FURUMNO  autopriLOT

JVAVDI/OE

wosel NAVpilot-711C

The purpose of this guide is to
provide the basic operation for
this equipment. For more detailed
information, see the Operator's
manual.

All' brand and product names are
trademarks, registered
trademarks or service marks of

Operator's Guide

Momentary press:

Turn on power; go to the STBY (&
mode.

Long press: Turn off power.

Rotate: Select menu items and
options; set the course on
the AUTO and WIND mode.

Push: Confirm menu setting.

their respective holders.

Momentary press:
Open the turn menu.
Long press: Open/close the menu.

Select the AUTO mode.

Steer boat to starboard.

How to adjust brilliance

Message

Display Color : White
Sensor In Use

Net Towing AUTO : OF,
Sea State : Full-Auto

Select [Brilliance].

=2 -

Long press

\_
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Brilliance

@ 2
* el .. : P ‘ *
Adjust the brilliance.

How to select a steering mode

STBY mode '\
u@ ’
Steer boat with
helm wheel.
AUTO mode P’y
o > &R,
Steer boat

on desired course.

NAV mode

Select destination
on navigator.

~N

"WIND mode
%\ + @Q\
Press simultaneously.

For advanced auto mode,
connect NAVpilot to a
navaid which outputs
position data. Select
[Advanced Auto: ON]
from menu, then operate
NAVpilot as in AUTO
mode.

;’F Waypoint
’
’

4

[ iy )
> @
Adjust
course finely.

>

)

J

¢
gManually steer boat
toward waypoint.




Response feature ~

The response feature provides for simple setting of the NAVpilot's parameters to counter the
effects of wind, etc. Normally, use the auto response feature. If you feel that the auto response
feature is not working properly, adjust the response feature manually. This feature is available in
the following conditions:

- AUTO, NAV, and WIND modes

- [Sea State] is set for [Full-Auto] or [Semi-Auto]

Auto response feature

> @ >
@-e
Manual response feature

Adto <» ~ Raise the response level to get
09\) D> PQ\ P |®miei Y 09\) back on course when external

interference (wind, etc.) is pushing

Response

© 5~
Push ENTER knoj
‘To return > * Q\

Select [Auto].

Set response level. the boat off course.
\ J
How to use the preset turns ~
, : i\
The [BA] key provides various %
turnings, motions. Q\ > D> Q\
P to "port” Select turn.
S: to “starboard” (See below)
P S P S P S P S
0] g [ 120 4-»4-»4-»\4-»/4-»( ><-»< ><->
180° Turn 360° Turn User Turn Circle Turn
(Default setting: 45° Turn)
P S P S P S P S
( . >4>< ¢)eo( ) 4»(8)4»(8)4-»04»04» S
Orbit Turn Spiral Turn Figure 8 Turn Square Turn  Zigzag Turn
_/
Troubleshooting \
Control unit display is blank. NAVpilot does not auto advance. é . h
- Check power source. -No position data. How to (_ilsplay ]
- Check fuse F1 in processor unit. Check that position source is outputting this | Installation menu:
data. On the STBY display,
Drive unit steers helm hard over when press the ENTER knob
Auto is activated. Displayed compass heading does not three times while
- Drive phase set incorrectly. agree with vessel compass. .
Do rudder limit setup and rudder test on - Compass not calibrated. pushing [] key.
Dockside setup menu, in Installation menu. Do compass setup in Sea trial menu, in \_ J

Installation menu. /

How to dodge boats, obstacles ~N
Operation in the safe helm mode
@é\ or P@\ P

Turn the helm
Release after object to dodge object.

\_ has been dodged. )




Ce guide décrit les procédures
dutilisation de base de cet équipement.
Pour plus dinformations, reportez-vous
au manuel d'utilisation.

FURUNO® ,\yTtoPILOT

IAVDIIO

wossie NAVpilot-711C

Guide d'utilisation

Tous les noms de marques et de
produits sont des marques
commerciales, des marques déposées
ou des marques de service appartenant
a leurs détenteurs respectifs.

. ; Pression bréve : Affichage menu
Mise sous tension ; sélection rotation.
sélection du mode STBY. Pression prolongée : Ouverture du menu.

Pression prolongée : Mise hors tension.
L scciondumodenav. SR Sélection du mode AUTO.

q Diriger bateau vers babord. D Diriger bateau vers tribord.

Pression breve :

%

Rotation : Sélection des menus et options ;

définition du cap en mode AUTO.

Pression : Confirmation d'un réglage de menu.

Réglage de la brillance N
MESSAGE
ST [ ———
%\ > . > 09\) 5 HE > ﬂg\
P ) ETATMERAUTO. Ajustement de
ression . . '
_ longue Sélection [BRILLANCE]. la brillance. )
Sélection d'un mode de navigation ~N
Mode STBY r \ Mode WIND

@ -

Barrer le navire
a la main.

I

Mode AUTO

+
@ | MQ\
Appuyer simultanément.

Pour le mode auto route fond,
connectez le NAVpilot a un
auxiliaire de navigation indiquant
la position.

g}

> @
Régler

le cap finement.

“Q\ > -»M’Q\

Diriger le bateau
dans la direction

— souhaitée.
Mode NAV

FURUNO GPS N; \TOR

* X4

Sélectionner
la destination

Sélectionnez[AUTO RTE FOND:
ON] dans le menu, et utilisez
le NAVpilot en mode AUTO.

; Waypoint
'l
¢
¢

sur le navigateur.

‘ >
4
g Diriger le bateau Q\

manuellement vers le waypoint.

/




Fonction de réponse ~N

La fonction de réponse permet des réglages simples des paramétres du NAVpilot pour corriger
les effets du vent. Normallement, utilisez la fonction automatique. Si vous trouvez que la fonction
auto ne corrige pas bien, ajustez les valeurs manuellement. Cette fonction est disponible dans
les conditions suivantes :

* Mode AUTO, NAV et VENT

- [ETAT MER] est sur [AUTO] ou [SEMI AUTO]

Fonction réponse AUTO

ﬂ@\ »@'@\-»

Fonction réponse Manuelle

REPONSE

[auTO] @» 3

PRESSER SELECT!
POUR QUITTER

Choisir [Auto].

-" {llk;!&)
Augmentez la valeur pour

AUTO a»[3]
> D P | ToURNEZLE BOUTON [ BT 2 amener le bateau sur la route
POURCHANGERLAVALE P ]
Q\ Q\ lorsque les éléments extérieurs
Ajustez le niveau (vent, etc.) le font dériver.
- : J

Utilisation du mode manceuvre ~
i\
La touche [ B permet %
différentes rotations, Q\ D> >
manoeuvres. Q\

P : a "babord" Sélection rotation.
(Voir ci-dessous)

REPONSE ’

S : & "tribord"

P S P S P S P S

|‘8°|<->|‘8°|<-> <--><->\<-->/<-»( )4--»( )4-»
VIRER 180° VIRER 360° VIR. UTILIS GIRATION

(Réglage par défaut: Tourner 45°)

U4>O¢>©4»®¢»E8)4»(88)<>P<)4><>4>X

L CERCLE SPIRALE FORME 8 CARRE ZIGZAG/

Diagnostic \
L’afficheur de s’allume pas. Le mode auto route fond n'est pas actif. [ ™

Comment afficher

- Vérifier 'alimentation - Pas de position. . .
- Vérifier le fusible F1 dans le calculateur.  Vérifier que la source de position sort les le menu d’installation:
données. En mode STBY,

:.a barrelpartI a fond sur un bX{JdTO . cich e o g maintenir la touche
orsque le pilote est mis sur . e cap affiché sur le pilote ne correspon ) -

- Effecuer le test de barre et pas au cap du compas de bord. g]e?r;];ginscfoﬁse;ur
la configuration des limites de barre - Compas non calibré ppuy .
dans le menu réglage & quai du menu - Effectuer une calibration du compas dans | & bouton rotatif.
d'installation. le menu REGLAGE EN MER du MENU

K INSTALLATION /

Eviter les bateaux, obstacles ~N

Opération en mode sécurité

@ . [
9\ i DQ\ %Utiliserla barre lors

Relachez une fois d'évitement d'un objet.
I'objet évité. )

-




El propésito de esta guia es

FURUNO PILOTO AUTOMATICO M}f explicar la utilizacion basica de

este equipo. Para obtener

informacion mas detallada,

N AV = I t 7 1 1 C consulte el Manual del operador.
- Todas las marcas y nombres de
M Od e I O p I o productos son marcas comerciales,

marcas registradas o marcas de

G u |' a del ope rador servicios que pertenecen a sus

respectivos propietarios.

Pulsacion breve: o Pulsacion breve: _ _
encendido, selecciona Y2 muestra el mend de opciones de giro.

el modo STBY. Pulsacion larga: abre el mend.
Pulsacion larga: apagado.

m Selecciona el modo NAV. m Selecciona el modo AUTO.

q Gobierna el barco a babor. D Gobierna el barco a estribor

Girar: selecciona los elementos y opciones del mend,
establece el rumbo en el modo AUTO.
Pulsacion: confirma el ajuste de mend.

Como ajustar el brillo A
MENSAJE |
< > @ s, @
> > >
Q\ Ajuste de brillo. Q\
Pulsacién

COLOR DISPLAY : BLANCO

SENSOR EN USO

%\ >
ARRAST. RED AUTO: OFF
COND. MAR : AUTO-COMPLE

larga Selecciona [BRILLO].

N J

Como seleccionar el modo de gobierno ~

Modo ESPE ‘e Modo WIND

@ - @ -@m

Pulsar simultaneamente.

Gobierne el buque con
la rueda del timon.

Modo AUTO Para utilizar el modo auto avanzado,
g .
conecte el NAVpilot a una ayuda a la

) navegacion que proporcione datos de
“Q\ > > %\ > ‘) posicion. Seleccione [AUTO AVANZ:

HABILITADO] en el meny después

Ajuste maneje NAVpilot como en el modo AUTO.
Gobierne el buque el rum_b(.),con
con el rumbo deseado. precision.
Modo NAV | Waypoint
'l
Y4
L4

Establezca el destino » ,/ >
en el navegador. g Gobierne el buque Q\
manualmente
hacia un waypoint. -/




Funcion de respuesta ~N

La funcién de respuesta establece de forma sencilla los parametros del NAVpilot para contrarrestar
los efectos del viento, etc. Normalmente, utilice la funcion de respuesta en modo automatico.

Si usted nota que la funcidn de respuesta automatica no funciona correctamente, ajuste la funcion
de respuesta manualmente. Esta funcion esta disponible en las siguientes condiciones:

* Modos AUTO, NAV y WIND

* [COND. MAR] se puede seleccionar [AUTO-COMPLETO] o [AUTO-SEMI]

Funcién de respuesta Auto

RESPUESTA ’

[AUTO] @ 3

ﬂ > @ > [ ﬂ > ﬂ@
; Seleccionar [AUTO].
Funcion de respuesta Manual .
RESPUESTA Eleve el nivel de respuesta para
AUTO a» volver a la ruta cuando una
> I" = | @ crareLooTon M interferencia externa (viento, etc)
PARA CAMBIAR EL VALQ, . .
Q v Q \ Q ‘' esté empujando el barco fuera
: . de su curso.
\_ Seleccione nivel de respuesta. )

Como utilizar el modo de giro ~
i

La tecla [BA] da acceso a %

varios giros y movimientos. Q\ > > Q\

P: a "babor"

Seleccione el giro.
(Vea mas abajo.)

P S P S P S P S
|‘8°|4-»|‘8°|<-»4-»4-»\4-»/4-»( )<->< ><-»

GIRO 180° GIRO 360° GIRO DE USUAR GIRO DE CIRCUL
(Valor por defecto: 45° de Giro)

OO QuDeReReOaid X

S: a "estribor"

GIRO DE ORBIT GIRO ESPIRAL GIRO GIRO GIRO EN
\_ FIG. 8 CUADRADO ZIGZAGy
Display Control unit esta en blanco. Navpilot no entra en modo auto avanzado. — \\
- Comprobar la fuente de alimentacion. - No hay datos de posicion. Como mostrar
- Comprobar el fusible F1 en la processor unit. CotmprLll_eb%que en el origen de posicién el Menut de instalacion:
esta saliendo. En la display de STBY,
La unidad de timon gobierna el timén con presionepel %otc’)n control
fuerza cuando Auto es activado. El rumbo de compas en el diplay no de [Curso] tres veces
- El ajuste de timon se puso incorrectamente. coincide con el compas del barco. manteniendo Presionanda
Haga la conf. limit. timén y prueba timon - El compas no esta calibrado. la Tecla []_
en config. en puerto, en el menu Instalacion.  Realice el ajuste de compas en el menu
pruebas de mar, en el menu de instalacion. - j

Como evitar otros buques u obstaculos ~

Operacion en modo seguro timon

@ o
(é\ PQ\ %’ Gire el timon para

Suelte el boton cuando esquivar objetos.
\_ haya esquivado el objeto. )




In dieser Anleitung wird die
FURUNO AUTOPILOT M grundlegende Bedienung fiir

dieses Geréat behandelt. Weitere

Informationen entnehmen Sie

= bitte dem Benutzerhandbuch.
I o - Alle Markenbezeichnungen und
M Od el I Produktnamen sind Marken,

eingetragene Marken oder

Ku rzan Ieitu ng Ei(-)gr‘\a/ﬁgumgﬂ(en ihrer jeweiligen

Kurz driicken: % Kurz driicken:
Einschalten; i \\lendeauswahlmenii anzeigen.
STBY-Modus auswahlen. Lang driicken: Meni 6ffnen.

Lang driicken: Ausschalten.
NAV-Modus auswahlen. m AUTO-Modus auswahlen.

q Steuert hr Schiff nach Backbord. D Steuert Ihr Schiff nach
Steuerbord.

Drehen: Mentipunkte und Optionen auswahlen;
Einstellen des Kurses im AUTO-Modus.
Driicken: Menteinstellung bestatigen.

Einstellung von Helligkeit ~N

NACHR.
DISPLAY FARBE : WEISS

AKTIVER SENSOR ‘ e EERET
%\ > . R Q\ S | EE > ﬂg\
SEL o AToS VoL AUT Helligkeit einstellen.

SEESTATUS : VOLL-AUT

Lang
\_ dricken  Auswahl von [HELLIGK.]. )
Auswahl eines Steuermodus ~
STBY-Modus '\ WIND-Modus

D> +
@ . &R,
Gleichzeitig drucken.

Schiff mit
Steuerrad
AUTO-Modus P’ Verbinden Sie fiir den erweiterten
Auto-Modus NAVpilot mit einem
) Navigationsgerét, das Positionsdaten
“ > > @ > ‘> ausgibt. Im Menii [ADV ERWEITERT
Q\ Q\ AUTO: EIN] auswahlen, dann

Feineinstellung NAVpilot wie im AUTO-Modus

Schiff auf des Kurses. | Pedienen.
gewulnschtem
NAV-Modus
R Wegpunkt
4
Ziel auf R
Navigationsgerét > R4 . W@\
auswahlen. Q Boot manuell

zu Wegpunkt steuern.

J




Response-Funktion ~

Fur eine einfache Einstellung des NAVpilots stellt die Response-Funktion grundlegende Parameter
bereit um auf die Effekte von Wind etc. zu reagieren. Benutzen Sie im Normalfall die
Auto-Response-Funktion. Wenn Sie der Ansicht sind, dass die Auto-Response-Funktion nicht
richtig funktioniert, dann stellen Sie sie manuell ein. Diese Einstellung kann in den folgenden Modi

vorgenommen werden:
- AUTO, NAV und WIND Modus
- [SEESTATUS] ist eingestellt auf [VOLL-AUTO] oder [SEMI-AUTO]

Auto-Response-Funktion REAKTION ’
@ -« e
ol > 19\ > | SRR s
Auswahl von [AUTO].
REAKTION ’ Erhéhen Sie das

AUTO «» Response-Level wenn
> P Rl " N auRere Stérungen
Q\ Q\ Q\ (z.B. Wind etc.) das Schiff

vom Kurs abbringen sollten.

Manuelle-Response-Funktion

\_ Einstellung des Response-Levels. ")
Verwendung des Wende-Modus ~N
) =
Die Taste | &£3 | ermdglicht %
verschiedene Wendemanéver. Q\ -> ‘> > 0@\>
P: nach "Backbord" Wende auswahlen.
S: nach "Steuerbord" (Siehe unten)
P S P S P S P S
) g [ ) ¢p 4-»4-»\4-»/4-»( Rad @ Rae
180° WENDE 360° WENDE BEN. WENDE KREISWENDE

(Standardeinstellung: 45° Wende)

U4>(0)84>P(34>©S4»28)4»(854»2)4»04»3

ORBITWENDE SPIRALWENDE ACHT- QUADRAT- ZICKZACK-
\_ WENDE WENDE WENDE Y,
Bedienanzeige zeigt nichts an. Navpilot schaltet nicht in Autovorschub. e ?
- Spannungsversorgung prufen. - Keine Positionsdaten. Installationsmenii
- Sicherung F1 in Prozessoreinheit prifen. Uberpriifen Sie, dass Positionsdaten vom anzeigen lassen:
Navigationsempfanger gesendet werden. D
« . Im STBY-Display
Ruder schlagt voll aus, wenn Autopilot = Tast driickt
eingeschaltet wird. Angezeigte Kompasspeilung stimmt nicht [BA ] -Taste gedriic
- Ruderlage falsch eingestellt. mit Schiffskompass iiberein. halten und den
Ruderanschlag Installation und Rudertest - Kompass ist nicht kalibriert. Drehknopf 3x driicken.
im Hafenmenu im Installationsmenu Fihren Sie das Kompass-Setup im N J
durchfihren. See-Inbetriebnahme-Setup
\ (Installationsmenti) durch. /

Ausweichen vor Schiffen und Hindernissen

@' oder P Im sicheren Ruderbetrieb
Q\ Q\ —

Drehen Sie das
Nach dem Ausweichen Steuerrad um dem
\_ loslassen. Objekt auszuweichen)




. Lo scopo della presente Guida &
FURUNO PILOTA AUTOMATICO MAV& ![/0 fornire le procedure operative di
base per questa apparecchiatura.
Per informazioni piu dettagliate,

wodaio NAVpilot-711C 5574

Tutti i tipi ed i nomi dei prodotti

= = sono marchi, marchi registrati
G ul da O pe rat | Va brevettati dai loro rispettivi titolari.

Pressione rapida: = Pressione rapida: visualizza
accende l'unita; il menu delle selezioni di virata.
seleziona la modalita STBY. Pressione prolungata:

Pressione prolungata: spegne ['unita. apre il menu.
m Seleziona la modalita NAV. m Seleziona la modalita AUTO.

@ Vira l'imbarcazione a sinistra. D Vira l'imbarcazione a destra.

imposta la rotta in modalita AUTO.
Pressione: conferma l'impostazione del menu.

‘> Rotazione: seleziona le voci e le opzioni del menu;

Come regolare la luminosita ~N
Mess.
golore Schermo : Bianco Luminosita & 2 \

ensore In uso

%\ > 4 = 09\) p ZEN » eQQ

Auto Trasc.Rete : Off
. St. Mare : Full-Auto Regolare
Pressione . . la luminosita.
\_ prolungata  Selezionare [Luminosital. )

Come selezionare una modalita di virata

~

Modalita STBY 2 Modalita WIND

WQ > "Q’ + @§
_ _ _ Premere contemporaneamente.
Virare l'imbarcazione

con il timone.

Modalita AUTO Pan’ Per la modalita automatica avanzata,
collegare NAVpilot a un dispositivo di
assistenza alla navigazione che

s
“@\ > > M@Q\ > O trasmette i dati sulla posizione.

Selezionare [Auto Avanzato: ON]
dal menu, quindi utilizzare NAVpilot

. g . Regolare la rotta ' come nella modalita AUTO.
Virare l'imbarcazione con precisione.

sulla rotta desiderata.

FURUNO GPS.

Modalita NAV ; Waypoint
'l
L4
L4

Selezionare > R D> w
¢ .

ladestinazione. Virare manualmente Q\

sul navigatore. limbarcazione

verso il waypoint. /




Caratteristiche di Risposta ~

Le caratteristiche di Risposta permettono di regolare in maniera semplice i parametri del
NAVPILOT per contrastare gli effetti del vento, ecc. Normalmente utilizzare la funzione Risposta
Automatica ma nel caso in cui si dimostrasse non efficace, procedere con la regolazione manuale.
Questa caratteristica & disponibile nelle seguenti condizioni:

* Modalita AUTO, NAV e WIND

- [St. Mare] & impostato per [Full-Auto] o [Semi-Auto]

Risposta Automatica

Risposta

|
<«
09\) > @'@\ -> & ::?;?;:,’;u'sa"z ﬁ > eQ\)

Selezionare [Auto].

Risposta ]

Risposta Manuale
AUTO €» Aumentgre il livello dellg Risposta per
@ Girlamanopola L tornare in rotta quando interferenze
per camiare valore. > esterne come il Vento, ecc. ecc. ,

ﬂ@\ > E’Q\
, , spingono la barca fuori rotta.
Impostare il valore Risposta.

. J

Come utilizzare la modalita di virata ~N
Il tasto [BRA] offre diverse %
virate e movimenti. Q\ > >

P: per "sinistra"
P Selezionare la virata

S: per "destra" (vedere di seguito).
P S P S P S P S
) @[] € () > [=) 4-»\4-»/4--»( )4-»( ><->
VIRATA 180° VIRATA 360° VIRATA UTENTE VIRATA A CERCHIO

(Impostazione Iniziale:
angolo virata di 45°)

Qo()ﬁdﬁbMgwcgwoooog

VIRATA ORBITA VIRATA A SPIRALE VIRATA FIGURA 8 VIRATA VIRATA
\_ QUADRATO A ZIGZAGJ
Troubleshooting
SCHERMO UNITA' DI CONTROLLO E' SPENTO. Il Pilota non va in Auto Advance. [Come visualizzare il )
- Controllare alimentazione - Nessun dato di posizione. Menu Installazi .
- Controllare il fusibile F1 all'interno del processore.  Controllare che lo strumento di posizione enu Installazione:
trasmetta il dato. Nella schermata STBY
Il Timone viene mosso a fine corsa premere la manopola
quando impostata la funzione AUTO. Il dato bussola visualizzato non coincide | Controllo Rotta tre volte
- La fase Timone non ¢é settata correttamente. con quello della bussola di bordo. mantenedo premuto il
Fare il setup limiti Timone ed il Test Timone nel - La bussola del pilota non € calibrata. tasto [
Menu' Impostazioni in Porto, nel Menu' Rifare le impostazioni bussola nel menu  { '@St0 []' Y,
Installazione. "Prova in mare" presente nel Menu
Installazione. /

Come schivare imbarcazioni e ostacoli ~N

Funzionamento in Sicurezza

Cq ° r Py
(é\ DQ\ _ﬁ_ Girare il Timone per

Rilasciare dopo aver evitare l'ostacolo.
schivato 'oggetto.

/




FURUNO® ,\yTtOPILOT

Modelo

NAVDpilot-71

Manual de Consulta Rapida

Pressionamento rapido:
Para LIGAR; seleciona o

VAVpIIo

A finalidade deste manual é apresentar
os procedimentos basicos de operagéo
deste equipamento. Para obter
informacdes mais detalhadas, consulte
0 Manual do Operador.

Todas as marcas e nomes de produtos
S&0 marcas comerciais, marcas
comerciais registradas ou marcas de
servico de seus respectivos
proprietarios.

1C

Pressionamento rapido:
% Exibe 0 menu de opgdes de giro.

modo STBY.
Pressionamento longo:
Para DESLIGAR.

m Seleciona 0 modo NAV.

q Vira o barco para bombordo. D Vira o barco para estibordo.

Pressionamento longo:
Abre 0 menu.

m Seleciona 0 modo AUTO.

Girar: Seleciona itens e opgdes de menus;
define o curso no modo AUTO.

Pressionar: Confirma a configuragao do menu.

Como ajustar brilho N
Mensag
gor do EcréU: Branco ‘ Brilho w2 ~

ensor em Uso
2 - > @ = - @

Arrasto Auto : Des . .

Pressionamento Cond. Mar : Automatico AJUSte o brilho.

longo Selecione [Brilho]. )

Como selecionar um modo de navegacao

~

Modo STBY

“Q\"

" Modo WIND

WQ\Jf @Q\

. Pressione simultaneamente.
Gire o barco com

aroda do leme.

M

Para obter o modo auto
avangado, conecte o NAVpilot a
um equipamento auxiliar de
navegacao que mostre dados de
posigao. Selecione [AUTO

Modo AUTO

%-»

Modo NAV

»@Q\

Gire o barco
no curso desejado.

FURUNO GPS

Selecione o destino

s}

> @
Ajuste fino
do curso.

L4
4

>

avangado: Ligado] no menu;
em seguida, opere o NAVpilot no
modo AUTO.

; Waypoint
'l
,l
=

no navegador.

4
gGire o barco manualmente
rumo a um waypoint.




Funcao Resposta

\

A funcionalidade resposta fornece definicées simples dos parametros do NAVpilot para

contrariar os efeitos do vento, etc. Normalmente, use a funcao resposta automatica. Se vocé

acha que a fungao resposta automatica ndo esta funcionando corretamente, ajuste a fungao

resposta manualmente. Este recurso esta disponivel nas seguintes condigdes:

* Modo AUTO, NAV e VENTO

 [Cond. Mar] esta definido para [Automatico] ou [Semi-Automatico]

Funcao resposta Auto — 1
esposta
© 3 N
09\) > @é\ > lammes, > 69\)
Selecionar [Auto].
Funcao resposta manual msw— }
. Elevar o nivel de resposta para
:Ol:eo::éo‘( Ry voltar ao curso quando factores
Q\ > |r > (® serovolor > externos (vento, etc) estéo
Q\ empurrando o barco para fora
Definir o nivel resposta. do curso.

- J
N

i
A tecla [BA] permite varios
giros e movimentos. Q\ D> > Q\
Selecione o tipo de giro.
(Veja abaixo)

P S P S P S P S
|‘8°|<-»|‘8°|<-->4-»4-»\4-»/4-»( )4-»( ><->

GIRO 180° GIRO 360° GIRO USUARIO GIRO CIRC.
(Configuragéo padréo: 45° GIRO)

U«»Qj«»@ﬁ»@4»28)4»(854-»(}4-»04»3

P: para “bombordo”
S: para “estibordo”

- Verifique a fonte de alimentagéo
- Verifique o fusivel F1 na unidade de
processamento

O piloto automatico move o leme totalmente
para uma dire¢ao quando Auto esta ativado.

- Sentido do atuador selecionado incorretamente.
Faca o ajuste limite do leme e teste do leme no
menu Ajuste do Porto, no Menu Instalagao.

GIRO GIRO
GIRO ORBITA GIRO ESPIRAL GIRO FIGURA 8 QUADRADO ZIG-ZAG)
Solucao de problemas \
Display da unidade de controle esta em Navpilot ndo avanga automaticamente. /~ )
branco. - Nao ha dados de posigéo. Como exibir o menu de

Verificar se a fonte de posicao esta
fornecendo esses dados.

A informagao da bussola nao coincide
com o rumo da embarcacao.
- Bussola n&o calibrada.
E/lonfigure a bussola no menu Prova de
ar.

instalagao

Na tela de STBY,
mantenha pressionado
[MENU] e pressione
trés vezes [BR 1.

-

y

Como desviar de barcos e obstaculos

~N

Operacao no modo de leme manual

%

- B,

Solte apoés desviar do
obstaculo.

-

bl

Gire a roda do leme
para desviar-se do
obstaculo. y
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Brugervejledning

Formalet med denne vejledning er
at beskrive den grundleeggende
betjening af dette udstyr. Se
brugermanualen for at fa mere
detaljerede oplysninger.

Alle meerke- og produktnavne er
varemaerker, registrerede varemeer-
ker eller tienestemaerker tilherende
deres respektive indehavere.

<
@

Kortvarigt tryk:
Teend; veelg STBY-tilstand.

Langvarigt tryk: Sluk.

Veelg NAV-tilstand.

Drej baden mod bagbord.

Drej: Velg menupunkter
og indstillinger; indstil

Kortvarigt tryk:
Vis menuen for drejevalg.

Langvarigt tryk: Abn menu.

o)
>

Veelg AUTO-tilstand.

Drej baden mod styrbord.

kursen til AUTO-tilstand.

Tryk: Bekreeft menuindstilling.
Sadan justeres lysstyrken ~N
Besked
ga;vedri?rt))lgjy:Hvid | ‘ Lysstyrke
BB > o @) > ﬂ
_ Havilstng - Fuld-AUT Juster lysstyrke.
Langvarigt
tryk Veelg [Lysstyrke].
g
Sadan veelges en styringstilstand ~
STBY tilstand WIND-tilstand

>

Styr baden
med roret.

AUTO-tilstand

WQ\-»

>

Styr baden pa
gnsket kurs.

NAV-tilstand

Veelg destination
pa navigator.

@&,

Tryk samtidigt.

P
o @

Finjuster

kurs

->

4

¢

Q Styr baden manuelt

For avanceret auto-tilstand skal
NAVpilot sluttes til navigationsudstyr,
som kan sende positionsdata. Vaelg
[Avanceret AUTO: Til] fra menuen,
og betjen derefter NAVpilot som i
AUTO-tilstand.

; Waypoint

¢

> @
W\

/

mod waypoint.




Reaktionegenskab

Denne egenskab gar det nemt at indstille NAVpilote'en til at imgdekomme effekten af vind
osv. Under normale omsteendigheder benyttes denne auto reaktion, men hvis det ikke virker
tilfredsstillende kan den justeres manuelt. Denne funktion er tilgaengelig i falgende tilstande:
- AUTO, NAV, og WIND tilstand

* [Havtlstnd] er sat til [Fuld-Auto] eller [Semi-Auto]

~

Auto reaktion

eQ\> -»@'Q\-»

Manuel reaktion

@-r

Reaktion

[Auto] a» 3

& Trvkpa ENTER
knap ga retur

Veelg [Auto].

Reaktion

Auto ap |3 ]
1 Drej knappen & ’ \

andre veerdien.

Jg reaktionsniveauet for at
komme tilbage pa kursen nar
udefrakommende kraefter (vind,
s@ etc.) saetter fartgjet ud af kurs.

@

Indstil reaktionsniveau.

- J
Sadan bruges drejetilstanden
M )
Tasten [@R] giver forskellige %
drejninger, beveegelser. Q\ -»> > Q\

P: til "bagbord"
S: til "styrbord"

P S P S P S P J
|‘8°|<->|‘8°|<--><-»<->\<-»/<-»( )4-»( )4-»

180° DREJNING 360° DREJNING BRUGER DREJ CIRKEL DREJ
(Fabriksindstilling: 450 drej)

OO« QDe@®eR-Oe >N

Veelg dre
(Se neden#or)

DR-BANE DREJ

SPIRAL DREJ

FIRKANT
DREJ

8-TAL DREJ

ZIGZAG-
DREJNING

-

Fejlfinding

Display i betjeningsenhed er blankt:
- Tjek at der er strgm til autopiloten
- Tjek sikringer F1 i processor enhed

Styremaskine styrer roret kraftigt i
borde (til den ene side), nar Auto
aktiveres
- Styreenhed er ikke korrekt kalibreret

| Installations-menu (Opsaetning v/kaj)

Navpilot foretager ikke automatisk
advancering.
- Ingen positions-data.

Kontroller at positions-kilde udsender data.

Den viste kompaskurs stemmer ikke
overens med fartojets kompas
- Autopilot kompas er ikke kalibreret.

Udfar kompas kalibrering i Seatrial menu i

\foretag ror-graense opsaetning og ror-test. installationsmenuen.

— —)
Sadan vises Installations
menuen:

Pa STBY knappen trykkes

[©A1 mens der tre gange
trykkes pa [MENU] knappen.

J

J

-

Sadan undviger du bade og forhindringer

\—

\
Undvigelse i Safe Helm tilstand
@9'\ eller IP@\ =
Drej pa rettet for at
Giv slip, nar genstanden undga objektet.
er blevet undviget. )
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Den hér bruksanvisningen
beskriver den grundldggande
anvandningen av utrustningen.

Mer detaljerad information finns
i anvandarhandboken.

Alla mérkes-- och produktnamn &r
varumarken, registrerade varumarken
eller servicemarken som tillhér
respektive réttighetsinnehavare.

ronste] | sen NAVpilot-711C

Anvandarguide

Tryck en gang:
Visar giralternativs-meny.
Knappen intryckt: Oppna menyn.

Tryck en gang: %%
Sl pa strommen, valj STBY-lage
Knappen intryckt: Sla av strommen.

m Valj NAV-laget. m Valj AUTO-lage.

q Styr baten at babord. D Styr baten at styrbord.

Vrid: Valj menyposter och alternativ, stall in kursen i AUTO-lage.
Tryckning: Bekrafta menyinstallning.

Justera ljusstyrka
\

Medd.
\S/isaférggr:kVitt ‘ Ljusstyrka

B > ~» @ -
AUTO natbogs. : AV
Sjsfilter : Helautomatiskt Justera ljusstyrkan.

Langt tryck e
Valj [Ljusstyrkal].

- J
Valja styrlage ~
STBY-lage 'Y VIND-lage

Samtidigt tryck.
Styr baten gty
med rodret.
AUTO:-lage Pan For avancerat auto-lage, anslut
NAVpilot till ett
KX navigeringshjalpmedel som ger
u > > @ - ‘) positionsdata. Valj [Avancerat AUTO:
Q\ Q\ pa] i menyn anvand sedan
Finjustera ' NAVpilot som i AUTO-lage.
Styr baten kursen.
i dnskad kurs.
M _rWaypoint
,I
b4
” >
Valj destination > i W
o o\
pa navigatom gStyr baten manuellt
mot waypoint. /




Responsfunktion

Responsfunktionen ger maojlighet till en enkel installning av NAVpilot parametrarna for att
motverka effekterna av vind etc. Normalt anvands automatisk respons. Om inte denna
installning fungerar bra, justera responsfunktionen manuellt. Funktionen ar tillganglig i
foljande lagen:

- AUTO, NAV och VIND lagen

- [Sjofilter] stallt i [Helautomatiskt] eller [Halvautomatiskt] lage

Automatisk respons

GQ\) -»@'Q\-»

Manuell respons

@-r

Respons

[Auto] a» 3

tillbaka pa ratt kurs nar externa
stérningar (vind etc.) driver
baten ur kurs.

* ] Vrid knappen for

att &ndra vérde.

Ange responsniva.

Oka responsnivan for att komma

\- J
Valja girlage ~N
[€A ] -knappen kan anvandas till %
manga girar och rorelser. Q\ > -> @\
P: till "babord" Valj gir
S: till "styrbord" (Se nedan)
P S P S P S P S
|‘8°|<->|‘8°|<-><-><-»\<-»/<-»( )4-»( ><->
180° GIR 360° GIR EGEN GIR CIRKELGIR
(Standard: 45° gir)
P S P S 3 S 3 S
(e ><>< . )¢>Q4>©4>(8)4>(8)4><)4><>4> S
OMLOPPSGIR SPIRALGIR FIG. 8 FYRK. SICKSACK
GIR GIR GIR
\ _J
Felsokning \
Kontrollenheten ar slackt. Avanc. auto-laget fungerar inte. Hur att 6ppna

- Kontrollera strdomanslutningen.
- Kontrollera sakringen F1 | processorenheten.

Drivenheten 6verstyr kraftigt nar Auto ar
aktiverat.
- Drivfasen ar felaktigt installd.

under Installning hamn i Installationsmenyn.

- Ingen positionsdata.
Kontrollera att positionskallan ger ut
dessa data.

Visad kompasskurs 6verensstammer
inte med batens kompass.

Gor installning av rodergransen och rodertest - Kompassen ar inte kalibrerad.

Genomfor kompassinstallning i Sea
Trial menyn (i Installationsmenyn).

Installationsmenyn:
| st-by laget, hall [ ]
knappen intryckt under

det

att man trycker tre ganger

pa Kurskontroll-knappe

n.

/

Hur man kringgar andra batar, hinder

~

Hantering i sakert roderlage

@é\ eller P@\

Slapp efter att hindret
har kringgatts.

N\

%

bl

Vrid rodret for att
undvika ett objekt.




Malet med denne
FURUNO AUTOPILOT M brukerveiledningen er & gi en kort

innfaring i grunnleggende bruk av

dette utstyret. Du finner mer

- informasjon i brukerhandboken.
M Odel I p I o - Alle merke- og produktnavn er
varemerker, registrerte

H H varemerker eller service-merker
B ru kervel Ied ni ng fra sine respektive eiere.

“ Raskt trykk: % Raskt trykk:
Strem PA; velg STBY-modus. Vis svingvalgmenyen.
Langt trykk: Strem AV. Langt trykk: Apne menyen.

m Velg NAV-modus m Velg AUTO-modus.

q Styrer fartgyet til babord. D Styrer fartgyet til styrbord.

Rotér: Velg menyelementer
og alternativer; sett
kursen pa AUTO-modus.

Trykk: Bekreft meny innstilling.

Hvordan justere lysstyrke ~

Melding

gisplayf%rgek: Huvit | ‘ Lysstyrke & 2 ~

ensor | bru

% > R Q\ » FEE > cQQ
Tauing Auto : A
e Eo AU Juster lysstyrken.

Sjotilst. : Full-Auto

Langt
trykk Velg [Lysstyrke].
\
Hvordan velge styremodus ~
STBY-modus 2 WIND-modus
@ - @ &,
. Trykk samtidig.
Styr baten
med roret.
AUTO-modus ' For avansert automodus ma du koble

til NAVpiloten til navigeringsutstyr
‘6 som sender ut posisjonsdata. Velg

[Avansert Auto: Pa] fra menyen,
og benytt NAVpilot som om den var
Juster i AUTO-modus.
kursen detaljert.

“@\" "@9\"

Styr baten
pa gnsket kurs.

NAV-modus .1EN :
—— aypoint
; yp
4
\ 4
4

Velg destinasjon > o > WQ\

4
pa navigatoren. gStyr baten manuelt
mot veipunkt. /




Responsfunksjon ~N

Responsfunksjonen sgrger for enkel innstilling av NAVpilot parametre for & motvirke effekten
av vind osv. Normalt skal auto responsfunksjonen brukes. Hvis du fgler at auto
responsfunksjonen ikke fungerer som den skal, ma du justere respons funksjonen manuelt.
Denne funksjonen er tilgjengelig pa felgende vilkar:

- AUTO, NAV og WIND funksjon

* [Sjotilst.] settes for [Full-Auto] eller [Semi-Auto]

Auto responsfunksjon

Respons }

o
eQ\> * @ a fo):' tilbake P * ﬂ
9\ Velg [Auto]. Q\

Manuell responsfunksjon

Respons

Auto @b [3 ] iy Hev responsnlvaet for a komme
eQ\) D> PQ\ | & verden. > ﬂ pa rett kurs nar ytre forstyrrelser

(vind, etc.) skyver baten ut av kurs.

Sett responsniva.

- J

Hvordan bruke Svingfunksjon ~N

i |
[BA]-tasten gir forskjellige %

Ry @ -@
P: til "babord" Q\ Q\

svinger, bevegelser
o . Velg sving.
S: til "styrbord (Se r?edem%r)

P S P S P S P S
‘18°|<..>|18°|<->4-»4--»\4-»/4-»( )4-»( ) «>

180° SVING 360° SVING BRUKER SVING SIRKELSVING
(Standardinnst.: 45° sving)

OO QuDe@®@e@eOud X

BANE SVING SPIRALSVING FIG. 8 KVADRAT SIKSAK
SVING SVING SVING /

Feilsgking \

Display pa kontroll enhet er blank. Navpilot flytter seg ikke automatisk. ( Hvordan vises

- Sjekk stremkilde. - Ingen posisjonsdata. Installasi .

= el : : i . : jonsmeny:

Sjekk sikring F1 i prosessor enhet. Sjekk om posisjonskilde gir ut data. Pa STBY display,

Driv enhet ror dreier hardt over nar Auto ~ Kompass data pa display stemmer | trykk [Course controll]

aktiviseres. ikke med batens kompass. knapp tre ganger mens

- Feil fase pa driv enhet - Kompass ikke kalibrert. du holder inne [] knapp.

Utfer ror limit setup og ror test i oppsettmeny  Utfgr kompass oppsett i Sjgpravetur
installasjon ved kai “Dockside setup”, under meny, under installasjonsmeny.

unstallasjonsmenyen “Installation menu”. /

Hvordan unnga bater, hindringer ~N

Operasjon i trygg ror modus

@' ler B
Q\ o DQ\ %_ Drei pa rattet til &

Lgs ut etter at

: . styre unna objektet.
objektet er unngatt.

- _/




3 Tama tarkoit i
FURUNO® ,AyTOPILOTTI [TNVfllafe 1atioon sarodknt - e

Katso tarkemmat tiedot

[ varsinaisista kayttdohjeista.
Ma"i N AV p I I ot- ; 1 1 C Kaikki tuotemerkit ja tuotenimet
ovat omistajiensa tavaramerkkej,

~ 1A rekisterdityja tavaramerkkeja tai
Kayttalan Opas palvelumerkkeja.

Nopea painallus: ) Nopea painallus:
Virta paalle, valitse STBY-tila. Nayta kaannosvalintavalikko.

Pitka painallus: Virta pois paaltd.  Pitka painallus: Avaa valikko.

m Valitse NAV-tila. m Valitse AUTO-tila.

q Ohjaa alusta paapuuriin D Ohjaa alusta tyypuuriin
‘> Kaantidminen: Valitse valikko-kohteet ja asetukset,

aseta kurssi AUTO-tilassa.
Painallus: Vahvistaa valikkoasetuksen.

Kirkkauden saataminen N\

Viesti ‘

Naytén vari : Valkoinen ‘ Kirkkaus w 2 ~
Sensori kaytdssa

% D> ~ > » . >
Verkonveto auto : OFF SA3da kirkkaus

- Merenk. : Taysin autom
Pitka

\_ painallus Valitse [Kirkkaus]. y
Ohjaustilan valitseminen ~

VALM-tila 'Y WIND-tila

&~ @ * &R,

Paina samanaikaisesti.

Ohjaa alusta

ruorilla. Ota kehittynyt automaattitila

kayttoon yhdisamalla NAVpilot

'
,\ navigointilaitteeseen, joka
> ‘) antaa sijaintitietoja.
“@\ > W@Q\ > Valitse valikosta [Edistynyt
Hienosdada AUTO: paalla] ja kayta sitten

Ohjaa alusta kurssia.  NAVpilotia AUTO-tilassa.
halutulla kurssilla.

NAV-tila ; Reittipiste

AUTO-tila

L4
¢

4

Aseta maaranpaa » e >

. tt 0 '
navigaatiorissa. gOhjaa alusta manuaalisesti
reittipistetta kohti. /




Vaste-ominaisuus ~

Vaste-ominaisuus tarjoaa yksinkertaiset asetukset NAVpilotin parametreille mittaamiseen,

kuten tuulen vaikutus jne. Kayta yleensa automaattista vaste-ominaisuutta. Jos vasteominaisuus
ei toimi mielestasi kunnolla, sdada vaste-ominaisuutta manuaalisesti. Tama ominaisuus on
saatavana seuraavissa toiminnoissa:

- AUTO, NAV, ja TUULI modet

* [Merenk.] on asetettu [Taysin autom.] tai [Puoliautom.]

Auto vaste-ominaisuus

Vaste 1

c' © 3 N
> @ » S > e)
eQQ Q\ Vapliltske [Auto]. Q\

Vaste
1 Nosta vaste-tasoa paastaksesi

Auto @b [3 |y . ; st
1 Kainné satsnuppia > ﬂ takaisin kurssille kun jokin
arvon vaihtamiseen. Q\ . . 0o

Manuaalinen vasteominaisuus
ulkoinen vaikutus (tuuli jne.)

'@Q d 15\
L Aseta vaste-taso. tyontaa alusta pois kurssilta. )

Kaannostilan kayttaminen ~N

A
[ A ]-néppéimen kautta % M
voit aktivoida erilaisia Q\ > > Q\

kaannosliikkeita.
Valitse kdannos.

P paapuur.i. (Ks. alla oleva)
S: tyyrpuuri.
P S P S P S P S
|‘8°|4»|‘8°|<-->4-»4-»\4-»/4--»( )4-»( ><->
180°KAANNOS 360°KAANNOS KAYTT.KAANNOS YMP.KAANNOS

(Esiasetus: 45° kdannds)

Qo()ﬁdﬁbMgwcgwoooog

KIERTOKAANNOS ~ SPIR.KAANNOS KAHDEKSIKKO SIRSAIS
- KAAN NOS KAANNOS
Vianetsinta \

Kayttolaitteen nayttd on tyhja. NAVpilot auto advance ei toimi.

- Tarkista virransyotto. - Ei paikkatietoa. Asennusvalikko tulee nikyviin:

- Tarkista prosessoriyksikdssa oleva Tarkista ettd navigaattori lahettaa| sSTBY nayttétilassa paina

sulake F1. paikkatietoa. valintanappia nuppia kolme

. S . . ... .. |kertaa samalla kun painat

Ohjausyksikko yliohjaa kun AUTO tila Kompassisuuntima ei tasmaa P

on aktivoitu. aluksen kompassiin. []-nappalnta.

- Ohjausyk3|kon asetukset on asetettu vaarin. - Kompassia ei ole kalibroitu

Aseta perasimen raja-arvot ja tee perasintesti  Tee asetukset merikoeajossa

Qsennusvallkon Laituriasetukset -valikossa. asennusvalikossa. /

Alusten ja esteiden vaistaminen ~N

Toiminta turvaruori-tilassa

Gé\ tai PQ\ ~
_ﬁ_ K&anna ruoria

Vapauta, kun kohde kohteen vaistamiseen.
\_ on vaistetty. )
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Message | -:w“n" szﬂ

Sensor In Use

Display Color : White
%\ > R 0Q\> >

Net Towing AUTO : OF,

E?Eﬁ l_, Sea State : Full-Auto %@E;&E}ﬁﬁéj—é
S [Brilliance] &% 5t y

~N

ELSEE

. ORERETS EBEUIMHNT—E
LABEE L Py BERTHBE. HE
8% T SREEE

M EEHELTHDOAZ—T
EQ\ > > %\ > Q [AdvaJ;ced Auto: ON] &

BATHEEL, 20k,
e BEE—RERLCLSICE

HEAT=NHREIC RET D ELET,
ANERIETS
fniaE—F ;’FE fHh
FURUNG_GPS NAVIGATOR ,l
e T SR >
HEERETS & swminnc "
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CDHEREI.

 [Sea State

,ﬁﬂum’(bﬂd)ﬁ%( LT, MOHE (BE) ZEBIHIENTETT, 1
FALEY, BBRBTHLILHIENTERWMEEE, FEITRBLTIZSL,

FHRE

RDESGIZETDHERTFRETT

- BE). k. 9AURE—F
1 DEEFE D [Full-Auto].

MEEEEE

@

F71-1% [Semi-Auto] D &=

R}
) > ﬂg\
[AUtO] jéig/si

Response

Response

[Auto] € 3

‘ Push ENTER knoj
To return

> ('Q\

HEBHKRENEFE,

BEIE. BPRAEE

M CREEED

\

R—AZa2—T, TEHD L%
BMDEIETEESENTEET,

P : EfZhEE
S : AfKIER

180° 4—Y

o @ [T~ 88T R PR TAEEI,
09\) > I%\ L > 09\) SELFHBIT EOCRYET .
BEEERS y
)
P

n4>n4>‘4>b4>\4>/4>04>04>

360° #—2

0004.()4 OB OO-S

2= DIFFEZE S
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A—H—EKEI—> HAEST

(FIHARTE : 45° 4—)

T B ET bHEAET 8 DFELT mAEIT /7*7“7i)
f'm;m a7 a
- BREHERTD EMEEERAL, GPSfUREBL | REAZ1—0KT

- HEEHOEL—X (F1) 2HRT5 @?ﬁjﬁ’éﬁﬁﬁﬁ?’éo [NAV Data Source] | Zi&
E—REE A ALY LTS, FHE—RBI,
REATELCE R TAR) i R0 SR —FLAL (A ] *—2HLa
ZEHA= 21— [Dockside Setup] T Fhito—AEEISN TV, &g HoiE/JZ23H
[Rudder Limit Setup], [Rudder Test] Z# A=a1—0 [Sea Trial] T [Compass BLET,
\%ﬁﬁ?’éo Setup] DR EEHERT 5., q y,

[EEMZEREET S

PUB. NO. MLG-72780-B

YN TN

(1408, REFU) NAVpilot-711C

@é\ilei ]b\

[EEER, F—hoIEEBT .

bt

‘)
Bzt T,
[EEMZEEET D,

00017829111




