A
GARMIN.

Sterowanie
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Reactor

Instrukcja instalacji

Wazne informacje dotyczace bezpieczenstwa

Nalezy zapozna¢ sie z zamieszczonym w opakowaniu produktu
przewodnikiem Wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa

i produktu zawierajgcym ostrzezenia i wiele istotnych
wskazéwek.

Uzytkownik jest odpowiedzialny za bezpieczne i roztropne
sterowanie swoim statkiem. Autopilot jest narzedziem, ktore
wspomaga sterowanie. Nie zwalnia ono uzytkownika

z obowigzku bezpiecznego sterowania swojg fodzig. Nalezy
unika¢ zagrozen nawigacyjnych i nigdy nie zostawiac¢ steru bez
nadzoru.

Nalezy zawsze by¢ przygotowanym do szybkiego przejecia
recznego sterowania todzia.

Obstugi autopilota najlepiej nauczy¢ sie na spokojnych,
bezpiecznych i otwartych wodach.

Nalezy zachowac ostroznos$¢ podczas korzystania z autopilota
w poblizu niebezpiecznych wod, to jest w poblizu dokéw, palisad
i innych todzi.

/\ PRZESTROGA
Nalezy uwazac¢ na nagrzewajacy sie silnik i elementy solenoidu.
Nalezy takze zachowac ostroznos¢, przebywajgc w poblizu
ruchomych czesci i nie wktada¢ pomiedzy nie czesci ciata ani
przedmiotow.
Niezainstalowanie tego sprzetu i brak jego konserwacji zgodnie
Z niniejszymi instrukcjami moze doprowadzi¢ do uszkodzen
i obrazen.

UWAGA

Aby unikng¢ uszkodzenia todzi, autopilot powinien byé
zainstalowany przez wykwalifikowanego instalatora urzgdzen
morskich. Do prawidtowej instalacji wymagana jest fachowa
wiedza na temat hydraulicznych urzgdzen sterowniczych oraz
morskich uktadéw elektrycznych.

Przygotowanie do instalacji

System autopilota sktada sie z wielu elementéw. Przed
rozpoczeciem instalacji zapoznaj sie ze wszystkimi uwagami
dotyczacymi potgczen oraz montazu elementéw. Aby moéc
wiasciwie zaplanowac instalacje systemu, nalezy dowiedzie¢
sie, w jaki sposob wspotdziatajg ze sobg poszczegdine jego
elementy.

Styczen 2015

Wydrukowano na Tajwanie

Schematy uktadu (Schemat zasilania i przesytu danych) moga
pomac zrozumie¢ uwagi dotyczace potgczen oraz montazu.

Podczas planowania instalacji nalezy roztozy¢ wszystkie
komponenty w odpowiednich miejscach na todzi, aby upewnié
sie, ze przewody do nich dosiegng. W razie potrzeby istnieje
mozliwo$¢ zamowienia przedtuzaczy (do nabycia osobno) dla
roznorodnych komponentéw u dealera firmy Garmin® lub za
posrednictwem strony www.garmin.com.

Numer seryjny kazdego z elementéw nalezy zapisa¢ na
wypadek, gdyby okazato sie konieczne jego podanie podczas
rejestracji lub podczas dochodzenia roszczen gwarancyjnych.

Niezbedne narzedzia

* Okulary ochronne

*  Wiertarka i wiertta

» Pita walcowa 90 mm (3,5 cala) lub obrotowe narzedzie do
ciecia

» Szczypce do ciecia drutu / usuwania izolacji z drutu

+ Srubokret krzyzowy i ptaski

*  Wigzania

»  Wodoszczelne tgczniki kabli (nakretki kabli) lub izolacja
termokurczliwa i opalarka

+ Srodek uszczelniajgcy do zastosowan morskich

* Przenosny lub reczny kompas (do sprawdzenia poziomu
zaktocen magnetycznych)

» Smar przeciwzatarciowy (opcjonalny)

UWAGA: W zestawie znajdujg sie sruby montazowe do
gtéwnych elementow systemu autopilota. Jesli dostarczone
Sruby nie sg wiasciwe dla powierzchni montazowej, nalezy
zapewni¢ odpowiedni typ $rub.

Uwagi dotyczace potgczen i montazu

Dotgczone przewody stuzg do tgczenia ze sobg poszczegodlnych
elementéw autopilota oraz do podtgczenia ich do sieci
zasilajgcej. Przed rozpoczeciem montazu i podigczeniem
przewoddw upewnij sie, ze przewody majg wystarczajacg
diugosc, aby byto mozliwe ich podtgczenie do poszczegdlnych
elementdéw, oraz ze sg one prawidtowo umiejscowione.

Uwagi dotyczgce montazu kontroli steru

UWAGA

Urzadzenie nalezy zamontowac¢ w miejscu, ktore nie jest
narazone na dziatanie skrajnych temperatur lub ekstremalnych
warunkow. Zakres temperatur dla tego urzgdzenia jest podany
w danych technicznych produktu. Diugotrwate wystawianie
urzgdzenia na dziatanie temperatur spoza tego zakresu (dotyczy
przechowywania i uzytkowania) moze spowodowac
uszkodzenie urzgdzenia. Uszkodzenia spowodowane
dziataniem skrajnych temperatur i powigzane konsekwencje nie
sg objete gwarancja.

Powierzchnia montazowa musi by¢ ptaska, w przeciwnym razie
urzgdzenie moze ulec uszkodzeniu w trakcie montazu.

Korzystajgc z dotgczonego osprzetu i szablonu, mozna
przeprowadzi¢ montaz wpuszczany urzadzenia w desce
rozdzielczej. Aby zamontowac urzgdzenie w taki sposob, aby
byto ono umieszczone ptasko na przedniej czesci deski
rozdzielczej, nalezy kupic¢ u sprzedawcy firmy Garmin zestaw do
montazu ptaskiego (zalecamy zlecenie montazu
wykwalifikowanemu specjaliscie).

Wybierajgc miejsce montazu, nalezy zwréci¢ uwage na

nastepujgce kwestie.

* Miejsce montazu powinno znajdowac sie na linii wzroku lub
ponizej niej i umozliwia¢ wygodng obstuge urzgdzenia
podczas podrézy todzig.

* Miejsce montazu powinno zapewnia¢ tatwy dostep do
przyciskow urzgdzenia.
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Powierzchnia montazowa powinna by¢ wystarczajgco
mocna, aby zapewni¢ podparcie dla ciezaru urzgdzenia oraz
chroni¢ go przed nadmiernymi wibracjami lub wstrzgsami.

Aby unikng¢ zaktécen kompasu magnetycznego, urzadzenia
nie nalezy instalowa¢ w odlegtosci mniejszej niz bezpieczny
dystans dla kompasu podany w danych technicznych
produktu.

Za miejscem montazu musi by¢ pozostawione miejsce na
poprowadzenie i podtgczenie przewoddw.

Uwagi dotyczace pofgczen kontroli steru

Kontrole steru nalezy podtgczy¢ do sieci NMEA 2000°.

Opcjonalne urzadzenia zgodne z interfejsem NMEA”, takie
jak czujnik wiatru, czujnik predkosci po wodzie lub
urzgdzenie GPS, mozna podigczy¢ do kontroli steru za
pomocg przewodu do przesytu danych (Uwagi dotyczgce
potgczen interfejsu NMEA 0183).

Uwagi dotyczace pofgczen i montazu komputera kursowego

Komputer kursowy petni role podstawowego czujnika
systemu autopilota serii Sterowanie elektroniczne GHP
Reactor. Aby uzyska¢ najlepszg wydajnos¢, podczas wyboru
miejsca montazu nalezy wzigé pod uwage nastepujgce
wskazowki.

> W miejscu, w ktérym ma zosta¢ zamontowany komputer
kursowy, nalezy sprawdzi¢ poziom zaktocen
magnetycznych, korzystajac z przenosnego kompasu.

Jesli igta kompasu przenos$nego porusza sie, gdy kompas
znajduje sie w miejscu, w ktérym ma zosta¢ zamontowany
komputer kursowy, oznacza to obecnos¢ zaktécen
magnetycznych. Wybierz inng lokalizacje i ponownie
sprawdz poziom zakitécen.

> W celu uzyskania optymalnej wydajnosci dziatania
komputer kursowy powinien zosta¢ zamontowany na
sztywnej powierzchni.

o Komputer kursowy mozna zamontowac na todzi
w dowolnym potozeniu. Aby unikngé kroku majgcego na
celu okreslenie kierunku pétnocnego podczas procedury
konfiguracyjnej, wystarczy spetni¢ wszystkie ponizsze
wytyczne dotyczgce wyboru miejsca montazu
(opcjonalnie).
o Potgczenia komputera kursowego muszg byé

zwrécone w kierunku dziobu.

o Podstawa komputera kursowego powinna znajdowac
sie pod odpowiednim kgtem wzgledem osi kotysania
(wzdtuznego) i kiwania todzi.

o Komputer kursowy musi znajdowac sie w poblizu
Srodka obrotu todzi — a w razie potrzeby — nalezy
przesung¢ go nieco do przodu.

Przewod komputera kursowego ma dtugosc¢ 3 m (9 stop)
i tgczy komputer kursowy z uktadem sterowania.

o Jesli montaz komputera kursowego w odlegtosci mniejszej
niz 3 m (9 stop) od uktadu sterowania jest niemozliwy,
nalezy skorzysta¢ z przedtuzacza, ktéry mozna naby¢
u lokalnego sprzedawcy produktéw firmy Garmin lub na
stronie www.garmin.com.

o Tego przewodu nie nalezy przecinac.

Okreslenie najlepszego miejsca montazu
1 Sporzadz liste wszystkich miejsc, w ktérych mozliwy jest

montaz komputera kursowego, ktére sg oddalone co najmniej
60 cm (2 stop) od zelaznych czesci, magnesow i przewodow
0 wysokim pradzie.

Duze magnesy (np. w gtosniku niskotonowym) powinny
znajdowac sie w odlegtosci co najmniej 1,5 m (5 stép) od
miejsca montazu.

Okresl potozenie $rodka obrotu fodzi i zmierz jego odlegtos¢
do poszczegdlnych mozliwych miejsc montazu z okreslonych
w kroku 1.

3 Wybierz miejsce montazu znajdujgce sie najblizej srodka

obrotu todzi.

Jesli wiecej niz jedno mozliwe miejsce montazu znajduje sie

podobnej odlegtosci od srodka obrotu todzi, nalezy wybrac to,

ktore jest w najwiekszym stopniu zgodne z wytycznymi.

* Najlepsze miejsce powinno znajdowac sie najblizej linii
Srodkowej todzi.

* Naijlepsze miejsce powinno znajdowac sie w mozliwie
nisko potozonej czesci todzi.

* Najlepsze miejsce powinno znajdowac sie nieco blizej
dziobu.

Uwagi dotyczace pofgczen i montazu alarmu

Alarm powinien zosta¢ zamontowany niedaleko gtéwnej stacji
steru.

Alarm mozna zamontowac pod deskg rozdzielczg.

W razie potrzeby przewody alarmu mozna przedtuzyc¢,
korzystajgc z przewodu 28 AWG (0,08 mm?).

Uwagi dotyczgce pofgczen interfejsu NMEA 2000

Komputer kursowy i kontrole steru nalezy podtgczy¢ do sieci
NMEA 2000.

Jesli na todzi nie jest dostepna sie¢ NMEA 2000, mozna jg
utworzy¢, korzystajgc z dotgczonych przewodow i ztgczy
NMEA 2000 (Budowanie podstawowej sieci NMEA 2000 dla
systemu autopilota).

Po podtgczeniu do sieci NMEA 2000 opcjonalnych urzadzen
zgodnych z interfejsem NMEA 2000, takich jak czujnik wiatru,
czujnik predkosci po wodzie lub urzgdzenie GPS, mozna
korzysta¢ z zaawansowanych funkcji autopilota.

Schemat zasilania i przesytu danych

W przypadku podfgczania przewodu zasilajgcego nie wolno
zdejmowaé wbudowanego uchwytu bezpiecznika z przewodu

zasilajgcego. Aby unikngé¢ ryzyka uszkodzenia produktu wskutek

pozaru lub przegrzania, musi by¢ zastosowany odpowiedni
bezpiecznik wskazany w specyfikacji produktu. Poza tym,
podtaczenie przewodu zasilajgcego bez zastosowanego
odpowiedniego bezpiecznika spowoduje uniewaznienie
gwarancji na produkt.
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Element‘ Opis

©) Kontrola steru
® Przewdd
kontroli steru

do przesytu
danych

‘Waine uwagi

Ten przewdd stuzy wytgcznie do podtgczania
do autopilota opcjonalnych urzadzen
zgodnych z interfejsem NMEA 0183, takich
jak czujnik wiatru, czujnik predkosci po
wodzie lub urzgdzenie GPS (Uwagi
dotyczace potgczen interfejsu NMEA 0183).

® Przewod
zasilajacy
NMEA 2000

Ten przewod stuzy wylgcznie do tworzenia
sieci NMEA 2000. Przewodu nie nalezy
instalowac, jesli na todzi jest juz
zainstalowana sie¢ NMEA 2000.

Przewdd zasilajgcy interfejsu NMEA 2000
musi zosta¢ podtgczony do zrddta zasilania
9-16 V DC.

Kontrola steru i komputer kursowy muszg
zostac podigczone do sieci NMEA 2000 za
pomoca dotgczonych trojnikéw (Uwagi
dotyczace potgczen interfejsu NMEA 2000).
Jesli na todzi nie jest dostepna istniejgca sie¢
NMEA 2000, mozna jg utworzy¢, korzystajgc
z dotgczonych przewodow i ztgczy
(Budowanie podstawowej sieci NMEA 2000
dla systemu autopilota).

Komputer kursowy moze zostac
zamontowany blisko srodkowej czgsci todzi,
w dowolnym kierunku, w miejscu, ktére nie
jest zanurzane (Uwagi dotyczace potaczen
i montazu komputera kursowego).
Komputer kursowy musi by¢ oddalony od
wszelkich zrodet zaktécen magnetycznych.

Komputer kursowy jest poditgczony
bezposrednio do modutu sterowania silnikiem
lub do odpowiedniego adaptera. Dodatkowe
instrukcje zostaty dotgczone do adaptera
(jesli ma zastosowanie).

Alarm przekazuje alerty dzwigkowe systemu
autopilota, dlatego nalezy go zainstalowac¢
blisko kontroli steru (Instalacja alarmu).

@ Sie¢ NMEA
2000

® Komputer
kursowy

® Potgczenie
silnika

@ Alarm

Procedury instalacji

/\ PRZESTROGA
Podczas wiercenia, ciecia lub szlifowania nalezy zawsze nosi¢
okulary ochronne, ochronniki stuchu i maske przeciwpytows.

UWAGA

Podczas wiercenia i wycinania nalezy zawsze sprawdzi¢, co
znajduje sie po drugiej stronie obrabianej powierzchni.

Po zaplanowaniu instalacji autopilota oraz uwzglednieniu
wszelkich uwag dotyczacych potgczen oraz montazu
odnoszacych sie do danego rodzaju instalacji mozna rozpoczgc¢
montaz i podfgczanie elementow.

Instalacja kontroli steru

Nalezy przeprowadzi¢ montaz wpuszczany kontroli steru

w desce rozdzielczej w poblizu steru, a nastepnie podtagczy¢ ja
do sieci NMEA 2000.

Po podtgczeniu do sieci NMEA 2000 lub do kontroli steru (za
posrednictwem interfejsu NMEA 0183) opcjonalnych urzadzen
zgodnych z modelem NMEA 2000 lub interfejsem NMEA 0183,
takich jak czujnik wiatru, czujnik predkosci po wodzie lub
urzgdzenie GPS, mozna korzysta¢ z zaawansowanych funkgc;ji
systemu autopilota.

Montaz kontroli steru

UWAGA

W przypadku montazu urzgdzenia na wtoknie szklanym,
podczas wiercenia czterech otworéw prowadzacych zalecane
jest uzycie wiertta z pogtebiaczem stozkowym do nawiercenia

otworow przejsciowych tylko w gornej warstwie zelkotu. Pozwoli
to unikng¢ popekania warstwy zelkotu po dokreceniu $rub.

Sruby ze stali nierdzewnej mogg sie zakleszczyé, gdy zostang
wkrecone w widkno szklane i zbyt mocno dokrecone. Firma
Garmin zaleca zastosowanie smaru przeciw zacieraniu sie
przed dokrecaniem Srub.

Najpierw nalezy wybra¢ miejsce montazu kontroli steru (Uwagi

dotyczace montazu kontroli steru).

1 Przytnij szablon i upewnij sie, ze pasuje do miejsca, w ktérym
chcesz wykona¢ montaz urzadzenia.

Szablon dla uchwytu do montazu wpuszczanego jest
dotgczony do opakowania kontroli steru.

2 Zamocuj szablon w miejscu, w ktérym chcesz przeprowadzi¢
montaz.

3 Chcac wycigé otwdr obrotowym narzedziem do ciecia
zamiast pitg walcowg do wycinania otworéw o srednicy
90 mm (3,5 cala), przed rozpoczeciem wycinania powierzchni
montazowej nalezy skorzysta¢ z wiertta o srednicy 10 mm
(3/8 cala) w celu wywiercenia otworu prowadzacego.

4 Za pomoca pity walcowej lub obrotowego narzedzia do ciecia
przetnij powierzchnie montazowg wzdtuz wewnetrznej
krawedzi linii przerywanej oznaczonej na szablonie.

5 W razie potrzeby skorzystaj z pilnika i papieru sciernego
w celu dostosowania rozmiaru otworu.

6 Umiesc¢ kontrole steru w wycieciu, aby mie¢ pewnos¢, ze 4
otwory montazowe na szablonie znajdujg sie¢ we wiasciwych
miejscach.

7 Jesli otwory montazowe sg nieprawidtowo umiejscowione,
oznacz miejsca, w ktérych powinny znajdowac sie 4 otwory.

8 Wyjmij kontrole steru z wycigcia.

9 Wywier¢ cztery otwory prowadzace o $rednicy 2,8 mm
("Ig4 cala).

W przypadku montazu kontroli steru na powierzchni z wtékna

szklanego, nalezy uzy¢ zgodnie z instrukcjami wiertta
Z pogtebiaczem stozkowym.

10 Zdejmij reszte szablonu.
11 Zamocuj dotaczong uszczelke z tytu urzadzenia.

Mozesz nanies¢ srodek uszczelniajgcy do zastosowan
morskich na powierzchnie wokot uszczelki w celu
zapobiegniecia przeciekom za pulpitem (opcjonalnie).

12Umiesc¢ kontrole steru w wycieciu.

13 Zamocuj pewnie kontrole steru na powierzchni montazowe;j,
korzystajgc z dotgczonych wkretow.
W przypadku montazu kontroli steru na powierzchni z widkna
szklanego, nalezy uzy¢ zgodnie z instrukcjami smaru
przeciwzatarciowego.

14 Zatrzasnij ramke dekoracyjng @ na swoim miejscu.

Montowanie komputera kursowego

1 Okresl miejsce montazu.

2 Uzywajac komputera kursowego jako szablonu, zaznacz na
powierzchni montazowej potozenie dwoch otworow
prowadzgcych.




3 Uzywajgc wiertta o $rednicy 3 mm ('/g cala), wywieré otwory
prowadzgce.

4 Uzyj dotgczonych wkretow, aby zamocowa¢ komputer
kursowy do powierzchni montazowe;j.

Podtaczanie komputera kursowego

1 Poprowadz koniec przewodu komputera kursowego
wyposazony w ztgcze do ztgcza uktadu sterowania lub
magistrali CAN i podtacz go.

2 Poprowadz pomaranczowy i niebieski przewod
z nieizolowanego fragmentu przewodu komputera kursowego
do miejsca, w ktérym ma zosta¢ zainstalowany alarm
(Instalacja alarmu).

Jesli przewdd jest za krotki, przedtuz odpowiednie zyty
przewodu, korzystajac z przewodu 0,08 mm?2 (28 AWG).

Podlaczanie do ukladu sterowania todzi

UWAGA

Przewodu sterownika sterowego nie nalezy podtgczac do sieci
NMEA 2000.

Autopilot wymaga zasilanej magistrali CAN w celu komunikac;ji
ze sterownikiem sterowym. Nalezy upewnic sie, ze magistrala
CAN sterownika sterowego jest prawidtowo zasilana

i zaterminowana. W razie potrzeby skontaktuj sie z producentem
todzi.

Przewdd sterownika sterowego umozliwia komunikacje systemu
autopilota z uktadem sterowania fodzi za posrednictwem
magistrali CAN sterownika sterowego. Dodatkowe instrukcje
zostaty dotgczone do magistrali CAN.

W razie potrzeby nalezy skontaktowac sie z producentem fodzi,

aby uzyska¢ pomoc w znalezieniu punktu dostepu do ukfadu

sterowego.

1 Znajdz punkt dostepu do uktadu sterowego todzi.

2 Podtgcz przewdd sterownika sterowego miedzy komputerem
kursowym a uktadem sterowania za posrednictwem
dotgczonej magistrali CAN sterownika sterowego.

UWAGA: Przewdd sterownika sterowego mozna w razie

potrzeby przedtuzy¢, korzystajgc z przedtuzacza NMEA
2000.

Instalacja alarmu

Przed rozpoczeciem montazu alarmu nalezy wybraé miejsce,

w jakim zostanie on zamontowany (Uwagi dotyczgce potgczen

i montazu alarmu).

1 Poprowadz przewéd alarmu do korca przewodu komputera
kursowego bez ztgcza.
Jesli przewdd jest za krotki, przedtuz odpowiednie zyty
przewodu, korzystajac z przewodu 28 AWG (0,08 mm?2).

2 Potgcz przewody zgodnie z ponizszg tabelg.
Kolor przewodu alarmu Kolor zyly przewodu komputera ‘

kursowego
Biaty (+) Pomaranczowy (+)
Czarny (-) Niebieski (-)

3 Zlutuj wszystkie potgczenia nieizolowanych przewodow
i zabezpiecz je izolacjg.

4 Zabezpiecz alarm za pomoca wigzan lub innych elementéw
montazowych (do nabycia osobno).

Informacje o interfejsie NMEA 2000 oraz elementach
autopilota

UWAGA

Jesli na todzi jest zainstalowana sie¢ NMEA 2000, powinna by¢
juz podigczona do zasilania. Nie podtgczaj przewodu
zasilajgcego NMEA 2000 do zainstalowanej juz sieci NMEA
2000, poniewaz tylko jedno zrodto zasilania powinno byé
podtgczone do sieci NMEA 2000.

Kontrole steru i komputer kursowy mozna potgczy¢ w ramach
istniejgcej sieci NMEA 2000. Jesli na todzi nie jest dostepna
istniejgca sie¢ NMEA 2000, mozna jg utworzy¢. Konieczne do
tego celu czesci zostaty dotgczone do opakowania autopilota
(Budowanie podstawowej sieci NMEA 2000 dla systemu
autopilota).

Po podtgczeniu do sieci NMEA 2000 opcjonalnych urzadzen
zgodnych z interfejsem NMEA 2000, takich jak urzadzenie GPS,
mozna korzysta¢ z zaawansowanych funkcji autopilota.

Aby uzyskac podstawowe informacje o standardzie NMEA 2000,
nalezy zapoznac sie z rozdziatem ,Podstawowe informacje
dotyczace sieci NMEA 2000” w dokumencie Informacje
techniczne dla produktéw NMEA 2000. Aby pobrac ten
dokument, wybierz Podreczniki na stronie urzgdzenia w serwisie
www.garmin.com.

Budowanie podstawowej sieci NMEA 2000 dla systemu
autopilota

UWAGA
Przewdd zasilajgcy NMEA 2000 nalezy podfgczy¢ do stacyjki
todzi lub przez inny wbudowany przetgcznik. Urzadzenia NMEA
2000 roztadujg akumulator, jesli ich przewody zasilajgce NMEA
2000 zostang podtgczone bezposrednio do akumulatora.

1 Podigcz bokiem trzy tréjniki @.
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2 Podtgcz dotgczony przewdd zasilajgcy NMEA 2000 @ do
zrodta zasilania 9-12 V DC ®), korzystajgc z przetgcznika @.
W miare mozliwosci podtgcz przewdd zasilajgcy do stacyjki
fodzi lub poprowadz go przez wmontowany przetgcznik (do
nabycia osobno).

UWAGA: Opleciony przewdd spustowy (nieizolowany)
przewodu zasilajgcego urzgdzenia NMEA 2000 musi zostac
podtaczony do tego samego uziemienia co czarna zyta
przewodu zasilajgcego urzgdzenia NMEA 2000.

3 Podtacz przewdd zasilajacy interfejsu NMEA 2000 do
jednego z tréjnikow.

4 Podtacz jeden z dofgczonych przewodéw podtaczeniowych
interfejsu NMEA 2000 ® do jednego z trojnikéw oraz do
kontroli steru ®.

5 Podtacz inny z dotgczonych przewodéw podigczeniowych
interfejsu NMEA 2000 do innego trojnika oraz do komputera
kursowego @.

6 Podtgcz terminator meski i zenski ® z kazdego konca
potgczonych tréjnikow.

Podigczanie elementéw autopilota do istniejgcej sieci NMEA

2000

1 Okresl miejsce podtgczenia kontroli steru @ i komputera
kursowego @ do szkieletu istniejgcej sieci NMEA 2000 @ .
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2 W miejscu podtgczenia kontroli steru odtacz od sieci jedng
strone tréjnika NMEA 2000 @.

3 Szkielet sieci NMEA 2000 mozna w razie potrzeby
rozszerzy¢; w tym celu nalezy podtgczy¢ przediuzacz
szkieletu sieci NMEA 2000 (do nabycia osobno) z boku
odtgczonego tréjnika.

4 Dodaj dotgczony trojnik kontroli steru do szkieletu sieci
NMEA 2000, podtgczajgc go do przedtuzacza szkieletu lub
z boku odfgczonego trojnika.

5 Poprowadz dotgczony kabel podtgczeniowy ® do kontroli
steru i do dolnej czesci tréjnika dodanego w kroku 4.

Jesli dotgczony kabel podtgczeniowy jest za krétki, mozna
skorzysta¢ z kabla podtgczeniowego o maks. dlugosci 6 m
(do nabycia osobno).

6 Podtgcz kabel podtgczeniowy do kontroli steru i tréjnika.
7 Powtodrz kroki 2—6 dla komputera kursowego.

Podtaczanie do systemu autopilota opcjonalnych
urzadzen NMEA 2000

Po podtgczeniu do sieci NMEA 2000 opcjonalnych urzgdzen
zgodnych z interfejsem NMEA 2000, takich jak czujnik wiatru,
czujnik predkosci po wodzie lub urzgdzenie GPS, mozna
korzysta¢ z zaawansowanych funkcji systemu autopilota.

UWAGA: Opcjonalne urzgdzenia, ktore nie sg zgodne

z interfejsem NMEA 2000, mogg zosta¢ podtgczone do kontroli
steru za posrednictwem interfejsu NMEA 0183 (Uwagi
dotyczgce potgczen interfejsu NMEA 0183).

1 Dodaj do sieci NMEA 2000 dodatkowy tréjnik (do nabycia
osobno).

2 Podtacz opcjonalne urzadzenie NMEA 2000 do tréjnika,
wykonujgc kroki opisane w dokumentacji dotgczonej do
urzgdzenia.

Konfiguracja autopilota

Autopilota nalezy skonfigurowac i dostosowa¢ do dynamiki todzi.
Kreatory Kreator nadbrzezny i Kreator préby morskiej kontroli
steru stuzg konfiguracji autopilota. Kreatory majg na celu
poprowadzenie uzytkownika przez procedure konfiguracyjna.

Kreator Kreator nadbrzezny

UWAGA

Aby skorzystac¢ z kreatora Kreator nadbrzezny w czasie, gdy
t6dz nie znajduje sie na wodzie, nalezy upewnic sie , ze
dostepna jest wolna przestrzen umozliwiajgca ruch steru, co
pozwoli unikng¢ uszkodzenia steru i innych obiektéw.

Z kreatora Kreator nadbrzezny mozna skorzysta¢ zaréwno, gdy
t6dz znajduje sie na wodzie, jak i na lgdzie.

Jesli t6dz znajduje sie na wodzie, nalezy upewnic sig, ze na
czas korzystania z kreatora t6dz bedzie unieruchomiona.

Korzystanie z Kreator nadbrzezny

UWAGA

Jesli posiadasz t6dz z uktadem sterowania ze wspomaganiem,
wigcz wspomaganie przed uruchomieniem Kreator nadbrzezny,
aby unikng¢ uszkodzenia uktadu sterowania.

1 Wiacz autopilota.

Przy pierwszym witgczeniu autopilota zostanie wyswietlony
monit o przeprowadzenie krétkiej procedury konfiguracyjne;.

2 Jesli Kreator nadbrzezny nie uruchomi sie automatycznie po
zakonczeniu procedury konfiguracyjnej, wybierz kolejno
Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >
Kreatory > Kreator nadbrzezny.

Wybierz typ todzi.

4 Przeprowadz test kierunku sterowania (Test kierunku
sterowania).

5 W razie potrzeby wybierz zrédto predkosci (Wybor zrodta
predkosci).

6 W razie potrzeby sprawdz tachometr (Sprawdzanie
tachometru).

7 Sprawdz wyniki pracy Kreator nadbrzezny (Przegladanie
wynikéw dziatania kreatora Kreator nadbrzezny).

Test kierunku sterowania

1 Przy poruszaniu sie z matg predkoscia, wybierz przycisk 4
i -
W przypadku uzycia przycisku 4m ster musi skierowac t6dz
w lewo. W przypadku uzycia przycisku = ster musi
skierowac¢ 16dz w prawo.

2 Wybierz Kontynuuj.
3 Wybierz opcje:
» Jesli test sterowania wykaze, ze 16dz ptynie we wiasciwym
kierunku, wybierz Tak.
» Jesli w wyniku testu sterowania todz skreca w przeciwng
strone, wybierz Nie i powto6rz kroki 1-3.
Wybor zrédta predkosci
Wybierz opcje:
» Podtgczajgc silnik(i) zgodne z interfejsem NMEA 2000 do

sieci NMEA 2000, wybierz Tachom.- NMEA2000/sieci
prod..

» Jesli zrédto danych tachometru NMEA 2000 jest
niedostepne lub nie nadaje sie do uzytku, wybierz GPS
jako zrodto predkosci.

» Jesli jako zrodto predkosci nie zostat podtgczony
tachometr ani urzagdzenie GPS zgodne ze standardem
NMEA 2000, wybierz opcje Brak.

UWAGA: Jesli autopilot nie dziata prawidtowo po
wybraniu opcji Brak jako zrodta predkosci, firma Garmin
zaleca podtgczenie tachometru za posrednictwem sieci
NMEA 2000 lub uzycie urzgdzenia GPS jako zrédta
predkosci.
Sprawdzanie tachometru
Procedura nie jest dostepna w przypadku wyboru zrédta
predkosci GPS lub Brak.
Po witgczeniu silniku(éw) funkcja umozliwia poréwnanie
odczytdéw z kontroli steru dotyczgcych obrotéw silnika
z tachometrem(ami) na desce rozdzielczej todzi.

Jesli wartosci obrotéw nie sg zgodne, mogt wystapic problem
ze zrodtem predkosci NMEA 2000 lub potgczeniem.
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Przegladanie wynikow dzialania kreatora Kreator
nadbrzezny

Kontrola steru wy$wietla po uruchomieniu kreatora Kreator
nadbrzezny wybrane wartosci.

1 Zapoznaj sie z wynikami dziatania kreatora Kreator
nadbrzezny

2 Wybierz dowolng nieprawidtowa warto$¢, a nastepnie
wybierz opcje Wybierz.

3 Popraw wartosé.

4 Powtorz kroku 2—-3 dla wszystkich nieprawidtowych wartosci.

5 Po przejrzeniu wartosci wybierz opcje Gotowe.

Kreator Kreator préby morskiej

Kreator Kreator proby morskiej umozliwia konfiguracje
podstawowych czujnikéw autopilota. Przeprowadzenie
konfiguracji w warunkach odpowiednich dla typu posiadanej
todzi jest bardzo wazne.

Wazne uwagi dotyczace Kreator proby morskiej

Kreator préby morskiej nalezy uruchomi¢ na spokojnej wodzie.

Poniewaz postrzeganie spokojnej wody jest zalezne od rozmiaru

i ksztattu todzi, przed rozpoczeciem korzystania z Kreator proby

morskiej 16dZ musi znajdowac sie w odpowiedniej lokalizacji.

» t6dz stojgca w miejscu lub poruszajgca sie powoli nie moze
sie kotysac.

* td6dz nie moze by¢ wystawiona na dziatanie silnego wiatru.

Podczas korzystania z Kreator proby morskiej nalezy wzig¢ pod
uwage nastepujgce kwestie.

» Obcigzenie todzi musi by¢ zrbwnowazone. Podczas
wykonywania kazdego z krokow w ramach Kreator préby
morskiej nie nalezy poruszac sie po todzi.

Korzystanie z kreatora Kreator proby morskiej

1 Wyplyn todzig na otwartg, spokojng wode.

2 Wybierz kolejno Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota
przez sprzed. > Kreatory > Kreator proby morskie;j.

3 W razie potrzeby skonfiguruj obroty silnika dla slizgania sie
po wodzie.

Ten krok odnosi sie tylko do fodzi motorowych z kadtubem
Slizgowym i ze zrédtem predkos$ci ustawionym na Tachom.-
NMEA2000/sieci prod..

4 W razie potrzeby skonfiguruj predkos$¢ dla slizgania sie po
wodzie.

Ten krok odnosi sie tylko do todzi motorowych z kadtubem
Slizgowym i ze zrédtem predkosci ustawionym na GPS.

5 W razie potrzeby skonfiguruj gorny limit obrotéw silnika.
Ten krok odnosi sie tylko do fodzi motorowych ze zrédiem
predkosci ustawionym na Tachom.- NMEA2000/sieci prod.
lub GPS.

6 W razie potrzeby skonfiguruj maksymalng predkosc.

Ten krok odnosi sie tylko do fodzi motorowych ze zrodtem
predkosci ustawionym na GPS.

7 Skalibruj kompas (Kalibracja kompasu).

8 Przeprowadz procedure Automatyczne dostosowywanie
regulacji (Korzystanie z procedury Automatyczne
dostosowywanie).

9 Ustaw pdtnoc (Ustawianie potnocy), jesli informacje GPS
o kierunku sg dostepne, lub precyzyjnie wyreguluj kierunek
(Ustawianie szczegotowego dostosowywania kierunku), jesli
informacje GPS o kursie sg niedostepne.

Kalibracja kompasu

1 Wybierz opcje:

* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, wybierz Poczatek.

» Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej, z ekranu kierunku wybierz kolejno Menu >
Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >
Konfiguracja kompasu > Kalibruj kompas > Poczatek.

2 Postepuj zgodnie z wytycznymi na kontroli steru do czasu
zakonczenia kalibracji, zwracajgc uwage na to, aby
zachowac stabilno$¢ todzi.

W trakcie kalibracji todz nie powinna sie przechylac.
3 Wybierz opcje:
» Jesli kalibracja zostanie zakonczona pomysinie, wybierz
opcje Gotowe.

» Jesli kalibracja nie powiodta sig, wybierz Ponow i powtorz
kroki 1-3.

Po zakonczeniu procesu kalibracji zostang wySwietlone
odpowiednie wartosci. Mogg one postuzy¢ do oszacowania
doktadnosci procedury kalibracji.

Wartosci kalibracji kompasu

Po zakonczeniu procesu kalibracji kompasu mozesz zapoznaé
sie z wynikami na kontroli steru i oceni¢, czy kalibracja sie
powiodfa.

Srodowisko magnetyczne: Informuje o poziomie zaktécen,
jakie pole magnetycznie Ziemi generuje w miejscu montazu.

* Warto$¢ 100 oznacza, ze w miejscu montazu urzadzenie
nie rejestruje zadnych zakiécen.

» Jesli ta wartos¢ jest niska, moze by¢ konieczne
przeniesienie komputera kursowego w inne miejsce
i ponowne skalibrowanie kompasu.

* Wartos¢ 100 jest idealna, ale nie jest konieczna do
prawidtowego funkcjonowania autopilota. Jesli komputer
kursowy jest zainstalowany w optymalnej lokalizacji na
todzi, nalezy kontynuowac konfigurowanie autopilota
i p6Zniej ponownie oceni¢ jego wydajnose.

Wskaznik wypoziomowania: Odnosi sie do stabilnosci todzi
podczas procesu kalibracji kompasu.

*  Warto$¢ 100 oznacza, ze podczas kalibracji kompasu t6dz
byta idealnie stabilna.

» Jesli ta wartos¢ jest niska, moze by¢ konieczne ponowne
skalibrowanie kompasu.

Korzystanie z procedury Automatyczne dostosowywanie

Przeprowadzenie tej procedury wymaga duzej przestrzeni na

otwartej wodzie.

1 Wyreguluj przepustnice tak, aby 16dz ptyneta z typowag
predkoscig rejsowag umozliwiajgca skuteczne sterowanie.

2 Wybierz opcje:

* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, wybierz Poczatek.

» Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej, z ekranu kierunku wybierz kolejno Menu >
Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >
Dostosowywanie autopilota > Automatyczne
dostosowywanie > Poczatek.

Podczas procedury Automatyczne dostosowywanie t6dz

wykonuje rézne zygzakowate ruchy.

3 Po jej zakonczeniu postepuj zgodnie z instrukcjami
wyswietlonymi na ekranie.
4 Wybierz opcje:

» Jesli procedura Automatyczne dostosowywanie
zakonhczy sie niepowodzeniem, ale nie zostata osiggnieta
maksymalna predkos¢ rejsowa, zwieksz predkosé
i powtarzaj kroki 1-3 do czasu pomysinego zakonczenia
procesu Automatyczne dostosowywanie.

» Jesli proces Automatyczne dostosowywanie zakonczy
sie niepowodzeniem oraz jesli zostata osiggnieta
maksymalna predkos¢ rejsowa, zmniejsz predkos¢ do
wartosci z poczagtkowego etapu procesu Automatyczne




dostosowywanie. Nastepnie wybierz Altern. autom.
dostosowyw., aby rozpoczg¢ alternatywng procedure
automatycznej regulaciji.

Po zakonhczeniu procedury Automatyczne dostosowywanie
zostang wyswietlone wartosci czutosci. Mogg one postuzy¢ do
oszacowania doktadnosci procedury Automatyczne
dostosowywanie.

Wartosci automatycznej regulacji czutosci

Po zakohczeniu automatycznej regulacji mozesz zapoznac sie
z wartosciami czutosci wyswietlanymi na kontroli steru. Mozesz
zapisac je na wypadek przeprowadzenia automatycznej
regulacji ponownie w przysztosci lub w celu recznego regulacji
czutosci (niezalecane) (Dostosowywanie ustawien czutosci
autopilota).

Czutosé¢: Umozliwia ustawienie precyzji, z jakg autopilot

utrzymuje kierunek oraz agresywnosci wykonywania skretow.

Czutos¢ kontrowania: Umozliwia ustawienie agresywnosci
autopilota w kompensowaniu kursu po wykonaniu skretu.

Ustawianie péinocy
Przeprowadzenie tej procedury wymaga duzej przestrzeni na
otwartej wodzie.

UWAGA: Jesli podczas instalacji komputera kursowego
stosowano sie do wytycznych, ta procedura moze nie by¢
potrzebna (Uwagi dotyczgce potgczen i montazu komputera
kursowego).

Ta procedura jest dostepna, jesli autopilot zostat podtgczony do
opcjonalnego urzadzenia GPS (Podtgczanie do systemu
autopilota opcjonalnych urzadzern NMEA 2000), ktére odebrato
informacje o pozycji GPS. Podczas przeprowadzania tej
procedury autopilot wykorzystuje informacje GPS o kierunku

w celu ustalenia pétnocy w systemie autopilota.

Jesli do systemu nie zostato podigczone urzgdzenie GPS,
wyswietlony zostanie monit o doprecyzowanie regulacji kierunku
(Ustawianie szczegotowego dostosowywania kierunku).

1 Plyn predkoscia rejsowg w linii prostej.
2 Wybierz opcje:
» Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, wybierz Poczatek.

* Przeprowadzajgc te procedure poza Kreator proby
morskiej, z ekranu kierunku wybierz kolejno Menu >
Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >
Konfiguracja kompasu > Ustaw pétnoc > Poczatek.

3 Plyn fodzig z predkoscig rejsowg w prostej linii i postepuj
zgodnie z instrukcjami na ekranie.
4 Wybierz opcje:

» Jedli kalibracja zostanie zakonczona pomysinie, wybierz

opcje Gotowe.

* W przeciwnym wypadku powtorz kroki 1-3.

Ustawianie szczeg6towego dostosowywania kierunku

Ta procedura jest wyswietlana tylko w przypadku, gdy

opcjonalne urzgdzenie GPS nie zostato podtgczone do systemu

autopilota (Podtgczanie do systemu autopilota opcjonalnych

urzgdzen NMEA 2000). Jesli autopilot jest poditgczony do

urzgdzenia GPS, ktére odebrato informacje o pozycji GPS,

wyswietlony zostanie monit o ustawienie pétnocy (Ustawianie

poétnocy).

1 Ustal kierunek potnocny, korzystajac z przeno$nego
kompasu.

2 Wybierz opcje:

* Przeprowadzajgc te procedure w ramach Kreator préby
morskiej, dostosowuj szczegétowe ustawienie kierunku do
czasu, gdy bedzie ono odpowiadato pétnocy na kompasie
magnetycznym.

* Przeprowadzajgc te kalibracje poza Kreator proby
morskiej, z ekranu kierunku wybierz kolejno Menu >

Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >
Konfiguracja kompasu > Precyz. regul. kierunku,

a nastepnie dostosowuj szczegotowe ustawienie kierunku
do czasu, gdy bedzie ono odpowiadato pétnocy na
kompasie magnetycznym.

3 Wybierz Gotowe.
Testowanie i dostosowywanie konfiguracji

UWAGA

Przetestuj autopilota przy matej predkosci. Po przeprowadzeniu
testu i regulacji autopilota przy matej predkosci nalezy
przetestowac go przy wiekszej predkosci w celu
przeprowadzenia symulacji normalnych warunkoéw dziatania.

1 Plyn todzig w jednym kierunku z wtgczonym systemem
autopilota (w trybie utrzymywania kierunku).

£ 6dz moze nieznacznie zmieniac kurs, nie powinny to byé
jednak duze roznice w stosunku do ustawionego kursu.

2 Obré¢ t6dz w jednym kierunku korzystajac z autopilota

i obserwuj zachowanie todzi.

£6dz powinna skreci¢ ptynnie — nie za szybko, ale i nie za

wolno.

Pokonujac zakret wybrany z uzyciem autopilota, t6dz

powinna wptyngé na ustawiony kurs i pozostac¢ na nim;

odchyty i réznice w kierunku powinny by¢ nieznaczne.
3 Wybierz opcje:

» Jesli t6dz skreca zbyt szybko lub zbyt wolno, dostosu;j
ogranicznik przyspieszenia autopilota (Dostosowywanie
ustawien ogranicznika przyspieszenia).

» Jesli w trybie utrzymywania kierunku wystepujg duze
wahania lub jesli t6dz nie koryguje kierunku podczas
zakrecania, dostosuj czuto$¢ autopilota (Dostosowywanie
ustawien czutosci autopilota).

» Jesli t6dz skreca ptynnie, a w trybie utrzymywania
kierunku nie wystepujg wahania kierunku ruchu fodzi lub
jesli sg one nieznaczne oraz jesli t6dz wiasciwie
dostosowuje kierunek, oznacza to, ze konfiguracja jest
prawidtowa i nie jest konieczne wprowadzanie dalszych
zmian.

Dostosowywanie ustawien ogranicznika przyspieszenia
1 Wigcz tryb Tryb sprzedawcy (Wigczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy).

2 Wybierz kolejno opcje Menu > Konfiguracja > Konfig.
autopilota przez sprzed. > Dostosowywanie autopilota >
Ogranicznik przyspieszenia.

3 Wybierz opcje:

»  Zwieksz wartos¢ ustawienia, jesli autopilot skreca zbyt
szybko.

* Zmniejsz wartos¢ ustawienia, jesli autopilot skreca zbyt
wolno.

Dostosowujgc ogranicznik przyspieszenia recznie, nalezy
dokonywac nieznacznych zmian. Przed wprowadzeniem
dodatkowych zmian sprawdz, jaki bedzie wynik juz
wprowadzonej zmiany.

4 Przetestuj konfiguracje autopilota.

5 Powtarzaj kroki 3—4 do czasu, gdy autopilot bedzie dziatat
prawidtowo.

Dostosowywanie ustawien czutosci autopilota

1 Wigcz Tryb sprzedawcy (Wigczanie trybu konfiguracyjnego
sprzedawcy).

2 Woybierz kolejno Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota
przez sprzed. > Dostosowywanie autopilota > Wartosci
czutosci steru.

3 Wybierz odpowiednig opcje w zaleznosci od rodzaju todzi:

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem
wypornosciowym i todzi motorowej ze zrodtem predkosci




ustawionym na Brak wybierz Czutos¢ i okresl, w jakim
stopniu ster ma trzymac kierunek i jak ciasne majg byc¢
wykonywane zakrety.

Jesli ustawiona wartos¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot
moze wykazywac¢ nadmierng aktywnos¢ i nieustannie
probowac dostosowac kierunek przy najmniejszych
odchyleniach. Autopilot, ktéry wykazuje nadmierng
aktywnos$¢, powoduje szybsze roztadowywanie
akumulatora.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem
wypornosciowym i todzi motorowej ze zrédtem predkosci
ustawionym na Brak wybierz Czuto$¢ kontrowania
i okresl, w jakim stopniu ster ma korygowac btedny kurs.

Jesli wybrana zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie
autopilota moze ponownie spowodowac zbyt szeroki skret
przy probie zréwnowazenia oryginalnego skretu.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem $lizgowym oraz
zrodtem predkosci ustawionym na Tachom.- NMEA2000/
sieci prod. lub GPS, wybierz Mata predkos¢ lub Duza
predkos¢ i okresl, w jakim stopniu ster ma trzymac
kierunek i jak ciasne majg by¢ zakrety wykonywane przy
matych i duzych predkosciach.

Jesli ustawiona wartos$¢ bedzie zbyt wysoka, autopilot
moze wykazywac¢ nadmierng aktywnosc¢ i nieustannie
prébowac dostosowac kierunek przy najmniejszych
odchyleniach. Autopilot, ktéry wykazuje nadmierng
aktywnos$¢, powoduje szybsze roztadowywanie
akumulatora.

* W przypadku todzi motorowej z kadtubem dostosowanym
do $lizgania sie po wodzie, ze zrodtem predkosci
ustawionym na Tachom.- NMEA2000/sieci prod. lub
GPS, wybierz opcje Kontrow. przy m.pred. lub Kontrow.
przy d.pred. i okre$l, w jakim stopniu ster ma korygowac
btedny kurs.

Jesli wybrana zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie
autopilota moze ponownie spowodowac zbyt szeroki skret
przy probie zréwnowazenia oryginalnego skretu.

4 Przetestuj konfiguracje autopilota i powtarzaj kroki 2—3 do
czasu, gdy autopilot bedzie dziatat wtasciwie.

Zaawansowana konfiguracja

W normalnych warunkach zaawansowane opcje konfiguracyjne
nie sg dostepne z poziomu kontroli steru. Przed uzyskaniem
dostepu do zaawansowanych ustawien konfiguracyjnych
autopilota nalezy witgczy¢ tryb Tryb sprzedawcy (Wtaczanie
trybu konfiguracyjnego sprzedawcy).

Wiaczanie trybu konfiguracyjnego sprzedawcy
1 Na ekranie kierunku wybierz kolejno opcje Menu >
Konfiguracja > System > Informacje systemowe.

2 Przytrzymaj srodkowy klawisz przez 5 sekund .
Zostanie wyswietlona opcja Tryb sprzedawcy.
3 Wybierz kolejno opcje Wréé > Wroéé.
Jesli na ekranie konfiguracyjnym dostepna jest opcja Konfig.

autopilota przez sprzed., oznacza to, ze procedura zostata
przeprowadzona pomysinie.

Zaawansowane ustawienia konfiguracyjne

Istnieje mozliwos$¢ skorzystania z procesu automatycznego
dostosowywania, przeprowadzenia kalibracji kompasu oraz
okreslenia pétnocy na autopilocie bez uruchamiania kreatorow.
Kazde z ustawien mozna takze dostosowac¢ osobno, bez
koniecznosci przeprowadzania procesu konfiguracyjnego.

Reczne uruchamianie automatycznych proceséw

konfiguracyjnych

1 Wigcz Tryb sprzedawcy (Wiaczanie trybu konfiguracyjnego
sprzedawcy).

2 Na ekranie kierunku wybierz kolejno Menu > Konfiguracja >
Konfig. autopilota przez sprzed..

3 Wybierz zautomatyzowany proces:

*  Wybierz kolejno Konfiguracja kompasu > Kalibruj
kompas, aby uruchomic¢ kalibracje kompasu (Kalibracja
kompasu).

» Wybierz kolejno Konfiguracja kompasu > Ustaw
poéinoc, aby ustali¢ potnoc (Ustawianie potnocy).
*  Wybierz kolejno Dostosowywanie autopilota >
Automatyczne dostosowywanie, aby rozpoczaé
automatyczng regulacje autopilota (Korzystanie
z procedury Automatyczne dostosowywanie).

4 Wykonaj instrukcje wyswietlane na ekranie.

Reczne ustawianie poszczegdlnych ustawien
konfiguracyjnych

W celu dostosowania niektérych ustawien konfiguracyjnych
moze okazac sie¢ konieczna zmiana innych ustawien. Przed
zmiang jakichkolwiek ustawien przejrzyj sekcje ,Szczegétowe
ustawienia konfiguracyjne” (Szczegdtowe ustawienia
konfiguracyjne).

1 Wigcz tryb Tryb sprzedawcy (Wigczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy).

2 Na ekranie kierunku wybierz kolejno opcje Menu >
Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed..

3 Wybierz kategorie ustawien.
4 Wybierz ustawienie do konfiguracji.

Opis kazdego z ustawien jest dostepny w zatgczniku
(Szczegotowe ustawienia konfiguracyjne).

5 Skonfiguruj warto$¢ ustawienia.

Zalacznik

Schematy polaczen interfejsu NMEA 0183

Ponizsze schematy potgczen stanowig przyktady réznych
sytuacji, jakie mozna napotkac, podtaczajgc do kontroli steru
urzadzenie zgodne z interfejsem NMEA 0183.

Uwagi dotyczace pofgczen interfejsu NVIEA 0183

* Instrukcja instalacji dostarczona wraz ze zgodnym
z interfejsem NMEA 0183 urzgdzeniem powinna zawierac
informacje wymagane do zidentyfikowania przewodu
przesytowego oraz (Tx) odbiorczego (Rx) A (+) i B (-).

* Podczas podigczania zgodnych z interfejsem NMEA 0183
urzgdzen z dwoma przewodami przesytowymi i dwoma
przewodami odbiorczymi, nie jest konieczne podtgczanie
magistrali NMEA 2000 oraz urzadzenia zgodnego
z interfejsem NMEA 0183 do wspdlnego uziemienia.

» Podczas podtgczania zgodnego z interfejsem NMEA 0183
urzadzenia z jednym przewodem przesytowym (Tx) i jednym
przewodem odbiorczym (Rx), magistrale NMEA 2000 oraz
urzgdzenie zgodne z interfejsem NMEA 0183 nalezy
podtaczy¢ do wspdlnego uziemienia.

Dwukierunkowa komunikacja z interfejsem NMEA 0183
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@ | Sie¢ NMEA 2000 (zasilanie kontroli steru)

@ |Zrédto zasilania 12 V DC




® |Kontrola steru

@ | Urzadzenie zgodne z interfejsem NMEA 0183

Przewod Kolor przewodu kontroli

steru — funkcja

Funkcja przewodu
urzadzenia zgodnego

z interfejsem NMEA 0183

(1) niedostepne Zasilanie

(2] niedostepne Uziemienie interfejsu NMEA @
0183

(3] Niebieski — Tx/A (+) RX/A (+)

(4] Biaty — Tx/B (-) Rx/B (-)

(5] Brazowy — Rx/A (+) Tx/A (+)

(6] Zielony — Rx/B (-) Tx/B (-)

UWAGA: Podczas podtgczania zgodnego z interfejsem NMEA
0183 urzadzenia z dwoma przewodami przesytowymi i dwoma
przewodami odbiorczymi, nie jest konieczne podtgczanie
magistrali NMEA 2000 oraz urzgdzenia zgodnego z interfejsem
NMEA 0183 do wspdlnego uziemienia.

Tylko 1 przewéd odbiorczy

Jesli zgodne z interfejsem NMEA 0183 urzgdzenie jest
wyposazone w tylko jeden przewdd odbiorczy (Rx), przewdd ten
nalezy podtgczy¢ do niebieskiego przewodu (Tx/A) kontroli
steru, podczas gdy biaty przewdd (Tx/B) kontroli steru musi
pozosta¢ niepodtgczony.
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Sie¢ NMEA 2000 (zasilanie kontroli steru)

Zrédto zasilania 12 V DC

Kontrola steru

® 0o

Urzadzenie zgodne z interfejsem NMEA 0183

Przewdd | Kolor przewodu kontroli steru

— funkcja

Funkcja przewodu
urzadzenia zgodnego

z interfejsem NMEA 0183

Sie¢ NMEA 2000 (zasilanie kontroli steru)

(1] Niedostepne Zasilanie

(2] Zielony — Rx/B (-) (nalezy NMEA 0183 — uziemienie
potaczy¢ z uziemieniem
interfejsu NMEA 0183)

(3] Niebieski — Tx/A (+) RX/A (+)

(4] Biaty — Tx/B (-) Rx/B (-)

(5] Brazowy — Rx/A (+) Tx/A (+)

UWAGA: Podtgczajgc zgodne z interfejsem NMEA 0183
urzgdzenie z tylko jednym przewodem przesytowym (Tx), nalezy
podtgczy¢ magistrale NMEA 2000 oraz urzgdzenie zgodne

z interfejsem NMEA 0183 do wspdlnego uziemienia.

Dane techniczne
Komputer kursowy

Dane techniczne
Wymiary (dh. x szer. x wys.)

Wielkos¢
170 x 90 x 50 mm (6,7 x 3,5 x 2
cale)

Zrédto zasilania 12 V DC

Masa

200 g (7 uncji)

Kontrola steru

® e

Urzadzenie zgodne z interfejsem NMEA 0183

Zakres temperatur

Od -15°C do 70°C (od 5°F do
158°F)

Przewod

Kolor przewodu kontroli
steru — funkcja

Funkcja przewodu
urzadzenia zgodnego
z interfejsem NMEA 0183

Materiat

W petni uszczelniony, bardzo
odporny na uderzenia plastik

Wodoszczelnos$é

IEC 60529 IPX7*

Dtugosc¢ przewodu komputera
kursowego

3 m (9 stop)

Napiecie wejsciowe NMEA 2000

0Od9Vdo 16V DC

NMEA 2000 — liczba LEN

4 (200 mA)

(1) Niedostepne Zasilanie

(2] Niedostepne Uziemienie interfejsu NMEA
0183

(3] Niebieski — Tx/A (+) Rx

(4] Biaty — niepodtgczony Niedostepne

(5] Brgzowy — Rx/A (+) TxIA (+)

(6] Zielony — Rx/B (-) Tx/B (-)

UWAGA: Podtgczajgc zgodne z interfejsem NMEA 0183
urzadzenie z tylko jednym przewodem odbiorczym (Rx), nalezy
podtgczy¢ magistrale NMEA 2000 oraz urzadzenie zgodne

z interfejsem NMEA 0183 do wspdlnego uziemienia.

Tylko 1 przewéd przesylowy

Jesli zgodne z interfejsem NMEA 0183 urzgdzenie jest
wyposazone w tylko jeden przewdd przesytowy (Tx), przewod
ten nalezy podtgczy¢ do brgzowego przewodu (Rx/A) kontroli
steru, podczas gdy zielony przewdd (Rx/B) kontroli steru musi
zosta¢ podtgczony do uziemienia interfejsu NMEA.

* Urzadzenie jest odporne na przypadkowe zanurzenie w wodzie na
gtebokos$¢ do 1 metra, na czas do 30 minut. Wiecej informacji mozna
znalez¢ na stronie www.garmin.com/waterrating.

Kontrola steru

Dane techniczne

Wymiary bez ostony
przeciwstonecznej (wys. x szer. x
at)

Wielkos¢
110 x 115 x 30 mm (4,33 x 4,53 x
1,18 cala)

Wymiary z ostong
przeciwstoneczng (wys. x szer. x
at)

115 x 120 x 35,5 mm (4,53 x 4,72
x 1,40 cala)

Masa bez ostony
przeciwstonecznej

247 g (8,71 uncji)

Masa z ostong przeciwstoneczng

283 g (9,98 uncji)

Zakres temperatur

0Od -15° do 70°C (od 5° do 158°F)

Bezpieczny dystans dla kompasu

209 mm (8,25 cala)
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Dane techniczne
Materiat

Wielkos¢

Obudowa: W peti uszczelniony
poliweglan

Szklane wykonczenie: Szkto

z powtokg antyrefleksyjng

Wodoszczelno$é

IEC 60529 IPX7*

Zuzycie energii

Maks. 2,5 W

Maks. napiecie jednostki

32vDC

Napiecie wejsciowe NMEA 2000

od 9do 16 V DC

NMEA 2000 (liczba LEN)

6 (300 mA przy 9 V DC)

* Urzadzenie jest odporne na przypadkowe zanurzenie w wodzie na
gtebokos¢ do 1 metra, na czas do 30 minut. Wiecej informacji mozna
znalez¢ na stronie www.garmin.com/waterrating.

Alarm

Dane techniczne

Wymiary (dt. x $rednica)

Wielkos¢
29/32 x 1 cal (23 x 25 mm)

Masa

2,4 uncji (68 g)

Zakres temperatur

Od -15°C do 60°C (5°F do 140°F)

Dtugosc¢ przewodu

3 m (10 stop)

Typ PGN Opis
129540 | Wykryte satelity GNSS
130306 | Informacje o wietrze
Tylko odbior 127245 |Dane steru
127250 | Kierunek todzi

127488

Parametry silnika - szybka aktualizacja

128259

Predkos$¢ po wodzie

129025

Pozycja - szybka aktualizacja

129029

Dane z satelitow GNSS dotyczace pozyciji

129283

Btad zejscia z trasy

129284

Dane nawigacji

129285

Nawigacja - informacje o trasie/punktach
trasy

130306

Informacje o wietrze

130576

Mate jednostki - status

Informacje o interfejsie NMEA 0183

Autopilot podtgczony do opcjonalnego urzgdzenia zgodnego
z interfejsem NMEA 0183 wykorzystuje nastepujgce sentencje

NMEA 0183.
Komputer kursowy Transmisja hdg
Typ ‘ PGN Opis ‘ Odbior wpl
Transmisja 059392 | Potwierdzenie ISO 99a
i odbiér grme
059904 | Zgdanie ISO gsa
060928 | Uzyskanie adresu ISO gsv
126208 | NMEA: Grupowa funkcja Polecenie/ rmc
Zgdanie/Potwierdzenie bod
126464 | Grupowa funkcja Transmisja/Odbieranie bwc
listy PGN
dtm
126996 | Informacje o produkcie gi
127257 | Przesytanie/odbieranie danych orientacji b
w przestrzeni m
127251 | Przesytanie/odbieranie danych o predkosci vhw
zmiany kursu mwv
Tylko przesyt 127250 | Kierunek jednostki xte

Tylko odbioér

127258

Deklinacja magnetyczna

127488

Parametry silnika: Szybka aktualizacja

128259

Predkos¢ po wodzie

129025

Pozycja: Szybka aktualizacja

129026

COG i PND: Szybka aktualizacja

129283

Btad zejscia z trasy

129284

Dane nawigacji

130306

Dane o wietrze

Kontrola steru

Typ PGN

Transmisja
i odbior

059392

(0]] 13

Potwierdzenie 1ISO

059904

Zadanie 1SO

060928

Uzyskanie adresu 1ISO

126208

NMEA — grupowa funkcja Polecenie/
Zadanie/Potwierdzenie

126464

Grupowa funkcja Transmisja/Odbieranie listy
PGN

126996

Informacje o produkcie

Tylko przesyt 128259

Predkos¢ po wodzie

129025

Pozycja - szybka aktualizacja

129026

COG i PND - szybka aktualizacja

129283

Biad zejscia z trasy

129284

Dane nawigacji

Komunikaty o btedach i ostrzezenia

Komunikat o btedzie Przyczyna

Napiecie modutu
ECU jest niskie

Dziatanie autopilota

Napiecie zasilania
pompy spadto ponizej
10 V DC na ponad

6 sekund.

Alarm uruchomi sie
na 5 sekund
Autopilot dziata
nadal w trybie
normalne;j
eksploatacji

Autopilot nie odbiera
danych
nawigacyjnych.
Autopilot dziata

w trybie
utrzymywania
kierunku.

Autopilot nie odbiera
danych nawigacyjnych
podczas wykonywania
manewru podrézy do
pozycji.

Ten komunikat jest
wyswietlany takze

w przypadku
zatrzymania nawigacji
na ploterze
nawigacyjnym przed
wytgczeniem

Alarm uruchomi sie
na 5 sekund
Autopilot przechodzi
w tryb utrzymywania
kierunku

autopilota.
Utracono potgczenie |Kontrola steru utracita | niedostepne
z autopilotem potagczenie

z komputerem

kursowym.
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Komunikat o btedzie Przyczyna

Dziatanie autopilota

Alarm uruchomi sie
na 5 sekund
Autopilot przechodzi
w tryb utrzymywania
kierunku

Utracono dane Autopilot nie odbiera .
o wietrze (tylko todzie |danych o wietrze.
zaglowe) .

Kontrola steru
wyemituje sygnat
dzwigkowy,

a autopilot przejdzie
w tryb gotowosci.

Btfad: utracono
potgczenie miedzy
CCU a modutem
ECU (w przypadku,
gdy wigczony jest
autopilot)

Nastgpito .
przekroczenie czasu
potgczenia miedzy
komputerem kursowym
i pompa.

Szczegotowe ustawienia konfiguracyjne

Cho¢ wszelkie ustawienia konfiguracyjne uzupetnia sie zwykle
automatycznie z uzyciem kreatoréw, istnieje mozliwosé
recznego dostosowania wszelkich ustawien w celu
szczegotowego ustawienia autopilota.

Zaawansowane ustawienia konfiguracyjne sg dostepne
wytgcznie w trybie Tryb sprzedawcy (Wtgczanie trybu
konfiguracyjnego sprzedawcy). Ustawienia okreslane przez
uzytkownika sg dostepne podczas normalnej eksploatacji
autopilota. Aby uzyskac wiecej informacji, zapoznaj sie z sekcja
instrukcji dotgczonej do autopilota, ktéra jest poswiecona
konfiguracji.

UWAGA: W zaleznosci od konfiguracji autopilota niektére
ustawienia moga by¢ niedostepne.

UWAGA: W przypadku todzi motorowych, po kazdej zmianie
ustawienia Zrédto predkosci nalezy przejrze¢ odpowiednio
ustawienia Sprawdz tachometr, Dolny limit RPM, Goérny limit
RPM, RPM predkosci slizgu, Predkos¢ $lizgu lub Maks.
predkos¢ przed przeprowadzeniem procedury automatycznego
dostosowania (Korzystanie z procedury Automatyczne
dostosowywanie).

Ustawienia dostosowywania autopilota

Aby otworzy¢ ogdlne ustawienia dostosowywania autopilota,

wybierz kolejno opcje Menu > Konfiguracja > Konfig.

autopilota przez sprzed..

Ogranicznik przyspieszenia: Umozliwia ograniczenie
predkosci zakretow kontrolowanych przez autopilota.
Warto$¢ procentowg mozna zwiekszy¢, aby ograniczyé
predkos¢ wykonywania zakretow, lub zmniejszyc, aby
zwiekszy¢ predkos¢ wykonywania zakretow.

Ustawienia zrodfa predkosci

UWAGA: Ustawienia zrodta predkosci sg dostepne wytgcznie

w przypadku fodzi motorowych.

Aby otworzy¢ ustawienia zrodta predkosci, wybierz kolejno opcje

Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota przez sprzed. >

Konfig. zrédta predkosci.

Zrédto predkosci: Umozliwia wybdr zrédta predkosci.

Sprawdz tachometr: Funkcja umozliwia poréwnanie odczytéw
z kontroli steru dotyczgcych obrotow silnika z tachometrami
na desce rozdzielczej fodzi.

RPM predkosci slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie
wskazan kontroli steru dotyczacych obrotéw silnika
w momencie, gdy t6dz przechodzi od wypornosci do
predkosci $lizgu po wodzie. Jesli wartos¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Predkos¢ slizgu: Funkcja umozliwia dostosowanie predkosci
slizgania sie todzi po wodzie. Jesli warto$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Dolny limit RPM: Funkcja umozliwia dostosowanie najnizszego
poziomu obrotéw silnika todzi. Jesli wartos$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Gorny limit RPM: Funkcja umozliwia dostosowanie
najwyzszego poziomu obrotow silnika todzi. Jesli wartos¢ nie
odpowiada wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Maks. predkos¢: Funkcja umozliwia dostosowanie
maksymalnej predkosci todzi. Jesli warto$¢ nie odpowiada
wartosci na kontroli steru, mozna jg dostosowac.

Ustawienia czufosci steru

UWAGA: Jesli ustawione wartosci bedg zbyt wysokie lub zbyt
niskie, moze wystgpi¢ nadczynnos¢ autopilota, ktory bedzie
nieustannie prébowat dostosowywac kierunek przy
najmniejszych odchyleniach. Autopilot, ktory dziata zbyt
aktywnie, zwieksza zuzycie pompy i powoduje szybsze
roztadowywanie akumulatora.

Wybierz kolejno Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota
przez sprzed. > Wartosci czutosci steru.

UWAGA: Te ustawienia odnoszg sie tylko do todzi zaglowych,
todzi motorowych z kadtubem wypornosciowym i todzi
motorowych ze zrodtem predkosci ustawionym na Brak.

Czutosé: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu ster utrzymuje
kierunek i na ile ciasne sg wykonywane zakrety.

Czutos¢ kontrowania: Umozliwia okreslenie, w jakim stopniu
ster dokonuje korekty zbyt szerokich zakretow. Jesli wybrana
zostanie zbyt niska wartos¢, dziatanie autopilota moze
spowodowac zbyt szeroki zakret przy probie wyréwnania
oryginalnego skretu.

UWAGA: Te ustawienia odnoszg sie tylko do todzi motorowych
z kadtubem $lizgowym i ze zrédtem predkosci ustawionym na
Tachom.- NMEA2000/sieci prod. lub GPS.

Mata predkos¢: Umozliwia ustawienie czutosci steru przy niskiej
predkosci. To ustawienie ma zastosowanie do todzi ptyngcej
ponizej predkosci slizgu.

Kontrow. przy m.pred.: Umozliwia ustawienie kontrowania
czutosci steru przy niskiej predkosci. To ustawienie ma
zastosowanie do todzi ptyngcej ponizej predkosci slizgu.

Duza predkosé¢: Umozliwia ustawienie czuto$ci steru przy
wysokiej predkosci. To ustawienie ma zastosowanie do todzi
ptynacej powyzej predkosci slizgu.

Kontrow. przy d.pred.: Umozliwia ustawienie kontrowania
czutosci steru przy wysokiej predkosci. To ustawienie ma
zastosowanie do todzi ptyngcej powyzej predkosci slizgu.

Ustawienia ukfadu sterowania

Aby otworzy¢ ustawienia uktadu sterowania, wybierz kolejno
opcje Menu > Konfiguracja > Konfig. autopilota przez
sprzed. > Konfiguracja uktadu sterowania.

Sprawdz kier. sterow.: Funkcja umozliwia ustawienie kierunku,
w ktérym nalezy przesung¢ ster w celu wykonania todzig
skretu na lewg i prawg burte. Istnieje mozliwos¢
przetestowania ustawienia. W razie potrzeby mozna takze
odwrdci¢ kierunek sterowania.

Rejestrowanie urzadzenia
Poméz nam jeszcze sprawniej udziela¢ Tobie pomocy i jak
najszybciej zarejestruj swoje urzadzenie przez Internet.
» Odwiedz strone http://my.garmin.com.
» Pamietaj o koniecznosci zachowania oryginalnego dowodu
zakupu (wzglednie jego kserokopii) i umieszczenia go
w bezpiecznym miejscu.

Kontakt z dziatem pomocy technicznej firmy Garmin

» Odwiedz strone www.garmin.com/support i kliknij opcje
Contact Support, aby uzyskac informacje o pomocy
technicznej dostepnej w poszczegodlnych krajach.

» Jesli znajdujesz sie w USA, zadzwon pod numer (913) 397
8200 lub (800) 800 1020.

« Jesli znajdujesz sie w Wielkiej Brytanii, zadzwon pod numer
0808 2380000.

» Jesli znajdujesz sie w Europie, zadzwon pod numer +44 (0)
870 8501241.
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