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1. INTRODUÇÃO 
 
O TruTrak Autopilot (PA) pode ser definidos como sendo um sistema 
ortogonal. 
Significa possuir sensores giroscópicos, que percebem movimentos sobre 
cada um dos eixos principais (rolagem, pitch e guinada). Estes sensores 
geram sinais de respostas suficientemente rápidas para criar um piloto 
automatico com a melhor performance dinâmica psssível. 
 
Voar bem uma aeronave com eixos controlados por ailerons, implica em ter 
velocidade de acionamento dos ailerons diretamente proporcional a razão 
de rolagem de pequenos movimentos. Isto significa que as correções de 
posição de aileron não ficam defasadas em relação ao movimento da 
aeronave sobre o eixo. 
 
Outros Sistemas que controlam ailerons, e usam “turn coordinator” com de 
dupla sensibilidade, tanto por sensor de azimute quanto por razão de 
rolagem não são capazes de fazer este tipo de controle. 
 
Sabe-se que perturbações com efeito de guinada, em turbulência, causam 
movimentos indesejados de ailerons. Em algumas aeronaves este efeito é 
tão severo que os controles podem até mesmo momentaneamente alterar para 
a direção errada. 
 
O objetivo da TruTrak é criar sistemas com a melhor performance dinâmica 
possível, sistemas que não necessitem ser desacoplados em turbulências, 
e, ao contrário disto, passem a atuar quando são mais necessarios. 
 
O sistema completo de piloto automático da TruTrak, é composto pela 
combinação de toda eletronica e elementos sensores, necessarios as 
funções de rolagem e pitch, através de um único pacote computacional. 
Caso desejável, pode-se adicionar ao conjunto o sistema de “yaw damper”. 
 
Basicamente, o controle diretional é fornecido ao PA por intermédio da 
seleção de sinal digital de Track do GPS. 
Este controle substitui a definição de “headging” no DG e, elimina 
necessidade de correções de tendências e vento de través. 
 
No modo operacional de “GPSS” – GPS Steering” -  o TruTrak PA responde 
perfeitamente aos sinais digitais de uma complexa rota de navegação a ser 
voada. 
 
O Controle de modo vertical do PA, contém um altímetro digital associado 
a um seletor de altitude, com possibilidade de incrementos de altitude 
selecionáveis de 50 a 50 pés. 
As transições de altitude podem ser feitas através das opções de 
“airspeed”, “vertical speed”, ou distância horizontal na seleção de 
“VNAV”. 
 
Caso seja selecionada uma velocidade de subida vertical maior que a da 
capacidade operacioanl da aeronave, não haverá perigo de STALL, O PA irá 
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adotar automaticamente uma atitude de “Climb”  até que seja alcançada a 
velocidade minima segura, pré-estabelecida na configuração do PA. 
 
Este é o único sistema conhecido, que provê esta característica de 
segurança. 
 
Para todas as suas operacionalidades, os sistemas computacionais da 
TruTrak são idênticos. Todos os Servos são igualmente idênticos em 
velocidade de resposta. Os Servos diferen-se uns dos outros dependendo do 
Torque requerido. 
 
Fornecendo-se parâmetros de operação na configuração de funções de 
atuação e torque, um TruTrak programado poderá voar qualquer aeronave. 
 
Inicialmente, como ponto de partida para aprender a operar o PA TruTrack, 
serão apresentados nos capítulos seguintes, a forma de apresentação dos 
valores (variáveis), os controles operacionais e os procedimentos para 
escolha do modo de operação. 
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2. LIGANDO O PILOTO AUTOMÁTICO - PA 
 
O Disjuntor principal do PA deve estar desligado, quando for dada a 
partida na aeronave. 
Os sistemas elétricos da Aeronave podem gerar efeitos transientes de 
voltagem durante a partida, e assim como os demais sistemas aviônicos, o 
PA não deve estar sujeito desnecessariamente a estes efeitos. 
 
Após a partida da aeronave, ligue a chave master do PA, e mantenha a 
aeronave parada por um tempo, para permitir que calibração do “Gyro” 
interno do PA seja inicializado. Este período necessário é de 
aproximadamente 10 segundos, durante o qual o display do PA irá 
apresentar “PWR UP” na parte direita inferior. 
Após concluída a inicialização do sistema, a indicação “PWR UP” irá 
trocar automaticamente para “AP OFF”. 
 

 
 

3. MODOS E EXIBIÇÃO DE DADOS 
 
O Display do PA apresenta os modos operacionais e respectivos dados. 
Também é utilizado para apresentar as variáveis de ajuste (setup) e 
respectivos valores imputáveis. 
 
Na apresentação dos modos operacionais, o lado esquerdo do display 
mostrará variáveis horizontais e o lado direito variáveis verticais. 
 
Caso nenhum sinal de GPS seja recebido, “NO GPS” será exibido no display 
lado esquerdo superior. 
Um sinal piscando será exibido quando for detectado sinal de GPS, mas sem 
informação de posição disponivel. A palavra “NO FIX” será então 
apresentada. 
A partir da  existência de sinal válido de posição, um sinal de asterisco 
“*” começará a piscar e o display apresentará a palavra “GPS OK”. 
Se houver um plano de Vôo ativo, ou informações de GPSS, um sinal “+” 
começará a piscar no lugar do asterisco. 
 
Na parte superior esquerda aparecerá a palavra “TRK”, mostrando que o PA 
esta escravisado no “Track do GPS”. Se não estiver disponível sinal de 
direção do GPS, a palavra “TRK” será substituída por “BANK”. Isto 
significa que o autopilot está usando seu sinal de gyro interno para 
controle de direção. 
 
A indicação inferior esquerda “SEL”, apresenta a proa selecionada para 
“Ground Track”. 
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A indicação superior direita apresentará altitude ou altitude 
selecionada, e a inferior direita apresentará “velocidade vertical(SVS)” 
selecionada, ou “velocidade (IAS)” selecionada. 
 
Todos os valores apresentados sublinhados, indicam um valor que pode ser 
ajustado girándo-se o botão central. 
 
Exemplo do display: 
 

 
 

4. PROCEDIMENTOS DE AJUSTE (SETUP) – CONFIGURAÇÃO GERAL 
DO PA 

 
Nas telas de ajustes, pressionando-se o botão direito “VS UP” iremos 
avançar para o próximo passo de configuração, e consequentemente “VS DOW” 
irá retroceder para o passo anterior. 
Para alterar os valores, girá-se o botão central. 
Apertando-se o botão central,salva-se o valor imputado e sai do modo de 
configuração. 
 

4.1. AJUSTE LATERAL 
 
Para acessar o modo de configuração lateral, manter pressionada por 02 
(dois) segundos a tecla “TRK” até que apareça a primeirá tela de 
configuração. 
Esta tela apresenta os valores atuais de “LAT ACTIVITY”. Qualquer valor 
entre 0 e 24 pode ser definido. Neste exemplo, o valor 3 foi definido. 
Quanto maior for o valor definido, mais rapidamente o servo agirá para 
controlar a aeronave. Valores definidos muito baixos, irão causar efeitos 
de “hunting” – guinadas, valores definidos muito altos irão causar 
efeitos de “hunting” e hiperatividade dos servos, tornando-os muito 
agitados. (Qualquer movimento perdido, ou havido entre o servo e a 
superficie de controle, pode causar efeito de “hunting” em ar calmo). 
 

 
 

A próxima tela de configuração é para ajustar o “LAT TORQUE”. Este ajuste 
determina quanto aplicar de torque ao servo, sendo permitido um máximo de 
“12”. O valor pré-definido de fábrica é “12”, podendo ser modificado, 
dependendo das caracteristicas de cada aeronave ou preferência do piloto. 
Trutrak recomenda manter o valor pré-definido de fábrica “12” para todas 
as aeronaves. 
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Se o valor de torque for definido muito baixo, o PA poderá não conseguir 
controlar a aeronave em todas as condições de vôo. 
Este ajuste pode levar a aeronave a desviar-se do curso selecionado. 
 

 
 

A próxima tela de configuração apresenta a Taxa de Transmissão de dados 
“BAUD RATE” a ser definida. Basicamente é definida como “9600”, porém 
deve-se consultar o manual de instalação do Sorcerer, para corretamente 
atribuir a taxa de comunicação entre Sorcerer e o GPS ao qual será 
interligado. 
 
 

 
 
A próxima tela de configuração apresenta o ajuste do “BANK ANGLE”- ângulo 
de inclinação. O mesmo pode ser ajustado entre “BAIXO, MED, ou HI(Alto)”. 
Isto limitará o ângulo de inclinação da PA em ângulos de aproximadamente 
13°, 18°, e 24° respectivamente. Estas configurações não tem nenhum 
efeito sobre o modo de vôo em GPSS. Somente afetarão os modos de “GPS 
Track e GPS NAV”. 
 

 
 

A próxima tela de configuração é a de “MICROACTIVITY”. 
Estes ajustes são aplicados a sistemas controlados por cabo, de forma a 
retirár eventuais perdas ocasionadas por cabos frouxos ou perda de 
movimentos introduzidas pela ação dos cabos. 
Este valor deve ser mantido “zero” a menos que seja solicitado alteração 
pelo fabricante. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é a de “GPSS GAIN”. 
Este valor deve ser mantido “16” a menos que seja solicitado alteração 
pelo fabricante. 
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A próxima tela de configuração é “SPEECH” – anuncios de voz. 
Estes ajustes tornam a audição dos anuncios por voz em “on” ou “off”. 
Se a condição for escolhida como “OFF”, o PA irá transmitir a série de 
alertas de informações importantes através de “tons de alerta”, caso seja 
definida por “ON” o PA fará os alertas através de anuncios de voz para as 
informações importantes. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é para “AUDIO LEVEL” – volume de audição. 
Quando esta tela é selecionada, o PA enviará sinais de tons de audio para 
o sistema. 
Ajuste o valor entre 0 e 16 para o volume desejado. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é “EXT DG/HSI”. Use o botão central para 
selecionar entre “Y (sim) ou N (não)” dependendo da existência ou não de 
um DG ou HSI externo conectado ao sistema. Caso esteja conectado a um 
Garmin G3X, mantenha em “N”. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é “YAW DAMPER”-suavisador de guinada. Use 
o botão central para selecionar entre “Y (sim) ou N (não)” dependendo da 
existência ou não de um sistema de Yaw damper. Caso “N” tenha sido 
selecionado, esta foi a última tela de configuração lateral. 
Pressione o botão central para sair do modo de configuração. 
Se “Y” foi selecionado, pressione a tecla “VS UP” para avançar para a 
próxima tela de configuração do “Yaw Damper”. 
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A próxima tela de configuração será para ““YD” LEVELING” - NIVELAMENTO de 
“YD””. Consiste em um ajuste fino para o “YD” de forma a manter o “Slip 
indicator- derrapagem” na posição centralizada. 
O valor ajustável é de -8 a 8 sendo definido o quanto necessário para 
manter o slip centralizado, enquanto o “YD” é acionado, na condição de 
Vôo estabilizado e nivelado através do PA. 
Ao ajustar o valor, deve-se aguardar alguns segundos para obter a correta 
resposta do “YD”, antes de setar um novo valor. 
 

 
 
A tela de configuração final é para ““YD” ACTIVITY”. A operação de 
configuração é idêntica as de ajuste lateral e vertical. Pode ser 
ajustável de “0 a 12”, sendo “0” para baixas atividade e “12” para 
atividade mais alta. 

 

 
 

4.2. AJUSTE VERTICAL 
 
Para acessar o modo de configuração vertical, manter pressionado por 02 
(dois) segundos a tecla “ALT” até que apareça a primeirá tela de 
configuração. 
Esta tela apresentará os valores atuais de “VRT ACTIVITY”. Qualquer valor 
entre 0 e 24 pode ser definido. 
Escolha um valor que dará o melhor desempenho em todas as situações de 
vôo. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é para ajustar o “VRT TORQUE”. Este ajuste 
determina quanto aplicar de torque ao servo, sendo permitido um máximo de 
“12”. O valor definido de fábrica é “12”, podendo ser modificado, 
dependendo das caracteristicas de cada aeronave ou nível de conforto de 
cada piloto. 
Trutrak recomenda manter o valor pré-definido de fábrica “12” para todas 
as aeronaves. 
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A próxima tela de configuração é o “MIN AIRSPD”- Velocidade mínima. Esta 
variável é definida em “Knots - nós” e indicada no AirSpeed. 
Este valor deve ser fixado acima da velocidade de STALL sem Flaps, mas 
não tão alto a ponto de interferer com a velocidade de manobra com PA 
acionado. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é o “MAX AIRSPD”- Velocidade máxima. Esta 
variável também é definida em “Knots - nós” e indicada no AirSpeed. 
Este valor deve ser fixado em uma velocidade segura abaixo da “redline” 
IAS da aeronave, mas não tão baixa a ponto de interferer com a velocidade 
de manobra com PA acionado. 
 

 
 
A próxima tela de configuração é a “NORM CLIMB”. Este valor refer-se a 
uma velocidade de subida “IAS” “default”, indicada no Airspeed, que será 
definida quando uma altitude maior que a atual é selecionada. 
 

 
 
A próxima tela de configuração refere-se ao “STATIC LAG” – defasagem 
estática. Esta configuração permite compensar eventual defasagem no 
sistema estático da aeronave, que pode ocasionar oscilações do tipo 
“pitch” mesmo em ar calmo. Inicialmente deve ser selecionado o mais baixo 
valor entre “0 e 2”, o qual resultará na eliminação de efeitos de 
“hunting” quando estiver no modo de “Altitude Hold”. 
Este ajuste deveria ser realizado em vôo, com velocidade de cruzeiro. 
 
  

 
 
A próxima tela de configuração é a de “MICROACTIVITY”. 
Este valor deve ser mantido “zero” a menos que seja solicitado alteração 
pelo fabricante. 
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A tela de configuração final é a de “HALF-STEP”. A maioria das vezes, 
este ajuste não necessita ser realizado. Quando for definido como “Y”, o 
atuador de pitch passará a ter uma resposta alta, abreviando etapas de 
atuação. 
Porém, também passará a ter torque menos disponível. 

 
 
Este ajuste deverá ser mantido como “N” a menos que o nariz da aeronave 
passe a mover ligeirámente para cima e para baixo mesmo em ar calmo. 
 
Aperte o botão central para sair do modo de configuração. 
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5. CONTROLES 
 
Pode-se acoplar o PA em 03 (tres) modos, sendo:(1) Pressionando a tecla 
“AP”; (2) Através de botão específico instalado no manche – “Control Weel 
- CWS”; (3) Pressionando a tecla “GPSS”, desde que um sinal de GPSS 
esteja disonível. 
O “CWS” é um interruptor de pulso que deve ser instalado no “stick/yoke – 
manche” para fácil acessibilidade. Quando o interruptor é pressionado 
durante 1.5 segundos a partir do estado desacoplado, o PA acoplara. Se 
pressionado a partir do estado acoplado, o PA desacoplará. 
 

6. CONTROLE LATERAL 
 
Quando o PA for acoplado, ele irá sincronizar com a proa em vôo do sinal 
de GPS. 
Neste momento, o cursor estará localizado na parte inferior dos números 
indicados por “SEL” no display. 
A proa desejada poderá então ser alterada girándo-se o botão central. 
Ao girár o botão central, o increment será de “5°” , pressionando-se e 
mantendo pressionado,ao girár o incremento será de “1°”. 
Pressionando a tecla “TRK” a qualquer momento, irá retornar o PA para a 
situação normal com a proa atual. 
Quando houver um sinal externo de direção proveniente de um “DG ou HSI”, 
ao se pressionar a tecla “EXT” o PA será acoplado ao sinal esterno do “DG 
ou HIS”. Quando acoplado a este modo, o “bug” de proa do sistema de 
navegação passara a controlar a direção de Vôo do PA. Como exemplo, 
quando utilizado junto ao Garmin G900, ao pressionar a tecla “EXT” o PA 
passara a seguir o bug de proa conforme indicado no PFD. 
 
 

6.1. CONTROLE POR: GPS STEERING (GPSS) / GPS NAV  OU GPSV 
 
Pressionando-se a tecla “GPSS” o PA irá entrar em qualquer dos modos 
“GPSS ou GPS NAV”. 
O tipo de sinal comando de direção que estará disponivel - ativo 
(proveniente do sistema de navegação), é que vai determinar como o PA irá 
voar um plano de Vôo carregado no GPS. 
Se somente informações “NMEA (RS-232)” proveniente do GPS forem 
disponíveis, o PA irá sempre sobrevoar cada “waypoint” antes de iniciar a 
curva de interceptação de curso para o próximo “waypoint”. 
 
Se for disponibilizado sinal de commando “ARINC” o PA será guiado através 
de sinais de commando provenientes de um sistema de navegaçaõ tipo EFIS 
ou GPS. Isto significa que que o PA irá contornar e não sobrevoar os 
waypoints, antes de iniciar o curso para o próximo waypoint. 
O display irá 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 necessário 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 será acoplado. 
A função de vôo vertical pode ser desacoplada pressionando-se qualquer 
outro modo vertical. 
Para re-acoplar a função de vôo vertical, pressionar novamente a tecla 
“GPSS”, depois pressionar “ALT” ou selecionar “SVS” = 0 , usando a tecla 
“up or DW”.  
 

 
NOTA: Se não houver sinal direção o GPSS não funcionará. 
 

6.2. CONTROLE DE CURSO POR NAV/LOC 
 
Pressionando a tecla “NAV” o display mostrará o modo de “NAV COURSE (VOR) 
ou LOC COURSE (ILS)”, dependendo qual modo esta selecionado no sistema de 
navegação (PFD do G900). 
O display será: 
 

 
 
Utilize o botão central para selecionar o “NAV COURSE” – curso de 
navegação” desejado. Após selecionado, pressione enter para salvar e 
passar para o modo de seleção de ângulo de interceptação. Este valor pode 
ser ajustado entre 15° a 45°. Girándo o botão central, o incremento é de 
5° em 5° , mantendo pressionando enquanto girá, passa a ser de 1° em 1°.  
Após selecionado o ângulo de interceptação, pressione o botão central 
(enter) para salvar e acionar (iniciar) este controle. 
 

 
 
O ângulo de interceptação selecionado, será convertido em direção de 
interceptação, levando-se em consideração de qual lado do curso a 
aeronave esta voando. 
Adicionalmente, quando a direção de interceptação apresentar-se 
sublinhada, permite também ser ajustada. Desta forma, a atual direção de 
interceptação poderá ser ajustada (ex.: quando vetorada), até que o curso 
selecionado seja bloqueado. 
Durante uma fase de interceptação em um procedimento de aproximação, será 
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 navegação 
(PFD). Quando a aeronave estiver estabilizada no “inbound portion”- reta 
final, do procedimento de aproximação, o display na parte inferior 
esquerda irá apresentar o curso selecionado. 
 

 
 
Se a definição for “LOC COURSE”, e estiver disponível sinal de Glide 
Slope (ILS), o ato de voar sob “Glide slope” por um mínimo de 07 (sete) 
segundos irá automaticamente “Armar” o “Glide Slope”. 
Quando isto ocorrer, será exibido no display: 
 

 
 
Quando a rampa “Glide Slope” for interceptada, o display apresentará: 
 

 
 
 
O “Glide Slope” poderá ser desacoplado pressionando-se a tecla “ALT HOLD” 
ou “SVS – selected Vertical Speed”. O controle lateral do PA irá alterar 
de “LOC COURSE” para “TRK”.  A direção selecionada  passara a ser a mesma 
do “inbound course”. 
NOTA: Quando acoplado no modo “Glide Slope”, apenas um toque na tecla “VS 
up ou Dw” em qualquer direção, irá comandar o PA em vertical speed a 
“500fpm climb”, e entrar em modo de “TRK”. 
 

6.3. MODO DE CURSO REVERSO 
 
Pressione a tecla “REVERSE COURSE - REV” para entrar no controle do modo 
reverso. Desta forma será possível voar “VOR ou LOC” no sentido reverso. 
Voar neste modo, é o mesmo que voar em “NAV COURSE ou LOC COURSE” exceto 
que não haverá “Glide Slope”. 
 

6.4. BACK-UP DE GYRO 
 
Todos os modos de controle laterais anteriormente descritos, baseiam-se 
no fato de possuir sinal de direção 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 inclinação lateral “BANK”. 
Nesta situação, o display substituirá a indicação “TRK” por “BANK”. Esta 
situação é de Back-up e raramente será necessária. 
Entretanto, este modo também permite ajustar valores desejáveis para 
“Bank angle”. O ajuste do “bank angle” pode ser feito girándo-se o botão 
central. O ângulo será selecionado com incrementos de 1° a 5° em qualquer 
direção. Após 5° o ângulo moverá em incrementos de 5° até 30° em qualquer 
direção. 
 

 
 
Se a aeronave iniciar uma curva, estando ela com seleção de 0° no “bank”, 
esta tendência pode ser corrigida, para isto, mantenha pressionado o 
botão central para acessar o ajuste de “TRIM”. O TRIM é ajustável com 
incrementos de 0.2°/min, até 10° em qualquer direção. Proceda com o 
ajuste de TRIM até que a aeronave pare de curvar. 

 

 
 

SE houver um sinal externo de direção proveniente de um “DG ou HSI” 
ativo, a função “EXT” permanecerá funcional, e se a fonte de sinal de 
“GPSS/GPSV estiver funcional, os modos “GPSS e o “VS(GPSV)” também 
estarão funcionais. Os demais modos “NAV” , “LOC COURSE” e “VNAV” , não 
poderão ser navegados sem o sinal de “TRAK” do GPS.  

 
 

6.5. ESTABILIZADOR DE GUINADA – “YAW DAMPER” 
 
O estabilizador de guinadas pode ser utilizado, estando ou não o PA 
acoplado. Este commando automaticamente será acionado, quando o PA é 
acoplado. Quando o PA não estiver acoplado, o ““YD”” pode ser ligado ou 
desligado pressionando-se a tecla “TRK”.  
Se o PA não estiver acoplado, o ““YD”” será automaticamente desacoplado, 
se a aeronave atingir a velocidade minima estabelecida na configuração 
inicial do PA. 
Quando o PA não esta acoplado, mas o ““YD”” esta acoplado, o display 
apresentara: 
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7. MODOS DE CONTROLE VERTICAL 
 
Quando o PA é acoplado, automaticamente será sincronizado com a 
velocidade vertical que vinha sendo voada com aproximação de 100’. Neste 
momento, esta será a velocidade vertical base do sistema. 
O display apresentara no canto superior direito, o valor da altitude e no 
canto inferior direito o valor da velocidade vertical – “SVS”. 
Esta variável pode ser alterada, pressionando-se qualquer lado da tecla 
“VS UP ou DW”. 
Se nesta ocasião o sistema encontra-se em transição para uma determinada 
altitude pré-selecionada, ao pressionar a tecla “VS UP ou DW” no sentido 
correto da transição, irá trocar de ajuste de “air speed” para ajuste de 
“vertical speed”. Este fato não irá cancelar a altitude selecionada, a 
menos que a tecla “VS UP ou DW” seja acionada no sentido inverso do 
deslocamento. 
 

7.1. MODO DE ALTITUDE HOLD 
 
Pressionar “ALT” para selecionar o modo de “ALT HOLD”. A altitude 
selecionada será definida como a primeirá mais próxima com variável de 
100’.  
Ex.: apertando “ALT” entre 4950 e 5050 selecionará 5000. 
 

7.2. CONTROLE VERTICAL POR GPS STEERING (VER TAMBÉM GPSS) 
 
Existindo um sinal de sentido(direção) vertical quando o modo de GPSS 
é ativado, e o PA está em “altitude hold” ou “velocidade vertical zero”, 
o PA irá entrar em no modo de sentido(direção) vertical automaticamente. 
No modo “VS – Vertical Steering” o PA irá seguir os comandos de direção 
vertical gerados por um sistema de navegação (EFIS ou GPS). 
NOTA: Se não existir um sinal de “vertical GPS steering” o PA não terá a 
função operacioanl de “VS (GPSV)”. 
 
Em GPS WAAS/LPV Aproximação 
Uma vez que o “VDI” fique um ponto acima da linha de centro por mais de 
07 (sete) segundos o modo de “VS” entrará em “ARM” – armado, sendo 
apresentado no display: 
 

 
 
Assim que o “VDI” passe pela linha de centro o PA será automaticamente 
acoplado para um “Glide Slope” virtual , e o display apresentará: 
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7.3. AJUSTE DA PRESSÃO BAROMÉTRICA 
 
A pressão barométrica deve ser ajustada antes de utilizarmos as 
caracteristicas de seleção de altitude. 
Para entrar no sitema de configuração do barômetro “BARO SET” manter 
pressionado por 03 (tres) segundos a tecla “SEL”. 
O Display mostrará a tela seguinte. 
 

 
 

Gire o botão central para para colocar a pressão barométrica atual. O 
Valor “default” é 29.92. Pressione enter para salvar e sair. 
Somente para “Garmin G900X”, valor do barômetro será automaticamente 
fixado, quando o ajuste é feito no G900x. 
 

7.4. SELEÇÃO DE MODO DE ALTITUDE 
 
Pressionando-se a tecla “SEL” irá aparecer “SEL ALT” no display. A Partir 
deste ponto, o valor de altitude estará sublinhado, permitindo-se 
portanto ser ajustado. Girándo o botão central, iremos ajustar o valor 
com incremento de 500’, pressionando o botão central e mantendo 
pressionado, ao girár o incremento passa a ser de 50 em 50’. Após ajuste 
pressionar enter para salvar o valor desejado e avançar o cursor para o 
ajuste seguinte de “IAS” ou “SVS”. 
 
 

 
 
Ao se ajustar uma altitude que seja mais alta que a atual em Vôo, o PA 
automaticamente adotará  para efetuar a transição, “NORM CLIMB” de “IAS” 
conforme pré-configurado no sistema. Este valor pode ser alterado 
girándo-se o botão central. Quando o “airspeed – IAS” for ajustado, 
pressionar enter para salvar o valor, e somente a partir deste ponto, 
automaticamente o PA começará a transição para a altitude selecionada. 
O PA irá então voltar para o display normal de Vôo. 
Se desejarmos utilizar “vertical speed – VS” para transição de altitude 
no lugar de “IAS”, simplesmente aperte  a tecla “VS Up ou DW” no sentido 
que deseja atribuir a transição. 
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Se a altitude selecionada for uma altitude pelo menos 500’ mais baixa que 
a altitude atual em Vôo, o PA irá permitir que você escolha a razão de 
descida. A razão de descida, por “default” é de 500fpm. Use a tecla “VS 
Up ou DW” no sentido que deseja atribuir a transição e atribua o valor 
desejado. Quando a razão de descida estiver ajustada, pressionar enter 
para salvar o valor e somente a partir deste ponto automaticamente o PA 
começará a transição para a altitude selecionada.  
 

 
 
Tanto “airspeed – IAS” – velocidade de descida  como “Altitude” podem ser 
modificados a qualquer tempo, durante o processo de transição para a 
altitude selecionada. Para proceder com este ajuste pressione ao botão 
central uma 1a. vez, irá acessar o modo de ajuste de altitude, 
pressionando uma 2a. vez, irá acessar o modo de ajuste de “IAS” e uma 3a. 
vez para retornar ao modo normal de “TRK”. Automaticamente após um curto 
período de tempo o display voltará para o modo de direção. 
 

 

PARANDO A TRANSIÇÃO A UMA ALTITUDE SELECIONADA 
 
Quando a aeronave se encontra emu ma transição de altitude, subindo ou 
descendo, a interrupção desta transição só poderá ser feita pressionando-
se a tecla “ALT”. O PA irá adotar a altitude 100’ mais próxima e entrar 
em “ALT HOLD”.  

7.5. MODO DE VNAV 
 
Pressionar a tecla “VNAV” para entrar no modo de “VNAV – navegação 
vertical” . 
NOTA: Se não houver um sinal de GPS presente, o modo “VNAV” não irá 
funcionar. 
O Campo “SEL ALT” irá aparecer  sublinhado no display. A Partir deste 
ponto, o valor de altitude poderá ser ajustado girándo o botão central, 
para a altitude desejada. Após ajuste pressionar enter para salvar o 
valor desejado. 
 

 
Na próxima etapa, o cursor se moverá para o campo de “DIST”. Gire o botão 
central para selecionar a distância desejada em “NM” – milhas náuticas, 
isto significa a distância a ser percorrida até que se atinja a altitude 
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desejada, ou seja, quero atingir a altitude “x” após percorridas “y” NM. 
Quando a distância estiver ajustada, pressionar enter para salvar o valor 
e somente a partir deste ponto automaticamente o PA começará a transição 
para a altitude selecionada. 
 

 
 
Exatamente como no modo de seleção de altitude, a altitude selecionada e 
a distância selecionada podem ser alteradas durante o período de 
transição, pressionando-se a botão central uma 1a. vez, irá acessar o 
modo de ajuste de altitude, pressionando uma 2a. vez, irá acessar o modo 
de ajuste de “DIST” e uma 3a. vez para retornar ao modo normal de “TRK”. 
Automaticamente após um curto período de tempo o display voltará para o 
modo de direção. 
 

 

7.6. AIRSPEED MÍNIMO – VELOCIDADE MÍNIMA 
 
Estando o PA acoplado, a qualquer instante que a velocidade cair para a 
velocidade mínima pré-estabelecida, o display do PA começará a piscar 
“MIN AS”, e automáticamente derrubará o nariz da aeronave para ganhar 
velocidade até atingir a mínima velocidade pré-estabelecida. 
 

 
 

7.7. MÁXIMO AIRSPEED – VELOCIDADE MÁXIMA 
 
Estando o PA acoplado, a qualquer instante que a velocidade atingir a 
velocidade máxima pré-estabelecida, o display do PA começará a piscar 
“MAX AS”, e automáticamente elevará o nariz da aeronave para perder 
velocidade, de modo a não ultrapassar a máxima velocidade estabelecida. 
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8. INICIALIZANDO O AUTOPILOT 
 

8.1. ADQUIRINDO SINAL DE GPS 
 
Se não for recebido nenhum sinal de GPS, a parte superior esquerda do 
display irá apresentar “NO GPS”. 
Se um sinal de GPS está presente, mas ainda não se estabeleceram as 
posições de satelite, a parte inferior esquerda do display irá apresentar 
“NO FIX” com um sinal de “.” piscando. Quando as posições de satelite 
forem estabelecidas o display apresentara “GPS OK”, com um sinal  “*” 
piscando. 
A partir deste ponto, se alguma velocidade de deslocamento for percebida, 
o display apresentara ”TRK” seguido da informação da velocidade. Para que 
apresente velocidade, é necessário ao menos 10 Knots. 
 
As 04 (quatro) possíveis telas são as abaixo apresentadas: 
 

 

 

8.2. SELEÇÃO DE ALTITUDE COM O PA AINDA DESACOPLADO 
 
Podemos ajustar uma altitude de Vôo, antes da decolagem, ainda com a 
aeronave em solo. 
Mesmo com o PA desacoplado “AP OFF” pode-se pressionar a tecla “SEL” e 
ajustar uma altitude desejada. Após ajuste apertar a tecla enter. 
NOTA: O Barômetro deve ser ajustado antes do ajuste de altitude. No caso 
do G900, ajustar no PFD, que o PA será ajustado automaticamente. 
O display apresentará a altitude selecionada, embora o PA ainda esteja 
desacoplado. 
Este procedimento servirá para lembrar que o PA irá entrar em atitude de 
“Climb” quando for acoplado. O PA não irá entrar em atitude de “Climb” 
utilizando o “IAS”, e sim através da razão de subida “default” -“VS” de 



 

ACB_Rev0	–	07.12	 Página	21	
 

500fpm. A razão de subida pode também ser ajustada através da tecla “VS 
UP ou DW” 
 

 

8.3. GYRO SET 
 
Mesmo que o PA tenha sido inicializado corretamente, poderá ainda ser 
feito o ajuste do Gyro antes da decolagem. 
Para realizar um ajuste manual, deve-se poroceder da seguinte forma: 
Com o PA desacoplado, manter pressionado por aprox. 40 segundos o botão 
central. O display irá apresentar “GYRO SET” enquanto o botão estiver 
pressionado. Esta calibragem somente pode ser realizada com a aeronave 
parada no solo.  
Este procedimento não é necessário, a menos que requerido pelo 
fabricante. 
 

8.4. ACOPLANDO O AUTOPILOT 
 
Assim que o PA seja acoplado, e uma vez sincronizada a “VS”, devemos 
estar atento para verificar se poderá ser mantida a razão de subida. 
Caso não ocorra, automaticamente a “IAS” – será reduzida de modo a tentar 
manter a “VS” ajustada. 
Ao se atingir a “AS MIN” – velocidade minima, o PA irá manter esta IAS de 
modo a não entrar em “STALL”. 
Quando a “VS” da aeronave é aproximadamente menos de 400 fpm, o PA irá 
inicialmente selecionar “zero” como velocidade vertical. Pode-se utilizar 
a tecla “VS UP ou DW” para alterar o valor definido inicialmente se 
desejável for. 
 

8.5. AJUSTANDO O TRIM DE PITCH (ARFAGEM) 
 
O servo de “pitch” contém um sensor de torque, que envia um sinal para o 
sistema de controle, quando a força para cima ou para baixo aplicada na 
caixa de engrenagem é maior que um determinado valor limite pré-
estabelecido. 
Quando este sinal de “fora-de-condição de TRIM” persistir em qualquer 
direção por mais de poucos segundos, aparecerão no display 03 (tres) 
barras horizontais dinâmicas que se movimentarão no sentido para o qual 
deveremos ajustar o TRIM. O TRIM deverá então ser ajustado de modo a 
neutralizar a indicação das barras. 
Ajustar o TRIM através de acionamentos mecânicos é fácil, mas ajustar o 
TRIM quando se dispõe de acionamento elétrico torna-se mais difícil. 
Quando o TRIM com acionamento elétrico tem ação vagarosa, o Piloto tem 
tempo suficiente para atuar assim que nota que a barra de tendência 
desaparece (atinge o ponto neutro), impedindo desta forma que ela 
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ultrapasse o ponto neutron e assuma uma posição reversa. Caso a ação do 
TRIM seja rápida, uma maneira de ajustar seria dar pequenos “pulsos” no 
botão 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 momentânea de alimentação elétrica, o PA se 
desacoplará. 
Quando isto acontece será necessário fazer um ajuste de “GYRO” em 
Vôo” antes de se reacoplar o PA. Voe a aeronave tão nivelada e reta 
quanto possível, ao mesmo tempo que mantem pressionado o botão central. 
Mantenha pressionado o botão central por aprox. 20 segundos. Acople o PA 
e verifique se existe diferença entre os valores indicados de “TRK” e o 
“SEL”. 
Se a diferença for maior que 15°, repita o procedimento de ajuste de 
“GYRO”, se for menor que 15° ela automaticamente se ajustará após pouco 
tempo de vôo nivelado. 
Após o pouso repita o procedimento de ajuste de “GYRO”, com a aeronave 
estacionada, porém desta vez mantendo o botão central pressionado por 
aprox. 40 segundos. 
Este procedimento irá assegurar que o “GYRO” estará calibrado 
corretamente quando do próximo vôo. 
 

10. MODO GPSS DE APROXIMAÇÃO PERDIDA 
 
O modo GPSS para aproximação perdida, somente funcionará se o PA ainda 
encontrar-se acoplado a um procedimento GPS de “Glide Slope”. 
Para iniciar este procedimento aperte a tecla “VS UP ou DW” (qualquer 
direção funciona).  Neste momento o procedimento de aproximação poderá 
ser suspenso no GPS (pressione “SUSP” no Garmin). O PA manterá 500 fpm de 
“Climb” e passará a voar no procedimento de aproximação perdida. 
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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________________________________________ 
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