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Préface

Avertissements et mises en garde

A

> B

AVERTISSEMENT : Installation et utilisation du produit

Ce produit doit étre installé, mis en service et utilisé
conformément aux instructions fournies par Raymarine. Le non-
respect de ces consignes peut étre a l'origine de blessures
corporelles, de dommages au bateau et/ou de médiocres
performances de I'appareil.

ATTENTION :

Avant de mettre en service le SmartPilot X, vérifiez que la tension

d'alimentation de chacun des composants du systeme est

identique a celle du circuit électrique du bateau.
Comme le pilotage du bateau est un facteur critique pour la
sécurité, nous RECOMMANDONS VIVEMENT de confier la
procédure de mise en service de ce produit a un technicien Agréé
Raymarine. Pour bénéficier de tous les avantages de la garantie
Raymarine, le produit doit avoir été installé et/ou mis en service par
un technicien agréé Raymarine.

AVERTISSEMENT : Sécurité électrique
L'alimentation électrique doit étre coupée avant tout réglage sur
les éléments matériels, les composants ou le cablage du systeme.

AVERTISSEMENT : Sécurité de la navigation

Bien que Raymarine concgoive et fabrique ses produits dans un
souci constant de précision et de fiabilité, de nombreux facteurs
peuvent en altérer les performances. En conséquence, les
produits Raymarine doivent exclusivement étre utilisés en tant
qu'aides a la navigation et ne jamais remplacer le simple bon sens
et le sens marin de I'opérateur. Maintenez une veille permanente
de sorte a pouvoir réagir sans délai aux changements de situation.
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Conformité aux normes de Compatibilité Electromagnétique (EMC)

Les appareils et accessoires Raymarine sont conformes aux normes et reglements
appropriés de Compatibilité Electromagnétique (EMC).

Une installation correcte est cependant nécessaire pour garantir l'intégrité des
performances de Compatibilité Electromagnétique.

Normes de Compatibilité Electromagnétique

Les appareils et accessoires Raymarine sont conformes aux normes et reglements
appropriés de Compatibilité Electromagnétique (EMC). Cette compatibilité minimise
les interférences électromagnétiques entre appareils, qui dans le cas contraire,
pourraient affecter les performances du systeme.

Une installation correcte est cependant nécessaire pour garantir l'intégrité des

performances de Compatibilité Electromagnétique.

Pour des performances EMC optimales, il est recommandé de respecter les

prescriptions suivantes :

« Les appareils Raymarine et les cables quiy sont connectés doivent étre :

« Aaumoins 1 m(3") de tout appareil émettant ou de tout cable transportant des
sighaux radioélectriques, par exemple : émetteurs-récepteurs, cables et
antennes VHF. Dans le cas d'une radio a Bande Latérale Unique (BLU) cette
distance doit étre portée a2 m (7).

« Aplusde2 m (7" delatrajectoire d'un faisceau radar. On considére qu'un fais-
ceau radar s'étend normalement sur un secteur de 20° au-dessus et en des-
sous du radiateur d'antenne.

« Alimentez le systeme depuis d'une batterie différente de celle utilisée pour le
démarrage du moteur. Cette recommandation est importante pour prévenir les
risques de comportement erratique du systeme et les risques de pertes de don-
nées susceptibles de survenir si le démarreur du moteur n'est pas alimenté par
une batterie dédiée.

* Réalisez les connexions a l'aide des cables recommandés par Raymarine.

+ Evitez de couper ou de rallonger les cables sauf si ces opérations sont formelle-
ment autorisées et décrites dans le manuel d'installation.

Attention
Lorsque les contraintes d'installation empéchent I'application d'une ou plusieurs des
recommandations ci-dessus, il faut toujours ménager la plus grande distance

possible entre les différents composants de l'installation électrique. Cette précaution
offre la meilleure garantie de Compatibilité Electromagnétique.

Ferrites antiparasites

Certains cables Raymarine sont équipés de ferrites antiparasites. Ces ferrites sont
indispensables pour garantir un niveau correct de Compatibilité Electromagnétique.
Toute ferrite enlevée pour faciliter l'installation doitimpérativement étre remontée a
son emplacement d'origine dés que l'installation est terminée.

Utilisez uniquement des ferrites de type approprié, fournies par un revendeur
Raymarine agréé.

Connexions a d'autres appareils

Si du matériel Raymarine doit étre connecté a d'autres appareils a I'aide d'un cable
non fourni par Raymarine, il faut toujours fixer une ferrite antiparasites Raymarine sur
le cable pres de I'appareil Raymarine.
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Conformité EMC

Vérifiez toujours l'installation avant de prendre la mer afin de vous assurer que les
émissions radio, le démarrage du moteur ou d'autres facteurs, n'altérent pas le
fonctionnement du systeme.

Procédez comme suit :

1. Allumez tous les appareils émettant des ondes radioélectriques (radar, émetteur-
récepteur VHF, etc.).

2. Vérifiez qu'aucun des systemes électroniques installés a bord du bateau n'est
affecté par un émetteur (par ex. par des interférences parasites).

Compas

Le compas est sensible aux influences magnétiques et autres sources potentielles
d'interférences y compris les moteurs et les ondes radio VHF. Pour garantir un
fonctionnement optimal, il est essentiel de sélectionner soigneusement
I'emplacement du compas. Pour des instructions détaillées reportez-vous aux
instructions d'installation fournies avec le compas.

Nous garantissons la validité des informations contenues dans ce document au
moment de sa mise sous presse. Cependant, Raymarine ne peut étre tenu
responsable des imprécisions ou omissions éventuellement constatées a la lecture
de ce manuel.

De plus, notre politique d'amélioration et de mise a jour continuelles de nos produits
peut entrainer des modifications sans préavis de leurs caractéristiques techniques.
Par conséquent, Raymarine ne peut accepter aucune responsabilité en raison des
différences entre le produit et ce guide.

Mise au rebut du produit

Directive sur les déchets d’équipements électriques et électroniques (DEEE)
ﬁ La Directive DEEE rend obligatoire le recyclage des appareils électriques et
= Clectroniques mis au rebut.

Méme si la Directive DEEE ne s'applique pas a certains produits Raymarine,
nous intégrons ses prescriptions comme éléments de notre politique de protection de
I'environnement et nous attirons votre attention sur les précautions a prendre pour la
mise au rebut de ces produits.

Le symbole de conteneur a ordures barré, apposé sur nos produits, signifie qu'ils ne
doivent pas étre jetés avec les déchets inertes ni dans une décharge publique.

Veuillez contacter votre revendeur local, votre distributeur national ou le service
technique Raymarine pour toute information sur la mise au rebut du produit usagé.
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Chapitre 1 : Avant de commencer

Chapitre 1 : Avant de commencer

1.1

Pour réaliser une mise en service correcte et fiable de votre pilote automatique
SmartPilot X, confiez l'installation et la mise en service a un professionnel compétent.

AVERTISSEMENT : Mise en service

Pour garantir le contréle efficace de votre bateau, IL EST IMPERATIF
d'appliquer rigoureusement la procédure de mise en service de votre pilote
automatique SmartPilot X & l'aide des instructions contenues dans ce guide.
Le non-respect de cette consigne peut étre a l'origine de performances
meédiocres du produit, de blessures corporelles et/ou d'avaries a votre
bateau, d'une tenue de cap aléatoire et d'un comportement erratique du
pilote automatique.

Mise en service - Vue d'ensemble

La mise en service est une procédure essentielle aprés l'installation, elle comprend
une série de contrbles de sécurité a quai et une procédure d'essai et de paramétrage
en mer. Utilisez ce manuel pour vous guider tout au long de la procédure de mise en
service d'un pilote automatique SmartPilot X nouvellementinstallé, commandé viaun
Pupitre de commande de pilote automatique ST70. (Pour les principes de
fonctionnement des appareils ST70, reportez-vous Guide de Référence du pupitre
de commande de pilote automatique ST70).

Si votre pilote automatique a précédemment été mis en service avec succes et qu'il
est commandé via un Pupitre de commande de pilote automatique ST70 déjainstallé,
il est inutile de répéter la procédure de mise en service, a moins que vous ne
souhaitiez reparamétrer I'ensemble du systeme.

Note : Pour mettre en service un pilote automatique SmartPilot X via un Pupitre de commande

SmartPilot (ST6002, ST7002, ST8002), reportez-vous au Guide de mise en service SmartPilot
(Réf. 81273).



Pilote automatique SmartPilot SPX avec Pupitre de commande de pi-
lote automatique ST70

SmartPilot - composants clés

Calculateur de route SmartPilot

Pupitre de commande
ST70

N

Unité de puissance

Raymarine

Capteur d‘angle de barre (opti%n)

r— )

— 1

Conditions préalables a la procédure de mise en service

Avant la mise en service du pilote automatique SmartPilot X, vérifiez que les
procédures suivantes ont été effectuées correctement :

D10927-1

« Procédure d'installation du pilote automatique entierement effectuée conformeé-
ment au Guide d'installation SmartPilot X.

* Réseau SeaTalk™ installé conformément au Manuel de Référence SeaTalk™.

< Installation et connexions du récepteur GPS effectuées conformément au guide
d'installation du GPS.

Vérifiez également que le technicien qui assure la mise en service connait bien la
procédure d'installation et les éléments du pilote automatique y compris :

¢ Type de bateau.

e Utilisation prévue du pilote automatique.

¢ Architecture du systéme, a savoir : composants et connexions (il est recom-
mandé de tracer un diagramme schématique du systeme de pilote automatique
du bateau).
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1.2

1.3

Procédure de mise en service

» Vérifiez que les conditions préalables a la procédure de mise en service sontrem-
plies.

» Paramétrage initial : mise en marche, réglages du systéme.

e Paramétrage a quai.

e Paramétrage en mer.

» Pilote automatique SmartPilot X prét a I'emploi.

Installation certifiée

Raymarine recommande le choix d'une installation certifiée effectuée par un
installateur agréé Raymarine. Une installation certifiée permet de bénéficier d'une
garantie renforcée. (Voir la carte de garantie séparée fournie avec le produit.) Pour
plus d'information sur l'installation certifiée, contactez votre distributeur Raymarine
ou consultez le site Internet de Raymarine : www.raymarine.com.

Aide supplémentaire
Une assistance clients exhaustive est disponible en ligne et par téléphone.

www.raymarine.com

La section Assistance client contient les rubriques suivantes :

* Questions fréquentes (FAQ).

* Information dépannage.

e Acces Courriel au Service Assistance Technique de Raymarine
» Liste des agents Raymarine dans le monde.

Assistance téléphonique

Aux USA
+1 603 881 5200 poste 2444

Au Royaume-Uni, en Europe, au Moyen-Orient ou en Extréme-Orient
+44 (0) 239271 4713 (tél.)
+44 (0) 23 9266 1228 (fax)

Aidez-nous a vous aider

Pour toute demande d'assistance, munissez-vous du plus grand nombre possible
des informations suivantes sur le produit :

* Type de produit

e Numéro de modéle

* Numéro de série

* Numéro de version du logiciel.



1.4 Documentation produit

Les documents suivants sont disponibles sur le site www.raymarine.com/
handbooks pour vous aider a installer et a utiliser un systéme de pilote automatique
élaboré a partir d'un SmartPilot SPX :

Document Référence

Instructions de mise en service SmartPilot X (ce 81287-1
document). Aprés l'installation, ce document, fourni

avec votre pupitre de commande de pilote automatique,

permet d'effectuer correctement la mise en service de

votre systeme de pilote automatique pour le rendre opé-

rationnel.

Guided'Installation du Pilote Automatique SmartPilot 87071-1
X. Ce guide permet aux installateurs professionnels

d'effectuer correctement l'installation et/ou le

paramétrage d'un pilote automatique SmartPilot X.

Manuel de Référence SeaTalk". Ce manuel contient ~ 81300-1
une information détaillée sur la connectabilité SeaTalk".

Guide de Référence du pupitre de commande de 81288-1
pilote automatique ST70. Fourni avec le pupitre de
commande pour pilote automatique ST70.

Guide d'installation du produit. Des feuillets d'installa-
tion séparés sont fournis avec chaque composant indivi-
duel du systeme de pilote automatique parmilesquels, le
compas, le capteur d'angle de barre, le pupitre de com-
mande et I'unité de puissance

Nous garantissons la validité des informations contenues dans ce document au
moment de sa mise sous presse. Cependant, Raymarine ne peut étre tenu
responsable des imprécisions ou omissions éventuellement constatées a la lecture
de ce manuel.

De plus, notre politique d'amélioration et de mise a jour continuelles de nos produits
peut entrainer des modifications sans préavis de leurs caractéristiques techniques.
Par conséquent, Raymarine ne peut accepter aucune responsabilité en raison des
différences entre le produit et ce guide.
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Chapitre 2 : Procédures de mise en service
2 ATTENTION : Exigence d'étalonnage

2.1

Tout systeme de pilote automatique doit étre étalonné avant
utilisation.

Ce chapitre est destiné a guider I'utilisateur tout au long du processus de mise en
service d'un pilote automatique SmartPilot X. Il comprend trois sections :

e Paramétrage initial.

e Paramétrage a quai.

» Paramétrage en mer.

Le Pupitre de commande de pilote automatique ST70 contient un assistant de
paramétrage et d'étalonnage initiaux, qui sert de guide tout au long de la procédure
de mise en service. Le pilote automatique sélectionne les écrans de paramétrage
correspondant a votre systeme. Ceux qui ne s'appliquent pas a votre systéme sont
automatiqguement ignorés.

Note : Sivotre systeme comprend un instrument ST70 déja installé, certains réglages sont
automatiquement transférés depuis celui-ci et I'assistant ignore ces réglages.

Mise en marche et paramétrage initial

Avec le bateau fermement amarré, utilisez les instructions de paramétrage initial pour
allumer le systéme de pilote automatique et le pupitre de commande et appliquez les
procédures de paramétrage initial :

» Sélection de la langue.

» Définition du type de bateau.

» Réglage du format de date et d'heure (uniquement si un GPS est installé).

» Réglage de I'heure locale correcte (uniguement si aucun GPS n'estinstallé).

» Sélection des unités de mesure requises.
Note : Pour appliquer les procédures d'étalonnage, il faut avoir terminé le paramétrage initial.
Sile systéeme a déja été paramétré et étalonné, cette partie de I'assistant de
paramétrage ne s'affiche pas et vous pouvez passerimmédiatement au paramétrage
aquai.



Mise en marche

1. Mettez le systéme sous tension, apreés vous étre assuré que le pilote automatique
SmartPilot X a été correctement installé conformément aux prescriptions
contenues dans le guide d'installation fourni avec I'appareil.

2. Appuyez pendant 1 seconde sur la touche On/Standby pour allumer le Pupitre de
commande du pilote automatique ST70.

DODGE TRACK
VW b
5

{ MENU
-10

\_CANCEL ENTER

STANDBY AUTO
o/

D10821-1

Touche On/Standby

3. Sile SmartPilot X et le Pupitre de commande ST70 sont actifs, I'écran affiche le
menu de sélection de langue Select Language.

Language
Dysfonctionnements
e Sil'écranreste vide, contrblez I'état du fusible/ P
disjoncteur et du fusible SeaTalk" dans le
calculateur de route SmartPilot X. Engllsh (UK)
» Vérifiez les connexions SeaTalk" si I'écran
affiche le message d'alarme SEATALKN® FAIL

D9342-1

(défaillance du réseau SeaTalk") ou NO DATA

(pas de données).
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Paramétrage initial
Sélection de lalangue

Utilisez les touches < et > pour sélectionner la langue de votre choix, puis appuyez
sur ENTER pour afficher I'écran 'Bienvenue'. Quand vous étes prét, appuyez sur
ENTER pour afficher I'écran de sélection de type de bateau ( Set Vessel Type).
Sélection du type de bateau

Le menu de sélection du type de bateau permet d'appliquer automatiquement les
réglages optimaux pour votre type de bateau. Les options disponibles sont :

« Race Sail (Voilier de régate) « Sail Cruiser (Voilier de croisiére)

e Catamaran » Workboat (Bateau de servitude)

« RIB (Pneumatique semi-rigide) » Outboard Speedboat (Dinghy hors-
bord)

 Inboard Speedboat (Dinghy in-bord) < Power Cruiser 1 (Vedette de
croisiére 1) (jusqu'a 12 Nds)

« Power Cruiser 2 (Vedette de » Power Cruiser 3 (Vedette de
croisiére rapide 2) (jusqu'a 30 Nds) croisiére rapide 3) (>30 Nds)
 Sport Fishing (Péche sportive) « Pro Fishing (Péche professionnelle)
1. Utilisez les touches < et > pour sélectionner le

type de bateau le plus représentatif de votre
propre unité
2. Quand vous avez fait votre choix, appuyez sur
ENTER pour confirmer votre sélection.
Si le systéme recoit les données GPS, I'écran
affiche ensuite la page de données de Date &
Heure. Si le systeme ne recoit pas les données

GPS, I'écran suivant est I'écran d'unités de
mesure (voir Unités de mesure en page 8).

Date et Heure

Sinécessaire, vous pouvez régler le format de la date et de I'heure comme suit :

*  DD/MM/YY (JJ/IMM/AA) ou MM/DD/YY (MM/JJ/AA) pour le format de la date

e 12-hour (am/pm) (12 h) ou 24-hour (24 h) pour le format de I'heure.

Depuis la page de données de Date & Heure, contrdlez la validité des informations et
appuyez sur ENTER pour afficher le menu de réglage de Date & Heure.

Vessel Type

D10840-1

Réglage du format de la date

Pour régler le format de la date :

1. Dansle menu de paramétrage Time & Date
(Heure et Date), sélectionnez I'option Set date
format a l'aide des touches < et >, puis

appuyez sur ENTER pour afficher la page Set Time & Date
date format (réglage du format de la date).
2. Sélectionnez le format de date a l'aide des [Change the default time and }
. date settings.
touches < et >, puis appuyez sur ENTER pour

D10838-1

enregistrer le réglage et revenir au menu de Press ENTER to select.

paramétrage de I'heure et de la date.



Réglage du format de I'heure
Pour régler le format de I'heure :

1.

Dans le menu de paramétrage Time & Date (Heure et Date), sélectionnez I'option
Time Format, puis appuyez sur ENTER pour afficher la page Set time format.
Sélectionnez le format de I'heure a l'aide des touches < et >, puis appuyez sur
ENTER pour enregistrer le réglage et revenir au menu de paramétrage de I'heure
etde ladate.

Réglage de I'heure locale
Pour régler I'heure locale du pupitre de commande :

1.

Dans le menu de paramétrage Time & Date (Heure et Date), sélectionnez I'option
Set time offset puis appuyez sur ENTER pour afficher la page Set time offset.
Sélectionnez I'heure locale correcte a I'aide des touches < et >. Par exemple, si
I'heure locale est 1 heure apres I'heure TU, sélectionnez I'option +1 , puis appuyez
sur ENTER pour enregistrer le réglage et revenir au menu de paramétrage de
I'heure et de la date.

Fermeture de menu de Paramétrage de la date et de I'heure
Quand vous avez terminé les réglages des formats et valeurs de date et d'heure :

1. Revenez al'affichage du menu de Paramétrage de date et d'heure.
2. Sélectionnez I'option 'Continue’ a I'aide des touches < et >.
3. Appuyez sur ENTER, pour afficher la page de Liste des unités de mesure
contenant les unités actuellement utilisées.
Unités de mesure
4 ¢ Y - Speed KTS
Vous pouvez selectlpnner les unités d’e mesure de ’.Qi Distance NM
votre choix pour l'affichage des données. Les Depth FT
- . . . Wwind Speed KTS
réglages disponibles sont : Heading M
» Speed (Vitesse) : miles (terrestres) par heure, Flow Rate G/H
h N Temperature °C
kilometres par heure ou nceuds. -
. These are your current settings.
* Depth (Profondeur) : pieds, brasses ou [
m_etres. . . . Press ENTER to continue g
« Distance : milesterrestres, milles nautiques ou
kilometres.

Wind speed (Vitesse du vent) : nceuds ou métres par seconde.

Heading (Cap) : magnétique ou vrai.

Température : degrés Celsius ou degrés Fahrenheit.

Flow rate (Consommation de carburant) : gallons par heure ou litres par heure.
Nombre de moteursde 14 5.

Nombre de batteries de 1 a 5.

Pressure (Pression) : livres par pouce carré, bars ou kilopascals.

Volume : litres, gallons impériaux ou gallons US.

Nombre de réservoirs de carburantde 1 a 5.

Quand vous étes prét a continuer :

1.

2.

Appuyez sur la touche ENTER pour afficher la deuxieme page de la Liste des
unités de mesure (Units).
Appuyez a nouveau sur ENTER pour afficher le menu Units (Unités de mesure).
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2.2

Sélection des unités de mesure :

1. Sélectionnez les données a modifier a I'aide des touches < et >, Vitesse,
Profondeur, Distance etc.

2. Appuyez sur latouche ENTER pour afficher la page de paramétrage des unités

sélectionnées.

Sélectionnez les unités désirées a l'aide des touches < et >.

4. Appuyez sur latouche ENTER pour enregistrer les réglages et revenir a la Liste
des unités de mesure.

5. Répétezles étapes 1 a 4 pour tous les types de données que vous voulez
modifier.

w

Fermeture de menu de Sélection des unités de mesure

Quand toutes les unités de mesures sont programmées selon vos préférences,

affichez le menu Units, puis :

1. Sélectionnez l'option 'Continue' & I'aide des touches < et >.

2. Appuyez sur ENTER, pour terminer le paramétrage initial.

3. Appuyez sur latouche ENTER pour quitter le Paramétrage initial et passer a la
premiéere page d'étalonnage.

Note : Sinécessaire, vous pouvez, via le menu principal, modifier ultérieurement les valeurs

enregistrées dans le paramétrage initial.

Paramétrage a quali

Quand le paramétrage initial est terminé, le [Dockside Calibration |
Pupitre de commande ST70 détermine sile {:a

. ez 2 e o Before you can use
SmartPllo_t_X aété c_-ztalonne. Si c'est le cas, vous _‘_n your autopilot you
pouvez utiliser le Pilote automatique ST70 need to do some
immédiatement. Dans le cas contraire, I'affichage dockside checks.
de l'assistant vous guide tout au long de la Press CANCEL to
procédure d'étalonnage, en commengcant par le exit without saving.
paramétrage a quai. g

Press ENTER to continue. g

Sivous souhaitez répéter la procédure alors que le
systeme a déja été étalonné, vous pouvez lancer I'Assistant de paramétrage (Setup
Wizard) depuis le Menu d'options avancées, accessible via le menu principal.

Pour un contrdle correct et fiable de votre bateau, IL FAUT impérativement

2 ATTENTION : Veillez a garder le contréle du bateau

avoir effectué la totalité des contrbles a quai avant d'appareiller pour les
essais en mer.

Avec le bateau solidement amarré, utilisez les instructions de paramétrage a quai pour :

e Paramétrer I'unité de puissance.

» Controler le safran.

» Vérifier la polarité de I'alimentation du moteur (essai de I'unité de puissance).
Note : Vous pouvez fermer la procédure de paramétrage a tout moment en appuyant sur CAN-

CEL sur la touche du pupitre de commande ST70. A la mise en marche suivante, le systéme
vous invite a terminer la procédure de paramétrage.
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Parameétrage de I'unité de puissance
1. Appuyez sur ENTER pour commencer le Dr,ve DriveType |

paramétrage de I'unité de puissance >

2. Appuyez sur ENTER pour sélectionner le type
d'unité de puissance parmiles options
suivantes :

Type 1 Linear

Linéaire 1ou 2
. i Please select your boat's drive
Linéaire hydraulique 1 ou 2 type

Sterndrive
IPS

Jet (pompe ou commande électrique)
Barre aroue

Barre franche

Solénoide CR

Sport

Rotatif type 1 ou 2

Pompe hydraulique type 1,2 ou 3
Pompe a rotation constante

Verado

D10888-1

Sile type d'unité de puissance de votre pilote automatique n'est pas dans cette liste,
prenez conseil auprés de votre distributeur Raymarine.

Contrble de la barre

AVERTISSEMENT : Si aucun capteur d'angle de barre n'a été installé, IL
FAUT impérativement veiller a prendre toutes les mesures afin d'empécher
le mécanisme de barre de venir en contact avec les butées d'extrémité.

Note :

Cette procédure établitles limites d'angle de barre babord et tribord. Les réglages fins

Les systéemes sans capteur d'angle de barre ne prennent pas en compte cette étape et
passent directement au Paramétrage en mer.

d'angle de barre peuvent étre opérés lors du Paramétrage en mer. VVous pouvez
quitter cette procédure a tout moment en appuyant sur CANCEL.
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[

1

1. Tournezlabarre afond a tribord et appuyez
sur ENTER.

2. Quand le systéme vous invite a le faire,
tournez la barre a fond a babord et appuyez
sur ENTER.

3. Quand le systeme vous invite a le faire,
mettez la barre au centre et appuyez sur
ENTER.

Rudder Check

.Q
?

Turn the wheel hard to STARBOARD and
press ENTER. Press CANCEL to exit.

D10902-1

Press ENTER to accept.

Rudder Check

.Q
9

Turn the wheel hard to PORT and press
ENTER. Press CANCEL to exit.

D10900-1

Press ENTER to accept.

Rudder Check

2

Press CANCEL to exit.

[Centre the rudder and press ENTER. }

D10895-1

Press ENTER to accept.
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Controéle de polarité de I'alimentation du moteur

Le systéme vérifie la connexion de l'unité de puissance du SmartPilot X. Une fois le
contrble effectué avec succeés, un message contextuel vous demande sile pilote peut

prendre le contrdle de la barre en toute sécurité.
1. Appuyez sur ENTER pour continuer.

2. Silabarre se déplace a babord, appuyez sur
ENTER. Si elle se déplace a tribord, appuyez
sur CANCEL.

3. Quand le systéme vous invite a le faire,
appuyez sur ENTER pour confirmer que la
polarité de I'alimentation du moteur est
maintenant correcte.

Le systéme sait maintenant quels signaux il doit

émettre vers la commande de barre pour

changer de cap a babord et tribord.

Motor Check

&

Is it safe to take the helm?
Press CANCEL to exit.

d

Press ENTER to continue.
Rudder Check

2

[Has rudder moved to PORT? Press

»

CANCEL if it has moved to STARBOARD.

Press ENTER to accept.

Fin de la procédure de paramétrage a quai

Une fois que le paramétrage, les contrdles et I'étalonnage a quai sont terminés, vous
pouvez appareiller vers une zone d'eau calme pour entreprendre le Paramétrage en

mer.

D10891-1

D10907-1
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2.3 Paramétrage en mer

AVERTISSEMENT : Vérifiez que vous disposez d'une zone d'eau libre
suffisante pour effectuer I'ensemble de la procédure. Les manceuvres de
paramétrage en mer doivent se dérouler par temps calme dans une zone que
le responsable de la procédure connait parfaitement. Vérifiez I'absence de
risque de collision avec un autre bateau ou une obstruction pendant la
procédure de paramétrage.

AVERTISSEMENT : Manceuvrez avitesse raisonnable. Le pilote automatique
peut effectuer des embardées inattendues.

ATTENTION : Les voiliers doivent effectuer I'essai en mer au moteur.

Quand les procédures de paramétrage et d'étalonnage a quai sont terminées,
appareillez pour une zone ol vous disposez de beaucoup d'espace pour manceuvrer,
puis effectuez les procédures de paramétrage en mer pour terminer la mise en
service du pilote automatique SmartPilot X.

Note : Vous pouvez fermer la procédure de paramétrage a tout moment en appuyant sur CAN-
CEL sur la touche du pupitre de commande ST70. A la mise en marche suivante, le systéme
vous invite a terminer la procédure de paramétrage.

Début du Paramétrage en mer

1. Appuyez sur ENTER pour démarrer le Sea Trial Calibration
pal’ametrage en mer. Q Before you can use your
autopilot you need to do

some open water checks.
The water must be calm
with light wind.

Leave plenty of room

to manouevre.

Press CANCEL to exit
without saving.

Press ENTER to continue.
2.) Appuyez sur ENTER pour afficher le message SRRl En
d'avertissement de veille.

D10903-1

IMPORTANT!

3.) Appuyez sur ENTER pour démarrer la ﬂDBY You can press
U

A 4 STANDBY at any time
procédure d'étalonnage du compas. WV | ke over che helm.

D10904-1

Press ENTER to continue.
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Compensation du compas

Il faut décrire des cercles réguliers a la surface de I'eau a petite vitesse pendant que
le systéeme effectue automatiquement les réglages de compensation de la déviation
du compas. Chaque parcours circulaire de 360° ne doit pas durer moins de deux
minutes et il est recommandé de parcourir au moins deux cercles complets.

1. Appuyez sur ENTER et commencez a parcourir  foapmeseyes e

des cercles a vitesse constante. Maintenez
cette vitesse en dessous de 2 nceuds.
Surveillez I'écran pour vous assurer de ne pas
manceuvrer a trop grande vitesse. Réduisez
encore la vitesse si I'écran affiche le message
'Slow Down' (Ralentissez).

2. Quand le compas a été compensé, I'écran
affiche un message indiquant la déviation

Move in a slow circle.
Press CANCEL to exit.

|

Press ENTER to start.

D10882-1

détectée. Si cette valeur est supérieure a 5 degrés il faut interrompre la procédure

d'étalonnage et déplacer le capteur de compas a un emplacement mieux abrité

de l'influence des objets métalliques, puis répéter la procédure d'étalonnage.
Sila valeur de déviation reste supérieure a 5 degrés, prenez conseil aupres de

votre distributeur Raymarine.

Si la valeur de déviation est a l'intérieur des limites acceptables, appuyez sur

ENTER pour poursuivre I'étalonnage.

Alignement du compas sur le GPS

Note : Les systémes sans GPS ne prennent pas en compte cette étape et passent directement

en section Alignement manuel du compas en page 15.

Siun GPS est connecté a votre réseau de données (SeaTalk, SeaTalk" ou NMEA), le
pilote automatique est accordé sur le cap GPS lorsque vous barrez sur un cap
magnétique connu. Cette étape réalise un alignement approximatif et minimise

I'importance du réglage a appliquer au compas.

1. L'écran suivant s'affiche quand le navire a
effectué suffisammentde tours pour acheverla
compensation du compas.

2. Barrezle bateau sur un cap constant et
accélérez a plus de 3 nceuds.

3. Suivez les instructions affichées a I'écran
jusqu'a ce que le message 'OK' apparaisse,
puis appuyez sur ENTER pour continuer.

Align to GPS

%%

Steer the boat on a steady course.
Press CANCEL to exit.

|

Press ENTER to continue.

D10875-1
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Alignement manuel du compas

1.

2.

Continuez a barrer sur un cap constant et
utilisez les touches +1 et -1 pour régler le cap
affiché par le pupitre de commande sur la
méme valeur que celle affichée par le compas
de route du bateau.

Appuyez sur ENTER pour continuer.

Auto-apprentissage Autolearn
Le niveau de paramétrage suivant permet au
pilote automatique d'apprendre les caractéristiques de barre du bateau. Pour cet
apprentissage le pilote automatique doit exécuter une série de manceuvres.

5.

Compass Alignment

O [ =

[Use +1 and -1 buttons to adjust }

the heading.

D10874-1

Press ENTER to accept.

ATTENTION : Vous devez disposer de suffisamment d'espace libre
devant le bateau pour permettre I'exécution d'une série de manceuvres
comprenant des virages serrés et impromptus. La zone dégagée doit
mesurer au moins 100 m en largeur et 500 m en longueur.

Assurez-vous de disposer de suffisamment
d'eau libre devant le bateau.

Appuyez sur ENTER pour continuer.

Appuyez sur AUTO pour continuer.
Maintenez une vitesse de croisiére normale
(au moins 3 nceuds).

L'écran affiche divers messages tout au long
de cette procédure. Suivez simplement les
indications affichées a I'écran pour appliquer
les différentes étapes de la procédure.
Surveillez I'apparition de l'indicateur 'PASS'
(Réussi) signalant la réussite de la procédure
Autolearn.

Appuyez sur ENTER pour terminer
I'étalonnage et revenir en pilotage manuel.
Le pilote automatique passe en mode
STANDBY (veille).

Vous avez terminé avec succes I'ensemble du
processus de mise en service de votre Pilote
automatique SmartPilot X.

Autolearn

The next stage of calibration
requires the Autopilot to
learn the vessel's steering
characteristics. This will
require the pilot to execute
a number of manouevres.
Please ensure there is a free
area of water 100m wide by
500m in front of the vessel.

~
¢ 2

>- 4

D10876-1

Press ENTER to continue.

—
g -

[The vessel will zigzag and make SUDDEN SHARP }

TURNS.

Press AUTO to continue.

D10878-1

Autolearn

PASS

[YOU HAVE THE HELM. }

Press ENTER to continue.

-
_:r—‘

D10877-1
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2.4 Aprés lamise en service

Avant d'utiliser le pilote automatique il est recommandé de se familiariser avec ses

fonctions et de s'assurer de bien en connaitre le mode d'utilisation. Il estimportant de :

< Lire attentivement la documentation utilisateur fournie avec le pupitre de
commande ST70.

» Essayer le pilote automatique en eaux qui vous sont familieres & I'écart des autres
bateaux et des obstructions.

ATTENTION : Toute modification supplémentaire des réglages du pilote
automatique peut nécessiter le renouvellement complet de la procédure
d'étalonnage. Reportez-vous au Manuel de référence utilisateur du
Pupitre de commande de pilote ST70 pour plus d'information a ce sujet.

Conformité EMC

Vérifiez toujours l'installation avant de prendre la mer afin de vous assurer que les
émissions radio, le démarrage du moteur ou d'autres facteurs, n'altérent pas le
fonctionnement du systéme.
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Chapitre 3 : Contrble et ajustement des réglages

3.1

3.2

Introduction

De nombreuses installations nécessitent des réglages plus poussés apres la mise en
service du pilote automatique. Sivous étes un installateur professionnel, veillez a
vérifier 'ensemble des réglages du pilote automatique avant de mettre le bateau a
disposition du client.

Réglages du bateau

Vous pouvez ajuster les réglages suivants sur le bateau pour mieux prendre en
compte le paramétrage spécifique de votre bateau et I'emploi auquel vous destinez
votre pilote automatique.

Réglage du Type de Bateau

ATTENTION : Le type du bateau détermine d'autres parameétres

Sivous changez le réglage de type de bateau, il est indispensable de vous
assurer que tous les autres paramétres sont réglés correctement avant
d'utiliser le bateau, car le changement de type de bateau modifie certains
autres parameétres.

Les options de type de bateau permettent normalement d'obtenir des performances
optimales pour les bateaux standards de chaque type. Cependant, vous pouvez dans
certains cas penser améliorer les performances de votre bateau en sélectionnantune
option normalement applicable a un autre type de bateau.

1. Dansle menu d'options avancées (Advanced Options), utilisez les touches < et >
pour sélectionner la rubrique Vessel Type (Type de bateau), puis appuyez sur
ENTER pour afficher le menu de type de bateau.

2. Sélectionnez le type de bateau a I'aide des touches < et > puis appuyez sur
ENTER pour enregistrer le réglage et quitter le menu.

Reportez-vous en rubrique Sélection du type de bateau en page 7 pour plus de

détails.

Type d'unité de puissance (Drive type)
Reportez-vous en section Paramétrage de I'unité de puissance en page 10 pour plus
de détails.

Débrayage automatique (sterndrive mécanique uniquement)
.Le débrayage automatique permet de désactiver

provisoirement le pilote automatique pour
reprendre le contréle manuel de la barre aroue ou

de la barre franche. Dés que vous relachez la m
roue ou la barre franche, le pilote automatique

reprend le controle de la barre et ramene le
bateau sur le dernier cap programmé. Enable/Disable auto release.

1. Utilisez latouche < ou > pour activer ou désac- Press ENTER to select.

tiver la fonction de débrayage automatique.
2. Appuyez sur ENTER pour accepter le nouveau réglage.

D10879-1
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3.3

Vitesse de croisiere (Cruise speed)

Reéglez le parameétre de vitesse de croisiere surla  EEEES

vitesse de croisiére standard du bateau. Siaucune

donnée de vitesse n'est disponible sur le réseau,

le systeme SmartPilot utilise la valeur de vitesse % 15 KTS
de croisiére programmée ici comme valeur par
défaut pour ajuster les réglages du pilote

automatique. Set boat cruise speed.

|

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou Pross ENTER to select,

réduire la valeur de vitesse de croisiéere.
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau réglage.

Réglages d'unité de puissance ou de barre

ATTENTION : Les modifications des réglages d'unité de puissance et de
barre nécessitent de renouveler la procédure de mise en service du
systéeme.

Il est possible d'améliorer les performances de barre et de pilotage automatique en

ajustant les réglages suivants :

Gain de barre

Le gain de barre ou sensibilité de barre, est la mesure de la quantité de barre que le

D10885-1

pilote automatique doit appliquer pour corriger les erreurs de cap. Plus le réglage est

élevé, plus la quantité de barre appliquée estimportante. Le gain de barre est réglé

automatiquement lors de la procédure d'auto apprentissage AutolLearn (voir Auto-

apprentissage Autolearn en page 15).

Texte affiché Echelle

Rudder Gain 1a9

Rudder Gain
1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou

réduire le gain E
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau

réglage.

correct the vessel's course.

[Defines the amount of rudder applied to

|

Press ENTER to select.

D10897-1
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Contre-barre

La contre-barre est la quantité de barre que le SmartPilot X applique pour empécher
le bateau de suivre une route en lacets. Plus le réglage de contre-barre est élevé, plus
la quantité de barre appliquée est grande.

Texte affiché Echelle
Counter Rudder 1a9(NE PAS régler sur0)
Le réglage de contre barre par défaut est

automatiguement programme lors du paramétrage

en mer lors de la procédure d'auto apprentissage
AutoLearn. < S

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou

réduire la valeur de réglage.
X The rate of return of the rudder
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau once on the new heading. <
réglage. Press ENTER to select. g

Temporisation de barre

Dans les systemes SmartPilot X équipés d'un capteur d'angle de barre, il est possible
de régler la temporisation de barre de sorte a empécher le pilote automatique de
‘chasser' de part et d'autre de la route programmée. L'augmentation de la valeur de
temporisation de barre réduit la tendance du pilote automatique a chasser. Réglez ce
paramétre en augmentant la temporisation d'un niveau a la fois jusqu'a ce que le
pilote arréte de chasser. Utilisez toujours la valeur acceptable la plus basse.

Texte affiché Echelle

Rudder Damping 1a9

Rudder Damping
1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou

réduire la valeur de réglage. 2
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau

réglage.

Prevents the rudder from
oscillating.

D10896-1

Press ENTER to select.




20

Compensation automatique

La compensation automatique détermine la vitesse a laquelle le SmartPilot X
applique la 'compensation de barre' pour corriger les variations d'équilibre de barre
dues aux changements d'incidence du vent sur les superstructures ou sur les voiles.

La valeur de compensation automatique par défaut est réglée lors de la procédure
d'auto apprentissage AutoLearn.

Réglage Effet

OFF Pas de compensation automatique

Compensation appliquée :

1a6 1=lapluslente, 6 = la plus rapide

Si le réglage de la fonction Auto Trim s'avere

nécessaire, augmentez la valeur d'un niveau a la

fois et utilisez la valeur acceptable la plus basse :

* Réduisez le niveau de compensation 1
automatique si le cap suivi par le SmartPilot X
estinstable ou si l'activité de 'unité de

i i A ' The amount of standing rudder
pylssaqce est excessive dés que I'angle de [app“ed o Compensate for vand drift. } i
gite varie. g

Press ENTER to select. g

¢ Augmentez le niveau de compensation
automatique si le SmartPilot X réagit lentement a un changement de cap dii a une
modification de I'angle de gite.

¢ Lorsque le niveau de compensation automatique est trop élevé, le bateau est
moins stable et suit une route en lacets autour du cap programmeé.

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou réduire la valeur de réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau réglage.

Virage automatique (bateaux a moteur uniquement)
Ce réglage définit I'angle de changement de cap

appliqué par la fonction virage automatique.

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
reglage' [Define the course change when }

performing an Auto Turn.

Press ENTER to select.

D10881-1
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Niveau de réponse

Cette rubrique détermine le niveau de réponse par défaut du SmartPilot X. Le niveau
de réponse commande la relation entre la précision de conservation de cap et le
niveau d'activité de I'unité de puissance ou la quantité de barre. Il est possible de
modifier ce réglage temporairement en mode de fonctionnement normal, (reportez-
vous au Manuel de Référence du pupitre de commande ST70 pour plus de détails).

Réglage Options

Activité du pilote automatique réduite au minimum. Ce réglage écono-
Niveaux 1a3 mise I'énergie, mais peut compromettre la précision de la conserva-
tion du cap a court terme.

Bonne précision de la conservation du cap et changements de direc-

Niveaux 4 a6 - ) s - oo e
tion bien contr6lés en conditions d'utilisation normales

Suivi de cap le plus précis accompagné d'une activité plus importante
de la barre (et d'une plus grande consommation d'énergie). Par mer

Niveaux 729 formée ce réglage peut rendre la traversée pénible car le pilote
automatique barre directement face ala mer.
1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage. W 4,
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.
Response level increases pilot
activity.

D10894-1

Press ENTER to accept.

Alarme d'écart de cap

Cette rubrique permet de régler I'angle de déclenchement de I'alarme d'écart de cap
OFF COURSE (voir le Guide d'utilisation du ST 70). L'alarme d'écart de cap OFF
COURSE est déclenchée dés que I'écart de cap dépasse I'angle programmé pendant
plus de 20 secondes.

Texte affiché Echelle

Off Course Alarm 15° &40° par pas de 1°

Off Course Alarm
1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou .
z . 7 )
réduire la valeur de réglage. (e
2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau

réglage.

« 15

v

alarm is sounded.

Press ENTER to accept.

[Define the course error at which an }

D10892-1
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Taux de virage

Ce réglage limite le taux de virage du bateau sous pilote automatique. La fonction
n'est opérationnelle que lorsque la vitesse du bateau est supérieure a 12 nceuds.

Texte affiché Echelle

Turn Rate 1° a 30° par seconde par pas de 1°

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Utilisation du Joystick

Note : Fonctionnalité indisponible sur SeaTalk". Le

Turn Rate Limit

o )

[Sets the maximum rate of turn }

under pilot control.

Press ENTER to accept.

D10905-1

contrdle par Joystick est disponible uniguement quand un pupitre de commande ST8002 ou un

Joystick est connecté au réseau via SeaTalk.

Réglage Effet
La commande de barre se comporte conformément au mouvement
Proportionnel du joystick ou a la commande rotative sur le pupitre de commande
ST8002.

Bang Bang stick.

Le safran est orienté en butée dans la direction commandée par le joy-

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou

réduire la valeur de réglage.
1. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Compensation de I'effet de la Lati-
tude sur le compas

Siaucune donnée valide de latitude n'est
disponible, le systeme SmartPilot X utilise ce
réglage, permettant les adaptations nécessaires
a l'emploi sous les hautes latitudes.

1. Utilisez la touche < ou > pour modifier le
réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Joystick Control

o SE

[Select Joystick control mode.

D10893-1

Press ENTER to select.

Latitude Compass Damping

%4 on

s

[Set cruising latitude. }

D10889-1

Press ENTER to select.
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Limite de barre

Cet écran s'affiche uniquement lorsqu'un capteur d'angle de barre optionnel est

connecté au pilote automatique.

AVERTISSEMENT : Siaucun capteur d'angle de barre n'a été installé, IL
FAUT impérativement veiller a prendre toutes les mesures afin d'empécher
le mécanisme de barre de pivoter le safran jusqu'aux butées de secteur de

barre.

Lorsqu'un capteur d'angle de barre optionnel est connecté au systéme, réglez I'angle
de barre du pilote automatique juste en dessous de I'angle des butées mécaniques,
afin d'éviter d'appliquer une charge inutile au systeme de barre. Ce réglage s'effectue
lors de la mise en service du pilote automatique. Réglez les limites du secteur de
rotation du pilote automatique a environ 5° de moins que I'angle de barre maximal.

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage.

1. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Décalage de la barre

Ce réglage ajuste le décalage de la barre par

rapport a I'axe longitudinal du bateau (réglage du

Zéro).

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Inversion de I'angle de barre affiché

Ce réglage inverse l'affichage de I'angle de barre
transmis par le capteur.

1. Utilisez les touches < et > pour augmenter ou
réduire la valeur de réglage.

2. Appuyez sur ENTER pour valider le nouveau
réglage.

Rudder Limit

o}

[Sets the rudder limit. }

Press ENTER to select.

Rudder Offset

[Sets the rudder offset. }

Press ENTER to select.

Reverse Rudder Reference

&g< Port  |p

[Reverses the rudder. }

Press ENTER to select.

D10898-1

D10899-1

D10901-1
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3.4 Réglages Voilier

Ces réglages sont uniquement applicables sur les voiliers.

Virement de bord automatique (AutoTack)

La fonction Auto Tack Angle (Angle de virement de bord automatique) permet de
régler I'angle de virement de bord appliqué par la fonction virement de bord
automatique. En mode Conservateur d'allure, ce réglage est automatiquement
identique a I'angle du vent apparent.

1.

Appuyez sur MENU, puis utilisez les touches < et > pour atteindre la rubrique
Autopilot Calibration (Etalonnage), puis appuyez sur ENTER.

Utilisez les touches < et > pour atteindre la sous-rubrique Vessel Settings (Régla-
ges bateau), puis appuyez sur ENTER.

Utilisez les touches < et > pour atteindre la sous-rubrique Sailboat Settings
(Réglages voilier), puis appuyez sur ENTER.

Utilisez les touches < et > pour atteindre Auto

Tack Angle (Angle de virement de bord automa-
tique), puis appuyez sur ENTER.

Appuyez sur < ou > pour élargir ou réduire 4‘% < ’
I'angle de virement de bord automatique.
Appuyez sur ENTER pour valider la modifica-

tion, ou sur CANCEL pour quitter sans enregis- [Auto Tack sets the angle that the
. . vessel will tack through.
trer la modification.

Press ENTER to select.

D10860-1

Anti-empannage (Gybe inhibit)
Quand la fonction anti-empannage est activée le SmartPilot empéche les virements
de bord automatiques lof pour lof.

Quand la fonction anti-empannage est désactivée, la fonction Virement Automatique
permet également d'effectuer un empannage. Voir également Virement de bord
automatique (AutoTack) en page 24.

1.

o

Appuyez sur MENU, puis utilisez lestouches < [ GGER
et > pour atteindre la rubrique Autopilot Cali-

bration (Etalonnage), puis appuyez sur ]
ENTER. «|Disable »
Utilisez les touches < et > pour atteindre la

sous-rubrique Vessel Settings, puis appuyez

sur ENTER. [Stops an accidental gybe. }
Utilisez les touches < et > pour atteindre Sail- 3
boat Settings (Réglages voilier), puis appuyez Press ENTER to select. §
sur ENTER.

Utilisez les touches < et > pour atteindre Gybe Inhibit (Anti-empannage), puis
appuyez sur ENTER.

Appuyez sur < ou > pour activer ou désactiver la fonction Anti-empannage.
Appuyez sur ENTER pour valider la modification, ou sur CANCEL pour quitter
sans enregistrer la modification.
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Sélection de laréférence de vent
Note : Cette fonction nécessite la réception des données de vent par le pilote automatique.
Cette rubrique permet de sélectionner laréférence  EETEIIIE

de direction du vent entre vent apparent et vent

i ‘all Wind V. . gg
\l/ral,enmodeConservateurda ure (Wind Vane) <0Q| %ql >

Appuyez sur MENU, puis utilisez les touches < et
> pour atteindre la rubrique Autopilot Calibra-
tion (Etalonnage), puis appuyez sur ENTER.

2. Utilisez les touches < et > pour atteindre la
sous-rubrique Vessel Settings, puis appuyez
sur ENTER. Press ENTER to select.

3. Utilisez les touches < et > pour atteindre Sail-
boat Settings (Réglages vaoilier), puis appuyez sur ENTER.

4. Utilisez les touches < et > pour atteindre Wind  [rEET

Wind Selection

D10855-1

Selection (Sélection de la référence de vent),

puis appuyez sur ENTER.
5. Appuyez sur < ou > pour sélectionner alternati- %ﬂl 4 True P
vement l'option True (Vrai) et Apparent.

6. Appuyez sur ENTER pour valider la modifica-
tion, ou sur CANCEL pour quitter sans enregis- Select wind source.
trer la modification.

Press ENTER to select.

Variations du vent (WindTrim)

D10854-1

La fonction WindTrim regle la vitesse de réaction du pilote automatique SmartPilot X

aux changements de direction du vent. Plus la valeur WindTrim est élevée, plus le
pilote automatique réagit rapidement aux changements de direction du vent.

1. Appuyez sur MENU, puis utilisez les touches < [y
et > pour atteindre la rubrique Autopilot Cali- >

[ ]
bration (Etalonnage), puis appuyez sur
ENTER. < 84% aﬂl >

2. Utilisez les touches < et > pour atteindre la

sous-rubrique Vessel Settings, puis appuyez Wind Trim
sur ENTER.
3. Utilisez les touches < et > pour atteindre Sail-
boat Settings (Réglages voilier), puis appuyez Press ENTER to select.
sur ENTER.

4. Utilisez les touches < et > pour atteindre Wind Trim (Variations du vent)
5. Appuyez sur < ou > pour allonger ou réduire le
délai de virement de bord automatique.

6. Appuyez sur ENTER pour valider la modifica- a
tion, ou sur CANCEL pour quitter sans enregis- < 5 >

trer la modification.

Wind Trim

Controls the sensitivity of the
pilot when steering to wind.

Press ENTER to select.

D10853-1

D10852-1
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3.5 Options de Paramétrage Revendeur

Note : Utilisez le tableau ci-dessous pour noter vos réglages d'étalonnage de sorte a pouvoir
les consulter facilement (si nécessaire).

= = =
g 2 Zg 5 g
o % % 5 ) Q Tg Vos
= 3N Q Q0 oS = S5 n .
85 &5 &% %8 3 T2 & reéglages
o8 o= °9E g 5> 22 =

Typedebateau $8 23 8§ S 85 &% ¢

Verrouillage étalon-

nage OFF, ON

Tvoe bateau DISPLACE, SEMI DISPLACE, PLANING,

yp STERN DRV, WORK BOAT, SAIL BOAT

Type d'unité de puis- 3.4,5

sance

Alignement barre -9a+9

Limite de barre 10a40

Gain de barre 1a9

Contre-barre 1a9

Temporisation de 5

barre 1a9

AutoTrim 0a4

Réponse : Gyro 1a9

Non-G 1a3

Taux de virage 1a30

Angle d’écart de cap 15a40

Barre motorisée

(Joystick) OFF.1,2

Débrayage auto OFF, ON

Angle virement auto 40a125

Anti-empannage OFF, ON

Référence de vent APPARENT, TRUE

Wind Trim 1a9

Vitesse de croisiere 43460

AutoAdapt OFF, nth, Sth

Latitude 0a80

Déclinaison magn. -30a+30

Réinitialisation Pilote OFF, ON
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Chapitre 4 : Entretien & Dysfonctionnements

4.1 Entretien

Dépannage et sécurité

Sauf instructions contraires spécifiques, seuls des techniciens agréés Raymarine
sont habilités a effectuer des réparations sur les produits Raymarine. lls sont seuls a
pouvoir garantir que les procédures appliquées et les pieéces de rechanges utilisées
ne risquent en rien d'altérer les performances du produit.

Certains appareils produisent du courant électrique a haute tension, ne manipulez
jamais les cables ni les connecteurs d'un appareil dont le circuit d'alimentation est
sous tension.

Sous tension, tous les appareils électriques générent des champs
électromagnétiques susceptibles de perturber le fonctionnement des appareils
électroniques placés a proximité. Suivez les instructions fournies dans le manuel
d'installation pour réduire au minimum les problemes de compatibilité
électromagnétique.

Merci de signaler systématiquement tout probléeme de compatibilité
électromagnétique au revendeur Raymarine le plus proche. Nous utilisons ces
informations pour améliorer nos normes de qualité.

Dans certaines installations, il peut s'avérer impossible de protéger I'appareil
d'influences externes. En général ces phénomenes ne présentent aucun risque pour
I'appareil mais ils peuvent provoquer une réinitialisation intempestive ou un défaut de
fonctionnement transitoire.

Nettoyage de I'instrument

Nettoyez périodiquement le pupitre de commande de pilote automatique ST70 avec
un chiffon doux imbibé d'eau douce.

N'UTILISEZ PAS de produits chimiques ni de nettoyants abrasifs pour nettoyer le
pupitre de commande de pilote automatique.

N'ESSUYEZ PAS le pupitre de commande avec un chiffon sec au risque de le rayer.

Cablage
Vérifiez périodiquement le bon état de tous les cables. Remplacez sans attendre tout
céble endommagé ou présentant des traces d'usure.
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4.2 Dysfonctionnements

Cette section facilite la solution du probléme dans I'éventualité improbable d'un
probléme de fonctionnement du pupitre de commande de votre Pilote automatique
ST70.

Considérations préliminaires

S'il vous semble que votre Pilote automatique ST70 présente un quelconque signe
de dysfonctionnement, vérifiez en premier lieu que vous I'utilisez conformément aux
instructions du Manuel de référence utilisateur livrées avec le pupitre de commande.

Puis :

« Vérifiez que toute donnée que vous jugeriez manquante est bien disponible sur le
bateau. Par exemple, si le systeme ne comprend pas de capteur de girouette-
anémometre, vous ne pouvez pas disposer des données anémomeétriques.

« Prenez en compte toute modification éventuelle effectuée sur le réseau électrique
du bord. De telles modifications peuvent affecter les performances du pupitre de
commande ST70.

* N'oubliez pas que les signaux radioélectriques émis a proximité (par exemple par
un autre bateau ou une station c6tiére) sont susceptibles d'affecter les performan-
ces du pupitre de commande de votre Pilote automatique ST70.

Sivous étes certain que le probléme n'est pas la conséquence de I'une des causes

indiquées ci-dessus, appliquez les procédures développées dans cette section pour

en déterminer l'origine.

Procédures

Si le fonctionnement du Pupitre de commande ST70 vous parait défectueux,
effectuez les contréles ci-dessous pour trouver la solution du probleme :

e L'écran du pupitre de commande est vide : reportez-vous en Figure 4-1 en page
29
e L'écran du pupitre de commande n'affiche pas de données : reportez-vous en
Figure 4-2 en page 30
e L'écran du pupitre de commande affiche des données incohérentes : reportez-
vous en Figure 4-3 en page 31
« Des données spécifiques sont absentes ou incorrectes :
« Vérifiez le capteur et le Pod correspondant, ainsi que leur connexion au sys-
teme.
* Siles données de vitesse sont absentes ou manifestement incorrectes, véri-
fiez que la roue a aubes du capteur n'est pas bloquée ni encrassée.
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ST70 - Recherche de pannee par lutilisateur

v Disgramme 1

Y

N\

Le clavier est-il
rétroéclairé ?

@@ Les autres éléments du * Le systéme auquel le pilote automatique est
systéme sont-ils alimentés ?* | connecté (SeaTalk, SeaTalk* ouSeaTalk™)

Alimentez le systéme

Allumez le pilote
automatique défaillant Le probléme
\J/ persiste-t-il ?

Le clavier est-il @
rétroéclairé ?
O
AN

NON}—>

\'4 Retour en
fonctionnement
normal

4

Vérifiez la qualité
des connexions

| L'écran est-il rétroéclairé ? |

WV
Contrélez la luminosité de .
I'écran et effectuez les Le pr obler_n%
réglages nécessaires persiste-tl *
(cf. Guide d'utilisation)
\l/ Retour en —.—>—
fonctionnement oul
| L'écran est-il rétroéclairé ? | normal
@@ Utilisez les fonctions About Display
et About System pour obtenir des
informations sur le produit.
Retour en Demandez une Retour en
fonctionnement assistance fonctionnement
normal technique normal

D9524-1

Figure 4-1 Dysfonctionnements — Diagramme 1



ST70 - Recherche de pannee par Putilisateur

Pas d’affichage

Diagramme 2
de données

| L'écran est-il rétroéclairé '7

"

L'écran affiche-t-il certains
types de données ?

Y

I Voir diagramme 1

NON

4
@@ Depuis le pilote

‘suspect’ lancez la
fonction de diagnostic
About System

La liste de produits
affichée est -elle vide ?

N

Les données de mémes
types sont-elles manquantes
depuis plus d’'une source
dans le systeme?

NON

@ Contrélez l'ensemble

des connexions du

A\

Controlez les connexions systeme.
au pupitre de commande
Controlez les puplt :
; 'suspect

connexions du (des)
capteur(s) et pod(s) S

appropriés.

| Les données

Toutes les données sont-elles affichées ?

sont-elles disponibles ?

O

Utilisez les fonctions About Display Utilisez les fonctions About Display

et About System pour obtenir des et About System pour obtenir des
informations sur le produit. informations sur le produit.

) J |

Retour en Demandez une Retour en Demandez une
fonctionnement assistance fonctionnement assistance (
normal technique normal technique g

Figure 4-2 Dysfonctionnements — Diagramme 2
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ST70 - Recherche de pannee par l'utilisateur
Les données

affichées sont Diagramme 3

incohérentes

Les autres instruments
connectés au systeme
fonctionnent-ils
correctement ?

&, ]
@
Controlez I'ensemble
des connexions du

Y systéme.

Le probleme
persiste-t-il ?

NON

Utilisez les fonctions About Display
et About System pour obtenir des
informations sur le produit.

\

Demandez une Retour en
assistance fonctionnement
technique normal

\4

D9529-1

Figure 4-3 Dysfonctionnements — Diagramme 3



Outils de recherche de panne

Votre Pilote automatique ST70 comprend les fonctions de diagnostic utilisateur
suivantes :

« About Display (A propos de l'afficheur)

« About System (A propos du systéme)

Utilisez la fonction appropriée pour optimiser la recherche de panne.

About Display (A propos de |'afficheur)
La fonction About Display fournit les informations sur le pupitre de commande sur
lequel elle est exploitée. Avant de demander une assistance technique, veuillez
utiliser la fonction About Display chaque fois vous avez besoin des données de :

e numéro de version du logiciel

e numéro de version du matériel

e numéro de version du chargeur d'amorcage

e température

* tension d'alimentation

e consommation électrique

« nombre total d'heures d'utilisation

Démarrage de la fonction About Display :
C

1. Allumez le pupitre de commande du pilote >

L]
Automatique, appuyez sur MENU , puis sélec- x
tionnez l'option Diagnostics a l'aide des tou- < x 4 %‘ g
D

ches<et>.
2. Appuyez sur ENTER pour afficher le menu Dia-
gnostics.

iagnostics

D10095-1

Press ENTER to select.

3. Sélectionnez I'option About Display a l'aide de

Ia:[ouche <ou >f puis appuyef sur ENTER. Software Vor V007

4. L'écran About Display apparait. Prenez note @ gardwzre \\//erA V0.21
L . . ootcode Ver. V0.19

des données dont vous avez besoin, puis Temperature  29.72 C
appuyez sur ENTER : Volts 1420V

. , L, . , Peak Volts 1474V

* Sitoutes les données ont été affichées, Current 165 mA

4 - . : Peak Current 221 mA

I'écran affiche le menu Diagnostics. Run Time 1845

D10939-1

* S'ilreste des données a afficher, I'écran affi- el N

che la page de données suivante. Répétez
I'étape 4 jusqu'a ce que I'écran affiche le menu Diagnostics.
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About System (A propos du systéme)

Lafonction About System fournit une liste de produits qui constituent le systéme ainsi

que le numéro de série de chaque produit.

Démarrage de la fonction About System :

1. Affichezle menu Diagnostics, puis sélectionnez I'option About System a l'aide des
touches <ou >.

2. Appuyez sur ENTER pour ouvrir le menu Diagnostics.

3. Sélectionnez l'option About System a l'aide de la touche < ou >, puis appuyez sur
ENTER.

4. L'écran affiche les données du systéme. Prenez note des données dont vous
avez besoin, puis appuyez sur ENTER :
» Sitoutesles données ont été affichées, I'écran affiche le menu Diagnostics.
» S'ilreste des données a afficher, I'écran affiche la page de données suivante.

Répétez I'étape 4 jusqu'a ce que I'écran affiche le menu Diagnostics.

Assistance technique

Raymarine fournit un service complet d'assistance client via Internet et par
téléphone. Utilisez un de ces services si vous ne parvenez pas a résoudre un
probléme.

Avant de faire appel a I'assistance technique, veuillez, dans la mesure du possible,
utiliser les fonctions About Display et About System pour prendre note de toutes les
informations disponibles.

Note : Siun écran défectueux ne permet pas d'activer la fonction About Display, souvenez-

vous que vous pouvez collecter les informations systeme sur un autre écran, via la fonction
About System.

Internet

Consultez la rubrique Assistance client de notre site Internet a I'adresse :
www.raymarine.com

En plus d'une section exhaustive de Questions Fréquentes et de données de
dépannage, le site Internet permet de questionner le Service d'Assistance Technique

de Raymarine par e-mail et fournit une liste détaillée des distributeurs Raymarine
partout dans le monde.

Assistance par téléphone

Contactez notre service d'assistance téléphonique si vous ne disposez pas d'un
acces a Internet.

Aux USA, composez le :

e +1603 8815200 poste 2444

Au Royaume-Uni, en Europe, au Moyen-Orient ou en Extréme-Orient, composez le :
e +44(0)2392714713(tél.)

e +44(0) 23 9266 1228 (fax)
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Aidez-nous avous aider

Pour un service efficace, veuillez vous munir des informations produit suivantes :
« Type d'appareil.

¢ Numéro de modéle.

¢ Numéro de série.

« Numeéro de version du logiciel.

¢ Numéro de version du matériel.

Ces données sont disponibles via les fonctions About Display et About System.
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Glossaire
Abréviation Description
AWA Angle du vent apparent
AWS Vitesse du vent apparent
COG Route sur le fond
EMC Compatibilité électromagnétique
NGCC Calculateur de route de nouvelle génération
SOG Vitesse sur le fond
ST SeaTalk
ST2 SeaTALK?
STNG SeaTalk nouvelle génération / SeaTalk"
STW Vitesse surface
TWA Angle du vent vrai

TWS

Vitesse du vent vrai
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Caractéristiques techniques

Tension d'alimentation :

Consommation :

Nominale 12 V CC
Maximum 16 V CC
Minimum 10 VCC
Maximum absolu : 18,5V CC

Nominale - selon le réglage de la luminosité de I'¢cran
Maximum - jamais supérieure a 220 mA

Dimensions (sans les goujons
defixation) I xh xp

110 x 115 x 32,5 mm (4,33" x 4,53" x 1,28")

Connexions

Deux ports SeaTalk"

Température de fonctionne-
ment

-20°a+70°C

Eclairage Curseur mobile
Conformité RoHS

EMC EN60945 Révision n° 4
Buzzer Buzzer monotone (3,9 kHz)
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Index
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A propos de I'afficheur 32
A propos du Systeme 33
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Ecart de cap 21
Alarme d’écart de cap 21
Angle du vent apparent 25
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Assistance technique 33
Assistance téléphonique 33

B
Barre
Contre-barre 19
Décalage 23
Gain 18
Inversion de I'angle de barre affiché 23
Limite 23

Temporisation 19
Barre motorisée 22
C
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Compensation 14
Compensation de I'effet de la latitude 22
Compensation automatique 20
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D
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Réglage 7
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Documentation 4
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Aucun affichage a I'écran 28
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Assistance technique 33
Symptomes 28
Utilisation de la rurbrique A propos de l'affi-
cheur 32
Utilisation de la rurbrique A propos du sys-
téeme 33
F
Format de date 7
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Heure locale 8
|
Information EMC vi
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L
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Latitude Compensation 22
M
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Mise en service 1
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paramétrage a quai
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N
Niveau de réponse 21
P
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Heure locale 8
Initial 7
Sélection de la langue 7
Sélection du type de bateau 17
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Unités de mesure 8
Paramétrage a quai 9
Format de date 7
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Langue 7
Type de bateau 7
Unités de mesure 8
Paramétrage initial 5, 7
Procédure de mise en service 3, 5
S
SAV 27
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T
Taux de virage 22
Type de bateau 7, 17
6]
Unités de mesure 8
\Y%
Virage automatique 20
Vitesse

Croisiere 18
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