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In dieser Version bleiben fiir den Anschluss
eines CAN—Controllers diese Pins reserviert:

D13 (SCK)
D12 (MISO)

D11 (MOSI)
D9 Ecs)
2 (INT)

EN

Ruderlage

Maximal Simple Steuerung
fir einen Autopiloten.

Der Ap hat als einziges Bedienelement
einen Ein/Aus—Schalter im Cockpit.
Man bringt das Schiff manuell auf den
gewlnschten Kurs, schaltet den AP

ein, und dieser halt diesen Kurs fortan
nach seinem Magnetkompass.

Will man den Kurs andern, schaltet man
den AP aus, bringt das Schiff manuell
auf den neuen Kurs und schaltet den AP
wieder ein.

Wenn die vorgesehene Option "CAN"
(Steuerung nach Wind) realisiert ist,
wird es eine Wahlmaoglichkeit zwischen
diesen Optionen Kompass/Wind nur am
AP selbst geben, nicht im Cockpit!

SCK

MISO
MQSI
S

Fur das Programm wichtige Pins:

Rudermaschine Stromaufnahme (ANIN)
Rudermaschine Enable (DO)
Rudermaschine PWM RE (DO PWM)
Rudermaschine PWM LI (DO PWM)

N N

Kupplung Stromaufnahme (ANIN)
Kupplung ENABLE (DO)

Kupplung PWM RE (DO PWM)
Kupplung PWM LI (DO PWM)

Ruderlage (ANIN) :
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