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CM85i systemet

Det 'intelligenta’ CM85i autopilot-systemet, med automatisk styrning, kan anvédnda en CM85i
kontrollpanel i kombination med en CM840 eller CM841 kursdator. Denna manual beskriver bagge
dessa konfigurationer och vissa detaljer kan darfor skilja sig fran ditt system.

Copyright 2004 - 2006. Denna manual, den mekaniska och elektriska designen
av CM85i autopilotsystem samt dess programvara skyddas av upphovsratt.
Kopiering utan tillstdnd kommer att beivras.
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SNABBSTART

Installera och kontrollera systemet i enlighet med beskrivningarna i kapitel 3.
Tryck pa knappen STANDBY for att starta systemet.

Folj beskrivningarna pa skarmen for att gora den forsta konfigureringen.
Hall ner knapparna STANDBY och PILOT for att stanga av systemet.
Styr till den 6nskade kursen och tryck pa PILOT.

Anvand piltangenterna for att &ndra eller justera kursen.

For att styra en kurs fran ett anslutet GPS-system, tryck ner PILOT-knappen
for att valja pilot-menyn, tryck sedan pa hoger pilknapp for att aktivera NAV.

For att gira, tryck ner PILOT-knappen tva ganger sa att 'DODGE’-laget visas.
Anvand pilknapparna for att gira.

For automatisk stagvandning, tryck ner PILOT-knappen tre ganger sa att
'TACK’-laget ('Kryss’) visas. Anvand pilknapparna for att vélja sida.

For att utnyttja vindroder, valj 'WIND’ fran PILOT-menyn och tryck sedan pa
hoger pilknapp for att aktivera funktionen.

For att valja en meny, hall ner STANDBY eller PILOT-knappen tills Du hor tva
pip. For att avsluta haller Du ner STANDBY eller PILOT-knappen igen.
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1 SYSTEMBESKRIVNING

1.1 INTRODUKTION TILL AUTOPILOTER

Autopilotens huvudsakliga funktion &r att styra fartyget pa en referenskurs som finns i autopilotens
minne. Nar autopiloten ar aktiverad jamfor den kontinuerligt fartygets kurs med en referenskurs
och, om dessa skiljer sig, kompenserar autopiloten fartygets kurs ater till referenskursen. D& det
maste finnas en kompromiss mellan kursnoggrannhet och roderaktivitet har autopiloten
kontrollmdjligheter for att balansera dessa tva faktorer.

De fyra huvudkomponenterna ar en kompass, en kursdator, en roderlagesgivare och en drivenhet.
Se figur 1.1.

KURSDATOR

é) KOMPASS

KONTROLLPANEL

RODERLAGES-GIVARE |

RODERARM

DRIVENHET

Figur 1.1: Grundkomponenter i en vanlig autopilot fér marint bruk.

| ett CM85i-system ar elektroniken uppdelad i tva enheter: En kursdator, monterad under dack,
innehdller den huvudsakliga elektroniken medan kontrollpanelen, monterad vid styrplatsen, ger
anvandaren mdjlighet att kommunicera med systemet.

Moderna autopiloter har aven andra funktioner och denna beskrivning forklarar hur dessa passar
med grundfunktionerna och hur de ger anvandaren uttékade mojligheter.

1.11 REFERENSKURSEN

Nar autopiloten startas lagger den sig i vilolage (STANDBY) och visar kursen men den styr inte
fartyget. Styrningen aktiveras genom att ga till PILOT-laget. Nar detta gors overfors den aktuella
kursen till minnet som en referenskurs och autopiloten boérjar styra for att halla denna kurs.
Anvandaren kan nar som helst byta referenskurs och fartyget styr da enligt den nya kursen.

Det finns tva andra vagar att ange en referenskurs. Om autopiloten ar ansluten till en GPS-
mottagare kommer kursen att séttas till en linje direkt mellan de anvénda girpunkterna. Alternativt
kan ett vindroder anvandas. Om autopiloten &r ansluten till ett vindroder kommer kursen att
behallas konstant till den relativa vindriktningen.
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1.1.2 KONTROLL AV STYRNINGEN

Nar fartyget kommer ur kurs, eller om referenskursen andras, skall autopiloten justera rodret sa att
fartyget snabbt kommer in pa ratt kurs, och detta utan att Gverstyra. Den ratta rodervinkeln beror
pa kursavvikelsen, fartygets hastighet, fartygets storlek samt rodrets effektivitet. Valet som gors
styrs av fyra parametrar till autopiloten.

Automatisk justering
| en automatiskt justerande autopilot, som i CM85i, gors valet av lampligt roderutslag automatiskt.
Autopiloten anvander information om fartygstyp, angiven vid konfigureringen. Nar fartyget sedan
anvands kommer autopiloten automatiskt att dvervaka kursnoggrannheten och rodrets aktivitet.
Dessa data anvands far att erhalla den basta kompromissen. Det finns dven mdgjlighet att stélla
dessa parametrar manuellt, da galler féljande information.

Roderfaktorn (manuellt)
Roderfaktorn, eller Kansligheten, bestammer antalet grader rodret skall vridas for ett givet kursfel.
En normal instélining fér roderfaktorn innebar en halv grads rodervinkel for varje grads
kursavvikelse. Stora eller langsamma fartyg behover ett stérre varde medan snabba eller sma
fartyg behdver mindre rodervinkel. Om roderfaktorn &r for stor kommer fartyget att dverstyra eller
orma sig fram pa en ostadig kurs. En for lag installning innebar att fartyget understyr och ger en
ryckig styrning, se figur 1.2.

OVERSTYRNING
REFERENSKURS

T UNDERSTYRNING

Figur 1.2: lllustration for att visa dverstyrning om roderfaktorn satts for hégt
respektive understyrning om den satts for lagt.

Sid 7



Kontrollage — Normal eller Grov sjo

Installningen CONTROL MODE (Kontrollage) paverkas av sjoforhallanden samt fartygets vikt.
Laget NORMAL staller rodret i forhallande till kursfel och girhastighet. Laget ROUGH anvands i
svara sjoférhallanden. Roderaktiviteten minskas genom att inte kompensera mindre fel medan full
kraft anvands for att kompensera storre fel. Rodrets vridhastighet kan justeras och detta ar viktigt
for fartyg vars roderkanslighet ar svag eller fartyg som fortsatter att gira efter det att rodret atergatt
till neutrallage. Om det finns en rodertroghet, eller kontraroderkanslighet, kommer normal
roderaktivitet att anvandas for att inleda en gir. Nar sedan giren pagar kommer rodervinkeln att
minskas. Nar fartyget narmar sig slutlig kurs kommer motroder att appliceras for att stoppa giren.
Funktionaliteten hos motrodret visas i figur 1.3. Generellt géller att nér vridningen 6kas kommer
fartyget att halla kursen battre men samtidigt reagera langsammare pa kursandringar. Motroder
forbattrar ocksa styrningen av fartyg i meds;jo.

REFERENSKURS

i MOTRIKTAT RODERUTSLAG

NEUTRALT RODER

NORMALT RODERUTSLAG

Figur 1.3: Roderfunktion under en gir vid RATE-lage.

Automatisk trimning
Ett fartyg drar ofta lite snett eller behdver kontinuerligt roderutslag, detta for att kompensera
vaderfaktorer, propellerns rotation eller ojdmn balans. Autopiloten kompenserar detta genom att
justera roderutslaget sa att den genomsnittliga kursen stammer med referenskursen.

1.1.3 STYRNING MED AUTOPILOT

Eftersom autopiloten kontrollerar styrsystemet kan detta styrsystem anpassas for att styra fartyget
manuellt utan att anvanda ratten. Detta gors genom den handhallna kontrollenheten eller genom
en permanent monterad extra styrenhet.

1.1.4 KOMPLETTERINGAR

Autopiloter anvander normalt en magnetisk (‘fluxgate’) kompass for att méta baringen. Dessa
kompasser lider, trots att de ar effektiva, av acceleratoreffekter vid instabila forhallanden och ett
mycket bra satt att minska dessa effekter ar att kombinera den magnetiska kompassen med ett
rategyro. Ytterligare en mdjlighet ar att komplettera skeppskompassen med en givare for att
utnyttja dess dynamik samt det faktum att den &r magnetiskt kompenserad. Autopiloten kan
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alternativt ta sin kursinformation i digital form fran fartygets gyrokompass eller annan elektronisk
givare. Autopiloten har aven inbyggda majligheter for automatisk eller manuell kompasskalibrering.

Om autopiloten ansluts till ett NMEA databaserat system kan den, som namnts ovan, ta emot
styrdata eller vindriktningsinformation. Vissa av dessa data kommer, &ven om de inte anvands av
autopiloten, att presenteras pa skarmen. Autopiloten genererar utdata med kursinformation,
information som kan matas till t ex ett instrument eller radarutrustning.

Autopiloter avsedda for segelfartyg har en automatisk funktion for stagvéandning anvandbar vid
ensamsegling.

En extra styrenhet kan anslutas till autopiloten for att mojliggora styrning fran tva styrplatser.

1.15 SAMARBETE MED ANNAN UTRUSTNING

De fysiska och elektriska forutsattningarna i ett fartyg kan vara svara. Denna autopilot har
konstruerats enligt dessa forutsattningar och tolererar daligt reglerad matningsspanning,
overbelastad styrning, radiosandare, radar och liknande. Den har ocksa konstruerats for att arbeta
utan att orsaka stdrningar hos radiomottagare eller annan kommunikationsutrustning.
Coursemasters autopiloter ar CE-markta vilket indikerar att de uppfyller alla relevanta EMC-
standarder. Installationsbeskrivningarna i denna manual har gjorts med stor noggrannhet for att
minimera eventuella problem med autopiloten i dessa omgivningar. L&s anvisningarna noggrant
och folj dem!
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1.2 CM85i SYSTEMET

Karnan i CM85i systemet bestar av kontrollpanelen som ansluts till en kursdator. Man kan har
valja mellan tva olika kursdatorer. En jamforelse mellan dessa enheter visas i figur 1.4 nedan.

ﬁOURSEMASTER \

// STBY \\

30 20 10 0 10 20 30

STANDBY PILOT COURSE

(S5 o
. /

CM85i Kontrollpanel

O ONONONONONG) (O ONONONOIONONORONG)
= = l%
CM840 Kursdator CM841 Kursdator
e FOr 12 voltssystem e FOr 12 - 24 voltssystem
e Drivstrom: 20A e Drivstrom 30A max.
¢ En anslutning for fjarrstyrning e Dubbla anslutningar for kontrollpaneler
e Fluxgate, slav eller digital kursgivare e Dubbla anslutningar for fjarrstyrning
e Basplatta 204 x 136 mm e Fluxgate, slav eller digital kursgivare

e Basplatta 256 x 136 mm

Figur 1.4 Jamforelse mellan kursdatorer.
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Funktionaliteten hos det fardiga systemet bestdms av de tillbehdér som anvands och det finns en
mangfald alternativ. Figur 1.5 visar ett komplett system baserat pa antingen CM840 eller CM841
kursdatorer.

——
NMEA
séi‘ﬁﬁ?r(lc ~ NAVIGATIONS-
X SYSTEM
CM 840/841 o
N\
KURSDATOR )
E 3 L’ o ) M RraDAR/
PLOTTER
| _ —
EE057
~ ) N~ VIND-
CM85i KONTROLLPANEL INSTRUMENT
~——
——
~—  DIGITAL
KURSGIVARE
~——
CM437
RATEGYRO eller
CcM427
FLUXGATE KOMPASS eller
CM428
\ SLAVKOMPASS
EXTRA
CM626
\ RATEGYRO
Rg'\gééﬁ /.i ézss CM665 / 653 / 654
R SRS FJARRSTYRNINGS-
ENHET
J
FIARR- CM 530/ 630 CM 551 CM 656
ALARM RODERINDIKATOR STYRSPAK RATTSTYRNING

Figur 1.5 Autopilot med CM840 eller CM841 kursdator.
Notera att endast en av de visade kontrollpanelerna kan anslutas
till CM840 och att CM840 endast skall anslutas till 12 V matning.

CM840 eller CM841 Kursdator
Kursdatorn innehdller den datoriserade styrenheten, kommunikationsenheterna for de andra
systemkomponenterna samt elektroniken for drivenheten. Allt kablage ar ocksa kopplat till
kursdatorn. Drivsystemet ar kraftigt och byggt for att kunna driva saval mekaniska som hydrauliska
drivenheter.

CM85i Kontrollpanel

Kontrollpanelen har fyra tryckknappar fér kontroll av systemet och visar aven information om
autopilotens aktuella funktion.
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Kompass
Den rekommenderade kompassen ar en CM437 Rategyrokompass som kombinerar en magnetisk
givare med ett rategyro. Alternativt kan en CM427 magnetisk givare anvandas. Bagge kompass-
typerna anvander en flytande toroidgivare med inbyggd elektronik.

Roderlagesgivare
Den normalt anvanda roderlagesgivaren ar CM120 anpassad for nojesbatar. Fér kommersiella
fartyg rekommenderas den kraftigare CM125. Bagge dessa enheter anvander kapslade
potentiometrar och ar helt utbytbara mot varandra.

Drivenheten
Det finns ett stort urval mekaniska och hydrauliska alternativ. En passande drivenhet kan
levereras av Coursemaster alternativt kan autopiloten anslutas till en befintlig styrenhet pa
fartyget.

1.3 KOMPLETTERINGSENHETER

Rategyro

Rategyro CM626 arbetar med en vibrerande kristall som samarbetar med en magnetisk givare for
att ge en mer precis styrning under olika sjoforhallanden. Den ger en mycket stabil och snabb
riktningsinformation oberoende av fartygets rorelser. Kompassens utdata anvands sedan for att
korrigera driften i gyrot sa att man ocksa far langvarig driftstabilitet. Anvandning av gyro
kompenserar for den 'nordstyrningseffekt’” man hittar pa norra halvklotet och motsvarande pa
sodra halvklotet. Rategyrot minskar ocksa roderaktiviteten vid kraftig sjogang. Denna enhet
behovs inte om enheten CM437 anvands.

Slavkompass
Om sa onskas kan kompasserna CM437 eller CM 427 erséattas med slavkompass CM428 som
monteras ovanpa skeppskompasser med plan ovansida.

Kontrollpaneler
Det finns ett antal kontrollpaneler att valja mellan. Modellen CM654 &r en handhallen enhet med
kabelanslutning medan CM555 ar motsvarande enhet for panelmontage. Bada enheterna ar
utrustade med styrvred och en trelages brytare (PILOT-STANDBY-HAND/REMOTE).
Modellen CM653 ar motsvarande handhallen enhet men utan brytare. Denna enhet aktiveras
automatiskt sa snart styrvredet vrids ur sitt neutrallage.

Modellen CM551 ar en panelmonterad styrspak och CM656 &r en kraftigare utférd enhet med ratt,
avsedd som en andra styrplats. Slutligen finns en valjarenhet CM553 for att valja mellan lagena
STANDBY och PILOT.

Till kursdatorn CM840 kan anslutas en kontrollpanel medan det till kursdatorn CM841 kan
anslutas tva kontrollpaneler.
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Extra Kontrollpanel
En extra kontrollpanel kan anslutas till kursdatorn CM841. De bada kontrollpanelerna kommer i
sadana fall att arbeta med likvardig prioritet. Systemet kan startas och stoppas fran bagge
enheterna och bagge enheterna kommer att visa samma information..

Roderindikator
Denna indikator visar, med analog visning, den aktuella rodervinkeln. Den kan placeras antingen
vid kontrollpanelen eller pa annan plats i fartyget. Indikatorn finns i tva versioner, CM530 och
CM630.

Fjarralarm
En piezoelektrisk hogtalare for att repetera alarm genererade av autopiloten kan levereras som
tillagg.
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2 ANVANDNING

2.1 KONTROLLPANELEN

Kontrollpanelens textfonster (figur 2.1) visar digitalt och med text information autopilotens aktuella
funktion. Det finns fyra kontrollknappar vars funktion beskrivs nedan.

ﬁOURSEMASTER \

f/ STBY Systemlage

Aktuell kurs eller
Referenskurs
Rodervisare eller

Meddelande
\ )

STANDBY PILOT COURSE

s (S ][0 ][3][5] o
N %

Figur 2.1 Kontrollpanelen

2.2 INNAN DU BORJAR

Innan du anvander autopiloten for forsta gangen maste den installeras och justeras enligt
beskrivningarna i Kapitel 3. (Om kompletteringsenheter skall anvandas skall dessa installeras efter
de forsta testkérningarna.)

For att starta autopiloten for forsta gangen trycker du pd STANDBY-knappen. Systemet gar in i ett
konfigureringslage for att forsékra att drivenheten till styrningen och rodergivaren har fasats in
korrekt. Efter det att systemet har initierats (texten SELF TEST visas) kommer systemet att ga in i
konfigureringslage:

GET N ¥

Nu finns tva alternativ. Om du vill kontrollera mojligheterna utan att konfigurera systemet, valj NO
genom att trycka pa vanstra piltangenten. Detta avbryter konfigureringen och du kan bladdra
igenom alternativen utan att PILOT-knappen reagerar. Systemet kommer att starta om med
konfigureringen nasta gang det startas. For att konfigurera systemet véljer du YES genom att
trycka pa den hdgra piltangenten.
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VALJ SKROVTYP

Skarmen visar nu:

HULL D1SP]

Anvand pilknapparna for att valja skrovtyp, typen DISPLACEMENT (Deplacement) avser ett skrov
som stannar i vattnet under normala farter medan PLANING avser ett planande skrov. Tryck
sedan pa STANDBY.

INSTALLNING AV DODVIKT

EE

J15FP TON)

Skarmen visar nu fartygets dodvikt, i ton:

/7~ stBY

Anvand piltangenterna for att valja fartygets vikt (dédvikt) i ton, detta ar nara fartygets verkliga vikt.
Vikten kan véljas i steg om 1 ton i omradet fran 1 till 110 ton. Tryck sedan p4 STANDBY.

INSTALLNING AV RODERGRANSER

Rodrets mekaniska ytterlagen (roderstoppen) skall nu lagras s att autopiloten kan stoppa innan
dessa lagen uppnas. Den forsta prompten visar:

ST LIMIT]

Vrid styrningen till roderstoppet at styrbord, rodervinkeln kommer att visas. Om vinkeln visar at
babord kommer detta att korrigeras nar STANDBY trycks ner.
(Notera att om rodervinkeln understiger 10 grader vid stoppet kommer inte systemet att svara.)

Tryck pa STANDBY, nasta prompt visar:

PT LIMIT]

Vrid nu styrningen at babord (port), till roderstoppet. Tryck darefter pA STANDBY.
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Den sista prompten visar:

| CENTRE |

Vrid nu rodret till det lage som av erfarenhet ar neutrallaget, rodervinkeln behéver inte visa noll.
Tryck sedan pd STANDBY.
Varning: Nu kommer rodret att borja réra pa sig. Kontrollera forst att detta inte vallar problem
innan STANDBY aktiveras.

Det aktuella roderlaget matas in i minnet, rodret vrids till 10 grader babord, vantar och atergar
sedan till neutrallage. Denna rorelse &ar avsedd att korrigera mindre justeringsfel i
roderlagesgivaren, lagra roderriktningen samt avsluta konfigureringen. Den aterstéller ocksa
systemet till STANDBY.

Notera att om rodret inte centreras inom 5 grader kommer inte instéliningsproceduren att avslutas.
Tryck pa STANDBY och centrera rodret genom att justera rodergivaren. Senare, nar fartyget
fardas med normal fart rekommenderas att funktionen HELM ADJUST anvénds for att finjustera
roderlaget, se kapitel 2.5.

KONFIGURERINGEN AR NU AVSLUTAD

2.3 NORMAL KORNING

TILLSLAG
' ‘ Tryck pd STANDBY-knappen. Systemet gor en sjalvtest som tar nagra
Starta sekunder och visar samtidigt autopilotens programversion. Nar sjalvtesten har
avslutats visas det normala STANDBY-laget med den aktuella kursen.

[5]

[ STBY PILOT NAV REI\/IOTE [ STBY \

R ”
GELFTEST) |

Om ett fel upptdcks under sjalvtesten hors en alarmsignal och ett

felmeddelande kommer att visas nar testen avslutats.
( ) FRANSLAG

Stang Tryck knapparna STANDBY och PILOT under en sekund.
av

[s]]

O
sy

- J
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( )
Autopilot

[7]

N\
Justera
kursen

[4]>]

—

AUTOPILOT

Styr, med systemet i STANDBY, fartyget till den 6nskade kursen
(referenskursen) och tryck sedan pa PILOT. Autopiloten laser nu till den
aktuella kursen och kommer att bibehdlla den. Rodrets position, nar PILOT-
knappen trycks ner, kommer att lagras som rodrets verkliga neutrallage.

Skarmen kommer att visa texten 'PILOT' i 6verkanten.

Autopilotlagets visningslagen
Det finns tva visningslagen i PILOT-lage. Det vanstra laget (Lage A) visar
referenskursen med stora siffror tillsammans med rodrets lAge som en grafisk
markor. Lage B visar den aktuella kursen med stora siffror med referenskursen
i mindre siffror nedanfér. Lage A eller B kan valjas i menyn under funktionen
PILOT DISPLAY.

PILOT \ PILOT \

234234

I ) \REF 234,

Lage A Lage B

.

KURSJUSTERING

Referenskursen justeras med ett tryck pa antingen den hogra eller vanstra
piltangenten. Varje tryck kommer att andra kursen 1 grad. Om du haller ner en
av knapparna kommer kursen att andras kontinuerligt i steg om 10 grader.

Notera: kursreferensen inte kommer att andras om autopiloten kontrolleras av t
ex en GPS.
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2.4 AUTOPILOTFUNKTIONER

Nar fartyget framférs under autopilot (i PILOT-I&ge) finns det en undermeny for att véalja ett av fyra
extra funktionslagen. Tryck pa PILOT-knappen en gang for att vélja lage. Det gar sedan att flytta
sig vidare genom att trycka flera ganger pa PILOT-knappen.

SR
Funktioner

[7]

)
Auto

Navigation

[»]

—

Gir

[<]>]

NRN  OFF

10D GE
THUK

| J

WIND OFF

J

Nar NAV OFF-meddelandet lyser, tryck pd HOGERPIL. Fartyget kommer da
att styra mot den aktiva girpunkten med minimal kursavvikelse (‘cross-track
error’) om en GPS eller annat navigationsinstrument ar aktiverat.
NAV-symbolen Overst pa skarmen kommer att aktiveras i lagena PILOT och
STANDBY. Om texten blinkar betyder det att fullstandiga navigationsdata
saknas. Om markeringen fortfarande blinkar efter 15 sekunder, kontrollera da
beskrivningarna for NMEA-installation i kapitel 3.

| visningsldge A (se ovan) kommer de stora siffrorna att visa styrkursen. |
visningslage B kommer meddelanderaden att véxla mellan styrkurs och
kursavvikelse.

For att stdnga av autopilotlaget, valj NAV-funktionen i PILOT-menyn och tryck
p& VANSTERPIL.

Gir-funktionen (DODGE) anvéands for att gora en snabb kursandring avsedd
att undvika ett hinder. Tryck ner hdger eller vanster piltangent medan texten
DODGE visas. Rodret kommat att flyttas i angiven riktning och den 6versta
raden pa skarmen kommer att vara tom. Rodret kommer att stanna i det lage
som knappen slapps. For att aterga till tidigare kurs skall PILOT-knappen
tryckas ner.
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)
Stag-

vandning

[<]>]

)
Vindroder '

[»]

~—

)
Fjarr-
styrning

Funktionen for stagvandning (‘TACK’) ger en fordrojd kursandring anvandbar
vid ensamsegling. Vinkeln mellan stagvandningarna ar forinstalld till 100
grader men kan andras via menyn, se kapitel 2.5. Tryck pa vanstra eller
hogra piltangenten né&r meddelandet TACK visas. En 10 sekunders
nedrakning visas pa skarmen och kursandringen bdérjar nar nedrékningen
kommer till 0. Tryck pa PILOT-knappen foér att avbryta en pagaende
nedrakning.

Om ett vindinstrument anvands kommer funktionen att vara nagot
annorlunda: Nar den vrider kommer den nya kursen att bli med samma
relativa vindriktning fran den motsatta sidan av fartyget. Stagvandningen sker
genom den minsta vinkeln.

Vindroder kan aktiveras om man, nar WIND OFF visas, trycker pa hoger
piltangent. Om ett vindinstrument har anslutits kommer fartyget att halla sin
aktuella kurs relativt vinden. Kursen relativt vinden visas langst ner pa
skarmen och kan justeras genom att trycka pa piltangenterna. Alternativt kan
systemet sattas i STANDBY och en ny kurs valjas genom att styra manuellt.
Om styrdata saknas kommer meddelandet WIND WAIT att visas.

Avsluta vindroderstyrningen genom att, i PILOT-menyn, flytta dig till WIND-
meddelandet och dar trycka pa vanster piltangent.

Om en enhet for fjarrstyrning har anslutits kommer en vaxling till Iaget HAND
att ha prioritet dver de normala autopilotfunktionerna och ge direkt kontroll
over styrningen. Skarmen kommer da att visa texten REMOTE langst upp.
For enheter med styrvred och omkopplare (CM654 och CM655) samt for
rattstyrningen (CM656) aktiveras styrningen genom att vaxla till REMOTE.
Rodret kommer nu att folja styrvredets position. Nar systemet andras till
PILOT kommer den ursprungliga referensen att anvandas eller, om den
befinner sig i NAV, att félja GPS-kursen.

For en enhet utan brytare (CM653) kommer systemet, nar vredets flyttas fran
neutrallage, att vaxla till REMOTE, for att aterga till PILOT nar vredet ater ar
centrerat.

For styrgivare med spak (CM551) kommer systemet, nar spaken flyttas, att
vaxla till REMOTE och fortsatta att vrida rodret till dess spaken slapps.
Rodret kommer sedan att stanna i denna position. Systemet atergar till PILOT
nar PILOT-knappen aktiveras.

CM85i-systemet svarar mot senast avgivna styrdata fran antingen
kontrollpanelen eller en extern enhet. Nar systemet startas kommer det darfor
att avvakta signal fran externa enheter till nagon av dem aktiveras. Signal
fran en extern enhet kommer att ignoreras om nagon av knapparna
STANDBY eller PILOT aktiveras. Om dubbla kontrollpaneler ansluts kommer
systemet att svara pa den senast avgivna signalen.

Det finns en menyfunktion fér att stinga av externa enheter savida inte
systemet ar i PILOT-lage.
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2.5 SYSTEMMENYERNA

Menyn ger tillgang till ett antal instéllningar som kan anvandas for att finjustera systemets
upptradande och for att vélja olika mojligheter. Andrade installningar kommer att sparas och finns
kvar nasta gang systemet startas. Menyernas struktur visas i figur 2.2 pa nasta sida. Huvudmenyn
har nio olika funktioner som visas till vanster. Fyra av dessa innehaller undermenyer som visas till
hoger.

Om du befinner dig i STANDBY-lage, hall dd ner STANDBY-knappen tills det piper tva ganger for
att komma till systemmenyerna. Tryck sedan enkla tryck pa STANDBY for att forflytta dig nerat i
menyn.

Tryck pa hoger pilknapp nar en underrubrik visas for att ga till den aktuella undermenyn. Ga sedan
nerat i undermenyn med enkla tryck pa STANDBY-knappen. Vid slutet av en undermeny kommer
systemet att aterga till huvudmenyn.

Vissa funktioner i undermenyn kraver aktivering, t ex kompasskalibreringen. Tryck pa hoger
pilknapp for att aktivera dessa funktioner.
Hall ner STANDBY-knappen tills det piper tva ganger for att avsluta arbetet med menyerna.
Om systemet befinner sig i PILOT-lage skall aktivering av systemmenyerna respektive stegning i
menyerna ske genom att trycka pa PILOT-knappen.

MENY TIMEOUT
Systemet kommer, for de flesta menyfunktioner, att atervanda till normal display om ingen knapp

trycks ner pa 1 ¥ minut. Undantag fran detta inkluderar kompasskalibreringen dar kalibreringen
pagar tills den deaktiveras med en knapptryckning.
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MENYFUNKTIONER

BACKLIGHT

CONTROL MODE

RUDDER FACTOR

RATE FACTOR

HEADING CONTROL

RUDDER CONTROL

ALARMS

OTHER

COLD START

Figur 2.2.

/ HEADING ADJUST \
RATE GYRO ON/OFF
AUTO COMP CALIB
MANUAL COMP CAL
HEADING SOURCE
MAG VARIATION

\ TACK ANGLE /

4 HELM ADJUST N
RUDDER LIMITS
HELM DAMPING

HELM DEADBAND
AUTOTRIM

\_ STEER DRIVE )

HELM ALERT
STALL ALARM ON/OFF/

NMEA OUTPUT
REMOTE LOCK ON/OFF

PILOT DISPLAY A/B

MONITORS

CM85i Systemmeny

Funktionerna i respektive meny beskrivs pa féljande sidor.
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BACKLIGHT
(BAKGRUNDSBELYSNING)

CONTROL MODE
(KONTROLL-LAGE)

RUDDER FACTOR
(RODERFAKTOR)

RATE FACTOR
(KONTRARODER eller
MOTRODER)

HEADING ADJUST

(KOMPASSJUSTERING)

RATE GYRO OFF/ON
(RATEGYRO)

Bakgrundsbelysningen kan kontrolleras i fyra nivaer. Anvand
piltangenterna for att vélja.

Systemet ar forinstallt i laget AUTOTUNE (Automatisk
justering) men kan andras till att arbeta med last justering.
Anvand piltangenterna for att valja mellan:

AUTOTUNE
Nar detta lage valts borde inga justeringar behdva goras
under drift. Det kan dock finnas tillfallen da last justering kan
behova anvandas och nedanstdende manuella val kan da
anvandas:

NORMAL
Direkt proportionell styrning med anvandande av det
forinstallda vardet for kontraroder (se nedan). Beskrivning av
instéllningarna finns i kapitel 2.7.

ROUGH
Denna installning passar de flesta fartyg i svara
sjoforhallanden. Kontrollen har ett dodlage som tillater en
kursavvikelse pa 5 grader fran referenskursen innan kursen
korrigeras. Vid storre avvikelse justeras kursen pa samma
satt som for laget ‘NORMAL’. Roderaktivitet och
stromforbrukning halls pa detta satt pa ett minimum.

Roderfaktorn kan 6kas eller minskas med piltangenterna.
Detta varde kommer att anvandas som utgangspunkt i laget
AUTOTUNE néar PILOT-knappen aktiveras. Vardet kommer
sedan att justeras automatiskt under resans gang.
| de tva manuella lagena kommer detta varde inte att andras.
Mer information om roderfaktorn finns i kapitel 2.7.

Kontrollerar hur mycket motroder som skall anvandas i
samtliga kontroll-lagen. Anvisningar for instéllningarna finns i
kapitel 2.7

HEADING CONTROL GROUP

(STYRKONTROLLER)

Den aktuella kursen visas och eventuella monteringsfel hos
kompassen kan kompenseras genom att trycka pa
piltangenterna.

Om en CM437 rategyrokompass eller ett CM626 rategyro har

anslutits skall gyro-funktionen aktiveras med hjalp av
pilknapparna.
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AUTO COMPASS CALIBRATION
(AUTOMATISK
KOMPASSKALIBRERING)

MANUAL COMPASS CALIBRATION
(MANUELL KOMPASSKALIBRERING)

Detta ar en av tvad majligheter for att minska deviationen som
orsakas av magnetiska storningar i fartyget. For att géra
denna kalibrering trycker du pa hdger pilknapp, displayen
visar:

TURN 360 DEGREES

Gor ett komplett och ldngsamt varv med fartyget under gang.
Varvet kan goras at styrbord eller babord men samma
riktning skall bibehallas till dess att varvet ar komplett. Nedre
raden pa displayen visar baringen i forhallande till startkursen
och nar cirkeln &r komplett visas resultatet, t ex:

CALOK B

Bokstaven pa slutet visar magnetfaltets kvalitet. A och B ar
godkant. C indikerar daligt magnetfalt och flyttning av
kompassen med medfdljande omkalibrering rekommenderas.

Tryck pa STANDBY for att aterga till menyn. Denna metod for
kalibrering ar enkel och &@r den rekommenderade metoden for
alla fartyg. Det finns trots detta vissa magnetiska stérningar
som inte helt kan elimineras. Den manuella kalibreringen ar
har ett bra komplement.

Notera. Om ett rategyro har anslutits sa har detta
automatiskt deaktiverats under kalibreringen och maste
aktiveras igen nar kalibreringen ar avslutad.

Tryck pa hogra piltangenten nar denna meny visas.
Den aktuella kursen visas med stora siffror och
meddelanderaden visar:

DEV +00
Gira med fartyget till kurser néra en av kardinalkurserna:
000, 045, 090, 135, 180, 225, 270, eller 315.

Anvand sedan piltangenterna for att justera deviationen upp
eller ner sa att den aktuella kursen Gverensstammer med
skeppets egen kompass eller en referenskompass. Gira
fartyget till nasta punkt och repetera justeringarna till dess att
alla atta kardinalkurserna har kontrollerats eller justerats.
Tryck sedan pa STANDBY.

Den manuella kalibreringen kan finjusteras flera ganger bara
genom att valja denna funktion och, till exempel om sa
behovs, enbart justera en av kardinalpunkterna. Notera dock
att alla kalibreringsinstaliningar raderas om en ‘COLD
START’ (total omstart) utférs.
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HEADING SOURCE
(KURSGIVARE)

MAGNETIC VARIATION
(MAGNETISK MISSVISNING)

TACK ANGLE
(KRYSSVINKEL)

HELM ADJUST
(RODERJUSTERING)

RUDDER LIMITS
(RODERGRANSER)

HELM DAMPING

(RODERDAMPNING)

HELM DEADBAND
(RODRETS DODOMRADE)

Denna installning valjer kursgivare (med hjalp av
piltangenterna) for autopiloten. Alternativen ar fluxgate
kompass (eller slav) alternativt en digital ingang via nagon av
NMEA-ingangarna. Det finns tva digitala alternativ: en
magnetisk kursgivare (HDG) eller en sann kursgivare (HDT).
Om data tas fran den sanna kursgivaren kommer alla kurser
att anges som sanna.

Den magnetiska missvisningen maste anges om GPS-data
med TRUE (sann) kurs anvands. Angivelsen sker enligt en
360 graders skala sa att 3 grader ostligt visas som 003
medan 3 grader vastligt visas som 357. Anvand
piltangenterna for att justera vardet.

Anger den vinkel som skall anvandas i stagvandningslage.
Vardet anges i steg om 5 grader i omradet fran 20 till 160
grader.

RUDDER CONTROL GROUP
(RODERKONTROLLER)

For att fA optimal funktion ar det viktigt att den visade
rodervinkeln ar korrekt nar rodret ar centrerat. Vardet justerar
for oOverforingsfel och andra fel | styrutrustningen.
Rodervinkeln visas och skall vara 00 nar rodret &ar centrerat.
Anvand piltangenterna for att justera vardet.

Rodergranserna styr den maximala rodervinkel som kan
anvandas i PILOT-lage. Den ar forinstalld till 20 grader och
kan justeras med hjalp av piltangenterna. Detta varde skall
alltid vara lagre an de mekaniska rodergranser som lagrats
under systeminstallningarna

Roderdampningen anvands for att kontrollera den tréghet och
de oOverslangar som finns i de flesta mekaniska eller
hydrauliska styrsystem. For att kontrollera det standardvarde
pa 2 som satts in, vrid rodret manuellt ungefar 20 grader och
tryck sedan pa PILOT-knappen for att centrera rodret.
Kontrollera rodrets rorelser, om rodret stannar for tidigt och
sedan ’'stegar’ sig till normallaget skall roderdampningen
minskas. Om rodret gar for langt och sedan ’'stegar sig
tillbaks skall roderfaktorn dkas.

Dodomradet fungerar som ett filter for att hindra styrningen
att arbeta med korta pulser som svar pa mycket sma
felsignaler. Om dodomradet satts for hogt blir styrningen sen
att reagera pa sma fel. Det basta vardet ar just ovanfor det
varde som ger kontinuerliga pulser till styrningen.

Sid 24



AUTOTRIM
(AUTOMATISK JUSTERING)

STEER DRIVE

HELM ALERT
(RODERLARM)

STALL ALARM ON
(DRIFTSTOPPSLARM)

NMEA OUTPUT
(NMEA UTDATA)

REMOTE LOCK
(FJARR LAST)

PILOT DISPLAY
(VISNINGSLAGE)

MONITORS
(OVERVAKNING)

COLD START
(SYSTEMOMSTART)

Den automatiska justeringen centrerar rodret genom att
berdakna genomsnittet av kursfel dver langre tid. Justeringen
kan stangas av (0) eller sattas pa (1).

Denna funktion anvands for att koéra styrningen kontinuerligt
for att lufta hydraulsystemet. Notera att om rodergivaren inte
ar kopplad sa finns det en risk att kdra mot de mekaniska
roderstoppen. Tryck pa hoger och vanster piltangent for att
starta och stoppa drivningen.

ALARM GROUP
(LARMGRUPP)

Som en sakerhetsatgard aktiveras ett HELM ALERT alarm
med regelbundna intervall nar fartyget fors i PILOT-lage.
Tidsintervallet kan stéllas till 5, 10 eller 15 minuter, larmet kan
aven kopplas ur.

Driftstoppslarmet aktiveras vid systemomstart men denna
funktion kan anvandas for att deaktivera larmet, om sa visar
sig nddvandigt.

Vi rekommenderar att larmet inte deaktiveras vid normal
anvandning.

OTHER FUNCTIONS

(OVRIGA FUNKTIONER)

NMEA kursdata kan valjas som HDG (magnetisk) och HDT
(sann). Vissa versioner kan ocksa visa alternativet ‘SIM’.
Detta &r enbart for fabrikstestningar och skall inte anvéndas i
en installation.

Om fjarrlaset ar aktiverat kommer systemet enbart att styra
efter en fjarrenhet om det ar i PILOT-lage.

Anvands for att valja mellan tva visningslagen, se kapitel 2.3.

Denna menyinstallning anvands for att testa interna
funktioner och skall endast anvandas av servicepersonal.
Laget anvands aldrig vid normal drift.

Den totala omstarten aterstéller alla installningar till de
varden som stéllts in vid fabrik och bér anvéandas om
systemet har rakat ut for ett storre fel eller om ny
programvara har installerats. Tryck pa hoger pilknapp nar sa
begars for att bekréafta omstarten.

Nar systemet startats om kommer det att ga till laget for
systemkalibrering, se kapitel 2.2
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2.6 ALARM

CMB85i har ett antal inbyggda alarmfunktioner. Nar ett alarm intraffar kommer en alarmindikator att
ljuda och ett meddelande blinkar p& skarmen. For kvittering av ett alarm, tryck pa nagon av
STANDBY eller PILOT-knapparna. Detta tystar alarmet och tar bort meddelandet men andrar inga
installningar. 1 manga fall kommer ocksa orsaken till alarmet att tas bort. Om felet finns kvar

kommer en alarmsymbol att visas i 6vre hogra hornet pa skarmen. Systemet kommer i
bakgrunden, med jamna mellanrum, att forsoka ta bort felet. Om detta lyckas kommer symbolen

att slackas efter 30 sekunder.

OFF COURSE Fartyget har varit ur kurs mer an 8 grader i 30 sekunder. Detta

(UR KURS) alarm kommer endast i PILOT-lage och alla 6vriga funktioner
fungerar normalt medan alarmet &ar aktivt. Kvittera alarmet
genom att atervanda till ratt kurs eller genom att trycka pa nagon
av STANDBY eller PILOT-knapparna.

HELM ALERT Roderalarmet ges endast i PILOT-lage och alarmet &r en

(RODERALARM) sakerhetsfunktion for att forsakra att styrningen ar bemannad.
Tiden mellan alarmen kan stéllas i menyn. Kvittera alarmet
genom att trycka pa nagon av STANDBY eller PILOT-
knapparna.

OVERLOAD Drivenheten drar for mycket strom och vardet har 6verskridit de

(OVERBELASTNING)

STALL
(DRIFTSTOPP)

installda gransvardena, drivenheten har darfor stangts av. Se
kapitel 4 for mer information.

Om styrningens drivenhet ar aktiverad och rodret flyttar sig
mindre &n 1 grad pa 2,5 sekunder kommer systemet att sattas i
STANDBY och alarmet att aktiveras.

RUDDER Antingen har rodret rort sig utanfér de begransningar som satts

(RODER) vid systemets kalibrering eller sa har ett elektriskt fel uppstatt i
roderlagesgivaren. Systemet sétts i STANDBY.

COMPASS Om en fluxgatekompass anvands har magnetféltet antingen

(KOMPASS) overskridit eller underskridit de tillatna vardena. Se kapitel 4 for

HEADING DATA

mer information.

Om digitala styrdata har valts saknas korrekta styrdata.

(STYRDATA)
NO DATA Detta alarm genereras av kontrollpanelen for att indikerat att
(INGA DATA) kursdatorn inte levererar datainformation. Detta kan indikera ett

fel pa kontrollpanelen eller kursdatorn.
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2.7 REKOMMENDERADE INSTALLNINGAR

Som tidigare sagts om laget AUTOTUNE (automatisk justering) kommer de prelimindra interna
installningarna som anvands vid kalibreringen att justeras automatiskt under drift. Det kan finnas
tillfallen d& dessa installiningar kan behtva andras via menyn men beskrivningarna nedan &r i
huvudsak avsedda for manuella lagen.

Roderfaktorn (Rudder Factor) stélls in for att motsvara kansligheten hos den aktuella styrningen.
Segelbatar och motorbatar mellan 6 och 15 meter har en kanslig styrning och brukar kunna
anvanda en roderfaktor pa 3 eller 4. For snabba planande batar blir det béattre styrkontroll med en
roderfaktor pa 2 eller 3. Fartyg 6ver 15 meter har mindre kansliga roder och en bra installning
brukar vara i omradet 5 till 7.

En roderfaktor pa 4 genererar en roderrérelse pa 0,5 grader for varje grad ur kurs.

Den automatiska justeringen (Autotrim) skall normalt vara paslagen.

Kontraroder (Rate Factor) kompenserar for girtrogheten hos fartyget och valet bestams av bade
fartygets vikt och kursstabilitet. Om 10 graders roder ges och fartyget har natt full gir inom 1 till 3
sekunder kan en faktor pa 2 vara lamplig. Om det tar mellan 5 och 10 sekunder kan ett varde pa 4

eller 5 passa. Ett for hogt kontraroder kan generera onédigt hdg roderaktivitet och aven férlanga
en kursandring. Satt vardet for 1agt blir resultatet i stallet att fartyget 6verstyr.
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3 INSTALLATION

Kontrollera innan installationen paborjas att alla ingdende komponenter finns och att de ar
oskadade. Om en styrmotor eller hydraulenhet ar inkluderad, kontrollera att markspanninger
stammer med fartygets spanning. Las hela detta kapitel innan installationen paborjas och folj
sedan denna steg-for-steg beskrivning:

e Montera kursdatorn sd som beskrivs i kapitel 3.1. Kontrollera aven att polariteten pa
spanningen ar korrekt och att anslutningarna gjorts korrekt till metallen och inte klammer i
isoleringen.

e Montera kontrollpanelen sa som beskrivs i kapitel 3.2.

e Montera kompassen sd som beskrivs i kapitel 3.3. Var noggrann med att halla avstandet till
foremal som kan ge magnetisk interferens eller storningar.

e Montera rodergivaren som det beskrivs i kapitel 3.4. Kontrollera att lanksystemet ar korrekt och,
om det monterats i ett lagringsutrymme, att inga foremal kan falla pa lanksystemet.

e Montera och anslut eventuella extra tilloehér sa som beskrivs i kapitel 3.5. (Eller, om det ar
lampligt, vanta till efter de forsta testerna.)

¢ Installera drivenheten for styrningen sa som det beskrivs i kapitel 3.6

e Anslut spanningen till Kursdatorn. Ga sedan till kapitel 2.2 i denna manual och utfor
konfigurationen.

3.1 KURSDATORN

Kursdatorn skall monteras pa en vertikal yta med kabeloppningarna riktade nerat. Boxen skall
skyddas mot vaderpaverkan och placeras éver slagvattennivan i fartyget. Montera inte Kursdatorn
i maskinrummet eller pa nagon annan plats med hég temperatur. Anslutningarna skall dessutom
vara latt atkomliga nar locket tagits av och det skall finnas minst 50 mm fritt utrymme runt enheten
for att tillata luftcirkulation (det yttre holjet ar kylflans for kraftkomponenter inuti enheten).

Montera Kursdatorn med skruvar genom de tva monteringsvinklarna. For att 6ppna ladan, ta bort
de fyra skruvar som haller kdpans vinklar mot basen och lyft kdpan. Isolera fartygets
matningsspanning innan nagra anslutningar gors. Notera att alla anslutningar, bortsett fran
drivmotorn och matningsspanningen, gors till I6stagbara kontaktdon. Figurerna 3.1 och 3.2 visar
placeringen av kontakterna och andra viktiga komponenter i de tva respektive enheterna CM840
och CM841.
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RUDDER MTR ALM CONTROLLER COMPASS

Figur 3.1 Komponentplacering i CM 840 kursdator
visande komponenter och anslutningar.
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. Minnesenhet
Mikroprocessor

00
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20 A Sékring

|: D Omkopplare for

FLUXGATE eller
SLAVKOMPASS

D| HNNENNENEENINNENERNENEEE

| I I I I I | NMEA PORT A REMOTE 2 CONTROLLER2 GYRO PORTB

sower worowee LI L LU LTIV LTI

RUDDER MTR ALM REMOTE 1 CONTROLLER 1 COMPASS

0.8 A Sakring

Figur 3.2 Komponentplacering i CM 841 kursdator
visande komponenter och anslutningar.

Notera: Valjaren for Fluxgate eller slavkompass ar utférd for att passa en tidigare modell av
slavkompass (CM418). Numera ar systemen levererade med tillbehérskompassen CM428 vars
utdata ar samma som for en fluxgatekompass. Denna omkopplare skall darfor alltid sta i laget for
fluxgatekompass, dven om en slavkompass anslutits.
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Matningsspanningens kvalitet ar viktig for att kursdatorn skall fungera felfritt. Kraftiga
spanningsspikar utanfor de specificerade granserna orsakade av utrustning pa fartyget kan orsaka
att systemet startar om. Dessa problem minskar med kraftig ledningsarea och genom att ansluta
systemet till en punkt sa nara huvudbatterierna som det ar praktiskt mojligt.

Anvand en 2-ledad kabel avsedd for 30 Ampere som anslutning till fartygets spanningsmatning,
placera ett notskydd Over kabeln dar den gar in i kursdatorn och anslut kabeln till korrekt
anslutningsblock. Det ar ocksa lampligt att en strombrytare fér 20 — 30 ampere installeras mellan
kursdatorn och fartygets spanningsmatning, detta for att kunna bryta strommen nar autopiloten
inte anvands.

3.2 KONTROLLPANELEN

Kontrollpanelen ar konstruerad for panelmontering pa t ex en styrpanel som visas i figur 3.3. Aven
om fronten ar tatad rekommenderas att den placeras skyddad mot regn och vattenstank. Vi
rekommenderar att ett stdnkskydd monteras dver enheten nar den inte anvands. |

Gor ett 55 mm hal i instrumentpanelen och montera enheten pa plats med hjalp av monterings-
bygeln. Spann at de tva bygelskruvarna ordentligt men inte sa mycket att monteringsbygeln bojs.

§ Panel Panel z

L

Figur 3.3 Monteringsritning for kontrollpanelen till CM85i
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Dra anslutningskablaget till Kursdatorn, anvand ett nétskydd in i kursdatorn och anslut ledningarna
och kabelskarmen till kontakten markt 'CONTROLLER’. Skruva at anslutnings-skruvarna
ordentligt. Om kabeln behover kortas, kapa den vid kursdatorn da anslutningen vid kontrollpanelen
inte kan géras om. Ta till extra langd for att gardera en eventuell flyttning vid ett senare tillféalle. Nar
kabeln kapats, skala varje ledning och anslut enligt figur 3.4. Kontrollera att isoleringen inte har
fastnat mellan anslutningsklammorna och anslut kabeln till uttaget for 'CONTROLLER’, se figur 3.1
resp. 3.2.

SKARM
SCREEN

BLUE o
whme o KONTROLL-
BLACK |SUART _—] 455

ROD
RED GRON
GREEN|——

Figur 3.4 Kontrollkabelns anslutning

Kontrollkabeln maste, precis som alla andra kablar i systemet, dras pa sakert avstand fran
antenner och antennmatningar, detta for att minimera risken for stérningar. Detta kan ibland vara
svart men lite extra arbete har kommer att minimera problem i framtiden.

3.3 KOMPASSEN

Kompassens funktion paverkar funktionen hos hela systemet sa det kan vara vart lite extra arbete
att hitta den basta placeringen. Om en slavkompass, monterad direkt pa skeppets ordinarie
kompass, anvands kommer funktionen att bestammas av skeppskompassen. Om en CM437
rategyrokompass eller en CM427 fluxgate-kompass anvands bdr de féljande riktlinjerna beaktas.

Den idealiska monteringen av en kompass i ett fartyg &r i rotationscentrum pa fartyget vid, eller
straxt Over, vattenlinjen. Enheten kan komma att skadas av langvarig exponering fér vatten och
skall monteras ovanfor slagvattennivan. Den skall monteras minst 1 meter fran motorn och andra
foremal med kraftiga magnetfalt, som hogtalare och ledningsdragning med hdéga strémmar. |
trabatar, glasfiberbatar och batar med aluminiumskrov ar detta forhallandevis enkelt. | batar med
stalskrov behdvs troligen ett antal tester for en bra placering. Generellt kan sagas att en kompass
fungerar daligt om den omges helt av stal. Vidare anvisningar for montering i stalskrov finns
nedan.

Montera CM437 rategyrokompass, eller CM427 fluxgate kompass, pa en vertikal yta med
monteringsvinkeln riktad mot fartygets for och med kabelanslutningen vand nerat (Kompassen
fungerar inte om den monteras upp-och-ner). Ovriga justeringar for felaktigheter i monterings-
riktningen kan gdras via menyn for baringsjustering i autopiloten. Dra kabeln till kursdatorn enligt
samma villkor som for kontrollpanelen och anslut den till kontakten markt 'COMPASS’ som visas i
figur 3.5(a) eller (b).

Kabeln till CM437 har 6 ledare plus en skarm. Fem av dessa ledare skall anslutas till uttaget
'COMPASS’, enligt figur 3.5(a). Den sjatte (bruna) ledaren skall anslutas till den bruna pinnen pa
uttaget 'GYRO / PORT B'’. Kabeln till CM427, med 5 ledare plus sk&rm, skall anslutas enligt figur
3.5(b).
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SKARM

SKARM
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BLA EY
o 1A KABEL T KABEL
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ST I
GRONI GRONI
GREEN IsVART GREEN IsvART
KOMPASS [BRON KOMPASS
GCREEN
IN-
N+
ORANGE
BROWN
GREEN
GYRO/PORT B
@ ()

Figur 3.5. Anslutningar for (a) CM437 Rategyrokompass eller (b) CM427 Fluxgatekompass

Kursdatorn kan ocksd anvandas for anslutning av CM428 kompass-slav, se figur 3.6, som
ersattning till fluxgate-kompassen. Denna ansluts da enligt figur 3.5(b) har ovanfér. Som tidigare
sagt galler att omkopplaren i CM841 alltid skall sta i laget for Fluxgatekompass.

SKARM

SCREEN———~__
RED Jﬂﬂl___\\
BLA

BLUE CM428 KABEL

VIT
WHITE |——"

GUL
YELL GRON/ /A
GREEN

SVART

KOMPASS

Figur 3.6. Anslutning fér CM428 Slavkompass

Stalskrov

Stalskrov stér det normala monstret av det jordmagnetiska faltet. | manga fall kan dessa avvikelser
kompenseras genom den normala deviationskalibreringen. | andra fall kan detta omdjliggéras av
en stark vertikal faltkomponent som hindrar kompassens funktion. Gor flera tester med temporara
monteringar sa att den basta placeringen kan erhallas genom att experimentera. Nagra noteringar

som kan hjalpa till att hitta den béasta platsen:

1. Forst, forsok att montera kompassen centrerat under dack. Placera inte vid en vertikal
stalyta och placera kompassen minst 45 cm ovanfor en eventuell staldurk.

2. Som en forsta test, utfor alla andra steg i installationen och starta autopiloten i STANDBY
(notera att ‘RATE GYRO’ maste vara ‘OFF’ for denna test). Kor fartyget en full 360 graders
rotation och notera vid var 45:e grad avvikelsen mellan de kurser som visas av

kompassens och av en referenskompass.

Kontrollera vardena och, om avvikelsen pa nagon kurs Gverstiger 20 grader, préva en ny
montering till dess att en plats med mindre avvikelse ar 20 grader har hittats. Om ingen sadan
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monteringsplats finns inne i fartyget bor en plats ovanfor dacksniva provas, t ex i narheten av
styrplatsen vid ett fonster. Nar detta &r gjort, repetera steg 2 ovan.

Om inte heller denna montering ger en avvikelse under 20 grader bor en kompassjusterare anlitas.
Autopiloten kommer inte att fungera tillfredstadllande om kompassens avvikelse Overstiger 20
grader. En kompasskalibrering (se kapitel 2.5) ar att rekommendera nar monteringen slutforts.

3.4 RODERGIVARE

Montera rodergivaren i narheten av rodret. Givaren skall normalt monteras med givararmen overst
men kan monteras med armen pa undersidan om detta passar béttre. En ritning Gver
l&ankkonstruktionen finns i figur 3.7.

Det ar viktigt vid monteringen att den effektiva langden av givararmen och kvadranten eller
roderarmen (markerade D2) ar lika langa samt att avstandet mellan roderaxelns centrum och
rodergivarens axelcentrum ar lika langt som lankarmen (markerade D1).

Dessa matt maste stamma for att rodergivarens arm skall ha samma vinkel som roderarmen.
Montera rodergivaren sa att dess arm, nar givaren ar monterad, sitter ovanfor kabelanslutningen
nar rodret &r centrerat.

- O RODERGIVARE @T

(

|

\ KVADRANT
D2 D2

eller
RODERARM

LANKARM
v (G) )2
<

D1

v

Figur 3.7. Rodergivarens lanksystem

Dra kabeln till kursdatorn och anslut den till roder-kontakten (RUDDER) som visas i figur 3.8.

SKARM
SCREEN
ALARM \\
METER
ORANGE RODER
ORANGE GIVAR-
BRUN _—
BROWN BLA KABEL
BLUE

Figur 3.8. Rodergivarens anslutning
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Nar konfigureringen gors (se kapitel 2.2) vid ett senare tillfalle, kan det bli nddvandigt att justera
rodergivarens mittlagesposition. For att gora detta lossas klamman som haller roderarmen, rotera
sedan givaraxeln med hjalp av en skruvmejsel. Instéllningen ar kanslig, en liten vridning av axeln
ger ett stort utslag.

3.5 KOMPLETTERINGAR
3.5.1 EXTERNA ENHETER
CM840 har en port for externa enheter medan CM841 har tva portar. P& den senare gor det ingen
skillnad vilken enhet som ansluts till vilken port. De flesta fjarrstyrenheter anvander en fem-ledad

kabel som ansluts enligt figur 3.9(a). CM551 med styrspak har en tre-ledad kabel som ansluts
enligt figur 3.9(b) medan enheten CM553 ansluts enligt figur 3.9(c) nedan.

SKARM SKARM SKARM

- - ﬂ
GREY GRA FJARR- GREY GRA o GREY GRA =
ORANGEM/ ORANGEM/ SPAKS- ORANGEM/ PILOT
BRUN KABEL GIVARE BRUN SWITCH
BROWN " BROWN BROWN "
GREEN W GREEN GREEN M
(a) (b) (c)

Figur 3.9 Anslutning av externa enheter: (a) 5-ledade fjarrenheter,
(b) Styrspaksgivare och (c) STBY/PILOT-omkopplare.

Notera att om en omkopplare som inte levererats av Coursemaster anvands foér STBY/PILOT-
omkopplare skall den anslutas till anslutningarna GRA, ORANGE och GRON men det ar da
nddvandigt att ansluta tvd motstand mellan anslutningarna ORANGE och BRUN respektive GRON
och BRUN i kontakten.

3.5.2 RATEGYRO

CM626 Rategyro skall endast anslutas som ett komplement till CM427 fluxgatekompass. Om en
CMA437 anvands finns ar gyro-funktionen inbyggd. CM626 levereras i en liknande kapsling som
fluxgate-kompassen och skall monteras pa en vertikal yta i ett utrymme fritt fran motorvibrationer
och med kabelanslutningarna vanda nerat. | Gvrigt behover inga atgarder vidtas for att undvika
magnetfalt. Rategyrot har en tre-ledad kabel som ansluts enligt bilden nedan.

SKARM

SCREEN————~__

IN -
IN+ GYRO-

ORANGH ORANGE _— KABEL

BRUN
BROWN GRON /
GREEN

Figur 3.6 Rategyrots anslutning

NMEA B
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3.5.3 EXTRA KONTROLLENHET

En extra kontrollenhet kan anslutas till CM841 kursdator. Det finns dar en extra kontakt for en
extra kontrollenhet.

3.5.4 RODERINDIKATOR

CM430 och CM630 Roderindikator ansluts med tva-ledad kabel mellan anslutningarna METER
och ORANGE till rodergivarens kontakt C(RUDDER’) i kursdatorn. Polariteten pa ledningarna kan
vaxlas for att erhalla utslag i ratt riktning.

3.5.5 EXTERNT ALARM

En piezoelektrisk larmhdgtalare avsedd att repetera interna alarm och knappljud kan anslutas som
tillbehor. Denna tva-ledade enhet ansluts mellan de tva anslutningarna ALARM (positiv) och
GREEN (negativ) pa kontakten markt ’'RUDDER MTR ALM'. Larmhogtalaren far maximalt belasta
anslutningen med 35mA vid 10.5 Volt.

3.5.6 NMEA INTERFACE

Kursdatorn har tvd NMEA-anslutningar for navigation, vind och styrdata. Det finns &ven en
utdataport for styrdata. De bada indataportarna évervakas kontinuerligt sa signal kan anslutas till
godtycklig port. Man kan dock inte ansluta tva signaler parallellt till samma port. Anslutningen till
port A visas i figur 3.11. Anslutningen till port B, som delas med anslutningen av gyrot, visades i
figur 3.10.

SKARM

SCREEN|
N/C
NMEA
OuT - DATA-

OUT + ———] KABEL
PORT A INPUT - /
INPUT +

Figur 3.11 Anslutning av NMEA datakabel

Den korrekta polariteten ar: Nar den externa NMEA-signalen sands skall den ledning som blir
positiv anslutas till parets + terminal. Anslut aven oOvriga ledare innan signalen kontrolleras,
anslutningen skall géras enligt:

Starta systemet och tryck pa PILOT-knappen. Tryck sedan ytterligare en gang pa PILOT-knappen
for att visa alternativen under NAV. Tryck nu pa hoger piltangent, NAV-symbolen visas nu i
overkant pa skarmen, bade i laget PILOT och i STANDBY. Om symbolen blinkar sa saknas en
giltig signal. Vanta nu i 15 sekunder, om symbolen fortfarande blinkar kan det vara fel pa signalen.
Borja da med att vaxla polariteten pA NMEA-signalen. Kontrollera sedan att NMEA-enheten har
initierats korrekt och att en girpunkt har angivits. Om det ar en GPS-mottagare kommer
informationen att vara felaktig om inte tillrackligt manga satelliter har hittats eller om det saknas
girpunkt for destinationen. De navigationssekvenser som accepteras av systemet finns listade i
kapitel 5. Notera att om tvd NMEA-enheter ar anslutna och bada skickar navigationsdata sa maste
dessa data 6verensstamma.

Utdataporten for NMEA skickar en HDG-signal med den aktuella magnetiska kursen.
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3.6 DRIVENHET FOR STYRNING
Denna beskrivning tacker fyra olika alternativ:

o Elektrisk drivenhet kopplad till mekanisk styrning.
¢ Inkoppling till motordriven hydraulisk styrenhet

¢ Inkoppling till ett reladrivet hydrauliskt system

e Hydraulisk linjar drivenhet

For inkoppling till existerande hydrauliska styrsystem med styrpump finns instruktioner for
anslutning till Coursemaster/Hydrive pump motor. Pumpar fran andra leverantérer kan anvandas
och installatérer uppmanas da att kontrollera leverantérens data for den valda pumpen.

De manga styralternativen gor att en generell regel bér anvandas: Malet ar att flytta rodret fran 20
grader styrbord till 20 grader babord pa mellan 8 och 15 sekunder. Styrsystem bér uppfylla detta
mal for att ge tillfredstallande funktion.

3.6.1 KEDJEDRIVEN MEKANISK STYRNING

Drevet pa drivmotorn ar avsett for en 12,7mm (1/2 tum) British Standard enkel kedja. Drevets
storlek skall véljas for att ge den rekommenderade roderaktiviteten beroende pa skrovstorlek. Valj
drev enligt tabell 3.1 eller 3.2 har nedan, beroende pa drivspanning. Om drevet monteras pa en
mellankoppling i styrsystemet skall antalet 'rotationsvarv’ i tabellen galla fér denna koppling.
Notera att tabellerna visar varden for 20 graders utslag i vardera riktningen och inte mellan
roderstoppen. Reaktionstiderna kommer att variera beroende pa styrningens troghet. Drivmotorn
och kedjan skall monteras pa en torr skrovplats.

Tabell 3.1 Drevstorlekar for ett 12V system.

Skrovlangd Upptill 11 m 11t 13 m Over 13 m
Reaktionstid for 8 sek 10 sek 12 sek
-20 till +20 grader
Rotationsvarv for

-20 till +20 grader Drevstorlek (antal kuggar)
1 48 60 80
2 25 30 38
3 20 25 25
4 13 15 20
5 13 13 15
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Tabell 3.2 Drevstorlekar for ett 24V system.

Skrovlangd Upp till 11 m 11 till 13 m Over 13 m
Reaktionstid for 8 sek 10 sek 12 sek
-20 till +20 grader
Rotationsvarv for

-20 till +20 grader Drevstorlek (antal kuggar)
1 70 85 105
2 38 38 48
3 25 30 38
4 15 20 25
5 15 15 20

Montera drivenheten sa att dess axel ar parallell med axeln pa den drivna enheten och sa att de
tva drivhjulen ligger i linje med varandra. Efter det att kedjan monterats och spéants skall det vara
en 12 mm slack per meter kedjelangd.

Dra den fyra-ledade anslutningskabeln till kursdatorn och anslut den enligt figur 1.12. Notera att
anslutningen ‘CLUTCH NEG’' (SVART) ar internt hopkopplad med den negativa polen i
spanningsmatningen.

BLA MOTOR
/— -
MOTOR- BRUN FioTor

KABEL GRON =73
~_SVART o
CLUTCH -

Figure 3.12. Anslutning av den mekaniska drivmotorn.
3.6.2 RELASTYRD HYDRAULIK

Drivutgangarna for motorn i kursdatorn passar for direktanslutning till relaer for flodeskontroll
forutsatt att dessas matningsspanning & samma som matningsspanningen till CM85i-systemet
och att strémmen inte dverstiger 10A. Anslutningarna till kursdatorn visas i figur 3.13.

VIKTIGT: Kontrollera att relderna inte har nagon forbindelse till jord eller nagon annan del av
fartygets elsystem innan de ansluts till kursdatorn.

MOTOR -

MOTOR +
CLUTCH +
CLUTCH -

Figur 3.13. Anslutning av flédeskontrollerande reléer.
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3.6.3 HYDRAULISKT SYSTEM MED REVERSERANDE PUMP

Det &r inte svart att ansluta hydraulpumpar fran olika leverantorer och dessa riktlinjer racker for det
stora flertalet installationer. Kontakta tillverkaren av styrsystemet om det uppstar tveksamheter
betraffande utférande eller funktionalitet.

Installationsbeskrivningen visar ett system med extra strypventil. Denna ar inte nédvandig for
funktionen men &r en extra sakerhet om den motordrivna pumpen skulle sluta fungera. Ventilen
delar upp systemet i tva helt separata system och kan levereras av er Coursemaster leverantor.

Styrsystem med dubbla slangar
Styrsystem med dubbla slangar &ar det mest vanliga och tillverkas av manga leverantorer varlden

over. De vanligaste leverantdrerna inkluderar Flexatrol, Hydrive, Marol, Morse, Palm Beach,
Seastar, Seipem, Tenfjord, Teleflex, Vetus, Wills Ridley och Wagner.

O O Styrpump med inbyggda
O backventiler

N~——1

Hydraulpump

|: STYRCYLINDER :|

Figur 3.14 Anslutning till ett typiskt system med dubbla slangar

Vissa systems med dubbla slangar har inbyggda backventiler i styrpumpen och man behoéver da
inte skaffa extra backventiler. Notera dock att backventiler ar ett tillbehor till system fran t ex
Hydrive och Vetus. De maste anvandas om installationen galler Syten utombordarsystem. Om
backventiler ar installerade skall anslutningen se ut som i fig. 3.14.

For information om dvriga system, inklusive tre-ledningssytem och trycksatta system, kontakta
respektive tillverkare for information om dessa system.

Installationsmetod
1. Installera pumpen i enlighet med instruktionerna for dess anslutning, montera den néra

slangarna mellan styrpumpen och styrcylindern. Pumpen skall monteras med
monteringsplattan horisontellt.

Sid 38



10.

Anslut pumpen till slangarna med kopplingar och slang avsedd for det tryck som
specificerats av tillverkaren. Korta bitar av passande hogtrycksslang skall anvandas for att
mekaniskt isolera pumpen fran eventuella ror da detta minimerar ljud och vibrationer.
Overforingsslangen mellan styrpump och drivenhet skall inte vara for klen d& systemet i s&
fall kan bli svart att kompensera och aven kan kavitera. Undvik luftfallor genom att dra
slangarna uppat fran drivenheten.

Forsakra dig om att det inte finns skrap i hydraulslangarna, t ex rester fran kapningarna, da
detta kan fastna i pumpen eller ventilerna. Eventuellt tatningsmedel (Loctite) skall
appliceras pa sakert avstand fran slanganden.

Teflontape skall absolut inte anvandas.

Fast slangarna ordentligt for att undvika vibrationer. Dessa vibrationer kan orsaka hardning
och sprickbildning av kopparror.

Installera aldrig en drivenhet utan den tredje balansférbindelsen mellan pumparna (se figur
3.14), det interna trycket kan forstora tatningarna i pumpen.

Anvand en kabel avsedd for 20 Ampere, anslut de tvd pumpkablarna till anslutningarna
markta 'MOTOR’ i kursdatorn (se figur 3.2). Notera att ingen anslutning skall goras till
uttagen 'CLUTCH’ i denna typ av installation. Anslutningarnas polaritet har ingen
betydelse.

Fyll upp styrsystemet och pumpen med hydraulolja och lufta via rattens styrpump i enlighet
med leverantdrens anvisningar.

Efter luftningen, lamna luftningsnippeln oppen och systemet toppfyllt. Oppna luftnings-
nippeln (nipplarna) pa slavcylindern. Kér pumpmotorn genom att temporart flytta dem direkt
till batterianslutningarna. Kor den i 2 — 3 minuter sa att den trycker luften genom slangarna
och balanserar systemet. Se till att hydrauloljan inte sjunker i det manuella systemet,
denna niva maste hallas under hela luftningssekvensen.

Efter det att steg 8 har slutforts, kor motorn at motsatt hall sa att bada sidor av systemet
luftas. Se aven nu till att oljenivan inte sjunker i det manuella systemet.

Nar bada sidor av systemet har luftats, lufta da styrpumpen igen, fyll pd systemet med

hydraulolja, satt pa pafyliningslocket och stang luftningsnipplarna. Anslut motorns
anslutningar till kursdatorn. Systemet ar nu fardigt for kalibrering.

Pumpflodesjustering

Vissa pumpfabrikat, t ex Octopus, har en justeringsmekanism for att justera flodet sa att korrekt
reaktionstid kan erhallas fran rodret. Kontrollera kapitel 5 med systemspecifikationer for lamplig
installning. For att justera flodet lossas de tva skruvarna som haller pumpenheten sa att den kan
roteras. Lossa inte for mycket da det finns risk for oljelackage. Rotera pumpenheten medurs for att
minska flédet och moturs for att 6ka flodet.
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Pumpunderhall

Den reverserande pumpen har ett minimum av rérliga delar och skall ge hundratals drifttimmar
utan att behtva service. Om den inte fungerar som avsett, kontrollera forst att den far drivspanning
fran kursdatorn. Kontrollera darefter att pumpaxeln inte last sig, det finns ofta en 6ppning dar man
kan rotera axeln med en skruvmejsel. Om den roterar, kontrollera da anslutningen av
motorborstarna.

Om pumpen kor men inte pumpar olja, se till att systemet inte &r igensatt. Om du inte hittar felet,
kontakta da din Coursemaster aterforsaljare.

3.6.4 LINJAR HYDRAULISK DRIVENHET

Var forsiktig vid hanteringen sa att drivaxeln inte repas. Det ar viktigt att cylindern installeras
mekaniskt linjart. Finjustering av monteringsbygeln sker med pumpaxeln i sitt mittlage (anvand en
linjal for att mata ut detta lage). Markera monteringsbygelns position med rodret centrerat och
drivenhetens axel vinkelratt mot kvadranten. Skruva sedan fast bygeln med fyra rostfria skruvar,

[&smuttrar och l&sbrickor.

Rekommenderat avstand mellan monteringsstiftet och roderaxelns centrum visas i tabell 3.3.

Tabell 3.3 Montering av linjar hydraulisk drivenhet

Slaglangd Avstand till
(mm) roderaxel (mm)
200 175 — 200
250 200 — 250
300 225 — 300
380 300 — 380

1. Montera hydraulpumpen nara cylindern pa en horisontell yta och i ett torrt utrymme i
skrovet. Avlagsna plastlocket till pafyliningen och ersatt den med ett ventilerat
aluminiumlock

2. Kontrollera att roderstoppen ar monterade sa att inte cylindern kors mot sina andlagen.

3. Det finns fyra kablar for anslutning: Tva for motorn och tva for den relastyrda
overstromningsventilen. Nar systemet inte ar i PILOT-lage tillater 6verstromningsventilen
hydraulolja att passera ventilen tillbaks till cylindern. Anslut de orange och svarta kablarna
till kursdatorn med en kabel avsedd for minst 20 Ampere. Anslut de tva roda kablarna till de
tva anslutningarna markta 'CLUTCH’ i kursdatorn, har kan klenare kabel anvandas och
anslutningarnas polaritet har ingen betydelse.

4. Cylindern har luftats fore leverans, kontrollera oljenivan i pumpen och fyll, om sa behovs,
pa med hydraulolja.
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5. Oppna luftnings-nippeln (nipplarna) pa slavcylindern. Kér pumpmotorn genom att temporart
flytta dem direkt till batterianslutningarna. Kér den i 2 — 3 minuter sa att den trycker luften
genom slangarna och balanserar systemet. Se till att hydrauloljan inte sjunker i det
manuella systemet, denna nivd maste hallas under hela luftningssekvensen.

6. Efter det att steg 5 har slutforts, kér motorn at motsatt hall sa att bada sidor av systemet
luftas. Se aven nu till att oljenivan inte sjunker i det manuella systemet.

7. Nar bada sidor av systemet har luftats, lufta d& styrpumpen igen, fyll p& systemet med
hydraulolja, satt pa pafyliningslocket och stang luftningsnipplarna. Anslut motorns
anslutningar till kursdatorn.

8. Hydraulpumpen har en justeringsmekanism for att justera flodet sa att korrekt reaktionstid
kan erhallas fran rodret. Kontrollera kapitel 5 med systemspecifikationer for lamplig
installning. For att justera flodet lossas de tva skruvarna som haller pumpenheten sa att
den kan roteras. Lossa inte for mycket da det finns risk for oljelackage. Rotera
pumpenheten medurs for att minska flédet och moturs for att oka flodet.

9. Luftning: Om det skulle bli n6dvandigt att ater lufta systemet, folj da dessa steg:

a. Fyll oliebehallaren med hydraulolja.

b. Lokalisera de tvd massingsskruvarna pa var sida om relaet och lossa dessa 3-4
varv.

c. Koppla loss de roda kablarna fran autopilotens kursdator och anslut dessa direkt till
batteriet.

d. Kor cylinderaxeln till ena andlaget och sedan till det andra andlaget. Om de finns
luft i systemet kommer det att bubbla i pafyliningsbehallaren. Fyll da pa olja och
repetera till dess all luft forsvunnit fran systemet.

e. Dra at 6verstromningsskruvarna och ateranslut de roda reléakablarna.

Underhall

Kontrollera oljenivan med jamna mellanrum och smoérj monteringsbygeln var tredje manad med ett
vattentaligt smorjmedel.

Sid 41



4 FELSOKNING

4.1 GENERELLT

Om det inte finns nagra felmeddelanden trots att autopiloten inte fungerar som forvantat visar
erfarenheten att man bor kontrollera fyra faktorer. Kompassens kursangivelse skall vara stabil,
sma avvikelser orsakar inga problem men plotsliga andringar pa mer an nagon grad indikerar att
kompassen inte uppfor sig normalt. Om ett rategyro &r anslutet finns det tva indikatorer pa problem
med gyrot eller kablaget: antingen visas kursen med stor efterslapning eller sa andras den visade
kursen kontinuerligt trots att fartyget haller en stadig kurs. Alternativt kan rodergivaren vara
felaktigt centrerad eller dess lanksystem felaktigt, resulterande i dalig styrning. Slutligen kan glapp
i styrsystemet ocksa ge styrproblem.

4.2 FELMEDDELANDEN

CM85i-systemet ar programmerat for att ge felmeddelanden pa displayen nar ett fel uppstar. Vissa
av dessa varningar kommer som resultat av hur systemet anvéands medan andra ar ett resultat av
verkliga fel. En komplett lista finns i kapitel 2.6. Har nedan finns de meddelanden som behdver en
ytterligare forklaring. Manga problem kan med detta som underlag enkelt I6sas av anvandaren.
Om en representant for Coursemaster behover kontaktas &r felmeddelandet till stor hjalp.

COMPASS FAULT

Meddelar om ett fel p4 kompassen. Om en fluxgatekompass anvands indikerar detta fel att
signalnivaerna fran kompassen ligger antingen over eller under de tillatna gransvardena. Felet
maste finnas under minst 12 sekunder innan felet indikeras, detta for att undvika falskalarm, t ex
fran en stalbat som rullar kraftigt. Om systemet ar i PILOT-lage kommer det att stanna dar med
alarmet aktivt. Alarmet kan endast kvitteras genom att felet korrigeras.

Orsaker:
Om felet uppstar pa samtliga kurser och inte kan kvitteras ar de troliga orsakerna en defekt
kontakt eller kabel till kompassgivaren, fel i kompasselektroniken i kursdatorn eller en defekt
fluxgatekompass.
Om felet endast uppstar pa vissa kurser ar den troliga orsaken i stéllet kompassens magnetiska
omgivning, troligen ett kraftigt magnetfalt orsakat av ndgot magnetiskt material. Om sa ar fallet, folj
anvisningarna i kapitel 3.

DRIVE OVERLOAD

Meddelar om en 6verbelastning av drivenheten. Systemet &r i PILOT-lage, motorns drivstrém har
overskridit 20 A (CM840) eller 30 A (CM841) under 1 sekund. Reaktionen ar omedelbar. Systemet
satts i STANDBY och meddelandet kan endast kvitteras genom att trycka pa STANDBY-knappen
efter det att felet har atgardats.

Orsaker:
Felet kan orsakas av att den hydrauliska pumpen har last sig genom ett internt eller hydrauliskt fel.
Sok annars efter en kortslutning i de elektriska ledningarna till drivmotorn. Felet kan ocksa indikera
pa ett fel i fartygets styrsystem.
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DRIVE STALLED
Drivningen ar p& men rodret har inte rort sig pa 2,5 sekunder. Orsakerna kan vara samma som for
'DRIVE OVERLOAD’ men kan ocksa orsakas av ett lankfel vid rodergivaren.

RUDDER FAULT
Rodergivarens utsignal ligger utanfor det tillatna vardet. Detta fel tvingar systemet till STANDBY
och kan endast kvitteras genom att trycka pa STANDBY-knappen nér felorsaken korrigerats.

Orsaker:
Detta alarm kommer om rodervinkeln 6verstiger de varden som kommer fran systemkalibreringen.
Om detta inte ar orsaken orsakas det troligen av fel pa rodergivarkabeln, anslutningar, det
mekaniska lanksystemet eller pa rodergivaren. Detta fel erhdlls &ven om centreringen av rodret
avviker mer an 10 grader eller om autopilotens gransvarden 6éverstiger de mekaniska granserna.

4.3 ANDRA FEL

Kursdatorn innehaller skyddskretsar for 6verspanning. Om det forekommer stora spanningsspikar i
matningsspanningen kan det intraffa att systemet stdnger ner och startar om utan att nagot
felmeddelande visas. Om detta sker frekvent, kontakta da din aterférséljare om atgarder for att
filtrera spanningsmatningen.

Om systemet inte startar, kontrollera da huvudsakringen och eventuella andra sakringar.
Kontrollera med en voltmatare att korrekt spanning finns pa anslutningspunkterna och att
spanningen har korrekt polaritet. Det skall finnas en spanning pa ungefar 6V pa kontrollkabelns
bla anslutningsledning (se figur 3.4) nar systemet ar franslaget.

Om denna spanning ar korrekt, koppla loss alla kablar utom spanningsmatning och kontrollkabel
och forsok starta systemet. Om meddelandet om sjalvtest nu visas finns felet i nAgon av de
anslutna enheterna. Om dessa tester inte hjalper kan det bero pa att programminnet (EPROM)
sitter felaktigt eller att en anslutning ar bojd eller avbruten. Om inte heller detta ar problemet
behovs auktoriserad service.

Transistorerna i styrenheten ar elektroniskt skyddade men kan skadas av kraftig stress. Ett vanligt
symptom &r da att drivningen endast fungerar at ena hallet. Andra felkallor kan orsaka att
huvudsakringen gar sonder nar systemet vaxlas fran STANDBY till PILOT. | dessa fall skall
kursdatorn skickas till aterforsaljaren eller till Coursemaster for reparation.

4.4 SAKRINGAR

Systemet har tva sakringar. Huvudsakringen pa 20 Ampere (CM840) eller 30 Ampere (CM841)
skyddar hela systemet medan en 0.8 Ampere miniatyrsakring (se figurerna 3.1 och 3.2) skyddar
kontrollenheten mot stromstotar.
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S SYSTEMSPECIFIKATIONER

5.1 AUTOPILOT

Spéanningsmatning (nominellt)
Maximalt spanningsmatningsomrade
Stromférbrukning
Grundsystem i vilolage (STANDBY)
Addera for kontrollpanel 2
| pilotlage med 20% drifttid

Kompass
Typisk deviation

Rodergivare

Noggrannhet pa roderposition
Maximal rodervinkel

Drivning till kopplingsehet (CLUTCH)

Styrenhet drivning
Utspéanning for 12 matningsspéanning
Utspanning for 24 matningsspéanning

Maximal kontinuerlig strém
Maximal strom under 15 sekunder
Maximal strom under 1 sekund

Mekanisk drivmotor

Vridmoment 12V enheter
Vridmoment 24V enheter

Hydrauliskt drivsystem

Rekommenderade reaktionstider:
Skrovlangd upp till 11 m
Skrovlangd 11 till 13 m
Skrovlangd 6éver 13 m

CM 840 CM841

12 till 14V
10 till 16V

12 till 26V
10 till 32V

0.33A
0.15A
25A

Rate
2 grader medelvéarde

Potentiometer

1 grad

+/- 60 grader

1 volt under matningsspanning vid 1 A

10V vid nominell belastning
22V vid nominell belastning

CM 840 CM841
16 A 25A
20 A 30 A
40 A 50 A

Tryckt rotor med vaxellada och
elektromagnetisk koppling
120kg-cm vid 30 rpm/5A
150kg-cm vid 40 rpm/7,5A

Se tillverkarens datablad
8 sek. for -20 till +20 grader roderutslag

10 sek. for -20 till +20 grader roderutslag
12 sek. for -20 till +20 grader roderutslag
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5.2 NAVIGATIONSINTERFACE

NMEA PORTAR
Dataformat och meningar i enlighet med NMEAQ0183 V3.00

Seriellt data format:
Baud Rate: 4800
Teckenformat: start bit, 8 databitar, LSB forst
MSB (bit 7) = 0, ingen paritetsbit,
1 eller 2 stoppbitar

Polaritet
Idle, stoppbit, logisk '1' Linje A < 0.5V over linje B.
Startbit, logisk '0' Linje A > 4V over linje B.
INPORT(AR) Isolerade med optokopplare
Ingangsresistans 1000 ohm min.
UTPORT Ickeisolerad differential
Utspanning 18 V t-t (typiskt)
Utresistans 1500 ohm max

AUTOMATISKT MENINGSURVAL
Navigatoringdngen soker efter meningar i denna ordning:

RMB
APB
APA
BOD and XTE

Sokningen avslutas nar forsta meningen enligt listan kommit. Om den hittar 'BOD/XTE’ och enbart
en av dessa informationer finns tillgéanglig kommer autopiloten att styra fran data i detta datablock.

For vindstyrningsenheter soks efter meningar i denna ordning:

MWV
VWR

Notera att datablocket MWV skall innehalla symbolen R efter vindvinkelfaltet.

Vid digital kursinformation kommer systemet att soka efter antingen nagon av meningarna HDG
eller HDT, detta beroende pa vad som valts i menyval 3. Falten fér Avvikelse och Deviation lases
inte.

UTDATA

Systemet skickar ut data i antingen IIHDG format (utan deviation eller avvikelseinformation) eller
som IIHDT, da med den magnetiska avvikelsen som den satts i autopiloten. Signalen repeteras
minst 8 ganger per sekund.
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6 UNDERHALL OCH GARANTI

6.1 UNDERHALL

De enda delar i CM85i som behdver underhall ar de mekaniska delarna i styrvaxeln. Vanligen fol;
informationen i manualen for det hydrauliska styrsystemet for rekommenderat underhall.

6.2 INSTALLATION AV NY PROGRAMVARA

Det rekommenderas att uppdateringar av programvaran goérs av en agent for Coursemaster men,
om detta inte ar majligt, kan nedanstaende procedur noggrant foljas:

Minnesenheten som innehdller programvaran i kursdatorn har en etikett som borjar med
CM842V2..... . Oppna kursdatorn och lokalisera, med referens till figur 3.1 respektive 3.2 i denna
manual, minnesenheten. For in en tunn skruvmejsel i uttaget vid bakkanten mellan enheten och
dess sockel. Vrid forsiktigt pa skruvmejseln och lyft upp enheten stegvis sa att den forblir parallell
med ytan pa kortet till dess att den lossnar fran sockeln.

Kontrollera den nya minnesenheten sa att samtliga pinnar ar raka och vinkelrata mot enheten. Om
de tenderar att peka utat, boj dom da inat genom att pressa enheten mot en hard och jamn yta.
Tryck ner enheten i sockeln, vand sa att markeringen vid ena anden pa enheten stammer med
motsvarande markering pa sockeln.

6.3 GARANTI

Coursemaster Autopilots Pty. Ltd. vardesatter principerna om produktsupport och kundens
belatenhet. Autopiloten och tillbehéren garanteras vad avser felaktigheter i material eller
utforande, under normalt bruk, for en period av tolv manader (sex manader vid kommersiellt bruk)
fran installationsdatum under forutsattning att den totala tiden inte Gverstiger 18 manader fran
leveransen fran Coursemaster Autopilots Pty. Ltd.

Delar med felaktigt utférande eller funktion kommer att repareras enligt vart val till den forste
agaren under garantitiden, forutsatt att den defektiva enheten skall returneras med forbetald frakt
och kundens risk till var fabrik. Denna garanti utdkas inte till skador fororsakade av korrosion eller
vattenskador orsakade av vatten genom felaktig montering eller otillrackligt skydd.

Coursemaster Autopilots Pty. Ltd ar inte ansvarig for nagra foljdverkningar eller indirekt forlust eller

skada beroende pa defekter, felaktigheter eller felfunktion av deras autopiloter oberoende om
begéaran baseras pa garantiatagande, atalbar handling eller annan orsak.
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