aufgelistet ist,
kontaktieren Sie lhren Raymarine-Handler.

H

Ruderausrichtung priifen (Ruder ausrichten)

Mit diesem Verfahren werden die Ruderanschlage Backbord

und Steuerbord fiir Systeme erfasst, die einen Ruderlagengeber

verwenden.

Die Ruderprifung ist Teil der Kalibrierung im Hafen.

a
/\

Das folgende Verfahren gilt nur fiir
Schiffe mit einem Ruderlagengeber.

* Wenn Sie die Hart-Hart-Zeit fiir das Steuersystem
lhres Schiffes bereits wissen, geben Sie diese im
Hafen-Assistenten ein.

 Wenn Sie die Hart-Hart-Zeit noch NICHT wissen,
Uberschlagen Sie diesen Schritt im Hafen-Assistenten,
indem Sie Speichern wahlen. Gehen Sie dann weiter zum
Abschnitt Ruderantrieb prifen in diesem Dokument, um den
Hafen-Assistenten abzuschlieRen. Gehen Sie nach Abschluss
des Assistenten weiter zum Abschnitt Hart-Hart-Zeit anpassen
in diesem Dokument, wo Sie Informationen zum Berechnen
der Hart-Hart-Zeit finden.

Ruderantrieb priifen

Im Rahmen der Kalibrierung im Hafen prift das System

die Antriebsverbindung. Nachdem die Prufung erfolgreich
abgeschlossen wurde, erscheint eine Meldung, in der Sie gefragt
werden, ob es sicher ist, dass das System die Steuerung
Ubernimmt.

Wahrend dieses Verfahrens bewegt der Autopilot das Ruder.
Vergewissern Sie sich, dass es sicher ist fortzufahren, und
driicken Sie dann OK.

Bei der Kalibrierung im Hafen und bei angezeigter
' N

. Stellen Sie das Ruder |h Mlttelstellung und}/ahlen\ge OK \

. Wenn Sie dazu aufgeforiiert werden, drehen\Sle das, Ruder
hart nach Backbord undwahlen-Sie OK. )

N —

w

hart nach Steuerbord und-wéhlen-Sie-OK. \

Wenn Sie dazu aufgefordert werden, stellen Sie das Ruder
wieder in die Mittelstellung und wahlen Sie OK.

»>

Hinweis: Sie konnen Kalibrierung im Hafen jederzeit
abbrechen, indem Sie STANDBY wahlen.

H

Ruderlimits einstellen

Im Rahmen der Kalibrierung im Hafen missen Sie die Ruderlimits
einrichten.

« Schiffe mit Ruderlagengeber — Uber dieses Verfahren wird
das Ruderlimit ermittelt. Das Ruderlimit wird angezeigt und Sie
sehen eine Meldung, dass das Ruderlimit aktualisiert wurde.
Wenn gewiinscht, kénnen Sie diesen Wert andern.

» Schiffe ohne Ruderlagengeber — ein Standardwert von
30 Grad wird angezeigt, der wenn es erforderlich ist, auch
geandert werden kann.

Wenn Sie dazu aufgeforde Werden/drehen/Sle das Ruder

/ Stellen Sie da Rud‘er in dle/MltteIsteIIung und lassen Sie es

los.
. Entkoppeln Si che Antrlébskupplungen

. Wahlen Sie Wi ter /

. Vergewrssem%r@gch dass es sicher ist fortzufahren, und

wahlen Sie dann OK.

Bei Schiffen mit Ruderlagengeber bewegt der Autopilot das
Ruder daraufhin automatisch nach Backbord und dann nach
Steuerbord.

. Bei Schiffen ohne Ruderlagengeber miissen Sie bestatigen,
dass das Ruder nach Backbord gedreht wurde, indem Sie
Ja oder Nein wahlen.

. Wahlen Sie OK, wenn es sicher ist, das Ruder in die
entgegengesetzte Richtung zu drehen.

. Sie werden Sie aufgefordert, zu bestatigen, dass das Ruder
nach Steuerbord gedreht wurde, indem Sie Ja oder Nein
wabhlen.

8. Die Kalibrierung im Hafen ist damit abgeschlossen. Wahlen

Sie WEITER.

Hinweis: Wenn Sie sowohl fiir die Ruderbewegung nach
Backbord als auch fiir die Bewegung nach Steuerbord
,Nein“ geantwortet haben, wird der Assistent beendet. Es ist
moglich, dass das Steuersystem das Ruder nicht bewegt hat,
und Sie mussen die Steuerung prifen, bevor Sie dann den
Hafen-Assistenten erneut ausfiihren.

Hart-Hart-Zeit

Die Hart-Hart-Zeit wird im Hafen-Assistenten eingerichtet.

Inbetriebnahme — Evolution-Autopilotsystem

Sie kénnen Kalibrierung im Hafen jederzeit abbrechen, indem
Sie STANDBY drucken.



Warnung: Ruderpriufung

A

Wenn kein Ruderlagengeber installiert ist, MUSSEN
Sie sicherstellen, dass ausreichende Vorkehrungen
getroffen wurden, um zu verhindern, dass das

Ruder vom Steuersystem bis an den mechanischen

Hinweis: Sie kdnnen die Linearisierung auch beschleunigen,
in dem Sie eine komplette 360-Grad Wende (mit einer
Geschwindigkeit von 3 - 15 Knoten) fahren. Sie kénnen

die Linearisierung auch jederzeit starten, indem Sie die
Menuoption Kompass neu starten wahlen.

Anschlag bewegt wird.

Hart-Hart-Zeit anpassen

Ist auf dem Schiff kein Ruderlagenriickgeber installiert, dass die
Einstellung der Hart-Hart-Zeit wichtig.

Bevor Sie dieses Verfahren beginnen, missen Sie die
Ruderpriifungswarnung in diesem Dokument genau gelesen
haben.

Um die Hart-Hart-Zeit zu berechnen mussen Sie folgende Schritte
durchfiihren:

1. Steht der Autopilot auf Standby, drehen Sie manuell
das Ruder / Motor voll nach backbord. (Bei Schiffen mit
Servolenkung sollte der Motor laufen, wenn das Ruder
gedreht wird.)

2. Eingestellter Auto Modus.

3. Dricken Sie die Tasten +10 und +1 gleichzeitig (p70) oder
nutzen Sie den Drehknopf (p70R) um den gesperrten Kurs
um 90 Grad zu andern, verwenden Sie eine Stoppuhr, um die
Zeit der Bewegung des Ruders / Motors festzustellen.

4. Schatzen Sie, wie lange das Ruder braucht, um von ganz
backbord bis nach ganz steuerbord zu drehen. Dieser Wert
ist die Hart-Hart-Zeit.

5. Geben Sie diesen Wert in das System ein. Die Einstellung fir
die Hart-Hart-Zeit kann Uber das Meni ,Antriebseinstellungen®
aufgerufen werden: Menii > Setup > Autopilot-Kalibrierung

Gebrauch der Kompassabweichungsanzeige

Die Kompassabweichungsanzeige in der Autopilot-Bedieneinheit
kann in diesem Prozess nttzlich sein, besonders, wenn die
EV-Einheit an einem Ort installiert wurde, an dem sehr starke
magnetische Interferenzen vorliegen. Wenn dies der Fall ist,
wird die Abweichungsanzeige einen Wert von 25 Grad oder
héher anzeigen. In einer solchen Situation empfiehlt Raymarine
dringend, die EV-Einheit zu verlegen und sie an einem anderen
Standort mit weniger magnetischen Stérungen zu installieren.
Wenn ,- -“ als Abweichungswert angezeigt wird, bedeutet dies,
dass die Linearisierung noch nicht erfolgreich abgeschlossen
wurde.

Kompasskursdaten priifen

Im Rahmen des Inbetriebnahmevorgangs fir das
Autopilotsystem empfiehlt Raymarine, dass Sie den auf Ihrer
Autopilot-Bedieneinheit oder lhrem Multifunktionsdisplay
angezeigten Kompasskurs mit einer zuverlassigen Kursquelle
die verschiedenen Kompasskursen vergleichen. Auf diese
Weise kdnnen Sie ermitteln, ob die EV-Einheit die Linearisierung
abgeschlossen hat.

Hinweis: Nach Abschluss der Linearisierung kann es
vorkommen, dass der Kurswerte einen geringen Offset von 2
bis 3 Grad aufweisen. Dies tritt haufig auf, wenn nur begrenzter
Platz fir die Installation verfiigbar ist und die EV-Einheit nicht
korrekt mit der Langsachse des Schiffs ausgerichtet werden
kann. In diesem Fall kdnnen Sie den Kompass-Offset liber lhre
Autopilot-Bedieneinheit oder Ihr Multifunktionsdisplay manuell

> Antriebseinstellungen > Hart-Hart-Zeit\

6. Beobachten Sie nach der Festlegung der Hart-Hart-Zeit

das Verhalten des Autdpiloten, und-wenn nétig, nehmen  \
Sie kleine Anpassungen.an der Hart-Hart-Zeit vor, bis ein
\

zufriedenstellendes Erg@rreight ist. ) \

Kompasslinearisierung

Wenn Sie ein Evolution-Autopilotsystem installiert haben und
Sie dies zum ersten Mal einschalten, muss dessen interner
Kompass lokale Magnetvariationen und das Magnetfeld der
Erde ausgleichen. Dies wird Uber einen automatischen Prozess
erzielt, der ,Linearisierung“ genannt wird und der einen wichtigen
Bestandteil von Installation, Konfiguration und Inbetriebnahme
des Autopiloten bildet.

Linearisierung

Bei Evolution-Systemen wird die Linearisierung automatisch

als Hintergrundaufgabe, durch den EV-Sensor, ausgefiihrt,
solange die Schiffsgeschwindigkeit zwischen 3 und 15 Knoten
liegt, ist kein Eingreifen Ihrerseits erforderlich, jedoch ohne
Eingreifen des Benutzers erforderlich ist, jedoch ist mindestens
eine 270-Grad-Wendung erforderlich. Der Vorgang lauft auf
Ihrer ersten Fahrt mit dem Autopilotsystem ab und dauert
typischerweise etwa 30 Minuten. Dies kann jedoch je nach

den Eigenschaften des Schiffs, der Installationsumgebung des
EV-Systems und der magnetischen Interferenz zum Zeitpunkt des
Vorgangs unterschiedlich sein. Wenn betrachtliche magnetische
Stérungsquellen vorliegen, kann die Linearisierung langer
dauern. Beispiele fir solche Stérungsquellen sind:

* Pontons
» Schiffe mit Metallkdrper

* Unterseekabel

\ au/f/e'rnen korrektenév‘\(‘erféinst{ellen.

Hinweis: Verlass;er«téiesich’NICHT auf die Genauigkeit des

Kurses, bis Sie sind 1ufrieden,\erst dann ist die Kompass

Linearisierung und Ausrichtung bbgeschlossen.

— < —

Systemiiberwachung und Anpassung

Um optimale Leistung zu gewahrleisten wird, nach der
anfanglichen Linearisierung, komplett der EV weiterhin Giberwacht
und die Kompass Linearisierung, den aktuellen Bedingungen
angepasst.

Wenn die Voraussetzungen fiir die Linearisierung weniger

als ideal sind, wird der automatische Linearisierung-Prozess
vorubergehend unterbrochen, bis es sich wieder verbessert
haben. Die folgenden Bedingungen kénnen dazu fihren, dass
die Linearisierung vorliibergehend anhalten:

+ Die Schiffsgeschwindigkeit ist unter 3 Knoten.
+ Die Schiffsgeschwindigkeit liegt iber 15 Knoten.
* Die Wendegeschwindigkeit ist zu gering.

+ Significant external magnetic interference is present.

Zugriff auf die Kompassabweichungsanzeige

Driicken Sie Menii.
Wahlen Sie Setup.
Wahlen Sie Diagnose.
Wahlen Sie Info Autopilot.

il N

Die Einzelheiten der Autopilot-Diagnosefunktion werden
angezeigt.

5. Fihren Sie einen Bildlauf zum Ende der Liste durch, und
prifen Sie den Eintrag fir Abweichung.

Hinweis: Wenn ,- -“ als Abweichungswert erscheint,
bedeutet dies, dass die Linearisierung noch nicht erfolgreich
abgeschlossen wurde.

Inbetriebnahme — Evolution-Autopilotsystem



Anpassung des Kompass-Offsets
Wenn der Autopilot auf Standby steht:

Wahlen Sie Menii.

Wahlen Sie Setup.

Wabhlen Sie Autopilot-Kalibrierung.
Wabhlen Sie Schiffseinstellungen.
Wahlen Sie Kompass-Offset.

Verwenden Sie die +/- 10 Tasten (p70) oder den ROTARY
Control (p70r) um die passende Kompass-Offset Einstellung
vorzunehmen.

ok wbdN==

Kompasssperre

Wenn Sie mit der Kompassgenauigkeit zufrieden sind, kénnen Sie
die Einstellung sperren. In diesem Fall nimmt das Autopilotsystem
in Zukunft keine weiteren automatischen Kompasskalibrierungen
vor.

Dies Funktion ist besonders fir Umgebungen nutzlich, in denen
regelmaRig starke magnetische Stérungen entstehen (wie

z. B. Offshore-Windparks oder sehr verkehrsreiche Flisse). In
diesen Situationen kann es sinnvoll sein, die Kompasssperre zu
verwenden, um die kontinuierliche Linearisierung zu deaktivieren,
die bei magnetischen Stérungen im Laufe der Zeit zu einem
Kursfehler fiihren konnte.

Hinweis: Sie kbnnen die Kompasssperre jederzeit aufheben,
wiederaufgenommen wird< Dies is@esoﬁderas;;beirﬁ\Planen .
einer langen Fahrt nijtzliojh. Das Magnetfeld der Erde ist von \
Ort zu Ort unterschiedlich,.und der Kompass kann dieser
Unterschiede ausgleichen, sodass Sie auf der gfesamteg Fahrt

woraufhin die kontinuierliche Kompassfinearisierung |

genaue Kursdaten zur Verfiigung haBép. /

= —
- _— N -

Ve — -
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