PODRECZNIK WYBORU

AUTOPILOT
SIMRAD

Opis kilku krokow do wyboru
odpowiedniego zestawu

ESCORT SP. Z 0.0.

Firma Simrad oferuje szerokg game autopilotow,
dostepng na rynku. W swojej ofercie posiada rozne
rozwigzania w zaleznosci od typu i wielkosci jednostki.
Umozliwia dobranie wskaznika dopasowanego do
potrzeb uzytkownika oraz integracje z istniejacym
systemem na statku.

Niniejszy podrecznik ma za zadanie pomdéc Panstwu w
wyborze odpowiedniego zestawu, dopasowanego do
Panstwa potrzeb.

Petna oferta autopilotow dostepna w naszym sklepie
internetowym:
shop.escort-technology.com



SIMRAD PODRECZNIK DOBORU AUTOPILOTA

ESCORT SP.Z O.0.

GLOWNE ELEMENTY
SYSTEMU

BUDOWA AUTOPILOTA

Mechanizm sterowy

Mechanizm sterowy autopilota, ttumaczy informacje

z systemu autopilota do steru. Mechanizm jaki nalezy
wybraé, bedzie zaleze¢ od rodzaju systemu
sterowania i wielkosci todzi. Czy system jest

hydrauliczny czy mechaniczny.

Nadajnik potozenia steru

Nadajnik potozenia steru jest niewielkim czujnikiem,
ktéry mierzy i wysyta informacje o pozycji steru.
Umozliwiajac precyzyjng kontrole steru i
zapewniajac ptynng i doktadng nawigacje. Na
mniejszych jednostkach, stosuje sie tak zwany
wirtualny nadajnik potozenia steru (VRF), ktory
eliminuje potrzebe fizycznego montazu

czujnika. Do obliczania pozycji steru, wykorzystuje

sie oprogramowanie.

Komputer autopilota

Komputer autopilota jest gtéwnym komponentem
systemu. Tutaj zachodzg gtéwne procesy

zbierania danych z kompasu, nadajnika potozenia
steru oraz innych instrumentow znajdujacych sie na
todzi. Komputer zawiera rowniez elektronike
wymagang do sterowania mechanizmem sterowym

autopilota.

Panele kontrolne autopilota

Panele kontrolne zapewniajg mozliwosé podgladu
danych z autopilota oraz jego sterowanie. Umozliwia
zadanie kursu lub korzystanie z zaawansowanych
funkcji sterowania. Wybor opcji wyswietlaczy jest

szeroki w zaleznosci od potrzeb uzytkownika.
Dodatkowe komponenty
Do prawidtowej pracy systemu, wymagane jest

podanie informacji o kursie z kompasu. Mozliwy jest

rowniez dobdr innych akcesoriéw do sytemu.
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W jaki sposéb wybraé odpowiedni

mechanizm sterujacy?

Rodzaj poktadu, mechanizm sterowy i
wielkos¢ todzi decydujg o tym, jaki rodzaj
komputera i systemu napedu autopilota
wybierzesz- sprzetu, ktéry

faktycznie porusza ster i $ledzi jego pozycje.

A) Pompa rewersyjna do sterowania
hydraulicznego jest uzywana, aby doda¢
mozliwosci autopilota do napedu
zaburtowego lub umieszczonego na rufie z
istniejgcym systemem sterowania
hydraulicznego. Wieksze todzie beda
wymagaty wiekszej pompy, po jej wybraniu
bedzie wiadomo jaki wybra¢ komputer. Czy
standardowy NAC-2 czy mocniejszy NAC-3.

B) Napedy sterujgce i sitowniki linowe sg
uzywane, aby doda¢ mozliwosci autopilota na
statkach wyposazonych system sterowania

mechanicznego.

Napedy sterujgce sg przeznaczone na
mniejsze jednostki Sitowniki linowe
wspotpracujg ze sterami na todziach
motorowych oraz z systemem sterowania
wyposazony w koto sterowe na jachtach.
Napedy sterujgce oraz mniejsze sitowniki
linowe wspodtpracujg z komputerem NAC-2.
Mochiejsze ramiona dla wiekszych statkow,
wymagdaja uzycia mochniejszego komputera
NAC-3.

Czy wymagasz nadajnika potozenia steru?

Dla niezawodnego i doktadnego automatycznego
sterowania, komputer autopilota musi rowniez
$ledzi¢ twoja pozycje steru, a jednostka

sprzezenia zwrotnego steru dostarcza tych danych.
Na mniejszych todziach, Sprzezenie zwrotne steru
wirtualnego (VRF) eliminuje koniecznos¢ instalacji
czujnika, poprzez zastosowanie podejscia
programowego do obliczenia pozycji steru.
Nadajniki potozenia steru sg zwykle stosowane na
wiekszych jachtach lub todziach z silnikami
stacjonarnymi. Podtaczane sa do steru, nieustannie
mierzac jego parametry, ktére sg wysytane do
komputera autopilota. todzie z komercyjnym
sterowaniem elektronicznym (np. Volvo

IPS, Optimus EPS itp.) moga nie wymagac zespotu
sprzezenia zwrotnego steru,

poniewaz ta informacja zwrotna jest zintegrowana z
istniejacym systemem. Sg to rozwigzania autopilota
Simrad z funkcja Virtual Rudder Feedback (VRF).

Wybér sposoby kontroli autopilota

Wybér dodatkowych akcesoriéw

Kompasy: potrzebny, aby ustali¢ i utrzymac kurs,
autopilot wymaga informacji o aktualnym kursie.
Informacja jest dostarczana z czujnika kursu-
kompasu elektronicznego.

Manetki panele kontrolne:

Manetki moga stanowi¢ uzupetnienie systemu
autopilota. Mogg by¢ zmontowane w dowolnym
miejscu na statku, zapewniajgc mozliwosc¢

sterowania statkiem.




Kompatybilno$é

System Rodzaj todzi Rodzaj sterowania Wymagany Wymagany komputer
sterowania mechanizm
sterowy
Pojedynczy silnik, PUMP-1 Outboard Pilot/ DrivePilot
zaburtowy RPLUED Hydraulic Pack
MNAC-2 & VRF
Ponitej 35 Podwdjny silnik RPUE0 MNAC-2 & VRF
stop zaburtowy
Silmik wewnetrzmy RPUBD MNAC-2 & VRF
[ eylinder <250cc)
Silnik zaburtowy RPU1BD MAC-3 & VRF
podwdjny, potrdjny,
Hydrauliczne | Powyiej 35 poczwarny (podwdjny
stép cylinder 160-550¢cc)
Silnik wewnetrzny RPU160 MNAC-3 & RF25
[ podwajny cylinder
160-550cc)
Silnik wewngtrzny RPU300
(podwidjny cylinder (12 lub 24V) MAC-3 & RF25
290-960cc)
System Dowolny Seastar Optimus 360 Mie Komputer SG05/ Canbus
elektroniczny wyTnagany steering 000-10906-001
Yamaha Helm Master™ YAMAHA H/MASTER AP
KIT 000-10402-001
Valvo IPS/EVC Komputer 5G05
000-10402-001
Ukiad Ponitej 32 Pojedynczy silnik HELM-1 Zestaw NAC-2 Cable steer
kierownicy stop zewnetrzny Pack 000-11743-001
Elektrozawory | Kaidy Kaidy Mig MNAC-2 lub NAC-38 RF25
wymagany
Sterowanie Zaglowki Kable i Quadrant Wiecej na stronie B&G
mechaniczne

Kompatybilnoéd podzespoléw marki SIMRAD
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