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Log-Funktionen

Analoger LED-Zeiger
gespreizt (eine Umdre-
hung pro
Knoten)

Digitalanzeige (LCD)

Erste Ebene:

Die Funktionen der ersten Ebene werden
durch kurzes Driicken der SELECT-Taste ge-
wahlt.

5 F ( Geschwindigkeit
a. Momentane Ge-
schwindigkeit in
\ Knoten. Der LED-
= Zeiger ist gespreizt (1

Umdrehung pro
Knoten).

Falls gewlnscht,
kann in der Konfigu-
ration die LED
abgeschaltet und
die Speed gedampft

werden (dF=24 statt
dF=20 aktivieren).

Tagesmeilenzahler

Der Tageszéhler zahlt bis 999,9 NM und
kann mit der linken Taste auf Null gestellt
werden. Ausserdem wird
er automatisch auf Null
gesetzt, wenn die TRIP-
ZEIT zu laufen beginnt
‘ (wenn die Startuhr auf
o Null gezahlt hat oder die
TRIP-ZEIT manuell
gestartet wird).

Der Tageszahler
ist eine lokale
Funktion und kann
auf mehreren Dis-
plays unabhangig
gestartet werden.

Zweite Ebene:

Die Funktionen der zweiten Ebene erschei-
nen nachdem die SELECT-Taste zwei Sekunden
lang gedruckt wurde. Danach kann durch
kurzes Dricken zur nadchsten Funktion weiterge-
schaltet werden. Nach der letzten Funktion der
zweiten Ebene erscheint wieder die erste
Funktion der ersten Ebene.

Temperatur

Die Wassertempe-
ratur wird am Log-
Sensor gemessen.

Ist die Verbindung
zum Sensor unterbro-
chen, erscheinen
Striche (ev. SE=.. im
Setup kontrollieren).

Trip-Zeit

Die linke Taste hat
folgende Funtionen:
Stop, Uhr auf Null,
minus 5 oder minus 10
Minuten.

Das Starten der
Uhr erfolgt mit der
rechten Taste.

Das Display zeigt
Minuten und Sekun-
den (unter einer
Stunde) und Stunden

und Minuten (Uber einer
Stunde).
(Lokale Funktion, an diesem Display)

Voltmeter

Es zeigt die
Bordnetz-Spannung
(am Ort des Displays
gemessen).




Gesamtmeilenzahler

Er ist sechs-stellig und
\ zahlt die Distanz durchs
Wasser bis 99'999,9 NM.
Der Speicher
behalt seinen Wert
auch bei abgeschal-
tetem Gerét. Zusatz-
lich wird der Meilen-
stand noch in die
anderen Displays
dauerhaft kopiert und
dient fur ein automati-
‘ ' sches Backup im Falle
eines Ausfalls der Anzei-
J7 557 /)7| 9e. Der Gesamtmeilen-
stand ist eine globale
Funktion im ganzen Netz.
Falls die Logspeed Uber den NMEA Daten-
eingang von fremden Geraten kommt, wird sie
vom Meilenz&hler nicht verwendet.

Warnungen:

Sensor-Typ-Warnung
Display wurde flr
den Anschluss des

El’.l-, ” gleichen Sensors

\ T /; konfiguriert. Strom

\ AUS- und EIN-
\\,/ schalten! Erscheint
= ist die Sensortyp-Einga-
be auf allen Displays zu
Uberprufen. (Siehe "Dis-
play-Konfiguration").
Wenn nur Striche
in der Anzeige
gen Sie sich, dass
der Faktor SE=.. des
Displays an dem der
Logsensor ange-
schlossen ist richtig
eingegeben wurde.

Mehr als ein
die Warnung wieder,
erscheinen, Uberzeu-
(Siehe "Display-Konfiguration").

Batterie-
Warnung

Die Batteriewar-
nung erscheint, wenn
die Versorgungs-
spannung unter 10
Volt abgesunken ist,
und erlischt erst

wieder Uber 11 Volt.
Unter 9 Volt (am Bus, beim
Display) arbeitet die Anzeige nicht mehr.

Einstellungen:

Beleuchtung

Falls Sie einen
Dimmer installiert ha-
ben, wird nur dieser
benltzt, andernfalls:

1. Alle drei Tasten
gemeinsam druk-
ken.

2. SELECT- Taste
zuerst loslassen,

danach die anderen.

3. Mit den Pfeiltasten die Helligkeit verén-
dern.

Auch bei allen anderen Displays mit der
gleichen Gruppennummer wird automatisch
die gleiche Helligkeit eingestellt.

4. Mit der SELECT-Taste Eingabe beenden.



Log-Eichfaktor

Der Log-Eichfaktor
kann nur an jenem
Display eingegeben
werden, an dem der
Logsensor ange-
schlossen ist, nicht
an einer Tochteranzei-
ge. Im Falle von zwei
Logsensoren wird der

neue Eichfaktor auch vom
zweiten Display Ubernommen.

1. Speed-Anzeige wéahlen.

2. Beide Pfeiltasten kurz drticken.

3. Eichfaktor mit linker oder rechter Pfeilta-
ste &ndern. Eine Eichung ist auf alle Félle
durchzufihren, da je nach Montageort des
Logsensors die Stromungsgeschwindigkeit
bis zu 20 % (!) von der Schiffsgeschwindig-
keit abweicht.

Standardwerte des Eichfaktors:
Regatta-Speed-Sensor C50
Cruise-Speed-Sensor C 31
Gleitboot-Speed-Sensor: C 30
Universal-Speed-Sensor: C 38
Airmar Ultrasonic Speed-Sensor
(CS 4500): C 37

Bei Veranderung des Eichfaktors andert
sich die angezeigte Geschwindigkeitim
gleichen Verhaltnis (z.B. Eichfaktor von 50 auf
55 bewirkt Speed-Anzeige von 10 auf 11
Knoten).

Eine genaue Eichung wird mit dem Tages-
meilenzahler gemacht. Zum Beispiel zurtck-
gelegte Tagesdistanz 9,0 NM, jedoch ange-
zeigte Tagesdistanz 10,0 NM; in diesem Fall
ist der Eichfaktor um 10 % zu verkleinern. War
er bisher 50, so wird er auf 45 verkleinert. Bei
schwacher Strémung ist die Distanz in beiden
Richtungen zurlckzulegen, bei starker Stro-
mung kann nicht geeicht werden. Die Eichung
muss in knoten (NM/h) erfolgen.

Spezialfall: méchte man im Falle von zwei
Logsensoren unterschiedliche Eichfaktoren
eingegeben, so ist wahrend der Eingabe das
Display, an welchem der zweite Logsensor
angeschlossen ist, vom Bus zu trennen (Bus-
Stecker trennen).

Log-Speed vom NMEA-Eingang:

Die Log Speed (Wasser Speed) kann von
einem anderen Instrumentensystem Uber
einen Tecnautic NMEA-Eingang empfangen
werden (ein NMEA-Eingang ist vorhanden an
jedem Display sowie der Fly-By-Wire Bedie-
nung und an den Autopilot- oder FADEC-
Boxen).

Die empfangene Log-Speed wird gleich
angezeigt und verwendet, als ob sie von
einem Log-Sensor kdme. Sie kann jedoch
nicht umgeeicht werden, und wird auch nicht
fur den Meilenz&hler oder Tageszéahler verwen-
det.

Log-Speed Ersatz durch GPS-
Speed:

Falls keine Logspeed-Daten im System
vorhanden sind, wird die "Wasser-Speed"
automatisch durch die GPS Ground-Speed
ersetzt.

Das erlaubt die Benttzung des Autopiloten
auch im TRUE Wind Modus, falls bereits der
scheinbare Wind vorhanden ist.

Es ist zu beachten, dass der wahre Wind
dann nicht gegenuber dem Wasser, sondern
gegenltber dem Boden berechnet wird.

Achtung. wenn die Log-Speed nicht von
einem Sensor an einem Tecnautic-Display
stammt (sondern von einem NMEA-Eingang
kommt) und nicht am selben NMEA-Eingang
wie die GPS-Speed empfangen wird, muss
beim Einschalten sichergestellt werden, dass
die Daten der GPS-Speed (anfangs) erst
nach den Daten der Log-Speed im Tecnautic-
System eintreffen. Nur die Quelle die zuerst
gultige Daten sendet wird als "Log-Speed”
bendtzt, und zwar bis zum ndchsten Neustart
oder Abschalten des Systems.



Last-Sensor

Rigglast-
Display

Die Rigglast wird von
Null bis 49.9 kiloNewton
(4.991) angezeigt.
Andere Messbereiche
sind auf Bestellung

‘ lieferbar.
Es kédnnen Sensoren
~ verschiedener Herstel-
ler angeschlossen
werden (Navtec,
B&G).

Installation:
Zwischen Last-
Sensor und Display
ist das Tecnautic Sen-
sor-Interface zu schalten.
Das Sensor-Interface kann auf
den jeweiligen Sensor abgeglichen werden.
An jenem Display, an dem der Lastsensor
angeschlossen wird, ist die Sensor-Nummer
SE=14 einzugeben.
An allen Displays, an denen die Rigglast
angezeigt werden soll, ist die Funktion dF=28
zu aktivieren.

Sensor-Stecker zum Display:
6-polig RJ-12 (4 Kontakte)
4-poliges Kabel

Rund- Flach-
Nr. kabel kabel
1 - - nicht benutzt
2 weiss weiss +5Volt
3 braun blau GND
4 gelb tirkis  Sensor-Signal
5 grin violett  reserviert
6 - - nicht benutzt

1und 6 bleiben frei

Kontakt Nr. 1

weisse Ader
an Kontakt Nr. 2

Wichtig falls fremde Sensor-

Elektronik verwendet wird:

Alle Sensoren (inklusive dazugehériger
Elektronik) durfen nur mit dem Sensorkabel,
welches zum Display fuhrt, verbunden wer-
den. Es darf keine andere elektrische Verbin-
dung nach aussen (zum Schiff) existieren. Die
Belastung der 5 Volt-Quelle darf bis zu 15 mA
betragen und muss konstant sein (Welligkeit
unter +/- TmA).

Nav-Funktionen

Die Nav-Funktionen sind nur verfugbar,
wenn ein GPS (oder Plotter) an einem NMEA-
Eingang angeschlossen wurde.

Nachdem in der ersten Ebene mit der
mittleren Taste bis zur Geschwindigkeit Uber
Grund "Gnd-" .. "G---" geblattert wurde, kann mit
der rechten Taste auf den Kurs Uber Grund
umgeschaltet werden

Geschwindigkeit

uber Grund

Die Geschwindig-
keit Uber Grund wird
in Knoten angezeigt
(von der GNSS
Antenne geliefert).

Kurs tber Grund

Vorsicht: diese
Anzeige wird bei
kleinen Geschwindig-
keiten von der Anten-
ne ungenau geliefert.

Ruderwinkel

NAV Funktion

in der zweiten Ebene ("nAv-" .. 'r.000")
erscheint bei ausgeschaltetem Autopiloteine
LED als "Flight Director". Die Links- Rechts
Bewegung der Leuchtdiode kommandiert den
Sollkurs um der Route
manuell zu folgen.
Eine Autopilot-Drive-

box muss installiert
‘ sein.
\/

Steuer-Kommando
Links / Rechts

NAV-Anzeige (siehe
Seite 14)



Kompass Display-Funktionen

Analoger LED-Zeiger fdr den gewéhiten
Sollkurs (oberer Halbkreis). Gilt nur far
Displays mit drei Tasten, nicht ftr
Autopilot-Displays!

Digitalanzeige (LCD):
bei nachgefihrtem
Kreisel wird immer
der Kreiselkurs
angezeigt, statt
des Magnetkom-
pass-Kurses

Dezimalpunkt: B
Symbol fir betriebs-
bereiten Kurskreisel
(erscheint 5 Minuten
nach dem Einschalten,
wenn der Kreisel nachge-
fuhrt wird - ohne Nachfihrung
kann es viel lédnger dauern). Der

Autopilot darf nur mit betriebsbe- LED-Zeiger fir

reitem Kreisel eingeschaltet Ruderwinkel (unterer

werden! Halbkreis)
Heading-Hold

Es wird der momen-
tane Kurs angezeigt.
Der LED-Zeiger
zeigt auf den gewahl-
ten Sollkurs. (ge-
spreizte Skala).

Das Symbol fur
den betriebsbereiten
Kurskreisel - der
Dezimalpunkt hinter
dem H - sollte
Uberwacht werden,
wenn der Autopilot in
Betrieb ist.

Kurswahl (Sollkurs)

Der gewahlte Sollkurs
wird durch Dricken
einer der beider
ausseren Tasten
angezeigt. Es handelt
sich um eine tempora-
re Anzeige zur Kon-
trolle oder zum
Veré&ndern des gewahl-
ten Kurses. Mit jedem
weiteren Tastendruck
verschiebt sich der Sollkurs um ein Grad nach
links oder rechts. FUr gréssere Kurs&nderun-
gen ist die Taste gedruckt zu halten.
Der momentane Kurs kann durch gemeinsa-
mes Dricken beider Pfeiltasten gewahlt werden.

Warnungen:

Kompass-Sensor
Striche in der Anzei-
ge bedeuten, dass
kein Kompass-Sensor
angeschlossen ist
oder dass keine gulti-
gen Signale vom Sen-
sor zur Anzeige gelan-
gen. Uberzeugen Sie
sich, dass die Konfigu-
ration jenes Displays, an
dem der Sensor angeschlossenist, stimmt. Das
NMEA-Setup muss sein: n0=01 fdr den prima-
ren Kompass (bzw. n0=02 flr einen eventuel-
len zweiten Kompass). Weiters n1=00 fir einen
HS8000 Sensor, bzw. n1=07 fur einen PB100/
200 oder H2183, und n3=00 oder 01 fur 4800
Baud (siehe auch Seite 27)

r- I
L r 0|

Gyro Alarm
Diese Warnung

erscheint, wenn der
Kreisel sich in der
Aufrichtphase befindet
oder das Signal ausser-
halb der normalen

Limiten liegt. Der

Punkt hinter dem

"H" ist das Kreisel-

Symbol.

Gyro Signal "F*

Diese Warnung

bedeutet, dass das
Signal nicht normal
ist. Werte unter F.026
oder Uber F.103 sollten
nur kurzzeitig beim
Einschalten toleriert
werden.

HDG Comparator (nur
auf AP-Display)

Im Fall von zwei
Datenquellenim
System (Magnet- oder
Sat-Kompass) werden
die beiden Werte
verglichen. Bei mehr
als 25 Grad Differenz

= erscheint die Warnung auf
‘ ’ der LCD und es ertdnt ein
Warnsignal (funf Mal kurz -
D’l ,C/: lang).




Kompensierung: vorher
den Sensor ausrichten!

Die Einstellung der Kompensierung und der
Kurskorrektur des Sensors kann nur an jenem
Display erfolgen, an dessen NMEA-Port der
Kompass-Sensor angeschlossen ist. Das Dis-
play muss dafur konfiguriert sein (n0=01 oder
02, weiters n1=00 fur einen HS8000 Sensor, bzw.
n1=07 fur einen PB100 / 200 / 100WX oder
H2183.

Ausrichten des Sensors

Zuerst wird eine Deviationstabelle angelegt.
Sie liefert die Grundlage fur das korrekte Aus-
richten des Sensors. Wenn die positiven und
negativen Abweichungen nicht gleich gross
sind, muss der Sensor verdreht (ausgerichtet)
werden. Das Ziel ist, dass die negativen und
positiven Abweichungen (Deviationswerte)
gleich gross werden.

Das Ausrichten kann entweder durch Verdre-
hen der Sonde in der Montagehalterung oder
durch Veranderung des Korrekturwertes "C" er-
folgen.

Anmerkung: Wenn ein Airmar PB100/200
Sensor angeschlossen ist gilt die Korrektur auch
fur den Windwinkel.

ACHTUNG: Die Kurskorrektur wird nicht kor-
rekt angezeigt, wenn der Sensor oder das Dis-
play neu installiert wurden. In diesem Fall ist
die Korrektur neu zu ermitteln und dann einzu-
geben.

Auf Schiffsachse

ausrichten:
1. Beide Pfeiltasten
gedrlckt halten.
2. Mittlere Taste
zwei Mal kurz dricken.
3. Alle Tasten los-
lassen. Es erscheint
z.B.. C 02, wenn eine
Korrektur von +2° gespei-
chert ist. Alle Kurse werden somit um 2 Grad
hoéher angezeigt. Der Wert kann mit den Pfeilta-
sten verandert werden.

Nach dem Ausrichten sind die Kursabwei-
chungen symmetrisch, aus vorher +8/-2 wird
jetzt +5/-5.

Wenn nach dem Ausrichten die Kursabwei-
chungen grésser als +/- 1 Grad sind, dann soll-
te eine Kompensierung durchgefihrt werden.

Mit der mittleren Taste gelangt man weiter
zum Kompensierungs-Status.

Kompensierungs-
Status anzeigen

‘ Von der Anzeige zum

Ausrichten des Sensors
(siehe vorher) gelangt
man mit der mittleren
Taste zum Kompen-
sierungs-Status

OFF bedeutet
"nicht kompensiert",

Auko heisst "kompen-
siert".

|

ACHTUNG: Die Kom-
pensierung wird nicht kor-
rekt angezeigt, wenn Sen-
sor oder Display neu instal-
liert sind oder nach erfolgter Kompensierung
ersetzt wurden. Mit der mittleren Taste verlasst
man die Kompensierungs-Anzeige, oder ...

Neu Kompensieren:
1. Kompensierungs-Sta-

k!.ll-l-' tus anzeigen (siehe oben).

2. Eine Pfeiltaste kurz

‘ ‘ drucken: "turn - Stbd"
3. Das Schiff gleich-
massig drehen (beim
HS8000 nach Steuer-
bord um 540°, bei den
anderen Sensoren ge-
ndgt eine Umdrehung,
egal nach welcher Sei-
te). Die Drehung sollte
mindestens eine Minu-
te und héchstens drei Mi-
nuten dauern und muss ohne jegliches Schau-
keln (Stampfen oder Rollen) erfolgen. Achtung:
Stromkabel oder Eisenteile unter oder neben
dem Schiff kdnnen stéren! Deshalb ist eine gros-
sere Tiefe von Vorteil. Von Stahlkonstruktionen
wie Brucken oder Geb&uden muss man sich

mehrere hundert Meter entfernt halten.

ACHTUNG: Die Gefahr ist gross, dass beim
Kompensieren durch Bewegungen des Schif-
fes oder durch lokale magnetische Einflisse die
Deviation grosser anstatt kleiner wird. Eine
schlechte Kompensierung kann nur durch eine
neuerliche und bessere Uberschrieben werden.

Nach erfolgter Kompensierung erscheint LAL.
- Auko. Danach gelangt man mit der mittleren
Taste zur normalen Anzeige. Die Qualitat der
Kompensierung ist mit einer neu erstellten De-
viationstabelle unbedingt zu kontrollieren.



Der Kurskreisel

Der Tecnautic Sonic Heading-Gyro ist ein
sogenannter Kurskreisel. Im Gegensatz zu
nordsuchenden Kreiseln muss er von aussen
her nach Norden ausgerichtet werden. Ohne
NachfUhrung wandert er nach erfolgtem Ausrich-
ten wieder allm&hlich von Norden ab, man nennt
das die Kreiseldrift. Im Setup kann man die Art
der Nachfuhrung des Kreisels wahlen, siehe
unten.

Der Kurskreisel hat im Ubrigen sémtliche Ei-
genschaften eines Kreisels, er ist unabhangig
von magnetischen Einflissen und von linearen
Beschleunigungen. Er erfasst einzig die Dreh-
beweggung (den Kurs) des Schiffes, und zwar
ohne Verzdgerung.

Nach dem Einschalten benétigt der Kreisel
normalerweise funf Minuten, um sich zu stabili-
sieren, erst danach steht er auf dem Display
und fur den Autopiloten zur Verfugung.

Nachfihrung durch GPS-Kompass
Hat man einen GPS-Kompass im System, so
kann der Kurskreisel automatisch von diesem
nach magnetisch Nord nachgefthrt werden.
Dazu wird noch die Missweisung aus dem RMC-
Satz bengtigt, wenn der GPS-Kompass nur den
rechtweisenden Kurs liefert. Der Kreisel sollte
nicht nach rechtweisend Nord ausgerichtet wer-
den, da die Berechnung der Routenfihrung im
NAV-Mode auf missweisenden Peilungen beruht.

Nachfuhrung durch Magnetkompass

Hat man einen Magnetkompass im System,
so kann der Tecnautic Kurskreisel von diesem
automatisch nach magnetisch Nord nachgefuhrt
werden. Die Koppelung des Kreisels an den
Magnetkompass ist schwach, sodass kurzfri-
stige Schwankungen des Magnetkompasses
(im Sekundenbereich) nicht auf den Kurs des
Kreisels Ubertragen werden. Langfristig (im
Bereich von Minuten) wird der Kreisel jedoch
auf den Mittelwert des Magnetkompasses nach-
gefuhrt.

Nachfuhrung durch GPS-Kurs

Siehe Seite 25, Sensortyp. Hat man ein GPS
im System, so kann man den
Kreisel auf den GPS-Kurs
nachfihren lassen. Der Kreisel
zeigt dann jedoch den Kurs
Uber Grund, nicht die Richtung
des Buges.

Die Nachfuhrung nach GPS
erfolgt nur bei Geschwindig-
keiten ab ungefahr 2 kt. Wich-
tig ist, dass vom GPS die Daten
der Kursrichtung maglichst ohne Zeitverzug und
Dampfung gesendet werden, und dass das
Schiff bei Kursanderungen nicht seitlich driftet.

Achtung: bei wechselnder Drift ist die Nach-
fihrung mittels GPS nicht verwendbar, sie flhrt
zu Kursschwankungen.

Freilaufender Kurskreisel

Ohne Kompass oder GPS wird der Kreisel
nicht nach Norden ausgerichtet. Trotzdem steht
er - nach einer langeren Stabilisierung - dem
Autopiloten zur Verfigung. Der Kompass-Mode
lasst sich jedoch nur Uber die AP-Taste am Ser-
vo-Steuerrad einschalten und es gibt keine Kurs-
anzeige. Der Turn-Rate-Mode am Fly-By-Wire
Steuerrad ist verfugbar. Man muss jedoch we-
gen der Kreiseldrift den Kurs jeweils nach eini-
gen Minuten korrigieren. Der wahre und schein-
bare Windmode des Autopiloten stehen eben-
falls zur Verflgung, wenn Winddaten vorhan-
den sind. .

Wendezeiger-Funktion

Wendezeiger

Mit einem Kurskreisel
im System steht auch der
Wendezeiger zur Verfu-
gung. Beachten Sie,
dass das Ausrichten des
Kurskreisels nach ei-
nem Stromunter-
bruch mindestens
funf Minuten dauert.
Die digitale An-
zeige liefert die Dreh-
rate (+/- 25 Grad pro
Sekunde).
Die LED am Rand
dient als analoge Anzei-
ge fur den Bereich von +/- 4 Grad pro Sekunde
(oberer Halbkreis). Im unteren Teil des LED-Krei-
ses erscheint der Ruderwinkel, falls verfugbar.

|

Einstellungen:

Beleuchtung

Falls ein Dimmer in-
stalliert ist, wird dieser
bendtzt, andernfalls:

1. Alle drei Tasten
gemeinsam drucken.

2. SELECT- Taste
zuerst loslassen, da-

nach die anderen.
3. Mit den Pfeiltasten
die Helligkeit verandern.

Auch bei allen anderen Displays mit der glei-
chen Gruppennummer wird automatisch die glei-
che Helligkeit eingestellt.

4. Mit der SELECT-Taste Eingabe beenden.




Sonder-Konfiguration

Autopilot einschalten auf einem
Kompass-Display (andere Funktio-
nen sind dann nicht verfligbar)
Nicht empfohlen!

Gilt nur fur Kompass-Displays mit drei
Tasten, falls kein AP-Display vorhanden ist.
Diese Autopilot-Funktion ist nur verfligbar
wenn in der Konfigurati-
on "di = 02" gewahlt
wurde.
AP-Taste zwei
‘ Sekunden gedruckt
— halten. Zuerst erscheint
die Mode-Anzeige (AP
1 oder AP 2),
danach kommt der
gewahlte Sollkurs,
mit zwei Strichen vor
der linken Ziffer.
Beim Einschalten
wird der momentane
Kurs als Sollkurs
Ubernommen.

Autopilot

ausschalten
Diese Autopilot-
Funktion ist nur verflg-
‘ bar wenn in der
< Konfiguration "di = 02"
gewahlt wurde.
AP-Taste kurz
dricken. Beim
Abschalten des AP
erscheint die OFF-
Warnung. Durch
nochmaliges kurzes
Drucken auf eine der
drei Tasten erlischt die
Warnung.

Warnung

Der Autopilot darf nur benutzt werden,
wenn der Kurskreisel betriebsbereit ist!

Das Einschalten zu Testzwecken ist auch
bei still stehendem Schiff méglich.

AN\



Wind-Funktionen

Analoger LED-Zeiger fur
Windwinkel.

Digitalanzeige (LCD)

Erste Ebene:

Die Funktionen der ersten Ebene werden
durch kurzes Driicken der SELECT-Taste
gewanhlt.

Scheinbarer
Windwinkel

Der Winkel der
Windfahne wird
digital (+/- 180°) und
analog durch die
LED angezeigt.

Zwischen dem
scheinbaren Wind-
winkel und der
scheinbaren Wind-
geschwindigkeit
oder dem automati-
schen Wechsel, wird
mit der rechten

Pfeiltaste umgeschaltet.

Krangungswinkel (Rollwinkel)

Manche Kompass-Sonden liefern nebenbei
den Rollwinkel. Die Neigung wird dann im
unteren Bereich des LED-Zeigers in der
Funktion Scheinbarer Wind dargestellt. Ein
Punkt entspricht vier Grad Neigung.

Scheinbarer Wind-

winkel gespreizt
Der Windwinkel

wird auf der analogen
LED gespreizt darge-
stellt (im Bereich von
15 bis 65 Grad), wenn
im setup die Funktion
31 aktiviert wird.

Scheinbare Wind-
‘ geschwindigkeit

Die scheinbare
Windgeschwindigkeit
wird in Knoten
angezeigt.Der schein-
bare Windwinkel
erscheint auf der
Analog-Anzeige
(LED).

Mit der rechten
Pfeiltaste kann die LCD zwischen dem
scheinbaren Windwinkel und der scheinbaren
Windgeschwindigkeit umgeschaltet werden.

Wahrer
Windwinkel

Der wahre Wind-
winkel wird digital
(+/- 180°) und analog
durch die LED
angezeigt.

Mit der rechten
Pfeiltaste kann die
LCD zwischen dem wahren Windwinkel und
der wahren Windgeschwindigkeit - oder
automatischem Wechsel - umgeschaltet
werden.

Wahre Windge-
schwindigkeit

Die wahre Wind-
geschwindigkeit wird
digital in Knoten
angezeigt.
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Zweite Ebene:

Die Funktionen der zweiten Ebene erschei-
nen, nachdem die SELECT-Taste zwei Sekunden
lang gedruckt wurde. Danach kann durch
kurzes Dricken zur nachsten Funktion weiterge-
schaltet werden. Nach der letzten Funktion der
zweiten Ebene erscheint wieder die erste
Funktion der ersten Ebene.

Missweisender
Wind

Die magnetische
(missweisende)
Windrichtung oder
die wahre Windge-
schwindigkeit werden
mit der rechten
Pfeiltaste gewanhlt.

Analoge LED-
Anzeige des wahren
Windwinkels.

VMG

Komponente der
Schiffsgeschwindigkeit
in Richtung des
wahren Windes (VMG)
in Knoten.

Analoge LED-
Anzeige des wahren
Windwinkels.

Warnungen

Batterie-Warnung

Die Batteriewar-
nung erscheint, wenn
die Versorgungsspan-
nung unter 10 Volt
abgesunkenist, und
erlischt erst wieder
Uber 11 Volt.

Unter 9 Volt
arbeitet das Display
nicht mehr.

Anzeige blinkt

Sensor-Warnung  Kommen keine gulti-
gen Signale vom Sensor,
so erscheinen Striche in
der Anzeige. Uberzeu-
gen Sie sich auch,
dass der Windsensor
an einem Display mit
SE=6 (bzw.7 bei dreh-
barem Mast) ange-
schlossen ist. Fur den
PB100/200 Windsensor
muss n0=01 am ange-

schlossenen Display eingestellt sein.

Einstellungen

Tecnautic Windfahnen Korrektur (far

Airmar Windsensor siehe unten)

Durch das Verandern des C- Wertes wird

die Vorausrichtung der
Windfahne nach links oder
rechts verschoben.
Zuerst wahlt man die
Anzeige des schein-
baren Windwinkels
an jenem Display, an
dem der Windsensor
elektrisch ange-
schlossen ist, dann:
1. Beide Pfeiltasten
kurz drticken.

2. Mit der linken oder rechten Pfeiltaste
kann der Windwinkel jetzt korrigiert werden.
Wind von rechts: ein positives C vergréssert
den angezeigten Windwinkel. Wind von links:
ein negatives C vergréssert den angezeigten
Windwinkel.

3. Mit der SELECT-Taste wird die Eingabe
beendet.

Achtung: Die Korrektur muss an jenem
Display erfolgen, an dem der Windsensor
angeschlossen ist, die Funktion "scheinbarer
Windwinkel" muss in der Konfiguration akti-
viert sein und angezeigt werden.

PB100/200 und 100WX Windwinkel-

Korrektur

Die Korrekturfunktion zum Ausrichten
(Verdrehen) der Kompass-Sonde dient auch
gleichzeitig fur den Windwinkel. Siehe Seite 7.
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Echolot

Analoger LED-Zeiger
fur Tiefe von null bis
zehn Meter

Digitalanzeige
(LCD) bis 250m

Erste Ebene:

Die Funktionen der ersten Ebene werden
durch kurzes Drucken der SELECT-Taste ge-
wahilt.

Tiefenanzeige
in Meter

Die momentane
Tiefe wird auf der
LCD von null bis
250m angezeigt.

Zusatzlich zeigt
der analoge LED-
Zeiger die Tiefe im
Nahbereich von null
bis zehn Meter.

Tiefenanzeige
in Fuss

Die momentane
Tiefe wird auf der
LCD von null bis 700
Fuss angezeigt.

Zusatzlich zeigt
der analoge LED-
Zeiger die Tiefe im
Nahbereich von null
bis 32 Fuss.

Akustischer Tiefenalarm:

(Echo-Box-2) Wird die Alarmtiefe "L"
unterschritten oder die Alarmtiefe "H" tGber-
schritten, so ertént der Warnsummer. Das
Léschen des Alarms kann mit der linken oder
rechten Taste erfolgen, oder ebenso durch
Drucken irgend einer Taste an einem anderen
installierten Tecnautic-Display.

Der Summer kann an den Sensor-Eingang
irgend eines Displays angeschlosssen wer-
den, nachdem dieses auf SE=18 konfiguriert
wurde (SE=17 mit Autopilot im System).

Gesprochene Tiefenwarnungen:

(Nur mit Echo-Box-1) Wird die Alarmtiefe
"L" unterschritten oder die Alarmtiefe "H"
Uberschritten, so wird die momentane Tiefe
angesagt.

Jede neue wesentliche Tiefenanderung
ergibt wieder eine Ansage.

Wird kein Alarm gewunscht, missen "L
und "H" auf Null gesetzt werden.

Fur die Einstellung der Sprache (Englisch
oder Deutsch) siehe Echo-Box-1 Montage.

Alarm-Eingaben:

Flachwasser-Alarm
Von der Tiefenan-
zeige ausgehend, die
linke Pfeiltaste zwei
Sekunden lang
driicken und dann mit
der linken oder
rechten Pfeiltaste die
Alarmtiefe einstellen.
Mit der SELECT-Taste
wird die Eingabe beendet.
Mit "L 00" wird der Alarm ausgeschaltet.
Die akustischen Warnungen erfolgen bei
Unterschreiten der Warntiefe.
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Tiefwasser-Alarm

Von der Tiefenanzei-
ge ausgehend, die
rechte Pfeiltaste
zwei Sekunden lang
drlicken und dann
mit der linken oder
rechten Pfeiltaste
die Alarmtiefe

einstellen.

Mit der SELCT-Taste

wird die Eingabe beendet.
Mit "H 00" wird der Alarm ausgeschaltet.

_ Die akustischen Warnungen erfolgen bei
Uberschreiten der Warntiefe.



Zweite Ebene:

Die Funktionen der zweiten Ebene erschei-
nen nachdem die SELECT-Taste zwei Sekunden
lang gedruckt wurde. Danach kann durch
kurzes Dricken zur nachsten Funktion weiterge-
schaltet werden. Nach der letzten Funktion der
zweiten Ebene erscheint
wieder die erste Funktion
der ersten Ebene.

l —/

T Tiefeneinheit

Durch Driicken der
linken oder rechten
Pfeiltaste wechselt die
Tiefenanzeige zwi-
schen Meter und
Fuss.

Sensor-Frequenz
Nur bei Echo-Box-
2. Diese Funktion folgt im

g Anschluss an die "Meter-

) E Fuss" Einstellung (nur auf
l jenem Display an dem die
< Echobox angeschlossen

ist).

Durch Driicken der
linken oder rechten
Pfeiltaste kann die
Frequenz-Nummer
des Transducers
eingegeben werden.

Das ist Voraussetzung
fur das richtige Funktio-
nieren des Echolotes!

Einstellungen:
Tiefenkorrektur (auf Kiel od. Oberfl.)

1. Tiefenanzeige
wahlen.

2. Beide Pfeiltasten
2 Sekunden
dricken.lIst die
Korrektur null, so wird
die Tiefe von der
Sonde aus gemessen.

Ein positiver Wert
von "c" wird zur gemes-

senen Tiefe hinzugerechnet.
So kann die Tiefenanzeige auf die Wasser-
oberflache bezogen werden.

Ein negatives "c” wird von der gemesse-
nen Tiefe subtrahiert, um auf "Tiefe unter Kiel*
einstellen zu kénnen.

Zum Verandern von "c” ist eine der beiden
Pfeiltasten wiederholt zu driicken. Die eine
Pfeiltaste dient flr positive Korrekturen, die
andere fUr negative. Mit der SELECT-Taste
wird die Eingabe beendet.
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Beleuchtung

Falls Sie einen
Dimmer installiert ha-
ben, wird nur dieser
benutzt, andernfalls:

1. Alle drei Tasten
gemeinsam drlcken.

2. SELECT- Taste
zuerst loslassen, da-
nach die anderen.

3. Mit den Pfeiltasten
die Helligkeit verandern.

Auch bei allen anderen Displays mit der glei-
chen Gruppennummer wird automatisch die glei-
che Helligkeit eingestellt.

4. Mit der SELECT-Taste Eingabe beenden.

Warnungen:

Striche in der

Anzeige:

Es wird kein Echo
empfangen. Ursache
ist entweder eine zu
grosse Tiefe oder zu
starke Absorption
des Echos (im Was-
ser, am Grund oder

durch die Schale).

Falls es Uberhaupt nicht maglich ist, mit
den Drucktasten Eingaben in die Echobox zu
machen (wie z.B. die Alarmtiefe einzugeben),
dann sollte die Konfiguration jenes Displays
kontrolliert werden, an dem die Echobox
angeschlossen ist: der korrekte NMEA-Faktor
(n0:04 fur die Echobox-1, n0:05 fur die
Echobox-2) muss eingestellt sein.

Batterie-
Warnung
Die Batteriewar-
nung erscheint, wenn
die Versorgungsspan-
nung unter 10 Volt
abgesunkenist, und
erlischt erst wieder
Uber 11 Volt. Bei zu
tiefer Spannung am
Display, erscheint "batt" in der Anzeige. Unter
9 Volt arbeiten Display und Echo-Box nicht
mehr.



Autopilot Display

und Funktionen

Mode-Anzeige
Digitalanzeige (LCD): bei  (HDG, WIND und NAV)
nachgefiihrtem Kreisel ~ mit gelben und roten LEDs

wird immer der Kreisel-
kurs angezeigt, nicht
der Magnetkompass-

Kurs

Dezimalpunkt:

Symbol fur betriebsberei-
ten Kurskreisel (erscheint
5 Minuten nach dem
Einschalten, wenn der
Kreisel nachgefihrt wird -
ohne Nachfihrung dauert
es ldnger. Der Autopilot
darf nur mit betriebsbereitem
Kreisel eingeschaltet werden!

LED-Zeiger fur Ruderwinkel

(unterer Halbkreis). Keine Ruder-LED
bedeutet: AP-Computer nicht an-
geschlossen oder nicht eingeschaltet.

Heading-Mode "H"

und Track-Mode "C"

HDG-Taste kurz driicken. Zuerst
erscheint"AP1" oder "AP2", und
danach kurz der Sollkurs
(anfangs ist dies der
momentane Kurs). Mit
den Pfeiltasten kann der
Sollkurs verandert wer-
den. Durch nochmali-
ges Drucken der HDG-
Taste wird auf den
Track-Mode "C" gewech-

= selt (nur bei GS Uber 0.5kn).
Mode-Anzeige: HDG-LED leuchtet gelb. Eine
blinkende LED bedeutet eine Abweichung vom
Sollkurs von >15 Grad oder dass ein automati-
scher Modewechsel stattgefunden hat oder
beim Drehen im Turn Rate Mode.

Autopilot AUS

L (OFF-Mode)

OFF-Taste kurz driicken. Es
erscheint die OFF-Warnung.

Nachdem sie geldscht wur-
de (mit der OFF-Taste
oder einer Pfeiltaste),
erscheint die Kompass-
Anzeige auf dem Dis-
play.

Durch langes drUk-
ken von OFF (3 Sek.)
wird aus dem AP-Dis-
play ein Multi-Display
(Ruckkehr mittels einer der oberen Tasten).
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NAV-Mode und LAND-Mode

NAV-Taste kurz driicken: die vom Plotter ge-
sendeten NAV-Daten kénnen nun auf der LCD
durch Dricken der rechten Pfeiltaste kontrolliert
werden (Peilung C, Cross Track Error XTE (L
oder r), Distanz und verbleibende Zeit zum
Wegpunkt). Durch nochmaliges Betatigen der
NAV-Taste (innerhalb von 10 Sekunden) wird der
Autopilot in den NAV-Mode geschaltet. Die
NAV-LED leuchtet gelb, wenn der Autopilot
dem Kurs folgt. Eine rote NAV-LED bedeutet
hingegen, dass man den Intercept-Kurs selbst
wahlen muss, um auf die Route zuzusteuern.
Man kann aber auch eine rote LED durch zwei-
maliges Drucken der NAV-Taste in eine gelbe
verwandeln (automatischer 30°-Intercept).

Der LAND-Mode kann
durch nochmaliges Doppel-

‘ klicken auf die NAV-Taste ge-

wahlt werden, wenn man

bereits im NAV-Mode ist
und die Geschwindig-
keit unter 5 kt bleibt
und die vierte Dezi-
male des XTE vom
Nav-Gerat gesendet
wird. Im LAND-Mode
versucht der AP auf
0,0001 NM (20cm) genau
der Route zu folgen. Bug-
u. Heckstrahler werden im
Slow Mode mit verwen-

det.
oberes Bild: Auf der

LCD wird die Peilung
der aktiven Wegstrek-
ke angezeigt. Bild links
zeigt den Cross Track
Error, die seitliche Ab-
weichung (L oder r) von
der aktiven Kurslinie, O bis
9.999 NM.

Distanz zum
nachsten Wegpunkt
(0.01 bis 299.9 NM)

Verbleibende Zeit
bis zum n&chsten
Wegpunkt (in Stun-
den und Minuten).




Autopilot-Funktionen far

Segelyachten:
Windmode

Der Wind-Mode steht zur Verfugung, wenn
man Wind-Daten im System hat (ein Wind-Dis-
play ist nicht erforderlich). Der Kurskreisel wird
bendtigt. Im wahren Windmode wird sehr stabil
gesteuert, es wird dafur die Log-Speed bend-
tigt (sie kann auch durch die GPS-Speed auto-
matisch ersetzt werden, dann wird der wahre

Windwinkel relativ zur

{| Ground Speed berechnet).

WIND-Taste  kurz
drticken: Die rechte gelbe
WIND-LED zeigt den wahren
Autopilot-Windmode an
(t), die linke gelbe
WIND-LED den schein-
baren (A) Windmode.
Durch wiederholtes
Drucken der Wind-Ta-

q—

ste wird zwischen

scheinbarem und wah-

rem Windmode hin-und
her geschaltet.

I ’ Windwinkel-Wahl: mit
den Pfeiltasten kann der
gewlnschte Windwinkel

verandert werden.
Wenden und Halsen:

Durch gleichzeitiges Dricken beider Pfeiltasten
wird eine Wende oder Halse ausgel6st (Wende,
falls der Windwinkel kleiner als 90 Grad ist,
Halse fur Windwinkel Gber 90 Grad). Achtung:
eine Wende oder Halse kann durch kurzes Drk-
ken der HDG-Taste gestoppt werden, wenn der
HDG-Mode verflgbar ist.

100-Grad-Wende

im Kompass-Mode:

HDG-Taste drei Sekunden

gedrlckt halten, bis die

HDG-LED permanent
rot leuchtet.

Jetztist der Autopi-
lot bereit zur Wende:
Mit der linken oder
rechten Pfeiltaste wird
nun eine Kurs&nderung
von 100 Grad eingelei-

tet. Die HDG-LED blinkt
gelb, bis der neue Kurs er-
reicht ist, dann leuchtet sie standig.
Das Manbéver kann jederzeit unterbrochen
werden, indem man kurz die HDG-Taste drUckt.
Der momentane Kurs wird dann beibehalten.

Weitere Funktionen

Wenn diese Funktion
(dF=92) an einem Mul-
ti-Display angewé&hlt
wurde, gelangt man mit
der rechten Taste zur
Drehzahlanzeige.

Drehzahl 1 oder 2
Dient zur Kontrolle
der Maschinen. Das Ta-
chometersignal muss
am FADEC ange-
schlossen sein. Mit der
rechten Taste gelangt
man zu En.1 und En.2.

/4R

Bug- und Heckstrahl Ruder

Display-Funktion dF=32 dient zur Uberwa-
chung der Bow- und Stearn-Thruster, wenn sie
vom Autopiloten bendtzt wer-
den. Man kann damit er-
kennen wenn die Thru-
ster im Hover oder
SLIDE-Mode an ihre
Grenzen kommen.

Mit der rechten Ta-
ste gelangt man wei-
ter zum

Bug = 5, Heck = 2
(+/-10 Stufen)

Schub-Kommando
Diese Anzeige dient
zur Uberwachung der Ma-
schinen unter Autopilot.
Die equivalente Stellung
beider Fahrhebel wird
auf dem LED-Display
abgebildet, wenn vor-
warts oder rickwarts
eingekuppelt ist. Der
genaue Wert wird fUr bei-
de Maschinen als relative
Zahl von -432 bis +432 di-

gital angezeigt.

Ruderwinkel
Diese Anzeige dient
zur Uberwachung der
Ruder-Sensoren.
Wichtig im Fall von
zwei unabhangigen
Rudern



Funktionen des Fly-By-Wire Steuerrades

Die Betriebsart wird durch gelbe und rote
Dioden, sowie durch die Stellung von Steuer-
rad und Fahrhebel angezeigt.

FBW-Steuer-
rad

Bugstrahl-

Fahr- Fahr-
hebel hebel
SERVO-—|
Diode Fahr-
hebel
Diode
ahrhebel:
Taste
SERVO- AP-Diode
Taste Heckstrahl- Ap_-Taste
Ruder
Servo Mode

Der SERVO-Mode wird durch eine gelbe SER-
VO-Diode angezeigt, wobei die rote AP-Diode
I NICHT leuchtet. Mit der "SERVO"-Ta-
ste wird zwischen SERVO-Mode und
Turn-Rate Mode gewechselt. Ein inak-
tives Steuerrad wird durch Drucken der
SERVO-Taste aktiviert. Das Ruder
folgt im SERVO-Mode direkt der Stel-
lung des Servo-Steuerrades. Der SERVO-Mode
wird benutzt wenn der Kurskreisel nicht verflg-
bar ist. Weiters dient er fur Ruckwartsfahrt oder
zum Mandvrieren.

Heading Mode

(Kompass-Mode) Mit der AP-Taste aktivie-
ren (gleiche Wirkung wie die HDG-Taste auf dem
AP-Display). Das Servo-Steuerrad ist jetzt ge-
, sperrt. Kursanderungen sind am AP-
oder Kompass-Display moglich.

ACHTUNG: Die AP-Taste darf nur
gedruckt werden, nachdem man sich
Uberzeugt hat, dass sich der Kurskrei-
sel stabilisiert hat (stabile Kursanzei-
P-Display).

geamA

NAV Mode
Durch einen Doppelklick auf die AP-Taste
, kann der NAV Mode aktiviert werden. Die
rote AP-Diode leuchtet und das Servo-
Steuerrad ist gesperrt. Eine aktive Rou-
te im angeschlossenen Plotter ist Vor-
aussetzung. Ein aktiver Routenab-
schnitt wird automatisch unter 30 Grad
angesteuert, also nicht wie beim Display, wo
man selbst den Intercept-Winkel wahlen kann.
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Turn-Rate Mode

Der Turn-Rate Mode ist der bevorzugte
Betriebsmodus gegentber dem SERVO-Mode.
Er wird durch (nochmaliges) Betétigen der SER-
VO-Taste gewahlt und durch gemeinsames
Leuchten der SERVO- und AP-Diode angezeigt.
Die Stellung des Steuerrades bestimmt die
Drehrate des Schiffes, nicht die Ruderlage.
Steht das Rad in der Mittelraste,
wird der Kurs gehalten. Kursande-
rungen kénnen auch an einem Au-
topilot- oder Kompass-Display
gemacht werden.

T Wichtig: der Turn-Rate Mode ist
nur mit ausgerichtetem Kurskreisel verfugbar
(normalerweise 5 Minuten nach dem Einschal-
ten, erkennbar auf dem AP-Display durch den
Punkt hinter dem "H."). Der Turn-Rate Mode soll-
te bei Vorwarts-Fahrt immer anstatt des SERVO
Mode benutzt werden.

Falls der SLOW-Mode aktiv ist, kann der Turn-
Rate Mode auch im Stillstand oder bei Ruck-
wartsfahrt bendtzt werden (mit Heck- oder Pod-
Antrieben, mit Jet-Antrieben, oder mit Bug- und
Heckstrahl-Ruder). Das FBW-Steuerrad wirkt
dann immer gleich, auch bei Stillstand oder
Ruckwartsfahrt.

Steuerrad-Warnungen

mit FADEC gibt es weitere Warnungen
SERVO LED

blinkt schnell und alle

zwei Sekunden ertont

ein doppelter Warnton

SERVO LED
glimmt langsam

Ruder folgt nicht
der Drehung des
Steuerrades

STANDBY- Modus.
Die Pumpe lauft weiter
(nur bei kontinuierlich
laufenden Pumpen)

Rote LED
glimmt langsam

Keine Kommuni-
kation mit DRIVE-
Box und FADEC

Die Temperatur
der DRIVE-Box hat
sich der Abschalt-

Rote LED
blitzt und alle zwei
Sekunden ertdnt ein

Warnton Temperatur gena-
hert. Nach der Ab-
schaltung erfolgt nur
noch das Blinken,
ohne Ton

Rote LED Die Station wurde
blitzt schnell

im Setup gesperrt

laufende LED
schnell, von rechts
nach links

Verlust der FBW-
Setup-Daten: Neu ein-
geben gem. Seite 51!




Bug- und Heckstrahler
a) mit Thruster-Tasten

1. Um die Thruster betétigen zu kénnen
muss an der betreffenden Sta-
tion der grine SERVO-Mode ak-
tiv sein (SERVO-LED ein, AP-LED
aus) oder, wenn weder Autopilot
noch SERVO-Mode aktiv sind

muss zumindest der THR-Mode
(Fahrhebel) aktiv sein.

2. Thruster-Taste auf die ent-
sprechende Seite drlcken.
Das Betatigen der Thruster wird
durch Dioden angezeigt.

Bei niedriger Geschwindigkeit (im SLOW
Mode) werden die Thruster vom Autopiloten
automatisch zur Unterstitzung des Ruders ver-
wendet. Im Speed-Mode auch dann wenn im
SERVO-Mode manuell gesteuert wird.

b) mit proportionalen Thruster-Joy-
sticks

1. Der SERVO-Mode
muss an der Station ak-
tiv sein (oder der Fahrhe-

é bel, wenn weder AP noch
SERVO aktiv sind).

2. Thruster-Joystick zur
gewunschten Seite dricken. Bei
proportionalen Querstrahlern ist der Schub va-
riabel.

Das Betétigen der Thruster wird durch Dioden
angezeigt.

Slow Mode

Der SLOW Mode ermdéglicht das Steuern des
Schiffes auch im Stillstand. Im SLOW Mode wer-
den Bug- und Heckstrahler vom Autopiloten au-
tomatisch benutzt, so vorhanden. Im Falle von
zwei steuerbaren Antrieben werden diese even-
tuell automatisch entgegengesetzt geschaltet
und individuell gesteuert.

Wechsel in den Slow-Mode: Die THR-Taste
dient zum Umschalten zwischen NORMAL und
SLOW-Mode. Dazu mussen die

Maschinen auf Neutral oder im

Warmlaufmodus sein. Die THR-
|1 Taste wird zwei Sekunden lang
gedrickt, bis mit einem Signalton
die THR-Diode zu blinken beginnt.

Im Joystick- oder Hover- oder
Anker- und Speed-Mode erfolgt der Wechsel au-
tomatisch.

Die Steuer-Funktionen des SLOW Mode (Thru-
ster Aktivierung und Ruder Spreizung) werden
erst unter einer eingestellten Geschwindigkeit
wirksam.

(=
668
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Tecnautic Motorsteuerung erforderlich

Drei-Achsen Joystick

Die naturlichste Art im Slow-Mode zu steu-

w ernist mittels Drei-Achsen Joystick.
(l Mit der THR-Taste wird das Steuer
— im Joystick-Mode tubernommen,
die THR-Diode macht dann schnelle Dreifach-
Blitze.

Durch Drehen am Joystick wird der Kurs ge-
andert, wahrend man durch seitliches Bewegen
das Schiff in jede Richtung schieben kann.

Alle verfugbaren Ruder, Maschinen und Quer-
strahler werden automatisch benutzt.

Das Drehen des Schiffes erfolgt vollkommen
analog zum Drehen mit dem Fly-By-Wire Steu-
errad. Der Wechsel zwischen SERVO-Mode und
Turn-Rate Mode erfolgt hier mit der THR-Taste.

Losgelassen geht der Joystick in die Null-
lage (Schub Null). Mit einem Doppelklick auf
die THR-Taste kann das Signal jedoch in jeder
Position eingefroren werden, man muss dazu
nur den Joystick loslassen bevorman den Fin-
ger nach dem Doppelklick von der Taste nimmt.
Durch das n&achste Beruhren des Joysticks wird
die Arretierung gelost.

Joystick-Mode

LED Display im LED Display im
Wahl Taste v o

Joystick Mode  Joystick Mode
kursstabilisiert  manuell

Fur Details, sowie fur SLIDE und STOP
Mode separates NavOpsMemo benut-
zen

Speed-Mode

Selected Boat Speed

Mit der SERVO-Taste am Joystick wird
gleichzeitig auch der Speed-Mode aktiviert. Der
Speed Mode kann auch an der drahtlosen Fern-
bedienung aktiviert werden, ohne SERVO zu
aktivieren. Oder an einer Fahrhebelstation durch
gemeinsames Betatigen der THR und AP Ta-
ste, wobei die THR-Taste zuerst zu dricken ist.
Anzeige des Speed Mode durch Doppelblitze
der THR-Diode an allen Stationen.

Die gewahlte Speed (GPS oder Log-Speed)
erscheint kurz auf dem AP-Display, wenn sie
geéndert wird. Anderung durch Antippen des
Joysticks nach vorne oder hinten, oder mit der
Fernbedienung, oder mit der Taste des hinte-
ren Thrusters, wenn die manuelle Thrusterbe-
dienung nicht aktiv ist.

Wenn weder GPS-Speed noch Log-Speed
verflgbar sind kann der Speed Mode nicht ak-
tiviert werden.

Die gewahlte Speed bezieht sich auf die
Speed-Komponente in Kursrichtung (Bug). Nur
im SLIDE Mode bezieht sich die gewéhlte Speed
entlang des Kurses Uber Grund.

Der Speed Mode ist mit allen Autopilot-Modi
kompatibel, er funktioniert auch bei rein manu-
eller Steuerung. Im SLOW Mode werden vorhan-
dene Thruster zum Steuern hinzu genommen,
Falls es es zwei Motoren gibt werden auch die-
se im SLOW Mode automatisch zum Steuern
zu Hilfe genommen.

Speed-Mode Anderung der gewdéhlten Speed
mit Servo- oder  im Speed Mode:
Turn Rate Mode

Im Speed Mode ist
die Anderung der
Speed auf allen
Joysticks mdglich
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Hover- und Anker-Mode

Hover Mode
Der Hover Mode wird mit der AP-Taste am
Joystick eingeschaltet.

Die momentane
GPS-Position ‘
wird automa—

tisch gehalten, —
der Joystick ar{

beitet im Turn-
Rate Modus. °
Die Kurskontrolle kann
dann auch an der drahtlosen
Fernbedienung oder am AP-Display er-
folgen, auch im WIND- oder HDG-
Mode. Oder am Servo-Steuerrad einer |)
Fly-By-Wire Station, im Turn Rate Mode.

Um den Hover- oder Anker-Mode zu be-
enden muss eine THR-Taste gedrtckt wer-
den, oder NEUTR auf der drahtlosen Fern-
bedienung.

Im Hover- oder Anker-Mode
kann die Position mit dem Joy-
stick oder der Fernbedienung in |/
Schritten von 1 ft. verschoben wer- || |£
den, z.B. 10 ft. nach Backbord| N\
oder nach Achtern, durch 10 Mal -
antippen nach Backbord oder nach achtern

Steht der Hover Mode mangels seitlichem
Schub nicht zur Verfigung, wird automatisch
der Anker Mode gewahilt.

Die aktive (gesetzte) Hover-Position kann auf
einem Plotter wie ein Radar-Ziel angezeigt wer-
den, mit dem Namen "HOVER" oder "ANCR" oder
"STOP", je nach aktuellem Mode. Die Hover-Po-
sition wird vom Autopiloten als TLL-Satz gesen-
det.

Hover Prazision

Die Hover Préazision kann eingestellt werden.
Level-3 steht fur héchste Genauigkeit, und be-
nutzt mehr Leistung der Antriebe.

Level-1 steuert am weichsten und spart En-
ergie.

Die Einstellung erfolgt am Antennen-Display,
wéahrenddessen der Hover Mode aktiv sein
muss.

Mehr Details dazu im "NavOpsMemo".
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Anker Mode

Im Anker Mode dreht sich das Schiff {
zu einer virtuellen Boje hin, der Ab- L=
stand wird konstant gehalten. Seitwarts-Schub
ist nicht erforderlich, das Schiff muss jedoch
im Stillstand drehen kénnen.

Der Anker Mode kann mit der
Fernbedienung oder einer sepa-
raten Ankertaste (die an einem
Display oder einer Fahrhebels-
tation angeschlossen ist) ge-
wahlt werden.

Die Leinenlange von der GPS-Antenne zur
virtuellen Boje betragt 12 m und kann am An-
tennen-Display verandert werden. Negative Wer-
te stehen fur eine Boje am Heck.

Sind Thruster vorhanden, kann man sie beim
virtuellen Ankern mit der OFF-Taste am Display
ausschalten und mit der Ankertaste wieder zu-
schalten. Auf zweimotorigen Schiffen sind die
Thruster im Ankermode zu Beginn abgeschal-
tet.

Antennen Display
Diese Anzeige kann an jedem Display in den
Einstellungen aktiviert werden, siehe Seite 26.
Damit wird der Drehpunkt, also die Position
der virtuellen Boje, als Distanz zur GPS Anten—
ne, festgelegt. Fir den Anker Mode
oder Hover Mode gelten unter-
schiedliche Drehpunkte.

Die Einstellung erfolgt am "An-
tennen Display", wahrend dessen
der Hover Mode NICHT aktiv sein darf.

Ein Offset "C 00" setzt den Dreh-
punkt an die Antennenposition.

Ein positiver Offset "C 02"
setzt den Drehpunkt 2m vor die
Antenne, in Richtung Bug.

Der Wert "C 01" hat eine spe-
zielle Bedeutung: im Speed-
Mode wird die Log-Speed statt GND- Speed
verwendet, sofern dies mit dem AP-Mode kom-
patibel ist.




PROFIL Mode

Der Profil Mode fugt dem Auto-
piloten ein Speed-Profil hinzu, wenn | f/ s &
er sich im NAV oder LAND Mode |} - 2!
befindet. "

Aktivieren des Profil Mode mit
PROF auf der drahtlosen Fembed|enung oder
mit der linken Taste am AP-Display. Damit wird
auch der Speed Mode eingeschaltet.
Wegpunkt-Daten mussen als BWC or RMB Satz
verfligbar sein.

Codierte Profil-Informationen kénnen in den
Wegpunkt-Namen der Route eingebettet wer-
den. Sind keine Profil-Informationen im Weg-
punktnamen vorhanden, wird am nédchsten Weg-
punkt automatisch der Ankermode aktiviert.

Das Beenden des Profil-Mode erfolgt durch
(neuerliche) Wahl der Speed Funktion oder
durch Aktivieren der manuellen Fahrhebel oder
beim Beenden des NAV oder LAND Mode.

AIS und ARPA Follow Mode (automa-

tisches Folgen hinter anderem Schiff)

Die Bereitstellung zum FOLLOW Mode er-
folgt mit der Taste FOLLO auf der Fernbe-
dienung, oder am AP-Display durch ge-

Y | Taste, wobei mit der NAV-Taste begon-
nen wird.
Die rote NAV-LED beginnt zu blinken,
der normale NAV Mode steht nicht mehr
zur Verfugung. Das Beenden der Bereit-
schaft kann auf die gleiche Weise erfolgen.
Die MMSI Nummer des Ziels muss in der
ersten Zeile der MMSI-Liste im Autopiloten ein-
getragen sein. Auf einem Plotter oder einem
Tecnautic NAV-Display kann man Peilung, Di-
stanz und Kursrichtung des Ziels Uberprufen.
Das Aktivieren des Autopilot FOLLOW
Mode kann jetzt mit der NAV-Taste erfolgen.
Die relative Geschwindigkeit regelt man ma-
nuell, oder man aktiviert den SPD Mode mit Ta-
ste SPD oder PROF, was eine relative Speed
Null vorwéahlt. Mit dem Joystick oder der Fern-
bedienung kann man die Annaherungs-Ge-
schwindigkeit verandern, sie wird dabei auf dem
AP-Display angezeigt. Eine Anderung der rela-
tiven Speed l6scht PROFIL, falls es aktiviert war.
Durch Dricken von PROF wird das auto-
matische Ankoppeln ans Ziel aktiviert, es dient
flr synthetische Targets auf dem Plotter. Wenn
PROF auf dem Display blinkt beginnt das An-
koppeln bei einer Distanz von 0.03 NM, danach
wird ein Abstand von 30 m eingehalten, der Wert
kann am Antenna Display verandert werden.
Anmerkung: Bei Target Speed unter 2kn und
bei Empfang eines MOB Targets von der Crew-
liste wird der FOLLOW Mode unterbrochen.

AlS MOB und SART Mode

Beim Empfang eines AIS SART oder MOB
Notsenders der eigenen Crew ertdnt ein Warn-
signal, das Autopilot-Display zeigt "SART" und
beginnt an der NAV-Taste rot zu blinken und die
Motoren gehen auf Leerlauf und Neutral. Fur Se-
gelyachten gibt es die Option das Schiff auto-
matisch in den Wind drehen zu lassen.

Der S20 MOB-Sender von
McMurdo sendet das erste Si-
gnal kurz nach seiner Aktivie-
rung, z.B. beim Aufblasen der
Rettungsweste, noch bevor er
eine GPS-Position hat. Das
Schiff ist dann bloss 15 Sekun-
den weiter, und die Ubrige Crew an Bord wird
alarmiert, noch bevor das MOB-Ziel auf einem
Plotter erscheint.

Sobald der Notsender seine Position meldet
wird auf dem AP-Display die Peilung und die
Distanz zum MOB-Ziel angezeigt.

Wenn der Alarmton nicht geldscht wird steu-
ert das Schiff nach einer Minute selbsttétig das
Ziel an. Das automatische Auslésen des MOB-
Modes kann im Setup ausgeschaltet werden,
man kann ihn jedoch jederzeit mit der NAV-Ta-
ste manuell aktivieren. Das Schiff nimmt Kurs
zum Notsender und beschleunigt auf maximal
6 kn, um bei Annaherung wieder abzubremsen.

Am Ende wird bei 30 m Antennendistanz vor
dem Ziel automatisch angehalten (die relative
Speed wird auf Null geregelt) und die Maschi-
nen werden ausgekuppelt. Falls sich die Distanz
wieder auf mehr als 50 m vergréssert beginnt
die Anndherung von Neuem.

Das automatische Mandver kann durch ma-
nuelle Ubernahme unterbrochen werden und mit
der rot blinkenden NAV-Taste wieder aufgenom-
men werden.

Falls der Autopilot nicht mit den Maschinen
verbunden ist, wenn kein FADEC installiert ist,
mussen die Maschinen von Hand bedient wer-
den.

Im Autopilot muss die MMSI Nummer der an
Bord vorhandenen AlS-Notsender in eine Liste
eingetragen werden.

Ein Seekartenplotter ist nicht erforderlich. Bei
vorhandenem Plotter |asst sich das Mandver am
Bildschirm Uberwachen. Das Ziel des Auto-
piloten wird als ARPA-Target (Radar-Ziel) ne- A
ben dem AlS-Target dargestellt.

Der normale NAV-Mode des Autopiloten mit
Route oder Wegpunkt steht wahrend des
Empfangs eines AlS-Notsignals (von der MMSI-
Liste) nicht zur Verfagung.

Anmerkung:

Bei aktivem Hover-Mode gibt es keinen au-
tomatischen MOB-Mode.
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Smart Phone App: AP Fernbedienung

Android Version.

’ 'q‘ 0 £ % .l sevm 00:14 l

MH 273.0

Fernbedienung per Smartphone

Tasten Funktionen

HDG Kompass Mode aktivieren

TRK Kurs-Uber-Grund Mode aktivieren
TWND Wahrer Wind Mode aktivieren

A WND Scheinbarer Wind Mode aktiv.

NAV Nav, Land und Follow Mode akt.

PROF Profil Mode aktivieren

<< a)imHDG, TRK, WND u. TR Mode: -10°
b) im SLIDE Mode: -1° Heading

>> a)imHDG, TRK, WND, TR Mode: +10°
b) im SLIDE Mode: +1° Heading

< a) im HDG, TRK, WND u. TR Mode: -1°
b) im Hover u. Ankermode: 1 ft.backbd.

> a) im HDG, TRK, WND u. TR Mode: +1°
b) im Hover u. Ankermode: 1 ft.stbd.

< + >a)imWindmode: Wenden oder Halsen
b) im TRK od.LAND Mode: SLIDE ein

N a) im SPD Mode: +0.2 kn
b) im Hover u. Ankermode: 1 ft vorwérts

% a) im SPD Mode: -0.2 kn
b) im Hover u. Ankermod. 1 ft rickwéarts

FOLLO FOLLOW Mode erlauben

SPD Speed Mode aktivieren

Anchor Anker Mode aktivieren

NEUTR Maschinen Neutral

Jumbo vertikal auf Galaxy Tablet

21



Einstellungen des Autopiloten

Erste Inbetriebnahme

Voraussetzung zur Durchfiihrung
dieses Abschnittes ist, daB man bereits
mit dem Abschnitt "Display-Konfigurati-
on" von Seite 25 bis 27 vertraut ist.

Die DRIVEBOX
muss angeschlossen
und unter Strom sein.
Wahrend der Konfigu-
ration darf keine
weitere Drivebox oder
FADEC-Box ange-

schlossen sein!

Ruderstands-Anzeige

1. Autopilot-Konfiguration aufrufen, auf
einem Autopilot-Display (di=01) oder
auf einem Kompass-Autopilot-Display
(di=02), wie auf Seite 26 beschrieben.

2. A0:00 aufrufen (mit linker oder rechter Ta-
ste).

3. Ruder in Mittelstellung halten und Ruder-
winkelsensor um volle 360 Grad bewegen, bis
die Ruderwinkelanzeige auf dem Autopilot-Display
unten in der Mitte steht. Dann Ruderwinkelsensor
fixieren, sodass die Anzeige dem Ruder folgt.

4. Seitenrichtigkeit mit A0:00 einstellen: Ru-
der von Hand nach links bewegen (fur Kurséande-
rung nach Backbord): die Ruderwinkelanzeige
muss nach links wandern. Bei umgekehrter An-
zeige ist AO zu andern. AQ notieren und Konfigu-
rations-Modus verlassen!

5. Achtung: erst zu Ende lesen! Beim folg.
Schritt wird das Ruder durch den Ruderan-
trieb bewegt! HDG-Taste am Autopilot-Display
drticken und Sollkurs um 2 Grad ver&ndern oder,
falls ein Fly-By-Wire (SERVO) Steuerrad vorhan-
denist, das SERVO-Rad in die Mitte stellen, die
SERVO-Taste dricken und das Rad bewegen.

Achtung: Wenn das Ruder jetzt zu einem End-
anschlag lauft, muss der Autopilot sofort ausge-
schaltet werden: "OFF"-Taste dricken und dann
Strom ausschalten. Fur reversible Rudermoto-
ren und Moog-Ventile sind an den Klemmen 7 und
8 der DRIVEBOX die Anschlisse zu vertauschen.
Fur kontinuierlich laufende Ruderantriebe und di-
rekt angeschlossene Proportionalventile sind die
VentilanschlUsse 2 und 4 zu vertauschen, fir Dan-
foss-Ventile ist A4* (O oder 1) zu &ndern.

6. Endausschlag des Ruders mit A6 einstel-
len. A6:31 ergibt den maximal mdglichen End-
ausschlag. Geben Sie zuerst A6:16 ein und ver-
lassen Sie nun den Konfigurations-Modus des
Displays.  ACHTUNG: A6 wirkt nur nachdem
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Punkt 5 vorher korrekt erledigt wurde.

Weiters wird zu Beginn die Mittenverschie-
bung A_= 00 gesetzt.

Jetzt den Setup Modus verlassen und mit
dem SERVO-Rad testen ob das Ruder auf bei-
den Seiten gleich nahe an den Anschlag fahrt.
Hat men kein SERVO-Rad, so schaltet man den
HDG-Mode ein und &ndert den Sollkurs um 12
Grad (wobei das Schiff fest liegen muss). Die
Ruderbewegung wird in die Mitte des verflg-
baren Weges eingepasst, indem man den Ru-
dersensor mechanisch verdreht.

Im nachsten Schritt wird mit "A_" die Mittel-
stellung des Ruders eingestellt, sodass das
Schiff im SERVO-Mode gerade lauft, wenn das
Rad in der Mitte steht (oder wenn die Ruder-
Diode in der Mitte steht, falls kein SERVO-Rad
vorhanden ist). Mit zunehmendem A_ wird das
Ruder nach Steuerbord gedreht, falls A1=00 ist
(oder nach Backbord, falls A1=01
ist). Eine Einheit von A_ ent-
spricht einem Ruderwinkel von
0,8 Grad.

Im Falle von zwei unabhéangi-
gen Rudern (oder schwenkbaren
Antrieben) kann man die Mitte
des Bereiches um 15 bis 2
Grad nach aussen verlegen,
zur Spreizung im SLOW Mode’ %%

Setup Parameter des AP

Autopilot-Konfiguration aufrufen siehe S.26/27
Es gibt zwei Gruppen von Parametern. Die Um-
schaltung erfolgt mit A9.
A0:00 (00...01)Drehsinn des Ruderwinkel-sen-
sors. Hiermit wird die Seiten-richtigkeit
der Ruderwinkelanzeige eingestellt.
a) Nummer der Autopilot-Drivebox (bei
zwei unabhangigen Rudern muss links
A1=00 und rechts =01 sein). Fehlerco-
des der linken Box werden als "P.1:..."
angezeigt, der rechten Box als "P.2:...".
Auch ist Einfluss auf "A_" zu beachten!
b) Bei Danfoss-Ventilen kann mit A1 der
Nullpunkt des Ausgangssignals um 1%
verschoben werden (A1:00 od. 01).
Keine Spreizung u. Spiegelung (ein Ru-
der oder zwei parallele Ruder oder zwei
Jet- od. Voith-Schneider- Antriebe)
Keine Spreizung. a) zwei Wellen + Bug-
strahler, ohne Heckstrahler. Oder b) Ein
Jet plus Bugstrahler.
Im SLOW Mode Ruder gespreizt und
bei Rickwarts-Schub Bewegung gespie-
gelt. Feste Wellen oder drehbare Antrie-
be (Bugstrahlruder optional).
Bei Ruckwarts-Schub Bewegung immer
gespiegelt. Im SLOW-Mode gespreizt.
Feste Wellen oder drehbare Antriebe
(Bugstrahlruder optional).

aaaaaaaa

rust

A1:00

A2:00

A2:01

A2:02

A2:03



A3:01

A4:08

A5:07

A6:16

A7:13

A8:..

automat. Toleranzband fur den Kurs (passt
sich dem Seegangsverhalten an). 00 =
ohne Toleranz. Mit Toleranz erfolgen we-
niger Ruderbewegungen bei Seegang.
(03...31) obere Limite fur Drehgeschwin-
digkeit unter Autopilot [Grad pro Sekunde].
Achtung: keine Limite im LAND-Mode!
Gefahr von abrupten Kursénderungen!

a) Reversible Ruderantriebe mit By-
passventil an Klemme 3-4: Reduktion des
Ventil-Stromes nach dem Einschalten.
Dient zum Stromsparen. A5=04 ergibt Re-
duktion auf 18%. A5=17 gibt keine Reduk-
tion. Bei zu starker Reduktion kénnte das
Ventil abfallen!

b) mit direktem Prop.Ventil far Ruder od.
Thruster an Klemme 1-2 und 3-4: A5=05
ergibt 22% Mindest-Ventilstrom, Es sollte
bei diesem Signal eine langsame Ruder-
oder Thruster-Bewegung erfolgen.

c) mit Danfoss Prop.Ventil: A5=08

Stellt den Signal Nullpunkt ein

max. Ruderwinkel fur Autopilot und Servo-
Steuerung.

(06...30) Grosse der Ruderausschlage fur
Kurskorrekturen. Grundsatzlich so hoch
wie mdglich einstellen. Bei zu hohem A7
kann es jedoch zu Kursschwingungen
kommen, wenn der Antrieb zu langsam ist
(nicht mit Ruderschwingungen zu ver-
wechseln). Im Slow Mode bewirken gros-
sere Ruderausschlage auch mehr Thruster-
Aktivitat. ON-OFF Thruster: Impulslange =
(Rest von A7/4)+1 fur Bugstrahler, bzw. =4-
(Rest von A7/4) fur Heckstrahler.
Option:A7=31 gibt erhéhte Kurskontrolle
durch Thruster beim seitwarts Schieben.

Klemme 1-4: Klemme 7-8:

A9:05

AA:12

A_:05 (0..31) Damit kann die Mittelstellung des
Ruders um 0,8 Grad pro Einheit verstellt wer-
den. Mit grésserem A_ geht das Ruder nach
Steuerbord, wenn A1=00ist (oder nach Back-

bord, wenn A1=01 ist).

Ac:00 Hiermit wird die Art der Bug- und Heck-
strahlruder bestimmt. Ac=00 gilt fur "AUS-
EIN" (ungeregelte) und Ac=01 gilt flr pro-
portionale Bug- u. Heckschrauben.

A-:00 NMEA-Ausgang der Drivebox (Signal nach

V1.5, isolierten Eingang verwenden!):
A- =00 ... Test-Daten (fur ASCII Terminal)

=01 ... setup von Fluxgate HS8000

=02 ... HDM und VHW out (8 Hz each)

=03 ... VHW out (8 Hz)

=04 ... simulierte Kompassdaten

=05 ... CAN-Bus Splitter bei dual AP

A- =06 ... NMEA Bitrate 9600 statt 4800

> P> >

Zweite Gruppe von Parametern: Die Faktoren AO* .. A8*
sind nicht identisch mit den Faktoren AO .. A8. Fakto-
ren mit Stern sind nur sichtbar, wenn vorher A9=00
gesetzt wurde. Das Sternchen wird nicht dargestellt.

00
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12

Bypass/Kuppl.

Lufter an 1-2
BugStr.Ruder
AP-Ventile
HeckStr.Ruder
AP-Ventile
BugStr.Ruder

HeckStr.Ruder
BugStr.Ruder

HeckStr.Ruder

revers. AP-Antrieb
revers. AP-Antrieb
revers. AP-Antrieb
BugStr.Ruder
revers. AP-Antrieb
HeckStr.Ruder
HeckStr.Ruder
BugStr.Ruder

HeckStr.Ruder
BugStr.Ruder

a) 01...10 "Bremsweg" des Ruderantriebes.
Ein grosses Ruder benétigt mehr Weg als
ein kleines. Ein Rudermotor mit Getriebe
braucht mehr Weg als eine Pumpe. Der
kleinste Wert ergibt die genaueste Ruder-
position. Uberschiesst jedoch das Ruder
die vom Autopiloten oder Servo-Steuerrad
angestrebte Position, so kommt es zu Ru-
derschwingungen. Der Ruderantrieb lauft
hin und her. In diesem Fall ist ein héherer
Wert flr A9 einzugeben. Ob Ruderschwin-
gungen auftreten testet man bei fest lie-
gendem Schiff. Nicht mit Kursschwingun-
gen zu verwechseln! A9 wird bei Servo-
ventilen nicht verwendet.

b) A9=00 .. zur Einstellung von AO0* bis A8*
(06...50) Maxspeed (Knoten). Unterhalb
der halben Maxspeed werden im SLOW-
Mode die Thruster automatisch benutzt.
spez.:AA=05 nur fur Azimut-Antrieb +/-90°

A0*=00 Im Normalfall ist AO*=00 einzustellen. Nur
mit Proportionalventil am Ruder ist AO*=01
einzugeben.

A1*=00 Fur einen einzelnen oder zwei parallele
Antriebe auf zwei getrennten Rudern ist
A1*=00. Fur zwei alternierende oder 2
parallele Antriebe am selben Ruder ist bei
beiden A1*=01 einzugeben.

A2*=03 A2*=00 .. automat. MOB-Mode = AUS,
A2*=01 .. bei MOB dreht Schiff in den Wind,
A2*>01 ... Schiff dreht zum MOB.

Im Fall eines proportionalen Bug- od. Heckstrahl-
ruders an Klemme 7 und 8 von Boxtype
08P wird mit A2*=02..07 der Ventilstrom
bestimmt.

Boxtype 08PV: A2*=10..15 bestimmt die grésse der
Ventil Signalspannung. Auf Thruster Stu-
fe 10 soll sie 50% (z.B. 3V) betragen, wenn
die Spannung bei Signal Null = 6V war.
Das Ventil muss angeschlossen sein.

A3*=01 A3*=00 flur 90-Grad Rudersensor), A3*=01
fur 340-Grad Sensor

A4*=00 a) Im Normalfall ist A4*=00.

b) Bei Installation von zwei gleichzeitig
arbeitenden Pumpen am selben Hydrau-
liksystem ist A4*=01.

c) Bei Danfoss-Ventilen bestimmt A4* den
Drehsinn des Ruders (Signalzunahme
oder Abnahme).

A5*=00 a) Im Normalfall ist A5*=00
b) fir spannungsgesteuerte Proportio-
nal-Ventile ist A5*=01 (Danfoss).

A6*=7? a) zwei individuell gesteuerte Ruder oder
Antriebe: Spreizung im SLOW Mode. A2=2
b) einmotoriger Jet plus Bugstrahler
oder zweimot. Welle plus Bugstrahler:
Grosse des Ruderausschlages fur seit-
waérts Schub am Heck im Joystick-, Hover-
oder Slide Mode. A2=01.

c) zweimotoriger Jet: Gegenruder bei seit-
waérts Schub. A2=00.

A7*=00 Mit A7*=01 funktioniert der SLOW-Mode
auch ohne das Tecnautic FADEC-System.
An AUX-1 wird dazu ein Mikroschalter an-
geschlossen, um vom Getriebe den RUCK-
WARTS-Gang zu melden.

A8*=00 a) A8*=01 ergibt "pull down" fur Thruster-
Signale an Klemme 7,8 (nur fur Box 08P).
b) Mit A8*=01 wird AP1 immer SLAVE,
(auch wenn AP2 "OFF"ist und das rech-
te (Stbd) Ruder manuell bewegt wird)
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Elektrisches Steuerrad
am AP-Display

Am Sensor-Anschluss eines AP-Displays
kann das Potentiometer eines elektrischen
Steuerrades angeschlossen werden. Solche
Steuerrader gibt es von einigen Herstellern.
Das AP-Display muss wahrend der BenUtzung
des Steuerrades Uberwacht werden. Das
Steuerrad muss eine gut fihlbare Raste
haben, welche die Mittelstellung markiert. Die
Sensor-Nummer SE=21, 22 oder 23 und der
Displaytyp di=01 mUssen eingestellt werden.
Vor Bendtzung des Steuers muss die folgen-
de Kalibrierung gemacht werden.

Kalibrierung des Steuerrades

Es geht darum, das Potentiometer des
Steuerrades mechanisch derart zu justieren,
dass es elektrisch in Mittelstellung steht,
wenn das Rad in der Mittelraste sitzt.

Hier ist das Verfahren:
-- Rad in die Mittelraste setzen und den
Konfigurationsmodus des Displays aufrufen.
Das Display blinkt ,Con-FiG*.

-- Dann wird die linke untere Taste kurz ge-
drtickt, es erscheint die Serien-Nummer.

-- Nun wird die rechte untere Taste kurz
gedrtickt. Es erscheint kurz "MAnu", dann eine
Zahl fdr den Mittelpunktversatz. (Falls Sie ein
Potentiometer neu installieren muss es gegen-
Uiber dem Steuerrad so gedreht werden, dass
der angezeigte Wert mdglichst nahe bei Null
liegt, wédhrend das Steuerrad in der Mittelraste
sitzt. Ein Wert kleiner als 10 ist gut genug.
Danach wird die Potentiometerwelle am
Steuerrad mechanisch fixiert)

-- Nun erfolgt das Abspeichern des Mitten-
Versatzes im Display, indem man die linke
untere Taste drlckt. Es erscheint "CAL." Mit
der OFF-Taste gelangt man danach zurtick in
den normalen Betriebsmodus des Displays.

ACHTUNG: erscheint "CAL." am Ende nicht,
darf das Steuerrad nicht ben(tzt werden, da
die Justierung nicht erfolgreich war.

Elektr. Steuerrad-

Potentiometer (1k
oder 500 Ohm)

"Steuerrad
OFF"Taste
(Option) ,—I—

BB

0 Volt
Signal
=+5Volt

4: violett

2:blau
3: tirkis

1: Weiss
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SE=21: Automatisches Aktivieren

des Steuerrades bei Gebrauch

Bei manueller Bewegung des Steuerrades
wechselt der Autopilot in den SERVO-Modus
und das Steuerrad wird aktiviert. Ausserdem
kann das Steuerrad durch Drlicken der OFF-
Taste des AP-Displays aktiviert werden.

Eine eventuelle Mode-Warnung auf dem
AP-Display kann auch mit der OFF-Taste des
Displays geléscht werden.

War bereits ein anderes Steuerrad im
SERVO- oder FBW-Modus, so wird derselbe
Modus Ubernommen.

Auf dem AP-Display des aktiven Steuerra-
des beginnt das Symbol "MAnu" (manuell)
schnell zu blinken, abwechselnd mit dem
aktuellen Kurs. Langsames Blinken von
"MANuU" bedeutet dass ein anderes Steuerrad
aktiv ist, nicht dieses.

Mit der OFF-Taste des Displays kann man
zwischen dem SERVO-Mode und dem Turn-
Rate-Mode (= Fly-By-Wire Mode oder FBW-
Mode) umschalten. Der FBW-Mode steht nur
bei aktivem Kurskreisel zur Verfligung.

Im FBW-Mode wird mit dem Steuerrad die
Drehrate (Geschwindigkeit der Kurséanderung)
bestimmt, nicht der Ruderausschlag. Dieser
erfolgt automatisch. Es erscheint auf dem AP-
Display die gelbe LED des HDG-Mode. Bei
Kurvenfahrt blinkt sie, ein Zeichen dass das
Steuerrad nicht in der Raste steht. Bei Gera-
deausfahrt steht die HDG-LED fest, ein
Zeichen dass das Steuerrad in der Mittel-
raste ruht und der Kurs automatisch
gehalten wird. Kursanderungen kdnnen jetzt
auch am AP-Display eingegeben werden, wie
im HDG-Mode.

Das elektrische Steuerrad wird deaktiviert,
wenn ein anderes Steuerrad aktiviert oder ein
Autopilot-Mode gewahlt wird, oder wenn eine
zusatzliche "Steuerrad-OFF"-Taste (siehe
Schema links) betétigt wird. In letzterem Fall
werden die elektrischen Steuerrdder und der
Autopilot deaktiviert. Diese Funktion wird
bendtigt, wenn mit einem mechanischen oder
hydraulischen Steuerrad oder einer Pinne
weitergesteuert werden soll.

SE=22 oder 23

Das Aktivieren des Steuerrades erfolgt nur
mit der OFF-Taste des zugehorigen AP-
Displays

Die Ubrigen Funktionen sind gleich wie
oben, bei SE=21.



Display-Konfiguration

Gilt far Displays mit drei und mit
sechs Tasten.

Wichtig: es kann sein, dass Sie auf einem
Display nicht alle oder sogar zusétzliche
Konfigurations-Moglichkeiten vorfinden.

Achtung: Wahrend des Display-Konfigurie-
rens werden vom betreffenden Display keine
Sensor-Daten zum Autopiloten gesendet.

MenuU aufrufen:

1. Die beiden
ausseren Tasten
gedrlckt halten.

2. Die mittlere
Taste 4 Mal kurz
drucken.

3. Alle Tasten
loslassen.

4. Mit der mittleren
Taste zum gewlnsch-
ten Parameter weiter-
blattern. Es erschei-

nen in anschliessender
Reihenfolge:

Display-Test

Sensor-Typ eingeben

D’ HI] Display-Typ eingeben
W Display-Funktionen
CIEC Ll wéhlen

. Beleuchtungs-Gruppe
LIHL ] eingeben

Autopilot-Konfiguration.
Nur vorhanden bei di=01

-RP-

oder di=02.
I NMEA Ein- und Ausgénge
’-" ’E’q wahlen

Sensortyp eingeben:

ST
o

"analogen" Sensor-
Anschluss (gelb-grine
Markierung am Kabel).

Jedes Display hat einen

Mit der linken oder rechten Taste muss der
Typ des angeschlossenen analogenSensors
gemass folgender Tabelle eingegeben werden.
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Fur Sensoren, die Uber den NMEA-
Eingang angeschlossen werden (rote Markie-
rung), wie z.B. eine Kompass-Sonde oder
ein GPS, muss der NMEA-Eingang des
Displays konfiguriert werden (siche NMEA-
Ein-und Ausgang konfigurieren, Seite 27).

An jedem Display kann jeder Sensor
angeschlossen werden, das heisst es kann
z.B. an einem Display mit Zifferblatt "COM-
PASS" der Windsensor angeschlossen wer-
den, wenn SE:06 eingestellt wurde.

SE00)-(5E:4(F)

00 Kein Sensor angeschlossen
Eineinzelner Log-Sensor im System
linker Log-Sensor fur Log-Mixer
rechter Log-Sensor flr Log-Mixer
linker Log-Sensor f. Umschalter
rechter Log-Sensor f. Umschalter
Wind-Sensor, standard
Wind-Sensor flr drehbaren Mast
Mastwinkel-Sensor fur drehbaren Mast
Kurskreisel: Ausrichtg. nach GPS-Kurs
Kurskreisel: Ausrichtg. a)GPS b)Komp.
Kurskreisel: Ausrichtung nach Kompass;
+ Anschluss von Anker-Taste
Kurskreisel: Ausrichtg. a)Komp. b)GPS;
+ Anschluss von Anker-Taste
Rollkreisel (Roll Gyro)

Rigglast-Sensor (z.B. Vorstag)
Anker-Taste + Dimmer

Manuelle Ubernahme-Taste + Dimmer
AP-und Tiefen-Alarm + Dimmer
Tiefen-Alarm + Dimmer

Steuerrad, automat. Selektion (nur di=1)
Steuerrad, manuelle Selektion (nur di=1)
Steuerrad, manuelle Selektion (nur di=1)

01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11

12

13
14
15
16
17
18
21
22
23

WICHTIG: Wenn kein Sensor angeschlos-
sen ist, muss SE:00 eingegeben werden. Falls
SE: xx auf einem Display selbstandig erscheint
(auch nach wiederholtem Strom Aus- und Ein-
schalten), handelt es sich um eine Sensortyp-
Konfliktwarnung. Alle angeschlossenen Displays
kommen daflr als Verursacher in Frage und sind
auf korrekte SE-Nummer zu UberprUfen, auch
jene ohne SE-Warnung.

Wind-Daten, die Uber NMEA eintreffen, dur-
fen nach dem Einschalten nicht fruher ankom-
men, als jene von einem ebenfalls angeschlos-
senen Tecnautic Windsensor.



Display-Typ eingeben:
d,a0)-d, 43

Mit der linken oder rechten Taste kann der
Display-Typ eingegeben werden:

di:00 Multifunktions-Display. Es kénnen alle
Funktionen aktiviert werden (Log,
Wind, Kompass, ..)

di:01 Autopilot-Display (mit sechs Tasten)

di:02 Kompass-Display mit Autopilot Bedie
nung (drei Tasten)

di:083 Trimmklappen-Display (mit sechs

Tasten)

Display-Funktionen:

Auf jedem Multifunktions-Display (di:00)
kann jede Funktion angezeigt werden. Das
heisst, es kann z.B. auf einem Log-Display
(Display mit Zifferblatt "Log") der Kompass-
kurs oder die Windrichtung aktiviert werden.

Mit der rechten Taste wird von einer Funk-
tionsnummer zur n&chsten weitergeblattert.

Mit der linken Taste kann die angezeigte
Funktion aktiviert werden. Eine feste Anzeige
bedeutet "Funktion aktiv". Eine blinkende
Anzeige bedeutet "Funktion nicht verfagbar".

\dFEm- dFB !

2 Schub Querstrahler, Maschinen + Rud.
Fehler-Code (s. Seite 50)
Gyro Signal (fur Testzwecke)
Log-Speed
Log-Speed 15 Sek. Mittel
Tagesmeilen-Zahler
Nav (Kurs u. Geschw. Uber Grund)
Scheinbarer Wind
Scheinbarer Wind (LED gespreizt)
Wahrer Wind
Rigg-Last-Sensor
Heading-Hold (Kurs u. Kurskommando)
Magnetic Heading (Kompass)
Echolot-Tiefe
Zweite Ebene:
Mastwinkel (drehbarer Mast)
Magnetischer Wind (Richt. u. Starke)
VMG
Wendezeiger (Drehrate)
Wasser-Temperatur
Start- u. Stoppuhr
Gesamtmeilenzahler
Abstd. GPS-Antenne zu Drehpunkt (m)
Nav (Peilg, XTE, Dist. u. Zeit zum WP)
Speedwahl Display und Motordrehzahl
77 Einstellung Echolot: Fuss oder Meter
81 Voltmeter
Hinweis: aktivieren Sie nur die wirklich
bendtigten Funktionen.

FO
11
20
24
23
91
30
31
34
28
61
62
75

33
35
36
64
82
83
22
93
90
92
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Beleuchtungsgruppe:

JITT | o

LG8 G i
Mit der linken oder rechten Taste kann die
Beleuchtungsgruppe einggeben werden:
Gr:00 Gruppe Null = "Master"; wird die
Beleuchtung an einem Display
mit Gruppe Null verandert, so

Gr:01 ..

folgen alle Displays, unabhéngig
von deren Gruppen-Nummer.
Gr:15 Wird die Beleuchtung (Hellig-
keit) an einem Display mit Gruppe
01... 15 verandert, so folgen nur
die Displays mit der gleichen
Gruppen-Nummer.
Autopilot-Konfiguration
Diese Funktion steht nur
auf einem "Autopilot-Display"
zur Verflgung (di=01) oder
Kompass-Autopilot-Display
(di=02). Mit der linken oder rechten Taste
gelangt man von hier aus zum Parameter AQ.
(Vorsicht: AO darf auf keinen Fall ungewolit
veréndert werden!)

Danach wird mit der mittleren Taste zum
nachsten Parameter A1, A2 usw. weiterge-
schaltet. Mit der linken oder rechten Taste
kénnen die Parameter verandert werden.

A0 und A6 sind vom Kunden bei der
Installation anzupassen. Alle anderen Parame-
ter sollten nur nach Rucksprache mit dem
Hersteller ver&ndert werden. Mit jeder Anlage
wird ein kundenspezifischer Installationsplan
geliefert, auf dem die Parameter A1, A2 usw.
aufgefuhrt sind (fur den betreffenden Schiffs-
typ und die vorhandene Steuerungs-Anlage).
Siehe Seite 22 und 23.

Manuelle Ubernahme-
Taste (Pinnen-Taste):

An einem Display (mit SE=16) oder an einer
Drivebox am Stecker AUX-2 kann eine OFF-Ta-
ste angeschlossen werden.

Durch kurzes Dricken der Taste werden
Autopilot und Servo-Steuerrad ausgeschal-
tet, um das Steuer manuell zu Ubernehmen.

Durch Halten der Taste (ca. 3 Sekunden lang)
wird der Autopilot in den HDG-Mode geschal-
tet, gleich wie beim Drucken der HDG-Taste auf
dem AP-Display, oder der AP-Taste auf dem
Servo-Steuerrad. Die Taste muss in bequemer
Reichweite des manuellen Steuerrades liegen.
Bei Yachten mit Pinnensteuerung empfiehlt
sich die Montage der Taste an der Pinne.



HDG und RMB-
Daten nur
verwenden wenn
auch RMC mit
Missweisung
kommt!

NMEA-Daten: Ein- und
Ausgang konfigurieren

Jedes Display hat einen
NMEA Ein- und Ausgang (rote
Markierung am Kabel).

Mit der linken oder rechten Taste gelangt
man von der Anzeige "nMEA" zum Parameter
n0. Mit der mittleren Taste geht es weiter zu
n1, n2, n3. Die Werte von n0O, n1, n2, n3
andert man mit der linken oder rechten Taste.

WICHTIG: Die NMEA-Konfiguration muss an
jedem Display erfolgen, an dem der NMEA Ein-

oder Ausgang benutzt werden soll.
.nn’ -
Ls

nO00 - nBOE
NMEA-0183 Eingang:

Aus den empfangenen NMEA-Sé&tzen werden
die aufgefuhrten Daten eingelesen, wenn
n0=00, 01, 02 oder 06 ist. Fur den PB200 oder
H2183 Sensor istn0=01 od. 02, weiters n1=07
fir den Kompass, n2=07 fur sekundare (back-
up) Positionsdaten. Die Daten dienen fUr die NAV-
Anzeigen auf den Displays sowie fur die
Steuerung des Autopiloten; sie kénnen Log-,
Wind- und Kompass-Daten der Tecnautic-Sen-
soren ersetzen. Eingelesene Séatze: APB, BOD,
BWC, BWW, DBS, DPT, GLL, HDM, HDG, MTW,
MWV, RMB, RMC, TTM, TLL, TTO, VHW, VTG,
VWR, WDC, WDR, XTE.

Satz: Daraus gelesene Daten:

APB: a)Cross Track Error (Kursversatz)
b)Peilung WP zu WP (miss- u. rechtw.)

BOD, BWW:missw. Peilung Wegp. zu Wegp.

BWC,BWR: Peilung, Distanz, L/L Wegpunkt

DBS, DBT, DPT: Tiefe in Meter

GLL: Aktuelle Position (nichtin Drivebox); mit
n3=01wird auch NMEA1.5 akzeptiert

HDM,HDG,HDT: recht- od.missweisd. Kurs

MTW: Wasser-Temperatur

MWV: scheinb. Windwinkel u. Geschwind.

RMB: Cross Track Error, Peilg., Dist., L/L WP

RMC,RMV:a)Geschwindigkeit Gber Grund (kt)

b)Kurs Uber Grund, missweisend

c) Missweisung

a)Kompass-Kurs, missweisend

b)Fahrt durchs Wasser in Knoten

a)Geschwindigkeit Uber Grund (kt)

b)Kurs Uber Grund, missweisend

scheinb. Windwinkel u. Geschw.

Distanz zum Wegpunkt (NM)

WDR: Distanz zum Wegpunkt (NM)

XTE: Cross Track Error (Kursversatz)

n0=01 Kompass-Sensor (#1) angeschloss.

n0=02 Kompass-Sensor (#2) angeschloss.

n0=03 reserviert

n0=04 Echobox-1 angeschlossen

n0=05 Echobox-2 angeschlossen

VHW:

VTG:

VWR:
WDC:
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NMEA-0183 Ausgang vom Display:

Fur die Wahl diverser verfugbarer Satze
wird n0=06 gesetzt. Damit werden die Satze
DPT, VHW, MWV, VWR, MTW, RSA, ROT,
VTG, zwei Mal pro Sekunde ausgegeben.

Der GLL-Satz kann noch zusétzlich akti-
viert werden, indem man n3=01 setzt. Jedoch
wird dann die Wiederholung aller Satze
verlangsamt, und zwar auf die gleiche Haufig-
keit wie der GLL-Satz vom GPS kommt.

Zu beachten ist, dass der GLL-Satz nicht
vom selben Display ausgegeben werden
kann, von dem er eingelesen worden ist.
Auswahl fur NMEA-Ausgang:

Wenn n0=00 ist, kbnnen mit n1, n2, n3 fol-
gende Satze am Ausgang aktiviert werden:

(157 (.77 NMEA-
noun TNy ’ 0183-
output

n1=00 OFF, no output

n1=01 HDM + ROT (Kurs + Wendezeiger)
Wiederholung mit 2Hz.

n1=02 HDG + VHW (Wiederholung Kurs mit
16Hz, Speed mit 8Hz). Gleichzeitig kein ande-
rer NMEA-output moglich!

n1=03 VHW (Kurs + Logspeed) mit 2Hz.
n1=04 VHW (Kurs + Logspeed) und VTG
(Speed und Kurs Uber Grund) mit 2Hz.

n1=07 konfiguriert den PB100/200 Kompass

NMEA-

“alyi LT
‘I‘ll_:’?l_lu AL~ l’ 0183-
output

n2=00 OFF, no output
n2=01 VWR (nur relativer scheinbarer Wind-
winkel und Windspeed) mit 2Hz

n2=07 GLL-out fur PB100/200 konfigurieren
n2=08 Konfiguration im PB100/200 speichern

NMEA-

Al i Tu i
‘I'IJLILI ﬂgu l’ 0183-
n3=00 OFF, no output output

n3=01 GLL (Lat./Long). ACHTUNG: Dadurch
wird die Ausgabe der anderen Satze verlang-
samt, und zwar auf den Takt des vom CAN-
Bus kommenden GLL-Satzes.

n3=02 $PTHOV out, hover data, 9600 Baud
Anm.: n3=02 VTG liest rechtweisenden Kurs.
Achtung, es muss SE=00 sein, bei n3=02!
n3=03 setzt Port Speed auf 9600 statt 4800.

Inhalt der ausgegebenen Satze

GLL  Lat/Long

DPT  Tiefe (mit Offset korrigiert)

HDG  Kurs (Kreisel od. Magnetkomp.)

MWV wahrer Windwinkel u. W-speed

MTW  Wassertemperatur (°C)

RSA  Ruderwinkel (Grad)

ROT  Wendezeiger (Grad/Minute)

VHW  a) Kurs (Kreisel oder Magnetkomp.)
b) Logspeed (in Knoten)

VWR  scheinb. Windwinkel u. Windspeed

VTG Geschw.u. Kurs Ub. Grund, missw.



NMEA-2000

Mit der Tecnautic Bus-Brlicke kann der
Tecnautic CAN-Bus mit dem NMEA2000 Bus
verbunden werden. Die Daten von Plottern,
Instrumenten, Autopiloten und Maschinen
sind dann in beiden Netzen verfugbar, ohne
NMEA-0183 Verbindung.

NMEA-0183 Eingang von Joystick
oder FBW-Steuerrad:

Es werden die folgenden Satze eingelesen:
APB, BOD, BWC, BWW, HDM, HDG, MWV,
RMB, RMC, VHW, VTG, VWR, WDC, WDR, XTE.

(Kein Dateneingang an der Fernbedienung
mit Spiralkabel!)

Bitrate beachten (4800 oder 9600), es gilt
die selbe Einstellung wie fur den NMEA-0183
Ausgang, siehe links.

Der NMEA-Eingang kann sowohl Signale
nach NMEA-0183-V1.5 als auch solche nach
NMEA-0183-V3.x mit 4800 und 9600 Baud emp-
fangen.

Drivebox u. FADEC-Box NMEA Ein-
gang:

Es werden die folgenden
Séatze eingelesen: APB,
BOD, BWC, BWW,
HDM, HDG, RMB,
RMC, VHW, VTG,
VWR, WDC, WDR,
XTE.

NMEA-0183 Ausgang von Joystick

oder FBW-Steuerraad:

Fur die NMEA-0183 Konfiguration wird der
Konfigurationsmodus am betreffenden Joystick
oder an der FBW Fahrhebelstation aktiviert.

Konfigurations-Modus am FBW-Steuerrad
oder Joystick aufrufen: linke und rechte Taste
(SERVO und THR) gedrtckt halten und dabei die
mittlere Taste vier Mal dricken. Dann alle Tasten
loslassen.

(Falls die Station gesperrt war und nur rot ge-
blitzt hat, wird sie hiermit auch entsperrt)

Die rote LED (AP) leuchtet sodann allei-
ne, was Stufe 1 des Setup signalisiert ("P1").

Mit der Taste SERVO (links) gelangt man zu
den Stufen 2, 3, 4, 5, 6, 7 und null, oder mit
Taste THR (rechts) verlasst man den Konfigura-
tions-Modus.

Gibt es Zweifel in welcher Stufe man sich be-
findet, sollte man mit der THR-Taste beenden.

Stufe P6 wéhlen: es leuchtet die linke
LED.

Mit Mit der AP-Taste (Mitte) wird
innerhalb von Stufe 6 der Wert von
"P6" verandert. Der Wert wird mit Signalténen:
gemeldet. Zum Beispiel zwei Signaltdne
bedeutet P6=2.

Auf den Wert "P6=4"folgt wieder "1".

P6=1:

Beleuchtungsgruppe = 1

NMEA Bitrate = 4800

Ausgabe von 0183-Satz: HDG und TLL
P6=2:

Beleuchtungsgruppe = 2

NMEA Bitrate = 9600

Ausgabe von 0183-Satz: HDG, TLL, MOD
P6=3:

Beleuchtungsgruppe = 3

NMEA Bitrate = 4800

Ausgabe von proprietaren Test-Daten
P6=4:

Beleuchtungsgruppe = 4

NMEA Bitrate = 9600

Ausgabe von 0183-Satz: HDG, TLL, MOD

Zu beachten ist, dass der TLL-Satz (die akti-
ve Hover-Punkt Position fur die Anzeige auf dem
Plotter) nicht vom selben Gerat (z.B. Joystick)
ausgegeben werden kann, an dem der GLL-Satz
(die eigene Position) eingelesen wird.

Der NMEA-Ausgang der Displays u. Steuer-
réder liefert symmetrische Signale mit 5V-Pe-
gel. Daher kénnen die von Tecnautic gesende-
ten NMEA-Daten von anderen Geréate nach Ver-
sion 1.5 und 2.x oder héher empfangen wer-
den.
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GNSS, Plotter, PC fur Routenflhrung konfigurieren

NMEA-0183-Sétze aktivieren:

Es mussen am Nav-Gerat (Plotter oder PC)
gewisse Einstellungen vorgenommen werden,
damit die Routendaten zu einem NMEA-Eingang
der Tecnautic Anlage gesendet werden. Hier
einige Hinweise:

** Tecnautic verwendet missweisende Pei-
lungen. Es empfiehlt sich deshalb, auch auf dem
Plotter die Kartendarstellungen und den Daten-
ausgang zum Autopiloten auf "missweisend"
statt "rechtweisend" zu stellen.

** Im Plotter muss eine Route oder ein Weg-
punkt definiert und aktiviert werden, damit das
Gerat diese Routendaten zum Autopilot sendet.

Kontrollieren Sie auf dem AP-Display den
Empfang von Kursablage XTE ("r" oder "L") so-
wie die Peilung "C" und die Distanz "d" zum
Wegpunkt. Zumindest die Peilung und die Kurs-
ablage sind erforderlich, damit der Autopilot im
NAV Mode benttzt werden kann. Im LAND Mode
wird vom Autopiloten zusétzlich die GPS-Speed
bendtigt.

GPS-Daten (Position und Geschwindigkeit)
sollten direkt ab Quelle (Antenne) und nicht vom
Plotter eingelesen werden.

** Falls der Plotter es erlaubt, sollte er mdg-
lichst nur die folgenden Séatze zur Tecnautic-
Anlage senden: APB und BWC. Falls diese
Auswahl nicht zur Verfigung steht, aktiviert man
andere Séatze aus der Tabelle Seite 27 rechts.
Zum Beispiel kann APB durch (BOD+XTE),
BOD durch (RMB+RMC) ersetzt werden.

** Die Ausgabe der Routen-Daten aus dem
Nav-Gerét soll mindestens ein Mal pro Sekun-
de wiederholt werden. Man kann GLL und RMC
an anderen Stationen einlesen als APB und
BWC. Dies ermoglicht eine rasche Wiederho-
lung der Position und Geschwindigkeit mit10Hz
bei 9600 Baud.

** Die Genauigkeit der Kursablage (XTE) lI&sst
sich bei manchen Nav-Geraten einstellen. Wah-
len Sie vier (oder mehr) Dezimalstellen, wenn
moglich. Der LAND Mode kann nur benutzt
werden, wenn zumindest drei Dezimalstellen
kommen. Auf dem AP-Display kann man kon-
trollieren, ob die dritte Dezimalstelle standig Null
zeigt (was bedeutet dass sie wahrscheinlich
nicht gesendet wird).

Der Autopilot NAV Mode kann im Gegen-
satz zum LAND-Mode auch mit bloss zwei De-
zimalstellen benUtzt werden. Die Auflésung der
Kursablage XTE betragt dann jedoch bloss
0.010NM, das sind 18,5 Meter.

** Wenn das Nav-Gerét eine gekrimmte
BahnfUhrung nicht unterstitzt kann man die
Route in aufeinanderfolgende kurze Strecken
aufteilen. Die Kursdnderung zum né&chsten Weg-
punkt sollte dabei hdchstens 20 Grad betragen.
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** Das "Waypoint-Switching" (Umschalten auf
den nachsten Wegpunkt) muss im Nav-Geréat
korrekt eingestellt werden. Es wird empfohlen
die Einstellung "when abeam" (querab) zu wah-
len und dazu eine Vorlaufzeit von cirka 8 Se-
kunden (entsprechend z.B. 0,010 NM vor quer-
ab) festzulegen.

Ohne diese Einstellung kénnte der Plotter be-
reits weit vor dem Wegpunkt auf den nachsten
Wegpunkt umschaltet. Idealerweise sollte das
Umschalten so erfolgen, dass am Ende der Kurs-
anderung die seitliche Ablage XTE gerade Null
betragt.

Anker-, Hover- und Speed Mode

Die Positions- und die Wegpunkt-Daten GLL,
BWC, RMB sollten wenn méglich mit finf Dezi-
malstellen (der Bogenminuten) empfangen wer-
den, mindestens jedoch mit vier.

Eine Wiederholrate von 5Hz oder 10Hz ist
fur die Position GLL und fur die Geschwindig-
keit RMC anzustreben. Wenn diese beiden Sat-
ze am selben NMEA-Eingang eintreffen ist eine
Bitrate von 9600 fur die Ubertragung erforder-
lich.

Wichtig ist, dass die Antenne auch bei klein-
sten Geschwindigkeiten (<0.1kn) die Kursrich-
tung liefert und nicht "einfriert" (das kann am
Tecnautic-Display kontrolliert werden).

Der Autopilot kann im Hovermode die Positi-
on auf wenige cm genau regeln.

Falls die Antenne nicht tragheits-stabilisiert
ist, kbnnen die Positions- und Speed-Daten je-
doch bei Seegang - fur den Schwerpunkt - nicht
reprasentativ sein. Dann kann ein weicheres
Steuern durch Wahl von "Hover Precision Level
2" oder 1 erreicht werden, anstatt 3. Siehe se-
parates NavOpsMemo, Seite 6.

Die weichste Positions-Regelung erfolgt im
Ankermode.

Montage-Ort der GPS-Antenne

Die Antennen-Position darf nicht hinter dem
Schwerpunkt des Schiffes liegen.

Wird vom Autopiloten eine Kurséanderung ein-
geleitet, dann bewegt sich das Heck anfangs
auf die entgegengesetzte Seite. Eine Antenne
hinter dem Schwerpunkt erfasst dann eine Ge-
schwindigkeit auf die "falsche" Seite, was im
LAND Mode zu Kursschwingungen fUhren kann.



Verkabelung Log-Sensor
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anzeige sollten in Reichweite des Steuerman-
nes montiert werden

Die Montage muss auf einer ebenen Flache
erfolgen, um ein Verbiegen des Gehauses zu

e
Wind-Sensor
- Sensor

vermeiden. ECE
Bus-Anschluss Bus, Power (blau)
NMEA (rot)

NMEA
2000 Jumbo Display

Jumbos

]

: L@E-%

— Jumbo-Buska-
bel 10m

NMEA2000 CAN-Bus

- M

Bus

= (_,_L\ =

FF% ﬁl@*@% = Elektrische Spezifikationen

Busabschluss  ¢ockpit-Display: 25...50 mA bei 11...40 Volt
(mit Beleuchtung: 35...90 mA)
Jumbo-Displ.: 20...45 mA bei 11...40 Volt
(mit Beleuchtung: 25..75 mA bei 11..40 V)

|_| Drivebox W FBW-Steuerran: 15...40 mA bei 11...{10 Volt
FADEC od. Drivebox: 35...70 mA bei 9...40
BUS y T Volt
N\ Kompass-Sensor: 45 mA
D] = E& . Sonic Heading Gyro: 5 mA
/Stromkabe/ far den Wind-Sensor: > mA
Bus (11...40 Volt)

Log-Sensor: 2mA
Echo-Box mit Sensor: 50 mA

Der kleinere Strom gilt bei der héheren
Spannung
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Sicherung 2A  weiss = Plus
braun = Minus



NMEA-0183 Anschluss

NMEA-0183 Geréate (z.B. der Kompass-Sen-
sor) werden Uber den NMEA-Anschluss eines Dis-
plays angeschlossen. Wichtig: Anschluss nur
an jenem Busverteiler, der direkt an einem Dis-
play sitzt! Die NMEA-Leitungen werden nicht tber
das Buskabel gefuhrt

Display

Analog
S / Sensor

4

‘ RJ-45

12345678
_@/ Stecker
I

- J- Dreifach-Verteiler fiir
‘ . ‘ ‘ r acht-polige RJ-45
T |

Stecker
12345678|12345678
\%

NMEA-

CAN-Bus-
Kabel: Kabel:
Kontakt Nr. Kontakt Nr.
5.8 1.4

Das CAN-Bus Kabel (blaue Markierung)
fUhrt NICHT die Adern des NMEA-Anschlus-
ses. Deshalb kdnnen NMEA-Gerate (wie z.B.
die Kompass-Sonde oder Echobox) nicht
irgendwo am CAN-Bus angeschlossen wer-
den. Nur an jenem Verteiler, der direkt an
einem Display oder Steuerrad sitzt.

Servo-Steuerrad

Servo-Steuerrad fiir
mobile Montage

Servo-Steuerrad fiir
feste Montage

Sensor-Eingang

— (fur Sonic Heading-
Gyro oder Thruster-
Tasten)

Bus- und Strom- Fernbedie—%
|
8l

anschluss und nung: nur
NMEA-0183 (nUr Bus- und

Eingang) am Strom-
Servo-Steuerrad anschluss

Kompass-Sensor und
Sonic Heading-Gyro

Display

Bus- und Strom-

und NMEA-
anschluss Analog
Sensor
Kompass-
Sensor E
Q N
NMEA- % Son/c
0183 Lo
ding-
W Gyro
Bus ?u Bus

Der Kompass-Sensor wird tUber den NMEA-
Anschluss eines Displays angeschlossen.
Wichtig: nur an jenem Busverteiler, der
direkt an diesem Display sitzt!

Echo-Box und Sensor
Display

Bus- und Strom-
und NMEA-
anschluss

Lautsprecher
(Echo-Box-1)

Echo-

Box1 od. 2 ﬁ

NMEA

Echolot-

Sensor ﬂ W E Bus
Bus [E]—IJ - =)

Die Echo-Box wird Uber den NMEA-0183
Anschluss eines Displays angeschlossen.
Nur an jenem Busverteiler anschliessen, der

direkt an diesem Display sitzt!!!

31



Mechanische Logsensor-Montage

Ort des Logsensors

Der Log-Sensor muss bei
Segelyachten auf der Mittelli-

nie montiert werden. Bei leichter
V-Form wird er um einige cm seitlich versetzt.
Der Geber sollte zum Reinigen von innen gut
zuganglich sein.

Kiel, von vorne gesehen

Bei Lang-Kielern mit starker V-Form sollte
bei Segelyachten
ein zweiter Log-
Sensor verwendet
werden. Der
zweite Sensor

kann anirgend ein

anderes Display, z.B.

an ein Kompass- oder an

ein Autopilot-Display,
angeschlossen werden. In der Display-

Konfiguration ist dann Sensortyp SE:02 und

SE:03 einzugeben. Die Geschwindigkeit wird

Uber beide Sensoren gemittelt. Bleibt ein

Sensor stehen (ist er blockiert) oder wird er

entfernt, so wird automatisch nur die Ge-

schwindigkeit des funktionierenden Sensors
angezeigt.

Die Grenzschicht

Die Messung der Schiffsgeschwindigkeit
kann nicht innerhalb der Grenzschicht erfol-
gen, da dort die Strémungsgeschwindigkeit
nicht linear mit der Bootsgeschwindigkeit
zunimmt,

Daher den Sensor immer so
weit wie moglich in das Rohr

schieben. Das Radchen muss /
unterhalb der Grenzschicht
liegen!

Der Griff ist in die Rich-
tung der Strémung zu stellen
(Langsrichtung).

N Y

7 10 mm min.

Strémungsrichtung
—_—

Grenzschicht

Regatta-Speedsensor

Hinweis: Der Sensor kann elektroma-
gnetische Stérungen aufnehmen. Daher Nahe
von stromflihrenden Teilen meiden (30 cm von
Generator und Batterie, 20 cm
vom Echolot-Sensor).

ACHTUNG: Bei

Holzrumpf unbe-
dingt eine weiche Gummi-
scheibe beilegen. Durch
Aufquellen des Holzes
kann die Rumpfdurchfih-
rung des Sensors brechen! 30
Gefahr von Wasserein-

bruch! *’l

D N

BN

WARNUNG: Der Log-Sensor oder
gegebenenfalls der Blindverschluss,
istimmer mit der Sicherungsfeder vor unbeab-
sichtigtem Herausrutschen zu schitzen!

Die O-Ring-Dichtungen des Sensors sind
nicht mit Fett zu schmieren, da der Sensor
sonst durch den Wasserdruck bis zur Siche-
rungsfeder zurdckrutschen kann.
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Cruise-, Gleitboot- oder
Universal-Speedsensor

Hinweis: Der Sensor kann elektromagneti-
sche Stérungen aufnehmen. Daher unmittelba-
re N&he von stromfuh-
renden Teilen meiden.

15...20mm

NN

)
/ @[7\) \
Strémung

Achtung: Zwischensttick
Bei zu flacher Form (nicht bei Glei-
des Zwischenstticks tern)

wird die Grenzschicht

zum Rad umgelenkt!

Die Anfertigung eines Zwischenstlckes
aus nicht quellendem Material von 15...20 mm
Dicke wird nur bei Verdrangern (nicht jedoch
bei Gleitern) empfohlen, damit das Rad tiefer
als die Grenzschicht liegt!

A WARNUNG: der Log-Sensor oder
gegebenenfalls der Blindverschluss, ist
immer durch sorgfaltiges Festschrauben vor
unbeabsichtigtem Herausrutschen zu schut-
zen!
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Airmar CS4500 Ultra-
schall- Speedsensor

Speed- und Temperatur-Sensor

Der Sensor wir im vorderen Bereich an einem
moglichst turbulenz- und blasenfreien Ort
installiert.

Airmar’s revolutionarer CS4500 Korrelations-
Sensor hat kein Schaufelrad. Mit zwei nahe hin-
tereinander montierten Sensoren in einem Ge-
hause werden winzige
Teilchen im Wasser
geortet. Aus dem kur-
zen Zeitabstand, bis
das Teilchen den hinte-
ren Sensor erreicht,
wird die Geschwindig-
keit ermittelt. Dabei
wird nur die Geschwin-
digkeit der Teilchen ausserhalb der Grenz-
schichtregistriert.

Wichtig: der Ultraschall-Speedsensor muss
standig in Kontakt mit dem Wasser sein. Nicht
geeignet fir Schiffe die dauernd Luft unter den
Rumpf ziehen.



Kompass-Sensor und Kurskreisel Montage

Kompass-Sensor

Der Sensor muss an einem Ort mit mog-
lichst geringen magnetischen Stérungen
montiert werden. Konstante
AIEMAR  Magnetfelder sind erlaubt, wenn
sie nicht mehr als 20° Deviation
. verursachen.

Y 3
-~

Falls Sie keinen Kurskrei-
sel haben, sollte der Kom-
pass-Sensor in der Néahe
des Massen-Schwer-
punktes des Schiffes
montiert werden, da
hier die horizontalen
Beschleunigungen
am kleinsten sind.

Bei horizonta-
len Beschleuni-
— gungen wird
auch die vertikale
Komponente des
Magnetfeldes aufgenom-
men, was bei Stampf- und
Rollbewegungen Kursfehler
ergibt.

Der Kabelanschluss befin-
det sich an der Unterseite der Sonde.

Die Markierung der Sonde muss nach
vorne zeigen.

Beachten Sie auch die maximale Betriebs-
spannung der Sonde!

Die grésste Gefahr von Kompass-Storun-
gen liegt in beweglichen magnetischen
Objekten wie z.B. Mobiltelefonen, Werkzeu-
gen, Schlisseln, Peilkompassen usw. Ein
guter Kompromiss zur Erfullung obiger Punkte
kann haufig in einem Kleiderschrank gefunden

werden. W&hlen Sie eine mittlere Hohe,

unter Deck. Eine Ankerkette auf

Deck kénnte Ihren Autopilot zu
, einer grossen Kursanderung
veranlassen! Eine Gefahr sind
auch starke Stréme in der
Batterie oder in deren An-
schlusskabel (z.B. Ladestrom
50 Ampére).

Auf Stahlschiffen ist eine Montage Uber
Deck erforderlich. Das Sensorkabel kann
verldngert werden wenn nétig.

H2183
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Nach der Montage erfolgt das Ausrichten
des Sensors auf die Schiffsachse.

Zuerst sollte der Sensor mit der Markierung
ungeféhrin Vorausrichtung fixiert werden.
Dann erfolgt das Kompensieren (Seite 7).

Im dritten Schritt erfolgt die genaue Aus-
richtung in Langsrichtung. BenUtzen Sie das
Schiff als Peilkompass und vergleichen Sie
die Peilung mit der Karte. Ein eventueller
Fehler wirde auf allen Kursen gleich gross
sein, z.B. +4 Grad.

Dieser Fehler wird nun entweder mit der
Funktion "Ausrichten" korrigiert (Seite 7), oder
die Sonde wird um 4 Grad gedreht. Nach
einem eventuellen mechanischen Drehen der
Sonde um 10 Grad oder mehr ist die Kompen-
sierung nochmals durchzufthren.

Kurskreisel (Sonic Heading Gyro)

Der TECNAUTIC Sonic Heading Gyro ist ein
elektronischer Kurskreisel und wiegt samt Ge-
hause und Kabel nur 100 g.

Wird er an einem Display angeschlossen, so
zeigt die Kompass-Anzeige (nach 5 Minuten
Ausrichtphase) automatisch den Kurs des Krei-
sels an (siehe Kompass- u. Autopilot Funktio-
nen). Der Kreiselkurs unterliegt keinen Schwan-
kungen bei Seegang. Der Kompass-Sensor oder
ein GPS wird nach wie vor benétigt, um ein lang-
fristiges Wegdriften des Kurskreisels zu verhin-
dern. Ein eventuelles Pendeln der Kompass-
Daten wirkt sich auf den Kurskreisel nicht aus.
Der Sonic Gyro benotigt keine Dampfung und
liefert die Kurs&nderungen zeitverzugslos. Fur
den Autopiloten tut er das sogar mit einer Aufl6-
sung von 1/10 Grad.

Montage:

Der Sonic Gyro muss an
einer vibrationsarmen Flache
senkrecht stehend montiert
werden.

Wichtig: die Temperatur sollte sich
am Montageort des Kreisels nur
langsam &ndern, das heisst z.B. den

Gyro in einem Kleiderschrank zu montieren
oder vor Sonne zu schitzen. Wahrend einer
schnellen Temperaturdnderung kénnte der
Kreisel ungenaue Kurswerte liefern.



Tecnautic Windsensor

(far den PB200 Sensor ist die sepa-
rate Anleitung zu verwenden)

Der Windsensor muss vorne am Mast und
nach vorne gerichtet montiert werden, damit
bei Anstrémung von vorne oder von der Seite
keine Ablenkung erfolgt. Da die Strémungs-
richtung der Luft auch oberhalb des Segel-
tops abgelenkt wird, ist bei topgetakelten
Yachten der gemessene scheinbare Windwin-
kel verfalscht. Daraus folgen dann Fehler der
errechneten Werte des wahren Windes und
der VMG. Um das zu vermeiden, wird wenn
moglich der Sensor auf einem kleinen Mast
ca. 2m Uber dem Segeltop montiert.

Das Mastkabel soll durch einen Kabelbin-
der am Masttop fixiert werden, um die Steck-
verbindung vor Zug zu entlasten. Bei innen-
laufenden Drahtseilen sollte das Kabel in
einem Rohr gefuhrt werden, um Beschadigun-
gen zu vermeiden.

Bugel darf gebogen werden

vorne
_
Mast
Kabel-
verschraubung
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Betriebshinweis: beim Einschalten der
Anlage wird das Windrad zwei Sekunden lang
elektrisch angetrieben, um eventuelle Spinn-
weben zu beseitigen.

Deckstecker: fur die einfache Trennung
des Mastkabels kann ein wasserdichter
Deckstecker angebracht werden. Wegen der
kleinen Signalstréme durfen nur Stecker mit
vergoldeten Kontakten eingesetzt werden.

—~

Deckstecker fur feste Montage

Kontaktbelegung des Decksteckers:

Kontakt- Ader-

Nr. Farbe Signal:

1 weiss +5Volt

2 braun 0 Volt

3 gelb Wind-Winkel
4 grun Wind-Speed

—~

| %@%@

Deckstecker fur fliegende Montage
(Siehe Seite 49 fur Steckerbelegung)




Echo-Box-1

Die Echo-Box sollte an einem trockenen
und gut zuganglichen Ort installiert werden.

Echo-Box L
%
&)
:
Q [e68] 5 7
Sensor- // \\
anschluss zum Lautspre-
cher
zum Echolot-

Display

Elektrischer Anschluss
Echobox-1

Echobox - innen

(2545674

8 poliges

Flachkabel Zweiadrjges

zum Echolot- Kabel fir

Display Lautsprecher

(an6und7)

Ader- Ader- Klemmen-
Nr. Farbe Signal Nummer
im Stecker Echo-Box
1 (weiss)weiss +12..24V 2
2 (braun)blau  GND 1
3 (grun) cyan CAN+ ... nicht anschliessen
4 (gelb) magen.CAN- ... nicht anschliessen
5 (grau) weiss IN-B(zurBox) 4
6 (rosa) orange IN-A (zurBox) 5
7 (blau) braun OUTB 1
8 (rot) rot OUT-A 8
Lautsprecher-Montage

(nur Echobox-1)

Far gute Tonqualitat und naturliche Laut-
starke der gesprochenen Tiefenwarnungen
sollte die Ruckseite des Lautsprechers mit
einem quasi luftdichten Geh&use aus Holz
abgeschlossen werden. Bleibt die Ruckseite
offen, wird der Ton verzerrt. Ausserdem nimmt
die Lautstéarke stark ab.

Umschaltmdglichkeit
der Sprache

(nur Echobox-1)

E...englische Ansage
D...deutsche Ansage
M und F...nicht benutzt

00

Schalter

Sensor-Frequenz-Ein-
stellung (Echobox-1)

Drehschalter

Die Echo-Box kann auf Sensoren verschie-
dener Frequenz am Drehschalter eingestellt
werden. Der Bereich erstreckt sich von 140
bis 160 kHz. Die Frequenzen sind von 0 bis 9
nummeriert. Dabei ist Nr. 8 die tiefste Fre-
quenz, dann kommt 7, 6, 5, usw. bis Nr. 9, die
hoéchste Frequenz. Wenn der Sensor ersetzt
wird, so muss die Nummer des neuen Sen-
sors eingestellt werden. Sie ist auf allen von
TECNAUTIC gelieferten Sensoren neben dem
Stecker aufgedruckt.

Eine unbekannte Sensor-Frequenz kann
durch Probieren von verschiedenen Nummern
ermittelt werden, bis das Echolot auch bei
grossen Tiefen arbeitet.
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Echo-Sensor-Montage

Montageort des Sensors

Blasenfreies Wasser muss
bei allen Geschwindig-
keiten am Sensor vorbei-
strémen, damit gute Tiefen-

messungen erzielt werden.
Folgende Punkte sind zu beachten:

1) Auf Segelyachten darf der Schallkegel
nicht durch den Kiel abgeschirmt werden. Ein
Platz vor dem Kiel ist am besten. Die Stelle
muss von innen gut zug&nglich sein.

2) Auf Verdranger-Motoryachten wird der
Sensor auf ungefahr halber Schiffslange und
in Nahe des Kiels (nicht weit von der Mittelli-
nie) montiert.

3) Auf Gleitern wird der Sensor hinten und
in der Nahe des Kiels montiert, damit er
immer im Wasser liegt. Auf Schiffen mit mehr
als 25 Knoten kann es von Vorteil sein, einen
geeigneten Montageort von einem gleichen
Schiff zu Ubernehmen, soweit bekannt.

4) Der Echo-Sensor sollte niemals hinter
Wellenstltzen, Rumpfdurchlassen und
Logsensoren montiert werden, da deren
Turbulenz stért.

5) Der Echo-Sensor sendet ein wenig
elektromagnetische Stérstrahlung aus. Er
sollte deshalb mindestens 20 cm von einem
Logsensor entfernt montiert werden, damit er
diesen nicht stort.

6) Bei Z-Antrieben fuhrt ein Montageort in
der Nahe der Motoren meist zu guten Resulta-
ten. Bei Innenbordern sollte der Echo-Sensor
gentgend weit vor den Propellern liegen.
Turbulenz von den Propellern kann die Funkti-
on sehr stark stéren. Die Propellerwellen
durfen nichtim Abstrahlbereich des Sensors
liegen.
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7) Bei Geschwindigkeiten Gber 10 Knoten
kénnen die Sendeimpulse und die empfange-
nen Echos die Grenzschicht nicht mehr
durchdringen. Durch eine Montage des
Sensors unterhalb der Grenzschicht wird das
Problem geldst.

[T

) N
=
Strémun
Achtung: g
Bei zu flacher Form
des Zwischenstticks

wird die Grenzschicht
Uber den Sensor umgelenkt!

Zwischenstlick

8) Der Echo-Sensor sendet auch etwas
Schall-Energie seitwarts, entlang der Rumpf-
schale aus. Wenn aus dem Rumpf derart
starke Echos zurickkommen, dass sie wie
Bodenechos empfangen werden, muss eine
Schallisolation zwischen der Durchfthrung
und der Rumpfschale angebracht werden.
Erkannt wird diese Situation daran, dass
haufig falsche Tiefenwerte nahe Null ange-
zeigt werden. Jedes pordse Material mit
LufteinschlUssen ist zur Isolation geeignet.

Pflege des Sensors

Antifouling-Anstrich: liegt das Schiff im
Salzwasser, so kann durch Bewuchs die
Funktion des Echo-Sensors innerhalb von
wenigen Wochen stark beeintrachtigt werden.
Es wird empfohlen, die Unterseite des Sen-
sors mit einem Antifouling-Anstrich zu verse-
hen. Dabei darf nur mineralisch geldster
Anstrich auf den Sensor gelangen. Auf keinen
Fall darf auf Ketone-Basis geldster Anstrich
mit dem Sensor in Kontakt kommen. Im Falle
von Bewuchs kann dieser mit einer harten
Blrste oder einer Spachtel entfernt werden.
Die Unterseite des Sensors kann auch mit
feinem Schleifpapier, jedoch nur nass, ge-
schliffen werden.



Standard-Montage mit
Rumpfdurchfihrung

Der Vorteil einer Installation mit Rumpf-
durchftihrung liegt in der Sicherheit, dass
keine Schallwellen durch den Rumpf absor-
biert werden (im Gegensatz zur Innen-monta-

ge).

Es sind jedoch folgende Punkte zu beach-
ten:

1.) Der Sensor muss lotrecht montiert
werden. Er darf weder seitwarts noch nach
vorne oder hinten

geneigt sein. Wenn die
Innen- und Aussensei-
te nicht eben sind,
muss ein waagrechter

Ansatz montiert

werden.

1

| 2.) Im Fall
eines
Holzrump-
fes oder
| bei aufgeleimten
Holzansatzen darf nur
eine metallene RumpfdurchfUhrung verwendet
werden. Durch das Aufquellen des Holzes
kann die Durchfihrung aus
Kunststoff brechen. Auch
beim Ein- und Auswas-
‘ sern kann eine Kunst-
stoffdurchfuhrung bre-
chen.

‘ 3.) Eine Rumpf-
durchfihrung aus
Kunststoff darf
nicht mit Lésungs-
mittel in Kontakt
kommen
(Rissgefahr).

4.) Im Falle einer doppelten Schale mit
Kern muss vor der Montage der DurchfUhrung
ein Rohr von der inneren zur &usseren Schale
absolut dicht einlaminiert werden.

/N

5.) Wegen der Gefahr von Elektrolyse darf
auf Metallriumpfen keine metallene
Durchftihrung verwendet werden. Gefahr von
Wassereinbruch!

Die Verschraubung ist bei Sensoren mit
Rumpfdurchbruch immer fest zu verschlies-
sen!

Innenmontage

Die Innenmontage ist nur bei Schiffen mit
einer Rumpfschale aus kompaktem (nicht
pordsem) Kunststoff moglich. Diese Montage-
art wird nur fur Schiffe empfohlen, deren
Geschwindigkeit 10 Knoten nicht Uberschrei-
tet.

Schritte der Montage:

1. Das Schiff liegt im Wasser und es wird
eine schalldurchlassige Stelle fur den Sensor
gesucht, sodass das Echolot funktioniert.

Provisorische
‘ Wasserpfitze erstellen

= =7-=  Kunststoff-Rumpf (nicht
B sehr dicke Stelle!)

Luftblasen entfernen!
Farbe und Isolation entfernen

2. Das Rohr fur die Innen-
montage wird an der geeigne-
ten Stelle mit gut haften-
dem Kle-ber (z.B. Sika
221) lotrecht befestigt und
mit Wasser oder Oel gefullt
(es genugt, wenn die
Unterseite des Sensors in
die Flussigkeit eintaucht -
jedoch auch bei
Neigung des Schiffes).

N
o

proes =N 1= ey
U

Mindestabstand 1 mm

d Keine Luftblasen unter
dem Sensor!

Maximalabstan
20 mm

2'-12UN
threads

P17 Low Profile
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Jumbo Display-
Funktionen

Linker Ansicht ohne Gehdusedeckel

Jumper

Mittlerer — —

Jumper = ‘ ’ ’

Rechter ’ ’ ’ ’ ’

Jumper L\ L\ L\
Disp /;y- Der Gehédusedeckel ist
Schalter abzuschrauben.

Folgende Funktionen werden angezeigt, wenn
die Tasten-Jumper nicht Gberbrickt sind:

Display-
Schalter

ISPD |- 5.7 |
Bootsgeschwindigkeit in 1/10 kt.

1

2 |HdG |- (335 |
Kompass-Kurs in Grad.

3 [tru |-[205 |
Wahre Windspeed in 1/10 kt.

4 |tru |—>|120 |
Wahrer Windwinkel (+/- 180 grad)

5 |dir |-|275 |
Magnetische Windrichtung in Grad

6 |APP |- 154 |
Scheinbare Windspeed in 1/10 kt.

7 |APP |
Scheinbarer Windwinkel (+/- 180 grad)

8 |VMG |- H75 |
VMG in 1/10 kt.

9 |Eco |->| 49 |

Tiefe in 1/10 m oder 1/10 ft
(gleiche Einheit wie am Multifunkt-
ions-Display)
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Display
Selector

0o |con |>[FiG |

Mit dem Display-Schalter in Position
Null funktioniert das Jumbo-Display
ganz &hnlich wie ein Multifunktions-
Display. Anstelle der Drucktasten
sind die Jumper zu verwenden. Die
drei Jumper haben je zwei Kon-
takte, die gebrickt werden kdnnen.
(Wenn die betreffende Taste nicht
gedruckt werden soll, so bleibt der
Jumper offen. Er wird daftr nur auf
einen der beiden Kontakte aufge-
steckt).

Die erste aktivierte Funktion wird
nach dem Einschalten angezeigt. An-
stelle der Drucktasten werden die
Jumper bendtzt, wenn die Konfigura-
tion gedndert werden soll.

Hinweis: nach einem Stromunterbruch
bendtigt das Jumbo-Display 30 Sekunden bis
zur Betriebsbereitschaft.

Beleuchtung

Falls Sie einen Dim-
mer installiert haben,
wird nur dieser
benutzt, andernfalls
wird die Beleuchtung
an einem Multifunk-
tions-Display einge-
stellt. Dieses muss
die gleiche Display-
Gruppen-Nummer wie
das Jumbo-Display haben.

1. Alle drei Tasten gemeinsam drlcken.

2. SELECT- Taste zuerst loslassen, danach
die anderen.

3. Mit den Pfeiltasten die Helligkeit veran-
dern.

Auch bei allen anderen Displays mit der
gleichen Gruppennummer wird automatisch
die gleiche Helligkeit eingestellt.

4. Mit der SELECT-Taste Eingabe beenden.



Autopilot Anschluss

Reversibler Rudermotor (mecha-
nisch oder hydraulisch):
A0*=00, A5*=00, Ac=00

Drivebox 08L

Jumper J1 kann geschlos-
sen werden, um die Pin-

J1J233  yq= 7
i J2 = offen nentaste an AUX-2 zu akti-
J3 = offen vieren (kehrt auch Seite

des Ruderwinkels um)

4= siehe
unten

Stromzufuhr
Klemme 5 = +12...24V
Klemme 6 = minus
(mit 15A sichern)

Klemme 7,8
Reversibler
Rudermotor

Kurze Dréhte zur Batte-
rie und zum Motor! 2.5
mm? (AWG12) bis 3m
Lange. Grosserer Quer-
schnitt dartber!

Klemme 1 bis 4 geméass A8:

-Bypass+Kuppl. A8=00
J4=geschl.
-Ventilator A8=02 J4=geschl.

A8=03 J4=offen
-Heckstrahler  A8=05 J4=offen

A8 Klemme 1-4:
00  Bypass3-4,Kuppl.1-2
02 Lufter an 1-2
03 BugStr.Ruder
05 HeckStr.Ruder

-Bugstrahler

Klemme 7-8:

revers. AP-Antrieb
revers. AP-Antrieb
revers. AP-Antrieb
revers. AP-Antrieb

Pinnentaste fur manuelle Ubernahme
an AUX-2 kann eine Drucktaste angeschlos-
sen werden (Montage an Steuerrad od.
Pinne). J1 muss geschlossen werden.
) Drucktaste
1) weiss (0 Volt, frei (OV oder

(2) blau (Signal) _— offen)

3) tdrkis (5 Volt, .
(4)violett (5 Vi) 98ardckt (+5V)

AUX-2

A7*=00 ... Sperre des Querstrahlers
an AUX-1 kann ein Sperr-Signal fur den
Querstrahler angeschlossen werden (Sperre
wenn eingefahren)  pgicro

(1 ueiss (0 VoISUhye; (oy oger
_(2) blau (Signal) L — offen)

3) tdrkis (5 Volt,
; gesperrt
_(4) violett (5 Volt)
4) violett (5 Volt, (+5V)

AUX-1

A7*=01 ... SLOW-Mode ohne FADEC:
an AUX-1 ist das RUCKWARTS-Signal der
Schaltung anzuschliessen. Im Setup A7*=01.

Micro

(1) weiss (0 VolPWitch
2 blau (Signal Forward Gear

3) turkis (5 Volt,
4 violett (5 voit) _* [Teverse Gear

AUX-1

Thruster-Box (elektrisch oder
hydraulisch On/Off) A0*=00,
Ac=00

Drivebox 08L

3
i)
S
>
e
?
&=

offen)
gesperrt
(+5V)

Sperre des Querstrahlers

an AUX-1 kann ein Sperr-Signal fur den

93
E =]
D=
J1J2J3  j1- offen 2 _g
e e @e =
J2 =offen ol
J3 =offen EEE
=g
SR

00 ...

Querstrahler angeschlossen werden (Sperre

wenn eingefahren)

A7*

Stromzufuhr
Klemme 5 = +12...24V
Klemme 6 = minus
(mit 5A sichern)

Relais oder Ventil
Ein/Aus-Signal gegen Plus
-Bugstrahler A8=08, 12
-Heckstrahler A8=07, 11

VA
Relais od. Ventil
Ein/Aus-Signal gegen Minus:

-Bugstrahler  A8=07, 10
- Heckstrahler A8=09, 12
A8 Klemme 1-4: Klemme 7-8:
07 BugStr.Ruder HeckStr.Ruder
08 BugStr.Ruder

09 HeckStr.Ruder --
10 BugStr.Ruder --

11 - HeckStr.Ruder
12 HeckStr.Ruder BugStr.Ruder

Thruster-Box fUr Proportionalventile
A0*=00, Ac=01, A8*=01

Drivebox 08P g -
9 3
ecd 3
590L -
€25 3-3
£29%  -§8d
2E 2 25 84
S oc = ~
So
5% g §
oL@ 8
jogse]
8&;3
n O
o (%}
£ o
J1J2J3  yi= offen g8e 26
e e e
J2 = offen gl
- . x Q%
J3 = offen o)
o, 8¢
SxX 53
22 c
£T36
<50 =

Stromzufuhr
Klemme 5 = +12...24V
Klemme 6 = minus
(mit 5A sichern)

| Proportional-Ventil:
(7,8=pwm Signal gegen minus)
L R -Bugstrahler A8=08, 12
-Heckstrahler A8=07, 11

Proportional-Ventil:

(pwm Signal gegen Minus)
-Bugstrahler  A8=07, 10

- Heckstrahler A8=09, 12
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Ruderventil On/Off (A0*=00), Thru-

ster On/Off (Ac=00)

Drivebox 08L

@J4 =offen -~ ..
E f 3456 |7 ? Stromzufuhr
| I Klemme 5 = +12...24V
! 11 &ﬁ/\ Klemme 6 = minus
: : 11— (mit 5A sichern)
[ Relais oder Ventil
[ Ein/Aus-Signal gegen Plus: Ac=00 A8*=00
1 -Bugstrahler A8=04
1 -Heckstrahler A8=06
-Pumpe fir Ruder A8=00 (7=+/8=-) mit Box08L
L R

VA
Relais od. Ventil
Ein/Aus-Signal gegen Minus: A0*=00

Jumper J1 kann geschlos-
sen werden, um die Pin-

J1J2 J3 J1=?
== J2 = geschl. nentaste an AUX-2 zu akti-
J3 = geschl. vieren (kehrt auch Seite

des Ruderwinkels um)

-Ruder A8=00, 04, 06

A8 Klemme 1-4: Klemme 7-8:

00 Ruder-Ventile |Pumpe (7=+/8=-) braucht Box08L
04 Ruder-Ventile BugStr.Ruder

06 Ruder-Ventile [HeckStr.Ruder

Pinnentaste fur manuelle Ubernahme
an AUX-2 kann eine Drucktaste angeschlos-
sen werden (Montage an Steuerrad od.
Pinne). J1 muss geschlossen werden.
) Drucktaste
1) weiss (0 Volt, frei (OV oder

(2) blau (Signal) _— offen)

3) tirkis (5 Vol .
(4) violett (5 Volt) gedriokt (+5V)

AUX-2

A7*=00 ... Sperre des Querstrahlers

an AUX-1 kann ein Sperr-Signal fur den
Querstrahler angeschlossen werden (Sperre
wenn eingefahren)  picro

i itch
1) weiss (0 VoltpW! frei (OV oder

(2) blau (Signal) _— offen)

3) tirkis (5 Vol
; gesperrt
_(4) violett (5 Volt)
4) violett (5 Volt, (+5V)

AUX-1

A7*=01 ... SLOW-Mode ohne FADEC:
an AUX-1 ist das RUCKWARTS-Signal der
Schaltung anzuschliessen. Im Setup A7*=01
Micro
1) weiss (0 Vol$Wwitch
(2) blau (Signal) _—
3) tirkis (5 Vol
(4) violett (5 Volt)

Forward Gear

Reverse Gear

AUX-1
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Ruder- u. Thruster-Steuerung mit
Proportional-Ventilen (pwm-Signal
direkt auf Ventilspulen):

A0*=01, A5*=00, Ac=01

Drivebox 08P

Jumper J1 kann geschlos-
sen werden, um die Pin-

J1J233 yi= 2

= mm Jo= nentaste an AUX-2 zu akti-
geschl vieren (kehrt auch Seite
J3= des Ruderwinkels um)
geschl

Stromzufuhr
Klemme 5 = +12...24V

fl94=geschl. b Klemme 6 = minus
NHER (mit 5A sichern)
12345678 ﬁ
I T II LI
P aA
Yo Thruster an KI. 7-8:

1
1
: | Proportional-Ventil: Ac=01 A8*=00
[}

1

! On-Off Ventil: Ac=00 A8*=01
Y R ) )
1 Signal gegen minus
T]1 3=gemeinsam. plus
-Bugstrahler A8=04, 08,12
L I'_ﬁ R -Heckstrahler A8=06, 07, 11

Ruder:

Proportional-Ventil: A0*=01
(pwm Signal gegen Minus)
-Ruder A8=00, 04, 06
-Bugstrahler A8=03,07, 10
-Heckstrahler A8=05

A8 Klemme 1-4: Klemme 7-8:

00 Ruder-Ventile --

04 Ruder-Ventile  BugStr.Ruder
06 Ruder-Ventile HeckStr.Ruder
07 BugStr.Ruder HeckStr.Ruder
08 -- BugStr.Ruder
09 HeckStr.Ruder --

10 BugStr.Ruder --

11 -- HeckStr.Ruder
12 HeckStr.Ruder BugStr.Ruder

Pinnentaste fur manuelle Ubernahme
an AUX-2 kann eine Drucktaste angeschlos-
sen werden (Montage an Steuerrad od.
Pinne). J1 muss geschlossen werden.
) Drucktaste
1) weiss (0 Volt, frei (OV oder

(2) blau (Signal) _— offen)

3) tirkis (5 Volt, "
(4) violett (5 Volt) gedrickt (+5V)

AUX-2

A7*=00 ... Sperre des Querstrahlers

an AUX-1 kann ein Sperr-Signal fur den
Querstrahler angeschlossen werden (Sperre
wenn eingefahren)  picro

i witch
(1) weiss (O VoISWICh . 1/ o e

; (2) blau (Signal) _— offen)

=) 3) turkis (5 Volt,
< (4) violett (5 Volt) ?fssﬁ)e' nt

A7*=01 ... SLOW-Mode ohne FADEC:
an AUX-1 ist das RUCKWARTS-Signal der
Schaltung anzuschliessen. Im Setup A7*=01.
Micro
1) weiss (0 Volf$witch

(2) blau (Signal) _—

3) tdrkis (5 Volt,
(4) violett (5 Volt)

Forward Gear

Reverse Gear

AUX-1




Ruder-Steuerung mit Proportional-
Ventil (Analog-Signal), Thruster mit
pwm-Signal direkt auf Ventilspulen:
A0*=01, A5*=01, A5=08, Ac=01

Drivebox 08V
Jumper J1 kann geschlos-
J1J2 J3 Ji=? sen werden, um die Pin-
e = J2=7u nentaste an AUX-2 zu akti-

J3=zu vieren (kehrt auch Seite
des Ruderwinkels um)

ﬂ J4=2zu
=N

1294560 7E Stromzufuhr
I I Klemme 5 = +12...24V
&ﬁ/\ Klemme 6 = minus
—) (mit 5A sichern)

L &J'S‘J R Proportional-Ventil (pwm):

-Bugstrahler A8=04,08, 12
-Heckstrahler A8=06, 07, 11

Analogsignal zu Danfoss
PG32 Proportional-Ventil:
-Ruder A8=00, 04, 06

A8 Klemme 1-4: Klemme 7-8:
00 Ruder-Ventile --

04 Ruder-Ventile BugStr.Ruder
06 Ruder-Ventile HeckStr.Ruder

Pinnentaste fur manuelle Ubernahme
an AUX-2 kann eine Drucktaste angeschlos-
sen werden (Montage an Steuerrad od.
Pinne). J1 muss geschlossen werden.
1) weiss (0 Vol Drucktaste
_(1) weiss (0 Volt) o o
(2) blau (Signal) _ > Z;;rffv oder

3) tirkis (5 Volt, 4
4) violett (5 Volt, gedriickt (+5V)

AUX-2

A7*=00 ... Sperre des Querstrahlers

an AUX-1 kann ein Sperr-Signal fur den
Querstrahler angeschlossen werden (Sperre
wenn eingefahren)  picro

i witch
1) weiss (0 Vol frei (OV oder

(2) blau (Signal) _— offen)

3) tirkis (5 Volt,
p gesperrt
_(4) violett (5 Volt)
4) violett (5 Volt, (+5V)

AUX-1

A7*=01 ... SLOW-Mode ohne FADEC:
an AUX-1 ist das RUCKWARTS-Signal der
Schaltung anzuschliessen. Im Setup A7*=01.
Micro
(1) weiss (0 Vo/&w’tfh
(2) blau (Signal) _—
3) turkis (5 Vol
(4) violett (5 Volt)

Forward Gear

AUX-1

Reverse Gear
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Ruderwinkelsensor-

Montage

Standard-Version fr Montage auf
einem Hydraulikzylinder

Kolbenstange

—
Die Bewegung des
Ruders muss vom
Sensor mdglichst
spielfrei erfasst
werden

ACHTUNG: Die Lange des Bugels muss so
eingestellt werden, dass er bei voll eingezo-
gener Kolbenstange mit dem Zylinder nicht in
Konflikt kommt! Zum Einstellen der Bugellan-
ge ist folgendermassen vorzugehen:

1. Gehausedeckel des Ruderwinkelsensors

offnen

2. Befestigungsmuttern des Blgels

lockern

3. Blgellange einstellen

4. Bugel wieder festschrauben und Gehau-

sedeckel aufsetzen

Der Bugel muss derart zurechtgebogen
werden, dass er auf der Kolbenstange sehr
stramm sitzt, auch wenn er in der vertikalen
Lage verschoben wird. Er darf auch bei
vollem Ruderausschlag nirgends streifen.

Der Sensor wird mit einem Drahtblgel
geliefert. Damit wird er auf einer Kolbenstange
von 16mm Durchmesser festgehalten. Fur
etwas andere Verhaltnisse kann der Blgel
anders gebogen werden oder es wird ein
neuer Bugel aus einem Stlck Federstahldraht
gefertigt.

Im Befestigungsbolzen der Kolbenstange
wird ein Loch von 6,5 mm Durchmesser und
10 mm Tiefe gebohrt. An einer Seite des
Sechskantkopfes wird ein M-3 Gewindeloch
angebracht. Damit wird die Achse des Sen-
sors mit einer Stellschraube fixiert.

(Bei Linearantrieben die von TECNAUTIC
geliefert wurden, ist das Loch im Bolzen
bereits gebohrt).

Kontrolle des Sensors nach der

ersten Inbetriebnahme

Dieser Test kann nicht vor dem Abschluss
der "ersten Inbetriebnahme" durchgefuhrt
werden (Seite 22).

Servo-Steuerrad in Modus SERVO einschal-
ten und Rad in Mittelstellung bringen, oder
wenn kein Servo-Steuerrad vorhanden ist
muss das Schiff fest am Steg liegen, sodass
sich der Kurs nicht &ndern kann. Kursanzeige
kontrollieren! Dann den Autopilot in HDG
mode einschalten.

Das Ruder sollte sich jetzt nicht bewegen.

Versuchen Sie nun mit einem Finger leich-
ten Druck auf den Bugel des Ruderwinkel-
Sensors auszutben. Wenn Spiel vorhanden
ist und der Sensor sich dreht, wird der Autopi-
lot das Ruder sofort bewegen.

Das Spiel muss beseitigt werden! Spiel
fuhrt zu ungenauem Steuern.
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WARNUNG: Der Bugel des Ruderwinkel-
Sensors darf bei voll ausgeschlagenem Ruder
mit dem Ruderarm und dem Zylinder nicht in
Konflikt kommen!

Montage eines Ruder-Sensors mit

Arm

Dieser Sensor ist bei bereits vorhandenen
Ruderantrieben oder Hy-
draulikzylindern even-
tuell einfacher zu mon-
tieren. Tecnautic liefert
dafur einen Rudersensor in ab-
gedichteter Version (#23 00 03). Die Armlange
A am Sensor und B an der Ruderwelle muss
gleich sein. Nur bei Aussenbordern und Z-An-
trieben wird die Armlange am Sensor grésser
gehalten, um einen vergrdsserten "Ruderaus-

schlag" zu erzielen.

Im Fall von zwei individuell gesteuerten Ru-
dern oder Antrieben mUussen die Verhé&ltnisse
symmetrisch sein.

Wichtig: der Winkel zwischen der Verbin-
dungsstange und den Armen an Sensor und
Ruder muss in Mittelstellung 90 Grad

Rudder Reference Unit -
may be installed at ither
side of the rudder.



Linearantrieb-Montage

Elektrohydraulischer Linearantrieb (fir mechani-
sche Rad- und Pinnensteuerung)

Geometrische Verhaltnisse

Zuerst werden die geometrischen Abmessun-
gen festgelegt. Die ruckwartige Befestigung
(Support mit Gelenk) erfolgt mit Schrauben. Mit
dem beiliegenden Bolzen wird die Kolbenstan-
ge mit einem Ruderarm auf der Ruderwelle ver-
bunden. Die Drehrichtung der Ruderwelle spielt
keine Rolle, d.h. der Linearantrieb kann links
oder rechts, vor oder hinter der Ruderwelle mon-
tiert werden. Die Bewegungsrichtung der Kol-
benstange muss in der gleichen Ebene liegen,
in der sich der Ruderarm bewegt. Dies wird er-
reicht, indem man die Ebene des Sockels senk-
recht zur Ruderwelle legt. Die Lange des Ru-
derarmes (F) wird aus der Tabelle entnommen.
Die seitliche Distanz (G) des Supports von der
Ruderwelle wird auf ca. (0.9)F festgelegt.

Nach Messen des max. Ruderausschlages
am Schiff (in Grad), wird der Radius F so fest-
gelegt, dass manuell der volle Ruderausschlag
erreicht wird, kurz bevor der Kolben des Hy-
draulikzylinders die Endstellung erreicht, damit
der Kolben nicht bis zum Ende des Zylinders
fahrt.

Montagehinweise

Der Ruderarm muss normalerweise mit einem
Keil, Bolzen oder einer Schraube gegen das
Verdrehen auf der Ruderwelle gesichert werden.
Die Ubertragung des Drehmomentes nur mit-
tels Reibung durch Aufklemmen erfordert eine
sehr massive Konstruktion des Armes.

In vielen Fallen kann ein vorhandener Ruder-
qguadrant in die Konstruktion einbezogen wer-
den. Selbstverstandlich muss die ganze Kon-
struktion starr sein, besonders die Distanz zwi-
schen Sockel und Ruderwelle soll sich auch
unter Belastung nicht andern. Alle Schrauben
mussen festgezogen und durch Federringe ge-
sichert werden. Der Bolzen mit Feingewinde und
Stoppmutter braucht keine weitere Sicherung.

Montage

Ruderwinkelsensor aus dem Bolzen I6sen
und vorsichtig am Bugel an der Kolbenstange
hangen lassen. Schrauben von Support und
Kolbenstange festziehen. Ruderwinkelsensor
wieder in den Bolzen stecken aber Stellschrau-
be vorlaufig nicht festziehen.

Wenn nétig, Ol auffillen. Dazu wird Auto-
matikgetriebedl verwendet (erhaltlich bei
Tankstellen und Werkstétten).

EntlGften

Vor der Installation(!) ist es notwendig, den
Hydraulikzylinder zu entltften und eventuell die
Flussigkeit zu ergénzen (Automatik-Getriebed!
bis maximal halbe Tankhohe aufflllen). Der
Transport-Deckel des Tanks ist durch jenen
mit einer Entliftungsoéffnung zu ersetzen.

Zur Kontrolle wird das Bypassventil direkt
an das Bordnetz angeschlossen ohne den Mo-
tor anzuschliessen.

Die Kolbenstange darf sich dann mit gros-
ser Kraft nicht mehr als 1 mm verschieben las-
sen, wenn richtig entliftet wurde.

Zum EntlUften 1&sst man bei eingeschalte-
tem Ventil die Pumpe ca. 10 Mal bis zum
Anschlag des Kolbens im Zylinder laufen,
abwechslend links und rechts. Bei nachtragli-
chem Entluften MUSS die Kolbenstange vom
Ruderarm abmontiert werden, damit der
Kolben bis ans Zylinderende fahren kann.

Montage der Pumpe

Die Pumpe muss héher als der Zylinder
montiert werden, sodass Luftblasenim
Zylinder in Richtung Pumpe und Reservoir
aufsteigen koénnen. Das Reservoir muss hoher
als Pumpe und Zylinder liegen.

Férdermenge der Pumpe verstellen

Bei einigen Modellen kann die Férdermen-
ge mechanisch verstellt werden. Es ist immer
die hochste Férdermenge einzustellen (je
tiefer die Stellschraube am Pumpenkorper
eingeschraubt wird, umso kleiner wird die
Fordermenge).

Wahl der Rudergeschwindigkeit

Far den Autopiloten ist eine hohe Ruderge-
schwindigkeit winschenswert, flr die Servo-
Steuerung ist sie eine Notwendigkeit. Eine zu
niedrige Rudergeschwindigkeit kann bei Auto-
pilot und Servo-Steuerung zu Kursschwingun-
gen fuhren. Gefahr! Deshalb ist grundsatzlich
die maximal mdgliche Geschwindigkeit an der
Pumpe einzustellen.
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Typ V2H32S, V2H40S INE e V2H40S V2H0S | v2Hs3s

Cylinder weight | 35kg | 771bs | 35kg | 7.71bs | 50kg | 111bs | 50kg | 111Ibs

und V2H50S Torque 500 Nm [369 ft Ibs [1000 Nm [739 #t Ibs_ [2000 Nm [1478 #.Ibs_ 2000 N [1478 ft lbs
(Lecomble & SChmltt) Cyl. Dimansiuns: mm inches mm | inches | mm inches | mm | inches
A 120 4 2332 120[ 4 2332 130 5 e 130 5 1
B [ 563 221ma"[ 627 (24 1176 727 285" 727 28 58"
14 BSP { Droin | C [ 5] to2" | 15 1em! 17 a3m4" 17 a3m4"
Pumg regulation D 46| 1 13me" 56| 4 55/64" 70 2w 70 2
. E ~200[ 7 e[  240[ 97ne" 300[ 11 138" 300 11 136"
TilerRadivs | 180 7 42| 210/ 8 | 260| 10| 260 1015
LA, ND@ 65 [1/4) G [ 15[ 6 w2 190] 7 316" 240[ 9 76" 240 9 718"
Pump RV ST RV2 ST RV2 ST ' RV3 ST
. - Weight 45ky | 10bs | 45kg | 10Ibs | 45kg | 10Ibs [ 7.0kg | 155 lbs
Di;ﬁ:nmsil)ons :g gl RV3ST
[mm [inches [mm [ inches
A 80[3 am2" 100 3 1ane” {mese ]
r (=] ec
B 70| 2 3" | 95| 3 3" . . “l |
C 1170 6 11118" ?195: 7 1118" < E]I 3 | ::E_
D (numben | 4 | 2 : ‘ LI I =z
E [24] 1sme"[ 0 0 |15 B
F [230 11"[315 512.25.54~ |.unsm:>mm.{|—|\\ @y | 1

i -

Die Lange des Ruderarms "F" (rechts im
Bild) gilt fur einen maximalen Ruderwinkel von
35 Grad. Siehe Tabelle unten fur andere

Ruderwinkel.
Winkel (Grad) 30 32 3B I 40 42 45 47 50 52 55

Hub (mm)| Radius (mm)

150 150 1415 130.8 124.6 116.7 1121 106.1 1025 97.9 952 91.6
155 155 146.2 1351 128.8 120.6 1158 109.6 106 101.2 98.3 94.6
160 160 151  139.5 132.9 1245 119.6 113.1 109.4 104.4 101.5 97.7
165 165 155.7 143.8 137.1 128.3 123.3 116.7 112.8 107.7 104.7 100.7
170 170 160.4 1482 1412 1322 127 1202 1162 111 107.9 103.8
175 175 1651 152.6 1454 136.1 130.8 123.7 119.6 1142 111  106.8
180 180 169.8 156.9 149.5 140 1345 127.3 1231 117.5 1142 109.9
185 185 1746 161.3 153.7 1439 138.2 130.8 126.5 120.8 117.4 112.9
190 190 179.3 165.6 157.9 147.8 142 1344 1299 124 120.6 116
195 195 184 170 162 1517 1457 137.9 133.3 127.3 123.7 119
200 200 188.7 174.3 166.2 155.6 149.4 141.4 136.7 130.5 126.9 122.1
205 205 193.4 178.7 170.3 159.5 153.2 145 140.2 133.8 130.1 125.1
210 210 198.1 183.1 1745 163.4 156.9 1485 143.6 137.1 1332 128.2
215 215 2029 187.4 178.6 167.2 160.7 152 147 140.3 136.4 131.2
220 220 207.6 191.8 182.8 171.1 164.4 1556 150.4 143.6 139.6 134.3
225 225 2123 196.1 186.9 175 168.1 159.1 153.8 146.9 142.8 137.3
230 230 217 200.5 191.1 178.9 171.9 162.6 157.2 150.1 1459 140.4
235 235 2217 2049 1952 182.8 175.6 166.2 160.7 153.4 149.1 143.4
240 240 226.4 209.2 199.4 186.7 179.3 169.7 164.1 156.6 152.3 146.5
245 245 2312 2136 203.6 190.6 183.1 1732 167.5 159.9 1555 149.5
250 250 2359 217.9 207.7 1945 186.8 176.8 170.9 163.2 158.6 152.6
255 255 240.6 222.3 211.9 1984 190.5 180.3 174.3 166.4 161.8 155.6
260 260 2453 226.6 216 202.2 194.3 183.8 177.8 169.7 165 158.7
265 265 250 231 2202 206.1 198 187.4 181.2 173 168.1 161.8
270 270 254.8 2354 2243 210 201.8 190.9 184.6 176.2 171.3 164.8
275 275 2595 239.7 2285 213.9 205.5 1945 188 179.5 1745 167.9
280 280 2642 244.1 2326 217.8 209.2 198 191.4 182.8 177.7 170.9
285 285 268.9 248.4 236.8 221.7 213 2015 1948 186 180.8 174
290 290 273.6 252.8 240.9 225.6 216.7 205.1 198.3 189.3 184 177
295 295 278.3 257.2 2451 229.5 220.4 208.6 201.7 192.5 187.2 180.1
300 300 283.1 261.5 249.2 2334 2242 2121 2051 195.8 190.4 183.1
305 305 287.8 265.9 253.4 237.2 227.9 2157 208.5 199.1 1935 186.2
310 310 2925 270.2 257.6 241.1 231.6 219.2 211.9 202.3 196.7 189.2
315 315 2972 2746 261.7 245 2354 2227 2154 205.6 199.9 192.3
320 320 3019 279 2659 2489 239.1 226.3 218.8 208.9 203 195.3
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Entltften eines Linear-
antriebes nach der
Montage

1. Kontrolle, ob Luft im Zylinder ist:

Der Pumpenmotor ist von der Drivebox
abzuklemmen, das Ventil bleibt angeschlos-
sen. Jetzt Autopilot einschalten (Ventil
schlieBt, aber Motor lauft nicht) und von Hand
das mechanische Steuerrad mit Kraft zu
drehen versuchen. Beim Wechsel der Dreh-
richtung darf sich die Kolbenstange des
Zylinders nicht um mehr als Tmm verschieben
lassen. Bei mehr ,Luft” muss entlUftet wer-
den.

2. Entluften:

Wichtig: die Entltftungsschrauben nicht
benutzen, immer geschlossen lassen!
Normalerweise muB zuerst die Kolbenstange
vom Ruderarm gel6st werden, damit der
Kolben bis ans absolute Zylinderende fahren
kann, bevor ein mechanischer Anschlag die
Bewegung begrenzt. Ventil und Motor mussen
angeschlossen sein.

AuBerdem muss der Ruder-Sensor vom Ruder
getrennt werden, sodass er sich nicht bewegt,
wenn das Ruder 1auft. Der Ruder-Sensor wird
nun in Mittelstellung (auf dem Display) ge-
bracht. Dann wird der Autopilot im Heading-
mode eingeschaltet. Wichtig ist, dass sich
das Heading dabei nicht &ndert, also das
Boot fest liegt.

Durch vorsichtiges Verdrehen des Ruder-
sensors lasst sich nun die Pumpe in beide
Richtungen elektrisch bewegen. Wenn man zu
weit dreht schaltet der AP ab. Vor dem wieder
Einschalten muss man die Ruder-LED in die
Mitte bringen!

Man fahrt je 10 Mal mit voller Geschwindig-
keit bis ans Zylinderende und kehrt dann die
Drehrichtung sofort um (bevor die Sicherung
auslost). Danach wieder kontrollieren, geméass
1. oben.
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Pumpen-Montage

Pumpe flr hydraulische
Radsteuerungen

Die Pumpe wird normalerweise in der Nahe
des Steuerzylinders montiert. Mit drei Schlau-
chen wird sie mit der hydraulischen Steuerein-
richtung des Schiffes verbunden. Wenn in der
Steuerradpumpe des Schiffes kein Sperrblock
eingebaut ist, muss noch ein solcher installiert
werden, ansonsten wird durch den Druck der
elektrischen Pumpe das Steuerrad anstatt des
Ruders bewegt.

Bei Schiffen mit einem zweiten
Steuerstand ist ein Sperrblock zwangslaufig
schon eingebaut.

Nach Anschluss aller Leitungen wird
das ganze System mit Ol aufgefullt. Verwen-
det wird das fUr die jeweilige Schiffssteuerung
vorgeschriebene Ol, oder Automatik-Getriebe-
6l fur Automobile.

EntlGftung des Systems nach der
Betriebsanleitung der Schiffssteuerung. Nach
Anschluss und kurzem Betrieb des Autopilo-
ten oder der Servo-Steuerung eventuell
nochmals entlUften. Bei manchen Pumpen
gibt es auch an der Pumpe selbst Entlif-
tungsoffnungen.

Wenn die elektrische Pumpe an eine
mit Luftdruck vorgespannte hydraulische
Steuerung angeschlossen wird, muss darauf
geachtet werden, dass der vom Hersteller der
Steuerung vorgeschriebene Luftdruck nicht
Uberschritten wird.

Verstellen der Férdermenge der Pumpe:

Bei einigen Pumpen kann die Férdermenge
verstellt werden. Es ist immer die maximale
Férdermenge einzustellen.

Wahl der Rudergeschwindigkeit:

Fur den Autopiloten ist eine hohe Ruderge-
schwindigkeit winschenswert, flr die Servo-
Steuerung ist sie eine Notwendigkeit. Eine zu

niedrige Rudergeschwindigkeit kann

bei Autopilot und besonders bei
Servo-Steuerung zu Kursschwingungen
fuhren. Gefahr! Deshalb ist grundsatzlich die
maximal mégliche Geschwindigkeit (Férder-
menge) an der Pumpe einzustellen. Die
Tecnautic Drive-Box regelt die Geschwindig-
keit der Pumpe elektronisch und reduziert die
Rudergeschwindigkeit von selbst, wenn nétig.



Im Falle von zwei Steuerstédnden ist der
erforderliche Sperrblock bereits vorhanden
oder in den Steurrad-Pumpen integriert.

HINWEIS:

Wenn der Autopilot im HDG-Modus den Kurs
nicht hédlt, dann sollte zuerst die Steifheit der
Hydraulik berprtift werden.

Autopilot und elektrische Servosteuerung
ausschalten. Dann mit der Notpinne das Ruder
zu bewegen versuchen. Der Kolben des
Hydraulikzylinders darf sich dabei um héch-
stens 1 mm bewegen lassen!!!!

Montage eines Sperr-
blocks

Steuerstand
P Ve
e e
e e
r 7
Steuerrad-Plmpe
ohne Sé‘errb:/ock
| |
AN N
N AN
N N
AN
AN
Sperrblock
breiter Abstand
zum Zylinder @
—
Autopilot-
| Pumpe
@Q Steuerzylinder
o L=

Wichtig:

Die Autopilot-Pumpe muss mit einer
Ruckleitung an den Tank angeschlossen
werden. Der Tank befindet sich normalerweise
in den Steuerrad-Pumpen.

Far die richtige Funktion der Pumpe muss
die Leitungsfuhrung gewahrleisten, dass die
Pumpe durch die Ruckleitung immer FlUssig-
keit vom Tank bekommt (unter zumindest
leichtem Druck). Daftr genugt es, wenn der
Tank ungefahr 1m hoher liegt als die Autopi-

lot-Pumpe.
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Steckeranschlisse und Kabel

3. Adern nach den folgenden Schemen in
die FUhrungen drlicken. e

Buskabel

Normalversion: RJ45-Stecker

Die weisse Ader des vierpoligen Flachoval-
kabels kommt an die linke Seite des Steckers
(Kontakt Nr.1), die Kontakte 5,6,7 und 8

bleiben frei. Die Lage des Steckers ‘
gemass Zeichnung unbe- Buskabel: 8-poliger Stecker, 4-pol. Kabel

dingt beachten, damit
nicht versehentlich Kon- Ader Rund- Flach- Signal

takt 1 und 8 ver- Nr. Kabel Kabel
wechselt

Kontakt Nr. 1 werden. 1 weiss weiss + Versorgung
weisse Ader 2 braun blau GND (0 V)
3 gelb turkis CAN_Hi
4 grdn violett CAN_Lo

5,6,7,8 mussen frei bleiben

Wind- u. Kompass-Sensor und Echo-Box:
Western-Stecker 8-poliger Stecker
Fluxgate Echobox 200WX und H2183

Fur Bus Alternativversion (8-polig) HS 8000 -1or-2 Kompass,Wind,GPS

Fur Kompass-Sensor (8-polig)

Far NMEA_Geréte (8-p0|lg) Pin Rund- Flach- 6-adr. 4-adr. Pin
Nr. kabel kabel Kabel Kabel Nr
Fur Logsensor (6-polig) , , ,
Fiir Windsensor (6-polig) 1 rot"(we|ss) weiss | |rot weiss 1
Fur Kurskreisel (6-polig) 2 igran (brn.) || blau schw. braun -2
31| (Brucke tlrkis (Bricke | | 3
4| 2-7im violett J2-7 im 4
Stecker Montage: 5| RJ45) weiss | |orange — RJ45) 5
1. Zuerst den Mantel des Kabels entfernen. | ©|/Plau(gelb)|| orangey | gelb rot(gelb) | 6
7 braun | |blau L7
Rund- weisse | 81 gelb(grun)|| rot weiss grin 8

Anmerkung: Adern 3 und 4 fuhren die
CAN-Bus-Signale und dudrfen an Kompass-
Sensor oder Echo-Box nicht angeschlossen
werden (Enden isolieren).

gelb =~ rot H58000: Rundstek-
Flach- ker am Fluxgate
kabel grin® £/ blau von der Kabelseite
gesehen
2. Kabel in den Gehausedeckel legen und Log- u. Windsensor, Sonic-Heading-
mit der Klemme fixieren. Gyro, Rollwinkel- u. Langsneigungssensor,
, Mastwinkelsensor, Ankertaste:
‘ - 6 poliger RJ12-Stecker, 4-poliges Kabel
e Rund- Flach-
s Nr. kabel kabel
sse Ad 2 weiss weiss
weisse Ader
3 braun blau
muss auf Nr. 1 - 1 Anker-
: 4 gelb turkis F
liegen. 5 gran violett — 'Taste

1 und 6 bleiben frei
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4. Die Uberstehenden Adern sauber mit
einem Messer abschneiden.

max. 1mm

5. Gehausedeckel auf das Gehause
stecken (Laschen beachten) und gleich-
massig mit einer Zange zusammenpressen,
bis die Laschen einrasten.

NMEA-Kabel

RJ45-Stecker

Externe NMEA-Daten (z.B. von einem GPS)
werden Uber die Kontakte 7 und 8 am Bus-
stecker von Display, FBW-Steuerrad (nur feste
Version) oder Drivebox empfangen. Vom
Display ausgehende NMEA-Daten werden
Uber die Kontakte 5 und 6 gesendet.

Die weisse Ader des vierpoligen Flachoval-
kabels liegt an Kontakt Nr.5, die violette Ader
an Kontakt Nr.8. Die Kontakte 1, 2, 3 und 4
bleiben frei. Die Lage des Steckers geméss
Zeichnung unbedingt beach-

ten, damit nicht versehent-

lich Kontakt 1 und 8
verwechselt werden.

Kontakt Nr. 1
weisse Ader

an Kontakt Nr. 5
Ader Ader-
Nr. Farbe  Signal: Daten:
5 weiss out-B zum Nav-Gerat
6 blau Out-A zum Nav-Gerat
7 turkis in-B vom Nav-Gerat
8 violett  in-A vom Nav-Gerat

Der NMEA-Eingang ist galvanisch isoliert
und kann sowohl Signale nach NMEA-0183-
V1.5 als auch solche nach NMEA-0183-V2.x
oder héher empfangen.

Der NMEA-Ausgang der Tecnautic-Dis-
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plays liefert symmetrische Signale mit 5V-
Pegel. Daher kdnnen die von Techautic
gesendeten NMEA-Daten von anderen Geréte
nach Version 1.5 und 2.x oder héher empfan-
gen werden.

Fly-By-Wire Steuerrad

Rundstecker am Spiralkabel der
mobilen Version

) ) FBW-Steuerrad:
1 (weiss) O' 5 4 (violett) Rundstecker am
2(blau) \° © /3 (turkis)  Spiralkabel
von der Kabelseite
gesehen

Rundstecker 4 polig

Fur Logsensor, Windsensor und
Jumbo-Buskabel

Buchsenkontakt
Buchsengehéuse

Stiftgehause

Stiftkontakt

Sensorseitig befindet sich immer das
Stiftgehause.

Stiftgeh&use (Ansicht von der Kabel-
seite):

Markierung
Rund-  Flach-
Nr. Kabel Kabel
1 weiss weiss
2 braun blau
3 gelb tlrkis
4 grin violett

Buchsengehause (Ansicht von der
Kabelseite):

Markierung
Rund-  Flach-
Nr.  Kabel Kabel
1 weiss  weiss
2 braun  blau
3 gelb tlrkis
4 grin violett



Verkabelung prifen AP Fehler-Codes

Im Falle der selbstatigen Abschaltung des
1. CAN-Bus mit 1 Terminator testen Autopiloten erscheinen sie automatisch auf dem

AP-Display. Um den Code spéater abzulesen
Strom ab-
schalten!

muss die OFF-Taste lange gedrlckt werden.
Mit der rechten Taste wird bei Bedarf die Box
gewahlt: P.1=Drivebox1, P.2=Drivebox2,
F.1=Fadecbox1, F.2=Fadecbox2.
Zum Beispiel bedeutet der Code "P.2:03"
dass es ein Problem mit dem Rudersensor von
Fﬂj Drivebox-2 gibt.

i 1. Powerkabel FAIL-Codes gehen verloren, wenn der Strom
}ﬁlf . CAN Bus . | und zweiten zur Box und zum Display unterbrochen wird.
Terminator Terminator 01 OFF wegen Uberstrom
entfernen "
120 Ohm 2. Prifkabel 02 OFF wegen Ubertemperatur
anschliessen 03 OFF wegen Ruderwinkel Signal extrem
cyan magenta 04 OFF CB an Drivebox hat ausgel6st
(tarkis) [ | (violett) 05 INFO U-Batt. tief (keine Abschaltung!)
o o ) 06 OFF wegen zu tiefer Gate-Spannung
] 07 OFF 1/4-Sek.-Uberstrom-Limite erreicht
. 08 einer (von zwei) Ruder-Sensoren defekt
5?,;%?;@1??37\7 Ohm 09 OFF bei Verlust von Setup-Daten
Adern gemessen, ein- Meter 10 INFO interne charge pump defekt
schliesslich aller Ver- 12 OFF wegen Abschalt. mit Pinnentaste
13 OFF Kurzschluss-Sofort-Abschaltung

teiler. Er muss bei kur-
zer Busldnge ca. 120 Ohm betragen. Bei lan-
gem Bus sind bis zu ca. 140 Ohm tolerierbar.

14 OFF wegen Kurskreisel Fehler

15 OFF 4-sec Uberstromlimite erreicht

16 OFF od. HDG-Mode: CW-Daten fehlen
17 OFF Strom > 45A

2. CAN-Bus mit Kurzschluss-Bricke 18 a) Wechsel von scheinb. Wind-Mode
auf HDG-Mode wegen fehlender APP

Wéhrend der Messung Wind-Daten oder
an den Steckern rtteln! b) Wechsel von TRU Wind-Mode auf

HDG-Mode wegen fehlender TRU Wind
und APP Wind- oder Turnrate-Daten

19 Wechsel von TRU Wind-Mode auf APP
Wind wegen fehlender TRU Wind-Daten

20 AP verliert Anker-Mode wegen Verlust von
Hover im FADEC

21 Wechsel auf TRU Wind-Mode wegen
fehlender HDG-Daten

rflf 22 OFF vom HDG-Mode wegen fehlendem

Strom ab-
schalten!

T
(_I_L\
i

. CANBus _ HDG, und APP Wind oder Turnrate
23 OFF vom APP Wind-Mode wegen
fehlender Turnrate- und HDG-Daten
24 Wechsel von TRU Wind auf APP Wind
Bricke cyan- cyan magenta oder OFF wegen fehlender HDG-Daten
magenta: 0 Ohm (tarkis) [\ (violett) 25 AP OFF wegen fehlender Daten eines
(o e ) externen Ruderwinkel-Sensors
[ ] 27 Wechsel auf HDG-Mode wegen
Der Bus Widerstand fehlender NAV-Daten (Plotter, GPS)
wird tber eine Briicke Ohm 28 OFF oder HDG mode beim SLAVE-AP,
am Busende gemes- Meter wegen Ausfall des MASTER-AP (im Fall
sen. Der Widerstand von zwei parallelen Autopiloten)
Uber die gesamte Bus- 29 Wechsel von TRK mode auf HDG mode
lange, einschliesslich aller Verteiler, muss weni- wegen niedriger Geschwindigk. (GPS)
ger als ca. 20 Ohm betragen. 30 Die Nachfuihrung des Kurskreisels hat von
Ist ein Bus-Isolator im System, dann sollte Kompass auf GPS umgeschaltet
der Widerstand einer CAN-Bus Hélfte nicht 31 Wechsel LAND zu NAV wegen ungenU-
mehr als ca. 10 Ohm betragen. gender XTE-Aufldsung des Plotters

32 Info: CAN-Bus war temporar inaktiv
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Setup des FBW-Steuerrades

Konfig. Modus aufrufen: linke und rechte
Taste gedrickt halten und dabei die mittlere
Taste vier Mal drlicken. Dann alle Tasten loslas-
sen.

Falls die Station gesperrt war, wird sie hiermit
auch entsperrt.

Die rote LED leuchtet sodann alleine,
was Stufe 1 des Setup signalisiert ("P1").

Stufe P1: (reserviert) Mit der Taste SERVO
gelangt man zu Stufe 2, oder mit Taste THR
verlasst man den Konfig. Modus.

Stufe P2: P2=1 ist zwingend. Mit der Taste
SERVO gelangt man zu Stufe 3, oder mit Taste
THR verlasst man den Konfig. Modus.

Stufe P3: Drlicken Sie die AP-Taste und
zahlen Sie die Anzahl der Signalténe. Mit jedem
Mal Dricken wird die Zahl erhéht. Damit wahlt
man die angeschlossenen Geréate. Mit der Taste
SERVO gelangt man zu Stufe 4, oder mit Taste
THR verlasst man den Konfig. Modus.

Stufe P4: Hier wird die Stellung der Fahrhe-
bel definiert, indem man die AP Taste driickt
wenn die Hebel auf NEUTRAL stehen.

Zu Stufe 5a gelangt man durch Driicken und
Festhalten der SERVO-Taste.

Sobald man die SERVO-Taste loslésst, ist
man bereits auf Stufe 5b.

Stufe P5a: Hier wird die Station gespertt,
indem die AP-Taste vor dem Loslassen der
SERVO-Taste gedrlckt wird.

Stufe 5b. Keine Funktion. Mit der Taste
SERVO gelangt man zu Stufe 6, oder mit Taste
THR verlasst man den Konfig. Modus.

Stufe P6: Mit der AP-Taste wird die Nummer
der Beleuchtungs-Gruppe gewahlt. Die Anzahl
der Signaltdne gibt die Gruppennummer, sowie:

P6=1: 4800bps, HDG und TLLhover) out

P6=2 0d.4: 9600bps HDG, MOD und TLL out

P6=3: Testoutput 4800bps

Mit der Taste SERVO gelangt man zu Stufe?.

Stufe P7: Hier wird mit der AP-Taste der
mechanische Typ der Fahrhebelstation gewéhlt.
Achtung: Eine falsche Einstellung kann zu
unerwarteten Schaltvorgangen flhren.

Mit der Taste SERVO gelangt man zu Stufe O,
oder mit der THR-Taste verlasst man den Konfig.
Modus. Nach Stufe 0 folgt wieder Stufe 1.

Stufe PO: PO definiert die Funktion der
rechten Taste: PO=1.. THR-Taste, PO=2..OFF-
Taste (schaltet AP und SERVO-Rad aus).

Gibt es Zweifel in welcher Stufe man sich be-
findet, so sollte man mit der THR-Taste beenden.

. 3. Alle
1. linke + j{;ﬁ%’fg Tasten
echte loslas- .
Tasrte halten ~ 135te 4 Mal Ossea/17S ‘
drticken Stufe P1: rote

LED leuchtet

Stufe P2: die linke LED leuchtet
gelb. P2=1 (1 Ton) ist zwingend

Stufe P3: rote + linke LED leuchten.

P3=0 (0 Téne) CAN-Bus Joystick
P3=1 (1 Ton) Kreisel und Ankertaste
P3=2 (2 Toéne) Bug- u. Heckstrahlruder
P3=3 (3 Téne) Kreisel u. Bugstrahlruder
P3=4 (4 Téne) Thruster-Joystick toggle
P3=5 (5 Téne) proportion. Thrusterdoyst.
Kurskreisel, Joysticks oder Schalter fir
7 Bug- u. Heckstrahlruder werden am
‘gelben" Stecker angeschlossen. Der "gelb-grine"
Stecker dient flr den oder die Fahrhebel

Stufe P4: Die rote + die linke LED
leuchten. Mit den Fahrhebeln auf
NEUTRAL sollten die Dioden am
schwéchsten leuchten. Gibt es nur
einen Fahrhebel, so wechselt nur

T die Helligkeit der linken Diode. Das
Abspeichern der NEUTRAL-Position erfolgt mit
der AP-Taste.
Falls die am schwéchsten leuchtende Stellung
des Fahrhebels merklich von NEUTRAL ab-
weicht, ist ein mechanisches Ausrichten des
Potentiometers mit dem Fahrhebel erforderlich.

Stufe P5 a: die rote LED leuchtet,
die SERVO-Taste wird immer noch
gedruckt gehalten. Durch Driicken
i der AP-Taste vor dem Loslassen
der SERVO-Taste wird die Station
gesperrt. Die Sperrung wird durch
rasches Blitzen der roten Diode angezeigt. Zum
Entsperren ist der Konfig.Modus neuerlich auf-
zurufen.

Stufe P6: es leuchtet die linke LED.
Mit der AP-Taste wird die Nummer
[1der Beleuchtungsgruppe (von 1 bis
4) gewéhit. NMEA Bitrate 4800
(Gr.1,3), 9600 (Gr.2,4)

Stufe P7: es leuchtet die rote + die
linke Diode.

P7=0 (kein Ton) Fahrhebel Typ L
p7=1 (1 Ton) Fernbedienung Typ 1
P7=2 (2 Téne) Fahrhebel Typ F
P7=3(3 Téne) Fahrhebel Typ N

Stufe PO: es leuchtet die rote + die lin-
ke Diode, Helligkeit zeigt Ruderwinkel
[P0 definiert Funktion der rechten Taste
PO=1 (1 Ton) THR-Taste

PO=2 (2 Téne) OFF-Taste
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