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Friskrivning

Eftersom Navico fortlopande forbattrar den har produkten
forbehaller vi oss rétten att gora férandringar av produkten nar som
helst, vilket kanske inte dterspeglas i den hér versionen av
handboken. Kontakta ndrmaste distributdr om du behdver mer
hjalp.

Agaren ansvarar helt och héllet for att installera och anvanda
utrustningen pa ett sdtt som inte orsakar olyckor, personskador eller
egendomsskador. Anvandaren av produkten ansvarar helt och
hallet for sjosdkerhet.

NAVICO HOLDING OCH DESS DOTTERBOLAG, LOKALAVDELNINGAR
OCH SAMARBETSPARTNERS FRISKRIVER SIG FRAN ALLA
SKADESTANDSKRAV | SAMBAND MED ANVANDNING AV
PRODUKTEN PA ETT SATT SOM KAN ORSAKA OLYCKOR, SKADOR
ELLER SOM STRIDER MOT GALLANDE LAG.

Den har handboken representerar produkten vid tidpunkten for
tryckning. Navico Holding AS samt dess dotterbolag och filialer
forbehaller sig ratten att gora dndringar av specifikationerna utan
foregdende meddelande.

Huvudsprak

Den har redogorelsen, alla instruktionshandbodcker, anvandarguider
och annan information som hanfor sig till produkten
(dokumentation) kan Oversattas till, eller har dversatts fran, ett annat
sprak (dversattning). | hdndelse av konflikt med eventuell
dversattning av dokumentationen, ar dokumentationens engelska
sprakversion den officiella versionen.

Copyright
Copyright © 2022 Navico Holding AS.

Garanti

Garantikortet levereras som ett separat dokument. Om du har nagra
fragor besoker du webbplatsen fér enhetens eller systemets
varumadrke:

www.simrad-yachting.com
www.bandg.com
www.lowrance.com
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Redogorelse for efterlevnad

Europa

Navico forsakrar under eget ansvar att produkten dverensstdmmer
med kraven i:

CE enligt EMC-direktivet 2014/30/EU

Relevant efterlevnadsdeklaration finns i produktavsnittet pa:
www.lowrance.com

www.simrad-yachting.com

www.bandg.com

Storbritannien

Navico forsakrar under eget ansvar att produkten dverensstdmmer
med kraven i:

UKCA enligt bestéammelserna om elektromagnetisk
kompatibilitet 2016.

Relevant efterlevnadsdeklaration finns i produktavsnittet pa:
www.lowrance.com

www.simrad-yachting.com

www.bandg.com

USA

A Varning: Anvandaren varnas for att alla andringar
eller modifieringar som inte uttryckligen har godkénts
av den part som ansvarar for efterlevnad kan upphava
anvandarens tillstdnd att anvanda utrustningen.

Australien och Nya Zeeland

Navico forsakrar under eget ansvar att produkten dverensstammer
med kraven i:
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Kraven for niva 2-enheter enligt Radiocommunications
(Electromagnetic Compatibility) standard 2017

Varumarken

® Reg. US. Pat. & Tm. Off, och ™ varumarken som omfattas av allméan
lag. L&s mer om de globala varumarkesrattigheterna och
ackrediteringarna fér Navico Holding AS och andra enheter pa
www.navico.com/intellectual-property.

Navico® ar ett varumarke som tillhor Navico Holding AS.
SIMRAD® ar ett varumarke som tillhér Kongsberg Maritime AS,
licensierat till Navico Holding AS.

B&G® ar ett varumarke som tillhdr Navico Holding AS.
Lowrance® ar ett varumarke som tillhdr Navico Holding AS.
AP™ &r ett varumadrke som tillhér Navico Holding AS.

HDS® ar ett varumarke som tillhér Navico Holding AS.

Live™ &r ett varumarke som tillhor Navico Holding AS.

NAC™ ar ett varumarke som tillhér Navico Holding AS.

NMEA® och NMEA 2000°® &r varumaérken som tillhér National
Marine Electronics Association.

NMEA 0183° ar ett varumarke som tillhér National Marine
Electronics Association.

Precision™ ar ett varumarke som tillhoér Navico Holding AS.
SteadySteer™ &r ett varumarke som tillhdr Navico Holding AS.

Om den har handboken

Bilderna som anvands i handboken kanske inte stdmmer dverens
exakt med skdarmen pa din enhet.

Viktiga textkonventioner
Viktig text som ldsaren maste ldsa extra noga marks ut pa foljande
satt:

- Notera: Anvands till att rikta ldsarens uppmarksamhet pa en
viss kommentar eller viktig information.

A Varning: Anvands nar forsiktighet maste iakttas for
att forhindra skador pa utrustning/person.
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https://navico.com/intellectual-property/

Oversatta handbécker
Du hittar tillgdngliga 6versatta versioner av den har handboken pa
foljande webbplats:

www.simrad-yachting.com
www.lowrance.com
www.bandg.com
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Introduktion

Autopilotdatorerna NAC-2 och NAC-3

Autopilotdatorerna NAC-2 och NAC-3 innehaller den elektronik som
krdvs for att styra en enhet med hydraulisk styrpump eller mekanisk
drivenhet, samtidigt som de ansluter till roderldgesgivare och NMEA
2000-enheter.

NAC-2 &r gjord for upp till tio meter Idnga batar och kan styra
pumpar, mekaniska drivenheter och solenoidventiler med
svagstrom (8 A kontinuerligt/max. 16 A).

NAC-3 &r gjord for batar som dr ldngre &n tio meter och kan styra
pumpar, mekaniska drivenheter och solenoidventiler med
starkstrédm (30 A kontinuerligt/max. 50 A).

Anvandargranssnittet

Autopilotens funktioner visas lite olika beroende pa vilken enhet
som anvands, till exempel multifunktionsdisplayer (MFD) och
autopilotkontroller (AP44 eller AP48).

Den har handboken visar displayexempel fran bade en MFD som
kor NOS-programvara och AP48.

MFD som kér NOS-programvara och
autopilotkontrolldisplayer

Instruktionerna i den har handboken galler MFD som kor NOS-
programvara och autopilotkontrolldisplayer som AP48.

Skarmbilderna i den har handboken &r fran en MFD som kdr NOS-
programvara och AP48,

MFD som kor NEON-programvara

Om startsidan pd MFD ser ut ungefar som foljande illustration har
du en NEON-programvarubaserad MFD.

Om du vill aktivera autopiloten som &r ansluten till ditt NEON-
programvarubaserade system vdljer du knappen
Installationsguide pa startskarmen och foljer anvisningarna i
installationsprogrammet. Alternativt kan du valja
instaliningsknappen pa startsidan och navigera till skarmen for
enhetsinstalliningar. Installation av anslutna enheter beskrivs i

Introduktion | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok | 11
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dokumentationen som &r tillganglig fér MFD som kér NEON-
programvaran.

Varningar x
o]

Markera som last

squide

Full alerts history

Lagg till ny

Autopilotens styrenheter

NAC kan styras av olika Navico-styrenheter. Det kan vara sarskilda
autopilotkontroller, flerfunktionsskarmar (MFD) och fjarrkontroller for
autopiloter som anvands i kombination med instrumentsystem eller
en kombination av de olika typerna.

Autopilotfunktioner

NAC-2 och NAC-3 har ett stort antal funktioner, men alla funktioner
finns inte pa alla autopilotens styrenheter. Till exempel har
autopilotsystem med bara en fjarrkontroll (utan skarm) inte tillgang
till girmonster.

Instdllning av autopilotdator

Nar autopiloten har installerats maste autopilotdatorn stéllas in. Om
autopilotdatorn inte stélls in korrekt kan det handa att autopiloten
inte fungerar pa ratt satt.

Instaliningen av autopilotdatorn &r uppdelad i tva steg:

Installationsinstélliningar
- Inklusive idrifttagning vid hamn och vid sjoprov. Se "Instdllning vid
fortjning" pa sida 15 och "Sjgprov" pa sida 23.

Anvéndarjustering av autopilotinstéliningar

Introduktion | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok



- Manuell finkalibrering for olika driftsférhallanden och
anvandarpreferenser. Se "Anvéndarinstdllningar" pa sida 30

= Notera: Det gar bara att komma &t installningarna som ska
gbras ndr baten ligger fortdjd om autopiloten dr i standbyldge.

> Notera: For vissa system kravs det en sarskild fysisk
vilolagesnyckel for att genomfora installationsprocesser.
Nyckeln kan vara antingen en nyckel pa en styrenhet eller
fiarrkontroll for en autopilot, eller en separat viloldgesnyckel.

A Varning: Nar autopiloten levereras fran fabriken, och
nar som helst efter att en autopilot har dterstallts,
aterstalls alla installationsinstallningar till
fabriksinstallningarnas standardvarden. Ett meddelande
visas och du maste da gora en fullstandig installning.
Om du inte gor det korrekt kan det handa att
autopiloten inte fungerar pa ratt satt.

Introduktion | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok | 13



Arbetsflode for installation

Dockside

Valj datakallor

Stalla in funktion
for indata

Konfigurera
fartygsinstallningar

Konfigurera
driften

Kalibrera val av
kalla for
roderldgesgivare

Kalibrera
roderldgesgivare

Kor rodertest

Sea trial

Kalibrera
kompassen

Stall rodret rakt

Stallin
Overgangshastighet

Stéllin girhastighet,

lag hastighet

Stallin
styrparametrar,
ldg hastighet

Stéll in girhastighet,
hog hastighet

Stallin
styrparametrar,
hog hastighet

Fungerande
autopilotsystem
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Instdllning vid fortojning

Val av datakalla

Innan du bérjar med instdllningen av autopilotdatorn maste
datakallorna vara tillgangliga och instéllda.

Du maste valja datakallor ndr systemet startas forsta gdngen, om
nagon del av natverket har dndrats eller ersatts och om en alternativ

kélla blir tillganglig for en given datatyp och den kéllan inte har valts
automatiskt.

Du kan I3ta systemet valja kallor automatiskt eller stalla in varje kdlla
manuellt. Lds dokumentationen for autopilotens styrenhet eller
skarmenheten for att f& mer information om hur du valjer datakalla.

Ingangsfunktion

Bestammer |hur autopilotdatorn/-systemet reagerar pa en extern
ingang. Extern ingdng kan anslutas till den bld/gula ledningen pa
NAC-2 och lages-/funktionsvaljare pd NAC-3. Information om
anslutning och instéllningar finns i installationsdokumentationen.

SETTINGS

Q System Kompasslager
Autopilot...

f{ Funktioner

Cﬁ Tjanster

Styrning...

@ Plotter Installation Hamnkalibrering...

@ Ekolod
@ Radar
@ Autopilot

Sjotest kalibrering...

Drivenhets konfiguration...

Funktion for indata
terstall...

Dialogruta for installation av autopilot, MFD

Installation

Fortojd ’
Sjoprov...
Funktion for indata...

Aterstall...
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Dialogruta for installation av autopilot, AP48

Auto/Standby

Vélj det har laget om du har en vaxlingsknapp ansluten till NAC-2-
autopilotdatorn. Tryck pd knappen for att véxla mellan Auto- och
standbyldge.

Koppla ur

Valj det har ldget om du har en urkopplingsbrytare ansluten till
NAC-3-autopilotdatorn.

OPPEN — Normal drift, kan styras av styrenheten.

STANGD till OPPEN — Aktiverar Auto-laget oavsett féregdende
lage.

STANGD - Inaktiverad. Kan inte styras av styrenheten.

SteadySteer

Valj det har ldget om du har en SteadySteer ansluten till din NAC-2/
NAC-3.

Manuell styrning dsidosatter det aktiva laget.

Om Auto-lage eller ldget Ingen drift var aktivt innan vaxling till
manuell styrning aktiveras det automatiskt igen nér fartyget har
stabiliserats pa en ny kurs.

For ndgot annat lage forsatts autopiloten i standbyldge.

Om NAV-laget var aktivt innan véxling till manuell styrning visas
en dialogruta.
- Bekrafta kursforandringen for att teraktivera NAV-laget.
- Avbryt kursférandringen for att aktivera Auto-ldget pa den nya

kursen.

- Om ingen atgard vidtas forsatts autopiloten i standbylage.

Avaktivera ingang

Valj det har alternativet om ingen extern ingdng ar ansluten eller for
att avaktivera den anslutna ingdngen (standard).

Batens egenskaper

Instéllning vid fortojning | NAC-2/NAC-3
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Battyp

Paverkar styrningsparametrar och tillgangliga autopilotfunktioner.

Foljande alternativ ar tillgangliga:

Segel
Deplacement
Planande

= Notera: Om battypen dr installd pa Segel ar inte Virtual
Rudder Feedback tillgéngligt.

Batens langd

Anvands av autopilotsystemet for att kalibrera styrparametrar.

Marschfart

Anvands om det inte finns ndgon tillgénglig information om
hastighet. Det anvands av autopilotsystemet for att kalibrera
styrparametrar.

Drivenhetskonfiguration

Drivenhetskonfigurationen styr hur autopilotdatorn skoter
styrsystemet.

Las din drivenhets dokumentation for att se relevanta
specifikationer.

Kontrollmetod
Anvands for att stalla in ratt kontrollutdata for din drift.
Foljande alternativ ar tillgangliga:

Elektromagnet
For styrning av/pa av hydrauliska ventiler. Ger en fast
roderhastighet.

Véndbar motor
For pumpar och drivenheter med variabel hastighet.

Drivenhetsspanning
Nominell drivenhetsspanning angiven fér din drivenhet.
Alternativ: 12 Veller 24 V.

Instéllning vid fortdjning | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok
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= Notera: 24V ut dr bara kompatibelt med stréomforsorjning pa
24°V.

Instaliningen maste matcha specifikationen pd elektromagneten,
pumpen och motorn.

A \Varning: Om du valjer fel spanningsniva for din
drivenhet kan bade drivenheten och autopilotdatorn
skadas, dven om skyddskretsarna ar aktiverade.

Inkoppling av drivenhet

Anger hur aktiveringsutgangen fungerar.

Foljande alternativ ar tillgangliga:
Koppling
Om din drivenhet, motor eller pump behdéver en koppling for att
kunna anvanda mandverdonet ska den anslutas till
aktiveringsutgangen. Stall in Inkoppling av drivenhet pa
koppling. Kopplingen aktiveras nar autopilotdatorn styr rodret. |
vilolaget slapps kopplingen for att tilldta manuell styrning. Las din
drivenhets specifikationer for att avgéra om en koppling behdvs.

Auto

Utsignalen aktiveras ndr autopilotdatorn &r i ndgot av ldagena
Auto, NoDirift eller Navigation. Fér manuell roderkontroll (viloldge,
ingen uppfdljning och med uppfdljning) ar utsignalen inte
aktiverad. Anvénds normalt for att véxla mellan tva
roderhastigheter pd en pump som kors kontinuerligt, och
anvands nar olika roderhastigheter kravs for automatisk styrning
och styrning med eller utan uppféljning.

Minsta roderutslag

En del batar kan ha en tendens att inte svara pa sma
roderkommandon kring kurshallande position pa grund av ett litet
roder eller virvlar och stérningar i vattenstrdmmen som passerar
rodret. Detta kan dven galla for vattenjetbdtar med ett munstycke.
Genom att 6ka parametern Minsta roderutslag kan du forbattra
formagan att halla kursen pa vissa batar. Men det 6kar ocksa
roderaktiviteten.

= Notera: Stéll bara in ett véarde for Minsta roderutslag om det
ger béattre formaga att halla kursen i lugnt vatten. Det bor
stdllas in

Instéllning vid fortojning | NAC-2/NAC-3
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efter att autopilotens styrparametrar har kalibrerats och
optimerats.

Rodrets dodband

Forhindrar rodret fran att standigt justeras pa grund av mekaniskt
spelrum i styrningen eller rodret.

Foljande alternativ ar tillgangliga:
Auto
(rekommenderas).

Rodrets dodband &r anpassningsbart och fungerar kontinuerligt.
Det optimerar dven dodbandet efter trycket pa rodret.

Manuell

Om instéllningen Auto inte fungerar pa ratt satt pd grund av
extrema roderhastigheter eller kursmissar kan det justeras
manuellt. Den kan dven anvandas for att minska roderaktivitet.
Roderkommandon som dr mindre an dédbandets storlek
ignoreras.

Hitta det ldgsta mdojliga vérde som hindrar rodret fran standiga
justeringar. Ett brett dédband orsakar felaktig styrning. Du
rekommenderas att kontrollera rodrets stabilitet i AUTO-ldget vid
marschfart for att fa tryck mot rodret. (Vissa standiga justeringar som
uppstar ndr baten ar fortdjd kan forsvinna vid marschfart.)

Instéllning vid fortdjning | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok | 19
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Roderinstallning

A Varning: Under kalibreringen och testet av rodret ger
autopilotdatorn en serie roderkommandon. Hall dig
borta fran rodret och forsok inte ta manuell kontroll
over det under testet.

Roderkalla

Du maste valja ratt roderkalla innan kalibreringen av
roderaterkopplingen kan genomforas.

)
Instéllningar

© Radar

@ Autopilot

Navigering
Bransle

-y Tracks and Trips
Larm
Mattenheter
UIEES

=0 Natverk

Diag
Brid
Sim
Dam
Kalil
Siriu

NME

Autoval
Kompass
Navigation
Position
Skenbar vind
Sann vind
Bétfart
Sjovattentemp

Loggad distans

Djup
Roderreaktion

Barometertryck

I

Grupp Simrad +

Avancerad...

NAC-2 Virtual rudder feedbac [0000004]
NAC-2 _Rudder feedback [000000#]

Val av roderkdilla, flerfunktionsskdrmar
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System D
KaIibrerin Natverk
Démpnin‘ a= Natver

Killor Roderreaktion
Matten!

Tripplogg : Enhetslic|  Batfart NAC-2 Virtual rudder feedb:
Larm Decimey T ERIMLU  NAC-2 _Rudder feedback [0
Autop"o[ KnappIJ Gru Loggad d
Sprak Ppeg Djup
Tid...
£ Display Baromet:
Lufttemp
Val av roderkdlla, AP48

Kalibrering av roderldgesgivare

= Notera: Bara tillgdngligt om du har en roderldgesgivare
installerad och den &r vald som roderkélla.
Kalibreringen av roderlagesgivaren avgor rodersignalens riktning.
Folj de guidade stegen pa skarmen tills roderkalibreringen ar klar.

Rodertest

Det har rodertestet bekrdftar driftriktningen. Det registrerar den
minsta kraft som krdvs for att driva rodret och minskar
roderhastigheten om den &verskrider den maximala 6nskade
hastigheten fér anvandning med autopilot.

= Notera: Om baten har servostyrning dr det viktigt att den
motor eller elektriska motor som anvands for att underlatta
styrningen ar paslagen innan testet pabdrjas.

Genomfor rodertestet enligt instruktionerna pa skarmen.
- Rodret ska gora en liten rorelse inom 10 sekunder och darefter
rora sig i bada riktningarna.

Om det inte gar att slutfora testet startar ett larm.

VRF-kalibrering

= Notera: Ar bara tillgangligt om roderkallan &r ansluten till
Virtual Rudder Feedback.

Instéllning vid fortdjning | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok | 21
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VRF-kalibrering avgér riktningen pa roderrérelsen, den minsta styrka
som kravs for att rora rodret, och férhallandet mellan spanning och
roderhastighet.

For att gora en VRF-kalibrering maste du kunna se rodret rora sig.
Folj de guidade stegen pa skarmen tills VRF-kalibreringen ar klar.
= Notera: Nar du far frdgan om rodret rérde sig kanske du

behover vélja Nej flera ganger for att sékerstalla att pumpen ger
tillrdcklig effekt for att rotera motorn vid hdg fartygshastighet.

Instéllning vid fortojning | NAC-2/NAC-3
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Sjoprov

A \/arning: En autopilot ar endast avsedd som ett
komplement till navigeringen. Den ersatter INTE en
mansklig navigator eller forstdndigt sjomanskap. Ldmna
aldrig rodret obevakat.

Ett sjoprov kan bara genomfdras efter att installningarna som ska
goras ndr baten ligger fortojd har gjorts.

= Notera: Sjoprovet maste alltid genomféras under lugna
vaderférhallanden, pa 6ppet vatten och pa sakert avstand fran
annan trafik.

Instdllning av kompass

For att uppna basta mojliga prestanda bor kompassen kalibreras
och eventuell offset kompenseras.

Installationen maste utforas fran en ldmplig visningsenhet.
Beroende pa enheten kommer du &t kompassinstaliningen via
kompassens enhetsdialogruta eller via ett sarskilt
kalibreringsalternativ i enhetens installningar.

Instillningar

=
@ i Precision-9 Compass - Device Information b
@ wavigering ?;"8‘7’%;
i . isi
Apparat: Precision-9 Compass
B srinste e B
& NAC-2 Autopil{ Namn:
Tracks and Trips
NAC-2 Rudder| Tillverkare: Simrad
A um Bridge Mijukvaruversion: 2.0.0-rc2+
S SimNet| [NAC-2 Virtual | - Modell: 1.00
ittenheter
Dimp oPsoH Adress: 2
Kalibr SIN: 106746416
§ Konfigurera
Status: oK
I =4 Fartyg NMEAZ| |RE7S.5 Rutrldlor Kalibrera

Uppdatera Data

Enhetens dialogruta, flerfunktionsskdrmar
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Installningar
® Kalibrering

Kalibrering Kurs

Dampning S?n[;an'" Offset 0°
Tripplogg — Kalibrera...
Larm Djup...
Autopilot Roll/Ti Variation Manuell: 0° ~
System >/ TIPP-- Anvénd KOG som kurs

Miljo...

Roder...

Kalibreringsalternativ, AP48

> Notera: Kalibrering av kompassen bor utforas i lugnt vatten och
med minimal vind och strém for bra resultat. Se till att det finns
tillrdckligt med 6ppet vatten runt fartyget for att géra en hel gir.

Las dokumentationen till din sensor for att f& mer information om
enheten.

Overgangsfart
= Notera: Endast tillgdngligt om bdttypen ar instdlld pa Planande.

Overgangsfarten ar den hastighet da systemet automatiskt byter
mellan profilerna for lag och hég hastighet.

Profilerna anvands for att kompensera for batars tendens att fa olika
styregenskaper vid olika hastigheter. Det kan dven handa att du har
olika preferenser angaende din bats styrning vid laga och héga
hastigheter.

Vi rekommenderar att du stéller in ett varde som motsvarar den
hastighet da batens styregenskaper férandras. Till exempel vid
planingstroskeln (rekommenderas), eller den hastighet da du vill att
autopiloten ska dandra beteende.

Det finns ett fordréjningsomfang pa 2 knop for att forhindra
pendling mellan profilerna fér hog och 1ag hastighet nar baten
fardas i eller ndra 6vergangsfarten.

Exempel
Overgangsfarten ar installd till 9 knop.

Systemet dndras fran 1&g profil till hog profil nér hastigheten dkar
till 10 knop (dvs. dvergangsfarten plus 1 knop).
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Systemet andras fran hog profil till 1dg profil nér hastigheten
minskar till 8 knop (dvs. 6vergdngsfarten minus 1 knop).

Den aktiva profilen (lag eller hég) visas pa autopilotsidan (till
exempel AP44) och pa autopilotrutan (flerfunktionsskarmar):

AP48-sida Kontrollpanel fir autopilot pd MFD

Stall rodret rakt
Anvands for att korrigera rodrets raka position vid idrifttagning vid
hamn om baten behdver en liten roderférskjutning for att styra rakt.

= Notera: Man ska alltid stalla in rodrets raka position under
lugna forhdllanden, nar styrningen inte paverkas av vind eller
strommar.

Stall rodret sa att det styr rakt och aktivera sedan alternativet Stall
rodret rakt for att spara parametern.

- Notera: P4 batar med tva motorer ska du se till att bada
motorernas varvtal ar detsamma, sa att kraften ar lika stor fran
bada propellrarna. Annars kan rodret stéllas in fel.

Stall in girhastighet
Anvands for att ange dnskad girhastighet.

Gira med baten med 6nskad séker och bekvam girhastighet och
aktivera sedan alternativet Stall in girhastighet for att spara
girinstaliningarna.

= Notera: Den sparade girhastigheten sparas i den aktiva
styrprofilen. Den hér instéliningen maste darfor upprepas for
alla styrprofiler,

Kalibrera autopiloten

> Notera: Kalibrering av autopiloten maste goras separat for
profiler for 1dg och hég hastighet.
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Bade autokalibrering och manuell kalibrering bér géras i lugn
eller ganska lugn sjo.

Om du har angett korrekt battyp, langd och marschfart behéver du
kanske inte gora ytterligare manuella eller automatiska kalibreringar.

Fortsatt pa foljande satt for att bekréfta tillfredsstallande styrning:

1. Stabilisera baten pd en kurs och vélj sedan laget AUTO.
2. Observera kurshallningen och roderkommandona.
- Autopiloten bor halla baten pa den angivna kursen med ett
snitt pa +/-1 grad i lugn sj6 och svag vind.
3. GO6r nagra mindre och storre andringar at babord och styrbord
och observera hur baten styr efter den nya kursen.
- Baten bor styra forbi korrekt kurs sa lite som mojligt. Se
"Roderstyrka" pa sida 28 och "Motroder" pa sida 28.

Om autopiloten inte haller kursen pa ett tillfredsstéllande sétt, eller
inte girar tillfredsstéllande, kan du nu antingen prova
autokalibrering eller ga direkt till manuell kalibrering.

= Notera: Om baten ar langre &n ungefar 30 meter eller har
mycket hdg marschfart kan det vara opraktiskt att géra en
autokalibrering. | sa fall rekommenderar vi att du gar direkt till
manuell kalibrering.

Autokalibrering

Nar du gor en autokalibrering tas baten automatiskt genom ett
antal S-girar. Baserat pa batens beteende staller autopiloten
automatiskt in de viktigaste styrparametrarna (roderstyrka och
motroder).

Stabilisera fartyget pa en kurs och stall in hastigheten pad 5-10 kn

och vdlj sedan Autokalibrering.

- Autopiloten vaxlar nu till AUTO-ldget och tar kontroll dver
baten.

= Notera: Du kan stoppa autokalibreringen ndr som helst genom
att trycka pa knappen STBY pa styrenheten for autopiloten.

Autokalibreringen tar ungefdr tre minuter att genomféra. Nér den ar
klar vaxlar autopiloten automatiskt till viloldge och rodret maste
styras manuellt.

> Notera: Alla parametrar som stalls in under autokalibrering kan
justeras manuellt. For basta styrningsprestanda rekommenderar
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vi att du justerar styrparametrarna manuellt efter
autokalibrering.

Manuell kalibrering
Roderstyrka och motroder kan justeras manuellt.

- Stabilisera baten pa en kurs och ange hastigheten till mitten av
profilomfadnget (med god marginal till dvergdngsfarten) for att
undvika profilbyte under kalibreringen. Aktivera sedan
alternativet roderstyrka. Justera vardet enligt beskrivningarna
nedan.

< Om det behdvs kan du justera alternativet Motroder nagot.

Installningar

a System Kompasslager
Last

Plotter

Autopilot...
Ekolod

Styrning... Lég fart...
Autopilot

Lag fart b
Navigering (;ighastighet (°/min)

Roder styrka
" 0.50

Brdnsle

Motroder (s)
0.90

Rutter och spar ﬁ\outotn'm

Initiera roder

Rodergrans (°)
5

Kalibreringsparametrar, flerfunktionsskdrmar
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Instéllningar
Kalibreri Autoplot Styrning
alibrering - 130 fart
D&mpning styrning E

Lag fart —
i Seglar Girhastighet...
Tripplogg Haog fart
Larm Roder styrka...
@ Autopilot Motro@er...
System Au.t.otrlm...
Initiera roder...
Rodergrans...
Urkurs grans...
Kalibreringsparametrar, AP48
Roderstyrka

Den har parametern bestammer forhallandet mellan
roderkommandot och kursfelet. Ju hogre roderstyrkevérde, desto
mer roder tilldmpas. Om vardet &r for litet tar det lang tid att
kompensera for ett kursfel och autopiloten kommer inte att kunna
hélla en stadig kurs. Om vardet ar for hogt svanger baten for kraftigt
och styrningen blir instabil.

A Virdet ar for hogt. Styrningen blir instabil och baten missar
kursen mer och mer.

B Vardet ar for lagt. Det tar for 1dng tid att kompensera for ett
kursfel och autopiloten kommer inte att kunna hélla en
stadig kurs.

Motroder

Motroder dr den mangd motverkan som rodret anvander for att
stoppa en gir vid slutet av en stdrre kursandring. Instéllningarna
beror pd batens egenskaper, troghet, skrovform och
rodereffektivitet.
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Om baten har tillrackligt god dynamisk stabilitet racker det med
ett relativt lagt varde.

En ostadig bat kraver ett hogre varde.

Ju storre batens troghet dr, desto hogre vérde behovs.

Om motrodrets varde 6kas kan det leda till hogre roderaktivitet dven
vid rak kurs, sarskilt vid héga vagor.

Det bdsta tillfallet att kontrollera motrodrets varde 8r vid girar.
Bilderna visar effekterna av olika installningar fér motroder.

A Motrodrets varde ar for hdgt och baten dverkompenserar.
B Motrodrets varde ar for lagt och responsen ar langsam.

C Korrekt instalining av motroder med bra respons.

Gor olika kursandringar och se hur baten justerar kursen. Bérja med
sma férandringar pa 10-20 grader och fortsatt med storre
forandringar pa 60-90 grader. Justera vardet for motroder for att fa
basta mojliga respons som pa bild C.

= Notera: Eftersom mdnga batar girar olika at babord och
styrbord (pa grund av propellerns rotationsriktning) ska du
gbra kursédndringar i bada riktningarna. Det kan handa att du
maste stélla in en kompromiss for motrodret som leder till att
styrningen 6verkompenserar lite at ena hallet och svarar lite
ldngsamt dt andra hallet.
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Anvandarinstallningar

Anvandarinstdllningarna kan stallas in olika for olika profiler
beroende pa batens styregenskaper och anvdndarens preferenser.

Installningar for styrprofil

NAC har tva styrprofiler (hdg och 1dg) som anvands for hég och lag
batfart.

De initiala vardena tilldelas automatiskt nar du véljer battyp. Under
sjoprovet justeras parametrarna for basta styrprestanda. Se "Kalibrera
autopiloten” pa sida 25.

Alternativen som listas pa foljande sidor finns for bade hoga och
laga hastighetsprofiler.

Se "Roderstyrka" pa sida 28 och "Motroder" pa sida 28 for information om
roderstyrka och motroder.

Girhastighet

Anvands for manuell installning av den girhastighet som anvands
nar kursférandringen ar storre an 5°,

Autotrim

Styr hur snabbt autopiloten anvénder rodret for att kompensera for
offset for en fast kurs, t.ex. nar yttre krafter som vind och strom
paverkar kursen. Lagre autotrim ger snabbare eliminering av offset
for en fast kurs.

Initiera roder

Definierar hur systemet flyttar rodret vid vaxling fran handstyrning
(Standby, FU och NFU) till automatiskt lage.

Foljande alternativ ar tillgangliga:
Centrerad
Flyttar rodret till nolldge

Faktisk
Bibehaller rodervinkeln och antar att den aktuella rodervinkeln ar
den justering som kravs for att bibehalla en stadig kurs.
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Rodergrans

Avgor det dynamiska omfanget pa rodret innan dess rorelse
begransas och ett larm ljuder. Anvands vanligen till att begransa
mangden roderrorelse som orsakas av girar i foljande sjo.

= Notera: Rodergrénsen ar inte en fast grans for
roderomfanget utan gdller bara den aktuella installningen.

Den har rodergransen paverkar inte Styrning utan uppféljning eller
Styrning med uppfdljning.

Vinkelgrans for kursavvikelse
Anger gransen for larm vid kursavvikelse.

Om larmalternativet ar aktiverat ljuder ett larm néar avvikelsen fran
den installda kursen 6verskrider den angivna gransen.

Sparrespons
Anger hur aggressivt autopiloten styr enligt den aktiva rutten.

Attackvinkel mot rutt

Den har installningen ar en grans som forhindrar att baten styr for
brant mot sparet. Att ndrma sig sparet i grundare vinklar tillats
beroende pd maxavstandet till rutten och instéliningen for
sparreaktion.

Den hér installningen anvands bade nadr du borjar navigera och nar
autopiloten styr tillbaka baten mot rutten.

Kursforandringsvinkel att bekrafta

Anger gransen for automatisk kursférandring till ndsta waypoint i en
rutt ndr autopiloten foljer en rutt (NAV-lage).

Om kursandringen dverstiger den installda grénsen uppmanas du
att kontrollera att den kommande kurséndringen dr acceptabel.

Seglingsparametrar

= Notera: Endast tillgangligt om battypen ar installd pa
SEGEL.

Vindldge
Valj vilken vindvinkel autopiloten ska styra mot.
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Foljande alternativ ar tillgangliga:

Auto

Om Sann vindvinkel (SWV) ar < 70°: Vindldget star mot Relativ
vindvinkel (RWV)

Om Sann vindvinkel &r > 70° Vindldget styr mot Sann vindvinkel

Relativ
Styr mot RW

Sann
Styr mot SW

Stagvdndningstid
Kontrollerar hur snabbt autopiloten slar i vindlaget.

Slagvinkel
Kontrollerar batens slagvinkel i AUTO-l&get.

Manuell hastighet

Om varken bétens hastighet eller FOG-data ér tillgangliga, eller om
uppgifterna inte ar tillforlitliga, kan ett manuellt vérde for
hastigheten anges och anvdndas av autopiloten for att underlatta
styrningsberakningar.

Installningar av girmonster

Autopilotdatorn har stod for ett antal automatiska funktioner for
girmonster nar autopiloten ar i ldaget AUTO.

= Notera: Styrning med girmdnster dr inte tillgangligt om
battypen ar instélld pa Segel.

Alla girménster utom U-svangen har installningar for girmonster.
Beroende pa autopilotens styrenhet kan installningarna for
girmonster justeras innan du paborjar giren eller under giren.

Anvéndarinstéllningar | NAC-2/NAC-3
Idrifttagningshandbok



AUTOPILOT,
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SICKSACK|

AUTOPILOT @
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Vilolage

Instdllningar av girmdnster, flerfunktionsskdrmar

Installningar ]

il " Sicksack

Dampning syming "o Kontinuerlig...

Tripplogg — @ Spiral... .

Larm kursforandring ) | NECCIE
@ Autopilot

System

0

Fyrkant...
Langsamt ... | Etapp distans (m) | 100

Djupkurva...

w

e

Instéllningar av girménster, AP48

> Notera: Det dr inte alla styrenheter for autopiloter som
har styrning med girmonster. Las mer om styrenheten for
din autopilot féor mer information.

C-Gir (Kontinuerlig gir)
Styr fartyget runt i en cirkel.

- Girvariabler:
- Girhastighet. Okning av vérdet gor att fartyget girar i en mindre
cirkel.

U-gir
Andrar den aktuella kursen 180° till motsatt riktning.
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Spiral
Styr fartyget i en spiral med minskande eller 6kande radie.
Girvariabler:
- Inledande radie
- Andra/gira. Om vardet r installt p& noll kommer béten att gira
i en cirkel. Negativa vdrden indikerar minskande radie medan
positiva varden indikerar 6kande radie.

> Notera: Det hér girmonstret &r inte tillgéngligt fér HDS
Live-flerfunktionsdisplayer.

Sicksack
Styr fartyget i ett sicksackmonster.

Girvariabler:
- Kursdndring (A)
- Delstracka (B)

» vl )

7B NG

Fyrkant
Gor att fartyget automatiskt girar 90° efter att ha fardats en
fordefinierad delstrécka.

Girvariabler:
- Delstracka

S-gir
Gor sa att fartyget girar kring kursriktningen.

Girvariabler:
- Kurséndring (C)
- Girningsradie (D)

- £ >
A
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Sparning av djupkurvor (DCT)
Gor att autopiloten foljer en djupkurva.

= Notera: DCT-girmonster dr endast tillgdngligt om systemet har
ett giltigt djup.

A Varning: Anvand inte DCT-girmdnstret om
havsbotten inte ar lamplig. Anvand inte DCT-
girmonster i omraden med undervattensklippor dar
djupet varierar mycket inom ett litet omrade.

Girvariabler:

- Djupforstarkning. Den har parametern bestammer forhallandet
mellan det kommenderade rodret och avvikelsen fran den
valda djupkurvan. Ju hdgre djupforstarkningsvérde desto mer
roder tilldmpas. Om vérdet ar for litet tar det for 1ang tid att
kompensera for avdrift fran den angivna djupkurvan, och da
kanske autopiloten inte kan halla baten pa det valda djupet.
Om vérdet dr for hogt svanger baten for kraftigt och styrningen
blir instabil.

- ADJ. ADJ ar en vinkel som laggs till eller dras bort fran den
angivna kursen. Med den har parametern kan du f& baten att
gira kring referensdjupet med S-rorelser. Ju storre varde for
ADJ, desto storre gir tillats. Om ADJ ar instéllt pa noll gors inga
S-girar.

- Refdjup. Detta ar referensdjupet for DCT-funktionen. Nar DCT
initieras laser autopiloten av aktuellt djup och anger det som
referensdjupet. Referensdjupet kan @ndras medan funktionen
arigang.

= Notera: Om djupdata forloras under DCT vaxlar autopiloten
automatiskt till AUTO-ldge.
Vi rekommenderar att du slar PA larmet AP Djupdata saknas nar
du anvander DCT. Nér det har larmet aktiveras hors ett larm om
djupdata férloras under DCT.
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Installationsbekraftelse

Nar alla enheter i autopilotsystemet har installerats, den externa
utrustningen har anslutits och programvaran konfigurerats enligt
tidigare kapitel ska installeringen bekraftas enligt checklistan. De
batspecifika instdllningarna bér antecknas i de aktuella tabellerna i
det hér kapitlet.

Checklista

Beskrivning Referens

Enheterna har monterats och Installationsinstruktioner for

sakrats enligt instruktionerna enheterna

Natverket drivs och stangs av Anslutningsinstruktioner for

enligt instruktionerna enheterna

; Dokumentation for autopilotens

Kallor har valts P
styrenhet

Baten har konfigurerats "Bdtens egenskaper" pa sida 16

Drivenheterna har konfigurerats

och kalibrerats Drivenhetskonfiguration” pa sida 17

Kompassen har kalibrerats "Instdllning av kompass" pa sida 23

Sjoprovet har slutforts (manuellt

eller automatiskt) Soprov” pa sida 23

Batspecifika installningar

Bat

Installningar

Battyp

Batens langd
Marschfart

Overgangsfart
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Drivenheter

Installningar

Drivenhetstyp

Kontrollmetod for drivenhet

Nominell drivenhetsspanning

Inkoppling av drivenhet

Minsta roderutslag
Rodrets dodband
Manuellt dédband

Minimalt ut

Maximalt ut

Seglingsparametrar

Installningar

Vindlage

Stagvandningstid

Slagvinkel

Manuell hastighet

Styrprofiler

Installningar Lag hastighet Hog hastighet

Girhastighet

Roderstyrka

Motroder

Autotrim

Initiera roder

Rodergrans

Installationsbekréaftelse | NAC-2/NAC-3 Idrifttagningshandbok | 37



38

Instéllningar Lag hastighet

Grans for ur kurs

Hog hastighet

Sparrespons

Attackvinkel mot rutt

Kursférandringsvinke
| att bekréfta

Instdllningar av girmonster

Instdllningar

Kontinuerliga
Girhastighet
Spiral
Inledande radie
Andra/gir
Sicksack
Kursandring
Delstracka
Fyrkant
Delstracka
Langsamt S
Kurséndring
Girningsradie
Djupkurva
Djupforstarkning
ADJ
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Underhall

Forebyggande underhall

Enheten innehdller inte ndgra komponenter som anvandaren kan
underhalla. Darfér ombeds operatéren att endast utfora en mycket
begransad mangd férebyggande underhall.

Kontrollera kontakterna
Du bor endast kontrollera kontakterna visuellt.

Satt in hankontakterna i honorna. Om kontakterna har las ser du till
att det ar ratt installt.

Programvaruuppdatering

Du kan uppdatera autopilotdatorns programvara fran en
skarmenhet som dr ansluten till natverket.

| styrenhetens lista Gver enheter kan du se autopilotdatorns
programvaruversion.

Den senaste programvaran finns att hdmta pa produktens hemsida
pa www.lowrance.com, www.simrad-yachting och
www.bandg.com.

Aterstilla autopilotdatorn

Du kan aterstdlla autopiloten till standardinstaliningarna fran
fabriken.

o System Kompasslager Délj -
. Autopilot...
ﬁ Funktioner
Styrning... >

C) Tjénster

@ i Installation Hamnkalibrering.

@ Ekolod Sjotest kalibrering...

Drivenhets konfiguration...
@ Radar Funktion forindata Steadyteer -

@ Autopilot

Aterstilla autopilotdator, flerfunktionsskdrmar
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Instaliningar

Kalibrering Styming InSHaIOﬂ

Dampning F?.I‘lojd »
Tiplgs S

Larm Funktion for indata...

AIS

System

Aterstilla autopilotdator, AP48

Forsta gangen autopilotdatorn startas efter en aterstalining gar den
igenom den automatiska installationsprocessen.

= Notera: Du bor inte dterstalla autopilotdatorn om du inte
behover ta bort alla varden som stélldes in under installationen.
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Tekniska specifikationer

= Notera: Den mest uppdaterade specifikationslistan finns
pa: www.lowrance.com, www.simrad-yachting.com och

www.bandg.com.

NAC-2
Approvals
Compliance| EMC directive 2014/30/EU
Electrical
Supply voltage  9-31.2V DC
Power consumption - Max| 500 W

Power consumption - Typical

As required to drive rudder
actuator. See pump/motor
power ratings

Recommended fuse rating

20 A

Environmental

Operating temperature

-25°C 1o +55°C (-13°F to 131°F)

Storage temperature

-30°Cto +70°C (-22°F to 158°F)

Waterproof rating

IPx5

Humidity

100%

Shock and vibration

Acc to EN60945

Connectivity

NMEA 2000

1 Micro-C port, 1 LEN

Drive

12/24V DC, min 10 mA, max 3 A

Rudder Feedback

Variable voltage/resistive 0-5 V

Physical

Weight

0.6 kg (1.3 Ibs)

Compass Safe Distance

500 mm (20 inches)

Warranty

2 years
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NAC-3

Approvals

Compliance

EMC directive 2014/30/EU

Electrical

Supply voltage

12/24V DC +/- 10-30%

Power consumption - Max

750 W

Power consumption - Typical

As required to drive rudder
actuator. See pump/motor
power ratings

Recommended fuse rating

30A

Environmental

Operating temperature

-25°C-+55°C (-13°F - 131°F)

Storage temperature

-30°- +70°C (-22°F - 158°F)

Waterproof rating

IPx5

Humidity

100%

Shock and vibration

Acc to EN60945

Connectivity

NMEA 2000

1 Micro-C port, 1 LEN

NMEA 0183

1 port IN/OUT. 4.8, 9.6,
19.2 & 38.4 kbaud

Drive|-

Reversible motor control
of rudder.

Max continuous load 30
A, peak 50 A for 1s

or
On/off
solenoid control of rudder.
12/24V DC,
common, load range 10
mA to 10 A, off current <1 mA

Engage

Output for bypass/clutch. 12/24
V DC, min T0 mA, max 3 A
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Rudder

Rudder angle, frequency input.
15V, 1.4 to 5 kHz, resol. 20 Hz/°

Remote |-

Input: External open/
close contact for remote
controller

Output: High/Low mode
indicator signal

Mode

External open/close
or pulse contact for autopilot
disengage

Alarm

External alarm output for
buzzer/relay. Max 100 mA,
voltage level as local supply

Physical

Weight

0.7 kg (1.6 1bs)

Compass Safe Distance

500 mm (20 inches)

Warranty

2 years
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