PARTIE

CALIBRATION

6.2. Essais en mer /Le but de cette série de réglages
) compas et d’optimiser le paramétrage du pilote ar
mq mooﬂ + fonction des caractéristiques de votre bateau.

Remarque : si vous avez connecté le ST6001 + a un systéme de pilote
automatique qui n'est pas de type 150/400, reportez-vous en annexe.

6.1. Vérifications a quai

mq moon Avec le bateau correctement amarré, procédez aux vérifications 4 quai

suivantes :

1. Mise en marche

2. Contrdle des connexions SeaTalk et NMEA

3. Controle du sens de fonctionnement du pilote automatique

4. Réglage des paramétres de base du pilote automatique

ATTENTION

Pour une utilisation en toute sécurité de votre bateau, vous
DEVEZ effectuer les vérifications 4 quai avant tout essai en mer.
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Etape 1 - Mise en marche

1

2

3.

4.
5.

Aprés avoir installé le ST6001+ et [es autres éléments du pilote
automatique, enclenchez le disjoncteur principal,

Si le pupitre de commande ainsi que le systéme fonctionnent, le
pupitre émet un bip et affiche Je type du pupitre de commande
(ST6001+) pendant 2 secondes

Dans les cas on le type de bateau n'a pas été défini ou si
I"étalonnage du compas n’a pas été effectué , le message
CALIBRATE REQUIRED s’affiche pendant 4 secondes

Le pupitre de commande affiche ensuite Iécran STANDBY,

Vérifiez que 'écran STANDBY affiche un cap compas actif et un
angle de barre.

* Silepupitre n’émet pas de bip ou si I"écran est vide, vérifiez le

fusible et le disjoncteur dans le calculateur de route.

* Sil'alarme SEATALK FAIL s'affiche, vérifiez les connexions

SeaTalk

* Sil'écran STANDBY :6?5?53@8353&25

angle de barre, vérifiez les connexions des capteurs,

Etape 2 - Contréle des connexions SeaTalk et NMEA

Connexions SeaTalk

Si vous avez connecté le ST6001+ i d’autres instruments ou pupitres
de commande au format SeaTalk, procédez aux vérifications

Sélectionnez le nivean d’éclairage 3 (LAMP 3) sur I'un des
instruments ou pupitres de commande SeaTalk.
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2. Lecadran du ST6001+ doit s"éclairer immédiatement. Si le
cadran ne s’ éclaire pas, il est probable que le ciblage SeaTalk
entre le ST6001+ et les autres instruments soit defectueux.

Connexions 4 un positionneur au format NMEA

Si vous avez connecté le ST6001+ a un positionneur au format

NMEA, contrélez la connexion en affichant les pages de données de

navigation par défaut (XTEBTW/DTW):

* Appuyez sur disp pour appeler la premiére page et vérifiez qu'elle
affiche les données attendues

* Appuyez i nouveau sur disp pour vérifier successivement chaque
page.

Une ou plusieurs causes peuvent étre I"origine de I'affichage de tirets

ala place de valeurs de données :

* Le positionneur n’est pas mis en marche ou ne transmet pas un
point de route actif,

* Ilyauneerreur de ciblage . Vérifiez que le circuit électrique ne soit
pas ouvert, qu’il n’y ait pas de court-circuit ou d’inversion de
polarité.

* Le positionneur n’est pas configuré pour émettre les données sous
le format approprié

Connexions i la girouette-anémomeétre

Si vous avez connecté le pilote automatique i une girouette-

anémomeétre NMEA ou SeaTalk, contrblez la connexion en appuyant

simultanément sur standby et auto :

* Le ST6001+ doit afficher I'écran de mode Régulateur d'allure avec
Iangle de vent et le cap verrouillés,

* Sirien ne se produit lorsque vous appuyez simultanément sur
standby et auto, ceci signifie que le ST6001+ ne regoit pas les
données de vent. Controlez la girouette-anémométre et les
connexions.
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Etape 3- ngm_m?uoﬂnm?..&o.!mao.:

du pilote automatique
Contréle du sens du capteur d'angle de barre

I. Toumezla barre manuellement vers tribord

2. Vérifiez quel ‘indicateur dangle de barre se déplace sur tribord.

Sil'indicateur d’angle de barre se déplace sur babord :

* Coupez I'alimentation

* Inversez les Eucﬂﬂn.dcw«ooaﬁnﬁwgggaxcdomxmﬁ_n

calculateur de route,

* Rétablissez I'alimentation €lectrique et procédez a une nouvelle
irificat:

Contréle du sens de pilotage du pilote

1. Onnn.nmgﬂaﬁu_m barre i roue, puis passez le pilote
automatique en mode auto par pression sur la touche auto,

Vérifiez que Iécran affiche AUTO. Soyez prét appuyer sur
standby sile barre vient en butée.

2. Appuyez une fois sur Ja touche +10. Vérifiez que la barre se
déplace de quelques degrés vers tribord puis s’arréte. Sile barre
vient en butée, appuyezimmédiatement sur standby pour
Prévenir tout mouvement sy pplémentaire du safran,

By

w:ngwaamnraoomca_umvcase__.nagcﬁmn“
. gﬁﬁ:ﬂﬁns
* Coupez I'alimentation
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Remarque : Si la barre n’arrive pas a se positionner correctement, et
Jait des mouvements incohérents, augmentez le réglage du niveau de
temporisation de barre ainsi que décrit en étape 3

Etape 4 - Réglages de base du pilote automatique

Remarque : pour de plus amples informations sur | ‘étalonnage,
reportez-vous aux pages suivantes : type de bateau, bypede
gouvernail, alignement du capteur d'an gle de barre, limites de barre.

Fﬁoagaﬁﬁgﬁa:ﬁg%égﬁ
principaux, ainsi qu’illustré en Ppage suivante (pour de plus amples
informations sur ces groupes, Cf. chapitre 7 : Réglages du pilote
automatique) L’étape suivante du paramétrage 4 quai est de passer en
Zﬁmgogﬁgwaﬁﬂggﬁnﬁ&
base du pilote.

Accés au mode Paramétrage Installateur

L. Mettez le pilote en mode Veille (Standby)

2, go&nnw_hagnﬁogwnbrﬂuﬂs&mu_gqﬁné: :

. gﬂnvﬁ&aggg_ﬁoﬁ?g&g
accéder au mode Etalonnage, Lorsque I'écran affiche DISPLAY
CAL, appuyez sur la touche disp jusqu’a ce que I’écran DEALER
CAL s’affiche.

* Appuyez sur la touche auto: I'écran passe sur CAL? Appuyez
simultanément sur les touches -1 et +1 pour accéder au paramétrage
Installateur (DEALER CAL).

1. Cagygnggggm_ﬂ_nggg
Installateur jusqu’a ce que I’écran VESSEL TYPE s’affiche.

2. Utilisez les touches -1 et +1 pour sélectionner le type de bateau
correspondant au vitre :

* Déplacement lourd : DISPL MNT

* Déplacement moyen : SEMI DIS

* Coqueplanante : PLANING

* Embase stem-drive : STERN DRV

* Bateau de servitude : WORK BOAT

* Voilier: SAIL BOAT

Remarque : lorsque vous sélectionnez le bype de bateau, le pilote

automatique sélectionne les réglages par défaut de divers autres

paramétres,
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Type d'unité de puissance

1. Aveclepilote automatique en mode Paramétrage Installateur,
utilisez I touche disp pour faire défiler les écrans d’étalonnage
Jusqu’a I’affichage de I’écran Type d'unité de puissance (DRIVE
TYP).

2. Alaide des touches-1 et +1, sélectionnez letype approprié
d’unité de puissance:

* 3.=Unité de puissance linéaire, rotative ou Sterndrive (T0O)

* 4.=Pompe hydraulique ou unité linéaire hydraulique

* 5.=Pompe hydrauliques 4 fonctionnement permanent a

¢lectrovannes.

Egﬁgqﬁirﬁgg

1. >§_ounﬂn§33&nw§_§=§.
%EF.EE&@E&%&EQ.Q&EM
n_.gounsmw&ﬁnc.»_.&ngmono_dﬂmu}razwg,

2 Onuﬂﬁ-o%g_gw_.&%no_ngwaﬁ.

3. >_.m...uon_$§.nr8-~n+-.&%ﬂ..5&§gg
n.m@o%gg&ngnﬁuaa&_nwﬂmowﬂ:%”

Faﬂﬁo_ﬂﬁg%ggoﬂgﬁ&» 7°.Sile
décalage est supérieur i ces limites, vous devez régler physiquement
I"alignement du capteur (comme indiqué dans le guide d’installation
du systéme de pilote automatique).

R que : Vous égal remetire d zéro le graphique de
barre au cours de I'essai en mer initial, en barrant manuellement sur

un cap constant puis en activant la rubrique ALIGN RUD du menu
Etralonnage en mer pour régler le décalage du capteur.

Réglage des limites d"angle de barre

1. }cg_qv:oagmnﬁgvggg_uﬁﬁg
EEE?E?E?EE_QREQ.@EcE
Jusqu’aDaffichage de I'écran RUD LIMIT.

2. HEFE?E@EF%&SEE:B:&F&E&
Egﬂgﬁ_.éon_.g.m_mgigang_.ﬁm_ﬂ

3. ﬁ_.annaana:nwah.i.-maaia.qn‘m_ﬁ_s_i.__ﬁa.gm_onn
barre sur 5° de moins que le plus faible des angles relevés,

SRR R R



Remarque : iln'est nécessaire de régler la valeur de temporisation de
barre que si le pilote automatique «chassey lorsqu’il essaie de
positionner le safran. L augmentation de Jg femporisation de barre
réduit cette «chassey.

Pour régler Ja temporisation de barre :

L. Avecle pilote automatique en mode Paramétrage Installateur,
appuyez sur la touche disp pour faire dérouler les écrans
détalonnage jusqu’a I"affichage de I'écran RUDD DAMP.

2. ATaide des touches -1 oy +1 réglez la temporisation de barre -

w@ﬁ_.goasa&ggggﬁn&:ﬂs& 1

niveau jusqu'a ce que le pilote cesse de xo&u&n:vﬁzm_wﬁgoca la

plus faible valeur acceptable,

Sauvegarde des nouveaux réglages

Une ?E&no:eﬂﬁ&m_ﬁaoeﬁni@@nsgggmm

Installateyr :

. gguggéaggEgcﬁwﬁaﬂ_a
modifications,

* L’écran DEALER CAL puis I'écran STANDBY sont affichés.

6.2. Essais en mer

Une fois I"étalonnage 3 quai effectué, poursuivez le paramétrage en
effectuant un gﬁm&ggéh

1 Etalonner le compas :

. vinog_hgwﬂ_osg_gacn%g
. voﬁwmwuﬂ_onmunag

2. guﬁam_»ma%u:cﬁugﬁn”

. Unmaonmcsgeu, E:_szoﬁ%go_mgacoo

*  De fagon manuelle sur les pilotes de type 150/400 (non GyroPlus)
et de type 100/300,
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guo::ﬂ:-ﬁoﬂmﬂm::.o..

Remarque : A tout moment, au cours du premier essai en Mmer, vous
pouvez revenir en pilotage manuel par simple pression sur standby.
Le premier essai enmer ne doit étre effectué que dans les
circonstances suivantes :

* Aprés avoir effectué de fagon totalement satisfaisante Iétalonnage
aquai.

* Parvent faible et mer calme, pour que la performance du pilote
automatique puisse étre évaluée, sans influence de vent fort ou de
mer formée.

* Eneaux saines, libres de tout obstacle, de sorte que le bateau
dispose de suffisamment d’espace pour manceuvrer,

Remarque : Avant de commencer Volre essai en mer, assurez-vous
d’avoir mis en marche fout équipement auxiliaire - comme un GPS
{pour les données de route sur le fond (GOC), vitesse sur le  fond
(SOG) et latitude (LAT)) ou un loch speedomeétre (pour les données de
vitesse surface). Ces informations permettent d optimiser les
performances du pilote automatique.

Conformité électromagnétique
Vérifiez toujours, avant de partir en mer, que P’installation ne soit

v&égqngsgoaﬂaﬁxn@sg%
moteur, etc.

Etalonnage du compas

Remarque : cette section est sans objet si vous avez connecté un
compas NMEA a votre pilote automatique. Reportez-vous au manuel
livré avec le compas au format NMEA pour de plus amples
informations sur | ‘étalonnage.

En woaomcu&_%noccqagﬂnq les erreurs compas dues aux
champs magnétiques peuvent étre significatives. La procédure de
correction réduit celle-ci  quelques degrés, vous DEVEZ donc
effectuer cet étalonnage en priorité lors de votre premier essai en mer
pour que le ST6001 + compense automatiquement le compas fluxgate.

ATTENTION

Ne pas procéder i la compensation du compas peut, sous certains
caps compas, altérer significativement les performances du pilote
automatique,

DS BRERERRREEEEE
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1%58@5%5&.» &immgﬁngﬂﬁ
calculer les corrections nécessaires (compensation), faites décrire
lentement des cercles 4 votre bateau. Cette procédure doit s'effectuer
par vent faible et mer calme de préférence.

Correction automatique de la déviation compas :
1. Mettez le pilote automatique en mode Standby puis activez la
procédure d’étalonnage en mer comme suit (Cf. illustration
précédente) :
* Appuyez sur standby pendant 2 secondes pour accéder au mode
Etalonnage.
* Une fois I'écran DISPLAY CAL affiché, appuyez sur la touche
disp jusqu’a I'affichage de I"écran SEATRIAL CAL
* Appuyez sur la touche auto pour accéder 4 I'étalonnage en mer.

g&?.%@:ﬁ&nﬁméh@oﬂ:.@%&@ vous devez

déverrouiller la protection dans Je paramétrage Installateur

2. Fvﬁaqgﬁﬁm.wanwo_ogﬁco&wﬂmé_ngc
a,ggsmnggﬁmgcgz%}mm_aiopm&a
&ER-&E&:&E%..&EBE&E.&&&EEQ
disp jusqu’a I’écran SWING COMPASS)

3. 525§§§§R§W85_8+_3E&31§§
SWING COMPAS On. L’écran TURN BOAT s’affiche alors,

4, ?Egﬁiﬁgiﬁ:ﬂ:ﬁwmg,wﬁgsgﬂ_n
gn_gggg_ﬁnnw%&:aaﬁwzﬁogu
minutes,

r.@ngmmmnrncb:g.ﬂoom..bmﬂaFiﬁmmonn_ﬂunaﬂﬁqou

m%gﬁnwﬁgﬁh?gsgﬁaé?&gg

SEE.mpﬁgggﬁn.éngg&sw

nﬁﬂﬁ_nnggg_oaﬁcgg,

Remarque : si nécessaire, Vous pouvez, d tout moment, quitter la

procédure de g&?ﬁ%ﬁﬁ&%%&&k Si vous

gﬁgnﬁmg réactivez 'écran SWING

COMPASS,

5. Continuez & décrire ces cercles _n:.nﬂnnccﬁs.»nan:n le pupitre
€mette un bip et que I'écran DEVIATION s'affiche pour indiquer
que _mﬁgsnmgp&wgngaz compas.

-
L
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Etalonnage Compas
© Accéder au paramétrage Essais en mer

_qu_mﬂ.< _®_Jhmﬂm{ ﬁ@%h n%“.__mw..%w. |
Tty Ty e 7| 2sec ‘ - _

°m=.nl- ction de la déclinak F

le cap du pilote automatique

v Faites décrire
des cercles
N au bateau
(voir ci-dessous)
Faites le bateau cercles lents de sorte que :
.Eg.gﬁggza“.gzg
\v.gﬂﬁngsgug Cap du plots .
- omEn_W_.az @ n_.m._mm.uw_.om
_ | — 0P
@ Continuez & faire toumner - o 2 L
e bateau jusqu'a 'affichage
de ['écran DEVIATION ) i
© Alignement du cap compas

Réglage approximatif : si g%vugskncn%ecwrm?g“ﬁlt
®§-§333%§§Er§n8§§2Sg?gag.

@-S..i!.;_.nga.sﬁgﬁiwauuﬂsﬂazna_&éi%a

TANDBY
=,

Pour : e
* Sauvegarder le réglage

-mtaﬁlaﬂ_.ga%se
Revenir en mode veille (STANDBY)
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. c .

géﬁgé,ggg%n@ggﬁ
déterminer la valeur d’alignement de cap donnant la plus faible erreur
moyenne d’alignement. Cette valeur peut étre enregistrée dans le
programme d'alignement de cap comme indiqué ci-avant. i |"erreur
gggﬂggwun. il @anoﬁgsﬂ._oﬂ_wuﬁﬁca
&8568&8%8:?853:&3& cercles plus lents et par
conditions plus favorables.

umu_wunni.tg!g!mmis
H.m&ﬁngﬁﬁa&gﬁggﬁﬂnmaﬂﬂ_&go_&
: du pilote automatique affectant ses caractéristiques de pilotage, Vous
. >§Fig%¢mﬁcggug. pouvez procéder ainsi de deux fagons :
. >ﬁﬂ£§nh_maﬁ_.nguc.rv:o.nuzsaunﬁaw_n_ngﬂg :
Fi&a%ﬂunooagggng.mvm,

. Egﬁavgﬁawggm&wﬂﬁgﬂgﬁg

. m-ﬁuﬁmgﬂhs:n_“w?oaa&_oaﬁnnaeo 150/400 (non
GyroPlus) ou de type 1001300, vous devez procéder manuellement
a ces réglages,

Réglage de Falignement du cap
Si vous rencontrez n_nw difficultés avec I'alignement compas, vous

avoir e
d’étalonnage du compas, vous pouvez procéder & des réglages
a.w_mw.ﬁsﬂsga: il soit nécessaire de compenser  nouveay |,
compas.
mmgaﬁﬁg&gﬁgﬁno: €limine la plupart des erreurs
d’alignement, :ﬁg_&wu_&znﬁocg constatiez quelques
petites erreurs résiduelles (deTordre de quelques degrés) qui varient en
fonction du cap suivi,

_&aﬂuﬁpm_wﬁam.gnﬁmﬁ_n_gﬁ&%wgavvonuﬁ

5. gﬁgmgggaggﬁaanﬂ l
v
e——

/’
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Paramétrage Autolearn

o__.aasu!g-!wrw.._z:

STANDEY DISPLAY SEATRIAL |~ Y
- @ r @ r ()

| HANOETUR

il -

E S
E....Illg

ARNTNG
i

Or..sn?i @ _STANDBY | pour: _a
hmm! * Revenir en mode STANDBY.
2 sec s A N

£ l l l

1.

Accédez i ’écran bqarm%n_mﬁ_.mﬁoubmmn enmer.

. g_o%éﬁgg&a_mga&wﬁgg

puis deux fois sur disp pour afficher I"écran SEATRIAL CAL.

* Puis appuyez sur auto pour accéder 3 Pétalonnage en mer et

2,

appuyez 4 fois sur disp jusqu’a afficher I'écran AUTOLEARN,
Préparez-vous i effectuer AutoLearn :

* bateaux a moteur : barrez en ligne droite (barre au centre) et réglez

Hmig&gﬁ:ﬁﬂmﬂag.nﬁoggﬁﬁ
&méggn&g.

* voiliers : avec les voiles affalées, barrez en ligne droite (barre au

centre) et faites naviguer le bateay au moteur 4 la vitesse de croisiére
typique.

Siles conditions ne sont pas calmes, naviguez bout ay vent, f
ace d la houle.

3.

4.

Lorsque vous étes prét i lancer la fonction AutoLeam, appuyez
sur la touche +1 pour sélectionner AutoLeam On,

Le message CLEAR TO MANEUVER s’affiche alors. Appuyez
sur la touche auto pour lancer la procédure Autolearn,

* Lebateau commence les manceuvres d’auto-apprentissage et

I’écran affiche lemessage LEARNING avec un chiffre croissant
indiquant que la procédure est en cours.

* Lechiffre augmente au fur et & mesure que le pilote effectueles

diverses manceuvres,

* Typiquement _mﬁanga}ggu&oﬁaﬁnoqwnqg

(suivant les caractéristiques de votre bateau e |'état de la mer),

Remarque h,,g&sﬂgﬁgxxsgngﬁ
raison quelconque, appuyez sur la touche standby ou disp,

. rme>mm“>Eogmmanw.§&neS§.
. EME”>§§n®§mﬁno:§§5=§_m. Codes des

€erreurs

* LRNFAIL 1 ‘ AutoLeam n'a pas été effectus.

* LRNFAIL3 nbcsgu&o&ﬂ&.nagv_ﬂﬂﬂ:»_ngﬁﬁ_.g

&?:Eﬁ&nasﬁmo:%_.sa&gmg.




6. gﬁgmu&oﬁn& hw_nsﬁxgwwgnﬁn«
en mémoire les ggg&a.mﬁgﬂmﬁ

Le pilote est a présent complétement étalonné et Ppréti Pemploi. Le
seul réglage a effectuer est celui du nivean de réponse,

Paramétrage Mmanuel : types 150/400 et 100/300

Si votre pilote automatique est de type 150/400 (non GyroPlus) ou de
type 100/300, vous devez régler manuellement Je gain de barre, |a
contre-barre, et les réglages de Trim Automatique, d’aprés vos

2. §ﬁ§p=8§<§Eﬂ_a§§r Le pilote
E:Enﬁaa_ﬂgﬁn@gﬁggg.

3. >H.a&&mg-~‘+~.-~en+__=.<&mn~_m@§§~n
Eosgﬁoao&hn_nﬁuggganﬂgﬂa
multiples de 1° et 10,

4, ggg—@?ﬁﬁéﬁ%&%:ﬁaﬁ_.

Réglage du gain de barre
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mﬁgﬂ_agﬁgé&éﬂaamﬁa&gﬁ

correct ;

I. Réglez RESPONSE sur le niveay 2: Appuyez sur la touche resp,
utilisez la touche -1 oy +1 pour procéder au réglage puis appuyez
sur disp.

2, Zuamcﬂwiﬁwnanﬂo&&ngsﬁﬁiﬁhgn&_gv_ﬁ
ggﬁﬁggaﬂgoaﬁa_.mﬂ_gna
éﬁgggﬂav&oﬁﬁo&%g?u:ﬁu
automatique.

3. %wﬂggsgggggnqﬁgw
modifiez le cap de 40°,

. m:nmwimngaaﬁ&m_mg.ﬁngmﬁsﬂ“&oﬁ%

So&#?ccﬁcﬂﬁcgiﬁo:gcgﬁmgmn%muﬁ
maximum,

l . 95:@53&&&&2@%@@?3&@5%3@
Edgnﬁnﬁcgnngndv?_zﬂ. altérant les

performances du pilote, Un étalonnage du gain de barre trop faible

se caractérise Eﬁgﬁﬁaﬁm:g:ﬂe.?mn
_.muuﬂ._noanﬂ:iamo.

-~ §
Y
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Pour régler le gain de barre -

I Accédez A I'écran RUDD GAIN dans le menu Paramétrage
Installateur.

2. Alaide des touches -1 ou+1, réglez le gain de barre,

3. Appuyez pendant deux secondes sur standby pour sauvegarder

les modifications, Vous pouvez également devoir régler 1a compensation de barre

automatique (AutoTrim). L’ AutoTrim détermine la rapidité avec
laquelle le pilote détermine Ia position fixe de la barre pour tenir
compte des modifications de trim (dus par exemples au changement de
E__E%<ﬁm.iﬁ§:ﬂ3ao§mn% la superstructure ou 4
un mauvais équilibrage des moteurs).

4;  Appuyez sur auto pour vérifier les performances du pilote
automatique en mode Auto,

Réglage de la contre-barre

Si vous envisagez d’utiliser le niveau 3 de réponse sur un pilote
automatique de type 150/400 (non GyroPlus) ou de type 1007300,
v :

mggsg_ﬂ_nam_mma&_noosﬂﬁ.gﬂ” s

1. Réglez RESPONSE surle niveau 3, l Abaissez le niveau d’AutoTrim si le suivi e route par le pilote

2. Navigueza la vitesse de croisiére par temps calme, automatique est instable ou i les réactions du pilote mnsnmnna_ trop

3. Appuyez sur auto pour enclencher le pilote en mode automatique " T ey = trop fréquents.
puis effectuez un virage a 90°, !

. gaacn_omuﬁﬂﬁggmgﬁgg&ﬂﬁ
Sgpigﬂ:nm.uﬂﬁﬁiamangﬁgmﬁuﬁﬁ

Augmentez le niveau de Trim s le pilote automatique réagit lentement
aun changement de cap provoqué par un ngmgxb_an_.ﬁ_m_ono
barre,

. m:woound.gﬂaﬁqoﬂﬁazﬁ_ngﬁcon.gngg
important,

. m:woenﬂ?gd?ng?ﬁ._ngﬁwfﬂoﬁmgaga
?o&&wgmﬁo&ggﬁnggnagﬁa
:agmgnﬁg_ﬁwﬁn_aggcagamn&@ﬁ.

Pour régler la contre-barre -

1. gw_.gggmcdnz_ﬂg:vgg
Installateur.

2. Utilisez les touches -1 ou +1 pour régler la contre-barre,

3. Appuyez sur standby pendant 2 secondes pour sauvegarder les
modifications.

plus rapide). Pour régler le Trim automatique :

1. gw..®§>§%3§=v§
Installateur,

2. >_.&aan88§r&-~8+—.&uﬁ_nacgc%g
automatique,

3. ggwﬁoﬁ&hﬁaﬂ&w«é&ngﬁ
modifications,

4. gﬁgncsgﬁgn&_ﬂﬁavﬂwg%gﬁog
Boango_dmu,nsn,

4, %ﬁgﬁagnc_ﬁo_nlﬂnv&g&v%ag
_....onnwﬁogaco_

S .




: Manuel utilisateur - Boftier de commande ST6001 Plus 125
—_— -
- Mode Paramétrage (Systémes autres que 150/400)

‘ g%vﬁggﬂ

i Sile ST6001+ ggwﬁﬂ:o&ﬁﬁﬂ»ﬂﬁnn.ﬁ%»:u&

que 150/150G ou 400/400G, _nqsmnvgngnou
groupes de paramétrage principaux :

Etalonnage compas (COMPASS CAL)

_.hmqa..ﬂa mﬁgﬁwaoonﬁuﬁwvmnigooﬁ:uﬁmﬂd%
Eggﬁgﬁ.gﬁg:ﬁ. de sorte 3 compenser et ensuite

- e s e Kok
- IATRY, b et 4 N I kg K P
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26
Mode Paramétrage - Vue d'ensemble  Mode STANDBY veille)
Pi

0
lotes automatiques 100/300 4
2 secondes ﬂmg
,.Ss.umwaﬂ
LR

AR S SRR R ERERE R
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Contre-barre

La contre-barre est la quantité de barre que le pilote applique pour
essayer d’empécher le bateau de faire des embardées. Des réglages de
contre-barre élevés signifient I"application d’une plus grande quantité
de barre. Vous devez régler ce paramétre lors de la mise en service du
pilote automatique.

Texte aFéaran Réglage
COUNT RUD 139
Alignement de la barre

Utilisez cet écran pour centrer I"affichage du graphique de barre aprés
installation du pilote automatique.

Texte a'écran Réglage
ALIGN RUD -7°3+7° parpas de 1°
Limite d'angle de barre

Utilisez 1’écran limite d"angle de barre pour régler I'amplitude du ‘
mouvement de barre du pilote autoratique un peu en dega des butées

mécaniques du systéme de barre. Ceci évite de solliciter inutilement le

systéme de barre. Procédez  ce réglage lors de la mise en service du
pilote automatique.

Texte a Pécran Réglage
RUD LIMIT 10° 3 40° par pas de 1°
Limite de vitesse de virage

Ce réglage limite la vitesse de virage du bateau sous pilote
automatique.

Ecran Texte Réglage
TURN RATE 5° & 20° par seconde par pas de 1°
N _‘Ts._,w\ A

e ,.)L\,s?b..kP
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Vitesse de croisiere

Le réglage de la vitesse de croisiére doit étre conforme a la vitesse de
croisiére normale du bateau. Lorsque ni la vitesse surface ni la vitesse
fond du bateau ne sont disponibles via SeaTalk ou NMEA, le pilote
automatique utilise cette valeur par défaut lors des calculs de
modification de route.

Ecran Texte Réglage
CRUISE SP 4260 nceuds
Angle d"alarme d'écart de cap

Cet écran permet de déterminer 1"angle utilisé par la fonction d’alarme
d’écart de cap OFFCOURSE . L’alarme d’écart de cap s’enclenche si
le pilote automatique dévie de son cap au-dela de ’angle limite

d’alarme pendant plus de 20 secondes.
Ecran Texte Réglage
OFFCOURSE 15° 440° par pas de 1°.

Compensation automatique de barre (AutoTrim)

Le réglage de I'AutoTrim détermine I’angle fixe que le pilote
automatique applique & la barre pour corriger I'influence du vent dans
les voiles ou sur la superstructure.

Le réglage par défaut de I’ AutoTrim se définit lors de la mise en

Reglage Effet

AUTO TRIM Off Pas de trim
AUTOTRIM 1 Trim lent

AUTO TRIM 2 Trim moyen
AUTO TRIM 3 Trim rapide
AUTO TRIM 4 Trim super rapide
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Barre motorisée

Si un Joystick est connecté 4 votre pilote automatique de type 100/300,

utilisez la barre motorisée pour sélectionner le mode d’utilisation du
joystick (voir tableau).

Options

PWR STEER OFF Barre motorisée désactivée

PWR STEER 1 1 - barre motorisée proportionnelle
En mode proportionnel, la bare est guidée
proportionnellement au mouvement du Joystick : plus
le joystick est actionné, plus I'angle appliqué au safran
estgrand.

PWR STEER 2 2 = bame motorisée bang-bang
Le «

4la barre, dans la direction du mouvement du levier.
Pour améliorer le controle, la vitesse du mouvement
de barre change suivant I'angle du levier.
Pour une vitesse maximale, appuyez sur le levier.

Si le levier est revenu en position centrale,

le safran reste alors dans cette position.

Type d’unité de puissance

Le type d’unité de puissance contrdle la fagon selon laquelle le pilote
automatique régit la barre. Le type d’unité de puissance doit étre défini
au moment de la mise en service du pilote automatique.

Options Unités de puissance

DRIVETYP 1 0u2 Non utilisé

DRIVETYP 3 linéaire, rotative ou pour embase sterndrive
DRIVETYP4 pompe hydraulique ou linaire hydraulique
DRIVETYPS pompes hydrauliques a fonctionnement

S ESES S NSRS NNESRS
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Amortissement de barre
Réglez 1a valeur d’amortissement de barre si le pilote «chasse»
lorsqu’il essaie de positionner la barre.

Texte al'écaran Réglage
RUDD DAMP

Si nécessaire, réglez cette valeur au niveau de la déclinaison
magnétique 4 la position actuelle de votre bateau, exprimée en
déclinaison Est (VAR EAST) ou ouest (VAR WEST). Le pilote
envoie ce réglage de déclinaison aux autres instruments du réseau
SeaTalk et peut &tre mis a jour par les autres instruments SeaTalk.

Texte a Fécran Options

VARIATION Réglage par défaut = 0°

VAR EAST/VAR WEST 30°Est (-30°) & 30° Ouest (+30°) par pasde 1°
Adaptation automatique (AutoAdapt)

Le procédé AutoAdapt permet au pilote automatique de compenser
sous les hautes latitudes les erreurs de cap, dues a I'accroissement de
I’inclinaison du champ magnétique de la terre. L’augmentation de
I'inclinaison a pour effet d’augmenter la réponse de barre quand le
bateau fait cap au nord en hémisphére nord, et de I'augmenter quand le
bateau fait cap au sud en hémisphére sud.

Remarque : si vous réglez AutoAdapt sur «nthy ou sur «sthy, vous
devez ensuite saisir votre latitude sur I'écran de réglage suivant
(LATITUDE), de sorte que le pilote automatique puisse fournir un
suivi de cap précis en ajustant automatiquement le gain de barre
suivant le cap.

Options

AUTOADAPT OFF AutoAdapt désactivé

AUTOADAPT nth Compensation AutoAdapt activée - hémisphére Nord
AUTOADAPT Sth Compensation AutoAdapt activée - hémisphére Sud.




132

Manuel utilisateur - Boitier de commande ST6001 Plus

Latitude

Le ST6001+ n’affiche cet écran que si AutoAdapt est réglé sur Nord
ou Sud.

Utilisez les touches -1, +1,-10, +10 pour régler la latitude a celle de
votre bateau, au degré le plus proche.

Remarque : si vous disposez de la donnée de latitude via SeaTalk,
celle-ci sera utilisée d la place de la valeur d'étalonnage.

Texte al'écran Réglage

LATITUDE 02a80° parpasde1°.
WindTrim (réponse au vent)

Remarque : n’est disponible que si le type de bateau est :
DISPLACEMENT

La commande WindTrim controle la rapidité 4 laquelle le pilote
automatique répond aux changements de direction de vent.

Texte alécran Options

WIND TRIM 1 =réglage normal
2 = réponse plus rapide aux sautes de vent.

AutoTack angle - Angle de virement
de bord automatique

R - n’est disponible que si le type de bateau est :

DISPLACEMENT

L’angle de virement automatique est I'angle selon lequel le bateau vire
lorsque vous sélectionnez un virement de bord automatique.

Texte a Fécran Options

AUTO TACK 40°3125° par pasde 1°.

AutoRelease (embase sterndrive 1/0 uniquement)

Remarque : uniquement disponible si le type du bateau
est STERNDRYV.

Manuel utilisateur - Boitier de commande ST6001 Plus
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Si le type du bateau est réglé sur STERN DRV, I’écran AutoRelease
est activé par défaut (ON)

L’ AutoRelease permet un débrayage d'urgence du pilote automatique,
en cas de besoin, pour éviter un obstacle au demier moment.

Texte al'écran Réglage
AUTORELSE ON = AutoRelease activé
OFF = AutoRelease désactivé.

Niveau de réponse

11 s"agit du niveau de réponse du pilote par défaut. Le niveau de
réponse controle la relation entre la précision de tenue de cap et la
quantité de barre / d’activité de I'unité de puissance. Vous pouvez
procéder i des modifications temporaires du niveau de réponse en
cours d"utilisation normale.

Texte a F'écran Options
RESPONSE 1 AutoSeastate activé (plage morte automatique)

I15"agit du meilleur compromis entre la consommation
d'énergie et la précision de tenue de cap.
RESPONSE 2 AuttoSeastate désactivé (plage morte minimale)
Ofire une tenue de cap plus précise
Augmente la consommation d'énergie et |'activité
de I'unité de puissance.

RESPONSE 3 AutoSeastate désactivé + amortissement d'embardée
de contre-barre.
Ofire le suivi de cap le plus serré possible
en introduisant un amortissement d'embardée
de contre-barre.
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Paramétrage utilisateur : Réglages possibles Caractéristiques
avec pilotes de type 100/300
Righae Type de bateau Pupitre de commande ST6001+
B Tension nominale 12V CC via SeaTalk

Tension de fonctionnement 10V 415V cC

T i
k=] 2
; : m. Consommation (en mode veille) 60 mA (moins de 200 mA avec éclairage max)
; . s 3 Température de fonctionnement  0°C 370°C (32°F 4158°F)
3 513 Etanchéité Norme CFR 46 de ['US Coast Guard
Type de bateau DSMACE SEMl  FLAMNG  STERNORY —— Hauteur xmﬁ
DSPUACE - Profondeur 41 mm
- . OFF  OF
Verrouillage de I'étalonnage OFF Clavier Clavier rétroéclairé 8 touch
. 5
Gain de barre 5 Ecran LCD Affichage du cap, de la route en mémoire et des
Contre-barre 7

Connexjons en entrée SeaTalk (x 2) et NMEA 0183

Connexions en sortie SeaTalk (x2)

Homologation CE Conforme a 89/336/EC (EMC), EN60945-1997

Type de transmission

Amortissement de barre

Dédinaison OFF OFF OFF OFF
AutoAdapt NORTH NORTH NORTH NORTH
Latitude

WindTrim (déplacement

lourd uniquement}

AutoTack angle (déplacement
lourd nt) 100 -

Réponse
Remarque : 1'information s applique aux calculateurs de route de
type 100/300 avec version logicielle 15.

q
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Fonctions Calculateur de route Glossaire

Pupitre de ande Calculateur de route o / Degré

ST6001+ Type 150/400G A 7 Amme
« Capteur d'embardée inteme GyroPlus '
* Suivi de cap amélioré avec AST AST (T echnologie de pilotage avancée) / AST est Ialgorithme de
* Accs total a AutoLeam, permettant un pilotage E&sﬁ:&wwg.nﬁcﬁgﬂgg
g@&h%ﬂnﬂﬂ_&ﬁﬂ% provenance d une large gamme de capteurs pour syntoniser |
wg.agog ?gggggégﬂg&wsﬁgg_n

150800 supérieur du bateau quelles que soient les conditions.

Type .

STé0or+ = AutoLearn / Fonction d'étalonnage d’auto-apprentissage disponible

ﬂq_aﬁwoﬁng—uﬁﬁsﬂnﬁ%_moﬁn&g.
¢ Accks A >§§E§§>§q§§§§§§€_~%
. i et Eoﬁﬁ:ﬁﬁﬁniggﬂgﬁégﬁ_a
Girouette - modifications de trim dues par exemples a changement provoqués
* Utilise F'algorithme Raymarine sans AS E_.§&<§§_8<§$8EFE§H.
600 L L - AWG / American Wire Gauje (Mesure américaine de Ia section des

ogﬁﬁgﬂﬁgq% m._mm._onﬂgv
de pilotage Raymarine sans AST
.k&wﬁﬂa&oiia& w&?..ﬁt@mwinsgmazsasﬁsﬁnéﬁﬁa
sans Autol : -
« Pilotage selon vent apparent seulement en Instruments Raymarine.
mode Girouette

CE Hm@nggﬁg_&gawmgi&nﬁa leur
conformité avec les normes de la communauté Européenne.
Contre-barre/La contre-barre est 1a quantité de barre que le pilote
ﬁ_mﬁggn.ﬂﬁm%ﬂ_ngﬂ: de faire des embardées.
Des réglages de contre-barre élevés appliquent une plus grande

Oxvgumg@%&mﬁuwggg
UO‘_‘OoEmBoEmh:AOQ
Embardée / Vitesse de virage du batean (°/Sec)

HE
il
|
2
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zmai:ag?woaﬂﬁgaﬂ.ﬁﬁg;ﬁ

Pour minimiser ces effets et vous permettre de tirer le meilleur parti de
Vvotre appareil Egmﬂéssﬁg dans les
instructions d’installation pour vous permettre d’obtenir I'interaction
minimale entre divers appareils ¢’est-a-dire pour obtenir une
compatibilité électromagnétique optimale (EMC).

Fluxgate / Vanne de flux : compas Raymarine standard livré avec
calculateur de route,

ft/Pied (305 mm)

Gain de gxgﬁiangﬁﬁag%_magm%g
que le pilote applique pour corriger les erreurs de cap. Plus le gain de
barre est élevé, plus la quantité de barre appliquée est importante.

GPS/Systéme de positionnement global

GyroPlus / Capteur d’embardée GyroPlus Raymarine mesurant Ja
vitesse de virage du bateau. Intégré dans les calculateurs de route de
type 150G et 400G.

Hz /Hertz @a_nmue.woooan&

VO drive/ In-bord / hors-bord ou stermdrive

In/Pouce (1 pouce =254 mm)

km /Kilométre

m/ Métre

mm /Millimétre

MOB/Homme 4 la Mer

nm / Mn : Mille nautique

NMEA /National Maritime Electronics Association : €st une norme
d’interface de communications séries internationalement reconnue
pour le partage des données entre appareils électroniques. Les produits
Raymarine peuvent partager I'information avec d’autres appareils non
SeaTalk, via le protocole NMEA 0183,

Réponse agaégggi_ﬁawﬁgﬁnoﬂani
relation entre la précision du suivi de cap etle degré d’activité de la
barre,

".h
m
W.
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SeaTalk/ ScaTalk est e systéme de communication Raynarie.
relic les instruments procurant ainsi un systéme unique, int>gre
Ppartageant 'alimentation et les données,

SM/Mille terrestre

SSB/BLU. Bande latérale Unique

Type 150/ Calculateur de route Raymarine 12 V sans GyroPlus
interne

Type 150G / Calculateur de route Raymarine 12V avec GyroPlus
interne,

Type 400/ Calculateur de route Raymarine 12/24 V sans GyroPlus
interne

Type 400G / Calculateur de route Raymarine 12/24V avec GyroPlus
interne.

V/Volt
W/ Watt

WindTrim/La commande WindTrim contrle la rapidité i laquelle e
pilote automatique répond aux changements de direction de vent. Des
amgﬁm_n&gv_ﬁnngisucvaing
changements du vent.

XTE/Ecart Traversier
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ates tourner le bateau en cercles lents de sorte que :

Cap du pilote automatique
ALIGN HD&

— omcunqwnnoz @
Continuez & faire tourner = =
le bateau jusqu'a 'affichage

de I'écran DEVIATION

e_!ll!l..lnlul..‘-

(@) Réglage approximatif : si vous disposez de la donnée COG depuis le GPS, appuyez sur auto
pour régler le cap du pilote automatique sur la valeur COG puis procédez & un réglage fin (voir ci-dessous).

@M{!&.‘Itnm_ncn!gvﬂiﬁecggnzggngzﬂﬁ._.s_il__ma_m:—
cap du pilote tique Cap du pilote sutomatique Compas de route

ALIGN HDE] @:
K2 209

Réglez le cap du pilote de sorte qu'il affiche Cap connu
la méme valeur que le compas de route du bateau

Osauvegarde STANDBY | Pour:
des modifications @ - nmm. * Sauvegard wiﬁsm ¥
2sec tr ey -aga-n:a!ami-nﬁ;ﬂbaﬂd




