- . l l I "
s |

© ST4000

AUTOPILOT FOR
RATTSTYRNING
“ Handhavande och
Installation




g och installation
'{"i: )52\.

;
o

e

et

CEEEPPpPETrTTTES

Mo

ST4000 Autopilot fér Rattstyrning




ST4000 Autopilot: Handbok anvéndning och insialation

e .

Innehall

SPECHNKRLIONED ouovccicurensisssiissassriorsmsasarsnamarmansesamsessnsassasssonsercsi
INEPOTUKLION civoonsisisssiisisinssisisssssossrssersenmmanssnsasasesnsansnsssnsnsasssssssesd
SRKOFBOL .ciciivviviisoinmisnmsimmibemmsssnrmemssrssmmosroscesesessmarss il

|

s

Kapitel 1: Handhavande ..................... . 7
- 1.1 Grundliggande begrepp................. vevenenn 1
1.2 Anvindarfunktioner ....................... e 8
.8
8

Standby ....cccovenn. S b na sesem sen e et s S

Al e SR et s s et e a e s e s sresesnaen

Kursédndringar (-1, +1, =10, +10) woocoovvvooocio . O
VAINING woinn Pt R RORR | | |
‘Programmerad Kurs” (med Navigator) .................. |
Vindflgjel (Windtrim) ....... Visbineosesnerstsssnenssnstasnssissnsarnsss L1
Automatisk Seastate (Kursvariationskontroll) ....... e 12
Automatisk Stagvindning ...
Belysning vcaana
Ur Kurs Alarm.........................

1.3 Anviindartips ....................

SRR

i

Kapitel 2: "Programmerad Kurs’ och "Windtrim- ............20
it Kapitel 3: Justering av Autopiloten 28
Kapitel 4: Omkalibrering av Autopiloten ............................32

e BB

Kapitel 5: Installation. ... 47
Kapitel 6: Sammankoppling med GPS,Decca,Loran,Vind 65
Y ‘Wtel 7: Kontroll av montering samt test ay autopilotens

SEERP : - -~ ] T

Surnon U wiwge Kapitel 8: Tillbehor .....
G Ny - U# Kapitel 9: Underhdl...

a, o o R T T ———




2 ST4000 Awtopilor: Handbok anvindning och installation

Specifikationer
» Drivspiinning
- 10l 15 V DC (likstrém)

= Suom{orbrukning
- “Standby "-lige: 65 mA (120 mA med belysning)
- “Auto-lige: mellan 0,7 A och 2.5 A beroende pd bétens
trimmning, rodertryck och seglingsférhdllanden

= Arbelstemperatur
-0 Cull+70°C
» Digial angentpanel med 6 knappar

« LCD-visming av aktuell kurs, instilld kurs, samt
navigationsinformation

« Mojlighet il kalibrening (6r optimal funktion

« Styming med hyilp av Windtrim

« Direktkoppling med andra SeaTalk instrument

« Mojlighet ull automatisk deviering av kompassen

« Korrekuon vid nordlig/sydlig kurs

» Automatisk Seastate

» Automausk stagvindning

« Inbyggt navigatorinterface

- Mojlighet att automatiskt byta till niista “waypoint”

-

Introduktion

ST 4000 tr en permanent monterad autopilot fOr rattstyrda bitar,
Grundsystemet bestAr av 3 enheter

» Kontrollenhet
* Drivenhet
« Separat fluxgate kompass

Kontrollenheten ér SeaTalk kompatibel och kan dirfér direkt ta del
av all information som séinds ull autopiloten frn andra SeaTalk
instrument [rn Autohelm:

* Vindinformation fran ett vindinstrument kan anvéndas for styrming
med Windtrim utan att en separat vindflgjel behovs.

+ Kursinformation frin antingen ett Navdata eller Navcenter instru-
ment gor att autopiloten kan styra enligt inlagda “waypoints”,

* Batens fart frin logginstrumentet for optimal kurshallning.

+ Mojligheten till direktkoppling med andra SeaTalk instrument
majliggor, bland annat, inkoppling av fjirrkontroll eller extra
kontrollenhet vid ex. flybridge eller annan styrplats.

Kontrollenheten har navigatorinterface NMEA 0183 som kan
anviindas for att ta emot information frdn en navigator (GPS, Decca,
Loran) .

Sjdlva drivenheten skruvas enkelt fast vid ratten och har en vattentiit
kontakt (or kabelanslutningen. Detta tillAter att ratten fortfarande kan
tas av 16r underhall och forvaring. Drivenheten har konstruerats for
permanent fastsétining vid styrplatsen och kriiver inget underhall.

En spak kopplar enkelt ur drivenheten f6r manuell styrning.

En roderliigesgivare finns ocksA au tillgd. Denna bor anvindas vid
alla hydrauliska styrsysteminstallationer. Den kan dven kopplas till
andra installatoner for att ge exakt information om rodrets Lige.
Anvindandet av roderldgesgivaren kommer alltid att forbiira
styrprestanda. Den rekommenderas dven till kabel- och mekaniska
styrsystem som har stort mekaniskt glapp.

ST4000 kan kalibreras for att passa de flesta bAtyper och styrsystem,




Sakerhet

Eftersom ST 4000 ér permanent installerad blir det inga synliga
kablar, vilket ger en snygg och siker styrplats- en lyx som tidigare
endast kunde erhillas med dyrare inombordsautopiloter.

Vikiig Anmdrkning: STA000 rekommenderas {or rattstyrda bétar upp
ill ca 8 tons deplacement. Ovanfor denna grins, eller under extrema
forhallanden, som t. ex. ensamsegling och oceanseglingar,
rekommenderas ndgon av Autohelms mer avancerade autopiloter
(STO000, ST7000). ST4000 kan inte anvindas p& nigon bat dver 9
tons deplacement. Om dessa rikuinjer inte f6ljs kan detia resultera i
reducerad funktion hos, och skada p drivenheten under hirda
forhllanden.

Attsegla med en autopilot inkopplad ger en bekvim segling och

besittningen kan koppla av. Detta kan dock leda dll att

uppmérksamheten minskar, och grundlaggande regler om sikerhet

inte (6ljs, dirfor bor (6ljande regler allud foljas:

« Hall alltid utkik och ttta med jamna mellanrum runt 1 alla nktningar
efter andra farkoster och hinder. Hur tomt @n havet verkar kan
farliga situationer snabbt dyka upp.

= For alltid en noggrann "dod rikning” av bétens position.

» Markera kontinuerligt ut btens position pa sjékoriet. Kontrollera att
det inte finns nigra hinder p4 den kurs som autopiloten styr efter.
Tink pa sudmmarna - autopiloten korrigerar inte automatiskt for
avdrft.

« Se till att alla i besattningen ar bekanta med de handgrepp som
kopplar ur autopiloten - Manuell styrning ar inte mojlig da
drivenheten ir inkopplad via kopplingsspaken.

» Vid segling 1 rdnga farvatien maste en besdttningsman alltid finnas
niira kontrollenheten om biten styrs av autopiloten,

« PA motorbatar bor allud en vakt finnas vid styrplatsen vid
automatisk styrming,

« Vid ensamsegling eller om du ér ensam i brunnen vid vaktpass bor
du som regel ha kopplad sikerhetslina.

Din Autohelm ST4000 kommer aut ge en ny dimension at din seglin
Det dr dock alltid skepparens skyldighet at garantera bétens sidkerhet
i alla situationer genom att foja dessa grundliggande regler,
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Kapitel 1: Handhavande R T R e e e e 7 i
1.1 Grundl4ggande BEIEPP .........veeeeceernvecsasssnssinsnssianiaes | 1.1 Grundliggande begrepp
L2 SAnvzgdarfunkuoncr 8 Niir STA000 slis pd kommer den att befinna sig 1 “Standby “lige. For
A[j?o et iR S 8 att viilja automatsk styrning, styr in biten p dnskad kurs, vrid ner
R Kepplingsspaken ochtrvck o Auto; Foe st vid S tismiks
- =10, FIOY ceisimansin i 9 ; : . :
5;??:;“%“ (F15+1,,-10,+10) 10 Atergd ull manuell styming, vrid upp kopplingsspaken och tryck p4
‘Programmerad Kurs” (med Navigator) ................o.... 11 Standby.
Vindfl6jel (Windtrim) .....covevvioiiceniee e 11 AnVﬁqtian(icl av autopiloten har forenklats till en serie tangent-
Automatisk Seastate (Kursvariationskontroll) ............... 12 . tryckningar som alla verifieras med ett pip-ljud. Utéver de separata
Automatisk S1agvandning .......ccoovevenevie s 13 tangenternas huvudfunktion finns det flerstegs funktioner.
BELYSNINE o cvonosnaeiinsmmiss s oo movismimas sy s 14 Kursindringar kan goras nir som helst genom at anviinda knapparma
B[ T (I U 15 OO 14 -1,+1,-10, 0ch +10 grader.
13- ANVARJALHEDS coonmmimiamammiinmsmstiosisissms o S o 15

Attsegla med en autopilot inkopplad dr mycket bekvimt, vilket kan
leda dll frestelsen attinte hilla konstant uppsikt. Detta méste alltid
undvikas, hur tomt havet dn verkar.

Kom ihg, ett stort fartyg kan forflyua sig e kilometer pa fem
minuter - ungefir den tid det tar att géra i ordning en kopp kaffe.

P4 de kommande sidoma forklaras alla funkuoner som de olika
langenttryckningama ger (6r att du skall kunna anviinda autopiloten

Tt
e 1 @
® .0 410 @
ll
STAND BY AUTO
'
-

D
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1.2 Anviandarfunktioner

Standby'

M_Tryck p4 denna tangent f6r att koppla ur autopiloten {6r manuell |

g,

.en lagras och kan dterkallas med hji

TS - L5 Iq s -
dv langenien Auto (se Auto).

Adpe visar displayen bitens aktuella kompasskurs

Auto

kursen L. ex. genom vdjningsmandver sé:

B Tryck och hill ner Auto i en sekund.

Den tidigare kursen kommer df att visas
Ateruppta den ursprungliga kursen, tryck pA Auto cn gfm g inom 10
sekunder,

GRS

Sedven "Vigjning” - sidan 10,

Kapitel ! : Handhavande 9

Kursiindringar (-1, +1,-10, +10)

(+)1 Sleg om 12 och 107,

30°tll styrbord | o - i

Nuvarande kurs

307 kursindring ull styrbord, ryck 3 ganger.

42 till babord

STAMD BY ALTe

[

Nuvarande kurs

42° kuriindring till babord, tryck 2 resp. 4 gnger.
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Viining ‘Programmerad Kurs'(med_ Navigator)
For att styra undan fran ett hinder med autopiloten inkopplad, utfor du
en kursdndring i limplig rikning (1. ex, 30° styrbord = 3 x +10°).,

Niir biten 4r siikert forbi hindret kan kursiindringen dterkallas, och

R235°

i o
H E 3 5 LAst kurs
,‘3 S W'f_!" Avstand tll waypoint
B E 3 o Cross Track
.

0 o)

0 M Tryck samtidigt p tangenterna +10 och -10 for att viilja

B0 ‘Programmerad Kurs” {rdn "Auto’-1age. Tryck igen [or att Aterga tll
automatisk styming.

R26S5° |

tdigare kurs &lerupplas, genom att trycka pa Auto och hdlla den
nertryckti 1 sekund.

Viili "Programmerad Kurs”kommer autopiloten att félja en
forutbestamd kurs utlagd pi en GPS/Decca/Loran navigator, s¢
"Avancerad anviindning " f6r mer information.

o

Vindflgjel (Windtrim)

Den tidigare kursen kommer nu att blinka pé skiirmen. For att _[--r. 9nCo
_Aterviinda ull denna kurs, tryck pA Auto inom 10 sekunder. i vIu E

e

4306° |

EEN

B Tryck samudigt pA Auto och Standby f6r att vilja "Windtrim” och

. A265° |

Roes | styraenligt den skenbara vindens inkommande vinkel.
CIiT Om bdten av ndgon anledning har styrts bort frin den valda skenbara
. 4 0o vindvinkeln (L ex. vijningsmandver eller genom manuell styming)

1en sekund f6r at Atergd ull den tidigare skenbara vindvinkeln.

‘ H E 3 S = B Tryck samudigt ner langenterna Auto och Standby och hill dem nere

Altemativtkan den udigare kursen dterupptas genom att anvinda "
kurskorrigeringstangentema -1, +1,-10, +10 (iexemplet: 3 x -107). A

Kontrollenheten piper en gAng var 30:nde sckund niir autopiloten ir i
“Vindflojels™ kige.

———_
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Automatisk Seastate (Kursvariationskontroll) Automatisk Stagviandning

$T4000 har en inbyggd funktion som ger den majlighet att utftra

H e 3 S o automatisk stagvindning. Denna funktion girar biten 10071 6nskad
riktning. Denna funktion dr ullginglig bAde i kompass- och
vindflojelslige.

o
H a 3 S\r\ W Tryck samudigt pd angentema + 1 och +10 f6r att s14 At styrbord.

o

r

M Tryck pi kursindringstangenterna -1 och +1 tillsammans for att g V!_r\_lD
mellan “automatisk variation” och ‘minimumvariaton . Gradtecknet ;
kommer att blinka nir minimumvanation ar vald.

Deuta kan endast goras med autopiloten i "Auto ™ ldge.

"Automatsk variation” gor att autopiloternas styrreaktioner anpassar
sig efter bitens rorelser beroende pd vind och sjiforhillanden, dvs. ju
lugnare fGrhallanden desto rakare blir kursen.

‘Minimumvanation” kommer att alltid hilla baten s niira den satta
kursen som majligt. Detta leder dock ull mer energidtging pA grund 2 s
av okad akuvitet hos drivenheten. Eller

"Automatisk variation” dr den bista kon promissen mellan
energidtging och noggrannhet i kurshéllningen genom att inte utféra
i ménga fall onddiga roderrorelser.
nw&omm{;-v:slt. éza. stfe _{-0"-— G@#LOM v i [ 4 < VIND
B 3’\44.0»‘:-. > ‘ece o (@t [ )
cn— b(;é,evu o bane 'utqw p

Mww

W Tryck samudigt pA tangenterma -1 och - 10 £6r att s14 At babord.,

- | [R235" ]

omy
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Belysning |
Belysning {or kontrollenhetens display kan slis pa fér avldsning i
morker. Detta kan bara géras med autopiloten.i Standby “-lige.

L n
(X}
] {
L !
M Tryck samtidigt pAtangenterna +1 och -1 {6r att sl pd och av

—belysningen,
Om andra ScaTalk instrument eller kontrollenheter till autopiloten dr
inkopplade ull SeaTalk nétet kan dven belysningen pA ST4000 slés
pacller av frin dessa enheter.

Ur Kurs Alarm

Ur kurs alarmet kommer att ljuda om den lsta kursen pd autopiloten
och batens nuvarande kurs skiljer sig &t

A235° | [{386° |

For att sld av alarmet; uryck pd Standby [or att tergd all manuell
_styrning,.

Om ur kurs alarmet ljuder ir detta vanligen ett tecken pé att biten for

(6r mycketsegel, eller aw seglen ér daligt trimmade. Om s4 ér fallet

kan en mirkbar {orbitnng 1 kurshillningen vanligtvis erhillas

genom en [orbitring av segelbalansen.

Kapitel 1: Handhavande

1.3 Anvandartips

Detdr vikugt att [Orstd hur ploshga dndnngar i seglingsforhillandena
paverkar styrfdmmagan. Niir en plislig indring uppstér, pd grund av L.
ex, vindltriindring eller obalans i seglen, kommer det attuppsta en
{Ordréjning innan den automatiska roderkompensationen utfors [or
att fora biten tillbaka till den 1Asta kursen. Denna korrektion kan ta
upp ull en minut,

Stora kurséndningar som findrar den skenbara vindriktningen kan {4
biten att hamna i obalans. I dessa fall kommer autopiloten inte genast
att stilla in sig pa den nya kursen utan kommer forst 1ta bAten
komma i balans si att den automatiska kursvariationskontrollen
(Seastate) har full kontroll Gver bitens rérelser.

For att minimera tidsférdréjningen kan stora kurséindringar utféras
enligt [6ljande.

« Notera 6nskad ny kurs

« Viilj Standby och styr manuellt

» Styr in béten pd den nya kursen

= Vilj Auto och lat béten stilla in sig

« Fininstill kursen i steg om 1° med tangentermna -1 och +1

Detir sikrast att utf6ra stora kurséndringar endast vid manuell
styming. D& kan man snabbare vija {or eventuella hinder eller andra
farkoster eller parera (Or kraftiga vinddndringar innan autopiloten
kopplas in igen pd den nya kursen.

[ byig vind kan kursen tendera att vanera nigo, speciellt for en
segelbdt med déligt balanserade segel. I det senare fallet kan alltid en
forbiittring hos kurshallningen fis om segelbalansen forbittras. HAll
[6ljande viktiga punkter i &minnelse:

= LAt inte béten [ 6verdriven lutning.

« Skipp pd storskotet f6r att minska lutning och vindavdrift.

+ Om nodviindigt, minska forsegel och reva storseglet i tid.

Detirocksd tllrddligt att undvika att anviinda autopiloten vid
platkins i starka vindar och hég sjo.

Helst skall vinden komma in &tminstonde 30° snett akter ifrin.
Under hirda férhllanden kan det vara ullradligtau ta ner storseglet
heltoch hilletoch bara segla med forsegel. Under forutsittning att
dessaenkla sikerhetsrdd [01js kommer autopiloten att kunna hilla
kursendvenunder hirda vindforhAllanden,
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Kapitel 2: Anvindning av ‘Programmerad Kurs' och ‘Windtrim'

Avancerad anvindning

STA000 har blivitinsuilld pA fabriken (6r att fungera stabilt {or de
flesta bAwyper. Beroende pd individuella preferenser, bAttyp och
styrsystem kan minga av de ullghingliga funkuonema och finesserma
pa STA000 fininstillas. Detta behdver normalt godras om:

* Autopiloten inte hiller en instilld kurs

+ En roderliigesgivare installeras

* Baten verkar instabil pA nordliga kurser (sydliga kurser pa sixdra
halvklotet)

* Du vill attden verkliga kompasskursen ska visas

* Du vill begrinsa bdtens sviingradie (endast snabba motorbatar)

* Du seglari Programmerad Kurs -lige

* Du vill éindra pd vinkeln i Ur Kurs "-alarmet

ST4000 kan dven styras frén ett navigationssystem av typen GPS,

Decca eller Loran. DA sker automatiskt kompensation f6r strémmar

och avdrift. Kurser relaterade till den skenbara vindens riktning kan
ocksd hillas om en vindgivare dr kopplad till ST4000.

“Avancerad anviindning” ger en komplett handledning till
kalibreringen av ST4000 och ger en heltickande forklaring av
autopilotens anvindande 1 bAde "Programmerad Kurs -lige och
“Windtrim “ldge. Den visar ocks pd hur systemet kan utvidgas till att
inkludera andra SeaTalk produkter.




¥

20 ST4000 Autopilot: Iandbok anvdndning och installation

Kapitel 2: Anviandning av ‘Programmerad Kurs” och
“Windtrim’

2.1 Handhavande i 'Programmerad Kurs’-lige

Programmerad Kurs” gor det mdjligt {6r autopiloten att halla en kurs
mellan tvd ‘waypoints” som lagts in paden GPS, Decca eller Loran
navigator

Anvindartips

Kontrollenheten kan ta emot information om “Cross Track”
(sidokursfelet) frin navigator NMEA 0180 eller 0183. Den kommer
di att beriikna kursiindringarna som héller din bat pd en forutbestimd
kurs och dirigenom automatskt korrigera f6r strtdmmar och avdrift.

Niir styrming med hjilp av ‘Programmerad Kurs” inleds kan kursen

crhillas pA et av v mojliga s

* Automatisk inmatning (Information om Cross Track och Kurs till
w;l)’pﬂin{ erfordras frin navigatom enligt NMEA 0183)

anuell inmatning (E n(LN informaton om Cross Track//

/'-'

Grstghini ’Aum‘-ﬁﬁé‘mhs%nnﬁncﬁdigl
gentemna +10 och -10. Skdrmen kommer attaltemerande
‘ross Track och den l4sta kursen. RN

Automatisk inmatnig kan endast erhallas om autopiloten mottager
information om Cross Track och biring Lill waypoint enligt
NMEA 0183. Denna inmatning utfors gnligt foliande;

W Suyrin béten till inom 0.1 nm frin den utlagda kursen,

B lncllue
W Tocksamudislodanacnema 1.0 o10 foratt gin i
‘Programmerad Kurs - lige
; h sk

Kapitel 2: Anvindning av ‘Programmerad Kurs' och ‘Windirim'

Informationen p \Lhu en th_

[ 50v [Skba

Kontrollera att det iir sékert (fritt vatten) {or bten att inta den nya kursen,

50°

Waypoint

[

1o - T

Bdten kommer nu att sviinga in pd den nya kursen och alarmet
stings av.

Foljande navigationsinformation kommer nu kontinuerligt att
uppdateras pa skidrmen:

o
‘R ¥ 5 n Last kurs
T [}
[ 3 S WPt Avstand till waypoint

——

|f’ E.E 3 s Cross Track
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Cross Track (Sidokursfel) Byte till niista waypoint |
Cross Track dr batens avstdnd ull den utlagda kursen, d.v.s. Om din navigator siinder (enl, NMEA) "Waypointnummer” och
. axxmghﬂ fran idealkursen mitt vinkelrtt fran denna. Detta mits 1 ‘Biring ull Waypoint” ull autopiloten lr det majligt att avancera fran
sjomil (nm) och lises direkt frdn navigatorn (se ovan). en waypoint tll nista genom attendast trycka pa tangenterna - 10 och

+10 ullsammans

Niir bdten passerar den waypoint som styrts mot ska navigatom vilja,

automatiskteller manuellt, den waypoint som autopiloten skall

Cross Track styra mot hirnist. ST4000 kommer att kinna av den nya

waypointens nummer och visa biringen till denna samt i vilken

“'*E:E] rikining man ska gira for att biten ska uppn denna biiring, Dessutom
kommer ctt alarm som talar om att baten har kommit fram till avsedd

waypoint (se sida 25).

Waypoint 1 Waypoint 2

LT

Anmdrkning: Medan waypoint-larmet ljuder ar styring enligt
Kompensation for strommar "Programmerad Kurs” upphévd och ST4000 kommer att hélla
nuvarande kurs. Naturligtvis méste du kontrollera att det 4r fritt vatten
Waypoint 2 {Or att svinga in pa den nya kursen dérefier kan tangenterna +10 och -
10 tryckas ned samtidigt. Detta kommer att stinga av alarmet, som
signalerat att baten kommit fram tll waypoint, och styra in béten pa
kursen mot nédsia waypoint. Om inte avancemang till niista waypoint
accepteras av autopiloten enligt ovan, kommer alarmet att fortsitta att
ljuda och béten behdller sin tudigare kurs.

- Stromkomponent

b

Batens hastighet

over grund Begransningar

Batens hastighet Detdr vildigt vikugt, tor att (4 autopiloten att fungera pa bista satti
genom vatinet "Programmerad Kurs™-kige, att {0rstd begransningama hos '
programmet tautopiloten som haller baten p en [Grprogrammerad
kurs. Den storsta begrinsningen uppkommer om informationen om
Cross Track sands frin navigatom enligt NMEA 0180. Denna
information ér d4 begrinsad till ett intervall av +0730 nm, vilket
betyder attdven om-den utlagda kursen liggers km om babord frén
béten skulle den siinda informationen fortfarande kunna vara 0,30 nm
fel.

Waypoint 1

i E 16rsok att dvergd ull styming cﬁiigi Programmerad Kurs ™ utanfor
Undef de flesta forhallanden kommer Programmerad Kurs” att hillg 0,30 nm marginal leder till stpra fel och kan resultera i ait biten Aker i
WM nm fr'm den uu%gﬂak_urcgn cirkel. PA grund av detta y,isfx\‘ alarmkoden [6r “stort Cross Track” pA
For att fung - T olika bathastigheter tar Nkiinmn sd I_'or_t som Cross TrE_ICk dverstiger 0,30 nm. Behovetav aut
autopiloten hiinsyn till béicns fart néir den riknar fram kursandringar. ;1llml. halla sig inomy 30 nm fran den utlagda kursen begréinsar ocksi
Om en Autohelm STS0 logga eller eut Tridawinsirumentir inkopplay : den ulldwma felyinkeln mellan den utlagda kursen och bAtens.yerkliga

"Ik natcL kommer Konirollenhelon atl anvanda uppi (g, ~ kurs, Om (etvinkeln dr [6r stor hinner "Programmerad Kurs” ihe ritta

till kursen innan biten hamnat utanfor f(‘lu"inscn pd 0,30 nm, vi
leder till allvarliga navigationsfel.
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Information om Cross Track enligt NMEA 0183 séinder dnda upp till Lokala variationer i kvalitén hos radiosignalen och dndringar i
99,99 nm viirde och tilldter ddrmed "Programmerad Kurs” att arbeta strommama ger upphov il avdrift frin den Onskade kursen, Tink pa
med storre Cross Track. Alarmkoden kommer dock fortfarande att detta nér kursen Liggs ur och waipoints prickas in. Kontrollera <A att
visas om Cross Track 6verstiger 0,30 nm, detia i fall att det finns faror det r fritt vatten lings den tinkta kursen i et omride pA 0,5 nm pi
(grund, farleder etc.) nira den utlagda kursen. varje sida. Verifieraalltid positionen frin navigatorn genom att
) — anvinda ett lit identifierat foremal som referenspunkt. P4 sA it

Anvindande vid laga farter iy uppticks fel i positionen pa et tidigt stadium och kan rittas till.
Anvindandet av manuell inmatning vid inkoppling av_— Anvindandet av styming enligt en forprogrammerad kurs ger
"Programmerad Kurs” méste g0ras med exira forikughet vid ]A_ga mojlighet till exakt navigering dven i komplexa situationer. Den kan
farter da cffekien av srtommar i vatinet blir my cketstorre an vid dock aldrig ersitta skepparens skyldighet att garaniera batens
hogre hastigheter. Som en tumregel kan sdgas att ingen mirkbar sikerhet i alla situationer genom forsiktig navigation och
skillnad kommer att mérkas i funktionen av "Programmerad Kurs” regelbundna positionskontroller.
om strémmens hastighet dr mindre dn 35% av bAtens hastighet. Dock
bér man med extra noggrannhet se till att biten &r s néra den utlagda Varningsmeddelanden

kursen som majligt, och att bitens kurs 6ver grund 4r s nira
riktningen till niista waypoint som majligt, innan styrmningen ¢verlats
p4 Programmerad Kurs . Under dessa forhallanden iir det viktigt att
regelbundet kontrollera bétens position, speciellt om det finns faror

Ingen mottagning av NMEA-information

---.

(grund; farleder elc.) nira den utlagda kursen.
Skirmen “ingen information” visas om Programmerad Kurs” ir
Vijning inkopplad niir autopiloten inte tar emot nigon information, varken i
Aven i Programmerad Kurs -ldget har man full kontroll 6ver NMEA 0180 cller 0183,
autopiloten genom kontrollenheten. Vajningar utfrs genom au hgl FeliNME ,1 mﬁ,mm;mm«n
enkelt vilja dnskad kurs med kursiindrin

erat f; hivs kursindringen genom att utf r’ E - r
?(u‘rsiindrin at andra héllet. Under fOrutsmLmn : nm
arinom 0.1 nm frin den utlagdak « Skidrmen “fel i informationen” visas om "Programmerad Kurs *4r

siyrasullbaks motdenng, inkopplad nir navigatorn (GPS, Loran, Decca) tar emot en svag
Sikerhet signal.

Autsegla med hjlp av ‘Programmerad Kurs tar bort besviren med Deua meddelande forsvinner sA snart som signalstyrkan forbitiras.

attkompensera for vind- och stromavdrift och ger en mer precis ' Stort Cross Tmck

navigering, Det 4r dock viktigt au samtidigt hillaen korrekt "d6d

rdkning" med regelbundna noteringar samt att verifiera positionen r,‘

som navigatorn ger med en beriiknad fran den genomsnittliga kursen

som héllits och avstindet som loggats. Sidana kontroller bér utféras e SO CRGET md\ liudier om dei Cross Track ful ‘

minst en gang i timmen i 6ppna vatten och oftare i trAnga vatten eller ‘4 Ll ——racxjcrsomtas,

av autoptloten dversuger O30 nm.

nir det finns potentiella faror i niirheien.
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Byte av waypoint

215%] [SEbdw]

I - . . 3PS
nuvarande kurs men kur ] ]

<kdmnen, Denna information kommer att allernera med 4t vilket hall
béten ska sviinga [6r att komma pa den nya kursen. Kontrollera att en
sAdan mandver dr helt sdker och tryck snabbt pd tangenterna +10 och
-10 tillsammans nir du drklg 0 dndri . Autopiloten
komer nu att styra in biten pa kursen mot den nya waypointen.

Anmdrkning : Byte till niista waypoint fungerar endast p4 autopiloter
som tar emolt informationen om “baring tll waypoint”enl. NMEA
0183.

2.2 Handhavande i "Windtrim -lige

“Windtrim -ldge ger ST4000 mojlighet att hilla en kurs relaterad till
den skenbara vindvinkeln, vilken ges av en vindflgjel. Den anvinder
“Windtrim~ {6r att eliminera turbulens och kortvariga vindvariationer
och ddrigenom ge en mjuk och precis styrming med lag
stromf{orbrukning. “Windtrim” styr efter kompassen och niren
forindring sker i den skenbara vindvinkeln justeras den 1asta
kompasskursen s att den instillda vindvinkeln bibehills. For att
kunna anviinda "Windtrim” méste ST4000 ta emot information om
vindrnkningen frin en av foljande killor:

+ SeaTalk vindinstrument - kopplat till ST4000 via SeaTalk nitet

= Vindinformation enl. NMEA inkopplat p& baksidan av
kontrollenheten,

» Separat vindf1jel kopplad via SeaTalk Interface (katalognr. Z137)

Kapitel 2: Anvindning av ‘Programmerad Kurs' och ‘Windtrim'

Anvindartips

“Windtrim " "filtrerar” vindfl6jelsignalen, vilket ger bista funktion for
de forhdllanden som rider pd Oppna havet dir verkliga vindiandringar
sker gradvis. I byiga och ostadiga frhAllanden inomskirs ir det bist
att segla med négra extra graders marginal frin vinden, s4 au
forindringar i den skenbara vindens riktning kan littare tolereras.

Detdr ocksd viktigt att se tll att lovgirigheten 4r minimerad genom
attha seglen ritt trimmade och storseglets skotvagn ritt placerad.

Vi rekommenderar att storseglet och forseglet revas for tidigt hellre
dn for sent.

Vindskiftsalarm

Om éndringar i den skenbara vindens riktning ger upphov till en
kurséandring p& mer dn 15° kommer ett larm att ljuda.

Stbdvr| We 0%

-

Skédrmen kommer att alternerande visa nuvarande "Windtrim “-kurs
och t vilket hill vinden dndrats.

W Tryck kortvarigt pd tangenterna Standby och Auto tillsammans for
att verifiera larmet och stéilla om alarmet till den nuvarande
kompasskursen,

[nnan deta gors, kontrollera att den nya kompasskursen inte for baten
1 fara,
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Kapitel 3: Justering av autopiloten

3.1 Instillning av roderkinsligheten

Den av fabriken f6rinstillda roderkinsligheten ger stabil kontroll {6r
inledande utprovning. Batar kan dock skilja sig rétt markant &t vad
det géller hur de svarar pA roder. En éindring av den instillda roder-
kénsligheten kan forbiittra autopilotens precision.

« Styr in pA en specifik kurs

« Hall kursen stadig under 5 tll 10 sekunder

« Tryck ner kopplingsspaken

« Tryck pa Auto for at 14sa autopiloten pa nuvarande kurs

Under lugna forhéllanden ska béaten halla den lasta kursen.

Faljande test kontrollerar om roderkénsligheten ér satt for hogt eller
for 1AgL

[ 6ppet vatten och med autopiloten i "Auto™-lige, dndra kursen till
styrbord med 40° genom att trycka pé tangenten +10 fyra ginger.
Idealt, i marschfar, ska en kurséindring pd 40° resultera i en skarp gir,
som forst overskrider den nya kursen med inte mer dn 2° till 5° och
dérefter stiller in baten exakt pd den nya kursen. Om detta intréiffar dr
roderkinsligheien korrekt instilld.

En onddigt hogt satt roderkénslighet resulterar i en Gverstyming som
kan kéinnas igen p4 att den nya kursen mérkbart 6verskrids med mer
dn 5° (A). Denna situation kan riittas till genom att minska
roderkinsligheten.

Kapitel 3: Justering av Autopiloten

Roder- Roder- Roder-
kansligheten kansligheten | = kansligheten
rattinstalld for hog & forlag

Ny kurs ' Ny kurs + Ny kurs Y

Dessa fenomen kan littas iakuas under lugna sjof6rhAllanden dér inte
vigoma pdver'ar de grundliiggande styregenskaperna.

Se kapitel 4: “Autopilotens omkalibrering” | {6r instruktioner om hur
roderkiinsligheten dndras.

Upprepa testet med en skarp gir, tills dess den nya kursen till att borja
med inte 6versknids med mer dn 2° till 5°,

Roderkanslighetens instillning bor sattas till det virde som ger
minsta mojliga kursvariationer i férhllande till programmerad kurs.
Deuakommer att minimera drivenhetens rorelser och darigenom
minska stromforbrukningen och slitagel.

P4 samma sédukommer en otillracklig roderkinslighet att ge upphov
ullunderstyming vilket ger trog styming (B). Om bdten tar lang tid pa
S1g aw utfora giren, och det inte blir nigon Gverskndning av den nya
kursen, <4 iir roderkénsligheten sau (or 1g.




i
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3.2 Instillning av automatisk Trim

ST4000 Autopilot: Handbok anvindning och installation

Trimnivan avgér i vilken grad autopiloten ger motroder for att
korrigera for de dndringar i trimforhallandena som uppstitt genom
variationer i vindens tryck pa seglen eller sjilva baten. Beroende pa
batens dynamiska stabilitet kan en felaktig trimniva resulterai dilig
kurshéllning. Nedanstdende guide ger nigra exempel p& rekomm-
enderade instillningar. Efter att du har fiut erfarenhet av $T4000, kan
en hogre eller ligre trimmniva viljas, {or att lesta om detta kan
forbittra styregenskaperna. Se kapitel 4; “Autopilotens
omkalibrering”, foér instruktion om hur den automatiska

timmningsnivin dndras.
Trim- Battyp Minska trim- Oka trim-
niva niva om: niva om:
0
1 Segel - medium/ Aulopiloten re-
tung deplacement agerar langsamt
pé kursiéindring pa
Langkolad/roder grund av dndring
pé akterspegeln i lutning
2 Segel - medium/ Autopiloten ger Autopiloten re-
litt deplacement ostadig kurs- agerar langsamt
hallning eller stor pé kurséindring pa
aktivitet hos driv- grund av indring
enheten vid dndring i lutning
av lutningsvinkel
3 Segel - ultra liu Autopiloten ger
deplacement ostadig kurshallning
(normalt endast cller stor aktivitet
motorbitar) hos drivenheten vid

dndring av lutnings-
vinkel

Kapitel 3: Justering av Autopiloten

3.3 Installering av en roderligesgivare

En roderlégesgivare miste allud anvindas dA autopiloten installerats
med ett hydrauliskt styrsytem. Hydrauliskt "slack” 1 roderpumpen ger
upphov till en forlorad rorelse som kommer att (Srstmra autopilotens
funktion om den installerats utan en roderligesgivare. For mekaniska
eller kabelstyrsystem med et médrkbart glapp mellan ratten och
hjdristocken kan en roderligesgivare anvindas f6r att autopiloten
skall ge biista mgjliga funktion. Roderldgesgivaren ger ocksA
mojlighet 6l direkt avldsning av roderldgeti “Standby - l4ge.
Anvindandet av denna givare ir dock inte obligatorisk ftr
autopilotens grundfunktion.

Kalibreringsniva 8 méste dndras fran det viirde som forinstills pA
fabriken, for au gora autopiioten klar fér anviindning tllsammans
med en roderldgesgivare. Se kapitel 4: “Autopilotens omkalibrering
for instruktion om hur detta utférs.
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Kapitel 4: Omkalibrering av autopiloten

ST4000 kan justeras for att passa just din bat och ditt styrsystem.

Kalibreringen tillater nedanstende parametrar att kunna éndras frin
de virden de férprogrammerats till pa fabriken.

* Roderkiinslighet

« Roderlige

 Maximalt roderutslag

+ Griins f6r skarpa girar

= Vinkel f6r “ur kurs -larmet

» Fordréjning hos automatisk trimmning
« Kompensation vid nordlig/sydlig kurs
Autopiloten kriver ocksd viss dvrig information:
= Normal marschhastighet

= Typ av styrsystem

+ Lokal deviation

4.1 Ga in i kalibreringslage

Foraugamnkahbrenngslﬁge gbrfﬁ] mﬂ g f“ﬁ‘rL“

ahlc e Spc +il sk :
Hﬁcg langenten ndbyi5 sekundcr tills skzinncn visar:( ¢ wn \Os0¢ )
/‘ 0 [N
¢ o | Cal
« @
Parameter Varde

Siffran ull viinster identifierar parametern och siffran till hoger visar
vilket viirde som ir valt [Or denna parameter.

Man kan ‘bliddra” genom alla parametrar genom att anviinda
tangenten Auto,

Den nuvarande instéillningen kan studeras nidr som helst utan att
iindras, en snabb tryckning av Standby-tangenten tar tillbaka
autopiloten ull dess normala kalibreringslage utan att dindra de
instillda virdena.

Kapitel4: Omkalibrering av autopiloten

Anmiirkning ()m (h\pl yen vul |llp1ll}., ||II k lluhn. I"In).,\| fge visar:

CRL ] [BFF |

sd lir kalibreringen ;wsl;lugt!. Se sektion4.5: “Spiirrad ;mv;’imhiﬂg av
kalibrering”, f0r information om hur deua fungerar,
4.2 Ga ur kalibreringslige
Du kan g ur kalibrenngsliget nidr som helstpé ett av tva sit:
B Tryck pa Standby i en sckund
Deua kommer att spara alla dndringar i minnet.
B Ensnabb tryckning p4 Standby
Deua leder till att du gér ur kalibreringslaget utan dndringama sparas i
minneL
4.3 Forslag till kalibreringsvirden

Tabellen pé sid. 34 ir forslag dll kalibreningsvirden listade for segel-
och motorbétar. Dessa ger siker funktion av autopiloten under
inledande tester till sjoss.

Enheten levereras instilld 6r segelbdtar.

Om du éindrar nigot av viirdena kan deta noteras i kolumnen
Andrade viirden” [6r framuda referens.




"

Kalibrerings- Parameter Rek.for Rek.for Andrade
niva nummer segelbdt motorbét virden
1 Roderkinslighet 5 )
2 Roderlidge 0 0
3 Maximalt roder- 30 30
utslag
4 Griins f6r girar 20 20
5 Marchhastighet 8 152
6 “Ur kurs -alarm 20° 20°
7 Trimniva 1 3
8 Typ av styr- 1 3
system
9 Lokal magncii;" T Av Av
deviation
10 Kompensationvid =~ Av Av
nordlig/sydlig kurs
11 Bélensnuvarande  xx XX _
lattud 59
12 Ejuliginglig
13 Roderddmpning 1 1

Anmdirkning: Nivh 12 lir ¢j ullginglig pA ST4000.
Om nivA 10 dr sat ull O sd hoppas niva 11 automatiskt Sver.

Kapitel4: Omkalibrering av autopiloten

4.4 Kalibrering av autopiloten for att passa din bit

Kalibrera autopiloten enligt foljande:
B Géini kalibreringslige som beskrivs i sektion 4.1

Skdrmen kommer att visa:
k3 3
{ ] ep g Cal
narl o
« @
2 Bt

Kalibreringsniva 1 (Roderkinslighet)
Kalibreringsniva 1 dr 'Roderkiinslighet’. Denna mAste stillas in under
géng. Hur detta gér till stAr beskrivet i avsnitt 3.1.
Kalibreringsnivi 2 (Roderlige)

Kalibreringsniva 2 ar Roderlige”. Denna méste dndras bara om din
installation inkluderar en roderldgesgivare.

W Tryck pA Auto-tangenten

£

E ' ﬁs 2
L
g Hene
L

Placera manuelltrodret i dess mittenlitge. Anvind tangenterna +1 och
-1 {oratt justera virdet av roderliget pA hogra delen av skdrmen till 0,

9 *)

Kalibreringsnivi 3 (Maximalt roderutslag)

Kalibreringsniva 3 ar "Maximalt roderutslag " vilket begriinsar
autopilotens roderrérelser inom styrsystemelts mekaniska
dndpunkter, vilket undviker att utséiua styrsystemet {6r onodiga
pAfrestningar,

Denna parameter behdver bara stéillas in om din installation
inkluderar en roderligesgivare.
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Foraut stilla in detia viirde dr det nodvindigt att forst ga ur
kalibreringslidget och notera de maximala rodervinklama som visas
pa autopilotens skidrm.

G4 ur kalibreringsldget genom att trycka ner tangenten Standby i en
sekund tills att skiirmen visar:

{£306°

L&I‘\-«.. u

Arinaﬁkning: Enkort tryckﬁing ger samma utseende men sparar inte
de dndringar i kalibreringen som gjons tidigare.

Tryck samtidigt ner tangenterna +1 och -1 under en sekund {Gr att
visa rodervinkeln pd skiirmen.

Vrid manuellt rodret maximalt till babord och notera den visade
rodervinkeln.

Vrid manuellt rodret maximalt tll styrbord och notera den visade
rodervinkeln.

Det ‘Maximala Roderutslaget” skall sitas till det lagre av de tva
noterade virdena enligt f6ljande:

G4 in i kalibreringslige genom att trycka ned Standby i 5 sekunder.

Viilj kalibreringsniva 3 (Maximalt roderutslag) genom att anvinda
Auto-tangenten,

[T

Justera, genom attanviinda tangenterna +1 och -1, viirdet som visas
p& den hogra delan av skiarmen tll det ldgsta av de tvé noterade
rodervinklama.

L

3

Kapitel 4: Omkalibrering av autopilote

Kalibreringsnivi 4 (Grans for skarpa girar)

Kalibreringsniva 4 dr ‘Griins {6r skarpa girar . Denna begriinsar
hastigheten/radien hos bitens girar nir den styrs av autopiloten.

B Tryck pA Auto-langenten,

q 20

¥ 3

For anviandande 1 segelbdt bor denna séttas ull 20°. For anviindande i
motorbét kan den minskas for att ge en mer behaglig sviingradie.

M Justera grinsen med hjilp av tangenterna +1 och - 1.

5% sokund 20"/sekund

B

Kaulibreringsniva § (Marchhastighet)

Kalibreringsniva 5 noterar batens marschhastighet. Denna
marchhasughet bestimmer hur autopiloten ska arbeta vid
kompenngar av kursen,

W [ryck pd Auto-tangenten,

lS : " —

Lz

B Sulllin bAtens marschhastighet med hjilp av tangenterna +1 och -1.

Anmdrkning :Om en Autohelm ST50 logg- eller eut Tridata-
instrument ér dr inkopplat via SeaTalk nidtet séinds information om
~ bliens hastighet dirckt till kontrollenheten.

f
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Kalibreringsniva 6 (Vinkel for “Ur Kurs -alarmet)

I kalibreringsniva 6 stills vinkeln f6r ur kurs alarmet in. Detta alarm
varnar dig om autopiloten inte kan halla den instillda kursen.

B Tryck pi Auto-tangenien,

3
f 5 ‘?E nva Cal
: o U

LI

“Ur kurs"-larmet ljuder om autopiloten hamnar utanfér den instillda

max vinkeln under mer #n 20 sekunder. Denna vinkel kan stillas in 1
steg om 1° ull ett viirde mellan 15° och 40° med hjélp av tangenterna
+1och-1.

Last Batens
kurs kurs

on
wA
)

Kalibreringsniva 7 (Trimniva)

Denna kalibreringsnivé viljer och sitter nivan {6r automatisk
timmning. Denna trimmning okar roderutslaget for at kompensera
{6r den extra motstyming av biten som orsakas av ex. vinden.

B Tryck pd Auto-tangenten.

3 P ]

T

Trimmuningen kan ittas 1 re olika nivder, eller stiingas av helt

« NivAl) Trimmuingen avstingd.

* Nivih | LAngsam trimmkorrektion (rekommenderad (6r
sepelbitar)

«Nivh 2 Medium timmkorrektion (reckommenderad (6r
sepelbAar).

«Nivh 3 Snabb tnmmkorrekuon (rekommenderad for

motorbitar).
el &
Stll in trimnivAn genom att anviinda tangenterna +1 och -1,

Se sektion 3.2 [6r mer information.

Kalibreringsniva 8 (Typ av styrsystem)

Kalibreringsniva 8 behtver bara anvindas om en roderligesgivare ar
installerad. Den talar om f&r autopiloten vilken typ av styrsystem som
bdten ér utrustad med.

B Tryck pd Auto-tangenten.

e o E ﬁs"r
gia-

: .

L e

[TIEE

1: Mekanisk slymi;lg. (Utan roderldgesgivare)

2: Ejanvindbar.

3: Mekanisk styming. (Med roderligesgivare)

4: Hydrauliskt styrsystem. (Med roderldgesgivare)

Viilj det réda alternativet med hjalp av tangenterna +1 och -1.

Kalibreringsnivi 9 (Magnetisk deviation)

Kalibreringsniva 9 talar om for autopiloten hur stor den magnetiska
deviationen dr f6r bilens nuvarande position,

W Tryck pi Auto-tangenten.

Nu kan du ange den lokala deviationen med hjilp av tangenterna +1
' och -1, Deua viirde kommer sedan att sindas via SeaTalk nitet till
andra SeaTalk instrument.

Anmdrkning:  Negativ variation: Ostlig
3 Positiv vanation: Vistlig
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Kalibreringsnivi 10 (Kompensation vid nordlig/sydlig kurs)

Kalibreringsniva 10 gor det mgjligt att aktivera kurskorrektion {or
nordlig eller sydlig kurs.

Det kanske har mérkis att autopiloten tenderar att vara mindre stabil
pa nordliga kurser i de hogre latituderna p norra halvklotet ( och
likaledes pa sydliga kurser pA sédra halvklotet). Detia beror pa den
Okande vinkeln hos det jordmagnetiska filtet vid héga latituder. Detta
ger som resultat att autopilotens rorelser forstérks pa nordliga
(sydliga) kurser. Detta fel pAverkar alla kompasser och blir stérre ju
ldngre frin ekvatorn man ir.

ST4000 kan kompensera detta och ge en precis kurshéllning p4 alla
kurser genom att automatiskt justera storleken pd roderréirelserna
beroende pd kursen,

Tryck pd Auto-tangenten.

($n: - ﬂ Cal
uw: u

nnnnn

O=Av
1 = Norra halvklotet
2 = Stxdra halvklotet

Normr

A

z
0

 Med
i kompensation

©
=

Utan
kompensation

N
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Kalibreringsniva 11 (Nuvarande latitud)

Kalibreringsnivd 11 behtver bAtens nuvarande lautd (ull nidrmaste
hela grad) for att kunna kompensera [0r kursfel pA nordliga/sydliga
kurser.

B Tryck pd Auto-tangenten.

( ¢ -noce
« Coul

M Mata in latituden med hjilp av tangenterna +1 och -1,

Dkl

Anmdrkning: Om korrektionen ér satt till 01 kalibreringsniva 10 sA
kommer nivd 11 att hoppas 6ver. En tryckning p4 Auto-tangenten i
niva 10 kommer alltsA aut ge et hopp ner till niva 13 (niva 12 finns ¢j
med pa ST4000).

Kalibreringsnivi 12 (Ej tillginglig pa ST4000)
Denna niva ar ¢j ullgénglig pA Autohelm ST4000.

Kalibreringsnivi 13 (Roderdampning)

Niva 13 behdver stillas in bara om en roderligesgivare dr installerad
och styrmotomn fAr "jaga" niir den (Grsoker stidlla in rodret

B Tryck pd Auto-tangenten.

T

%

Kalibreringsniva 13 later en av nio nivler av .oderdimpning att
viljas. Den bor alltd szuas tll 1 1 borjan.

Roderdimpningen stills in enligt f6ljande:

M G4 ur kalibreringslaget genom att trycka ner Standby-tangenten i en
sckund ulls skiirmen visar:

e
rance
£306°

DTl

Annuirkning: Enkort tryckning ger samma utseende men sparar inte
(= dndnngar i kalibreringen som gjorts tidigare.

N Tryck pA Auto-tangenten,
B Trycken gng pA angenten +10.
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Studera rauens rorelser. Om rodret verkar stilla in sig och sedan
"jaga", d.v.s. rora sig till styrbord och babord i korta snabba rérelser,
Aterviind till kalibreringsnivd 13 och tka roderdiimpningen med 1,
med hjdlp av tangentemna +1 och -1. Upprepa testet tills dess att rodret
stiller in sig utan au "jaga”.

Anmdrkning: Detir vildigt viktigt ur kurshallningssynpunkt att
roderddmpningen dr satt s4 [Ag som méjligt.

Kalibreringsvirdet sparas genom att trycka ner Standby-tangenten i
en sekund.

Kapitel4: Omkalibrering av autopiloten

4.5 Spirrad anviindning av kalibrering
Detdr majligt au spidrra anviindandet av omkahibreringen (Or aut
forhindra att kalibreringen ofrivilligt Andras.
Delta gors genom atl:

B Halltangenterna -1 och Standby nertryckta samtidigt under 10
sekunder tills dess att skiirmen visar:

I'Hl Cal nn
N . e

W Slaav och pA mojligheten till omkalibrering genom att anviinda
tangenterna -1 och +1,

o

B Spara denna instillning genom att hilla tangenterna -1 och Standby
nertryckta samtidigt under 10 sekunder tills dess att kontrollenheten
Atergdr ull sitt normala lige.
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5.1 Kontrollenheten

110 mm 70 5 mm
B r- -

|| €4 mm
oo
110 mm [:] ':.]
) O
| (] ) -

Placering
Kontrollenheten till STA000 ér helt vatentit och bir placeras:
» Diir den ldu kan nds frin styrplatsen
» Dir den idr skyddad fréan ysisk skada
= Minst 230 mm frén kompass
* Minst 500 mm (rén radiomouagare
+ Dir den kan nés bakifrdn for fastsitning och kabeldragning

Anmdrkning : Den bakre kApan iir gjord sA att kontrollenheten
ventileras genom kabelanslutningarna f6r au forhindra at
kondensfukt samlas. Denna kdpa maste alltsh vatenskyddas genom
aut f6lja de monteringsanvisningar som ges nedan.

Monteringsanvisningar
Monteringytan méste vara plan och slit

* Anviind den medskickade mallen for att markera centrum av de tvé
fixeningshilen och den utstiende delen déir kabelanslutmingama
finns.

Anmdrkning : Nirliggande kontrollenheter och ST50 instrument bir
ha et avstind pd 6 mm for au ge plats At skyddskAporna.
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» Borra hil med en diameter pA 4 mm.

= Anviind en 70 mm’s hlsag for att borra hdlet fér den utstiende
delen i mitten (1).

» Skruva in de tvi gingade fixeringstapparna i hilen pa baksidan av
képan.

» Tril kablarma genom det stora hdlet 1 mitten.

» Koppla in kablama tll kabelanslutningama pd haksidan av ST4000
(se ftiljande avsnitt).

» Sétt fast skyddet ver anslutningama genom att skruva fast det i
skruvhileti mitten av kontrollenhetens baksida, med hjédlp av den
medf6ljande skruven,

« St fast kontrollenheten med hjidlp av de inkluderade muttrama (3).

» En titande packning (4) dr redan [astsatt pd kontrollenhetens bakre
képa.

Kabelanslutningar

Alla elektriska anslutningar pd ST4000 gors via stiftkontakter pd
baksidan av kontrollenheten, Kontrollera varje gang en kabelsko sits
fast att den hamnar dver sultet sh au inte stuftet hamnar mellan
kabelskon och det isolerande plasthéljet. Detta ger upphov til!
glappkontakt och att funkton hos autopiloten kan bli felaktig.

e
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Strémanslutning

ST4000 kriver en separat strémanslutning och kan inte ta sin stréém
via SeaTalk néitet. En 2 meters sikrad stromkabel, som slutar i tva
kabelskor, dr inkluderad f6r dewta Andamdl. Under inga
forhillanden bir kontrollenheten anvindas utan den
inkluderade séikringen. Denna ér ull f6r att skydda kontrollenheten
om stromanslutningen gérs polvind. Om s 6nskas kan en separat
strombrytare installeras, §ver sikringen, s& att autopiloten kan slis pa
och av frin den centrala elpanclen.

Separat 12 A
strombrytare
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Ledningen kan f6rlingas om sd behévs. Féljande tabell visar de = -
minsta kabeldimensionerna som 4r godtagbara.

= Gul Skarm
Kabellangd Koppararea AWG {('1‘.*"‘” Jord)
Upptll2,5m 1,5mm? 16
Upptill4,0m 2,5mm? 14 =
Viktigt!

Autriitt kabeldimension anviinds dr direkt avgorande f6r korrekt

funktion hos autopiloten. ©

Om kabeln ir for klen, kommer spinningen att minska mellan

kontrollenheten och strédmkiillan. Detta leder ull att kraften hos ®

drivenheten reduceras. i
Anslutning till SeaTalk natet P4 grund av sakerhetsskal bor inte ST4000 tillhandahAlla strom till

SeaTalk niitet. Andra installerade SeaTalk instrument méste f4 sin
strém via en 5 A sidkring/strémbrytare, enligt figur, genom att
anvinda de anslutningskablar som levercras med instrumenten.,

ST4000 leveras med en SeaTalk-kabel. Denna kan kopplas till stiften
pa baksidan av kontrollenheten miirkta “SeaTalk ", vilket ir illustrerat
nedan:

5.2 Fluxgate kompassen

Placering

Fluxgate kompassen ska séitias fast pd en ldmplig vertikal yla genom
attanviinda de sjdlvgingande skruvama som medféljer. Det finns
inget behov av en speciell for/akterlig placering da instédllning i linje
med kursen sker elektroniskt.

Andra SeaTalk instrument kan nu kopplas till konirollenheten genom
att anviinda en forlangningssladd (6r SeaTalk insirment (se kapitel
8: Tillbehdr”).
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Korrekt placering av kompassen #r viktig om bista funktion hos
autopiloten ska erhallas. Kompassen ska idealt vara placerad s nidra
bétens rérelsecentrum som mojligt.

0,3L till 0,5L

Detiir viildigt viktigtat se ull att kompassen ir placerad minst 0.8 m
trédn bAtens huvudkompass (6r att undvika deviation hos bada
kompasserna. Kompassen mAste ocksd placeras 4 langt som majligt
irén stora jJamforemal, sAsom motorn och andra magnetiska féremal
vilka kan ge deviation och reducera kiinsligheten hos kompassen.
Om tveksamhet uppstir 1 friga om en placerings limplighet bor den
undersokas med hjdlp av en handkompass. Handkompassen fixeras
pa den valda platsen och bten sviings runtett helt varv (360°).
Relativa skillnaden mellan handkompassen och bétens
huvadkompass bor idealt ¢ Gverstiga 20° p& ndgon kurs.

Kapitel 5: Installation

Kabelanslutning

Nir kompassen placerats ska kabeln dras fram till kontrollenheten.
Kabeln har fem dndar vilka alla slutar i en kabelsko. Dessa ska
anslutas, firg {or fiarg, till scktionen ‘COMPASS pA baksidan av
enheten enligt figur nedan;

5.3 Roderligesgivare

Enroderligesgivare maste allid anviindas dA autopiloten installeras
med ett hydraulisktstyrsystem. Den finns som ett tillbehér (katalog
nr.Z131).

Placering

Roderldgesgivaren méste monteras pé ett lampligt underlag bredvid
hjartstocken. Detta gors med hjélp av de sjilvgingande skruvama
som levereras med givaren. Underlagets hijjd méaste vara sAdan att
armen pd roderldgesgivaren hamnar pA samma héjd som
hjirstocken. Om det ar lampligare att montera roderligesgivaren upp
och ned (logon nerat) kan detta goras. Den grésna och rida kabeln frin
givaren mésie da byta plats pa baksidan av kontrollenheten,




Hjartstock |

A

Monterings-
underlag

i

Roderligesgivaren har en inbyggd fjidder for aut a bort det fria spelet i
kopplingen mellan givaren och rodret Detta ger ett mycket exakt
roderlige.

Rorelsen hos roderligesgivarens arm dr begrinsad till + 60°. Man
miste iakta [Orsiktighet vid installerandet av givaren s att dess arm Ar
i linje med kabeling&ngen niir rodret r i dess mittenposition. Om
detta ej gors kan det resultera i att roderligesgivaren vrids mot dess
dndstopp av styrsystemet. Givaren kan skadas allvarligt om detta
sker.

+60°
maximalt
— - ulldtet  —|
Kabel utslag
ingang i
: Min
ey - 75 mm
+ Parallella
; ; Max
90 : 310 mm
Vd
[ (@ ®
a @
Rodrot i
mittenpositon ‘
in mm
A 140 mm

Max 190 mm
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Monteringsavstind

Detdr vikugt att se ull avstAnden (utmirkta i liguren sid 54) lir inom
de tillana grinserna och au roderligesgivarens arm i parallell med
hjidrstocken,

Nér rodret dr 1 dess mitenlige ska givarens anm vara 1 linje med
kabelingdngen och bilda en vinkel pA 907 med anslutningsstAngen,
Mindre korrektioner kan utfras genom att lossa pA de 3 skruvama
som hiller givaren pd plats och vrida pA givarens botienplatta,

Kulan pa hjirtstocken maste placeras inom de givna griinsema.

[deala avstdndet (A) dr 140 mm. Variationer av detta avstAnd inom de
givna granserna kommer inte att forsimra autopilotens funktion,
Sédana variationer kommer dock att ge upphov till en liten andring av
skalningen av roderldget som visas pa skiirmen. Kulan p4
hjértstocken skruvas fast med hjilp av de bifogade, sjilvgingande
skruvarna.

Kapa den gédngade stingen till korrekt langd och skruva pi I4s-
muttrama och kulledsféstena. Kulledsfastena kan sedan tryckas ner
over kuloma. Flyta rodret frén sida till sida for att se till au
kopplingen ir fri frin hinder i alla rodervinklar.

Kabelanslutning

Nir roderldgesgivaren placerats ska kabeln dras fram dll
kontrollenheten. Kabeln har fyra dndar vilka alla slutar i en kabelsko.
Dessa ska anslutas, firg (6r firg, tll sektionen RUDDER* pd
baksidan av enheten enligt figur nedan:




5.4 Drivenheten

ST4000 A utopilot: Handbok anvindning och installation

Drivenheten ull Autohelm ST4000 ér utvecklad for att fungera med
styrsystem som har mellan 1 och 3,5 varv mellan dndlzigena.

Styrsystem med mer in 3,5 varv kan ge upphov till reducerad
styrformdga pé grund av att roderiindringar inte kan géras med
tillrdckligt stor hastighet.

Glappet i styrsystemet fAr inte Gverskrida 1% av den totala rorelsen.
Deua ér lika med 7,5°"s glapp hos ratten hos ett system med 2 varv
mellan dndldgena. Om glappet Gverskrider detta virde maste detta
antingen korrigeras, cller en roderligesgivare installeras, om inte
styrférmagan ska reduceras,

Kapitel 5: Installation

Valav byglar

Drivenheten kan anviindas pA mutar med 3,4, 5, eller 6 ckrar, Den
monteras fast pA ckrarma med hjitlp av de bultar och by glar som 4r
bifogade.

A hdlen
3 och 6 eknga rattar

B halen
5 eknga rattar

C halen:
4 ekriga rattar

For rattar med 4 ekrar anvinds de extra anslutningshilen C vid
monteringen. Dessa 6ppnas med hjdlp av en4 mm s borr.

Hal for
muttern

OBS!

Plasthinnan som tiicker de extra mutterhdlen ar endast 1 mm
tjock och forsiktighet maste iaktas si att hiilet dar muttern ska
hillas fast inte skadas vid uppborrningen. En extra uppsittning
byglar och bultar finns att tillga fran din Autohelm-forsiljare,

-
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Drivenheten mste placeras mellan ratten och piedestalen och tre
olika satser av byglar tillhandahalls f6r aut fungera tillsammans med
ckrar av olika dimension. Bredvid varje bygel finns noterat for vilka
diametrar pd ekern den kan anviindas. Bryt 16s de byglar som passar
till dimensionen pa din raus ekrar,

En sats med avstindsbrickor tillhandahAlls ocksi. Dessa maste
anviindas om ratten 4r sk&lformad for aut (6rhindra vridning av
drivenheten nér bultarna dras At

Fastsattning pa metallratt

| Montera [6s ratien {rén styrsystemet och montera fast drivenheten pa
foljande sitt

e

* Borra hil i ratten (enligt figur) och skruva fast den vid drivenheten

« Placeradrivenheten med motor- och kopplingseylindern nedAd >
| OPPANESCY med de nylonmuttrar som ingér.

* Placeraen avstndsbricka vid var och en av fistpunkterna (om

ratlen ir skdlformad). Fastsiittning av piedestalbeslaget

+ Placera raien ovanpd drivenheten och kontrollera att den sida av Piedestalbeslagets sting kapas ull tiut langd, {or att passa piedestalen,
ratlen som ska vara ndrmast piedestalen hamnar nedAt pa [Blande siu:

= Liiggp byglarna 6ver ckrama och skruva forsiktigt 4t bultarna. « Siitt ullbaka ratten och mit avstindet mellan baksidan av

| Se vidare sidan 59 for montering av piedestalbeslaget. drivenheten och piedestalen, pd det sitt som visas i figuren nedan:

T

Fastsattning pd triratt

A+ 11 mm

Fn separat uppséiuning bultar {6r fastsdttning pA tréiratt finns hos din , : -
Autohelm-derforsidljere (katalog nr. D119). '
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Fusbith.

Om ratien 4r nigot skev kommer avstindet att variera f6r rattens olika
lagen. I det fallet ska det minsta avstdndet mitas. Beslagets sting
kapastillen lingd som dr 11 mm ldngre 4n det métta avstndet A.

Jdmna till den kapade dinden och siitt p4 den lilla plasthatt som ér
medskickad.

« Skjut fram ratten en bit och for in stAngens dnde, med plasthatten
pdsatt, i det hil som visas nedan:

» For tillbaka ratten till sitt réitta lige och markera, med stAngen i
mitten av halet, beslagets ldge genom att forsikligt rita runt det, Ta

Anmirkning: Nir piedestalen har motorreglage monterade (vissa bort raten och rita runt insidan av de v avlanga hilen.

Edson och Whitlock piedestaler, bland andra) kan drivenheten inte

monleras pa detta sétt. D4 detta dr fallet kan beslagets sting siuas i

det alternativa halet, enligt nedan:

* Borra (vl 4 0 mm’'s hal i miten av de markerade hilen,
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Fastsattning av separat beslag for skottmontering (extra tillbehor)

Om dnvenheten anviinds (O att styra en ratt som inte dr monterad pa
en piedestal, finns et separat beslag for skotimontering at ullgA
(katalog nr, D136). Gangen vid montering av detta beslag dr exakt
lika som den [6r piedestalbeslaget.

Anmdrkning: Detkan vara nodvindigt au skidra upp ett hal 1 skottet
[Gr att f plats med den utstickande delen av drivenheten.

= Siitt fast beslaget genom att 16st skruva 4t de tva skruvarmna medan
beslagets placering justeras s att den hamnar i korrekt for/akterlig
position.

« Markera placeringen av de (v kvarvarande hilen.

= Tal6s beslaget och borra de tva dtersidende 4,0 mm’s hélen.

» Sdu ullbaka beslaget och skruva forsiktigt 4t alla fyra skruvama.

» Séut tillbaka ratten och kontrollera att stingen hamnar i halet Snurra
pé ratten [or att kolla att beslaget ér ritt placerat. Om ratten ér skev,
cller drivenheten ej dr exakt centrerad, kommer stAngen att réra sig
upp och ned 1halet pa baksidan av drivenheten. Beslagets placering
dracceptabel om stingen inte ndr hillets dndlige under denna rérel Kabelanslutning

« Fastalla fyra skruvama ordentligt, Drivenheten dr utrustad med en 4,5 m Ing tvApolig kabel. Denna ska
dras genom piedestalen eller piedestalbigen och fram il |
kontrollenheten (enligt figur sid 64). P4 piedestaler, dra kabeln ner
genom kabelrdret (det finns vanligtvis ctt fr kompassbelysningen)

{6 att undvika risken att kabeln trasslar in sig 1 styrmekanismen,
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Kapitel 6: Sammankoppling med GPS, Decca, Loran, Vind

ST4000 kan ta emot navigationsinformation enligt NMEA (¢r
anviindande i Programmerad Kurs™- och “Vindflgjels -lige. De olika
typer av informationsformat som kan tas emot visas i avsnitt 6.3,

6.1 Kabelanslutning

NMEA-ingingen pa baksidan av ST4000 ska kopplas ull en
navigator eller ett vindinstrument enligt féljande figur:

Navigator
eller
Vindinstrument
med NMEA-utgang

Dra kabeln fram till kontrollenheten och koppla in den il stiften
mirkia ‘DRIVE", p det it som visas i figuren.

Bla ]
(Indata, negatv)

Rod — |
(Indata, positiv)

it

6.2 Sindning av NMEA-information till andra instrument

Om du 6nskar att sinda NMEA-information till andra instrument
miste ett SeaTalk Interface (Z137) kopplas in enligt figur sid 66:

Drivenheten har en vattentit kontakt pa baksidan av

kopplingscylindemn. Denna gor det méjligt att enkelt ta loss ratten och
drivenheten [6r underhall/férvaring.

Kontakten tas isiir genom att skyddet dras bakat och lsringen roteras
moltsols. ' w
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Kapitel 7: Kontroll av montering samt test av autopilotens
funktion
Denna del av handboken bestér av en uppsittning enkla tester foljtav
en beskriviing av en kort utprovning, utford pd sjon, av autopiloten,

Dessa kommer att verificra att systemet dr kopplat pd ett korrekt séut
samt att det éir kalibrerat for att passa din typ av bat.

7.1 Kontroll av monteringen

Aktivering

Radar = SeaTalkInterface

Nir du ér klar med monteringen av din autopilot ST4000, slé pa
huvudstrémbrytaren.

‘ L

Kontrollenheten ska nu pipa till och displayen visa ST4000. Inom 2
6.3 Informationsformat ' sekunder ska en kompasskurs, med ett blinkande “C” framf{or, visas
pé skirmen. (T. ex. "C"234). Detta visar att kontrollenheten &r akuv.

Foljande olika former av navigations och vindinformation, enligt Om enheteninte piper, 14s kapitel 10 - Felsokning’”,

NMEA 0183, kan tolkas av ST4000.

Riktning pi roderutslag

Data NMEA 0183

- : - Autopilotens roderutslagsrikining avgor At vilket hill rodret kommer
Latitud och Longitud 8;&;‘ fé%c -gﬁdFA.GLCI\)dFA.GC)‘;(L]:_P,GGD(%P. att vridas dA en kursiindringstangent trycks ner, eller dA bdten hamnat

\Gpﬁ GLA.GOAGXA.GDA ' ur kurs. Denna riktning kan kontrolleras enligt (6ljande:
Kurs dver grund VTG, VTARMC)RMA ' B Tryck pA+10”
R TR Rattens rirelse ska nu medftra en gir &t styrbord. Om rodret vrids &t
Pasdvenind WG TAR R babord s4 ska drivenhetens kontakter byta plats pd baksidan av
Cross Track APRB, A]’A;._RMH:\,)\TE, XTR kontrollenheten.
i Binng ull Waypoint APB.BPL BWRBWC BER BEC,RME) 1

Avstnd ull Waypoint ~ WDR WDC.BPL, BWR, BWC,
BER, BEC, EMB»

Waypoint-nummer APH, APA, BPI, BWR, WDR, BW(C ,
WD, RMB,BOD, WCV, BER, BEC

Vindriktning/hastighet ~ VWR

Missvisning HYM, RMC, RMA, HVD - 3

G

Information om Cross Track NMEA 0180 kan ocksd tas emot {or

anviindning 1 "Programmerad Kurs’. Dock kan d4 inte informationen

om avstnd och biring ull waypoint samt waypointens nummer visas ot
pA skiirmen, dA dessa inte sidnds.
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Test av roderlige . ~

o

Deua behdver endast utféras om en roderligesgivare 4r installerad. H E 3 S

Ga in 1 kalibreringslige, enligt beskrivningen i kapitel 4, och stll

kalibreringsnivé 8 (Typ av styrsystem) till 3 eller 4, beroende pidom

din bt har ett hydrauliskt styrsystem eller inte. Spara denna { j S W.Pt

instilining genom att hilla tangenten Standby nertryckt under en “J i

sekund. o

Kontrollera roderliigesgivarens inkoppling och dess kalibrering pA f‘ m 3

foljande sitt: Ls, nm
M Tryck ner tangenterna +1 och -1 samtidigt under en sekund.

Om den i stillet visar en av féljande bild med felinformation finns det

Skiirmen kommer nu att visa rodervinkeln, antingen ett kabelfel, ller s dr navigatom ej installd for aut sinda

W Placera rodret 1 dess mittenlige. informationen i det {or autopiloten ritta formatet.
| Skéirmen bdr nu visa et viirde inom intervallet +7°. Om sA ¢)dr fallet
' kan deua justeras genom att de skruvar som hiller roderligesgivaren f" e e
pa plats lossas, och givarens bottenplatia roteras, tills dess att en -
| godtagbar vinkel visas pA skiirmen. Finjusteringen for att fa den Denna bild indikerar att ingen information tas emot. Den troligaste
| visade rodervinkeln och den verkliga att stimma Gverrens beskrivs i orsaken dr kabelfel. Antingen glappkontakt, kortslutning eller att
kapitel 4: “Omkalibrering av autopiloten”. kontakterna dr omkastade.
B Vrid rodret si att bten girar At styrbord. T
Den pé skiarmen visade rodervinkeln ska nu 6ka. .J E rron.
Om deni stllet minskar ska roderlégesgivarens gréna och roda o ek

Detta indikerar att signalen som tas emot av navigatom ir {6r svag for
palitlig navigering, Lis 1 navigatomns handbok (6r information om
Atgdrder 1 dena fall.

kablar byta plats p& baksidan av kontrollenheten. Gor detta byte och
genomior testet igen,

Sammankoppling med navigator (GPS, Decca, Loran) Sammankoppling med Vindinstrument

Om ST4000 ir sammankopplad med en navigator, viaautopilotens
ingang f6r NMEA-information, maste navigatorn stillas in for au
sinda rétt sons information, se avsnitt 6.3

Om ett vindinstrument dr kopplat till ST4000 via dess ingéng {or
NMEA-information, alltsé inte SeaTalk, kan kopplingen mellan de
(v instrumenten kontrolleras enligt [6ljande:

Kopplingen kan enkelt kontrolleras genom f6ljande test: W Tryck samiidigt p4 tangentemna Standby och Auto,

B Lagg inen kurs pd navigatorn som ger ett Cross Track pd mellan O

h03 STA000 skall da visa den lasta kursen, med ett "W~ framfor, pd
och 0,3 nm,

skiirmen enligt nedan:
W Gaini "Auto’-lige genom att trycka pa Auto-tangenlen,

: m 30 '
B Gaini Programmerad Kurs -lige genom att samtidigt trycka pé i m E ﬂ E
tangenterna + 10 och -10.

Efter 3 sckunder ska autopiloten automatiskt “bliddra” igenom tré R

stycken faktamenyer med navigationsinformation: v
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Om skiirmen fortsitter att visa den nuvarande kursen, med ett
blinkade "C” fram(6r, s4 tas ingen vindinformation emot av
autopiloten.

Den wroligaste orsaken till detta dr kabelfel. Antingen glappkontak,
kortslutning eller att kontakterna dr omkastade.

SeaTalk niitet

Om ST4000 dr sammankopplad med andra SeaTalk instrument via
SeaTalk nitet kan denna koppling kontrolleras med hjalp av féljande
test:

B Tryck pi kontrollenhetens Standby-tangent.

B Viljbelysningsniva 3 pd vilket som helst av de andra SeaTalk
mstrumenten, eller andra inkopplade kontrollenheter till autopiloten.

ST4000 ska omedelbart svara med att sl pa sin skdrmbel ysning,

Om belysningen inte slas pd finns det ett fel i kabeldragningen mellan
autopilotens kontrollenhet och de andra instrumenten/
konuollenheterna.

7.2 Testav autopilotens funktion

Efter awha kontrollerat att systemet dr et monterat, dr det nu
nodvindigt med en kort utproviung ull sj6ss for au komplettera
nstillningen. Denna bor utforas 1 lugnt viider pa vatien fria fréin
hinder (och i fallet med motorbdt, inte i allt f6r hog hastighet).

STA000 har en inbygged mojhighet ull kalibrering for aw anpassa den
tll varje specifik bit, dess styrsysiem och dynamiska styregenskaper.
Nér autopiloten levereras frin fabnken dr den instilld f6r att ge séker
och stabil funkuon [0 de flesta bitar (se avsnitt 4.3).

Innan utprovningen sker rekommenderas det att kalibreringsnivierna

kontrolleras och, om nodviindigt, Aterstélls till de rekommenderade
viirdena.

Denna procedur tar bara en minut eller sA och r forklarad i kapitel 4.

Kapitel 7: Kontroll av montering sami test av autopilotens funktion |

+ Gor inga permanenta dndringar till de rekommenderade
kalibreringsvirdena innan en utprovning har skett tll sjoss

* Detiir vikugt att de inledande testen av autopilotens funktion sker
under {6rhallanden med l4ua vindar och lugn sjo. Detta s att
autopilotens funkton kan utviirderas utan paverkan av hirda vindar
eller stora vagor.

Anmdrkning : N4r som helst under utprovningen kan du koppla ur
autopiloten, och dterviinda till manuell styrning, genom att vrida upp
kopplingsspaken.

Automatisk Deviering av Kompassen

ST4000 korrigerar fluxgate kompassen for de flesta magnetiska filt
som ger upphov till deviation. Innan den inledande
sjoutprovningen sker ar det viktigt att utfora Automatisk
Deviering av Kompassen. Om detta inte gors kan det resultera i at
autopilotens funktion forsimras pA vissa kompasskurser. Denna
procedur bor goras under lugna vind och sjéforhallanden.

Vilj "deviering “enligt foljande:
B Tryck och héll ner Standby i en sekund.

L4t bitens hastighet vara ldgre én tvA knop. Sving langsamt runt

. - Cal
- -
- - Cal
E 3 L3
oL

T

biten 1 en cirkel sd att det tar minst 3 minuter [6r den au fullborda
3607, Fortsiiu giren tills dess aut skiirmen visar storleken pa den
deviation som autopiloten kiinnt av. Deviationen och bitens
nuvarande kurs kommer att alternera p skiirmen varje sekund.
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58°

Ty

¢ Moca
o

Cre)

Anmgdrkning: Om deviationen uppgar till mer 4n 15° rekommenderas
en omplacering av kompassen.

Anvind kursdndringstangenterna (+/-) for att 6ka eller minska den
visade kursen tills dess att den dverenstimmer med huvudkompassen
eller en kiind biring,

G ur devieringskiget och lagra kompassens korrektion och
instillning enhgt (6ljande:

W Tryck ner Standby och héll den nertryckt under en sekund.

Eller {6r att g ur devieringsliget utan att spara de nya
instéllningama:

B Tryck kortvarigt ner Standby-tangenten.
Inkoppling av autopiloten

Efter aut ha kalibrerat kompassen rekommenderas f6ljande Gvning for
att bekanta dig med hur autopiloten kopplas in och ur:

W Styrin pden kurs och hill den stadig.

B Kopplain autopiloten genom att rotera drivenhetens kopplingsspak
medsols.

Kapitel 7: Kontroll av montering samt test av autopilotens funktion

B Tryck pd Auto [6r aw 1sa den nuvarande kursen. Under lugna
forhallanden kommer nu kursen att hillas stadig

B Andra kurs till styrbord eller babord i kombinationer av 12 och 10°,

307t styrbord [T 7 e
. [] e @
L1 &=
Nuvarande kurs

427 tll babord

Nuvarande kurs

B Tryck pa Standby och koppla ur autopiloten genom att rotera
drivenhetens kopplingsspak motsols, ddrigenom Atervinder du till
manuell styming.
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Kapitel 8: Tillbehor * Vindflojel (Z087)

Olika tillbehor finns tillgangliga ull din ST4000 autopilot. Bland
dessa dterfinns:

« Fjdrrkontroll (Z101)

il

Vindflgjeln kriiver et NMEA Interface. Niir dessa tvé instrument
kombineras med ST4000 ger de dig méjligheten att lita autopiloten
styra béten i férhillande till en skenbar vindvinkel.

+ SeaTalk Interface (Z137)

Fjarrkontrollen levereras med en 6 m’s kabel och en vatentiit
kontakt. Den ger dig ullgdng till de 4 kurséindringstangenterna pi
autopiloten p et sorre rérelseavstdnd frin den fast monterade

kontrollenheten.
g NMEA Interface konvenerar all SeaTalk informaton ull NMEA
\ e 0183. Detta ger dig mojhigheten at skicka navigationsinformation
D3 enligt NMEA 0183 ull en skrivare. Du kan éven séinda information
= om fart och kompasskurs tillbaka ull en navigator f6r mer exakt
o N navigering. Detta [Grutsitier givelvis atl instrumenten ir korrekt
COC) 0O inkopplade till SeaTalk nitet och siinder informationen enligt NMEA
| — 0183, 3
- « Roderkigesgivare (Z131)
» Fasta kontrollenheer - ST7000 (Z082), STE000 (2124) [—CL T
Dessa kontrollenheter finns ullgingliga for fast montering vid extra
styrplatser varifrdn man 6nskar kunna kontrollera autopiloten.
o - hmrldgc&gl vare ska alltid anvandas pA hydrauliska styrsystem.
dho. o
’ - m u.kﬂln'lﬂlbms f6r aut kontinuerligt ge information om

> o

. » ‘a ww
) ’ & »~ .
' '« o
4 " TRy L
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Kapitel 9: Underhall

Kontrollenheten

* Under vissa forhéllanden kan kondens bildas pa skirmen. Detta
skadar ¢j kontrollenheten och tas bort genom att belysningen slds
pé.

* Anvind aldrig kemiska reng6ringsmedel, eller medel med slipande
cffek, forau goraren din ST4000. Om kontrollenheten blir
smutsig, torka ren den med en fuktig trasa.

Drivenheten

* Anviind aldng kemiska rengoringsmedel, eller medel med slipande
clfekt, for au géra ren dnvenheten, Om drivenheten blir smutsig,
torka ren den med en fuktig trasa.

* Om drivenheten shirar under normala forhallanden br den skickas
ull nérmaste serviceverkstad for inspektion.

Kabeldragning

* Undvik, diir & dr mojligt, att dra kablama déir det ofta ligger vauen,
Klamra kablara pa regelbundna avstind s4 de ligger fast.

* Undvik att dra kablarna niira lysrér, motorer, radioséindare etc.

* Kontrollera kablama efter dverkan pa det yure héljet. Byt ut diir s
dr nodvindigt och gor fast dem pa nytt.

Riid och hjalp

Om nigra problem skulle uppsta kontakta ndrmaste serviceverkstad
cller distrbutoren i respektive land som kommer att kunna ge dig
experthyilp,

De rorhiga delama i drivenheten dr inkapslade och smorda under
ullverkningen for att hAlla hela ivslingden, och behéver dirfor inte
underhdllas,

Innan produkien amnas in ull service, kontrollera yuerligare en gang
atstromforsorjningskabeln dr hel och aw alla kontakter ér fria frin
korrision och utan glapp.

Lés sedan avsnitteti denna bok om felsskning. Om felet inte hllIZ!S
kontakla den ndrmaste Autohelm- ﬁlcrfOrsai jaren c!lcr :
serviceverkstaden forrdd. -~ ¢

Ha alltid serienummret padin aulqp"ilol till hands, da sadan
kontakt tas. Serienummret séir tryckt pé den lilla etiketten pé
baksidan av kontrollenheten.

Kapitel 9;: Underhdll n

Kapitel 10: Felsokning

Alla Autohelms produkter genomgdr et grundligt och heluickande
testprogram innan de packas och levereras, 1 det fall aw eu fel dndA
skulle uppstd bor [6ljande checklista hjdlpa dig au riua ull det.

Fel Orsak Algiird

Ingen strom

i\nnl.wl]an -.uﬁ:nff)nnr jningen
Kontrollera sikring/strémbrytare
Returnera enheten for reparation

Kontrollenhetens skirm tom

Visad kurs dndras inte i Kompassen fel inkopplad Kontrollera anslumingama ull
“Standby -lige kompassen pi baksidan av
kontrollenheten
Visning av roderlige kan inte Ingen roderligesgivare dr Installera en roderlidgesgivare
[ds fram inkopplad
Kalibreringsniva 8 (Typ av Sau kalibreringsniva 8 ull 3 eller 4
styrsystemn) felstalld (se kapitel 4)

Y

Drivenheten vrider rodret kraftigt Drivenheten ej1fas medrodret  Lis kapitel 7 och genomfor
4 snart “Auto”kopplas in kontrollen av monteringen

Den visade kompasskursen 6ver- Autopilotens kompass be-
rensstammer inte med bitens hover stillas in och kormgeras
huvudkompass fér deviation

‘;L kspllLl 7 och “Automatisk
deviering av kompassen”

Biten svinger lingsamt och
kriver ling tid for att komma
phny kurs

Roderkansligheten for lig Seavsmutt 3.1: Instillning

av roderkinsligheten”

BAen hur‘.kndﬂ precisefteren Roderkinsligheten for hog
gir, den nya kursen med mer lin 5°

Se avsnin 3.1: Instillning
av roderkinsligheten”
Visad rodervinkel ¢ nol] dA
roddret ir | dess mitenliige

- Roderliget ej korrekt
nstilld

Se kapitel 4: Omkalibrering
av autopiloten” och dndra niva 2

Hhen 'Mhl;‘_fd kumeller  Automatiska rimmningen
© o Wunsindring 5 [lelinstild

Se avsnitt 3.2: Instillning av
automatisk trimmning*

Se kapitel 4: Omkalibrering
av autopiloten” och kndra nivie

w 100ch 11 ,

/
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Fel Orsak .;’\tgﬁ rd
Drivenheten “jagar'nar denska  Roderdimpningen felakugt Se kapitel 4: ‘Omkalibrering

stilla in rodret instilld av autopiloten”och 4ndra nivé 13
Skéirmf.:n visar Cal - Off nir Kalibreringen avstingd Sakerhetssparr aktiveras av
kalibreringsliget intas dgaren

Kontrollenheten kommunicerar  Kabelfel Kontrollera alla SeaTalk kontakter
inte med andra SeaTalk och kablar

instrument eller kontrollenheter

Konuol]mhctcn tar inte emot Navigatom siinder inte riu Lis kapitel 6 fér att verifiera
information frén navigaom format uppkopplingen

(GPS, Decca, Loran)

Lis avsnitt 6.3 for au kontrollera
att det riinta formatet sinds

Autopiloten gér inte automarnskt
ull niista waypoint

Ingen information ‘Baring till  Se navigatorns handbok

waypoint” sinds frén navigatorn

Autopiloten visar inte “Avstind
ull waypoint”, ‘Béring tll way-
point’, eller waypoinmummer

Feli NMEA - informationen
som sinds frin navigatorn

Lis kapitel 6 for att se vilken
information som kan tas
emot av autopiloten

Register

Register

A

Auto 8

Automatisk Seastate 12
Automatisk stagvindning 13
Automatisk Trimning 30

B

Belysning 14
Byte ull nasta waypoint 23

C

Cross Track 22

D

Drivenhet 56
Beslag for skoturnontenng 63
Byglar 57
Kabelansluuung 63
Metallrau 58
Montenng 56
Medestalbeslag 59
Skilade ranar 58
Trarau 58

E

Felsokning 77

Fjarrkontroll 74

Iluxgate kompass 51
Deviation, korreknion for 39
Insuillming 72
Kabelanslutning 53
Montenngspositon 51
Macenng 51

G

Grundlaggande begrepp (Handhavande) 7
K

Kabelanslutningar 48

~ Kalibrering 32

Deviation (Kalibrenngsnivd 9) 39
Forslag ull kalibreringsvirden 33

A

Kompensation vid nordlig kurs
(Kalibreringsniva 10) 40
Marschhasughet (Kalibrerings-
mvi 5)37 i
Maximalt roderutslag (Kahibrenngs-
nivd 1) 35
Suvarande lanwd (Kalibrenngs-
mvi 11)41
Roderdampruing (Kalibrenngs-
mvi 13)41
Roderkinslighet (Kalibrenngs-
nivi 1)35
Roderige (Kalibreringsnivi 2) 35
Spara kalibreringen 41
Spirrad anvindning 43
Trnmniva (Kalibrenngsmivd 7) 38
Typ av styrsystem (Kalibrerings-
nivi §) 39
Ur Kurs-alarm (Kalibrenngsmiv 6) 38
Kontrollenheten 47
Anslutming ull SeaTalk nater S0
Montenngsanvismingar 47
Placenng 47
Stromanslutming 49
Kmu;muui(‘\-'r-linﬂ. kormek ton for 71
Kompassinstallning 72
Kursandnngar 9

M

Metallrau 58
Magnetisk deviatuon 39
Marschhastughet 37

N
Navigatonnterface 65
NMEA
]ﬂf(Jnniﬂlﬂflﬂlﬂ""ﬂl s
Sandning ull andra instnmment 65
Nordhga kursfel 40

(0)
Omkalibrenng av Autopiloten 32
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Programmerad Kurs 20, 11
Anviindande vid l4ga farter 24
Anvindarups 27
Autornatisk inmatning 20
Begransningar 23
Byte till nésta waypoint 23
Cross Track 22
Informationsfel 25
Ingen information tas emot 25
Manuell inmatning 21
Stort Cross Track 25
Vamingsmeddelanden 25

R
Roderutslag, nktning pd 67
Roderlige 68
Roderkanslighet 28
Roderagesgivare 31
Behov 31
Installation 53
Kabelanslutning 55
Montenngsavstind 55
Placering 53
Tillbehér 75
Testav 68

S

SeaTalk
Sammankoppling med andra
SeaTalk instrument 3, 65, 50
Inkoppling ull ScaTalk niitet 50
Test 70

Sjoutprovimng 7()

Skarpa girar, grins for 37

Stagvandning, automausk 13

Standby 8

Styrsystem, typ av 39

Stromkalla 49

Sikerhet 4

Siknngar49, 51
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Testav montering 67
Inkoppling till SeaTalk natet
Riktning p4 roderutslag 67
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Sammankoppling med Navigator 68
Sammankoppling med Vind-

instrument 69

Tillbehor 74
Extra kontrollenhet 74
Fjarrkontroll 74
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SeaTalk Interface 75
Vindflsjel 75

Tnmmning, automatsk 30

U
Underhill 7
Ur Kurs Alarm 14

v

Vamingsmeddelanden 25

Vindfléjel (Windtrim) 26, 11
NMEA-information 65
Tillbehor 75
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4801 Arendal
Tel 04123666
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PO Box 20

8310Kabelvag

Tel. 088/78118

HARSTAD
Ame H Hohansen ASS
PO Box 234

9401 Harstad

Tel. 082/62054

SENJAHOPEN
Senja Service Elektro A/S
9386 Senjahopen

Tel. 089/58505

TROMS@
JM Hansen A/S
POBox 83
9001 Tromsg
Tel. 083/81655

Jama A/S

PO Box 329
9001 Tromse
Tel. 083/85514

SKJERYOY
Skipselektronikk
POBox 121

9180 Skjervoy
Tel. 083/60373

HAMMERFEST
OM Ronning

Skij

POBox 490

9601 Hammerfest
Tel. 08471178

DANMARK

Huvud kontor
Ferropilot Denmark A/S
Paul Bergsoes Vej 16
2600 Glostrup

Danmark

Tel. 43/631555
Fax.43/630147
Komaki: Kent Jorgensen

Lokal service

JYLLAND

Tel. 97961636

Skibs Elektro Service
Bloden2

9900 Fredrikshavn
Tel. 98/431000

Svagstromsteknik
Odinsve; 32

7000 Frederica
Tel. 75923003

Ostjysk Radiotelefon
Holmstrupgardsvej 256
Tilst

8210 Arhus V
Tel. 86/241455

SJELLAND

; &Ksi
Skibselektronik I/S
Badhavnen 14
4600 Koge
Tel. 53/653091

Sydsjelland Shipservice
Fennevej4

Orslev

4760 Vordingborg

Tel. 537785271

BORNHOLM
Olaf Askermann
Sydhavnen

3700 Renne

Tel. 53851728
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2 SeaTalk Autopilot Operating Supplement

SeaTalk Autopilot

The operation of your SeaTalk autopilot has been improved and now
differs slightly from the Operating handbook. These changes are listed
below:

Entry into calibration mode

The procedure for accessing calibration mode has been modified to
provide extra protection against accidental entry:

W Press the Standby key for 5 seconds until the display shows ‘CAL'
W Within 10 seconds press Star‘:ahy again for 5 seconds.

The pilot will now enter calibration mode as normal. All other calibration
operations are as stated in the Operation and Installation handbook.

Addition of Bearing to waypoint to the Navigation display

When ‘Track Control' is engaged your autopilot will now display ‘bearing to
waypoint’ as part of the Navigation information cycled on the display.

Received NMEA Sentances (ST4000 and ST5000 only)

The NMEA sentances received are:

Cross Track Error \
APB, APA, RMB, XTE, XTR
Bearing to Waypoint
APB,BPI.BWR,BWC,%R,BEC,RMB
Distance to Waypoint
WDR, WDC, BPI, BWR, BWC, BER, BEC, RMB
Waypoint Number S
APB, APA, BPI, BWR, WDR, BWC, WDC, RMB, BOD, WCV, BER, BEC
Apparent Wind heading and Speed
VWR
Boat speed through the water
VHW

SeaTalk Autopilot
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ST4000 wheel autopilot only

Warning

To prolong the life of the drive belt, the autopilot will now drive the actuator
for a few seconds when it is first switched on. This ensures even wear over
the complete length of the belt.

The wheel drive clutch should not be engaged or used as a wheel
break when the autopilot is not in use.



