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Belangrijk:  Leest u de handleiding geheel door alvorens de automatische piloot te installeren en/of te
gebruiken.

Vervoer:
De sensor/gyrotol is een precisie meetinstrument, men dient de tol derhalve tijdens transport te beschermen tegen
schokken e.d. om beschadigingen te voorkomen.

Installatie:

Deinstallatie en inbedrijfstelling van een bochtaanwijzer valt onder de Rijn- erkenningsregeling welke de
overheid heeft ingesteld voor o.a. bochtaanwijzers. Dit houdt in dat er alleen mag worden geinstalleerd en/of
inbedrijfgesteld door een door de importeur aangemelde installateur.

L everingsvoorwaarden:

Op al onze leveranties zijn van toepassing de algemene verkoop- en leveringsvoorwaarden voor de metaal- en de
elektrotechnische industrie, welke zijn gedeponeerd ter Griffie van de Arrondissementsrechtbank te 's-
Gravenhage op 21 augustus 1991. Inschrijving handelsregister K.v.K. Rotterdam nr. 182635.

Garantietermijn:
Op Alphatron apparatuur 1 jaar op materiaal- en/of constructiefouten; exclusief dereis- en verblijfkosten en

extra proefvaarten. Tenzij anders overeengekomen.

Niets uit deze handleiding mag worden verveelvoudigd en/of openbaar gemaakt door middel van druk, fotokopie, microfilm of op welke andere
wijze dan ook, zonder voorafgaande schriftelijke toestemming van Alphatron .

Hoewel deze handleiding met de grootst mogelijke zorgvuldigheid is samengesteld, aanvaardt Alphatron geen enkele aansprakelijkheid voor de
gevolgen van eventueel voorkomende onjuistheden.

Alphatron behoudt zich het recht tot wijzigingen aan te brengen in deze handleiding zonder vooraf een ieder hiervan op de hoogte te brengen.

BASICTRIPLEPILOT gebruikers handleiding V2.0 3 ALPHATRON MARINE BV



1.0 Algemeen:

DeBasicTriplePilot is één van de produkten uit de BasicLine. De BasicTriplePilot is een automatische piloot,
welke speciaal is ontwikkeld voor de binnenwateren. Standaard is de BasicTriplePilot geschikt om
wegafhankelijk en als automatische piloot te sturen. Alsinput voor de automatische piloot wordt de
bochtaanwijzer gebruikt. De piloot is geschikt om zwart/wit en proportionele kleppen aan te sturen, ook is er
speciale servo-uitgang om bijv. roerpropeller systemen aan te sturen.

Blokschema:
REMOTE GYRO
CONTROL INDICATORUNIT DR

] FUE || SURY 24VDC | ROTINDICATOR

L | RUE || 3UAY24VDC|RUDDER INDICATOR

- {  RE  [{sRy24voc]PIOT
PROCESSOR UNIT
— FUE || SURLY 24VDC | PLOT(EMERGENCY)
HAND/AUTO
RFB SOLENOIDS
LET OFP:

Stel altijd zeker alvorens de piloot te bedienen dat er niemand in de buurt is van de roeren en het
roermechanisme en dat de roeren en zijn mechanisme vrij kunnen bewegen!

2.0 Onderdelen overzicht:
De BasicTriplePilot bestaat in basisuitvoering uit de volgende onderdel en:
* Indicator unit
*  Processor unit
e Afstandbediening
e Terugmelder
e Gyrotol
e Gebruikers handleiding

2.1 Opties:
Als opties zijn te verkrijgen:
e Hand/auto schakelaar 2 standen
e Hand/auto schakelaar 3 standen
*  Rudder feedback belt assy, bestaande uit:
-  Riemcalbm.
- Veer
- Tandwiel groot
- Tandwiel klein
- 2xveerhouders
e Rudderfeedback stangenset
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3.0 Specificaties:

Bedienings en processor unit:

Spanning
Stroomafname
Ompoolbeveiliging
Functies

Alarm

Ingangen

Uitgangen

Stuurhandel

Bereik stuurhandel

Max. kabellengte cpu/ctrl
Hand/auto omschakeling
Veilige kompasafstand
EMC
Beschermingsgraad bed.
Beschermingsgraad pro.
Bedrijfstemperatuur
Opslagtemperatuur
Afmetingen bed.unit
Inbouwmaat (gatdiameter)
Afmetingen af standbed.
Afmetingen pro.unit

Specificaties (vervolg):
Terugmelder:
Q-waarde : 2kQ
Nauwkeurigheid
Onlineariteit
Beschermingsgraad
Bedrijfstemperatuur
Opslagtemperatuur
Afmetingen

: 24V DC +30% -25%
: max. 6A, afhankelijk van ventiel stroom.

ja

: WEG wegafhankelijk via af standbediening.
AUTO  pilootsturing met bochtaanwijzer referentie.
AUX standby.

: optisch en akoestisch met de volgende indicaties:
- bochtaanwijzer uitval
- gpannings uitval
- koersafwijking, na 10 sec.
- roervolgen, na 2.5 sec.
. - terugmelder 2kQ.
- bochtaanwijzer alarm
. - zwart/wit 24V DC max. 1.5A magneetventielen of proportionele
ventielen met instelbare stroom en nul punt
- servo uitgang, analoog +10V tot -10V t.b.v. bijv. schottel
- hoofdventiel uitgang
- piloot alarm
- testonderbreking t.b.v. bochtaanwijzer
- RS232 data uitgang
. Niet lineair
: 90-0-90
: 3 meter
: via separate schakel aar
: 0 meter
: |[EC 801, testgraad 3
. 1P22, voorzijde bediening
: IP55
: 0°C tot 50C°
: -20°C tot 70°C
: 360mm x 160mm x 107mm, zie bijlage
:nvt
: 175mm x 80mm (+ lengte stuurhandel) x 58mm, zie bijlage
: 258mm x 158mm x 90mm, zie bijlage

:>0.8%

1 <1.5%

;P67

:-55°Ctot 105°C

: -55°C tot 105°C

: 122mm x 120mm x 80mm, zie bijlage
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4.0 Bediening ALPHAPILOT:
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4.1 Algemeen:

Aan/uit:

Door het enkelvoudig indrukken van deze toets wordt de piloot aan geschakeld. Het uitschakelen van de piloot
geschiedt door deze toets ingedrukt te houden tot de indicatie “ spanning” gaat branden. De piloot zal dan nog
gedurende enkele seconden het spanningsalarm geven en daarna het akoestische alarm stoppen. Om het apparaat
geheel spanningsvrij te maken dienen de hoofdschakel aars op het schakelbord uitgezet te worden.

Stuurhande:

Met de stuurhandel wordt bij wegafhankelijke sturing de knuppel gekoppeld aan de roeren. In de auto-mode
wordt de knuppel gekoppeld aan de bochtaanwijzer. De stuurhandel is niet over de gehele schaal lineair, hierdoor
kan men rond het nulpunt van de stuurhandel het roer c.q. de koers nauwkeuriger instellen.

4.2 Mode kiezen:

Weg toets:

Druk op de weg toets om de piloot in de wegafhankelijke mode te schakelen. De stand van de knuppel komt
overeen met de stand van de roeren. Na het aan schakelen van de piloot, wordt deze mode geactiveerd.

Auto toets:

Druk op de auto-toets om de piloot over te schakelen in de automatische piloot stand, met bochtaanwijzer
referentie. De stand van de knuppel komt overeen met de bocht die gevaren moet worden. De instelbare bocht
bedraagt max. 100 graden per minuut.

Aux toets:
Standaard heeft deze toets geen functie. Het is mogelijk dat de functie van de toets gewijzigd is voor bijv. duw-
of koppelverband schepen.

4.3 Instellen piloot:

Roer:

Met deze instelling wordt de regeling van de piloot aangepast aan de belading en de reactietijd van het schip.
Hoe meer belading het schip heeft, hoe hoger roer ingesteld moet worden. Bij een snelle reactietijd moet echter
weer een lagere instelling van roer gegeven worden. Als het schip pendelt (giert), is de waarde te hoog. Duurt het
echter te lang voor het schip reageert, dan staat roer te laag ingesteld en kan men mogelijk het koersalarm horen.
Hoe verder het streepje naar rechts staat hoe hoger roer ingesteld is.

Trim:

Deze dient als fijnafstelling van het nulpunt (rechtuit varen). Bekijk gedurende langere tijd de koers van het
schip, vaart het niet exact op 0 graden/min, corrigeer dit dan met deze instelling. Het bereik van de trim instelling
bedraagt 8° bak- en stuurboord. Om het volgende ledje te laten branden, dient men twee maal op de toetstrim te
drukken, wel is detrim dan al twee stappen versteld. De reden hiervan is dat het bereik van de trim anderste
klein zou zijn, of de stappen te groot.
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Demping:

Met deze instelling kan men het roer rustiger krijgen, zonder dat de nauwkeurigheid over langere duur afneemt.
Verhoog de instelling bij zware golfdag of bij ondiep water. Snelle kleine veranderingen van de bochtaanwijzer
werken dan niet meer direct door naar het roer. Hoe verder het streepje naar rechts staat, hoe meer de
bochtaanwijzer gedempt wordt. Als alleen het linker ledje brandt, zal de piloot dus zo nauwkeurig mogelijk gaan
sturen.

4.5 Alarmen:

Roer:

Indien het roer niet reageert op een stuurcommando, of indien het roer vanzelf weg loopt a's er geen commando
wordt gegeven, gaat het roer alarm af .

Koers:
Indien het schip niet binnen bepaalde tijd op zijn koers komt in de auto-mode, dan gaat dit alarm.

Bocht:
Indien de bochtaanwijzer uitgeschakeld is of de tol zelf draait niet, dan gaat dit alarm.

Volt:
Indien de voedingsspanning weg valt van de piloot, gaat het spanningsalarm af, mits de piloot ingeschakeld was.

Accepteren alarm:
Druk de reset toets om een alarm te accepteren. Het akoestische alarm gaat uit, de led indicatie blijft aan.

Testen darm:
Door de toets reset ingedrukt te houden, test men de alarmfuncties van de piloot.

4.6 Verlichting:
Met de dimmer toets kan de helderheid van de verlichting ingesteld worden.
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5.0 Installatie:

Naast hetgeen er meegeleverd wordt is het volgende benodigd om de installatie kompleet te maken:
e Kabels, zie kabelplan in bijlage
»  Hand/auto schakelaar
e Zekeringhouders

5.1 Plaatsing van de diver se onderdelen:

Plaats de onderdelen van de installatie niet op een sterk trillende plaats, niet in direct zonlicht en ook niet op een
plaats waar vocht, hoge concentraties stof of hoge temperaturen aanwezig kunnen zijn. Voor de maatvoering van
de diverse onderdelen zie bijlage.

Bedienings unit:
De bedienings unit dient men op een plaats te installeren waar hij goed bedienbaar is vanuit de plaats waar
vandaan men het schip bestuurt.

Processor unit:

De processor unit dient men op een zodanige plaats in het stuurhuis te monteren dat deze goed toegankelijk is,
daar in deze unit alle afregelingen geschieden. Alle kabels die met de piloot van doen hebben, komen te samen in
de processor unit.

Terugmelder:
De terugmelder wordt bij het roer(mechanische) geinstalleerd. Let er vooral op dat de snaar horizontaal loopt en

niet in aanraking kan komen met welk object dan ook. Zie voor de verdere instructies voor het plaatsen van de
terugmelder de tekening in de bijlage. Maak de onderlinge afstand tussen de twee tandwielen (de grote op het
roer, de kleine op de terugmelder) niet groter dan 50 cm. Als daar en tegen de afstand te kort genomen wordt kan
de veer bij maximale roerbewegingen over de snaarwielen heen draaien, let dus op dat dat niet kan gebeuren door
een juiste afstand tussen de roeren en terugmelder te kiezen. De tandsnaar wordt na montage van de terugmelder
op lengte gemaakt. Op de beide uiteinden worden veerhouders geplaatst. Vervolgens worden de beide uiteinden
met een spiraalveer met elkaar door verbonden. Zorg er ook voor dat de tandsnaar goed gespannen wordt door de
spiraalveer.
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Hand/Auto schakelaar:

BELANGRIJK:

De uitgang van de piloot wordt rechtstreeks met de solenoids of diens relais verbonden. Wanneer aldus een
relais zou blijven 'hangen' heeft dat tot gevolg dat het roer aan boord loopt zonder dat dit (ook op positie
'weg') kan worden gecorrigeerd. Het is daarom zeer belangrijk dat, wanneer hierin door het bestaande
stuursysteem niet is voorzien, de uitgang naar de relais en/of solenoids geisoleerd kan worden, hetgeen kan
worden bereikt door in die lijnen een hand/auto schakelaar te plaatsen.

Als hand/auto schakelaar kan op bestaande schepen die al reeds een piloot hadden, veela de bestaande
schakelaar gebruikt worden. Deze schakelaar moet minstens 5ADC kunnen schakelen. |'s deze niet voorhanden of
ongeschikt, dan dient er één geplaatst te worden, welke Alphatron optioneel kan leveren. De hand/auto
schakelaar dient op een logische plaats gemonteerd te worden, over het algemeen is dit bij de piloot zelf of bij de
schakelaars die de stuurmachines bedienen. Deze schakelaar dient om de output (servo spanning of ventiel
spanning) te kunnen om/uitschakelen. De noodbediening moet ten aller tijde kunnen functioneren onafhankelijk
van de positie van de hand/auto schakelaar. Zie de bijlage voor een principe schema van een hand/auto

schakel aar.

Afstandbediening:
De piloot wordt bediend met de bijgeleverde afstandbediening.
Let bij de montage op het volgende:
* Dezedient vast gemonteerd te worden.
e Indelengterichting van het schip
e De stuurknuppel mag niet buiten de lessenaar steken
e De stuurknuppel moet vrij kunnen bewegen.

Gyrotol:
Let bij de installatie van de gyrotol op het volgende:

« Degyrotol dient zoveel mogelijk ter hoogte van de waterlijn en in het hart van het schip geplaatst te
worden.

« Depijl op de gyrotol geeft de langscheepse richting aan waarin de tol horizontaal geplaatst dient te
worden.

« Installeer de gyrotol op de meegel everde shockingmounts.

«  De rubberen shockingmounts mogen niet in aanraking komen met olie of vet.

*  Bij het bepalen van een locatie voor de gyrotol dient men rekening te houden met het feit dat de
bovenkant van de behuizing van de tol losgenomen en verwijdert moet kunnen worden, zonder dat men
detol van zijn plaats behoeft te halen, minimaal 10 cm, zie de bijlage.

5.2 Toete passen bekabeling:

De onderlinge kabel verbindingen volgens de bijlage installeren. Indien niet anders vermeld dient men
afgeschermde kabels met soepele kern te gebruiken met een minimale aderdiameter van 0.5mm2. De bekabeling
niet over langere lengtes direct naast hoge stroom voerende kabels laten |open.

5.3 Aandluitingen:

De piloot asin de bijlage aanduiten, de locatie van de klemmenstroken is tevens weergegeven in de bijlage. Alle
onderdelen van de installatie dienen geaard te worden. Ook de afscherming van de kabels aan beide zijden goed
aarden. Verbindt tevens de niet gebruikte aders van de kabels aan één zijde aan aarde. De processor unit dient
geaard te worden naar de scheepsmassa met een aderdiameter van minstens 2.5mma2.
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6.0 Inbedrijfstelling:

Het aanduiten van de voedingsspanning en de ventielen op de piloot mag slechts gedaan worden door een
inbedrijfsteller van Alphatron of andere monteurs die hiertoe door Alphatron bevoegd zijn, daar het verkeerd
aand uiten van ofwel de voedingsspanning en/of de ventielen tot schade in de piloot kunnen leiden! Tevens dient
na de installatie van de piloot, deze afgeregeld te worden. Neem hiervoor contact op met Alphatron of de
installateur aan boord. De afregel procedure begint met de afregelingen stilliggend voor de wal, het tweede deel
bestaat uit een technische proefvaart op voldoende ruim water. Het schip behoeft hiervoor niet persé beladen of
leeg te zijn. Bij duw- en koppelverband schepen wordt de technische proefvaart afgenomen met en zonder
duwbak.

Roersnelheid:

Bij zwart/wit kleppen wordt aanbevolen om de roersnelheid van maximaal bakboord naar maximaal stuurboord
ca. 16 seconden te laten bedragen. Hiermee zal de piloot goed afgeregeld kunnen worden. Bij proportionele
kleppen is de roer snelheid altijd goed in te stellen.

Afregelprocedure:
Zie voor de afregel procedure de technische handleiding.
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7.0 Repar aties/onder houd:

Dit hoofdstuk bespreekt de onderhouds werkzaamheden die door de eigenaar gedaan mogen worden. Reparaties
dienen te worden uitgevoerd door service engineers die door Alphatron hiertoe geautoriseerd zijn. Indien hiervan
wordt afgeweken vervalt het recht op garantie.

Aan de automatische piloot is geen onderhoud door de gebruiker noodzakelijk. Bij het schoonmaken van de
verschillende instrumenten dient men te voorkomen dat er vocht in het toestel kan dringen. Gebruik dus geen
natte doek (een vochtige mag wel). Gebruik van sterke reinigingsmiddelen of oplosmiddelen, kunnen het
apparaat aantasten. Alcohal of spiritus kunnen wel met mate gebruikt worden.

Controleer ook regelmatig de terugmelder bij de roeren op het goed vast zitten van de onderdelen en of er geen
obstakels e.d. in de buurt van de bewegende onderdelen zitten. Let ook op de status van de riem, veer en
tandwielen op uitdroging en extreme vuiligheid. De kwaliteit van de door Alphatron gebruikte riemen waarborgt
een lange levensduur van de riemen.

Met de Alphapilot worden geen reserve onderdelen meegeleverd.

7.1 Storingen:

Treedt er een storing op bij het varen op de piloot, dan dient men over te schakelen op handbediening tot de
piloot gerepareerd is. Het buiten bedrijf stellen van de piloot doet men door uitschakelen van de piloot en
omschakelen van de hand/autoschakelaar in de stand hand.

1. Geen functie na het inschakelen van de automatische piloot met de ‘aan/uit' toets, verlichting brandt niet:
Mogelijke oorzaak: V oedingsspanning naar de Alphapilot is niet in orde. Controleer de zekeringen of meet
indien mogelijk de spanning op de klemmen van de power module in de processor unit.

2. Velichting functioneert niet:
Mogelijke oorzaak: De helderheid staat op zijn laagste niveau.

3. Het roer beweeqt niet als er een commando wordt gegeven:
Mogelijke oorzaak: Er is geen hydroliekdruk of de verbindingen tussen de piloot en de ventielen is
onderbroken, bijv. doordat de hand/auto schakelaar in de verkeerde stand staat.

4. Spanningsalarm led brand:
Mogelijke oorzaak: De voedingsspanning is niet in orde.

5. Roeralarm led brand:
Mogelijke oorzaak: Het roer is vanzelf weggelopen, de verbinding tussen de roeren en de terugmelder
potmeter is onderbroken of de roeren bewegen niet nadat er een commando is gegeven.

6. Bochtaanwijzeralarm led brand:
Mogelijke oorzaak: De bochtaanwijzer staat nog uit of isin een alarm status.

7. Koersalarm led brand:
Mogelijke oorzaak: De ingestel de koers wordt niet op tijd bereikt, de roer potmeter op de voorzijde staat te
laag of de snelheid van het schip iste laag. Indien het laatste het geval is, kan men beter overschakelen op de
wegafhankelijke mode.

8. Het roer loopt de hoek in:
Mogelijke oorzaak: Derelais of de ventielen blijven hangen, de terugmelder potmeter is verdraait ten
opzichte van de roeren. Schakel over op 'hand bediening' m.b.v. de hand/auto schakelaar tot de storing
verholpenis.
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