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1. INTRODUCAO
O TruTrak Autopilot (PA) pode ser definidos como sendo um sistema ( \\
ortogonal.

Significa possuir sensores giroscopicos, que percebem movimentos sobr (ﬂ
cada um dos eixos principais (rolagem, pitch e guinada). Estes senso"e
geram sinais de respostas suficientemente répidas para criar um p oto;\
automatico com a melhor performance dinamica psssivel. g N

Voar bem uma aeronave com eixos controlados por ailerons, impli em ter
velocidade de acionamento dos ailerons diretamente proporzjcnal a’'razéo
de rolagem de pequenos movimentos. Isto significa que as (corregdes de
posicao de aileron nao ficam defasadas em relacdo ao ?ov'\w:o da
aeronave sobre o eixo.

T
Outros Sistemas que controlam ailerons, e usam “tarn ordinator” com de
dupla sensibilidade, tanto por sensor de azimute qLN; por razao de
rolagem ndo sado capazes de fazer este tipo de coyro e.

Sabe-se que perturbacgbes com efeito de gum‘t em turbuléncia, causam
movimentos indesejados de ailerons. Em eronaves este efeito é
tdo severo que os controles podem ateésm momentaneamente alterar para
a direcado errada.

O objetivo da TruTrak é criar s & bcom a melhor performance dinamica
possivel, sistemas que nao nec ser desacoplados em turbuléncias,
e, ao contréario disto, passef atuar quando sdo mais necessarios.

O sistema completo de pi automatico da TruTrak, & composto pela
combinacdo de toda ele nica e elementos sensores, necessarios as
funcbes de rolagem e prtch, ‘através de um unico pacote computacional.
Caso desejavel, podeszse }d'icionar ao conjunto o sistema de ‘“yaw damper”.

Basicamente, o)co 0 diretional é fornecido ao PA por intermédio da
selecédo de s'na}bc?ital de Track do GPS.

Este contr stitui a definicédo de “headging” no DG e, elimina
necessidade, de }torregﬁes de tendéncias e vento de través.

perFei e aos sinais digitais de uma complexa rota de navegacdo a ser

\Y

CR

0, Controle de modo vertical do PA, contém um altimetro digital associado

a seletor de altitude, com possibilidade de incrementos de altitude
o selecionaveis de 50 a 50 pés.

As transicdes de altitude podem ser feitas através das opcdes de
“airspeed”, “vertical speed”, ou disténcia horizontal na selecédo de

No modo @aciénal de “GPSS” — GPS Steering” - o TruTrak PA responde

/ ‘lVNAVl’
\2 Caso seja selecionada uma velocidade de subida vertical maior que a da
. capacidade operacioanl da aeronave, ndo havera perigo de STALL, O PA ira
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adotar automaticamente uma atitude de “Climb” até que seja alcancada a
velocidade minima segura, pré-estabelecida na configuracdo do PA.

Este é o unico sistema conhecido, que prové esta caracteristica de
segurancga.

Para todas as suas operacionalidades, os sistemas computacionais da
TruTrak sdo idénticos. Todos os Servos sdo igualmente idénticos em
velocidade de resposta. 0s Servos diferen-se uns dos outros dependen@
Torque requerido. N

<
Fornecendo-se paréametros de operacdo na configuracdo de funcd ,,}
atuacdo e torque, um TruTrak programado podera voar qualquer aenqggve.

Inicialmente, como ponto de partida para aprender a operdF*BIW\TTuTrack

serdo apresentados nos capitulos seguintes, a forma d semtagao dos
valores (variaveis), os controles operacionais e 0sS proce |mentos para
escolha do modo de operacgéo. anﬁ\\’}
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2. LIGANDO O PILOTO AUTOMATICO - PA

O Disjuntor principal do PA deve estar desligado, quando for dada a &
partida na aeronave. A\ y
Os sistemas elétricos da Aeronave podem gerar efeitos transientes de \gy
voltagem durante a partida, e assim como os demails sistemas avibnicos, 0O (\

PA ndo deve estar sujeito desnecessariamente a estes efeitos. (‘\

aeronave parada por um tempo, para permitir que calibracdo do “Gy, o”)\
interno do PA seja inicializado. Este periodo necesséario é de )
aproximadamente 10 segundos, durante o qual o display do PA iro ) 4
apresentar “PWR UP” na parte direita inferior. \,
Ap6s concluida a inicializacdo do sistema, a indicacao “P)NKUP” ira
trocar automaticamente para “AP OFF”. L]
B\t

NO GPS AlLT 'Iﬁl][l </

A
ApOs a partida da aeronave, ligue a chave master do PA, e mantenha a(",
<

AP OFF

Oy
- & ) 4
3 MODOS E EXIBICAO DE DAK D

O Display do PA apresenta os mo cionais e respectivos dados.
Também é utilizado para aprese ariaveis de ajuste (setup) e
respectivos valores imputévers.

Na apresentacdo dos modo eraeionais, o lado esquerdo do display
mostrara variaveis ho% e o lado direito variaveis verticais.

Caso nenhum sinal de GP%s)eja recebido, “NO GPS” sera exibido no display
lado esquerdo superior.

Um sinal piscando a exibido quando for detectado sinal de GPS, mas sem
informacédo de s disponivel. A palavra “NO FIX” sera entéo
apresentada-"-
A partir ? existéncia de sinal valido de posicao, um sinal de asterisco
“* comecgara aAz)iscar e o display apresentara a palavra “GPS OK™.

Se houver um plano de Véo ativo, ou informacdes de GPSS, um sinal “+”

con? iscar no lugar do asterisco.
pa te superior esquerda aparecera a palavra “TRK”, mostrando que o PA
esta' escravisado no “Track do GPS”. Se nao estiver disponivel sinal de
aiﬁeééo do GPS, a palavra “TRK” sera substituida por “BANK”. Isto
%gnifica que o autopilot estd usando seu sinal de gyro interno para
0 ontrole de direcéo.

A indicacdo inferior esquerda “SEL”, apresenta a proa selecionada para
“Ground Track”.

S\ 4
Y

<
N~
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A indicacado superior direita apresentara altitude ou altitude
selecionada, e a inferior direita apresentara “velocidade vertical(SVS)” &
selecionada, ou “velocidade (1AS)” selecionada.

T

Todos os valores apresentados sublinhados, indicam um valor que pode ser (.\\g

ajustado girando-se o botao central.

Exemplo do display:

IRR A= S <(
seL 104 =gys 500+ A

) 4

4. PROCEDIMENTOS DE AJUSTE (SETUP) - CO‘& )AQAO GERAL
DO PA

Nas telas de ajustes pressionando-se o botéo direitV‘VS UP” 1remos
avangar para o proximo passo de conflguragao e consequentemente “VS DOW”
ird retroceder para o passo anterior.

Para alterar os valores, gira-se o botaowcen

Apertando-se o botédo central,salva- se<v§w |mputado e sai do modo de

configuracéo.

4.1. AJUSTE LATERAL ( \ b
)

Para acessar o modo de c do lateral, manter pressionada por 02
(dois) segundos a tecl até que apareca a primeira tela de
configuracao. b

Esta tela apresenta os !/ores atuais de “LAT ACTIVITY”. Qualquer valor
entre 0 e 24 pode definido. Neste exemplo, o valor 3 foi definido.
Quanto maior for r definido, mais rapidamente o servo agira para
controlar a ae a alores definidos muito baixos, irdo causar efeitos
de “hunting’a— Mdas, valores definidos muito altos irdao causar
efeitos deghun ing” e hiperatividade dos servos, tornando-os muito
agitados:( ualzuer movimento perdido, ou havido entre o servo e a
superfilcie ‘de controle, pode causar efeito de “hunting” em ar calmo).

(Q‘ LAT ACTIVITY _3

%\J EXIT  ¥SUP )
<Q

(\\, A proéxima tela de configuracdo é para ajustar o “LAT TORQUE”. Este ajuste
N determina quanto aplicar de torque ao servo, sendo permitido um maximo de
}/ *“12. 0 valor pré-definido de fabrica é *“12”, podendo ser modificado,
~%’ dependendo das caracteristicas de cada aeronave ou preferéncia do piloto.
Trutrak recomenda manter o valor pré-definido de fabrica “12” para todas

as aeronaves.
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Se o valor de torque for definido muito baixo, o PA podera ndo conseguir
controlar a aeronave em todas as condic¢des de voo. &
Este ajuste pode levar a aeronave a desviar-se do curso selecionado.

LAT TORQUE 12 (\
N
4¥YS DN EXIT YSUP» \c—fy

A préoxima tela de configuracdo apresenta a Taxa de Transmisséo d édas(
“BAUD RATE” a ser definida. Basicamente é definida como “9600” am

deve-se consultar o manual de instalacdo do Sorcerer, para cor%meﬁte
atribuir a taxa de comunicacdo entre Sorcerer e o GPS ao ngal se

interligado. e

BAUD 9600 :‘)\J

4YSDN EXIT YSUP)»

A proéxima tela de configuracdo apresenta. j e do “BANK ANGLE”- angulo
de inclinacdo. O mesmo pode ser ajustado entre “BAIXO, MED, ou HI(Alto)™.

Isto limitar4d o angulo de inclinacdo“da m angulos de aproximadamente
13°, 18°, e 24° respectivamente. o figuracdes ndo tem nenhum
efeito sobre o modo de véo em GP. nte afetardo os modos de “GPS
Track e GPS NAV™. {\

BANK ANGLE MED
4 YS DN EXIT YSUP»

)
A proéxima telade % guragcao é a de “MICROACTIVITY™.
Estes ajustes’ apFicados a sistemas controlados por cabo, de forma a
retirar eve w%érdas ocasionadas por cabos frouxos ou perda de
movimentos Gntr zidas pela acdo dos cabos.
Este val eve/ ser mantido “zero” a menos que seja solicitado alteracéo

pelo fd@rﬁ'e?

(\C) MICROACTIVITY _O
./

A%‘( 4YSDN EXIT VYSUP)»
A proxima tela de configuracdo é a de “GPSS GAIN”.

(\N Este valor deve ser mantido “16” a menos que seja solicitado alteracéo

,-! \’/ pelo fabricante.
\
Y
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GPSS GAIN 16

4YSDN EXIT VYSUP)» \,,_:\y

A proxima tela de configuracdo é “SPEECH” — anuncios de voz. (
Estes ajustes tornam a audicao dos anuncios por voz em “on” ou “off”. (

Se a condicao for escolhida como “OFF”, o PA ira transmitir a série e “
alertas de informacdes importantes através de “tons de alerta”, c
definida por “ON” o PA fara os alertas através de anuncios de Vo$r3‘us
informacdes importantes. 0 Y

»
4YSDN EXIT VYSUP)» r\\f)

SPEECH ON

A/ B H X A cc 11« # 3
A proxima tela de configuracdo é para “AUDIO LEVEL” —“volume de audicdo.
Quando esta tela é selecionada, o PA enviara sinais tons de audio para

o sistema.
Ajuste o valor entre 0 e 16 para o volume esejadz

p
AUDIO LEVEL __ O

4YSDN EXIT VYSUP)»

- 7
DG/HS1”. Use o botdo central para

&

A proxima tela de configuracag. é
selecionar entre “Y (sim) oum )’ dependendo da existéncia ou nao de

um DG ou HS1 externo cone a0 sistema. Caso esteja conectado a um
Garmin G3X, mantenha em ’ -

ya
EXT DG/HSI? N

( 4VYSDN EXIT VYSUP)»

A proéxima ﬁlal configuracdo é “YAW DAMPER”-suavisador de guinada. Use
0 botéo para selecionar entre “Y (sim) ou N (ndo)” dependendo da
eX|ste U ndo de um sistema de Yaw damper. Caso “N” tenha sido

esta foi a ultima tela de configuracdo lateral.

botao central para sair do modo de configuracao.
Q i selecmnado pressione a tecla “VS UP” para avancar para a
r

o6xima tela de configuracdo do “Yaw Damper”.

% YAW DAMPER?Y

4YSDN EXIT VYSUP»
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A proxima tela de configuracdo sera para ““YD” LEVELING” - NIVELAMENTO de

“YD””. Consiste em um ajuste fino para o “YD” de forma a manter o “Slip &
indicator- derrapagem” na posicao centralizada.
0 valor ajustavel é de -8 a 8 sendo definido o quanto necessario para T \'

Voo estabilizado e nivelado através do PA.
Ao ajustar o valor, deve-se aguardar alguns segundos para obter a correch
resposta do “YD”, antes de setar um novo valor. ﬁ
\ g
\ g

A
C
YD LEVELING _0 <x—’
Yo\ %
4¥YS DN EXIT YSUP b V4

y

A tela de configuracao final é para ““YD” ACTIVITY”. A o@gao de
configuracdo é idéntica as de ajuste lateral e vertic /ser
ajustavel de “0 a 12”7, sendo “0” para baixas atividade e “12” para
atividade mais alta.

manter o slip centralizado, enquanto o “YD” é acionado, na condicdo de (\\ﬁy

YD ACTIVITY

4USDN EXIT VYSUP)»

N

4.2. AJUSTE VERTICAL

(dois) segundos a tecla “ALT% até que apareca a primeira tela de
configuracéo. R’

Esta tela apresentara s atuais de “VRT ACTIVITY”. Qualquer valor
entre 0 e 24 pode ser@in 0.

Escolha um valor qui da?‘p melhor desempenho em todas as situacdes de

Para acessar o modo de configJ XQrtical, manter pressionado por 02

voo.

-
»\Q"V VRT ACTVITY _3
4(&)"
4 )

EXIT S UP b
Ap la de configuracdo é para ajustar o “VRT TORQUE”. Este ajuste
de i quanto aplicar de torque ao servo, sendo permitido um maximo de
1 valor definido de fabrica é “12”, podendo ser modificado,

dependendo das caracteristicas de cada aeronave ou nivel de conforto de
c piloto.

trak recomenda manter o valor pré-definido de fabrica “12” para todas
as aeronaves.

VRT TORQUE 12

4VYSDN EXIT VYSUP)
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A proxima tela de configuracdo é o “MIN AIRSPD”- Velocidade minima. Esta
variavel é definida em “Knots - nés” e indicada no AirSpeed.

Este valor deve ser fixado acima da velocidade de STALL sem Flaps, mas Yy

ndo tdo alto a ponto de interferer com a velocidade de manobra com PA

acionado. ( \
2,

.

MIN AIRSPD _ 70 (‘*cﬁ

ﬂ"
4YSDN EXIT VYSUP)» <>~)‘v
Q Y
A préoxima tela de configuracdo é o “MAX AIRSPD”- Velocidade maxi Esta

variavel também é definida em “Knots - nés” e indicada no AirSpeed.

Este valor deve ser fixado em uma velocidade segura abai da“redline”
IAS da aeronave, mas ndo tdo baixa a ponto de interfe velocidade
de manobra com PA acionado.

MAX AIRSPD |

4YSDN EXIT VYSUP»

-\
A proxima tela de configuracdo é a “NO I@ Este valor refer-se a
uma velocidade de subida “l1AS” “defa 4 icada no Airspeed, que sera
a ‘atu
a

definida quando uma altitude maic,)z. u al é selecionada.

NORM CLIMB 12

4VYSDN EXIT VS UP)

sty

A proéxima tela de conf racao refere-se ao “STATIC LAG” — defasagem
estatica. Esta configuracao permite compensar eventual defasagem no
sistema estéatico ‘% onave, que pode ocasionar oscilacdes do tipo
“pitch” mesmof a almo. Inicialmente deve ser selecionado o mais baixo
valor entre |0 >y 0 qual resultard na eliminacdo de efeitos de
“hunting” ando\ estiver no modo de “Altitude Hold”.
- 7 - A~ - -
Este ajust Qev ia ser realizado em vbo, com velocidade de cruzeiro.
A4 e
< ) STATIC LAG 0
@\ {YSDN EXIT VS UP»

\
‘%préxima tela de configuracdo é a de “MICROACTIVITY”.

ste valor deve ser mantido “zero” a menos que seja solicitado alteracéo
pelo fabricante.

MICROACTIVITY_O

4YSDN EXIT YSUP)»

ACB_Rev(0 -07.12 Pagina 10



A tela de configuracao final é a de “HALF-STEP”. A maioria das vezes, A\
este ajuste ndo necessita ser realizado. Quando for definido como “Y”, o y

atuador de pitch passara a ter uma resposta alta, abreviando etapas de
atuacéao.

Porém, também passard a ter torque menos disponivel. (
2
HALF-STEP? N c\(ﬁ““’

(VS DN EXIT <Xﬂ"

Este ajuste devera ser mantido como “N” a menos que o nariz d onave
passe a mover ligeiramente para cima e para baixo mesmo em ar ca .

7

Aperte o botdo central para sair do modo de configurac;éo-(\\ )"'

a’\\'}
\

’
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5. CONTROLES

Pode-se acoplar o PA em 03 (tres) modos, sendo:(1) Pressionando a tecla

“AP”; (2) Através de botédo especifico instalado no manche — “Control Weel

- CWS”; (3) Pressionando a tecla “GPSS”, desde que um sinal de GPSS \
esteja disonivel. \
O “CWS” é um interruptor de pulso que deve ser instalado no “stick/yoke

Bme®

manche” para facil acessibilidade. Quando o interruptor & pressionado._
durante 1.5 segundos a partir do estado desacoplado, o PA acoplara. Eh w
pressionado a partir do estado acoplado, o PA desacoplara. k

2\ 4

6. CONTROLE LATERAL f\ \'
®

Quando o PA for acoplado, ele ira sincronizar com a pr w()o do sinal
de GPS. CN

Neste momento, o cursor estara localizado na parte W!yr dos numeros
indicados por “SEL” no display. )

A proa desejada poderd entdo ser alterada giréndo—s\) botédo central.

Ao girar o botdo central, o increment serda de “5°” ,’pressionando-se e
mantendo pressionado,ao girar o incremento sera de “1°”.

Pressionando a tecla “TRK” a qualquer momerk:wré retornar o PA para a
situacdo normal com a proa atual.

Quando houver um sinal externo de dirego oveniente de um “DG ou HSI”,
ao se pressionar a tecla “EXT” o PA rayacoplado ao sinal esterno do “DG
ou HIS”. Quando acoplado a este modo “bug” de proa do sistema de
navegacao passara a controlar a e de V6o do PA. Como exemplo,
quando utilizado junto ao Garmin%G900s ao pressionar a tecla “EXT” o PA
passara a seguir o bug de pr?’a nferme indicado no PFD.

Be®

<)

6.1. CONTROLE POR: GPS STEERING (GPSS) / GPS NAV OU GPSV

Pressionando-se a‘tec “GPSS” o PA ira entrar em qualquer dos modos
“GPSS ou GPS NAW.
O tipo de sjinal offiando de direcdo que estara disponivel - ativo
(provenien do, sistema de navegacdo), € que vai determinar como o PA ira
voar um ﬁﬁano dé V6o carregado no GPS.
Se somepte “informacdes “NMEA (RS-232)” proveniente do GPS forem
disponiveis, o0 PA ira sempre sobrevoar cada “waypoint” antes de iniciar a
cur@e‘ interceptacdo de curso para o proximo “waypoint™.
S;~¥5r'disponibilizado sinal de commando “ARINC” o PA sera guiado através
de.sinais de commando provenientes de um sistema de navegacad tipo EFIS
GPS. Isto significa que que o PA ira contornar e nao sobrevoar o0s
aypoints, antes de iniciar o0 curso para o proximo waypoint.
0 display ira indicar no canto inferior esquerdo, em que modo o PA
encontra-se acoplado.

O “GPS Steering vertical mode-(GPSV)” também é acoplado através da tecla
de GPSS, porém somente se houver sinal disponivel. Se o PA for acoplado
durante uma subida ou descida, é também necessario zerar a velocidade
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vertical, ou através da tecla “Up or DW” ou pressionando a tecla “ALT”

somente assim o modo GPSV sera acoplado. &
A funcdo de vbo vertical pode ser desacoplada pressionando-se qualquer

outro modo vertical.

Para re-acoplar a funcédo de vbo vertical, pressionar novamente a tecla \<
“GPSS”, depois pressionar “ALT” ou selecionar “SVS” = 0 , usando a tecla (\

“up or DW”.

TRK104 ALT 1500 <<
GPSS SUS 0 Qr

NOTA: Se nao houver sinal direcao o GPSS ndo funcionara. (\

N

6.2. CONTROLE DE CURSO POR NAV/LOC ~ N/

R
Pressionando a tecla “NAV” o display mostrara o mov “NAV COURSE (VOR)
ou LOC COURSE (ILS)””, dependendo qual modo esta §Ie i
navegacao (PFD do G900).

O display sera: \h
~~~,
NAY COURSE 104

ionado no sistema de

INTERCEPT ANGLE o0

Utilize o botao central selecionar o “NAV COURSE” — curso de

navegacao” desejado. Agse ionado, pressione enter para salvar e
passar para o modo de c de angulo de interceptacdo. Este valor pode

ser ajustado entre 15° 15°. Girando o botdo central, o incremento € de

5° em 5° , mantendo pkessionando enquanto gira, passa a ser de 1° em 1°.
Apo6s selecionado O gulo de interceptacdo, pressione o botédo central

(enter) para SERQ/ r & acionar (iniciar) este controle.

4
0 -
( >
QB@QUIO de interceptacado selecionado, sera convertido em diregédo de

NAY COURSE 155

INTERCEPT ANGLE &

erceptacdo, levando-se em consideracdo de qual lado do curso a
eronave esta voando.
( \ Adicionalmente, quando a direcdo de interceptacao apresentar-se
N sublinhada, permite também ser ajustada. Desta forma, a atual direcdo de
2 Y interceptacdo poderda ser ajustada (ex.: quando vetorada), até que o curso
\%r selecionado seja bloqueado.
Durante uma fase de interceptacao em um procedimento de aproximacao, sera

g apresentado na parte inferior esquerda do display “INT, NAV ou LOC”,
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dependendo de qual modo tenha sido selecionado no sistema de navegacéo

(PFD). Quando a aeronave estiver estabilizada no “inbound portion”- reta &
final, do procedimento de aproximacdo, o display na parte inferior
esquerda ird apresentar o curso selecionado. T \'

TI_tI.H]U4 SEL -lﬁllﬂ

—— K®
woc 155 ATHoLD o D
Se a definicdo for “LOC COURSE”, e estiver disponivel sinal dnge )

Slope (ILS), o ato de voar sob “Glide slope” por um minimo de (sete)
segundos ira automaticamente “Armar” o “Glide Slope™. N

Quando isto ocorrer, sera exibido no display: .
O\~

TF.L'_H155 SEL ]500 Q)

oc 155 GS ARM

Y4
Quando a rampa “Glide Slope” for interceptw display apresentara:

hgg? 11 1

EXT LS 55 CPLD

*™¥ 7
0 “Glide Slope” poderéa s esaeoplado pressionando-se a tecla “ALT HOLD”
ou “SVS — selected Ve% ed”. O controle lateral do PA ira alterar
de “LOC COURSE” para A direcdo selecionada passara a ser a mesma

do “inbound course”

4
NOTA: Quando acop oxno ‘modo “Glide Slope”, apenas um toque na tecla “VS
up ou Dw” em gualo direcdo, irad comandar o PA em vertical speed a

“500Ffpm climb” V» ar em modo de “TRK”

A(&

6.3. OD@ DE CURSO REVERSO
e€ a tecla “REVERSE COURSE - REV” para entrar no controle do modo
Desta forma sera possivel voar “VOR ou LOC” no sentido reverso.

C neste modo, € o mesmo que voar em “NAV COURSE ou LOC COURSE” exceto

6.4. BACK-UP DE GYRO

wao havera “Glide Slope™.
Q %
SO

\\ )
‘%”/

Todos os modos de controle laterais anteriormente descritos, baseiam-se
no fato de possuir sinal de direcdo proveniente de um GPS. Caso seja
perdido o sinal do GPS, o PA passara automaticamente a utilizar seu
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sistema interno de Gyro, de modo a controlar a inclinacdo lateral “BANK”.

Nesta situacdo, o display substituird a indicacdo “TRK” por “BANK”. Esta &
situacao é de Back-up e raramente sera necessaria.
Entretanto, este modo também permite ajustar valores desejaveis para \'

central. O angulo serda selecionado com incrementos de 1° a 5° em qualquer

“Bank angle”. 0 ajuste do “bank angle” pode ser feito giradndo-se o botao \‘
direcdo. Apdés 5° o angulo movera em incrementos de 5° até 30° em qualq ( ’

direcdo. (
BANK  SEL 1500 <x;’v
10°rR  *"HoLp X

Se a aeronave iniciar uma curva, estando ela com selecdo de 0% no “bank”,

esta tendéncia pode ser corrigida, para isto, mantenh N onado o
botdo central para acessar o ajuste de “TRIM”. ‘}b;ustével com
incrementos de 0.2°/min, até 10° em qualquer dlrex;ao eda com o
ajuste de TRIM até que a aeronave pare de curvar. \j]

S

TRIM SEL 1 200

M"'/I’.'IIH ALTH OLD

Y
SE houver um sinal externo de di oveniente de um “DG ou HSI”
ativo, a funcdo “EXT” permanec ional, e se a fonte de sinal de

“GPSS/GPSV estiver funcmnal dos “GPSS e o “VS(GPSV)” também
estardao funcionais. Os demal ,mo s “NAV” , “LOC COURSE” e “VNAV” , nao

poderao ser navegados se de “TRAK” do GPS.

\/
6.5. ES'MBIOR DE GUINADA - “YAW DAMPER”

0 estabiliz r Q’guinadas pode ser utilizado, estando ou ndo o PA
acoplado. ste(£ mmando automaticamente serd acionado, quando o PA é
an

acoplado £, "0 PA ndo estiver acoplado, o “*“YD”” pode ser ligado ou

desligado essionando-se a tecla “TRK™.

Se o ao,estiver acoplado, o ““YD”” sera automaticamente desacoplado,
nave atingir a velocidade minima estabelecida na configuracéao
o PA.

émwo PA ndo esta acoplado, mas o ““YD”” esta acoplado, o display

entara:
Q %

‘(:\y TRK104 ALT 1500
\%,V YDON AP OFF
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7. MODOS DE CONTROLE VERTICAL

a N
Y

Quando o PA é acoplado, automaticamente sera sincronizado com a |
velocidade vertical que vinha sendo voada com aproximacdo de 100”. Neste
momento, esta sera a velocidade vertical base do sistema. \g
0 display apresentara no canto superior direito, o valor da altitude e nQ

canto inferior direito o valor da velocidade vertical — “SVS”.

Esta variavel pode ser alterada, pressionando-se qualquer lado da teefa ﬂ

“VS UP ou DW”.

Se nesta ocasido o sistema encontra-se em transicdo para uma dete@
altitude pré-selecionada, ao pressionar a tecla “VS UP ou DW”
correto da transicdo, ird trocar de ajuste de “air speed” para usté de
“vertical speed”. Este fato ndo ira cancelar a altitude sler]\ecion , a

menos que a tecla “VS UP ou DW” seja acionada no sentido gdinverso do
deslocamento. (_ \‘ )

~ N\
7.1. MODO DE ALTITUDE HOLD - \)

Pressionar “ALT” para selecionar o modo de “ALT HOLD”. A altitude
selecionada sera definida como a primeiréa Wréxima com variavel de

100~
Ex.: apertando “ALT” entre 4950 e 5050<eJci,onaré 5000.
7.2. CONTROLE VERTICA S STEERING (VER TAMBEM GPSS)

Existindo um sinal de sentldit%géo) vertical quando o modo de GPSS

é ativado, e o PA esta em i e hold” ou “velocidade vertical zero”,
o PA ira entrar em no mo e sentido(direcdo) vertical automaticamente.
No modo “VS — Vertica%e INg” o PA ira seguir os comandos de direcéao
vertical gerados por u istema de navegacdo (EFIS ou GPS).

NOTA: Se ndo existi m sinal de “vertical GPS steering” o PA nao tera a
funcéo operaciJJan VS (GPSV)™.

Em GPS WAAS/H’ qu)ximac;ao
Uma vez qu “VDI"" fique um ponto acima da linha de centro por mais de
07 (sete)¢ segun 0s o modo de “VS” entrara em “ARM” — armado, sendo

apresent@no display:
N

N > ’ - - n
%’sim que o “VDI” passe pela linha de centro o PA sera automaticamente

( acoplado para um “Glide Slope” virtual , e o display apresentara:
B

A%

7
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7.3. AJUSTE DA PRESSAO BAROMETRICA

A pressdo barométrica deve ser ajustada antes de utilizarmos as &
caracteristicas de selecédo de altitude. A\ \’
Para entrar no sitema de configuracdo do bardmetro “BARO SET” manter \gy
pressionado por 03 (tres) segundos a tecla “SEL”. (\ ‘

O Display mostrara a tela seguinte. (’\

A
ALTITUDE 1500 <) ,}

Gire o botado central para para colocar a pressao barométrica atual. O
Valor “default” é 29.92. Pressione enter para salvar e sair

Somente para “Garmin G900X”, valor do barbmetro sera -'éamente
fixado, quando o ajuste é feito no G900x.
~ N\
7.4. SELEQAO DE MODO DE ALTITUDE ys \)
Pressionando-se a tecla “SEL” ira aparecer“ ALT” no display. A Partir

deste ponto, o valor de altitude estard
portanto ser ajustado. Girando o bot
com incremento de 500”, pressionand

pressionado, ao girar o incremen

pressionar enter para salvar o

ajuste seguinte de “lAS” ou (A%
e

SEL ALT
£

sEL 1as 115 K15
Qtude que seja mais alta que a atual em Véo, o PA

Ao se ajustar
automatican{n;tezaabtaré para efetuar a transicédo, “NORM CLIMB” de “IAS”
é

lIinhado, permitindo-se

al, iremos ajustar o valor
o central e mantendo

-a ser de 50 em 50”. Ap6s ajuste
sejado e avancar o cursor para o

conforme -configurado no sistema. Este valor pode ser alterado
girando- botdo central. Quando o “airspeed — IAS” for ajustado,
pressiehar ‘enter para salvar o valor, e somente a partir deste ponto,
auto nte o PA comecara a transicdo para a altitude selecionada.
0 P§§ entdo voltar para o display normal de Véo.

ﬁ jarmos utilizar “vertical speed — VS” para transicao de altitude
0 gar de “1AS”, simplesmente aperte a tecla “VS Up ou DW”’ no sentido
%&( eseja atribuir a transicéo.

NN
\%' sEL 1as 115 KT8

7
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Se a altitude selecionada for uma altitude pelo menos 500° mais baixa que

a altitude atual em V6o, o PA ira permitir que vocé escolha a razao de &
descida. A razao de descida, por “default” é de 500fpm. Use a tecla “VS

Up ou DW” no sentido que deseja atribuir a transicdo e atribua o valor Y
desejado. Quando a razado de descida estiver ajustada, pressionar enter \g
para salvar o valor e somente a partir deste ponto automaticamente o PA (\
comecara a transicao para a altitude selecionada.

SEL ALT 1 500 <(
sEL ¥s 500+ ,

Tanto “airspeed — IAS” — velocidade de descida como “Altft\ude podem ser
modificados a qualquer tempo, durante o processo de tr Sﬁg para a
altitude selecionada. Para proceder com este ajuste p es ao botéo
central uma la. vez, ira acessar o modo de ajuste d *
pressionando uma 2a. vez, ira acessar o modo de ajus IAS e uma 3a.
vez para retornar ao modo normal de “TRK”. Automatikecamente apds um curto
periodo de tempo o display voltara para o modo de direcao.

TIE_I{ 104 SEL 3500

set 104 a5 115

PARANDO A TRANSICAO A UMAﬁi“LQ SELECIONADA
em

Quando a aeronave se enco ma transicdo de altitude, subindo ou

descendo, a interrupcéo ransicdo s6 poderda ser feita pressionando-
se a tecla “ALT”. 0 Pé@é otar a altitude 100” mais proxima e entrar
em “ALT HOLD”. \

y

75. MOBO @AV

Pressionar *te *,YVNAV" para entrar no modo de “VNAV — navegacao
vertlcal
NOTA: Se hebver um sinal de GPS presente, o modo “VNAV” néo ira
funC|o
ALT” ird& aparecer sublinhado no display. A Partir deste
valor de altitude poderd ser ajustado girando o bot&o central,
a altitude desejada. Apds ajuste pressionar enter para salvar o

valor desejado.

<
o

~%’ Na proxima etapa, O cursor se movera para o campo de “DIST”. Gire o botdo
central para selecionar a distancia desejada em “NM” — milhas nauticas,
isto significa a distancia a ser percorrida até que se atinja a altitude
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desejada, ou seja, quero atingir a altitude “Xx” apds percorridas “y” NM.

Quando a distancia estiver ajustada, pressionar enter para salvar o valor &
e somente a partir deste ponto automaticamente o PA comecara a transicao
para a altitude selecionada. Yy \/

SEL ALT 1 500 (\
DIST 40 (

Exatamente como no modo de selecdo de altitude, a altitude sel <adée
a distancia selecionada podem ser alteradas durante o periodo

transicdo, pressionando-se a botdo central uma la. vez, ird aces o
modo de ajuste de altitude, pressionando uma 2a. vez, ira essar’ o modo
de ajuste de “DIST” e uma 3a. vez para retornar ao modo rmal ‘de “TRK”.
Automaticamente apds um curto periodo de tempo o dispté? ra para o

modo de direcéo. \*‘\\J
TIE_K 104 SEL 1 200
set 104 ps740.0 |
\ﬁ

7.6. AIRSPEED MINIMO - VELO DE MINIMA

Estando o PA acoplado, a qualque|<r§j te que a velocidade cair para a
o]

velocidade minima pré-estabele |splay do PA comecara a piscar
“MIN AS”, e automaticamente nariz da aeronave para ganhar
velocidade até atingir a min ma IOC|dade pré-estabelecida.

AN
Pl ' 104 MIN AS
N 104 cys 10004

O

7.7. MR‘O AIRSPEED - VELOCIDADE MAXIMA

Estandg plado a qualquer instante que a velocidade atingir a
e maxima pré-estabelecida, o display do PA comecard a piscar

automaticamente elevara o nariz da aeronave para perder

Xel

X@)ﬂe, de modo a ndo ultrapassar a maxima velocidade estabelecida.
& TRK104 MAXAS
; 104 1000+
(\» SEL 1 v SUS

Y

Y
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8. INICIALIZANDO O AUTOPILOT

A
Y

8.1. ADQUIRINDO SINAL DE GPS

\§V

Se ndo for recebido nenhum sinal de GPS, a parte superior esquerda do \(\

display ira apresentar “NO GPS™. ( -

Se um sinal de GPS estd presente, mas ainda nédo se estabeleceram as g\

posicdes de satelite, a parte inferior esquerda do display ira ap

“NO FIX” com um sinal de “.” piscando. Quando as posicdes de satekite v

forem estabelecidas o display apresentara “GPS 0K, com um sino *”)
- Y

piscando.

A partir deste ponto, se alguma velocidade de deslocamento.for p}tebida,

o display apresentara “TRK” seguido da informacédo da velc{i\dade.. Para que

apresente velocidade, € necessario ao menos 10 Knots-(.\\ )

As 04 (quatro) possiveis telas sao as abaixo apresewy

NO GPS

NO GPS

HNO FIX

o O
<X

8.2. A&EE’@AO DE ALTITUDE COM O PA AINDA DESACOPLADO

Pod@}justar uma altitude de V6o, antes da decolagem, ainda com a
3 em solo.
Qesm com o PA desacoplado “AP OFF” pode-se pressionar a tecla “SEL” e
a ar uma altitude desejada. ApOs ajuste apertar a tecla enter.
A: O Barbmetro deve ser ajustado antes do ajuste de altitude. No caso
0 o0 G900, ajustar no PFD, que o PA sera ajustado automaticamente.
(\\ O display apresentara a altitude selecionada, embora o PA ainda esteja
~ X)) desacoplado.
}/ Este procedimento servira para lembrar que o PA ira entrar em atitude de
\%’ “Climb” quando for acoplado. O PA nédo ira entrar em atitude de “Climb”
y utilizando o “IAS”, e sim através da razao de subida “default” -“VS” de
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Q

N
‘g

500fpm. A razédo de subida pode também ser ajustada através da tecla “VS

UP ou DW” &

TEK]U‘!‘ AT 15!][]

AP OFF O

<
8.3. GYRO SET < N o,

Mesmo que o PA tenha sido inicializado corretamente, poderéa ai@ ser
feito o ajuste do Gyro antes da decolagem.

Para realizar um ajuste manual, deve-se poroceder da segu(m\te 1;orma:
Com o PA desacoplado, manter pressionado por aprox. 40 se%os 0 botéo
central. O display ird apresentar “GYRO SET” enquanto/o N ao estiver
pressionado. Esta calibragem somente pode ser reali;a\ (.:Bm a aeronave
parada no solo. .

Este procedimento ndo é necessario, a menos que re el)do pelo
fabricante. %

8.4 ACOPLANDO O AUTOPILOT )

Assim que o PA seja acoplado, e uma Ksacronizada a “vVsS”, devemos

estar atento para verificar se poﬁr ser mantida a razdo de subida.
a

Caso nédo ocorra, automaticamentx @ — sera reduzida de modo a tentar

manter a “VS” ajustada.
Ao se atingir a “AS MIN” — v(lhdade minima, o PA ira manter esta IAS de
modo a ndo entrar em “STAlds”

Quando a “VS” da aeronav roximadamente menos de 400 fpm, o PA ira
inicialmente selecionaOz ” como velocidade vertical. Pode-se utilizar
a tecla “VS UP ou DW” a Iterar o valor definido inicialmente se
desejavel for.

Q'
8.5. J'USSYANBO O TRIM DE PITCH (ARFAGEM)

sistematde controle, quando a forca para cima ou para baixo aplicada na

0 servo d “plt)gh” contém um sensor de torque, que envia um sinal para o
renagem é maior que um determinado valor limite pré-

cai

lecido.
Qa&q este sinal de “fora-de-condicdo de TRIM” persistir em qualquer

diregdo por mais de poucos segundos, aparecerédo no display 03 (tres)
barras horizontais dinamicas que se movimentardo no sentido para o qual
veremos ajustar o TRIM. O TRIM devera entdo ser ajustado de modo a
neutralizar a indicacdo das barras.
Ajustar o TRIM através de acionamentos mecanicos é facil, mas ajustar o
TRIM quando se dispde de acionamento elétrico torna-se mais dificil.
Quando o TRIM com acionamento elétrico tem acdo vagarosa, o Piloto tem
tempo suficiente para atuar assim que nota que a barra de tendéncia
desaparece (atinge o ponto neutro), impedindo desta forma que ela
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ultrapasse o ponto neutron e assuma uma posicdo reversa. Caso a acédo do
TRIM seja rapida, uma maneira de ajustar seria dar pequenos “pulsos” no
botdo de commando do TRIM, de forma a ir ajustando aos poucos sem O risco
de ultrapassar o ponto neutro.

9. PERDA DE ENERGIA

Se houver uma perda momentéanea de alimentacdo elétrica, o PA se (
desacoplara. <
Quando isto acontece serd necessario fazer um ajuste de “GYRO” }
V60~ antes de se reacoplar o PA. Voe a aeronave tdo nivelada e 4
quanto possivel, ao mesmo tempo que mantem pressionado o botdo c ral .
Mantenha pressionado o botdo central por aprox. 20 segundo0s. Acople o PA
e verifique se existe diferenca entre os valores indicadO\d? “TRK” e o
“SEL™.

Se a diferenca for maior que 15°, repita o procedlmg& de ajuste de
“GYRO”, se for menor que 15° ela automaticamente se a ra apos pouco
tempo de vbo nivelado.

ApOs o0 pouso repita o procedimento de ajuste de “GYR®”, com a aeronave

estacionada, porém desta vez mantendo o botao cerftral pressionado por

aprox. 40 segundos.
Este procedimento ird assegurar que O “GYRO”>§(ara calibrado
corretamente quando do proéximo véo.

10. MODO GPSS DE APROX@OQ PERDIDA

0 modo GPSS para aproximacado per ida, somente funcionara se o PA ainda

encontrar-se acoplado a rocedimento GPS de “Glide Slope”.
Para iniciar este pro %ﬂ,aperte a tecla “VS UP ou DW” (qualquer

direcdo funciona). ento o procedimento de aproximacado podera
ser suspenso no GPS (pre§8|one “SUSP” no Garmin). O PA mantera 500 fpm de
“Climb” e passara ar no procedimento de aproximacdo perdida.

P

N \ V

(\
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11. AUTO PILOT - SUBITENS

11.1. LAT
ACTIVITY

TORQUE

BAUD

BANK ANGLE

MICROACTIVITY

GPSS GAIN

SPEECH

AUDIO LEVEL

EXT DG/HSI

YAW DAMPER

“YD” LEVELING

“YD” ACTIVITY

11.2. VRT
ACTIVITY

TORQUE

MIN AIRSPD

MAX AIRSPD

NORM CLIMB

STATIC LAG

MICROACTIVITY

HALF-STEP

Q‘d
0 ruTrak Flight Systems, Inc.,

N

A%
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