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Vorwort

Da Navico seine Produkte fortlaufend verbessert, behalten wir uns das Recht vor, jederzeit
Anderungen am Produkt vorzunehmen, die sich ggf. nicht in dieser Version des Handbuchs
wiederfinden. Wenden Sie sich an lhren Vertriebspartner vor Ort, wenn Sie Unterstitzung
bendtigen.

Der Eigentimer ist allein daftir verantwortlich, die Gerédte so zu installieren und zu verwenden,
dass es nicht zu Unfallen, Verletzungen oder Sachschaden kommt. Der Nutzer dieses
Produktes ist allein fur die Einhaltung der Sicherheitsvorschriften an Bord verantwortlich.
NAVICO HOLDING AS UND IHRE TOCHTERGESELLSCHAFTEN, NIEDERLASSUNGEN UND
PARTNERGESELLSCHAFTEN UBERNEHMEN KEINERLEI HAFTUNG FUR JEGLICHE VERWENDUNG
DES PRODUKTES IN EINER WEISE, DIE ZU UNFALLEN, SCHADEN ODER GESETZESVERSTOSSEN
FUHREN KONNTE.

Leitsprache: Diese Angaben, jegliche Anleitungen, Benutzerhandbucher und andere
Informationen zum Produkt (Dokumentation) werden oder wurden ggf. aus einer anderen
Sprache Ubersetzt (Ubersetzung). Im Fall von Konflikten mit jeglicher Ubersetzung der
Dokumentation gilt die englischsprachige Version als offizielle Fassung.

Dieses Handbuch beschreibt das Produkt zum Zeitpunkt des Drucks. Die Navico Holding AS
und ihre Tochtergesellschaften, Niederlassungen und Partnergesellschaften behalten sich das
Recht vor, Anderungen an den technischen Daten ohne Ankindigung vorzunehmen.

Copyright
Copyright © 2014 Navico Holding AS.

Garantie
Eine Garantiekarte wird als separates Dokument mitgeliefert. Bei Fragen rufen Sie die
Markenwebsite fur Ihr Gerat bzw. System auf:

www.bandg.com

Erklirungen und Ubereinstimmung
Dieses Gerdt wurde fur die Verwendung in internationalen Gewdssern wie z. B.
Kistengewdsser unter der Verwaltung von Landern der EU und EEA entwickelt.

Das H5000 System erfullt folgende Bestimmungen:
- CE-Kennzeichnung im Rahmen der EMV-Richtlinie 2004/108/EG

- Gerdte der Ebene 2 der australischen Norm fur Funkkommunikation (elektromagnetische
Vertraglichkeit) von 2008 - (Radio Communications (Electromagnetic Compatibility)
Standard 2008)

Die entsprechende Konformitatserklarung ist im Abschnitt ,H5000" auf der folgenden Website
verfigbar: www.bandg.com

e
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Einleitung

Informationen zu diesem Handbuch

Dieses Handbuch ist ein Referenzhandbuch fir die Bedienung des B&G

H5000 Instrumentensystems. Es wird vorausgesetzt, dass jegliche Ausristung korrekt
installiert und konfiguriert wurde und das System betriebsbereit ist.

Das Handbuch setzt voraus, dass der Benutzer Grundkenntnisse in Navigation, nautischer
Terminologie und Praxis besitzt. Dieses Handbuch enthalt keinerlei Hintergrundinformationen
zur grundlegenden Funktionsweise von Geraten wie Radargeraten, Echoloten und AlS.

Wichtige Informationen, die besondere Aufmerksamkeit erfordern, werden wie folgt
hervorgehoben:

= Hinweis: Soll die Aufmerksamkeit des Lesers auf eine Anmerkung oder wichtige Informatio-

nen lenken.

A Warnung: Wird verwendet, wenn Benutzer gewarnt werden sollen,
vorsichtig vorzugehen, um Verletzungen und/oder Sachschaden zu
vermeiden.

Einleitung | H5000 Betriebshandbuch I 5
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Systemiibersicht

Die H5000 Instrumenten- und Autopilotsysteme vereinen einzigartige Segelfunktionen mit
Regatta-Technologie in einem unkomplizierten Paket. Entwickelt fir Blauwassersegler bis
hin zu Rennyachten bietet diese Serie leistungsstarke Systemoptionen, die Ihre speziellen
Anforderungen mafgeschneidert erfullen. Mit einer ultraschnellen CPU, einer bequemen
Webbrowser-Oberflache, Vollfarb- und benutzerdefinierten Displays sowie einer speziellen
Autopilot-Kontrolle gehort das H5000 System zu den besten Instrumenten- und Autopilot-
Systemen auf dem Markt. Die H5000 Serie besteht aus mehreren Komponenten, die mit
anderer Bordelektronik wie Zeus Kartenplottern vernetzt werden kénnen.

Herzstlick des H5000 Systems ist ein leistungsstarker Prozessor (CPU), der bis zu 50 mal
schneller als sein Vorgangermodell ist. Weiter bietet das System mit den Varianten Hydra,
Hercules und Performance mal3geschneiderte Software-Optionen, die die Anforderungen
von ambitionierten Freizeitseglern bis hin zu professionellen Regatta-Teilnehmern

erfillen. Das System arbeitet mit B&G H3000 Wind-, Geschwindigkeits-, Krdangung- und
Wettersensoren, die Sie schnell und unkompliziert auf dem neuesten Stand halten. Das
hochauflésende Grafik-Display des H5000 ist besonders intuitiv und stellt Informationen in
einem integrierten 5"-Bildschirm schnell und ruckelfrei dar. Das H5000 Regatta-Display bietet
unterteilte Text-, Zahlen- und Zielanzeigen, damit Sie alle Regatta-Daten jederzeit im Blick
haben.

Der H5000 Autopilot bietet die Funktionalitdt und speziellen Segel-Algorithmen

seines beriihmten Vorgangers und erfillt zugleich die speziellen Anforderungen eines
leistungsstarken Segelboots und dessen Crew — ob auf kurzen Segeltdrns oder bei
Einzelrennen. Dazu bietet der H5000 Pilot Controller einen gesonderten Zugang zu den
Autopilot-Funktionen.

Mit der B&G Webbrowser-Oberflache konnen Sie Ihren PC oder Ihr Tablet vernetzen, um
Einstellungen und Kalibrierungen vorzunehmen oder jedes Teil lhres H5000 Systems

zu kontrollieren. Dank der vertrauten Webbrowser-Oberflache lassen sich
Instrumentenkalibrierungen, Display-Einstellungen und das Konfigurieren der Eigenschaften
im Handumdrehen erledigen. Sie kdnnen sogar online auf Produkthandbticher, Daten-
Backups und Netzwerkdiagnosen zugreifen.

H5000 Komponenten

H5000 Prozessor (CPU)
Webserver — Netzwerk-Portal
Grafik-Display
Regatta-Display

HV Displays

Analoge Displays
Erweiterungsmodule
Sensormodule
Alarmmodule

H5000 Pilot Computer
H5000 Pilot Controller

Systemiibersicht | H5000 Betriebshandbuch I 7



H5000 Prozessor (CPU)

Die H5000 CPU verarbeitet Sensorsignale und verwendet einen speziellen Prozessor zum
Berechnen und Kalibrieren der Daten, die dann an die Anzeigegerate und externen Gerédte
gesendet werden.

Ist ein Router an den Ethernet-Port angeschlossen, kdnnen Sie auch mit einem PC, einem
Tablet oder einem Smartphone auf die Webserver-Oberfldche zugreifen.

Es gibt einen USB-Port, um die CPU mit der neuesten Software zu aktualisieren.

=)
=)

N——-1

Webserver - Netzwerk-Portal

Die browserbasierte Konfiguration des H5000 Systems ermdglicht eine erweiterte
Kalibrierung und Diagnose sowie umfassendere Einstellungen. Auf die an eine Webseite
erinnernde Oberflache kann mit dem PC, Tablet oder Smartphone zugegriffen werden.

Grafik-Display
Bei dem Grafik-Display des H5000 Systems handelt es sich um ein 5"-Farbdisplay, das auch bei
Sonnenlicht gut ablesbar ist. Es zeigt Segeldaten in digitaler oder grafischer Form an.

Systemiibersicht | H5000 Betriebshandbuch



Regatta-Display

Das Regatta-Display des H5000 Systems ist in sieben Bereiche unterteilt, misst 5 Zoll und
zeigt die wichtigsten Daten auf einen Blick. Eine spezielle Seitentaste erlaubt das schnelle
Wechseln zwischen gespeicherten Seiten, die zwei Datenwerte pro Seite zusammen mit
einem einzigartigen Balken anzeigen. So sehen Sie auf einen Blick Ihre Leistungsziele, den
Countdown-Zeitmesser und weitere Informationen.

B&E (
* BOAT 5P0 kN
N
_‘?EFJ'H' E‘é ‘ @
-

HV Displays

Die HVision Displays sind leichte Anzeigen fUr nur eine Zeile und arbeiten mit der
einzigartigen HV-Technologie von B&G. Die HV-Technologie sorgt fir maximalen Kontrast,
perfekte Hintergrundbeleuchtung und verhindert Kondensation. HV Displays sind die klarsten
Displays, die es auf dem Markt gibt.

BOAT 5P KN

(5.H

B&G)

Hinweis: Das HV-Angebot umfasst vier Displays, die speziell auf ihren jeweiligen Zweck abge-
stimmt sind:

10/10 HV

Das 10/10 ist ein kompaktes Display, mit dem Daten dort verfligbar sind,
wo sie gebraucht werden — und nicht wo das Display angebracht werden (
kann. Dank seiner kompakten Abmessungen kann das 10/10 fast Gberall { SL’
befestigt werden, z. B. am Ful} des Windenbocks, neben den hydraulischen ==
Schalttafeln, bei den Steuersaulen oder als Niedergangsdisplay auf einer
kleineren Yacht.

AT 5P) kN

20/20 HV

Die neueste Generation des klassischen 20/20-Mast-Displays. Das

20/20 ist der De-facto-Standard bei Mast-Displays auf Yachten mit einer BOAT S0 KN
Gesamtlange von bis zu 21 m. Das 20/20 ist auch ideal fur den Einsatz : 5

als Cockpit-, Salon- oder Briicken-Display geeignet. @@@-
30/30 HV

Das 30/30 ist ein Mast-Display fur Yachten mit einer Gesamtlange

von 18 m bis 27 m. Diese groBeren Yachten erhalten damit ein AT T KN

Display in genau der richtigen GroRRe. Das 30/30 ist auch ideal fur (
das Deck oder die Briicke von Superyachten. ( 5 L’

40/40 HV
Das 40/40 ist das grofite erhdltliche Instrument. Es wurde
speziell fir die Anbringung am Mast von Superyachten
entwickelt, eignet sich aber auch ideal fur groRRe BOAT S5P0 KN
Mehrrumpfboote oder als Deck- oder Helideck-Display auf '
Mega-Yachten. '
]
IBSG)
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Analoge Displays
Ein analoges Display kann erst einen Wert anzeigen, wenn Sie einen Sensor (Quelle) Gber die
CPU oder das Grafik-Display ausgewahlt haben. Rufen Sie dafiir die Quellenauswahl auf.

Die Hintergrundbeleuchtung des analogen Displays geht an, wenn Sie die MENU-Taste
(MenU) bei einem der grafischen Displays langer drlicken.

N

BOAT SPEED KT

Es gibt eine Fulle weiterer analoger Anzeigen fir folgende Zwecke (vollstandige Liste):

- Scheinbarer Windwinkel - Tiefe in 200 m « Wahrer Windwinkel
- Scheinbare - Tiefe in Ful/Fathom - Wahre
Windgeschwindigkeit . Steuerkurs Windgeschwindigkeit
- Bootsgeschwindigkeit bis . Ruder - VergroBerte scheinbare
12,5 Knoten Windanzeige
- Bootsgeschwindigkeit bis
25 Knoten
Erweiterungsmodule

Es gibt zwei Arten von Erweiterungsmodulen: analoge und serielle. Die Module dienen
als Schnittstelle zwischen analogen Sensoren, seriellen Gerdten und anderen Ein- und
Ausgdngen der CPU.

Das richtige Modul muss in Verbindung mit den entsprechenden Sensoren verwendet
werden. Alle Module erhalten Strom Uber das Netzwerk und kdnnen die verbundenen
Sensoren mit Strom versorgen.

Analog

Das analoge Modul besitzt sechs analoge Eingdnge und zwei Impulseingange. Dadurch kann
das Modul als Schnittstelle fiir Masttopeinheiten, Geschwindigkeitssensoren, analoge Rate-
Kompass-Sensoren (Gyros), Potentiometer usw. dienen.

Seriell

Das serielle Modul besitzt zwei COM-Ports, jeweils mit Ein- und Ausgang. Die Module
unterstitzen Gerate mit RS232-, RS422-, RS485- und NMEA 0183-Anschluss.

Die Module kénnen dort installiert werden, wo es fir den Monteur am bequemsten ist. Sie
konnen von Uberall aus mit dem Netzwerk verbunden werden.

Systemiibersicht | H5000 Betriebshandbuch



Sensormodule
Es gibt zwei Arten von H5000 Sensormodulen.

[T
e

© °

Luftdruck- und Temperatursensor

Misst den Luftdruck und die Lufttemperatur, sodass die CPU Anderungen des
atmosphérischen Drucks Uber unterschiedliche Zeitraume sowie die aktuelle Lufttemperatur
erfassen kann.

3D-Bewegungssensor

Der Dreiachsen-Bewegungssensor liefert genaue Messungen der Krangungs- und
Trimm-Winkel sowie der Neigungs-, Roll- und Gierrate der Yacht, damit die CPU-Software
bewegungsbedingte Fehler in den Winddaten korrigieren kann.

Alarmmodule
Das Alarmmodul dient als akustischer Netzwerk-Alarm und kann an beliebiger Stelle im
Netzwerk platziert werden.

H5000 Pilot Computer

Der H5000 Pilot Computer stellt die Verbindung zum H5000 Instrumentensystem her.

Das Instrumentensystem Ubertragt Sensorinformationen Giber das Netzwerk an den Pilot
Computer. Diese Informationen werden vom Pilot Computer verarbeitet, der dann Signale
zum Antriebssystem (Linearantrieb, Getriebemotor oder Hydraulikpumpe) sendet, um das
Schiff auf dem gewdinschten Kurs zu steuern.

O 0
a|

o
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H5000 Pilot Controller

Der H5000 Pilot Controller regelt alle Autopilot-Funktionen sowie das Setup und die
Voreinstellungen. Verwenden Sie den H5000 Pilot Controller, um die Autopilot-Modi
auszuwdhlen oder das Schiff manuell zu steuern.

D
D
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Systembeispiele

Hydra

Ein Beispiel fur ein typisches H5000 System. Kern des Systems bildet der H5000 Prozessor
(CPU). Alle Sensordaten gehen zurtick an die CPU und kdnnen Uber das Grafik-Display einfach
kontrolliert und konfiguriert werden.

O]

Nr. ‘ Beschreibung

‘ Nr. ‘Beschreibung

] Masttopeinheit " %eivmv?)ungssensor (nur Krangung/
2 HV Display 12 Alarmmodule

3 Grafik-Display 13 Wireless Access Point WiFi-1
4 Regatta-Display 14 CPU

5 Analoges Display 15 Mann-Uber-Bord-Taste (MOB)
6 MFD der Zeus Serie 16 H5000 Pilot Computer

7 H5000 Pilot Controller 17 Ruderlagen-Rickgeber

8 RC42 Kompass 18 Hydraulikzylinder

9 GPS 19 Geschwindigkeitssensor

10 | Luftdruck- und Temperatursensor 20 Tiefensensor/Schwinger

Q Abschlusswiderstand 12v 12-V-Stromversorgung (DC)

Systembeispiele | H5000 Betriebshandbuch
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14 |

Hercules

@

‘ Beschreibung

1 Vertikale Masttopeinheit 14 Luftdruck- und Temperatursensor
2 HV Display 15 Bewegungssensor

3 Grafik-Display 16 Alarmmodule

4 Regatta-Display 17 CPU

5 Analoges Display 18 Mann-Uber-Bord-Taste (MOB)
6 MFD der Zeus Serie 19 H5000 Pilot Computer

7 MFD der Zeus Serie 20 Webserver

8 H5000 Pilot Controller 21 Deckman

9 Analoges Modul 22 Ruderlagen-Rickgeber

10 Mastrotationssensor 23 Hydraulikzylinder

1 Serielles Modul 24 NMEA 0183 Tx/Rx

12 :3'%2;?2) Egaastf of Tum) 25 Geschwindigkeitssensor

13 GPS 26 Tiefensensor/Schwinger

Q Abschlusswiderstand 12V 12-V-Stromversorgung (DC)

Systembeispiele | H5000 Betriebshandbuch




Performance

Vertikale Masttopeinheit fir

‘ Beschreibung

! Vorder- und Achtermast ° Bewegungssensor

2 HV Display 17 Alarmmodule

3 Grafik-Display 18 CPU

4 Regatta-Display 19 Mann-Uber-Bord-Taste (MOB)

5 Analoges Display 20 Analoges Modul

6 MFD der Zeus Serie 21 Analoges Modul

7 MFD der Zeus Serie 22 Analoges Gerat*

8 | H5000 Pilot Controller 23 H5000 Pilot Computer

9 Analoges Modul 24 Ruderlagen-Rickgeber

10 Analoges Modul 25 Hydraulikzylinder

1 Mastrotationssensor 26 Webserver

12 Serielles Modul 27 Deckman

13 Halcyon ROT- (Rate of Turn) 28 Backbord- und Steuerbord-
Fluxgate-Kompass Geschwindigkeitssensor

14 GPS 29 NMEA 0183-Tiefensensor

15 Luftdruck- und Temperatursensor 30 Tiefensensor/Schwinger

(7] Abschlusswiderstand 12V 12-V-Stromversorgung (DC)

= Hinweis: *Weitere Informationen zu Art und Menge der Geréte finden Sie im Abschnitt zu

analogen Erweiterungen.

Systembeispiele | H5000 Betriebshandbuch
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Autopilot - Mindestsystemanforderungen

Nr. ‘ Beschreibung

Nr. ‘ Beschreibung

1 | Masttopeinheit 6 | Geschwindigkeitssensor

2 | Grafik-Display 7 | H5000 Pilot Computer

3 | H5000 Pilot Controller 8 | Ruderlagen-Rickgeber

4 | GPS-Antenne 9 | Hydraulikzylinder

5 H5000 Prozessor (CPU) 10 | Kompass

© | Abschlusswiderstand 12vh | 12-V-Stromversorgung (DC)

Grundsystem - ohne H5000 CPU

®

12V

m Beschreibung “ Beschreibung

Masttopeinheit

ZG100 GPS

DST800 Geschwindigkeits- und

2 MV Display > Tiefensensor
3 | Grafik-Display
© | Abschlusswiderstand 12V | 12-V-Stromversorgung (DC)

=> Hinweis: Ein System ohne H5000 CPU liefert nur Daten von den verfligharen
Netzwerksensoren und bietet eine eingeschrankte Funktionalitdt. Im Grafik-Display werden
nur die MenU-Optionen angezeigt, die fir den Benutzer verfligbar sind.

16 I Systembeispiele | H5000 Betriebshandbuch
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Bedienung

Grafik-Display

BOAT 5PD kn

16.0

™wo

301

Grundlagen zur Bedienung

Das erste zum Netzwerk hinzugefiigte Display zeigt nach dem erstmaligen Einschalten einen
Einrichtungsassistenten an. Der Einrichtungsassistent muss zuerst vollstandig ausgefuhrt
werden, bevor Sie das Display verwenden kénnen.

Wahlen Sie mithilfe des Assistenten die gewlinschte Sprache, die Uhrzeit, die Einheiten und
die Netzwerkquelle aus.

SEITE

Durch kurzes Dricken auf die SEITEN-Taste gelangen Sie zur ndchsten Datenseite und kénnen so durch
die Seiten scrollen. Wenn Sie die SEITEN-Taste bei einer bestimmten Datenseite ldnger dricken, wird
das SeitenmenU angezeigt. Hier kdnnen Sie dann die gewlinschte Seite direkt aus einer Liste auswahlen.
Wenn Sie bei Anzeige eines beliebigen Dialogfensters die SEITEN-Taste drlicken, gelangen Sie zuriick zu
den Datenseiten. Innerhalb eines Menus kdnnen Sie mit der SEITEN-Taste einen Schritt zurlick gehen.
NACH OBEN

Zum Scrollen nach oben in ausgewahlten MenUs oder bei eingestellten Werten.

ENTER

Zum Zugreifen auf das Hauptmend, Auswahlen von UntermenUs und Bestatigen einer Auswahl.

NACH UNTEN

Zum Scrollen nach unten in ausgewahlten MenUs oder bei eingestellten Werten.
MENU/BELEUCHTUNG

Bei einmaliger Betdtigung der MENU-Taste &ffnet sich das Hauptmend.

Wenn Sie die MENU-Taste zweimal dricken, wird das EinstellungsmenU angezeigt.

Wenn Sie die MENU-Taste lange gedrickt halten, werden das Dialogfenster ,Display Setup”
und das Beleuchtungsmenu angezeigt.

Display Gruppe
Die Beleuchtungseinstellungen gelten fur alle Displays in der gleichen Gruppe.

Beleuchtungsstufe
Mindest- bis Maximaleinstellung in Schritten von 10 %.

Nacht Modus
Alternative Display-Anzeige fir schlechte Lichtverhaltnisse.

Nacht Modus Farbe
Rote, griine, blaue oder weil3e Textfarbe.

Hinweis: Wenn Sie die Beleuchtungsstufe (Hintergrundbeleuchtung) andern, wird diese
Anderung fir alle Displays in der gleichen Gruppe tibernommen. Siehe ,Netzwerk-Gruppen”
flr weitere Informationen.

BOA kn

Display Setup

Voreingestellt

Lo Max

|—| Display Gruppe
Beleuchtungsstufe
Nacht Modus
Nacht Modus Farbe

Tie

SchlieBen

Standby

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch
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Standby
Alle Displays kénnen in jedem Setup-Dialogfenster in den Standby-Modus versetzt werden.

> Hinweis: Um den Standby-Modus zu beenden, gentigt ein einmaliges Driicken der MENU-
Taste.

BOA kn

Display Setup

s | Display Gruppe Voreingestellt
Beleuchtungsstufe L Max
Nacht Modus m
Nacht Modus Farbe Rot

Tie

R Sendy |

Grafik-Display - Standardseiten

Fahren Steuern

BOAT 5PD kn

Jadl)

T

Angezeigte Daten

Nr. ‘Beschreibung ‘ Nr. ‘Beschreibung

1 Kurs/Steuerkurs 7 | Backbord-/Steuerbord-Anzeige
2 | Bootsgeschwindigkeit 8 | Wahrer Windwinkel

3 | Tidenfluss 9 | Anliegerkurse

4 | Wegpunkt 10 | Tiden-Mafstab

5 | Wahre Windrichtung 11| Wahre Windgeschwindigkeit

6 | Wahre Windanzeige

> Hinweis: Weitere Informationen zur Verwendung dieser Seite finden Sie bei der Beschreibung
der Seite ,Fahren Steuern”

Konfigurieren der Seite ,Fahren Steuern”
Bei der Navigation zu einem Wegpunkt kénnen Sie die Seite ,Fahren Steuern” konfigurieren,
um die Anliegerkurse als Navigationshilfe anzuzeigen.

Fahren Steuern

Race timer
Tidenfluss-Korrekiur |+
Ziel Windwinkel

Layline limits

% Einstellungen...
o AR

Tidenfluss-Korrektur
Mit der Tidenfluss-Korrektur wird der Tidenfluss berechnet, und auf dieser Grundlage werden
die Anliegerkurse entsprechend angeglichen.

18 I Bedienung | H5000 Betriebshandbuch




Ziel Windwinkel
Fur den Ziel-Windwinkel sind drei Quellen verflgbar.

Fahren Steuern

Race timer

Tidenfluss-Korrektur |+

Ziel Windwinkel Wahrer Wind-W'inkel |Manuell |

Layline limits Amwind-Winkel 45°

. Einstellungen... Vormwind-Winkel 170°
: =

"~

Polar
Verwendet den Ziel-Windwinkel aus Ihrer Polartabelle.

Aktuell
Verwendet den aktuellen Wert des Ziel Windwinkels.

Manuell
Manuelle Eingabe der Amwind- und Vormwind-Winkel in die Dialogfelder.

Layline limits (Anliegergrenzen)

Bei Auswahl wird eine gestrichelte Linie angezeigt, die beiderseits des Anliegerkurses die
minimale und maximale Dauer der Wende/Halse ausweist. Diese kann in Intervallen von 5, 10,
15 und 30 Minuten eingestellt werden.

Fahren Steuern
Race timer
Tidenfluss-Korrektur [+

Ziel Windwinkel A
Layline limits Limts aktiv
“ Einstellungen... Grenz-Perioden |15 Min
\J

W Grenzwerte zuriicksetzen

BOAT SPD (Geschwindigkeit)/Tiefe

@ BPA'I: SPD kn
>

Tiefe m

® D

Angezeigte Daten

S
wn

Nr. ‘Beschreibung ‘ Nr. ‘Beschreibung
1 | Geschwindigkeit 3 | Tiefe

2 | Beschleunigungsbalken
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Wind-Darstellung

M
o7

@x_,pns
@7_

WS
92

9.

10.3

15

IBAEN

Angezeigte Daten

Nr. | Beschreibung
1 | Wahre Windrichtung 4 | Mittelwert
; Wahre Windrichtung s Wahre Windgeschwindigkeit
(TWD) — Histogramm (TWS) - Histogramm
3 | Wahre Windgeschwindigkeit 6 | Zeitraum (5 bis 60 Minuten)

um zwischen den Zeitrdumen zu wechseln.

Start-Linie

> Hinweis: Fir die anzuzeigende Historie der Wind-Histogramm-Zeitrdume konnen Sie
zwischen 1, 5, 10, 30 oder 60 Minuten wahlen. Dricken Sie die NACH OBEN/UNTEN-Tasten,

P "' DIST LINE

“iag

m DIST§

s

4115,

21

.i’cll'ul| BL

Angezeigte Daten

Nr. ‘ Beschreibung ‘

Distanz zum Backbord-Ende der

%

Nr. ‘ Beschreibung

Distanz zum Steuerbord-Ende der

! Start-Linie 7 Start-Linie
. ) . Anzeige der
2 8
Anzeige der Tidenrichtung Start-Linie — Steuerbord-Ende
Anzeige der ' . ' ‘
? Start-Linie — Backbord-Ende ® | Windanzeige (Wind-Spitze)
4 | Anliegewinkel zur Start-Linie 10 Start-Linie — Punkt auf dem Pfeil bis
zum bevorzugten Ende
5 | RACETIMER (Regatta-Zeitmesser) 11 | Anliegewinkelvorteil (Bootslangen)
6 | Distanz zur Start-Linie (senkrecht)
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Einstellungen auf der Seite ,Start-Linie”

Die Seite ,Start-Linie” dient als visuelle Hilfe, um die Distanz des Boots von der Start-Linie, die
Tidenrichtung, den empfohlenen Anliegewinkel fir das Schiffsende beim Start sowie den
Vorteil in Grad und Bootsldngen fiir das begtnstigte Ende anzuzeigen.

= Hinweis: Vor dem Einstellen der Start-Linien-Position muss der Bugversatz aktualisiert
werden, um die Differenz zwischen der GPS-Position und dem Schiffsbug zu negieren.

1 Beginnen Sie mit dem Backbord-Ende der Start-Linie.

0 0
\

DISTP NM DIST LINE MM DIST S NM
- - .- - - .-
- - -
= RACE TIMER 0hr 4
BIAS L . BIAS ADV  BL|
L3 1 ] . . 3 1 |

2 Wahlen Sie ,Ping” aus dem Ment ,Start-Linie” aus.
3 Markieren Sie das Backbord-Ende mit der Meni-Option BB Ende”.

NM DISTS  NM

Race timer

--
Ping L4 BE Ende
Line Info... Steuerb. Ende l{q

Use boal lengths

\
“ Einstellungen... 0 hr 4
BIAS ® ® BIASADV BL
- - .- . - - -

4 Wenn der Bug die Start-Linie berlhrt, drlicken Sie die ENTER-Taste.

O

\

5 Die Backbord-Ende-Markierung im Fenster ,Start-Linie” wird in Rot angezeigt, wenn sie ,gepingt” wurde.

DIST P m DIST LINE NM DISTS  NM

p
J (1
RACE TIMER N

B

~. 5:00 -

6 Wiederholen Sie die Schritte 1 bis 4 fur das Steuerbord-Ende: Wéhlen Sie ,Ping” und dann ,Steuerb.
Ende” aus, wenn der Bug die Linie berthrt.

o .\

7 Die Steuerbord-Ende-Markierung im Fenster ,Start-Linie” wird in Griin angezeigt, wenn sie ,gepingt” wurde.

L

DISTP m DIST LINE m DISTS m
D - I S— |
RACE TIMER 0 hr A
BIAS e . BIAS ADV  EL
71 o 15

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch
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Erlauterungen zum Fenster ,Start-Linie”

R[ST P m DIST LINE m DIST 5 NM

152148 1

l RACE TIMER 0 hr \

"1 42415

b

N
‘

Start-Linien-Ende nicht gepingt (Position nicht erfasst)

Start-Linien-Ende gepingt (Position erfasst)

v W
AN | A

Start-Linien-Ende veraltet (letzte bekannte Start-Linien-Position)

Das Start-Linien-Ende gilt ab 23:59 Uhr des Tages, an dem es erfasst
wurde, als veraltet, bleibt aber gultig.

Ungliltige Start-Linie — mindestens ein ungultiges Ende (Position nicht
erfasst)

Start-Linie als blaue, gerade Linie: kein Anliegewinkelvorteil

Start-Linie als roter Pfeil nach links: Neigung zu Backbord-Ende

Start-Linie als griiner Pfeil nach rechts: Neigung zu Steuerbord-Ende

Anzeige der Tidenrichtung

Anzeige der Windgeschwindigkeit und Windrichtung (Wind-Spitze)

DIST P: Distanz zum Backbord-Ende der Start-Linie

BIAS: Anliegewinkel zur Start-Linie

RACE TIMER (Regatta-Zeitmesser)

DIST LINE: Distanz zur Start-Linie (senkrecht)

DIST S: Distanz zum Steuerbord-Ende der Start-Linie

BBEERErATY

BIAS ADV: Anliegewinkelvorteil (Bootsldngen)
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Tiefen-Historie

©
@7
@7

Angezeigte Daten

Nr. | Beschreibung

1 Aktuelle Tiefe

21

‘ Nr. ‘Beschreibung

Wasserlinie

2 Flachwasser-Grenze

Tiefen-Histogramm

3 | Tiefen-Skala

=> Hinweis: FUr die anzuzeigende Historie der Tiefen-Histogramm-Zeitrdume kénnen Sie
zwischen 5, 10, 30 oder 60 Minuten wahlen. Driicken Sie die NACH OBEN/UNTEN-Tasten,

um zwischen den Zeitraumen zu wechseln.

Autobahn

WPT BRG °M ETW 18 :01 :3 WAY12$
001 Rt

7

Angezeigte Daten

Nr. ‘ Beschreibung

‘ Nr. ‘Beschreibung

Geschatzte Ankunftszeit am

1 | Wegpunkt-Peilung 7 Wegpunkt
Kurs Gber Grund

2 8
(Course Over Ground) Wegpunkt

3 Begrenzung der Kursabweichung o | Kurslinie
(Benutzereinstellung)

4 | Distanz zum Wegpunkt 10 | Schiffsanzeige

5 | Cross-Track-Fehler (Cross Track Error)

XTE-Korrekturrichtung links oder
rechts

6 | Wegpunkt-Name

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch
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Tide

OAT SPD kn

8.4

HDG M

TIDE

Tiefe m

19435

]

Angezeigte Daten

Nr. ‘ Beschreibung

R

‘ Nr. ‘Beschreibung

1 | Bootsgeschwindigkeit 6 | TWA-Backbord/-Steuerbord
2 | Relativer Tidenwinkel zum Schiff 7 | Wahrer Windwinkel
3 | Kurs (Heading) 8 | Wahre Windgeschwindigkeit
4 | Tiefe 9 | Wahre Windrichtung
5 | Tiden-Mal3stab 10 | Tidenrichtung

Autopilot

?

-

W

HDG 0
AwA B

04

@ SET ANGLE - —2

[

i3

boob)

Angezeigte Daten

Nr. ‘ Beschreibung

‘ Nr. ‘Beschreibung

1 | Festgelegter Steuerkurs/Windwinkel 6 | Steuerkurs-Anzeige

2 Kompass-Skala 7 Kurs (Heading)

3| Leistungsstufe 8 ;iﬁgfmg Steuerkurs/Windwinkel/
4 | Autopilot-Modus-Anzeige 9 | Windwinkel

5 | Ruderwinkel-Anzeige 10 | Ruderwinkel

24|
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Wechsel der Datenseiten

BOAT 59D ks

301 ¥l |=
/ = 7'5

195

330 Nl 030 060

- 004
W ms.ﬁ smas

67
3

A
037 105

194 095005

19425

DSTF_ _m DIST LINE DTS WM

152 1 48“0.11

Verfiigbare Datenseiten

1 Fahren Steuern (voreingestellt) Vollbild*
2 =) Geschvvmd@ke@ﬁefe 2x1 Grid 3 2x1 Grid x1-Rasten)*
(2x1-Raster, voreingestellt)
Wind Plot . *
3 GH (Wind-Darstellung, voreingestellt) B3 22 Grid (2x2-Raster)
P - ) 2x2 grid offset
4 g Start-Linie (voreingestellt) =8 (2x0-Raster versetzt)*
5 e Tiefen-Historie (voreingestellt) BB 3x3Grid (3x3-Rasten)*
6 [ Autobahn (voreingestellt) CH 1+3 Digital*
7 Tide (voreingestellt) B2 1+6 Digital*
' . Centre Analog
=)
8 Autopilot (voreingestellt (Analoge Anzeige in der Mitte)*
& Satelliten Analog +2*
‘ Wetter =0l  Analog +3*
an Single Time Plot Dual Analog (Zwei analoge
(Einzelzeit-Darstellung)* Anzeigen)*
=) Dual Time Plot

(Zweizeiten-Darstellung)*

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch
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Austauschen einer Datenseite
Gehen Sie zum Seitenmend.

Markieren Sie die Seite, die Sie ersetzen mochten.

Einstellungen

Einstellungen

Tochter-Display
Seiten
Kalibrierung | solay )
@ B ochter-Display Q;,) Fahren Steuern

Dimpfung @ Kalibrierung B E p— "i\-"'!

Trip Log Dampfung 3 T3 Wind Plot v Drﬁch;::ﬁc:eﬁrmehr

4 g Sanlnie v
5 [ Tiefen Histarie v
6 [@K] Autobahn v

Drucken Sie die MENU-Taste.
Wahlen Sie ,Ersetzen..” aus und driicken Sie die ENTER-Taste.
Markieren Sie die gewUnschte Seite und dricken Sie die ENTER-Taste.

Seiten

Seiten Optionen
Aktivia

1 (&) ranren Steuen -

E-rsmlz Seite
BB 3acrid o
[CH 1+3 Digital ,4
B3 146 Digital

Seiten
1 @) Fahren Steuern

2 Centre Analog v
3 ) wind Plot =

3 [EE] Wind Plot -
4 ¢ star Linie v
5 "ff Tiefen Historie v

@ Centre Analog DrﬁcheUPiIgcsﬁirmehr
6 [@K] Autobahn v Analog +2 ” el r: P = ptionen,
Analog + 3 5 TJf Tiefen Historie v
6 Autobahn v

Die neue gewahlte Seite wird in der Seitenliste angezeigt.

Aktivieren/Deaktivieren einer Datenseite

Um eine Datenseite Gber die SEITEN-Taste verflighar zu machen, mussen Sie zunédchst
sicherstellen, dass diese Seite als eine der acht verfligbaren Seiten ausgewahlt wurde.

Sobald die Seite als eine der acht Datenseiten ausgewahlt wurde, kdnnen Sie sie ein- oder
ausschalten.

Markieren Sie die gewlnschte Seite im Ment ,Seiten”.

Driicken Sie die MENU-Taste.

Markieren Sie ,Aktiviert".

Dricken Sie die ENTER-Taste, um die Seite ein- oder auszuschalten.

Hinweis: Ein Hakchen neben der Seite zeigt an, dass die Seite aktiviert ist.

Seiten

‘_.(Q)_ ol _v | Seiten Optionen
L b Steuern - Seiten Optionen
Drilcke Pages fir mehr Ersetzen... f—
3_ @ Wind Piot I x Optionen. Aktiviert v
4 r' Start Linie v ot Ersetzen...
5 " [f Tiefen Historic v nie v
6 [@K] Autobahn v Historie v
6 [@K] Autobahn v b ictorie
6 [#A] Autobahn v
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Meniis

Wenn Sie auf einer Datenseite einmal die MENU-Taste driicken, wird das Seitenmenti
fur diese bestimmte Seite gedffnet. Driicken Sie zweimal auf die MENU-Taste, wird das
Einstellungsmenii angezeigt.

Seitenmenii

Die Optionen im Seitenmenii variieren von Seite zu Seite. Alle Seitenmeniis haben einen
Race timer (Regatta-Zeitmesser) und Einstellungsoptionen, um auf das Einstellungsmenii
zuzugreifen. Alle anderen aufgefiihrten Optionen beziehen sich direkt auf die aktuelle
Datenseite.

Fahren Steuern
Race timer
Tidenfluss-Korrektur [v|

Ziel Windwinkel 4
Layline limits ’

% Einstellungen...
AN 1LY e 1

Einstellungsmenii

Uber das Einstellungsmenii konnen Sie auf die Anzeige-Optionen sowie auf die Anzeige-
und Systemeinstellungen und die Kalibrierung zugreifen.

Einstellungen
Regatta-Zeitmesse Regatta-Zeitmesser
Seiten

ochter-Display

]
(D Kalibrierung
Damplung

Trip Log

Meniistruktur - Beispiel
1 Wabhlen Sie wie oben beschrieben ein Men( aus.

2 Navigieren Sie mit den Tasten NACH OBEN/UNTEN und ENTER durch die MenU-Optionen.

> Hinweis: Wenn Sie beim Navigieren durch ein Ment einmal die SEITEN-Taste drlicken,
kehren Sie zur vorherigen MenU-Option zurdick.

Beispiel unten: So greifen Sie auf das Dialogfenster , Zeit” Giber das Einstellungsmenii zu.

Einstellungen
(1) Regatta-Zeitmesse ~ "°G3!7-Cell Einstellungen
!‘ Seiten &&| Tochter-Display Netzwerk

o Einstellungen
Einheiten et o0
Tochter-Display talihrianing
0 play 6 Kalibrierung Decimal places [EH) Tochter-Display Netzwerk
amofung _ Einheiten L2
Dampfung Sprache @ Kalibrierung -
Teit... ? Decimal places »
Beleuchtung Dampfung Sprache Deutsch
151 Trip Log Alarme Simulation gg Trip Log Zeit...
I Einst. wieder b Befeuchwng »
il l ; Alarme Simulation
Einst. wieder herstellen...

25/06/2014 11:36

Lokale Abweichung GMT -06:00

Zeit Format 24 hr
Datum Format dd/MM/yyyy

Speichern Laschen
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Regatta-Zeitmesser

Der Regatta-Zeitmesser kann von einer bestimmten Zeit abwarts bis null zéhlen, was z. B.
ideal fur den Countdown bis zum Start einer Regatta ist. Sie kdnnen ihn aber auch als
Stoppuhr verwenden, um die vergangene Zeit ab null zu messen.

Sie kdnnen den Timer jederzeit starten, indem Sie im Einstellungsment die Option ,Timer
starten” wahlen. Ist der Startwert beim Starten des Zeitmessers auf null (00:00) gesetzt, zdhlt
der Zeitmesser nach oben und zeichnet die vergangene Zeit auf.

> Hinweis: Der Zeitmesser wird von den miteinander verbundenen Displays im Netzwerk

standardmafig gemeinsam verwendet. Alle Zeitmesser-Werte sind synchronisiert.

Einstellungen
(1) Regatta-Zeitmesse
Seiten

Einstellungen

() RegattaZeitmesser ~ Regatta-Zeitmg

Regatta-Teitmesser

Tochter-Display -'| Seiten - 0hil
_ 0 hr

@ Kalibrierung @| Tochter-Display
I Dampfung @ Kalibrierung
Tnp Log Dampfung

Trip Log

> Hinweis: Der eingestellte Zeitmesser-Wert wird in Stunden:Minuten (hh:mm) angezeigt. Im

i h W N =

Zahler des Zeitmessers werden Minuten:Sekunden (mm:ss) angezeigt. Die Stundenanzeige
befindet sich oben rechts im Display.

Countdown-Zeitmesser

Um einen Countdown bis zum Start einer Regatta einzurichten, kdnnen Sie einen Zeitwert
im Feld ,Set start value” (Startwert einstellen) im MenU ,Race Timer” (Regatta-Zeitmesser)
festlegen.

Startwert einstellen

Wahlen Sie das Feld ,Start Time" (Startzeit) aus.

Geben Sie mit den Tasten NACH OBEN und NACH UNTEN den gewtiinschten Wert ein.
Driicken Sie die ENTER-Taste, um zur ndchsten Stelle zu springen.

Drlcken Sie die SEITEN-Taste, um das Feld zum Bearbeiten der Zahlen zu verlassen.

Driicken Sie abschlieSend zur Bestatigung auf ,OK".

__Race limer
Start
Resel (00:00)
Auto start trip Start time
Sef start value

Enter start timer value (hh:mm)

Start time

Enter start timer value (hh:mm)

Lischen

Cancel

0 hr

= Hinweis: Wenn Sie ,Cancel” (Beenden) auswéhlen oder mit der SEITEN-Taste das Fenster

verlassen, werden die Einstellungen nicht Gbernommen.

Wenn im Startwertfeld eine Zeit eingegeben ist, beginnt der Zeitmesser mit dem Countdown
von diesem Wert, sobald er gestartet wird. Sobald der Zeitmesser bei null angekommen ist,
beginnt er aufsteigend zu zdhlen, um die vergangene Zeit aufzuzeichnen.

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch



Starten/Stoppen des Zeitmessers

Um den Zeitmesser zu starten, wahlen Sie im Menu ,Regatta-Zeitmesser” die Option ,Start”
aus. Wenn der Zeitmesser lauft, wird wieder die vorherige Datenseite angezeigt. Um den
Zeitmesser anzuhalten, wahlen Sie im MenU ,Regatta-Zeitmesser” die Option ,Stop” aus.

Einstellungen
- Regatta-Zeitmipsss
o R & Regatta-Zeitmesser
Seiten
Tochter-Display Race timer
Stop
@ Kalibrierung sync

fZ7] pampfung

Sync (Synchronisieren)
Wenn der Zeitmesser absteigend zéhlt, wird durch die Auswahl von ,Sync” (Synchronisieren)
die Zeit auf die ndchste volle Minute nach unten oder oben gerundet.

Regatta-Zeitmesser

Race timer
Stop
Sync

Regatta-Zeitmesser

0 hr

Zuriicksetzen

Mit ,Reset” (Zurlicksetzen) wird der Zeitmesser auf den Startwert zurlickgesetzt. Wenn der
Timer aktiv war, wird die Ausfiihrung ab dem Startwert fortgesetzt.

Rolling Timer (Kreis-Zeitmesser)

Wenn Sie ,Rolling Timer (Kreis-Zeitmesser) auswahlen, wird der Countdown-Zeitmesser
jedes Mal neu gestartet, wenn er null erreicht hat. Er lduft so lange weiter, bis der Zeitmesser
gestoppt wird.

Auto start trip (Autostart Trip)

Wenn Sie ,Auto start trip” (Autostart Trip) auswahlen, wird das Trip Log (Tageslog)
eingeschaltet, um lhre Zeit und die zurlickgelegte Distanz ab dem Moment zu erfassen, ab
dem der Countdown-Zeitmesser von null hochzéhlt.
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Mann-iiber-Bord
Bei einem Notfall und ausgeldstem Mann-Uber-Bord-Ereignis wechselt das Display
automatisch zum MOB-Fenster.

MOB POS

D047 083 ,_ o
MOB BEARING o1 C

@ . Al 4@
MOB RANGE m 4

o33, 5

Angezeigte Daten

Nr. | Beschreibung Nr. ‘Beschreibung

1 | Letzte bekannte MOB-Position 5 Richtung zur MOB-Position vom

Schiff aus
2 | Peilung zur MOB-Position 6 | Koppelnavigation fur MOB-Position
3 | Distanz zur MOB-Position 7 | Letzte bekannte MOB-Position

4 | Schiff (zeigt immer nach oben)

« Ander Position, an der das Man-Uber-Bord-Ereignis ausgeldst wurde, wird ein aktiver
Wegpunkt gesetzt. Dieser wird als Kreissymbol angezeigt. Wurde das Man-Uber-Bord-Ereignis
Uber AIS-SART aktiviert, wird diese Position Uber das AIS-SART-Signal aktualisiert.

« Die GPS-Koordinaten (Ldngen- und Breitengrad) der letzten bekannten Position werden oben
links im Fenster zusammen mit der Peilung und dem Bereich fiir die MOB-Wegpunktdaten
darunter angezeigt.

o Wenn lhr Netzwerk Gber eine H5000 CPU verflgt, ermittelt die CPU mithilfe der
Koppelnavigation die geschatzte Man-Uber-Bord-Position. Diese Position wird als
Dreieckssymbol angezeigt.

Q Schiff

O Letzte bekannte MOB-Position (H5000 CPU oder MFD erforderlich)

A Koppelnavigation fur MOB-Position (H5000 CPU erforderlich)

= Hinweis: Um das Man-Uber-Bord-Ereignis zu 16schen, driicken Sie die MENU-Taste und
wahlen ,Cancel” (Beenden).
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Unterstiitzung fiir HV Display

Jedes kompatible B&G HV Display — z. B. ein mit dem Netzwerk verbundenes 20/20 HV Mast-
Display — kann tber die H5000 CPU, den Webserver, das Grafik-Display oder das Regatta-
Display konfiguriert werden, um die gewinschten Daten wie Geschwindigkeit, Tiefe oder
Windgeschwindigkeit anzuzeigen.

Hinweis: Wird dem Netzwerk ein neues HV Display hinzugefugt, wird standardmallig
die Bootsgeschwindigkeit angezeigt. Ist keine Datenquelle fur die Bootsgeschwindigkeit
verfUgbar, wird im Display ,Aus” angezeigt.

Tochter-Displays

Auf die Seite ,Tochter-Display” greifen Sie Uber das MenU Einstellungen zu. Hier werden alle
HV Displays nach GroBe aufgelistet. Displays, die nicht im Netzwerk vorhanden sind, werden
grau dargestellt.

So dndern Sie die in einem HV Display gezeigten Daten: Markieren Sie das Display in diesem
Mend, dricken Sie die ENTER-Taste und wahlen Sie den gewUnschten Datentyp aus der Liste

aus.

Einstellungen

10/10 Displays,

20/20 Displays, .- — .

30/30 Displays. 10/10 glsplays.

y 5 20420 Displays

. T 30/30 Displays,

| Dampfung @ Kalibrierung 40/40 Displays.|20/20 Display [4] 15

n i

| ; Alarme

Dampfung 20/20 Display (5] 16
a

Einstellungen

20/20 Displays

40/40 Displays,

20/20 Display [6] 17
rip Log

[x]
I ; Alarme

Konfigurieren eines HV Displays
Wahlen Sie im MenU ,Tochter-Display” das zu konfigurierende HV Display aus.

Einstellungen
) sciten 10/10 Displays,

20/20 Displays, .- — .
30/30 Displays, 10/10 Displays. -
40/40 Displays, Tochter-Display ﬁg:m S —
| Dampfung @ Kalibrierung 40740 Displays| t:il)_?rmer
EE Trip Log Dimpfung Ei.;w;allon
I ; Alarme a 1ip Log éf:.?mgmh

Wetter
Wind

a g
I ; Alarme

Wahlen Sie die Informationsquelle aus, die auf dem ausgewdhlten HV Display angezeigt
werden soll.

Umzebung
Layline

Log/Timer
MNavigation

Umgebung
Layline

3
Speed/Depth Mﬂlﬁs}tm[iﬂg —
. DR Distance Layling
. 207200 log Log/Timer
e Regatta-Teitmesser EE glﬂrfng
Reisestrecke 20/20D stance

" Log

[ ‘[rlpigecdnurdts(hmu I 26
Reisestrecke

L Trip-Speed Durchschnitt

Nach der Auswahl wechselt das Display automatisch zur Seite ,Tochter-Display” zurick.
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Alarme
Wenn der entsprechende Sensor mit dem Netzwerk verbunden ist, kdnnen Sie den Alarm
einschalten, indem Sie ihn aus der Alarmliste auswahlen.

Alarm ein/aus
Ein- oder Ausschalten eines Alarms in der Alarmliste. Ein Hakchen neben dem Alarm in der
Alarmliste zeigt an, dass der Alarm aktiv ist.

Einstellungen

Tochter-Display Alarm-Historie P =
Alarm Einstelly Alarm Einstellungen

- Alarme deakii] _No GPS fix = Alarm Einstellungen
Dimpfung Flachwasser ||| 2 (re—— .
" a1~ MNo GPS fix
[A] in Log Tiefes Wasser 30) ——
] Trip Log |- Flachwasser [v1]2.0(m)
Ankern 50 el
Anker-Tiefe Tiefes Wasser 30.5(m)
ﬁ System Kleine Bootsgeschw. 5(| —Ankem 50(m)
True wind high 23| | ﬁ.nl_v:l-ﬂele
Lo Kleine Bootsgeschw. 5 (kn)
True wind high 25 (kn)

= Hinweis: Sie konnen auch alle Alarme auf einmal ein- oder ausschalten. Wahlen Sie daftir im
MenU ,Alarme” das Feld ,Alarme deaktiviert” aus.

Einstellungen

BE| Tochter-Display Alarm-Historie...
Alarm Einstellungen...

Alarme deaktiviert |

’-;__‘_l Dampfung
E Trip Log
[ Alarme
‘ a System

Alarmeinstellungen
1 Driicken Sie die MENU-Taste, wenn bei einem Alarm die Parameter eingestellt werden
mussen. Darauf wird das Mend ,Aktiviert/Grenzwert einstellen..” angezeigt.

Wahlen Sie ,Grenzwert einstellen..” aus.

Stellen Sie den gewlinschten Alarmparameter ein.

Drlcken Sie die SEITEN-Taste, wenn Sie die Editierung beendet haben.
Dricken Sie zur Bestatigung ,OK"

i b W N

Alarm Einstellungen

No GPS fix

~ No GPS fix

aktiviert v

. Grenzwert einstellen...
- Anker-Tiefe |v13.0(m)

I~ Kleine Bootsgeschw. 5 - 30.5 (m)
True wind high 25 ] " "_E“dm 50 (m)
True wind high 25 (kn)

" = 2 peschw. 5 (kn)
| True wind high 25 (kn)
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Alarmanzeige

Das Alarmsystem wird aktiviert, wenn eine Alarmeinstellung Gberschritten wird. Alarme
werden mit einem Alarmtext und mit einem akustischen Alarm (optional) gemeldet.

= Hinweis: Weitere Details zum Einstellen eines Alarms finden Sie unter ,Alarmeinstellungen’”.
Damit Autopilot-Alarme gemeldet werden, muss es im Netzwerk einen Autopiloten geben.

Wird kein spezifischer Alarmtext angezeigt, wird ein Alarmcode ausgegeben.

Bestatigen eines Alarms

Sie kdnnen einen Alarm bestatigen, indem Sie die ENTER-Taste drlcken. Dadurch wird die
Alarmmeldung geldscht und der Alarm verstummt bei allen Geréten; die zu der gleichen
Alarmgruppe gehoren. Es wird in bestimmten Abstdnden eine Erinnerung angezeigt, solange
die Alarmbedingung weiterhin besteht.

= Hinweis: Ein Alarm, der von Geraten anderer Hersteller als B&G im Netzwerk empfangen wird,
muss auf dem Gerat bestatigt werden, das den Alarm erzeugt hat.

Alarm-Historie

Bisherige Alarm-Meldungen kénnen Gber das MenU ,Alarm-Historie” aufgerufen werden. Dort
werden Alarm-Meldungen gespeichert, bis sie manuell geléscht werden.

Alarm-Historie

Flachwasser Alarm-Historie

Dampfung
gg Trip Log Flachwasser Bestitig

14:03

Details arzeigen

r Flachwasser angestig J Alle laschen Bestatigt 25/06/14
{ } ;'_.l![tm
Flachwasser Clear | Flachwasser angestiegen 25}%” 4
14:02
Flachwasser Clear 25/06/14

Alarm geloscht Ereignis

Flag a Flachwasser 14

Flad Tiefe<1.8(m)

14:03

Flachwasser Clear 25/06/14

Loschen der Alarm-Historie

Zum Loschen der Alarm-Historie wéahlen Sie im Mend ,Alarm-Historie” die Option
JAlle [6schen” aus.

- Tochter-Display | Alarm-Historie,

Vaiib Alarm Einstellu|
@ L LIE Alarme deaktiv

Alarm-Historie

Alarm-Historie
Dimpfung Flachwasser Clear &
Trip Log Flachwasser Bestatig
|'d  Details anzeigen - 14:03
ﬁ System Flachwasser angesty e 64
Flachwasser Clear | Flachwasser angestiegen ZS}UE ™’
14:03
Flachwasser Clear 25/06/14
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Dampfung
Die Dampfungsrate hat Auswirkungen auf die Aktualisierungsfrequenz der Sensordaten.

Je groBBer der Dampfungswert, desto gleichmaBiger verlduft die Wertanderung, aber desto
langsamer ist die Reaktion auf wechselnde Daten.

Einstellungen

) sciten Kurs —e
Scheinb. Wind Einstellungen
§| Tochter-Display e sei |
" S Wahrer Wind seien Kurs Einstellungen
alibric 7 = 2 Scheinb. Wind
@ Kalibrierung True Wind Dire u"..'ﬁ Tochter-Display Fefreriiag !] Seiten Kurs 1sec |
e Bools-Geschwi .. i 0

Dampfung Dunaniic Rspd @ Kalibrierung True Wind Dire [E8) Tochter-Display Schaink. Wind 1::

1 2] Trip Log T‘I L 677 Dampfu Boots-Geschi| e Mahweri 2o
ide [ plung o @ Kalibrierung True Wind Direction 3¢
506G = - S8l

I; Alarme 506G E= Trip Log Tide F77) Dimpfung Bools-Geschwi... | 5se

Dynamic Bspd s
I Alarme 506G EE] Trip Log 7sec
[x1=] 1MP LOS Tide 8sec

| A e 506 pLa

Gedampfte Parameter

Im Folgenden finden Sie eine Liste von Parametern, auf die ein Dampfungswert angewendet
werden kann. Stellen Sie firr jeden Parameter einen Dampfungswert (Rickmeldungsrate) von
0 bis 9 Sekunden ein.

Kurs (Heading)

Scheinbarer Wind (Winkel und Geschwindigkeit)
Wahrer Wind

True Wind Direction (wahre Windrichtung)
Boots-Geschwii... (Bootsgeschwindigkeit)

Dynamic Bspd (dynamische Bootsgeschwindigkeit) — nur bei den Systemen Hercules und
Performance!

Tide

SOG (Speed Uber Grund)

COG (Kurs Uber Grund)

Dynamische Bootsgeschwindigkeit

Bei der dynamischen Dampfung reduziert der auf die Bootsgeschwindigkeit angewandte
Dampfungswert diese auf nahezu null, wenn sich die Daten schnell andern.

Der Dampfungswert fr die Bootsgeschwindigkeit wird (in Sekunden) auf einen stabilen
Statuswert gesetzt. Die dynamische Dampfung wird auf einen Wert zwischen 0 (aus)
und 9 (Maximum) eingestellt. Je hoher der Wert, desto empfindlicher reagiert die
Bootsgeschwindigkeit auf die Haufigkeit von Anderungen und desto schneller wird der
Dampfungswert gesenkt. Dadurch sind die Auswirkungen der Anderung schneller auf
den Instrumenten zu sehen. Wird die Anderungsrate der Funktion reduziert, kann der
Dampfungswert auf den vorgegebenen Wert ansteigen.

Hinweis: Die Dampfung ist nicht mit der Aktualisierungsrate zu verwechseln. Letztere
bestimmt, wie hdufig pro Sekunde der Funktionswert an die Anzeige gesendet wird. Die
Aktualisierungsrate ist fur alle Funktionen vorgegeben.
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Trip Log
Es werden zwei Trip Logs (Tageslogs) aufgezeichnet. Im Tageslog 1 wird die auf dem Wasser
zurlckgelegte Distanz und im Tageslog 2 die laut GPS-Eingabe zurlckgelegte Distanz

festgehalten.

= Hinweis: Fur das Tageslog 2 muss das Netzwerk mit einem kompatiblen GPS verbunden sein.

TRIP m TRIP hrs

©—129_ 7 1:05:17—0
AVG SPD kn MAX SPD

- 81 116

Nr. ‘Beschreibung ‘ Nr. ‘Beschreibung
1 | Reisestrecke 3 | Trip-Zeit
2 | Durchschnittsgeschwindigkeit 4 | Hochstgeschwindigkeit

=> Hinweis: Die korrekte Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit ist fiir genaue Tageslog-
Aufzeichnungen entscheidend.

Log

Zum Zeigen der seit der Installation zurtickgelegten Meilen. Dieser Wert basiert auf der auf
dem Wasser zurlickgelegten Distanz.
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DOLO ®

Regatta-Display

B&G
' BOAT 5P KN
= JH
ich
' -
‘acc’ JEPTH M Baa|| [F——

, i

19999

Grundlagen zur Bedienung

SEITE

Durch Druicken der SEITEN-Taste kdnnen Sie hintereinander durch die Datenseiten scrollen oder aus
jedem Men( zurlick zu den Display-Seiten navigieren. Wenn Sie die SEITEN-Taste gedruckt halten, wird
die aktuelle Seitenkonfiguration gespeichert.

NACH OBEN

Zum Auswahlen der oberen Display-Hélfte, um Variablen zu éndern, Scrollen durch MenUs und Variablen
sowie zum Erhdhen oder Verringern von Werten.

ENTER

Zum Zugreifen auf das Hauptmen, Auswahlen von UntermenUs und Bestatigen einer Auswahl.

NACH UNTEN

Zum Auswahlen der unteren Display-Halfte, um Variablen zu éndern, Scrollen durch Mentis und
Variablen sowie zum Erhohen oder Verringern von Werten.

MENU/BELEUCHTUNG

Zum Aufrufen des Einstellungsmeniis und zum Scrollen durch die Meni-Optionen. Wenn Sie die Taste
lange drlicken, gelangen Sie zur Beleuchtungseinstellung.

Display-Informationen

n

L
=2y

!

@—tercct JERTH p

®  ©

Nr. ‘ Beschreibung ‘ Nr. ‘ Beschreibung
1 | Datenvariablenname 8 | Alarm —Warnung
2 | Display-Datenwert 9 | Alarm - Info
3| MaReinheiten 10 (S::\%/L)Jeru ng von Tochter-Displays
4 | Art der Balkendaten 11 | Autopilot eingeschaltet
5 | Balkendaten 12 | Aktive Seitennummer
6 | Seite gespeichert/Quellenauswahl 13 | B&G H5000 CPU im Netzwerk

7 Alarm — kritisch
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Meniis

Zum Aufrufen der Mentfunktion driicken Sie die MENU-Taste. Zur Bedienung eines Men(s
verwenden Sie die Richtungstasten NACH OBEN und NACH UNTEN und drlcken die ENTER-
Taste, um einen MenUpunkt auszuwdahlen. Durch Driicken der SEITEN-Taste gelangen Sie
zurlick zu den Display-Seiten.

Seiten

Das Display zeigt funf konfigurierbare Datenseiten. Auf den Datenseiten werden
unterschiedliche Daten und Informationen von Sensoren und Gerdten im Netzwerk angezeigt.

Hinweis: Alle voreingestellten Seiten kdnnen bearbeitet werden, um die vom Benutzer
bevorzugten Bootsdaten anzuzeigen.

Bei jedem Betdtigen der SEITEN-Taste wird zur ndchsten vorausgewahlten Seite im Zyklus
weitergeblattert.

Hinweis: Durch Drlicken der SEITEN-Taste werden die Datenseiten 1 bis 5 nacheinander in
fortlaufender Rotation angezeigt.

* BOAT 5P1

= 3
i

1

b

* JEPTH Bas

= - "B FEADING
] E o
E E ) v (
AWG i 5 E 3
e VMG )

HN Bas

Inhalte von Datenseiten bearbeiten
Sie kdnnen jede der fiinf Datenseiten bearbeiten, sodass sie die bendtigten Bootsdaten anzeigen.

Datenseiten bearbeiten

Wahlen Sie die Seite aus, die Sie bearbeiten mochten. Dricken Sie die NACH OBEN-Taste fur
das obere Datenfeld oder die NACH UNTEN-Taste, um das untere Datenfeld auszuwahlen.
Nach der Auswahl blinkt der ausgewahlte Datenfeldtext, um anzuzeigen, dass das Meni
ausgewahlt wurde.

Wahlen Sie mit den Tasten NACH OBEN und NACH UNTEN den gewUnschten Datentyp
aus. Anschliefend drlicken Sie die ENTER-Taste. Der Feldtext hort auf zu blinken und Sie
gelangen zur Datenseite zurlck. Wenn Sie die SEITEN-Taste lange dricken, wird die Display-
Konfiguration gespeichert.

' l 506 KN

:32’5 :

N2 S\,

= = —
' r WIN] &
=TI

]
NN

350 ()] 350 (=)

wi COG M sss

I\

M

()

[}
{
w COG

LG g
#iyg-
o

- {459
. €05 M sea
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Balkendaten bearbeiten
Wahlen Sie die MenU-Option ,Bargraph” (Balkendaten) und wahlen Sie dann mit den
Pfeiltasten die gewinschten verfligbaren Balkendaten aus. Driicken Sie die SEITEN-Taste, um
die Anderung zu speichern und zu der Datenseite zuriickzukehren.

FO0AT SR KN TARGRAPH TARGRAPH
135 . .
JEPTH M mss OFF sca e ACCELERN sea

* BOAT SPD KN

]

]

we JEPTH M sas

Race Timer (Regatta-Zeitmesser)

Der Regatta-Zeitmesser kann von einer bestimmten Zeit abwarts bis null zéhlen, was z. B.
ideal fur den Countdown bis zum Start einer Regatta ist. Sie konnen ihn aber auch als
Stoppuhr verwenden, um die vergangene Zeit ab null zu messen.

Hinweis: Sobald der Countdown-Zeitmesser null erreicht, beginnt er aufwarts zu zahlen und
zeigt die seit null verstrichene Zeit. Der Zeitmesser erfasst die Zeit, bis er angehalten wird.

Set (Eingabe)
Festlegen des Zeitmesserwerts.
* BOAT 5P1 KN TIMER M5 TIMER M5
m-rinr n-rnn
= . @D o CD Uy
{ : ‘
wc JEFTH M ssa START mca SET sea

Nach dem Auswahlen von ,SET" (Eingabe) stellen Sie die gewlinschte Zeit mit den
Richtungstasten ein.

TIMER M5 TIMER M5 TIMER M5
n.nn Jnn Jon
Ly U o iy
A1 n nny
(TEEHT] L

SET HY sse SET HY sss SET BsG

Hinweis: Beim Zeitmesser kdnnen nur volle Minuten eingestellt werden.

Start
Starten des Zeitmessers. Ist ein Zeitwert vorgegeben, zahlt der Zeitmesser abwarts. Steht der
Zeitmesser auf null, zahlt er aufwarts.

" 30AT GPD_ KN TIMER M5 TIMER "5
300 25y
= . @D AT .
‘ 1
e JEPTH M mem START sca - SyYNC sca

Synchronisieren
Beim Synchronisieren wird der Zeitmesser auf die ndchste volle Minute zurlickgesetzt.

TIMER M5 TIMER M5 TIMER M5

2ac 00 25y

SYNC B&G SYNC B&s SYNC B&G
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Stop
Anhalten des Zeitmessers. Driicken Sie nochmals die ENTER-Taste, um den Zeitmesser wieder
zu starten.

257 ”%Bﬁ 238
SYNC B&G STORP GSTART B&G
Zuriicksetzen

Bei laufendem Zeitmesser wird mit ,RESET” (ZurUcksetzen) automatisch mit dem
Abwartszéhlen ab dem urspringlich eingestellten Wert fiir den Race Timer (Regatta-
Zeitmesser) begonnen. Wurde der Zeitmesser beim Auswahlen von ,RESET” (Zurlicksetzen)
gestoppt, wird die Uhr auf den urspriinglichen Wert zurlickgesetzt, beginnt aber erst zu zéhlen,
wenn ,START" ausgewahlt wurde.

TIMER M5 TIMER M5 TIMER M5
J8 Z18 300
o

CTART Bec FREGET REGET Bac

Tochter-Displays
Tochter-Display konnen individuell Uber das Regatta-Display eingestellt werden, um eine
einzelne Variable anzuzeigen.

Konfigurieren von Tochter-Display

Wahlen Sie das Meni ,Remote” (Tochter) und dann das zu konfigurierende Tochter-Display
(z.B.20/20 HV) aus.

Hinweis: Das Remote-Display blinkt, wenn es zur Bearbeitung Uber das Regatta-Display
ausgewdhlt wurde.

*° BOAT S5P01 KN B REMOTE PEMOTE
T ({010 | 2028
1eb - 5x ! E
‘rt JEPTH M mas B&G
REI rﬂl?l'i n REI rﬂl?l'i n FEM r1:l;_F' n
EuEu EuEu EuEu
. c ¢ B~
NAV IGATE sac SR IEFR B&c BOAT S5P0 Bec

Navigieren Sie mit den Tasten NACH OBEN/UNTEN und ENTER zu einer Variable und
wahlen Sie die anzuzeigende Variable aus. Beenden Sie den Vorgang durch Drlicken der
SEITEN-Taste.

Auswahlen der Beleuchtungszone

Stellen Sie die Beleuchtungszone auf dem Display ein. Alle Einheiten mit der gleichen
Beleuchtungszone geben die Beleuchtungseinstellungen der anderen Geréte wider. Die

Standardeinstellung ist ,NETWORK" (Netzwerk).

Hinweis: Halten Sie die MENU/BELEUCHTUNG-Taste gedriickt, um das Beleuchtungsmend
aufzurufen.

* BOAT 5P0 KN L IGHT ING L IGHT ING

B "gg 0

w JEPTH M sea NETHORK ssc GROUP 1 -

-~
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Backlighting (Helligkeitsstufe)

Stellen Sie die gewinschte Helligkeitsstufe fiir das Display ein.

=> Hinweis: Alle Einheiten einer Beleuchtungszone haben die gleichen
Beleuchtungseinstellungen wie die anderen Gerédte. Die Standardeinstellung ist ,NETWORK"
(Netzwerk). Zum Andern der Beleuchtungszone wahlen Sie das Beleuchtungsmenti und
dricken die NACH UNTEN-Taste. Die Beleuchtungszone beginnt darauf zu blinken. Wahlen
Sie die gewUlnschte Zone aus und drticken Sie die ENTER-Taste.

* BOAT SPD KN

wr' JEPTH M mea

NE TWORK B&s

\\\Ill/
-=_ L1 GHT-.. =

=
s AN 5 @

NE THORK

Trip Log

S\,

=
LIGHTING =
Ill\\‘ﬁ»
{

\\\\m )

I::l

NE TWORK B&s

Es werden zwei Trip Logs (Tageslogs) aufgezeichnet. Im Tageslog 1 wird die auf dem Wasser
zurlickgelegte Distanz und im Tageslog 2 die laut GPS-Eingabe zurlickgelegte Distanz

festgehalten.

> Hinweis: FUr das Tageslog 2 muss das Netzwerk mit einem kompatiblen GPS verbunden sein.

Starten des Trip Log (Tageslog)

* BOAT SPD KN

= 3f
e’ _TJ'EP:_H‘ 8@ .;m

TR LOGL - WM

AnnA
Uy

START sss

Stoppen des Trip Log (Tageslog)

** BOAT 5P kN
BT
Ir":. ‘EE B&G

¢ JEPTH

TR LOGL . WM

(547

5TOA BaG

Zuriicksetzen des Trip Log (Tageslog)

TR LOGL . WM

(547

FESET B&G

TRP LOGI MM
(53c°
( .
GTART Bac
Alarme

TR LOGL . WM
{
{

5T0F mcal

06l WM

(]

-3
-

STHRT BaG

TRP LOGL . WM
nnnn

L

FESET B&G

Sind die Alarme auf ,On” (Ein) gesetzt, werden im Regatta-Display Alarmmeldungen
angezeigt, wenn vordefinierte Alarmparameter im Netzwerk ausgeldst werden. Wenn der
Regatta-Display-Alarm ausgeschaltet ist, wird keine Alarmmeldung im Regatta-Display

angezeigt.

* BOAT 5P0 KN

= 38
: EEPTH‘ Eﬁ m

RLARMS

OFF

SHOW ALL
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Alarmmeldungen

Empfangt das Display eine Alarmmeldung, zeigt es den Variablennamen und den aktuellen
Wert an, auf die sich der Alarm bezieht. Ein Symbol wird hervorgehoben, um die Alarmstufe
anzuzeigen.

Alarmsymbole
Es gibt drei Alarmsymbole fiir die drei Alarmstufen, wie unten gezeigt.

Wichtig/kritisch

Warnung

Informationen

>

Tiefenalarm - Beispiel

S\

THR g EPTE_ N =
(5= a0
] 3 - 3”

THS " KN s THS " KN s

Bestatigen eines Alarms

Sie kbnnen einen Alarm bestatigen, indem Sie die ENTER-Taste zweimal kurz hintereinander

drticken. Dadurch wird die Alarmmeldung (Text, Beleuchtung und Ton) von allen Gerdten im

Netzwerk geldscht. Es wird in bestimmten Abstanden eine Erinnerung angezeigt, solange die
Alarmbedingung weiterhin besteht.

S

SIS R 4 & B
=1 (5=
LA LA

Diagnose

Die Diagnoseseiten zeigen Details zum Display, die Instanznummer, die Softwareversion
sowie Optionen zum Testen und Zurlicksetzen des Displays. Um auf die Diagnoseseiten
zuzugreifen, halten Sie die MENU-Taste beim Anschalten des Displays gedriickt. Verwenden
Sie die NACH OBEN/UNTEN-Tasten, um durch die Seiten zu scrollen.

Version
Softwareversionsnummer. Die neueste Softwareversion finden Sie auf der Website von B&G.

VERSION

Nr. ‘Beschreibung ‘ Nr. ‘Beschreibung

R = steht flr Release der Software.
1 | Softwareversionsnummer 2 | Alle anderen Kennzeichnungen
dienen nur zu internen Testzwecken.
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Checksum

Weitere Informationen zur Version im Hexadezimal-Format. Diese Informationen dienen nur
flr den B&G Support.

o0t

o557
YOFH-| o

USER

Nr. | Beschreibung Nr. ‘Beschreibung

1 Schiffscode 2 | Benutzercode

Full Reset (Alles zuriicksetzen)

Werkseinstellung des Displays. Alle Einstellungen werden auf die Werkseinstellungen
zurlickgesetzt. Wahlen Sie die Seite ,FULRESET” (Alles zurlicksetzen) aus und drlicken Sie die
ENTER-Taste. Darauf wird ein vollstandiges Zurticksetzen durchgefiihrt und das Display zeigt
anschlieBend wieder die voreingestellte Geschwindigkeits- und Tiefenseite an.

FULRESET FULRESET * " BOAT 5P KN

- 32

PLS WAIT wet JEPTH M sew

User Reset (Benutzereinstellungen zuriicksetzen)

Zurtcksetzen der Seitenkonfiguration auf die Standardeinstellungen. Alle anderen
Einstellungen bleiben unverandert. Wahlen Sie ,USERRESET” (Benutzereinstellungen
zurlicksetzen) aus und dricken Sie die ENTER-Taste. Das Display meldet, wenn der Vorgang
abgeschlossen ist.

USERESET USERESET

LCD Segment Test (LCD-Segmenttest)

Wenn die Seite ,LCD Segment Test” (LCD-Segmenttest) ausgewahlt wurde, beginnt das
Display automatisch mit dem LCD-Test. Hierbei handelt es sich um einen visuellen Test, der
vom Benutzer durchgefihrt werden muss. Jedes Segment geht nacheinander an, bis alle
Segmente leuchten. Es liegt in der Verantwortung des Benutzers, alle fehlerhaften oder
ausgefallenen LCD-Segmente zu erkennen.

COMPLETE

B YXEERAYY 0 BE 0
= ol

] 0
= HVision
E PILOT
EHHEHﬁ

'se8_ BHEEBEE B&G

HEEEEEEE  BE 32

Fehlendes i 9 B B H
Segment ’ HVision
EOHAH =
12345
WTP

| BEEEEEES Bs&G

“ [
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LIGHTS (Beleuchtungstest)

Wahlen Sie die Seite ,LIGHTS" (Beleuchtung) aus. Driicken Sie die ENTER-Taste. Darauf geht
das Display jede Beleuchtungseinstellung nacheinander durch. Es liegt in der Verantwortung
des Benutzers, die einzelnen Beleuchtungseinstellungen zu Uberprifen.

LIGHTS

INSTANCE (Instanz)

LIGHTS

TESTING

LIGHTS

COMPLETE

Die Display-Instanz ist eine Zahl, die zur besseren Unterscheidung verschiedener Displays
festgelegt werden kann. Hinweis: Die Display-Instanz ist standardmafRig auf null eingestellt.

INSTANCE

1
LI

VOLTAGE (Spannung)

Anzeigen der Spannungsversorgung des Displays.

VOLTAGE
§
(

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch

| 43



44|

( woe

H5000 Pilot Controller

@@@@%@

@@@@@@?

Display
Die angezeigten Informationen dndern sich je nachdem, welcher Modus ausgewahlt ist.

X ‘ Beschreibung ‘ X ‘ Beschreibung
a | Leistungsstufe d | Ziel
. Kompass: °T = true (wahr)
b _
Autopilot-Modus ¢ oy magnetisch
c Ruderwinkel-Anzeige f Kurs (Heading)
Tasten

Der H5000 Pilot Controller wird Uber acht Tasten gesteuert. Diese Tasten werden zur
Bedienung des Autopiloten und zur Anpassung von dessen Parametern verwendet.

MODUS
Andern des Autopilot-Modus, Scrollen in den Mentioptionen nach oben oder Erhdhen von Werten. Bei
aktivem Autopilot: Umschalten zwischen Wind-Modus und Auto-Modus.

10° KURSKONTROLLE STEUERBORD (10° RECHTS)
Andern des Zielkurses um 10° Steuerbord.

1° KURSKONTROLLE STEUERBORD (1° RECHTS)
Andern des Zielkurses um 1° Steuerbord, Aktivieren des Non-Follow-Up-Modus (NFU) aus dem Standby-
Modus oder Aufrufen eines Mends.

10° KURSKONTROLLE BACKBORD (10° LINKS)
Andern des Zielkurses um 10° Backbord.

1° KURSKONTROLLE BACKBORD (1° LINKS)
Andern des Zielkurses um 1° Backbord, Aktivieren des Non-Follow-Up-Modus (NFU) aus dem Standby-
Modus oder Verlassen eines Mends.

STBY (Standby)

Ausschalten des Autopiloten.

AUTO

Einschalten des Autopiloten.

MENU

Aufrufen des Hauptmeniis, nach unten Scrollen in den Mentoptionen oder Verringern von Werten.
Halten Sie die Taste 3 Sekunden gedrtickt, um die Beleuchtungseinstellungen aufzurufen.

AWarnung: Die Installationseinstellungen mussen bei der
Kommissionierung des Autopilotsystems durchgefiihrt werden. Werden
diese nicht korrekt ausgefiihrt, arbeitet der Autopilot ggf. nicht korrekt. Auf
das Installationsmeni kann nur im Standby-Modus zugegriffen werden.
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Autopilot-Bedienung

Ein-/Ausschalten des Autopiloten

Autopilot einschalten

Sie kdnnen den deaktivierten Autopiloten jederzeit einschalten, indem Sie
die AUTO-Taste dricken. Der Autopilot steuert das Boot auf dem aktuell
ausgewahlten Kurs.

Autopilot ausschalten

Sie kbnnen den aktivierten Autopiloten jederzeit ausschalten, indem Sie die
STBY-Taste driicken. Der Autopilot wechselt in den Standby-Modus, und Sie |
mussen die Ruderanlage manuell kontrollieren.

A Warnung: Im Standby-Modus wird durch Driicken einer der beiden
1°-Richtungstasten der Autopilot im Non-Follow-Up-Modus gestartet!

Navigation im Menii
Bei einmaliger Betdtigung der MENU-Taste 6ffnet sich das Hauptmenii.

= Hinweis zum Navigieren im Systemmen(: Wenn nach 10 Sekunden noch keine Auswahl

getroffen wurde, kehrt das Display zur Autopilot-Statusansicht zurlck.

Taste ‘ Aktion

gl 1° RECHTS Aufrufen der markierten Mend-Option.

1° LINKS Zuriick zum vorherigen Menu. Bei
mehrfacher Betdtigung zeigt das Display wieder die
Navigationsansicht.

/" MODE \ MODE Nach oben scrollen
QMEW MENU Nach unten scrollen

- Hinweis: Bei einmaliger Betatigung der STBY-Taste (egal wann) wird das Men( verlassen und

der Autopilot in den Standby-Modus versetzt.
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Autopilot-Modi
Die Informationen zum aktuellen und festgelegten Steuerkurs dndern sich auf dem Display
abhéngig davon, in welchem Modus sich der Autopilot befindet. Nachfolgend finden Sie eine
Liste der Autopilot-Modi, Modus-Symbole und aktuellen/Zieldaten, die angezeigt werden.

Modus

Symbol

Beschreibung

Passiver Modus bei manuellem Steuern

Erforderliche
Eingabe

Standby S des Bootes

Halt das Boot auf dem festgelegten Kurs
Bricht eine Wende ab und setzt die Fahrt

] auf dem Kurs des Kompasses fort. Driicken )

Automatisch A Sie die MODE-Taste, um den Wind-Modus Kurs (Heading)

aufzurufen. Durch erneutes Drlicken der
MODE-Taste wird wieder in den Auto-
Modus gewechselt.
Steuert das Boot so, dass der eingestellte
Windwinkel beibehalten wird. Driicken Steuerkurs,

MODE Wind W Sie die MODE-Taste, um den Auto-Modus | Geschwindigkeit,
aufzurufen. Driicken Sie die MODE-Taste, | wahrer Windwinkel
um wieder zum Wind-Modus zu wechseln.

3 Sek. gedrickt NoDrift N D Steuert de?s Boot ohne Str.o‘m‘ungsversatz Kurs, Position
halten, entlang einer geraden Peillinie
/ MODE \ Kurs, Geschwindigkett,
Navigation N Steuert das Boot zu einem bestimmten Position, Wegpunkt,
um das Modus- 9 Wegpunkt oder entlang einer Route Routeninformationen
Men( aufzurufen (MFD)
und den
.. St t das Boot
gewunschten Non-Follow- N FU IE' @ miflirell riwsit >
Modus )
auszuwahlen. Up CCjzrrTw]trHolglgso Pilot

Standby

Perfl

S 1827

Perfl

N 1267 IR

169"

Kurs (wahr oder magnetisch)

Festgelegter Kurs

Ruderwinkel Kurs (Heading)
NAV WIND | NoDrift
Perffl A IEI-T Perfl & 71° le.T Perfl  ASet CRS
W 162 Ny 041
XTDODINM |9 COG 042
Wi 00 01

Peilung zum nachsten

Wegpunkt

Cross-Track-Entfernung
(XTD), analog und

grafisch

Festgelegter Windwinkel
Kurs (Heading)

Festgelegter Kurs
Kurs Gber Grund (COG)
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Auswahlen der Betriebsart

Wenn Sie die AUTO-Taste im Standby-Modus betdtigen, wird der Auto-Modus aktiviert.
Drlcken Sie im Auto-Modus die MODE-Taste, wird der Autopilot in den Wind-Modus versetzt.
Durch erneutes Driicken der MODE-Taste wird zurlick in den Auto-Modus gewechselt.

S 182" L 1697 .. i 162

Um auf andere Autopilot-Modi zuzugreifen, halten Sie die MODE-Taste 2 Sekunden

gedrlckt. Markieren Sie den gewtnschten Modus und dricken Sie zum Bestatigen die
1° RECHTS-Taste.

= Hinweis: Das Modusauswahl-Men( wird nach ein paar Sekunden ausgeschaltet. Der Modus,
der zu diesem Zeitpunkt markiert war, wird ausgewdhlt.

Pl 107 ofl Modus
0
m 2ok = No Drift

Perf1

NF 126"

Non-Follow-Up-Modus

Im Standby-Modus wird durch Driuicken der 1° LINKS/RECHTS-Tasten das Ruder in den
gewlnschten Winkel bewegt und der Autopilot-Modus wechselt zu Non-Follow-Up.

Der Non-Follow-Up-Modus dient zur manuellen Steuerung der Ruderlage Uber den
Autopilot-Controller.

= Hinweis: Der Autopilot bleibt im Non-Follow-Up-Modus, bis er durch Driicken der STBY-
Taste deaktiviert oder ein neuer Modus ausgewahlt wird.

Bedienung | H5000 Betriebshandbuch I 47



Wenden und Halsen im Wind-Modus
Wenden und Halsen kdnnen im Wind-Modus durchgefihrt werden, wenn mit scheinbarem

oder wahrem Wind als Referenz gesegelt wird. In beiden Fallen muss der wahre Windwinkel
dabei kleiner als 90° (Wende) bzw. groSer als 1200 (Halse) sein.

Nach der Wende/Halse wird das Boot auf den festgelegten gegenseitigen Windwinkel
ausgerichtet, und es wird ein Fenster zur Bestatigung der Wende im Display angezeigt.

Zum Durchfthren einer Wende oder Halse im Wind-Modus drlicken Sie die beiden
1°-KURSKONTROLLE-Tasten auf dem H5000 Pilot Controller gleichzeitig. Halten Sie die
Tasten gedrlckt, bis das Bestatigungsfenster erscheint. Driicken Sie 1° RECHTS, um zu
bestatigen, oder 1° LINKS, um abzubrechen.

Perfl 4 12° AWA | erfl 4 - T
) ) HDG 057 °T
0 - U B
00

Die Geschwindigkeit der Wende/Halse wird wahrend der Wende/Halse Uber den
Wendedauerparameter im MenuU ,Einstellung/Segeln” festgelegt. Bei der Dauer der
Wende/Halse wird aul3erdem die Bootsgeschwindigkeit bericksichtigt, um zu starke
Geschwindigkeitsverluste wahrend einer Wende zu verhindern.

=> Hinweis: Der Autopilot rechnet vortibergehend 5 Grad mehr Abfallen zur neuen Wende
hinzu, damit das Boot an Fahrt gewinnen kann. Nach kurzer Zeit kehrt der Windwinkel zum
festgelegten Winkel zurtick.

Wenn weder ,Wende/Halse” noch ,Lschen” ausgewahlt wird, schlie3t sich das Popup-Fenster
nach 10 Sekunden, und die Wende/Halse wird nicht ausgefuhrt.

Wenden und Halsen im Auto-Modus

Zum Durchfuhren einer Wende im Auto-Modus halten Sie die 10°- und 1°-KURS-Tasten fir
Backbord gedriickt, um eine Wende nach Backbord einzustellen. Oder halten Sie die 10°- und
1°-KURS-Tasten fir Steuerbord gedrickt, um eine Wende nach Steuerbord einzustellen.

Backbord Steuerbord

Pert]

LU [ g 10> ot 133 \
H ]69T|> @HﬂT ot DG 000"
Next AWA  35°

00

Die Geschwindigkeit der Wende/Halse wird wahrend der Wende/Halse Uber den
Wendedauerparameter im Meni ,Einstellung/Segeln” festgelegt. Die Anderung des Kurses
wird Uber den Wendewinkelparameter im Meni ,Einstellung/Segeln” festgelegt.

= Hinweis: Der Wendewinkel ist standardma(3ig auf 100 Grad voreingestellt.
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Sensorkalibrierung

Nach Einrichten des Displays und bevor Sie mit der Kalibrierung fortfahren, missen Sie
sicherstellen, dass alle Netzwerkquellen, wie in Abschnitt 6 gezeigt, ausgewahlt und
konfiguriert wurden.

Kalibrierung - Beispiel:

Tiefe

Die Installation des Schwingers erfolgt in der Regel durch den Rumpf vor dem Kiel. Es kann
ein Offset-Wert festgelegt werden, sodass die Tiefenanzeige sich entweder auf die Wasserlinie
oder auf die Kielunterkante bezieht.

——+VE: Positiver Bezugswert fiir
Wasserlinie
— (0/ 0)

- VE: Negativer Bezugswert fiir
Kiel

Wird das Tiefen-Offset eingestellt, wird die Tiefe entweder von direkt unterhalb des Kiels oder
der Schrauben des Boots oder von der Wasserlinie bis zum Grund angezeigt. So kann die
verflgbare Wassertiefe einfacher in Relation zum Tiefgang des Bootes beurteilt werden.

Der eingegebene Offset-Wert sollte dem Abstand zwischen dem Schwinger und dem
niedrigsten Teil des Bootes unter der Wasseroberflache oder dem Abstand zwischen dem
Schwinger und der Wasseroberflache entsprechen.

Tiefen-Abweichungswert
1 Rufen Sie das Einstellungsmenii auf.
2 Wahlen Sie im Ment ,Kalibrierung” den Mentpunkt ,Tiefe.." aus.
3 Wahlen Sie ,Abweichung” aus.

Einstellungen
!I Seilen Wind... ingen

Tochter-Display Tiefe... e g Lol
Kurs... JuCTerispey Einstellungen
AN o el ]
Heel /Trim... | {5) Kalibrierung BH) Tochter-Display Bootsgeschwindigkeit...  *
W] Dampfung Umgebung.. Dampfung T B Wind... »
i} S ‘ b Kalibrieru
e P Ruder. _ Heel /Trim... AL ng Abweichung 0.00m
:[5] TP Log : (L] Trip Log .
Anlieger... [=[5] "MPLOE Umgebung... Dampfung Kurs... r
A Alarme Weitere... ‘ Alarme Ruder... Heel /Trim... 4
ﬁ System Anl.icgcl... :’Lr:;ii:hung.‘. e
Anlieger... r

4 Ein Dialogfeld mit dem aktuellen Tiefen-Abweichungswert wird angezeigt.

= Hinweis: Der voreingestellte Standardwert ist null.

| gl.‘_ .s aTalAw D 1
= Gebe Wert ein (m)
E +00.00

4 Beenden 0K
¢ System Anlieger...
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Einstellen eines Kalibrierungswert

Markieren Sie das Wertfeld.

Driicken Sie die MENU-Taste, um den Kalibrierungswert zu bearbeiten. Der Cursor blinkt im Wertfeld.

Stellen Sie den Wert mit den NACH OBEN/UNTEN-Tasten ein oder mit Plus und Minus (+/-).

Driicken Sie die ENTER-Taste, um zur ndchsten Zahl zu springen. Die aktuelle Zahl blinkt, wenn sie

ausgewahlt ist.

5 Drlcken Sie die ENTER-Taste zum Verlassen, wenn die letzte Ziffer im Kalibrierungsfeld
hervorgehoben ist.

6 Wahlen Sie OK.

7 Dricken Sie ENTER, um die Auswahl zu bestatigen und das Fenster zu verlassen. Die
Abweichung wird dann auf den gewiinschten Wert eingestellt und das Display zeigt wieder
die Kalibrierungsseite an.

H W IN =

| @t o e e

"~ Depth Offset

Gebe Wert ein (m)

i

%- Beenden

Q System

.........

.........

Bootsgeschwindigkeit...

0K

A e d

Q System Anlieger...
- TS

= Hinweis: Wenn der Wert flr die Kalibrierungsabweichung nicht eingestellt werden kann,
wird die Fehlermeldung ,Eingabe Offset fehlgeschlagen” angezeigt. Uberpriifen Sie die
Sensorverbindung und die Quellenauswahl, probieren Sie es dann erneut.

Bootsgeschwindigkeit

Eine Geschwindigkeitskalibrierung ist erforderlich, um mogliche Abweichungen durch die
Rumpfform bzw. durch die Paddelrad-Position auszugleichen. Um exakte Geschwindigkeits-
und Log-Werte zu erhalten, ist es wichtig, den Paddelrad-Geber zu kalibrieren. Die
Geschwindigkeitswerte des Boots konnen in Knoten, km/h oder mph angezeigt werden.
lhre bevorzugte Messeinheit kann auf der Einheitenseite des Einstellungsmends festgelegt
werden.

Einstellungen

P ; " -
) scien Wind... lungen

Tochter-Display Tiefe... [EE) Tochter-Display | ko
Kurs... ochter-Dsplay Einstellungen
Ly "
Heel /Trim... [ {TC) Kalibrierung ; W socReference...
Umgebung.. - Distance Reference...
’ Kalibriery
Ruder.. Heel /Trim... ne Nehme SOG als Bootspeed

1] rip Log

Anlieger... Umgebung... ampfung Kurs... ’
I ; Alarme Weitere... ‘ Alarme Ruder... Eﬂ Trip Log Heel / Trim... »
a \ Anlieger... ‘ Umgebung... K

system i A Alarme Ruder...

a System Anlieger... »
] o Aioie A
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Auto - Kalibrierung mit Referenz zum GPS-SOG-Wert

Diese AutoCal-Funktion nutzt die Geschwindigkeit Gber Grund (SOG) des GPS und
vergleicht wahrend der Dauer der Kalibrierung den SOG-Durchschnittswert mit der
Durchschnittsgeschwindigkeit des Boots vom Geschwindigkeitssensor.

Einstellungen

Tochter-Display

er-Display S0G Reference...

' e
Dampfung Distance Referend
Heel / Trim... MR Nehme SOG als B

librierung der Bootsgeschwindigkeit

Boots-Geschwindigkeit (kn) 7.2

Trip Log =
a8 C Dampfung Kurs... -
A Umgebung.. MG e Speed iiber Grund (kn) 6.4
AR Alarme Ruder... []] Trip Log Heel / Trim...
H : 2 Umgebung... Korrektur (%)
; Anlieger... BEDUnE, 100.0
ﬁ System : g ‘ Alarme Ruder... —
ﬁ System Anlieger...

Abbrechen

Hinweis: Diese Kalibrierung sollte bei ruhiger See ohne Windeffekt oder Gezeitenstromung
stattfinden.

Bringen Sie das Boot auf Reisegeschwindigkeit (Uber 5 Knoten).
Wahlen Sie ,Autokorrektur” auf der Seite ,Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit” aus.

Nach Abschluss der Kalibrierung zeigt die Kalibrierungsskala den angepassten Prozentwert fir die
Bootsgeschwindigkeit an.

Zum Bestdtigen der Korrektur und Verlassen des Menus wahlen Sie ,OK".

Kalibrierung der Bootsgeschwindigheit

Boots-Geschwindigkeit (kn) bl Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit
Speed lber Grund (kn)

Boots-Geschwindigkeil (kn) jl Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit
Korrektur (%) Speed iiber Grund (kn
— P e

Boots-Geschwindigkeit (kn)
Korrektur (%) Speed iiber Grund (kn)

Korrektur (%)

Abbrechen

Manuelle Einstellung der Bootsgeschwindigkeit

Passen Sie die Bootsgeschwindigkeit manuell an, indem Sie den Schieberegler fir die
Bootsgeschwindigkeit in Prozentstufen bewegen. Wahlen Sie auf der Seite ,Kalibrierung
der Bootsgeschwindigkeit” nach Belieben einen hdheren oder geringeren Prozentsatz aus.
Bestatigen Sie den Wert. Wahlen Sie ,OK’, sobald Sie fertig sind.

chier-Display

T Distance Referend
[ Maierig Nehme 50G als B

Kalibrierung der Bootsgeschwindigheit

Boots-Geschwindigkeit (kn) jl Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit

Dampfung
Dampfung Rurs - Speed iiber Grund (kn) 6
T vip og Heel / Trim... Boots-Geschwindighkeit (kn)
7 Umgebung... Korrektur (%) Speed iiber Grund (kn) 6.4
; Alarme Ruder...

Korrektur (%)

a System Anlieger...

Abbrechen
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Distance Reference (Distanzreferenz)

Mit dieser Funktion kann das Log einfach und exakt kalibriert werden. Berechnungen werden
vom Display durchgefiihrt, das die Bootsgeschwindigkeit Gber eine bekannte Distanz
ermittelt.

Um die Bootsgeschwindigkeit Gber die Distance Reference (Distanzreferenz) zu kalibrieren,
missen Sie mehrere Durchgdnge bei konstanter Geschwindigkeit Gber einen bestimmten
Kurs und eine bestimmte Distanz durchfiihren.

=> Hinweis: Um die Auswirkungen von Gezeitenstrémungen zu vermeiden, sollten mindestens
zwei, besser drei Durchgédnge entlang des gemessenen Kurses durchgefihrt werden.

Einstellungen

chter-Display S0G Reference...

S e Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit

Kalibrierung

Heel / Trim... —— Ne:z: 5062k Aktueller Wert 100%
ampfung
Umgebung... P08 PR Distanz (NM) 1.00
Ruder... =] Trip Log Uratbura.
; mgebung...
ﬁ System A"'_'“E“--- ‘ AT Ru ﬁgﬂ B completed runs 0/3
ﬁ Sy Anlieger... Laufzeit --hrs

So wird eine Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit iiber die Distance
Reference (Distanzreferenz) durchgefiihrt
1 Geben Sie die Distanz, Uber die Sie die Distance Reference berechnen mochten, in Seemeilen ein.

2 Starten Sie den Kalibrierungs-Timer, wenn das Boot die festgelegte Startposition fir die Distance
Reference-Berechnung erreicht.

3 Geben Sie bei jedem Durchgang, wenn das Boot die Punkte A und B erreicht, dem System den Start-
(Durchgang starten) bzw. Stoppbefehl (Durchgang beenden), und drticken Sie schlieSlich zum Beenden
der Kalibrierung auf ,OK” (Kalibrierungsdurchgange beenden).

4 Nachdem der letzte Durchgang beendet ist und ,OK" gewahlt wurde, sichern Sie Kalibrierung mit
,Speichern”.

5 Zur Sicherheit werden Sie mit einer Warnmeldung noch einmal gefragt, ob Sie die aktuelle Kalibrierung
durch die neue ersetzen wollen. Wahlen Sie ,Ja", um den Vorgang abzuschlieRen, oder ,Cancel”
(Beenden), wenn Sie den Kalibrierungswert nicht ersetzen wollen.

Distance Reference-Diagramm

Im Diagramm sind A und B die Markierungen fiir jeden Durchgang, und X ist die eigentliche
Distanz jedes Durchgangs, wie sie von einer geeigneten Karte berechnet wurde.

\ *

Durchgang3 ——
starten

A X B
Durchgang 1 ‘ ‘
starten Durchgang 1 beenden
Durchgang 2
beenden | +——— Durchgang 2 starten

t— Kalibrierung beenden

= Hinweis: Es ist wichtig, fUr jeden Durchgang eine konstante Bootsgeschwindigkeit
beizubehalten.
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Verwenden von SOG als Bootsgeschwindigkeit

Wenn die Bootsgeschwindigkeit vom Paddelrad-Sensor nicht abrufbar ist, kann die
Geschwindigkeit Gber Grund von einem GPS-Gerat verwendet werden. SOG dient zur
Berechnung des wahren Windes.

er-Display S0G Reference.
Distance Refere

Dampfung Kalibriens
. ng i
Trip Log Heel / Trim... Nehme 506 als Bj SFJG Reference...
=] Trip Log Umgebung... | EA Kurs.. Distance Reference...

A rame Fudon i Log Heel /Tim... | i Nehme S0G als Bootspeed v
Anli ° (Ut e | (2] Dampfung Kurs... r
Lk system sl | A 2onc e - Heel /Tm... .

T | Alarme Ruder... Trip Log
ﬁ e Anlicger... ; v Umgebung... ¢
i isasa arme Ruder...

¢ Anlieger... *

Kalibrierung beider Bootsgeschwindigkeiten

Bei Verwendung von zwei Sensoren fur die Bootsgeschwindigkeit (Backbord und Steuerbord)
wird jeder Sensor einzeln kalibriert. Wahlen Sie dafir im MenU ,Kalibrierung” die Option ,Port
boat speed” (Backbord) bzw. ,Starboard boat speed” (Steuerbord) aus.

Einstellungen
ten Port boat speed.. [
Einstellungen

B8 Tochter-Display Starboard bnals
: Seiten
TN oo Heel Correction.., Pol S0G Reference...
E' (I Switch Tochter-Display Distance Reference...

fZ7] pampfung Nehme SOG als Heel Correction...
H X L Switch Heel

a : Heel / Trim...
Trip Log
PRoE Umgebung...

; Alarme Ruder...

ﬁ system Anlieger... - Rl
L e pLog Umgebung... B pampfung Nehme SOG als Bootspeed
rme Ruder... 1] 1rip 10a Heel /Trim... O
T Log Umgebung... *

| ; Alarme Ruder...

= Hinweis: Weitere Informationen zum Aktivieren von zwei Sensoren finden Sie im Abschnitt
zur Unterstlitzung von zwei Sensoren/Messquellen.

> Hinweis: Diese Optionen kdnnen mit dem H5000 Kalibrierungsmen auf einem kompatiblen
B&G Multifunktionsdisplay (MFD) eingestellt werden.

Heel Correction (Krangungskorrektur) HERCULES

Durch Bearbeiten der Krdngungskorrekturtabelle kdnnen Sie die Genauigkeit der
Bootsgeschwindigkeitsdaten bei Schraglage verbessern.

Bootsgeschwi

Wind... Einstellungen
Tiefe... seiten Port boat speed..
Dampfung Kurs... ’E' Tochter-Display Starboard boat sg

Edit Heel Correction

) Heel / Trim... Heel Correction.
Trip Log Y Kalibri _
=[] "PR08 Umgebung... E' Kalibrierung Switch
; Alarme Ruder... Dimpfung Nehme SOG als B
\ Anlieger... H |
ﬁf‘."“m Lt Trip Log ot e oo Tz0 |30 20 30 30 |0
Umgebung... 0.0 2.0 20 1.0 20 20 4.0
Ruder... -

= Hinweis: Diese Optionen kdnnen mit dem H5000 Kalibrierungsment auf einem kompatiblen
B&G Multifunktionsdisplay (MFD) eingestellt werden.
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Measured Sources (Messquellen)

Mit dieser Funktion kénnen Sie gleichzeitig zwei Quellen fir die Bootsgeschwindigkeit
und zwei Sensorquellen fir den Wind im Netzwerk nutzen. Die CPU wechselt automatisch
zwischen den Quellen, damit Sie genauere Daten fir jede Wende erhalten:

Zwei Bootsgeschwindigkeiten

Die Anzahl und Art der Bootsgeschwindigkeitssensoren stellen Sie im Mend ,Measured
Sources” (Messquellen) ein. Nachdem Sie Anzahl und Art der Sensoren eingestellt haben,
stellen Sie sicher, dass diese richtig kalibriert sind. Befolgen Sie fur jeden Backbord- und
Steuerbord-Sensor das Standardverfahren fir die Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit.

Einstellungen

Tochter- a) Netzwerk

Einheiten Einstellungen

@ Kalibrierung : m T
Decimal places =, : -

m O E— . . Measured Sources

W] Dampfung prache @ Kalibrierung

s Zeit... f|  Gerdte-| Boat speed sources 7]

x[5] TP Log Beleuchtung Dampfung - ’
i : e - Diagnoy port boat speed H5000 Boal Speed [0031494]
Simulation xI=] Trip Log CPUIn

Einst. wieder b Starboard boat speed DSTEOO [J201002]

Gruppe
o s Wind sources 2

Sinmoma
W System Einst. wieder by wind 1 H5000 MHU [0031494]
Wind 2 508 Wind Sensor [004930#]

= Hinweis: Diese Optionen kdnnen mit dem H5000 Kalibrierungsment auf einem kompatiblen
B&G Multifunktionsdisplay (MFD) eingestellt werden.

Wechseln zwischen Bootsgeschwindigkeitssensoren
Die CPU kann auf verschiedene Weise zwischen Sensoren wechseln. Sie kdnnen diese
Einstellung Gber das MenU ,Kalibrierung > Bootsgeschwindigkeit > Switch(Wechseln)” andern.

Port boat speed..

Einstellungen
Starboard boal s

Dampfung [@&) Tochter-Display

: 3 Seiten
221 1rip Log Heel /Trim... |Eas Heel Correction..| D Port boat speed... 4
[=[=] 'MPLOg Umgebung... E. Kalibrierung Switch [E8) Tochter-Display Starboard boat speed... 4
; Alarme Ruder... Dampfung Nehme 506 als 8] £ Kalbrirang Heel Correction...
ﬁ System Anlieger... B 110 Lo Heel 7 Trim... Switch | Heel
i — 5] PO umgebung... ampfung Nehme S0G als Bclm"
I; Alarme Ruder... F1] Trip Log Heel /THm-.. iy el
= (x]] 2 Umgebung... | Port »
IA Alarme Ruder Starboard

Option unter Beschreibung

»Switch”
(Wechseln)

Legt den gemessenen Windwinkel (MWA, Measured Wind Angle) fir
die aktuellen Wende zugrunde.

MWA Backbord-Wende | Verwendet den Steuerbord-Sensor.
Steuerbord- Verwendet den Backbord-Sensor.
Wende

Bestimmt anhand der Krangung des Schiffs, ob der Backbord- oder
Heel (Krangung) | Steuerbord-Sensor verwendet werden soll. FUr diese Option ist ein
Krangungssensor erforderlich.

Betragt der gemessene Windwinkel (MWA) weniger als 90°, bestimmt
die CPU anhand der Krdngung, ob der Backbord- oder Steuerbord-

MWA Heel (MWA Sensor verwendet wird. Betragt der MWA mehr als 90°, bestimmt die

Krangung) CPU anhand des MWA, ob der Backbord- oder Steuerbord-Sensor
verwendet wird.

Backbord Nur Backbord-Sensor

Steuerbord Nur Steuerbord-Sensor

= Hinweis: Diese Optionen kdnnen mit dem H5000 Kalibrierungsment auf einem kompatiblen
B&G Multifunktionsdisplay (MFD) eingestellt werden.

54 I Sensorkalibrierung | H5000 Betriebshandbuch



Zwei Windsensoren

Stellen Sie die Anzahl der Bootsgeschwindigkeitssensoren und die Sensorquellen im Mend
,Measured Sources” (Messquellen) ein. Nachdem Sie Anzahl und Sensorquelle eingestellt
haben, stellen Sie sicher, dass diese richtig kalibriert sind. Befolgen Sie fur jeden Sensor die
Standardverfahren fir die Windsensor-Kalibrierung.

= Hinweis: Diese Optionen kdnnen mit dem H5000 Kalibrierungsment auf einem kompatiblen
B&G Multifunktionsdisplay (MFD) eingestellt werden.

Wechseln zwischen Windsensoren
Die CPU wechselt automatisch zwischen den Windsensoren.

MHU - Windsensor ‘ Sensorprioritat

MHU 1 Wird verwendet, wenn der bei MHU 1 gemessene Windwinkel
(Windsensor 1) unter 90° liegt.

MHU 2 Wird verwendet, wenn der bei MHU 1 gemessene Windwinkel
(Windsensor 2) Uber 90° liegt.
Umgebung

Wasser-/Lufttemperatur und barometrischer Druck
Ist das Boot mit einem geeigneten Sensor ausgestattet, zeigt das System auch die aktuelle

,Sea/Air temperature” (Wasser- und Lufttemperatur) sowie den Luftdruck (barometrischer
Druck) an.

Der eingegebene Abweichungswert sollte den Sensorwert so anpassen, dass er einer
kalibrierten Quelle entspricht. Ein Beispiel daflir wére die Anpassung der Wassertemperatur an
den Wert, der mit einem ins Wasser getauchten, geeichten Thermometer gemessen wird.

Einstellungen

Einstellungen
Tochter-Display !] Seiten Bootsgeschwindigkeit...

*
Wind... 4
B8 Tochter-Display
i — Tiefe... »
Din Heel / Trim...

ampfung U ung, Kurs... N
Trip Log Ruder... Ej Dampfung Heel / Trim... »

Anlieger... ) Sea temperature offset 0.0 °C

altae E Trip Log Air temperature offser 0.0°C

I_‘_ Alarme Baro pressure offset  Omb
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Einstellen der Masttopeinheit

Uber diese Funktion kann ein Abweichungswert in Grad eingegeben werden, um die
mechanische Fehlausrichtung zwischen Masttopeinheit und Voraus-Mittellinie des Bootes
auszugleichen.

Um Ausrichtungsfehler der Masttopeinheit zu ermitteln, empfehlen wir die folgende
Methode, fUr die eine Probefahrt erforderlich ist.

Segeln Sie hart am Wind einen Steuerbordkurs, und zeichnen Sie den Windwinkel auf.
Fuhren Sie den gleichen Prozess dann bei einem Backbordkurs durch. Beide Kurse mussen
,hochstmoglich” sein. Teilen Sie die Differenz der beiden aufgezeichneten Werte durch zwei,
und geben Sie diesen Wert als Windwinkel-Versatz ein.

WIND
Steuerbord-Wende Backbord-Wende

a

Steuerbord-Wende = 330
Backbord-Wende = 27°
Differenz: 330-27°=6° = 6°
Abweichung:6°:2 = 30

Ist der scheinbare Windwinkel auf Steuerbord-Seite groer als der Winkel auf Backbord-Seite,
teilen Sie die Differenz durch 2 und geben diesen Wert als negativen Versatz ein. Ist der
scheinbare Windwinkel auf Backbord-Seite groBer als der Winkel auf Steuerbord-Seite, teilen
Sie die Differenz durch 2 und geben diesen Wert als positiven Versatz ein.

MHU Align (MHU-Abgleich)
Sobald die Abweichung berechnet wurde, geben Sie sie in das Kalibrierungsfeld ,MHU Align’
(MHU-Abgleich) ein.

Einstellungen

ochter-Display I‘
ocHERACpkY Einstellungen

Tochter-Display

Dampfung Kalibrierung

Bootsgeschwindigkeit...

I [R— Heel / Trim...
(5] TP Log UmMgebung... Dampfung MAUAlgn 3¢
Alarme Ruder... Wahrer ﬂln d-W'inkel...
n Anlieger. Wahre Windgeschw....
Sy i ‘ Alarme Motion... v
H Umgebung...
a System ) R:Z!?:l; ung L4

1

a System Anlieger... »
] il Aioie A
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Motion Correction (Bewegungskorrektur ) HERCULES
Wenn der Wind gemessen wird, wird zundchst der Abgleich der Masttopeinheit und

der Mastrotation berechnet. Geben Sie die Masthdhe ein und aktivieren Sie mit einem
Hakchen die Option ,Use Motion Correction” (Bewegungskorrektur verwenden), damit

die Bewegungskorrektur auf die gemessene Windgeschwindigkeit und den gemessenen

Windwinkel angewendet wird.

(B8] D Bootsgeschwings
Wind...
Kalibrierung Tiefe... — Bootsgeschwi
KUS.. : MHU 1 Al —
[ Heel / Trim... — MHU 2 Al Bootsgeschwindigkeit... v
=] Umgebung... Kalibrierung, Wahrer W MHU 1 Align 0°
Ruder... al Wahre Wi MHU 2 Align 0°
| -
® Anlieger... Be Motion... Rkl Wahrer Wind-W'inkel...
: =] Umgebung... Wahre Windgeschw....
Ruder... as Masthahe 11m
o Use Motion Correction v
uder...

Hinweis: Neben einem 3D-Bewegungssensor und der Masthohe wird mindestens eine
Hercules Konfiguration mit CPU benétigt, damit diese Softwarefunktion verfligbar ist.

TWA-/TWS-Korrekturtabellen
Die TWA- und TWS-Korrekturtabellen erhalten ihre Daten von der H5000 CPU. Diese Daten

werden nicht von der CPU gespeichert.

l0.0 60 |30 |25 45
0.0 L0 -1.0 0.5 1.0
0.0 a0 30 1.0 1.0

0.0
00

.--_q_.__ =
-20.0

-ﬁ.'] .S.U
1w |15
-1.0 =20

P
-

I

|oo 07
0 165

15

15

15

N——— ¢

.?.ﬂ -}.‘a -LD
165 165 165 165

o s

I

= Hinweis: Die TWA-/TWS-Korrekturtabellen konnen auch Uber den Webserver und MFDs der

Zeus Serie angepasst werden.

Bearbeiten einer Korrekturtabelle
1 Markieren Sie das Feld, das bearbeitet werden soll, und drlcken Sie die ENTER-Taste.

2 Passen Sie den Korrekturwert auf den gewdinschten Wert an.
3 Wahlen Sie abschlieBend ,OK’, um zur Korrekturtabelle zurlickzukehren.

Editicre TWA-Korrekturen

Editiere Korrektur

Enter denWert der neuen Korrektur (%)

+00.3

Beznden

Editiere TWA-Korrekturen

Wert der neuen Korrektur (%)

o0 |60 30 25 45 65 80

0.0 2.0 =10 0.5 10 1.0 1.5

00 |40 (30 10 e b b
w0

e—g———¢—¢——
-20.0
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Kalibrierung des wahren Windwinkels (TWA)

Es gibt zwei Methoden der TWA-Kalibrierung: Beobachten der wahren Windrichtung von
Wende zu Wende oder Gegenprufung der Wende/Halse-Winkel der Yacht mit dem Kompass.

Bei beiden Methoden beginnen Sie die Kalibrierung bei maglichst stabilen

Wetterbedingungen mit der Absolvierung einiger Wenden am Wind oder einiger Halsen mit
dem Wind.

Methode 1 - Beobachten von Anderungen der wahren Windrichtung

Wird ein Fehler bei der wahren Windrichtung erkannt, gilt die folgende Regel:

Wenn die wahre Windrichtung jedes Mal, wenn Sie eine Wende durchfiihren, als Auftrieb
angezeigt wird, ist der wahre Windwinkel zu breit und in der TWA-Korrekturtabelle muss der
halbe Fehler abgezogen werden.

Wenn die wahre Windrichtung jedes Mal, wenn Sie eine Wende durchfiihren, als Uberschrift
angezeigt wird, ist der wahre Windwinkel zu klein und in der TWA-Korrekturtabelle muss der
halbe Fehler addiert werden.

Methode 2 - Beobachten der Wende-Winkel

Wenn nach der Kompass-Anzeige der Winkel der durchgefthrten Wende nicht der Summe
der wahren Windwinkel fir jede Wende entspricht (Backbord-TWA + Steuerbord-TWA), gilt die
folgende Regel:

Ist der Wendewinkel kleiner als die TWA-Summe, ist der wahre Windwinkel zu breit und in der
TWA-Korrekturtabelle muss der halbe Fehler abgezogen werden.

Ist der Wendewinkel gré3er als die TWA-Summe, ist der wahre Windwinkel zu eng und in der
TWA-Korrekturtabelle muss der halbe Fehler addiert werden.

Hinweis: Bei beiden Methoden mussen Sie vor der TWA-Kalibrierung sicherstellen, dass Ihr
Kompass korrekt kalibriert ist.

Kalibrierung der wahren Windgeschwindigkeit (TWS)

Fehler bei der wahren Windgeschwindigkeit treten beim Segeln aus der Luv- zur Lee-
Stellung auf. Dies liegt an der Beschleunigung des Luftstroms Gber die Mastspitze und

um die Segel herum, wenn gegen den Wind gesegelt wird. Der voreingestellte Wert

fur die TWA-Kalibrierung ist -10 %. Durch Beobachten der Verdnderungen der wahren
Windgeschwindigkeit beim Segeln hart am Wind bis zum Segeln mit einem breiten Bereich
konnen Sie diesen Kalibrierungswert noch feiner abstimmen.

Automatische Kalibrierung mit dem Webserver
Sie kdnnen auch beide Tabellen mit dem Webserver automatisch kalibrieren. Weitere
Informationen hierzu finden Sie in den Hilfedateien zum Webserver.

Kurs (Kompass)

Auto Cal (Automatische Kalibrierung)

Bei der automatischen Kompass-Kalibrierung werden die Magnetfelder der Yacht
aufgezeichnet, die zu Ablenkungsfehlern fihren kénnen. Berechnet werden die Korrekturen
zu Beginn der Kompass-Kalibrierung, wenn die folgenden Bedingungen erfillt sind:

Die eine 360° Drehung zur Kalibrierung des RC42 Kompass muss in genau die gleiche
Richtung wie bei dem Halcyon - Kompass (zwei Drehungen von 360°) durchgefiihrt worden
sein.

Die Kursanderung liegt unter 3° pro Sekunde, d. h die Wende sollte in etwa 2 Minuten
absolviert sein.

Die Kursanderung darf wahrend der 360°-Wende nicht weniger als 0,2° pro Sekunde
betragen, d. h die Wende darf nicht langer als 12 Minuten dauern.

Die Kursanderung ist einigermal3en konstant.

Der Kompass ist in sicherer Entfernung von magnetischen Stérungen wie Eisenkiele,
Motoren, Lautsprecher usw. angebracht.

Auch elektrische Leitungen, die hohe Strome fihren (z. B. groe Motoren), missen
bericksichtigt werden.

Der Kompass ist moglichst nahe der Mittellinie des Bootes angebracht. Vermeiden Sie
Bereiche wie die Vorpiek oder die Rumpfseiten, wo sich Neigung und Rollen am starksten
auswirken.

Bei Schiffen mit Stahlrumpf muss der Kompass Uber den Decks befestigt werden, damit keine
Storungen durch den Rumpf auftreten.
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1 Wahlen Sie ,Auto Cal” (Automatische Kalibrierung) aus.
2 Wahlen Sie ,Kallibrieren” aus.

3 Fahren Sie mit dem Schiff eine Wende von 360° bei konstanter Dreh-Geschwindigkeit.

Wind...
Tiefe...

Kalibrierung der Datenquelle

Dampfung

Heel / Trim...

i RC42 Rate compass-Kalibrierung
Trip Log Abweichung
; Alarme R Auto Cal... Dreh-Geschwindigkeit: ~ 0.0°/sec  Kallibrieren
i Ru‘_j”'“ Magnetische Abweichung |Au Heading: 005 °M
ﬁ System Anfieger... Nehme COG als Kurs-Voraus i

Anlicger...
Weitere...

SchlieBen

Abweichung
Der Kompass-Offset korrigiert Fehler (Fehlausrichtung) zwischen Kompasssensor und Kurs
des Bootes.

Zur korrekten Eingabe eines Kompassversatzes ist der Kurs des Boots als Referenz erforderlich:
zum Beispiel ein kalibrierter Kugelkompass. Der Offset-Wert ist die Differenz zwischen der
bekannten Quelle und dem aktuell angezeigten Kurs. Geben Sie diesen Wert in das Feld
,Heading Offset” (Kursabweichung) als positive oder negative Gradzahl bis zu 180° ein.

lungen

Tochter-Display

Dampfung

Heel / Trim...

Trip Log

Umgebung...
; Alarme Ruder... Auto Cal...
ﬁ System Anlieger... Magnetische Abweichung |Au
- aitaca Nehme COG als Kurs-Voraus

Einstellungen

Seiten Bootsgeschwindigl

x Wind...
Tochter-Display Tiefe "

Abweichung 4°
Auto Cal...
Magnetische Abweichung |Auto

Nehme COG als Kurs-Voraus
Anlieger...

Magnetische Abweichung
Passt an, wie das System die magnetische Abweichung handhabt.

Automatisch
Empféangt Variationsdaten von einer Netzwerkquelle.

Manuell
Wenn keine Abweichung verflgbar ist, kdnnen Sie hier manuell einen Wert eingeben.

COG als Kurs verwenden

Stehen keine Kursdaten von einem Kompasssensor zur Verfligung, kann der Kurs Gber Grund
von einem GPS-Geréat verwendet werden. COG dient zur Berechnung des wahren Windes.

= Hinweis: Der Autopilot kann nicht unter Verwendung von COG als Kursquelle betrieben

werden. COG kann im Stillstand nicht berechnet werden.
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B&G Multifunktionsdisplay (MFD)

Mit einem kompatiblen B&G MFD konnen Sie auf H5000 Polardaten, Messquellen und
Kalibrierungsfunktionen zugreifen und diese aktualisieren. Diese Daten finden Sie im
H5000 Kalibrierungsmend, das im MFD mit der Option ,Tools” aufgerufen wird.

Polartabellen

Die H5000 Polartabellen kdnnen Sie mit einem kompatiblen B&G MFD laden, bearbeiten
und sichern. Sie kdnnen tber das H5000 Kalibrierungsment auf das Polarment des MFD
zugreifen.

Laden von Polartabellen in ein MFD
1 Speichern Sie die Polardatei auf einem Speichermedium (Speicherkarte oder USB-Stick), das zum MFD
kompatibel ist.

Stecken Sie das Speichermedium in den Mediensteckplatz des MFD.
Finden Sie die Polardatei im Ordner ,Files” (Dateien) auf der Seite ,Tools"
Kopieren Sie die Datei von dem tragbaren Medium in das Verzeichnis ,Polars” (Polardaten).

i A WN

Die neue Polardatei ist jetzt im Polarment der H5000 Kalibrierungsseite verftigbar.

Bearbeiten von Polartabellen
1 Offnen Sie die Tabelle, die Sie bearbeiten méchten.
2 Wahlen Sie die Zahl aus und passen Sie sie an. Die aktualisierten Daten werden sofort Gbernommen.

= Hinweis: Die TWA-, TWS- und Krangungskorrekturtabellen sowie die Messquellen konnen
auch mit dem H5000 Kalibrierungsmeni eines MFD aktualisiert werden.

H5000 Kalibrierungsoptionen mit dem
MFD

Polars (Polardaten)

TWS Correction (TWS-Korrektur)

% TWA Correction (TWA-Korrektur)

Heel Correction (Krangungskorrektur)

Measured Sources (Messquellen)
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System-Setup

Im Systemmen gibt es verschiedene Display- und Systemoptionen, die im folgenden
Abschnitt aufgefthrt sind.

= Hinweis: Mit dem Grafik-Display kdnnen Sie die meisten Systemeinstellungen vornehmen.
Fur ein genaueres System-Setup wird jedoch der Webserver empfohlen.

Netzwerk
Bevor das System verwendet werden kann, mussen die Datenquellen konfiguriert werden.

Quellen

Eine Datenquelle kann ein Sensor oder ein Gerat sein, der bzw. das mit dem Netzwerk
verbunden ist und Informationen und Befehle an andere Netzwerkgeréte weiterleitet. In der
Regel werden Datenquellen beim ersten Einschalten konfiguriert. Eine Aktualisierung dieser
Daten sollte nur erforderlich sein, wenn eine neue Quelle hinzugeflgt wird, eine Quelle
fehlt (Sensorausfall), eine Quelle aktiviert/deaktiviert wurde oder ein Sensor ersetzt bzw. das
Netzwerk zurlckgesetzt wurde.

Auto Select (Auto-Auswahl)

Mit der Option ,Auto Select” (Auto-Auswahl) wird nach allen Quellen gesucht, die mit dem
Instrumentensystem verbunden sind. Wenn fir jedes Element mehr als eine Quelle verfligbar
ist, trifft das Display die Auswahl automatisch anhand der internen Prioritatsliste.

= Hinweis: Die automatische Auswahl mit Auto Select kdnnen Sie mit dem Grafik-Display,
Webserver oder einem MFD der Zeus Serie durchfthren.

D Netzwerk
‘i Einheiten
e Decimal placed [EED P Netzwerk T
Einheiten
Sprache b Auto Select
Zeit ‘i Decimal pl | Quelle...
[ eit... Kompass L Gerate-List
og Beleuchtung . SF'_"“"” Navigation y e e
Simulation (-] Ieit... Pasition 4 Dlagno:e
- = . = CPU Info
5 Einst. wieder h I:_clculth.{u Scheinb. Wind ¥
LA faaal E?rﬂu an_u; ! Wahrer Wind » | Gruppe...
system |r|15:.:me il Boorsgeschwindigkeit »
See Temp " Jerstellen...
13

1 Stellen Sie sicher, dass alle Geréte eingeschaltet sind, zu denen es eine Schnittstelle gibt.
2 Drlcken Sie die ENTER-Taste, um die automatische Auswahl zu starten.

Auto Select

Kompass

Navigation

Position

Scheinb. Wind
Wahrer Wind
Bootsgeschwindigkeit
See Temp

Distanz Log

Das System ist bereil, die Datenquelien a
auszuwihlen. w
Wahrer Wind
Start NAX-0
H5000 CPU [003149#]

v * ¥ v w v v ¥

Einst. wieder h
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Sie werden informiert, wenn die automatische Auswahl abgeschlossen ist.

§ Automatisch wahlen

Durchgefiihrt

= Hinweis: Wenn mehr als eine Quelle im Netzwerk verfligbar ist, kdnnen Sie die bevorzugte
Quelle aus dem MenU auswahlen. Weitere Informationen finden Sie im Folgenden unter
,Manuelle Quellenauswahl".

Manuelle Quellenauswahl

Steht fUr ein Element mehr als eine Quelle zur Verfiigung, kann die bevorzugte Quelle
manuell ausgewahlt werden. Beispielhaft wird in der folgenden Darstellung gezeigt, wie die
Kompassquelle gedandert wird.

Einstellungen

Tochter-Display Netzwerk

inctalliinoan

Einheiten -_—
@ Kalibrierung - Auto Select e
= Decimal pl Komnass o
FZ7) pampfung Sprache .p . Gerate-Liste
i - Navigation 4 Diaanose Oualls
2] 1rip Log ;“':L:“ - Position » [Pl’;mc HSG Compass [11]
A aame eleuchtung Scheinb. Wind v Compass [10] v
- | e ?mulat?u; . Wahrer Wind » | Gruppe... . [ CPI.TInIo
LE System |r|15:.:me il Bootsgeschwindigkeit ’ nd ' Gruppe
See Temp " Jerstellen nd TR '
Distanz Log » hwindigkeit +
H SeeTemp " Jerstellen...
Distanz Log »

Wahlen Sie die bevorzugte Datenquelle. Die ausgewahlte Quelle wird durch ein Hakchen im
Kontrollkdstchen kenntlich gemacht.

Gerate-Liste
Zeigt eine Liste aller Gerdte an, die mit dem Netzwerk verbunden sind.

ngen

chter-Displa Netzwerk
focHics:Deplay Einstellungen

Einheiten e
@ Kalibrierung pecimatplf | [EEIRCIERS Netzwerk |  Quelle...
fZ7) pampfung Sprache K - Einheiten | Gerite-Liste
£ [ Ieit... i Decimalpf  piagnose
5] TP Log Beleuchtuflg dampfung sprache | cpuInfo 1
_"_ Alarme Simulation Zeit.. Gruppe... 24

Beleuchtung
Simulation
Einst. wieder herstellen...

Llakal

Einst. wieder h | Display This device

1] 1
—

Port Speed 1] 8

Diagnose
Diagnosedaten aus dem Netzwerk.

NMEA 2000 Diagnostics

Buss Status: Bu

R Crverflowes: o

fox Owermans: ]
]
o
0

Rx Errors:
T Errors:
Fast packet Errors:

Rx Messages: 594538
T Messages: 1543
Bus Load:
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H5000 CPU-Info
H5000 CPU-Softwareversion und IP-Adresse.

= Hinweis: Die IP-Adresse ist fr die Anmeldung beim Webserver erforderlich.

B Netzwerk
‘i : Einheiten
- Decimal places| |EED p Netzwerk
Sprache i; Emhcltcn —
(1] Ieit... Decimal pl B "
o8 Beleuchtung Sp_lﬂml‘ g .
Simulation ﬂ= Ieit... System Type Hydra
System Einst. wieder b Beleuchtu IP Address 172.29.249.126
Sacie Simulation B
System Einst. wieder h m 5 *
Einst. wieder herstellen...
Gruppen

Die Gruppenfunktion dient zur globalen Einstellung von Steuerparametern fiir Gruppen
von Gerdten. Durch die Zusammenfassung mehrerer Einheiten in einer Gruppe wird eine
Parameteraktualisierung fUr eine Einheit auch auf den Rest dieser Gruppe angewandt.

D Netzwerk —
‘i 5 Einheiten
: Decimal place er-Disp Nlemyerk
Sprache - Einheiten e
. D Decimal pl G
(Al Zeit... .
og Beleuchtung D Sprache i Anzeige 3 N
Simulation []] Zeit... Einheiten Voreingestelit ¥
system Einst. wieder hiia g Beleuchtu Dampfung Voreingestellt
lalal arme Simulation 2] -
: : Alarme Voreingestelll .
System Einst. wieder h

lakal

= Hinweis: Alle Gruppen werden mit voreingestellter Werkseinstellung ausgeliefert.

Einheiten
Legen Sie die Mal3einheit fest, in der Daten angezeigt werden sollen.

0 Netzwerk
‘a e Einheiten = Distanz NM |
Decimal place : pla Kleinste -
Sp.lachc ‘a h speed T Distanz [NM |
) Zeit... Wind cesd P Kleinste Dist. {“:
L) Beleuchtung b Tiefe ia Speed | mi
Simulati i) . i )
En. e [ i | £ oim o
System it amme Temperat{ [ [N ftes o
Druck =]+ Heading M
System e A Temperatur  °C
Druck Psl
System e =

> Hinweis: Dies kdnnen Sie mit dem Grafik-Display, Webserver oder einem MFD der Zeus Serie
durchfthren.

System-Setup | H5000 Betriebshandbuch I 63



Dezimalstellen (Bootsgeschwindigkeit und Wassertemperatur)

Stellen Sie die Anzahl der Dezimalstellen ein, die bei der Bootsgeschwindigkeit und
Wassertemperatur angezeigt werden sollen.

Einstellungen

Netzwerk

Einheiten
el @ | Tocht play Netzwerk

sprache @ Kalibrierung Einheiten '

Einstellungen

Trip Log zeil... S Geschwindigkeit |1
Beleuchtung Dampfung 5| SeeTemp 1
Alarme z = [51=] 1rin Lo 1
v simulation ne Trip Log eil...
Einst. wieder h Alarme Beleuchtung [
; A Simulation

Einst. wieder herstellen...

Geschwindigkeit - Dezimalstellen

Stellen Sie ein, mit wie vielen Dezimalstellen die Geschwindigkeit angezeigt werden soll:
1 oder 2.

See Temp (Wassertemperatur) - Dezimalstellen

Stellen Sie ein, mit wie vielen Dezimalstellen die Wassertemperatur angezeigt werden soll:
0 bis 2.

Sprache

Stellen Sie Ihre bevorzugte Display-Sprache ein.

> Hinweis: Dies ist keine Netzwerkfunktion. Sie mussen alle Displays einzeln dndern.

Einstellungen

§8) Tochter-Display Netzwerk

St Einheiten v
@ ramrciing Decimal places ’
; Dampfung Sprache Deutsch

E Trip Log Zei...
PV Beleuchtung v

; Alarme Simulation v
Einst. wieder herstellen...

Llabal

=> Hinweis: Sobald die gewlinschte Sprache ausgewahlt ist, startet das Gerdt automatisch neu.
Fahren Sie dann beim Einrichtungsassistenten mit Schritt 2 fort.

Zeit

Im ZeitmenU konnen Sie das gewlinschte Zeit-/Datumsformat und die Abweichung zur
Ortszeit einstellen. Nach Abschluss wahlen Sie ,Speichern” aus, um die Einstellungen zu
sichern und zum Einstellungsmeni zurlickzukehren.

0 Netzwerk
‘i Einheiten
Decimal places) 550512014 11236
Sprache
[ Zeit... Lokale Abweichung GMT -06:00
L) Beleuchtung
Simulation Zeit Format 24 hr
System Einst. wieder h| Datum Format dd/MM/yyyy
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Simulation
FUr den Simulationsmodus missen simulierte Daten zur Anzeige vorhanden sein.

> Hinweis: Alle anderen Displays im Netzwerk zeigen weiterhin die aktuellen Bootsdaten an
und wechseln nicht in den Simulationsmodus.

Tochter-Display Netzwerk

Einstellungen

Kalib Einheiten ewstewngen
@ g Decimal places chter-Display Netzwerk v
[ pampfung Sprache @ Kalibrierung Eﬂ;ﬂ;;mm :
Zeil...
Beleuchtung Démpfung Sp.(achc Deutsch
Simulation [F] i Log Zeit...
Einst. wieder h L] e Beleuchtung ’
Llakalcacas ‘ Alarme Simulation 7]
| Einst. wieder herstellen...

AWarnung: Der Simulationsmodus sollte nicht aktiviert werden, wenn
Sie das Instrumentensystem als Navigationshilfe verwenden.

Wiederherstellen der Werkseinstellungen
Mit ,Voreinstellungen wiederherstellen” kdnnen Sie die Einstellungen fur das Grafik-Display

komplett oder teilweise auf die Werkseinstellungen zuriicksetzen. Wahlen Sie die Daten aus
der Liste, die Sie [6schen mochten.

= Hinweis: Dies ist keine Netzwerkfunktion. Damit wird nur die Historie des Displays

zurlickgesetzt und geldscht, das Sie unter Voreinstellungen wiederherstellen” ausgewahlt
haben.

Einstellungen

Tochte

@ Kalibrierung Sprache

Zeit... Select items to be restored. Restoring all settings " m—— v y
(‘f arestan = voreinstellungen wieder herstelien
Beleuchtung 1] -

Simulation E | Allsetings

v| >Engine limits
Einst. wieder h B ¥ Alarm-Historie All settings
Global reset...

¥ > Engine limits
L RS 4 i

Cancel

w Selectitems to be restored. Restoring all settings will require
arestan

Global reset (Uberall zuriicksetzen)

Hiermit werden alle Einstellungen in allen Displays zurlickgesetzt und es wird au3erdem ein
Netzwerk-Reset durchgefihrt, bei dem alle ausgewahlten Quellen entfernt werden.

hter-Display

Decimal places

@ Kalibrierung Sprache ﬁ
= Zeit... : y
FZ7) pimpfung G Global reset

Beleuchtung

Simulation F [\ Areyou sure you want (o reset the network?
Einst. wieder h

Global reset...

Uber

= Hinweis: Nachdem das Zurlicksetzen Uberall erfolgt ist, werden Sie im Grafik-Display
aufgefordert, eine automatische Quellenauswahl durchzufihren.
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Uber

Zeigt die Gerateinformationen und die Softwareversion, die derzeit auf dem Display installiert.
Dricken Sie ENTER-Taste, um zuriick zum MenU zu gelangen.

Decimal places il

Splrachc Produkt H5000 Graphic Display - Hercules
Dimpfung Zet... Anwendung 10
i Beleuchtung | platform 4936-11
[<[z] TripLog Simulation | Seriennummer 0036494
A rame Einst. wieder h{ Sprachversion Standard
"y Global reset... | Up time _ 4:38:20 hrs
{iber Copyright 2013 Navico
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Autopilot-Setup

Wurde ein H5000 Autopilot-Computer, wie im H5000 Installationshandbuch beschrieben,
mit dem Netzwerk verbunden, kann der Installationsvorgang auch mit dem H5000 Pilot
Controller erfolgen.

Quellenauswahl

Eine Datenquelle kann ein Sensor oder ein Gerat sein, der bzw. das mit dem Netzwerk
verbunden ist und Informationen und Befehle an andere Netzwerkgerate weiterleitet. In der
Regel werden Datenquellen beim ersten Einschalten konfiguriert. Eine Aktualisierung dieser
Daten sollte nur erforderlich sein, wenn eine neue Quelle hinzugefugt wird, eine Quelle
fehlt (Sensorausfall), eine Quelle aktiviert/deaktiviert wurde oder ein Sensor ersetzt bzw. das
Netzwerk zurlckgesetzt wurde.

=> Hinweis: Die Quellenauswahl kdnnen Sie mit dem Grafik-Display, Webserver oder einem MFD

der Zeus Serie durchfthren.

Hauptmenis Installation Quellen
Segeln Ruder - Antrieb Auto-Ausuahl | Auswahl
Steuern Fleset Pilot Kmass

Installation Navigation

Auto-Auswahl

Die Option ,Auto-Auswahl erfasst alle an das Netzwerk angeschlossenen Quellen. Ist mehr
als eine Quelle fir jedes Element verfligbar, wird das Display automatisch anhand der
internen Gerdte-Prioritatsliste eine Auswahl treffen.

Installation Quellen Bestatigen
Ruder - Antrieb Auto- Au“lnl.:h| Auto-Auswahl
Flmt Pilot I{nmpass

Navigation

(1 X W 1)

Manuelle Quellenauswahl

Steht fUr ein Element mehr als eine Quelle zur Verfigung, kann die bevorzugte Quelle
manuell ausgewahlt werden. Beispielhaft wird in der folgenden Darstellung gezeigt, wie die
Kompassquelle geandert wird.

Installation Quellen Kompass
Fluder Antrieb
Hmt Pilot

Auto-Auswahl ACO0-1
RCa-|

Navigation

Wahlen Sie die bevorzugte Datenquelle. Die ausgewahlte Quelle wird hervorgehoben.

Ruder-Antrieb

Stellen Sie sicher, dass die Ruderinformationen korrekt eingestellt sind, bevor Sie mit den
Hafeneinstellungen fortfahren.

Installation Ruder-Antrieb
Eegeln Inbetriebnahme @

Eiwern Motor Einkuppeln
Reset Pilot Motor-Leistung
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Motorspannung
Stellen Sie die Stromversorgung auf den im Boot installierten Typ ein — 12 oder 24 V.

Motor einkupplen
Die Option ,Motor einkuppeln” hat die folgenden Einstellungen: ,Auto” und ,Kupplung"

Kupplung:

Dies ist die Standardeinstellung, mit der Sie im Standby-Modus das Boot tber die
Ruderanlage steuern kdnnen. Wenn ,Auto” ausgewahlt ist, wird auf der Antriebseinheit eine
Kupplung aktiviert, die die Steuerung ausschaltet.

Auto:
Die Einstellung wurde fir die zukunftige Nutzung implementiert. Verwenden Sie immer die
Einstellung ,Kupplung” (Standard).

Motor-Leistung

Die Motorleistung (als Prozentsatz dargestellt) ist die verflgbare Leistung, die erforderlich
ist, um bei der automatischen Steuerung die korrekte Rudergeschwindigkeit zu erzielen (im
NFU-Modus wird die maximale Geschwindigkeit genutzt). Mit dieser Einstellung konnen Sie
die Rudergeschwindigkeit auf einen anderen als den automatisch im Rudertest festgelegten
Wert einstellen.

Ruder-Gierlose (Unempfindlichkeitsbereich)

Die Ruder-Gierlose-Funktion ist ein adaptiver Prozess und wird standig aktualisiert. Sie
verhindert ein Pendeln des Ruders, und die adaptive Funktion optimiert die Ruder-Gierlose
entsprechend der Geschwindigkeit des Boots sowie die Last, die auf das Ruder einwirkt.

Installation Ruder -Antrieb Ruder -Gierlose
Inbetriebnahme Motor Einkuppeln
ot Lucn

Reset Pilot

Manuelle

Ruder - Gierlose

Hinweis: Wenn die automatische Einstellung aufgrund einer grol3en Tragheit des Steuerrads
nicht korrekt funktioniert, kann sie manuell angepasst werden.

Ermitteln Sie den niedrigsten moglichen Wert, bei dem ein durchgangiges Pendeln des
Ruders vermieden wird. Ein groRer Unempfindlichkeitsbereich fiihrt zu einer ungenauen
Steuerung. Es wird empfohlen, die Ruderstabilitdt im Auto-Modus zu prifen, wenn sich das
Boot bewegt, sodass Druck auf das Ruder ausgetbt wird.

Manuelle (Gierlose)
Wenn die Ruder-Gierlose auf manuell gesetzt ist, kdnnen Sie den Gierlosenwert manuell
anpassen.

Rudder Feedback (Ruder-Riickgeber)
Wahlen Sie die Art des Ruder-Rickgebers aus.

= Hinweis: Es ist wichtig, dass Sie den entsprechenden Ruder-Riickgeber tber die

Quellenauswahl auswahlen.
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Kommissionierung

Im Hafen

Installation Inbetriebnahme
- g
Siwern Ruder - Antrieb

Reset Pilot See-Erprobung

Rudder Feedback (Ruder-Riickgeber)

Wahlen Sie die Art des Ruder-Rickgebers aus. Es ist wichtig, dass Sie den entsprechenden
Ruder-Ruckgeber zuerst Gber die Quellenauswahl auswahlen.

Inbetriebnahme Im Hafen Ruder-Antrieb

Ruderriickgeber
Bootslange Motor Einkuppeln
See-Erprobung

Motorspannung Motor-Leistung

Hinweis: Wahlen Sie ,External” (Extern) fur Netzwerkquellen oder ,Internal Frequency”
(Interne Frequenz) fir RF300-Sensoren aus.

Bootslange

Geben Sie die Schiffslange ein. Driicken Sie die 1° LINKS-Taste, um zum Mend ,Im Hafen”
zurlickzukehren.

Inbetriebnahme Im Haten Bootslinge
Im Hafen 350
_ @ mtorgpmung ] 6 4
See-Erprobung Kalibr. Ruder, Meters 6.0

Motorspannung
Wahlen Sie als Antriebsspannung 12V oder 24V aus. Dricken Sie die 1° BACKBORD-Taste,
um zum MenU ,Im Hafen” zurtickzukehren.

Inbetriebnahme Im Hafen Motorspannu
| e e
Motorspannung

Kalibr. Ruder (Ruder-Kalibrierung)

Stellen Sie sicher, dass der Ruder-Ruckgeber wie im Installationshandbuch beschrieben
installiert und ausgerichtet wurde. Die korrekte Kalibrierung des Ruder-Rickgebers ist
wichtig, um die tatsdchliche Bewegung des Ruders und den aktuellen Ruderwinkel zu
messen und richtig darzustellen.

Befolgen Sie das Ruder-Kalibrierungsverfahren:

Inbetriebnahme Im Hafen Kalibr, Ruder,

Bootslinge Ruder auf max.
STBD

See-Erprobung
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Max. Steuerbord

Bewegen Sie die Ruderanlage manuell nach hart Steuerbord bis zum mechanischen
Anschlag. Dricken Sie die 1° RECHTS-Taste zum Bestatigen.

Der eingegebene maximale Steuerbordwinkel ist der vom Ruder-Ruckgeber abgelesene
Winkel vor der Anpassung.

Wenn der maximale Ruderwinkel vom angezeigten Winkel abweicht, korrigieren Sie die
Anzeige mithilfe der NACH OBEN/UNTEN-Tasten.

Bestatigen Sie die Ruder-Riickgeberkalibrierung fiir Steuerbord mit der 1° RECHTS-Taste.

Max. Backbord

Bewegen Sie die Ruderanlage manuell nach hart Backbord bis zum mechanischen Anschlag.
Drlcken Sie die 1° RECHTS-Taste zum Bestatigen.

Passen Sie den angezeigten Winkel wie beim Steuerbord-Ruder an.
Bestdtigen Sie die Ruder-Riickgeberkalibrierung fiir Backbord mit der 1© RECHTS-Taste.

Hinweis: Viele Boote haben einen Standardruderwinkel von +45° (90° von Hart StB nach Hart
BB) nach Hart). Der Winkel ist auf 35° voreingestellt. Nehmen Sie auf jeden Fall entsprechende
Anpassungen vor,

Setzen des Ruders auf 0 (null)

Zentrieren Sie das Ruder manuell, und bestétigen Sie. So wird eine fehlerhafte Anzeige durch
eine Fehlausrichtung des Ruderlagertickgebers korrigiert.

Ruder-Test

= Hinweis: Wenn das Boot mit einer Servounterstitzung ausgestattet ist, muss dieser Antrieb

oder Motor vor dem Test eingeschaltet werden.

AWarnung: Berlihren Sie das Steuerrad NICHT, und versuchen Sie nicht,
wahrend des Tests darauf einzuwirken!

Bringen Sie das Ruder manuell mittschiffs, bevor Sie den Test starten.

Im Hafen Ruder- Test

Motorspannung :
ek, Ruder. @ Ruder zentrieren @

Ruder- Test

01

Nach einigen Sekunden gibt der Computer des Autopiloten eine Reihe von Backbord- und
Steuerbord-Ruderbefehlen aus und verifiziert die korrekte Ruderrichtung automatisch. Die
Mindestleistung fiir den Antrieb des Ruders wird ermittelt, und die Rudergeschwindigkeit
wird gesenkt, wenn die maximal bevorzugte Geschwindigkeit (8°/s) flir den Autopilot-Betrieb
Uberschritten wird.

Der Ruder-Test wird durch die Meldung ,Erfolgreich” im Display bestatigt. Driicken Sie die
1° RECHTS-Taste, um zum MenU zurlickzukehren.

Hinweis: Wenn der Test fehlschlédgt, Gberprifen Sie die elektrischen Verbindungen sowie
ob der Ruder-Rickgeber korrekt konfiguriert und/oder als momentane Quelle ausgewahlt
wurde.
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See-Erprobung
Nach Abschluss der Installation und Festlegen aller Einstellungen im Installationsmen(
mussen Sie abschlieBend eine See-Erprobung durchfihren.

Hauptmenii Installation Inbetriebnahme

Segeln Im Hafen
Steuern Ruder - Antrieb

Rese Pt

Automatische Abstimmung

Mit der Funktion ,Autom. Abstimmung"” werden die wichtigsten Steuerungsparameter (Ruder
und Gegenruder) mithilfe mehrerer S-Kurven automatisch eingestellt. Die Mal3stabsfaktoren
der Parameter werden im Rahmen der Bootstypauswahl im MenU ,Im Hafen" ebenfalls
automatisch eingestellt.

iberiebnahme See-Erprobung Autom, Absfimmun
Steuerparameter
[Rsls Ruder- Verstarkung autumisch
Gegenruder i

Wahrend des automatischen Einstellungsprozesses wird zudem die in der Hafeneinstellung
vorgenommene Nullausrichtung des Ruders verifiziert/angepasst.

Die Geschwindigkeit wahrend der Auto-Abstimmung sollte 10 Knoten nicht Uberschreiten.
Die Auto-Abstimmung sollte unter ruhigen oder mittleren Seeverhaltnissen durchgefihrt
werden. Verwenden Sie fur Verdrangerboote eine Geschwindigkeit von etwa der Halfte der
normalen Fahrgeschwindigkeit (d. h. bei einer Fahrgeschwindigkeit von 10 Knoten sollte die
Auto-Abstimmung bei ca. 5 Knoten durchgeftihrt werden).

Wahlen Sie ,Autom. Abstimmung”, um den Vorgang zu starten. Drlicken Sie die 1° RECHTS-
Taste, um die automatische Abstimmung zu bestétigen.

See-Erprobu Autom, Abstimmun Autom, Abstimmung
Steverpranete (T
Ruder - Verstarkung automatisch wird durchgef..
Gegenruder 0 00

Nach Abschluss der automatischen Abstimmung muss das Ruder manuell kontrolliert
werden, da der Autopilot in den Standby-Modus umgeschaltet hat. Die automatische
Abstimmung tbernimmt die Kontrolle Uber das Boot und fuhrt mehrere S-Kurven aus.

Die Probefahrt muss immer in offenen Gewéssern in sicherer Entfernung von jeglichem
Schiffsverkehr erfolgen. Die Durchfihrung der automatischen Abstimmung kann ca.

2 bis 3 Minuten dauern. Dricken Sie zum Anhalten der automatischen Abstimmung die
1° LINKS-Taste.

Nach Abschluss der automatischen Abstimmung wird die Meldung ,Beendet” angezeigt.
Weitere Anpassungen sollten nicht erforderlich sein. Die Feinabstimmung dieser Parameter
werden mit der Rickmeldungskontrolle vorgenommen.

Autom. Abstimmung
Beendet,
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Ruder-Verstarkung
Die Ruder-Verstarkung ist das Verhaltnis zwischen festgelegtem Winkel und Steuerkursfehler.

Zu geringe Ruder- — — — ——— —
Verstarkung

Zu viel Ruder- )
. S e 4 N \ L Kurs einstellen
Verstarkung

Bei einer zu geringen Ruder-Verstarkung kann der Autopilot keinen stabilen Kurs halten.
Bei zu viel Ruder-Verstarkung wird die Steuerung instabil und die Geschwindigkeit reduziert.

Bei geringer Geschwindigkeit ist mehr Ruder-Verstarkung erforderlich als bei hoher
Geschwindigkeit.

Kurs einstellen

Inbetriebnahme See-Erprobu Ruder -Verstérkung
Autom. Abstimmung -

i @] = 1105
Gegenruder '

Gegenruder

Gegenruder ist der Parameter, der der Kurvengeschwindigkeit und der Tragheit des Boots
entgegenwirkt. Er Uberlagert kurzfristig die proportionale Ruderreaktion, die durch einen
Steuerungsfehler verursacht wird. Manchmal kann es wirken, als ob das Ruder sich dadurch in
die falsche Richtung bewegt (Gegenruder).

Inbetriebnahme A See-mgmnhur_n; Gegmt::a
utom, Abstimmung :
e @ Ruder-Verstarkung @ 0.4

Seconds 0

Die Gegenrudereinstellung lasst sich am besten Uberprifen, indem Sie Wenden durchfihren.
Die Abbildungen zeigen die Auswirkungen verschiedener Gegenrudereinstellungen:

Neuer Kurs
Gegenruder
zu gering =
Uberschwingen

Neuer Kurs
Gegenruder

zu hoch =
schwerféllige und
schleichende
Reaktion

Neuer Kurs
Richtige

Einstellung oder

Gegenruder;

ideale Reaktion
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Riickmeldung

Mit dem Rickmeldungsmodus wird die Reaktion der Autopilot-Steuerung bestimmt.
Bei den Ruckmeldungsmodi gibt es fiinf Leistungsstufen. Die erste Stufe hat den
geringsten Stromverbrauch bei der Steuerung des Autopiloten und bietet die
geringste Ruckmeldungsempfindlichkeit. Die flnfte Stufe hingegen hat den hdchsten
Leistungsverbrauch und bietet die hochste Riickmeldungsempfindlichkeit.

Perfl Hauptmenii Riickmeldu
T Ptz
S 1827 we 5 g
Steuern Perf 4
00
Segeln

Die segelspezifischen Autopilot-Funktionen sind nur verfligbar, wenn der ,Fortgeschr. Modus”
im Men( ,Ortlich” aktiviert wurde.

Inbetriebnahme Ortlich Fortgeschr. Modus
Sprache _
= g

st er eingeschaltet, kdnnen Sie tiber das Hauptmenii auf die Autopilot-Segelfunktionen zugreifen.

Perfl Hauptmenii Segeln
G 1827 e [fcindmg
\Nens Boen-Reaktion
00 Steuern THS-Reaktion
Wind-Modus

Wahlen Sie die Wind-Funktion aus, die der Autopilot im Wind-Modus verwenden soll.

Auto: Bei einem AWA von <60° verwendet der Wind-Modus den scheinbaren Wind. Bei
<610 verwendet der Wind-Modus den TWA (wahr).

Scheinbar
Wahr
Polar

Hinweis: Die aktuelle Auswahl wird hervorgehoben, wenn Sie das MenU aufrufen.

Boen-Reaktion

Beeinflusst, wie der Autopilot auf rasche Anderungen des Krangungs-Winkels reagiert, die
durch Boen verursacht werden.

Zum Einschalten dieser Funktion wahlen Sie ,Aktivieren” aus.

Segeln Boen-Reaktion Boen-Reaktion
- .
Q- S
THS-Reaktion Rickmeldungsrate

B6en-Reaktion - Einstellungen

Béen-Minimum Mindeststarke von Boen in Knoten, damit die B6en-Kompensation
angewendet wird.

Riickmeldungsrate  Wie aggressiv der Autopilot auf Boen reagiert.
TWA-Reaktion Kontrolliert die Grol3e des Fensters, in der die Boen-Reaktion greift.
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TWS-Reaktion (wahre Windgeschwindigkeit)

Die wahre Windgeschwindigkeitsreaktion wird verwendet, um langfristige Anderungen der
Windgeschwindigkeit zu kompensieren. Steigt die durchschnittliche Windgeschwindigkeit
fur langere Zeit, wird der Kurs des Bootes entsprechend ,hdher” angelegt, dementsprechend
tiefer” bei ldnger anhaltender Wind Abnahme.

TUS-Reaktion TUS-Reaktion

m hﬂéﬁmn M tivieren @ Aktivieren
Rickmeldungsrate

Riickmeldungsrate

Stellen Sie die Rate fur die TWS-Reaktion auf einen Wert von 1 bis 10 ein. 1 = langsamste
Rickmeldung, 10 = schnellste Rtickmeldung.

Wendezeit
Steuert die Dreh-Geschwindigkeit (Wendezeit) beim Durchfiihren einer Wende im Wind-Modus.

Bereich Anderung pro Standard Einheiten

Schritt
2-50 1 12 /weiter

Rickmeldun " Bﬁﬁl'mﬂ 50
P TWS-Reaktion ] 2
m Sekunden 2

Wendewinkel
Steuert den Winkel, den das Boot bei einer Wende von 500 bis 150° einnimmt.

= Hinweis: Funktioniert nur im Auto-Modus.

Bereich Anderung pro Standard Einheiten
Schritt
0-180° 1 1000 Grad
Hauptmenii Wendewinkel
Rickmeldun THS- Heaklinn . 180
P& i i 100
m 0

Krangungskompensation

Die Krdangungskompensation schiitzt vor einem durch Gieren verursachtem Rollen bei
schwerer See oder starken Boen, indem die richtige Ruder-Kompensation angewendet wird,
bevor die nachteiligen Effekte geféhrlich werden.

Krangungskompens Krangungskom

Wendezeit
e2c Aktiviere _
Wendewinkel @ ISTEn @ Aktivieren

Rickmeldungsrate

Krangungskompens

Riickmeldungsrate

Stellen Sie die Rate fur die Krangungskompensation auf einen Wert von 1 bis 10 ein.
1 =langsamste Ruckmeldung, 10 = schnellste Ruckmeldung.
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Steuerung

Automatische Riickmeldung

Mit der automatischen Rickmeldung lasst sich die Geschwindigkeit bestimmen, mit der der
Autopilot auf Umgebungseinflisse reagiert, die sich auf dem gewtnschten Kurs des Schiffes

befinden.
MENU Hauptmenii Autom. Rickmeldu
[\f\ Riickmeldung Aus
Seg
Norma

FUr die automatische Rickmeldung gibt es vier Optionen:

Aus Der Autopilot behélt stets die ausgewahlte Ruckmeldungseinstellung
bei.

Der Autopilot muss erst starke Anderungen der
Umgebungsbedingungen erfassen, bevor die
Ruckmeldungseinstellung erhoht wird.

Economy
(Wirtschaftlich)

Der Autopilot muss erst moderate Anderungen
Normal der Umgebungsbedingungen erfassen, bevor die
Rickmeldungseinstellung erhéht wird.

Der Autopilot reagiert dul3erst empfindlich auf wechselnde

Sport Umgebungsbedingungen und wird die Rickmeldungsrate
(Sportlich) automatisch erhdhen, um Anderungen der Umgebungsbedingungen
entgegenzuwirken.

Wiederherstellung

Mit dem Wiederherstellungsmodus kdnnen Sie die Empfindlichkeit gegentiber Kursfehlern
sowie die Autopilot-Reaktion auf unerwartete Ereignisse wie plotzliche Wellen- oder
Windédnderungen einstellen. Diese Funktion ermdglicht es dem Autopiloten, die
Steuerungsreaktion sofort auf die maximale Einstellung (Perf 5) zu erhohen, um eine schnelle
Korrektur zu gewahrleisten.

Der Wiederherstellungsmodus schaltet sich automatisch nach 15 Sekunden aus oder sobald
der Kursfehler behoben wurde. Der Autopilot stellt dann die vorherige Reaktionseinstellung
wieder her und nimmt den normalen Betrieb wieder auf.

Es stehen vier Optionen zur Verfligung:

Aus Der Wiederherstellungsmodus ist ausgeschaltet.

Eng Der Autopilot reagiert dul8erst empfindlich auf plotzliche Kurswechsel.

Der Autopilot ist auf den mittleren Wert eingestellt, was die Korrektur

Mittel I
plotzlicher Kurswechsel anbelangt.

Der Autopilot reagiert am wenigstens empfindlich auf plotzliche

Wei
eit Kurswechsel.

Steuern Hiederherstellun

MW?\ Hudcmellimg Autom, Rickmeldu Aus
S

(srenzen Mittel

Steuern
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Grenzen

Dies ermoglicht die Steuerung des wahren Windwinkelbereichs, in dem die Riickmeldung auf
Bden und die wahre Windgeschwindigkeit konfiguriert und gesteuert werden kann.

Perf1 Hauptmenii Steuern
S 'I 82 T g [Rickmeldung Autom. Ruckmeldu
: Segeln Wiederherstellung
7 Geen

TWA Min.
Einstellen der Untergrenze fir den wahren Windwinkel, bei dem die Rtickmeldung auf Béen
und wahre Windgeschwindigkeit greifen soll.

Stellen Sie den gewlinschten Wert mit den Tasten MODE/MENU und NACH OBEN/UNTEN
ein. Drlcken Sie die 1° LINKS-Taste, um zurtckzukehren.

Steuern (renzen
Autom, Rickmeldu
Wiederherstellung THA Max.

Grenzen |_ Kursabfall Max.

TWA Max.
Einstellen der Obergrenze fir den wahren Windwinkel, bei dem die Riickmeldung auf Béen
und wahre Windgeschwindigkeit greifen soll.

Stellen Sie den gewlnschten Wert mit den Tasten MODE/MENU und NACH OBEN/UNTEN
ein. Drlcken Sie die 1° LINKS-Taste, um zurlckzukehren.

Kursabfall Max.

Der maximale Winkel, bei dem das Schiff wahrend der Stabilitatskontrolle gehalten werden
kann: 0° bis 20¢.

Ubergangsgeschwindigkeit

Die Geschwindigkeit in Knoten, bei der das Schiff von der Verdrédngung zum Gleitmodus
Ubergehen kann.

Geschw.-Quelle (Geschwindigkeitsquelle)

Der Autopilot legt automatisch die Prioritat fest, welche Geschwindigkeitsquelle verwendet
werden soll.

Automatische Geschwindigkeitsquellen-Prioritat
Bootsgeschwindigkeit — Schaufelradsensor

Speed Uber Grund (SOG) — GPS-Sensor (wird nur verwendet, wenn es keine
Bootsgeschwindigkeitsquelle gibt)

Manuelle Geschwindigkeitsquelle

Wenn weder Bootsgeschwindigkeits- noch SOG-Daten verflgbar sind und es keine
zuverldssigen Daten gibt, kann ein manueller Wert fir eine Geschwindigkeitsquelle
eingegeben und vom Autopiloten zur Steuerberechnung verwendet werden.

Hinweis: Wird eine Geschwindigkeitsquelle in das manuelle Feld eingegeben, tbernimmt
der Autopilot die manuelle Geschwindigkeitsquelle automatisch. Setzen Sie den Wert auf null
zurlick, um zur automatischen Auswahl der Geschwindigkeitsquelle zurtickzukehren.

Hauptmenii Steuern Manuelle

Rickmeldung Wiederherstellung 25
Segeln Grenzen 03

Geschw.-Quelle Knots 0

Hinweis: Es ist wichtig, einen guten Néherungswert fir die Bootsgeschwindigkeit zu
verwenden.
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3 Sek.

Inbetriebnahme
Hiermit passen Sie die Display-Einstellungen an, schalten den Alarmton ein, dndern die
Sprache, schalten die Tastentdne ein bzw. aus und aktivieren den fortgeschrittenen Modus.

Perfl Hauptmenis

S 1827 tew fee g
.

Inbetriebnahme

Display

Tagmodus

,Day” (Tag) ist die Voreinstellung fir den Display-Modus. Die folgenden Parameter konnen
manuell eingestellt werden:

rote Hintergrundbeleuchtung

inverse Display-Anzeige

Kontrast

Nachtmodus

Umstellen des Displays auf die Nachtfarbpalette. Die Beleuchtung kann genau wie im
Tagmodus eingestellt werden. Alle Displays mit der gleichen Beleuchtungszone wechseln
ebenfalls in den Nachtmodus.

Beleuchtungsgruppen

Einstellen der Beleuchtungsgruppe auf dem Display. Alle Einheiten mit der gleichen
Beleuchtungsgruppe geben die Beleuchtungseinstellungen der anderen Geréte wider. Die
Standardeinstellung ist ,Netzwerk’”,

Einstellen der Helligkeit
Dricken Sie 3 Sekunden lang die MENU-Taste, um auf die Beleuchtungsstufe zuzugreifen. Mit
der MODE-Taste erhdhen Sie die Helligkeit, mit der MENU-Taste verringern Sie sie.

Hinweis: Helligkeitsstufe (1-10). Nach zwei Sekunden schaltet sich die Auswahl der
Beleuchtungsstufe aus.

Alarmton
Ein-/Ausschalten des H5000 Pilot Controller Alarmtons.

‘ Inbetriebnahme Alarmton

Steuern

Installation

Inbetriebnahme

Sprache
Einstellen der gewlnschten Sprache.

Ortlich

Zurlcksetzen der Einstellungen fir den H5000 Pilot Controller, ohne den Autopiloten
zurlickzusetzen. Damit werden die voreingestellten Ton- und Beleuchtungseinstellungen fir
den H5000 Pilot Controller wiederhergestellt.

Men fir weitere Einstellungen — ein-/ausschalten.
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Tastenton
Ein-/Ausschalten der Tastentdne beim H5000 Pilot Controller.

Software-Info
e Seriennummer des H5000 Pilot Controller.

« Softwareversion
e Release-Datum der Software.

Inbetriebnahme B&G  H5000
Mmli Eteuern ortlich SN 000000

W 0,0.05.00
Installation Tastenton Date 2014.02.04

Inbetriebnahme

Software-Info
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Webserver

Der B&G Webserver ist ein benutzerfreundliches Portal im Webstil, mit dem Sie Instrumente
kalibrieren, Displays konfigurieren und viele Funktionen auswéhlen konnen. Sie kénnen damit
sogar auf Produkthandbucher, Daten-Backups und Systemdiagnosen zugreifen.

> Hinweis: Fir den Zugriff auf den B&G Webserver muss ein aktueller Webbrowser verwendet
werden, der Websockets unterstutzt.

Verbinden mit dem Webserver

= Hinweis: Bevor Sie den B&G Webserver verwenden konnen, mussen Sie |hren PC direkt mit
der H5000 CPU Uber ein Ethernet-Kabel oder kabellos tUber einen WiFi-1-Router verbinden.

Direkt liber Ethernet
Verbinden Sie den Computer mit einem Ethernet-Kabel direkt mit der H5000 CPU.

W iIBSGI

O —
2l :@

> — =4

1 Verbinden Sie das Gerat mit der H5000 CPU Uber den Ethernet-Port.
2 Offnen Sie den Webbrowser auf dem verbundenen Computer oder Gerét.
3  Geben Sie die IP-Adresse [192.168.0.2] in der Adressleiste des Webbrowsers ein.

| Mew Tah

< C ff 219216802

= Hinweis: Das Gerat wird fur 2 Minuten nach dem Einschalten versuchen, einen DHCP-Server

auszuwahlen. Wenn der Server nicht erkannt wird, wechselt das Gerat zurlick zur IP-Adresse
[192.168.0.2].

> Hinweis: Stellen Sie sicher, dass Ihre Computer-Netzwerkeinstellungen eingerichtet sind,
damit Sie auf diese IP-Adresse zugreifen konnen.

4 Wenn die Verbindung steht, wird die Startseite des B&G H5000 Webservers angezeigt.
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= Hinweis: Oben rechts wird neben der Schaltfliche ,Help” (Hilfe) die Meldung ,Websocket:
Connected” (Websocket verbunden) angezeigt. Steht dort ,Websocket: Not Connected”

(Websocket: nicht verbunden), Gberprifen Sie die Strom- und Netzwerkanschlisse der
H5000 CPU und des Routers.

Websocket: Connected

stem CPU

Kabellos mit einem WiFi-1-Router
Kabellose Gerate werden Uber einen WiFi-1-Router mit der H5000 CPU verbunden.

®

WiFi-1-Router

= Hinweis: Um den WiFi-1-Router mit der H5000 CPU zu verbinden, brauchen Sie ein
Adapterkabel fir Ethernet auf RJ45. Teilenr. 000-10438-001
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1 SchlieBBen Sie den WiFi-1-Router mit einem RJ45-Adapterkabel an den Ethernet-Port der H5000 CPU an.

2 Bestimmen Sie die IP-Adresse der H5000 CPU mit einem Grafik-Display, das mit dem Netzwerk
verbunden ist.

> Hinweis: Die IP-Adresse der H5000 CPU IP finden Sie im Grafik-Display unter ,System >
Netzwerk > H5000 CPU Info”. Notieren Sie sich die IP-Adresse.

Einstellungen

Tochter-Display Netzwerk — -
i 7 Einheiten Einstellungen
@ g Decimal placeq Tochter-Display Netzwerk

f-Z7 pampiung Sprache @ —_ Einheiten :

[E]] - eit... LI Decimal pl BF) Torhtorficnlay ol

1] Trip Log S fZ7) Dampfung sprache H5000 CPU Info :
‘ Alarme Simulation gg Trip Log Zeit... System Type Hydra

Beleuchturig
Alarme Simulation
Einst. wieder h

Einst. wieder h IP Address 172.29.249.126

SchiieBen

Einst. wieder herstellen...

Clakal

3 Offnen Sie den Webbrowser auf dem verbundenen Computer oder Gerét.
4  Geben Sie die IP-Adresse der H5000 CPU IP in die Adressleiste des Webbrowsers ein.

[ New Tab

€« C # | 19216856.101

- Hinweis: Das Gerat wird fir 2 Minuten nach dem Einschalten versuchen, einen DHCP-Server
auszuwahlen. Wenn der Server nicht erkannt wird, wechselt das Gerat zurtick zur IP-Adresse
[192.168.0.2].

Wenn die Verbindung steht, wird wie bei einer direkten Ethernet-Verbindung im Webserver
oben rechts die Meldung ,Websocket: Connected” (Websocket: verbunden) angezeigt.
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Webserver-Meniis

Die Registerkarten fir die Webserver-MenUs befinden sich oben auf der Webseite. Wahlen Sie
das gewinschte Hauptmenu aus. Darauf werden die verfligbaren Unterment-Registerkarten
direkt wie im Folgenden angegeben angezeigt.

HAUPTMENU

82|

UNTERMENU B recetimer o suoas
HAUPTMENU- UNTERMENU-
REGISTERKARTEN REGISTERKARTEN

Data (Daten) Time Plots (Zeit-Plots) — Grafische Live-Daten
Race Timer I Race Timer-Kontrolle
(Regatta-Zeitmesser)
Trip — Tageslog-Daten
All Data (Alle Daten) — Alle von der H5000 CPU verfiigharen Daten

HV Displays }—{ Display List (Display-Liste) |~ Alle HV Displays im Netzwerk

Calibration Depth (Tiefe) — Konfigurieren und Setup

(Kalibrierung)

Heading (Kurs)

— Konfigurieren und Setup

— Boat Speed — Konfigurieren und Setup
(Bootsgeschwindigkeit)

— Measured Wind — Konfigurieren und Setup
(Gemessener Wind)

— True Wind (WahrerWind)  — Konfigurieren und Setup

— Polar Tables (Polartabellen) |~ Konfigurieren und Setup

— VMG Targets (VMG-Ziele) [~ Konfigurieren und Setup

Heel (Krangung)

— Konfigurieren und Setup

— Trim (Trimm) — Konfigurieren und Setup
—{ Leeway (Abtrift) — Konfigurieren und Setup
System I Settings (Einstellungen) — Dateneinstellungen
— Units (Einheiten) — Systemeinheiten
— Damping (Démpfung) — Démpfungswerte
— Alarms (Alarme) — Alarme konfigurieren und einrichten
User data (Nutzerdaten) — Benennen von linearen und entfernten Kanalen
des Nutzers
— Device List (Gerdte-Liste)  — Alle Gerdte im Netzwerk
CPU Backup &Restore (Backup | Speichern und Laden von Systemeinstellungen
und Wiederherstellung)
— — Software-Informationen zur CPU und
Software .
Netzwerkgeraten
— Manuals (Handbicher) — Dokumentation als PDFs
— Reset (Zurlicksetzen) — Optionen fir das Zurlicksetzen des Systems
—{ Diagnostics (Diagnose) — Diagnose-Informationen
Auto Source Selection — Automatische Auswahl von Quellen
Quellen (Automatische
Quellenauswahl)

Network reset (Netzwerk
zurlicksetzen)

— Loschen aller ausgewdhlten Quellen
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CPU-Software-Upgrade

Entsperren des Codes

Bitte wenden Sie sich an Ihren Handler, um einen Freischaltcode fur ein Upgrade auf die
Systeme Hercules oder Performance zu erwerben. Eine Liste der von B&G zugelassenen
Handler finden Sie unter www.bandg.com

CPU-Software-Upgrade mit dem Webserver
1 Offnen Sie den Webserver.

2 Wahlen Sie die Registerkarte ,CPU” und dann die Registerkarte ,Software” aus.
3 Finden Sie die aktuelle Software-Version unter ,Feature Level” (Funktionsstufe) heraus.

L el - I

CPU Information

Network Software Versions

Duvius P Trme " Wesststheer 8 Adivew 8 Dedimin 0 Verves .

L - TIESL FEad Ot 1

wind Mast Head Unit

Feature Level

CPU Level Status
Hydra (
Hercules v

Performance O | Unlock |

4 Kaufen Sie die gewiinschte CPU-Stufe bei Ihrem B&G Handler.

= Hinweis: Sie bendtigen die CPU-Barcode-Seriennummer, um den Freischaltcode zu
generieren. Diese Nummer finden Sie unter ,CPU Information” (CPU-Daten) auf der
Registerkarte ,Software”.

Wahlen Sie ,Unlock” (Entsperren) neben dem ,CPU Level” (CPU-Stufe) aus, fr das Ihr Freischaltcode gilt.
Geben Sie den Freischaltcode in das Dialogfeld ein.
Drucken Sie abschlieBend auf ,OK".

Wenn das Upgrade abgeschlossen ist, starten Sie die CPU neu, indem Sie den Strom einschalten.

0 N O WU

[:4) 129 1 V1.4

> .
Unlock Performance F... [ 8

[
L
B Enter unlock code:
L

= To cbtan an unkock key, please call vour
..E_ M pac dealer with your Bar Code Seria

= H (105745748)
i

e

[ —
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Webserver-Hilfedateien

Mit der Schaltflache ,Help” (Hilfe) rechts oben rufen Sie die Hilfedateien fiir die aktuelle Seite
oder Funktion auf.

Sarms Dewen List

3 ot Lengths

| Settings

Boat Speed

S0C
Compass

ectr Uhse COG 4 Hoadinng vl (aciace
Wind
-
n Mast Angle Offset ©

Offsets and Lengths

. cick Apply winh

NMEA 2000 Compatibility

iy R
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Betriebsvariablen

In diesem Abschnitt werden die Betriebsfunktionen des H5000 Systems beschrieben.

Die Abschnitte zu den Systemvoraussetzungen enthalten zusatzliche Anforderungen, die
Uber ein Standardsystem hinausgehen.

Dazu wird davon ausgegangen, dass das Standardsystem ein Grafik-Display und eine CPU mit
Wind-, Geschwindigkeits-, Tiefen- und Kompass-Sensoren umfasst.

Wird eine Funktion von einer NMEA-Quelle bereitgestellt, wird die hochstmogliche
Aktualisierungshaufigkeit angegeben. Sollten die eingehenden NMEA-Daten langsamer sein,
wird dies die angezeigten Daten beeinflussen.

Alle in diesem Abschnitt beschriebenen Variablen beziehen sich auf die Standard-
Prozessoreinstellungen fur ein Hydra System. Ausgenommen davon sind die Abschnitte,
neben denen ein Hercules oder Performance Logo steht.

Bedeutet, dass sich die genannten Informationen auf

HERCULES Hercules Prozessorfunktionen beziehen (die sémtliche

Hydra Funktionen beinhalten).

Bedeutet, dass sich die genannten Informationen
auf Performance Prozessorfunktionen beziehen (die
samtliche Hydra und Hercules Funktionen beinhalten).

Bitte kontaktieren Sie Ihren Handler, wenn Sie den Prozessor aufristen wollen. Eine Liste der
von B&G zugelassenen Handler finden Sie unter www.bandg.com

Tiefe achtern

JTiefe achtern” ist eine Tiefenhilfsfunktion, mit der das System zwei Tiefenwerte anzeigen
kann: einen vom Standardschwinger und einen von einem externen NMEA-Sensor oder einer
externen Quelle.

JTiefe achtern” wird vom System angezeigt, wenn eine gultige NMEA-Datenquelle von einem
kompatiblen Gerdt empfangen wurde. Die Funktionsbezeichnung ist mit ,Tiefe achtern”
voreingestellt, kann aber passend zur Konfiguration gedndert werden (z. B. in ,Vorwarts-Tiefe").

= Hinweis: Tiefe achtern” wird auf die gleiche Weise wie die Standardtiefe kalibriert. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt ,Kalibrierung”.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Tiefe achtern (ADep)

Funktionsbezeichnung (Regatta-Display

und HV Display) TIEFEA

Einheiten m, ft, fm

Alarme Niedrig (flach)
Kalibrierung Datum (Abweichung)
Dampfung Nicht verflgbar
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Analog

Die CPU bietet vier analoge Kanéle. Mehrere analoge Modulen kénnen zum Netzwerk
hinzugefugt werden.

Wenn ein Gerdt an einen analogen Kanal angeschlossen wird, kann es erst nach der
Konfiguration korrekte Daten liefern.

Kalibrierung von analogen (linearen) Funktionen
Fur alle linearen Funktionen muss die Art des Wertes eingestellt werden (siehe Tabelle unten).

Beschreibung ‘ Angezeigte Funktion

0 bis 10 Linear Keine
0 bis 100 Linear Keine
0 bis 1000 Linear Keine

x1 x2
X1 = | Analog Volts 1 (Analoge Volt 1)
y1 = | Analog Value 1 (Analoger Wert 1)
X2 = | Analog Volts 2 (Analoge Volt 2)
y2 = | Analog Value 2 (Analoger Wert 2)

r-:xm n 1
I_TE H5000 Analog Channel 1 : 000000#

| Setting Value

Device Instance

Analog Type 0->1000 Linear

Analog Value 1

Analog Value 2

Analog Volts 1

Analog Volts 2
Analog Linear Channel

| Apply Values

=> Hinweis: ,Analog Linear Channel” (Analoger linearer Kanal) ist der Display-Kanal, an den die
Daten gesendet werden. Es gibt auch Benutzerkandle.
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Scheinbarer Windwinkel

Der scheinbare Windwinkel (AWA) ist der Winkel des Windes relativ zum Bug des Bootes. Der
angezeigte Wert wird von den wahren Winddaten abgeleitet, wobei die Korrekturdaten fur
den wahren Wind berlcksichtigt werden. Die Windwinkel-Rohdaten von der Masttopeinheit
werden als gemessener Windwinkel angezeigt.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Scheinbarer Windwinkel (AWA)

Funktionsbezeichnung AWA
Einheiten Grad
Alarme Nicht verflgbar
o MHU-Abgleich, Krangungskorrektur ein/aus
Kalibrierung ) )
AutoCal-Abgleichsroutine.
Dampfung Nicht verflgbar

Scheinbare Windgeschwindigkeit

Die scheinbare Windgeschwindigkeit (AWS) ist die Geschwindigkeit des Windes
relativ zum Boot. Der angezeigte Wert wird von den wahren Winddaten abgeleitet,
wobei die Korrekturdaten fur den wahren Wind bertcksichtigt werden. Die
Windgeschwindigkeitsrohdaten von der Masttopeinheit werden als gemessene
Windgeschwindigkeit angezeigt.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Scheinbare Windgeschwindigkeit (AWS)

Funktionsbezeichnung AWS

Einheiten kph (km/h), mph
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Hz/Kt
Dampfung 095

Hinweis: Die Kalibrierungswerte sind werkseitig voreingestellt und basieren auf im Windkanal
getesteten Probeneinheiten. Es wird davon abgeraten, diese zu andern. Anderungen sind
jedoch grundsatzlich maglich, wenn z. B. fortgeschrittene Nutzer individuell getestete
Masttopgerdte verwenden mochten, um bestimmte Kalibrierungsdaten zu erhalten. Beide
Kalibrierungswerte sind auf ,1.04" voreingestellt.

Durchschnittsgeschwindigkeit

Die Durchschnittsgeschwindigkeit (AVS) ist eine Trip-Funktion, die die durchschnittliche
Bootsgeschwindigkeit [Geschwindigkeit durch das Wasser] seit Beginn des Trip Log
(Tageslogs) anzeigt.

Kurz gefasst kann diese wie folgt berechnet werden:
Trip Log

Durchschnittsgeschwindigkeit = - -
Trip-Zeit

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Durchschnittsgeschwindigkeit (AVS)

Funktionsbezeichnung AVG SPD
Einheiten kt, mph, kph (km/h)
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Luftdruck

Es gibt eine Kalibrierung, falls Sie Ihre Druckanzeige mit einem anderen Barometer
gegenprifen mochten. CALVALT muss auf den aktuellen korrekten barometrischen Druck
eingestellt werden.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Barometrischer Druck (BARO)

Funktionsbezeichnung BARO
Einheiten mb

Alarme Nicht verfigbar
Kalibrierung Nicht verfligbar
Dampfung Nicht verfigbar

Batterie-Spannung
Die Batterie-Spannung zeigt die intern von der CPU gemessene Versorgungsspannung an.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)  Batterie-Volt (BATT)

Funktionsbezeichnung BATTERIE

Einheiten V

Alarme Hoch, niedrig

Kalibrierung Abgleich (Einstellung auf bekannten Wert)
Dampfung Nicht verfigbar

Peilung zum Wegpunkt

Die Peilung zum Wegpunkt zeigt die Peilung von der aktuellen Position der Yacht
(Bootsposition) zum derzeit aktiven Wegpunkt an.

Diese Funktion gibt die Informationen wieder, die von einem Ortungssystem (z. B. GPS) tber
einen NMEA-Eingang empfangen wurden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)  Peilung vom Ausgangs- zum Bestimmungsort

Funktionsbezeichnung WPT BRG
OM' OT
Einheiten . -
Grol3kreis, Loxodrome-Linie
Alarme Hoch, niedrig
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verfigbar
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Peilung von Wegpunkt zu Wegpunkt

Die Peilung von Wegpunkt zu Wegpunkt zeigt die Peilung der aktuellen Routenetappe mit
Wegpunkten vom Ausgangs- zum Bestimmungsort. Dieser Wert ist konstant, bis die Ortung
fur die nachste Etappe erfolgt.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Peilung zum Wegpunkt (BTW)

Funktionsbezeichnung BRG WPT
OM, ol
Einheiten : .
GroBkreis, Loxodrome-Linie
Alarme Hoch, niedrig
Kalibrierung Nicht verfigbar
Dampfung Nicht verflgbar
Bootsposition

Die Bootsposition zeigt die aktuelle Position der Yacht an. Diese Funktion ist nur fur Grafik-
Displays verfligbar.

Diese Funktion gibt die Informationen wieder, die von einem Ortungssystem (z. B. GPS) tber
einen NMEA-Eingang empfangen wurden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Bootsposition (POS)
Funktionsbezeichnung Nicht verflgbar

Einheiten dde mm.mm, ddd° mm.mm
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verfugbar

Bootsgeschwindigkeit

Die Bootsgeschwindigkeit zeigt die Geschwindigkeit des Schiffes durch das Wasser an.
Die genaue Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit ist fur die Gesamtleistung des Systems
entscheidend. Auf groeren Displays wird auch die tendenzielle Beschleunigung oder
Verlangsamung angezeigt.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Bootsgeschwindigkeit (BSpd)

Funktionsbezeichnung BOAT SPD
Einheiten kt, mph, kph (km/h)
Alarme Hoch, niedrig

Distanz-Referenz, bekannte Distanz
SOG-Referenz, Referenzgeschwindigkeit
Hz/Kt, Backbord, Steuerbord und einzeln

Kalibrierung
Linearitatskorrektur "HERCULES
Verwenden Sie SOG — Wahlen Sie SOG als
alternative Bootsgeschwindigkeitsquelle aus.
. 0-9s
Dampfung

Dynamische Dampfung /"HERCULES

Betriebsvariablen | H5000 Betriebshandbuch I 89



Baum-Position
Die Baum-Position ist so konzipiert, dass die Baum-Hohe genau eingestellt werden kann,
damit die Rollsysteme mit optimaler Effizienz funktionieren.

Kalibrierung der Baum-Position
Die Baum-Position ist ein beliebiger Wert, der nicht fUr weitere Berechnungen verwendet
wird. Daher ist eine absolut genaue Kalibrierung nicht erforderlich.

Ist die Baum-Position im MenU nicht vorhanden, muss der verwendete lineare Eingang
angegeben und korrekt konfiguriert werden.

Bringen Sie den Baum in die optimale Stellung zum Rollen/Reffen. Stellen Sie fir POINT 1
(Punkt 1) den Wert ,0.0" ein. Die Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei
Bedarf unter VOLTS 1 abgelesen werden.

Bringen Sie den Baum in die hochste Normalstellung. Stellen Sie fur POINT 2 (Punkt 2) den
Wert ,5.0" ein. Die Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf unter
VOLTS 2 abgelesen werden.

Uberprifen Sie nach der Kalibrierung Folgendes fiir die Baum-Position: Es muss ein
positiver Wert angezeigt werden, wenn sich der Baum Uber der Rollposition befindet. In
der Rollposition muss null angezeigt werden, und befindet sich der Baum unterhalb der
Rollposition, muss ein negativer Wert angezeigt werden.

Vor dem Rollen kénnen Sie auch einfach die Baum-Hohe so anpassen, dass als Baum-Position
,0.0" angezeigt wird.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Baum-Position (Baum)
Funktionsbezeichnung BAUM POS

Einheiten Beliebig

Alarme Nicht verflgbar

Position 1 (bekannter Wert 1)
Volts 1 (Volt 1, automatisch aufgezeichnet)

Kalibrierun
J Position 2 (bekannter Wert 2)
Volts 2 (Volt 2, automatisch aufgezeichnet)
Dampfung Nicht verflgbar
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Canard-Winkel

HERCULES

Der Canard-Winkel wurde entwickelt, um den Winkel eines Canard- oder -Vorwartsruders

anzuzeigen.

Kalibrierung des Canard-Winkels

Ist der Canard-Winkel im MenU nicht vorhanden, muss der verwendete lineare Eingang

angegeben und korrekt konfiguriert werden.

Richten Sie das Canard-Ruder mittig aus. Stellen Sie fur POINT 1 (Punkt 1) den Wert ,0.0"

ein. Die Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf unter VOLTS 1
abgelesen werden. Richten Sie das Canard-Ruder in einem bekannten Winkel aus (z. B. 10°
Steuerbord). Stellen Sie fur POINT 2 (Punkt 2) diesen Winkel ein (z. B.,,10.0"). Die Spannung
wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf unter VOLTS 2 abgelesen werden.
Generell gilt: Wenn das Ruder von der Mitte gegen den Uhrzeigersinn gedreht wird, muss der

Wert positiv sein.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Canard (Can)

Funktionsbezeichnung CANARD
Einheiten Grad
Alarme Nicht verflgbar
Position 1 (bekannter Wert 1)
o Volts 1 (Volt 1, automatisch aufgezeichnet)
Kalibrierung -
Position 2 (bekannter Wert 2)
Volts 2 (Volt 2, automatisch aufgezeichnet)
Dampfung Nicht verflgbar
Kurs

Der Kurs ist eine Kombination aus Heading (Kursziel) und Abtrift und liefert einen genaueren
Wert als das Kursziel fur sich genommen. Der Kurs eignet sich daher besser fiir die die

Berechnung des Wende-Winkels.

Gibt es keinen Krangungs-Winkelsensor und/oder wurde keine Abtrift-Kalibrierung
vorgenommen, entspricht der Kurswert dem Kursziel.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Kurs (CSE)

Funktionsbezeichnung KURS

Einheiten oM, °T

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Kursziel-Knoten

Dampfung Der Kgrs wird anhand des gedédmpftem

Kursziels berechnet.

Kurs liber Grund COG

Kurs Gber Grund (COG) zeigt den aktuellen Kurs der Yacht relativ zum Land (statt zum Wasser)

mit Nordreferenz.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Kurs Gber Grund (COG)

Funktionsbezeichnung COG

Einheiten oM, °oT

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung 0-9s
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Cross Track-Fehler (XTE)

XTE zeigt die Entfernung der Yacht von der direkten Route (Grol3kreis oder Loxodrome-Linie,
je nach Ortung) zwischen zwei Wegpunkten. Die Messung ist eine senkrechte Distanz von der
direkten Route zur Yacht.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) XTE

Funktionsbezeichnung XTE

Einheiten sm

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verflgbar

Dampfung Nicht verflgbar
Schwert
Die Schwert-Position zeigt einen Wert, der die aktuelle vertikale Position eines Schwertes
wiedergibt.

Kalibrierung des Schwertes

Folgende Vorgehensweise wird empfohlenen, damit der Wert ,0.0" in der untersten
Schwert-Position angezeigt wird und der Wert negativ ist, wenn es angehoben wird. Ist der
Schwert-Eintrag in der MenUstruktur nicht vorhanden, muss der verwendete lineare Eingang
angegeben und korrekt konfiguriert werden. — Lesen Sie hierzu die Installationsanleitung.

Bringen Sie das Schwert in die vollstandig ausgefahrene Position. Stellen Sie fir POINT 1
(Punkt 1) den Wert ,0.0” ein. Die Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei
Bedarf unter VOLTS 1 abgelesen werden. Bringen Sie das Schwert dann in die vollstandig
eingezogene Position. Stellen Sie fiir POINT 2 (Punkt 2) einen negativen Wert ein, der dem
Weg des Schwertes entspricht. Die Spannung wird aufgezeichnet und kann bei Bedarf unter
VOLTS 2 abgelesen werden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Schwert (Dag)
Funktionsbezeichnung SCHWERT

Einheiten Wie bei der Kalibrierung festgelegt
Alarme Nicht verflgbar

Position 1 (bekannter Wert 1)
Volts 1 (Volt 1, automatisch aufgezeichnet)

Kalibrierun
9 Position 2 (bekannter Wert 2)
Volts 2 (Volt 2, automatisch aufgezeichnet)
Dampfung Nicht verflgbar
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Koppelnavigation

Die Koppelnavigation liefert Kurs und Distanz von einem Basispunkt aus, der beim Starten
der Funktion gesetzt wird. Sowohl die Peilung vom Ausgangspunkt als auch die Distanz in
Seemeilen kdnnen als separate Funktionen angezeigt werden.

Koppelnavigation

Nr. ‘ Beschreibung
Ausgangspunkt

Ausgeglichener Kurs

Tatsachlich gesegelter Kurs

Ausgeglichene Distanz

Kurswert: 2130, Distanzwert: 17,8 Meilen

O v A WIN =

Tidenvektor

Die Berechnungen der Koppelnavigation basieren auf der Kursfunktion. Wurde ein
Krangungs-Winkelsensor montiert, kénnen die Koppelnavigationsdaten fur die Abtrift

korrigiert werden.

Systemanforderungen

Nicht verflgbar

Verbindung

Nicht verflgbar

Variablenbezeichnung (voreingestellt)
Funktionsbezeichnung

D/RCourse, D/RDistance DRD/DRC
DR BRG und DR DIST

Einheiten oM, °T, sm

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verfugbar
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Tiefe

Mit der Anpassung der Tiefen-Abweichung kénnen Sie den Bezugspunkt so verschieben, dass
Sie entweder die Tiefe unter dem Kiel, unter der Wasserlinie oder von der Wandleroberflache
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erhalten.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Tiefe
Funktionsbezeichnung Tiefe

Einheiten m, ft, fm

Alarme Hoch (tief), niedrig (flach)
Kalibrierung Datum

Dampfung Nicht verflgbar
Distanz zum Wegpunkt

Die Distanz zum Wegpunkt zeigt die Entfernung von der aktuellen Position der Yacht
(Bootsposition) zum derzeit aktiven GPS-Wegpunkt an.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Distanz zum Wegpunkt
Funktionsbezeichnung WPT DIST

Einheiten sm

Alarme Nicht verfugbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Bodenwind - Richtung

Windrichtung relativ zum Grund in einer festen Position.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)

Bodenwind — Richtung

Funktionsbezeichnung GWD
Einheiten oM, oT
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Bodenwind - Geschwindigkeit

Windgeschwindigkeit relativ zum Grund in einer festen Position.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)
Funktionsbezeichnung

Bodenwind — Geschwindigkeit
GWS

Einheiten kt, m/s

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Kurs (Heading)

Das Kursziel zeigt den Kompass-Kurs relativ zum Norden (entweder mit magnetischer oder
mit wahrer Referenz, je nach gewéhltem Sensor und System-Setup).

Variablenbezeichnung (voreingestelit)

Kursziel (Hdg)

Funktionsbezeichnung HDG
Einheiten OM, °T
Alarme Nicht verflgbar
o Abweichung
Kalibrierung o
AutoSwing (je nach Sensor)
Dampfung 095

Kurs beim gegeniiberliegenden Schlag
Das Kursziel beim gegeniberliegenden Schlag zeigt den Kompass-Kurs, dem die Yacht nach
dem Wenden beim gleichen TWA wie bei der anderen Wende folgen wirde.

= Hinweis: Diese Funktion bericksichtigt keine Gezeiten.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)
Funktionsbezeichnung

Kurs gegeniberliegend Wende (OppT)
OPP HDG

Einheiten oM, oT

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Krangungs-Winkel

Die Krdngungs-Winkel-Funktion zeigt die Neigung der Yacht bei Backbord und Steuerbord.
Die Krdngungsdaten dienen zur Berechnung anderer Funktionen wie Abtrift und Kurs.

Der Krdngungs-Winkel wird auch von Hercules Systemen zur Korrektur der Winddaten bei
veranderter Sensorausrichtung in der Luftstromung verwendet.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Krangung
Funktionsbezeichnung KRANGUNG
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Abweichung
Dampfung 095
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Kiel-Winkel HERCULES

Der Kiel-Winkel zeigt die aktuelle axiale Position eines Schwenkkiels.

Kalibrierung des Kiel-Winkels

Folgende Vorgehensweise wird empfohlenen, damit der Wert ,0.0" in der mittigen Kiel-
Position angezeigt wird und der Wert auf der Backbord-Seite negativ ist. In diesem Beispiel
betrédgt der maximal vom Kiel erreichbare Winkel 400.

Ist der Kiel-Eintrag in der MenUstruktur nicht vorhanden, muss der verwendete
lineare Eingang angegeben und korrekt konfiguriert werden. — Lesen Sie hierzu die
Installationsanleitung.

Richten Sie den Kiel mittig aus. Stellen Sie fur POINT 1 (Punkt 1) den Wert ,0.0" ein. Die
Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf von VOLTS 1 abgelesen
werden. Bringen Sie den Kiel in seine maximale Steuerbord-Position. Stellen Sie fir POINT 2
(Punkt 2) einen Wert ein, der dem Winkel des Kiels entspricht (in diesem Beispiel ,40.0"). Die
Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf von VOLTS 2 abgelesen

werden.
Variablenbezeichnung (voreingestellt) Kiel-Winkel (Kiel)
Funktionsbezeichnung KIEL ANG
Einheiten Grad
Alarme Nicht verflgbar
Position 1 (bekannter Wert 1)
o Volts 1 (Volt 1, automatisch aufgezeichnet)
Kalibrierung o
Position 2 (bekannter Wert 2)
Volts 2 (Volt 2, automatisch aufgezeichnet)
Dampfung 0-9s

Geografische Breite/Ldange
Der Breiten- und Langengrad werden im Grafik-Display als Bootsposition angezeigt (siehe
,Betriebsfunktionen”).

Distanz zum Anlieger

Diese Funktion zeigt den Abstand der beiden linken und rechten Anlieger durch wechselnder
Anzeige zwischen den beiden Werten. Bei den linken Werten wird ein P fir ,Backbord” oder
ein S fur ,Steuerbord” angezeigt.

> Hinweis: Im Regatta-Display werden weder P noch S angezeigt.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Anlieger-Distanz (dLL)

Funktionsbezeichnung LL DIST
Einheiten sm

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Abtrift

Als Abtrift wird der Winkel zwischen dem Kompass-Kurs (Kursziel) und dem Kurs durch das
Wasser (Kurs) bezeichnet. Der Unterschied kommt zustande, weil das Schiff beim Segeln am
Wind seitlich durch das Wasser gleitet.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Abtrift (Lway)

Funktionsbezeichnung ABTRIFT

Einheiten °Grad

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verflgbar
Hierflr muss der Abtrift-Koeffizienten

Dampfung (Webserver) im Webserver eingegeben
werden.

Benutzer

Benutzerkonfigurierbare lineare Daten

= Hinweis: Benennen Sie den Benutzerkanal mithilfe des Webservers um.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Linear n (LIN n)
Funktionsbezeichnung LINEAR N
Einheiten Nicht verflgbar
Alarme Nicht verflgbar
Typ (siehe nachfolgende Tabelle)
Kalibrierung Minimum (Wert von 0 V)
Maximum (Wert von 5V)
Dampfung Nicht verflgbar
Ortszeit

Zeigt die Ortszeit mithilfe eines mit dem System verbundenen Ortungssystems an. Stellen Sie
sicher, dass Ihr Ortungssystem konfiguriert ist, damit die korrekte Zeitverschiebung auf die
Ortszeit angewendet werden kann.

= Hinweis: Nicht im Regatta-Display verfligbar.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Ortszeit (Zeit)
Funktionsbezeichnung TIME LOC
Einheiten Nicht verflgbar
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Mast-Winkel

Die Mast-Winkelmessung ist fiir Yachten mit drehenden Masten erforderlich, da sich der
Windsensor mit dem Rigg dreht und das zu Fehlern bei der Windberechnung fiihren kann.
Um fir dieses Problem zu korrigieren, wird das System mit einem Mastrotationssensor

ausgestattet, der die Winkeldaten bereitstellt.

Wenn die Mast-Winkeldaten verfligbar sind, werden alle Winddaten korrigiert, um
sicherzustellen, dass alle Winkel relativ zum Bug des Bootes sind. Zusatzlich wird eine neue
Funktion namens ,Windwinkel zum Mast" erstellt.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Mast-Winkel (MST)

Funktionsbezeichnung MAST ANG
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Abweichung
Dampfung 095

Gemessener Windwinkel

Der gemessene Windwinkel ist der Winkel, der von der Masttopeinheit gemessen wurde.
Auf diesen Wert werden keine Kalibrierungen bis auf den Basis-Abweichungswert zur

Abstimmung angewendet.

Der gemessene Wind wird nicht wahrend des Segelns verwendet, sondern ist eine nitzliche
Funktion zur Uberpriifung des Betriebs und der Abstimmung der Windinstrumente, bevor
weitere Korrekturen bei der Berechnung des wahren und scheinbaren Windes auf die Daten

angewendet werden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Gemessener Windwinkel (MWA)

Funktionsbezeichnung MWA
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Abweichung
Dampfung Nicht verflgbar

Gemessene Windgeschwindigkeit

Hinweis: Nur Gber den Webserver verflgbar.

Die gemessene Windgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die von der Masttopeinheit
gemessen wurde. Auf diesen Wert werden keine Kalibrierungen bis auf die werksseitige
Abweichung und die Hz/Kt-Werte angewendet. Der gemessene Wind wird nicht wahrend des
Segelns verwendet, sondern ist eine niitzliche Funktion zur Uberpriifung des Betriebs, bevor
weitere Korrekturen bei der Berechnung des wahren und scheinbaren Windes auf die Daten
angewendet werden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Gemessene Windgeschwindigkeit (MWS)

Funktionsbezeichnung MWS
Einheiten Kt

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Nachster Schlag; scheinbarer Wind-Winkel ITHERCULES i

= Hinweis: Nur mit einem kompatiblen Kartenplotter bei aktiver Route mit Peilungsdaten fiir
die ndchste Etappe verflgbar.

Die Winddaten fur die nachste Etappe sind eine Vorhersage der Bedingungen des
scheinbaren Windwinkels und der scheinbaren Windgeschwindigkeit, denen die Yacht nach
der Kursanderung fir die nachste Teilstrecke ausgesetzt sein durfte.

Diese Daten werden aufgrund des aktuellen wahren Windes und der Peilung fir die
nachste Kursetappe berechnet. Anhand dieser Informationen wird der wahre Windwinkel
fUr die nachste Etappe kalkuliert. AnschlieRend werden die Polartabellen zur Ermittlung
der entsprechenden Bootsgeschwindigkeit herangezogen, um so die scheinbare
Windgeschwindigkeit und den Windwinkel berechnen zu kénnen.

Sollte die Etappe bei Aufwind oder in Windrichtung und nicht frei absolviert werden,
berechnet das H5000 System die Daten mithilfe des Ziel-TWA fur die bevorzugte Wende. Bei
dieser Situation wird im Display bei Aufwind (@am Wind) ein schmaler Balken tber den Zahlen
angezeigt. Beim Segeln mit dem Wind (vorm Wind) ist der Balken unter den Zahlen zu sehen.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Nachster Schlag AWA (NL AWA)

Funktionsbezeichnung NL AWA
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfigbar
Dampfung Nicht verflgbar
Néachster Schlag;

scheinbare Windgeschwindigkeit ITHERCULES i

Die Betriebsinformationen werden unter ,Nachster Schlag; scheinbarer Wind-Winkel”
beschrieben.

Nachster Schlag AWS (NL AWS)
NL AWS

Variablenbezeichnung (voreingestelit)
Funktionsbezeichnung

Einheiten Kts, Kph (km/h), m/s
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Gegeniiberliegender Schlag - COG THERCULES

Der gegeniberliegenden Schlag zeigt den Kurs Gber Grund, dem die Yacht nach dem
Wenden beim gleichen TWA wie bei der anderen Wende folgen wiirde.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Opp COG
Funktionsbezeichnung OPP COG
Einheiten oM, °T

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Gegeniiberliegender Schlag - Kursziel IHERCULES

Das Kursziel fir den gegentiberliegenden Schlag zeigt den anvisierten Kurs, dem die Yacht
nach der Wende in die andere Richtung folgen wird, sollte der wahre Ziel-Windwinkel

angewendet werden.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Opp Targ
Funktionsbezeichnung OPP TARG
Einheiten oM, °T

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Optimaler Windwinkel

IHERCULES

Der optimale Windwinkel stellt eine alternative Methode der Darstellung von Ziel-TWA-Daten

dar, die einige Nutzer zuganglicher finden.

Fur jede Bootsgeschwindigkeit zum Ziel gibt es einen Windwinkel, bei dem diese

Geschwindigkeit erreicht wird (Ziel-TWA). Der optimale Windwinkel ist die Differenz zwischen
diesem Winkel und dem Winkel, mit dem Sie momentan segeln. Wenn Sie also den optimalen
Windwinkel bei null halten, erreichen Sie den Ziel-TWA fiir die Bootsgeschwindigkeit zum Ziel.

Wenn Sie mit dem optimalen Windwinkel segeln, erreichen Sie einen optimalen
Geschwindigkeitsausgleich (VMG) bei Auf-/Vormwind bei den momentan herrschenden
Windbedingungen. Manchmal ist es insbesondere bei Fahrt vor dem Wind leichter, zu
versuchen mit einem Windwinkel statt im wahren Ziel-Windwinkel (TWA) zu segeln. Die
Genauigkeit dieser Funktion hangt davon ab, wie genau die Polartabellen fir Ihr Boot sind.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Optimaler Windwinkel (OPT TWA)

Funktionsbezeichnung OPTTWA

Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verfugbar

Dampfung Nicht verflgbar
Bootsgeschwindigkeit nach Polardaten IHERCULES

Die Bootsgeschwindigkeit nach Polardaten ist die vorhergesagte Bootsgeschwindigkeit
angesichts der aktuellen Windbedingungen. Die Bootsgeschwindigkeit zum Ziel gilt dagegen
nur beim Segeln am oder mit dem Wind. Die Bootsgeschwindigkeit nach Polardaten gilt fur
alle Windwinkel. Sie ist daher beim Segeln auf einer freien Teilstrecke der Route niitzlich.

Steuermann und Trimmer konnen diese Zahl als Soll-Wert verwenden, um die maximale
Leistung unabhingig von Anderungen der Windgeschwindigkeit zu erreichen. Die
gleichen Daten sind auch tber die Funktion ,Polare Performance in %" in Bezug auf die
Bootsgeschwindigkeit als Prozentsatz der entgegenwirkenden Bootsgeschwindigkeit

verflgbar.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)
Funktionsbezeichnung

Geschwindigkeit nach Polardaten (POL)
POL SPD

Einheiten Kt

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Polare Performance

IHERCULES

Die polare Performance zeigt die Bootsgeschwindigkeit als Prozentsatz des Polarziels fur eine
bestimmte Windgeschwindigkeit und einen bestimmten wahren Windwinkel.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)

Polare Performance (POL %)

Funktionsbezeichnung POL PERF

Einheiten %

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verflgbar

Dampfung Nicht verflgbar

Neigungsrate HERCULES

Hinweis: Hydra zeigt zwar diese Daten, kann sie aber nicht verwenden.

Die Neigungsrate zeigt den aktuellen Neigungsraten-Wert, den Hercules Motion fUr die
Windkorrektur verwendet. Diese Funktion dient nur zu Diagnosezwecken.

= Hinweis: siehe auch ,Rollrate”.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)
Funktionsbezeichnung

Neigungsrate
PITCH

Einheiten Grad pro Sekunde
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar

Dreh-Geschwindigkeit

Bei der Dreh-Geschwindigkeit handelt es sich um die gedampfte Gierrate, die im Display

angezeigt wird.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)
Funktionsbezeichnung

Kurvengeschwindigkeit
TURN RTE

Einheiten Grad pro Sekunde
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar
Remoten

Die Remote-Funktionen werden von der Performance Software (im externen Meni)
bereitgestellt und dienen zur Anzeige von Daten eines externen Systems (z. B. einem PC, auf
dem B&G Deckman lguft) Uber das H-Link-Protokoll
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Rollrate

IHERCULES

= Hinweis: Hydra zeigt zwar diese Daten, kann sie aber nicht verwenden.

Die Rollrate zeigt den aktuellen Rollraten-Wert, den Hercules Motion fir die Windkorrektur
verwendet. Diese Funktion dient nur zu Diagnosezwecken.

= Hinweis: siehe auch ,Neigungsrate”

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Rollrate

Funktionsbezeichnung ROLL

Einheiten Grad pro Sekunde

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verfigbar

Dampfung Nicht verflgbar
Ruderwinkel

Zeigt den aktuellen Ruderwinkel. NGtzlich zur Einschatzung der Yacht-Balance, insbesondere

bei Am-Wind.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)

Ruderwinkel (Rud)

Funktionsbezeichnung RUDER
Einheiten Grad
Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung

Abweichung

Dampfung

Nicht verflgbar

Geschwindigkeit iiber Grund SOG

Speed Uber Grund (SOG) zeigt die aktuelle Geschwindigkeit der Yacht relativ zum Land (statt

zum Wasser).

Variablenbezeichnung (voreingestellt) SOG
Funktionsbezeichnung SOG

Einheiten kt

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Abweichung
Dampfung 0-9

Gespeichertes Log

Das gespeicherte Log lauft standig und zeichnet die Gesamtdistanz auf, die die Yacht seit dem

ersten Setup des Systems zurlickgelegt hat.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Gespeichertes Log (Log)

Funktionsbezeichnung STD LOG
Einheiten sm

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Bootsgeschwindigkeit zum Ziel

IHERCULES

Die Bootsgeschwindigkeit zum Ziel ist die Bootsgeschwindigkeit, die bei einem optimalen
VMG erreicht wird, abgeleitet aus der Polartabelle.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)
Funktionsbezeichnung

Bootsgeschwindigkeit zum Ziel (TG SPD)
TARG SPD

Einheiten kt

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Wahrer Ziel-Windwinkel

IHERCULES

Der Ziel-TWA ist der TWA, bei dem ein optimales VMG erreicht wird, abgeleitet aus der

Polartabelle.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)

Ziel TWA (TGTWA)

Funktionsbezeichnung TARG TWA
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Temperatur - Luft

Die Lufttemperatur (LUFT) zeigt den aktuellen Temperaturwert, der vom Sensor geliefert wird.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Lufttemperatur (LUFT)
Funktionsbezeichnung LUFT TEMP

Einheiten oC, oF

Alarme Hoch und niedrig
Kalibrierung Abweichung
Dampfung Nicht verflgbar

Temperatur - Aux

Zeigt den aktuellen Temperaturwert, der vom Sensor geliefert wird.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Aux-Temperatur (AUX)
Funktionsbezeichnung AUX TEMP

Einheiten oC, oF

Alarme Hoch und niedrig
Kalibrierung Abweichung
Dampfung Nicht verflgbar
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Temperatur - Wasser
Zeigt die aktuelle Wassertemperatur.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Wassertemperatur (See)
Funktionsbezeichnung SEE-TEMP

Einheiten °C, °F

Alarme Hoch und niedrig
Kalibrierung Abweichung
Dampfung Nicht verflgbar

Tidenfluss und -rate

Das System berechnet den aktuellen Tidenfluss durch Vergleichen von Bootsgeschwindigkeit
und Kurs (die relativ zum Wasser gemessenen werden) mit den Referenzdaten zum Grund
(SOG und COQ), die per GPS erhalten werden. Diese Berechnung umfasst daher die gesamte
Wasserbewegung, einschliel3lich beider Gezeiten und standiger Stromungen.

Da die Berechnung mit der Kursfunktion erfolgt, kann ihre Genauigkeit mit einem Krangungs-
Winkelsensor und einer genauen Abtriftkalibrierung verbessert werden.

Hinweis: Wenn |hr Ortungssystem eine magnetische Peilung sendet, mUssen Sie Uberprufen,
ob die Variation beim Ortungssystem richtig eingegeben (oder berechnet) wurde.

Wichtig ist, dass die Dédmpfung dieser Funktion einstellbar ist. Bei rasch wechselnden
Gezeitenbedingungen missen Sie die Dampfung so gering wie moglich einstellen, um
Veranderungen schnell sehen zu kénnen. Bei stabilen Bedingungen wie auf See durfte jedoch
ein Durchschnittswert der Daten Uber einen langeren Zeitraum in der Regel eine stabilere,
genauere Zahl liefern. Beachten Sie aullerdem, dass besonders hdufiges Mandvrieren zu
unzuverldssigen Zahlen aufgrund von Aktualisierungsverzogerungen der Ortungssysteme
fihren kann.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Tidenfluss (T SET), Tiden-Mal3stab (T RTE)

Funktionsbezeichnung TIDE SET, TIDE RTE
Einheiten oM, °T, sm
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Magnetische Abweichung
Dampfung 09s

Timer

Der Systemzeitmesser kann entweder fir Countdowns oder als simple Stoppuhr verwendet
werden.

= Hinweis: Wenn lhr Ortungssystem eine magnetische Peilung sendet, missen Sie Uberpriifen,

ob die Variation beim Ortungssystem richtig eingegeben (oder berechnet) wurde.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Timer

Funktionsbezeichnung TIMER

Einheiten hh:mm:ss

Alarme Ist der Countdown abgelaufen, ertont ein
akustischer Alarm (Piepen).

Kalibrierung Countdown-Spanne einstellen

Dampfung Nicht verflgbar
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Zeit zum Anlieger

Angezeigt wird die verbleibende Zeit bis zum Erreichen des entsprechenden Anliegers. Ein
Wert von null bedeutet, dass der Anlieger erreicht wurde. Im Grafik-Display zeigen ,P” und ,S"
die Zeit fur jeden Anlieger an. Das Regatta-Display zeigt nur den aktuellen Anlieger.

= Hinweis: Diese Daten werden vom Zeus MFD bereitgestellt und basieren normalerweise auf
Wende-Winkeln. Daher sollten sie nur als Anndhrungswerte betrachtet werden.

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Zeit zum Anlieger (tLL)

Funktionsbezeichnung L/L ZEIT

Einheiten hh:mm:ss

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verfugbar

Dampfung Nicht verflgbar
Zeit zum Wegpunkt

Zeigt die Zeit bis zur Ankunft am aktiven Wegpunkt bei der derzeitigen Geschwindigkeit und

beim aktuellen Kurs.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Zeit zum Wegpunkt (t WPT)
Funktionsbezeichnung TTW
Einheiten hh:mm:ss
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar

Trip Log

Das Trip Log (Tageslog) zeichnet die zurlickgelegte Wegstrecke durch das Wasser auf.
Der angezeigte Wert ist die Distanz in Seemeilen ab dem Zeitpunkt, zu dem das Tageslog

gestartet wurde.

= Hinweis: Es gibt zwei Tageslogs.

Menii LOG
Variablenbezeichnung (voreingestellt) Trip Log (TRIP)
Funktionsbezeichnung TRIP LOG
Einheiten sm

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Trim (vorn/hinten)

Die Trimm-Funktion zeigt den vorderen/hinteren Trimm-Winkel der Yacht.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Trimm
Funktionsbezeichnung TRIM

Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Abweichung
Dampfung 095
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Trimmklappen-Winkel HERCULES

Der Trimmklappen-Winkel zeigt den Winkel einer verbundenen Trimmklappe an.
Normalerweise wiirde diese am Kiel angebracht werden. Da dieser Wert im System aber nicht
fUr weitere Berechnungen dient, kann er fir jede Art von Trimmklappen-Gerat verwendet
werden.

Kalibrierung des Trimmklappen-Winkels

Die empfohlene Vorgehensweise ist wie folgt: Ist keine Trimmklappe in der Mendstruktur
vorhanden, muss der verwendete lineare Eingang angegeben und korrekt konfiguriert
werden.

Richten Sie die Klappe mittig aus. Stellen Sie fir POINT 1 (Punkt 1) den Wert ,0.0" ein. Die
Spannung wird automatisch aufgezeichnet und kann bei Bedarf von VOLTS 1 abgelesen
werden.

Richten Sie die Klappe in einem bekannten Winkel aus (z. B. 10° Steuerbord). Stellen Sie

fUr POINT 2 (Punkt 2) diesen Winkel ein (z. B.,10.0"). Die Spannung wird automatisch
aufgezeichnet und kann bei Bedarf unter VOLTS 2 abgelesen werden. Generell gilt: Wenn sich
die Klappe Steuerbord von der Mittellinie befindet, muss der Wert positiv sein.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Trimmklappe (Tab)
Funktionsbezeichnung TRIMMKLAPPE
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar

Position 1 (bekannter Wert 1)
Volts 1 (Volt 1, automatisch aufgezeichnet)

Kalibrierun
9 Position 2 (bekannter Wert 2)
Volts 2 (Volt 2, automatisch aufgezeichnet)
Dampfung Nicht verflgbar
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Wahrer Windwinkel

Der wahre Windwinkel wird aus der gemessenen Windgeschwindigkeit, dem gemessenen
Windwinkel und der Bootsgeschwindigkeit berechnet. Diese Daten werden dann mit den
Werten der wahren Windkorrektur und der Krangungskorrektur kombiniert, um die wahren
Winddaten zu erstellen. Die wahren Winddaten werden verwendet, um die scheinbaren
Winddaten zurlckrechnen zu kénnen, wie in dem Vektordreieck unten gezeigt.

Winddreieck

Nr. ‘ Beschreibung

1 Wahre Windgeschwindigkeit

2 Wahre Windrichtung

3 Wahrer Windwinkel

4 Scheinbare Windgeschwindigkeit

5 Kurs (Heading)

6 Scheinbarer Windwinkel

7 Wind

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Wahrer Windwinkel (TWA)

Funktionsbezeichnung TWA
Einheiten Grad
Alarme Sektor
. Wahrer-Wind-Korrekturtabellen
Kalibrierung )
AutoCal-TWA-Korrekturroutine
Dampfung 095
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Wahre Windrichtung

Die wahre Windrichtung ist die Kompassrichtung, aus der der Wind kommt. Sie wird aus
dem wahren Windwinkel und dem Kursziel (Heading) berechnet. Daher ist eine Korrektur der
Fehler durch aerodynamische Effekte mithilfe der Wahrer-Wind-Korrekturtabellen sowie der
Krangungs-Winkelkorrektur (falls verflgbar, Hercules) notwendig.

©)

Wahre Windrichtung

Nr. ‘ Beschreibung

1 Kursziel = 2400

2 Wahre Windrichtung = 280°

3 Wahrer Windwinkel = 400

Variablenbezeichnung (voreingestellt)

Wahrer Windwinkel (TWA)

Funktionsbezeichnung TWA
Einheiten Grad °m/°T
Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung

Wahrer-Wind-Korrekturtabellen
AutoCal-TWA-Korrekturroutine

Dampfung

0-9s

Wahre Windgeschwindigkeit

Die wahre Windgeschwindigkeit (TWS) ist die Geschwindigkeit des Windes relativ zur

Wasseroberflache.

Variablenbezeichnung (voreingestelit)
Funktionsbezeichnung

Wahre Windgeschwindigkeit (TWS)
TWS

Einheiten kt, m/s

Alarme Hoch, niedrig

Kalibrierung Wahrer-Wind-Korrekturtabellen
Dampfung 095
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UTC-Zeit

Die koordinierte Weltzeit (UTC) entspricht der Greenwich Mean Time (GMT) und ist die Zeit,
die von allen GPS-Systemen verwendet wird. Sie wird in einigen Fallen auch als ,Zulu-Zeit” (z)
bezeichnet.

Diese Funktion gibt die Informationen wieder, die von einem Ortungssystem (z. B. GPS) tber
einen NMEA-Eingang empfangen wurden.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) UTC Zeit (UTQ)

Funktionsbezeichnung ZEIT UTC

Einheiten hh:mm:ss

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verfugbar

Dampfung Nicht verflgbar
VMG

Die gutgemachte Geschwindigkeit zum Ziel (VMG) ist die Komponente der
Bootsgeschwindigkeit in Richtung des wahren Windes.

VMG dient zur Leistungskontrolle der Yacht bei Etappen am oder mit dem Wind. Die Daten
bericksichtigen die Bootsgeschwindigkeit und den wahren Windwinkel und zeigen somit
an, wenn langsamer, aber dichter am Wind segeln besser ist als schneller mit einem breiteren
TWA zu segeln.

@
'

[T

AUFWIND

IN
WIND-
RICHTUNG

Berechnung des VMG

Nr. ‘ Beschreibung

1 Wahre Windrichtung

2 Bootsgeschwindigkeit
3 Wahrer Windwinkel

4 VMG Am-Wind

5 Wahre Windrichtung
6 Wahrer Windwinkel

7 Bootsgeschwindigkeit
8 VMG Vom-Wind

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Gutgemachte Geschwindigkeit zum Ziel (VMG)

Funktionsbezeichnung VMG

Einheiten kt

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung 0-9s
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VMG z

um Wegpunkt

Die gutgemachte Geschwindigkeit auf Kurs zum Wegpunkt (VMC) zeigt die Komponente
Ihrer Geschwindigkeit in Richtung des Wegpunktes. Normalerweise ist SOG die
Geschwindigkeitsreferenz fir Daten, die von einem Ortungssystem bereitgestellt werden.

@

®

Optimale VMG bis zur Markierung

Nr. ‘ Beschreibung

1 Wahre Windrichtung

2 Richtung der neuen Markierung

3 Optimaler VMC-Kurs

4 Polarkurve
Variablenbezeichnung (voreingestellt) VMG-Wegpunkt (VMC)
Funktionsbezeichnung VMG CSE
Einheiten kt
Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar
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VMG-Performance IIHERCULESI|

Die VMG-Performance zeigt den aktuellen VMG-Wert als Prozentsatz des VMG, der aus der
Polartabelle abgeleitet wurde. Der Wert wird fiir Anderungen der Windgeschwindigkeit
korrigiert.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) VMG-Performance (VMG Perf)

Funktionsbezeichnung WENDEN
Einheiten %

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verflgbar
Dampfung Nicht verflgbar

Polare Performance-Kurve

Nr. ‘ Beschreibung

1 Bootsgeschwindigkeit in Knoten

2 Optimaler wahrer Windwinkel bei Aufwind

3 Optimaler wahrer Windwinkel in Windrichtung
4 Bootsgeschwindigkeit zum Ziel bei Aufwind

5 Maximaler VMG bei Aufwind
6 Maximum VMG in Windrichtung

7 Bootsgeschwindigkeit zum Ziel in Windrichtung

Die Polartabelle beschreibt die Leistung des Bootes bei allen Bedingungen der wahren
Windgeschwindigkeit und des wahren Windwinkels. Die Bootsgeschwindigkeit wird radial
gegen den wahren Windwinkel fur jede wahre Windgeschwindigkeit pro Wende dargestellt.
Das Ergebnis ist die oben gezeigte polare Performance-Kurve, die die Bootsgeschwindigkeit
flr nur einen Wert der wahren Windgeschwindigkeit zeigt.

Die Polartabellen konnen entweder mit theoretischen Prognosen wie Messzertifikaten oder
durch Analyse der tatséchlichen Bootsleistung mit einer Software wie Deckman abgeleitet
werden. Beim H5000 ist eine Polartabelle im Speicher enthalten.
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Windwinkel zum Mast

Der Windwinkel zum Mast ist der gemessene Wind relativ zum Mast der Yacht, der effektiv
den Anstromwinkel der Tragfldche speziell bei Yachten mit rotierenden Fligelmasten (oder
Masten ohne Fligel zur Ausrichtung des Rigg fir minimalen Luftwiderstand) vorgibt.

Variablenbezeichnung (voreingestelit) Mast MWA (WAM)

Funktionsbezeichnung MAST AWA

Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar

Kalibrierung Nicht verflgbar

Dampfung Nicht verflgbar
Gierrate

Die Gierrate ist die Dreh-Geschwindigkeit des Bootes in Grad/Sekunden.

> Hinweis: Die Gierrate wird vom System nur zu Diagnosezwecken angezeigt. Sie wird auch
intern vom Autopiloten verwendet.

Variablenbezeichnung (voreingestellt) Gierrate (Yaw)
Funktionsbezeichnung YAW RATE
Einheiten Grad

Alarme Nicht verflgbar
Kalibrierung Nicht verfugbar
Dampfung Nicht verflgbar
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Datentabellen - Beispiele

Polartabelle
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Wahre Windgeschwindigkeit
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Korrektur von Bootsgeschwindigkeit und Krangung
Korrekturtabelle fir Bootsgeschwindigkeit und Krdngung. Alle Werte sind auf null gesetzt.

Zeile ‘ Boots-Geschw. >

(0] 0° Krangung
1 10° Krdngung

2 20° Krangung

Zeile TWS >
(0] 40° TWA

1 90° TWA

p) 165° TWA

Korrektur

Vorm-Wind-Winkel 0 | 165 165|165 165 | 165 165
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Wartung

Grundlegende Wartungsarbeiten

Reinigung

Die Displays sollten nur mit einem nicht kratzenden Tuch gereinigt werden. Verwenden Sie
reichlich Wasser, um Salzriicksténde aufzuldsen und zu entfernen. Kristallisiertes Salz kann die
Beschichtung verkratzen, wenn Sie ein feuchtes Tuch verwenden. Uben Sie nur wenig Druck
auf den Bildschirm aus.

Wenn Sie Verschmutzungen auf dem Bildschirm nicht allein mit dem Tuch entfernen
kénnen, mischen Sie warmes Wasser und Isopropanol zu gleichen Teilen, um den Bildschirm
zu reinigen. Vermeiden Sie Kontakt mit Losungsmitteln (Azeton, Terpentin usw.) oder
Reinigungsprodukten auf Ammoniakbasis. Diese kdnnen die Blendschutzbeschichtung, den
Kunststoffrahmen oder die Gummitasten beschadigen.

Decken Sie die Displays immer mit der mitgelieferten Schutzabdeckung ab, wenn sie nicht
verwendet werden.

Priifen der Tasten

Stellen Sie sicher, dass keine Tasten in gedriickter Stellung verklemmt sind. Wenn eine Taste
verklemmt ist, riitteln Sie leicht daran, bis sie sich wieder wie gewiinscht bewegen lasst.

Priifen der Anschliisse
Die Anschlisse sollten lediglich einer Sichtkontrolle unterzogen werden.

Schieben Sie die Stecker in die Anschlisse. Wenn die Anschllsse mit einer Verriegelung
ausgestattet sind, Uberpriifen Sie die Position der Verriegelung.

Software-Upgrades

Bitte kontaktieren Sie Ihren Handler, wenn Sie den Prozessor aufristen wollen. Eine Liste der
von B&G zugelassenen Handler finden Sie unter www.bandg.com.

Bordwandgehause

Halten Sie die Gewinde von in der Bordwand sitzenden Gehdusen mit Silikon- oder
Wasserpumpenfett gut geschmiert. Sorgen Sie daftr, dass die Aullenseiten des Gehauses
ordentlich mit Anti-Fouling-Farbe gestrichen wurden.

Bootsgeschwindigkeitssensor (Schaufelrad-Typ)

Verwenden Sie eine harte BUrste, um Bewuchs zu entfernen, der zum Festsitzen des
Schaufelrads fiihren kann. Sdubern Sie dann die Oberfldchen mit einem sehr milden
Haushaltsreiniger. Bei starkem Bewuchs driicken Sie die Schaufelradachse mit einem kleinen
Dorn heraus und reinigen die Oberflache anschlieBend sehr vorsichtig mit feinem nassen/
trockenen Schleifpapier.

Uberprtifen Sie die O-Ringe vom Sensor und am Blindstopfen und ersetzen Sie diese, falls
notig. Schmieren Sie sie dann mit Silikonfett oder Vaseline®.
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Winterlager/Trockenlegung

Masttopeinheit

Die gesonderte Lagerung der Masttopeinheit, wenn die Yacht ins Winterlager kommt,
verlangert die Lebensdauer des Senders. Die Wind-Masteinheit sollte immer vom Masttop
entfernt werden, bevor der Mast gelegt wird. Die Masteinheit sollte in ihrer Verpackung
zusammen mit der demontierten Windfahne und den abgenommenen Schalen aufbewahrt
werden. Die freiliegende Buchse und die Anschlisse oben am Mast sollten mit Silikonfett —

7. B. MS4 von Midland Silicones Ltd. — geschmiert und mit der mitgelieferten Kunststoffkappe
geschutzt werden.

Die Steckerkontakte der Masttopeinheit missen auf Sauberkeit kontrolliert und mit einem
Wasserhemmer wie WD40 eingespriht werden. Das dul3ere Steckergehduse sollte ebenfalls
mit Silikonfett geschmiert werden.

Die Masttopeinheit darf niemals gedlt werden. Die Lager sind versiegelt und vorgeschmiert.
Zusatzliches Ol kdnnte zum chemischen Abbau des vorhandenen Schmiermittels fihren.
Etwaige Kratzer oder Korrosion auf dem Holm der Masttopeinheit sollten mit einem weichen
Tuch gesdubert und leicht mit Silikonfett geschmiert werden. Dies sollte nicht erforderlich
sein, wenn die Masttopeinheit mit Vorsicht auf Hohe gebracht oder abgenommen wird, um
Kollisionen mit der Takelage zu vermeiden.

Bei einem nicht abgestuftem Mast mussen Sie darauf achten, dass die Kabel nicht
durchtrennt werden, aber an der Verteilerdose unter Deck abgeklemmt werden. Die blanken
Kabelenden sollten ebenfalls mit Silikonfett eingefettet werden.
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