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Nationales Vorwort

Das internationale Dokument ISO 25862:2019 ist unverändert in diese Norm übernommen worden.

Das zuständige deutsche Normungsgremium ist der Arbeitsausschuss NA132-03-10AA �Navigation� in der
DIN-Normenstelle Schiffs- und Meerestechnik (NSMT).

Es wird auf die Möglichkeit hingewiesen, dass einige Elemente dieses Dokuments Patentrechte berühren kön-
nen. DIN ist nicht dafür verantwortlich, einige oder alle diesbezüglichen Patentrechte zu identifizieren.

Für die in diesemDokument zitierten Dokumentewird im Folgenden auf die entsprechenden deutschen Doku-
mente hingewiesen:

IEC 60945 siehe DINEN60945

Aktuelle Informationen zudiesemDokument könnenüber die Internetseiten vonDIN (www.din.de) durch eine
Suche nach der Dokumentennummer aufgerufen werden.

Änderungen

Gegenüber DIN ISO25862:2013-01 wurden folgende Änderungen vorgenommen:

a) Abschnitt 1: eine Übersicht über die Anhänge wurde hinzugefügt;

b) Abschnitt 2: IMO-ResolutionA. 382 (X) wurde in die Literaturhinweise verschoben;

c) Abschnitt 3: 3.4 und 3.5 wurden hinzugefügt;

d) Abschnitt 4: 4.1 wurde hinzugefügt. Der Temperaturbereich der Magnetkompasse der Klasse B wurde auf
��30 °C bis +60 °C� geändert (4.2.6). Das magnetische Moment der Magnetkompasse der Klasse B wurde
in Bild 1 hinzugefügt. Tabelle 2wurde aktualisiert (Die gleichmäßige Gradeinteilung beiMagnetkompassen
der Klasse B wurde auf �1°, 2°, 2,5° oder 5°� geändert. Die Rosennummerierung bei Magnetkompassen der
Klasse B wurde auf �Alle 30° oder alle 10°� geändert.), und 4.7 wurde aktualisiert;

e) Abschnitt 5: 5.1, 5.2.1 und 5.3.1 wurden hinzugefügt. 5.2.6 und 5.3.6 wurden aktualisiert;

f) Abschnitt 6: 6.1 wurde hinzugefügt;

g) AnhangD: D.2.4.1 undD.2.6.1 wurden hinzugefügt;

h) AnhangH: H.2.1 wurde hinzugefügt;

i) Literaturhinweise: IMO-ResolutionA. 382 (X) und EN166 wurden hinzugefügt.

Frühere Ausgaben

DINEN ISO449: 1999-09
DINEN ISO613: 2002-02
DINEN ISO694: 2001-12
DIN ISO25862: 2013-01
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Nationaler Anhang NA
(informativ)

Literaturhinweise

DINEN60945, Navigation- und Funkkommunikationsgeräte und �systeme für die Seeschifffahrt� Allgemeine
Anforderungen� Prüfverfahren und geforderte Prüfergebnisse (IEC 60945:2002)
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Vorwort

ISO (die Internationale Organisation für Normung) ist eine weltweite Vereinigung nationaler Normungs-
organisationen (ISO-Mitgliedsorganisationen). Die Erstellung von InternationalenNormenwird üblicherweise
von Technischen Komitees von ISO durchgeführt. Jede Mitgliedsorganisation, die Interesse an einem Thema
hat, fürwelches ein Technisches Komitee gegründetwurde, hat das Recht, in diesemKomitee vertreten zu sein.
Internationale staatliche und nichtstaatliche Organisationen, die in engem Kontakt mit ISO stehen, nehmen
ebenfalls an der Arbeit teil. ISO arbeitet bei allen elektrotechnischen Themen eng mit der Internationalen
Elektrotechnischen Kommission (IEC) zusammen.

Die Verfahren, die bei der Entwicklung dieses Dokuments angewendet wurden und die für die weitere Pflege
vorgesehen sind, werden in den ISO/IEC-Direktiven, Teil 1 beschrieben. Es sollten insbesondere die unter-
schiedlichen Annahmekriterien für die verschiedenen ISO-Dokumentenarten beachtet werden. Dieses Doku-
ment wurde in Übereinstimmung mit den Gestaltungsregeln der ISO/IEC-Direktiven, Teil 2 erarbeitet (siehe
www.iso.org/directives).

Es wird auf die Möglichkeit hingewiesen, dass einige Elemente dieses Dokuments Patentrechte berühren kön-
nen. ISO ist nicht dafür verantwortlich, einige oder alle diesbezüglichen Patentrechte zu identifizieren. Details
zu allen während der Entwicklung des Dokuments identifizierten Patentrechten finden sich in der Einleitung
und/oder in der ISO-Liste der erhaltenen Patenterklärungen (siehe www.iso.org/patents).

Jeder in diesemDokument verwendete Handelsname dient nur zur Unterrichtung der Anwender und bedeutet
keine Anerkennung.

Für eine Erläuterung des freiwilligen Charakters von Normen, der Bedeutung ISO-spezifischer Begriffe und
Ausdrücke in Bezug auf Konformitätsbewertungen sowie Informationen darüber, wie ISO die Grundsätze
der Welthandelsorganisation (WTO) hinsichtlich technischer Handelshemmnisse (TBT) berücksichtigt, siehe
www.iso.org/iso/foreword.html.

Dieses Dokument wurde vom Technischen Komitee ISO/TC8, Ships and marine technology, Unterkomitee SC 6,
Navigation and ship operations erarbeitet.

Diese zweite Ausgabe ersetzt die erste Ausgabe (ISO25862:2009), die technisch überarbeitet wurde.

Die wesentlichen Änderungen im Vergleich zur Vorgängerausgabe sind folgende:

� Abschnitt 1: eine Übersicht über die Anhänge wurde hinzugefügt.

� Abschnitt 2: IMO ResolutionA. 382 (X) wurde in die Literaturhinweise verschoben.

� Abschnitt 3: 3.4 und 3.5 wurden hinzugefügt.

� Abschnitt 4: 4.1 wurde hinzugefügt. Der Temperaturbereich der Magnetkompasse der Klasse B wurde auf
��30 °C bis +60 °C� geändert (4.2.6). Das magnetische Moment der Magnetkompasse der Klasse B wurde in
Bild 1 hinzugefügt. Tabelle 2 wurde aktualisiert (Die gleichmäßige Gradeinteilung bei Magnetkompassen
der Klasse B wurde auf �1°, 2°, 2,5° oder 5°� geändert. Die Rosennummerierung bei Magnetkompassen der
Klasse B wurde auf �Alle 30° oder alle 10°� geändert.), und 4.7 wurde aktualisiert.

� Abschnitt 5: 5.1, 5.2.1 und 5.3.1 wurden hinzugefügt. 5.2.6 und 5.3.6 wurden aktualisiert.

� Abschnitt 6: 6.1 wurde hinzugefügt.

� AnhangD: D.2.4.1 undD.2.6.1 wurden hinzugefügt.
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� AnhangH: H.2.1 wurde hinzugefügt.

� Literaturhinweise: IMO ResolutionA. 382 (X) und EN166 wurden hinzugefügt.

Rückmeldungen oder Fragen zu diesem Dokument sollten an das jeweilige nationale Normungsinstitut des
Anwenders gerichtet werden. Eine vollständige Auflistung dieser Institute ist unter www.iso.org/members.
html zu finden.
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1 Anwendungsbereich

Dieses Dokument legt Anforderungen an Konstruktion und Leistung von Magnetkompassen für die Seeschiff-
fahrt für Navigations- und Steuerzwecke, Kompassstände und Peilvorrichtungen fest.

Es sind zwei Arten von Kompassständen festgelegt; die jeweilige Art für ein bestimmtesWasserfahrzeug ergibt
sich aus der Auslegung des Schiffs (siehe Abschnitt 5).

Dieses Dokument gilt für Flüssigkeitsmagnetkompasse, die

� für die Verwendung beim Navigieren und Steuern auf See vorgesehen sind,

� ein System zur Direktablesung haben und

� Reflexions-, Projektions- und Fernkompasse sein können.

In diesem Dokument wird unter einem Magnetkompass ein Gerät verstanden, das aus einem durch eine ein-
zelne Pinne unterstützten Rosensystem in einem vollständig mit Flüssigkeit gefüllten Kessel besteht, und das
in einemKardansystem innerhalb oder außerhalb des Kessels aufgehängt ist. Kompasse ohne kardanische Auf-
hängung sind jedoch ebenfalls in diesem Dokument erfasst. Die Anforderungen, die sich auf die kardanische
Aufhängung beziehen, gelten für diese Kompasse nicht.

Dieses Dokument gilt für Magnetkompasse an Bord:

a) aller Schiffe, für die das Führen eines Regelkompasses nach SOLAS Kapitel V, also eines Magnetkompasses
der Klasse A, vorgeschrieben ist,

b) von Rettungsbooten und Bereitschaftsbooten, wie sie nach dem LSA-Code der IMO definiert undmit einem
Magnetkompass der Klasse B auszurüsten sind, und

c) aller Schiffe, für die a) und b) nicht gelten, die aber mit einem Magnetkompass der Klasse A oder B ausge-
rüstet sind.

Dieses Dokument gilt nicht für:

a) Trockenkompasse,

b) Kompassarten, die nach anderen als den oben genannten Prinzipien konstruiert sind oder die nicht den
gegebenen Beschreibungen entsprechen und

c) Handpeilkompasse.

Die Anforderungen für die Prüfung und Zertifizierung von Magnetkompassen für die Seeschifffahrt, Peilvor-
richtungen und Kompassständen sind in AnhangA, AnhangB, Anhang C undAnhangD festgelegt. Die Anfor-
derungen an die Aufstellung auf Schiffen, die Bestimmung von Schutzabständen und die Kompensierung von
Kompassen sind in Anhang E, Anhang F bzw. AnhangG festgelegt. Die besonderen Anforderungen an Magnet-
kompasse für Rettungsboote/Bereitschaftsboote sind in AnhangH festgelegt.

2 Normative Verweisungen

Die folgenden Dokumente werden im Text in solcher Weise in Bezug genommen, dass einige Teile davon oder
ihr gesamter Inhalt Anforderungen des vorliegenden Dokuments darstellen. Bei datierten Verweisungen gilt
nur die in Bezug genommene Ausgabe. Bei undatierten Verweisungen gilt die letzte Ausgabe des in Bezug
genommenen Dokuments (einschließlich aller Änderungen).

ISO 1069,Magnetic compasses and binnacles for sea navigation� Vocabulary
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IEC 60945,Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems� General requirements�
Methods of testing and required test results

3 Begriffe

Für die Anwendung dieses Dokuments gelten die Begriffe nach ISO1069 und die folgenden Begriffe.

ISO und IEC stellen terminologische Datenbanken für die Verwendung in der Normung unter den folgenden
Adressen bereit:

� ISO Online Browsing Platform: verfügbar unter http://www.iso.org/obp

� IEC Electropedia: verfügbar unter http://www.electropedia.org/

3.1
Magnetsensor
Sensor, der das erdmagnetische Feld zur Eingabe der Kursinformation in eine Selbststeueranlage, in eine Kurs-
alarmanlage oder in andere Anlagen verwendet

3.2
Mindestabstand
Abstand zwischen dem kompassnächsten Punkt des magnetisierbaren Werkstoffs, aus dem der Schiffskörper
besteht, und demMittelpunkt des Kompasses

Anmerkung 1 zum Begriff: Der Mindestabstand für einen Regelkompass ist in Bild E.1 angegeben und für einen Steuer-
kompass in Bild E.2.

3.3
Schutzabstand
Abstand, gemessen zwischen dem kompassnächsten Punkt des jeweiligen Gegenstandes und demMittelpunkt
des Kompasses

Anmerkung 1 zum Begriff: Der Schutzabstand wird festgelegt wie in Anhang F beschrieben.

3.4
Einschwingzeit
benötigte Zeitdauer für die endgültige Rückkehr innerhalb von ±1° des magnetischen Meridians nach einer
Anfangsauslenkung von 90° aus diesem Meridian

3.5
Scheibe für Seitenpeilungen
Pelorus
Gerät zum Anpeilen entfernter Objekte oder der Sonne, die vom Aufstellungsort des Kompasses nicht sichtbar
sind und deren Höhen zwischen 5° unter und 30° über der Horizontalen liegen

4 Magnetkompasse

4.1 Allgemeines

4.1.1 Magnetkompass der KlasseA

� vorgesehen für die Schiffsnavigation und zum Steuern auf See;

� Flüssigkeitsmagnetkompass mit oder ohne Kardansystem und

� mit System zur Direktablesung, bei dem es sich um einen Reflexions-, Projektions- oder Fernkompass han-
deln kann.
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4.1.2 Magnetkompass der KlasseB

� vorgesehen für die Navigation auf See an Bord von �Schiffen für eingeschränkte Fahrtbereiche, Rettungs-
boote oder Bereitschaftsboote�;

� Flüssigkeitsmagnetkompasse mit oder ohne Kardansystem und

� mit System zur Direktablesung, bei denen es sich um einen Reflexions-, Projektions- oder Fernkompass
handeln kann.

4.2 Konstruktion undWerkstoffe

4.2.1 Magnetisierbarer Werkstoff

Die in Rosensystemen von Magnetkompassen verwendeten Magnete müssen aus einem geeigneten magneti-
sierbaren Werkstoff mit hoher Remanenz und einer Koerzitivfeldstärke von mindestens 18 kA/m bestehen.
Alle anderen in Magnetkompassen (außer in Fernkompassen) verwendeten Ausstattungen müssen aus nicht
magnetisierbaren Werkstoffen sein.

4.2.2 Steuerstrich

Bei Kompassen der Klasse A muss der Abstand zwischen dem Steuerstrich und dem Außenrand der Rose für
direkt ablesbare Kompasse und Reflexionskompasse zwischen 1,5mm und 3,0mm liegen und für Projekti-
onskompasse zwischen 0,5mm und 1,5mm. Die Breite des Steuerstrichs darf nicht größer sein als 0,5° der
Gradteilung der Rose.

Bei Kompassen der Klasse B muss der Kompass mindestens einen Steuerstrich haben, der die Vorausrichtung
des Schiffs anzeigt (der Hauptsteuerstrich). Zusätzliche Steuerstriche sind zulässig.

Der Steuerstrich muss so gestaltet sein, dass der Kompass vom Steuerstand aus abgelesen werden kann, auch
wenn der Kessel bei Kompassen mit kardanischer Aufhängung um 10° oder in anderen Fällen um 30° geneigt
ist.

4.2.3 Position der Rose (nur KlasseA)

Wenn der Deckelring und die Auflagefläche für die Peilvorrichtung horizontal sind, müssen die Gradteilung
der Rose, der Steuerstrich, wenn er ein Punkt ist, die Pinnenspitze und die äußere Kardanachse innerhalb von
1mm in der Horizontalebene liegen, die durch die kompassfeste Kardanachse hindurchgeht.

4.2.4 Winkel zwischen den Kardanachsen und Schnittlinie der durch sie hindurchgehenden
Vertikalebenen

Der Winkel zwischen der äußeren und der inneren Kardanachse muss die in Tabelle 1 angegebenen Werte
haben. Die Vertikalebenen durch die Kardanachsenmüssen sich innerhalb von 1mmAbstand von der Pinnen-
spitze schneiden. Durch etwaiges Axialspiel dürfen diese Toleranzen nicht überschritten werden.

Tabelle 1 �Winkel der Kardanachsen

Magnetkompasse
Winkel der

Kardanachsen

Klasse A (90 ± 1)°

Klasse B (90 ± 2)°
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Die äußere Kardanachse muss in die Längsschiffsrichtung zeigen. Für Kompasse ohne kardanische Aufhän-
gung, die ebenfalls in diesemDokument erfasst sind, gelten die Anforderungen für die kardanischeAufhängung
nicht.

4.2.5 Dicke des oberen Deckelglases (nur KlasseA)

Das Deckel- und das Bodenglas von Kompassen müssen bei nichtgehärtetem Glas mindestens 4,5mm und bei
gehärtetem Glas mindestens 3,0mm dick sein. Diese Werte gelten nicht für die Dicke des oberen Glases von
Kugelkompassen. Wenn ein anderer Werkstoff als Glas verwendet wird, muss er die Anforderungen in B.1 d)
erfüllen.

4.2.6 Konstruktionsanforderungen innerhalb des Temperaturbereichs

Alle Kompasse der KlassenA undB müssen im gesamten Temperaturbereich von �30 °C bis +60 °C bestim-
mungsgemäß funktionieren, und:

a) die Flüssigkeit im Kompasskessel muss klar und frei von Luftblasen bleiben und darf weder emulgieren
noch einfrieren;

b) es darf weder Luft nach innen eindringen noch Flüssigkeit nach außen austreten. Es dürfen sich keine Luft-
blasen imKompass bilden, es sei denn, dass sie speziell zumAusgleich von Ausdehnungen vorgesehen sind.
Eine Luftblase, die in einem Kompass zum Ausgleich von Ausdehnungen vorgesehen ist, darf weder die
Funktionsfähigkeit noch die Ablesbarkeit des Kompasses beeinträchtigen;

c) es darf die innen verwendete Farbe nicht abblättern, rissig werden oder sich merklich verfärben;

d) die Auflagekraft muss so groß sein, dass das Rosensystem in dauerndem Kontakt mit seiner Pinne bleibt;

e) der Werkstoff der Kompassrose darf sich nicht verformen.

4.2.7 Horizontallage

Der Kompasskessel muss so ausbalanciert sein, dass sich sein Deckelring oder das obere Deckelglas innerhalb
von 2° der Horizontalebene einstellt, wenn der Kardanring in der Horizontallage fixiert ist. Dasmuss unabhän-
gig davon erfüllt sein, ob die Peilvorrichtung oder die Steuerlupe aufgesetzt ist oder nicht.

4.3 Einbau

4.3.1 Neigung der Haltevorrichtung

Der Kompasskessel muss somontiert sein, dass der Kompass unabhängig von den See- oderWitterungsbedin-
gungennicht aus seinerHalterung herausspringen kannunddass derDeckelring innerhalb von 2° zurHorizon-
talebene bleibt, wenn der Kompassstand in eine beliebige Richtung geneigt ist, wobei folgende Höchstwerte
gelten:

a) 40° bei Kompassen der Klasse A und

b) 30° bei Kompassen der Klasse B.

Die Lager der inneren und äußeren Kardanachsen müssen vom gleichen Typ sein.

4.3.2 Neigungsfreiheit der Rose bei nichtkardanischer Aufhängung

Bei Kompassen ohne kardanische Aufhängung muss die Neigungsfreiheit der Rose in allen Richtungen min-
destens 30° betragen.
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4.4 Rosensystem

4.4.1 Trägheitsmoment

Die Trägheitsmomente des Rosensystemsmüssen in Bezug auf alle horizontalen Achsen durch den Pinnenauf-
lagepunkt einander ungefähr gleich sein.

4.4.2 Auflage (nur KlasseA)

Das Rosensystem muss durch geeignete Mittel in seiner Lage gehalten werden und sich frei drehen können,
auch wenn der Kessel um 10° um eine beliebige Achse geneigt wird.

4.4.3 Magnetisches Moment

Das magnetische Moment der Rosenmagnete darf nicht kleiner sein als der in Bild 1 angegebene Wert.
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Legende

X Rosendurchmesser, in Millimeter
Y magnetisches Moment, in A ·m2

Magnetkompass der Klasse A
Magnetkompass der Klasse B

Bild 1�Magnetisches Moment vonmit Flüssigkeit gefüllten Kompassen (Mindestanforderungen)

4.4.4 Einschwingzeit

Die Einschwingzeit eines Rosensystems darf 240/�� s bei einer Temperatur von (20 ± 3) °C nicht überschrei-
ten, wobei H die horizontale Komponente der magnetischen Flussdichte in Mikrotesla (µT) am Prüfort ist.

4.4.5 Neigung des Rosensystems im Zusammenhang mit dem Vertikalfeld (nur KlasseA)

Das Rosensystem muss so konstruiert oder so ausbalanciert sein, dass es um nicht mehr als 0,5° gegen die
Horizontalebene geneigt ist, wenn die vertikale Flussdichte gleich null ist. Die Neigung darf sich umnichtmehr
als 3° ändern, wenn sich die vertikale Flussdichte um 100 µT ändert.
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4.4.6 Auflagekraft (nur KlasseA)

Die auf das Pinnenlager wirkende Kraft in der vom Rosensystem verwendeten Flüssigkeit muss bei einer Tem-
peratur von (20 ± 3) °C zwischen 0,04N und 0,14N betragen.

4.5 Kompassrose

4.5.1 Gradeinteilung

DieKompassrosemuss in 360einzelneGrad eingeteilt sein, vonNordbeginnendund �vonobenbetrachtet � im
Uhrzeigersinn fortschreitend. Die Gradeinteilung muss Tabelle 2 entsprechen. Zusätzlich muss die Rose nach
Festlegung in Tabelle 2 mindestens alle zehn Grad (Klasse A) und alle zehn oder dreißig Grad (Klasse B) mit
der entsprechenden dreistelligen Zahl (z. B. 030) bezeichnet sein. Nord muss mit �000°� bezeichnet sein.

Die Hauptstriche müssen mit den Großbuchstaben �N�, �S�, �E� und �W� gekennzeichnet sein; Hauptzwischen-
striche dürfen ebenfalls gekennzeichnet sein. Alternativ darf der Nordpunkt durch ein geeignetes Symbol
bezeichnet werden.

Tabelle 2 � Gradeinteilung der Rose

Magnetkompasse Gleichmäßige Gradeinteilung Rosenbeschriftung

Klasse A 1° Alle 10°

Klasse B 1°, 2°, 2,5° oder 5° Alle 30° oder alle 10°

Wenn die Kompassrose auf beiden Seiten bedruckt ist, müssen die Gradteilungen mit einer Toleranz von 0,2°
übereinstimmen.

4.5.2 Rosendurchmesser

Der Durchmesser der Kompassrosen muss Tabelle 3 entsprechen.

Tabelle 3 � Rosendurchmesser

Magnetkompasse Kompassstandtyp Rosendurchmesser

A1 165mm oder mehr
Klasse A

A2 125mm oder mehr

A1
Klasse B

A2
125mm oder mehr

ANMERKUNG1 Die Kompassstandtypen sind in 5.2 (TypA1) und 5.3 (TypA2) festgelegt.

ANMERKUNG2 Der erforderliche Durchmesser einer Kompassrose für die Verwendung bei

Rettungsbooten/Bereitschaftsbooten ist inH.2.2 festgelegt.

4.5.3 Ablesbarkeit

Steuerkompasse, unabhängig von ihrer Klasse,müssen von einer normalsichtigen Person aus einer Entfernung
zumMagnetkompass nach Tabelle 4 sowohl bei Tageslicht als auch bei künstlicher Beleuchtung ablesbar sein.
Dabei muss die Gradteilung der Rose innerhalb eines Sektors von nicht weniger als 15° beiderseits des Steu-
erstriches ablesbar sein. Die Verwendung eines Vergrößerungsglases ist zulässig.
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Bei Reflexions- und Projektionskompassenmuss für eine normalsichtige Person aus einer Entfernung von 1m
vom dargestellten Rosenbild der Steuerstrich sichtbar undmit einem 30°-Sektor des dargestellten Rosenbilds
ablesbar sein.

Tabelle 4 � Lesbarkeitsabstand

Magnetkompasse
Ablesbarkeitsabstand von

Kompassen

Klasse A 1,4m

Klasse B 1,0m

4.5.4 Peilkompasse

Wenn ein Peilkompass mit einer Skala für Seitenpeilungen ausgerüstet ist, muss die Skala in Grad von
0° bis 360° im Uhrzeigersinn fortschreitend eingeteilt sein. Dabei zeigt der an der Peilvorrichtung abgelesene
Wert Null die Schiffsvorausrichtung an.

4.6 Genauigkeit

4.6.1 Richtungsfehler

Der Richtungsfehler ist auf Ungenauigkeiten bei der Konstruktion des Rosensystems zurückzuführen. Er setzt
sich zusammen aus:

a) einer Fehlausrichtung zwischen der Magnetausrichtung und der Gradteilung der Kompassrose (Kollimati-
onsfehler);

b) Ungenauigkeiten der Kompassrosenteilung;

c) der Exzentrizität der Teilung der Kompassrose in Bezug auf das Drehzentrum der Rose.

Unabhängig vom anliegenden Kurs darf der Richtungsfehler die in Tabelle 5 angegebenen Werte nicht über-
schreiten.

Tabelle 5 � Richtungsfehler

Magnetkompasse Zulässiger Richtungsfehler

Klasse A 0,5°

Klasse B 1,5°

Bei Magnetfernkompassen bezieht sich der Richtungsfehler auf den Kompass ohne Magnetsensor und Elek-
tronik zur Erzeugung eines für andere Geräte geeigneten Ausgangssignals. Der Magnetsensor eines Magnet-
fernkompasses muss bei Kompassen der Klasse A so angebracht sein, dass eine mögliche Beeinflussung des
Steuerkurses 0,5° nicht überschreitet.

ANMERKUNG Wird die Prüfung imKompasskessel durchgeführt, schließt der resultierendeWert die Ablenkung infolge
von magnetisierbaremWerkstoff im Kompass und/oder im Magnetsensor und in der Elektronik zur Erzeugung eines für
andere Geräte geeigneten Ausgangssignals ein.
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4.6.2 Steuerstrichfehler

Der Steuerstrichfehler ist ein konstruktionsbedingter Fehler beim Kompasskessel und bei der kardanischen
Aufhängung, der von der relativen Lage des Hauptsteuerstrichs (falls fest angebracht), des Pinnenlagers, und
der Richtung der äußeren Kardanachse abhängt.

Der Steuerstrichfehler darf die in Tabelle 6 angegeben Werte nicht überschreiten.

Tabelle 6 � Steuerstrichfehler

Magnetkompasse Zulässiger Steuerstrichfehler

Klasse A 0,5°

Klasse B 1,0°

4.6.3 Reibungsfehler

Bei einer Kompasstemperatur von (20 ± 3) °C erfährt die Rose eine Anfangsauslenkung (Werte siehe Tabelle 8)
zunächst nach der einen und dann nach der anderen Seite des Meridians. Sie muss innerhalb des in Tabelle 7
angegebenen Reibungsfehler in ihre Ausgangslage zurückkehren. Dabei ist H nach 4.4.4 definiert.

Tabelle 7 � Reibungsfehler

Magnetkompasse Anfangsauslenkung Zulässiger Reibungsfehler

Klasse A 2° Weniger als (3/H)°

Klasse B 5° Weniger als (9/H)°

4.6.4 Schleppfehler

Bei einer Kompasstemperatur von (20 ± 3) °C und einer Drehung mit einer gleichförmigen Winkel-
geschwindigkeit von 6°/s in der Horizontalebene darf die Ablenkung der Rose vom magnetischen
Meridian � nach einer Drehung des Kessels um 180° � die in Tabelle 8 angegebenenWerte nicht überschreiten.

Alternativ darf die Ablenkung der Rose, bei einer gleichförmigenWinkelgeschwindigkeit von 1,5°/s, gemessen,
nachdem der Kessel um 360° gedreht wurde, auf keinem Kurs die in Tabelle 8 angegebenenWerte überschrei-
ten. Dabei H ist nach 4.4.4 definiert.

Tabelle 8 � Schleppfehler

Zulässige Ablenkung der Rose

Magnetkompasse Winkelgeschwindigkeit:
6°/s, gemessen nach einer

Drehung von 180°

Winkelgeschwindigkeit:
1,5°/s, gemessen nach einer

Drehung von 360°

Rosendurchmesser: 200mm
oder mehr

(54/H)°

Klasse A
Rosendurchmesser: weniger als
200mm

(108/H)° (36/H)°

Klasse B (40/H)°
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4.6.5 Induktionsfehler (nur KlasseA)

Wenn die Anordnung der magnetischen Elemente in einem Rosensystem unzulänglich ist, führt die magneti-
sche Induktion in denKompensiermitteln (Weicheisenkugeln oder ähnliche konventionelle Kompensiermittel)
des KoeffizientenD aufgrund dieser Elemente zu einem Kompassfehler. Ein derartiger Fehler wird als Indukti-
onsfehler bezeichnet.

Um die Auswirkungen eines Induktionsfehlers zu vermeiden, muss eine der folgenden Anforderungen erfüllt
werden:

a) Das Verhältnis des KoeffizientenH zu dem KoeffizientenD darf den Wert 0,08 nicht überschreiten oder

b) der Koeffizient F der sechstelkreisigen Ablenkung, (die durch einen kleinen Magneten mit weniger als
50mmLänge hervorgerufenwird, der sich der in der gleichen Horizontalebenewie dasMagnetsystem und
in einem tangentialen Abstand von 40 cm vomMittelpunkt des Rosensystems befindet), muss kleiner sein
als 0,01 ×B, wobei B der Koeffizient der halbkreisigen Ablenkung ist.

ANMERKUNG Die KoeffizientenB, D, F undH sind in ISO1069 definiert.

4.6.6 Montagefehler der Peilvorrichtung

Wenn die Peilvorrichtung auf einer Einrichtung am Kompasskessel drehbar gelagert ist, muss ihre vertikale
Achse innerhalb von 0,5mm durch die Pinnenspitze hindurchgehen.

4.6.7 Fehler infolge der Exzentrizität des Deckelrings (nur KlasseA)

Wenn der Deckelring eine Gradteilung hat, muss die durch derenMittelpunkt hindurchgehende und zur Ebene
dieser Teilung verlaufende Senkrechte innerhalb von 0,5mm durch die Pinnenspitze hindurchgehen.

4.7 Prüfung der Umgebungseinflüsse bei Magnetkompassen (nur KlasseA)

Der Magnetkompass muss den folgenden Prüfungen mit Umgebungseinflüssen nach IEC 60945 unterzogen
werden und die entsprechenden Anforderungen erfüllen:

a) feuchte Wärme;

b) Regen und Gischt.

Zusätzlich darf die Vibrationsprüfung an einem imKompassstandmontierten Kompass nach IEC 60945 durch-
geführt werden.

ANMERKUNG Die Prüfung unter Umgebungsbedingungen von Magnetkompassen für Rettungsboote/Bereitschafts-
boote sind inH.2.4 angegeben.

5 Kompassstände

5.1 Allgemeines

Esgibt zweiArtenvonKompassständen, die auf Schiffen zumEinsatz kommen:TypA1undTypA2.DieAuswahl
des richtigen Typs ist abhängig vom Schiffstyp, auf dem der Kompassstand eingesetzt wird. Die Beschreibung
dieser zwei Typen und die an sie gestellten Leistungsanforderungen sind in 5.2 und 5.3 angegeben.

Magnetkompasse und Kompassstände sind zusammen einzusetzen wie in Tabelle 9 dargestellt.
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Tabelle 9 � Arten von Kompassständen

Magnetkompasse Kompassstände

Klasse A TypA1 TypA2

Klasse B TypA1 TypA2

5.2 KompassstandtypA1

5.2.1 Allgemeines

Ein Kompassstand vom TypA1 muss so hoch sein, dass sich die Magnete des Rosensystems des Kompasses
mindestens1,0müberder StandflächedesKompassstandsbefindet unddieAnforderungennach 5.2.2bis 5.2.6
erfüllen.

5.2.2 Bauart undWerkstoffe

5.2.2.1 Es muss ausschließlich nicht magnetisierbarer Werkstoff von hoher Qualität und genügender Fes-
tigkeit für den Bau von Kompassständen des Typs A1 und den Abdeckhauben und Kästen, Konsolen und Befes-
tigungen verwendet werden.

5.2.2.2 Am Kompassstand müssen Vorrichtungen vorhanden sein, die eine Korrektur seiner Richtung in
Bezug auf die Vorausrichtung des Schiffs um einen Winkel von nicht weniger als 4° und nicht mehr als 6°
ermöglichen.

5.2.3 Vorrichtung zur Kompensierung der Ablenkungen (wenn in Verbindung mit Kompassen der
Klasse B)

5.2.3.1 Werkstoff

Werden Kompensiermagnete verwendet, müssen sie aus einem geeigneten magnetisierbaren Werkstoff von
hoher Remanenz und einer Koerzitivfeldstärke von mindestens 11,2 kA/m bestehen.

Der Werkstoff zum Kompensieren der induzierten Felder muss eine hohe Permeabilität, eine niedrige Koerzi-
tivfeldstärke und eine vernachlässigbare Remanenz aufweisen.

Esmussmöglich sein, eingebauteMagnete in eineNeutralstellung zu bringen oder sie zu entfernen. Eingebaute
Magnete zur Korrektur von B und C dürfen keinen Krängungsfehler verursachen.

5.2.3.2 Kompensierung des horizontalen festen Magnetismus

Kompassstände des Typs A1 müssen mit einer Vorrichtung zur Kompensierung der Ablenkungen durch die
Horizontalkomponenten des permanenten Schiffsmagnetfeldes ausgerüstet sein. Diese Vorrichtung muss
geeignet sein, einen KoeffizientenB mindestens bis zu (720/H)° und einen Koeffizienten C mindestens bis
zu (720/H)° zu kompensieren, wobei H nach 4.4.4 definiert ist.

In den Kompassständen des Typs A1 müssen Vorkehrungen getroffen werden, dass die Kompensiermagnete
nicht so nahe an das Rosensystem kommen können, dass sie durch Verformen des Feldes eine Ablenkung von
mehr als (20/H)° auf einembeliebigenKurs erzeugen, auchnicht bei einerKrängungoder einemTrimmvonbis
zu 15°.

ANMERKUNG Die KoeffizientenB und C sind in ISO 1069 definiert.
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