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Vodic kroz konfiguriranje

Vazne sigurnosne informacije
~ AUPOZORENE

U kutiji proizvoda potrazite list Vazni podaci o sigurnosti i proizvodu koji sadrzi upozorenja i druge vazne
informacije o proizvodu.

Kako bi se izbjegla oStec¢enja plovila ili osoba, sustav autopilota treba montirati kvalificirani montazer nautickih
uredaja. Za propisnu montazu potrebno je specifino znanje o nautickom upravljanju i elektricnim sustavima.

Vi ste odgovorni za sigurno i oprezno upravljanje plovilom. Autopilot je alat koji poboljSava mogucénost
upravljanja plovilom. No on vas ne oslobada odgovornosti da plovilom upravljate na siguran nacin. Izbjegavajte
navigacijske opasnosti i nikad ne ostavljajte kormilo bez nadzora.

Uvijek budite spremni brzo preuzeti ru¢nu kontrolu nad plovilom.

Upoznajte se s radom autopilota na mirnoj otvorenoj vodi bez opasnosti.

Budite oprezni kad koristite autopilot u blizini opasnih elemenata u vodi poput dokova, stupova i drugih plovila.

Odrzavanje tijekom rada, rad s uklonjenim poklopcem ili umetanje prstiju u otvor moze uzrokovati teSke ozljede
ili ostecenja imovine.

/\ OPREZ
Ako ovu opremu ne instalirate i odrzavate u skladu s ovim uputama, moze do¢i do Stete ili ozljeda.

Pri uporabi pripazite na vruée povrsine hladnjaka i motora kako biste izbjegli moguce tjelesne ozljede.

Pri uporabi Cuvajte se opasnosti od prignjeCenja ili priklijeStenosti pokretnim dijelovima kako biste izbjegli
moguce tjelesne ozljede.

OBAVIJEST

U slucaju izostanka ponovnog kalibriranja kormila nakon odrzavanja ili pode$avanja, moze doci do ostecivanja
uredaja ili plovila.

Konfiguriranje autopilota

Sustav autopilota mora se konfigurirati i podesiti prema dinamicnosti plovila. Carobnjak za pristajanje i
Carobnjak za test na moru trebaju se upotrebljavati za konfiguriranje autopilota. Ovi vas ¢arobnjaci vode kroz
neophodne korake konfiguracije.

Ako se u vasem kompletu autopilota ne nalazi kontrola kormila, morate konfigurirati sustav autopilota pomocu
kompatibilnog plotera koji se nalazi na istoj NMEA 2000° mrezi kao i CCU jedinica autopilota. Ove upute odnose
se na konfiguraciju s pomocéu kontrole kormila ili plotera.

Carobnjak za pristajanje
/\ OPREZ

Kad funkciju Carobnjak za pristajanje izvodite dok je plovilo u vodi ili na suhom, morate osigurati zazor za
pomake kormila kako biste sprijeCili oste¢enje kormila ili drugih predmeta, kao i biti oprezni kako biste sprijecili
tjelesne ozljede uzrokovane pomiénim dijelovima.

Funkciju Carobnjak za pristajanje mozete pokrenuti i kada je plovilo na suhom i kada je u vodi.
Ako je plovilo u vodi, mora biti nepomi¢no dok ne dovrsite izvodenje funkcije ¢arobnjaka.
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Pokretanje funkcije Carobnjak za pristajanje
1 Ukljucite autopilot.
Prilikom prvog ukljucivanja autopilota pokrenut ¢e se kratki slijed za postavljanje.

2 Ako se funkcija Carobnjak za pristajanje ne pokrene automatski nakon dovrsetka slijeda za postavljanje,
na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite s+ > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Carobnjaci > Carobnjak za pristajanje > Pocetak.

Odaberite vrstu plovila.

Silu na kormilo postavite na visoku, srednju ili nisku (Postavljanje sile na kormilo, stranica 2).

Kalibrirajte senzor na kormilu (Kalibriranje senzora na kormilu, stranica 2).

Testirajte smjer upravljanja (Testiranje smjera upravljanja, stranica 2).

Po potrebi odaberite izvor brzine (Odabir izvora brzine, stranica 2).

Pregledajte rezultate funkcije Carobnjak za pristajanje (Pregledavanje rezultata Carobnjak za pristajanje,
stranica 3).

Postavljanje sile na kormilo

Sila na kormilo odreduje najvecu silu koju pokretac¢ moze primijeniti pri pomicanju kormila. Razinu sile trebate
odabrati sukladno plovilu i upravljatkom sustavu. Ako niste sigurni koja sila na kormilo je potrebna za kormilo,
pri konfiguraciji autopilota preporucuje se ostaviti zadanu opciju Srednje. Po potrebi naknadno mozete odabrati
drugu opciju.

OBAVIJEST

Da biste sprijecili potencijalno oSte¢enje upravljackog sustava i plovila, trebate odabrati najslabiju opciju koja
osigurava pouzdane performanse upravljanja.

O NG AW

NAPOMENA: Ta postavka ograni¢ava samo maksimalnu silu koju pokreta¢ moze primijeniti. Ne utjeCe na
odzivnost upravljanja ili podeSavanje autopilota.

Po upitu za odabir postavke sile na kormilo, odaberite opciju:

Vis.: Ova opcija daje najvecu silu. Pokretac primjenjuje silu do priblizno 1050 funti, a opciju bi trebalo
primjenjivati samo s instalacijama za Cije je upravljanje potrebna najve¢a moguca sila.

Srednje: Zadana opcija koja osigurava umjerenu silu. Pokreta¢ primjenjuje silu do priblizno 600 funti pa je ova
opcija prikladna za vecinu instalacija.

Nisk.: Opcija za smanjenu silu. Pokreta¢ primjenjuje silu do priblizno 400°funti, a opciju bi trebalo primjenjivati s
instalacijama za Cije je upravljanje je potrebna ogranicena sila.

Kalibriranje senzora na kormilu

1 Postavite kormilo tako da bi se plovilo kretalo potpuno udesno i odaberite OK.

2 Nakon dovrSetka kalibracije udesno postavite kormilo tako da bi se plovilo kretalo potpuno ulijevo i odaberite
OK.

3 Nakon dovrsetka kalibracije ulijevo postavite kormilo u sredinu, otpustite i odaberite Pocetak.
Autopilot ¢e preuzeti kontrolu nad kormilom.
4 Nemojte dodirivati kormilo, kontrolu kormila ili ploter i dopustite autopilotu da kalibrira kormilo.
5 Odaberite opciju:
+ Ako kalibracija nije bila uspjesna, ponovite prethodne korake.
+ Ako je kalibracija bila uspjesna, odaberite Sljedece.

Testiranje smjera upravljanja
1 Prateéi kormilo odaberite €i ).

Po odabiru € kormilo se mora pomaknuti tako da plovilo skrene ulijevo. Po odabiru » kormilo se mora
pomaknuti tako da plovilo skrene udesno.

2 Odaberite opciju:
+ Ako se ispitivanjem upravljanja potvrdi skretanje plovila u ispravnom smjeru, odaberite Sljedece.

+ Ako se ispitivanjem upravljanja prikaZe skretanje plovila u nasuprotnom smijeru, odaberite Promijeni
smjer i ponovite ispitivanje.

Odabir izvora brzine
Odaberite opciju:

2 Reactor™ 40 jedrenje s SmartDrive™
Upute za instalaciju



+ Ako su CCU autopilota i GPS antena ili uredaj s GPS antenom povezani u istu mrezu NMEA 2000°, za
izvor brzine odaberite GPS.

OBAVIJEST

Garmin® preporucuje koristenje vanjske GPS antene montirane s neometanim pogledom na nebo kako
biste dobivali pouzdane i to¢ne podatke o brzini GPS-a.

+ Ako za izvor brzine nije dostupna GPS antena ili uredaj, odaberite Nista.

OBAVIJEST

Ako za izvor brzine odaberete Nista, sustav autopilota bit ¢e najucinkovitiji tijekom putovanja brzinom
koja se primjenjivala tijekom postupka Samopodesavanje.

Ova postavka daje najnepovoljnije performanse i treba se primjenjivati samo ako nije dostupan nijedan
drugi izvor brzine. Ako autopilot ne radi dobro kada je izvor brzine postavljen na Nista, Garmin
preporucuje instalaciju vanjske GPS antene za izvor brzine.

Pregledavanje rezultata Carobnjak za pristajanje

Prikazuju se vrijednosti koje ste odabrali kada ste pokrenuli funkciju Carobnjak za pristajanje.
1 Pregledajte rezultate Carobnjak za pristajanje.

2 Odaberite i ispravite netocne vrijednosti.

3 Po dovrsetku pregledavanja vrijednosti odaberite Gotovo.

Carobnjak za test na moru

Carobnjak za test na moru konfigurira temeljne senzore autopilota i izrazito je vazno dovrsiti darobnjaka u
uvjetima koji su primjereni vasem plovilu.

Vazne preporuke za Carobnjak za test na moru

Carobnjak za test na moru mora se dovrsiti u mirnim vodama. Obzirom da se ponaSanje mirne vode mijenja
ovisno o velicini i obliku plovila, prije nego Sto pokrenete funkciju Carobnjak za test na moru, plovilo se mora
nalaziti na odgovarajucoj lokaciji.

+ U mirovanju ili izrazito polaganom kretanju plovilo se ne smije ljuljati.

+ Vjetar ne smije znacajnije utjecati na plovilo.

Prilikom izvodenja funkcije Carobnjak za test na moru uzmite u obzir sliede¢e preporuke.

+ Tezina na brodu mora ostati u ravnotezi. Prilikom izvodenja bilo kojeg koraka funkcije Carobnjak za test na
moru nemojte se kretati po plovilu.

Izvodenje funkcije Carobnjak za test na moru
1 Odvezite plovilo na otvorene mirne vode.

2 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite *=+ > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Carobnjaci > Carobnjak za test na moru > Pocetak

3 Kalibriranje kompasa (Kalibracija kompasa, stranica 3).

4 |zvrsite Samopodesavanje (/zvodenje postupka Samopodesavanje, stranica 4).

5 Postavite sjever (Postavljanje sjevera, stranica 4) ili izvrsite fino podesavanje smjera (Postavljanje finog
podesavanja smjera, stranica 5).

Kalibracija kompasa

1 Odaberite opciju:
+ Ako ovaj postupak izvodite kao dio funkcije (v:arvobnjak za test na moru, odaberite Pocetak.
+ Ako ovaj postupak ne izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, na kontroli kormila ili zaslonu

autopilota na ploteru odaberite *++ > Postavljanje autopilota > Postavljanje autopilota > Postavljanje
kompasa > Kalibracija kompasa > Pocetak.

2 Slijedite upute dok kalibracija ne zavrsi i za vrijeme kalibracije pazite da je plovilo Sto mirnije i ravnije.

Za vrijeme kalibracije plovilo se ne smije naginjati. Uvjerite se da jedna strana plovila ne sadrzi tezi teret od
druge.

3 Odaberite opciju:
+ Ako kalibracija nije bila uspjesna, ponovite prethodni korak.
+ Ako je kalibracija bila uspjesna, odaberite Sljedece.

w
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Kada je kalibracija gotova, prikazuje se vrijednost kvalitete magnetskog okruzenja. Vrijednost 100 ukazuje da
je CCU jedinica postavljena u idealno magnetsko okruzenje te da je ispravno kalibrirana. Ako je ova vrijednost
niska, mozda ¢ete morati premjestiti CCU jedinicu i ponovno kalibrirati kompas.

Izvodenje postupka Samopodesavanje
Za ovaj je postupak potrebna duga traka otvorene vode.
1 Tijekom pogona (ne jedrenja) gas podesite tako da plovilo s brzim i odzivnim upravljanjem putuje na otprilike

5 ¢vorova.

2 Odaberite opciju:

+ Ako ovaj postupak izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, odaberite Pogetak.

+ Ako ovaj postupak provodite izvan Carobnjak za test na moru, na kontroli kormila ili zaslonu autopilota
na ploteru odaberite «=« > Postavljanje autopilota > Postavljanje autopilota > PodeSavanje autopilota >
Samopodesavanje > Pocetak.

Dok je SamopodesSavanje u tijeku, plovilo ¢e se kretati cik-cak.

3 Po dovrsetku postupka slijedite upute na zaslonu.
4 Ako postupak SamopodesSavanije nije bio uspjesan, odaberite opciju:

+ Ako postupak Samopodesavanje nije bio uspjesan i niste postigli maksimalnu brzinu krstarenja,
povecajte brzinu, odaberite Pokreni standardno samopodesavanje i ponavljajte korake od 1 do 3 sve
dok se postupak Samopodesavanje uspjesno ne dovrsi.

+ Ako postupak Samopodesavanje nije bio uspjesan i postigli ste maksimalnu brzinu krstarenja,
smanjite brzinu na pocCetnu brzinu za postupak Samopodesavanje i odaberite Pokreni alternativno
samopodesavanje kako biste zapoceli postupak alternativnog samopodesavanja.

+ Ako postupak Samopodesavanje odmah ne uspije i ako se krec¢ete kruzno umjesto cik-cak, odaberite
Promijeni smjer > Pokreni standardno samopodesavanje i ponavljajte korake od 1 do 3 sve dok se
postupak Samopodesavanje uspjesno ne dovrsi.

Po dovrsetku postupka Samopodesavanije prikazuju se vrijednosti osjetljivosti. S pomocu tih vrijednosti mozZete
odrediti kvalitetu postupka Samopodesavanije.

Osjetljivost funkcije Samopodesavanje

Po dovrsetku izvodenja funkcije SamopodesSavanje moZete pregledati vrijednosti osjetljivosti prikazane na
kontroli kormila. Ako postupak samopodeSavanja zelite provesti kasnije, ove brojke mozete zabiljeziti za
referencu.

OBAVIJEST

Ove vrijednosti sluze samo kao referenca. Za najbolje performanse ove vrijednosti se ne bi trebale podesavati
nakon dovrSetka postupka samopodeS$avanja. Umjesto toga, postavku Odgovor trebali biste postaviti na
Automatski - srednje

Osjet.: Odreduje koliko ¢vrsto autopilot drzi smjer i koliko naglo skrece.

Postavljanje sjevera
Za ovaj je postupak potrebna duga traka otvorene vode.

Ovaj se postupak pojavljuje ako je autopilot spojen na dodatni GPS uredaj i ako je uredaj odredio GPS polozaj.
Za vrijeme ovog postupka autopilot poravnava smjer kompasa i podatke o kopnenom kursu (COG) dobivene od
GPS uredaja.

Ako niti jedan GPS uredaj nije spojen, sustav ¢e od vas zatraZiti postavljanje finog podesavanja smjera
(Postavljanje finog podesavanja smjera, stranica 5).

1 Plovilom upravljajte pravocrtno brzinom za krstarenje, niz vjetar i u istom smjeru kao i morska struja.
2 Odaberite opciju:
- Ako ovaj postupak izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, odaberite Pocetak.
«  Ako ovaj postupak ne izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, na kontroli kormila ili zaslonu

autopilota na ploteru odaberite **+ > Postavljanje autopilota > Postavljanje autopilota > Postavljanje
kompasa > Postavi sjever > Pocetak.

3 Plovilom nastavite upravljati pravocrtno brzinom za krstarenje, niz vjetar i u smjeru morske struje te slijedite
upute na zaslonu.

4 Odaberite opciju:
+ Ako kalibracija nije bila uspjesna, ponovite prethodni korak.
Ako je kalibracija bila uspjesna, odaberite Sljedece.
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Postavljanje finog podesavanja smjera

Ovaj se postupak pojavljuje samo ako dodatni GPS uredaj nije spojen s autopilotom. Ako je autopilot spojen
s GPS uredajem koji je odredio GPS polozaj, od vas ¢e se traziti postavljanje sjevera (Postavljanje sjevera,
stranica 4).
1 Odaberite opciju:

Ako ovaj postupak izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, nastavite na korak 2.

- Ako ovaj postupak ne izvodite kao dio funkcije Carobnjak za test na moru, na kontroli kormila ili zaslonu
autopilota na ploteru odaberite *++ > Postavljanje autopilota > Postavljanje autopilota > Postavljanje
kompasa > Fino podeSavanje smjera.

2 Prilagodavajte postavku finog podeSavanja smjera sve dok ne pokazuje ispravan smjer koji je odredio
pouzdan indikator smjera kao $to su brodski ili ru¢ni kompas.

3 Odaberite Natrag.
Testiranje i podesSavanje konfiguracije

OBAVIJEST

Autopilot ispitajte pri maloj brzini. Nakon Sto je autopilot ispitan i podeSen pri maloj brzini, ispitajte ga pri vecoj
brzini kako biste simulirali uobic¢ajene radne uvjete.

1 Vozite plovilo u jednom smjeru s uklju¢enim autopilotom (zadrzite smjer).
Plovilo smije malo oscilirati, ali to ne smije biti znacajno.

2 Okrenite plovilo u jednom smjeru pomocu autopilota i gledajte Sto ¢e se dogoditi.
Plovilo se treba glatko okrenuti, ni prebrzo ni presporo.

Kada plovilo okre¢ete pomocu autopilota, plovilo bi trebalo priéi i prihvatiti Zeljeni smjer uz minimalno
prekoracenje kuta okreta i oscilaciju.
3 Odaberite opciju:
+ Ako se plovilo okrece prebrzo ili presporo, prilagodite limitator ubrzanja autopilota (Podesavanje postavki
limitatora ubrzanja autopilota, stranica 5).

+ Ako drzanje smjera znacajno oscilira ili ako se plovilo nakon okretanja ne ispravlja, podesite osjetljivost
autopilota (Podesavanje osjetljivosti autopilota, stranica 5).

+ Ako se plovilo glatko okrece, drzanje smjera neznatno oscilira ili ne oscilira uopce, a plovilo pravilno
ispravlja smjer, konfiguracija je ispravna. Daljnja podesavanja nisu potrebna.
Podesavanje postavki limitatora ubrzanja autopilota
1 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite «<« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Podesavanje autopilota > Limitator ubrzanja.
2 Odaberite opciju:
+ Ako je okretanje pomocu autopilota prebrzo, povecajte vrijednost postavke.
+ Ako je okretanje pomocu autopilota presporo, smanijite vrijednost postavke.

Prilikom ru¢nog prilagodavanja limitatora, napravite relativho male izmjene. Prije dodatnih promjena
provedite testiranje.

3 Testirajte konfiguraciju autopilota.

4 Ponavljajte korake 2 i 3 dok niste zadovoljni s radom autopilota.

Podesavanje osjetljivosti autopilota

Vrijednosti postavke osjetljivosti autopilota postavljaju se za vrijeme izvodenja funkcije Samopodesavanije.
Podesavanije ovih vrijednosti ne preporucuje se, a prije bilo kakvih promjena zabiljeZite vrijednosti koje su
postavljene funkcijom Samopodesavanje.

OBAVIJEST

Garmin® ne savjetuje podeSavanje vrijednosti osjetljivosti tijekom upotrebe pokretaca SmartDrive™. Ako nakon
dovrSetka postupka SamopodesSavanje niste zadovoljni radom autopilota, umjesto podeSavanja postavki
osjetljivosti prvo biste trebali pokusati podesiti postavku odziva (Podesavanje postavke 0dziv, stranica 7).

1 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite *+« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > PodeSavanje autopilota > Osjetljivost kormila.

2 Odaberite Osjet. i prilagodite preciznosti kojom kormilo drzi smjer i izvodi skretanja.
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Ako postavite previsoku ili prenisku vrijednost, autopilot bi mogao biti prekomjerno aktivan i opetovano
pokusavati prilagoditi smjer na najmanje odstupanje. Prekomjerno aktivan autopilot moze potrositi
akumulator prije nego u normalnim okolnostima.

3 Testirajte konfiguraciju autopilota i ponavljajte korak 2 dok ne budete zadovoljni s radom autopilota.

Napredne postavke konfiguracije

Mozete kalibrirati kompas, pokrenuti postupak samopodesSavanja i postaviti sjever na autopilotu bez pokretanja
Carobnjaka. Takoder mozete zasebno ruc¢no odrediti svaku postavku kako biste napravili manje izmjene bez
provodenja procesa potpune konfiguracije ili kalibracije.

Rucno izvodenje automatiziranih postupaka konfiguracije

1 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite *+« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota.

2 Odaberite automatski postupak:

Za pokretanje postupka kalibracije kompasa odaberite Postavljanje kompasa > Kalibracija kompasa
(Kalibracija kompasa, stranica 3).

Za pokretanje postupka automatskog podeSavanja autopilota odaberite Podesavanje autopilota >
Samopodesavanje (/zvodenje postupka Samopodesavanje, stranica 4).

Za pokretanje postupka odredivanja sjevera odaberite Postavljanje kompasa > Postavi sjever
(Postavljanje sjevera, stranica 4).

3 Slijedite upute na zaslonu.

Rucno odredivanje individualnih konfiguracijskih postavki
Konfiguriranje odredenih postavki moze uvjetovati promjenu drugih postavki. Prije mijenjanja bilo kojih postavki
proucite odjeljak detaljnih konfiguracijskih postavki (Detaljne konfiguracijske postavke, stranica 6).

1 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite *<« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota.

2 Odaberite kategoriju postavke.
3 Odaberite postavku koju zelite mijenjati.

Opisi svih postavki nalaze se u ovom priru¢niku (Detaljne konfiguracijske postavke, stranica 6).
4 Konfigurirajte vrijednost postavke.

Vise izvora senzorskih informacija

Sustavu autopilota moze biti dostupno vise izvora senzorskih informacija. U tom slu¢aju mozete odabrati
preferirani izvor podataka.

Na primjer, zbog toga Sto je brzina GPS-a iz vanjske antene pouzdanija i toCnija od one iz integriranog GPS
prijemnika unutar plotera, trebali biste odabrati vanjsku GPS antenu kao preferirani izvor GPS podataka. Usto,
zbog toga $to moze biti tesko pronaci idealno mjesto montaze za CCU jedinicu autopilota, mozete po izboru
odabrati vanjski NMEA 2000° GPS kompas ili drugi senzor smjera kao preferirani izvor podataka o smjeru.

Odabir preferiranog izvora senzorskih informacija

1 Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite **« > Postavljanje autopilota > Preferirani
izvori.
NAPOMENA: Neke stavke u izborniku Preferirani izvori prikazuju se samo kad je sustavu dostupno vise
senzora koji pruzaju iste podatke.

2 Odaberite kategoriju podataka.

3 Odaberite izvor.

Detaljne konfiguracijske postavke

lako se konfiguracija obi¢no izvodi automatski pomocu ¢arobnjaka, za precizno podeSavanje autopilota mozete
ruéno podesiti sve postavke.

NAPOMENA: Ovisno o konfiguraciji autopilota, odredene se postavke mozda nece prikazati.
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Podesavanje postavke Odziv

Postavka Odgovor omogucuje vam prilagodavanje osjetljivosti autopilota na razne uvjete mora i vjetra. Ovo

je brzi nacin podesavanja odziva sustava autopilota, bez promjene postavki konfiguracije ili podeSavanja.
Odziv se preporucuje podesiti prije bilo kakvih promjena postavki osjetljivosti. U instalacijama na jedrenjacima
s mehani¢kom pogonskom jedinicom ili pokretatem SmartDrive™ ovu postavku trebali biste podesiti na
Automatski - srednje, Sto bi trebalo osigurati najbolji odziv za veéinu uvjeta na moru.

1 Na zaslonu autopilota odaberite +++ > Odgovor.

2 Prilagodi odziv kormila na Automatski - srednje.

Postavke podesavanja autopilota

Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite <+« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Podesavanje autopilota.

Samopodesavanje: Pokrece Samopodesavanje (Izvodenje postupka Samopodesavanje, stranica 4).
Osjetljivost kormila: Podesava postavke osjetljivosti kormila (Postavke osjetljivosti kormila, stranica 7).

Limitator ubrzanja: Omogucuje ograniCavanje brzine okreta kada je aktiviran autopilot. Pove¢anjem postotka
brzina okreta se smanjuje, a smanjenjem postotka brzina okreta se povecava.

Postavke izvora brzine

Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite +++ > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Postavljanje izvora brzine.

Izvor brzine: Omogucuje odabir izvora brzine.

OBAVIJEST

Odabir Dvostruki za izvor brzine daje najnepovoljnije performanse i treba se primjenjivati samo kao krajnja
mjera, kada nisu dostupni tocniji izvori brzine, primjerice GPS.

Maks. brzina: Omogucuje podeSavanje maksimalne brzine plovila. Ako se vrijednost ne podudara s vrijednosti
na kontroli kormila ili ploteru, mozete je podesiti.

Postavke osjetljivosti kormila

OBAVIJEST

Ako postavite previsoku ili prenisku vrijednost osjetljivosti, autopilot bi mogao biti prekomjerno aktivan i
opetovano pokusavati prilagoditi smjer na najmanje odstupanje. Prekomjerno aktivan autopilot moze uzrokovati
troSenje pokretaca i energije iz akumulatora brze nego $to je to uobicajeno.

Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite +++ > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Podesavanje autopilota > Osjetljivost kormila.

Osjet.: Omogucéuje prilagodavanje preciznosti kojom kormilo drzi smjer i izvodi okrete.

Osjetljivost kormila: Omogucuje prilagodavanje preciznosti kojom kormilo ispravlja prekoracenje kuta okreta.
Ako postavite prenisku vrijednost, autopilot moze prekoraciti kut okreta prilikom izvodenja diferencijalnog
okreta u odnosu na izvorni okret.

Postavke senzora na kormilu
Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite <+« > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Postavljanje sustava upravljanja > Postavljanje senzora na kormilu.

Kalibracija Kormilo: Pokre¢e postupak odredivanja maksimalnog raspona kretanja kormila i kalibrira senzor za
polozaj kormila. Ako se pogreska pojavi tijekom kalibracije, mozda postoji problem s pokretacem. Ako se
pogreska nastavi pojavljivati, obratite se Garmin® sluzbi za podrsku za proizvod.

Kalibracija Sredina: Pokre¢e postupak odredivanja sredine kormila. Ovu kalibraciju mozete koristiti ako se
indikator polozaja kormila na zaslonu ne podudara sa stvarnom sredinom kormila na plovilu.

Maksimalni kut ulijevo: Omogucuje unos kuta pri kojem se kormilo najvisSe okrece ulijevo.
Maksimalni kut udesno: Omogucuje unos kuta pri kojem se kormilo najvise okre¢e udesno.

Postavke sustava upravljanja
Na kontroli kormila ili zaslonu autopilota na ploteru odaberite +++ > Postavljanje autopilota > Postavljanje
autopilota > Postavljanje sustava upravljanja.

Smijer upravljanja: Postavljanje smjera u kojem se kormilo mora okrenuti za okretanje plovila ulijevo i udesno.
Po potrebi moZzete ispitati i okrenuti smjer upravljanja.

~
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Podesavanje postavke osjetljivosti na vjetar

Postavkom osjetljivosti na postavlja se odziv autopilota pod Drzanje uz prividni vjetar ili Drzanje uz stvarni
vjetar. Sto je osjetljivost na vjetar postavljena vise, to ¢e autopilot viSe reagirati na promjene vjetra.

1
2

Na zaslonu autopilota odaberite <+ > Postavljanje autopilota > Postavke jedrenja > Osjetljivost na vjetar.
Prilagodite vrijednost za Osjetljivost na vjetar.

OBAVIJEST

Ako postavite previsoku ili prenisku vrijednost, autopilot bi mogao biti prekomjerno aktivan i opetovano
pokusavati prilagoditi smjer na najmanje odstupanje. Prekomjerno aktivan autopilot moze potrositi
akumulator prije nego u normalnim okolnostima.

PodesSavanje brzine okreta uz vjetar ili okreta niz vjetar

Postavkama brzine okreta uz vjetar i okreta niz vjetar podeSava se brzina kojom autopilot provodi manevre
okreta uz i niz vjetar. Postavke treba postaviti sukladno potrebama plovila i posade.

1

2
3
4

Na zaslonu autopilota odaberite *++ > Postavljanje autopilota > Postavke jedrenja.
Odaberite Brzina okreta uz vjetar ili Brzina okreta niz vjetar
Podesite vrijednost.

Ispitajte postavku i ponavljajte ove korake dok ne ostvarite brzine okretanja uz i niz vjetar prikladne za plovilo
i posadu.
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