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cipal du bateau et tourner le selecteur
sur « CALM ».
e Laisser le compas s aligner automa-

- tiguement avec le champ magnétique
" terrestre et régler le cadran du compas,

jusqu'a ce que l'extrémité du verin soit

. positionnée au-dessus de la rotule de la

barre.

e Agrafer la tige du verin sur la rotule
et laisser l'autopilote reagir.

e Laisser le bateau prendre sa route
par contréle automatique.

e Effectuer de petits déplacements
du cadran, jusqu'a ce gue le bateau se
stabilise sur le cap desire. Le bateau
peut maintenant étre regle sur nimporte
quel cap en tournant le cadran du
compas.

PASSAGE EN GIROUETTE : Lorsaue
le bateau a une route stable, sous
contrble du compas, le mat de girouette
sera tourne de facon a placer la pale
dans le vent.

Tourner le sélecteur sur « VANNE » et
le pilote maintiendra |'allure par rapport
au vent. Rectifier si necessaire l'allure en
tournant légérement le mat.

AUTOHELM 2000

Ce pilote de conception plus sophisti-
guee que le 1000 est propose par le
constructeur pour equiper des bateaux
jusqu'a 11 metres comme le premier
modéle. Il est du type proportionnel et
intégral. Sa poussée est plus impor-
tante : 45 kg au lieu de 40 kg. Son
rendement est amélioré par |'emploi
d'une vis a billes et sa quantite de barre
est ajustable en fonction du bateau
(photo 1A et schéma d'encombre-
ment 2 A).

Lampes de signalisation

Cadran du compas

Boulon de manoeuvre

Photo 1 A
SPECIFICATION GENERALE :

ALIMENTATION : 12 volts continu.

PUISSANCE MOYENNE CONSOM-
MEE : 2 a2 4 watts,

PERFORMANCES : Course du veérin:
£ 140 mm ; vitesse de déplacement du
verin: £ 35 mm/s; charge applicable
en pointe : 45 kg.

MOTEUR : Servomoteur & noyau non
metalligue de fabrication suisse. Puis-
sance de pointe: 10 watts: durée de
vie: 10000 heures; rendement en
pointe : 85 %.

MECANIQUE : Engrenages de réduc-
teur epicycloidal a 2 étages entre moteur
et ecrou a billes de recirculation.
;H-E?"qfemem global : approximativement
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Control switch

Schema 2 A

Reéponse de la barre

Vane socket

CAPTEUR DE COMPAS: Pivot en
saphir de haute gualité. Friction : 0,25° ,
capteur opto-electronique a sortie ana-
logique : 40 mv par degré.

TAUX OU QUANTITE DE BARRE:
Ajustable de 0,2 a 16° d'angle de barre
par degré d'erreur de cap.

COMPENSATION DE GOUVERNE
STABLE : Continuellement calculée et
automatiguement appliquée (action inté-
grale).

CONTROLE SUIVANT ETAT DE LA
MER : Ajustable entre * 1° et = 8°
(zone neutre).

POSITION DU GOUVERNAIL: Cal-
culée par intégration précise de la force
contre-electromotrice du moteur.

COMMUTATION MOTEUR : Amplifi-
cateur en pont & circuit integre.

FONCTION DU CIRCUIT
DE CONTROLE : Intégration de la posi-
tion du gouvernail.

o Comparaison de la position du
gouvernail et de I'erreur de cap.

e Calcul automatique de compensa-
tion.

e Controle ajustable denclenchement
par réglage de la zone neutre suivant
I'état de la mer,

e Protection surcharge moteur, de-
clenchement automatique.

CAPTEUR DIRECTION VENT : Possi-
bilité de coupler une ‘girouette.

MATERIAUX : Moulages injectés
d'ABS haute résistance et copolymere
acétal. Acier inoxydable 316 electropoli.
Aluminium qualité marine HE 30 TF
anodisé et recouvert de polyester.

MONTAGE : Standard sur tribord.
Montage & babord possible par simple
décalage du cadran du compas de 180°
avant mise en service.

CARACTERISTIQUES PARTICULIERES :

PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT
DE LA REGULATION (fig. « synoptique »
3A): Dans ce pilote, la contre-réaction
est entiérement électronique sans pié-
ces en mouvement donc sans usure
possible.
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Le principe est
synoptique.

L'angle de barre est calculé par
détection du sens de rotation et la
vitesse du moteur du pilote. La vitesse
du moteur de barre est détectee par un
simple pont de « Wheastone » qui donne
un signal proportionnel a la vitesse et au
sens de déplacement. La valeur du
signal est amplifiee par lintermédiaire
d'un amplificateur intégrateur et trans-
formé en un signal proportionnel 2
l'angle de barre. Ce signal est soustrait
du signal d'erreur de cap du compas et
la difféerence amplifiee commande le
mateur de barre. La présence d'un
inteégrateur assure laction intégrale du
systéme et permet de ramener le bateau
3 son cap exact initial. Aprés l'applica-
tion d'un angle de barre initial, le verin
continue d'appliquer des mouvements de
harre a une fréguence beaucoup plus

lente.
Cette action est obtenue en laissant

fuir I'intégrateur a un taux controlé. Ceci
se fait par la résistance de contre-
réaction « R » qui laisse la capacité de
stockage «C » de I'intégrateur se de-
charger lentement. Le niveau moyen du
signal de sortie de I'intégration diminuera
toujours de ce fait, en accord avec les
données de base du signal du compas.
Ce procédé permet d atteindre la posi-
tion déquilibre au cap fixé avec une
compensation automatique « trim » d'an-
gle de barre a droite ou a gauche de la
position centrale suivant les effets du
vent et de la mer.

La constante de temps du décroisse-
ment de lintégrateur est d approximati-
vernent une minute. EN pratique cela
signifie quil taudra approximativement
une minute au systeme pour appliguer la
compensation automatique de « trim» a
ia suite d’'un changement soudain de cap
du bateau.

COMPAS : |l est constitue d'un equi-
page magnétique et d'un capteur opto-
slectronique a sortie analogique de
40 mv par degré, c'est-a-dire qu'il sort
une tension lineaire proportionnelle a
I'erreur de cap. |l comporte 2 leds et 2
photo-résistances en opposition. Ces
photo-résistances font partie d'un pont
de mesure.

MONTAGE A BORD: Les exemples
de montage donnés pour I'Autohelm
1000 sont les mémes. Ce modéle par
contre étant constitué d'un servomoteur
et d'un bloc compas et circuit, separé : |l
est nécessaire de fixer séparement ce
bloc de controle.

Le bloc de controle est suspendu par
un cardan a palier a billes, simple axe qui
se glisse dans un support fixe en
permanence. Le montage cardan a éete
congu pour permetire au bloc de
controle de suivre le mouvement du
roulis, de sorte que la surface verticale
choisie pour le montage doit étre
arientée transversalement au bateau.

Le bloc de contrOle sera place a
cm au moins du compas principal,

ilustré dans le

Capteur Amplilicateur Amplificateur Circuit detection
du_compas sommateur de puissance moteur
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Schema 3 A

pour eviter les réactions magnetiques
d'un compas sur |autre.
Les déviations du compas du bloc de

| controle sont moins importantes puisque

le cap sera toujours reglé selon le
compas principal, mais attention guand
méme aux masses métalliques.

CONTROLE : Les illustrations ci-des-
sgus montrent la position des elements

| de controle du bloc de controle (3 vues

du bloc de contrdle).
Chague controle a les
guivantes :

e CADRAN DU COMPAS: Le cap
est affiché en tournant le cadran jusgu'a
ce que le cap désiré soit sur la ligne de
foi du bateau.

e LAMPES DE SIGNALISATION :
Les deviations & habord ou & tribord sont
indiquées par les diodes eélectro-lumi-
nescentes rouge et verte.

Lorsque les 2 lampes sont eteintes, le
compas du pilote automatique est en
concordance avec le cap du bateau.
Dans cette position, la lecture du
compas doit correspondre & celle du
compas de route.

e SELECTEUR DE CONTROLE
(controlswitch) : Le mode de fonctionne-
ment de |'auto-pilote esl controle par un
secteur rotatif 4 5 positions.

Position « off » 1 arret.

Position « set » : réglage: Le com-
pas est sous tension et son cadran peut
atre utilisé avec laide des lampes de
signalisation pour afficher le cap. La tige
du vérin peut étre sortie ou rentrée pour
engager la rotule de la barre, avec l'aide
du bouton de manceuvre.

Position one: Le pilote est entiere-
ment sous tension pour travailler en mer
calme (zone neulire 20].

Position two: Le compas est par-
tiellement amorti pour racuire le travail
du vérin par mer modérément agitee.

Position three: Le compas est

amorti au maximum pour réduire le travail
du vérin par mer grosse (zone neutre
16°).
BOUTON DE MANOEUVRE : Ce bouton
a deux fonctions distinctes qui som
automatiquement choisies par le posi-
tionnement du sélecteur de controle.

fonctions

Intégrateur dangle
de barre

e 19 Mettre le vérin a la longueur &8
position « réglage ».

e 2° Lorsque le selecteur est en
position «un », « deux » ou = trois», &
'on tourne ce bouton dans le sens
inverse des aiguilles d'une montre,
route du bateau sera modifieée de 20°
tribord et inversement de 20° sur baborg
Le bateau reprendra sa route doriging
des que lon lache le bouton. Cetts
commande permet d éviter des obsia
cles éventuels sans désaccoupler &
pilote de la barre.

REPONSE DE LA BARRE: Ce pote
tiometre permet dajuster la quantite of
barre aux caractéristiques du bateau
02 a 18° par degre d'erreur de caf
Plus le bateau sera lent a répondre, phs
la quantité de barre sera augmentee &

inversement.
PROCEDURE DE MISE EN SERVICE

e 12 Tenir le cap constant.

e 2° Mettre le selecteur sur « sef» g
régler le cadran du cOmMpPas au C3
existant par extinction des deux diogde
luminescentes.

e 3° Fixer la tige du verin sur la b
et mettre le sélecteur sur «uns
« deux » ou « troig » suivant les cond
tions de mer.

AUTOHELM 3000

Ce pilote est du méme type ol
I'Autohelm 2000 en ce qui concerne
bloc de controle et le compas.

Ce modéle est prévu pour étre adc-ci
sur une barre a roue meécanique
hydrauligue. Il est de type proportio
et intégral, sa quantité de barre
ajustable en fonction du bateau et
rapport de la transmission au serd
moteur de barre (photo 18).

Spécifications générales
ALIMENTATION : 12 volts continu
PUISSANCE MOYENNE CONSOI

MEE : 2 4 4 watts.

ENTRAINEMENT DE :

LA BARRE : Entrainement direct d&
roue par courroie crantée, debrayd
par relachement de sa tension. Vitet

d entrainement en rotation de la barr
roue : 18°/s.

| 80'om au moins du compas princRel | W0 e
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Positions des trous dans
le tambour de barre

Moniage surf
cloison ransversale

L] tamoour

rayon de la roue
de la Damre

Schéma 2 8

Nombre de tours de rous

i i [ i L 1 i 'y i - |
1 2 r R | 5 6 : ic
Reéglage réponse de barre

=

Montage standard de

runité dentrainement de la barre |

MOTEUR : Servo-moteur de fabrica-
tion suisse. Puissance de pointe: 10
watts - durée de vie: 10000 heures;
rendement de pointe : 85 %.

~ REDUCTEUR : Réducteur & 4 étages,
épicyclique, pour I'entrainement de la
courroie.

CAPTEUR DE COMPAS: Fivot en
saphir de haute gualite. Friction 0,25°.
Capteur optique opto-électronique. Sor-
tie analogique : 40 mv par degre.

TAUX OU QUANTITE DE BARRE:

Ajustable entre 0.2 et 16° de gouvernail
par degré d'erreur de cap.

COMPENSATION DE:

GOUVERMNE STABLE: Continuelle-
ment calculee et automatiquement appli-
quée laction integrale).

CONTROLE ETAT DE LA MER:
Ajustable entre = 1° et + 8° (zone
neutre).

POSITION DU GOUVERNAIL : Cal-
culée par integration précise de la force
contre électro-motrice du moteur.

COMMUTATION MOTEUR : Amplifi-
cateur en pont a circuit intégre.

FOMNCTION
DU CIRCUIT DE CONTROLE :

e Intégration de la position du gouvers
nail ;

e Comparaison de la position du
gouvernail et de l'erreur de cap,

e Calcul automatiqgue de compensa-
tion ;

e Contrdle ajustable d'enclenchement
par réglage de la zone neutre suivan
I'état de la mer;

s Protection surcharge moteur

e Déclenchement automatique.

CAPTEUR DIRECTION DE VENT:
Possibilité de coupler une girouette.

MATERIAUX ¢ Moulages injectes
dABS haute résistance et copolymers
acétal. Acier inoxydable 316 electropos
Aluminium  qualité marine HE 30 TF
anodisé et recouvert de polyester.

Caractéristiques particulieres

PRINCIPE DE FONCTIONNEMEN
DE LA REGULATION ET COMPAS : Voi
Autohelm 2000.

MONTAGE A BORD:

e 12 Montage du bloc de controle
Voir Autoheim 2000 pour le montage C
bloc de controle.

e 2° Montage du servomoteur . VOir
les vues 2B.

e Positions des trous dans le tambo
de barre.

e Fixations par etriers.

e Montage standard de Funité de
trainement de la barre.

L'unité dentrainement de la barre es
fixé par un simple axe dans une chap
fixée en permanence & la structure C
cockpit.

L'entrainement de la barre se fait pa
une courroie crantée sous tension.
levier actionnant une douille excentrique
dans le bras de montage de ['unit
permet de relacher la tension de
courrcie pour faciliter la manceuy
manuelle en permettant a la courroie o
glisser. L'unité de controle est connecC
tée de facon permanente a l'unite d
conduite par un cable de 3 metres.

Le tambour de barre est fixe par de
étriers sur les rayons de la barre. Il con
porte pour cela une seérie de 12 tro
permettant son montage sur des barre

de 3 a 6 rayons.
|
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e tableau ci-dessous montre les |

Fous devant étre utilisés suivant les dif-
grents nombres de rayons de la barre.

Nombre |

Numergs des trous
de rayons a utiliser
- 2 0,4,8
' 4 0,369
5 0,257, 10
B 0, 1.4.6,8 11

Plusieurs tailles de courroies sont
<sponibles pour adapter I'ensemble a la
nfiguration du cockpit.

Uensemble peut aussi étre monte sur
= colonne de barre suivant la figure
fixation speciale ».

Le montage du servomoteur est
so=sible sur une cloison transversale
wivant la figure (montage sur cloison

nsversale).

Le montage de l'unité d'entrainement
i<t possible a babord ou a tribord. Il est
~=sible de placer la poulie de lunite
® =ntrainement vers |'avant en changeant
= sens d'action du compas par rotation
180°¢ de son bouton de réglage.

REGLAGE DU TAUX DE REPONSE

GOUVERNAIL: Ce réglage peut
= dégrossi a laide du diagramme
want: « Réglage réponse de barre »
== tours de roue sont ceux guil est
=cassaire de donner pour amener la
re ?e « tribord toute » a « bédbord
pute »),

- e — e —— i

POUR LES CHAPITRES SUIVANTS,
VOIR L’AUTOHELM 2000 :

e Controles.

e Cadran du compas.

Lampes de signalisation.
ealecteur de controle.
Compas de route.

Bouton de manosuvre,
Réponse de barre.

Procedure de mise en service.

GIROUETTE ELECTRO-
NIQUE POUR AUTO-
HELM 2000 OU 3000

Caractéristiques

SENSIBILITE : Vent dutilisation mini-
mum force 1.

AERIEN : Systéme opto-électronigue
de faible impédance & tension de sortie
proportionnelle. La position de la pale est
transmise a lunité électronique par
champ magnétique, ceci glimine tous
oroblemes d'étancheite. La contre-réac-
tion mécanique est gliminée dans ce
modéle.

MATERIAUX : ABS moulé, aluminium
anodisé (HE 40 TF et BS 16, 15 AA 25).

L'emploi de cette girouette permettra
un fonctionnement plus précis au prés
sans risquer de se retrouver bout au
vent ou deffectuer des virements de
bord intempestifs.

Sur girouette, on suivra le vent
apparent mais pas un cap. Il est bien
évident que si le vent tourne, 'e cap du
hateau s'en trouvera modifie.

Le fonctionnement au compas aux
sllures de prés serré est deconseille, a
cause des sautes de vent et des
variations de la vitesse du bateau, qui
modifient sans arrét langle du wvenrt
apparent avec le cap fixe. Il en va de
méme pour l'allure de vent arriere, la
voilure en ciseau, ou I'on risque | empan-
nage si au lieu de suivre le vent on suit
un cap. Dans ces deux cas, on obtiendra
un meilleur résultat avec la girouette.

MONTAGE ET RACCORDEMENT : La
girouette pourra se fixer sur ie balcon de
la méme facon que celle de |'Autohelm
1000,

Le raccordement s'effectue par linter-
médiaire d'un jack dont l'insertion sur le
bloc de contréle élimine |action du
compas.

PROCEDURE DE MISE EN SERVICE :

e 1° Placer le sélecteur sur réglage.

s 2° Tourner le mat jusqua ce que
I'agrien soit dans le vent, la position
d'équilibre est indiqguee par I'extinction
des deux voyants du bloc de controle.

e 3° Régler la longueur du verin par le
bouton de manceuvre et l'engager sur la
rotule.

e 4% Placer le selecteur sur « un » OU
« deux » ou « trois » pour regler la zone
neutre suivant la force du vent et I'etat
de la mer et limter les temps de
tonctionnement du pilote.

NOTA : La zone neutre du compas
devient dans ce cas celle de I'aérien.

e 5° Laisser le bateau se stabiliser et
rectifier I'orientation de la girouette par
petites rotations du mat s| necessairea.

e ——————

e ——
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