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Wichtige Informationen

Sicherheit

WARNUNG

Produkt-Installation

Dieses Gerat muss gemaB den in diesem Handbuch beschriebenen Anweisungen
installiert werden. Bei Missachten kann es zu gestorter Betriebsleistung, zu
Verletzungen von Personen bzw. Beschadigungen an lhrem Schiff kommen.

Da ein einwandfreies Steuerverhalten des Bootes ausschlagebend fiir die
Sicherheit an Bord ist, EMPFEHLEN WIR DRINGEND, die Installation von einem
autorisierten Raymarine Service-Handler durchfiihren zu lassen.

Nawgatlonshllfe -

Wird dieses Produkti ineinem System benutzt ist esmemel\lawgatlonshllfe
auch wenn esso sicher und genau wie méglich konzipiert und hergestellt wurde,
konnen viele Faktoren die Betriebsleistung beeinflussen. Aus diesem Grunde
sollte es auch immer nur als eine Navigationshilfe angesehen werden. Es kann
NIEMALS gute Seemannschaft und navigatorisches Kénnen ersetzen! Halten Sie
eine permanente Wache, so dass Sie in Gefahrensituationen immer noch schnell
genug reagieren konnen.

EMV (Elektromagnetische Vertraglichkeit)

Jedes Raymarine Gerat wird nach dem Industriestandard fiir die Sportschifffahrt gefertigt.
Entwicklung und Fertigung von Raymarine-Geraten erfolgt nach den Standards der
Elektromagnetischen Vertraglichkeit (Electromagnetic Compatibility, EMC); jedoch ist eine
fachgerechte Installation ist dazu unabdingbar.

Handbuch-Information

Alle Informationen in diesem Handbuch waren bei Drucklegung nach unserem besten
Wissen korrekt. Trotzdem (ibernimmt Raymarine keinerlei Verantwortung fiir Fehler oder
Ungenauigkeiten. Zudem kénnen im Zuge der Entwicklung Anderungen ohne vorherige
Ankiindigung erfolgen. Daher kann Raymarine keinerlei Verantwortung fiir Diskrepanzen
zwischen Handbuch und Produkt tibernehmen.



Gerate-Entsorgung

Die WEEE-Richtlinie (Waste Electrical and Electronic Directive) regelt die
Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten.

W= Wahrend die WEEE-Richtlinie auf einige Produkte von Raymarine keine
Anwendung findet, mochte Raymarine die Richtlinie trotzdem unterstiitzen.
Raymarine bittet daher alle Kunden, sich einer umweltgerechten Entsorgung der Gerate
bewusst zu sein.

Das Symbol mit der durchgekreuzten Miilltonne (oben) finden Sie auf allen Raymarine-
Produkten. Es bedeutet, dass Sie es nicht im allgemeinen Restmiill oder auf Miilldeponien
entsorgen sollten.

Bei Fragen dazu wenden Sie sich bitte an Ihren Fachhandler oder dem technischen Service von
Raymarine.

Garantie

Zur Registrierung lhres Raymarine Satellite-TV-Systems iillen Sie bitte die beiliegende
Garantlekarte ausedaremstr@ren&&smhonhneaj,ii
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Einleitung

Produktbeschreibung

In diesem Handbuch finden Sie die Anleitung fiir die Installation Der Antrieb greift in die
Steuerung Ihres Bootes als Teil eines Raymarine Autopiloten ein. Der Antrieb wurde fiir Boote
mit mechanischen Steuerungen konzipiert.

/N VORSICHT

Der Antrieb bewegt das Ruder direkt am Ruderquadranten oder einer
(zusatzlichen) Hilfspinne. Priifen Sie vor der Installation, dass die
Steuerung mit dem Ruderblatt bewegt werden kann.

Linearantrieb

Das besondere De5|gn des Raymarlne Linearantriebs bietet:

e kraftvollen Schub kUrze Ruderlegezenen und leisen Betrieb L
* wenig Wlderstand wenn der Autopllot im Stamd -by betriebe
Jmm erten Motor mit Rie-

e einen kraftvo%n iiber eine e}ektromagnetlsche Kup ung ges
menantrieb und Planetengetriebe

¢ hohe Leistung bei minimaler Leistungsaufnahmne

Kupplungskabel Schubstangen-
Schubstange endstuckJ

Motorkabel

Motor, Getriebe

Montagefull und Kupplung

D5075-1

Abb. 1:  Bauteile des Linearantriebs




Inhalt

Diese Anleitung enthalt:

1 Produktspezifikation Seite 7
2 Installationsanleitung Seite 8
ER Wartung Seite 17
Spezifikation
Spezifikation der Antriebe
Tabelle 1-1: Spezifikation der Antriebe
Leistung Typ1(T1) Typ 2 kurz (T2S) Typ 2lang (T2L)
(bei Nennspannung) M81130 (12 V) M81131(12V) M81132 (12 V)
S M81133 (24 V) M81134 (24 V)
Maximale Vef&réngt‘]‘ng%,l 0\,“(‘)00 kg\\ ¢ ) /,/’(5700\) kg L \\ ?O 000 kg
L (2000b)  \ //(330001) — —(44,0001b)
MaximalerSchub ) 295kg .~ 480kg | 480k
~ (6501b) (1,050 Ib) (1,0501b)
Maximaler Hub 300 mm 300 mm 400 mm
(12in) (12in) (16in)
Hart-Hart Ruderlegezeit 11 Sek. 11 Sek. 14 Sek.
(+/- 35°, ohne Last)
Maximales 735Nm 1,190 Nm 1,660 Nm
Drehmoment (6,500 Ib.in) (10,500 Ib.in) (14,700 Ib.in)
Leistungsaufnahme 18-36 W 48-72W(12V)
(typische Werte) 66-96W (24V)
Weitere (gilt fiir Typ 1 und 2 kurz/lang)
informationen

geschiitzt fiir Montage im Maschinenraum

CE geprift nach:
89/336/EC (EMC), EN60945:1997
94/25/EC (RCD), EN28846:1993




Abmessungen des Antriebs

A (halbe Hublange)

197 mm

) . Antrieb Abmessung ‘A’
4 Befestigungslocher Typ 1 700 mm
fiir 10 mm-Bolzen Typ 2 (kurz) 700 mm
Typ 2 (lang) 850 mm D5081-1

Abb 2 Abmessungen L|nearantr|eb

Benétigte Telle .

Um diesen Antrieb zu mstallleren, bendtigen Sie folgendes Material:

Installatlonsanlelﬁ{ng

¢ Im Lieferumfang:
¢ Linearantrieb
¢ Montagesatz bestehend aus: MontagefuB, Drehzapfen, Unterlegscheibe (x2), Splint
(x2)
¢ Befestigungssatz Quadrant (siehe Abbildung 6) bestehend aus: Pinnenbolzen, Splint,
Unterlegscheibe, Zahnscheibe, selbstsichernde Mutter (1/2 Zoll UNC Nylock)
o Zusatzliche Teile:
¢ Passende Bolzen, Unterlegscheiben und Muttern fiir den MontagefuB (siehe Seite 12)
e Passende Kabel fiir den elektrischen Anschluss des Antriebs (Motor und Kupplung,
siehe Seite 15)

Hinweis: Beschaffen Sie alle zusatzlich benétigten Teile, bevor Sie mit der Installation beginnen.



Installation Schritt fiir Schritt

WARNUNG

Elektrische Sicherheit

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus (OFF), beovr Sie mit der
Installation beginnen.

Folgen Sie diesen Schritten zur Installation lhres Linearantriebs:

Lesen Sie die EMV-Richtlinien zur Installation Seite 9

7

Befestigen Sie den Antrieb Seite 11

SchlieBen sie ihnan d\én Ku\rsc0mp1jt§ra,‘),, L :/\ Seite 15
\ o \ y ‘ ¢ _ ‘7
n Fiihren Sie die Uberpriifungen nach der Installation durch Seite 16

1. EMV-Richtlinien zur Installation

Alle Raymarine-Gerate und deren Zubehor wurden nach den strengen Industriestandards fiir
die Sportschifffahrt entwickelt.

Die Produkte entsprechen den Standards fiir die EMV (elektromagnetische Vertraglichkeit),
jedochist hierfiir eine korrekte Installation unabdingbare Voraussetzung. Obwohl Raymarine
alle Anstrengungen unternommen hat, damit alle Geréte unter allen Bedingungen
einwandfrei funktionieren, ist es wichtig zu verstehen, welche Faktoren den Betrieb Ihres
Gerates beeintrachtigen kénnen

Die hier beschriebenen Richtlinien erlautern die Bedingungen fiir eine optimale EMV, Sie
sollten jedoch bedenken, dass es manchmal nicht méglich ist, jederzeit diesen
Optimalzustand der duBeren Bedingungen herzustellen. Um eine bestmdgliche EMV zu
erzielen, stellen Sie immer sicher, dass elektrische Gerdte mdglichst weit voneinander
entfernt platziert werden.

Fiir optimale EMV empfehlen wir Ihnen - wenn maoglich - folgende Vorgehensweise:

e Raymarine-Gerate und -Kabel sind folgendermaBen zu installieren:
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e Mindestens 1 mvon allen Geraten entfernt, die Radiosignale aussenden, sowie auch
von deren Kabeln und Antennen (z.B. UKW-Seefunkanlagen). Bei SSB-Radios muss
sogar ein Abstand von 2 m eingehalten werden!

¢ Mindestens 2 m vom Abstrahlkegel eines Radars entfernt. Sie knnen von einem
Abstrahlwinkel von 20° tiber und unterhalb der Antenne ausgehen.

* Die Gerate sollten nicht mit der Starterbatterie verbunden werden. Spannungsabfélle
unter 10 Volt DC kdnnen zu einem Reset fiihren. Dadurch wird das Gerat zwar nicht zer-
stort, jedoch kdnnen Datenverluste und Anderung des Betriebsmodus die Folge sein.

® Benutzen Sie nur originale Raymarine Kabel. Ein Durchtrennen und erneutes Zusammen-
fligen der Kabel kann die EMV beeintrachtigen und sollte so weit wie mdglich vermieden
werden (es sei denn, dies wird gemaB Handbuch ausdriicklich vorgeschrieben!).

¢ Wenn ein Kabel mit einer Entstordrossel versehen ist, sollte dieser nicht entfernt werden.
Sollte es dennoch notwendig sein, ihn zu entfernen, muss er an genau derselben Stelle
wieder angebracht werden.

Entstordrosseln

Die folgende Abbildung eigt typische Drosseln, wie sie von Raymarine fiir die Kabel
verwendet werden. Benutzen  Sie ausschllethh Ferritkerne von Ravmarlne Dieses Produkt
hatintern montlefte Drosseln. - \‘ C Y]

D3548-2]

Abb.3:  Typische Entstdrdrosseln

Anschluss an weitere Gerate

Werden Raymarine Gerate mit Gerdten anderer Hersteller mit einem Kabel verbunden, das
nicht von Raymarine stammt, MUSSEN die Entstordrosseln in der Nahe des Raymarine
Gerates montiert werden.
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2. Montage des Antriebs

Die Montage des Antriebs erfolgt in vier Schritten:
o korrekte Ausrichtung des Antriebs

e Befestigung des Antriebs am Schiffsrumpf

e Verbindung des Antriebs mit dem Steuersystem
e abschlieBende Uberpriifung der Steuerung

Ausrichtung des Antriebs
Vor der Montage des Linearantriebs priifen Sie dessen korrekte Ausrichtung::

¢ Der Antrieb muss rechtwinklig zur Montageflache stehen (siehe Abbildung 4).

e Mitdem Ruder in Mittschiffsposition muss der Antrieb rechtwinklig zur Hilfspinne stehen
(siehe Abbildung 4).

Seiten- \ A (halbe Hublénge)

ansicht

- F \\ ,”,/ h N

) \ Antrieb A (halbe Hublange) B (Radius Hilfspinne)
W Tyt 200mm .| 250.mm
o “Typ 2 short 700 mm 250 mm
Typ 2 long 850 mm I 355 mm

Draufsicht
B (Radius

x
‘ H|Ifsp|nne
:3 f |

D5077-1

Abb.4:  Ausrichtung des Antriebs
e Die Schubstange muss exakt in der gleichen Drehebene wie die Hilfspinne / der Quadrant
liegen. Das Kugelgelenk am Schubstangenendstiick erlaubt eine Anpassung der Dreh-
ebene von maximal 5 Grad (siehe Abbildung 5).

/N VORSICHT

Die genaue Ausrichtung in der Drehebene ist extrem wichtig, unter keinen
Umsténden darf die Abweichung mehr als £ 5 Grad betragen.

Ausrichtung
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D5078-1

Abb.5:  Ausrichtung von Schubstange und Hilfspinne (Drehungsebene)
Sichern des Antriebs

Montageort
Vor der Montage muss der Einbauort auf Eignung gepriift werden.

A VORSICHT

MONtageort — N N )y T O

\

Fragen Sie de (die Bootsherstelleereré wenn Sie Zweifel }an Starke oder
Tauglichkeit des Einbauortes haben. — \7

e Strukturstarke:

¢ Dieser Antrieb entwickelt eine betrachtliche Kraft, die von der Rumpfstruktur aufge-
nommen werden muss. Montieren Sie den Antrieb daher auf einem festen Unter-
grund oder schaffen Sie ein entsprechend geeignetes Podest.

e Umzu groBen Larm oder starke Vibrationen zu vermeiden, montieren Sie den Antrieb
nicht an einem Kabinenschott

* Antriebsausrichtung:

¢ Der Antrieb kann an jeder geeigneten horizontalen oder vertikalen Flache, gegebe-
nenfalls auch tiber Kopf montiert werden.

¢ Allgemeine Position:
e Lesen Sie die EMV-Installationsrichtlinien (Seite 9)
¢ Der Antrieb sollte fiir zukiinftige Servicezwecke zuganglich sein.
¢ Umgebung:
¢ DerAntriebist nicht wasserdicht; montieren Sie ihn daher an einem trockenen Ort, der
frei von Bilgenwasser ist.

Sicherheitsbholzen
Befestigen Sie den MontagefuB mit vier M10 Niro Bolzen, Unterlegscheiben und Muttern.
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Hinweis: Fiir zuverlassige Funktion und dauerhafte korrekte Ausrichtung montieren Sie den Antrieb so
sicher und fest wie moglich.

Anschluss an das Steuersystem

/N VORSICHT

Beanspruchbarkeit des Gerates

Wenden Sie sich an den Hersteller, wenn Sie beziiglich der Eignung von
Quadrant oder Hilfspinne Zweifel haben.

Dieser Antrieb entwickelt groBe Kraft, vergewissern Sie sich also, dass Quadrant oder
Hilfspinne die maximale Kraft aufnehmen kénnen (siehe dazu auch Tabelle 1-1, Spezifikation
der Antriebe).

Verbinden Sie die Schubstange mit Hilfe einer der folgenden Methoden mit dem Ruderschaft:

* Unabhangige Hilfspinne: Wir empfehlen die Verbindung des Linearantriebs mit dem Rud-
erschaft (iber emeHMspmn@(Edsonun&Whtbtﬁhremdmseals Standard-Zubehor fiir
ihre Steuerungen) AR L ) )

e Ruderquadrant:In mancﬁen Fallen koﬁnen Sie die Schu sta\ ge dirékt mit dem
Quadranten der Stéuerung verblnden Wenden Sie sich n Hersteller, bevor Sie den

Quadranten modifizieren.

Befestigung des Schubstangenendstiicks

Der mitgelieferte Befestigungssatz verbindet die Schubstange mit dem Pinnenarm in der in
Abbildung 4 dargestellten Drehebene.

1. Befestigen Sie den Pinnenbolzen an den Pinnenarm (Hilfspinne):

e Fihren Sie den Pinnenbolzen durch das Loch in der Hilfspinne, so dass der Flansch
Uber der Pinne bleibt (siehe Abbildung 6)

e Priifen Sie den festen Sitz des Pinnenbolzens in der Hilfspinne
¢ Sichern Sie den Bolzen mit der Zahnscheibe und der selbstsichernden Mutter

Hinweis: Gegebenenfalls miissen Sie ein 13 mm Loch unter Beriicksichtigung des Radius (siehe Abbil-
dung 4 in die Hilfspinne bohre.
2. Setzen Sie das Schubstangenendstiick auf den Pinnenarm:

e setzen Sie das Endstiick auf den Bolzen

e Sichern Sie die Verbindung mit Unterlegscheibe und Splint (siehe Abbildung 6)
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Unterlegscheibe

Schubstangen-
endstic|
Flansch
Quadrant/Hilfspinne
Selbstsichernde
Zahn-

scheibe Mutter

Pinnenbolzen

Lochdurchmesser

13 mm
D5076-1

Abb.6: Befestigung der Schubstange am Pinnenarm

Priifung der Steuerung

Nach der Befestigung des Antriebs drehen Sie das Steuerrad von Hart nach Hart und priifen
Sie, dass:

die Winkelbewegung im Kugelgelenk weniger als 5 Grad betragt (siehe Abbildung 5). Bei
Uberschreitung der 5 Grad liegt der Antrieb auf der H|Ifsp|nne / dem Quadranten auf und
das Kugelgelenk wird verbogen:- =
kein Teil des Antnebs an den- Rumpf stoBt enn SICh Te Sch&bstjange krewegt

die Gesamtruekerbewegung auf +35 Grad urch die Endansc Iaq;e und mcht durchden
Linearantrieb begrenzt wird (s (/ iche Abbildung 7). —

Endanschlag

N Endanschlag
Steuerung , . . \Steuerung

35° 35°

D5079-1

Abb.7:  Gesamtruderbewegung

/\ VORSICHT

Linearantrieb

Die Ruderbewegung muss von Endanschlagen begrenzt werden. Ist dies
nicht der Fall, wird der Antrieb beschadigt und die Garantie verloscht.
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WARNUNG

Bewegliche Teile

Halten Sie jederzeit geniigend Abstand zu den beweglichen Teilen der
Steuerung. Diese diirfen wiahrend des normalen Betriebs nicht zugénglich
sein.

3. Anschluss an den Kurscomputer

WARNUNG

Elektrische Sicherheit

Stellen Sie sicher, dass die Spannungsversorgung a ausgeschaltet (OFF),
wenn Sie elektrlsche Anschlusse vornehm?n ‘ \

J/

Der Lmearantﬂeb hat Anschlusse fur ‘ ( , )

e den Antriebsmotor: zwei Emzelkabel in rot und schwarz
o die Kupplung: ein zweiadriges Kabel mit einer roten (+) und einer blauen (-) Leitung
Befolgen Sie diese Schritte, um den Linearantrieb an den Kurscomputer anzuschlieBen:

1. Messen Sie den Kabelweg vom Antrieb zum Kurscomputer:
e mitHilfe der Tabelle 1-1 bestimmen Sie den geeigneten Querschnitt des Motorkabels

e das Kupplungskabel sollte mindestens 1,5 mm? (Kupferkabel) betragen

2. Verbinden Sie diese Kabel mit passenden Klemmen oder einer Anschlussbox; achten Sie
dabei auf eine korrekte Nennleistung.

3. Verlegen Sie die Kabel zum Kurscomputer, beachten Sie dabei die EMV-Richtlinien (siehe
Seite 9).

4. SchlieBen Sie die Kabel an den Kurscomputer an (siehe Abbildung 8):
e CLUTCH-Kabel: rote Leitung an +(positv), blaue an - (negativ)
* MOTOR-Kabel: in diesem Stadium ist die Polaritat egal, sie wird nach der restlichen

Installation des Autopiloten gepriift.
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Typ 150/400 Kurscomputer
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Typ 100/300 Kurscomputer

D5080-1

Abb. 8:

Tabelle 1-1: Empfohlene Kabeldurchmesser

Kabelanschliisse am Kurscomputer

Kabellange Kabeldicke Kupferflache

(Antrieb bis Kurscomputer) (AWG)

Antrieb Typ 1  C NN A ‘ / ’
bis 3m TN 2,
bis 5 12) \ 4
bis 7| qu 10 6
bis10m 8 10
bis16 m 6 16

Antrieb Typ 2

12V (kurz/lang) 10 6
bis5m 8 10
bis7m 6 16
bis 16 m

Antrieb Typ 2

24V (kurz/lang) 12 4
bis3m 10 6
bis5m 8 10
bis10m 6 16
bis 16 m

4. Uberpriifungen nach der Installation
Nach Installation des Antriebs (iberpriifen Sie folgende Punkte:

1. Istder MontagefuB sicher auf einer festen Struktur (Rumpf) befestigt?
2. Istder Antrieb korrekt ausgerichtet, d.h.:

e istder MontagefuB korrekt ausgerichtet?

e istder Antrieb in Rudermittschiffsposition rechtwinklig zur Hilfspinne?
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e liegt die Schubstange in der Drehebene der Hilfspinne (weniger als 5 Grad Abwei-
chung)?
3. Istdas Schubstangenendstiick des Linearantriebs
e fest mit Hilfspinne oder Quadrant verbunden?
e mitdem fiir das Boot vorgesehenen Pinnenradius befestigt?

4. Sind die Kabel von Motor und Kupplung gesichert verlegt und mit dem Kurscomputer
verbunden?

5. Haben Sie die Uberpriifung der Handsteuerung durchgefiihrt (siehe Seite 14)?

Hinweis: Nach Installation des gesamten Autopilotsystems muss die Steuerung iiberpriift werden. Le-
sen Sie dazu auch die Details im Handbuch des Bediengerates.

Wartung

Priifen Sie regelmaBig:

® Anschliisse und Verbindungen auf Beschadigungen und festen Sitz
e die Ausrichtung des Antriebs
* Kabel auf Verschlei und Beschadlqunqen

Hinweis: Wird. der Antrieb hauﬁg emgesetzt empfehien w raIIe ZV\kEI Jéhre elnjen Service durch einen
autorisierten Raymanne Serwcehandler durchﬁjhren zu lassen. r NN

N\
EMV—Serwce—1md Slcherheltsrlchthmer

* Raymarine-Gerate sollten nur von autorisierten Raymarine Servicetechnikern repariert
werden. Sie konnen sicherstellen, dass die verwendeten Ersatzteile die Leistung nicht
beeintrachtigen. In Raymarine-Geraten gibt es keine Teile, die vom Bediener ausge-
tauscht werden konnen.

* Einige Geraten erzeugen Hochspannung. Arbeiten Sie nicht mit Kabeln oder Verbindun-
gen bei anliegender Spannung.

o Alle eingeschalteten Gerate verursachen elektromagnetische Felder. Dadurch kénnen
verschiedene Gerate aufeinander reagieren und die Funktion gestort werden. Um diese
Effekte zu minimieren und die beste Leistung zu erhalten, finden Sie in jedem Raymarine-
Handbuch Richtlinien zur Installation. Damit wird die elektromagnetische Vertraglichkeit
(EMC=Electromagnetic Compatibility) unter den verschiedenen Geraten optimiert.

e Berichten Sie EMV-bezogene Probleme lhrem néchsten Raymarine Fachhandler; wir nut-
zen diese Informationen, um unseren Qualitatsstandards weiter zu erhéhen.

e Beimanchen Installationen kdnnen externe Einfliisse nicht vermieden werden. Dadurch
werden die Gerate nicht beschadigt, jedoch kdnnen Fehlfunktionen bzw. Resets auftre-
ten.
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