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Capitulo 1: Informacion
importante

Atencion: Instalaciéon del
sistema de piloto automatico

Dado que el funcionamiento correcto
del gobierno del barco es fundamental
para la seguridad, RECOMENDAMOS
ENCARECIDAMENTE que este producto
lo monte un representante de servicio
Raymarine autorizado. Solo podra
disfrutar de todas las ventajas de la
garantia si puede demostrar que este
producto ha sido montado y puesto a
punto por un representante de servicio
Raymarine autorizado.

Atencién: Fuente de ignicion
potencial

Este producto no esta hecho para

ser usado en atmésferas peligrosas

/ inflamables. NO lo instale en una
atmosfera peligrosa / inflamable (como
la sala de maquinas o cerca de los
depdsitos de combustible).

Atencion: Toma de tierra del
producto

Antes de aplicar alimentacion a este
producto, asegurese de haberlo
conectado a tierra segun las instrucciones
proporcionadas.

Atencion: Instalacion y
manejo del producto

» Este producto debe instalarse y
manejarse segun las instrucciones
proporcionadas. En caso contrario
podria sufrir dafios personales, causar
dafos al barco u obtener un mal
rendimiento del producto.

* Raymarine recomienda que uno de
sus instaladores aprobados realice una
instalacion certificada. La instalacion
certificada tiene mayores ventajas
y mejora la garantia del producto.
Poéngase en contacto con su proveedor
Raymarine para mas informacion y
consulte el documento de garantia que
acompana al producto.

Atencion: Sistemas de masa
positiva

No conecte esta unidad a un sistema que
tenga una masa positiva.

Atencién: Apague la
alimentacion

Asegurese de haber apagado la fuente de
alimentacion del barco antes de empezar
a instalar este producto. NO conecte ni
desconecte el equipo con la alimentacion
activada, salvo si asi se le indica en este
documento.

Atencion: Esté siempre atento

Esté siempre atento y asi podra responder
a las situaciones conforme se produzcan.
Si no esta atento, no solo pondra en
peligro su propia seguridad, sino también
la de los demas y la del barco.

Atencion: Tension de la fuente
de alimentacion

Si este producto se conecta a un
suministro de tensién mayor que supera
la tension nominal maxima especificada,
se podrian causar dafos irreparables
en la unidad. Consulte la seccion
Especificaciones técnicas para ver la
tension nominal.

Atencion: Garantice una
navegacion segura

Este producto esta hecho solo como una
ayuda a la navegacion, y nunca debera
usarlo de forma preferente al buen juicio.
Solo las cartas oficiales y las notas a los
marineros contienen toda la informacion
actualizada para una navegacion segura,
y el capitan sera el responsable de su
uso prudente. Es responsabilidad del
usuario utilizar cartas oficiales, notas y
avisos a la navegacion, ademas de tener
conocimientos de navegacion cuando
opere sobre este o cualquier otro producto
Raymarine.

Precaucion: Proteccion de la
fuente de alimentacion

Al instalar este producto, asegurese
de que la fuente de alimentacion esta
debidamente protegida mediante un
fusible con el grado de proteccion
adecuado o un interruptor automatico.

Informacion importante

Precaucion: Tapas protectoras

+ Si el producto se suministra con una
tapa protectora, para proteger el
producto contra los efectos dafiinos de
la luz ultravioleta (UV), péngala siempre
cuando no esté utilizando el producto.

* Quite las tapas protectoras cuando se
desplace a gran velocidad, ya sea en el
agua o siendo remolcado.




Precaucion: Limpieza del
producto

Cuando limpie los productos:

» Si el producto incluye una pantalla, NO
la limpie con un pafio seco, pues podria
dafiar el recubrimiento de la pantalla.

* NO use productos abrasivos, acidos o
amonicos.

» NO use sistemas de lavado a presion.

minimizar las interferencias electromagnéticas entre
equipos y los efectos que pueden tener dichas
interferencias en el rendimiento del sistema.

Es necesaria una instalacion correcta para asegurar
que el rendimiento EMC no se vera afectado.

Nota: En zonas con una elevada interferencia
electromagnética, se podria notar una ligera
interferencia en el producto. En tal caso, el
producto y la fuente de interferencia se deben

separar mas.

Precaucion: Servicio y
mantenimiento

Este producto no contiene componentes
a los que pueda dar servicio el usuario.
Consulte el proceso de mantenimiento

y reparacion a su distribuidor autorizado
Raymarine. Una reparacion no autorizada

podria afectar la garantia.

Displays TFT

Los colores del display pueden sufrir variaciones
cuando lo mira contra un fondo de color o una luz
coloreada. Es un efecto totalmente normal que
puede observarse en cualquier display TFT.

Entrada de agua

Descargo de responsabilidades por entrada de agua

Aunque la estanqueidad de este producto satisface
los requisitos del estandar IPX (consulte las
Especificaciones técnicas del producto), podria
entrar agua, con los consiguientes dafios al equipo,
si somete el producto a un lavado a presion.
Raymarine no cubrira en garantia los productos que
hayan sido sometidos a un lavado a presion.

Descargo de responsabilidades

Raymarine no garantiza que el producto esté libre
de errores ni que sea compatible con productos
fabricados por cualquier persona o entidad distinta a
Raymarine.

Raymarine no sera responsable de los danos
causados por el uso o incapacidad para usar el
producto, por la interaccién del producto con los
productos fabricados por otras empresas, o por
errores en la informacién utilizada por el producto y
suministrada por terceras partes.

Guias de instalacion EMC

Los equipos Raymarine y sus accesorios son
conformes a las regulaciones apropiadas de
Compatibilidad Electromagnética (EMC), para

10

Para obtener un rendimiento electromagnético
6ptimo, aconsejamos que, siempre que sea posible:

* Los equipos Raymarine y los cables conectados
a ellos estén:

— Al menos a 1m (3ft) de cualquier equipo
transmisor o cables portadores de sefiales de
radio, como radios VHF, cables y antenas. Para
el caso de radios SSB, la distancia deberia
aumentarse a 2m (7ft).

— A mas de 2m (7ft) del recorrido de un haz de
radar. Se asume normalmente que un haz de
radar se expande 20grados por encima y por
debajo del elemento radiador.

» El producto debe recibir alimentacion de una
bateria distinta a la usada para arrancar el motor.
Esto es importante para evitar un comportamiento
erroneo y pérdidas de datos que pueden ocurrir
cuando el motor de arranque no dispone de una
bateria a parte.

+ Utilice cables especificados por Raymarine.

» Los cables no se deben cortar ni hacer empalmes,
salvo si asi se detalla en el manual de instalacion.

Nota: Si las limitaciones de la instalaciéon
impiden cualquiera de las recomendaciones
anteriores, asegure siempre la maxima
separacion posible entre los distintos equipos
eléctricos para proporcionar las mejores

condiciones para EMC durante la instalacion.

Ferritas de supresion

» Los cables de Raymarine deben llevar ferritas de
supresion preinstaladas o se deben suministras
con ellas. Son elementos importantes para una
correcta compatibilidad electromagnética (EMC).
Si las ferritas se suministran por separado de
los cables (es decir, si no estan preinstaladas),
debera instalar las ferritas suministradas utilizando
las instrucciones que se entreguen con ellas.

+ Si tiene que quitar la ferrita por cualquier motivo
(p- €j. instalacion o mantenimiento), debera
volverla a poner en su posicién original antes de
volver a usar el producto.

+ Utilice solo ferritas del tipo correcto, suministradas
por Raymarine o sus proveedores autorizados.

» Cuando una instalacion requiera que se afiadan
varias ferritas al cable, se deberan usar clips



adicionales a fin de evitar un esfuerzo excesivo en
los conectores debido al peso adicional del cable.

Conexiones a otros equipos

Requerimiento de ferritas en cables que no son de
Raymarine

Si va a conectar su equipo Raymarine a otros
equipos usando un cable no suministrado por
Raymarine, DEBERA instalar siempre una ferrita de
supresion en el cable, cerca de la unidad Raymarine.

Declaracion de conformidad

Raymarine UK Ltd. declara que este producto
cumple los requisitos esenciales de la directiva EMC
2004/108/CE.

Puede ver el certificado original de Declaracién de
Conformidad en la pagina relevante del producto
en www.raymarine.com.

Eliminacién del producto

Este producto se debe eliminar de acuerdo con la
Directiva RAEE.

)i

mmm L a Directiva sobre Residuos de Aparatos
Eléctricos y Electrénicos (RAEE) obliga al reciclaje
de los equipos eléctricos y electronicos.

Registro de la garantia

Para registrar que es propietario de un producto
Raymarine, visite www.raymarine.com y registrese
online.

Es importante que registre su producto para recibir
todos los beneficios de la garantia. En la caja
encontrara una etiqueta con un codigo de barras
donde se indica el numero de serie de la unidad.
Para registrar su producto necesitara ese numero
de serie. Guarde la etiqueta por si la necesita en
el futuro.

IMO y SOLAS

El equipo descrito en este documento esta hecho
para utilizarse a bordo de barcos de recreo y
faeneros NO cubiertos por las Regulaciones de la
Organizacién Maritima Internacional (IMO) y de
Seguridad en el Mar (SOLAS).

Precision técnica

Segun nuestro saber y entender, la informacion
contenida en este documento era correcta en
el momento de su producciéon. No obstante,

Informacion importante

Raymarine no aceptara ninguna responsabilidad
ante cualquier imprecisién u omision que pueda
contener. Ademas, nuestra politica de continuas
mejoras al producto puede producir cambios en
las especificaciones del mismo sin previo aviso.
Por ello, Raymarine no puede aceptar ninguna
responsabilidad ante cualquier diferencia entre el
producto y este documento. Compruebe la web de
Raymarine (www.raymarine.com) para asegurarse
de que tiene las versiones mas actualizadas de la
documentacién de su producto.

1
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Capitulo 2: Documentacion e informacién del producto
Contenido del capitulo

2.1 Informacién sobre el documento en la pagina 14
* 2.2 Informacion general sobre el producto en la pagina 15

Documentacion e informacion del producto



2.1 Informacién sobre el
documento

Este documento contiene informacion importante
sobre la instalacion de su producto Raymarine.
Incluye informacién que le ayudara a:

 planificar la instalacién y asegurarse de que
cuenta con todo el equipo necesario;

* instalar y conectar su producto como parte de un
sistema electrénico marino mas amplio;

» solucionar problemas y obtener asistencia técnica
si la necesita.

La documentacién de este y otros productos
Raymarine se encuentra disponible en formato PDF
en www.raymarine.com.

Productos a los que se aplica

Este documento se aplica a los siguientes productos:

Manuales adicionales

Descripcion Cadigo
Manual de referencia de SeaTalkng® 81300
Convertidor SeaTalk a SeaTalkng® 87121

Cadigo Nombre Descripcion

E70328 Controlador
del piloto
SeaTalkng
de 8 botones

(Velero)

p70s

E70329 p70Rs Controlador
del piloto
SeaTalkng
con control

giratorio

(Motor)

Revision del software

Raymarine actualiza regularmente el software
de sus productos con el fin de afiadir nuevas
funcionalidades y mejorar las existentes.

Este documento cubre el software para controladores
de piloto LightHouse version 3.xx, que debe usarse
junto con el software para EV y ACU versién 2.xx.

Consulte la seccion Versiones de software para mas
detalles sobre las versiones de software.

Compruebe si tiene el software y los manuales mas
recientes en el sitio web deRaymarine®:

* www.raymarine.com/software

* www.raymarine.com/manuals

Documentacioén del producto

Con el producto se usa la siguiente documentacion:

Descripcion Cadigo
Instrucciones de instalacion y 88057/81365
funcionamiento del p70s/p70Rs

Plantilla de montaje - p70s/p70Rs 87260
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llustraciones del documento

Su producto podria diferir ligeramente del que
se muestra en las ilustraciones del documento,
dependiendo del modelo y la fecha de fabricacion.

Todas las imagenes se incluyen solo a modo de
ilustracion.


http://www.raymarine.com
http://www.raymarine.com/software
http://www.raymarine.com/manuals

2.2 Informacion general sobre el
producto

El p70s y el p70Rs son controladores de piloto
SeaTalkns.

@_‘

Reymoarine
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D13016-2

1. Controlador de piloto p70s de 8 botones (velero)
2. Controlador de piloto p70Rs con control giratorio
La unidad presenta las siguientes caracteristicas:

» Pantalla LCD de 3.45” y alto brillo con angulos de
vision amplios

» Compatible con SeaTalkng®, NMEA 2000 y
SeaTalk

» LCD con protector 6ptico para uso en todas las
condiciones meteoroldgicas

» Caracteres grandes y claros para facilitar la lectura
en todas las condiciones

» Sistema operativo LightHouse™ f4cil de usar
» Funcionamiento a 12 V CC

» Consumo eléctrico reducido

» Estanco segun IPX6 e IPX7

Documentacion e informacion del producto
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Capitulo 3: Cémo planificar la instalacién

Contenido del capitulo

3.1 Lista de comprobacion de la instalacion en la pagina 18
3.2 Piezas suministradas en la pagina 18

3.3 Sistemas de piloto automatico compatibles en la pagina 19
3.4 Actualizaciones de software en la pagina 19

3.5 Herramientas en la pagina 20

3.6 Protocolos del sistema en la pagina 20

3.7 Avisos y advertencias en la pagina 21

3.8 Requisitos generales de ubicacion en la pagina 22

3.9 Dimensiones de la unidad en la pagina 23

Cémo planificar la instalacién



3.1 Lista de comprobacién de la
instalacion

La instalacion incluye las siguientes actividades:

Tareas de instalacion

Planificar el sistema.

Obtener los equipos y herramientas necesarios.

Situar todos los equipos.

Distribuir los cables.

Taladrar los orificios para el cableado y el montaje.

Realizar todas las conexiones al equipo.

Fijar firmemente todos los equipos en su sitio.

Ol N|OO|O BN~

Encender y probar el sistema.

Diagrama esquematico

El diagrama esquematico es una parte esencial de
la planificacién de cualquier instalacion. También es
util para las futuras adiciones al sistema y para el
mantenimiento del mismo. El diagrama debe incluir:

» La ubicacién de todos los componentes.

» Los conectores, los tipos de cables, los recorridos
y las longitudes.

18

3.2 Piezas suministradas

A continuacion se muestran las piezas suministradas
con su producto.

6.
7.

———

)

D13418-2

Documentacion
Junta de sellado del panel

Cable ramalSeaTalkre de 400 mm (15,7 ft)
(A06038)

Controlador de piloto p70s o p70Rs (se muestra
el p70s) (suministrado con teclado y bisel negro
(A80353) montados)

Tapa protectora (p70s = A80357, p70Rs =
A80358)

Bisel metalizado de repuesto (A80354)
4 fijaciones para el montaje

Saque el producto de la caja con cuidado para
evitar dafios y para que no se pierda ninguna pieza,
compruebe el contenido de la caja cotejandolo

con la lista de arriba. Guarde el embalaje y la
documentacion para futuras consultas.



3.3 Sistemas de piloto automatico 3.4 Actualizaciones de software

compatibles

Este producto es compatible con los sistemas de
piloto automatico compatibles que se indican a
continuacion.

Producto Descripcion Conexion
Pilotos SeaTalkng
automaticos
Evolution
SPX SmartPilot SeaTalkng

S1,S2y S3 SeaTalk (mediante

SmartPilot cable adaptador
SeaTalk a
SeaTalkng).

El software del producto se puede actualizar.

* Raymarine publica periddicamente

actualizaciones del software a fin de mejorar
el rendimiento del producto y afiadir funciones
nuevas.

* Puede actualizar el software de su producto

utilizando el display multifunciéon compatible que
tiene conectado a la unidad.

+ Visite www.raymarine.com/software/ para
determinar el procedimiento de actualizacion
del software y obtener las actualizaciones mas
recientes para su producto.

+ Si tiene alguna duda sobre cual es el
procedimiento correcto para actualizar el software
de su producto, pongase en contacto con su
proveedor o con el departamento de soporte
técnico de Raymarine.

Cémo planificar la instalacién

Precaucion: Como instalar las
actualizaciones de software

El proceso de actualizacion del software
lo realiza por su cuenta y riesgo. Antes
de iniciar el proceso de actualizacion,
asegurese de hacer una copia de
seguridad de sus archivos importantes.

Asegurese de que la unidad tenga una
fuente de alimentacion fiable y de que no
se interrumpa el proceso de actualizacion.

La garantia de Raymarine no cubre los
dafos causados por actualizaciones
incompletas.

Al descargar el paquete de actualizacion
del software, declara estar de acuerdo
con estos términos.

Actualizaciones del software Evolution

Los componentes del sistema de piloto automatico
Evolution (sensor EV y ACU) se deben actualizar
en el orden correcto.

Utilizando el proceso de actualizacion del software
del sistema, disponible en un MFD con LightHouse™
Il versién 15 o superior, se asegurara de que los
componentes Evolution se actualizan en el orden
correcto.

Si esta utilizando otro método o si esta actualizando
los componentes del sistema manualmente,
entonces debe tener en cuenta que el sensor EV
DEBE actualizarse antes que el ACU.

Nota:

 Si se actualizaran en el orden equivocado, el
piloto automatico podria dejar de funcionar.

» Tras completar satisfactoriamente el proceso de
actualizacion del software, el piloto automatico
debera volverse a calibrar.



http://www.raymarine.com/software/

3.5 Herramientas

Herramientas necesarias para la instalacién

D12055-1

3.6 Protocolos del sistema

El instrumento se puede conectar a varios productos
y sistemas para compartir informacion y mejorar asi
la funcionalidad del sistema en general.

Estas conexiones se pueden hacer usando distintos
protocolos. Para obtener y transferir datos de
manera precisa y rapida, se utiliza una combinacién
de los siguientes protocolos de datos:

» SeaTalkng®
« NMEA 2000
» SeaTalk

Nota: Tal vez su sistema no utilice todos los tipos
de conexioén o instrumentacion descritos en esta

seccion.

Taladradora eléctrica

Sierra caladora

Destornillador

BledI~

Sierra de campana del
tamafio ideal (de 10 mma 30
mm)

Lima

Cinta adhesiva

Broca del tamario adecuado
0]

Nota: (1) El tamafo de la broca depende del
grosor y el tipo de material sobre el que se va a
montar la unidad.
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SeaTalkng®

SeaTalkng® (Préxima generacion) es un protocolo
mejorado para la conexion de instrumentos y
equipos marinos compatibles. Sustituye a los
antiguos protocolos SeaTalk y SeaTalk2.

SeaTalkng® utiliza un troncal Unico al que se
conectan los equipos compatibles utilizando un cable
ramal. El cable troncal es portador de alimentacién y
datos. Los dispositivos que requieren una corriente
escasa se pueden alimentar en la misma red, pero
los equipos que requieren una corriente elevada
necesitan una conexion eléctrica aparte.

SeaTalkng® es una extension de NMEA 2000 y de
la probada tecnologia bus CAN. Los dispositivos
NMEA 2000, SeaTalk y SeaTalk2 también se pueden
conectar utilizando las interfaces o los cables
adaptadores oportunos.

NMEA 2000

NMEA 2000 proporciona mejoras significativas
con respecto a NMEA 0183, sobre todo en
cuanto a velocidad y conectividad. En un solo
bus fisico pueden transmitir y recibir hasta 50
unidades al mismo tiempo, siendo cada nodo
fisicamente direccionable. El estandar esta
pensado especificamente para permitir que una
red completa de equipos electronicos marinos de
cualquier fabricante pueda comunicarse en un bus
comun mediante mensajes de tipos y formatos
estandarizados.

SeaTalk

SeaTalk es un protocolo que permite que
instrumentos compatibles se conecten entre si y
compartan datos.

El sistema de cables SeaTalk se utiliza para

conectar instrumentos y equipos compatibles. El
cable transporta electricidad y datos y permite la
conexion sin necesidad de un procesador central.

Al sistema SeaTalk se le pueden afadir instrumentos
y funciones con tan solo conectarlos a la red. Los
equipos SeaTalk también se pueden comunicar con



otros equipos que no sean SeaTalk mediante el
estandar NMEA 0183, siempre que se utilice una
interfaz adecuada.

Cémo planificar la instalacién

3.7 Avisos y advertencias

Importante: Antes de seguir adelante, asegurese
de que ha leido y entendido los avisos y las
advertencias del apartado Capitulo 1 Informacién
importante de este documento.
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3.8 Requisitos generales de
ubicacién

Consideraciones importantes a la hora de elegir una
ubicacion adecuada para el producto.

El producto es ideal para ser montado bajo cubierta
0 sobre cubierta.

El producto se debe montar donde esté:

» protegido contra danos fisicos y vibraciones
excesivas.

» bien ventilado y alejado de fuentes de calor.

* lejos de posibles fuentes de ignicién como la sala
de maquinas, los depdsitos de combustible o el
armario del gas.

Al elegir una ubicacién para el producto, tenga en
cuenta los siguientes puntos a fin de garantizar un
funcionamiento fiable y sin problemas:

» Acceso — debe haber espacio suficiente para
permitir las conexiones al producto, evitando
doblar el cable bruscamente.

» Diagnoéstico — el producto se debe montar en un
lugar donde el LED de diagndstico se pueda ver
facilmente.

Nota: No todos los productos cuentan con
LED de diagnéstico. Consulte Capitulo 14
Comprobaciones del sistema y localizacién
y solucion de averias para mas informacion.

* Interferencias eléctricas — el producto se debe
montar lo suficientemente lejos de cualquier
equipo que pueda causar interferencias, como
motores, generadores y transmisores o receptores
de radio.

+ Compas magnético — consulte el apartado
Distancia de seguridad del compas de este
documento para mas informacién sobre cémo
mantener una distancia adecuada entre el
producto y los compases del barco.

* Fuente de alimentaciéon — para mantener el
recorrido de los cables al minimo, el producto se
debe ubicar tan cerca de la fuente de alimentacion
CC del barco como sea posible.

» Superficie de montaje — asegurese de que el
producto esta bien firme en una superficie segura.
Consulte la informacion sobre el peso del producto
que aparece en Especificaciones técnicas y
asegurese de que la superficie en la que desea
montarlo puede aguantar el peso. NO monte las
unidades ni haga orificios en lugares en los que la
estructura del barco podria resultar dafada.
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Requisitos para la ubicacién
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Los requisitos para la ubicacion del controlador de
piloto p70s/p70Rs son:

* No debe haber ningun obstaculo entre el usuario y
el controlador de piloto.

» El controlador de piloto se ha de colocar al menos
a 0,8 m del motor, del compas, de los cables
eléctricos con corriente elevada, o de cualquier
dispositivo magnético.

Consideraciones sobre el angulo de
vision

Ya que tanto el contraste del display como el color
y el modo nocturno pueden verse afectados por
el angulo de visién, Raymarine le recomienda
encender temporalmente el display mientras

planifica la instalacién para poder juzgar en qué
posicion dispondra de un angulo de vision éptimo.



3.9 Dimensiones de la unidad

Reymarine

115 mm (4.53 in)

110 mm (4.33in)

o
=

(0.55n)

P

14.05 mm —+—>‘ <—+
90 mm
)

298mm (3541in
(147 n)
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Cémo planificar la instalacién

23



24



Capitulo 4: Cables y conexiones

Contenido del capitulo

* 4.1 Guia general de cableado en la pagina 26

* 4.2 Informacion general sobre las conexiones en la pagina 27
* 4.3 Fuente de alimentacion SeaTalkng® en la pagina 28

* 4.4 Instalacion de la ferrita del cable en la pagina 30

* 4.5 Conexién SeaTalknd en la pagina 31

* 4.6 Conexion SeaTalk en la pagina 32

* 4.7 Conexion de red NMEA 2000 en la pagina 32

Cables y conexiones
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4.1 Guia general de cableado

Tipos de cables y longitud

Es importante usar cables del tipo y longitud
adecuados.

» Salvo que se especifique lo contrario, use sélo
cables estandar del tipo correcto, suministrados
por Raymarine.

* Asegurese de que cualquier cable de terceras
partes tienen la calidad y medida correctas. Por
ejemplo, un recorrido mas largo de cable puede
necesitar cables de mayor seccion para minimizar
la pérdida de voltaje a lo largo del recorrido.

Como instalar los cables

Debe instalar los cables de forma correcta para
maximizar su rendimiento y prolongar su vida util.

* NO doble los cables excesivamente. Siempre que
sea posible, deje al menos un diametro de curva
de 200 mm (8 in) o un radio de curva de 100 mm
(4 in).

00mm@in) T

\\\\\\ L o /
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* Proteja los cables de posibles dafos y
exposiciones al calor. Utilice conductos o enlaces
si es posible. NO pase cables por pantoques o
marcos de puertas, ni cerca de objetos maoviles
o calientes.

* Fije los cables en su sitio usando bridas o hilo.
Enrolle el cable sobrante y déjelo fuera de la vista.

» Siun cable va a pasar por un mamparo o cubierta
expuestos, utilice un pasacables estanco del
tamano adecuado.

* NO pase cables cerca de motores o luces
fluorescentes.

Pase siempre los cables de datos lo mas lejos
posible de:

» otros equipos y cables,

* lineas de alimentacion portadoras de corriente CA
y CC,

¢ antenas.

Precaucion: Tirar de los
cables

NO enganche cordones ni cuerdas a los
conectores de los cables para tirar de los
cables a fin de hacerlos pasar por lugares
dificiles, pues podria dafarlos.

Proteccion contra tensiones

Asegurese de proteger adecuadamente al sistema
contra tensiones. Proteja los conectores ante
cualquier tensién y asegurese de que no seran
estirados ni en condiciones de mar extremas.
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Aislamiento de cables

Asegurese de que todos los cables de datos estan
correctamente aislados y que el aislamiento esta
intacto (no ha sido raspado al pasar por una zona
estrecha).



4.2 Informacion general sobre las
conexiones

Ayudese de la siguiente informacion para identificar
las conexiones de su producto.

Can- Cables
Conector tidad | Se conecta a: adecuados
1 1. Cable 1. Cables
troncal ramales
SeaTalkng SeaTalkng
2. Cable 2. Cable
troncal adaptador
NMEA 2000 SeaTalkng a
DeviceNet
3. Cable
troncal (A06045)
SeaTalk 3. Cable
adaptador
SeaTalk a
SeaTalkng
(A06073)

Conexidén de los cables SeaTalkng®

D12615-2

1. Gire el de la unidad a la posicién de
desbloqueado.

2. Asegurese de que el conector del cable esta bien
orientado.
Inserte totalmente el conector del cable.

4. Gire (2 clics) el collarin de bloqueo en el sentido
de las agujas del reloj hasta que encaje en la
posicion de bloqueo.

w

Cables y conexiones

Carga de productos SeaTalkng®

El numero de productos que se pueden conectar a
un cable troncal SeaTalkng® depende del consumo
eléctrico de cada producto y de la longitud total del
cable troncal.

Los productos SeaTalkng® tienen un numero de
equivalencia de carga (LEN) que indica el consumo
eléctrico del producto. Encontrara el LEN de cada
producto en sus correspondientes especificaciones
técnicas.
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4.3 Fuente de alimentacién
SeaTalkng®

La alimentacién llega al producto por el cable troncal
SeaTalkng®.

El troncal SeaTalkng® necesita un suministro de 12
V CC conectado al cable troncal SeaTalkng®. Esta
puede ser:

* una bateria (1), a través del panel de distribucion,

* una unidad de control del piloto automatico
(ACU)@),

* un ordenador de rumbo SPX (2),

» para barcos de 24 V se necesita un convertidor de
24V a 12V CC continuo, regulado, de 5 amp.

Grados de proteccion de los fusibles
en linea y de los interruptores

automaticos

La fuente de alimentacion de la red SeaTalkng®
requiere que se monte un fusible en linea o un
interruptor térmico.

Capacidad del fusible en

linea

Grado del interruptor
térmico

5A

3 A (si solo se conecta un
dispositivo)

Nota:

* (1) La bateria que se usa para poner en marcha
el motor del barco NO se debe usar para
alimentar el troncal SeaTalkng®, pues podrian
ocurrir caidas subitas de la tension cuando se
ponen en marcha los motores.

* (2) EI ACU-100 y el SPX-5 no se pueden utilizar
para alimentar el troncal SeaTalkng®.

Nota: El valor nominal del interruptor térmico
depende del numero de dispositivos que se
conecten. Si tiene alguna duda, péngase

en contacto con un proveedor autorizado de

Raymarine.

Carga del sistema SeaTalkng®

La carga maxima/LEN de un sistema SeaTalkng®
depende de la longitud del cable troncal.

Punto de conexion eléctrica
SeaTalkng®

Sistemas pequeiios

Si la longitud del cable troncal es de 60 m (197 ft) o
menos, el punto de conexion eléctrica podria estar
en cualquier punto del cable troncal.

Sistemas grandes

Si la longitud del cable troncal es mayor de 60 m
(197 ft), el punto de conexidn eléctrica debera estar
en un lugar en el que cree un reparto equilibrado
de la corriente a cada lado del cable troncal. El
Numero de equivalencia de carga (LEN) se utiliza
para determinar el punto de conexion eléctrica del
sistema.

(591 ft a 656 i)

Longitud del
Tipo de carga cable troncal LEN total
No equilibrado 20 m (66 ft) 40
No equilibrado 40 m (131 ft) 20
No equilibrado 60 m (197 ft) 14
Equilibrado 60 m (197 ft) o 100
menos
Equilibrado 80 m (262 ft) 84
Equilibrado 100 m (328 ft) 60
Equilibrado 120 m (394 ft) 50
Equilibrado 140 ma 160 m 40
(459 ft a 525 ft)
Equilibrado 180 ma 200 m 32

Distribucion eléctrica — SeaTalkng®

Recomendaciones y mejores practicas.

+ Utilice solo cables de alimentacion SeaTalkng®
homologados. NO use un cable que se suministre
con otro producto o que haya sido disefiado para
un producto distinto.

» Para mas informacion sobre la implementacion en
algunos casos comunes de distribucion eléctrica,
consulte mas abajo.

D13424-1

del barco.

Importante: Al planificar y realizar las conexiones
eléctricas, tenga en cuenta los demas productos
de su sistema, algunos de los cuales (como

los modulos de sonda) podrian crear picos de
demanda de electricidad en el sistema eléctrico

En el ejemplo de arriba, el sistema tiene un LEN
global de 10, por lo que el punto de conexion 6ptimo
tendria 5 LEN a cada lado.
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Nota: La siguiente informacion se ofrece solo a
modo de orientacion para ayudarle a proteger el
producto. Se tratan varias distribuciones eléctricas
del barco, pero NO abarca todo los escenarios.

Si no esta seguro de cémo lograr el nivel de
proteccioén correcto, consulte con un distribuidor
Raymarine autorizado o un electricista profesional
con las cualificaciones pertinentes especializado
en instalaciones marinas para que le asesoren.

Implementacion — Conexion directa a la bateria

* Los cables de alimentacién SeaTalkng® se
pueden conectar directamente a la bateria del

barco mediante un interruptor automatico o fusible

adecuados.

* DEBE colocar un interruptor automatico o un
fusible adecuado entre el hilo rojo y el terminal
positivo de la bateria.

» Consulte las capacidades de los fusibles en linea

en la documentacion del producto.

» Si necesita ampliar la longitud del cable de
alimentacién, asegurese de que utiliza un cable
adecuado y dispone de potencia suficiente
(12 V CC) en el punto de conexion del cable
troncal SeaTalkng®.

Si lo prefiere, el cable de alimentacion SeaTalkng®
se puede conectar a un interruptor automatico
adecuado o conmutador en el panel de
distribucién, o a un punto de distribucion eléctrica
instalado de fabrica.

El punto de distribucion se debe alimentar desde
la fuente de alimentacién principal del barco
mediante un cable de 8 AWG (8,36 mm2).

Preferiblemente, todos los equipos han de estar
conectados a interruptores automaticos o fusibles
individuales con el grado de proteccion adecuado
y proteccion apropiada para el circuito. Cuando
esto no sea posible y mas de un equipo comparta
un interruptor automatico, utilice fusibles en linea
individuales para cada circuito eléctrico a fin de
proporcionar la proteccion necesaria.

En todos los casos, observe la capacidad
recomendada de cada interruptor
automatico/fusible que se indica en la
documentacion del producto.

Si necesita ampliar la longitud del cable de
alimentacién, asegurese de que utiliza un cable
adecuado y dispone de potencia suficiente

(12 V CC) en el punto de conexién del cable
troncal SeaTalkng®.

®
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Importante: Tenga en cuenta que la capacidad
del interruptor térmico o del fusible depende de la
cantidad de dispositivos que se conecten.

D13344-1

A | Conexi6n a la bateria (escenario A): ideal para barcos
con un punto de masa RF comun. En este escenario, si
el cable de alimentacién del producto se suministra con
un hilo de drenaje aparte, se debe conectar al punto de
masa comun del barco.

B | Conexién a la bateria (escenario B): ideal para barcos
sin un punto de masa comun. En este caso, si el cable
de alimentacion del producto se suministra con un hilo
de drenaje aparte, se debe conectar directamente al
terminal negativo de la bateria.

Implementacion — Conexién al panel de
distribucién

00ag | dood
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Cables y conexiones

Mas informacion

Raymarine recomienda que se sigan las mejores
practicas en todas las instalaciones eléctricas del
barco, tal y como se detallan en las siguientes
normas:

» Cdbdigo de practica BMEA para instalaciones

eléctricas y electrénicas en barcos
Estandar de instalacion NMEA 0400

ABYC E-11 - Sistemas eléctricos CAy CC en
barcos

ABYC A-31 - Inversores y cargadores de bateria
ABYC TE-4 - Pararrayos
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Cémo compartir un interruptor
automatico

Cuando mas de un componente del equipo comparte
un interruptor automatico, debe proporcionar
proteccién para los circuitos individuales. Por
ejemplo, conectando un fusible en linea para cada
circuito eléctrico.

+ -
— O—

@) ©
@) @
@) @
@) @
@
@) )
@) @

1 Barra positiva (+)

2 Barra negativa (-)

3 Interruptor automatico

4 Fusible

4.4 Instalacion de la ferrita del
cable

El producto se suministra con una ferrita para el
cable. Para asegurar el cumplimiento con la EMC, la
ferrita que se suministra se debe montar en el cable
de acuerdo con estas instrucciones.

:

SeaTalk"9
Device

SeaTalk"d

450 mm (1.97 in) - 100 mm (3.94 in)

D13539-1

Siempre que sea posible, conecte los elementos
individuales del equipo a interruptores automaticos
individuales. Cuando no resulte posible, utilice
fusibles en linea individuales para proporcionar la
proteccién necesaria.

Atencion: Toma de tierra del
producto

Antes de aplicar alimentacion a este
producto, asegurese de haberlo
conectado a tierra segun las instrucciones
proporcionadas.

Atencion: Sistemas de masa
positiva

No conecte esta unidad a un sistema que
tenga una masa positiva.

A\
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1. La ferrita se debe montar en el extremo del cable
mas préximo al dispositivo.

2. La ferrita se debe montar a la distancia que se

indica en la ilustraciéon anterior.

3. Para que la ferrita no se mueva arriba o abajo por

el cable, asegurese de apretarla bien al montarla.



4.5 Conexion SeaTalkng

Nota: En el siguiente ejemplo, si se usara un
ACU-100, la red SeaTalkns necesitaria una fuente
de alimentacién dedicada de 12 V CC porque el
ACU-100 no alimenta a la red SeaTalkng.

Ejemplo: sistema SeaTalkng® con SmartPilot
SPX y vainas de transductor

Ejemplo: Sistema SeaTalkng® con piloto
automatico Evolution™ e iTC-5

D13026-2

R ..

(=)

SeaTalk"d

D12099-3

nto | Descripcion

1 SPX (que suministra 12 V a la red SeaTalkng®.)

2 Displays de instrumentacion multifuncién i70s

1 Dispositivo ACU

2 Display de instrumentacion multifuncion i70s

3 Controlador de piloto p70s/p70Rs (se muestra el
p70Rs)
Fuente de alimentacion de 12 V CC del barco
Unidad EV

Conector de 5 vias SeaTalkng®

Transductor de referencia del timon

Convertidor iTC-5

Ol N | >

Transductor de profundidad

10 Transductor de viento

1 Transductor de corredera

Nota: En el ejemplo anterior, si se usara un
ACU-100, la red SeaTalkng necesitaria una fuente
de alimentacion dedicada de 12 V CC porque el
ACU-100 no alimenta a la red SeaTalkng®.

Cables y conexiones

3 Controlador de piloto p70s/p70Rs (se muestra el
p70s)

Fuente de alimentacion de 12 V CC del barco

Conectores de 5 vias SeaTalkng® con terminadores

Transductor de referencia del timon

Compas fluxgate

4
5
6 Vainas de transductor
7
8
9

Transductor de viento

10 Transductor de corredera

11 Transductor de profundidad
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4.6 Conexion SeaTalk

Las conexiones a una red SeaTalk se realizan
utilizando un cable adaptador SeaTalk a SeaTalkng
(no se suministra).

7

Elemento Descripcion

1. Controlador de piloto p70s

2. Instrumento de profundidad
ST60+

3. Instrumento de velocidad
ST60+

4, Instrumento de viento ST60+

. Transductor de viento

6. Cable adaptador SeaTalk a
SeaTalkng,

7. Transductor de profundidad

8. Transductor de corredera

9. Ordenador de rumbo (que
suministra 12 V de potencia a
la red SeaTalk)

Para los cables y extensiones SeaTalk, utilice
accesorios de cable SeaTalk.

Proteccion de la fuente de
alimentacion SeaTalk

La fuente de alimentacion debe estar protegida
mediante un fusible de 5 A o un interruptor
automatico que proporcione una proteccion
equivalente.

Raymarine recomienda que se conecte la
alimentacioén a un sistema SeaTalk de manera que la
corriente que se utilice en cada lado de la conexion
eléctrica sea igual.
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4.7 Conexion de red NMEA 2000

Su dispositivo SeaTalkn9® se puede conectar a una
red DeviceNet/NMEA 2000.

—®

SeaTalk"d
device

D12060-3

Dispositivo SeaTalkng®

2. Cable adaptador SeaTalkng® a DeviceNet
(A06045)

3. Elemento en "T" DeviceNet
Cable troncal NMEA 2000



Capitulo 5: Instalacion

Contenido del capitulo

» 5.1 Extraccion del bisel en la pagina 34

5.2 Cémo quitar el teclado en la pagina 34

* 5.3 Montaje en la pagina 35

* 5.4 Cémo volver a colocar el teclado en la pagina 36

Instalacién
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5.1 Extraccion del bisel 5.2 Como quitar el teclado

® @

Para quitar el teclado de la unidad, siga estos pasos:

» Cuidado — Tenga cuidado de no doblar el teclado,
pues después podria no encajar correctamente.

D13437-1

1. Retire el bisel frontal.

2. Agarre el borde superior del teclado con los
dedos y tire de él hacia abajo y hacia afuera para
sacarlo de la unidad.

D13435-1

Como retirar el bisel

Nota: Tenga cuidado al retirar el bisel. No utilice
ninguna herramienta para hacer palanca, pues
podria dafar el bisel.

1. Tire del bisel hacia afuera con los dedos desde la
parte de arriba y de un lado de la unidad.

Oira un clic cuando se suelte cada lado.

2. Ahora tire del bisel desde el lado opuesto.
Ahora puede tirar del bisel y sacarlo de la unidad.
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5.3 Montaje

Comprobacién previa al montaje

El producto esta disenado para un montaje en
superficie. Antes de montar la unidad, compruebe
que:

Ha seleccionado un lugar adecuado.

Ha identificado las conexiones de los cables y la
ruta que estos han de seguir.

Ha separado el bisel frontal.
Ha retirado el teclado.

Diagrama de montaje

Montaje del p70s

D12104-2

4. Utilizando una broca adecuada, haga unos

orificios piloto en cada esquina y con una sierra
de vaivén corte por el borde interno de la zona
que se ha de cortar.

Compruebe que la unidad encaja en la zona que
se ha preparado y lime el borde hasta que quede
liso.

Taladre los orificios necesarios para las fijaciones
de montaje tal y como se indica en la plantilla
de montaje.

. Quite la proteccién de la junta que se suministra;

coloque su lado adhesivo hacia el display y
presione firmemente sobre la brida.

8. Conecte los cables relevantes a la unidad.
9. Deslice la unidad para que quede en su lugary

fijela usando las fijaciones que se suministran.

10.Coloque el teclado y el bisel frontal.

Nota: El tamafio del taladro, la presion y la
fuerza de apriete dependen del grosor y el tipo de
material sobre el que se va a montar la unidad.

Nota: La junta suministrada proporciona un
sellado estanco entre la unidad y una superficie
de montaje rigida y plana o una bitacora. La junta
se ha de usar en todas las instalaciones. También
podria ser necesario utilizar un sellador de grado
marino si la superficie de montaje o bitacora no es
totalmente plana o lo suficientemente rigida o si

tiene un acabado rugoso.

Montaje del p70Rs

D12105-2

Instrucciones de montaje

1.

Compruebe la ubicacién seleccionada para

la unidad, se requiere un area plana y sin
obstaculos, con espacio suficiente detras del
panel.

Fije la plantilla de montaje que se suministra con
el producto al lugar seleccionado utilizando cinta
adhesiva.

Si es posible utilice una sierra de corona del
tamafo adecuado para hacer el orificio central tal
y como se indica en la plantilla de montaje; o

Instalacién
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5.4 Como volver a colocar el
teclado

Unas lenglietas que se encuentran en la parte
superior e inferior del teclado lo mantienen en su
sitio. Para volver a colocar correctamente el teclado,
todas las lenguetas deben estar enganchadas.

Reymarine

D13439-1

1. Desplace hacia adelante el borde superior del
teclado e inserte el borde inferior en la unidad,
asegurandose de que las lenguetas encajen con
sus respectivas ranuras.

D13438-1

2. Empuje el borde superior del teclado hacia atras
y hacia arriba para colocarlo en la unidad.

3. Presione con los dedos sobre el lugar de cada
una de las lengletas, asegurandose de que se
queden bien enganchadas.

4. Vuelva a colocar el bisel.
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Capitulo 6: Empezar con el equipo

Contenido del capitulo

6.1 Controles del piloto en la pagina 38

6.2 Antes de utilizar su producto en la pagina 39

6.3 Como encender el controlador de piloto en la pagina 39

6.4 Como completar el asistente de configuracién en la pagina 40

6.5 Funciones del piloto en la pagina 40

6.6 Configuracion del display en la pagina 41

6.7 Informacién general sobre fuentes de datos multiples (MDS) en la pagina 42

Empezar con el equipo
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6.1 Controles del piloto

Controlador de piloto p70s de 8 botones

Controlador de piloto p70Rs con control giratorio

®
/Q Raymniiatine @\
—
Ot r% — ] v i ®
\ Il dj) I / @
Elemento Descripcion

1.

BOTON VARIABLE DE LA IZQUIERDA
Cancelar, Atras, seleccion del modo.

BOTON STANDBY
Desactivar el piloto, Control manual,
Encendido, Brillo.

CONTROL GIRATORIO HACIA LA
DERECHA

Desplazarse hacia abajo en una lista,
Ajustar hacia arriba, Aumentar el &ngulo
(rumbo fijado), ajustar los valores
numéricos, gobierno asistido.

CONTROL GIRATORIO HACIA LA
IZQUIERDA

Desplazarse hacia arriba en una lista,
Ajustar hacia abajo, Disminuir el &ngulo
(rumbo fijado), ajustar los valores
numéricos, gobierno asistido.

BOTON VARIABLE DE LA DERECHA
Menu, Seleccionar, OK, Guardar.

Activar el piloto automatico.

® O 6 ©®
(7 N
J Raymaijine) a
(" 00 (] oY (] we )
(wsmvae] —10° [] 410° [| awo ]
N———1—
® ® O
Elemento Descripcion
1. BOTON VARIABLE DE LA IZQUIERDA
Cancelar, Atras, seleccion del modo.
2. BOTON ARRIBA/-1
Desplazarse hacia arriba, Ajustar hacia
arriba, Disminuir el angulo.
3. BOTON ABAJO/+1
Desplazarse hacia abajo, Ajustar hacia
abajo, Aumentar el angulo.
4. BOTON VARIABLE DE LA DERECHA
Menu, Seleccionar, OK, Guardar.
5. BOTON STANDBY
Desactivar el piloto, Control manual,
Encendido, Brillo.
6. BOTON -10
Disminuir el angulo.
7. BOTON +10
Aumentar el angulo.
8. BOTON AUTO

BOTON AUTO
Activar el piloto automatico.
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PULSADOR DEL CONTROL GIRATORIO
Menu, Seleccionar, OK, Guardar.

El controlador de piloto acepta las siguientes
combinaciones de pulsaciones de los botones:

Combinacién de pulsacién de los botones

Botones Accién

STANDBY vy Pone el piloto en el modo Veleta.
AUTO.

-1y-10 AutoTack (en modo Veleta), AutoTurn
0

1y +10.




6.2 Antes de utilizar su producto

Puesta a punto

Antes de usar el sistema de piloto automatico
por primera vez, ha de asegurarse de que se ha
puesto a punto correctamente de acuerdo con la
documentacion suministrada.

Empezar con el equipo

6.3 Como encender el controlador
de piloto

1. Mantenga pulsado el botén STANDBY durante
un segundo hasta que aparezca el logotipo.
Si la unidad se pone en marcha por primera vez,
o tras restaurar los ajustes de fabrica, aparecera
el asistente de configuracion.

Nota: El logotipo no se muestra si la unidad esta
en el modo de espera. En el modo en espera, la
unidad parece que esté apagada pero aun esta
activa.

2. Para apagar el controlador de piloto, mantenga
pulsado el botén STANDBY. Al cabo de un
segundo aparecera una cuenta atras.

3. Mantenga pulsado el boton STANDBY durante
otros 3 segundos para apagar del todo la unidad.

Nota: El controlador de piloto no se puede apagar

mientras esta activado el piloto automatico.
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6.4 Como completar el asistente
de configuracién
Cuando pone en marcha la unidad por primera vez

o tras un reseteo del sistema, aparece el asistente
de configuracién inicial.

El asistente le guia por los siguientes parametros
de configuracién basicos:

1. Idioma
2. Tipo de barco
3. Bienvenida

6.5 Funciones del piloto

El SmartPilot tiene varios modos:

Standby

Gobierno manual; se activa
mediante el boton STANDBY.

Automatico

Piloto automatico activado
para gobernar y mantener un
rumbo; se activa mediante el
boton AUTO.

Boat Type
+= Inboard Speedboat

Language |

/| English (UK) >
[ ] English (US) >

s, Power Cruiser 1 (<12kts)

[ ] Frangais > <=% Power Cruiser 2 (<30kts)

Welcome

Your i70s is now ready to
use. (For more settings,
including customising your
favorite pages & calibrating
transducers, open MENU)

Back Continue

D13427-1

Veleta

Piloto automatico activado
para gobernar y mantener el
angulo de viento verdadero
0 aparente seleccionado;

se activa desde el mend
Modo, o pulsando AUTO y
STANDBY simultaneamente.

Estela

Piloto automatico activado
para gobernar a un waypoint;
se activa desde el menu
Modo.

Patron

Piloto automatico activado
en un modo de patron de
pesca; se activa desde el
menu Modo.

1. Utilizando los botones Arriba y Abajo resalte el
idioma que desea usar en la interfaz de usuario
y, a continuacioén, pulse el botén Menu para
confirmar la seleccion.

2. Utilizando los botones Arriba y Abajo,
seleccione el tipo de barco que desea utilizar
y, a continuacion, pulse el botén Menu para
confirmar la seleccion.
Se muestra la pagina de bienvenida.

3. Seleccione Continuar.
Se muestra la primera pagina del grupo de
paginas favoritas predefinido.

Gobierno asistido (solo con el
control giratorio o el joystick
del p70Rs)

Activa el piloto automatico en
el modo de gobierno asistido.
Se activa desde el menu
Modo.

Gobierno por impulsos de
mando

Piloto automatico
desactivado en el modo

de gobierno por impulsos de
mando (solo en unidades de
cafia y SeaTalk). Se activa
mientras se esta en modo
Standby.

Nota: El asistente de configuracién podria no
aparecer si el sistema al que esta conectada la
unidad ya ha sido configurado.

40




6.6 Configuracién del display

Coémo ajustar el brillo de la unidad

Para ajustar el brillo de la pantalla LCD de una
unidad que no forme parte de un grupo de brillo
compartido, siga los siguientes pasos.

1. Pulse el botdn de encendido.
Se mostrara la pagina Brillo del display.

2. Utilice los botones Arriba y Abajo para ajustar el
brillo al nivel requerido.

3. Seleccione OK.

La péagina Brillo del display desaparecera al cabo
de 2 segundos, guardandose el nuevo nivel de
brillo.

Brillo compartido

Puede establecer grupos de brillo compartido, lo que
permite el ajuste simultaneo del brillo de todas las
unidades que forman parte del mismo grupo.

Los siguientes productos son compatibles con la
funcion de brillo compartido:

* MFD con LightHouse™

» Controladores de piloto y displays de
instrumentacion SeaTalkng®

» Radios VHF con DSC Ray50/Ray52/Ray60/Ray70

Cualquier ajuste del brillo compartido se vera
reflejado en todas las unidades asignadas al mismo

grupo.

Display de instrumenta-

MFD con LightHouse™ cion/Controlador de piloto

<
Shared Brightness

Shared Brightness

.
(Unshare___________ 0K

Radios VHF con DSC
Ray50/Ray52/Ray60/Ray70

< - Backlight -

Se pueden configurar varios grupos de brillo. Estos
grupos se pueden utilizar para reflejar la ubicacion
de las unidades en el barco. Por ejemplo, las
unidades que estan junto al timén pueden estar en
un grupo, y las unidades del flybridge pueden estar
en un grupo distinto.

Brillo compartido requiere:

» Todas las unidades deben ser compatibles con la
funcién de brillo compartido (consulte la lista de
unidades compatibles de arriba).

Empezar con el equipo

El ajuste Compartir brillo debe estar en On en
todas las unidades del grupo.

Las unidades deben estar asignadas a los grupos
de la red.

Todos los displays en ese grupo deben estar
sincronizados.
Asignacién de un grupo de red

Para activar el color y el brillo compartidos, las
unidades deben estar asignadas al mismo grupo de
red.

Los displays de instrumentacion y los controladores
de pilotos también compartiran su combinacion de
colores.

En el menu Grupo de red: (Menu > Configuracién
> Configuracién del sistema > Grupo de red)

1. Seleccione el Grupo de red al que desea asignar
la unidad.

Aparecera una lista de grupos de red:
* Ninguno (Por defecto)
e Timon 1
e Timén 2
* Puente de mando
* Flybridge
+ Mastil
e Grupo 1 — Grupo 5
2. Seleccione Grupo de brillo/color.

Seleccione Este grupo.
4. Seleccione Sincronizar.

w

Ahora el sistema sincronizara todas las unidades
asignadas al mismo grupo.

o

Seleccione OK.

6. Lleve a cabo los pasos 1 a 5 en todas las
unidades.

La ubicacion del menu Brillo compartido en los
MFD con LightHouse™ es: (Pantalla de inicio
> Personalizar > Preferencias del display >
Brillo compartido)

El ajuste del brillo afectara ahora a todas las
unidades asignadas al mismo grupo.
Coémo dejar de compartir la unidad

Los displays de instrumentacion y los controladores
de pilotos se pueden eliminar del brillo compartido.

Unshare

Shared Brightness Display Brightness

Share

<=

D13428-1

1. Pulse el botén de encendido para que aparezca
la pagina Brillo compartido.

2. Seleccione No compartir.
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Seleccionando Compartir en la pagina de brillo
del display se volvera a la configuracion de brillo
compartido.

Cambio de la combinacion de colores

En el menu Colores: (Menu > Configuracion del
display > Colores)

1. Seleccione una combinacion de colores de la lista

* Dia 1

* Dia 2

* Inversa

* Rojo/negro
Si la unidad forma parte de un grupo de red, la
combinacién de colores seleccionada se cambiara
en todas las unidades que formen parte del mismo

grupo y sean compatibles con la combinacion de
colores.

Respuesta del display

Configuracion de la respuesta del display

Configurar Respuesta del display a un valor bajo
reducira las fluctuaciones de datos y proporcionara
una lectura mas estable. Configurar la respuesta del
display a un valor alto atenuara la reduccién de las
fluctuaciones de datos y hara que las lecturas sean
mas 4agiles.

En el menu Configuracion del display: (Menu >
Configuracion del display )

1. Seleccione Respuesta del display.

2. Seleccione el tipo de datos:
* Velocidad
* Profundidad
* Velocidad del viento
« Angulo del viento
* Rumbo

3. Ajuste el valor segun sus necesidades.
4. Seleccione Guardar.
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6.7 Informacion general sobre
fuentes de datos multiples (MDS)

Cuando un sistema incluye varias ventanas de
fuentes de datos, se selecciona automaticamente

la fuente de datos preferida. La fuente preferida

del sistema podria no ser la que usted prefiere. Si
experimenta un conflicto de datos, puede seleccionar
manualmente su fuente de datos preferida.

MDS (Fuentes de Datos Multiples) le permite elegir
su fuente preferida para los siguientes tipos de
datos:

» Posicién GPS
Datum GPS
* Fecha y hora

* Rumbo
Profundidad
Velocidad

» Viento

Normalmente esto se realiza como parte de la
instalacion inicial, o cuando se afaden equipos
nuevos.

Para que MDS esté disponible, todos los productos
del sistema que utilizan las fuentes de datos que
se relacionan arriba han de ser compatibles con
MDS. El sistema informara de los productos que
NO son compatibles con MDS. Es posible que
actualizando su software estos productos resulten
compatibles. Visite el sitio web de Raymarine
(www.raymarine.com) para obtener el software mas
reciente para sus productos.

Si el producto no dispone de software compatible
con MDS y usted NO desea usar la fuente de datos
preferida del sistema, debera retirar del sistema los
productos no compatibles. A continuacion, podra
seleccionar su fuente de datos preferida.

Nota: Una vez que haya completado la
configuracion de sus fuentes de datos preferidas,
puede volver a anadir los productos no compatibles
al sistema.

Seleccion de la fuente de datos
preferida

En el menu Configuracién del sistema: (Menu >
Configuracion > Parametros del sistema)

1. Seleccione Fuente de datos.

2. Seleccione el tipo de datos.

Ahora, la unidad buscara las fuentes del tipo de
datos seleccionado y las mostrara en una lista.


http://www.raymarine.com

Depth

/| Auto

00380016 STng - ACTIVE

ST70 Depth Pod

00420065 STng

iTC-5 Converter
Back Select

3. Seleccione sus fuente de datos preferida o

4. Seleccione Auto para permitir que decida el
sistema.

Junto a la fuente de datos en uso para el tipo de
datos en cuestion, aparece la palabra ACTIVO.

Empezar con el equipo
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Capitulo 7: Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
Evolution

Contenido del capitulo

7.1 Instalacién del piloto automatico Evolution en la pagina 46

7.2 Puesta a punto del piloto automatico — diferencias principales entre los sistemas Evolution y
SPX en la pagina 46

7.3 Niveles de respuesta del piloto automatico en la pagina 47

7.4 Configuracion inicial y puesta a punto en la pagina 47

7.5 Como encender el controlador de piloto en la pagina 48

7.6 Como usar el asistente de configuracién en la pagina 49

7.7 Como usar el asistente de calibracién en dique en la pagina 49

7.8 Como ajustar el tiempo entre limites — Evolution en la pagina 51

7.9 Linealizacién del compas — Pilotos automaticos Evolution en la pagina 51
7.10 Bloqueo del compas en la pagina 53

Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
Evolution
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7.1 Instalacién del piloto
automatico Evolution

Para mas informacion sobre la instalacion y
conexion de un sistema de piloto automatico
Evolution, consulte las instrucciones de instalacion
que acompafan a los sistemas EV-1 y EV-2, segun
corresponda.

46

7.2 Puesta a punto del piloto
automatico — diferencias
principales entre los sistemas
Evolution y SPX

El sistema Evolution dispone de varias funciones
que mejoran el proceso de puesta a punto con
respecto a los sistemas SPX existentes y otros
sistemas de piloto automatico.

» Sensor de actitud y rumbo integrado — no se
requiere ningun compas fluxgate adicional.

» Configuracién automatica — la ganancia de
timén, el contra-timon, la calibracién del compas ni
los parametros de autoaprendizaje que requieren
los sistemas SPX existentes ya no son necesarios.
Esto simplifica enormemente el proceso de
calibracién en dique de los sistemas de piloto
automatico Evolution.



7.3 Niveles de respuesta del
piloto automatico

El sistema del piloto automatico Evolution cuenta
con varios niveles de respuesta para ayudarle a
configurar répidamente el sistema a fin de lograr el
rendimiento optimo en las condiciones reinantes.
En modo Veleta, el nivel de respuesta seleccionado
configura automaticamente la compensacion de
viento.

Los niveles de respuesta disponibles son:

» Ocio — ideal para travesias largas en las que un
control riguroso del rumbo no es fundamental.

¢ Crucero — se mantiene bien el rumbo sin hacer
trabajar demasiado el piloto automatico.

* Rendimiento — se hace hincapié en controlar
rigurosamente el rumbo.

Puede cambiar el nivel de respuesta en cualquier
momento seleccionando MENU > Nivel de
respuesta. A continuacion, seleccione Guardar
para conservar los cambios.

Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
Evolution

7.4 Configuracioén inicial y puesta
a punto

Requisitos previos para la puesta a
punto
Antes de poner a punto el sistema por primera vez,

compruebe que los siguientes procesos se han
llevado a cabo correctamente:

» El sistema del piloto automatico se ha instalado
segun las instrucciones de instalacion.

» La red SeaTalknd se ha instalado segun el Manual
de referencia de SeaTalkns.

+ Si va equipado con uno, el receptor GPS se
habra instalado y conectado de acuerdo con las
instrucciones de instalacién asociadas.

Compruebe también que el ingeniero encargado de
realizar la puesta a punto esta familiarizado con la
instalacién y los componentes del sistema del piloto
automatico, incluyendo:

» Tipo de barco.

* Informacion sobre el sistema de gobierno del
barco.

* Para qué se usara el piloto automatico.

* La composicién del sistema: los componentes
y las conexiones (debe tener los esquemas del
sistema de piloto automatico del barco).

Configuracién inicial
Para la configuracion inicial se deben seguir los
siguientes pasos:

Importante: Antes de seguir adelante con

la configuracion inicial o la puesta a punto

de un sistema de piloto automatico Evolution

con un controlador de piloto p70, p70s, p70R

0 p70Rs, asegurese de que el software del
controlador de piloto, el EV y el ACU esta
actualizado a las versiones mas recientes.

Visite http://www.raymarine.co.uk/software para
descargar el software mas reciente y consultar las
instrucciones de cémo actualizar el software de

sus productos utilizando un MFD.

1. Encienda el controlador de piloto.

2. Utilizando el Asistente de configuracion,
especifique el idioma que desea y el tipo de
barco correspondiente.

3. Complete el proceso de calibracion utilizando el
Asistente de calibracion en dique.

Para barcos con
transductor de referencia
del timoén:

Para barcos sin transductor
de referencia del timon:

Seleccion del tipo de unidad | Seleccién del tipo de unidad

Alinear timén (alineamiento
del timon)

Configuracion del limite del
timén

Configuracién del limite del
timén
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Para barcos sin transductor
de referencia del timon:

Para barcos con
transductor de referencia
del timon:

Tiempo entre limites (si atin
no conoce el tiempo entre
limites, omita este paso en el
Asistente de calibracion en
dique e introduzca el valor
manualmente mas tarde.

7.5 CoOmo encender el controlador
de piloto

1. Mantenga pulsado el boton STANDBY durante
un segundo hasta que aparezca el logotipo.
Si la unidad se pone en marcha por primera vez,
o tras restaurar los ajustes de fabrica, aparecera
el asistente de configuracion.

Comprobacion de la unidad
del timén

Comprobacién de la unidad
del timén

4. Una vez que haya completado el Asistente de

Nota: El logotipo no se muestra si la unidad esta
en el modo de espera. En el modo en espera, la
unidad parece que esté apagada pero aun esta

activa.

2. Para apagar el controlador de piloto, mantenga

calibracién en dique, especifique el tiempo entre
limites (solo se aplica a los sistemas que NO
incluyen un transductor de referencia del timon).

Familiaricese con la informacion importante de
este documento en relacion con la linealizaciéon

pulsado el botén STANDBY. Al cabo de un
segundo aparecera una cuenta atras.

3. Mantenga pulsado el boton STANDBY durante

otros 3 segundos para apagar del todo la unidad.

del compas. Siga las instrucciones para
asegurarse de que completa el proceso

correctamente.

6. Una vez que haya completado correctamente
los pasos 1 a 5, debera familiarizarse con la
informacion relacionada con el bloqueo del

compas.
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7.6 Como usar el asistente de
configuracién

El asistente de configuracion del piloto le guia por los
pasos necesarios para establecer las preferencias
mas importantes, como el idioma y el tipo de barco
correcto.

El asistente de configuracién consta de 3 pasos:
seleccion del idioma, tipo de casco y pantalla

de bienvenida. Al poner en marcha por primera
vez el controlador del piloto en un sistema no
configurado, el asistente de configuracién aparece
automaticamente y los tres primeros pasos que se
explican a continuacidon no son necesarios.

Con el piloto en modo Standby:

Seleccione Menu.

Seleccione Configuracion.

Seleccione Asistente de configuracion.
Seleccione el idioma deseado.

Seleccione el tipo de barco requerido.

Ahora aparecera la pantalla de bienvenida y su
seleccion se habra guardado.

6. Seleccione OK para completar el asistente de
configuracion.

ok wN =

Seleccion del tipo de casco del barco

Las opciones de tipo de casco estan pensadas para
proporcionar un gobierno 6ptimo en los barcos mas
comunes.

Es importante completar la seleccién de tipo de
casco de barco durante el proceso de configuracién
inicial, pues es una parte fundamental del proceso
de calibracion del piloto automatico. También puede
acceder a las opciones en cualquier momento

con el piloto en Standby seleccionando MENU

> Configuracién > Calibracion del piloto >
Parametros del barco > Tipo de casco.

Seleccione la opcidn que mas se aproxime a su tipo
de barco y sus caracteristicas de gobierno. Las
opciones son:

* Encendido

* Motor (virada lenta)
* Motor (virada rapida)
* Velero

* Velero (virada lenta)
+ Catamaran a vela

Es importante saber que las fuerzas de gobierno (y
por lo tanto la velocidad de virada) varian de manera
significativa dependiendo de la combinacion de tipo
de barco, sistema de gobierno y tipo de unidad de
potencia. Por lo tanto, los tipos de casco disponibles
se ofrecen solo a modo orientativo. Tal vez desee
experimentar con los distintos tipos de opciones para
casco, pues podria ser posible mejorar el gobierno
de su barco seleccionando un tipo de barco distinto.

Al elegir el tipo de barco, se debe hacer hincapié en
la seguridad y la fiabilidad de la respuesta a la hora
de gobernarlo.

Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
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7.7 Como usar el asistente de
calibracién en dique

Para poder usar por primera vez el sistema de piloto
automatico Evolution, primero se debe completar

el proceso de calibracion en dique. El asistente de
calibracién en dique le guia por los pasos necesarios
para realizar la calibracion en dique.

El Asistente de calibracion en dique tiene distintos
pasos dependiendo de si en el barco tiene montado
un transductor de referencia del timon.

X v

Los siguientes Los siguientes

procedimientos del Asistente
de calibracién en dique solo
se aplican a los barcos sin

transductor de referencia del

procedimientos del Asistente
de calibracién en dique solo
se aplican a los barcos con

transductor de referencia del

timén: timén:

+ Seleccion del tipo de + Seleccién del tipo de
unidad. unidad.

+ Configuracion del limite + Alinear timén

del timén. (alineamiento del timon).

+ Configuracion del tiempo | *
entre limites (Raymarine
recomienda que esta
informacion se especifique
una vez que se completen
el Asistente de calibracion
endique y la comprobacion
de la unidad del timén
utilizando la opcién de
menu Tiempo entre
limites).

Configuracion del limite
del timon.

+ Comprobacién de la
unidad del timon.

+ Comprobacion de la
unidad del timon.

Para acceder al asistente, asegurese de que el
piloto esta en el modo Standby y, a continuacion:

1. Seleccione Menu.

Seleccione Configuracion.

Seleccione Calibracion del piloto.

Seleccione Puesta a punto.

Seleccione Asistente de calibracion en dique.

o RrwN

Cémo seleccionar el tipo de unidad de
potencia

Cuando el piloto esta en el modo Standby, puede
seleccionar el tipo de unidad en el Asistente de
calibracion en dique o en el menu Parametros del
barco: MENU > Configuracion > Calibracion del
piloto > Parametros del barco.

En el menu Tipo de unidad:

1. Seleccione su tipo de unidad.

Nota: Si el tipo de unidad de potencia que usted
tiene no aparece en la lista, pdngase en contacto
con su proveedor Raymarine para que le asesore.
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Cémo comprobar el alineamiento del
timoén (Alinear timén)
Este procedimiento establece los limites de babor

y estribor del timoén en los sistemas que usan un
transductor de referencia del timon.

La comprobacién del timén forma parte del proceso
de calibracion en dique.

V"

1. Centre el timon y seleccione OK.

2. Cuando se le solicite, gire el timén a babor a tope
y seleccione OK.

3. Cuando se le solicite, gire el timoén a estribor a
tope y seleccione OK.

4. Cuando se le solicite, gire el timén para volver al
centro y seleccione OK.

Este procedimiento solo

se aplica a barcos con un
transductor de referencia del
timon.

Nota: Puede cancelar la calibracion en dique en
cualquier momento seleccionando STANDBY.

Configuracién del limite del timén

Como parte del proceso de calibracién en dique, el
sistema configurara los limites del timon.

« Para barcos con un transductor de referencia
del timén — este procedimiento establece el
limite del timén. Se mostrara el limite del timoén
con un mensaje que confirma que dicho limite se
ha actualizado. Si es necesario, se puede cambiar
el valor.

» Para barcos sin transductor de referencia del
timén — se muestra un valor predeterminado
de 30 grados, que se puede cambiar si resulta
necesario.

Tiempo entre limites

El parametro de tiempo entre limites se puede
especificar en el Asistente de calibracién en dique.

Cémo comprobar la unidad del timén

Como parte del proceso de calibracion en dique, el
sistema comprobara la conexion de la unidad de
potencia. Una vez que la comprobacion se complete
con éxito, aparecera un mensaje preguntandole si
es seguro que el sistema tome el timon.

Durante este procedimiento, el piloto automatico
movera el timén. Asegurese de que es seguro
seguir adelante antes de pulsar OK .

Cuando se encuentre en el modo de calibracion en
dique y se muestre la pagina Comprobacién del
motor:

1. Centre y suelte el timon.

2. Desactive cualquier embrague de la unidad del
timén.

3. Seleccione CONTINUAR.

4. Compruebe que es seguro seguir adelante antes
de seleccionar OK.

Para los barcos con un transductor de referencia
del timén, el piloto automatico movera el timén a
babor y a estribor.

5. Para los barcos sin transductor de referencia
del timon, se le pedira que confirme el )
desplazamiento del timén a babor pulsando Sl
o NO.

6. Seleccione OK si es seguro activar el timoén en la
direccion opuesta.

7. Se le pedira que confirme el desplazamiento del
timén a estribor seleccionando Sl o NO.

8. Se ha completado la calibracion en dique,
seleccione CONTINUAR.

Nota: Si cuando el asistente le pide que confirme
el movimiento del timén tanto a babor como a
estribor respondié "NQO", el asistente se cerrara.
Es posible que el sistema de gobierno del barco
no mueva el timon en ninguna direccion. En tal
caso, seria necesario comprobar el sistema de
gobierno del barco antes de volver a realizar el
Asistente de calibracion en dique.

La siguiente informacion solo
se aplica a los barcos sin
transductor de referencia del

Cik

timon.

» Siya conoce el tiempo entre limites del sistema
de gobierno de su barco: introduzca este valor
cuando se lo pida el Asistente de calibracion en
dique.

* Si NO conoce el tiempo entre limites del
sistema de gobierno de su barco: saltese este
paso durante el Asistente de calibracion en
dique seleccionando GUARDAR, a continuacién,
pase a la seccion Coémo comprobar la unidad
del timon de este documento para completar el
Asistente de calibracion en dique. Una vez que
haya completado el asistente, pase al apartado
8.8 Coémo ajustar el tiempo entre limites —
SmartPilot y SPX de este documento para
obtener mas informacién sobre como calcular y
ajustar el tiempo entre limites.
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7.8 Como ajustar el tiempo entre
limites — Evolution

En barcos sin transductor de referencia del timén, es
importante establecer el tiempo entre limites.

Antes de intentar seguir este procedimiento,
asegurese de haber leido y entendido el aviso de
Comprobacion del timén de este documento.

Para calcular el tiempo entre limites, siga estos
pasos:

1. Con el piloto automatico en Standby, gire el
timén/motor a babor a tope. (Para barcos con
gobierno asistido, el motor debe estar en marcha
cuando se gira el timén).

2. Active el modo Automatico.

3. Pulse los botones +10 y +1 al mismo tiempo
(p70/p70s) o utilice el control giratorio
(p70R/p70Rs) para modificar el rumbo fijado en
90 grados. Utilice un crondmetro para medir el
movimiento del timén/motor.

4. Calcule cuanto llevaria mover el timéon de babor
a tope a estribor a tope. Ese calculo es el tiempo
entre limites.

5. Introduzca calculo como valor del tiempo entre
limites. Se puede acceder al parametro Tiempo
entre limites en el menu Configuracion de la
unidad: Menu > Configuraciéon > Calibracion
del piloto > Configuracién de la unidad >
Tiempo entre limites.

6. Observe el comportamiento del piloto automatico
Yy, si es necesario, ajuste el valor del Tiempo entre
limites hasta que logre un resultado satisfactorio.

Atencién: Comprobacion del
timoén
Si no hay una referencia del timon,

DEBERA asegurarse de que se hace todo
lo posible para evitar que el mecanismo

de gobierno impacte con los topes.

Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
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7.9 Linealizacién del compas —
Pilotos automaticos Evolution

El compés interno de la unidad EV necesita
compensar los campos magnéticos locales y de la
Tierra. Esto se logra usando un proceso automatico
que se conoce como linealizacion.

Linealizacién inicial

Cuando la unidad EV se instala y se pone en marcha
por primera vez (o después de restaurar los ajustes
de fabrica o de reiniciar el compas) es necesario
llevar a cabo una linealizacién. Para indicar que se

necesita llevar a cabo una linealizacion, se muestra
una barra de progreso.

[P [ Po ] po | § [of [ [
Standby

30.2

El proceso de linealizacion se iniciara
automaticamente una vez que el barco haya

virado aproximadamente 100° a una velocidad de
entre 3 y 15 nudos. La linealizacién no requiere

la intervencion del usuario, sin embargo, para
completarla se necesita al menos virar 270°. La
barra de progreso se llenara para indicar el progreso
y se volvera roja si se pausa o interrumpe de
alguna manera el proceso. El tiempo necesario
para completar la linealizacion variara segun las
caracteristicas del barco, el entorno de la instalacion
de la unidad EV y los niveles de interferencia
magnética en el momento de llevar a cabo el
proceso. Las fuentes de interferencia magnética
importante pueden hacer que el tiempo necesario
para completar el proceso de linealizacion aumente.
Ejemplos de dichas fuentes incluyen:

« Puentes flotantes marinos
« Barcos con casco de metal
» Cables submarinos

Puede acelerar el proceso de linealizacion realizando
una virada completa de 360° (a una velocidad de
3-15 nudos). También puede reiniciar el proceso de
linealizacién en cualquier momento seleccionando el
elemento de menu Reiniciar el compas.

Una vez completada la linealizacion inicial, se
muestra la pagina de desviacion y la desviacion
maxima actual del compas.
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Evolution autopilot has successfully detected
and compensated for local & Earth's magnetic
fields.

Max deviation:

6 4
Linearisation will continue in the hackirnund...

Desviacion del compas

Si la desviacién que se indica es de 45° o superior,
se recomienda cambiar de sitio la unidad EV

e instalarla en un lugar en el que haya menos
interferencias magnéticas. Una vez completado
con éxito el proceso de linealizacion, el valor de
desviacion actual se puede comprobar en cualquier
momento en las paginas de diagndstico.

Nota: Si como valor de desviacion aparece "--",
significa que la linealizacion todavia no se ha
realizado satisfactoriamente.

Compruebe los datos de rumbo del compas
magnético

Como parte del proceso de puesta a punto del
sistema del piloto automatico, se recomienda que
compruebe el valor del rumbo del compas que se
muestra, cotejandolo con una fuente de rumbo
conocida en varios rumbos.

Nota: Una vez que se haya completado el
proceso de linealizacion, es posible que le valor
del rumbo tenga una ligera compensacion de 2 0 3
grados. Esto es habitual cuando el espacio para la
instalacion es limitado y la unidad EV no se puede
alinear correctamente con el eje longitudinal

del barco. En este caso, es posible ajustar
manualmente el valor de correccién del compas.

Nota: NO confie en el rumbo que se indica hasta
que esté satisfecho de que se haya efectuado el
alineamiento y la linealizacion del compas.

Adaptaciéon y monitorizacion del sistema

Para asegurar un rendimiento 6ptimo, una vez que
se haya completado el proceso de linealizacién
inicial, el EV sigue monitorizando y adaptando

la linealizacién del compas para ajustarlo a las
condiciones reinantes.

Si las condiciones para la linealizacion no son
ideales, el proceso de linealizacién automatica se
pausa hasta que las condiciones mejoren. Las
siguientes condiciones pueden hacer que el proceso
de linealizacion se pause temporalmente:

* Velocidad del barco < 3 nudos.

* Velocidad del barco > 15 nudos.
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* La velocidad de virada es demasiado lenta.
» Existe una interferencia magnética significativa.

Como acceder al indicador de
desviacion del compas

1. Seleccione MENU.

2. Seleccione Configuracion.

3. Seleccione Diagnéstico.

4. Seleccione Acerca del piloto.

Se muestran los detalles relacionados con el
diagndstico del piloto.

5. Desplacese hasta la parte inferior de la lista para
ver la entrada correspondiente a Desviacion.

Nota: Si como valor de desviacion aparece "--",
significa que la linealizacién todavia no se ha

realizado satisfactoriamente.

Coémo ajustar la correccién del
compas
Con el piloto en Standby:

1. En el menu Parametros del barco: (Menu
> Configuracion > Calibracién del piloto >
Parametros del barco).

2. Seleccione Correccion del compas.

3. Utilice el boton +/- 10 (p70/p70s) o el control
GIRATORIO (p70R/p70Rs) para ajustar la
correccidon del compas segun desee.

La correccion del compas se puede ajustar
entre —10° y +10°.




7.10 Bloqueo del compas

Una vez que esté satisfecho con la precision del
compas, puede bloquear la configuracion para evitar
que el sistema del piloto automatico lleve a cabo otra
linealizacién automatica en el futuro.

Esta funcién es particularmente util para barcos
expuestos regularmente a fuertes perturbaciones
magnéticas (como las de los parques edlicos
marinos o las que se producen en rios con mucho
trafico fluvial, por ejemplo). En tales situaciones
podria ser buena idea utilizar la funcion de bloqueo
del compas para impedir el proceso de linealizacion
continua, pues con el tiempo la interferencia
magnética podria crear un error de rumbo.

Nota: El bloqueo del compas se puede desactivar
en cualquier momento para permitir que se vuelva
a iniciar el proceso de linealizacién continua.
Esto es especialmente util para cuando se va

a planificar un viaje largo. El campo magnético
terrestre cambia de manera significativa de

un lugar a otro. El compas puede compensar
constantemente estos cambios para garantizar
que durante el viaje se logran datos de rumbo
precisos.

Cémo bloquear el compas

Siga estos pasos para bloquear la linealizacién del
compas.

En el menu Puesta a punto: (Menu > Configuracion
> Calibracién del piloto > Puesta a punto)

1. Seleccione Bloqueo del compas.

2. Seleccione On.

La linealizacién del compas esta ahora bloqueada.

Puesta en servicio - sistema de piloto automatico
Evolution
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Capitulo 8: Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot

Contenido del capitulo

8.1 Instalacion de un piloto automatico SPX y SmartPilot en |la pagina 56

8.2 Respuesta del piloto en la pagina 56

8.3 Configuracion inicial y puesta a punto en la pagina 57

8.4 Coémo encender el controlador de piloto en la pagina 57

8.5 Como usar el asistente de configuracion en la pagina 58

8.6 Calibracién en dique en la pagina 59

8.7 Configuracion del proveedor en la pagina 60

8.8 Como ajustar el tiempo entre limites — SmartPilot y SPX en la pagina 61
8.9 Calibracién de la prueba en el mar en la pagina 61

8.10 Como comprobar el funcionamiento del piloto automatico en la pagina 63

Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot
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8.1 Instalaciéon de un piloto 8.2 Respuesta del piloto

automatico SPX y SmartPilot El ni g
nivel de respuesta controla la relacién entre

la precision a la hora de mantener el rumbo y la

cantidad de actividad del timén o de la unidad. Los

niveles van del 1 al 9.

Para mas informacion sobre la instalacion y conexion
de un sistema de piloto automatico SeaTalkng SPX
o SeaTalk SmartPilot, consulte las instrucciones

de instalacién que acompafan a su ordenador de
rumbo. Cambios provisionales en la respuesta

del piloto

La respuesta del piloto se establece durante la
puesta a punto del sistema SmartPilot, sin embargo
se pueden realizar cambios provisionales a la
misma en cualquier momento accediendo al menu
Respuesta del piloto en: Menu principal >
Respuesta del piloto

1. En el menu principal resalte Respuesta del
piloto y pulse SELECCIONAR.

2. Utilice los botones ARRIBA y ABAJO para
cambiar el valor de la respuesta al nivel deseado.

3. Pulse GUARDAR para guardar el valor de la
respuesta.

Configuracion Opciones

Nivelesde 1a 3 Minimiza la cantidad

de actividad del piloto.
Conserva energia, pero
podria comprometer a corto
plazo la precisién a la hora
de mantener el rumbo.

Nivelesde 4 a 6 Debe proporcionar un buen
mantenimiento del rumbo,
con viradas limpias y bien
controladas, en condiciones
de funcionamiento normales.

Nivelesde 7a 9 Mantiene el rumbo de
manera mas estricta pero
con una mayor actividad de
la unidad (y mayor consumo
de energia). Esto puede
producir una travesia agitada
en aguas abiertas, ya que el
sistema SPX podria "luchar"
contra el mar.
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8.3 Configuracioén inicial y puesta 8.4 Como encender el controlador
a punto de piloto

1. Mantenga pulsado el botén STANDBY durante

Requisitos previos para la puesta a un segundo hasta que aparezca el logotipo.

punto . : )
Si la unidad se pone en marcha por primera vez,
Antes de poner a punto el sistema por primera vez, o tras restaurar los ajustes de fabrica, aparecera
compruebe que los siguientes procesos se han el asistente de configuracion.
llevado a cabo correctamente: . : . -
Nota: El logotipo no se muestra si la unidad esta
+ El sistema del piloto automatico se ha instalado en el modo de espera. En el modo en espera, la
segun las instrucciones de instalacion. unidad parece que esté apagada pero aun esta
. La red SeaTalkd se ha instalado segtin el Manual | @ctiva.
de referencia de SeaTalkns. 2. Para apagar el controlador de piloto, mantenga
- Si va equipado con uno, el receptor GPS se pulsado el boton STANDBY. Al cabo de un
habra instalado y conectado de acuerdo con las segundo aparecera una cuenta atras.
instrucciones de instalacion asociadas. 3. Mantenga pulsado el boton STANDBY durante

Compruebe también que el ingeniero encargado de otros 3 segundos para apagar del todo la unidad.

realizar la puesta a punto esta familiarizado con la Nota: El controlador de piloto no se puede apagar

instalacion y los componentes del sistema del piloto | mientras esta activado el piloto automatico.
automatico, incluyendo:

* Tipo de barco.

* Informacion sobre el sistema de gobierno del
barco.

* Para qué se usara el piloto automatico.

» La composicion del sistema: los componentes
y las conexiones (debe tener los esquemas del
sistema de piloto automatico del barco).

Proceso de puesta a punto

» Compruebe que ha observado los requisitos
previos a la puesta a punto.

* Encendido y configuracion inicial

» Calibracién en dique (configuracién del proveedor
en sistemas SeaTalk)

» Establecer el tiempo entre limites (solo para
sistemas sin referencia del timon)

» Calibracion de la prueba de mar
» Comprobaciones del sistema

Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot 57



8.5 Como usar el asistente de
configuracién

El asistente de configuracion del piloto le guia por los
pasos necesarios para establecer las preferencias
mas importantes, como el idioma y el tipo de barco
correcto.

El asistente de configuracion consta de 3 pasos:
seleccion del idioma, tipo de casco y pantalla

de bienvenida. Al poner en marcha por primera
vez el controlador del piloto en un sistema no
configurado, el asistente de configuracién aparece
automaticamente y los tres primeros pasos que se
explican a continuaciéon no son necesarios.

Con el piloto en modo Standby:

Seleccione Menu.

Seleccione Configuracion.

Seleccione Asistente de configuracion.
Seleccione el idioma deseado.

Seleccione el tipo de barco requerido.

Ahora aparecera la pantalla de bienvenida y su
seleccion se habra guardado.

6. Seleccione OK para completar el asistente de
configuracion.

ok wd=~

Seleccion del tipo de casco del barco

Las opciones de tipo de casco estan pensadas para
proporcionar un gobierno 6ptimo en los barcos mas
comunes.

Es importante completar la seleccién del tipo de
casco del barco durante el proceso de configuracién
inicial, pues es una parte fundamental del proceso
de calibracién del piloto automatico. También puede
acceder a las opciones en cualquier momento

con el piloto en Standby seleccionando MENU

> Configuracién > Calibracién del piloto >
Parametros del barco > Tipo de casco.

Por regla general, seleccione la opcion que mas se
aproxime a su tipo de barco y sus caracteristicas de
gobierno. Las opciones son:

* Velero de regata.

* Velero de crucero.

+ Catamaran.

» Barco de trabajo.

* Hinchables/Semirrigidos.

* Lancha rapida fueraborda

* Lancha rapida intraborda

* Crucero a motor 1 (<12 kts)
* Crucero a motor 2 (<30 kts)
* Crucero a motor 3 (>30 kts)
* Pesca deportiva

* Pesca profesional

Es importante saber que las fuerzas de gobierno (y
por lo tanto la velocidad de virada) varian de manera
significativa dependiendo de la combinacion de tipo
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de barco, sistema de gobierno y tipo de unidad de
potencia. Por lo tanto, los tipos de casco disponibles
se ofrecen solo a modo orientativo. Tal vez desee
experimentar con los distintos tipos de opciones para
casco, pues podria ser posible mejorar el gobierno
de su barco seleccionando un tipo de barco distinto.

Al elegir el tipo de barco, se debe hacer hincapié en
la seguridad y la fiabilidad de la respuesta a la hora
de gobernarlo.

Importante: Si cambia el tipo de barco después
de completar la calibracién en dique (utilizando
el Asistente de calibracion en dique), todos los
parametros de puesta a punto se resetearan a
los parametros por defecto y tendra que volver a

completar el proceso de calibracion en dique.




8.6 Calibracién en dique

Para poder usar por primera vez el sistema de
piloto automatico SPX, primero se debe completar
el proceso de calibracién en dique. El asistente de
calibracién en dique le guia por los pasos necesarios
para realizar la calibracion en dique.

El Asistente de calibraciéon en dique tiene distintos
pasos dependiendo de si en el barco tiene montado
un transductor de referencia del timoén.

S I

Los siguientes Los siguientes

1. Seleccione su tipo de unidad.

Nota: Si el tipo de unidad de potencia que usted
tiene no aparece en la lista, pdngase en contacto
con su proveedor Raymarine para que le asesore.

Cémo comprobar el alineamiento del
timoén (Alinear timén)
Este procedimiento establece los limites de babor

y estribor del timén en los sistemas que usan un
transductor de referencia del timén.

La comprobacion del timén forma parte del proceso
de calibracion en dique.

procedimientos del Asistente
de calibracién en dique solo
se aplican a los barcos sin

transductor de referencia del

procedimientos del Asistente
de calibracién en dique solo
se aplican a los barcos con
transductor de referencia del

Este procedimiento solo
se aplica a barcos con un
transductor de referencia del

5

timon.

timén: timén:
+ Seleccién del tipo de + Seleccion del tipo de
unidad. unidad.
+ Configuracion del limite + Alinear timén
del timon. (alineamiento del timén).
+ Comprobacion de la + Configuracion del limite

unidad del timén. del timon.

+ Comprobacién de la
unidad del timén.

1. Centre el timon y seleccione OK.

2. Cuando se le solicite, gire el timén a babor a tope
y seleccione OK.

3. Cuando se le solicite, gire el timén a estribor a
tope y seleccione OK.

4. Cuando se le solicite, gire el timén para volver al
centro y seleccione OK.

Nota: Puede cancelar la calibracion en dique en

cualquier momento seleccionando STANDBY.

En sistemas SmartPilot con SeaTalk mas antiguos,
el Asistente de calibracién en dique se llama
Configuracioén del proveedor. Consulte 8.7
Configuracion del proveedor para ver los detalles
de calibracion.

Coémo usar el asistente de calibracion
en dique

Para acceder al asistente de calibracién en dique,
siga estos pasos:

Asegurese de que el piloto esta en modo Standby.
Seleccione Mend.

Seleccione Configuracion.

Seleccione Calibracién del piloto.

Seleccione Puesta a punto.

Seleccione Asistente de calibracién en dique.
Siga las instrucciones que aparecen en pantalla.

o0k wdh-~

Nota: Puede cancelar el Asistente de calibracion
en dique en cualquier momento pulsando el botén
Standby.

Cdémo seleccionar el tipo de unidad de
potencia

Cuando el piloto esta en el modo Standby, puede
seleccionar el tipo de unidad en el Asistente de
calibracion en dique o en el menu Parametros del
barco: MENU > Configuracion > Calibracion del
piloto > Parametros del barco.

En el menu Tipo de unidad:

Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot

Configuracion del limite del timén

Como parte del proceso de calibracion en dique, el
sistema configurara los limites del timon.

« Para barcos con un transductor de referencia
del timén — este procedimiento establece el
limite del timon. Se mostrara el limite del timén
con un mensaje que confirma que dicho limite se
ha actualizado. Si es necesario, se puede cambiar
el valor.

» Para barcos sin transductor de referencia del
timon — se muestra un valor predeterminado
de 30 grados, que se puede cambiar si resulta
necesario.

Cémo comprobar la unidad del timén

Como parte del proceso de calibracion en dique, el
sistema comprobara la conexion de la unidad de
potencia. Una vez que la comprobacion se complete
con éxito, aparecera un mensaje preguntandole si
es seguro que el sistema tome el timén.

Durante este procedimiento, el piloto automatico
movera el timoén. Asegurese de que es seguro
seguir adelante antes de pulsar OK .

Cuando se encuentre en el modo de calibracién en
dique y se muestre la pagina Comprobacién del
motor:

1. Centre y suelte el timon.
2. Desactive cualquier embrague de la unidad del
timon.
3. Seleccione CONTINUAR.
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4. Compruebe que es seguro seguir adelante antes
de seleccionar OK.

Para los barcos con un transductor de referencia
del timén, el piloto automatico movera el timén a
babor y a estribor.

5. Para los barcos sin transductor de referencia
del timon, se le pedira que confirme el ]
desplazamiento del timoén a babor pulsando Sl
o NO.

6. Seleccione OK si es seguro activar el timoén en la
direccion opuesta.

7. Se le pedira que confirme el desplazamiento del
timoén a estribor seleccionando Sl o NO.

8. Se ha completado la calibracion en dique,
seleccione CONTINUAR.

Nota: Si cuando el asistente le pide que confirme
el movimiento del timén tanto a babor como a
estribor respondié "NO", el asistente se cerrara.
Es posible que el sistema de gobierno del barco
no mueva el timén en ninguna direccién. En tal
caso, seria necesario comprobar el sistema de
gobierno del barco antes de volver a realizar el
Asistente de calibracién en dique.

Puede cancelar la calibracion en dique en cualquier
momento pulsando STANDBY.
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8.7 Configuracién del proveedor

El asistente de calibracion en dique solo esta
disponible en sistemas SeaTalkng. Para los sistemas
SeaTalk, se ha de establecer la Configuracién del
proveedor antes de zarpar a la mar.

Se puede acceder al menu de configuracién del
proveedor desde: Menu principal > Configuracion
> Calibracion del piloto automatico >
Configuracion del proveedor. Una vez en el menu
de configuracion del proveedor se podran ver todas
las opciones disponibles.

Las opciones y los limites dependen del ordenador
de rumbo que tenga instalado.



8.8 Como ajustar el tiempo entre
limites — SmartPilot y SPX

En barcos sin transductor de referencia del timén, es
importante establecer el tiempo entre limites.

Antes de intentar seguir este procedimiento,
asegurese de haber leido y entendido el aviso de
Comprobacion del timén de este documento.

Para calcular el tiempo entre limites, siga estos
pasos:

1. Ajuste la Ganancia de timon al valor maximo
y tome nota del valor original. Puede acceder
al parametro Ganancia de timén en el
menu Configuracion de la unidad: Menu >
Configuraciéon > Calibracién del piloto >
Configuracion de la unidad > Ganancia de
timoén.

2. Con el piloto automatico en Standby, gire el
timén/motor a babor a tope. (Para barcos con
gobierno asistido, el motor debe estar en marcha
cuando se gira el timén).

Active el modo Automatico.

4. Pulse los botones +10 y +1 al mismo tiempo
(p70/p70s) o utilice el control giratorio
(p70R/p70Rs) para modificar el rumbo fijado en
90 grados. Utilice un cronémetro para medir el
movimiento del timén/motor.

5. Calcule cuanto llevaria mover el timén de babor
a tope a estribor a tope. Ese calculo es el tiempo
entre limites.

6. Introduzca calculo como valor del tiempo entre
limites. Se puede acceder al parametro Tiempo
entre limites en el menu Configuracion de la
unidad: Menu > Configuracién > Calibracion
del piloto > Configuracién de la unidad >
Tiempo entre limites.

7. Cambie la ganancia de timén al valor original.

8. Observe el comportamiento del piloto automatico
y, si es necesario, ajuste el valor del Tiempo entre
limites hasta que logre un resultado satisfactorio.
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8.9 Calibracién de la prueba en el
mar

Antes de que pueda usar el piloto automatico en
aguas abiertas, se deben llevar a cabo varias
comprobaciones. El mar ha de estar en calma, con
ventolina o sin viento. Déjese espacio mas que
suficiente para maniobrar. El Asistente de prueba en
el mar le guia por los pasos necesarios para realizar
la calibracion de la prueba de mar.

Este asistente incluye estos pasos:
+ Balanceo del compas

+ Alinear el compas con el GPS

» Alinear el compas manualmente
* AutolLearn.

Puede acceder al Asistente de la prueba de mar
en cualquier momento en el menu Puesta a punto:
Menu > Configuracién > Calibracién del piloto
> Puesta a punto.

Nota: Los barcos de vela deben realizar la prueba
de mar utilizando el motor como traccién.

Nota: El Asistente de la prueba de mar se puede
cancelar en cualquier momento pulsando el boton
Standby.

Atencion: Calibracion de la
prueba de mar

Asegurese de que dispone de espacio
suficiente para realizar la calibraciéon. Las
maniobras de calibracién de la prueba de
mar requieren aguas libres de obstaculos
con las que esté familiarizado. Asegurese
de que no puede colisionar con ningun
barco, ni con ningun otro obstaculo,
mientras realiza la calibracion.

Atencion: Comprobacion del
timén

Si no hay una referencia del timon,
DEBERA asegurarse de que se hace todo

lo posible para evitar que el mecanismo
de gobierno impacte con los topes.

Atencion: Mantenga
velocidades sensatas

El piloto automatico podria realizar

A

viradas de manera inesperada.

Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot

Balanceo del compas

El barco debera virar lentamente en circulos
mientras el sistema determina automaticamente
la desviacion del compas y realiza los ajustes
necesarios. Cada circulo de 360 grados no ha de
llevar mas de dos minutos, y deberan realizarse al
menos dos circulos.

1. Haga que el barco se desplace lentamente en
circulos constantes y pulse INICIAR.

2. Mantenga la velocidad por debajo de los 2
nudos. Observe la pantalla para asegurarse
de que la cadencia de virada no es demasiado
rapida. Si aparece el mensaje "Mas despacio",
reduzca la cadencia de virada. Esto se puede
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lograr disminuyendo la velocidad o realizando
un circulo mas grande.

Si aparece el mensaje "Mas despacio" mientras
realiza el circulo, debera repetir la maniobra.

3. Unavez que el compas esté calibrado, aparecera
un mensaje indicando la desviacién detectada.
Si ésta es mayor de 15 grados, debera detener
el proceso de calibracion, ubicar el compas en
un lugar mas alejado de elementos metalicos y
repetir el proceso de calibracion. Si la desviacién
sigue siendo mayor de 15 grados, pongase en
contacto con su proveedor Raymarine para que
le asesore. Sila desviacion esta dentro de limites
aceptables, pulse CONTINUAR.

Puede cancelar la calibracién de la prueba de mar
en cualquier momento pulsando STANDBY.

Cémo alinear el compas al GPS

Nota: Los sistemas sin GPS se pueden saltar
esta seccion y pasar directamente a Alineamiento

manual del compas.

Si su sistema tiene un GPS conectado a la red

de datos (SeaTalk, SeaTalkng 0 NMEA), el piloto
automatico se ajusta al rumbo del GPS mientras
usted gobierna hacia un rumbo magnético conocido.
Este paso proporciona un alineamiento aproximado
y minimiza la cantidad de ajustes precisos que se
deben hacer al compas.

1. Siga un rumbo constante con marea minima,
aumente la velocidad a mas de 3 nudos y pulse
INICIAR para alinear el compas al GPS.

2. Siga las instrucciones que aparecen en pantalla
hasta que se complete el proceso, pulse el botén
CONTINUAR, cuando esté disponible, para
poner en marcha la funcion AutoLearn.

Puede cancelar la calibracién de la prueba de mar
en cualquier momento pulsando STANDBY.

Cémo alinear el compas manualmente

Cuando no hay GPS es necesario realizar el
alineamiento manual del compas.

1. Siga un rumbo constante y utilice los botones
+1 y -1, o el control GIRATORIO para ajustar
el rumbo mostrado hasta que sea igual que la
lectura del compas del barco.

2. Cuando finalice, pulse CONTINUAR para iniciar
la funcién AutoLearn.
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AutoLearn

Debe disponer de espacio libre de obstaculos
suficiente delante del barco para poder realizar una
serie de maniobras, incluyendo viradas subitas y
bruscas. El area libre de obstaculos debe ser de al
menos 100 m a lo ancho y 500 m por delante.

&<
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Precaucion: AutolLearn

Asegurese de que tiene suficiente espacio
libre de obstaculos por delante. (Minimo
100x500 m de longitud, y bastante mas
para un barco de gran velocidad).

Coémo ejecutar AutoLearn

Encontrara AutoLearn en el Asistente de la prueba
de mar o en el menu de Puesta a punto.

Mantenga una velocidad de crucero normal (al
menos de 3 nudos) durante todo el proceso de
AutoLearn.

1. Asegurese de que delante del barco hay agua
suficiente libre de obstaculos y seleccione
Continuar.

Se muestra un mensaje de advertencia.
2. Seleccione Continuar o pulse el boton OK .

Aparecera un mensaje de aviso que le informara
que el barco zigzagueara y efectuara VIRADAS
BRUSCAS de manera repentina.

3. Quite las manos de la rueda del timén y pulse
Auto para comenzar.

Durante este procedimiento, el piloto automatico
avanzara por los pasos correspondientes.

4. Si se muestra la palabra "BIEN", seleccione
Continuar o pulse el botén Ok para volver al
control manual del timén.

El piloto automatico pasara al modo Standby.

Ha completado con éxito el proceso de puesta a
punto de su sistema SmartPilot.

5. Si tras completar el proceso de AutoLearn se
muestra la palabra "MAL", seleccione Continuar
o pulse el botén Ok.

Aparecera un mensaje para volver a intentar el
AutoLearn.

6. Puede volver a intentar el proceso seleccionando
Si, para cancelar la operacion, seleccione No.



Nota: El Asistente de la prueba de mar se puede
cancelar en cualquier momento pulsando el boton
Standby.

Precaucion: Cambios en el
sistema

Cualquier cambio que realice en la
configuracion del sistema podria requerir

una repeticion del proceso de calibracion.

Puesta a punto - Sistemas SPX y SmartPilot

8.10 Cémo comprobar el
funcionamiento del piloto
automatico

Tras finalizar la calibracién, compruebe el
funcionamiento basico del piloto automatico de la
siguiente manera:

1. Siga un rumbo de compas manteniéndolo
constante a una velocidad de crucero normal. Si
es necesario, gobierne manualmente un tiempo
para comprobar como funciona el sistema de
gobierno.

2. Asegurese de que puede embragar el piloto y
luego pulse AUTO para fijar el rumbo actual.
En condiciones de mar en calma, el piloto
automatico deberia mantener el rumbo.

3. Utilice -1, +1, -10 y +10 o el control GIRATORIO,
para ver como el SmartPilot varia el rumbo a
babor y a estribor.

4. Pulse STANDBY para volver al gobierno manual.
Cémo comprobar la ganancia de timén

Para determinar si la ganancia de timén es correcta,
realice la siguiente prueba:

0

®
® @
Elemento Descripcion
1. Ganancia de timon
demasiado baja
2. Ganancia de timon
demasiado alta
3. Ganancia de timon correcta

1. Compruebe que el nivel de respuesta del piloto
automatico es de 5.

2. Navegue con el barco a una velocidad de crucero
normal en aguas libres de obstaculos.

Es mas facil reconocer la respuesta del gobierno
con el mar en calma, cuando la accién de las
olas no afecta el gobierno.

3. Pulse AUTO para entrar en el modo Auto, y haga
un cambio de rumbo de 40°:

» Este cambio de rumbo deberia producir una
virada limpia, seguida de una sobrevirada no
superior a 5° si la ganancia de timén esta bien
ajustada.

» Siel cambio de rumbo produce una sobrevirada
de mas de 5° o una "S" muy marcada, la
ganancia de timén es demasiado alta.

» Si el barco se comporta "perezosamente” y
tarda mucho tiempo en hacer la virada de 40°,
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sin sobrevirada, la ganancia es demasiado
baja.

Si es necesario, ajuste la ganancia de timoén.

Cémo comprobar el contra-timén

El contra-timén es la cantidad de timén que el piloto
automatico aplica para evitar que el barco se desvie
del rumbo. Cuanto mayor sea el valor, mas timon
se aplicara.

Para comprobar el valor del contra-timon:

1. Compruebe que el nivel de respuesta del piloto
automatico es de 5.

2. Navegue con el barco a una velocidad de crucero
normal en aguas libres de obstaculos.

3. Pulse AUTO vy, si es necesario, active el piloto
automatico.

4. Realice un cambio de rumbo de 90°:

* Cuando los valores de ganancia y contra-timon
son correctos, el barco realiza una virada
uniforme y continua, con una sobrevirada
minima.

+ Si el contra-timén es demasiado bajo, el barco
sobrevirara antes de volver lentamente al
rumbo.

+ Si el contra-timén es demasiado alto, el barco
parecera "luchar" contra la virada, y hara
una serie de viradas cortas y bruscas. Esto
produce una sensacién muy "mecanica" cada
vez que el barco cambia de rumbo.

5. Si es necesario, ajuste el valor del contra-timon.

Encontrara el Contra-timén en el menu
Configuracion de la unidad: Menu >
Configuracion > Calibracién del piloto >
Configuracion de la unidad > Contra-timoén.

Amortiguamiento del timén

Si el piloto automatico mueve continuamente el
timoén hacia adelante y hacia atras en pequefios
desplazamientos al tratar de posicionar el timén, el
valor de amortiguamiento del timén debera ajustarse
para minimizar esta situacion.

Aumentando el valor de amortiguamiento del timoén
se reducen los "saltos". El valor de amortiguamiento
del timén se debe aumentar un nivel cada vez
hasta que el piloto automatico deje de dar saltos.
Asegurese de usar siempre el valor aceptable mas
bajo.

Si es necesario, el valor de Amortiguamiento del
timén se puede ajustar en el menu Configuracién de
la unidad: Menu > Configuracién > Calibracién
del piloto > Configuracion de la unidad >
Amortiguamiento del timén.

Configuracién del AutoTrim

AutoTrim determina con qué velocidad el piloto
aplica "timon de orza" para corregir cambios
de compensacién producidos, por ejemplo, por
los cambios en la carga del viento sobre la
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superestructura o por la descompensacion de los
motores. Aumentar el nivel de AutoTrim reduce el
tiempo que tarda el piloto automatico en corregir
el rumbo, pero hace menos estable el barco. Si el
piloto automatico:

* Proporciona un mantenimiento de rumbo inestable
y el barco "serpentea” por el recorrido previsto,
disminuya el nivel de AutoTrim.

* Permanece fuera de rumbo durante mucho
tiempo, aumente el nivel de AutoTrim.



Capitulo 9: Modos del piloto

Contenido del capitulo

9.1 Automatico en la pagina 66

9.2 El menu Modo en la pagina 67

9.3 Patrones en la pagina 67
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9.7 Gobierno por impulsos de mando (solo para pilotos de cana) en la pagina 73

9.8 Tecla de acceso directo en la pagina 73

Modos del piloto
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9.1 Automatico

Precaucion: Esté siempre
atento

El control de rumbo automatico facilita el
gobierno del barco, pero NO sustituye
el buen hacer en la navegacion. Esté
SIEMPRE atento junto al timén.

Seguimiento automatico de un rumbo

1.
2.

3.

Mantenga el barco en el rumbo requerido.

Para los sistemas con unidades de rueda y
cafa, siga las instrucciones que se indican a
continuacién para activar el piloto automatico.

* Piloto de rueda: Active el embrague de la
unidad girando la palanca del embrague en
el sentido de las agujas del reloj (de manera
que la palanca quede engranada en el lugar
correspondiente).

* Piloto de caia: Coloque el extremo de la
varilla de empuje sobre el pin de la cafia. Si
es necesario, extienda o repliegue la varilla de
empuje utilizando los botones -1, +1, -10,+10
o el control giratorio.

Attention Para operar la palanca de embrague,
no pase nunca la mano por dentro de la rueda,
hagalo siempre por fuera.

Wheel pilot
Tiller pilot
a
<
(] E——
T {17 b
Pulse AUTO.

Ahora el piloto automatico esta en el modo AUTO
y seguira el rumbo fijado.

Coémo cambiar de rumbo en el modo
Auto

Para cambiar de rumbo mientras esta en el modo
AUTO:

1.
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Utilice los botones —1 y —10, o gire el control
giratorio hacia la izquierda para cambiar el rumbo
del barco hacia babor.

Pulsando el botén —1, el rumbo hacia babor
aumentara 1°, mientras que el botén —10 lo
aumentara 10°.

Girando el control giratorio 1 clic hacia la
izquierda aumentara el rumbo hacia babor 1°.

2. Utilice los botones +1 y +10, o gire el control

giratorio hacia la derecha para cambiar el rumbo
del barco hacia estribor.

Pulsando el botén +1, el rumbo hacia estribor
aumentara 1°, mientras que el botén -10 lo
aumentara 10°.

Girando el control giratorio 1 clic hacia la derecha
aumentara el rumbo hacia estribor 1°.

Por ejemplo, pulsando el botdén -1 cuatro veces,
o girando el control giratorio cuatro clics hacia la
izquierda, el rumbo cambiara 4° hacia babor.

Cémo desactivar el piloto automatico
(modo Standby)

El piloto automatico puede desactivarse siguiendo
los siguientes pasos.

1. Pulse Standby.

2. Para los sistemas con unidades de rueda y
cafa, siga las instrucciones que se indican a
continuacién para desactivar el piloto automatico
y volver al gobierno manual.

* Piloto de rueda: Desactive el embrague de
la unidad girando la palanca del embrague en
el sentido contrario a las agujas del reloj (de
manera que la palanca quede desengranada).

* Piloto de cana: Retire la unidad de potencia
del pin de la cafa. Si es necesario, extienda
o repliegue la varilla de empuje utilizando los
botones -1, +1, —10,+10 o el control giratorio.

En sistemas con unidad de rueda, asegurese
siempre de que el embrague esta totalmente
desactivado antes de abandonar el barco.



9.2 El menu Modo

A los modos del piloto se accede en el menu Modo.

Los modos disponibles vienen determinados por
el sistema de piloto automatico y el tipo de casco
seleccionado.

A continuacién se muestran los modos disponibles.

9.3 Patrones

Existen varios patrones de pesca preestablecidos
que se pueden usar con sus valores predeterminados
0 ajustar segun sus gustos. Para los patrones de
pesca se requiere que el sistema disponga de datos
GPS.

Patron

Ajuste

Icono

Circulo

Direccion

Radio

I

P
X

Evolution SPX SmartPilot
Patrén Barco a motor Barcos a motor y
de pesca
Estela todos todos
Veleta @ Solo barco velero | Solo barco velero
Gobierno asistido | Solo p70Rs y Solo p70Rs y
(M joystick joystick

Zig Zag

Direccion

Angulo

Longitud

Nota:

« (1) El modo Gobierno asistido solo esta
disponible en los barcos que cuentan con un
transductor de referencia del timon.

* (2) El modo Veleta solo esta disponible si hay
conectada una fuente de datos de viento.

Trébol

Direccion

Radio

Espiral

Direccion

Radio

Incremento

El menu Modo también proporciona una tecla
de acceso directo que permite asignar un modo
al botén variable de la izquierda (la opcién
predeterminada es Estela).

Modos del piloto

Contra circulo

Direccion

Radio

Distancia

Figura de 8

Direccion

Radio

8B @ (% M

Busqueda de
patron

Direccion

Anchura

Altura

Incremento de
anchura

ooo
ooop
oy

0

é’@

-
aooo

Incremento de
altura

Giro de 180 Direccion

Radio

Busqueda de Direccion

recuadro

Anchura
Altura

0o

Cémo usar un patréon de pesca

1. Pulse el botén de la DERECHA para abrir el
menu.

2. Utilizando los botones ARRIBA y ABAJO resalte
Modo y pulse SELECCIONAR.

3. Utilizando los botones ARRIBA y ABAJO resalte
Patrén y pulse SELECCIONAR.

4. Utilizando los botones ARRIBA y ABAJO
resalte el patrén que desea utilizar y pulse
SELECCIONAR.

5. Aparecera la pantalla de configuracion de
patrones en la que se mostraran los valores
actuales del patrén seleccionado. Si desea
cambiar alguno de los parametros:
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i. Seleccione el parametro que desea cambiar
y pulse EDITAR.

ii. Utilice los botones ARRIBA y ABAJO
para establecer el valor que desea y pulse
GUARDAR para guardar el valor y volver a la
pantalla de configuraciéon de patrones.

iii. Repita los pasos iy ii tantas veces como
sea necesario para modificar los demas
parametros.

6. Cuando corresponda, active el embrague de la
rueda del piloto o enganche la varilla de empuje
de la cana.

7. Mientras se esté mostrando la pantalla de
configuracion de patrones, pulse AUTO. El piloto
automatico gobernara el barco para que siga el
patron de pesca que ha seleccionado.

Para volver al gobierno manual en cualquier
momento, pulse STANDBY y, cuando corresponda,
desactive el embrague de la unidad o la varilla de
empuje de la cafia.

Los dos patrones de pesca que se utilizan con
mayor frecuencia se encuentran disponibles en el
menu Modo como Patrén 1 y Patrén 2. Puede
seleccionarlos y completar los pasos 5 y 6 de arriba
para usar rapidamente sus patrones favoritos.
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9.4 Modo Estela

Puede usar el modo Estela para gobernar
automaticamente el barco.

En el modo Estela, el piloto automatico gobierna
automaticamente el barco hasta un waypoint

de destino o por una ruta trazada en el display
multifuncidon. Realiza todos los cambios necesarios
para que el barco mantenga el rumbo, compensando
automaticamente las corrientes de marea y el
abatimiento.

El modo Estela solo esta disponible si ha conectado
el piloto automatico a un display multifuncion
adecuado con el control de piloto automatico
activado.

P

D12111-2

Elemento | Descripcion

1 Ir a/waypoint actual

2 Waypoints posteriores de la ruta.
3 Waypoint final de la ruta.

Como usar el modo Estela

Empiece con el navegador cartografico conectado y
siguiendo una ruta.

En el menu:

1. Seleccione Modo.

2. Seleccione Estela.

El display mostrara la demora hasta el siguiente
waypoint planeado, y la direccién en la que el
barco girara sobre la linea de estela.

3. Si es seguro para el barco virar hacia el nuevo
rumbo, seleccione Estela.

El piloto automatico hace virar el barco hacia el
nuevo rumbo y el display muestra el rumbo que
€s necesario seguir para la estela correcta.

Nota: Si el barco estd a mas de 0,3 nm de la
estela, sonara el aviso de error transversal (XTE)
importante.

Circulo de llegada al waypoint

El Circulo de llegada al waypoint es una linea

que sefala el limite alrededor del waypoint actual.
Cuando se llega a este limite se activa la alarma
de llegada al waypoint. Como la alarma la activa
el circulo de llegada al waypoint y no el waypoint
en si, podria ser que el barco aun estuviera a cierta
distancia del waypoint real cuando suene la alarma.
El tamano del circulo de llegada al waypoint se
puede personalizar. Si el circulo de llegada se
cambia para que el radio sea de 0,3 nm o0 mas
desde el waypoint, podria activarse la alarma de
error transversal (XTE).



Circulo de llegada al waypoint

O—

N

D12114-2

Elemento Descripcion

1 Siguiente waypoint

2 Demora al siguiente waypoint
3 Linea de estela

4 Error transversal (XTE)

5 Circulo de llegada al waypoint

Llegada al waypoint

Cuando el barco llega al waypoint de destino,

el display multifuncién seleccionara el siguiente
waypoint de destino y lo transmitira al piloto
automatico. Se muestra un aviso de Avance de
waypoint que identifica la demora al siguiente
waypoint y la direccién en la que virara el barco para
tomar la nueva estela.

Llegada a un waypoint y avance de waypoint

» selecciona la adquisicién automatica pulsando
Estela desde Auto.

+ solicita un avance de waypoint pulsando Estela
durante 1 segundo en el modo Estela (s6lo con
navegadores SeaTalk).

+ el barco llega al destino y el navegador acepta el
siguiente waypoint.

* activa la funcion de hombre al agua (MOB).

Cuando suena el aviso, el piloto automatico sigue su
rumbo actual y muestra:

* |la demora al siguiente waypoint.

* la direccién en la que virara el barco para tomar
esa demora.

Llegada a un waypoint

Cuando se acera a un waypoint suena una alarmay
aparece un aviso:

Cuando se muestre el aviso de llegada al waypoint:

1. Compruebe que es seguro seguir el nuevo
rumbo.
2. SiNO lo es, o si no desea avanzar la siguiente
waypoint, puede:
i. Seleccionar CANCELAR o Auto para seguir
el mismo rumbo, o
ii. Seleccione Standby para volver al gobierno
manual.
3. Si resulta seguro, seleccione ESTELA para
aceptar el nuevo rumbo y seguir adelante hasta
el nuevo waypoint.

2 @
&g

o '@
Elemento Descripcion
1 Waypoint de desfino Elemento Descripcion
2 Siguiente waypoint 1 Siguiente waypoint
3 Circulo de llegada al waypoint 2 Estela — estela al siguiente waypoint
4 Siguiente waypoint de destino 3 Linea de estela
5 Siguiente circulo de llegada al 4 Standby (control manual)

waypoint
) . 5 Auto o Cancelar para mantener el rumbo

6 Waypoint anterior fijado actual

Aviso de avance de waypoint

El piloto automatico activa el aviso de avance de
waypoint en el modo Estela siempre que el nombre
del waypoint cambia. Esto ocurre cuando:

Modos del piloto

Nota: Si no pulsa Estela para aceptar el Avance
de waypoint, el piloto automatico mantendra el
rumbo actual y seguira haciendo sonar el aviso.
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Error transversal (XTE)

El error transversal (XTE) es la distancia entre la
posicién actual y la linea de estela planeada.

Existen varias razones por las que se puede obtener
un error transversal (XTE), por ejemplo:

* Pulsar el botdn de estela en una posicion alejada
de la ruta.

* Cuando el rumbo cambia para evitar un obstaculo.
* La llegada a un waypoint bajo ciertas condiciones.

Si el error transversal (XTE) es de mas de 0,3 nm, el
SmartPilot hara sonar el aviso de error transversal
importante y le mostrara si el barco se encuentra a
babor (Pt) o a estribor (Stb) de la estela planeada.

Ejemplo 1

D12113-2

El ejemplo 1 muestra la correccion de rumbo
necesaria para volver a la linea de estela.

9.5 Modo Veleta (solo en veleros)

Cuando el piloto automatico esta en el modo Veleta,
utiliza el angulo de viento como principal referencia
para el rumbo. Conforme se produzcan cambios en
el angulo de viento verdadero o aparente, ajustara
el rumbo fijado para mantener el angulo de viento
original.

D12116-2

Elemento Descripcion

1 Direccion del viento

Cambio de viento

Nueva direccion del viento

2
3
4 Angulo de viento relativo
5

El barco vira para mantener el mismo

angulo de viento relativo

Elemento Descripcion

1. Error transversal (XTE)
2. Waypoint de destino

3. Linea de estela

Nota: La alarma de error transversal (XTE)
seguira sonando y apareciendo en el display hasta
que se reduzca a menos de 0,3 nm.

Precaucion: Correccion del
error transversal (XTE)

Al volver al modo Estela, el piloto
automatico corregira el error transversal
(XTE) para mantener la estela definida.
La direccion de virada podria no coincidir
con la demora al waypoint y podria ser
distinta a la esperada.

Finalizacion de la ruta

El piloto automatico muestra el aviso Ruta
completada cuando alcanza el ultimo waypoint de
la ruta.

Nota: La alarma "Ruta completada" solo suenay

se muestra con un display multifuncion.

Como abandonar el modo Estela

Para abandonar el modo Estela:

1. Pulse AUTO para volver al modo Auto (control
del piloto automatico), o

2. Pulse STANDBY para volver al modo Standby
(gobierno manual).
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Solo puede seleccionar el modo Veleta si el piloto
automatico esta recibiendo datos adecuados
SeaTalk, SeaTalkrgo NMEA 2000 de la direccion
del viento.

Los pilotos automaticos pueden mantener el rumbo
en relacién con el angulo de viento aparente o
verdadero. La configuracion por defecto es para
viento Aparente. Si es necesario, puede cambiarla
para viento verdadero en el menu Tipo de viento.

Como usar el modo Veleta

Puede seleccionar el modo Veleta desde los modos
STANDBY o AUTO:

1. Mantenga el barco en el angulo de viento
requerido.
2. Seleccione el modo Veleta:
i. El modo Veleta se puede seleccionar
pulsando simultaneamente los botones Auto
y Standby, o
ii. seleccionando el modo Veleta en el menu de
modos: Menu > Modo > Veleta.

Esto activa el modo Veleta y bloquea el angulo
de viento actual. El display muestra el rumbo
filado (por ejemplo, 128°) y el angulo de viento
(por ejemplo, WIND 145P indica un angulo de
viento de 145° a babor).

3. A continuacién el piloto automatico ajustara
el rumbo del barco segun sea necesario para
mantener el nuevo angulo de viento.




Coémo ajustar el angulo de viento

fijado

1. Puede ajustar el angulo de viento fijado utilizando
los botones -1, +1, -10 y +10, o el control

GIRATORIO para cambiar el rumbo. Por

ejemplo, para girar 10° cuando el barco esta en

una bordada a estribor:

i. pulse -10 para girar el barco 10° a babor — el
angulo de viento y el rumbo fijados cambiaran
ambos en 10°.

ii. a continuacién el piloto automatico ajustara
el rumbo fijado segun sea necesario para
mantener el nuevo angulo de viento.

Nota: Dado que al girar el barco los angulos de
viento aparente y de viento verdadero resultan
afectados, este método solo debe usarse para
realizar pequefos ajustes al angulo de viento.
Para realizar cambios importantes, vuelva al
modo STANDBY, siga el nuevo rumbo y vuelva a

seleccionar el modo Veleta.

Como abandonar el modo Veleta

Para abandonar el modo Veleta:
1. Pulse AUTO para volver al modo Auto (control
del piloto automatico), o

2. Pulse STANDBY para volver al modo Standby
(gobierno manual).

Alarma de cambio de viento

Piloto automatico

Si el piloto automatico detecta un cambio de viento
de mas de 30° durante 60 segundos, activara la
alarma de cambio de viento.

SPX y SmartPilot

Si el piloto automatico detecta un cambio de viento
de mas de 15°, activara la alarma de cambio de
viento.

Coémo activar y desactivar la alarma de cambio
de viento

La alarma de cambio de viento esta activada por
defecto, pero puede desactivarla y activarla en
cualquier momento.

En el modo Veleta:

1. Seleccione Configuracion de velero en el menu
Calibracion del piloto: (Menu > Configuracién
> Calibracion del piloto > Parametros del
barco).

Seleccione Alarma de cambio de viento.

3. Seleccione Off para desactivar la alarma y On
para activarla.

A

Cémo responder a un aviso de cambio de viento
1. Para cancelar el aviso, y mantener el rumbo y
angulo del viento actual, pulse Cancelar.
2. Para cancelar el aviso y volver al rumbo anterior:
i. ajuste el angulo del viento fijado utilizando
los botones -1, +1, -10 y +10 o el control
giratorio.
Modos del piloto

ii. pulse Standby para volver al gobierno
manual, siga el rumbo requerido y pulse
Cancelar para volver al modo Veleta con un
nuevo angulo de viento.

Como usar AutoTack en el modo
Veleta

El piloto automatico cuenta con una funcion
integrada de bordada automatica (AutoTack) que
hace virar el barco "en relacion con" el angulo

de viento actual, y hace que el barco realice una
bordada para situarlo en el angulo de viento relativo

opuesto.
{l
@& jb—@

Ele-
mento Descripcion
1 Posicion inicial
2 Bordada
3 Direccion del viento
4 Posicion final

El AutoTack siempre guarda relacién con el angulo
de viento y no se puede ajustar.
En el modo Veleta:
1. Utilizando un p70/p70s:
i. Pulse los botones -1 y =10 al mismo tiempo
para realizar una bordada a babor.
ii. Pulse los botones +1 y +10 al mismo tiempo
para realizar una bordada a estribor.
2. Utilizando un p70R o un p70Rs:
i. Seleccione Bordada a babor en el menu
principal para realizar una bordada a babor.
ii. Seleccione Bordada a estribor en el menu
principal para realizar una bordada a estribor.
Cuando se usa AutoTack en el modo Veleta, el barco
vira por el angulo de AutoTack. El piloto automatico
ajustara el rumbo para copiar el angulo de viento de
la bordada anterior.

Consejos de funcionamiento para el
modo Veleta

» Ajuste siempre las velas con cuidado para
minimizar la cantidad de timén de orza.

* Reduzca la vela delantera y la vela mayor un poco
antes en vez de demasiado tarde.

* En el modo Veleta, el piloto automatico
reaccionara a los cambios de viento a largo plazo,
pero no corregira los cambios breves, como las
rafagas.
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+ Si hay rafagas, o las condiciones costeras son
inestables, es mejor navegar alejandose unos
cuantos grados del viento para tolerar mejor los
cambios en la direccion del viento.

» Evite usar AutoTack en condiciones en las que el
viento pueda cambiar repentinamente.

Precaucion: Deje tiempo

Deje tiempo para posibles cambios de
rumbo

Precaucion: Cambios de
rumbo importantes

Al realizar cambios de rumbo importantes,
la compensacién en el barco podria
cambiar considerablemente. Por ello,

el piloto automatico podria tardar en
asentarse correctamente en el nuevo
rumbo.

Trasluchadas accidentales

La funcién anti-trasluchada impide al barco girar a
barlovento si accidentalmente realiza un AutoTack
en la direccion incorrecta.

Nota: Para que la funcion anti-trasluchada
funcione, el piloto automatico necesita datos
adecuados sobre el viento.

9.6 Gobierno asistido

El modo de gobierno asistido le permite utilizar el
control giratorio del p70Rs, o un joystick conectado,
para gobernar directamente el barco en rumbo
manual.

Servostyrning har tva alternativ:

* Proportionell— Proportionell Styrningen foljer
vridknappen eller joystickens rorelser.

* Bang Bang (endast joystick)— Rodret rér sig och
stannar i det lage dit joysticken flyttas.

Coémo activar el modo de gobierno
asistido

Para activar el modo de Gobierno asistido:

1. Vaya al menu Modo que encontrara en Menu
principal > Modo.

2. Resalte Gobierno asistido y pulse
SELECCIONAR.

Puede cambiar el tipo de gobierno (Proporcional
o Bang Bang) en cualquier momento yendo a la
configuracion del Gobierno asistido en el menu
Configuracién de la unidad: Menu principal
> Configuracién > Calibracién del piloto
automatico > Configuraciéon de la unidad >
Gobierno asistido.

Con la funciéon anti-trasluchada en Impedir
trasluchada:

* podra realizar un AutoTack en la direccion del
viento (sotavento).

el piloto automatico impedira que el barco realice
un AutoTack a barlovento.

Con la funcion anti-trasluchada en Permitir
trasluchada:

* puede realizar un AutoTack a sotavento o a
barlovento.

Nota: Para usar el modo Bang Bang, se necesita
tener conectado un joystick, el control giratorio del

Nota: La funcion anti-trasluchada se puede
cambiar en el menu Configuracion de velero:
Menu > Configuracién > Calibracion del piloto
> Configuracién de velero > Anti-trasluchada.
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9.7 Gobierno por impulsos de
mando (solo para pilotos de caiia)

Si tiene instalada una unidad de cafa en la red
SeaTalk, podra usar el controlador de piloto para
operar el brazo hidraulico en el modo de gobierno
por impulsos de mando.

El modo de gobierno por impulsos de mando le
permite utilizar los botones -1, +1, =10, +10 del
controlador de piloto, o el control GIRATORIO para
desplazar el brazo hidraulico hacia adentro o hacia
afuera para ayudar a conectarlo o desconectarlo.

Nota: El gobierno por impulsos de mando solo se
puede usar mientras el barco esta en STANDBY.

Coémo usar el gobierno por impulsos

de mando (solo para unidades de

caina)

1. Asegurese de que el piloto se encuentre en el
modo STANDBY.

2. Utilice los botones —1 y —10, o gire el control
giratorio hacia la izquierda para contraer el brazo
hidraulico.

3. Utilice los botones +1 y +10, o gire el control
giratorio hacia la derecha para extender el brazo
hidraulico.

Modos del piloto

9.8 Tecla de acceso directo

Cuando esté en una vista del piloto, puede asignar
modos del piloto al botén de la IZQUIERDA como

acceso directo segun el tipo de barco que se haya
elegido en la configuracion.

Los siguientes modos se pueden asignar como
accesos directos:

Estela (Por defecto) — todos los barcos

Patron — barcos a motor y de pesca

* Gobierno asistido — todos los barcos (solo control
giratorio)

Veleta — barcos de vela

Coémo asignar a la tecla de acceso
directo

Para asignar un modo del piloto como acceso directo
al botén de la IZQUIERDA siga los siguientes pasos:

1. Vaya hasta el menu Acceso directo: Menu >
Modo > Acceso directo.

2. Seleccione el modo del piloto que requiera.
3. Pulse GUARDAR.
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Capitulo 10: Vistas del piloto

Contenido del capitulo

10.1 Vistas del piloto disponibles en la pagina 76

10.2 Vista grafica en la pagina 76

10.3 Vista grande en la pagina 77

10.4 Vista Estandar en la pagina 78

10.5 Vista Multiple en la pagina 78

10.6 Vista 2D en la pagina 79

10.7 Cémo configurar la vista del piloto en la pagina 79

10.8 Como configurar los cuadros de datos en la pagina 80

Vistas del piloto
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10.1 Vistas del piloto disponibles

Las vistas del piloto se usan para mostrar datos de
rumbo y del sistema en la pantalla del controlador
del piloto.

Las vistas del piloto disponibles son:
» Gréfica

» Grande (Por defecto)

» Estandar

* Multiple

Vista 2D
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10.2 Vista grafica

La vista gréafica muestra un compas parcial

D13022-2

Posicion del timén

2 Modo del piloto
3 + Angulo del viento fijado — Veleta
+ Simbolo del patron — Patrén
+ Simbolo de gobierno asistido —
Gobierno asistido
4 Compas parcial
5 Indicador de direccién del viento
6 * Rumbo actual — Standby y Gobierno
asistido
* Rumbo fijado — Auto, Veleta y Patrén
7 Rumbo
+ Magnético
+ Verdadero
El tipo de rumbo viene determinado por el
idioma que se selecciond inicialmente en el
asistente de configuracion.
8 Tecla de acceso directo — botén variable

de la izquierda

+ Estela (Por defecto)
+ Patron

+ Veleta

Si se inicia una Estela cuando la Vista del piloto esta
en Grafica, se mostrara la vista de Carretera.

ONONO,
30 0| Tro] [0 | T20]T30T ]
Track Waypoint 7 &———— : )
DTW: 6 nm TTG: 1h02m
@—<-LH: 051°M XTE: 0.13nm-—@

Q

D13025-1

DTW — Distancia al waypoint

Waypoint de destino

TTG — Tiempo restante

Nombre del waypoint de destino

gl |lwwIN]—~

Rumbo fijado




6 XTE — Error transversal 10.3 Vista grande

Posicion del barco

La Vista grande ha sido optimizada para proporcionar
los datos de rumbo en texto de gran tamafio.

@—hie RS
@—<-Track =

1 Posicion del timon

2 Modo del piloto

3 * Rumbo actual — Auto

* Nombre del waypoint de destino —
Estela

+ Angulo del viento fijado — Veleta
+ Simbolo del patron — Patrén

+ Simbolo de gobierno asistido —
Gobierno asistido

4 Rumbo

* Rumbo actual — Standby y Gobierno
asistido

+ Rumbo fijado — Auto, Estela, Veleta y
Patron

5 Rumbo

+ Magnético

+ Verdadero

El tipo de rumbo viene determinado por el
idioma que se selecciond inicialmente en el
asistente de configuracién.

6 Tecla de acceso directo — boton variable
de la izquierda

+ Estela (Por defecto)
+ Patrén
+ Veleta
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10.4 Vista Estandar

La vista Estandar proporciona datos de rumbo de
gran tamafo combinado con cuadros de datos que
proporcionan mas informacion.

10.5 Vista Multiple

La vista Multiple incluye varios cuadros de datos
para mostrar la informacion.

?i?

Mol ol TroT 770 T 20}
 Auto LH:304°M¢

TWS(Kts) | Depth(ft) | SOG(Kts)

—®
-15 627 21-
]—@

DTW(nm) | XTE(nm) Heading(M)

-01 | | 304°
T

®

D13024-1

Posicion del timon

Modo del piloto

@—4 Paﬁern ’—@
1wsm ) ‘ Dej pm(ﬂ soem‘g)._
@—4 Track
Q)
1 Posicion del timon
2 Modo del piloto
3 * Rumbo actual — Auto

* Nombre del waypoint de destino —
Estela

« Angulo del viento fijado — Veleta
+ Simbolo del patrén — Patrén

+ Simbolo de gobierno asistido —
Gobierno asistido

* Rumbo actual — Auto

* Nombre del waypoint de destino —
Estela

+ Angulo del viento fijado — Veleta
+ Simbolo del patrén — Patrén

+ Simbolo de gobierno asistido —
Gobierno asistido

4 Rumbo

* Rumbo actual — Standby y Gobierno
asistido

* Rumbo fijado — Auto, Estela, Veleta
y Patron

5 Rumbo
+ Magnético
+ Verdadero

El tipo de rumbo viene determinado por el
idioma que se selecciond inicialmente en el
asistente de configuracion.

6 cuadros de datos

« TWS (Por defecto)

* Profundidad (Por defecto)
+ SOG (Por defecto)

+ DTW (Por defecto)

+ XTE (Por defecto)

* Rumbo (Por defecto)

6 Tecla de acceso directo — botdn variable
de la izquierda

+ Estela (Por defecto)
* Patron
+ Veleta

Tecla de acceso directo — boton variable
de la izquierda

+ Estela (Por defecto)
+ Patrén
+ Veleta

7 3 cuadros de datos
+ TWS (Por defecto)
* Profundidad (Por defecto)
+ SOG (Por defecto)
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10.6 Vista 2D

La vista 2D incluye un dial de compas completo y
cuadros de datos para mostrar la informacion.

o
Depth(ft)
Oy
SOG(Kts)
— 22

50T 20
T

rack

Waypoint 17 m

TWS(Kts1;8 f\é ?%—@
é, w°5‘l°f>,7

L

Track

D13021-1

Modo del piloto

* Rumbo actual — Auto

* Nombre del waypoint de destino — Estela
+ Angulo del viento fjado — Veleta

+ Simbolo del patrén — Patrén

+ Simbolo de gobierno asistido — Gobierno
asistido

Posicion del timén

Compas completo

Waypoint de destino

Indicador de direccion del viento

Posicion del barco

Ol N|OO|lO | |W

3 cuadros de datos
+ TWS (Por defecto)
* Profundidad (Por defecto)
+ SOG (Por defecto)

Tecla de acceso directo — boton variable
de la izquierda

+ Estela (Por defecto)
+ Patron
+ Veleta

10

Linea de estela

11

+ Rumbo actual — Standby y Gobierno
asistido

* Rumbo fijado — Auto, Estela, Veleta y
Patron

Vistas del piloto

10.7 Cémo configurar la vista del
piloto

Para elegir la vista del piloto que desea:

1.

2.
3.

Vaya al menu Vista del piloto: Menu principal
> Vista del piloto.

Resalte y seleccione Tipo de vista.
Resalte la vista que desea:

* Gréfica
* Grande
» Estandar
+ Multiple
+ 2D

. Pulse SELECCIONAR para que la vista se

guarde como predeterminada.
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10.8 Coémo configurar los cuadros
de datos

Las vistas Estandar, Multiple y 2D incluyen cuadros
de datos que puede personalizar para que muestren
distintos datos.

Mientras se muestra la vista del piloto deseada:

1. Seleccione Menu.

2. Seleccione Vista del piloto disponibles.

3. Seleccione Cuadros de datos.
4.

Seleccione el cuadro de datos que desea
modificar.

Se muestra una lista de los datos disponibles.
5. Seleccione el tipo de dato relevante de la lista.

Cuadros de datos

En los cuadros de datos, se pueden mostrar los
siguientes tipos de datos:

Profundidad

XTE Error transversal (XTE)

DTW Distancia al waypoint

BTW Demora al waypoint.

AWA Angulo de viento aparente

AWS Velocidad de viento aparente

TWS Velocidad de viento
verdadero

TWA Angulo de viento verdadero

COG Rumbo sobre el fondo

SOG Velocidad sobre el fondo

Velocidad

Recorrido total

Recorrido parcial

Temperatura del mar

Tiempo

Fecha

Cadencia de virada

Rumbo
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Capitulo 11: Alarmas del controlador de piloto

Contenido del capitulo
* 11.1 Alarmas en la pagina 82

Alarmas del controlador de piloto
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11.1 Alarmas

Las alarmas se utilizan para avisarle de una
situacién o peligro que requiere su atencién.

Algunos ejemplos de alarmas:

* Alarma de ancla — Se utiliza cuando se esta
fondeado, y alerta de un cambio de profundidad
que podria requerir un ajuste en la longitud de la
cadena.

» Alarmas de profundidad y velocidad — Estas
alarmas le alertan cuando la profundidad o la
velocidad se salen de los limites establecidos, por
ejemplo el limite de profundidad minima.

» Alarma MOB (hombre al agua) — Se recibe de
un sistema MOB.

Cuando se produce una alarma aparece un mensaje
y suena una alarma.

Off course Alarm
Turn to Starboard

2

D12080-1

Entonces puede:
» Silenciar la alarma, o

« Silenciar la alarma y editar su configuracion.

Nota: Con la excepcion de las alarmas del reloj, de
velocidad y de temperatura del mar, los sistemas
SeaTalk solo pueden conectar y desconectar las
alarmas, mientras que los sistemas SeaTalkng

pueden ademas ajustar su configuracion.

Configuracién de alarma

La mayoria de las alarmas se generan localmente
utilizando los limites especificados. También se
transmiten en la red SeaTalkne.

Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcién | Accion
Detectando Se precisa Linealizar
magnetismo linealizacién. | el compas
interno.

Campos Linealizacién | Ninguno.
magnéticos inicial com-
detectados pletada, las

otras lineali-

zaciones se

realizaran en

un segundo

plano.

82

Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcion | Accion
Se requiere Indica un pi- | Se debe
calibracion loto que no | realizar la
se ha cali- calibracion
brado com- | en dique y
pletamente. | la calibracién
Iniciada de la prueba
en modo de mar.
Standby, du- .
rante uﬁos + Cambiarel
segundos ”?°d° del
tras la puesta | P00
en marcha + Se can-
inicial. cela au-
tomatica-
mente
Fuera de Indica que el |« Cambiarel
rumbo barco se ha modo del
desviado del piloto
rumbo mas .
del limte | Cambiarel
- rumbo
predefinido
para la + Corregir el
alarma. rumbo
Iniciada
desde los
modos Auto,
Estela y
Veleta.
Ruta Indicada por |+ Cambiarel
completada el navegador modo del
cartografico piloto
cuando se
alcanza
el Ultimo
waypoint de
la ruta.
Error Indica que + Gobernar
transversal el error el barco
(XTE) transversal manual-
importante (XTE) es mente y
superior a volver a
0,3 nm. Se entrar en
inicia en el la estela.
modo Estela C
+ Compro-
o al entrar bar I3 con-
en el modo f L
Estela desde Iguracion
. del piloto
cualquier otro automé-
modo. )
tico.
* Resetear
XTE en
el display
multifun-

cion.




Alarmas del controlador de piloto

Nombre de | Tipo de Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcion | Accion la alarma alarma Descripcion | Accion
Pérdida de Indica que + El piloto Sin Alarma de El ordena- + Compro-
datos del la fuente de abandona controlador | seguridad dor de rumbo bar que no
waypoint datos del el modo de piloto ha perdido haya nin-
waypoint Estela y la comuni- gun cor-
(p. €. el entra en cacion con tocircuito
navegador el modo el controla- ni circuito
cartografico) Auto, dor de piloto. abierto en
se ha perdido siguiendo Esta alarma las cone-
el ultimo la genera el xiones.
rumbo ordenador de
- + Compro-
fijado. rumbo. bar que
. el dispo-
Cambio de Indica que « Cambiarel S't'tv,o no
viento el angulo modo del (rei:;oave-
de viento piloto. '
xerdader.o . Cambiarel * El piloto
a cambiado rumbo pasa a
en mas de ' Standby y
15 grados. * Reducir el la alarma
Iniciada solo cambio en se desac-
desde el el angulo tiva trans-
modo Veleta. de viento. curridos
Liberacion | Alarma de Aparece + El piloto égssegun-
automatica | seguridad cuando el pasa a i
usuario Standby y No se ha Alarma de Se ha per- + Compro-
vuelve a la alarma detectado seguridad dido la comu- bar los in-
asumir se desac- ninguna nicacion en- dicadores
control tiva trans- unidad tre la unidad LED de
del timén curridos EVyACU o diagnos-
mientras 10 segun- no se puede tico.
se esté en dos. establecer.
un modo ) Comt-J |
activado prllj_g © da
(Auto, Isal a_de
Estela, etc.) ;:SUE{/ a
utilizando ACU y
la rueda de '
timén de + Com-
cable. pruebe las
Unidad de | Alarma de Indica que | = Compro- conexio-

. ) L nes fisicas
potencia seguridad ha persistido bar la sa- ol estado
parada una lida del ﬁ | cabl

condicion SPX, la el cal ely
de parada unidad de systltuya N
del timén o potencia y SI €s hece-
que no llega las cone- sano.
alimentacién xiones.
a la unidad .
de potencia. * El piloto
Se inicia en g?sa dz
los modos la Zrl]arrzay
Cl\J/tgl,etEastela se desac-
' tiva trans-
curridos
10 segun-
dos.
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del timoén

Nombre de | Tipo de Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcion | Accion la alarma alarma Descripcion | Accion
Fallo en Alarma de Problema + Compro- Averia en el | Alarma de El sensor del | » Fallo in-
SeaTalk seguridad en la bar que no girocompas | seguridad girocompas terno del
transmision haya nin- ha fallado. girocom-
total de datos gun cor- pas; in-
SeaTalk. tocircuito vestigar
ni circuito la averia
abierto en y consul-
las cone- tar con un
Xiones. agente de
servicio de
ot Qe Rayma-
el dispo- fine.
sitivo no Limite de Alarma de Se ha + Compro-
esté ave- corriente seguridad superado bar que
riado. el limite de no haya
. , sobrecarga pérdidas
E;gloatlo de corriente ni corto-
gtan db de la unidad circuitos
a aIarn)wlay de potencia. en los ca-
bles de la
se desac- .
. unidad de
tiva trans- ,
curridos potencia y
10 sequn- las cone-
dos g xiones
EEPROM Alarma de Se han + El piloto ) E;Spélogo
danada seguridad dafiado pasa a gtan db
datos de Standby y a alarrr¥ay
configuracion | la alarma se desac-
criticos. se desac- .
. tiva trans-
tiva trans- .
. curridos
curridos 10 sequn-
10 segun- dos 9
dos. :
. . Falloenla | Alarma de Se ha + El piloto
Sin piloto AIarm.a de El contrqla- Compro- unidad de sequridad perdido la pasa a
seguridad dor de piloto bar el ca- . y
ha perdido bleado del referencia conexién de Standby y
perdid del timén referencia la alarma
8 comuni- bus Sea- del timon se desac-
cacion con talk o Sea- o se han fiva trans-
el ordenador talkng en- superado curridos
de rumbo. tre el SPX perad
sus limites 10 segun-
Esta alarma y el con- establecidos dos
la genera el trolador de E ' '
controlador piloto. ransd
de piloto rans uctorl
' + Compro- de referencia
bar que el del timén
ordenador ha fallado
de rumbo mientras
esta co- estaba en
nectado. automatico.
Sin compas | Alarma de El compas + Compro- Ellj aenrgullgs 50
seguridad no esta bar las co- r; 405 0 se
conectado. nexiones ﬁa erdido Ia
y el trans- pera
ductor del lconefxmn con
compés. a referencia




Alarmas del controlador de piloto

Nombre de | Tipo de Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcion | Accion la alarma alarma Descripcion | Accion
Fallo 1 de Alarma de No se ha * Reini- Los cables | Alarma de Si el empare- [ «+ Cambie
AutoLearn | seguridad efectuado el ciar Auto- de motory | seguridad jamiento de los cables
(no AutoLearn Learn. de potencia los cables de de motor
efectuado) estan motor y de y de
Fallo 2 de Alarma de Intervencién | * Reini- cambiados potegplg esta poter;ma
AutoLearn | seguridad manual ciar Auto- cambiado. en q © q
(interven- durante Learn. 32 reunrﬁbgr
cion ma- AutoLearn
nual) Bateria baja | Alarma Aparecera + Com-
Fallo 3 de Alarma de Investigar el | * Reini- gu?nc’io Iat’ Erl:eb,e las
AutoLearn | seguridad fallo en el ciar Auto- a eélabeg € I aferlats °
(error de compas o0 en Learn. gglr ur?wb?sﬁ dae ;ﬁ%:ﬂ_
compas o la unidad de establecido tacién
unidad de potencia 10 V (Por '
potencia) defecto) * Dejara de
Fallo 4 de Alarma de AutoLearn + Reini- Sonar sl la
AutoLearn | seguridad ha fallado ciar Auto- corriente
debido a Learn. supt;aral el
un error del ;Jar&;; d(ca)S-
compas o de :
la unidad de +  Pulsar
potencia. cancelar.
Fallo 5 de Alarma de AutoLearn * Reini- Sin datos de | Alarma Indica la + Compro-
AutoLearn | seguridad ha fallado ciar Auto- navegacion ausencia de bar que
debido a Learn. uno de los se dispone
que el motor siguientes de los da-
ha llegado elementos tos de na-
al limite de principales vegacion
corriente. de datos de correc-
Fallo 6 de Alarma de AutoLearn + Reini- control tc|>s padra
AutoLearn seguridad ha fallado ciar Auto- + Compas € lmo 10
porque el Learn. — modos selecaio-
barco se ha Auto, nado.
puesto a girar Estelay |+ Com-
en circulo, Veleta. pruebe la
es decir, el fuente de
motor no * XTE - los datos.
impulso el modo
timon hacia el Estela.
lado opuesto. + Angulo
Cadencia | Alarmade |Indicauna |+ Reducirla de viento
de virada | seguridad cadencia cadencia ~ modo
demasiado de virada de virada. Veleta.
alta excesiva Puesta en Alarma Aparecera + Se can-
mientras marcha del durante 20 cela au-
se esta piloto segundos toméatica-
linealizando cadavezque | mente.
el compas se ponga en
fluxgate. Se marcha el
inicia en el piloto
modo de
calibracion.
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Nombre de | Tipo de Nombre de | Tipo de
la alarma alarma Descripcion | Accion la alarma alarma Descripcion | Accion
Avance de | Alarma Indica un + Cambiarel Cortocir- Aviso Indica un + Elpilotose
waypoint cambio en el modo del cuito en la cortocircuito apagara
nombre o ID iloto. unidad de en la unidad .
del waypoint, P potencia de potencia * El usuario
y Ia direccion * Aceptar ha de arre-
A la ruta glar el cor-
para dirigirse al nuevo tocircuito
hacia el wavooint
nuevo ypoint. Cortocir- Aviso Indica un + Com-
waypoint. Se cuito en el cortocircuito pruebe las
inicia en el embrague en el conexio-
modo Estela. embrague nes del
Sin datos de | Alarma El SmartPilot | + Compro- gnmzlrasg;;
viento esta en el bar la la uni
modo Veleta, |  fuente g enfa unk-
ad de po-
pero lleva 30 de datos fenci
encia
segundos sobre el
sin recibir viento y « . Com-
datos sobre las cone- pruebe el
el angulo de Xxiones. embrague
viento. . de la uni-
+ El piloto dad de po-
abandona tencia
el modo '
Veleta y + El usuario
vuelve ha de arre-
al modo glar el cor-
Auto. tocircuito
« Cambiarel Cortocir- Aviso Indica un + Elpiloto se
modo del cuito en el cortocircuito apagara
. piloto solenoide zgleiloide . El usuario
Sin datos de | Alarma Los datos + Compro- ha de arre-
velocidad de velocidad bar que no glar el cor-
han dejado haya nin- tocircuito
de llegar. gun cor-
tocircuito
ni circuito
abierto en
las co-
nexiones
SeaTalk.
+ Compro-
bar que el
dispositivo
SeaTalk
no esté
averiado.
Fallo 1 de Alarma El canal 1 + Cambiarel
SeaTalk de SeaTalk modo del
presenta un piloto.
problema de
comunica-
cion.
Fallo 2 de Alarma El canal 2 + Cambiarel
SeaTalk de SeaTalk modo del
presenta un piloto.
problema de
comunica-

cion.
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Capitulo 12: Opciones del menu Configuracién

Contenido del capitulo
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Opciones del menu Configuracion
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12.1 El menu Configuracién

El menu de configuracion le ofrece varias
herramientas y ajustes para configurar el controlador

Elemento de
menu

Descripcion

Opciones

de piloto.
Elemento de
menu Descripcion Opciones
Calibracion del | Configuracion SeaTalkng
piloto de la puesta a . Confi .
punto/calibracion onfiguracion
del barco.

del piloto

+ Configuracion
de la unidad.

+ Configuracion
de velero.

* Puesta a punto.
SeaTalk

+ Configuracion
del usuario.

+ Configuracion
del proveedor.

+ Calibracion de
la prueba de
mar

Diagnéstico

Muestra
informacion
sobre el display
y el sistema, y
permite activar
y desactivar el
sonido de las
teclas.

Si
No

Asistente de
configuracién

Lleve a cabo
el asistente de
configuracion.

Idioma
Tipo de casco

Pagina de
bienvenida

Preferencias del
usuario

Establece las
preferencias del
usuario, como:
Fecha y hora,
Unidades de
medida, Idioma,
Tipo de barco,
Detalles del barco,
y Variacion.

El menu
Preferencias del
usuario.

Configuracion
del sistema

Establece los
grupos del
sistema, el brillo y
el color del sistema
y del display, las
fuentes de datos
multiples y ofrece
informacion sobre
la configuracion
del sistema.

Menu de
configuracién del
sistema.

Simulador

Activa o desactiva
el modo simulador,
que le permite
practicar el manejo
del display de
instrumentacion
sin recibir datos
de ningun equipo
externo.

Restaurar los
ajustes de fabrica

Borra la
configuracion
del usuario y
restablece la
configuracién
de fabrica de la
unidad.
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12.2 El menu Calibracién del
piloto
Las opciones disponibles en el menu Calibracion del

piloto vienen determinadas por el sistema de piloto
automatico conectado.

Menu

Opciones

Nota: Cuando la opcién Bloqueo de calibraciéon
esta activada, no todas las opciones se encuentran
disponibles.

Configuracion de velero

Anti-trasluchada
Tipo de viento

Respuesta de compensacion
de viento ()

Alarma de cambio de viento (2)

Nota:
* (1) — Solo para SmartPilots SPX y SeaTalk.
* (2) — Solo para pilotos automaticos Evolution.

Menu Opciones

Parametros del barco + Tipo de casco
+ Tipo de unidad
* Velocidad de crucero ()
+ Correccion del compas

* Amortiguamiento del compas
de latitud (1

* Bloqueo de la calibracion

Configuracion de la + Ganancia de timon (1)

unidad * Nivel de respuesta (1)

+ Contra-timén ()

* Amortiguamiento del timén

* AutoTrim ()

*+ AutoTurn

+ Gobierno asistido )

* Inversion de la referencia del
timdn

+ Alarma de fuera de rumbo ()

+ Limite de cadencia de virada
O

+ Fase de motor
¢ Limite del timdn

+ Correccion del timén @)

Puesta a punto

Asistente de calibracion en
dique

Asistente de la prueba de mar
()

Fase de motor ()

Balanceo del compas ()
AutoLearn ()

Alinear el compas con el GPS
Alinear el compas (1)
Reiniciar el compés (@)
Bloqueo del compas @

Restaurar los ajustes de
fabrica del piloto

Nivel de depuracion de
errores ()

Nivel de depuracion de
errores ACU @

+ Tiempo entre limites

Opciones del menu Configuracion
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Parametros del barco

Los parametros del barco dependen del sistema de piloto automatico conectado y del tipo de unidad
de potencia del barco.

Se puede acceder al menu Parametros del barco desde: Menu > Configuraciéon > Calibracién del
piloto > Parametros del barco.

Nota: Cuando esta conectado a un sistema SeaTalk los parametros del barco que se muestran a
continuacién forman parte del menu Configuraciéon del proveedor: Menu principal > Configuracion >
Calibracion del piloto > Configuracion del proveedor.

Nota: Cuando la opcion Bloqueo de calibracién esta activada, no todas las opciones se encuentran
disponibles.

Opciones de SeaTalk y SPX

Elemento Descripcion Pilotos automaticos Evolution | SmartPilots
Tipo de Las opciones de tipo de barco + Velero. + Velero de regata.
casco proporcionan normalmente el . : .

rendimiento 6ptimo para los barcos Velero (virada lenta). Velero de crucero.

de cada tipo. Sin embargo, podria + Catamaran a vela. + Catamaran.

mejorar el rendimiento del barco . Motor « Barco de trabaio

seleccionando una opcidn para un ' I0-

tipo de barco distinto. * Motor (virada lenta). + Hinchables/Semirrigidos.

+ Motor (virada rapida). + Lancha répida fueraborda.

+ Lancha rapida intraborda.

+ Crucero a motor 1 — barcos
capaces de alcanzar una
velocidad de hasta 12 nudos.

¢+ Crucero a motor 2 — barcos
capaces de alcanzar una
velocidad de hasta 30 nudos.

+ Crucero a motor 3 — barcos
capaces de alcanzar una
velocidad de hasta 30 nudos.

+ Pesca deportiva.
+ Pesca profesional.

Tipo de Lista de tipos de unidad de potencia |+ Tipo 1 - lineal — ACU-200 y + Tipo 1 - lineal
unidad compatibles. ACU-400 . .
. . . * Tipo 2 - lineal
La lista depende del sistema de piloto | | — linaal )
automatico conectado. Tipo 2 - lineal — solo ACU-400 |, Tipo 3 - lineal
Nota: La opcién de tipo de . Xlgai(-)(l)lneal-hldrauhca 5900 14 Tipo 1 - bomba hidrulica
unidad no esta disponible en . Tinn 9. .
sistemas que constan de un EV-2 ||+ Tipo 3 - lineal-hidraulica — solo Tipo 2 - bomba hidraulica
y un ACU-300. ACU-400 + Tipo 3 - bomba hidraulica
+ Unidad de popa — ACU-200y |+ Tipo 1 - unidad giratoria
ACU-400

+ Tipo 2 - unidad giratoria
+ Unidad de rueda — ACU-100,
ACU-200 y ACU-400

+ Unidad de cafia — ACU-100,

* Tipo 1 - unidad giratoria
+ Tipo 2 - unidad giratoria

ACU-200 y ACU-400 + Unidad de popa

. SoIenqide CR — detectada + CAN
ACU00 (o sclocdonatle) | * Uricad de eda.

+ Unidad deportiva— ACU-200 | ©2M8
y ACU-400 + Unidad deportiva

+ Tipo 1 - unidad giratoria — + Bomba de funcionamiento

ACU-200 y ACU-400 constante.
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Opciones de SeaTalk y SPX

Elemento Descripcion Pilotos automaticos Evolution | SmartPilots
* Tipo 2 - unidad giratoria — solo | « V\erado
ACU-400
+ Tipo 1 - bomba hidraulica (0,5
L) — solo ACU-100
+ Tipo 1 - bomba hidraulica —
ACU-200 y ACU-400
* Tipo 2 - bomba hidraulica —
solo ACU-400
+ Tipo 3 - bomba hidraulica —
solo ACU-400
+ Verado — ACU-200 y ACU-400
Introduccién | Seleccione la fuente de datos de + Automatico N/A
de Ia_ corredlera. Enl Auto, el sistema + Velocidad (STW)
velocidad elegira automaticamente el valor
mas bajo entre Velocidad y SOG. + SOG
Velocidad de crucero le permite « Velocidad de crucero
configurar una velocidad estatica.
Velocidad de | Establece la velocidad de crucero + 0a99Kis + 0a99Kits
crucero tipica del barco. Si no dispone de
datos de velocidad, el SmartPilot
utilizara el valor de velocidad de
crucero que se establecié como
predeterminado.
Correccion En sistemas sin GPS, el rumbo + -10°a10° + -179° a2 180°
del compas | del compas se debe alinear
manualmente con el rumbo conocido
del barco.
Amortigua- | Si no se dispone de datos de N/A * On
miento del | latitud validos, el sistema de piloto .
compas de | automatico utilizara este valor, que Off (Por defecto)
latitud proporciona la adaptacion necesaria
para latitudes mas altas.
Liberacion La liberacion automatica le permite | N/A + Activar (Por defecto)
automatica | anular el piloto tomando el control . ,
de la rueda o cafia. Cuando suelte Desactivar
la rueda o cania, el piloto volvera al
Ultimo rumbo fijado.
Nota: Solo disponible para
ordenadores de rumbo S1, S2,
0 S3 con la unidad configurada
como unidad de popa.
Bloqueo de | El bloqueo de la calibracién se usa |+ On (Por defecto) * On
la calibracion | para bloquear una configuracién

de calibracién concreta, que si se
cambiara seria necesario volver a
poner a punto el sistema del piloto
automatico. Si su sistema ha sido
instalado por el proveedor, es muy
posible que el bloqueo esté activado.

+ Off

« Off (Por defecto)

Opciones del menu Configuracion
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Configuracién de la unidad

Se puede acceder al menu Configuracion de la unidad desde:Menu > Configuraciéon > Calibracion del
piloto > Configuracién de la unidad.

Nota: Cuando la opcién Bloqueo de calibracién esta activada, no todas las opciones se encuentran

piloto automatico para corregir los errores de rumbo.

Cuanto mayor sea el valor, mas timén se aplicara. El valor de la
ganancia de timdn se establece autométicamente como parte del
proceso AutoLearn.

disponibles.
Elemento Descripcion Opciones
*Ganancia de timén | La ganancia de timén es una medida de cuanto timén ha de aplicarel |+ 1—9

*Contra-timon

El contra-timon es la cantidad de timdn que el piloto automatico aplica
para tratar de evitar que el barco se desvie del rumbo.
Cuanto mayor sea el valor, mas timén se aplicara.

* 1—9 Nofijara0.

Amortiguamiento
del timén

En los sistemas Piloto automatico con transductor de referencia del
timdn, puede fijar el amortiguamiento del timén para evitar que el piloto
automatico vaya a "saltos".

Aumentando el valor de amortiguamiento del timén se reducen los
"saltos". Al ajustar el valor, aumente el amortiguamiento un nivel cada
vez hasta que el piloto automatico deje de dar "saltos". Utilice siempre el
valor aceptable mas bajo.

Amortiguamiento del timdn

«1—9
+ 3 (Por defecto)

Limite del timén

Si hay un transductor de referencia del timdn, esta pantalla se usa para
fijar los limites del control del timdn justo antes de los topes mecanicos,
evitando asi que el sistema de gobierno se cargue innecesariamente.
Se deben fijar cuando se realiza la puesta a punto del sistema. El limite
se debe fijar a aproximadamente 5 grados menos que el angulo maximo
del timén.

Nota: Sino hay una referencia del timén, DEBERA asegurarse de
que se hace todo lo posible para evitar que el mecanismo de gobierno

impacte con los topes.

« 10°—40°
+ 30° (Por defecto)

un transductor de referencia del timén.

Nota: Esta opcidn no esta disponible en los sistemas SeaTalk, por
lo que debera invertir los hilos ROJO y VERDE de la conexién de la

referencia del timon en el ordenador de rumbo.

Correccion del Especifica la correccién desde la posicion media (ajuste cero). ¢« 9°t09°

timén

Inversion de la Esto invierte la fase del display de la referencia del timon. * Babor

referencia del timon > . . .
Nota: Esta opcién no esté disponible a menos que tenga montado » Estribor

*AutoTrim

El valor de AutoTrim determina la velocidad con la que el sistema de
piloto automatico aplica el "timén de orza" para corregir los cambios de
compensacién producidos por los cambios en la carga del viento sobre
las velas o la superestructura. El valor predeterminado de AutoTrim se
establece como parte del proceso AutoLearn.

Si ha de cambiar esta configuracion, aumente el AutoTrim un nivel cada
vez y utilice el nivel aceptable méas bajo:

+ Si el sistema de piloto automatico mantiene un rumbo inestable o
genera demasiada actividad en la unidad con un cambio en el angulo
de escora, disminuya el nivel de AutoTrim.

+ Siel sistema de piloto automatico reacciona lentamente a un cambio
de rumbo debido a un cambio en el angulo de escora, aumente el
nivel de AutoTrim.

+ Si el nivel de AutoTrim es demasiado alto, el barco serd menos
estable y serpenteara por el rumbo deseado.

Configuracion

« Off

« On

Ajuste

* 1—41=maslento, 4 =
mas rapido

+ 1 (Por defecto)
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Elemento

Descripcion

Opciones

AutoTurn

Define la cantidad de cambio de rumbo cuando se realiza una virada
automatica.

Nota: Esta opcién no se puede cambiar cuando esta conectada
mediante SeaTalk.

Nota: Esta opcidn solo esta disponible en barcos a motor.

« 10°—125°
+ 90° (Por defecto)

Nivel de respuesta

Establece el valor del nivel de respuesta predeterminado del sistema de
piloto automatico. El nivel de respuesta controla la relacién entre la
precision a la hora de mantener el rumbo y la cantidad de actividad

del timén o de la unidad. Durante el funcionamiento normal se puede
cambiar provisionalmente el nivel de respuesta.

Evolution

En los pilotos automaticos Evolution, el parametro Nivel de respuesta se
encuentra disponible en el menu principal: Mena > Nivel de respuesta
Niveles SeaTalk y SPX SmartPilots

+ Nivel 1 — 3 Minimiza la cantidad de actividad del piloto. Conserva
energia, pero podria comprometer a corto plazo la precisién a la hora
de mantener el rumbo.

* Nivel 4 — 6 Debe proporcionar un buen mantenimiento del rumbo, con
viradas limpias y bien controladas, en condiciones de funcionamiento
normales.

* Nivel 7 — 9 Mantiene el rumbo de manera mas estricta pero con una
mayor actividad de la unidad (y mayor consumo de energia). Esto
puede producir una travesia agitada en aguas abiertas, ya que el
sistema SPX podria "luchar" contra el mar.

Evolution
+ Rendimiento
¢+ Crucero

+ Ocio

SeaTalk y SPX SmartPilot

« 1—9
+ 5 (Por defecto)

*Alarma de fuera de
rumbo

Esta pantalla determina el angulo usado por la alarma de FUERA DE
RUMBO. La alarma de FUERA DE RUMBO se activa si el piloto se
desvia del rumbo en mas del angulo especificado durante mas de 20
segundos.

« 15°a40°
+ 20° (Por defecto)

*Limite de cadencia
de virada

Limita la cadencia de virada del barco bajo control del sistema de piloto
automatico. Solo es efectiva si la velocidad es mayor de 12 nudos.

« 1°a30°
+ 7°(Por defecto)

Gobierno asistido

Esta pantalla determina el comportamiento del control giratorio o del
joystick en el modo de gobierno asistido.

Nota: El modo Gobierno asistido solo esta disponible si el sistema
incluye un transductor de referencia del timén y dispone de datos de
velocidad.

« Off

* Proporcional El gobierno sera proporcional al movimiento del control
giratorio o del joystick.

+ Bang Bang (solo en joystick) El timén se movera y permanecera en
la direccion en la que se mueve el joystick.

« Off
* Proporcional
+ Bang Bang

Tiempo entre
limites

En barcos sin transductor de referencia del timon, es de importancia
fundamental fijar el tiempo entre limites para asegurar que el piloto

automatico funcione con precision.

El valor predeterminado lo establece la seleccion del tipo de unidad.

+ Valor en segundos

Nota: * Solo para SmartPilots SPX y SeaTalk

Opciones del menu Configuracion
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Configuracién de velero

Esta configuracién solo se encuentra disponible para veleros.

Se puede acceder al menu Configuracién de velero desde:Menu > Configuraciéon > Calibracion del
piloto > Parametros del barco.

Nota: Cuando esta conectado a un sistema SeaTalk la Configuracion de velero que se muestra a
continuacién forma parte del menu Configuracién del usuario: Menu > Configuracion > Calibracién
del piloto > Configuracién del usuario.

Elemento Descripcion Pilotos automaticos Evolution | SeaTalk y SPX SmartPilot
Anti- Con la funcién anti-trasluchada * Permitir trasluchada * Permitir trasluchada
trasluchada | en permii, el piloto automatico * Impedir trasluchada * Impedir trasluchada
permitira al barco realizar bordadas
a barlovento y a sotavento. Con la
funcion anti-trasluchada en impedir,
solo puede realizar bordadas a
barlovento.
La funcién anti-trasluchada no afecta
a la funcién AutoTurn
Tipo de Esta opcion determina si el barco + Verdadero + Verdadero
viento sigue el viento aparente o el viento | | .
verdadero en el modo Veleta. Aparente Aparente
Respuesta La respuesta de compensacion de N/A + 1a9
de compen- | viento controla lo rapido que el piloto .
sacion de automatico responde a cambios en 5 (Por defecto)
viento la direccion del viento. Cuanto mayor
sea el valor de la compensacion de
viento, mas rapidamente respondera
el sistema a los cambios del viento.
Alarma de Esta opcion le permite activar y + On (Por defecto) N/A
cambio de | desactivar la alarma de cambio de | | ¢
viento viento.

Nota: Estas funciones solo estan disponibles si se cuenta con datos de viento.
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Menu Puesta a punto

Las opciones del menu Puesta a punto dependen del sistema de piloto automatico conectado.

Opcion del menu

Descripcion

Pilotos automaticos
Evolution

SeaTalk y SPX SmartPilots

Asistente de calibracion en | Inicia el proceso del Asistente | Si Si
dique de calibracion en dique.
Asistente de prueba de mar | Inicia el proceso del Asistente | N/A Si
de la prueba de mar
Fase de motor Inicia el Asistente de fase de | N/A Si
motor (comprobacion de la
unidad)
Balanceo del compas Inicia el Asistente de balanceo | N/A Si
del compas
AutoLearn Inicia el proceso AutoLearn N/A Si
Alinear el compas con el Inicia el asistente para alinear | Si Si
GPS () el compas con el rumbo GPS
Alinear el compas (1) Ajuste manual de la + -10°a10° « -179°a 180°
correccion del compas
Restaurar los ajustes de Devuelve el ordenador de « Si « Si
fabrica del piloto rumbo del piloto automaticoa | | . No
los valores predeterminados
de fabrica.
Reiniciar el compas Vuelve a iniciar el compas « Si N/A
+ Cancelar
Bloqueo del compas Bloquea el compas paraque |+ On N/A
no realice mas linealizaciones | |
automaticas
Nivel de depuracion de Configura el valor de + 0—63 N/A
errores (1) depuracién de errores
para fines de localizacién
y solucién de problemas.
El valor de depuracién de
errores recomendado es 7.
Nota: El nivel de
depuracién de errores
solo se debe configurar
de manera temporal,
normalmente a peticién de
soporte técnico, como parte
de una prueba en el mar
para solucionar problemas.
Nivel de depuracion de Configura el valor de « 0—127 N/A

errores ACU (1)

depuracién de errores
para fines de localizacién
y solucién de problemas.
El valor de depuracién de
errores recomendado es 7.

Nota: El nivel de
depuracién de errores
solo se debe configurar

de manera temporal,
normalmente a peticién de
soporte técnico, como parte
de una prueba en el mar
para solucionar problemas.

Opciones del menu Configuracion
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Nota: (1) Cuando la opcion Bloqueo de calibracion esta activada, esta opciéon no se encuentra
disponible.

Configuracién del usuario

Cuando se conecta a un sistema de piloto automatico
SeaTalk aparecera un menu de Configuracién del
usuario.

Se puede acceder al menu Configuracion del
usuario desde: Menu principal > Configuraciéon

> Calibracién del piloto automatico >
Configuracion del usuario. Una vez en el menu de
configuracion del usuario, se podran ver todas las
opciones disponibles. Estas se podran usar cuando
se active el bloqueo de la calibracion.

96



12.3 El menu Preferencias del usuario

El menu Preferencias del usuario permite a los usuarios personalizar la configuracion.

Elemento de menu

Descripcion

Opciones

Fecha y hora

Estas opciones le permiten personalizar el

formato de fecha y hora segun sus preferencias.

También puede especificar una correccion de
hora local respecto a UTC para compensar
cualquier diferencia horaria.

Formato de fecha:

* mm/dd/aa

* dd/mm/aa

Formato de hora:

« 12hr

« 24hr

Correccion de la hora:
+ De-13 a +13 horas

Unidades

Opciones del menu Configuracion

Le permite especificar las unidades usadas para

las siguientes medidas principales:
+ Velocidad

+ Distancia

* Profundidad

+ Velocidad del viento

+ Temperatura

* Flujo

* Rumbo

¢ Presion

* Volumen

+ Barométrica

Velocidad:

* kts — nudos.

» mph — millas por hora.

* km/h — kilémetros por hora.
Distancia:

* nm — millas nauticas.

* sm — millas terrestres.

¢ km — kilébmetros.

Profundidad:
« ft— pies

* m — metros
+ fa — brazas

Velocidad del viento:

* kts — nudos.

* m/s — metros por segundo.
Temperatura:

+ °C — grados centigrados.

* °F — grados Fahrenheit.

Flujo

+ UK Gal/H — galones britanicos por hora.

*+ US Gal/H — galones internacionales por
hora.

* LPH — litros por hora.
Rumbo:

+ Mag — magnético.

+ Verdadero

Presion

* PSI —libras por pulgada cuadrada.
+ Bar — bar.

+ kPa — kilopascales.
Volumen:

+ Galones britanicos

+ Galones internacionales
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Elemento de menu

Descripcion

Opciones

o |tr — litros.

Idioma

Determina el idioma que se usara para todos los
textos en pantalla, etiquetas, menus y opciones.

* Inglés (R. U.)

* Inglés (EE. UU.)
+ Chino

+ Croata

+ Danés

* Neerlandés

* Finés

* Francés

+ Aleman

+ Griego

+ ltaliano

+ Japonés

+ Coreano

*+ Noruego

+ Polaco

* Portugués (Brasil)
* Ruso

+ Espafiol

+ Sueco

+ Turco

Variacion

Le permite activar y desactivar la variacion
magnética, especificar una fuente esclava o
ajustar manualmente.

* Modo de variacion

*+ Rango de variacion

Modo de variacion:
* On

+ Off (Por defecto)

+ Esclavo

Rango de variacion:
« -30° — +30°

Sonido de las teclas

Activa o desactiva el sonido que se escucha al
pulsar los botones.

+ On (Por defecto)
« Off
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12.4 El menu Configuraciéon del sistema

El menu Configuracién del sistema permite a los usuarios personalizar los siguientes parametros:

Elemento de menu

Descripcion

Opciones

Grupo de red

Le permite juntar varias unidades en un
grupo para que cuando se cambie el
brillo o la combinacién de colores en una
de las unidades, los cambios se apliquen
a todas las unidades del grupo.

Grupos predefinidos
+ Ninguno

+ Timon 1

+ Timén 2

* Puente de mando
* Flybridge

« Mastil

Sin definir

+ Grupo-1 — Grupo-5

Brillo/color del grupo

Permite sincronizar el brillo y el color de
los displays para que sea el mismo que el
de las demés unidades del mismo grupo.

Sincronizar brillo/color
+ Este display
+ Este grupo

Fuentes de datos

Le permite ver y seleccionar las fuentes
de datos preferidas.

+ Seleccionar fuente de datos
* Fuente de datos encontrada
+ Detalles de la fuente de datos

Seleccionar fuente de datos
+ Posicion GPS

+ Datum GPS

* Fechay hora

* Rumbo

* Profundidad

+ Velocidad

+ Viento

Fuente de datos encontrada

+ nombre del modelo — nimero de
serie ID del puerto

Detalles de la fuente de datos
* Nombre del dispositivo

* Numero de serie

* D del puerto

+ Estado o Sin datos

Acerca de Configuracion del sistema

Proporciona informacion sobre el menu
Configuracién del sistema.

Opciones del menu Configuracion




12.5 El menu Diagnéstico

Puede acceder a la informacién de diagndstico en el menu Diagnéstico: (Menu > Configuracién >

Diagnéstico).

Elemento de menu

Descripcion

Opciones

Acerca del display

Le permite ver informacion sobre el display que
estd usando:

Version del software
Version del hardware

Version del cargador de arranque

Temperatura
Voltios

Voltios max.
Corriente
Corriente max.

Tiempo de ejecucion

Desviacion (si esta disponible)

Informacién del piloto

Le permite ver informacién sobre el piloto
automatico que esta usando:

Nota: El menu Informacion del piloto solo
esta disponible en los controladores de piloto.

Cbdigo NMEA

ID del producto

NUmero de serie
Descripcién

Version del software
NUmero PCB

Voltios CAN

Voltios de la unidad
Horas de funcionamiento
Desviacion

Acerca del sistema

Le permite buscar la red SeaTalkng y muestra
informacién sobre los productos encontrados.

NUmero del modelo
NiUmero de serie
Version del software
Version del hardware
Voltios

Autodiagnéstico

El producto cuenta con una funcién integrada de
autodiagndstico que ayuda a diagnosticar fallos.
El autodiagnéstico incluye:

* Prueba de la memoria

* Prueba de los botones

* Prueba del display

* Prueba acustica

* Prueba de la iluminacidn

N/A

100




Capitulo 13: Mantenimiento

Contenido del capitulo

13.1 Comprobaciones rutinarias al equipo en la pagina 102
13.2 Limpieza del producto en la pagina 102

13.3 Limpieza de la pantalla en la pagina 103

13.4 Como limpiar la carcasa del display en la pagina 103
13.5 Cémo limpiar la tapa protectora en la pagina 104

Mantenimiento
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13.1 Comprobaciones rutinarias
al equipo
Raymarine recomienda que realice ciertas

comprobaciones rutinarias para asegurar un
funcionamiento correcto y fiable de su equipo.

Realice las siguientes tareas de forma regular:

« Examine todos los cables en busca de senales de
dafos, desgastes y roturas.

* Compruebe que todos los cables estén
perfectamente conectados.

102

13.2 Limpieza del producto

La mejor forma de limpiar.
Cuando limpie los productos:

» Si el producto incluye una pantalla, NO la
limpie con un pano seco, pues podria dafar el
recubrimiento de la pantalla.

* NO use productos abrasivos, acidos o amonicos.

* NO use sistemas de lavado a presion.



13.3 Limpieza de la pantalla

A la pantalla del display se le aplica un recubrimiento
que repele el agua y evita reflejos. Para evitar dafos
a esta capa, siga este procedimiento:

1. Apague la alimentacion del display.

2. Enjuague la pantalla con agua para eliminar las
particulas de suciedad y depdsitos salinos.

3. Deje que se seque la pantalla.

4. Si persiste alguna mancha, limpiela suavemente
con un pano de microfibras limpio (disponibles
en cualquier tienda de optica).

Mantenimiento

13.4 Cémo limpiar la carcasa del
display

La unidad de display es una unidad sellada y no

requiere una limpieza regular. Si es necesario

limpiar la unidad, siga este procedimiento basico:

1. Apague la alimentacion del display.

2. Limpie el display con un pafio limpio y suave (un
pano de microfibras es perfecto).

3. Si es necesario, use un detergente neutro para
eliminar marcas de grasa.

Nota: NO use disolventes ni detergentes en la
pantalla.

Nota: En ciertas condiciones puede aparecer
condensacion en el interior de la pantalla. Esto no
dafara la unidad, y puede eliminarse encendiendo
el display durante unos instantes.
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13.5 Cémo limpiar la tapa
protectora

La tapa que se suministra presenta una superficie
adhesiva. En ciertas condiciones, algunos
contaminantes no deseados podrian pegarse a esta
superficie. Para no danar el display del monitor,
limpie la tapa protectora regularmente siguiendo
estos pasos:

1. Retire la tapa protectora del display con cuidado.

2. Enjuaguela con agua para eliminar las particulas
de suciedad y los depdsitos salinos.

3. Deje que la tapa se seque de manera natural.

104



Capitulo 14: Comprobaciones del sistema y localizacién y solucién
de averias

Contenido del capitulo

* 14.1 Localizacion y solucion de averias en la pagina 106

* 14.2 Localizacién y solucion de problemas de encendido en la pagina 107

* 14.3 Localizacion y solucion de problemas con los datos del sistema en la pagina 108
* 14.4 Localizacion y solucion de averias varias en la pagina 109

* 14.5 Cémo restaurar los ajustes de fabrica en la pagina 110

Comprobaciones del sistema y localizacion y solucion
de averias 105



14.1 Localizacion y solucién de
averias

La informacién de localizacion y solucion de averias
proporciona posibles causas y remedios para

los problemas mas comunes asociados con las
instalaciones electrénicas marinas.

Antes de su empaquetado y envio, todos los
productos Raymarine se someten a rigurosas
pruebas y a varios programas de control de calidad.
No obstante, si experimenta algun tipo de problema
en el funcionamiento de su producto, esta seccion le
ayudara a diagnosticar y corregir los problemas para
que pueda restablecer su funcionamiento normal.

Si tras consultar esta seccion sigue teniendo
problemas con la unidad, péongase en contacto con
el departamento de soporte técnico de Raymarine
para que le asesoren.
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14.2 Localizacién y soluciéon de problemas de encendido

En esta seccidn se describen los problemas de encendido mas comunes y sus posibles causas y soluciones.

El producto no se enciende o se apaga continuamente

Causas posibles

Soluciones posibles

Fusible fundido/interruptor automatico
desactivado

1.

Compruebe el estado de los fusibles, interruptores y conexiones en cuestion,
sustitiyalos si es necesario (consulte Especificaciones técnicas en el manual
de instrucciones de instalacion del producto para ver las capacidades de los
fusibles).

Si el fusible sigue fundiéndose, compruebe que el cable no esté dafado, que
ningun pin del conector esté roto o que el cableado no sea incorrecto.

Conexiones/cable de la fuente
de alimentacion en mal
estado/dafiados/poco seguros

Compruebe que el conector del cable de alimentacion esté insertado totalmente
en la unidad y fijado en su posicion.

Compruebe que los conectores y el cable de la fuente de alimentacién no estén
dafiados ni presenten sefiales de corrosion, y sustitlyalos si es necesario.

Con la unidad en marcha, intente doblar el cable cerca del conector para ver si
ello hace que la unidad se reinicie/pierda potencia, y sustitlyalo si es necesario.

Compruebe la tension de la bateria, el estado de sus terminales y los cables de
la fuente de alimentacion, asegurandose de que las conexiones son seguras,
estan limpias y no presentan sefiales de corrosion, sustituya los elementos
que sea necesario.

Con el producto recibiendo alimentacion, compruebe con un multimetro que no
se producen caidas de alta tension por los conectores/fusibles y sustitlyalos si
resulta necesario.

Conexidn eléctrica incorrecta

La fuente de alimentacion podria haberse cableado incorrectamente, compruebe
que se hayan seguido las instrucciones de instalacién.

Fuente de alimentacién insuficiente

Con el producto recibiendo carga, compruebe con un multimetro la tension de la
fuente de alimentacion lo mas cerca posible de la unidad a fin de establecer la tensidn
real cuando circula corriente. (Consulte Especificaciones técnicas en el manual de
instrucciones de instalacién del producto para ver los requisitos de alimentacion).

El dispositivo no arranca (bucle de reinicio)

Causas posibles

Soluciones posibles

Fuente de alimentacion y conexién

Consulte "El producto no se enciende o se apaga continuamente" mas arriba para
posibles soluciones.

Software dafado

1.

En el improbable caso de que el software se haya dafiado, intente instalar el
software mas reciente disponible en la pagina web de Raymarine.

En los productos con display, como ultimo recurso, puede intentar llevar

a cabo un "Reseteo total". Pero esto hara que se borren todos los
parametros/preconfiguraciones y datos del usuario (como waypoints y estelas)
y la unidad volvera a los valores predeterminados de fabrica.

Comprobaciones del sistema y localizacion y solucion
de averias
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14.3 Localizacién y solucion de problemas con los datos del sistema

Algunos aspectos de la instalacion pueden causar problemas con los datos que se comparten entre los
equipos conectados. En esta seccion se describen estos problemas, sus posibles causas y su solucién.

Problema

Causas posibles

Soluciones posibles

Los datos del instrumento, del
motor u otros datos del sistema
no estan disponibles en todos
los displays.

El display no recibe datos.

Check the data bus (e.g. SeaTalkng) wiring and
connections.

Check the overall integrity of the data bus (e.g. SeaTalkng)
wiring.

Si se encuentra disponible, consulte la guia de referencia
del bus de datos. (Por ejemplo, el manual de referencia de
SeaTalkng).

La fuente de datos no esta
funcionando (por ejemplo, el
display de instrumentacién o la
interfaz del motor).

Compruebe la fuente de los datos que no faltan (por
ejemplo, el display de instrumentacién o la interfaz del
motor).

Check the power to the SeaTalk bus.

Consulte el manual del fabricante del equipo en cuestion.

Una incompatibilidad de
software entre los equipos

puede impedir la comunicacion.

Contacte con el departamento de soporte técnico de
Raymarine.

Faltan datos del instrumento

u otros datos del sistema en
algunos de los displays, pero no
en todos.

Problema con la red.

Compruebe que todo el equipo necesario esta conectado
ala red.

Compruebe el estado del conmutador de red Raymarine.

Compruebe que los cables SeaTalkhs/RayNet no estan
dafiados.

Una incompatibilidad de
software entre los equipos

puede impedir la comunicacion.

Contacte con el departamento de soporte técnico de
Raymarine.

Los datos de posicién no se
muestran en la radio VHF

La entrada NMEA 0183 de la
radio VHF no esta aislada o no
tiene la polaridad correcta.

+ Compruebe que la radio tenga una entrada NMEA 0183
aislada.

+ Compruebe la polaridad de los hilos NMEA 0183.
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14.4 Localizacién y solucién de averias varias

En esta seccion se describen problemas varios y su solucion.

Problema

Causas posibles

Soluciones posibles

El display se comporta de
manera erratica:

*+ Reseteos inesperados
frecuentes.

+ El sistema se bloquea
o0 presenta algun otro

comportamiento erratico.

Problemas intermitentes con la
alimentacioén al display.

Compruebe los fusibles y los interruptores automaticos.

Compruebe que el cable de alimentacion esté bien y que
todas las conexiones estén bien apretadas y libres de
corrosion.

Compruebe que la fuente de alimentacién es de la tension
correcta y que la corriente es suficiente.

Incompatibilidad de software
en el sistema (se requiere una
actualizacion).

Vaya a www.raymarine.com y haga clic en el enlace de
soporte para descargar el software mas reciente.

Datos dafiados / otro problema
desconocido.

Restaurar los ajustes de fabrica

Importante: Esto hara que se pierda la configuracion
y los datos almacenados en el producto ( como los
waypoints). Guarde los datos importantes en una tarjeta
de memoria antes de resetear.

Comprobaciones del sistema y localizacién y solucion

de averias
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14.5 Como restaurar los ajustes
de fabrica

Para resetear la unidad y que se carguen los valores
predeterminados de fabrica, siga estos pasos:

Nota: Al restaurar los ajustes de fabrica
se borraran todos los datos guardados y la
configuracion personalizada.

Pulse el botén Menu.

Seleccione Configuracion.

Seleccione Restaurar los ajustes de fabrica.
Seleccione Si.

La unidad se reseteara con los valores
predeterminados de fabrica.

b~
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Capitulo 15: Especificaciones técnicas

Contenido del capitulo
* 15.1 Especificaciones técnicas en la pagina 112

Especificaciones técnicas
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15.1 Especificaciones técnicas

Tension nominal de 12V CC

alimentacién

Gama de tensiones de 9V CCa16V CC (protegido
funcionamiento hasta 32 V CC)

Corriente 131 mA

Consumo eléctrico 1,57 W

LEN (consulte el manual 3

de SeaTalkn para mas
informacion).

Gama de temperatura de
funcionamiento:

—20°C a +55°C (-4°F a
+131°F)

Gama de temperatura de

-30°C a +70°C (-22°F a

almacenamiento +158°F)
Humedad relativa 93% méx.
Estanqueidad IPX6 y [PX7

Pantalla del display

+ Display TFT LCD de 3,45

« Color de 16 bit (65536
colores)

+ Resolucion: 320 (H) x 240
(V)

+ Brillo: 1.200 cd/m2

Conexiones de datos

1 conector SeaTalkng®

Homologaciones

+ NMEA 2000 homologacién
en tramite

+ Europa 2004/108/CE

¢ Australia y Nueva
Zelanda: C-Tick, nivel
de cumplimiento 2
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Capitulo 16: Soporte técnico
Contenido del capitulo

* 16.1 Soporte y mantenimiento para productos Raymarine en la pagina 114
* 16.2 Recursos para el aprendizaje en la pagina 115
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16.1 Soporte y mantenimiento
para productos Raymarine
Raymarine ofrece un completo servicio de soporte,
ademas de garantia, mantenimiento y reparaciones
para sus productos. Puede acceder a estos servicios
a través de la pagina web de Raymarine, por
teléfono y por correo electronico.

Informacién del producto

Si necesita solicitar asistencia u otro servicio, tenga
a mano la siguiente informacion:

* Nombre del producto.

Identidad del producto.

* Numero de serie.

» Versién de la aplicacion de software.

* Diagramas del sistema.

Encontrara informacion sobre este producto usando
los menus del producto.

Mantenimiento y garantia

Raymarine pone a su disposicion departamentos
exclusivamente dedicados a las cuestiones de
garantia, mantenimiento y reparaciones.

No olvide visitar la web de Raymarine para registrar
su producto y ampliar la cobertura de su garantia
(http://www.raymarine.co.uk/display/?id=788).

Asistencia por teléfono y correo electronico

Regién Teléfono | Correo electrénico
Reino Unido, [ +44 emea.service@raymarine.com
Europa- (0)1329
Oriente. 246 932
Medio-Africa, y
Asia Pacifico
Estados +1 (603) | rm-usrepair@flir.com
Unidos 324 7900
Soporte web

Visite la seccion de "Soporte" de la web de
Raymarine para:

* Manuales y documentacion — http://www.ray-
marine.com/manuals

* Preguntas frecuentes/Base de conocimientos
— http://www.raymarine.com/knowledgebase

* Foro de soporte técnico — http://forum.rayma-
rine.com

« Actualizaciones del software —
http://www.raymarine.com/software
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Regién Teléfono | Correo electrénico
Reino Unido, +44 support.uk@raymarine.com
Europa-Oriente | (0)1329
Medio-Africa, y | 246 777
Asia Pacifico
Estados Unidos | +1 (603) | support@raymarine.com
324 7900
(Teléfono
gratuito:
+800 539
5539)
Australia y +61 2 aus.support@raymarine.com
Nueva Zelanda | 8977 (filial de Raymarine)
0300
Francia +33 (0)1 | support.fr@raymarine.com
46 49 72 | (filial de Raymarine)
30
Alemania +49 support.de@raymarine.com
(0)40237 | (filial de Raymarine)
808 0
Italia +39 02 [ support.it@raymarine.com
9945 (filial de Raymarine)
1001
Espafia +34 96 | sat@azimut.es
2965 102 | (distribuidor Raymarine
autorizado)
Paises Bajos +31 support.nl@raymarine.com
(0)26 (filial de Raymarine)
3614 905
Suecia +46 support.se@raymarine.com
(0)317 (filial de Raymarine)
633670
Finlandia +358 support.fi@raymarine.com
(0)207 (filial de Raymarine)
619 937
Noruega +47 692 | support.no@raymarine.com
64 600 (filial de Raymarine)
Dinamarca +45 437 | support.dk@raymarine.com
164 64 (filial de Raymarine)
Rusia +7 495 [ info@mikstmarine.ru
788 0508 | (distribuidor Raymarine
autorizado)

Como ver la informacion sobre el
producto

1. Pulse el botén Menu.

2. Seleccione Configuracién.

3. Seleccione Diagnéstico.

4. Seleccione Acerca del display.

Aparecera una serie de informacion, entre ella la
version del software y el nUmero de serie.

5. Utilice los botones Arriba y Abajo para ir viendo
la informacion disponible.
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16.2 Recursos para el aprendizaje

Raymarine ha elaborado una gama de recursos de
aprendizaje que le ayudaran a disfrutar al maximo
de sus productos.

Tutoriales en video

Canal oficial de Raymarine
en YouTube:

* http://www.you-
tube.com/user/Rayma-
rinelnc

Galeria de videos:

* http://lwww.rayma-
rine.co.uk/view/?id=2679

Videos de soporte técnico
para los productos:

* http://lwww.rayma-
rine.co.uk/view/?id=4952

Using the new Apps from Raymarine:

How to pair your
smartphone/tablet with
your new e or € Series

[
MEEE
Raymarine

Nota:

» Para ver los videos se necesita un dispositivo
con acceso a Internet.

» Algunos videos solo estan disponibles en inglés.

Cursos de formacion

Raymarine imparte regularmente una serie de
cursos de formacion avanzada que le ayudaran a
disfrutar al maximo de sus productos. Para mas
informacion, visite la seccidén de formacién de la
pagina web de Raymarine.

* http://www.raymarine.co.uk/view/?id=2372

Preguntas frecuentes y base de conocimientos

Raymarine ha recopilado una extensa base de
conocimientos y preguntas frecuentes que le
ayudaran a encontrar mas informacion y a solucionar
cualquier problema.

* http://www.raymarine.co.uk/knowledgebase/

Forum de soporte técnico

También puede usar el foro de soporte técnico
para hacer preguntas de caracter técnico sobre los
productos Raymarine o para ver como los demas
clientes usan sus equipos Raymarine. Este recurso
se actualiza regularmente con las contribuciones del
personal y los usuarios de Raymarine:

* http://forum.raymarine.com

Soporte técnico
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Capitulo 17: Repuestos y accesorios

Contenido del capitulo

* 17.1 Repuestos y accesorios en la pagina 118
 17.2 Cables y accesorios SeaTalkng® en la pagina 118
* 17.3 Kit de cables SeaTalk"s en la pagina 120

* 17.4 Accesorios SeaTalk en la pagina 123
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17.1 Repuestos y accesorios

17.2 Cables y accesorios

SeaTalkng®

Cables y accesorios SeaTalkns para usar con
productos compatibles.

Cadigo Descripcion
A80353 Bisel negro i70s/p70s/p70Rs
A80354 Bisel metalizado | i70s/p70s/p70Rs
A80357 Protector contra el | i70s/p70s

sol
A80358 Protector contra el | p70Rs

sol

118

SeaTalknd de 5 m

(16,4 )

Descripcion Codigo [ Notas
Kit basico T70134 | Incluye:
SeaTalkng ,
+ 1 conector de 5 vias
(A06064)
« 2terminadores troncales
(A06031)
« 1 cable ramal de 3 m
(9,8ft) (A06040)
+ 1 cable de alimentacion
(A06049)
Kit troncal A25062 | Incluye:
SeaTalks + 2 cables troncales de
5m (16,41t) (A06036)
« 1 cable troncal de 20m
(65,6ft) (A06037)
+ 4 elementos en "T"
(A06028)
« 2 terminadores
troncales (A06031)
+ 1 cable de alimentacion
(A06049)
Cable ramal A06038
SeaTalkng de 0,4 m
(1,3 1t)
Cable ramal A06039
SeaTalkng de 1 m
(3,3 ft)
Cable ramal A06040
SeaTalknd de 3 m
(9,8 ft)
Cable ramal A06041
SeaTalknd de 5 m
(16,4 ft)
Cable ramal A06042
SeaTalkns en
angulo recto de
0,4 m (1,3 ft)
Cable troncal A06033
SeaTalkng de 0,4 m
(1,3 1t)
Cable troncal A06034
SeaTalkng 1 m
(3,3 ft)
Cable troncal A06035
SeaTalkg de 3 m
(9,8 ft)
Cable troncal A06036




Descripcion

Cédigo

Notas

Descripcion

Cédigo

Notas

Cable troncal
SeaTalknd de 9 m
(29,5 ft)

A06068

Cable adaptador
DeviceNet (macho)

A06046

Permite la conexion de
dispositivos NMEA 2000 a
un sistema SeaTalkns.

Cable troncal
SeaTalkng de 20 m
(65,6 ft)

A06037

Cable ramal
SeaTalkns a
terminal pelado
de 1 m (3,3 ft)

A06043

Cable adaptador
DeviceNet
(hembra) a terminal
pelado.

E05026

Permite la conexion de
dispositivos NMEA 2000 a
un sistema SeaTalkn9.

Cable adaptador
DeviceNet (macho)
a terminal pelado.

E05027

Permite la conexion de
dispositivos NMEA 2000 a
un sistema SeaTalkns.

Cable ramal
SeaTalknd a
terminal pelado
de 3m (9,8 ft)

A06044

Cable de
alimentacion
SeaTalkng

A06049

Terminador
SeaTalkng

A06031

Elemento en "T"
SeaTalkng

A06028

Proporciona una conexion
de ramal

Conector de 5 vias
SeaTalkng

A06064

Proporciona 3 conexiones
de ramal

Extensor del cable
troncal SeaTalkng

A06030

Kit convertidor
SeaTalk a
SeaTalkng

E22158

Permite la conexion de
dispositivos SeaTalk a un
sistema SeaTalkng,

Terminador en linea
SeaTalkng

A80001

Proporciona la conexion
directa de un cable ramal
al extremo de un cable
troncal. No requiere
ningun elemento en "T".

Tapa protectora
SeaTalkng

A06032

Cable ramal
SeaTalkng de 0,3
m (1,0 ft) para
ACU/SPX

R12112

Conecta un ordenador de
rumbo SPX o una ACU al
troncal SeaTalkns.

Cable adaptador
SeaTalk (3 pin) a
SeaTalknd de 0,4 m
(1,3 1)

A06047

Cable ramal
SeaTalk a
SeaTalkd de 1 m
(3,3 1)

A22164

Cable adaptador
SeaTalk2 (5 pines)
a SeaTalkny de
0,4m (1,31t

A06048

Cable adaptador
DeviceNet
(hembra)

A06045

Permite la conexion de
dispositivos NMEA 2000 a
un sistema SeaTalkns.

Repuestos y accesorios
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17.3 Kit de cables SeaTalkng

Kit basico SeaTalkng (T70134)

Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Cable

Conector B

Longitud

Cable ramal
(A06040)

1

3m (9,8 ft)

Cable de
alimentacion
(A06049)

1m (3,3 ft)

Terminador troncal
(A06031)

N/A

Conector de 5
vias (A06064).
Cada bloque
conector permite la
conexion de hasta
tres dispositivos
compatibles.
Cuando esta
correctamente
terminado, un
bloque conector
forma un troncal
completo.

Varios bloques
conectores se
pueden conectar
juntos en cadena.

N/A

Kit troncal SeaTalkng (A25062)

Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Cable

Conector B

Longitud

Cable troncal
(A06036)

2

5m (16,4 ft)

Cable troncal
(A06037)

20 m (65,6 i)

Cable de
alimentacion
(A06049)

1m (3,3 ft)
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Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Cable

Conector B

Longitud

Elemento en "T"
(A06028)

N/A

N/A

N/A

Terminador troncal
(A06031)

7
&

N/A

N/A

N/A

Kit de cables SeaTalkng para Evolution (R70160)

Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Cable

Conector B

Longitud

Cable troncal
(A06036)

2

5m (16,4 f)

Cable de
alimentacion
(A06049)

1m (3,3 )

Cable ramal
(A06040)

1m (3,3 )

Cable de
alimentacion

de ACU/SPX
(R12112) (para
alimentar el troncal
SeaTalkny del
sistema de piloto
automético).

0,3m (1,0 ft)

Conector de 5
vias (A06064).
Cada bloque
conector permite la
conexién de hasta
tres dispositivos
compatibles.
Cuando esta
correctamente
terminado, un
bloque conector
forma un troncal
completo.

Varios bloques
conectores se
pueden conectar
juntos en cadena.

N/A

N/A

N/A

Repuestos y accesorios
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Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Cable

Conector B

Longitud

Elemento en "T"
(A06028)

N/A

N/A

N/A

Terminador troncal
(A06031)

o
&

N/A

N/A

N/A

Kit convertidor SeaTalkng (E22158)

Piezas incluidas

Canti-
dad

Conector A

Conector B

Longitud

Cable de
alimentacion
(A06049)

1

1m (3,3 ft)

Terminador troncal
(A06031)

N/A

N/A

N/A

Tapa protectora
(A06032)

N/A

N/A

N/A

Cable adaptador
SeaTalk (3 pins)
(A06047)

0,4 m (13 ft)

Convertidor
SeaTalk a
SeaTalkng
(E22158). Permite
la conexién

de dispositivos
SeaTalk a un
sistema SeaTalkng.

N/A

N/A

N/A
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17.4 Accesorios SeaTalk

Cables y accesorios SeaTalk para usar con

productos compatibles.

Descripcion

Cadigo

Notas

Caja de
conexiones
SeaTalk de 3 vias

D244

Cable de
extension SeaTalk
de 1m (3,28 ft)

D284

Cable de
extension SeaTalk
de3m (9,8 ft)

D285

Cable de
extension SeaTalk
de 5m (16,4 ft)

D286

Cable de
extension SeaTalk
de 9m (29,5 ft)

D287

Cable de
extension SeaTalk
de 12 m (39,4 ft)

E25051

Cable de
extension SeaTalk
de 20 m (65,6 ft)

D288

Repuestos y accesorios
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Annexes A Lista de los PGN de
NMEA 2000 compatibles

Transmiti-
PGN Descripcion Recibidos | dos
130311 Parametros °
medioambientales
130576 Estado de las barcas °
130577 Datos de direccion °

Transmiti-
PGN Descripcion Recibidos | dos
59392 Reconocimiento ISO ° ]
59904 Solicitud ISO o
60928 Reclamacion de o °
direccion ISO
NMEA - Solicitar ° °
126208 funcién de grupo
126464 Lista PGN — recep- ° o
cion/transmision de
la funcién de grupo
PGN
126992 Hora del sistema ° °
126993 Latido o °
126996 Informacion del o °
producto
127237 Control de °
rumbo/estela
127245 Timon ° .
127250 Rumbo del barco °
127251 Cadencia de virada o
127257 Actitud o
127258 Variaciéon magnética ° °
128259 Velocidad o
128267 Profundidad del o
agua (por debajo del
transductor)
128275 Registro de °
distancias
129025 Posicién, o
actualizacion rapida
129026 COG y SOG, o
actualizacion rapida
129029 Datos de posicion °
GNSS
129033 Fechay hora °
129044 Datum °
129283 Error de Fuera de L
Rumbo (XTE)
129284 Datos de o
navegacion
129291 Direccién y °
velocidad de
la corriente,
actualizacion rapida
130306 Datos de viento °
130310 Parametros o
medioambientales

Lista de los PGN de NMEA 2000 compatibles
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Annexes B Versiones de software

Raymarine actualiza regularmente el software de
sus productos con el fin de introducir mejoras,
compatibilidad con hardware adicional y nuevas
funciones en la interfaz del usuario. En la tabla
de abajo se detallan algunas de las mejoras
introducidas y en qué version del software fueron

Version
del
software

Manual
corres-
pondiente

Compati-

bilidad de
controla-

dores de

piloto

Cambios

V2.12

81355-1/8
2285-5

p70/p70R

Se afiaden
indicadores a

la barra del
timon para

la calibracion
en dique y el
alineamiento del
timon.

V211

81355-1/8
2285-5

p70/p70R

Se afiade
compatibilidad
con los pilotos
automaticos
Evolution

Se afiade la
pagina sobre
diagndstico del
sistema

V1.08

81355-1

p70/p70R

Se ha corregido
el reseteo de la
unidad en sueco.

Se mejora la
compatibilidad
para sistemas
con varios

controladores

V1.06

81331-1

p70/p70R

Publicacion
inicial

introducidas.
Compati-
bilidad de
Version Manual controla-
del corres- dores de
software pondiente | piloto Cambios
V3.05 81365-2/8 | p70s/p70 |+ Mejoras en la
8057-2/82 | Rs/p70/p7 adquisicion y
285-6 OR conservacién de
estelas
* Modo veleta —
Mejoras en el
rendimiento del
gobierno con
viento
+ En Evolution se
afiade una barra
avanzada de
linealizacién del
compas
* Mejoras en
la alarma de
cambio de viento,
entre las que
se incluye la
posibilidad de
apagar la alarma.
V217 81365-1/8 | p70s/p70 |+ Se afiade una
8057-1/82 | Rs/p70/p7 nueva seleccion
285-5 OR para introducir la

velocidad (Auto-
ISTW/SOG/Velo-
cidad de crucero)
en el menu Cali-
bracion del piloto

+ Funcionalidad de
fuentes de datos
multiples (MDS)
mejorada

+ Correccion de
las traducciones
truncadas en la
U

+ Reinicio del
compas no
disponible
cuando se activa
el bloqueo de la
calibracion.
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