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Bedienungsanleitung

1 ALLGEMEINES
1.1 Einleitung

Abb. 1.1 - Pinnenpiloten
TP10 & TP22 & TP32
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Auf der Basis von langjihriger Erfahrung im Bau von Pinnen-
piloten wurden die TP10, TP22 und TP32 Pinnenpiloten von
Simrad entwickelt. Sie sind fiir pinnengesteuerte Segelyachten
bis zu einer Gesamtlidnge von 12 m (39 Fuss) einsetzbar.

Formschones Design, die Integration neuester, selbstlernender
Rechnertechnologie, robuste und wetterfeste Ausfiihrung, ein
hohes Kraftmoment bei kurzer Reaktionszeit, sowie einfache,
intuitive Bedienung zeichnen diese Piloten aus.

Die Pinnenpiloten wurden so konzipiert, dass trotz ihrer vielen
fortschrittlichen Eigenschaften alle Funktionen sehr einfach iiber
fiinf Tasten ausfiihrbar sind.

Hochentwickelte Funktionen einschlielich Wind-Modus und
Nav-Modus sind beim TP22 und TP32 verfiigbar. Hierbei wird
externe Ausriistung direkt mit dem Pinnenpiloten iiber den
SimNet Hochgeschwindigkeitsbus oder iiber die eingebaute
NMEAO0183 Schnittstelle verbunden. Weiterhin kénnen die Pin-
nenpiloten iiber die als Extra erhiltliche Fernbedienung HR22
gesteuert werden. (Weitere Informationen hieriiber befinden
sich in der zum Lieferumfang der Fernbedienung HR22 geho-
renden Bedienungsanleitung.)

Um den einwandfreien Betrieb Ihres Pinnenpiloten zu gewéhr-
leisten, ist eine korrekte Installation des Gerites von wesentli-
cher Bedeutung. Bitte lesen Sie sich dieses Handbuch vor der

Installation griindlich durch.

Danke, dass Sie sich fiir Simrad entschieden haben!

Sind Sie mit Ihrem Simrad Pinnenpiloten zufrieden, dann hof-
fen wir, Sie auch fiir andere Bereiche unserer elektronischen
Marineausriistung interessieren zu kénnen. Diese sind auf dem
gleichen hohen Standard wie unsere Pinnenpiloten entwickelt
worden. Bitte nehmen Sie Kontakt zu Threm néchstgelegenen
Simrad Fachhandelspartner auf, um unseren aktuellen Katalog
mit stdndig wachsendem Angebot an hochwertigen Naviga-
tionsinstrumenten, GPS, Autopiloten, Radaranlagen, Fischfin-
dern und UKW-Funkanlagen kennenzulernen.

Simrad verfolgt eine Politik der stindigen Weiterentwicklung
seiner Gerite und behilt sich das Recht vor, ohne vorherige
Ankiindigung die Produkte zu verbessern und die technischen
Daten zu aktualisieren.

TillerPilot™ ist eine geschiitzte Handelsmarke von Simrad Ltd.
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1.2 Das SimNet Netzwerk System

WIND Tx

By

4l
7 pu

KOMPASS Tx

Hinweis

PINNENPILOT TP22 / TP32

Das SimNet System ist ein Hochgeschwindigkeits-Datenbus-
Netzwerksystem, welches eine einfache Verbindung und den
Datenaustausch von Simrad Instrumenten, Navigationsaus-
riistung und Autopiloten ermoglicht.

Alle Einheiten werden iiber ein einzelnes Standardkabel ver-
bunden und versorgt (Abb. 1.2).

N
GPS/KARTENPLOTTER

Abb. 1.2 - Typisches SimNet System

Der Pinnenpilot kann im Nav-Modus Navigationsinformatio-
nen von einem Kartenplotter empfangen.

Der Pinnenpilot akzeptiert Windinformationen von einem Wind-
geber im Wind-Modus, Schiffsgeschwindigkeitsdaten von
einem Geschwindigkeitsinstrument und Kursdaten von einem
Kompasssensoren.

Zusitzlich konnen die Kursdaten vom Pinnenpiloten auf allen
Instrumentendisplays angezeigt werden, die in der Lage sind
Kompassdaten anzuzeigen.

Kursdaten vom Pinnenpiloten werden nur auf Instrumenten-
displays angezeigt, wenn kein Kompasssensor im Netzwerk vor-
handen ist (Kursdaten von SimNet Kompasssensoren haben
immer Vorrang).

E04818:DE Ausgabe 1.0
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2 BETRIEB
2.1 Allgemeines

Abb. 2.1 - Standby-
Modus

Hinweis

Das Tastenfeld des Pinnenpiloten wurde so konzipiert, dass es
einfach und intuitiv zu bedienen ist. Mit Hilfe von nur fiinf
Tasten (siehe Abb. 2.1) ist es moglich, prizise Kursinderungen
und Navigationsfunktionen auszufiihren.

Das Geriit befindet sich beim Einschalten im Standby-Modus,
dies wird durch eine blinkende Kontrollanzeige neben der
STBY/AUTO Taste angezeigt (Abb. 2.1).

Die zwei Kontrollleuchten oberhalb der BB («) und StB (»)
Tasten leuchten immer gedimmt auf, so dass sie auch nachts
gut sichtbar sind. Alle ausgefiihrten Funktionen werden durch
einen akustischen Piepton und aufleuchtende Kontrolllampen
bestitigt.

Die NAV Taste des TP22 und TP32 entspricht der CAL Taste
auf dem TP10. Wo zutreffend, wird auf beide verwiesen.

2.2 Automatische Steuerung

Abb. 2.2 - Autopilot-
Modus
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Das Boot auf Marschfahrt bringen und den Pinnenpiloten auf
die Pinne setzen. Ist die Bordspannung zugeschaltet, blinkt die
Kontrollanzeige STBY/AUTO.

Nun kann das Boot mit den Pfeiltasten fiir BB («) und StB (»)
Ruderbefehle auf den gewiinschten Autopilotkurs eingesteuert
werden. Jeder korrekt gegebene Tastenbefehl wird mit ein- oder
mehrfachem Piepton quittiert.

Liegt der zu steuernde Kurs an, driicken Sie die STBY/AUTO
Taste. Die Kontrollanzeige leuchtet nun konstant. Der Autopilot
iibernimmt die Steuerung und hilt den eingenommenen Kurs
(Abb. 2.2).

Wenn die STBY/AUTO Taste gedriickt gehalten wird, ertont
der Pilot ein zweites Mal und loggt sich auf den vorher genutz-
ten Kurs ein (diese Eigenschaft ist direkt nach Einschalten des
Gerites nicht verfiigbar).
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2.3 Kurskorrekturen

- <

Abb. 2.3 - Kurskorrek-
tur nach Backbord

Hinweis

Im Autopilot-Modus konnen Kurskorrekturen durch kurzes
Driicken der BB (<) oder der StB (») Taste in 1°-Schritten in
die gewiinschte Richtung vorgenommen werden. Die Kurskor-
rektur wird durch einfaches Piepen und Aufblinken der BB-
bzw. der StB-Kontrollanzeige bestitigt.

Durch Gedriickthalten der jeweiligen Taste kann eine 10°-Kurs-
korrektur vorgenommen werden, diese wird durch zweifaches
Piepen und ein doppeltes Aufleuchten der jeweiligen Kontroll-
leuchte (BB oder StB) bestitigt (Abb. 2.3).

Nach Kurskorrekturen im Nav-Modus (siehe Kapitel 3.1) kehrt
der Pinnenpilot langsam zum Navigationskurs zuriick.

2.4 Automatische Wende

> <

Der Pinnenpilot vertfiigt iiber eine eingebaute ,,automatische
Wende” Funktion, die einfaches Wenden des Schiffes ermog-
licht. Eine automatische Wende ist nur im Autopilot-Modus
moglich.

Um eine automatische Wende vorzunehmen, muss die TACK
Taste gedriickt und gehalten werden, gefolgt von der BB (<)

<< oder StB (») Taste, abhinging von der Richtung in die gewen-

Abb.24 -
Automatische Wende
Steuerbord

Hinweis

10

det werden soll (Abb. 2.4).

Die Bedienung des Pinnenpiloten unterscheidet sich wihrend
der automatischen Wende, je nachdem, ob sich der Pilot im
Kompass-Modus oder im Wind-Modus befindet.

2.4.1 Automatische Wende im

Kompass-Modus
Im Kompass-Modus (Voreinstellung) wendet der Pinnenpilot
das Schiff in die gewiinschte Richtung. Der Pinnenpilot hat
einen automatischen Wendewinkel von 100°.

2.4.2 Automatische Wende im Wind-
Modus

Der Pinnenpilot wendet das Schiff auf den gleichen scheinba-
ren Windeinfallwinkel, aber auf den anderen Bug.

Eine automatische Wende kann nur bei Kursen kleiner als 90°

am scheinbaren Wind gefahren werden. Aus Sicherheitsgriinden
gibt es diese Funktion bei Kursen vor dem Wind nicht. Nach der

E04818:DE Ausgabe 1.0
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Hinweis

Warnung

E04818:DE Ausgabe 1.0

Wende geht der Pinnenpilot auf dem anderen Bug den gleichen
Windwinkel wie vor der Wende.

In diesem Modus wendet der Pilot immer in die ,richtige”
Richtung, die falsche Taste kann nicht zu einer Halse fiihren.

In jedem Fall quittiert der Pinnenpilot das Kommando TACK
(Wende) durch ein langes Piepen und Aufleuchten der jeweili-
gen Richtungstaste.

2.4.3 Automatische Wende im Nav-
Modus

Da der Pinnenpilot einen Wegpunkt direkt ansteuert, ist eine

automatische Wende im Nav-Modus nicht moglich.

Wenn eine automatische Wende vorgenommen werden soll,
muss zundchst der Nav-Modus durch Driicken der NAV Taste
deaktiviert werden; danach kann die automatische Wende ausge-
fiihrt werden.

Es ist sicherzustellen, dass sich das Schiff auf dem

richtigen Kurs befindet, bevor der Nav-Modus
wieder aktiviert wird.

11
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3 WEITERE MOGLICHKEITEN

Die TP22 und TP32 Pinnenpiloten vertiigen iiber zahlreiche fort-
schrittliche Eigenschaften. Eine davon ist die Fahigkeit, Kursda-
ten von vielen Quellen aufler dem internen Fluxgate-Kompass
zu tibernehmen, einschlieflich SimNet- und NMEA-kompatib-
len Navigationsempfangern (GPS/Plottern, etc.) und Windfah-
nen. Ein externer SimNet Kompass kann auch benutzt werden.

3.1 Nav-Modus

Abb. 3.1 - Nav-Modus
aktivieren

Hinweis

Der TP22 und TP32 Pinnenpilot kann direkt iiber einen SimNet
Hochgeschwindigkeitsdatenbus an kompatible Simrad Karten-
plotter angeschlossen werden. Er vertfiigt aulerdem tiber eine
NMEA Schnittstelle, die eine Verbindung an NMEAQ0183-
kompatible GPS und Kartenplotter erméoglicht.

Einmal verbunden, kann der Pinnenpilot mit Hilfe der ange-
schlossenen Datenquelle und dem internen Kompass einen Weg-
punkt mit groler Genauigkeit ansteuern.

Um in den Nav-Modus zu gelangen, muss der Pilot sich im
Auto-Modus befinden (STBY/AUTO driicken). Sobald nun ein
Wegpunkt im GPS/Kartenplotter eingegeben wurde, muss nur
noch die NAV Taste gedriickt werden. Die Kontrollleuchte ne-
ben der NAV Taste leuchtet auf und der Pinnenpilot steuert auf
den ersten Wegpunkt zu. Der Pilot wertet dazu die Informatio-
nen Kursversatz (X7TE) und Peilung zum Wegpunkt (BTW) des
Navigators aus (Abb. 3.1).

Bei Ankunft am Wegpunkt ertont ein akustischer Alarm. Zur
Sicherheit steuert der Pinnenpilot nicht den nichsten Wegpunkt
an, bevor die NAV Taste erneut gedriickt wird. Ist der letzte
Wegpunkt erreicht, schaltet der Pilot in den Kompass-Modus
zuriick und steuert nach dem anliegenden Kurs weiter.

Bitte beachten Sie, dass im Nav-Modus einige Tastenfunktionen
anders belegt sind (vgl. hierzu auch Kapitel 2.3 und 2.4.3).

3.2 Wind-Modus

12

Statt nach dem Kompasskurs, kann der Pinnenpilot nach dem
scheinbaren Windeinfallswinkel steuern; hierzu werden die
Winddaten von SimNet- oder NMEA-Schnittstellen genutzt.
Wegen der schnellen Dateniibertragungsrate empfiehlt sich der
Einsatz einer SimNet Windfahne wie dem Simrad IS12 Wind
Instrument — hier werden die SimNet Winddaten vorrangig vor
den NMEA Winddaten vom Pinnenpiloten empfangen.

E04818:DE Ausgabe 1.0
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Hinweis

Abb. 3.2 - Wind-
Modus auswdhlen

Hinweis

3.3 Einsatz

rri SimNet Compass
Tillerpilot

‘SimNet Cable

12v

Abb. 3.3 - Externer Kompass —
Einbauort auf einem Stahl- oder
Ferrozementschiff
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Wenn keine Windinformationen vorhanden sind, ldsst sich der
Pinnenpilot nicht in den Wind-Modus schalten.

Um in den Wind-Modus zu gelangen, muss sich der Pilot im
Auto-Modus befinden (STBY/AUTO driicken). Dann die

BB (<) und StB (») Tasten gemeinsam gedriickt halten, bis ein
doppelter Piepton zu horen ist (Abb. 3.2).

Beide, die BB- und StB-Kontrollanzeigen blinken solange
gleichzeitig auf, wie der Pilot sich im Wind-Modus befindet.

Um in den Kompass-Modus zuriickzugelangen, miissen beide
Tasten erneut solange gedriickt werden, bis ein doppelter Piep-
ton zu horen ist.

Im Wind-Modus iibernimmt der Pinnenpilot den gerade anlie-
genden scheinbaren Windeinfallswinkel. Alle Kursverdanderun-
gen beziehen sich nun auf den scheinbaren Windeinfallswinkel.

Wenn eine automatische Wende vorgenommen wird, wird das
Schiff demselben scheinbaren Windeinfallswinkel in entgegen-
gesetztem Kurs folgen. Aus Sicherheitsgriinden ist eine auto-
matische Wende bei Wind achterlicher als querab nicht moglich.

Der Nav-Modus kann im Wind-Modus nicht ausgewdhlt werden
— um diesen zu aktivieren, muss zuerst in den Kompass-Modus
zuriickgekehrt werden.

eines externen Kom passes

In der Vergangenheit war es schwierig, Schiffe mit magnetischen
Riimpfen (Stahl, Ferrozement, etc.) zu einem verniinftigen
Steuern und Autopilot zu bewegen.

Obwohl der Pinnenpilot iiber einen eingebauten Fluxgate-
Kompass verfiigt, werden die Kompassdaten eines externen
SimNet Kompasses vorrangig verwendet, wenn diese auf dem
Netzwerkbus entdeckt werden.

Der richtige Einbauort fiir einen externen Kompass auf einem
Stahl- oder Ferrozementschiff befindet sich am Mast in einer
Hohe von 1 bis 2 Metern iiber Deck (Abb. 3.3). Auf einem
Schiff mit nicht-magnetischem Rumpf (z. B. Holz, GFK) sollte
der Kompass im Drehpunkt des Schiffes montiert werden.

Es ist zu beachten, dass magnetische Storquellen wie etwa

Lautsprecher, etc., einen ausreichenden Abstand zum Kompass
haben sollten.

13
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4 KONFIGURATION
4.1 Backbord-/Steuerbord-Montage

Abb. 4.2 -
Konfiguration fiir BB-
Montage

Werkseitig ist der Pinnenpilot fiir die Montage auf der Steuer-
bordseite voreingestellt. Erfolgt der Einbau auf der Backbord-
seite, muss der Elektronik die gewihlte Einbauseite mitgeteilt
werden (Abb. 4.1).

Abb. 4.1 - StB und BB Einbauoptionen

Zur Durchfiihrung im ausgeschalteten Zustand, also bei unter-
brochener Spannungsversorgung, die NAV (CAL) und TACK
Tasten gemeinsam gedriickt halten, dann die Versorgungsspan-
nung zuschalten. Je nach vorgewéhlter Einbaulage leuchtet nun
eine der beiden Richtungskontrollanzeigen auf, die BB- oder
die StB-Leuchte. Die Auswahl bestitigen und durch Driicken
der NAV (CAL) Taste in den Standby-Modus zuriickkehren
(Abb. 4.2).

Um eine Steuerbord-Montage auszuwihlen, die oben aufge-
fiihrte Prozedur wiederholen und die StB (») Taste driicken.

4.2 Kalibrier-Modus

r <

Fig 4.3 - Kalibrier-
Modus aktivieren

14

Fiir die Einstellung der Rudermenge und der Seegangsanpas-
sung ist es notwendig, den Kalibrier-Modus auszuwéhlen. Die-
ses ist sowohl in der Standby-Betriebsart als auch in der Auto-
Betriebsart durchfiihrbar. Die TACK Taste gedriickt halten,
dann die NAV (CAL) Taste driicken (Abb. 4.3).

Die Steuerbord-Kontrollanzeige leuchtet auf und zeigt an, dass
sich der Pinnenpilot im Kalibrier-Modus fiir die Rudermenge
befindet. Um zwischen Kalibrier- und Seeganganpassungs-
Modus hin- und herzuschalten, muss die TACK Taste gedriickt
werden — die BB-Kontrollanzeige leuchtet bei Seegangsanpas-
sung auf.

E04586 Issue 2.0
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4.3 Rudermenge-Einstellung

Abb. 4.4 - Auswirkungen

von Seegangseinstellungen

Abb. 4.5 - Erhohen
der Verstdirkung

Der Pinnenpilot kann fiir das entsprechende Ruder so justiert
werden, dass Kursschwankungen proportional zu Kursfehlern
des elektronischen Kompasses kompensiert werden. Die Ruder-
menge ist durch Einstellung der Verstirkung (Gain) regulierbar.

Abb. 4.4A zeigt den Effekt, wenn die Rudermenge zu gering
eingestellt ist — das Schiff braucht sehr lange, bis es zum kor-
rekten Kurs findet.

Abb. 4.4B zeigt die ideale Einstellung, wo Fehler schnell kor-
rigiert werden.

Abb. 4.4C zeigt den Effekt an den eine zu hohe Rudermenge-
einstellung hat, das Schiff schwankt um den korrekten Kurs.
Exzessive Rudermengeeinstellung (Abb. 4.4D) hat eine
Tendenz zur Instabilitit des Kurses zur Folge, und fiihrt zur
Vergroferung des Fehlers.

Wenn der Modus fiir Rudermenge angewihlt ist (die Nav-
Kontrollanzeige leuchtet), wird eine optische und akustische
Signalsequenz wiedergegeben, diese zeigt die augenblickliche
Einstellung. Mit der StB (») Taste kann die Rudermenge bis
zum Wert von 9 erhoht werden (Abb. 4.5) — mit der BB (<)
Taste bis zum Wert von 1 reduziert werden.

NAV (CAL) driicken, um die Einstellungen zu speichern und in
den Normalbetrieb zuriickzukehren, oder TACK, um die See-
gangsanpassung einzustellen.

4.4 Seegangsfilter

4

.
EADBANG.

L DEREEANG

Abb. 4.6 - Seegangs-

anpassungstoleranz
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Bei stirkerem Wellengang ist eine vergroflerte Kursfreiheit er-
forderlich, um den natiirlichen Roll- und Gierbewegungen des
Schiffes gerecht zu werden. Ein zu exaktes Kurshalten wiirde
nur die Rudermechanik iiberméfig belasten und zu vorzeitigen
Verschleilerscheinungen fiihren. Der Rechner des Autopiloten
erkennt die unterschiedlichen Seegangsbedingungen, passt die
Kursempfindlichkeit entsprechend automatisch an und gibt dem
Boot etwas mehr Freiraum. Somit erfolgt bei abrupten Kursab-
weichungen kein Ruderbefehl. Erst wenn das Boot nicht selbst-
titig im Seegang auf den Kurs zuriickdreht, wird die Automatik
aktiviert. Beruhigt sich die See wieder, erfolgt automatisch die
Riickfiihrung der Gierfreiheit auf einen entsprechend kleineren
Wert (Abb. 4.6).

« Im Kalibrier-Modus die TACK Taste driicken, um zwischen
Rudermengeeinstellung und Seegangsanpassung hin- und her-
zuschalten (Status wird durch Aufleuchten der BB-Kontrollan-

15
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zeige angezeigt). Die Seegangsanpassungsstufe wird durch
die Anzahl von akustischen Pieptonen sowie Aufleuchten der
Nav-Kontrollanzeige angezeigt. Wenn keine Signaltone oder
Leuchten zu horen bzw. zu sehen sind, befindet sich der Pin-
nenpilot im Auto-Seegangsanpassungsmodus.

» Mit den BB (<) und StB (») Tasten kann die Seegangsanpas-
sung von 0 bis 9 eingestellt werden. Wenn 0 ausgewihlt wird,
schaltet der Pinnenpilot auf automatische Seegangsanpassung.

* Die NAV (CAL) Taste driicken, um die Einstellungen zu be-
stitigen und zum normalen Betrieb zuriickzukehren.

4.5 Autotrimm

Wind &

Abb. 4.7 - Auswirkungen
von Autotrimm

Hinweis

16

Tidenhub
e

Einseitige Einfliisse von auflen konnen die Geradeausfahrt eines
Bootes stark beeinflussen. Speziell beim Segeln am Wind ist
die Tendenz vorhanden, immer in den Wind zu steuern. Dies
wird durch entsprechendes Gegenhalten der Pinne kompensiert
und von Faktoren wie Wind, Bootsgeschwindigkeit und Ruder-
druck automatisch bestimmt. Wiirde diese Justierung nicht
gemacht, wiirde das Boot vom Kurs abdriften.

Der Pinnenpilot erkennt diese einseitigen Kursabweichungen
schon nach wenigen einseitigen Kursberichtigungen und ver-
stellt dann automatisch die Rudermittellage in die entgegenge-
setzte Richtung. Somit erfolgt von vornherein ein Gegen-
steuern (Abb. 4.7). Diese Einstellung passiert schrittweise, um
die normale Leistungsfahigkeit des Pinnenpiloten nicht einzu-
schrinken. So kann es bis zu einer Minute dauern, bis nach
einer Wende die Einstellung wieder korrekt ist. Der Pinnenpilot
erkennt laufend neue Einfliisse und passt sich diesen automa-
tisch an.

Autotrimm wird automatisch angewendet und kann nicht ma-
nuell eingestellt werden.

E04818:DE Ausgabe 1.0
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5 INSTALLATION
5.1 Einbau des Pinnenpiloten

Der Einbau ist einfach durchfiihrbar. Es ist darauf zu achten,
dass der Montageort weitgehend frei von magnetischen Stor-
einfliissen ist. Besonders kritisch sind z. B. Lautsprecher mit
ihren groflen Festmagneten. Hierzu, wie auch zu groBeren Elek-
troantrieben, Lichtmaschinen, usw., ist ein Mindestabstand von
80 cm erforderlich. Der Abstand zu einem vorhandenen Steuer-
kompass sollte mindestens 50 cm betragen.

Hinweis Der integrierte Fluxgate-Kompass befindet sich direkt hinter
dem Schubstangenaustritt. Die Schutzabstinde miissen also von
dieser Position aus gemessen werden.

Problemlos ist der Einbau auf Kunststoff-, Aluminium- und
Holzbooten. Auch Niro-Bauteile sind bei guter Materialqualitéit
neutral. Auf einem Stahlboot sollte erst mit einem Handkom-
pass getestet werden, ob die Einbauposition ausreichend frei
von magnetischen Storeinfliissen ist.

Hinweis Wird der Pinnenpilot etwas geschiittelt, ist in der Néihe vom
Schubstangeneintritt ein leichtes Klappern im Gehduse zu
horen. Das ist normal. Es ist der innen kardanisch aufgehdngte
Fluxgate-Kompass.

Der Pinnenpilot sollte horizontal an die Pinne montiert werden
(Abb. 5.1). Der Abstand von 595 mm zwischen dem Tillerpin
und der Steckhiilse ist jedoch moglichst exakt auszumessen.
Die Ruderpinne muss dabei mittschiffs, also in die Nulllage
gebracht werden.

Um den Pinnenpiloten ansetzen zu kénnen, miissen nur der
Tillerpin und die Steckhiilse montiert werden.

595mm (23.5in) Pushrod at mid-stroke

fffff ===

Abb. 5.1 - Installation, Seitenansicht
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Hinweis

Vorsicht
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Der Tillerpin ist mit einem Abstand von 460 mm zum Ruder-
schaft der Pinne einzusetzen (Abb. 5.2). Abhingig von der erfor-
derlichen Ruderkraft ist in gewissem Rahmen auch ein anderer
Abstand wihlbar. Bei einem kiirzeren Abstand ergeben sich ein
vergroBerter maximaler Ruderwinkel und im Betrieb eine
schnellere Ruderwinkelveridnderung. Dafiir ist der Kraftauf-
wand grofer.

Bei einem lidngeren Abstand ergeben sich entsprechend ein
kleinerer maximaler Ruderwinkel und eine langsamere Ruder-
winkelveridnderung. Der Kraftaufwand ist geringer.

460mm (18in)

Abb. 5.2 - Installation, Aufsicht

Ruderpinne und Pinnenpilot sollen von oben gesehen in einem
Winkel von 90° zueinander stehen (vgl. Abb. 5.1 und 5.2).

Die Steckhiilse muss in einer Hohe zum Tillerpin so angebracht
werden, dass der Pinnenpilot weitgehend horizontal aufliegt.
Ist das nicht direkt durchfiihrbar, kénnen unterschiedliche An-
passungsbauteile verwendet werden (siehe Kapitel 6.4).

Der Pinnenpilot verfligt (ber einen internen Fluxgate-
Kompass und sollte daher weit genug entfernt von
magnetischen Stérquellen, wie z.B. Schiffssteuerkom-
pass oder externen Lautsprechern, montiert werden.
Eine sichere Entfernung betrégt mindestens 1 Meter.

Um die Einbaumdglichkeiten leichter zu erkennen, kann man
den Pinnenpiloten provisorisch mit der Spannungsversorgung
verbinden. Dann lésst sich die Schubstange mit den Pfeiltasten
soweit ausfahren, bis der Abstand von 595 mm zwischen dem
Schubstangenkopf und dem Aufsteckstift erreicht ist.
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Fiir den Tillerpin muss ein Loch mit einem Durchmesser von
6,3 mm in die Ruderpinne so tief gebohrt werden, dass der
Tillerpin 18 mm oben herausragt (Abb. 5.3).

Tillerpin

18 mm .
(0.75in) Tiller

/
/

Abb. 5.3 - Montage des Tillerpins

Den Tillerpin mit etwas Epoxydkleber einsetzen.
Fiir die Steckhiilse ist ein Bohrdurchmesser von 12,7 mm erfor-
derlich. Bei einer zu diinnen Montagefliche muss geméss

Zeichnung eine Verstiarkung durchgefiihrt werden.

Die Steckhiilse mit etwas Epoxydkleber einsetzen (Abb. 5.4).

Mounting Cup

Hardwood
Reinforcing

Abb. 5.4 - Montage der Steckhiilse

Hinweis Setzen sie den Piloten erst in die Hiilse, wenn der Kleber voll
durchgehdirtet ist.
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5.2 Elektrischer Anschluss

Vorsicht

5.2.1 TP22 und TP32 Anschluss

Der Pinnenpilot sollte aus dem 12V Service Bordnetz versorgt
werden. Der wasserdichte Stecker am Pinnenpiloten dient zur
Verbindung der Stromversorgung, SimNet und NMEA Daten.
Die Anschlussbuchse sollte in der Nihe des Pinnenpiloten mon-
tiert und, wie in Abb. 5.5 gezeigt, verkabelt werden.

NMEA Data (Rot)
NMEA Common (Blau)

N— ’

/
+12V DC (Rot) SimNet plug
ov (SChw;V

Abb. 5.5 - Tillerpilot bulkhead socket wiring

Wenn das Schiff iber mehr als eine Batteriebank verfiigt,
muss beim Anschluss der Spannungsversorgung fiir den
Pinnenpiloten sichergestellt sein, dass der Pilot an dieselbe
Batteriebank angeschlossen wird wie SimNet oder NMEA,
auch wenn auf der Schalttafel unterschiedliche Schalter be-
nutzt werden. Dadurch werden bei Spannungsunterschieden
Datenverluste zwischen den verbundenen Geréten ver-
mieden.

e Die Einbaubuchse muss vertikal montiert werden, um zu verhindern,
dass sich Wasser in der Buchse sammelt. Die Verschlusskappe sollte
immer aufgesteckt werden, wenn der Pilot nicht eingesteckt ist.

Lénge des
Kabels

Quer- Adern
schnitt

AWG « Die Versorgungsspannung erfolgt nicht iiber den SimNet Bus — der
Pinnenpilot muss immer eine eigene Spannungsversorgung auf-

Unter 4m
(13ft)

4-8m
(271t)

1,5mm?|  30/0,25

2,5mm?| 50/0,25

weisen.

e Benutzen Sie immer Kabel mit ausreichendem Querschnitt als Ver-

14 bindung vom Sicherungspaneel zur Anschlussbuchse (Abb. 5.6).

e Die Stromversorgung iiber eine 10 Ampere Sicherung absichern.

Abb. 5.6 - Stromversorgungs- * Es diirfen keine anderen elektronischen oder elektrischen Gerdte an

kabelauswahl

20

das Versorgungskabel angeschlossen werden; zweigen Sie keine
anderen Verbraucher hiervon ab.

e Achten Sie auf gute, sichere Verbindung der Kabel, dies ist die
Grundlage fiir den storungsfreien Betrieb Ihres Pinnenpiloten.
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Abb. 5.7 - TP10
Stromversorgung

« Sollten Sie sich bei dem elektrischen Anschluss unsicher sein, ziehen
Sie einen qualifizierten Installateur hinzu.

5.2.2 TP10 Anschluss

Der TP10 Pinnenpilot wird vom 12V Service Bordnetz aus be-
trieben und ist an die Stromversorgung iiber zwei Kabel ange-
schlossen (Abb. 5.7). Da das Kabel mit zwei offenen Enden
versehen ist, empfiehlt es sich, dass ein wasserdichter Stecker-
satz (Stecker & Buchse) angeschlossen wird. Ein passender
Steckersatz kann optional bestellt werden (Teilenr. SKT100;
siehe auch Kapitel 6.4).

Den Piloten an die Stromversorgung wie folgt anschliessen:

Drahtfarbe
Braun +12V GS
Blau oV

* Benutzen Sie immer Kabel mit ausreichendem Querschnitt als Ver-
bindung vom Sicherungspaneel zur Anschlussbuchse (Abb. 5.6).

e Die Stromversorgung iiber eine 10 Ampere Sicherung absichern.

« Es diirfen keine anderen elektronischen oder elektrischen Gerdte an
das Versorgungskabel angeschlossen werden; zweigen Sie keine
anderen Verbraucher hiervon ab.

o Achten Sie auf gute, sichere Verbindung der Kabel, dies ist die
Grundlage fiir den storungsfreien Betrieb Ihres Pinnenpiloten.

e Sollten Sie sich bei dem elektrischen Anschluss unsicher sein, ziehen
Sie einen qualifizierten Installateur hinzu.

5.3 Anschluss an SimNet

Hinweis

E04818:DE Ausgabe 1.0

Der TP22 und TP32 Pinnenpilot wird mit SimNet-kompatiblen
Geriiten iiber ein SimNet Kabel verbunden. Alle SimNet Ein-
heiten (Instrumente, Kartenplotter, Radaranlagen, Autopiloten,
etc.) nutzen denselben Einfachkabel-Hochgeschwindigkeits-
netzwerkbus zum Datenaustausch. Das System funktioniert
einfach: Einstecken und los. Es ist kein Setup erforderlich, ein-
fach den Piloten in den néchstgelegenen SimNet Port einstek-
ken und er sucht automatisch alle Daten aus dem Netzwerk, die
er gebrauchen kann. Wenn keine SimNet Anschliisse frei sind,
kann eine Dreiwege-Kabelanschlussklemme benutzt werden,
um einen zusétzlichen Anschluss zu erhalten (siehe Abb. 5.7,
S.22).

Es ist nicht notwendig, den Piloten direkt an das Gerdt anzu-

schlieffen, mit dem Daten ausgetauscht werden sollen — alle
Daten werden iiber den gesamten Netzwerkbus iibertragen.
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IV'T‘ Speed Wind
Y

Stromver-
sorgung

N ya
‘ GPS/Kartenplotter

i
i}

Pinnenpiloten
Stromversorgung

Abb. 5.8 - Typische SimNet Installation

5.4 Konfiguration des TPs auf den Datenbus
Normalerweise kann der TP22 und TP32 Pinnenpilot an den
SimNet Bus angeschlossen werden und findet automatisch die
Nav- und Instrumentendatenquellen, ohne dass ein Eingreifen
durch den Benutzer notwendig ist.

Wenn der SimNet Bus mehr als eine Datenquelle beinhaltet, be-
nutzt der Pinnenpilot die erste Quelle, die er entdeckt (Abb. 5.9).

IS12 Kompass

NMEA GPS ‘

-

AP25 Autopilot

IS12 Mega N
CP44 Kartenplotter

>

Abb. 5.9 - Beispiel von multiplen Datenquellen

RFC35R Kompass

In dem oben aufgefiihrten Beispiel befinden sich zwei Nav-
Datenquellen (ein CP44 Kartenplotter und eine NMEA GPS
iiber ein IS12 Mega Instrument) und zwei externe Kursquellen
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EOWER ' ON -

Abb. 5.10 - StandAlone-
Modus auswdhlen

Abb. 5.11 - System-
Modus auswdhlen

Hinweis

Hinweis
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(ein IS12 Kompass und ein RFC35R Kurskompass iiber einen
AP25 Autopiloten). Der Pinnenpilot konnte als Backup-Pilot
genutzt werden, wihrend der RFC35R als Datenquelle fiir den
Kurs dient. Der Pinnenpilot wihlt jedoch automatisch den
IS12 Kompass als Kursdatenquelle und das Mega Instrument
als Nav-Datenquelle, anstelle des CP44.

Wenn diese Quellen nicht gewiinscht sind, so konnen sie ma-
nuell konfiguriert werden. Zwei Betriebsarten sind verfiigbar:

System-Modus

Dies ist die Voreinstellung; der Pinnenpilot wihlt automatisch

seine eigenen Datenquellen aus, aber er kann z. B. durch einen
SimNet Kartenplotter oder eine andere Befehlseinheit rekonfi-
guriert werden, eine andere Quelle zu benutzen.

Stand Alone-Modus
Der Pinnenpilot wihlt automatisch seine eigene Datenquelle (die
erste, die er entdeckt); diese kann nicht rekonfiguriert werden.

Um den Modus zu wechseln, muss der Pinnenpilot zunéchst
ausgeschaltet werden.

Zur Auswahl des Stand Alone-Modus muss die TACK Taste
zusammen mit der linken (<) Pfeiltaste gedriickt gehalten und
das Gerit eingeschaltet werden (Abb. 5.10).

Zur Auswahl des System-Modus muss TACK zusammen mit
der rechten (») Pfeiltaste gedriickt gehalten und das Gerit ein-
geschaltet werden (Abb. 5.11).

Der Pinnenpilot piept und alle Kontrolllampen leuchten kurz
auf, um die neue Konfiguration zu bestitigen.

— Lesen Sie bitte hierzu auch in den Anweisungen, die mit der rele-
vanten Befehlseinheit geliefert wurden, die Details beziiglich exter-
ner Konfiguration von Datenquellen nach.

Wenn sich mehr als eine Datenquelle an einen SimNet Bus an-
geschlossen wird und keine Einheit zum Konfigurieren des
Pinnenpiloten vorhanden ist, muss die benotigte Datenquelle
die einzige sein, die angeschlossen ist, wenn der StandAlone-
Modus ausgewdhlt wurde — Spannungsversorgung unterbrechen
oder alle Datenquellen trennen, bis die Einstellung des Piloten
beendet ist.

Das Andern des Betriebsmodus, oder die Wiederauswahl des-
selben Modus setzt alle Datenquellenauswahlen zuriick, die der
Pinnenpilot bis dahin vorgenommen hat.
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5.5 Anschluss an NMEA

Hinweis

Vorsicht

24

Der eingebaute NMEA Dateneingang ermdglicht es, dass
NMEA 0183-kompatible Gerite direkt an den TP22 und TP32
Pinnenpiloten angeschlossen werden konnen, ohne dass eine
separate Schnittstelleneinheit benotigt wird (Abb. 5.12).

&

Wind Speed

GPS/Kartenplotter
SimNet
Pinnenpiloten
Stromversorgung

NMEA0183

Abb. 5.12 - NMEA Anbindung (Beispiele)

Wenn ein GPS oder Kartenplotter an den Pinnenpiloten ange-
schlossen wird, kann dieser die fiir den Nav-Modus notwendi-
gen Daten extrahieren. Andere Funktionen, wie z. B. der Wind-
Modus, konnen auch genutzt werden, wenn NMEAOQ183-
kompatible Instrumente die korrekten NMEA Sitze tibertragen.

Wenn eine externe Einheit (“Talker”) an den Pinnenpiloten an-
geschlossen werden soll, werden zwei Terminals benutzt — nor-
malerweise sind diese mit DATA und COMMOM (oder COM)
gekennzeichnet. Diese sollten wie folgt an das NMEA Kabel
des Pinnenpiloten angeschlossen werden:

NMEA Pinnenpilot

Talker NMEA
NMEA Out Data

Data/+ (Rot)
NMEA Out Common
Common/- (Blau)

Einige Instrumente verfiigen nicht iiber einen COMMON An-
schluss. In diesem Fall ist der DATA Anschluss normalerweise
mit NMEA OUT gekennzeichnet, und das NMEA Kabel des
Pinnenpiloten sollte direkt an OV (Terminal 2) angeschlossen
werden. Bei Fragen wenden Sie sich bitte Ihren Fachhdndler.

Bedingt durch Limitierungen von NMEA0183 darf zu
Jjeder Zeit nur ein Talker Ubertragungen zum Pinnen-
piloten vornehmen - z. B. Wind-Daten oder GPS/
Kartenplotter, nicht beide gleichzeitig! Wenn mehr als
ein Talker an den Pinnenpiloten angeschlossen werden
muss, so sollte dies (ber ein NMEA-Kabel mit einem
Umschalter geschehen.
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Bedingt durch die grole Anzahl verschiedener Hersteller und
Modelle von Navigationsausriistungen kann Simrad keine
Garantie fiir den einwandfreien Betrieb und die Installation
dieser Ausriistung iibernehmen. Daher ist es notwendig, vor dem
Anschluss des Pinnenpiloten an andere Navigationsausriistun-
gen das entsprechende Handbuch sorgfiltig zu lesen und zu
iiberpriifen, ob eine NMEA Verbindung moglich ist.

5.6 Elektronische Storunterdriickung

Der Pinnenpilot ist so konstruiert, dass elektronische Storungen,
z. B. durch eine Lichtmaschine, so gering wie moglich sind.
Nach Moglichkeit sollte das Antennenkabel getrennt von ande-
ren Versorgungskabeln verlegt werden.

Vergasermotoren—wie auch einige Kiihlschrinke—sollten mit
Entstorern ausgeriistet werden. Ihr Fachhiindler vor Ort sollte
Thnen bei Fragen diesbeziiglich behilflich sein konnen.

5.6 Automatischer Kompassabgleich

v
A

N

¢

Q
-

§

Q) é )
Abb. 5.13 - Auto-
Kompasskalibrierung

/

Abb. 5.14 - Dreh-
geschwindigkeit
zu hoch

Hinweis
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Nach der Installation des Pinnenpiloten ist es notwendig, den
internen Kompass zu kalibrieren, um Abweichungen bedingt

durch metallische oder magnetische Objekte an Bord zu kom-
pensieren.

In ruhigem Gewisser das Schiff mit einer Geschwindigkeit von
2-3 Knoten fahren. Den Pinnenpiloten auf die Pinne setzen und
im Standby-Modus das Boot auf eine Kreisbahn bringen. Ist
eine gleichmifige Drehbewegung erreicht, die TACK Taste
driicken und halten, dann beide Pfeiltasten gleichzeitig driik-
ken, bis die BB- und StB-Kontrolllampen leuchten. Die Tasten
loslassen. Die Kompensierfunktion ist aktiviert (Abb. 5.13).

Nun einen Drehkreis und etwas dariiber hinaus fahren (ca. 1'%
Kreis oder 450°). Blinkt die BB-Kontrolllampe, ist die Drehge-
schwindigkeit zu hoch (Abb. 5.14). Blinkt die StB-Lampe, ist
die Drehgeschwindigkeit zu niedrig. Dann muss entsprechend
das Ruder etwas verstellt werden, um die Drehgeschwindigkeit
zu berichtigen. Ist die Kompensierung positiv verlaufen, erfolgt
ein kurzes Piepen, und der Pilot schaltet automatisch in die
Standby-Funktion zuriick.

Bei erfolgloser Kompensierung ertont nach ca. 4 Minuten ein
ldngerer Piepton. Dann ist die Kompensierung abzubrechen,
und ein erneuter Versuch zu starten. Moglicherweise hat das
Boot durch Wellenbildung einige krdftige Schaukelbewegungen
gemacht und somit den Kompensierungsvorgang gestort, oder
die Drehzeit ist nicht korrekt gewesen.
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6 ANHANG
6.1 Betrieb unter Segeiln

Autopiloten sind in der Regel nicht fiir extremes Segeln ausge-
legt. Will man sportlich hart am Wind und auch bei starkem
Seegang segeln, sollte das per Handsteuerung geschehen. Denn
dann muss sehr konzentriert und reaktionsschnell gesteuert
werden. Ein routinierter Segler erkennt schon vorzeitig kriti-
sche Situationen und reagiert entsprechend darauf. Oft sind
dazu kurze, schnelle und groere Ruderausschlidge notwendig,
zu denen ein Autopilot nicht in der Lage ist.

Ein selbstlernender Autopilot benétigt mehrere verdnderte Gier-
bewegungen, um sein Verhalten anzupassen.

Ist der Autopilot aktiviert, sollte folgendes bedacht werden:

1. Nicht so hoch am Wind segeln, wie es per Hand moglich
wire. Eine unverhoffte grofere Gierbewegung konnte dazu
fiihren, dass das Boot unkontrolliert in den Wind schief3t.

2. Nicht mit einem zu schwachen Winkel vor dem Wind segeln.
Eine unverhoffte grolere Gierbewegung konnte dazu fiihren,
dass das Boot unkontrolliert in den Wind schieft.

3. Bei auffrischendem Wind rechtzeitig die Segel reffen. Per
Hand spiirt man durch den stirker werdenden Druck den
Zeitpunkt, wann ein Reffen erforderlich ist. Der Autopilot
meldet dieses nicht. Er muss nur tiberméBig stark arbeiten.
Das fiihrt zu verstirktem mechanischen Verschleifl und zu
einem deutlich erhohten Stromverbrauch.

4. Der Pinnenpilot ist ein hochentwickeltes Bauteil. Es ist aber
falsch, es als unfehlbar zu betrachten. Wie bei allen elektro-
nischen Navigationsgeriten ist er eine Navigationshilfe und
sollte nicht als Ersatz fiir konventionelle Navigationspraktik
gelten.

Denken Sie daran: Die KVR fordert, immer mit einem
wachen Auge zu segeln.
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6.2 Fehlersuche

Die Pinnenpiloten von Simrad werden nach hohen Qualitits-
normen gebaut. Im Folgenden werden mogliche Fehlererschei-
nungen und Testmoglichkeiten beschrieben, um die Ursachen
feststellen zu konnen. Héufig sind diese Fehler nicht geritebe-
dingt, sondern durch Einwirkungen von auflen verursacht wor-
den und mit Bordmitteln zu beheben.

Symptom

Magliche Ursache

Abhilfe

Sobald der Pilot auf Auto
steht, schlagt die Pinne weit
aus und dreht einen Voll-
kreis.

Pinnenpilot ist fiir BB konfiguriert
und wurde StB montiert, oder
umgekehrt.

Siehe Kapitel 4.1.

Im Normalbetrieb ist pltz-
lich der Kurs verloren und
Standbybetrieb angewahlt.

Strom war kurz unterbrochen
oder Spannung zu niedrig.
Stromkabelquerschnitt ist zu
gering.

Unterbrochene Kabelverbindung.

Kabelquerschnitt vergros-
sern.

Verbindungen priifen.
Batterie laden.

Ruder ist in Hardlage und
ein Alarm ist dauernd zu
horen.

Der Kurs war nicht zu halten,
evtl. Geschwindigkeit zu niedrig
oder back stehende Segel.

Schiff manuell an die
Kurslinie bringen und den
Piloten reaktivieren.

Strom ist an der Steckdose,
aber der Pilot arbeitet nicht.

Steckdose falsch angeschlossen.

Siehe Kapitel 5.2, Anschluf3
der Kabel priifen.

Kurs ist verloren bei Steuern
im Wind-Modus.

Zu leichter Wind erlaubt keine
konstante Windrichtungsmessung.

Wechsel in den Kompass-
Modus.

Wind-Modus ist nicht
anwdahlbar.

Windmefeinheit nicht richtig an-
geschlossen.

SimNet nicht eingeschaltet oder
ohne Stromversorgung.

NMEA Datensatz wird nicht

Anschliisse priifen.
System eingeschaltet?
Siehe Kapitel 6.3 und
priife NMEA Verbindung.

empfangen.
Nav-Modus ist nicht GPS/Kartenplotter nicht richtig Anschliisse priifen.
anwdhlbar. angeschlossen. Wegpunkt/Route aktivie-
Wegpunkt nicht aktiv. ren.

Falsche NMEA Sitze werden ge-
sendet.

Priifen, ob NMEA Format
vom GPS gesendet wird.

Automatische Wende ohne
Funktion.

Pilot ist im Nav-Modus.

Pilot ist im Wind-Modus und -

a) der scheinbare Windwinkel ist
>90°, oder

b) Automatische Wende wurde
zur falschen Seite gewahlt.

Nav-Modus beenden.
Anlufen, bis der Wind-
winkel <907 ist.

Pilot beendet Nav-Modus
bevor der Wegpunkt erreicht
wurde.

Cross Track Error (Abweichung
von der Ideallinie) ist >1,2 Sm.

Schiff manuell an die
Kurslinie bringen und
Nav-Modus reaktivieren.

Der Pilot nicht genauen Kurs
im Autobetrieb.

Der Fluxgate-Kompass wird
durch Magnetfelder abgelenkt
(z.B. Lautsprecher, Fernglaskom-
pass, Winsch, etc).

Sicherstellen, dass der
Kompass kompensiert
wurde (Kapitel 5.6).
Ggf. externen SimNet
Kompass einsetzen.
Magnetische Storer ent-
fernen.
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6.3 Empfang von NMEA Datensatzen

Folgende NMEAOQ183 Informationen kénnen im Nav-Modus
verarbeitet werden:

Hinweis

— Kursversatz

— Peilung zum Wegpunkt
— Ankunft am Wegpunkt

— Magnetische Variation

— Schiffsgeschwindigkeit

Diese Informationen sind in den folgenden NMEAO183 Daten-
sitzen enthalten:

Empfangen| Daten

APP Kursversatz, Peilung zum / Ankunft am Wegpunkt

RMA Geschwindigkeit und Kurs tber Grund u. magneti-
sche Abweichung

RMB Kursversatz, Peilung zum / Ankunft am Wegpunkt (T)

RMC Geschwindigkeit und Kurs ber Grund und
magnetische Abweichung

BWR Peilung zum / Ankunft am Wegpunkt (Loxodrom)

BWC Peilung zum / Ankunft am Wegpunkt (GroBkreis)

VHW Schiffsgeschwindigkeit

XTE Kursversatz

Der grofstmogliche giiltige Wert von XTE betrdgt 1,2 Seemeilen.
Wird dieser im Nav-Modus iiberschritten, ertont ein Alarm und
der Pilot setzt sich automatisch in den Kompass-Modus zuriick.

Aus den folgenden NMEAOQ183 Datensitzen kann der Pinnen-
pilot den scheinbaren Windwinkel ermitteln:

Empfangen| Daten
VWR Scheinbarer Wind (Geschwindigkeit und Richtung)
MwvV Wind (Geschwindigkeit und Richtung)

6.4 Ersatzteile und Zubehor

Folgende Ersatzteile und Zubehor konnen Sie bei Ihrem
Simrad Fachhandelspartner bestellen. Bitte geben Sie bei Ihrer
Bestellung die Teilenummer an:

28

HR22

Fernbedienung

IS12 Compass:S  SimNet Kompass-System
1IS12 Wind:S SimNet Wind-System

TPPK7

Ersatz-Tillerpin, Montagekappe &
Schubstangenendhiilse

SKT100 (TP10) Wasserdichte Ersatz-Schottdose & Kabel
SKT22/32 (TP22/32) Wasserdichte Ersatz-Schottdose & Kabel
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Montagezubehor
Tiller Brackets Part No Height
TB30 30mm (1.18")
TB60 60mm (2.36")
TB90 90mm (3.54")
TB120 120mm (4.72")
Pedestal & Cantilever Brackets Part No | Height/ Length
PB30 30mm (1.18")
PB60 60mm (2.36")
Cantilever Bracket CB1 | PB90 90mm (3.54")
e |& o
[ (5.31- 9.44")
| y
' Length .
Push Rod Extensions Part No Length
PRE30 30mm (1.18")
Length PRE60 60mm (2.36")
X ) . PRE90 90mm (3.54")
PRE120 120mm (4.72")
PRE150 150mm (5.90")
PRE300 300mm (11.81")
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Pinnenpiloten TP10/TP22/TP32

6.5 Abmessungen

== P

610mm (24in) MID STROKE

105mm
(4.0in)

6.6 Technische Daten
Anschlussspannung 12V DC (10V-16V)
Stromaufnahme Standby — 0,06mA
(typischer Mittelwert
bei Betrieb) Auto — 0,05mA
NMEA Format kompatibel mit NMEAOQ183 Versionen

2.0, 2.3 & 3.0 (4800 Baud, keine Paritdt,
8 Bits, 1 Stop-Bit)

Antriebssystem TP10 - Spindelgetriebe
TP22 - Spindelgetriebe
TP32 - Rotierende Ballspirale

Ausfahrldnge 250 mm (10 in)

Schubkraft TP10 - 65 kg
TP22 - 70 kg
TP32 - 85 kg

Hart—Hart Legezeit Okg TP10 - 6.9 Sek.
TP22 - 6.9 Sek.
TP32 - 4.0 Sek.

20 kg TP10 - 8.0 Sek.
TP22 - 8.0 Sek.
TP32 - 4.7 Sek.

40 kg TP22 - 12.0 Sek.
TP32 - 6.0 Sek.

50 kg TP32 - 8.0 Sek.
Temperaturbereich ~ -10°C bis +55°C (14°F bis 131°F)
Montageseite StB als Standard (umschaltbar auf BB)
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Bedienungsanleitung

6.7 Service und Gewahrleistung
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Thr Pinnenpilot benotigt normalerweise sehr wenig Wartung, es
sollte lediglich zu Beginn der Saison Silikonfett fiir die elektri-
schen Kontakte und die Schubstange aufgetragen werden; wenn
der Pilot nicht in Gebrauch ist, sollte die Verschlusskappe der
Buchse aufgesetzt werden.

Die Gewihrleistung fiir den storungsfreien Betrieb betrigt 2
Jahre ab Kaufdatum. Im Falle einer Storung senden Sie den
Pinnenpiloten mit dem Kaufbeleg an Ihren Héndler. Sollten Sie
den Originalkarton nicht mehr haben, sorgen Sie fiir angemes-
sene Verpackung fiir einen sicheren Versand.

Die weltweit giiltigen Garantiebedingungen entnehmen Sie der
im Lieferumfang enthaltenen Garantiekarte.

Die Adressen der jeweiligen Simrad Service-Stiitzpunkte sind
ebenfalls in der Garantiekarte enthalten.
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