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DIAGRAMME DU PANNEAU DE CONTROLE
PRINCIPAL PRO PILOT

H NAV Servo commutateur V NAV SERVO
LED électrigue LED
H NAV Bouton- V NAV Bouton-
poussoir poussoir
Ecran d'affichage
RO PILO RIO AVID
H MODE LEDs
I V MODE LEDs
§
H MODE Bouton- A =
poussoir . 0 V MODE Bouton-
“ F poussoir

Encodeur Rotatif et Bouton-
poussoir

Indicateur de bordereau/dérapage

H NAV — Navigation horizontale (Activate/Désactivate le Roll Servo)
V NAV — Navigation verticale (Activate/Désactivate le Pitch Servo)
H MODE - Sequence les Modes de Navigation Horizontale

V MODE - Sequence les Modes de Navigation Verticale
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Chapitre 1

Vue d’ensemble de la navigation horizontale (HNAV)

La fonction H NAV du Pro Pilot contrble le servo-teor des axes de rotation pour la
correction de l'attitude (nivellement des ailes)fewrnit des indications sur la navigation
horizontale en utilisant les signaux émis par wepéur GPS ou un systéeme EFIS.

GPS Requis

Le Pro Pilot ne contient ni GPS intégré, ni aucsoerce d’information de navigation. Il est
nécessaire qu’un systeme GPS externe soit fouroomeectement connecté au Panneau de
Controle et d'Affichage Principal au moment de dtallation (Voir les Instructions
d’Installation mentionnées plus loin dans ce manuel

Le Pro Pilot utilise un détecteur d’inertie ultrasile pour mesurer la stabilisation de
I'attitude. Il utilise les éléments des données érques du navigateur GPS pour la fonction
de navigation. Il accepte soit le format de nawaNMEA 0183. V2.XX, soit le format de
I'Aviation Link pour le systéme de navigation.

Note: Le Pro Pilot utilise aussi le systéme d’inforimatdérivé du GPS pour contrbler les
performances du capteur d’inertie, et fournit awstquement les corrections au centre| de
données du récepteur pour corriger tout mouveména dles changements climatiques,
mouvements inhérents au récepteurs ou bruit d'erteuPro Pilot dispose également d’une
mémoire flash EEPROM mise a jour automatiquemeeat d&s informations dynamiques de
calibrage les plus récentes durant chaque vol.

Fonctionnement

Méme si le Pro Pilot est un excellent « nivelewilds », sa plus grande force est de suivre un
plan de vol actif a partir d'une source de donrBES. Cela peut étre un simple « GO TO» ou
un point de destination commandé par le GPS, quilamde vol complexe et multi-segmenté.

Trois modes de navigation horizontale permetternpitie de suivre un parcours GPS ou un
plan de vol prédéfinis.

Modes de fonctionnement basiques du H NAV

Les capacités du systeme H NAV comprennent quabdembasiques :

1) Mode Route qui suit directement le trajet indiqaé e plan de vol du GPS
2) Mode Parcours qui suit les indications donnéedeppilote

3) Mode Interception qui renvoie I'appareil & un ttagatré précédemment

4) Si pilote met en ceuvre un changement de direde 180 degrés

Trio Pro Pilot Manual version 1.0 (En frangais) 7



Le Mode Route (TRK)

Le Mode Route (TRK) utilise le pistage automatigien plan de vol indiqué par GPS. Il est
également utilisé pour « GO TO » un point directetng®nné lorsqu'’il est sélectionné dans le
GPS.

WPT

WPT
/‘ ‘
\Zm—/\ﬁl:)-r/ %

Le Mode Parcours (CRS)

Le Mode Parcours (CRS) permet de suivre un traktcionné par un pilote au lieu d’'un

parcours du GPS ou un « GO TO » un point donnéMbde Parcours utilise le GPS pour

fournir des informations majeures pour trouverettyires de vol de I'appareil. Ce mode est
utile pour éviter les zones réservées de I'espéadera les mauvaises conditions climatiques,
le trafic aérien a I'approche et les vecteurs dsigTC.

Dans ce mode, le bouton d’encodage de la rotat&inuélisé pour changer le trajet

commandé.

Le pilote commande le mode INT

« inter?ptem

Le pilote commande le mode CRS

% Le pilote automati
arcours initial
WPT P

Parcours initial du GRS ——»

ue intercepte le

WPT
o

NOTE : une méthode alternative de I'utilisationMade Parcours (CRS) est en relation avec
le mode opératoire Commande de Direction du P{IB&S) (voir page 36).
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Le Mode Interception (INT)

Le Mode Interception est utiliser pour intercepiarregagner la route du plan de vol original
pour une raison quelconque, comme lorsque vousodent été & une certaine distance de
votre plan de vol & une certaine distance de yaiéne de vol et que vous voulez le rejoindre.

Le pilote automatique entre en mode INT pour irgpter le

! / trajet GPS

Lorsque I'appareil se rapproche du parcours, ketil
automatique passe automatiquement en mode TRK

Point d'interception Distance™ariable dépendantadéatesse, afin de permettre

une interception en douceur

@ ' o

WPT Parcours GPS = ---------—- > WPT

A la fois dans le mode CRS et dans le mode INTdidaction de la piste au sol peut étre
changée en tournant le bouton de I'encodeur ouikgaat le mode opératoire de la direction
PCS.

» Dans le Mode Parcours (CRSpurner I'horloge de I'encodeur dans le sens des
aiguilles d’'une montre effectuera un changementage vers la droite. Une rotation
dans le sens contre aiguilles d'une montre causerahangement de cap vers la
gauche. Le trajet sera modifié d'un degré pargoelde I'encodeur ou, si la rotation
est brusque, le changera de plusieurs degrés pdadatation.

» Dans le mode Interception (INTyangle d’interception du trajet original peut é&tr
également changé par une rotation de 'encodeandlé d’interception sera changé
selon le sens ou I'encodeur sera tourné (commesstds). Le Pro Pilot va changer
automatiqguement de I'INT mode a la mode TRK lordede passage a l'intersection
(habituellement environ 0,5 milles marins).
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Chapitre 2

Vue d’ensemble de la navigation verticale (VNAV)

La fonction V NAV du Pro Pilot controle I'axe vertl de l'appareil. Il fournit les
commandes au servo gérant la hauteur qui estméttac contrdle du systéme de I'élévateur.
Le systeme V NAV utilise un gyrometre classiques dapteurs de pression, des capteurs de
vitesse relative et des accélérométres comme n&gsepremieres pour contrdler l'altitude a
laquelle se trouve I'appareil. Le systéme V NAV d@pend pas d'un signal GPS pour ses
fonctionnalités.

Fonctionnement

Méme si le Pro Pilot a également de nombreusedifmscconcernant la verticalité, son mode
basique est celui de I « altitude maintenue ». brmatée manuelle a l'altitude désirée et une
simple pression sur le bouton V NAV déclencheradevo gérant la hauteur et maintiendra
cette altitude.

Trois modes de navigation verticale permettent dotep de maintenir l'altitude, de
monter/descendre a une certaine vitesse (en piadsnmute) et de présélectionner une
altitude visée. Une capacité supplémentaire peamgilote de choisir la vitesse de I'appareil
au lieu du taux de descente verticale / taux d'esce verticale de I'appareil a l'aide de la
PCS bouton installé sur l'appareil de contréle matm du volant (pour contrdler la
température du moteur dans une montée ou descente).

Modes de Fonctionnement Basiques de V NAV
Les capacités du systeme V NAV comprennent troideadasiques :

1. L’altitude maintenue
2. Les vitesses de montée et de descente, la vitelssize et le contrble
3. Laltitude présélectionnée, qui peut étre utiliségjonction avec les modes verticaux

Les méthodes de gestion de la vitesse minimaleagimale de vitesse sont également inclus
pour éviter les exces de vitesse ou de décrochageppareil.

Altitude Maintenue

Pour faire fonctionner laltitude maintenue, volgmsqu'a l'altitude désirée, maintenez
'appareil & cette altitude. Pressez le bouton \WWN#our mettre en marche le servo gérant la
hauteur et I'appareil sera maintenu a cette akitusbpuyez sur la touche V MODE, puis
tournez le bouton de I'encodeur de faire des apestés mineurs a s'adapter a de petits
changements dans le baromeétre au fil du temps.

Manually fly the aircraft to the desired altitude
and engage the Altitude Haobd
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Ascension / Descente Verticale

Le Pro Pilot permet également au pilote de sélentola vitesse d’ascension ou de descente
(i. e. VV (vitesse verticale)) en pieds par minlReessez le bouton V Mode de nouveau et :

Réglez la vitesse d’ascension ou de descente enatatule bouton de I'encodeur. Pressez le
bouton de I'encodeur pour l'initialisation.

Une fois que l'altitude désirée a été atteintespee le bouton de I'encodeur de nouveau pour
maintenir cette altitude.

Contrble et Capture de la Vitesse Relative (ensatilt le PCS)

Durant l'ascension et la descente, la vitesseivelatésirée peut étre ajustée en utilisant le
mode PCS (Commande de Direction du Pilote) (vo36p. Une fois la vitesse relative
capturée, elle peut étre augmentée en tournartotrur dans le sens des aiguilles d'une
montre, ou diminuée en tournant 'encodeur dagete inverse. Cette fonction peut étre utile
pour s’assurer du refroidissement adéquat de Fedgrant I'ascension.

Réglez la vitesse relative désirée pour I'ascensioda descente en utilisant le mode PCS
(Pilot Command Steering). Appuyez et mainteneR@S bouton de déconnexion a distance
et ajuster la vitesse de montée / descente dedfapp

Une fois que la vitesse relative d’ascension / elasc est atteinte, relachez le bouton.
L’appareil continuera de monter / descendre a eéttese relative.

Sel the desired climb or descent airspeed by employing the PCS
{Pilol Command Steering) mode. Pressihold the remole

disconnect button and establish
climb/descent airspead

Once the desired climb/descent airspeed has been achieved,
release the button. Adrcraft will continee to ckmbfdescent at that
airspeed
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Altitude Présélectionnée

Le Pro Pilot offre également la possibilité de neonbu de descendre a une altitude
demandée. Appuyez sur le bouton V MODE plusieunrs fasqu'a ce que laltitude

sélectionnée (ALT SEL) et les LED sont affichés.uffez le bouton de I'encodeur pour
sélectionner la cible d'altitude.

Permettre a la vitesse par défaut de rester tetigfiei précédemment dans les parameétres de
configuration d'installation ou d'entrer dans utrela vitesse de montée ou de descente
souhaitée et puis appuyez sur la touche V MODH.Jjflasce que le SEL ALT affichage est.
Tournez I'encodeur bouton pour entrer une altisgizifique. Appuyez sur le bouton
encodeur pour l'initialisation pour démarrer leqassus.L’appareil volera haut ou vers le bas
a la sélection par défaut ou la vitesse verticale estabilisera a cette altitude demandée.

Sel a desired climb or descent rate and
enter a targel alilude. Press the
encoder knob to initiate

Thie aircraft will dimb or descend at the desired verfical
rate and will automatically level off at the target altilude
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Chapitre 3
Vue d’Ensemble du Contrdle et de I'Affichage

L'unité d’affichage et de contrble est désignéerpmurespondre a une taille de 3 1/8 pouces
dans le tableau de bord et nécessite un espacepdaceés derriere ce dernier. L'unité est

alimentée par la cellule +12V du systéme DC. Ledesges DC +28V sont aussi disponibles.

Tous les contrbles sont réunis sur le tableau darde

Boutons fonctionnels et opérationnels

Bouton ON / OFF

Le bouton ON/OFF permet au Pro Pilot d’étre misreiche grace a I'énergie de l'appareil.
Dans la position OFF, le Pro Pilot est déconneat&ystéme de contréle de I'appareil. Il est
recommandé que le Pro Pilot soit mis en fonctiomé@diatement aprés que I'appareil ait été
démarré. Une fois allumé, I'écran d’affichage présain logo et le code actuel de la version
du programme (ou un écran personnalisé) et indidusieurs conditions par défaut comme
ci-apres :

Aprés la mise sous tension, I'écran affichera um ng
calibré indication barométrique (si I'appareil est
sol) ou d'un non-calibré altitude (si I'appareit es
vol). La valeur est exprimée en pieds.

Le pilote doit ajuster cette valeur pour étre ecoat avec l'altimétre principal de I'appareil,
qui a été ajusté auparavant avec les réglagesntégpar le barométre.

Une fois que l'altimetre du Pro Pilot a été ajugtéessez le bouton de I'encoder pour activer
I'écran de navigation.

Fonctionnement

Initialement, avec les données GPS disponiblespydde TRK (Route) est sélectionné et la
LED TRK est allumée. Ce mode n'est totalement op®rael que lorsque les données
valides du GPS sont disponibles. Si le GPS n’estdisponible pendant 7 secondes, ou aprés
l'allumage initial, I'écran affichera par défaut nressage clignotant « NO GPS ».

NOTE : Aucune LED H MODE ne sera allumée jusqu’a ce dae données GPS valides
soient disponibles.

Sans apport GPS, le pilote automatique continuéea@ionner comme un niveleur pour les

ailes et I'encodeur rotatif pourra étre utilisé patier un virage vers la gauche ou la droite,

ou pour corriger le mouvement du nez de I'appgreilr un vol en ligne droite. Parce que la
fonction l'altitude (V NAV) n’est pas liée au GPI8,systéeme de maintien de l'altitude ne sera
pas affecté.

Une fois que les données GPS sont présentes deeslitoutes les fonctions de navigation
sont disponibles et la LED TRK s’allume.
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Si aucun plan de vol ou lieu précis « GO TO » n&@as€lectionné sur le récepteur GPS, un
message « NO FLT PLN » apparaitra et le mode pesc(@RS) sera automatiquement
sélectionné (LED CRS allumée).

Toute la puissance du servo est initialement arétémoment de la mise hors tension, et le
Pro Pilot est déconnecté du systéme de contrdlapjeareil.

Boutons H MODE et V MODE

Le bouton H MODE contr6le la sélection des modeKTRiste), CRS (parcours) et INT
(interception). Avec les données GPS présentenplie par défaut au moment du démarrage
est le mode TRK.

Presser le bouton H MODE de maniére répétée andgran d'affichage
de: TRK ---> CRS ---> INT puis de nouveau TRK.I&iCross Track
Error (XTK), la différence entre la trajectoire Héeet la piste, est
inférieure a 0,5 nm, I'INT LED ne sera pas éclaif#ans ce cas, la touche
Mode permet seulement le transfert de CRS> TRK>.CRSLED correspondante s’allume
en fonction de chaque mode.

/N Aucune LED correspondant & un MODE 148
s'allumera tant que les données GPS ne seront
valables

A n'importe quel moment du mode INT, le pilot
peut effectuer une transition vers le mode TRKdou
mode TRK vers le mode CRS en pressant le bouto
MODE.

Presser et maintenir le bouton NAV H pendant 3 sees offre également la
"automatique renversement de la Course" qui reiseéreo des ailerons modification

A des parameétres pour réaliser un 180 degrés deevdrgguche pour un cours inverse
a celui initialement établi. Voir page 31 pour alitedes instructions sur la fagon
d'utiliser cette fonction.

Le bouton V MODE contréle la sélection des mode§ ALLD (altitude maintenue), AS/VS
(vitesse relative / vitesse verticale) et ALT SEltiude ciblée enregistrée).

Presser le bouton V MODE de maniere répétée améomn d’affichage
de: ALT HLD ---> AS/VS ---> ALT SEL> BARO SET.

La LED correspondante s'allume pour indiquer gue dennées ont été
changées ou entrées sur I'écran. La LED ALT HLDIw'ae quand le mode
l'altitude maintenue est actif, ou si le mode V$adif et que la vitesse verticale est égale a
zéro. La LED du mode ALT HOLD clignotera pour inday que des ajustements pour trouver
l'altitude exacte sont en cours.

Trio Pro Pilot Manual version 1.0 (En frangais) 14



Activation du Servo Roll (H NAV) & Pitch (V NAV)

Les boutons poussoirs H NAV et V NAV activent respement les servos roll and pitch.

Lorsque la LED H ou V est éteinte le sen _
correspondant est inactif et la fonction 14
pilotage automatique est déconnectée |
systeme de contréle. Quand les LED sq
allumées, le Pro Pilot est enclenché et fou
des signaux de controle aux servos Pitch
Roll.

1 H Z - *—_,—,—,—,——.—,—7-—-’,—_—_—’
Le servo Roll s'active (ou se désactive) P e E———
pressant le bouton poussoir H NA —————
momentanément. . @ rRe T e .
'94’ Oecrs
Le servo Pitch s'active (ou se désactive) % Omr

pressant le  bouton poussoir V NA'
momentanément.

Les servos peuvent fonctionner indépendammentdaibautre.
Bouton distant de déconnexion

Un interrupteur a distance pour déconnecter les s##gos (non inclus) est fortement
recommandée et doit également étre monté sur tfabpl@ contrdle ou de baton. Un instant
de presse le bouton de déconnexion a la fois i gangage et de roulis immédiatement, en
libérant le contrdle de lI'appareil manuel pouréigion. Il en va de méme de déconnexion a
distance prévoit également une nouvelle fonctiatéhappelée important pilote de contrdle de
pilotage (PCS) qui est utilisé pour les deux dagation horizontale et verticale.

Note: Bien qu'il ne soit pas recommandé, |'utiésatpeut connecter deux déconnexions a
distance a chaque servo commande de contréle indépt. Voir le schéma de connexion
sur le dos de ce manuel.

Encodeur rotatif — Bouton Poussoir Pour le Commutagur

Le bouton noir au centre du tableau de controle eneteuvre trois mécanismes de contrble
fonctionnel.

1. Il peut étre tourné pour saisir ou chaieg sélections ou les entrées
2. Presser le bouton actif momentanément un coatewrt
3. Dans une opération unigue, il peut étre poussguebé¢ dans le méme temps

Chacune de ces différentes fonctions offertes déplenmode de fonctionnement qui a été
sélectionné avec les boutons poussoirs H MODE dMODE. Presser le bouton V MODE
permettra & 'encodeur de changer les paramétsesiés au contrle de l'altitude, alors que
presser le bouton H MODE permettra a I'encodeujudtar les fonctions associées a la
navigation horizontale. L'encodeur bouton / switedt utilisé en relation avec l'affiche:
configuration ou les préférences, de modifier défés paramétres. Celles-ci sont décrites
dans le menu parametres (chapitre 9) de ce manuel.
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La Fleche de I'Affichage

Une fleche est centrée sur la premiere ligne dedi@
d’affichage. Elle indique quelles fonctions (H MODgs

ou V MODE) lencodeur rotatif (et son boutofissh
poussoir) vont contrbler quand il sera utilisé. -

» Quand la fleche pointe vers la gauche, I'encodeantrdlera les fonctions du H
MODE
» Quand la fleche pointe vers la droite, 'encodeamtdlera les fonctions du V MODE

Les boutons H MODE ou V MODE, une fois pressésngkeont la direction de la fleche et
transfereront le contréle de 'encodeur au mode@ppE.

NOTE : En pressant le bouton / 'encodeur du H MODEMaMODE, initialement cela
changera uniquement la direction de la fleche etqyes parameétres du panneau d’affichage.

Le bouton poussoir du commutateur de I'encodeurnibwn certain nombre de fonctions,
selon la maniére dont la fleche est orientée.tlireportant de noter la direction de la fleche
AVANT d'’initier toute action de I'encodeur pour sgurer que ce sont les bonnes valeurs qui
ont changé.

Fonctions de 'Encodeur H Mode

» Si la fleche ne pointe pas vers la gauc
pressez le bouton H MODE

1. Champ Données de I'Ecran d’Affichage

Le bouton poussoir du commutateur de I'encodewrctiéhne quelle donnée est présentée
dans le champ en haut & droite de I'écran d’affiehaTourner le bouton poussoir du
commutateur avance la variable du champ de la kgnkas a droite au champ des sélections
disponibles.

Presser et maintenir le bouton de I'encodeur \&isak, puis le tournesélectionne et ajuste
les parameétres décalés de la route qui serontafkickés dans le champ de variable en haut &
droite (voir la fonction 3 ci-apres).

2. Mode Scan

Presser rapidement le bouton poussoir du commutakeu’encodeur deux fois de suite
(double-clic) génerera un « scan » (ou défilemgraye au champ de données variables dans
la partie droite de la ligne du bas, fournissantffithage séquentiel des divers éléments des
diverses données GPS qui sont recues.

Les informations du coordinateur de virage ne guwag fournies par le mode «scan »;
cependant elles sont disponibles dans le champugratdroite (voir la fonction 5 ci-aprés).
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Pour sortir du mode scan, il suffit de double-cligsur le bouton d’affichage de nouveau.
Lorsque le mode SCAN est activé, un petit pointaagft sur I'affichage, en face du champ de
données en bas a droite, indiquant que le modsctht

3. Sélection des Données de la Ligne du Haut

Pour sélectionner la donnée qui sera affichée ern hadroite de la ligne d’affichage,
l'utilisateur peut momentanément presser le bod®hencodeur. Une succession de pression
et de relachement fera avancer le champ de I'affjehen haut a droite au paramétre suivant.
(Ne tourner pas I'encodeur - poussez-la seulement!)

NOTE : Le champ TOP (position track offset) est sétaute et ajusté en pressant, puis en
maintenant et en tournant le bouton de I'encodenig(ement dans le H MODE).

4. ContrGle de la position route offset (TOP)

Dans le mode TRK, le fait tourner I'encodeur edlisét pour paramétrer une Position route
offset (TOP). Le champ TOP est sélectionné et @jastpressant, puis en maintenant tout en
tournant le bouton de I'encodeur. (Ceci est uniger@npossible lors de l'affichage du H
MODE, quand la fleche est pointée vers la gaudhiejfichage changera en incrémentant de
dixieme de miles vers la gauche ou la droite avemaximum de trois miles par rapport a la
ligne centrale.

5. Réglage de la voie par-dessus le terrain

Pour le mode parcours (CRS) et pour le mode inpéicoe (INT), tourner 'encodeur permet
de sélectionner la route au sol que le pilote aatmue doit suivre. La rotation de I'encodeur
change le parcours commandé par une incrémentditiondegré par « clic » de I'encodeur.
La rotation de I'encodeur change rapidement la qas avec des incrémentations plus
importantes. La rotation de I'encodeur dans le s#es aiguilles d’une montre dévie le
parcours commandé vers la droite , alors que Etioot dans le sens inverse la dévie vers la
gauche. (Il s’agit d’'une action comparable & lacfmm traditionnelle « Heading bug »).

6. Correction du Mouvement (en mode NO GPS unigu@me

La rotation de I'encodeur vers la droite ou versg&uche permet au pilote d’ajuster le
défilement du TRIM soit vers la gauche, soit veasdauche en trim counC’est un
ajustement trim trés firLe champ en haut a droite de I'écran d’affichaggrioa I'affichage
d’'un graphique de la positiarim lorsque le commutateur est activé, environ deurrses
apres que l'action de I'encodeur se soit arrétée.

Si les données GPS du Pro Pilot ne sont pas dislesniainsi qu’indiqué par l'avertissement
NO GPS, le bouton du commutateur de I'encodeureoffne méthode pour faire virer
I'appareil vers une nouvelle direction, ou le diabi & une attitude précise et mesurée. Le
pilote peut gérer le degré de virement en obsereagyro directionnel de I'appareil ou le
compas.

7. Entrer dans le « MENU PREFERENCES »

Presser et maintenir le bouton poussoir de I'enaopkeis de 5 secondes permet d’entrer dans
le MENU PREFERENCES afin d’ajuster les parametreseg options a la fois pour la
position verticale et pour la position horizontdie Pro Pilot. Cette option est détaillée dans le
Chapitre 9.
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Fonctions de 'Encodeur V MODE

Il faut que d'étre certain que la fleche pointesvier
droite. Appuyez sur le bouton MODE V si elle net'q
pas.

1. Activer la Montée ou la Descente

Appuyez sur le bouton V MODE a plusieurs reprisearpafficher le SET VS. Entrez une
vitesse de montée ou de descente en tournant deacoAppuyant sur le bouton encodeur
lance cette fonction.

NOTE : Le servo doit étre engagé en pressant le boutdwAV pour la montée ou la
descente. S’il est bien mis en fonctionnementda)(LED(s) clignotante(s) confirmera(ont)
I'exécution des commandes.

2. Activer la Montée ou la Descente a une AltitBd&Seléctionnée

Pressez le bouton V MODE de maniére répétitive adiicher 'écran ALT SEL. Entrez une
altitude de destination en tournant I'encodeur.t€ebtation augmentera ou diminuera
l'altitude sélectionnée en centaines de pieds. seregt tourner I'encodeur modifiera
I'affichage en milliers de pieds. Presser 'encadaomentanément par la suite affichera dans
un premier temps I'écran BARO SET pour permettredaection de l'altitude actuelle. Une
seconde pression de I'encodeur (ou 5 secondestiliitd) initiera la fonction.

Une correction de l'altitude peut étre effectuéelencodeur pressé pour activer le profil
vertical. Si le bouton de l'encodeur n'est pas g#ede pilotage automatique activera
automatiqguement le profil vertical quelques secsrafgés la derniére rotation de I'encodeur.

NOTE : La vitesse d'ascension / descente sera lié atdmse verticale sélectionnée sur
I'écran VS SET ou, si elle n'a pas été entréeydéeme utilisera la vitesse verticale par défaut
qui a été entrée précédemment dans le menu CONFAGLIR.

3. Fonctions de Controle de I'Altitude

Lorsque l'altitude est maintenu activé, le bouter'dncodeur est utilisé pour faire de petits
ajustements pour l'altitude (UP / DOWN). Il estlégzent utilisée pour définir une vitesse de
montée / descente & I'écran VS SET, et aussi pdect®nner une altitude visée a I'écran
ALT SEL.

4. Paramétrage de I'Altitude Barométrique

L’encodeur est utilisé pour ajuster l'altimétre daétrique (BARO SET) lorsque cela est
nécessaire.
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Chapitre 4
Mise Sous Tension Avant le Décollage

Cette section porte sur ce qui doit étre accomidi @ Mise sous tension » du Pro Pilot, les
éléments qui doivent étre vérifiés et ajustésnegxemple de vol de I'appareil.

A la mise sous tension du Pro Pilot, un logo i brievement sur I'écran d’affichage. Il
est suivi par un écran de demande de vérificatioohdhmp d’élévation ou altitude actuel.

Note: La LED TRK est allumée une fois que le signalSG#3t acquis et que le servo H NAV
n'est pas activé (la LED « H » n'est pas allumé&ppareil le contrble en roulis (ailerons)
devrait étre gratuit et en indiquant clairemensdavo commande est déconnecté du systeme
de controle.

Une vérification du Pro Pilot avant le décollageipait étre de mettre le servo en marche en
pressant le bouton poussoir H NAV momentanémedeetoter que la LED « H » s’allume.
Le servo est a présent verrouillé au systéme dedenEn utilisant le baton de contrdle ou le
manche, le pilote peut intentionnellement forcer dderons a leurs positions extrémes pour
vérifier que I'embrayage a friction du servo permeau pilote de continuer de piloter
'appareil en cas de dysfonctionnement du servo.

Si le contrdle est satisfaisant, le bouton H NA\t @re pressé de nouveau pour déconnecter
le pilotage automatique. Veérifier que la LED n'gsts allumée et que le servo n'est pas en
fonctionnement en vol de départ

Lﬁ Important : Si toutes les actions ci-dessous ne peuvent paséutalement effectuées
avec succes, éteindre le Pro Pilot, et ne pas tantkutiliser le pilote automatique lors
du vol. S’il y a une indication d’'un probléme quelonque du systéme de contrble des
ailerons, ne voler pas avec I'appareil tant que caln’a pas été corrigé.

Si le GPS n’est pas encore allumé, I'écran affisher message NO GPS apres 7 secondes.

Le pilote peut & présent allumer I'unité GPS quicesinectée au Pro Pilot et programmer le
plan de vol GPS. Une fois le GPS mis en marche;rdi®@ du Pro Pilot affichera
momentanément les données de navigation. Certégepteurs GPS enverront des données
GPS sporadiquement. En général, le message NO &BSefourné lorsque le transfert de
données cessera.

Lorsque le récepteur GPS atteint et se verrouilleus satellite, le Pro Pilot affiche par défaut
I'écran de mise en marche montré précédemment.

& Certains récepteurs GPS, méme s'ils sont vdlgswsur un satellite, ne fournissent pas
de données NMEA ou AVLINK tant que le plan de valun gu’un point de destination « GO
TO » n'a pas été rentré, ou gu'une vitesse au sésdtectionnée n'a pas été atteinte
(généralement 2 & 5 nceuds). En ce cas le mesdd@e GPS » ou « NO FPLAN » sera
affiché.
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Quelques récepteur GPS de données sortantes safitiesmde fournir la route au sol et une
vitesse au sol au Pro Pilot apres verrouillage aatellite, méme avant qu »un plan de vol ait
été rentré. Le Pro Pilot détectera cela et fourirgilote un mode CRS modifié.

Dans ce mode, les transitions manuelles vers ledesm®RK ou INT sont interdites et NO
FPLAN est affiché a I'écran. Dans le mode NO FPLA& pilote peut utiliser le mode de
pilotage automatique CRS pour voler jusqu’a under@u sol sélectionnée. Une fois qu’un
plan de vol a été entré, le mode TRK est autometitgnt sélectionné.

Le plan de vol est a présent entré et activé danigd hote du GPS. Une fois que le premier
point de destination « TO » devient actif, le PittPaffiche les paramétres associés a la
navigation jusqu’a ce point. Un contrdle peut &tifectué pour vérifier la concordance entre
les données affichées sur le Pro Pilot et le systédte GPS.
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Chapitre 5

Les Champs d’'Information
Navigation Horizontale (HNAV)

Les informations fournies au pilote pour la navigatsont données par une LED Polymére
(PLED) contrastée et brillante, ou par un écran U€bsflectif optionnel. Plusieurs champs

d’affichage sont en multiplex (i.e. ils utiliser@ méme espace d’affichage pour diverses
informations). Cela permet au pilote de voir toeis parametres de navigation, y compris la
vitesse digitale au tour. Cette section exposeradé&ail les éléments de la navigation

horizontale et les écrans d’affichage disponibles.

L’Affichage de la Mise en Marche

Lorsque le Pro Pilot est mis en marche, un logdfiste, montrant la version des
programmes mémorisés dans les unités. (On peutrgdgat programmer un affichage
personnalisé au démarrage).

Logo de I'Ecran de Démarrage

L’écran d’usine initial montre les informations
BAEE sy concernant le produit incluant le niveau des
e b programmes de révision mémorisés et le numéro de
série de l'unité a 'extréme dr0|te de I'écran didfage (représenté ici par la série de « x »).

TRIO AS :ZHHII_m

JOHN ANYONE Le client _pgut programmer un écra_m, avec un Iogo
1A W1 TEGE perso_nnallse.-ChaqU(_a fois que l'unité est dema_rree,
RV-£4 11360 cette information s’affichera. Ce champ d’inforroati
peut étre reprogrammé a n'importe quel moment esanhenus écrans CONFIGURATION
(chapitre 7).

L’écran BARO SET

Lorsque le logo disparait de [Ilaffichage, aprés
quelques secondes, I'écran BARO SET sera affiché.

Aucune fonction ne sera disponible jusqu’a ce ge’attitude soit entrée et que I'encodeur
soit pressé.l’altitude doit étre réglée pour étre en accorécavaltiméetre principal de
'appareil, qui a été corrigé grace au report deriession barométrique actuelle. L’altitude
peut étre changée soit de cing pieds (ELEVATION)doe l'appareil est au sol, soit
incrémentée de vingt pieds (ALTITUDE) en vol.

Si des signaux GPS sont présents dans l'interfaderd Pilot, I'écran de navigation sera alors
automatiqguement affiché. Si aucun signal GPS rpe&sent, I'écran changera pour montrer
que NO GPS est regu sur cette interface.
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L’Ecran NO GPS

= L’écran « NO GPS » s’affichera au démarrage si
: . T%_iﬁ_i‘-% aucun signal GPS n’est présent ou si le signal &®S
e perdu pendant une période supérieure a sept sexonde

Dans tous les cas, I'écran de navigation revieadtamatiquement a la normale lorsque les
signaux GPS seront acquis de nouveau.

Note: Il peut y avoir un délai allant jusqu'a sept sedes lors de la restauration de
I'affichage aprés que le signal NO GPS ait étévaaans l'interface.

Dans le cas ou le signal GPS est perdu dans urermmrmale de navigation, I'écran « NO
GPS » sera affiché et le PRO PILOT se mettra autqoenent en mode de nivelage des
ailes et suivra une parcours « tout droite et Bel. Dans ce mode, les corrections a la Voie
de Voyage peut étre réalisé en utilisant le boetasodeur._Aucune LED H MODEe sera
allumée jusqu’'a ce que des données GPS valides stigponibles.

Affichage Normal Au Démarrage, GPS Actif

Au démarrage, une fois que le BARO SET a été eftetd Pro Pilot affiche par défaut le H
MODE et le mode TRK pour les opérations lorsquediemées GPS sont disponibles.

L’image montre I'écran du Pro Pilot avec un sigB&S bien présent et un plan de vol entré.
—_ Notez que la LED « H » (H NAV) est allumé.

Cela indique que le servo de roulis a été activé
en pressant le bouton H NAV et que le Pro
Pilot indique la navigation horizontale, avec

controle des axes de roulis de I'appareil.

Pour wvoir et contréler les fonctions
e EEEEEEaEsEEEEEl horizontales & n'importe quel moment, il est
R T nécessaire de presser le bouton H MODE une
e I e WSl fois pour transférer le controle de I'encodeur
crs ASS @)/ aux fonctions H NAV. La fleche en haut au
A, milieu pointera vers la gauche. Aucun

INT SEL
changement de navigation n’aura lieu.

Affichage des Informations sur la Route

Champ Bearing to Waypoint (BTW)

Le bearing to waypoint field (BTW) est situé du &@auche de la ligne du haut comme
illustré. Le champ est mis a jour a chaque fois gedonnées GPS du Pro Pilot sont en
général mises a jour une fois toutes les une ou deaondes, cela dépend de la vitesse de
l'interface de données GPS. (Un GPS avec des densagantes NMEA se met a jour
environ toutes les deux secondes, alors qu’unetidmidData Link se met a jour toutes les
secondes). BTW est I'exact rapporteur de la positiotuelle de l'appareil jusqu'au point
d’arrivée prochain de la route GPS.
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Note: La ligne située juste en dessous des données 8ntient les informations actuelles
sur la piste (TRK) (si ces deux nombres sont idemts, I'appareil va directement vers le
point de destination sans préter attention af&ttie magnétique actuelle de I'appareil).

Champ Route au-dessus du sol (TRK)

eIl ¢ champ route au sol (TRK) est situé directement
TH ‘"‘I"”: BT sous la ligne « Bearing to Waypoint » (BTW). Le
i S rlatio: champ TRK est la route actuelle au sol, baséeesur |
mises a jour GPS toutes les seconde ou touteglessgcondes.

Champ Variable, Ligne du Haut

Le c6té droit de la ligne du haut de I'écran d@ifige peut étre changé pour présenter toutes
les données dérivées disponibles issues du GFRSpenibles dans le champ droit de la ligne
du bas, ou une vitesse électronique d’'affichagetoam. L’affichage d’usine présente les
informations, mais l'utilisateur peut vouloir cogdirer autrement cette partie. Le champ
variable de la ligne du haut peut étre changé essant de maniére répétée le bouton de
'encodeur dans le mode piste (TRK).

Champ D’Erreur d’Ecart de Route (XTK)

L'écran domaine de la différence entre la trajeetde

vol prévu et la fausse trajectoire de vol (XTK) o

la distance mesurée en dixiemes ou centiemes de
milles marins de I apparell qui est placé soit aidrou a gauche de la route souhaitée (DTK).
La valeur maximale de ce champ est de 9.99 miles.symbole de positionnement,
immédiatement précédé de données numériques, mdmulirection « ou voler » pour
corriger cette erreur.

> Si le symbole a sa pointe vers la gauche (<), letepautomatique volera vers la
gauche pour éliminer I'erreur

> Sile symbole a sa pointe vers la droite (>), letpiautomatique volera vers la droite
pour éliminer l'erreur.

Ici, I'appareil est juste a 0.02 miles sur la dzaite la
piste voulue, le pilote automatique volera donc\ar
gauche pour reprendre la correcte DTK.

Autres Champs Disponibles De la Ligne du Bas

Le champ a lI'extréme droite de la ligne du bas’derdn d’affichage est un autre champ
variable utilisé pour afficher d’autres donnéesocemnant la route qui intéressent le pilote.
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Les champs de données possibles sont :

» GS Vitesse au sol, closure speed pour aller au plEmestination
> ETE Temps en-route estimé, dans un format heure eftenin
> ETe Temps en-route estimé, dans un format minutecstrske
» RNG Distance jusqu’au point de destination actuel

» (WPT) Identificateur du point de destination « TO »*

> (TC) Graphique digital de la coordination de l'afficleagu tour*
> DIS ? Tolérance de la distance de l'indicateur d’erreur

> TRN ? Tolérance de tour de I'indicateur d’erreur

> SPD ? Tolérance de la vitesse de l'indicateur d’erreur

> TOP Indicateur de la Position Route Offset

> VS Indicateur du mode Vitesse Verticale**

> AH Indicateur du mode Altitude Maintenue**

* Non associé avec le champ labet
** Affiché si le servo NAV est en fomehnement

& Chacun des champs ci-dessus, exceptés les chan®8, OIRN ? et SPD ?, sont

sélectionnés en pressant momentanément le boutass@o de I'encodeur. Les

champs DIS ?, TRN ? et SPD ? sont affichés autgmeient pour indiquer les anomalies
des données GPS.

Le format des labels ETE et ETe est automatiquesé&ettionné par le pilote automatique.
Le champ TOP ne sera pas affiché si la valeur T®DHe.00 (pas de décalage).

Vitesse au Sol (GS)

Le champ de la GS (vitesse au sol) indique la sétes
au sol de l'appareil en noeuds, comme fournie par le
systeme hodte GPS. Le champ a une valeur maximale

de 999 nceuds par heure.

Temps En-route Estimé, HH:MM (ETE)

Le champ ETE (Temps en-route estimé) montre le

temps de vol jusqu’au point de destination, basdasu
it s vélocité la plus approché@ien NMEA uniquement)

jusqu’au point de destination (qui peut étre déférdu calcul de la vitesse au sol GS/distance

vue ci-dessus).

Si le dernier « E » du label ETE est en majuscdbess I'affichage, le format est HH:MM,
heures et minutes. Il y a un changement automatiyuélH:MM au MM:SS (minutes et
secondes) et en ETe selon le résultat des caltll& &S (distance/vitesse d’approche).

Temps En-route Estimé, MM:SS (ETe)

Ce champ est identique au champ ETE excepté que le
format est MM:SS (minutes et secondes). Ce format
est automatiquement affiché lorsque le calcul
RNG/VITESSE D’APPROCHE indique que le
prochain point de destination est & moins de 6Qtes
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Parcours jusqu’au Point de Destination (RNG)

Ce champ contient la distance restante jusqu’ant poi
de destination « TO », le chiffre le moins sigratfi€
GRS _CRRE Lo étant en dixiemes de milles. Si la distance déplasse
100 miles, le chiffre le moins significatif est emité de miles nautiquefies données
sortantes de série du GPS NMEA sont toujours égsmautiques, méme si I'écran GPS est
réglé pour afficher des statut mileke champ est limité a une valeur maximale de 988sm

N 17

W E M,

Point de Destination

L'identificateur de point de destination est
actuellement programmeé de telle maniere que letpoin
de destination « TO » est présenté dans ce champ.

Jusqu’'a six caracteres alphanumériques sont disiesnipour ce champ de données
permettant des interactions et l'identification gesnts de destination par l'utilisateur. Le
champ clignotera a une vitesse de 2 pulses panded®PS) pendant approximativement 10
secondes une fois dépassé le dernier point dendgsti de la route, ou une fois le point de
destination GO TO dépassé, ou si I'appareil volplis de 90 degrés de son point de
destination.

Affichage Numérique de la vitesse de virement

Un graphique numérique représentant la vitesse de
ST 8. @1 lacet est présenté au pilote lorsque le champ est
3 | Bl sclectionné. La limite est d’environ plus ou moins
degrés par seconde a grande échelle.

Sur I'écran d’affichage de la vitesse de viremdatyitesse de 3 degrés par seconde est
indiquée représentée par la fleche sur la lignieradé. L'affichage montre un virage standard
vers la droite.

Champ Automatique du Mode Scan

Si le bouton de I'encodeur est pressé momentanédent fois dans une succession rapide
(double clic), le champ de la variable entrera i du « Mode Scan ». Dans ce mode, les
données affichées sont séquencées dans l'affichage vitesse de 2.5 secondes. De plus,
cela montrera également les statuts des fonctiereodtrdle de l'altitude lorsqu’elles sont en
fonctionnement.

Cela peut étre utile pour gérer de maniére séllentous les paramétres sortants du GPS
sans avoir a sélectionner chaque paramétre mamegite

Anomalies des Données GPS

DIS?

DIS? est affiché dans ce champ a chaque fois que la
distance dans les données courantes du GPS e89de 9
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miles. Les fonctions de pistage ne sont pas affsqeér cette condition.

TRN?

L'avertissement TRN? est affiché dans ce champ
lorsque le Pro Pilot détecte une vélocité approchée
négative (éloignement du point de destination «).O

Cela arrive généralement lorsqu’un point de desitinaloigné de plus ou moins 90 degrés
du point de destination actuel est sélectionné.

SPD?
Le champ d’avertissement SPD? est présenté ae pilot

lorsque les parametres des données courantes du GPS
indiquent une condition qui résulte d’'un débordemen

du calcul ETE.

Dans une opération normale, ces conditions ne dbp&s exister, cependant, une corruption
momentanée des données GPS durant l'acquisitiosighal ou une transition de point de
destination peuvent occasionner cet affichage. Ae@ction du pilote n’est requise.

Les fonctions de pistage sont désactivees jusge’aque les conditions soient

& automatiquement lisibles, en général a la miseia@PS suivante. Le niveleur des ailes
reste opérationnel.
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Chapitre 6

Functionnement Horizontal

Mode Route (TRK)

Le mode route (TRK) est utilisé pour suivre un ptenvol GPS ou aller directement a un
point de destination « GO TO ». Le pilote automaigutilise les flux de données du GPS
pour déterminer la direction de vol.

> Sile plan de vol a été entré dans le GPS, legpdotomatique suivra la ligne de vol en
passant par chaque point de la séquence.

> Si un point de destination « GO TO » a été sé&ent, le pilote automatique ira
directement jusqu’a ce point.

Pour utiliser le mode TRK, presser le bouton H MO@dtr allumer la LED TRK. Presser le
bouton H NAV. Le pilote automatique se mettra emaha et I'appareil volera directement au
point de destination ou suivra la ligne de voll'&dpareil est & une certaine distance de la
ligne de vol, le pilote peut utiliser le mode ireption (INT) pour revenir a elle.

Ce mode requiert un signal GPS valide pour foudes informations sur la position. Si aucun
signal GPS n’est présent, cette fonction ne sesaljzaonible.

Suivre un parcours (CRS)

Le mode parcours (CRS) peut étre comparé a flyingeading bug dans un systéme

traditionnel, il faut garder a I'esprit que voudeséionnez un parcours-au-sol et pas un cap
magnétique. Initialement, en entrant dans ce medmrcours et la route seront identiques. Si
le pilote souhaite changer la piste de I'appateilrner le bouton de I'encodeur changera le
cap (comme changer un heading bug). Le pilote aatigoe changera alors le parcours

jusqu’a ce que le CRS et le TRK soient de nouveantiques.

Exemple : S’il est donné un cap vers lequel vobar ATC, pressez le bouton H MODE pour
allumer la LED CRS, tournez I'encodeur jusqu’a ce de parcours souhaité soit affiché et
pressez le bouton H NAV. Le pilote automatique sttra en marche et tournera aisément
vers le parcours souhaité.

Utiliser le mode parcours

Sachant que le mode la trajectoire GPS (TRK) st e
général sélectionné, pressez le bouton poussoir H
MODE pour changer la LED H MODE et afficher le
mode parcours (CRS).

En passant au mode CRS, le label BTW sur le c6té
gauche de la ligne du haut passera en CRS.

TRIO AVIONICS Les trois caracteres numériques suivant CRS
ey T2 cprésentent la route au sol commandée par leepilot
Asivs Le CRS montrera la direction de la route au sol
sl actuelle sur laquelle I'appareil était en train dder
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lorsque le mode a été sélectionné. Le Pro Pilotema I'appareil pour conserver la méme
valeur & la route (TRK) et au parcours (CRS).

Exemple : Si la route au sol actuelle est a 010é&telgrsque le mode CRS est sélectionné, le
parcours command€RS) sera initialisé a 010 degres.

> Sile servo H NAV est activé alors que le Pro Pédst en mode CRS, la route au sol
actuelle est automatiquement enregistrée comm&& c@mmandé.

> Sile servo est OFF, sélectionnez juste le mode.®R®, pressez le bouton HNAV
(pour allumer le servo). Cela entrainera la séeciutomatique du parcours actuel.

Le champ TRK sous le champ CRS indique la routeedietau sol (TRKpu GPS.

Sous le mode CRS, tourner le bouton de I'encodeumet au pilote d’ajuster le parcours
commandé en incrémentant sa valeur actuelle d’'grédeers la droite ou la gauche. Tourner
'encodeur plus rapidement change la parcours ierémentant plus. Dans le cas ou le
champ CRS a été changé grace a I'encodeur, l'apppauenera & gauche ou a droite jusqu’a
ce que les champs CRS et TRK soient de nouveatiqdes.

La distance a droite ou & gauche de la route @ésstindiquée dans le champ XTK en haut &
droite et est précédée par un fleche pointeur (%)anontrant vers quelle direction doit voler
I'appareil pour revenir au plan de vol original @w point de destination « GO TO ».

Le pilote peut sortir du mode CRS en pressant ledstoH MODE jusqu’a ce que le mode
souhaité (INT ou TRK) soit sélectionné.

Note: Si l'erreur XTK est sur la ligne d'intercepticdu domaine de vol, habituellement
moins de 0,5 mille nautique ou moins, le piloteoaudtique passera directement du CRS au
TRK (en passant le mode INT) lorsque le bouton mexig@ressé momentanément.

Le mode PCS (Commande de Direction du Pilote) afftemode alternatif d’entrer dans le
mode CRS et est décrit page 36.

Intercepter un parcours (INT)

Le mode intercepter (INT) est désigné pour raméappareil a la route désirée a l'origine
apres avoir été vectorisée par 'ATC (contrdle aeitculation aérienne) ou avoir évité des
mauvaises conditions climatiques ou avoir évitérdsgictions liées aux espaces aériens. INT
est utile pour ramener I'appareil au parcours liéan plan de vol originel (ou voie aérienne)
au lieu d'utiliser la fonction « GO TO » pour voarsiener au point de destination suivant (e.g.
« reprise de la navigation normale »). Le mode IpEfmet également au pilote d’ajuster
I'angle d’interception souhaité du parcours.
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Fonctionnement

INT est activé en pressant le commutateur H MOD#I(fle séquencer a partir du mode TRK
ou du mode CRS) jusqu’a ce que la LED INT soitrate.

Le pilote automatique vole en mode INT pour intpteele
parcours GPS.
y / Autopilot inINT
Lorsque I'appareil se rapproche de la ligne de smur
GPS, le pilote automatique passe automatiquement en
mode TRK

Point d'interception Distance™ariable dépendant de la vitesse afin de

WPT Parcours GPS > WPT

NOTE : Le mode INT ne peut pas étre sélectionné gidier XTK est inférieure a la distance
d’interception calculée (IDS) par rapport & la Bgte route désirée (en général ¥ mile selon
la vitesse). Cette distance variable est calotd@@me une fonction d’angle d’interception ou
de vitesse au sol. Le changement automatique de modvers le mode TRK advient a cette
distance afin de permettre une interception aiSéde XTK est supérieure a la distance
calculée, le mode INT peut étre sélectionné.

La transition automatique du mode INT vers le m@&X est une fonction de la magnitude
de I'XTK (erreur d’écart de route), qui est un irdte la différence entre la ligne de parcours
originale et la position compensée de la position.

Le mode INT établit automatiquement un angle ditegption de 25 degrés (parameétres
d’'usine) vers la ligne de vol (DTK). L'interceptiocommandée de la parcours peut étre
ajustée de la méme maniére que dans le mode CR&uerant le bouton de I'encodeur ou
que dans le mode de la direction commandée parildée p(PCS). Le mode INT est
automatiguement annulé et le mode TRK est sélawtidorsque I'appareil croise la frontiére
de la ligne d’interception.

L'unité passera automatiquement de la séquencealNTRK si la magnitude de l'erreur de
piste est inférieure a 0.5 miles (la distance dlicgéption augmente avec la vitesse). Le
changement précis de distance est affiché commddB&nce d’interception) dans le champ
de données en haut a droite quand le mode INTé&sttnné. La fonction INT n'est pas
disponible si I'erreur d’écart de route est infarea la limite variable ou si I'appareil est au
sol.

Note: Si le servo roll (bouton H NAV) est enclenché @eint et allumé de nouveau) sous le

mode INT, la route actuelle au sol est automaticerénenregistrée comme étant I'angle
d’interception commandeé.
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Forcer une position de piste (établi chemin de nagation GPS) compensée
(TOP) - En anglais: Track Offset Position

Avec l'arrivée d’'une navigation GPS hautement medouplée au pilotage automatique, les
avions ont des routes de plus en plus proches elgertines des voies aériennes dans des
espaceés aériens désignés (le Pro Pilot peut aisénaémntenir la centerline d’'une parcours de
50 a 100 pieds par temps calme). Cela génére Féakté d’'un dépassement ou d'une
rencontre de I'appareil avec d’autres appareilgasitila méme centerline d’espace aérien, en
particulier lors de l'ascension et la descente,leslrégles de la séparation de laltitude
normale ne sont pas actifs. Afin d’éviter de ®lencontres, le Pro Pilote intégre une
fonction de sécurité jusqu’ici trouvée uniquemennsl les systémes de navigation plus
sophistiqués et colteux — position de route congee(iIBOP).

La position de route compensée permet au pilotevaler en suivant une chemin de
navigation sur la terre qui est compensée a hadedrois miles par rapport a la centerline
entre les points de destinations (route souhaié&TK).

Pour activer la fonction TOP, procéder comme suit :

Dans le mode TRK (uniquemenpressez et tournez le bouton de
'ENCODEUR ROTATIF dans le sens des aiguilles d’'une montre ou
dans le sens inverse pour sélectionner la distemegensée a suivre (Soit
a gauche, soit a droite de la centerline DTK). ditateur en forme de
fleche montre la direction de la compensation ehlgmp numeérique indique
la compensation sélectionnée (mesurée en miles dix@mes de miles).
Des changements de la compensation peuvent étrectieds en
lincrémentant par dixiemes de miles, jusqu’a 3emil

Pour désactiver la fonction TOP, procéder commie: sui

Dans le mode TRK (uniquemenpressez et tournezle bouton de
'ENCODEUR ROTATIF dans le sens des aiguilles d’'une montre ou
dans le sens inverse pour sélectionner la disteoogensée a 0.0, ou en
changeant de INT > TRK modes, ou simplement ename#n marche le
Pro Pilot en utilisant le bouton POWER (éteinallumé de nouveau).

Lors de I'activation, notez que la fleche du XTKadlge de forme en passant d’'une ébauche
de fleche (>) a une fleche remplie ).

Noter également qu’il y a un indicateur en formedenant «® » clignotant présent aprés le
label BTW dans le mode TRK. Le parametre TOP cligr également de maniere
périodique dans le champ en haut & droite de dizdfje. Ces indicateurs vous préviennent
gue la fonction TOP est active.

NOTE : Il faut que se rappeler que le point de destation final est également compensé

jusqu'a ce que le TOP compensé soit remis a « 0.0 avant l'arrivée au point de
destination ou vous arrivez a une certaine distancele votre destination. La voie
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compenser position suivre le plan de vol & moins déinitialisation a 0 ou a I'évolution
des modes ou de I'énergie de la Pro Pilot.

Initier un Retour Automatique au Parcours

Dans un effort pour augmenter la sécurité et sadgsrvies, ce mode peut étre initi€ comme
étant une aide en cas d’urgence pour le pilot VBERegtre des conditions IMC (conditions
météorologiques de vol aux instruments) par inadwee et a besoin d’exécuter un retour
immédiat & sa parcours et a la sortie de la sitnatangereuse.

NOTE : Il est important de réaliser que le pilote austimue doit étre allumé et recevoir un
signal des données GPS valide pour gue cette apérdioutisse.

Vous pouvez suivre un plan de vol, mais une remedMC soudaine peut ne pas vous laisser
'opportunité de reprogrammer votre GPS pour changére plan de volCette procédure
ne nécessite pas que vous ajustiez votre réceptésiPS.

Si votre appareil est en pilotage manuel, cettedatore fonctionnera également tmaservo
n'a pas a étre démarrpour initier cette procédure d’urgence tant quendgeur est allumeé et
que le GPS est verrouillé sur les données d’utlisate

Cette procédure est simple et facile a suivre.demst maintenez le bouton H NAV ou
A le bouton V NAV pendant trois secondes. Le ProtRiftectuera un virage a 180 degrés.
C'est la seule chose que vous ayez a faire !

Aprés trois secondes se passe ce qui sulit :

> Le servo sera sous tension et la fonction de rieettes ailes démarre

> Laligne d’affichage en haut a droite affiche « TR8D »

> La ligne d’affichage en bas a droite will sera &e@ar I'éaffichage du coordinateur
de virement

» Si le bouton H NAV est maintenu : un revirement X80 degrésh gauchesera
exécuté

> Sile bouton V NAV est maintenu : un revirementl®® degrés droitesera exécuté

» Dans chaque cas, le servo V NAV déclenchera le madeHLD.

L’écran d’affichage changera comme montré ici. La
route au sol inversée restera affiché jusqu’a atiaur
par la sélection d’'un autre mode (ou en utilisant |
mode PCS).

Champ d’Affichage Variable — Ligne du Haut

Le coté droit de la ligne du haut (normalementHanosp XTK) peut étre reconfiguré afin de
permettre & tous les parameétres affichables sowmriable d’étre sélectionnés pour étre
affichés. Le parametre a afficher doit étre séecté en pressant momentanément le bouton
de TENCODEUR ROTATIF. Pour changer les paramétfaffichage, procéder comme suit :

1. Pressez momentanément le bouton de 'TENCODEUR ROFAT
2. Répétez I'opération jusqu’a ce que le parametredssit affiché

Trio Pro Pilot Manual version 1.0 (En frangais) 31



Flux de Données GPS Corrompues

A I'occasion, lorsqu’un nouveau point de destinat@st sélectionné dans le GPS, les données
entrantes du GPS peuvent étre momentanément caresmipe Pro Pilot est programmé pour
détecter cela et affichera dans les champs d'@ffjeh«--- « (lignes de tirets) ou entrera dans
le mode NO FPLAN quand les conditions sont détect€e sont en général ces conditions
qui s’effacent lorsqu’un ou deux autre(s) échantils) sont transmis au GP8ucune action

du pilote n’est requise.Les calculs du mode TRK sont cachés jusqu’a cel’'ouiégrité des
données GSP soit restaurée.
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Chapitre 7

Exemples de Vol Horizontal

Voler en suivant un parcours (DTK) ou vers un pointde destination GO TO

Aprés le décollage, et a une altitude sécurisdectignnez le plan de vol dans votre GPS et
pressez le bouton H NAV momentanément. Notez qu€&@ « H » est maintenant allumée
et que le pilote automatique a le contréle de lapj.

To Destination WPT  Vers.la.destination. WPT

Filot engages 5ervo

&
¢

Origin WPT

Departure Airport
Aéroport de départ WPT d’origine
Le pilote met en marche le servo Parcour&BS (DTK)

NOTE : En tant que fonction de sécurité, durant la ¢doce départ de I'appareil, le Pro
Pilot vérifie les statuts des servos. A une vitdS§S au sol de 25 nceuds (ou a 40 nceuds en
vitesse relative si le GPS n'est pas disponibles bkervos seront automatiquement
déconnectés, permettant un mouvement libre deacasfde contréle. C’est une fonction|de
sauvegarde uniqguement et ne doit pas étre prisoampte pour remplacer un contrdle
nécessaire des éléments du plan de vol.

Une des fonctions particulieres du Pro Pilot estapacité a identifier la route désirée (DTK)
et d'y voler sans se soucier de la direction varpiélle pointe le pilote I'a réglé. Dans un
exemple extréme, I'appareil peut étre en trainalena 180 degrés du parcours indiqué par le
GPS et le Pro Pilot aménera en douceur I'appauneilss route au sol désirée et choisira le
DTK programmeé (remettant & zéro l'erreur de cromseirde piste). Dans I'exemple montré
précédemment, le pilote démarre le servo aprégdelidge et monte jusqu’a une altitude de
sécurité. Le Pro Pilot intercepte alors et voleladigne de parcours (DTK) jusgu’au premier
point de destination.

Note: Il est important de se rappeler que le plan dleétablit une ligne de parcours entre
deux points — dans le cas présent le départ W mremiére destination WPT. Dés que la
localisation de l'appareil n'est plus dans la ligde parcours, quand le mode TRK est
sélectionné et que le servo est activé, le pilateraatique voleran premier vers la ligne de
parcours sélectionnée précédemment et retournesde/eé/PT.
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Comme alternative, pour avancer directement au \WeJuis sa position actuelle, le pilote
peut utiliser la fonction « Direct To » du récept&PS. Le Pro Pilot se dirigera directement
vers le WPT souhaité et commencera dés lors aeslailigne de parcours.

Durant le vol d’autres paramétres de navigatiort d@ponibles pour I'évaluation, comme le
temps estimé pour aller a un point de destinatlehE ou ETe). Tourner le bouton de
I'ENCODEUR ROTATIF présente ces données. Tourner le bouton de I'enc@deouveau
montrera le RNG (distance) jusqu’a ce point deigason. Le bouton mai étre tourné jusqu’a
ce que GS ou WPT soit de nouveau affiché, ce chatant souvent celui auquel on doit se
référer en vol, ou le pilote peut engager le mada pour voir tous les parametres (voir page
24). De plus, l'affichage du champ en haut & drpéat étre programmé pour afficher toutes
les données dérivées du GPS comme décrit page 24.

Perte du GPS
MO GRS . Ti_fi::i“'-%

Avec une antenne GPS placée de telle maniere gu’ell
puisse « voir » tous les satellites disponiblessilpeu
probable qu'une perte dun signal GPS fiable
survienne. Cependant, si le récepteur GPS est pareip portatif sans antenne externe (en
particulier s'il est utilisé dans le cockpit en adéd’'un avion), il est possible qu’advienne une
perte temporaire des signaux GPS.

Dans un tel cas, aprés environ 7 secondes saral sigrPro Pilot affiche le message NO
GPS. Dés que le Pro Pilot n’est plus apte a fodanfionction de navigation, ENCODEUR
ROTATIF peut étre utilisé pour controler le degré de virente I'appareil, ou pour corriger
le gyro drift pour entrainer un redressement deajactoire de vol.

Le servo du Pro Pilot est toujours en marche targ bappareil est controlé en mode
« niveleur d’ailes » (stabilisation du roulement'depareil). Sans signal GPS, le gyro du Pro
Pilot manque de référence externe précise et, agueédques minutes, I'appareil peut
commencer a changer doucement la trajectoire eorraiu mouvement du gyro. Afin de
changer légérement la trajectoire pour arréterdevement, le pilote doit gérer la trajectoire
du compas et tournelNCODEUR, vers la droite ou la gauche, pour maintenirdgettoire
désirée.

Exemple du Mode Parcours

Au cours du vol vers la destination, I'espace
aérien Class B spéciale est entré aprés avoir
obtenu les autorisations nécessaires.

Aprés avoir volé le long de la TRK

présélectionnée a 010 degré, le Controle
CRS A0 S d’Approche demande de « tourner a droite sur 30
TERE @16 D degrés pour lautorisation issue d'un autre
_ trafic ».

Pro PiLoT

Ceci peut étre effectué d’'une des deux manieres

~ ALTHLD

e suivantes :

ALT
SEL

1. Le mode CRS est sélectionné en pressant le
bouton poussoir MODE momentanément, les
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changements d’affichage suivants sont notés :
> LaLED TRK s’éteint, la LED CRS s’allume
» Le champ BTW devient CRS
» Le champ TRK devient <010
» Les champs CRS et TRK sont, pour le moment, ideatd010).

Des que le contr6leur demande un virement
040 degrés (auparavant 010 degrés), un
virement de 30 degrés sur la droite est requis.
Le CRS désiré est dévie de 040 degrés,
ENCODEUR ROTATIF doit donc étre
tourné dans le sens des aiguilles d’une montre
CRE @4d< XTE>1, @ jusqu’a ce que 040 soit affiché comme valeur
TRE @48 GS 146 CRS. Le Pro Pilot tournera I'appareil jusqu'a

ce que la route (TRK) et le parcours (CRS)
soient identiques (040).

Pro PiLoT TriO AvioNics

ALTHLD /
AsivS © /7 i 2. Le mode PCS (voir page 36) est invoqué en
HHe /S pressant tout en maintenate bouton de

Distant de Déconnexion du Servo et permet de
voler manuellement jusqu'a la piste
d’atterrissage souhaitée, relachez le bouton

lorsque la piste d’atterrissage désirée est adteint

L'illustration sur la droite montre maintenant quieppareil a tourné a droite et est
actuellement & 1.08 miles du bon parcours. Quelmuestes plus tard, Approach conseille de
« revenir a la navigation normale ».

Il y a deux maniéres d’utiliser le pilote automatigpour revenir & la route originale souhaitée
(TRK).

1. Le mode intercepter (INT) peut étre utilisé poutouener au parcours original
préprogrammeé via un angle d’interception de 25 éegar défaut, ou selon un angle
ajusté par le pilote.

2. Retourner directement au mode TRK entraine unebcoer plus graduelle de
'appareil vers le DTK.

Alternativement, le pilote peut choisir d’entrereucommande « Directe » dans le systeme
GPS, et donc d’avancer jusqu’au prochain pointeitidation plutot que d'intercepter la piste
originale souhaitée (DTK).

Note: Si un point de destination GO TO est sélectiprigépilote automatique passera
automatiquement vers le mode TRK deés que l'erreucrdisement de la piste (XTK) sera a
Zéro.

Exemple du Mode Interception

Supposons que, en mode CRS, I'appareil volait s a droite de la route (DTK), comme
montré sur le champ d’affichage d’écart de routdf KX Supposons également que le
computed intercept boundary switch point est 1.@esniLe mode interception (INT) est

Trio Pro Pilot Manual version 1.0 (En frangais) 35



sélectionné en pressant le bouton H MODE. La LECSGRteint et la LED INT s’allume et
clignote selon la vitesse de flash configurée.dtegements suivants sont affichés :

Fope e e o Le label XTK change pour intercepter la distance
ZT"’*T_ ! B;:""-_’"f- L (IDS) et la valeur dans ce champ est 4.1 milecriae
TRE 218 KPSH d’affichage indiqgue que vous étes dans le mode

interception, corrigé vers la gauche et que voas &t

4.1 miles du point de retour au mode TRK.

Le label CRS devient INT et la valeur dans le chdiMp est d’environ 25 degrés sur la
gauche de la piste actuellement souhaitée. Le iRybselectionne automatiquement un angle
d’interception de 25 degrés.

L'appareil se tourne maintenant a gauche, vereldgercommandée dans le champ INT. La
valeur IDS descend sans discontinuer jusqu’a Zguces un court intervalle, les valeurs TRK
et INT sont approximativement les mémes, indiquenat route d’interception constante.

Pour changer I'angle d’interception par défautd2gres), le pilote peut enclencher le MODE
PCS en pressant et maintenant vers le bas le b@istent de Déconnexion du Servo sur le
baton (ou manche) et faire voler I'appareil mareraktnt jusqu’a l'interception souhaitée de
la parcours au moment ou le commutateur est rel&i@cher le commutateur verrouille la
nouvelle route au sol a I'angle d’interception dé&si

L’'ENCODEUR ROTATIF peut également étre utilisé padranger I'angle d’interception
(champ INT) lorsque vous étes en mode INT. Damsteou I'erreur XTK ne baisse pas dans
le mode INT (éventuellement si un angle d’interc@ptinapproprié a été sélectionné), le
champ INT clignotera pour signaler que I'angle ccande sélectionné ne sera pas autorisé
pour l'interception.

En progressant dans le DTK, lorsque la valeur t2SlI'approche 0.0, le Pro Pilot passe
automatiguement du mode INT au mode TRK lorsquepkeeil est & 1.0 miles a droite du
DTK. Le Pro Pilot fait maintenant légérement tourtiappareil de nouveau et le XTK

s’approche de 0.0. Le Pro Pilot va désormais remé#tppareil dans la direction du DTK en
pointant vers le point de destination programmé.

Note: Alors que le pilote peut revenir directementnaode TRK pour revenir au parcours, le
mode INT fournit un angle d’interception défini @ustable) pour accomplir le retour a la
ligne de parcours. Le mode TRK utilise un algorihme virement différent qui peut
augmenter le temps demandé pour revenir a la tignearcours.

Utilisation Horizontale de la Commande de Directiordu Pilote (PCS)

Le Pro Pilot fournit un moyen pratique pour le mlale controler le parcours (CRS) dans
laquelle l'appareil vole. En pressant, et en maiate, le commutateur Distant de
Déconnexion du Servo sur le baton de contréle,iligeppeut manuellement faire tourner
I'appareil dans la direction du parcours qu'il saitk. Jusqu’a ce qu’il relache le bouton, le
pilote automatique suivra cette parcours. Le comateut peut étre maintenu vers le bas
pendant 5 secondes au minimum pour mettre en mdacfanction. Le maintenir pendant
moins de 5 secondes entrainerait la déconnexisedw et ce dernier devrait étre redémarre
en pressant le(s) bouton(s) H NAV et/ou V NAV sunité de contr6le/d’affichage.
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Si le servo H NAV est allumé (en circuit) lorsqeerhode choisi est CRS ou INT, la TRK
actuelle est aussi instantanée que la CRS commandé&mngle d’interception.

Lorsque le bouton distant est initialement preEs&ED « H » s’éteindra normalement, et le
servo se déconnectera, donnant le controle totéappareil au pilote. Aprés que le bouton
soit maintenu vers le bas pendant 5 secondes sy lpllLED du servo « H » commencera a
clignoter, indiquant que le servo sera redémamsgglee le bouton sera relaché. Cela permet
au pilote d'orienter manuellement I'appareil veesplarcours souhaité et redémarre le servo
quand le bouton est relaché

Note: La fonction PCS fonctionne également pour laiporde contréle de l'altitude du Pro
Pilot. Ceci est détaillé plus loin dans ce manuel.
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Chapitre 8

Fonctionnement Vertical

. ——— Navigation Verticale (V NAV)

X

4, ,
i En régle générale, sauf pour les avertissements

et les alertes, I'écran d'affichage présentera les
informations de la Navigation Verticale sur la

- moitié droite de I'écran, lorsque I'encodeur
LRS @ ‘LT HLI aura eté assigné aux fonctions(i/NAV
TRE @44 LFE/ADN '
=, . ~ . .
Pro PiLoT TRIO AVIONICS Pour voir et controler les fonctions verticales,
— iitisiiipars il est nécessaire de presser une fois le bouton V
s it MODE une fois pour transférer le controle de
ASNS , .
e I'encodeur aux fonctions V NAV.
J SEL  J

Presser le bouton V NAV une fois dédiera la
moitié droite de l'affichage aux fonctions V
NAV (et la fleche du milieu, en haut, pointera
vers la droite). Aucun changement de navigationterviendra.

Altitude maintenue (ALT HLD)

Dans I'exemple montré, le pilote a pressé le bodfoMODE une fois pour transférer le
contr6le de I'encodeur aux fonctions V NAV (la fiecpointe vers la droite).

Ici, la LED « V » est allumée, cela indique queilete a presseé le bouton V NAV et que le
servo du pilote automatique est démarré et maintieititude. De plus, la LED verte ALT
HLD s’allumera pour montrer que le pilote automaéigest dans le mode Altitude Maintenue.

« ALT AD Tourner le bouton de l'encodeur ajustera alors
- 0 Bl laltitude d’environ 5 pieds par « clic » sur I'evaeur
IF (tournez-le dans le sens dans aiguilles d’une raontr

pour monter et dans le sens inverser pour desgendre

Le message «ALT ADJ» apparaitra a I'écran pouigimer qu'un léger changement
d’altitude est en cours. De plus, la LED verte AHLD clignotera lorsque le changement
d’altitude sera en train de s’effectuer. Le messag#/DN » changera et il sera possible de
lire « UP » ou « DN », selon le sens dans lequieblgon aura été tourné.

Une fois que l'altitude commandée est atteintel B arrétera de clignoter et I'affichage
montrera de nouveau le message normal ALT HLD.

Note: Cette fonction est uniquement utilisée pourléggers changements d’altitude, tels que

des ajustements pour un changement de pressiométaigue dans un vol en campagne.
Aprés avoir ajusté l'altimétre principal, le Prdd®imai perdre ou gagner quelques altitude.
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Les ajustements mineurs d’altitude doivent étreaéfés a environ 100 pieds par minute. Si la
correction de l'altitude requise est de plus d®3@0 pieds, le pilote peut simplement tourner
le bouton de I'encodeur doucement quelques foig jatialiser la montée ou la descente
graduelle et, lorsque l'altitude désirée est atteimmomentanément presser le bouton de
I'encodeur pour maintenir de nouveau cette altitude

Pour restaurer laffichage pour qu’il présente les
informations de I'H NAV, pressez le bouton H MODE

et la fleche centrale s’inversera, indiquant que
l'affichage et 'encodeur sont désormais dévoués au
fonctions NAV.

Cependant, la LED ALT HLD restera allumée pour duir que I'ALT HLD est toujours
actif.

Paramétrer la Vitesse Verticale (SET VS)

Le Pro Pilot met en valeur les fonctions de coetide 'altitude qui permettent de monter ou
descendre sous controle du pilote automatique. ©dfitie de nombreuses aptitudes
additionnelles et des fonctions de sécurité :

» Une fonction majeure de sécurité du Pro Pilot @stapacité & empécher le systéme de
caler ou de trop augmenter la vitesse de l'appaRaur faciliter cela, la téte de
contr6le contient un détecteur de vitesse relajiviepeut étre connecté au systeme de
pilotage de I'appareil.

» Une autre fonction de sécurité est la déconnexianpdotage automatique au
décollage. Le pilote automatique déconnectera aatignement les servos lorsque la
vitesse de l'air approchera des 40 kts IAS (Vitebsbquée), s'ils sont laissés en
fonctionnement par inadvertance durant le décallage

» Les montées et les descentes verticales peuventéatisées en paramétrant la vitesse
verticale souhaitée via le bouton de I'encodeule ebmmutateur du bouton poussoir.

» La Commande de Direction du Pilote (PCS) autoresgilote & presser le bouton
distant de déconnexion pour faire voler 'appare&nuellement afin d’établir la
vitesse d’ascension ou de descente désirée etpre bouton de déconnexion a
distance est relaché) I'appareil maintiendra oétesse verticale.

> Alternativement, le pilote peut choisir — via le mme de paramétrage
CONFIGURATION —d’avoir le mode PC d’ascension ou diescente basé sur la
vitesse relative (au lieu de la vitesse vertical€gla offre la possibilité de maintenir
une vitesse relative spécifique durant 'ascensiote descente pour aider & maintenir
moteur du I'appareil a la bonne température.

Note: Dans le mode PCS, la vitesse verticale doit &raninimum de 200 ou le Pro Pilot
entrera ALT HLD au moment ou le bouton PCS (décriomea distance) est relaché. Si la
vitesse est supérieure & 200 pieds par minuteelfesson / la descente souhaitée par le pilote
sera maintenue une fois le bouton relaché.

Pour le cas suivant, admettons que le pitch sestcee service (la LED du servo « VA
NAV » est allumée) et que le Pro Pilot est en mad& HLD.
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Presser le bouton V MODE une fois améne a I'écran
SET VS. Lorsque celui-ci est affiché, tournez le
bouton de l'encodeur pour estimer la vitesse de
'ascension ou de la descente.

Avec le SET VS, I'encodeur rotatif fournit un moyen
de régler une ascension ou une descente en
lincrémentant de 100 pieds/sec.

Tourner I'encodeur dans le sens des aiguilles dmmomtre incrémente I'affichage de la
vitesse verticale pour montrer la vitesse d’asaemsalors que tourner I'encodeur vers la
gauche parametrera la descente. Sur I'écran cide$s vitesse indiquée de 800 pieds
positifs par minute a été entrée comme vitesseasghd’ascension.

| a:THLE' w8l Entrer une vitesse d’'ascension ou de descenteimaraal’allumage de la
e LED AS/VS, indiquant qu’'un nombre a été entré. IEDLALT HLD restera

ALT ; h
] allumée.

& Veuillez noter gue I'ascension ne débutera pas tamue le pilote a appuyé sur le
bouton encodeur momentanément d'ouvrir I'ascension.

Si le bouton de I'encodeur est pressé, la LED AUIDH'éteindra et 'appareil entamera son
ascension a la vitesse sélectionnée.

Lorsque I'ascension (ou la descente) est en ctaulsED AS/VS clignote (& moins qu’une
configuration différente ait été initialement pagnde), fournissant une indication positive au
pilote, linformant que le mode est actif. Si lelop¢ souhaite faire une pause dans
I'ascension/la descente, il doit momentanémentserds bouton de I'encodeur pour invoquer
'ALT HLD. Une fois ceci effectué, I'appareil seadtilisera et la LED AS/VS cessera de
clignoter (mais restera allumée). Cependant, kessé verticale sélectionnée restera affichée,
indiquant que I'ascension peut étre relancée esspret le bouton de I'encodeur de nouveau.

Si le pilote souhaite effacer la vitesse verticeddectionnée, il peut le faire en pressant (et
maintenant) le bouton V MODE durant 3 secondesLE® AS/VS s’éteindra alors, et le
pilote automatique entrera en mode ALT HLD. Toutesse verticale (ou tout parameétre
d’altitude) qui a été précédemment entré peutefaeée.

Si le Pro Pilot est programmé pour une altitudégage de 10.000 pieds et qu’un contréleur
demande au pilote de se maintenir temporairemeéh0@0 pieds, le pilote peut presser le

bouton de l'encodeur jusqu’a atteindre 6.000 piests|/'appareil se maintiendra a cette

altitude. Lorsqu'il est autorisé a reprendre I'amien, le pilote peut presser de nouveau le
bouton de I'encodeur. Alternativement, il peut paé#rer la vitesse d’ascension AS/VS de
zéro a 6.000 pieds, puis maintenir cette altituggy’'a ce que la vitesse verticale soit
changée.

Note: Le pilote peut changer la vitesse verticale m@@edant que I'appareil est en train de

monter ou de descendre. Tourner le bouton de lggwolorsque I'écran d’affichage est sur
SET VS fera augmenter ou diminuer la vitesse dizsioa ou de descente.
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Par exemple, si vous souhaitez descendre jusqu'aéuwport de destination a disons 500
pieds par minute, et que vous voyez que vous aesdibd’'échelonner votre approche vers la
fin de la piste d’atterrissage, vous pouvez toutadoouton de I'encodeur pour changer la
vitesse de descente a 700 pieds / min.

Pour exécuter I'ascension ou la descente qui @rmétée, le pilote peut presser le bouton V
MODE pour faire apparaitre I'écran d’affichage deformations verticales, puis presser le
bouton de I'encodeur. Cette action initiera I'asien ou la descente et la LED AS/VS
commencera a clignoter.

Fonctionnement de I'Altitude Présélectionnée (ALT &L)

ga— Le pilote peut présélectionner une altitude de
(H) Q\ S\ ™ destination. Une fois enclenché, le systéme
" * commandera a l'appareil de descendre ou de
monter a laltitude sélectionnée. Une fois
arrivé a laltitude de destination, le systeme
- passera automatiguement en mode ALT HLD

= ALT hLU et conservera le niveau de vol. Pour étre
THE @44 L/ TN | précis, le Pro Pilot doit avoir une altitude
barométrique actualisée. Une fois que le pilote
a actualisé les paramétres baro sur I'altimetre
de l'appareil, l'altitude baro dans le Pro Pilot
peut facilement étre ajustée pour étre en accord
avec l'altimetre de l'appareil en pressant de
maniéere répétitive le bouton V MODE pour
afficher I'écran BARO SET a n’importe quel
moment et changer ce nombre en tournant le
bouton de I'encodeur. Une fois initialisée la mentéu la descente a une altitude de
destination, le Pro Pilot amorcera I'ascensionéacgnte soit a la vitesse paramétrée par le
pilote, soit a la vitesse verticale par défaut quiprédéterminée dans le menu
CONFIGURATION.

La présélection d’usine est de 500 pieds par mimaéés peut étre changée par I'utilisateur.
Une fois que I'ascension ou la descente est erscbécran d’affichage montrera I'écran SET
VS (Vitesse Verticale). A ce moment la, le piloteupa ajuster la vitesse actuelle
d’ascension/de descente vers une vitesse vertit#lérente comme les conditions le
demandent.

X

Pro PiLoT TriO AvioNics

Note: Une vitesse verticale et une altitude cibléevpatiétre entrées avant de lancer le servo
V NAV: e. g. avant le décollage. Une fois que pasameétres ont été rentrés, I'appareil
entame immeédiatement son ascension lorsque le ¥eNAV est mis en marche.

Entrer I'Altitude Actuelle

Pour que la fonction d’altitude présélectionnéd poécise, il est important que le systeme
soit paramétré avec la pression barométrique loaateelle. De la méme maniére que
l'altimétre principal doit étre ajusté pour compendes changements de la pression
barométrique, le Pro Pilote fournit également lsgiulité de faire de tels ajustements.
Lorsque laltimetre principal de I'appareil est st@ en utilisant une échelle calibrée en
« pouces de mercure » (e.g. 29.92), le Pro Pilbtéggé pour étre en accord avec l'altitude
montrée sur 'altimetre principal corrigé.
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Elévation du Barometre / Paramétrage de 'Altitude

Si l'appareil est au sol quand le systeme du Plat Pi
est mis en marche, I'écran d’affichage montrera
l'affichage BARO SET et indiquera le champ présumé
d’élévations.

L’élévation barométrique initiale doit étre pararéétpour étre aussi proche de I'élévation du
terrain d’aviation que possible. Toute différencerat le résultat de changements

barométriques depuis la derniére utilisation duésye. Tourner le bouton de I'encodeur

changera I'élévation baro en l'incrémentant de édpj et elle doit étre paramétrée pour étre
aussi proche que possible de I'élévation du teml&niation actuel, en pieds. Cela assurera
que le systeme de l'altimetre du Pro Pilot estlles gn accord possible avec de l'altimétre de
'appareil qui a également été corrigé en fonctarterrain d’aviation.

En pratique, durant les contréles avant le décell&gpilote paramétrera I'altimétre principal
de l'appareil en utilisant les paramétres actualsbérométre. L'altimetre de I'appareil

indiquera dés lors I'élévation actuelle. Le BAROTS#u Pro Pilot doit étre en accord avec
I'altimétre principal corrigé de I'appareil.

BARD SET Si l'appareil est en vol lorsque le Pro Pilot eséfad
oDy allumé, I'écran affichera de nouveau BARO SET et
el indiquera l'altitude présumée comme montrée ici.

Si cela ne correspond pas avec le baro corrig&afienetre principal de I'appareil, tournez le
bouton de I'encodeur pour entrer la bonne altitidgppareil doit étre stabilisé (ni en train de
monter ou de descendre) afin que les aiguillesaéniétre de I'appareil ne bougent pas.
L’altitude initiale sera déja assez proche de ce montre I'altimétre de I'appareil. Une fois
encore, toute difféerence serait le résultat de ghents barométriques depuis le dernier
paramétrage. Le systeme est maintenant calibrééetapétre utilisé. Pressez le bouton de
'encodeur pour sortir, ou attendez cinqg secondesgui correspond au temps de latence
automatique de I'écran.

Une fois que l'altitude a été paramétrée, on peatgeder et la changer & n’'importe quel
moment. Pour voir 'écran BARO SET en vol, predsdsouton V MODE de maniere répéte,
I'écran d’affichage s'incrémentera comme suit :

ALT HLD — SET VS - ALT SEL — BARO SET

Le BARO SET peut étre changé en tournant
'encodeur jusqu’a ce que l'altitude correspondecav

: l'altimétre de l'appareil. La résolution de Il'affiage
fonctionne en incréments de 20 pieds pour la fonddARO SET dans ce mode.

Dans un vol normal, a moins que des changements
barométriques notables ne soient survenus, I'écran
inactif ALT SEL doit également correspondre avex le
indications actuelles de l'altimétre.

Pressez le bouton V MODE pour retourner a I'éciaif.a
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Note: L'altimetre mécanique de I'appareil est sujetedpetites erreurs a différentes altitudes.
Il doit rester calibré selon les directives I'esp@a@rien international autorité. Le Pro Pilot
contient un plan précis de I'espace aérien, mgelt également présenter de petites erreurs
attribuées aux marges de tolérances de fabricaimmt a la précision des détecteurs. De
telles erreurs accumulées entre les deux systeomsen général étre de I'ordre de 1%.
Durant des ascensions ou des descentes rapigest €galement étre observé que l'altimetre
mécanique « fait laguer » l'altimétre BARO SET dw Pilot en raison de la réponse plus
rapide des capteurs.

Entrer une Altitude Ciblée

Pour entrer une altitude ciblée, pressez le boMadODE pour activer
'écran ALT SEL et tournez le bouton de I'encodgaour sélectionner
l'altitude désirée.

Supposons que nous souhaitions monter a 7.500.pledsner le bouton de I'encodeur
incrémentera la valeur de 100 pieds par ¢firesser et tournerle bouton de I'encodeur
incrémentera la valeur de 1.000 pieds par clic

Lorsque le bouton est tourné pour entrer l'altitudeLED ALT SEL s’allume, et I'écran
montre l'altitude sélectionnée. Une fois que larmaltitude est entrée, pressez le bouton de
I'encodeur pour activer l'altitude d’ascension.

Note: Si la vitesse d’ascension/de descente a étdapiément paramétrée sur I'écran SET
VS, l'ascension ou la descente a l'altitude viséffectuera a la vitesse qui a été entrée. Si
aucune vitesse verticale n'a été entrée, la vitgsme défaut (spécifiee dans le menu
CONFIGURATION) sera automatiquement utilisée.

L’écran d’affichage montrera brievement I'écran BARSET afin que le pilote puisse
comparer l'altimétre du Pro Pilot avec celui dgpareil. Si I'altimétre du pilote automatique
n'‘est pas en accord avec l'altimétre principal @gpareil, il faut I'ajuster pour qu’il y
corresponde en tournant le bouton de I'encodeuteirps de latence de cet affichage est de 5
secondes apres que le changement ait été efféttedois que le temps d’attente est dépassé
(ou que le bouton de I'encodeur a de nouveau é&ésp), I'ascension débute, et I'écran
d’affichage montre la vitesse par défaut de 'asm@nou de la descente, en alternant avec
I'altitude de destination.

Note: Durant 'ascension, la LED AS/VS et la LED ALEB clignote EN MEME TEMPS,
a moins que la configuration soit personnaliséeeaugnt. Cela informe le pilote que les
modes sont actifs, méme s'il a pressé le bouton @BDHE pour uniqguement voir les
informations sur la navigation horizontale sur &

Une fois arrivé a l'altitude de destination de D.Qfleds, le systétme entrera dans le mode
ALT HLD et l'appareil se nivellera et maintiendratte altitude.

» Pour annuler l'altitude présélectionnée (mais pasvitesse verticale), pressez le
bouton V MODE jusqu’a ce que I'écran d’affichagentre I'écran ALT SEL, puis
pressez et maintenéz bouton de I'encodeur pendant 3 secondes.
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La LED ALT SET s’éteindra et l'altitude de destioat sera effacée, mais I'ascension ou la
descente continuera a la vitesse sélectionnéeEDRAS/VS continuera a clignoter.

> Pour annuler a la fois I'altitude ciblée et la si#e verticale, pressez et maintetez
bouton V MODE pendant 3 secondes.

Les LEDs s’éteindront en méme temps et la LED v&itd HLD s’allumera tant que
I'appareil maintiendra cette altitude.

Mettre en Pause : Exemple de I’Ascension

Durant I'ascension vers une altitude de destinationcontréleur peut demander au pilote de
se maintenir & une altitude spécifique jusqu’a ebwrdre. Le Pro Pilot peut facilement
s’adapter a une telle requéte.

Exemple : Supposons qu’une ascension a été igtée une altitude de destination de 8.500
pieds. La LED AS/VS et la LED ALT SEL clignotentyrandiquer que le profil est actif. S’il
souhaite faire une pause dans l'ascension &, di€bBh80 pieds, le pilote peut presser le
bouton de I'encodeur (dans n’'importe quelle vuendode V MODE et lorsque la fleche
affichée pointe vers la droite) lorsque I'appaatikint les 6.500 pieds.

A cet instant, le Pro Pilot entrera dans le modd ALLD et la LED ALT HLD s’allumera
pour informer le pilote que I'appareil est maintengette altitude. Les LEDs AS/VS et ALT
SEL arréteront de clignoter, mais resteront allisr@our indiquer que le systéme d’altitude
présélectionné est « armeé »).

Pour reprendre I'ascension a 8.500 pieds, il fassger le bouton de I'encodeur pour initier
'ascension et les LEDs AS/VS et ALT SEL recommeaoea clignoter. La LED ALT HLD
s’éteindra quant a elle.

Note: Une vitesse verticale et une altitude cibléevpat également étre entréagantde
mettre en marche le servo V NAV. Une fois que cammeétres ont été entrés, l'appareil se
mettra immédiatement a monter ou descendre adid#iprésélectionnée, si elle a été choisie,
lorsque le servo est mis en marche.

Une fois atteints les 8.500 pieds, I'appareil redra le vol a niveau et la LED ALT HLD
s’allumera.

Admettons que I'appareil a été correctement oripoté I'ascension, I'affichage commencera
a afficher une alerte « TRIM DN » lorsque I'appbsei stabilisera a l'altitude « de pause ». Si
le pitch servo dispose de la fonction optionnelieerdation automatique, cela re-orientera
automatiquement I'appareil.

Changer 'Altitude de Destination

Si pilote souhaite changer l'altitude de destimgtiane fois paramétrée, avant d’amorcer
I'ascension ou durant cette derniere, cela petiefaent étre effectué en pressant de maniére
répétitive le bouton V MODE jusqu’a l'affichage tlécran ALT SEL. Tourner 'encodeur
changera l'altitude de destination.
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Exemple : Si un contrdleur a demandé a I'appareindnter a 5.500 pieds, le pilote peut aller
a l'écran ALT SEL et entrer cette altitude. Si auewitesse d’ascension n'a été entrée, le Pro
Pilot entrera la vitesse d’ascension par défaut quiété choisie dans le menu
CONFIGURATION.

Une fois en ascension, si le contréleur changeitlidie assignée a 7.500 pieds, le pilote
pressera le bouton V MODE de maniére répétée jasti@tran ALT SEL et tournera le
bouton de I'encodeur jusqu’a ce que l'altitude @stohation qui est lue soit de 7.500. Il n'est
pas nécessaire d’effectuer une autre action pdiveace parametre.

Scénario d’'un Vol Vertical

Supposons que nous volons vers un aéroport qutigeds50nm. Notre aéroport de départ est
localisé sous I'espace aérien B avec un plafon®.8680 pieds. Notre altitude en route est

planifiée pour étre de 7.500 pieds. Nous avonsdatroute dans notre GPS et (si nous avons
un GPS intégré au panneau) avons sélectionnédédaieur d’approche de la destination.

RARD SET Lorsque nous l'allumons, le Pro Pilot nous demande
it d’ajuster I'écran BARO SET afin que laltimetre
intégré concorde avec le champ élévation.

En tournant le bouton de I'encodeur, nous ajusiétésation de 5 pieds par « clic ». Une fois
que l'altitude affichée correspond avec l'altimétte I'appareil, nous pressons le bouton de
'encodeur, et I'écran avance jusqu’a 'affichageViDE.

L’écran d’affichage indique que [l'aéroport de
destination est KXYZ et, tant que nous sommes
toujours au sol, que la vitesse relative est de.zér

Nous pressons le bouton V MODE pour avancer jusdiaffichage V
MODE. Le premier écran d’affichage montrera le ragesALT HLD.

de la vitesse vertlcale) Lorsque nous entrons la
premiére fois dans cet écran, la vitesse seraucsijbe
« 0 », & moins que cela ait été ajusté précédemment

Nous tournons le bouton de I'encodeur pour paranddrvitesse d’ascension désirée — dans
ce cas, utilisons 800 pieds/min. notons que la LED
AS/VS s’allume lorsqu’une vitesse a été tapée dans
laffichage.

Pour entrer l'altitude ciblée, nous pressons deveau le bouton V MODE
pour avancer jusqu’a I'écran ALT SEL.

Notons que le systeme a « photographié » notre
altitude actuelle et I'affiche sur I'écran. Tanteqoous
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sommes toujours au sol, il affichera le méme chad¥lévation que nous avons
préalablement ajusté lorsque nous avons allumgstérse.

Nous tournons I'encodeur pour entrer laltitude idds Chaque «clic » de I'encodeur
changera l'altitude de 100 pieds. Si nous pressbngintenonse bouton de I'encodeur en le
tournant, cela changera l'altitude de 1.000 pietsqxclic ».

Nous entrons l'altitude ciblée de 7.500 pieds comme
montrés ici.

Nous remarquons que la LED ALT SET s’allume égalenh@rsque nous entrons l'altitude.
Une fois que les deux LEDs sont allumées, cela mfosme qu’une ascension a été initiée
lorsque le servo V NAV a été mis en marchegeé le bouton de I'encodeur a été pressé
lorsque soit I'écran VS SET soit I'écran ALT SElaiétaffiché.

Presser le bouton H MODE consacrera I'écran etcddeur aux fonctions de la navigation
horizontale. Cependant, les LEDs V MODE continuéa montrer que les valeurs ont été
entrées dans les registres VS SET et ALT SEL (it slésormais « armés »métsa étre
exXécutés).

Le Pro Pilot est désormais paramétré pour le wIGPS a un plan de vol, et la vitesse
d’ascension et l'altitude cible ont été entrées.

Apres le décollage, et apres étre en slreté |
du trafic de Il'aéroport, nous mettons ¢ 48
marche le servo en pressant le bouton H NA§
Le Pro Pilot controle désormais les ailerons
'appareil et guide I'appareil vers I'aéroport g
destination.

Supposons que nous sommes toujours progy
de notre aéroport de départ et toujours
dessous de I'espace aérien B. A ce point, n
pouvons mettre en marche le profil vertical
pressant le bouton V NAV. Cela enclenche b
pitch servo et I'appareil commencera s
ascension. Presser rapidement le bou
d’encodeur mettra «en pause »l'ascens
afin que nous restions sous l'espace aérien

réservé. La LED ALT HLD est désormais allumée stdeux autres LEDs V MODE sont
allumées, et ne clignotent pas. Cela nous indigueel@ppareil maintient son altitude et est
prét a monter a cette altitude.

Une fois sortis de I'espace aérien de classe Bstiluniguement nécessaire de presser le
bouton de I'encodeur pour initier de nouveau l'asten. A ce point, la LED ALT HLD
s’éteint et les LEDs AS/VS et ALT SEL commencerlignoter de nouveau, indiquant que
l'altitude est en voie d’atteindre I'altitude prés&ionnée.

Note: Une vitesse verticale et une altitude cibléeveat étre entrée avant de mettre en
marche le servo V NAV : e.g. avant le décollagee lfyis que ces paramétres ont été emtés
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'encodeur pressé, I'appareil va immédiatementegrgn ascension lorsque le servo sera mis
en marche en ascension. Cependant, si une altiiédelectionnéa’a pasété choisie, i.e.,
juste une vitesse d’ascension, le bouton de l'emgodva pas besoin d'étre pressé pour
activer l'ascension, juste le bouton V NAV.

Il est désormais possible de presser le bouton HDEI@our revenir a
laffichage H NAV. Les LEDs AS/VS et ALT SEL contieront a clignoter
jusqu’a ce que laltitude de destination soit aitkei

LEDs flagh during climix

Lorsque l'appareil approche & 100 pieds de l'altude destination, il
ralentit 'ascension a 200 pieds par minute powr imterception en douceur. Lorsqu’il atteint
l'altitude de destination, il stabilise I'apparell entre en mode ALT HLD. Les LEDs AS/VS
et ALT SEL s’éteindront et la LED ALT HLD s’allumar

Note: Lors d’'une montée/descente a une altitUggm
ciblée, I'affichage montrera normalement I'écran
indiquant la vitesse d’ascension ou de descenter .
rappel, environ toutes les 20 secondes, l'affichage
montrera également brievement I'altitude de destinalci, il indique une ascension de 7.500
pieds.

e ALT ACT

Utilisation Verticale de la Commande de Direction d Pilote

La fonction Commande de Direction du Pilote (PC8)tpétre utilisée pour paramétrer une
vitesse d’ascension ou de descente. Elle estadilen pressant et maintenant le bouton de
déconnexion distant sur le baton de controle l@dgservo pitch est engagé.

Cela déconnectera le servo pitch des contrblesretgitra au pilote d’établir une montée ou
une descente désirée. Apres 3 secondes, la LERrdo ¥ NAV commencera a clignoter.
Cela indique que le servo sera redémarré quandu&b sera relaché et que le Pro Pilot
continuera I'ascension/la descente a la vitessectié# lorsque le bouton est relaché.

Le pilote peut choisir d’avoir une vitesse de mefdé descente PCS contrdlée par la vitesse
verticale (VS) de I'appareil au moment ou le bougshrelaché, ou par la vitesse relative. Le
choix entre la vitesse verticale (VS) et la viteisdative (AS) peut étre effectué dans le menu
CONFIGURATION. Si le pilote choisit d'utiliser ungitesse d’ascension PCS basée sur la
vitesse relative (choisie possiblement pour undleuweifluidité dans I'ascension), I'ascension
continuera a cette vitesse relative, mais la \étessticale (VS) changera avec les paramétres
d’altitude et de puissance.

Il doit également étre noté que la fonction PC8s(la’elle est utilisée) affectera également le
mode H NAV, & moins qu’un bouton distant de décaiure PCS AH n’ait été installé.
Comme décrit précédemment, cela fera entrer |ePRob en mode CRS et pistera la parcours
que suivra I'appareil lorsque le bouton sera redach

Note: Il y a un dispositif dans le menu CONFIGURATIQddur incorporer deux boutons

distants de déconnexion sépareés : un pour le d¢mMAV et un pour le servo V NAV. Ces
paramétres offriront également des capacités P@&pandantes pour chaque axe.
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A Pour des raisons de seécurité, il est préférable lqupilote utilise un bouton de
déconnexion unique pour déconnecter les deux sgraosin simple clic. Lorsque des
dispositions ont été prises pour qu’il y ait deusutons de déconnexion distants, cela
permettra de séparer les fonctions verticales grdmtales (incluant la PCS), cela doit étre
uniquement utilisé lorsque l'utilisateur a un bespiimordial de séparer les contrdles.

En ce cas, il est nécessaire de presser CHAQUE dwoubour déconnecter les servos
respectifs dans les situations d’urgence.
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Chapitre 9
Menu de configuration

Le Pro Pilot fournit une méthode rapide et simpermrégler certains paramétres — certains
sont normalement uniguement changé durant l'iregtali, et d’autres sont communément
accessible en vol. ceux-ci sont divisés en deuxusielistincts, le « Menu de Configuration

des Parametres » et le « Menu de Préférence das&aes ».

» Le Menu de Configuration peut étre accessible esgant et maintenant le bouton de
'encodeur au moment ou le systéeme est démarréoBe des parameétres qui sont
normalement réglés une fois et n'ont plus besoiétrd’ retouchés par la suite.
Quelques parameétres, comme la direction du seevepnt pas accessible en vol.

» Le menu Préférences est accessible en pressarmduterbde I'encodeur et en le
maintenant pendant 3 secondes au moment de l'affeckde la navigation. Ces menus
contiennent les paramétres que le pilote peutejest vol pour optimiser le Pro Pilot
pour les conditions de vol actuelle.

Utiliser les Menus de Configuration

Le menu de Configuration peut étre accessible éde/ta maniére suivante :

Hors tension, pressez et maintenez le bouton dedeur en démarrant le Pro Pilot

Une fois que I'écran CONFIG SETTINGS est visiblelachez le bouton de I'encodeur.

Pour faire défiler les pages des options pressebolgton de I'encodeur de maniéere
séquentielle pour aller a la série suivante, odeetournant pour aller a I'écran suivant ou
précédent.

Une fois que I'écran approprié a été sélectionmésger le bouton H MODE activera le
curseur et placera la fleche triangulaire sur 8écrindiquant que les valeurs affichées
peuvent étre ajustées ou changées. Tourner eepiesscodeur changera les parametres de
I'écran. L’écran ne se mettra pas a jour si lahéen’est pas présente.

Pour sortir d’'un écran, pressez le bouton H MODS&gua ce que la fleche ne soit plus
présente a laffichage. Cela permet de refaire @pa une page dans les écrans de
paramétrage en utilisant le bouton de I'encodeur.

Pour sortir du menu CONFIGURATION SETTINGS, pressérmaintenir le bouton de

'encodeur durant une période de 3 secondes, hécexiendra alors a laffichage des
fonctions de navigation.
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Parametres Disponibles dans le Menu Configuration

» MIN AS SET - Paramétre la vitesse relative limite minimum poar gilote
automatique

» MAX AS SET - Parametre la vitesse relative limite maximum poar pilote
automatique

» VNAV SERVO SET - Permet de paramétrer la direction du servo V NANON
disponible en vol)

» V_TRIM SPEED/DIR - Permet de paramétrer la vitesse et la directioomdteur
trim si 'option auto-trim est installée

» HNAV SERVO SET - Permet de paramétrer la position HNAV zéro dlitaction
du servo (*le paramétrage de la direction n’estdiggonible en vol)

» AS/VS SELECT —Parametre la capture de la vitesse relative (ASa@apture de la
vitesse verticale, option pour le PCS

» MAX TURN RATE - Paramétre la vitesse de virement maximum, auiquebu
manuelle

» CIRCLE LAST WPT? — Parametre I'option pour cercler le point de dedion du
dernier plan de vol ou de d’avancer a la parcotgsgalente par la suite

» SET_DEFAULT VERT RATE - Permet la sélection de la vitesse verticale par
défaut

» AP DISCONNECT MD - Permet la sélection du HNAV, du VNAV ou des deuwslo
de la déconnexion PCS si les deux boutons du rAtowhe PCS ont été installés. Si
un seul bouton PCS est été installés doit toujétresAND (les deux sont déconnectés
avec un seul bouton) pas OR.

» LED FLASH RATE - Choisir FAST FLASH, SLOW FLASH or NO FLASH pour
toutes les LEDs

» Custom Startup screen Display setting- Permet la configuration de I'écran de
démarrage

» Autopilot serial number and firmware version— Offre la version des pogrammes et
le numéro de série de l'unité pour la référencesid@

Les paragraphes suivants décrivent comment sébeeticet changer les divers parametres de
configuration.

Paramétrage de la Vitesse Relative Minimum

Le Pro Pilot est capable de commander & I'appdeimonter ou descendre jusqu’a 2000
pieds par minute. Il est, par conséquent, nécesgars’'assurer que le systéme ne peut pas
caler ou faire surraccélérer I'appareil, méme si pilote a entré une commande qui
précipiterait un tel événement.

Le pilote automatique prend en compte la viteskdive du systeme de I'appareil et permet
au pilote de régler les limites minimum et maximdmla vitesse relative afin de s’assurer
que l'appareil volera a un régime de vol sécur@&due le pilote automatique contrdle le
systeme.

Les vitesses relatives maximum et minimum sontcsiélenées manuellement par le pilote

durant le vol de l'appareil a la vitesse relativésidée, puis enregistre la pression résultante
(IAS) dans le systeme. Le servo V NAV sera autoqueiment mis sur OFF lorsque ce menu
est sélectionné.
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Pour entrer des réglages dans la sélection MINIMUMB SET, effectuer les étapes
suivantes :

1.

6.

Entrez dans les menus CONFIGURATIOBERUBREERUINIL
SETTINGS comme détaillé précédemment Iz

sélectionner le menu AS SET.
Pressez et relachez le bouton H MODE.
fleche sera placée du coté gauche de la ligneld
bas. Le message ARMED apparaitra sur la ligne
du bas.

Faites voler I'appareil a la vitesse relative minim que vous désirez régler et
stabilisez-le a cette vitesse relative.

Une fois que la vitesse relative est stabiliséesggz et maintenez le bouton de
'encodeur.

Vérifiez que la ligne du bas affiche le messal ey

. CAPTSRE . g MINIMUM 14D FT
Pressez et relachez le bouton H MODE

PCAPTURE 63 KT

La procédure MINIMUM AS SET est compléte et I'enead peut a présent étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Note:

Dans une utilisation normale, les dynamiquesdippareil en ascension permettront

au pilote de baisser la vitesse un peu en desseua limite avant que le systeme puisse
effectivement augmenter la vitesse de I'appareibaissant le nez. Il vaut mieux en ce cas

paramétrer la limite avec une marge supplémenpaive permettre cela.

Paramétrage de la Vitesse Relative Maximum

Pour entrer dans la sélection MAXIMUM IAS SET, seiles étapes suivantes :

6.

Entrez dans les menus PREFERENCES T MLIM _{
SETTINGS comme détaillé précédemment A e
sélectionnez le menu MAXIMUM AS SET
Pressez et relachez le bouton H MODE.
fleche se placera du cété gauche de la lignejgs
bas. Le message ARMED apparaitra sur jiai=}ss

ligne du bas.

Faites voler I'appareil a la vitesse relative maximque vous souhaitez régler, et
stabilisez-le a cette vitesse relative.

Une fois que I'appareil est stabilisé, pressezléchez le bouton de I'encodeur.
Vérifiez que la ligne du bas affiche le messa ?? ATIMUM IAS S

« CAPTURE » CARTIRE 179 KTS
Pressez et relachez le bouton HMODE. =t LS

La procédure MAXIMUM AS SET est compléte et I'eneod peut étre maintenant utilisé
pour sélectionner un autre écran de menu.

Note: Dans une utilisation normale, les dynamiquesdippareil en descente permettront au
pilote d’augmenter la vitesse un peu au-dessusadémite avant que le systéme puisse
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effectivement réduire la vitesse de l'appareil exiskant le nez. Il vaut mieux en ce cas
paramétrer la limite avec une marge supplémenpaive permettre cela.

Pour tester les limites MIN/MAX de vitesse relatveortez du menu CONFIGURATION et
retournez aux écrans de navigation (Pressez ettenainle bouton de I'encodeur pendant 3
secondes). Démarrez le servo V NAV et Vérifiez tpisystéme est en ALT HLD et que
'appareil est stabilisé.

Pressez le bouton V MODE jusqu'a ce que I'écran SES apparaisse. Puis tournez
'encodeur pour spécifier une vitesse d’ascendtvassez I'encodeur pour initier 'ascension.
Une fois que l'appareil a entamé l'ascension, otardoucement l'accélérateur jusqu’a ce
que la vitesse relative redescende au minimum quse aviez précédemment réglée. L'écran
affichera le message clignotant « MIN AS LIMIT ».

Vérifiez que le systéme a fait baisser le nez agpareil pour que la vitesse relative se réegle a
la vitesse relative minimum que vous avez parareétré&cran affichera « MIN AS CAPT »
lorsque le pilote automatique ajustera continuedleimle controle de I'élévateur pour
maintenir la vitesse a cette limite.

Le pilote doit alors controler 'alarme de la viesrelative maximum en entrant de nouveau
dans le mode SET VS et en saisissant une vitesdesdente inappropriée. Lorsque la vitesse
relative maximum limite est atteinte, I'écran affiicun message clignotant MAX AS LIMIT
et le systéme doit faire se lever le nez de I'apippour le ralentir a la limite prédéfinie. Une
fois encore, lorsque la vitesse ralentit, I'écréfichera un message MAX AS CAPT aprés
que la vitesse ait rebaissée a la vitesse relatasdmum. Le pilote automatique ajustera alors
I'élévateur et maintiendra la vitesse a la liméglée.

Sortir des indicateurs minimum ou maximum de lasse relative nécessite une pression d’'un
des boutons du cadran. Les servos H NAV et V NAMsiedéconnectés et il sera nécessaire
de contrdler I'appareil manuellement. Une fois daeitesse relative est rétablie, pour des
paramétres de vol normaux, les servos H NAV et WNgeuvent étre démarrés. TRK et
ALT HLD reprendront.

Parameétrage Initial du Servo de la Navigation Verttale

Cela dépend du montage des servos, la bonne dimed#i rotation du bras manivelle devant
étre assurée.

L’écran de menu VNAV SERVO SET permet
paramétrer la direction de rotation du servo V NA
Initialement, I'écran apparaitra comme montré ici.

1. Sélectionnez les menus CONFIGURATIO
SETTINGS comme détaillé précédemment

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La
fleche se placera sur le champ normale ou
inverse polarité (NM ou RV)

3. Pressez et relachez le bouton du servo V NAV. keosiea a sa position zéro.
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4. Tournez le bouton de I'encodeur dans le sens desllas d’'une montre. Vérifiez que
les élévateurs bougent dans une direction quifaitter I'appareil.

5. Sic’est bien le cas, passez directement a I'éfagaon continuez

6. Pressez et relachez le bouton de I'encodé CIRI AL DI I

o . VNAY SERVD Sk

Vérifiez que le servo se redirige Vers le Ce |t
et que le champ DIR change pour la pola FOE 44,5 D
opposée RV (NM). Répétez les étapes 4 et 5

7. Pressez et relachez le bouton H MODE. Sauvegaalgmwlarité pour pouvoir s'y
référer ultérieurement.

La procédure VNAV SERVO SET est compléte et I'ereadpeut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu. Pressez rbél MODE pour faire disparaitre la
fleche.

Une fois que la direction du servo est réglée oteraent, le résultat est conservé dans une
mémoire non-volatile et n'a plus besoin d’étre &asle nouveau.

NOTE : Comme protection, la direction du servo ne péue réglée en vol. Certains
paramétres du menu CONFIGURATION ne sont pas étesaibles lorsqu’il y a une vitesse
relative ou une vitesse au sol GPS présente.

Paramétrage de la Vitesse Verticale du Trim Motor Direction

L’écran de menu V-TRIM SPEED/DIR permet A ‘ gy p—
régler a la fois la vitesse du moteur trim et laedion V-TRIM SFEELD/INR

de rotation que l'utilisateur fournit au verticalnt =FEED=Z1 MM

motor. Cela dépend de la maniére dont le motewr tri

est branché et mécaniquement relié, la bonne irecte rotation du servo trim doit étre
assurée.

La vitesse trim peut étre ajustée pour de meileyrerformances en vol depuis cet écran.
Initialement, 'écran apparaitra comme montré agduche.

Pour paramétrer la vitesse trim V NAV et la direnti procéder en suivant les étapes
suivantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATIO
SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez le menu V-TRIM SPEED/DIR

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechplaeera au niveau du champ de
paramétrage de la vitesse (NM ou RV).

3. Ajustez si vous le souhaitez la meilleure vitessm tpour votre avion et les
performances de vol. Un nombre plus bas offrira iémonse plus lente (vitesse du
mouvement), un nombre plus haut permettra une s&pplus rapide aux erreurs pitch
trim

Pour régler la direction de la rotation du trim :
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Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechedésbrmais sur le champ de
direction (NM ou RV)

Tournez le bouton de I'encodeur dans le sens dgsllas d’'une montre.Vérifiez que
le trim motor de la navigation verticale bouge damg direction qui fera monter
'appareil.

Si tout est correct, passez directement a I'étaj®non, continuez

Pressez et relachez le bouton de I'encodeur. ¥grifue le champ de direction change
pour la polarité opposée RV (NM). Répétez les &apet 5.

Pressez et relachez le bouton H MODE pour enlevBét¢he. Enregistrez la vitesse et
la polarité pour pouvoir vous y référer ultérieussn

Le V-TRIM SPEED/DIR est complet et I'encodeur pedésormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Parameétrage Initial du Servo de Navigation Horizonale

L’écran du menu HNAV SERVO SET permet de réglax fols la position zéro du servo et la
direction de rotation du servo H NAV. La bonne diren de rotation du servo et le point zéro
initial doivent étre assurés (voir page 78).

Initialement, I'écran affichera ce qui est montod i
7500 est le nombre de référence montrant la positio
centre du servo. Les limites de cette référe

uniguement en nombre, vont de 6000 a 9000.

Pour paramétrer la position zéro du servo H NAYAetirection, suivre les étapes suivantes :

1.

2.
3.

oo

8.

Entrez dans les menus CONFIGURATIONS SETTINGS commétaillé
précédemment et sélectionnez le menu H NAV SERVD SE

Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechelassera dans la bonne direction
Pressez et relachez le bouton H NAV du servo. Iceosprendra & ce moment la sa
position mécanique zéro et I'affichage montrerpdeamétre d’usine 7500

Tournez le bouton de I'encodeur dans le sens dgsllas d’'une montre. Vérifiez que
le servo H NAV bouge dans la direction qui faittioer I'appareil vers la droite.

Si c’est bien le cas, passez directement & I'éfaj@non continuez.

Pressez et relachez le bouton de I'encodeur. ¥grifue le champ de direction change
pour la polarité inverse RV (NM). Répétez les ésapet 5.

Tournez I'encodeur jusqu’au réglage qui met lesrails dans leur position neutre en
vol normal. Enregistrez ce nombre et la polaritGurppouvoir vous y référer
ultérieurement.

Pressez et relachez le bouton H MODE.

La procédure HNAV SERVO SET est compléte et I'ermrodoeut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre menu d’écran. Une fois qeediections du servo ont été réglées, le
résultat est sauvegardé dans une mémoire nonfeatti’ont plus besoin d’étre ajuste.

NOTE : Par sécurité, la direction du servo ne peutbesparamétrée durant le vol. lorsque
la vitesse relative ou la vitesse au sol GPS estemte, les messages NM et RV
n'apparaissent pas, et cette fonction est désactivé
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Si le nombre du centre de l'aileron est proche elégemes, il peut étre nécessaire de
contrOler le raccordement du servo mécanique. lusrdgs ailerons sont centrés, le
nombre doit étre proche des 7500 (voir pages 54, 78

Sélectionner la Vitesse Relative ou la Vitesse Vearale pour PCS

L’écran de sélection de I'AS (vitesse relative)/({8esse verticale) permet de paramétrer le
mode de la fonction de direction PCS.

Lorsque le mode PCS est activé (en pressant etenaint le bouton de déconnexion du servo
pendant plus de 5 secondes alors que les servosdin), le pilote automatique peut étre
placé dans un de ces trois modes.

> Sila sélection est VS et que la vitesse vertiealesupérieure & 200 pieds par minute,
soit en montée soit en descente, le pilote autgonatcapturera la vitesse verticale
actuelle.

> Sila sélection est AS et que la vitesse vertiealesupérieure & 200 pieds par minute,
soit en montée soit en descente, le pilote autommaticaptureraet maintiendra la
vitesse relative actuelle. Cela peut étre utile rpmaintenir une vitesse relative
constante pour rafraichir 'engin dans des condlitid’ascension de haute puissance.

> Sila vitesse verticale est inférieure a 200 palsminute, quelle que soit la sélection,
le mode ALTITUDE HOLD deviendra alors actif.

Pour régler la sélection AS ou VS, suivre les &apavantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATIO AT AUS o BT

SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionner le menu AS/VS SELECT

2. Pressez et relachez le bouton H MODE.
fleche se placera au niveau du champ
(VS).

3. Tournez ou pressez I'encodeur pour changs
la sélection

4. Pressez et relachez le bouton H MODE

La procédure AS/VS SELECT est complete et 'encogmut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Sélectionner la rythme circulaire d'un avion maximun (mesuré selon le
degré quand il tourne a la seconde), taux de rotan

Une « taux de rotation» de 3 degrés par secondeoffeit un angle d’inclinaison latérale de
130 nceuds, mais au fur et & mesure que la vitesgeeate, 'angle d’inclinaison latérale doit
étre augmenté pour attendre la taux de rotationatd.

Dans un appareil plus rapide, cette orientatiomupater peut étre inconfortable pour certains
pilotes et peut géner la capacité d’'un systémendimtien d’altitude dans un virage. Pour
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remédier a cela, le Pro Pilot offre des moyendgmquels I'utilisateur peut ajuster la taux de
rotation maximum selon leurs propres préférences.

Une fois embarqué, le Pro Pilot est par défaut edem automatique », mode dans lequel la
vitesse de virage est automatiquement ajustée dmsant sur la vitesse au sol (comme
mesurée par votre GPS) pour limiter I'angle d’inalson a environ 15-20 degrés. Pour le vol
de l'appareil & une vitesse au sol de 140 nceugidusy le pilote automatique baissera la taux
de rotation autorisée pour garder I'angle d’indboa latérale & un maximum confortable de
15 degrés. Des vitesses plus basses permettrombuxele rotation standard de 3 degrés par
seconde.

Alternativement, si votre vitesse au sol de voltgsiquement de moins de 150 nceuds, ou si
peu vous importe I'angle d’inclinaison le plus hauwix plus hautes vitesses au sol, vous
pouvez vouloir sélectionner le mode MANUAL. Dansneode MANUAL, vous pouvez
régler la vitesse maximale de virage a une liniite, fle réglage minimum est d’'1 degré/sec
jusqu’a un maximum de 3degrés/sec, par incrémenisidi™ de degré/sec.

Pour régler la sélection du TURN RATE, suivre legpés suivantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATION SETTINGS -comrdétaillé
précédemment et sélectionnez le menu MAX TURN RATE

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. Bt A "FH%‘” RATE
fleche se placera au niveau du champ AU ; iz g
(MAN) MAX TURN RATE

3. Tournez ou pressez I'encodeur pour chang AN ED @
la sélection entre AUTO et MAN

4. Si une vitesse manuelle est désirée, sélectiommazhamp MAN, puis pressez et
maintenez le bouton H MODE. Vous pouvez prendrehifire a partir d'1 degré/sec,
mais sachez que cela engendrera des virages hisseleque les performances du
pilote automatique pourront étre inacceptablememites. Si AUTO est désiré,
sélectionnez AUTO et passez directement a I'étape 6

5. Avec la fleche, sélectionnez la vitess
manuelle, et tournez I'encodeur po
sélectionner la vitesse désirée

6. Pressez et relachez le bouton HMODE

ifap FHL""‘

La procédure MAN TURN RATE est compléte et 'encodpeut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Paramétrage du Cercle du Dernier Point de Destinatin

Cette sélection vous permet soit de rentrer dineetg au dernier point de destination du plan
de vol ou du point de destination GO TO, ou d’atler la route suivie depuis le dernier point
de destination.

> Sil'option est réglée sur NO, le Pro Pilot suidieectement la route depuis le dernier
point de destination du plan de vol, ou du pointdstination GO TO. L’identificateur
du point de destination sera situé dans la ligradfidhage en bas a gauche sur le
passage du point de destination et clignotera d@nskes pour indiquer ce passage.
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> Si l'option est réglée sur YES, le Pro Pilot toumm&appareil pour effectivement
« rentrer » a son dernier point de destination. deasx modes restent dans leurs états
respectifs jusqu’a ce que le mode HNAV du Pro Rtmt changé, ou qu’un nouveau
point de destination soit sélectionné.

Pour régler la sélection du CIRCLE LAST WPT, suilex étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATIONEFE RCOLE LAST WPT?
SETTINGS comme détaillé précédemment [kttt '
sélectionnez I'écran CIRCLE LAST WPT ?

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flech@laseera sur le champ YES (NO)

3. Tournez ou pressez I'encodeur pour changer latsgtec

4. Pressez et relachez le bouton H MODE

AL

La procédure CIRCLE LAST WPT est compléte et I'atmar peut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Servo Deadband de la Navigation Verticale

Le servo deadband VNAV peut étre ajusté pour optBmies performances de la route
verticale pour un avion en particulier. Le paramétiusine de 6 est normalement optimal
pour la plupart des applications. La baisse deorebme augmentera la résolution du routage
du systéme, alors que 'augmenter aura I'effet sppo

Une attention particuliére doit étre portée audaine pas baisser les parametres de deadband
en dessous d'une valeur qui causerait une osoillaiu servo durant le vol ou durant les
opérations de départ alors que le servo est misagnhe.

Pour paramétrer la sélection VNAV SERVO DB, suie® étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATIO URAY SERUD
SETTINGS comme détaillé précédemment P
sélectionnez le menu VNAV SERVO DB
Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechelasera sur le champ de réglage
Tournez I'encodeur pour changer la sélection
Pressez et relachez le bouton H MODE VNAY ZERVO

Ll S

La procédure VNAV SERVO DB est complete et
'encodeur peut désormais étre utilisé pour sé@eckr un autre écran de menu.

Parameétrage du Régime de la Vitesse Verticale paréaut

Sur l'activation de la fonction de présélectionl'dditude, soit la vitesse verticale est réglée

dans l'affichage VS SET, soit une vitesse vertigeledéfaut devient active. Si aucune vitesse
verticale n'est paramétrée lorsque la fonction dés@lection de laltitude est activée, la

vitesse verticale par défaut sera utilisée pourteroou descendre a laltitude désirée. La
procédure suivante régle cette vitesse verticale.

Pour régler la sélection SET DEFAULT VER E;’::T EEF%;—&-}L VERT
RATE, suivre les étapes suivantes : HaTe = D08
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1. Entrez dans les menus CONFIGURATIO [ = sl gl =y =% § | fi sER V] =4 =i o

SETTINGS comme détaillé précédemment RATE ; A
sélectionnez le menu SET DEFAULT VER . .
RATE
2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechelaeera sur le champ de réglage
de la vitesse

3. Tournez I'encodeur pour changer la sélection
4. Pressez et relachez le bouton H MODE

La procédure SET DEFAULT VERT RATE est complétd’'@hcodeur peut désormais étre
utilisé pour sélectionner un autre écran.

Mode de Déconnexion du Pilote Automatique

Le Pro Pilot est congu pour adapter soit les bauttistants de déconnexion séparés V NAV
et H NAV, soit l'utilisation d’'un seul bouton poapntréler ces deux fonctions a la fois. Ce
menu permet la sélection de ['utilisation, soit m’douton pour activer séparément la
déconnexion indépendante de chaque axe respegitifd'svoir un bouton qui active la
déconnexion de la fonction des deux axes a la fois.

> Sileréglage est « OR », alors les boutons adigséépendamment
> Sile réglage est « YES », alors un seul boutoraghest utilisé pour les fonctions de
déconnexion de V NAV et H NAV a la fois.

Pour régler la sélection AP DISCONNECT MODE, suile® étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus CONFIGURATIO TS EE = BRI =8 e B 1§
SETTINGS comme détaillé précédemment HMNAY AND VNAV

sélectionnez le AP DISCONNECT MODE
2. Pressez et relachez le bouton H MODE. [EESTaSSRNE=IEILIE - NE LI E
fleche se placera sur le champ de réglage B HMNAY OR VNAY
3. Tournez I'encodeur pour changer la sélection
4. Pressez et relachez le bouton H MODE

A Pour des raisons de sécurité, le pilote doit \@rifju’il existe un seul bouton distant de
déconnexion pour déconnecter les deux servos erertgmps d'un simple clic (AND).
Lorsque qu’il est apparait que deux boutons distdatdéconnexion permettent de séparer les
fonctions verticales et horizontales (incluant PGB) ne doivent étre utilisés que lorsque

l'utilisateur a un besoin primordial de séparecdatrole.

La procédure AP DISCONNECT MODE est complete ehdedeur peut désormais étre
RESTORE TEEF*‘- LTS

utilisé pour sélectionner un autre écran.

Restaurer les Parametres par Défaut ALl HNAY  VNAY

De nombreuses variables utilisées pour optimiseipkrformances du Pro Pilot, incluant le
servo zeéro et les paramétrages directionnels, capturés par EEPROM (mémoire non-
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volatile) durant le réglage initial. Par la sulies tracking gains sont paramétrés pour différer
selon les conditions de vol sont également mairgtetams le systeme EEPROM.

En de rares occasions, ces valeurs peuvent én@ngoues si une coupure de courant survient
lorsqUEEPROM écrit la procédure, ou le pilote pewbir changé les paramétres par
inadvertance, causant ainsi des baisses de perfoemau pilote automatique. La procédure
de réinitialisation est une méthode rapide de westmn de toutes ces valeurs a leur
paramétrage d’'usine.

Il s’agit d’'une bonne pratigue pour enregistrersttes parametres des variables gue vous avez
changés, afin gue les paramétrages d’usine puiésentemis en place apres la procédure de
réinitialisation.

La procédure RESTORE DEFAULTS permet la remise @ zfes paramétres HNAV et
VNAYV, séparément ou en méme temps.

Pour effectuer la procédure RESTORE DEFAULTS, sules étapes suivantes :

1. Entrer dans les menus CONFIGURATION SETTINGS condeétaillé précédemment
et sélectionnez le mode RESTORE DEFAULTS

2. Si vous souhaitez remettre a zéro uniquem o e g NEFALIL TS
I'H NAV, pressez et relachez le bouton i R
MODE pour positionner le curseur afin qu’ / VIA
soit adjacent a H NAV. Pressez I'encodeur pourtikation.
L’affichage H NAV clignotera lorsque la fonctionrascomplete.

3. Sivous souhaitez remettre a zéro uniqueme
V NAV, pressez et relachez le bouton H MOD
de nouveau pour positionner le curseur a
qu’il soit adjacent & V NAV. Pressez I'encodeur
pour l'activation. L'affichage V NAV clignotera Isgue la fonction sera compléte

4. Pressez et relachez le bouton H MODE jusqu’a celatiéche de droite ne soit plus
affichée

La procédure RESTORE DEFAULTS est complete et beletir peut désormais étre utilisé
pour sélectionner un autre écran de menu.

Parameétrage de la Vitesse de Clignotement des LEDs

Les LEDs AS/VS et ALT SEL sont paramétrées a laebpseur clignoter uniquement
lorsqu’une ascension/descente est en cours. De&sienpes avec de nombreux tests pilotes
ont montré une diversité d opinions et de prefeesn_ LET FLASH RATE
quant au clignotement des lumieres dans le cockpife =Ll ELASH

L, et ot 17 | g L

Par conséquent, l'utilisateur a le choix entrestradnfigurations différentes pour les LEDs :
SLOW FLASH, FAST FLASH ou NO FLASH.

Lorsque vous voyez l'écran, pressez le bouton | ED FLASH RATE
MODE pour amener le curseur en bas gauchef® ATT FLASH
I'écran. - = =
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Une fois que le curseur est visible, tournez letbou
de I'encodeur pour changer la vitesse de clignote
ou sélectionnez NO FLASH.

LED FLAZH RATE
N FLATH

Pressez le bouton H MODE de nouveau pour faireadspe le curseur et sauvegarder les
paramétrages dans le mémoire non-volatile.

La procédure LED FLASH RATE est compléte et 'enemdpeut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

L’Ecran d’Affichage d’Accueil Personnalisé au Démarage

Cet écran est concu pour fournir un message de i
choix au démarrage. Il y a deux lignes de 16 carest TRIUD AY

qui sont chacune programmable pour & PAEFZ i
personnalisée. L'écran peut montrer un logo TridoAics ou le numéro de version du

programme, mais cela peut étre changé par I'ugliga

Typiquement, la plupart des utilisateurs du PreotP|
mettent leur nom sur la ligne du haut de l'affichasg
le tail number sur la seconde ligne. L'affichageutpé
étre changé et reconfiguré selon les envies diédateur, a n'importe quel moment.

|.:|.L f:i i“"% 1—'-‘; f!’."l BRI

RY-5

Pressez le bouton H ou V MODE pour positionner ueseur clignotant a la position du
premier caractére. Les fonctions des boutons diPRsbsont les suivantes :

» Encodeur Rotatif : Il sélectionne le caractere affiché parmi unixhde caractéres
disponibles

» Bouton poussoir de I'encodeur. Il sélectionne la position du curseur. Le curseu
s’étendra de la position du dernier caractére dégfe 2 a la position du premier
caractere de la ligne 1

» Bouton H ou V MODE : Il permet de terminer I'écriture sur I'écran é¢ faire
disparaitre le curseur.

NOTE : Les caractéres sont écrits dans la mémoire otatile chaque fois qu'un caractére

est changé. Si vous sortez accidentellement detaain (ou I'éteignez), quelle que soit
l'information présente sur I'écran & ce momeng séra conservée en mémoire.
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Chapitre 10
Menu Préférences

Les menus de Paramétrage des Préférences sontsqumgupermettre le réglage de divers
paramétres lorsque le pilote automatique est étéis vol. Par exemple, les HNAV tracking
gains peuvent étre ajustés pour des performances\dgation optimales pour un avion en
particulier et le GPS. Régler la vitesse trim pdeirservo VNAV est un autre exemple
d’ajustement en vol.

Utiliser le Menu Préférences

Pour entrer dans le menu Préférences, pressezimenmez le bouton de I'encodeur pendant
une période de 3 secondes lors de l'affichage éerdh de navigation. Ce dernier sera
remplacé par I'écran de préférence. Aller d’'uneepad’autre des écrans de préférence est
accompli en pressant de maniere répétée le boetdarccodeur ou en tournant ce dernier.

Une fois que I'écran approprié a été sélectionnésgez le bouton H MODE pour activer le
curseur et placez la fleche triangulaire prés dealaur qui doit étre ajustée. Une fois que le
curseur est & sa place, tournez I'encodeur ou, dartains cas, pressez I'encodeur pour
changer la valeur. La valeur ne changera pas fi¢dhe triangulaire n’est pas présente sur
I'écran d’affichage.

Pour sortir de cet écran, pressez et mainteneau®h de 'encodeur pendant une période de
3 secondes et I'écran affichera de nouveau legdiforecde navigation.

Réglages Disponibles dans le Menu de Paramétragesderéférences

BACKLIGHT and DISPLAY SET - Regle les niveaux de luminosité lorsque le renain
n'est pas utilisé

CONTRAST ADJUST — Régle le contraste de I'affichage LCD

DISPLAY BRIGHT SET - Reégle la luminosité de laffichage pour I'écrdiaffichage
PLED

FL DIST, FL TIME - Affichage re-paramétrables de la distance deetvdl temps de vol
TOT DIS, TOT TIME - Affichage non-reparamétrables de la distancadatt de la durée
totale

SET HNAV GAINS - Ajuste les tracking gains horizontal H NAV

SET H SERVO GAIN — Ajuste la réponde servo gainH NAV

VNAV GAIN SETS — Ajuste le gain pour les modes altitude maintegiugtesse verticale
VNAV SERVO DB - Optimise les réglages du V NAV servo dead-band

Parameétrages du Rétro-Eclairage et de la Luminositde I'Affichage
(Modele PLED Uniquement)

L’écran d’affichage qui est montré dans cette paiti menu dépend du module d’affichage
qui a été installé dans le Pro Pilot — PLED ou LCD.
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Le BACKLIGHT SET concerne a la fois les modeles LEDPLED et contrble le rétro-
éclairage des indicateurs, des LEDs et des bout@BACKLIGHT SET contrble également
le rétro-éclairage de I'écran LCD (mais pas I'édParED qui a son propre menu d’éclairage).
Cela permet de paramétrer le niveau de l'affichsigéinterface analogue a distance dim
(panneau du variateur) n’est pas utilisé. Les gaaBACKLIGHT SET ont neuf niveaux
d’intensité avec un parametre & 1 qui corresponeglage le plus sombre.

La valeur DISPLAY BRT ajuste la brillance des caé¢aes qui apparaissent sur I'écran
PLED. Ce paramétre a également neuf niveaux d%itteravec un parameétre a 1 qui
correspond au réglage le plus sombre.

Pour entrer les sélections BACKLIGHT SET et DISPLBRT, suivre les étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFEREN Gjgm
SETTINGS comme détaillé précédemment ik ALK LEH_HT SETE L
sélectionnez le menu BACKLIGHT SE RIS
AND DISPLAY BRT

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechelas=era sur la gauche de la valeur

BACKLIGHT SET

Tournez I'encodeur pour changer la valeur

Pressez et relachez le bouton H MODE pour avare@uftseur jusqu’'a la valeur

DISPLAY BRT

5. Tournez I'encodeur pour ajuster la brillance deréé d’affichage PLED

6. Pressez et relachez le bouton H MODE de nouveaufpiba disparaitre le curseur de
I'écran

Hw

La procédure est compléte et 'encodeur peut désisrétre utilisé pour sélectionner un autre
écran de menu.

Parameétrages du Rétro-Eclairage et du Contraste (Aichage LCD
Uniguement)

Le menu CONTRAST SET permet de régler le niveaaat#éraste pour I'affichage LCD. La
lentille du polarisateur sur l'affichage LCD pewuser un manque apparent de contraste de
I'affichage lorsqu'il est vu dans un angle mort. @enu n’est pas disponible pour l'affichage
PLED car il n’est pas nécessaire.

Pour entrer dans la sélection du CONTRAST ADJUSrs les étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENC
SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez le menu CONTRAST SET

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La fléchelamara sur la gauche de la valeur
BACKLIGHT SET

3. Tournez I'encodeur pour changer la valeur

4. Pressez et relachez le bouton H MODE pour avare@utseur jusqu’a la valeur
CONTRAST SET

5. Tournez l'encodeur pour changer les réglages duraste pour une meilleure
visibilité

6. Pressez et relachez le bouton H MODE. Le cursetoreme de fleche disparaitra.

La procédure CONTRAST ADJUST est compléte. L’encodeeut désormais étre utilisé
pour sélectionner un autre écran de menu.
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Distance et Durée de Vol

L’affichage de la distance de vol et la durée dgFa DIST, FL TIME) regroupe la distance
et la durée de vol lorsqu’une vitesse de 45 nceudples est maintenue. Ces compteurs
peuvent étre individuellement remis a zéro a n’inpguel moment en sélectionnant la ligne
d’affichage appropriée, puis en pressant le bod®fiencodeur pour procéder a la remise a
zéro.

Pour que ces minuteurs fonctionnent, 'h6te GPS étrie allumé et avoir achevé le
verrouillage satellite. Les informations sur la @riet la distance sont sauvegardées dans la
mémoire non-volatile afin que, si le courant estmmeatanément coupé, les informations de
durée et de distance perdues ne dépassent pasynesninute de temps.

Le compteur de distance de vol mesure la distajRESIEERE=1

actuelle survolée, incluant les excursions du plan TOT TIME

vol programmeé. Par exemple, si vous avez fait un

détour de 50 miles entre deux points de destinai@00 miles 'un de l'autre, la distance
actuelle additionnée a la distance du compteurdeb0 miles.

Toutes les mesures de distance sont basées smildssnautiques, il est donc recommandé
que I'hbte GPS soit programmé pour mesurer lamist@n miles nautiques et non en miles
terrestres ou en kilométres.

Le compteur de durée de vol mesure la durée aetaell vol lorsque la vitesse relative
dépasse environ 45 nceuds mesurés par le GPS.

La durée de vol et la distance peuvent étre rerdiss0 en suivant la procédure ci-dessous :
Pour entrer dans la sélection FL DIST, FL TIME vsailes étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENCE SETTINGS comnad|€dirécédemment et
sélectionnez le menu FL DIST, FL TIME

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flecheplseera sur la valeur de
paramétrage FL DIST. Pour mettre a zéro cette vateassez et relachez le bouton de
I'encodeur

3. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flecheplseera sur la valeur de
paramétrage FL TIME. Pour mettre a zéro cette vaessez et relachez le bouton
de I'encodeur

4. Pressez et relachez le bouton H MODE pour sortaetie fonction.

La procédure FL DIST, FL TIME est compléete. L’enead peut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

Distance Totale Cumulée et Durée Totale de Vol

Cet affichage montre 'accumulation de la duréevale FL OISTE
et des distances de vol accumulées totales (TOT [l

TOT TIME) en miles nautiques. Ces informations sl L T IME

données a titre purement informatif et ne peuverg &emises a zéro. Les valeurs sont
sauvegardées dans la mémoire non-volatile ung#isninute durant le vol.
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Parameétrage du Gain de la Navigation Horizontale

Voir chapitres 11 et 12

Parameétrage du Gain de la Navigation Verticale

Voir chapitre 11 et 13

Servo Deadband de Navigation Verticale

Le servo deadband V NAV peut étre adapté pour agimles performances de pistage
vertical pour un avion en particulier. Le paraméfresine optimal est normalement de 6 pour
la plupart des applications. Baisser ce nombretfaragymenter la résolution de pistage du

systéme ou durant une opération ramp lorsque W@ &=t en marche.
Pour paramétrer la sélection VNAV SERVO DB, suie® étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENC
SETTINGS comme détaillé
préecédemment et sélectionnez le me)
VNAV SERVO DB

2. Pressez et relachez le bouton H MOD| UNAYV SERVO DE
R § LS

La fleche se placera le champ
paramétrage
3. Tournez I'encodeur pour changer la sélection
4. Pressez et relachez le bouton H MODE.

La procédure VNAV SERVO DB est compléte et 'enaadeeut désormais étre utilisé pour

sélectionner un autre écran de menu.
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Chapitre 11

Le gain horizontal et vertical

Gain de la navigation horizontale

La réponse de I'appareil aux commandes du systénmadgation horizontale peut dépendre
considérablement d’un certain nombre de factelmanhsse du mouvement, la sensibilité du
contrdle du mouvement, et la maniere dont les sasfale contrdle sont équipées peuvent
affecter la réponse de I'appareil au contréle.

Dans la plupart des cas, les paramétres d’usindéfaut seront satisfaisants, cependant, des
ajustements fins pour régler la réponse pour usiliation particuliere sont fournis pour
assurer des performances de pistage optimum.

Le Pro Pilot permet au pilote d’ajuster trois pagtnes du systéme pour atteindre des
performances de navigation horizontale optimumjustement peut se révéler nécessaire si
'appareil dérive de +/- 1 ou 2 degrés en mode CRSen mode TRK, si la valeur XTK
affichée par le pilote automatique tend a dépafi@nmm pendant des longues périodes ou
gu’il y a une recherche instable de la piste désiré

Par exemple, supposons que vous étes en trainleeero mode CRS (par temps calme) et
que vous trouvez que l'appareil « dérive » de quesdgdegrés sur la gauche et la droite. Vous
pouvez souhaiter entrer dans les écrans de cadibrpour ajuster le gain CRS pour réduire

les déviations.

Un gain supplémentaire peut améliorer les perfoo@anmais restez prudent sur le fait que
trop ou trop peu de gain peut également entraiegrodcillations. Vous devez bien I'ajuster
pour trouver le bon réglage pour votre appareiluicqui lui permettra de maintenir sa

parcours au mieux. Ces réglages sont sauvegardédalanémoire non-volatile et n’ont pas

besoin d’étre ajustés de nouveau.

Les trois parametres ajustables qui sont dispailpeur le pilote pour une réponse
horizontale sont :

1. Gain CRS: Bonne qualité de parcours. Cet ajusteroentrdle la sensibilité aux
commandes de parcours en mode Parcours (CRS) de RdRK), et dans les limites
de 5 degrés du parcours désiré et de .07nm deita souhaitée (DTK). Cela n'a pas
d’effet en dehors de 5 degrés de la trajectoirpataours désiré ou de plus de .07 nm
de la DTK.

2. Gain TRK: Bonne qualité de parcours : ce réglamaréle combien le systéme est
sensible aux commandes en mode TRK, et dans léedime 5 degrés d’erreur par
rapport au parcours sélectionné. C'est essentiehénun gain de [I'utiliser pour
amener le systéme dans les limites de la gammpatametres du track gain.

Ces paramétres doivent normalement étre réglésraent une fois, lors de votre premier vol
test.
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Changer les Gains de Navigation Horizontale

Pour entrer dans la sélection SET HNAV GAINS, seilas étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENCI
SETTINGS comme détaillé précédemment NSt 4 Gy
sélectionnez le menu SET HNAV GAINS

2. Pressez et relachez le bouton H MODE.
fleche se placera a la valeur des réglages G
Pour changer cette valeur, tournez I'encod
au réglage souhaité. En général, une
augmentation ou une diminution d’'1 unité est saffte pour régler le mode de route
CRS pour un appareil particulier et le systeme GR#es avoir changé la valeur, si
vous souhaitez éviter ce réglage, passez a I'&ape

3. Pressez et relachez le bouton H MODE. oy
fleche se placera au réglage de la valeur TH
Ajuster ce parametre uniguement si vous
étes dans le mode TRKPour changer cette valeur, tourner 'encodeugjugglage
souhaité. En général, une augmentation ou une dilmm de 1 ou 2 unités est
suffisante pour régler la route du mode TRK poumppareil en particulier / systeme
GPS. Apres avoir changé les paramétres, passétapd’ 4.

4. Pressez et relachez le bouton H MODE. Gl (o
fleche se placera a la valeur de paramétraggm SE T LEHAELY
(intercepter précision). Ce paramétrage p
étre utilisé soit en mode TRK, soit en mode
CRS, mais il est uniquement utilisé en entrant muéeupérant un virage excessif de
sept degrés.

5. pour changer cette valeur, tournez I'encodeur @aleésouhaité. En général, une
augmentation ou une diminution d'l ou 2 unités ssffisante pour régler les
conditions intercepter précision pour un appaneiparticulier / systeme GPS. Aprés
avoir paramétré les changements, ou si vous vauéer ce parameétrage, passez a
I'étape 6.

6. Pressez et relachez le bouton H MODE.

La procédure SET HNAV GAINS est complete, et I'esheor peut désormais étre utilisé pour
sélectionner un autre écran de menu.

NOTE : Lorsque vous visualisez les écrans de calibmat@mus ne pouvez pas passer du
mode « Route » au mode « Parcours » ou vice-vieaseaison en est que le bouton HMODE
est consacré a l'ajustement du gain dans les éadansalibration. Il est par conséquent
nécessaire ici de sélectionner le MODE dans lequt souhaitez que le pilote automatique
vole (Piste ou Parcours) avant d’entrer dans lation PREFERENCES.

Gain de Navigation Verticale

Le paramétrage du gain du systéeme V NAV optimisgpkerformances du routage vertical du
systéme de contrdle de l'altitude du Pro Pilot.r€glage permet au Pro Pilot d’étre adapté
pour votre propre appareil. Le paramétrage d’usstaine valeur nominale qui doit donner de
bonnes performances pour la plupart des appa@sigendant, pour atteindre les meilleures
performances dans votre appareil, les ajusteme@diS\WGAIN SETS doivent étre optimisés.
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Un gain réglé trop haut peut engendrer des perfoceminstables (i.e « marsouinage ou la
chasse »). Un gain qui est réglé trop bas diminlzeréactivité du systéme, en particulier en
cas de turbulences.

Il y a deux réglages du gain sur I'écran VNAV GASETS.

> Le parametre ALT HLD contrOle la stabilitquei N F-AEREEF. S R sa g
de l'appareil en mode ALT HLD. Il determinduN i s R g T SRV inb=tody
combien le systéme peut étre agressif quant
répond aux turbulences et avec quelle fermetéiitieat I'altitude en virage.

> Le parametre de VS (Vitesse Verticale) est unewadlel gain séparée qui peut étre
utilisée pour s’assurer que l'appareil atteignevi@@sse verticale commandée en
ascension ou en descente.

Changer les Gains de Navigation Verticale

Pour entrer dans la sélection VNAV GAIN SETS, seliles étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENC
SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez le menu SET HNAV GAINS

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechelasera a la valeur du gain ALT
HOLD. Pour ajuster cette valeur, tournez I'encodeour augmenter ou diminuer la
valeur affichée, sinon continuez a I'étape 3.

3. Pressez et relachez le bouton H MODE UNAY GATN SETS
flé_che se pl_acera a la v_aleur du gain ALT ML =45 Y
(vitesse verticale) pour ajuster cette valet™
tournez I'encodeur pour augmenter ou diminuer lawaaffichée, sinon continuez a
I'étape 4.

4. Pressez et relachez le bouton H MODE.

Le paramétrage du gain de la navigation verticedt complet, et I'encodeur peut désormais
étre utilisé pour sélectionner un autre écran deune
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Chapitre 12

Ajustement du gain Horizontal en Vol

Parameétrage du Gain en Mode Parcours

1. Avec le servo H NAV allumé, sélectionnez le modeSCR permettez a I'appareil de
se stabiliser sur le parcours sélectionné poumgesl minutes.

2. Entrez dans le menu PREFERENCE
SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez le menu SET HNAV GAINS.

3. Utilisez le bouton H MODE pour sélectionner le paédre CRS.

4. Tournez I'encodeur pour augmenter le nombre uree foi

5. Sortez des écrans de calibration (pressez et mainte bouton de I'encodeur jusqu’a
I'affichage de I'écran de navigation normal)

6. Veérifiez les performances de routage. Si 'osddlataugmente, retournez a I'étape 2
et baissez les paramétres de deux (nombre inibaisun)

7. Répétez les étapes 2 a 6 jusqu’a ce que le meilbetiage soit obtenu. Normalement,
le Pro Pilot maintiendra la route & environ +/-ebjiéé en climat stable.

Vous devez ajuster le gain TRK pour obtenir de lewies performances en mode Route.
Afin d’effectuer ceci, vous devez auparavant saléis écrans de calibration afin de retourner
aux fonctions de base du pilote automatique.

A ce point 1&, vous devez placer le pilote autoquagien mode Route (TRK) en pressant le
bouton H MODE de maniére séquentielle pour allulagED TRK et permettre a I'appareil
de se stabiliser sur la route que vous avez sefewdisur votre plan de vol GPS.

Une fois que I'appareil est stabilisé, le trackngdie la route peut étre réglé. Utilisez la
procédure suivante :

Régler le Track Gain (TRK)

1. Lorsque le servo H NAV est allumé, sélectionnemtale TRK et volez a un point de
destination a environ 50 miles ou plus.

2. Laissez l'appareil se stabiliser a la ligne ceptréé la route. Les performances par
temps calme sont de 0.0 +/- 0.03 miles de chaqtée d® la route, et vous verrez la
plupart du temps 0.00 & 0.01.

3. Entrez dans les menus PREFERENCI SET HMNAY G

SETTINGS comme détaillé précedemment [t TF‘[“"#IT

sélectionnez le menu SET HNAV GAINS. L 1

Utilisez le bouton H ou V MODE pour sélectionneplramétre TRK

Augmentez ou diminuez ce nombre de un & la fois.

Sortez des écrans de calibration (pressez et mainte bouton de I'encodeur jusqu’a

revenir & I'écran normal de navigation).

7. Veérifiez les performances de routage. Si une viarigdutour de la ligne centrale de la
piste augmente, retournez a I'étape 3 et baissezpdeametres TRK de deux (le
nombre original moins un).

8. Répétez les étapes 2 & 7 jusqu’a ce que le bagpisbit obtenu.

o 0k
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Paramétrer 'Enclenchement du Gain

Pressez le bouton H MODE de nouveau pour positioteneurseur prés de la valeur Pl
(Enclenchement).

Le gain PULL-IN peut étre ajusté si vous sentez tampareil ne répond pas de maniére
appropriée lorsque vous demandez d’importants @raagts dans le parcours.

Par exemple, supposons que vous étes dans le momrips et que vous utilisez le bouton de
'encodeur pour programmer un changement de pasabei®0 degrés. Initialement, I'appareil

établira une vitesse de virement constante quiserdslorsque vous approcherez du bon
parcours. Si vous sentez que le « déclenchemeantes ¢&e virage est trop lent, vous pouvez
souhaiter augmenter le gain PIl. Si cela sort dweaw parcours, vous pouvez souhaiter
baisser le gain PI.

1. Entrez dans les menus PREFERENCEEESESSEEE =LY
SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez le menu SET HNAV GAINS.

2. Utilisez le bouton H ou V MODE pour sélectionneplrametre PI.

3. Augmentez ce nombre de un.

4. Sortez des écrans de calibration (pressez et mainte bouton de I'encodeur jusqu’a
revenir & I'écran normal de navigation).

Paramétrage Global du Servo Gain Horizontal

Le paramétrage du gain du serveur HNAV optimisasénble des performances de routage
du systeme horizontal de contréle de l'altitudeRio Pilot. Cet ajustement permet au Pro
Pilot d’étre adapté & votre avion en particulieesLparametres d’usine sont une valeur
nominale qui doit vous donner les bonnes performsupour la plupart des avions.

Le servo gain HNAYV est utilisé pour augmenter auiduer la réponse d’ensemble du servo
HNAYV et de son contréle du CRS, TRK et PI. Danslques installations, les bras de levier

ne peuvent pas étre ajustés mécaniquement pouerdb@tendue du trajet ou pour joindre le
systéme de contrdle. Dans certains appareilsyfsrmes de contrdle sont si sensibles que les
préréglages d’'usine du servo gain sont un peu €le»ér une installation en particulier. Le
gain hnav servo procédure d'ajustement permet éhaegyements

Note: Aprés un changement du gain H NAV, les ajustémédn CRS, TRK et Pl peuvent
nécessiter d’étre réajustés. Veuillez contacteo Fwionics si vous pensez avoir besoin de
changer les paramétrages d’usine.

Pour entrer dans la sélection SET H SERVO GAINvesules étapes suivantes :

1. Entrez dans les menus PREFERENCES SETTINGS comta#él@@récédemment et
sélectionnez le menu SET H SERVO GAIN.

2. Pressez et relachez le bouton H MODE. La flechglaseera au niveau de la valeur du
servo gain HNAV. Pour ajuster cette valeur, tourheacodeur pour augmenter ou
diminuer la valeur affichée, sinon passez a I'étape

3. Pressez et relachez le bouton H MODE.

La procédure SET H SERVO GAIN est compléte, etdeteur peut désormais étre utilisé
pour sélectionner un autre écran de menu.
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Chapitre 13

Réglage du Gain Vertical en Vol
Mise au Point du gain de I'Altitude Maintenue

Pour optimiser le paramétrage du gain ALT HLD damdre avion, suivre les étapes
suivantes :

1. Lorsque le servo V NAV est allumé, entrez dans telenALT HLD par temps calme
a votre vitesse de croisiére habituelle, apresra@ifié que le pitch trim est bien
ajusté pour palier votre vol.

2. Entrez dansles menus PREFERENCI
SETTINGS et sélectionnez I'écran VNA
GAIN SETS.

3. Lorsque l'appareil est initialement droit et & rdueet que le servo H NAV est OFF,
exécutez manuellement un virage a un angle d’iaidon latérale d’environ 15
degrés.

4. Silaltitude perd plus de 30 pieds aprés avoiae le virage, le gain du systéeme doit
étre augmenté. Passez a I'étape 5.

5. Augmentez le gain ALT HLD de 5 unités, puis répétetape 3.

Note: Ce paramétrage du gain est pour le vol par tecafree. Si vous entrez dans des
conditions de turbulences, et que les écarts tlidki sont plus que ce que vous pouvez
accepter, vous pouvez augmenter le gain (rotatéors de sens des aiguilles d’'une montre)
pour limiter 'excursion de laltitude. Un paramé&ge de 40 et 60 est considéré comme
optimum pour la plupart des appareils testés dutastévaluations en vol. Vos parametres
doivent étre similaires.

Réglages du gain de la Vitesse Verticale

Le paramétrage du gain VS sera réglé lorsque lt&ipast en ascension commandée par le
pilote automatique. Un bon point de départ pouparamétrage est d’utiliser les paramétrages
d’'usine du gain et de les augmenter par cing (Bgsin

Si une vitesse d'ascension de, disons 800 piedsrpaute, est choisie et que le pilote
automatique est stabilisé et monte uniquement apt&fs par minute, le gain VS doit étre
augmenté. Si le systeme a l'option auto-trim, lipperésenter des messages d’excessifs out-
of-trim durant 'ascension ou la descente, indiqu#m nouveau que le gain n'a pas besoin
d’étre modifié.

Note: Si I'’Auto-trim est installé, réglez le paraméjeade la TRIM SPEED a zéro pour cette
procédure. Cela évitera a l'auto-trim de se détlendors du test. Sélectionnez le trim
manuellement I'appareil pour un montant raisonnabdereur trim. « Raisonnable » signifie

ici que si vous avez déconnecté le servo V NAVsdéansion ou la plongée résultant d’'une
erreur trim ne causeront pas un angle trop vif @ transition excessive a une vitesse
d’ascension ou de descente.
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Pour régler le gain VS, suivre les étapes suivaiilesvent étre effectuées par temps calme) :

1.

o0k

Lorsque le servo V NAV est en marche, entrez dansidde ALT HLD par temps
calme, a votre vitesse de croisiére habituelleésaproir vérifier que le pitch trim est
réglé correctement pour niveler le vol. Pressdwleton V MODE pour aller & I'écran
SET VS.

Entrez une vitesse d’ascension de 500 pieds pauteniet pressez le bouton de
'encodeur pour initier I'ascension. Permettez asdension de se stabiliser. Si
'appareil n'atteint pas la vitesse de 500 pledsrpm]utes passez a |'étape 3.

Entrez dans les menus PREFERENCI :

SETTINGS comme détaillé précédemment
sélectionnez I'écran V NAV GAIN SETS.
Tournez I'encodeur pour obtenir 'écran SET VNAV BJS.

Pressez le bouton H MODE pour bouger la fleche keechiamp VS.

Augmentez le gain VS en l'incrémentant par 5 unjésju’a ce qu’une performance
satisfaisante soit obtenue. Le paramétrage le lphgsdu gain qui vous donnera des
performances satisfaisantes est le meilleur.

Si le gain est réglé trop haute, il y aura desatéwis lorsque de la mise en marche du
mode VS lors dune ascension/descente montée/pléngemde vitesse.
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Chapitre 14

Les Servos

Installation et Paramétrage des Servos

L’unité du servo comprend d’'importants élémentséurité.

» Les engrenages sont placés en position de marchezalénoide électrique. Lorsque
les engrenages ne sont pas enclenchés, le braardeeite extérieur tourne librement
et les contrdles de I'appareil peuvent étre efi@stmormalement sans friction. Lorsque
le servo est en marche, le solénoide place leeeages de telle maniere que le servo
soit positionné pour les surfaces de contrble. tArrée servo permet de libérer le
mouvement des controles.

» Les servos de roulage et de pitch sont enclendtesé&és en pressant respectivement
les boutons H NAV et V NAV. Nous recommandons égalet d’installer un bouton
SERVO DISCONNECT distant sur le manche de contfélesur tout autre support
distant). L’installation d’'un bouton distant (ou dmutons duaux) est fortement
recommandéecar cela offre un moyen immédiat d’arréter levee — méme en cas
de fortes turbulences, lorsqu’il peut étre difficitl’actionner individuellement le
bouton H NAV ou le bouton V NAV. De plus, un tellion (ou de tels boutons)
autorisera l'option PILOT COMMAND STEERING et leptions de capture VS
(vitesse verticale) et AS (vitesse relative).

» Les servos utilisent également un embrayage, inptiau pilote de passer outre les
servos en exercant une pression de force moyemre Isaton de contrle. Méme si le
solénoide maintiendra les engrenages en placebtayage s'abaissera et permettra
aux surfaces de controle de bouger. En cas desfartbulences, de trafic conflictuel
ou d'altitude anormale, le pilote peut alors passeire les servos pour contrbler
'appareil. Dans un tel cas, les servos doiventmradement étre arrétés aussi tét que
possible.

NOTE : La fonction d’embrayage n’est pas reliée a urtanéme d’erreur d’axe détaché
comme utilisé dans certains autres servos popsldeepilote automatique. L'activation de la
fonction « embrayage » n'endommage en aucune flegceypstéeme de conduite du servo bien
gue toute opération prolongée dans ces conditioive @tre évitée.
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Pour installer un Servo

Commencez par chercher un point sur le levier caledeotre appareil, pushrod de controle
ou un cable ou pousser ou tirer l'aileron ou umbh@ment de contréle de I'élévateur a une
distance de 1.5 ou de 2.4 pouces fera le travaibk, Rrouvez un endroit & proximité ou
assembler le servo grace au pushrod.

Vous assemblerez le servo et le pushrod de telldemaque la surface de contréle soit en
position neutre lorsque le bras manivelle est esitipn centrale.Une fois cela effectué,
contrblez attentivement lorsque la portée requise W mouvement de contrdle est
disponible, dans les limites de la portée du servaet de toute condition de «plus de
center» (over-center) ne doit pas exister. Assuremus également que le systeme de
contrble de I'appareil atteigne ses « stops » avanfue le bras de manivelle heurte les
siens (voir NOTE page 75).

TEST DE L'OVER-CENTER

Une condition d’over-center résultera d’un verriagie complet du systéeme de contréle durant I'opgrate
résultat serait une perte de contrble de I'appareil

En installant le servo, assurez-vous que daimaporte quelle condition, incluant en vol sur le doyd|

inverse) un systéme de controle flexing, une cellule aavilexing, des turbulences extrémes ou tout autre
condition anormale de vol.

IL EST ESSENTIEL DE S'ASSURER QU'AUCUNE CONDITION D 'OVERCENTER NE PUISSE
SURVENIR.

Environ n’est pas assez dans ce cas. Si vous aveaihdre question ou le moindre doute, veuillersatter un
conseiller technique qualifié ou appelez directereio Avionics pour consultation.

Le bras de manivelle du servo utilise un pushroahitgé par des maintiens d’embout a téte de
bielle pour relier le bras du servo au systemeaéréle de I'appareil. Le pushrod fourni dans
le kit d’installation doit étre coupé a la longueoerrespondant & votre propre installation.

Le servo doit étre monté sur une plate-forme saljdene cédera pas ou sur un « fit », et
attaché a un support ferme existant. Il est recomiégue la plate-forme ne soit pas montée
sur la « peau » de I'appareil sans un renfort ot &otre support additionnéla rigidité du
montage du servo est essentielle pour que les op@ras du servo soient adaptéesSi
vous n'avez pas l'expérience requise pour fabriglaeconsole, veuillez contacter Trio
Avionics pour étre guidé.

Dans votre installation, il peut étre plus pratigqiee tourner le bras de manivelle pour une
nouvelle orientation qui donnera une position rewtu centre du servo, a +/- 90 ou 180
degrés du montage d’'usine. Le bras de manivellsettiuo est sécurisé par quatre machines
vissées qui peuvent étre déplacées pour indexebrds de manivelle de 90 degrés
d’incrémentation.

A I'embarquement, le bras de manivelle et les @ssant pas attachées au servo. Cela
permet une installation simple du bras de manivetier chaque installation particuliere. Le
composé Loctite est pré appligué aux vis accompagedras de manivelle.
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Si les vis n'ont pas besoin d'étre 6tées pour ridpaser le bras de manivelle, aprés les avoir
repositionnées, le Loctite Numéro 222 doit étreappliqué (de maniére trés diffuse) pour
prévenir tout relachement des vis.

Note: Il est important de s’assurer que la bonne tvade trajet est
s« = préservée lorsque vous modifiez I'orientation dasbde manivelle.
Changer le montage du bras de manivelle de 180ésldgrersera
essentiellement la direction du trajet pour le lmhaservo. Dans un tel
cas, le Pro Pilot doit étre programmé pour invergersignal de «

conduite. Dans le cas ou un changement inhabituel pdch '* _*

surviendrait lors du premier vol, le premier cotdréu sol devrait étre
effectué pour s’assurer que taalion de trajet est correcte.

Choisissez un rayon opérationnel sur le bras deivelén du servo qui permette un
mouvement complet de I'élévateur (stop du contadlestop du contréle) sans conduire le bras
de manivelle du servo a ses limites. La plupart dppareils trouvent leur meilleure
performance dans le trou le plus éloigné. Dans$eoti une rotation du servo est insuffisante,
les stops mécaniques du servo peuvent étre enl@@dactez Avionics si cela s'avére
nécessaire

Montage Matériel du Servo

La photo suivante montre le kit d’installation éfeqpue et mécanique qui est fourni pour les
servos. Un pushrod est fourni pour chaque sencmmapagné de deux paliers de téte de
bielle. Typiquement, un d’entre eux est connectéras de manivelle du servo et 'autre est
connecté a l'aileron ou au levier coude de I'éléuat Lorsque le servo est connecté au
systeme de contr6le, il doit étre installé de manigie le bras de manivelle du servo soit a
angle droitpar rapport a la bielle de contréle. Cela centreaniguement le mécanisme du
servo par rapport au systeme de contrdle afin guit undéplacement égal quelle que soit la
directiondans laquelle le servo est actionné.
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Sélectionner un Site pour le Servo

Dans le cas de la plupart des appareils, il
relativement aisé de trouver un lieu approprié pq
ranger le bras de manivelle du servo. La longueu
pushrod et I'angle qu’il forme avec les éléments
conduite sont sélectionnables par l'utilisateur.

Le palier de téte de bielle permet quelq
désalignements, d’environ 8 degrés en générale e
le pushrod du servo et la rotation du bras
manivelle. La limite d’'un désalignement angulai
détermine souvent la longueur minimum du pushr
Chaque mouvement cbte a cbte ne doit pas bloqug
palier de téte de bielle. Un point approprié daité
trouvé, ou construit, pour monter le servo. La @lg B

du montage doit étre aussi accessible que possilil€oit y avoir des moyens de rellage au
systéme de contrdle. (La photo suivante montresthittation du servo de I'élévateur dans un
RV-6).

A Note: Les contréles doivent voyager du stop du coetedi stop du contrble dans la portée
de mouvement permise par les stops du servo qiefitia rotation du bras de manivelle.

Lorsque les conditions ci-dessus se rencontresydteme fonctionne en général mieux lorsgue
le pushrod est attaché au trou le plus éloignerda e manivelle du servo. Si votre appareil
utilise un levier coude du systéme de contrble,svdevez idéalement attacher le pushrod au
levier coude a une distance de son point de pivotpgrmette un contréle total du systéme
durant le trajet, ainsi qu'un maximum de voyagebdas de manivelle sans contacter les sjops
mécaniques du servo.

Ne permettez jamais au servo de limiter le contrélde voyage de I'appareil.

Le lieu de montage du servo doit étre solide et
rigide. Si, par exemple, vous avez besoin de
monter le servo sur le revétement d’'un avion, il
sera nécessaire d’utiliser un contreventeme
additionnel ou un renfort pour fournir la rigiditef
appropriée. Vous ne voulez pas que
mouvement (basculement) sur le servo fatigue la
structure de montage.

Lors du montage du servo, soyez attentif a ne pasep les trous de montage dans des loads
bearing members critiques. Il peut étre préféraldeconstruire un plateau de montage, de
placer et associer les vis de la machine, afinlpg'dnterfacent dans le cas des trous de
montage, et sécuriser le tout a sa place. Pouringtallation fibre de verre composée de
I'appareil, le bas du plateau (montré ici) doie@ioxed et les trous du plateau remplis de flox
avant d'appliquer les couches de fibre de verredeasus pour sécuriser la structure en fibre
de verre.

Trio Pro Pilot Manual version 1.0 (En frangais) 75



NOTE : Il est important que la surface du plateau detage du servo soit plate lisse. Si ce
n'est pas le cas, cela peut déformer la structursadvo lorsqu’il est sécurisé au plateau de
montage.

En général, le pushrod du servo se terminera ppushrod de contr6le ou un levier coude. Si
VOUS vous connectez a un pushrathe attention particuliere doit étre portée afin
d’empécher le pushrod d’étre libre de tourner.(Afin de répéter : le pushrod ne d&IAS
tourner).

La raison pour cela est que lorsque le pushrodh&ulry a une « perte de mouvement » dans
le systeme, i.e., le mouvement du bras de maniuell&sulte pas du mouvement du systeme
de contréleLes mouvements de contréle sont si minimes que celamande peu de
mouvement en vrac dans le systéme pour que I'apparee piste pas correctement.

Cela simplifie les ajustements de I'installatioil ¥'a assez d’espace a vue pour permettre un
retrait et un replacement du couvercle du servéassant le servo en place (par exemple,
vous pouvez vouloir ajuster 'embrayage a frictio@ couvercle du servo est sécurisé par
deux vis sur le haut du servo.

Positionnement du Bras de Manivelle du Servo

Le bras de manivelle n'est pas attaché au servantlliembarquement. Pour adapter votre
propre installation, vous aurez besoin de posigorle bras de manivelle du servo pour
atteindre la géométrie correcte pour conduire &esye de contrdle. Il peut étre installé dans
une des 4 positions, en incréments de 90 degrékotite® est appliqué jusqu’au filetage
des vis fournies. Une fois que ces vis sont visséssra tres difficile de les enlever — soyez
donc sar que l'orientation du bras de manivellecestecte.

S’il sS’avere nécessaire d’enlever les vis, une ifwssallées, il est requis d’appliquer la chaleur
avec un pistolet chaud avant de tenter de dévissejuatre vis. La chaleur doit étre appliquée
au minimum une minute pour permettre au Loctite®stsssouplir. Si le réchauffage de
'assemblage est un échec, cela causera essengellela cassure des vis lorsque vous
tenterez de les enlever.

S’il est nécessaire de repositionner le Bras deil#a du servo, suivez les étapes suivantes :

1. Utilisez un tournevis Phillips #2 pour enlever igs. Assurez-vous qu’une pression
suffisante est utilisée pour éviter toute baissealunevis et permettre une rotation
conséquente des tétes des vis.

Tournez le bras de manivelle a la position corradpat & votre installation.

Une fois satisfait du positionnement, appliquez petite quantité de Loctite® 222 sur
les vis et réinsérez-les en les revissant.

wn

Installer le Servo Pushrod

Coupez le pushrod a la bonne longueur, afin qusqlee le servo est neutre ou centré dans sa
rotation totale stop a stop, I'aileron de I'appbkoei de I'élévateur soit également neutre (voir
la note).
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Choisissez 'angle le plus grand possible du beamdnivelle, qui convienne a une portée de
mouvement égale ou supérieure a celle requise lpommouvement total de l'aileron ou de
I'élévateur.

Assurez-vous que le palier de téte de bielle ne spas grevésen raison d’'un
désalignement, I'angle du pushrod variant selon ledifférentes combinaisons du systeme
de contrble entrant Poussez le baton de contrdle (ou la roue de@ephwans les quatre
coins pour tester cela.

Par exemple, de nombreux motifs nécessitent plupatsages de la position neutre du
systeme de contrble a la position arriere du bétwomtée de I'élévateur) que dans une autre
direction.

En ce cas, lorsque les élévateurs sont positiodiaés leur position neutre, le bras de
manivelle ne sera pas dans sa position (exactticalerou horizontale) centrée. Cela n'a pas
lieu d’étre lorsque le systeme est en opératiodelgn du servo compensant pour cet écart
automatiquement durant I'opération. Une fois enctaechose importante a mémoriser est
gue le systeme de contrdle doit contacter ses st@ganiques avant que le servo contacte les
siens.

Lorsque vous attachez le pushrod du servo a uerlesude, il est important de conserver les
bras de levier a position égale. Mesurer la digahcpoint de pivot du bras de manivelle du
servo par rapport au trou le plus éloigné du beamdnivelle. Puis, percez un point d’'attache
dans le bras de manivelle, a méme distance du geiptvot. Cela assurera une opération du
servo mouvemerdappropriée.

Parameétrage de la Force Compensée du Servo (Embrayaa Friction)

L’écrou du Torque Control du servo (I'ajustementl@erou a l'intérieur du servo, sur le
manche sortant) régle la force compensée — la fgueevous sentirez au niveau du béaton
lorsque 'embrayage commence a frictionner.

R e R e AT TN PTG L e
-

b -
S ¥orque Adjustment .

.
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Mettez en marche le servo en appuyant sur le bagproprié, H NAV ou V NAV. Assurer

la tension est au moins égale & 12 volts DC. Vaved entendre le solénoide opéré dans le
logement du servo et le bras de manivelle du selwib commencer a étre fermement
maintenu en place par le mobile. Puis, pousseztenbde contrble suffisamment fort pour
forcer le servo. Utilisez une clef & mollette dé1Bl' ou de 17mm pour régler la force a une
valeur qui semble assez forte pour donner une igitde contrle assez bonne, mais pas
assez forte pour rendre difficile le forcage awebaton de contrdle.

Réglez 'embrayage a friction du servo a un torquieimum nécessaire pour donner assez
d’autorité & I'élévateur pour prendre en chargenombre raisonnable de turbulences ou
d’erreur trim.

Ajustement de la Direction de Rotation du Servo

Aprés que l'installation des cables soit compléecontrole de la direction du systéme du
servo doit étre effectué. Il s’agit d’'un réglageque qui doit étre effectué lorsque I'appareil
est au sol. Une fois cela effectué, cela ne daitgiee changé & moins queus remplaciez
une téte de contrble, ou que vous effectuiez unginiialisation aux paramétrages par
défaut » qui effectue un retour aux réglages ptudél’usine.

NOTE : Il s'agit d’'un réglageeSSENTIEL et il DOIT étre vérifié avant le décollage. Si
la direction de commande du moteur du servo n'astqorrecte, I'appareil sera forcé a
une manceuvre divergente lorsque le systemsedémarré.

> Le servo V NAV est lui-méme centré en raison deaaacité a fournir en retour sa
position angulaire aux contréles électroniques.

> Le servo H NAV sera centré manuellement en suiVesitétapes ci-dessous pour
faciliter la compensation du roll trim error autdigae.

Le paramétrage de la bonne direction de rotatiensgéevos H NAV et V NAV est détaillée
dans le menu CONFIGURATION SETTINGS, décrite pré@&achent dans le Chapitre 9 (voir
pages 49, 50).

IMPORTANT

Avant d’effectuer cette étape, le systeme doit @&marré depuis une période de 5 minutes
pleines pour permettre aux composants inertes gelaeiser sur leur position zéro. Pour les
paramétrages H NAV, si le nombre du centre deefaih dans la configuration de
paramétrage du H NAV est proche des extrémes 6009.000, il peut étre nécessaire de
vérifier la longueur du servo pushrod. Le niveawdkidéal doit intervenir proche du centre
7.500, mais de petites déviations sont acceptables.
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Chapitre 15

Trim et Auto-Trim

Les pilotes automatiques aiment les appareils @umo-Si un avion est out of trim, le servo
du pilote automatique doit constamment combattsectantréles pour garder I'appareil a la
bonne altitude. Si la condition d'out of trim esévére, les performances du pilote
automatique peuvent se détériorer de maniére gigtef

Ceci est particulierement vrai pour le contrOlel'd&vateur. Dans le mode de I'Altitude

Maintenue (ALT HLD), un trim non approprié peutréak chasser » 'appareil (i.e. ressentir
de petites excursions répétitives verticales). &ipilote automatique est en train de
commander une ascension ou une descente (mode ASV&auvais trim peut 'empécher

d’atteindre la bonne vitesse d’ascension ou desthésc

Le Pro Pilot fournira des alertes trim au piloteleSservo de I'élévateur est équipé de I'option
Auto-trim, cela fera automatiquement fonctionnetril@ €lectrique existant de I'appareil pour
éradiquer les erreurs trim.

Aucun message trim n’est fourni pour le trim deild@n. Il n'est pas nécessaire. Le
déploiement de contréle fournit les éléments nétesssfonction trim.

Trim Manuel de 'Elévateur

Les avions sont en général équipés avec un triruelaui nécessite que le pilote ajuste un
contr6le mécanique du trim pour changer le trinf’@gpareil. Certains appareils utilisent un

moteur électrique ou « trim servo » pour permeidtrepilote d’ajuster le trim au moyen d’un

bouton électrique qui peut étre positionné sui@keib de contrdle ou sur le tableau de bord.

Messages trim

Avec le pilote automatique actif, lorsque I'élévate
est out of trim une petite fleche clignotante apjica [
au bas du coin R/H de I'écran d’affichage po
indiquer que le pilote doit ajuster le pitch trine dappareil. La direction de la fleche
indiquera si I'ajustement du trim doit se fairesér haut ou vers le bas.

Si le message subtil trim est ignoré, apres untcq ~TRIM UP
intervalle, le message «TRIM UP REQD » (g ' ii‘Ei"ET;
« TRIM DN REQD » sera affiché. e &

Dans chacun de ces cas, le pilote doit ajusteinfejisqu’a ce que l'alerte trim n'apparaisse
plus. Cela peut étre effectué de deux maniéres :

> Laissez le pilote automatique en marche et régkeztrim par de petites
incrémentations. Faites des ajustements mineusdtestdez de 5 a 10 secondes avant
d’en effectuer plus. Cela permettra au systémesdennaitre que des ajustements ont
été effectués. Continuez a ajuster jusqu’a ce gmeelssage n'apparaisse plus.

» Pressez momentanément le bouton V NAV pour décteinde servo vertical et
vérifiez si 'appareil tend & descendre ou & morkem |'élévateur lorsque le niveau
de vol est atteint. Pressez le bouton V NAV podérmarrer le servo pitch.
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Trim Automatique de I'Elévateur

Le trim automatique est une fonction optionnelle parmet au systéme de maintien de
l'altitude d’ajuster automatiquement le moteur tétactrique de I'appareil pour maintenir les
forces de I'élévateur balancées. Le pilote peutsattanger les parameétres de puissance de
'engin et commander les montées et les descerdas avoir I'obligation de re-trim
'appareil.

Moteurs trim

Le servo/moteur trim n’est pas fourni par Trio coenome partie du systéme automatique
trim. Il est en général spécifié ou fourni par ¢dastructeur de I'appareil / fournisseur du kit.

C’est une plainte commune que I'opération du trlectéique est souvent « trop rapide » et
difficile a ajuster correctement. Pour régler céeiPro Pilot offre des moyens effectifs pour
ajuster la vitesse a laquelle le moteur trim dééVateur fonctionne. L’ajustement de la
vitesse trim est couvert en page 53.

Le drive du moteur trim prend son origine dans devg Trio Gold Standard (GS). Cela
fournit le signal du drive au moteur trim & traviers 6 pin connector du servo GS. Les pins 5
et 6 sont réservés a cet effet, comme montré @asshéma de branchement du Pro Pilot au
dos de ce manuel.

Un bouton électrique est en général fourni pourmegtre au pilote d’ajuste le trim de

'appareil manuellement lorsque le systéeme de rieairde I'altitude n’est pas enclenché. I
s’agit également d’'une fonction de sécurité poumettre au pilot de passer outre la fonction
du sevo trim si nécessaire.

Dans un appareil disposant de la fonction Auto-Tionsque le servo est en fonctionnement,
le moteur électrique trim sera ajusté automatiqueen® le servo n’esPAS en marche, le
trim électrique peut étre ajusté manuellement eamtnt le bouton de I'encodeur.

Opération Auto-trim

Lorsque le systeme de contrdle de l'altitude est
marche et commande a I'Auto-trim d’enclencher
moteur électrique trim cela fera afficher un pe
triangle clignotant du c6té droit, en bas de l@dffige, indiquant la direction de la correction
du trim. Cela apparaitra uniquement lorsque le orast en marche.

Méme lorsque le pitch servo n’est pas en marchsi l&ption Auto- trim a été installée, la
rotation du bouton de TENCODEUR permettra toujodes ajustements manuels du servo
moteur trim. « Cliquer » sur la position du boutamrainera des ajustements tres fins de la
position du servo trim. L'écran d’affichage appreatomme montré ici. La vitesse a laquelle
le moteur trim est conduit est dirigée dans lesunate paramétrages CONFIGURATION ou
PREFERENCES en utilisant le parameétre TRIM SPEED.
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Passer de Manual trim a Auto-Trim

Les diagrammes suivants montrent deux méthodespeumnettent de passer du systeme
électrique trim a I'opération automatique trim daléStandard Servo.

Option 1: Est un interrupteur a bascule qui p&uwé positionné soit en position
« Manuel », soit en position « Automatique ». Esifion « Manuel », il n'y aura pas de trim
automatique disponible, et en position « Auto 'yl aura pas de trim manuel disponible. II
est nécessaire que le pilote se souvienne de tigposr le bouton lorsque le systeme de
maintien de l'altitude n’est pas en marche.

Option 2 : Montre une méthode qui déclenche leuditrim automatique du servo GS,
méme si le bouton manuel trim est en fonctionnement
Permet le passage en contréle manuel — un changesterequis

Allows Manual Control Switching - One Switch Required

Option 1 DPDT - Center Off
Radio Shack 275-620 or Equiv

e
TRIO Servo Pins 5 and 6 { r[_
Ly

Manual Trim Motor Drive {

Allows Automatic Bypassing of Relay Pack Motor Braking, One Relay and One Bridge Rectifier Required
Option 2

Trim
Motor

fulelu] Lnl

¥ A Y

- T
TRIO Servo Pins 5 and 6 e |
O : To Trim Motor
|
i |
s |
|
Manual Trim Motor Drive r@ |
- ! DPOT RELAY
! RADIO SHACK

BRIDGE RECTIFIER ] i 275-206
RADIO SHACK I
276-1183 i
I

Permet de contourner ou de prendre le relais dki g@dreinage du moteur, un relai et un point dressement sont requis
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Chapitre 16

Alertes, Avertissements et Alarmes

Le Pro Pilot utilise un certain nombre de détecteur diriger des opérations adéquates dans
les contrbles électroniques et les servos. Lorkdétecte un éventuel probleme, il notifiera le
pilote via des messages sur I'écran d’affichagsiet¢cessaire, via une alarme sonore.

Alertes

Les alertes notifient le pilote lorsqu’un évenemamn critique est survenu.

Servo Disconnect- Emet un son avec une tonalité de trois bips, miénsgue le servo est
déconnecté intentionnellement ou non.

* BARO SET — Nécessite que le pilote confirme I'altitude coteebaro avant d’amorcer une
montée ou une descente.

* Arrival at a Destination Altitude — Emet un son avec une tonalité bip unique etlzdfie
message “ALT CAPTURE” pendant 5 secondes. ALT Hlisbadors lu sur I'affichage.

» Trim Messages- L’affichage présenteraRIM UP REQD ou TRIM DN REQD lorsque
le pilote automatique est mis en marche et quepdiegil est out of trim. Le pilote doit ajuster
la trim de l'appareil.

* VS ERR — L'erreur Vitesse Verticale apparaitra lors dejiiarition d’un conflit entre la
direction de la Vitesse Verticale et 'Altitude quit été sélectionnées. Par hasard, si le pilote
programme une descente a 500 pieds par minute, entais une altitude de destination au-
dessus de laltitude actuelle, le servo ne se mgitis en marche et le message d’erreur
apparaitra.

Avertissements

Les avertissements alertent le pilote de problgmésntiels pouvant requérir son attention

NO GPS - Indique que le signal GPS a été perdu. En celeaBro Pilot continuera a
maintenir a niveau les ailes, et continuera dseililes données barométriques pour le
contr6le de l'altitude, mais n'aura pas d’infornaaticoncernant la navigation latérale.

* NO FLT PLN — Le GPS est disponible, mais aucun plan de v@@iTO n’a été entré. Le
Pro Pilot entrera en mode Parcours (CRS) et va@ardessus du sol en suivant un parcours
sélectionné par le pilote.

* CLUTCH SLIP - Si le 'embrayage est en erreur durant plus decdndes, le message
CLUTCH SLIP apparaitra. Cet avertissement peut apparaitresedecturbulence sévere ou
en conditions extréme d’out of trim, lorsque leveeappuie suffisament sur I'élévateur et que
cela cause des erreurs au niveau de I'embrayageel&isurvient frequemment dans des
conditions plus bénignes, nous suggérons que kt@ér considére de resserrement de
'embrayage du servo.
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Alarmes

G FORCE LIMIT - Le systeme a détecté que I'appareil subit un@atén de la “G”
force de +/- 1 au-deld de la gravitationnelle stante. Cela fait afficher un message
FORCE LIMIT, et émet trois bips et les servos seront déconnectés

I/O ERROR - Cela indique un probleme de communication dansy&éme, en
général en raison d’une erreur de branchement ola difaillance d’'un composant. Les
servos seront déconnectés et trois bip se ferdanhere.

SERVO CW LIM - Cela survient lorsque le pilote appuie fortenmsemtles contrbles
pour 'embrayage du servo pitch et force le brasmdmivelle du servo dans la limite de sa
position dans le sens des aiguilles d’'une monteda Gurvient lorsque le servo est mis en
marche lorsque I'élévateur est dans une positidréere. Les servos seront déconnectés et
une alarme retentira.

SERVO CCW LIM - Identique a I'alarme ci-dessus, mais surviergdae le bras de
manivelle est forcé a sa limite dans le sens imvdes aiguilles d’'une montre.
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TRIO fabrigués harnais schéma de cablage

DB37-F, SOLDERTAIL
DIGIKEY PN 2237F-ND, OR EQUIV o PRISE MOLEX
WM1328-ND / WM1335ND
1 1 |Iblanc ,ff\] f‘\‘l 1 |1 J—rouge ROLL
blanc
S | 40 v i o 11 G
3 Jolen vert
3 2 2
4 4 Jvert lt 1' ll. } 4 |4 noir
5 noir e noir - "
5 tube noir rétréci ici qur le branchement du pirch servo pour l'dentification du raccordement
pour connecter 'équipage au fervo
tube rouge rétréci ici sir le fijdu rollervo pour lidentification du raccordement common (masse) terre [grourgl]
20 || 20 fiane £ P = 3 I Y rouge PITCH
21 21 |orange ‘| f ‘( 3 |3 hlanc SERVO
22 22 folew t i l I 2 2 et
vert
2| ) a1 A A e
24 24 |noir e \i/ “, hoir
P pour connecter I'équipage aufservo
trim motor fourni par lutilisateur (optionnel) 5 I‘ ‘ common (masse) terre [grognd]
PRO PILOT PR N EN 6 |6
module électronique pas de connexion
16 16
depuis le servo uniquement si l'option autotrim est installée
. e T1P données
25 25 JHOr é common (masse) terre [around] NMEA / AVLINK GPS DATA IN
, , forange 5 données
26 26 JMOr % common (masse) terre [ground] UPS GPSS IN
TP .
13 | |13 June i ] données - ARINC B
bl I o 2 1 donneées + ARINC A ARINC 429 IN
TP
9 o [ . RAIA imi logi IF?:DTCCJJ Tsmﬁ r\éi;?zn 1721
noir t o Dim in analogique -
28 28 é common (masse) terre [ground] ,_ _g_q OR EQUIVALENT
I
™ données
10 10 |Pleu ¥ !
29 29 noir % common (masse) terre [ground] :
'Kle_\rﬁEﬁaﬂﬁﬁu_e_e:q_éﬁe_ur_e_(panneau des données audio entrantes)
® données +
14 | 14 et i |
33 | | 33 Jorange 4 TOTMEES - carburant ordinateur
¥
marron
17 17 = ANALOG SW IN (FUTURE)
leu indicateur de démarrage du roll servo
15 || 15 {O)r12vDC  de rautre coté de la LED et dela résistance
35 12VDC  de l'autre c6té de la LED et de la résistance
vert
27 27 Voix extérieure (futur)
TP
common (masse) terre [ground]
36 36 ROl tellule au sol intégrée
37| | 57 frouce SERVO +12VDC IN
rouge
19 | |19 el SERVO +12VDCIN N ellule en fonctionnement
18 18 Jrouge logigue +12VDC '/
AIRCRAFT ~ GROUND  common (masse) terre [ground]
SPNO - piste de l'appareil
31| | 31 jrange 0 e ppare] déconnexion distante du roll system
AIRCRAFT  GROUND Ne pas connecter ces dernier en (positif) +12V
SPNO —+— '
34| | 34 |olane [+ 4 _piste de lappareil déconnexion distante du pitch system
F common (masse) terre [ground]
MOMENTARY SWITCH
8 118 DIGIKEY PN 450-1109
12 12 réservé OR EQUIV
30 30
PITOT CONNECT (P
® } ] PORT vitesse NOTE - TYGON 1/4" ID TUBING
= McMASTER CARR PN 5114K21, OR EQUIV
STATIC CONNECT (S) I ] Port statique Q
L'unlque fil conducteur est 22 GA TRIO AVIONICS PRO PILOT NAVIGATION SYSTEM WIRING DIAGRAM
: 4 fils conducteurs blibdés ED MO PN 22G-4C TEF/M27500-22TG4T14
: Les résistances Molex DB37 et les blackshells sont fournis avec le kit d'installation basique DATE: 1 DEC 2008 REV:4

SCALE: NONE

% Les pins 15 et 35 sont des connections optionnelles permettant de diriger un indicateur lumineux, ce dernier signifiant que le servo est allumé,
et sont uniqguement requis dans les normes Per FPA de Grande-Bretagne, et ne sont pas fournis
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