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/N INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

El instalador debe leer las instrucciones de seguridad adecuadas antes de proceder a instalar el
equipo.

Nota: Para ver las instrucciones de seguridad del Controlador gestual (GC-001), consulte la Guia
del usuario (C72-01603).

C Indica una situacién que, si no se evita, puede causar
ADVERTEN |A lesiones graves o incluso la muerte.
4 . . .y . N
Indica una situacién que, si no se evita, puede causar
PRECAUC'ON lesiones leves o moderadas.

A Accidn prohibida ®Advertencia, precaucion o Accion obligatoria

/\ ADVERTENCIA /\ ADVERTENCIA

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA o Instale una unidad de control (o boton de
A No abra el equipo a menos que esté parada de emergencia) en cada puesto

completamente familiarizado con los de mando para poder desactivar el piloto

circuitos eléctricos y el manual de servicio. automatico en caso de emergencia.

Si no puede desactivar el piloto automatico,

Solo personal cualificado debe trabajar en ] ) .
podria producirse un accidente.

el interior del equipo.

Para el personal de mantenimiento:
Antes de cerrar la cubierta, compruebe 6
que la junta impermeable esté bien & PRECAUCI N

colocada en la ranura del chasis.

o Asegurese de que la tensién de la fuente
0 Desconecte la alimentacion del cuadro de alimentacién sea compatible con la
eléctrico principal antes de comenzar tensiéon nominal del equipo.

con la instalacion.
Si se conectase una fuente de alimentacion
incorrecta, se podrian provocar incendios
o dafios materiales en el equipo.

Pueden producirse incendios, descargas
eléctricas o lesiones graves si se deja
encendida la alimentacion o si se activa

mientras se estd instalando el equipo. Deje las siguientes distancias de
Al conectar un sensor de rumbo de seguridad para evitar interferencias con
0 deteccion geomagnética, corrija la el compas magnético:

desviacion del campo magnético. i .
Compas Compés de

Unidad estandar gobierno

Si se utiliza un sistema de piloto automatico
sin compensacion, se puede producir un
cambio de rumbo inesperado.

Unidad de control 0,55 m 0.35 mm

FAP-3011

Asegurese de ninguna persona esté cerca del Unidad

timén al purgar el aire del cilindro de aceite. procesadora 0,30 m 0,30 m
FAP-3012

El timén puede moverse inesperadamente,
lo que podria causar dafios corporales.

0 Separe la bomba reversible, al menos,

Introduzca los datos de velocidad a un metro de distancia del equipo,
correctos del barco. la antena y el cable de comunicaciones

para evitar interferencias.

El piloto NAV no puede controlar el timén
adecuadamente si se introduce una velocidad
del barco incorrecta.




CONFIGURACION DEL SISTEMA

Unidad procesadora
FAP-3012 @

FURRWEI®

Controla gestual
>GC-001 (max. 3 unidades)
©
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Sensor de rumbo integrado

*1: Las resistencias de terminacion se deben inst

PG-700
alar a ambos extremos del cable dorsal.

*2: Los sistemas EVC compatibles con el piloto NAV son los siguientes:

Sistema EVC

Observaciones

VOLVO PENTA IPS Requiere pu

erta de enlace VOLVO IPS (disponible como extra opcional).

YAMAHA Helm Master

Requiere puerta de enlace YAMAHA HM (disponible como extra opcional).

YANMAR VC10

SEASTAR SOLUTIONS OPTIMUS

La versioén del software del PCM (Médulo de control de la bomba)
principal debe ser «Rev. T» o posterior.




ALCANCE DEL SUMINISTRO

Suministro estandar

Conjunto de cables

Nombre Tipo N,'o _de Cantidad Observaciones
codigo

Unidad de control FAP-3011 - 1

Unidad procesadora FAP-3012 - 1

Controlador gestual GC-001 - 1

Materiales de instalacion CP64-03400 | 001-472-360 1 Para la unidad de control

CP64-02501 | 009-000-880 1 Para la unidad procesadora
Accesorios FP64-01501 | 001-482-130 1 Baterias para GC-001
Piezas de repuesto SP64-01701 | 001-485-540 1 Para la unidad procesadora,
fusibles
Opcionales
Nombre Tipo N.° de cédigo Observaciones

Unidad de control FAP-3011 -

Controlador gestual | GC-001 -

Caja de conexiones | FI-5002 - Para conexiéon CAN bus

Unidad de referencia | FAP-6112-200 -

del timon

Gateway VOLVO Para conexion del sistema

IPS ! AUTOPILOT-GATEWAY i VOLVO PENTA IPS

Gateway YAMAHA Para conexion del sistema

HM ’ YAMAHA-HM-GATEWAY ) YAMAHA Helm Master

Kit de soporte OP64-13 000-033-337 Para la unidad de control

Con conectores micro (un

F1-70-0600 001-490-200 lado: conector de tipo L),

6m

M12-05BM+05BF-010

001-105-750-10

Con conectores micro, 1 m

M12-05BM+05BF-020

001-105-760-10

Con conectores micro, 2 m

M12-05BM+05BF-060

001-105-770-10

Con conectores micro, 6 m

M12-05BFFM-010

001-105-780-10

Con conector micro, 1 m

M12-05BFFM-020

001-105-790-10

Con conector micro, 2 m

M12-05BFFM-060

001-105-800-10

Con conector micro, 6 m

CB-05PM+05BF-010

000-167-968-11

Con conectores mini, 1 m

CB-05PM+05BF-020

000-167-969-11

Con conectores mini, 2 m

CB-05PM+05BF-060

000-167-970-11

Con conectores mini, 6 m

CB-05BFFM-010

000-167-971-11

Con conector mini, 1 m

CB-05BFFM-020

000-167-972-11

Con conector mini, 2 m

Conjunto de cables

CB-05BFFM-060

000-167-973-11

Con conector mini, 6 m

Microconectoren T

SS-050505-FMF-TS001

000-168-603-10

Miniconector o
microconectoren T

NC-050505-FMF-TS001

000-160-507-10

Resistencia de LTWMC-05BMMT- 000-168-604-10 | Macho
terminacion (micro) | SL8001

LTWMC-05BFFT-SL8001 | 000-168-605-10 | Hembra
Resistencia de LTWMN-05AMMT- 000-160-508-10 | Macho
terminacion (mini) SL8001

LTWMN-05AFFT-SL8001 | 000-160-509-10 | Hembra




ALCANCE DEL SUMINISTRO

Esta pagina se ha dejado en blanco a propésito.



1.

MONTAJE

1.1

Elinstalador de este equipo debe estar familiarizado con el sistema hidraulico y contar
con la experiencia de haber instalado el equipo de gobierno del barco.

El NAVpilot-300 esta disefiado para utilizarlo en embarcaciones de 25 pies o mas
grandes con motores intraborda, fueraborda, intra/fueraborda o DBW.*

*: Los sistemas DBW (Conduccién por cable) compatibles con el NAVpilot-300 son los

siguientes:
*VOLVO PENTA IPS « YAMAHA Helm Master
* YANMAR VC10 + SEASTAR SOLUTIONS OPTIMUS

(La version del software del 7PCM [Mdédulo de control de
la bomba] principal debe ser «Rev. T» o posterior).

AVISO

No se debe aplicar pintura, sellante anticorrosivo
o spray de contacto al revestimiento o las piezas
de plastico del equipo.

Estos elementos contienen disolventes organicos
que pueden danar el revestimiento y las piezas de
plastico, en especial los conectores de plastico.

Unidad de control

La unidad de control se puede instalar de tres maneras:

* Montaje empotrado: fijado en la parte posterior del orificio de montaje.
* Montaje frontal: fijado en la parte delantera del orificio de montaje.

* Montaje encima de una mesa: requiere kit de soporte opcional (OP64-13). Para ver
las instrucciones de instalacién del montaje encima de una mesa, consulte las
instrucciones de instalacién (C72-01605) suministradas con el kit de soporte.

Consideraciones de montaje

Seleccione una ubicacion de montaje teniendo en cuenta los siguientes aspectos:

* Elija una ubicacion donde sea facil utilizar la unidad.

* No instale la unidad en el exterior.
Aunque el grado de proteccion es IP56, la unidad de control se ha disehado para
instalarse en el interior.

* No instale la unidad debajo de plexiglas u otro tipo de material de aislamiento.
El plexiglas puede capturar el calor y la humedad o aumentar el impacto de la luz
del sol en la superficie de la pantalla.

» Coloque la unidad lejos de los lugares que puedan recibir salpicaduras de agua y
lluvia.

» Situe la unidad en un lugar apartado de conductos de escape y ventiladores.
» La ubicacién de montaje debe estar bien ventilada.



1. MONTAJE

1.1.1

» Escoja una ubicacion en la que las vibraciones y sacudidas sean minimas.

» Consulte los esquemas que aparecen al final de este manual y observara que debe
dejar suficiente espacio para reparaciones y mantenimiento.

+ Seleccione una ubicacién de montaje teniendo en cuenta la longitud de los cables

que se van a conectar a la unidad.

» Sila unidad se coloca demasiado cerca de un compas magnético, este se vera
afectado. Respete las distancias de seguridad de los compases que aparecen al
principio de este manual para evitar que se produzcan interferencias con ellos.

Montaje empotrado

Materiales para la instalacion incluidos

Materiales de instalacion para

[ montaje empotrado (CP26-02001) — |

* Esponja para montaje

empotrado X 1 * Arandela de presion x 2

S
* Arandela plana x 2
S ©

* Perno roscado x 2

* Tuerca de mariposa x 2

B B

=
=

— Materiales de instalacion sin utilizar (CP64-03401) —

* Conjunto de base « Tomillo autorroscante x 4
de montaje x 1

: Wiy

Oy + Arandela plana x 2

+ Pasador de seguridad x 2

% 0

Nota: Estos materiales de instalacion se utilizan

@ RV

para el montaje frontal.

+ Conjunto de cables (FI-70-0600) x 1
i l

q[§

Herramientas necesarias

* Plantilla de montaje x 1

Y

%o

g 7=

Prepare las siguientes herramientas antes de la instalacion.

Nombre Observaciones
Taladradora eléctrica | Para hacer los orificios para los pernos roscados.
Broca 03,5
Sierra de corona Para realizar el orificio de montaje (¢90 mm).
Lima Para suavizar el borde cortado del orificio de montaje.

1. Perfore un orificio de montaje en la ubicacion de montaje y dos orificios para los
esparragos, utilizando la plantilla de montaje suministrada.
Nota: Asegurese de que utiliza la «Plantilla de montaje empotrado».

2. Ajuste los esparragos suministrados (M3x40) a la parte trasera de la unidad.
Nota: No utilice herramientas para ajustar o insertar los esparragos.

3. Ajuste la esponja de montaje empotrado suministrada a la parte trasera de la

unidad.

4. Pase el cable por el orificio de montaje y, a continuacién, conéctelo a la unidad.

5. Coloque la unidad en el orificio de montaje.




1. MONTAJE

6. Coloque las arandelas planas, arandelas de presion y tuercas de mariposa
suministradas en esparrago y ajuste las tuercas de mariposa para fijar la unidad.

Tuerca de mariposa
Arandela plana %

e M

Arandela de presion
Esparrago

Consola

Esponja para montaje empotrado

Cuando se utilicen materiales suministrados localmente

Al utilizar tornillos suministrados localmente para .

) . Unidad de control  Consola
asegurar la unidad de control, la profundidad de la rosca | y
debe ser de 5 mm aproximadamente, tal como se indica W,
en la figura de la derecha.

)

11.2 Unos 5 mm E

Montaje frontal

Materiales para la instalacion incluidos

Materiales de instalacion que se utilizan Materiales de instalacion sin utilizar
para montaje frontal (CP64-03401) (CP26-02001)

+ Conjunto de base + Esponja para montaje
de montaje x 1 empotrado X 1

+Arandela de presion x 2

SN

* Tornillo autorroscante x 4

i

+ Arandela plana x 2
OO

+ Broche de presion x 2

N

* Arandela plana x 2

* Perno roscado x 2

* Tuerca de mariposa x 2
« Conjunto de cables (FI-70-0600) x 1 % %
s « G]é Nota: Estos materiales de instalacion se
utilizan para el montaje empotrado.

* Plantilla de montaje x 1

1-3



1. MONTAJE

Herramientas necesarias

Prepare las siguientes herramientas antes de la instalacion.

Nombre

Observaciones

Taladradora eléctrica

Para realizar los orificios guia para los tornillos
autorroscantes.

Broca

02,5

Sierra de corona

Para realizar el orificio de montaje (¢90 mm).

Sierra de corona (¢$19 mm)

Para realizar orificios para la ranura de los broches de
presion.

Lima

Para suavizar el borde cortado del orificio de montaje.

Destornillador Phillips

N.°2

1. Practique un orificio de montaje en la ubicacién de montaje y cuatro orificios guia
para los tornillos autorroscantes, utilizando la plantilla de montaje suministrada.
Nota: Asegurese de que utiliza la «Plantilla de montaje frontal».

Nota: Compruebe que el conjunto de base de montaje
esta orientado de la manera correcta, consultando la

2.

trasera de la unidad.
3.

incluidos (¢p3x20).

figura de la derecha.
4.

conéctelo a la unidad.
5.

Fije el conjunto de base de montaje suministrado en el
orificio de montaje con los tornillos autorroscantes

Pase el cable por el orificio de montaje y, a continuacion,

Inserte las arandelas planas y los broches de presion suministrados en la parte

Ranuras para
broches de

Fije la unidad de control al conjunto de base de montaje  Presion

mediante los broches de presion y las ranuras de estos

como guias.

Empuje la unidad en el conjunto de base de montaje hasta oir un clic, lo cual
indica que la unidad ya esta fijada.

Arandela plana

Broche de
presion

Conjunto de base
de montaje

Tornillo
autorroscante ¥ |,

(@3x20)




1.2

1. MONTAJE

Coémo extraer una unidad de control con instalacién frontal

Para extraer la unidad de control del
conjunto de la base de montaje,abrir las
lenglietas de retencién de los broches de
presion de la parte posterior del panel y lenglistas de retencion
extraiga la unidad. Una extraccion

forzada podria danar los soportes para

\ 2
patillas, broches de presion, el conjunto 4 @
control. ) / \\ \
Lengueta& Broche de presion
~J <

de base de montaje o la unidad de
de retencion

Parte trasera de la consola
Apertura de las

Unidad procesadora

La unidad procesadora se puede instalar en un mamparo o sobre una mesa.

Consideraciones de montaje

Seleccione una ubicacion de montaje teniendo en cuenta los siguientes aspectos:

» Realice una prueba de comunicacion entre la unidad procesadora y el controlador
gestual, antes de montar la unidad procesadora. Para llevar a cabo la prueba de
comunicacion, consulte la seccion 1.2.1.

* No instale la unidad en un apantallamiento de metal, que podria obstruir la
comunicacion con el controlador gestuals.

» Seleccione una ubicacion donde las obstrucciones entre la unidad procesadora y
el controlador gestual sean minimas.
Las obstrucciones entre la unidad procesadora y el controlador gestual reducen la
distancia de comunicacion.

+ Seleccione una ubicacién donde el controlador gestual sea visible desde la
ubicacién de montaje de la unidad procesadora (p. €j., el puente superior).

* Mantenga la unidad alejada de la luz directa del sol.

» Coloque la unidad lejos de los lugares que puedan recibir salpicaduras de agua y
lluvia.

+ Situe la unidad en un lugar apartado de conductos de escape y ventiladores.
» La ubicacién de montaje debe estar bien ventilada.
» Escoja una ubicacion en la que las vibraciones y sacudidas sean minimas.

» Sirealiza la instalacion sobre mamparo, asegurese de que la ubicacion de montaje
sea lo bastante sdlida como para soportar la unidad, con el cabeceo y el balance
que normalmente se producen a bordo de la embarcacion.

» Consulte los esquemas que aparecen al final de este manual y observara que debe
dejar suficiente espacio para reparaciones y mantenimiento.

+ Seleccione una ubicacién de montaje teniendo en cuenta la longitud de los cables
que se van a conectar a la unidad.

1-5



1. MONTAJE

1.2.1

» Sila unidad se coloca demasiado cerca de un compas magnético, este se vera
afectado. Respete las distancias de seguridad a los compases que aparecen al
principio de este manual para evitar que se produzcan interferencias con ellos.

» Para instalacion en un mamparo, fije la unidad de modo que la entrada de cables
quede en la parte de abajo.

ARRIBA

}

Prueba de comunicacién por Bluetooth® antes del montaje

La unidad procesadora se comunica con el control de gestos a través de la tecnologia

inalambrica Bluetooth®*. Antes de montar la unidad, realice una prueba de

comunicacion en la ubicacion de montaje prevista para comprobar que la

comunicacion por Bluetooth® se establece correctamente. Si no se establece la

comunicacion por Bluetooth, cambie la ubicacién de montaje y realice de nuevo la

prueba de comunicacion.

*: La denominacion y los logotipos de Bluetooth® son marcas registradas de Bluetooth
SIG, Inc.

1. Conecte las unidades. Para ello, consulte la siguiente figura.

Unidad procesadora Unidad de control
@ FWRWO@ @
Q=\J/&0

l Cable dorsal CAN bus/NMEA2000
J

.
fr‘gllllé_\fﬂtglllléligglllllﬁl
L3

J

"
4

HELN G
'

.IIIJ

15V CC

12/24 vV CC
2. Encienda la unidad procesadora, la unidad de control y el controlador gestual.

Vincule el controlador gestual con la unidad procesadora. Para ello, consulte
seccion 3.13.

Desplacese a la ubicacion donde utiliza el controlador gestual.

5. Dé la espalda a la ubicacién donde se encuentra la unidad procesadora.
Su cuerpo deberia estar situado entre la unidad procesadora y el controlador
gestual durante la prueba de comunicacion.
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1. MONTAJE

6. Pulse w en el controlador gestual para abrir el menu y seleccione [SYSTEM
MENU] (MENU SISTEMA)—[DIAGNOSTIC] (DIAGNOSTICO)—)[BT TEST]
(PRUEBA BT).

7. Confirme el resultado de la prueba.

« Cuando [BLE] es «-80 DBM» o superior, la
BJ%%'{%LBETSS): comunicacion es estable. La ubicacion de
RARANRIEF N instalacion prevista para la unidad procesadora es
:B|:|_E_-_5_8_D_B_M_ .__ Compruebe correcta.
estevalor.  « Cuando [BLE] es inferior a «-80 DBM», la
comunicacion es inestable. En este caso, es mas
Resultado de probable que se produzca un error de
la prueba comunicacion. Cambie la ubicacion de instalacion
y repita la prueba de comunicacion.
Montaje

Monte la unidad sobre un mamparo o escritorio.

Materiales para la instalacion incluidos

» Tornillo autorroscante x4

LR
d g

Herramientas necesarias

Prepare las siguientes herramientas antes de la instalacion.

Nombre Observaciones

Taladradora eléctrica | Para realizar los orificios guia para los tornillos autorroscantes.

Broca $3,5

Destornillador Phillips | N.° 2

1.

ok w

Taladre cuatro orificios guia en el mamparo o en escritorio para tornillos
autorroscantes.

Fije dos tornillos autorroscantes ($4x20) en los orificios guia superiores, dejando
que sobresalgan 5 mm.

Cuelgue (o fije) las ranuras de la unidad en los tornillos apretados en el paso 2.
Fije dos tornillos autorroscantes ($¢4x20) en los orificios guia inferiores.

Apriete bien todos los tornillos para fijar la unidad en su sitio.

Tornillos
autorroscantes
(94x20, 4 uds.)




1. MONTAJE

1.3 Unidad de referencia del timén (opcional)

Nota 1: Esta unidad no es necesaria para Fantum Feedback ™ ni para embarcaciones
equipadas con el sistema EVC. Para ver mas informacion sobre Fantum Feedback ™,
consulte seccién 1.3.5.

Nota 2: El sensor lineal SEASTAR SOLUTIONS AR4502 esta disponible con el
NAVpilot, en lugar de la unidad de referencia del timén. Para obtener instrucciones de
instalacion, consulte el manual del operador del sensor lineal.

Consideraciones de montaje

Seleccione una ubicacién de montaje teniendo en cuenta los siguientes aspectos:

» Deje suficiente espacio alrededor de las piezas moviles.

» La unidad debe fijarse al timén, como se muestra a continuacion, cuando se den
las siguientes condiciones:
350 mm (13,8%) <Y2 <540 mm (21,3%)
X1 =X2
Y1=Y2

X[ 5— —— L%

90°
] Y1
URT Timén —
El URT debe estar instalado
a cualquier lado del timén. Vista superior
vista superior
1.3.1 Montaje
Materiales para la instalacién incluidos
* Varilla de conexién x 1 * Perno hexagonal x 2« Tuerca hexagonal x 4
/L \ W

* Rodamiento con esparrago x 2 .
* Arandela plana x 6 ¢ Tornillo autorroscante x 3

5 >
_ D) })
= @ 2 %
g 9 ¢
* Espaciador x 1 .,
P * Arandela de presion x 2
— (ON)
Herramientas necesarias
Prepare las siguientes herramientas antes de la instalacion.

Nombre Observaciones
Taladradora eléctrica | Para realizar los orificios guia para el tornillo autorroscante.
Broca 03,5
Destornillador Phillips | N.° 2
Llave Para M6 (tamafio hexagonal 10 mm)




1. MONTAJE
Monte el URT. Para ello, consulte la siguiente figura. Los materiales de instalacion
para montar el URT se suministran con el mismo. El URT se puede instalar en

cualquier lado del timon.

/Perno hexagonal (M6%40)

Arandela de presion

/
Perno hexagonal (M6x40) @/Arandela plana
_— /Rodamiento con esparrago

g Tuerca hexagonal ™ @Q-v
< Brazo del timon
Arandela de presion %
Arandela plana\ %\ g?r?:ela
Rodamiento con espérrago\ \ \
Varilla de conexion @\ Espaciador

Arandela plana @\ Arandela plana

Tuerca hexagonal

Arandela plana

Tornillos autorroscantes
(9420, 3 uds.)

Tuerca hexagonal

1.3.2  Ajuste después del montaje
Después de montar el URT, ajustelo de la siguiente forma:

Centre el timén.

2. Con el timén centrado, compruebe si la ranura esta alineada con la marca de
flecha. Si lo esta, no se requieren mas ajustes. De lo contrario, vaya al paso 3.

Ranura

%% Marca de flecha

[e]e)

&f Alinee la ranura del eje
con la marca de flecha.

3. Afloje el tornillo del brazo del URT y alinee la ranura con la marca de flecha.
4. Apriete el tornillo.

1.3.3 Como seleccionar una bomba reversible

Se recomienda la bomba reversible de la serie HRP Accu-Seer. Al utilizar la bomba
reversible de la serie HRP, calcule la cantidad de descarga 6ptima de la bomba entre
los siguiente parametros, para seleccionar la bomba reversible apropiada.
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» Capacidad del cilindro (cc o pulg. cub.): Péngase

. 7 Angulo operativo
en contacto con el fabricante del cilindro.

maximo del cilindro

« Angulo operativo maximo del cilindro (°):
Pongase en contacto con el fabricante del cilindro.

» Velocidad del timén (°/s): de 5 a 7°/s es adecuado.

La formula de célculo para la cantidad de descarga 6ptima de la bomba se muestra a
continuacion. Seleccione la férmula adecuada en funcién de la unidad de capacidad
del cilindro ("cc" o bien "pulg. cub.").

Nota: Utilice la siguiente férmula independientemente del numero de motores.
La unidad de capacidad del cilindro es «cc»:

L . Capacidad del cilindro (cc) x Velocidad del timén (°/seg)
Cantidad 6ptima de descarga de la bomba (pulg. cub./seg) =

Angulo operativo méximo del cilindro (°) x 16,387064

La unidad de capacidad del cilindro es «pulg. cub.»:

Capacidad del cilindro (pulg. ctb.) x Velocidad del timén (%/seg)
Angulo operativo méximo del cilindro (°)

Cantidad 6ptima de descarga de la bomba (pulg. clb./seg) =

Seleccione una bomba reversible adecuada. Para ello, consulte la siguiente tabla. Por
ejemplo, cuando la cantidad de descarga 6ptima calculada es «0,6 pulg. cub./seg» y
el largo del barco es «28 pies», la adecuada es «HRP-11».

Accu-Steer. Cantidad optima de descarga de Largo del barco
Bomba reversible la bomba
HRP-05 de 0,25 a 0,5 pulg. cub./seg 20 pies
HRP-11 de 0,5 a 1 pulg. cub./seg de 25 a 35 pies
HRP-17 de 0,8 a 1,6 pulg. cub./seg de 30 a 50 pies
HRP-100 de 3,2 a 6,4 pulg. cub./seg 50 pies 0 mas

Caudal de la bomba reversible y capacidad del cilindro de
direccién

En la siguiente tabla se muestran directrices aproximadas para determinar el caudal
correcto de la bomba reversible a fin de adaptarlo a la capacidad del cilindro de
direccion hidraulico. Es posible que su experiencia con disefios de embarcaciones
especificos le incline a seleccionar una relacion de bomba/cilindro fuera del margen
de estas directrices.

Especificaciones de la bomba

70°; de banda a banda

90°; de banda a banda

Bomba 1,0 pulg. cub./seg

de 5,85 a 17,5 pulg. cub.

de 7,5 a 22,5 pulg. cub.

Bomba 1,6 pulg. cub./seg

de 9,36 a 28,0 pulg. cub.

de 12,0 a 36,0 pulg. cub.

Si la capacidad del cilindro hidraulico es bastante inferior a los valores recomendados
en la tabla, es posible que la velocidad de giro del timén sea demasiado rapida para
que el piloto pueda proporcionar el rendimiento adecuado. La banda muerta del timén
aumentara y es posible que NAVpilot no pueda aplicar suficiente tensién para
arrancar el motor de la bomba debido a que el «ciclo de trabajo» aplicado sera
demasiado bajo.
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Si la capacidad del cilindro hidraulico es bastante superior a los valores
recomendados de la tabla, es posible que la velocidad de giro del timén sea
demasiado lenta para que NAVpilot pueda controlar de forma eficaz la embarcacion.

Avisos acerca de la bomba reversible

+ Cuando se ha instalado recientemente una bomba reversible, es necesario bifurcar
la linea hidraulica entre la bomba y el cilindro de direccion para conectar la bomba
reversible. Por lo tanto, prepare los materiales de instalacién para bifurcar la linea
hidraulica (empalme del tubo, manguera de presion hidraulica, cinta sellante, etc.).
Si el diametro del tubo de la bomba reversible es diferente del diametro del tubo
existente, también sera necesario un conector de conversiéon de inclinacion.

* La linea hidraulica de la bomba reversible debe ser tan corta y gruesa como sea
posible.

* |nstale la bomba reversible horizontal al suelo.

» Lleve a cabo un purgado (consulte la seccién 3.4) después de instalar la bomba
reversible.

;Qué es Fantum Feedback ' ?

™ . . .7 . . .
Fantum Feedback = permite una instalacion sencilla al tiempo que proporciona un

control de gobierno mejorado. Gracias a Fantum Feedback ", las instalaciones
fueraborda de NAVpilot ya no requieren el uso de una unidad de referencia de timén
fisica.

™ . . . .
Fantum Feedback = obtiene un control preciso del rumbo, desde velocidades bajas a
velocidades de crucero rapidas, gracias al uso de un proceso de ganancia
recientemente desarrollado en lugar del control tradicional basado en el angulo del
timén.

Para utilizar Fantum Feedback ", tenga en cuenta lo siguiente.

* El motor de la embarcacioén es fueraborda o intra/fueraborda.
* Lalongitud de la embarcacion es de 40 pies 0 menos.

» [Unidad Servo], en el menu [Configuracion en Puerto] debe establecerse en
[Reversible 24 V (0 12 V)] (consulte la seccion 3.4).

» El indicador del angulo de timén no esta disponible. El indicador de direccion de
gobierno aparece en lugar del indicador de angulo de timén.

« Centre el timon antes de activar el modo SABIKI™. Si el modo SABIKI™ esta
activado con el timén girado, el piloto automatico no puede controlar
adecuadamente la embarcacion.
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Esta pagina se ha dejado en blanco a propésito.
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2. CABLEADO

La ilustracion siguiente muestra la conexion general del NAVpilot-300. Consulte el
diagrama de interconexion situado al final del manual para obtener mas informacion.

Unidad procesadora

FAP

-3012

Disyuntor
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Unidad de referencia
B, de| timéan_P_-61 12
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Resistencia de Lpnesimirl 110 05BMABE, 1126 m : .
terminacién*! Ef EE ’ 5 \/.CC tl%e?rsr:?rfzzgige
LTWMC-05BMMT-SL8001 <« = S parzzzavgesaaasasy
= §-'4ua B, H LTWMC-05BFFTT-SL8001
=: = 8 W O 8
o 'S == o
8: = "Tfﬂf‘ """""""""""""""" —: Suministro estandar
N B ‘\gi o0 o ========: Suministro opcional o local
= : (\'. 1
------------------ o, — H OO
: Dispositvode CAN + = ft ")
! bus (\MEA2000)

Sensor de rumbo integrado

PG-700

*1- Las resistencias de terminacion se deben instalar en ambos extremos del cable dorsal.
*2; Los sistemas EVC compatibles con el piloto NAV son los siguientes:

Sistema EVC

Observaciones

VOLVO PENTA IPS

Requiere puerta de enlace VOLVO IPS (disponible como extra opcional).

YAMAHA Helm Master

Requiere puerta de enlace YAMAHA HM (disponible como extra opcional).

YANMAR VC10

SEASTAR SOLUTIONS OPTIMUS |2 version del

software del PCM (Médulo de control de la bomba)

principal debe ser «Rev. T» o posterior.

21



2. CABLEADO

2.1

Unidad procesadora

Hay dos cables pigtail unidos a la unidad procesadora. Todos los dispositivos
externos se pueden conectar a la unidad procesadora a través de los cables pigtail.
Cada cable esta etiquetado con su nombre de puerto y sus sefiales. Encontrara con
facilidad un puerto apropiado en los cables pigtail.

Nota: Aunque el grado de proteccion de la unidad procesadora es IP55, los extremos
de los cables no son impermeables. Instale la unidad procesadora en una zona
impermeable o impermeabilice los extremos de los cables si estos pueden quedar
expuestos a salpicaduras o lluvia.

(3=

1 I 4_\

0

[FWRRULI@

2
[l
34 56
N.° Etiqueta Observaciones

1 | Alimentacion | Para alimentacion (12/24 V CC). Conecte la red eléctrica del
barco por medio de un disyuntor (no suministrado), para
desconectar la alimentacion en caso de emergencia. Utilice un
disyuntor con una tension nominal aceptable para el motor.

2 | Motor Para conexién con motor (bomba reversible)

3 | URT Para conexion con la unidad de referencia del timén FAP-6112.
Se requiere una caja de conexiones (no suministrada) para
conectar con el URT.

4 | General IN Para conexién con bloqueo de timoén seguro y botdon de parada

de emergencia (interruptor de sucesos). El conector esta
incorporado en el extremo del cable General IN, para evitar
cortocircuitos. Cuando se utiliza el cable General IN, corte el
conector en el extremo del cable y conéctelo con el bloqueo de
timén seguro y el interruptor de sucesos mediante una caja de
conexiones (no suministrada).
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N.° Etiqueta Observaciones

5 | DBW Para conexion con el gateway VOLVO IPS, YAMAHA HM,
YANMAR VC10 o con el sistema SEASTAR SOLUTIONS
OPTIMUS.

Nota 1: La cubierta del conector esta adherida al cable DBW para
impermeabilizar el conector. No retire la cubierta del conector
cuando no se utiliza el cable DBW.

Nota 2: En el caso del sistema SEASTAR SOLUTIONS
OPTIMUS, la version del software del PCM (Médulo de control de
la bomba) principal debe ser «Rev. T» o posterior.

6 | NMEA2000 Para conexion con la red CAN bus/NMEA2000.

Cables de alimentaciéon y motor

Para seleccionar los cables de alimentacion y de linea del motor, consulte la tabla
siguiente.

Corriente nominal del motor 10 A
Longitud del cable* Seccion del niucleo (mm?) AWG
2 m 0 menos 1,00 16
5 m o menos 1,25 16
9 m 0 menos 2,00 14
15 m o menos 4,00 10

*: No se incluye la longitud del cable pigtail (1 m).

Botén de parada de emergencia

Instale la unidad de control o el botén de parada de emergencia (no suministrado) en
cada puesto de mando para que el piloto automatico desactive el timén en caso de
emergencia.

Cuando instale un botén de parada de emergencia, conecte el interruptor de sucesos
(no suministrado) al General IN de la unidad procesadora mediante una caja de
conexiones (no suministrada).

Cuando se pulsa el botdn de emergencia, el control del timon del piloto automatico se
desactiva y el modo de gobierno cambia a modo STBY (gobierno manual).

Usados en la conexion del

sistema de timén seguro. Unidad procesadora

. . GENERAL IN
Caja de conexiones

- J105
HM_A§M1 = SW1 _PWR+
_INEG —|—<2 = SW1_SIG
—1AZU HS - SW1_PWR-
*iMAR/BLAH4'FSW2 PWR+
—|NEG/B|_A|—C5——SW2 SIG
AZU/BLA ——(6=-SW2_PWR-
M_O_FT_;(7-FSW3 SIG
GRI | 8 =-SW3_GND

Boton de parada de
emergencia (interruptor 1
de sucesos) -

I—

¢ Qué es CAN bus?

CAN bus es un protocolo de comunicacion (compatible con NMEA2000) que
comparte varios datos y senales a través de un unico cable dorsal. Solo tiene que
conectar cualquier dispositivo CAN bus al cable dorsal para ampliar la red a bordo.
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21.4

2.2

Con CAN bus, se asignan identificadores (ID) a todos los dispositivos de la red, y se
puede detectar el estado de cada sensor en la red. Todos los dispositivos CAN bus
se pueden incorporar a la red CAN bus.

Para uso del personal técnico: Consulte «Furuno CAN bus Network Design Guide»
(TIE-00170) si desea obtener informacion mas detallada acerca de la red de CAN
bus.

Resistencias de terminacién para la red de CAN bus/
NMEA2000

Las resistencias de terminacidn son necesarias para cerrar los extremos de la red
CAN bus/NME2000 y asi completar dicha red.

Unidad procesadora

e ———
<

EF@CDIIICD l

=

Unidad de control

=

Resistencia de
terminacion

Resistencia de
terminacion

Cable dorsal de CAN bus/NMEA2000

Estan disponibles las siguientes resistencias de terminacion opcionales:

Nombre Tipo N.° de cédigo Observaciones
Resistencia | LTWMN-05AMMT-SL8001 | 000-160-508-10 | Miniconector, macho
de LTWMN-05AFFT-SL8001 | 000-160-509-10 | Miniconector, hembra

terminacion " T\wMC-05BMMT-SL8001 | 000-168-604-10 | Microconector, macho

LTWMC-05BFFT-SL8001 000-168-605-10 | Microconector, hembra

Unidad de control

La unidad de control forma parte de una red, conectada a través del cable dorsal de
CAN bus/NMEAZ2000. La alimentacion también se suministra a la unidad de control a
través del cable dorsal de CAN bus/NMEA2000. Se puede conectar un maximo de
tres unidades de control en la misma red.

Nota: A diferencia de la serie NAVpilot-700, la unidad de control NAVpilot-300 no se
puede conectar en serie. Al actualizar desde la serie NAVpilot-700, conecte cada
unidad de control al cable dorsal de CAN bus (NMEA2000).

Antes de la actualizacion Después de la actualizacion
serie NAVpilot-700 NAVpilot-300
= | Z‘T'f‘ T | &) ® ®
| L @ || @ P
lE ° | A | .. b | - A
Unidad procesadora Cable dorsal de CAN bus (NMEA2000)
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Conexién

Mediante el conjunto de cables suministrado, conecte la unidad de control al cable
dorsal de red de CAN bus/NMEAZ2000. La unidad de control debe estar en la misma
red que la unidad procesadora.

Puerto NMEA2000

Conjunto de cables
(FI-70-0600, 6 m)

Al cable dorsal de red
de CAN bus/NMEA2000

Caja de conexiones (opcional)

La caja de conexiones FI-5002 opcional cuenta con dos puertos de cable dorsal y
acepta hasta seis dispositivos CAN bus/NMEA2000 en red. La FI-5002 esta
disponible para conectar entre la unidad procesadora y el transductor.

Al utilizar la FI-5002 para conectar entre la unidad procesadora y la unidad de control,
prepare el cable de bajada y conecte el cable a los conectores MC internos de la FI-
5002 (CN3 a CN5).

Para obtener mas informacién acerca de la instalacion de la FI-5002, consulte las
instrucciones de instalacion (C72-00702) suministradas con la FI-5002.

Unidad procesadora
— Vista interna de FI-5002

| oNT CN3 - CN5 CN2
Unidad de control Red eléctrica| | CAIDA CABLE DORSAL
— del barco Conector MC

¢

= Fije el cable con

L o o o S~ las bridas de cable

M12-05BFFM  t....cece., | U e -
(1/2/6 m, opcional) proporcionadas.
FI-5002 *1: El cable FI-70-0600, suministrado con la

Cable de alimentacién (2 m) unidad de control, cuenta con conectores en

— los dos extremos del cable. Corte el conector

Caja de conexiones FI-5002 (Vista inferior) €N €l extremo de la caja de conexiones para
conectar los conectores MC.

*2: Cuando se ariade el FI-5002 a la red de CAN
bus existente, no se requiere suministro de
alimentacion al CN1. La alimentacion se
suministra a través del cable principal de
CAN bus (CN2).

2

Blanco | Negro
N6

HRed eléctrica del barco*?
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2.3.1 Instalacion adicional a la red de CAN bus existente

Cuando se afade la FI-5002 a la red de CAN bus existente, no es necesario conectar
la alimentacion a la FI-5002 (CN1). La alimentacion se suministra a través del cable
dorsal de CAN bus de la FI-5002 (CN2).

f

Cable principal de CAN bus

-----I-{--I-Ii»E»:s-----\\k\-----%ff?-k---

fnumn

Red eléctricadel barco

Red eléctrica del barco

2.3.2 Coémo preparar el cable de bajada

Prepare el cable de bajada como se muestra en la siguiente figura para conectar el
conector MC. Cuando utilice el cable de bajada con conectores en ambos extremos,
es necesario que corte uno de los conectores para conectar el conector MC.

N.° de pin| Sefial | Cable

TIERRA |Retorno
NET-S Rojo
NET-C | Negro
NET-H [ Blanco
NET-L Azul

N4l

Conductor 9
de retorno @\?y/ _

a b~ WON -

Como insertar los cables:

1. Trence los conductores.

2. Afloje el tornillo con un destornillador de cabeza plana.
3. Inserte el nucleo conductor del cable en el orificio.

4. Apriete el tornillo.

5. Tire del cable para confirmar que esta bien conectado.

v
Nucle -

Trenzar

Conector MC

2.3.3 Resistencia de terminacion en la FI-5002

La caja FI-5002 dispone de dos resistencias de terminacion (R1y R2). Las
resistencias estan configuradas de la siguiente forma:

» Si no se conecta ningun cable principal, R1 y R2 se colocan en la posicion ON.
» Sise conecta un cable dorsal, se coloca uno de los dos, R1 0 R2, en la posicién ON.
» Si se conectan dos cables dorsales, R1y R2 se colocan en posicion OFF.

¢
NS

desconectada. (OFF)

O : La resistencia esta
conectada. (ON)

R2 1 IR1 -a——— - Ajuste del bloque de puentes
EN2

m@ @ & O: La resistencia esta
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24 PGN de entrada/salida

241 PGN de entrada/salida para la unidad procesadora

La unidad procesadora puede recibir las siguientes PGN de entrada/salida:

PGN de entrada para la unidad procesadora

PGN Descripcion
059392 Reconocimiento ISO
059904 Solicitud ISO
060160 Protocolo de transporte ISO, transferencia de datos
060416 Protocolo de transporte, gestion de conexiones ISO; funcién grupo BAM
060928 Reclamacion de direccién ISO
061184 PGN propiedad de FURUNO
065240 Direccion comandada ISO
Funcion del grupo de solicitud NMEA
126208 Funcion de grupo de comando NMEA
Funcion del grupo de reconocimiento NMEA
126464 Lista de PGN: Funcion de grupo de PGN de transmision
126720 PGN propiedad de FURUNO
126992 Tiempo del sistema
126996 Informacion del producto
127250 Rumbo de la embarcacion
127258 Variacion magnética
128259 Velocidad, respecto al agua
129025 Posicion, actualizacion rapida
129026 COG y SOG, actualizacién rapida
129029 Datos de posicion GNSS
129033 Ajuste hora local
129283 Error de desviacion
129284 Datos de navegacion
129285 Navegacion - Informacion sobre ruta/WP
130577 Datos de direccién
130818 PGN propiedad de FURUNO
130821 PGN propiedad de FURUNO
130823 PGN propiedad de FURUNO
130827 PGN propiedad de FURUNO
130841 PGN propiedad de FURUNO

PGN de salida para la unidad procesadora

PGN Descripcion Ciclo de envio
059392 Reconocimiento ISO No periédico
059904 Solicitud ISO No periddico
060928 Reclamacion de direccién ISO No periddico

Funcion del grupo de solicitud NMEA No periédico
126208 Funcion de grupo de comando NMEA No periédico
Funcion del grupo de reconocimiento NMEA No periodico
126464 Lista de PGN: Funcién de grupo de PGN de transmisién | No periédico
Lista de PGN: Funcion de grupo de PGN de recepcién No periddico
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242

PGN Descripcion Ciclo de envio
126720 PGN propiedad de FURUNO No periddico
126993 Latido 60 000 ms
126996 Informacion del producto No periddico
126998 Informacion de configuracion No periddico
127237 Control de rumbo/derrota 250 ms
127245 Timdn 100 ms
130816 PGN propiedad de FURUNO No periédico
130821 PGN propiedad de FURUNO No periédico
130822 PGN propiedad de FURUNO No periddico
130823 PGN propiedad de FURUNO No periédico
130825 PGN propiedad de FURUNO No periddico
130827 PGN propiedad de FURUNO No periédico
130841 PGN propiedad de FURUNO No periodico

PGN de entrada/salida para la unidad de control

La unidad de control puede recibir las siguientes PGN de entrada/salida:

PGN de entrada para la unidad de control

PGN Descripcioén
059392 Reconocimiento ISO
059904 Solicitud ISO
060160 Protocolo de transporte ISO, transferencia de datos
060416 Protocolo de transporte, gestion de conexiones ISO; funcion grupo BAM
060928 Reclamacion de direccion 1ISO
065240 Direccién comandada ISO
Funcion del grupo de solicitud NMEA
126208 Funcion de grupo de comando NMEA
Funcion del grupo de reconocimiento NMEA
126464 Lista de PGN: Funcion de grupo de PGN de transmision
126720 PGN propiedad de FURUNO
126992 Tiempo del sistema
126996 Informacion del producto
127245 Timoén
127250 Rumbo de la embarcacion
127258 Variacion magnética
128259 Velocidad, respecto al agua
129025 Posicion, actualizacion rapida
129026 COG y SOG, actualizacion rapida
129029 Datos de posicion GNSS
129033 Ajuste hora local
129283 Error de desviacion
129284 Datos de navegacion
129285 Navegacion - Informacion sobre ruta/WP
130577 Datos de direccién
130816 PGN propiedad de FURUNO
130818 PGN propiedad de FURUNO
130821 PGN propiedad de FURUNO
130823 PGN propiedad de FURUNO
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PGN Descripciéon
130825 PGN propiedad de FURUNO
130827 PGN propiedad de FURUNO
130841 PGN propiedad de FURUNO

PGN de salida para la unidad de control

PGN Descripcion Ciclo de envio
059392 Reconocimiento ISO No periédico
059904 Solicitud ISO No periddico
060928 Reclamacion de direccion ISO No periddico
061184 PGN propiedad de FURUNO No periodico

Funcidn del grupo de solicitud NMEA No periédico
126208 Funcion de grupo de comando NMEA No periddico

Funcion del grupo de reconocimiento NMEA No periddico
126464 Lista de PGN: Funcion de grupo de PGN de transmisiéon | No periddico

Lista de PGN: Funcion de grupo de PGN de recepcién No periédico
126720 PGN propiedad de FURUNO No periédico
126993 Latido 6000 ms
126996 Informacion del producto No periédico
126998 Informacion de configuracion No periddico
130825 PGN propiedad de FURUNO No periddico
130827 PGN propiedad de FURUNO No periédico
130841 PGN propiedad de FURUNO No periodico
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Esta pagina se ha dejado en blanco a propésito.
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3.

CONFIGURACION INICIAL

3.1

Este capitulo le muestra cdmo introducir la configuracion inicial. Es posible que el
menu contenga algunos elementos que no se apliquen a su sistema. Como minimo,
se deben realizar ajustes en los siguientes menus:

* Menu de [Caracteristicas del Barco]

* Menu de [Configuracion en Puerto]
Nota: El menu [Configuracion en Puerto] no se muestra en el caso de barcos
equipados con sistema EVC.

Menu [Inicializar]

Después del montaje y de haber completado el cableado, pulse la tecla para
encender el sistema. La primera vez que el sistema recibe alimentacién, aparece el

menu [Inicializar].

Inicializacion

Idioma: English

Configuracion de Unidades

Modo Funcionamiento

[ < | Qav ANT. Z3Ent.

Para configurar el NAVpilot-300, siga el procedimiento que se indica a continuacion.

1. Se selecciona [Idioma], pulse la tecla E

English |

Configuracion de Francais

Inicializ

Modo Funcionam Espanol

Deutsche

N v @EAANT. C3Ent
2. Pulse latecla gEIP para seleccionar el idioma adecuado y, a continuacion, pulse
la tecla g para aplicar el ajuste.
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3. Pulse la tecla 4P para seleccionar [Configuracion de Unidades] y luego, .

Configuracion de Unidades
Unidad Velocidad: kn

Unidad de Escala: NM

| <] Vv @AANT. CDEnt.

4. Seleccione la unidad que desea ajustar y, a continuacion, pulse la tecla @
La siguiente tabla muestra las opciones disponibles para cada unidad.

Unidad Opciones disponibles
Velocidad | [kn] (nudo), [km/h] (kildbmetros por hora), [MPH] (millas por hora)
Escala [NM] (millas nauticas), [km] (kildmetros), [SM] (millas terrestres), [NM, yd]

(millas nauticas, yardas), [NM, m] (millas nauticas, metros), [km, m]
(kildmetros, metros), [SM, yd] (millas terrestres, yardas)

5. Seleccione las unidades segun sea necesario y pulse la tecla E

6. Pulse latecla para volver al menu [Inicializar].

7. Pulse la tecla JEP para seleccionar [Modo Funcionamiento] y luego, @

Modo Funcionamiento

Instalacion

Simulador

Presentacion

[ < | a3v ANT. 3 Ent.

8. Se selecciona [Instalacion]; pulse la tecla @ para abrir el [Menu Instalacion].

Menu Instalacion

Idioma: English

Configuracion de Unidades

Configuracion de Pantalla

Prueba de Timon NO
Calib. Compas NO

[ 4 | Da3v ANT. 3 Ent.

Nota 1: [Simulador] y [Presentacion] no se utilizan en el funcionamiento normal.
Nota 2: El [Menu Instalacion] se puede abrir desde el modo STBY, pulsando la
tecla Y@ tres veces mientras mantiene pulsada la tecla [E27% .

9. Siga los procedimientos de las préoximas secciones (en el orden que se indica) de
este capitulo para configurar el NAVpilot.
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Menu [Configuracion de Pantalla]

El menu [Configuracion de Pantalla] le permite configurar las indicaciones en funcion
de sus necesidades como, por ejemplo, el formato de fecha y hora. Para abrir el menu
[Configuracion de Pantalla], seleccione [Configuracion de Pantalla] en el [Menu

Instalacion].

Formato Posicion: bDbD°MM.MMM’

Configuracion de Pantalla

Pantalla Rumbo: Magneti.
Present. Compas: Rumbo Arriba

Compens. Hora: 0:00

[ < | Qa3v ANT. 3 Ent.

Elemento de
menu

Descripcion

[Formato Posicion]

Permite seleccionar la forma en que se muestra la indicacion de
posicioén, en grados, minutos o segundos.

Escala de ajuste: [DD°MM.MM’], [DD°MM.MMM],
[DD°MM.MMMM’], [DD°MM’SS.S]

[Pantalla Rumbo]

Permite seleccionar la forma en que se muestra el rumbo,
verdadero o magnético.

* [Magneti.]: utiliza el rumbo magnético.

» [Verdadero]: utiliza el rumbo verdadero.

[Present. Compas]

Selecciona el modo de orientacion de la presentacion de compas.

* [Rumbo Arribal: el compas rota para mantener la proa del barco
(indicador gris) en la parte superior de la pantalla.

» [Curso Arriba]: el compas rota para mantener el rumbo
establecido (indicador rojo) en la parte superior de la pantalla.

[Compens. Hora]

Introduzca la diferencia de tiempo entre la hora local y la hora
UTC.
Margen de ajuste: de -14:00 a +14:00

Menu [Caracteristicas del Barco]

El menu [Caracteristicas del Barco] configura el NAVpilot de cuerdo con el tipo de
barco, etc. Para abrir el menu [Caracteristicas del Barco], seleccione [Caracteristicas
del Barco] en el [Menu Instalacion].

Tipo de Barco: Fuera Borda

Sensor de Timon*: Fantum Feedback

Caracteristicas del Barco

*: [Sensor de Timon] cambia a [EVCS

Veloc. Crucero: 30kn Alimentac.] cuando [Tipo de Barco]
Velocidad Giro: 5°/s
[ < ] Qav ANT. 3 Ent. o [EVCS-A Bordo].

se establece en [EVCS-Ser.Pod],
[EVCS-Fuera], [EVCS-Den/Fue]




3. CONFIGURACION INICIAL

Elemento de
menu

Descripcidn

[Tipo de Barco]

Seleccione su tipo de barco.

* [Fuera Borda]: barco de motor fueraborda

+ [Dentro/Fuera]: barco de motor intraborda/fueraborda

+ [A Bordo]: barco de motor intraborda

+ [EVCS-Ser.Pod]: barco equipado con servo POD EVC (Control
electrénico de embarcaciones)

» [EVCS-Fuera]: barco equipado con sistema EVC fueraborda

» [EVCS-Den/Fue]: barco equipado con sistema EVC en motor
intraborda/fueraborda

+ [EVCS-A Bordo]: barco equipado con sistema EVC intraborda

[Sensor de Timon]

Seleccione su tipo de sensor de timoén (unidad de referencia de

timon).

+ [Fantum Feedback]: el sensor de timon no esta instalado. Para
ver mas informacioén sobre Fantum FeedbackTM, consulte
seccion 1.3.5.

* [Sen. Giratrio]: para la unidad de referencia de timén FAP-6112
de FURUNO.

* [Sensor Lineal]: para sensor lineal SEASTAR SOLUTIONS
AR4502.

Nota: Se muestra [Sensor de Timon] cuando [Tipo de Barco] esta

establecido en [Fuera Bordal], [Dentro/Fuera] o [A Bordo].

[EVCS Alimentac.]

Seleccione si la alimentacién se suministra o no desde el sistema
EVC, de acuerdo con las especificaciones del sistema EVC
conectado al NAVpilot (puerto DBW).

» [Entradal: la alimentacion se suministra desde el sistema EVC
al NAVpilot (puerto DBW). Seleccione esta opcion cuando el
NAVDpilot esté conectado con el sistema YANMAR VC10.

+ [Salida]: la alimentacion se suministra desde el NAVpilot (puerto
DBW) al sistema EVC. Seleccione esta opcién cuando el
NAVpilot esté conectado con el sistema VOLVO PENTA IPS,
YAMAHA Helm Master o SEASTAR SOLUTIONS OPTIMUS.

Nota: Se muestra [EVCS Alimentac.] cuando [Tipo de Barco] esta

establecido en [EVCS-Ser.Pod], [EVCS-Fuera], [EVCS-Den/Fue]

o [EVCS-A Bordo].

[Veloc. Crucero]

Introduzca la velocidad de crucero de su barco.

[Velocidad Giro]

Introduzca la velocidad de giro de su barco.

Nota: Introduzca la [Velocidad Giro] en funcién de las
especificaciones del barco. Sila velocidad se configura en un valor
superior a las especificaciones del barco, es posible que el timon
gire de forma brusca en un waypoint, lo que provocaria una
situacién peligrosa. Ademas, es posible que no pueda cambiar
correctamente el rumbo si la velocidad es superior a la velocidad
real de giro del barco.
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Menu [Configuracion en Puerto]

Los menus [Configuracion en Puerto] de la unidad de referencia del timoén (sensor de

timén) y de Fantum Feedback ™ son diferentes. Para abrir el ment [Configuracion en
Puerto], seleccione [Configuracion en Puerto] en el [Menu Instalacion].

Nota: El menu [Configuracion en Puerto] no se muestra cuando [Tipo de Barco] esta
establecido en [EVCS-Ser.Pod], [EVCS-Fuera], [EVCS-Den/Fue] o [EVCS-A Bordo].

Menu [Configuracion en Puerto] de la unidad de referencia del

timoén

Configuracion en Puerto
Alineacion de Sensor URT
Purgar Hidrau.

Configu. Limite de Timon

[ < | Q3v ANT. 3 Ent.

[Unidad Servo]

1. [Unidad Servo] esta seleccionado en el menu
[Configuracion en Puerto], seleccione la tecla E

2. Pulse la tecla 4Z3P para seleccionar la unidad de servo y
luego, €.
* [Reversible 24 V]. bomba reversible 24 V
* [Reversible 12 V]. bomba reversible 12 V
» [Safe-Helm 24 V]: unidad de servo Accu-Steer FPS 24V
» [Safe-Helm 12 V]: unidad de servo Accu-Steer FPS 12V

[Alineacion de Sensor URT]

Reversible 24 V
Reversible 12 V

Safe-Helm 24 V
Safe-Helm 12 V

1. Pulse la tecla 4P para seleccionar [Alineacion de Sensor URT] en el menu

[Configuracion en Puerto] y luego, E
Aparecera el mensaje siguiente.

Mida posicion de centro de
timén y confirme que valor
de visualizacion es < 5°,

Si no ajuste brazo o iman
URT. El piloto NAV cambiara
indicacion BABOR y
ESTRIBOR mas tarde. Pulse
cualquier tecla para seguir.
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2. Pulse una tecla cualquiera para cerrar el mensaje e inicie la alineacion del sensor

URT.

Alineacion de Sensor URT

Tono Alineacion:

o1 1 (% 9° Coro1
[ < | [ > ] EAANT. E3Ent.

Con el timon centrado fisicamente, confirme que la indicacion de angulo del timén
mostrada es inferior o igual a £5°. De lo contrario, debe ajustar el cuerpo del
sensor del timon o la posicién del iman (si utiliza el sensor lineal SEASTAR
SOLUTIONS AR4502) para que el indicador se encuentre en el intervalo de +5°
antes de continuar.

» [Tono Alineacién]: existe un tono de alineacion que puede utilizar para ayudarle
a realizar este ajuste de forma remota. Sonara de forma continua un pitido
cuando el indicador se encuentre en el intervalo de £5°. Si no necesita utilizar
el tono de alineacion, establezca el [Tono Alineacion] en [OFF].

Pulse la tecla para cerrar la ventana [Alineacion de Sensor URT] y volver
al menu [Configuracion en Puerto].

[Purgar Hidrau.]

Pulse la tecla JEI3JP para seleccionar [Purgar Hidrau.] en el menu [Configuracion
en Puerto] y luego, £5.

Purgar Hidrau.
Temp. FET: 29.7°C (85.5°F)
Voltaje Entrada: 24.0V
Servo Mo 0.0A
EB Mover timon
B33 Mover timén
FIN
1 0 1 |[%9° 1 1 1 1e—Indicador del
< > B, - > angulo de timén

Pulse la tecla \gZEI hasta que el indicador del angulo de timoén se rellene por
completo.

Retire el tapdn de goma adecuado del cilindro para realizar el purgado de aire y
vuelva a colocarlo.

Pulse la tecla gEP hasta que el indicador del angulo de timén se rellene por
completo.

Retire el tapdn de goma adecuado del cilindro para realizar el purgado de aire y
vuelva a colocarlo.

Repita paso 2 a paso 5 para purgar por competo el aire.
Pulse la tecla para finalizar el purgado de aire.

Pulse la tecla para cerrar la ventana [Purgar Hidrau.] y volver al menu
[Configuracion en Puerto].
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[Configu. Limite de Timon]

Ajuste la posicién central del timén y, a continuacion, los limites maximos o puntos de
giro maximo del timén. No es relevante el sentido en el que esté instalado el soporte
de la unidad de referencia del timén o la barra del sensor lineal, ya que esta correccion
se realizara automaticamente. Por lo tanto, es recomendable que utilice los mismos
valores de babor y estribor del timén.

1.

10.

Pulse la tecla P para seleccionar [Configu. Limite de Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] y luego, @

Configu. Limite de Timon

Configu. Timon a la Via |

ESTRIB Limite Timon: ?27?°

Centre timén y pulse [10>>].

=B B3V EAANT. CQEnt

Se selecciona [Configu. Timon a la Via], pulse la tecla .
Aparecera el mensaje siguiente.

Centre timoén

(aprox.) y pulse

Si para establecer.

¢ Esta centrado el timén?

3 SI
&2 NO

Gire la direccion para centrar el timén y pulse la tecla @

Pulse la tecla 4EIP para seleccionar [ESTRIB Limite Timon] y luego, £5.

Gire al maximo la rueda del timén a estribor y, a continuacion, mida el angulo del
timon.

Pulse la tecla \ZEI o EFP para introducir el limite de timén de estribor y luego
pulse la tecla €.

Pulse la tecla 4EIP para seleccionar [Babor Limte de Timon] y luego, £

Gire al maximo la rueda del timén a babor y, a continuacién, mida el angulo del
timon.

Pulse la tecla \EZEI o EF rara introducir el limite de timon de babor y luego
pulse la tecla £

Pulse la tecla para cerrar el menu [Configu. Limite de Timon] y volver al
menu [Configuracion en Puerto].

Nota 1: Si aparece uno de los siguientes mensajes, vuelva a intentar realizar la
configuracién del limite de timon. Si vuelve a aparecer el mensaje, ajuste la unidad de
referencia de timon.

» Centro URT no alineado. Gire direccion o ajuste URT y vuelva a intentarlo.

» Posicion ESTRIBOR PRU fuera de rango. Gire direccion o ajuste PRU y vuelva a
intentarlo.

* Error ajustes potenciometro en direccion a BABOR/ESTRIBOR. ¢ Volver a intentar?
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Nota 2: Cuando intenta salir del menu [Configu. Limite de Timon] y quedan elementos
de configuracion sin completar, aparece el mensaje a continuacién. Confirme los
elementos que aparecen en el mensaje y complete dichos elementos.

Configuracion
incompleta de:

: Centro timoén :
' Uimite BABOR  ®]_ Elementos de

: Limite ESTRIBOR : | configuracion
¢ Volver a intentar? incompletos
23 s|

E2 NO

Nota 3: Después de completar la configuracién en el menu [Configu. Limite de
Timon], [Configu. Limite de Timon] en el menu [Configuracion en Puerto] cambia a
[Configu. Limite de Timon (Done)].

[Limite Auto de Timon]

El limite de timon automatico determina el movimiento de timén maximo en grados

desde la posicion media en los modos AUTO, NAV, Turn (Giro), FishHunter™ y
Dodge.

Nota: Complete los elementos de configuracion en el menu [Configu. Limite de
Timon] antes de introducir el limite de timén automatico.

1. Pulse la tecla P para seleccionar [Limite Auto de Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] y luego, @

2. Pulse la tecla R o EFP rara ajustar el limite de timon automatico y luego

pulse la tecla €.

El valor establecido aqui debe ser inferior a los limites de timén maximos
establecidos en el menu [Configu. Limite de Timon]. Se recomienda que el [Limite
Auto de Timon] sea 5° inferior a los limites de timén maximos establecidos en el
menu [Configu. Limite de Timon].

[Limite Manual Timon]

En el modo de esquiva, se suelen utilizar un amplio abanico de angulos de timén v,
por lo tanto, debe introducirse un numero mas alto. Sin embargo, el ajuste no debe
exceder el angulo de limite de timén inherente al barco.

No establezca un limite mas alto que el limite de timoén. Se recomienda establecer un
limite de timon manual igual o superior al limite de timén automatico. Si el limite de
timén manual establecido es inferior al automatico, es posible que el timén vuelva a
la posicion de centro demasiado rapido cuando la embarcacién esté girando
automaticamente.

Nota: Complete los elementos de configuracion en el menu [Configu. Limite de
Timon] antes de introducir el limite de timén manual.

1. Pulse la tecla g para seleccionar [Limite Manual Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] y luego, E

2. Pulse la tecla \ZEI o EF para ajustar el limite de timon manual y luego pulse

la tecla @
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En las embarcaciones con direccidn hidraulica y una bomba de direccion hidraulica
asistida por motor, los motores deben estar en marcha con una velocidad ligeramente
superior a la de ralenti antes de realizar esta prueba.

Nota 1: La prueba de timén no se puede realizar si la unidad de servo no se ha
seleccionado.

Nota 2: ANTES de realizar esta prueba, compruebe que [Ban. Muerta Tim.] en el
menu [Pruebas de Mar] (consulte la seccién 3.8) esta establecida en [Auto].

1. Pulse la tecla gZJP para seleccionar [Test timén] en el menu [Configuracion en
Puerto] y luego, £5.

Prueba de Timon
Unidad Servo:

Safe-Helm 24 V

Timon( yilice direccion para
Veloci| centrar timén antes de
Voltajq§ comenzar esta prueba.
¢ Iniciar prueba?

=3 SI

NO

12.1V

Lo 0%
B O =2 oD

2. Centre el timén y pulse la tecla @
Durante la prueba de timén, aparecera el mensaje siguiente.

Probando timén. Espere.
Pulse una tecla para cancelar.

Una vez que la prueba se ha completado, aparece el mensaje siguiente.

Prueba de timén finalizada.
Pulse cualquier tecla para seguir.

Nota: Sila prueba del timén no se pudo completar satisfactoriamente, aparecera
uno de los mensajes siguientes. Reinicie la prueba de timon después de resolver

el problema.

» Error en Prueba de timon. Pulse cualquier tecla para seguir.

» Error angulo de timén Compruebe circuito servo. Pulse cualquier tecla para

seqguir.

» Error servo de timéon Compruebe circuito servo. Pulse cualquier tecla para

seqguir.

Pulse cualquier tecla para mostrar el resultado de la prueba de timén.

Prueba de Timon

Unidad Servo: Safe-Helm 24 V
Timén DB: OK
Velocidad timén: Fast (Rapido)
Voltaje Entrada: 12.1V

" 0° 1 1
[ « | [ » | EAANT. 3

* [Unidad Servo]: tipo de servo utilizado por
NAVpilot: [Reversible 12 V (0 24 V)] o
[Safe-Helm 12 V (0 24 V)].

* [Ban. Muerta Tim.]: banda muerta del timon
([OK] o [Big] [Grande])

» [Velocidad Sensor]: velocidad del sensor
([OK], [Fast] [Rapida], o [Slow] [Lenta])

+ [Voltaje Entrada:] voltaje de entrada de la
unidad procesadora.
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Nota 1: Si [Ban. Muerta Tim.] es [Big] (Grande), el barco no se podra controlar
correctamente. Compruebe si hay aire en el sistema de gobierno y si [Velocidad
Sensor] es [OK].

Nota 2: No apague el equipo hasta que pasen dos segundos de la finalizacion de
la prueba de timon. Si se apaga accidentalmente, vuelva a realizar la prueba de
timon.

4. Pulse la tecla para cerrar el resultado de la prueba de timon.

Nota: Después de completar la prueba de timén, [Prueba de Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] cambia a [Configu. Limite de Timon (Done)].

Menu [Configuracion en Puerto] para Fantum Feedback "

Configuracion en Puerto

Unidad Servo:  No seleccionado

Purgar Hidrau.

Nivel Servo Timon: 6

| < a3v ANT. =3 Ent.

[Unidad Servo]
1. [Unidad Servo] esta seleccionado en el menu
[Configuracion en Puerto], seleccione la tecla @ Reversible 24 V

2. Pulse la tecla 4EP para seleccionar la unidad de servo y Reversible 12 V

luego, @ | Safe-Helm 24 V
* [Reversible 24 V]. bomba reversible 24 V Safe-Helm 12 V

* [Reversible 12 V]: bomba reversible 12 V
» [Safe-Helm 24 V]: unidad de servo Accu-Steer FPS 24V
» [Safe-Helm 12 V]: unidad de servo Accu-Steer FPS 12V

[Purgar Hidrau.]

1. Pulse la tecla gZIP para seleccionar [Purgar Hidrau.] en el menu [Configuracion
en Puerto] y luego, £5.

Purgar Hidrau.
Temp. FET: 29.7°C (85.5°F)
Voltaje Entrada: 24.0V
Servo Mo 0.0A

KB Mover timon

B3 Mover timén

FIN

e— Indicador de direccion

O DO @A O de gobierno

2. Pulse la tecla \gCER hasta que el indicador de la direccion de gobierno se rellene

por completo.

3. Retire el tapdén de goma adecuado del cilindro para realizar el purgado de aire y

vuelva a colocarlo.
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4. Pulse latecla g hasta que el indicador de la direccion de gobierno se rellene
por completo.

5. Retire el tapén de goma adecuado del cilindro para realizar el purgado de aire y
vuelva a colocarlo.

Repita paso 2 a paso 5 para purgar por competo el aire.
Pulse la tecla para finalizar el purgado de aire.

Pulse la tecla para cerrar la ventana [Purgar Hidrau.] y volver al menu
[Configuracion en Puerto].

[Test timén]

Nota: La prueba de timén no se puede realizar si la unidad de servo no se ha
seleccionado.

1. Pulse la tecla gEP para seleccionar [Test timén] en el menu [Configuracion en
Puerto] y luego, £9.

Prueba de Timon
Unidad Servo: Safe-Helm 24 V

V?IOC Utilice direccioén para -
Nivel { centrar timon antes de -
Voltaj{ comenzar esta prueba. [12.1V
¢lniciar prueba?

=3 SI

NO

[ < | > ] C % =02

2. Centre el timon y pulse la tecla £.

Mantenga pulsada la tecla de
flecha de ESTRIBOR hasta
que el timon se mueva.
23 Mover timon
Abortar

3. Pulse la tecla JEP vy confirme la direccion en la que se mueve el timon.
Suelte la tecla SEP-

¢ Hacia qué lado se mueve
el timén?
EB PORT (BABOR)
33 STBD (ESTRI.)
No Mover/Abortar

5. Pulse la tecla \EI o SEIF de acuerdo con la direccion en la que se mueve el
timoén que se ha establecido en el paso 3.

Utilice las teclas direccion o flecha
para mover timén al limite de
BABOR o ESTRIBOR.

IEB PORT (BABOR)
ICB STBD (ESTRI.)
3 Limite del timon
Abortar
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6. Gire el timon o pulse la tecla \ECER o EFP al maximo a BABOR o0 ESTRIBOR 'y
pulse la tecla £.

Mantenga pulsada la tecla
de flecha para mover el
timoén al limite opuesto.

KB Mover a BABOR

33 Mover a ESTRIBOR
Abortar

7. Mantenga pulsada la tecla g o AEF al maximo en la direccion opuesta a la
del paso 6.
Mientras pulsa una tecla, aparecera el mensaje siguiente.

No suelte la tecla hasta
que el timon se encuentre
en el limite.

8. Cuando el timon alcanza su limite, suelte la tecla \EEI o AEP rara que
aparezca el siguiente mensaje.

¢ Ha alcanzado el timén
su limite?
=3 g
NO
9. Lleve a cabo una de las siguientes acciones:

» Si el timén ha alcanzado su limite correctamente: pulse la tecla @ Después
de pulsar la tecla, aparecera uno de los siguientes mensajes, segun la tecla
que haya pulsado en el paso 7.

Mantenga pulsada la tecla de Mantenga pulsada la tecla de
flecha para mover el timoén al flecha para mover el timén al
limite opuesto. limite opuesto.
EB Mover a BABOR 33 Mover a ESTRIBOR
Abortar Abortar

m Abortar se pulsa en el paso 7 m Abortar se pulsa en el paso 7

+ Si el timén no ha alcanzado su limite correctamente: pulse la tecla para
mostrar el siguiente mensaje.

Prueba de timén no completada.
¢Volver a iniciar?

=3 s

NO

Pulse la tecla @ para volver a intentar la prueba de timén desde el paso 6. Si
pulsa la tecla [ . se cancela la prueba de timon.
10. Mantenga pulsada la tecla \ECEI o 4EITF al maximo en la direccién opuesta a la

del paso 7.
Mientras pulsa una tecla, aparecera el mensaje siguiente.

No suelte la tecla hasta
que el timén se encuentre
en el limite.

11. Cuando el timén alcanza su limite, suelte la tecla NI o EP prara que
aparezca el siguiente mensaje.

¢ Ha alcanzado el timén
su limite?

3 s|

NO
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12. Lleve a cabo una de las siguientes acciones:

» Si el timon ha alcanzado su limite correctamente: Pulse la tecla £ para
finalizar la prueba de timén. Cuando se haya completado la prueba de timén,
aparecera el siguiente mensaje.

Prueba de timon finalizada.
Pulse cualquier tecla para seguir.

Nota: Si fuese necesario ajustar la velocidad de gobierno, apareceria el
siguiente mensaje. Pulse la tecla @ para volver a intentar la prueba de timoén
desde el paso 6. Si pulsa la tecla (S8, se cancela la prueba de timon.

Puede que ajustes sean
incorrectos, velocidad de
timoén inadecuada.

¢ Reiniciar prueba de timon?

=3 s
B2 NO

+ Si el timén no ha alcanzado su limite correctamente: pulse la tecla para
mostrar el siguiente mensaje.

Prueba de timén no completada.
¢Volver a iniciar?

3 s

NO

Pulse la tecla @ para volver a intentar la prueba de timén desde el paso 6. Si
pulsa la tecla [¥g. se cancela la prueba de timon.

13. Pulse cualquier tecla para mostrar el resultado de la prueba de timon.

* [Unidad Servo]: tipo de servo utilizado por

~ Pruebade Timon NAVpilot: [Reversible 12 V (0 24 V)] 0
Unidad Servo: Safe-Helm 24 V [Safe-Helm 12 V (0 24 V)]
Velocidad timén: OK . . -
Nivel Servo Timon: 5| * [Velocidad Sens:,o_r]. velocidad del sensor
Voltaje Entrada: 121V ([OK], [Fast] [Rapida], o [Slow] [Lenta])

* [Nivel Servo Timon]: cantidad de opera-
ciones con la direccién necesarias para
mover el timén.

_ + [Voltaje Entrada:] voltaje de entrada de la
=8 = @AANT. O3 unidad procesadora.

Nota: No apague el equipo hasta que pasen dos segundos de la finalizacién de
la prueba de timon. Si se apaga accidentalmente, vuelva a realizar la prueba de
timén.

14. Pulse la tecla para cerrar el resultado de la prueba de timon.

Nota: Después de completar la prueba de timén, [Prueba de Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] cambia a [Configu. Limite de Timon (Done)].
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3.4.3

3-14

Coémo ajustar el modo de timoén seguro y el modo de gobierno

Las funciones de timon seguro y de gobierno estan disponibles con la unidad de servo
Accu-Steer FPS 12V (0 24V). Si su unidad de servo es distinta, vaya a la

seccion 3.4.4.Lleve a cabo la prueba del sensor de timoén antes de la configuracion de
timoén seguro y de gobierno.

Prueba del sensor de timén (para servo Accu-Steer FPS 12V [o 24V

La prueba del sensor de timén comprueba la conexién entre la unidad procesadora y

el servo Accu-Steer FPS 12V (o 24V).

1. Pulse la tecla P para seleccionar [Test Sensor de Timon] en el menu
[Configuracion en Puerto] y luego, @

Utilice direccién para
centrar timén antes de
comenzar esta prueba.
¢Iniciar prueba?

=3 S

NO

2. Centre el timon y pulse la tecla 5.
Aparecera uno de los siguientes mensajes.

Gire direccion a BABOR Gire direccion para mover timén

o0 ESTRIBOR. a ESTRIBOR.

Pulse una tecla para cancelar. Pulse una tecla para cancelar.
Cuando esta instalado el URT Con Fantum Feedback™

3. Cuando esta instalado el URT: gire el timén en direccion BABOR o ESTRIBOR.
Con Fantum Feedback™: gire el timon en direccion ESTRIBOR.

Gire direccion para mover timén
a BABOR.
Pulse una tecla para cancelar.

Gire direccion a lado opuesto.
Pulse una tecla para cancelar.

Cuando esta instalado el URT Con Fantum Feedback™

4. Cuando esta instalado el URT: Gire el timon en la direccién opuesta a la
escogida en el paso 3.

Con Fantum Feedback™: gire el timon en direccion BABOR.

Sila conexion es normal, aparece el mensaje "Prueba sensor direcciéon completa.
Pulse cualquier tecla para seguir." . En caso de error, aparece el mensaje "Error
de prueba sensor direccion. Compruebe el sensor. Pulse cualquier tecla para
seguir." . Verifique que su sensor de timén es el Accu-Drive FPS 12V/24V.
Compruebe también que el sensor de timén esta bien conectado a la unidad
procesadora.

5. Pulse cualquier tecla para mostrar el resultado de la prueba del sensor de timén.

El siguiente ejemplo de pantalla pertenece a Fantum Feedback™. Con el URT
instalado, el aspecto del indicador de la parte inferior de la pantalla cambia.

Test Sensor de Timon

Input 1 Universal: STBD* (ESTRL.*)
Input 2 Universal: PORT* (BABOR*)

[ < ] [ > | EBAANT. O3
*: aparece «--» si la prueba falla.
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6. Pulse latecla para cerrar el resultado de la prueba.

Nota: Después de completar la prueba del sensor de timén, [Test Sensor de Timon]
en el menu [Configuracion en Puerto] cambia a [Test Sensor de Timon (Done)].

Configuracién de timén seguro (para servo Accu-Steer FPS 12V [o 24V])

Configure la funcion de timén seguro desde el menu [Configuracién Timén Seguro].
Para abrir el menu [Configuracion Timén Seguro], seleccione [Configuracion Timén
Seguro] en el [Configuracion en Puerto].

Nota: La configuracion de timon seguro no se puede llevar a cabo si no se ha
completado la prueba de timén seguro.

Configuracion Timén Seguro
Timon Seguro: ON
Retraso Vuelta: 5sec
Respuesta Timon Seguro
Pitido Safe Helm: ON
[« ] 3V @AANT. C3Ent

Elemento de
menu

[Timon Seguro] Activa o desactiva el modo de timon seguro. El modo de timén
seguro, disponible con la unidad del servo Accu-Steer FPS 12V/
24V, cambia temporalmente el NAVpilot a gobierno manual
durante el intervalo de tiempo especificado cuando el timén se
gobierna con un modo de gobierno automatico. Esto evita el giro
constante del timén. Las indicaciones de modo y curso parpadean
cuando se activa el modo de timén seguro.

[Retraso Vuelta] Establece el intervalo de tiempo hasta restablecer el modo de

gobierno anterior.

* Modo NAV: cuando los datos del sensor de timon no se
introducen para el tiempo establecido, el modo NAV se
restablece.

+ Otro modo que no sea el modo NAV: cuando se navega
directamente hacia delante y los datos del sensor de timén no
se introducen para el tiempo establecido, se restablece el modo
de gobierno anterior.

Descripciéon

[Respuesta Timon | Abra la ventana [Respuesta Timon Seguro] para ajustar el valor
Seguro] de respuesta de timén seguro. Cuanto mas alto es el valor, mas
rapida es la respuesta.

Respuesta Timon Seguro
Respuesta: 5

--8—— Al girar el timon, «EST.»
0 «BAB.» se muestran en
funcién de la direccion
Gire direccion BABOR/ESTRIBOR de aquel.

tiempo de respuesta timon seguro.
Valor mas alto = Respuesta

mas rapida.

| < [ > ANT. Z3Ent.

[Pitido Safe Helm] | Activa o desactiva el pitido cuando el modo de timon seguro esta
activado.
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Configuracion de gobierno

ara servo Accu-Steer FPS 12V [o 24V

Configure la funcion de gobierno desde el menu [Configurar Gobierno]. Para abrir el
menu [Configurar Gobierno], seleccione [Configurar Gobierno] en el [Configuracion

en Puerto].

Nota: La configuracion de gobierno no se puede llevar a cabo si no se ha completado
la prueba de timén seguro.

Configurar Gobierno

Gobierno: ON
Para Veloc. Baja: 10.0kn
Power Assist Stby: OFF

Gobierno Velocidad Timoén

[ < | v @&AANT. CO3Ent
Elemento de s
. Descripcién
menu
[Gobierno] Activa y desactiva el modo de gobierno. El modo de gobierno,

disponible con la unidad de tipo Accu-Steer FPS 12V/24V,
personaliza el gobierno manual para que se ajuste a sus
preferencias. EI modo esta disponible durante el modo de timon
seguro y el modo STBY.

[Para Veloc. Baja]

Establezca la velocidad mas alta a partir de la cual se activa el
gobierno.

Nota: Cuando el gobierno se activa a una velocidad alta, puede
que el barco gire mas rapido de lo que se pretendia. Configure
[Para Veloc. Baja] de acuerdo con la embarcacion y la funcion de
timon.

Velocidad Timén]

[Power Assist Stby] | Si quiere configurar el gobierno en el modo STBY, seleccione
[ON]. Si no, seleccione [OFF].
[Gobierno Abra la ventana [Gobierno Velocidad Timén] para establecer la

velocidad de timon cuando se active el gobierno. Cuanto mas alto
sea el ajuste, mayor sera el gobierno.

El siguiente ejemplo de pantalla pertenece a Fantum Feedback ™.
Con el URT instalado, el aspecto del indicador de la parte inferior
de la pantalla cambia.

Gobierno Velocidad Timén
Velocidad Sensor:

Gire direccién BABOR/ESTRIBOR
para establecer velocidad timon.
Valor mas alto = Resp. mas rapida

| « | = ANT. 3Z3Ent.

3.4.4

Confirmacion de la configuracién en puerto

Al entrar en la configuracidén en puerto, confirme que esta se ha completado
correctamente y que las funciones de timén seguro y gobierno funcionan

adecuadamente.
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Nota: El siguiente procedimiento no es necesario para Fantum Feedback ™.
1. Muestre el indicador de angulo de timén.

2. Gire al maximo la rueda del timén a babor en puerto.

3. Confirme que el indicador de angulo de timén muestra el valor establecido en
[ESTRIB Limite Timon].

4. Gire al maximo la rueda del timén a estribor en puerto.

5. Confirme que el indicador de angulo de timén muestra el valor establecido en
[Babor Limte de Timon].

Confirmacién del gobierno del timén

Muestre el indicador de angulo de timén o el indicador de direccién de gobierno.
Seleccione el modo AUTO en puerto.

Pulse la tecla gZ3JP para establecer el rumbo.

o Dd =

Con el URT instalado, confirme que el timén gira a estribor con el indicador de

, . y ™ . . . 7
angulo de timon. Para Fantum Feedback , confirme visualmente que el timén
gira a estribor.

Pulse I para establecer el rumbo.

6. Con el URT instalado, confirme que el timdn gira a babor con el indicador de
angulo de timoén. Para Fantum Feedback ", confirme visualmente que el timon
gira a babor.

Confirmacién del modo AUTO en el mar

1. Seleccione una zona segura y navegue a velocidad lenta.

2. Seleccione el modo AUTO y confirme que el NAVpilot controla la embarcacion
correctamente.

Prueba del sensor de timén

Nota: Confirme que el barco esta equipado con la unidad de servo Accu-Steer FPS
12V (0 24V).

1. Realice una pulsacién larga de la tecla para abrir el menu, seleccione
[Otros Menus] — [Configurar Sistema] — [Diagndstico] — [Test Sensor de
Timon].

2. Realice la prueba del sensor de timén, consultando las pagina 3-14.

Confirmacion de la activacion de la funcién de gobierno

Nota: Cuando [Gobierno] esta establecido en [ON], lleve a cabo el siguiente

procedimiento.

1. Cuando [Power Assist Stby] esta establecido en [ON] en el menu [Configurar
Gobierno], seleccione el modo STBY. Cuando [Power Assist Stby] esta
establecido en [OFF], seleccione el modo AUTO.

2. Gire el timén a estribor lentamente y, a continuacién, confirme que el gobierno
esta activado y que el timon gira a estribor.

3. Gire el timén a babor lentamente y, a continuacion, confirme que el gobierno esta
activado y que el timodn gira a babor.
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Confirmacion de las funciones de timén seguro y de gobierno

Nota: Cuando [Timon Seguro] y [Gobierno] estan establecidos en [ON], lleve a cabo
el siguiente procedimiento.

1. Seleccione una zona segura y navegue a la velocidad minima.

2. Seleccione el modo AUTO.

3. Gire el timén y ajuste la respuesta en [Respuesta Timon Seguro].
4

Mientras gira el timon, confirme que la funcidn de gobierno no funciona con
demasiada fuerza. Si fuese necesario, ajuste el valor en [Gobierno Velocidad
Timon].

5. Centre el timény deje el gobierno. El modo de gobierno cambia automaticamente
al modo AUTO. Ajuste el retraso vuelta en [Retraso Vuelta).

6. Establezca la velocidad del barco en el valor configurado en [Para Veloc. Baja].
Gire el timon y confirme que las funciones de timén seguro y de gobierno se
activan correctamente.

Nota: No gire el timon de golpe. Cuando la funciéon de gobierno funciona con
fuerza, puede que el barco gire mas rapido de lo que se pretendia.

8. Gire el timdn y ajuste la respuesta en [Respuesta Timon Seguro].

9. Cuando es dificil navegar a la velocidad establecida en el paso 6, ajuste el valor
de configuracién en [Para Veloc. Baja] para que pueda controlar la embarcacion
con mas facilidad.

Menu [NMEA2000]

El menu [NMEA2000] permite configurar el equipo conectado a la red NMEA2000/
CAN bus. Para abrir el ment [NMEA2000], seleccione [NMEA2000] en el [Menu
Instalacion].

NMEAZ2000

Lista de Dispositivos

Lista PGN Entrante

Actualizar NO

| < a3v ANT. 3 Ent.
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Elemento de menu

Descripcion

[Lista de
Dispositivos]

Muestra una lista de dispositivos conectados a la misma red
NMEA2000/CAN bus que el NAVpilot.

Nombre del dispositivo ~ Instancia del dispositivo
| |

Lista de Dispositivo:];

NAVpilot-300(Processor) (:0

(NAVpilot-300 (Procesador))
ID de CAN exclusivo

o oy ANT. CI3Ent

[Lista PGN
Entrante]

Muestra una lista de PGN que NAVpilot puede recibir. Los
elementos de la lista de PGN que estan disponibles se muestran
en negro y los elementos no disponibles en gris.

Lista PGN Entrante
I 059904 060160 060416 060928
065240 065283 065284 126208 126464 I
126720 126992 126996 127245 127250
127258 128259 129025 129026 129029

ISO Acknowledgement (Reconocimiento I1SO)

[ « | &> EAANT. 3

[Actualizar]

Actualiza los elementos que aparecen en la [Lista de
Dispositivos] y en la [Lista PGN Entrante]. Las listas se deben
actualizar cuando se agregan o se eliminan dispositivos en la
misma red NMEA2000. Para actualizar las listas, seleccione
[Actualizar] y pulse la tecla E A continuacion, seleccione [Sl] y
pulse la tecla £5.

Menu [Servo por Puerto Cables]

Puede comprobar los datos entrantes desde el puerto DBW (Conduccion por cable)
en el menu [Servo por Puerto Cables]. Para abrir el menu [Servo por Puerto Cables],
seleccione [Servo por Puerto Cables] en el [Menu Instalacion].

Nota: [Servo por Puerto Cables] solo aparece en el [Menu Instalacion] cuando [Tipo
de Barco] esta establecido en [EVCS-Ser.Pod], [EVCS-Fuera], [EVCS-Den/Fue] o
[EVCS-A Bordo] en el menu [Caracteristicas del Barco].
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Seleccione [Datos Entrantes] para supervisar los datos que se introducen. Los
elementos de la lista de [Datos Entrantes] que estan disponibles se muestran en
negro y los elementos no disponibles en gris.

Servo por Puerto Cables Datos Entrantes

[BBBEEE 127237 127245
Datos Entrantes
° CPAC Proprietary Rudder

(Timon propietario CPAC)

[ < | =3 ANT. [3JEnt. [ < | > ANT. 23

Menus [Seleccion de Sensor]

El menu [Seleccion de Sensor] selecciona la fuente de datos para los datos de rumbo,
STW, SOG y posicion. Ademas, puede abrir la pantalla [View Sensors in Use] (Ver
sensores en uso) en el menu [Seleccion de Sensor]. La pantalla [View Sensors in
Use] muestra una lista con los sensores actualmente utilizados como fuente de datos.
Para abrir el menu [Seleccion de Sensor], seleccione [Seleccion de Sensor] en el
[Menu Instalacion].

Seleccion de Sensor
View Sensors in Use

Ver sensores en uso
HDG:
STW:

SOG:
L < Qv ANT. 3 Ent.

Pantalla [View Sensors in Use] (Ver sensores en uso)

La pantalla [View Sensors in Use] muestra una lista con los sensores actualmente
utilizados como fuente de datos. Para abrir la pantalla [View Sensors in Use] (Ver
sensores en uso), seleccione[View Sensors in Use] (Ver sensores en uso) en el menu

[Seleccién de Sensor] y pulse la tecla @

Los guiones «-------- » indican que no hay conexion o que el sensor no esta activo en
€sos momentos.
Nombre del dispositivo  ID de CAN exclusivo
| |

View SeTsorS in Use l

(Ver sengoras en.use)...

HDG: . " PG-700;0: _1_4}9_5_{%%— Origen actual de los datos
POSN: l Instancia del dispositivo
STW:

SOG:

| <] vy @&AANT. 3

Para cerrar la pantalla [View Sensors in Use] (Ver sensores en uso) pulse la tecla
% -
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Coémo seleccionar el origen de datos

Por defecto, el NAVpilot detecta automaticamente los origenes de datos de lared y
se conecta a ellos. Si desea utilizar un sensor especifico como origen de datos, lleve
a cabo el siguiente procedimiento:

Active todos los sensores conectados al NAVpilot.

2. Pulse la tecla R o EF rara seleccionar los
datos del menu [Seleccién de Sensor] y pulse la
tecla €.

Aparece la ventana de seleccion de origen de datos.
El ejemplo de pantalla que aparece a la derecha Instancia del dispositivo
muestra la ventana de seleccion de origen de datos ID de CAN exclusivo
para los datos de rumbo.

Nompre del dispositivo

PG-700,: 0: 14858

3. Pulse la tecla \ZEI o AP para seleccionar el sensor y pulse la tecla £.
Con «----------- » seleccionado, el NAVpilot detecta automaticamente los origenes
de datos de la red y se conecta a ellos.

Nota: Aparece [No utilizado] en la ventana de seleccion de datos para los datos
STW. Cuando se selecciona [No utilizado], el NAVpilot no utiliza datos STW.

4. Pulse latecla para cerrar el menu [Seleccion de Sensor] y volver al [Menu
Instalacion].

Menu [Pruebas de Mar]

Los ajustes en el menu [Pruebas de Mar] requieren realizar una prueba de mar corta
en la embarcacion. Esto requiere que la embarcacion deje el puerto. Para abrir el
menu [Pruebas de Mar], seleccione [Pruebas de Mar] en el [Menu Instalacion].

Pruebas de Mar

Variaci. Magnt.:

0.0°

Configuracion de Compas

HDG M: 180° COG: 135°
| < Qav ANT. 3 Ent.

Ajuste para informacion de variacion magnética ([Variaci.
Magnt.])

Con un sensor de rumbo magnético (PG-500/PG-700, etc.), se necesita la
informacion de variacion magnética para mostrar los datos de rumbo verdadero. En
casi todos los casos, se conecta un dispositivo GPS a NAVpilot, que envia
automaticamente esta informacion de variacion a la unidad. Por lo tanto, establezca
[Variaci. Magnt.] en [Auto]. En los casos especiales en los que se requiere una
variacion manual, se pueden introducir manualmente estos valores. Tenga en cuenta
que esta seleccién solo es aplicable cuando la [Pantalla Rumbo] esta establecida en
[Verdadero] en el menu [Configuracion de Pantalla].

Cuando [Pantalla Rumbo] esta establecida en [Verdadero] en el menu [Configuracion
de Pantalla], NAVpilot mostrara la informacion de rumbo verdadero, incluso aunque
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NAVpilot esté conectado a un sensor de rumbo magnético. Esto resulta muy valioso
al conectar el radar de la serie FAR- 21X7 de FURUNO a NAVpilot, ya que estos
radares no pueden configurarse para una entrada de rumbo magnético y la marca en
forma de piruleta del waypoint solo se alineara correctamente cuando se utilice el
rumbo verdadero.

Coémo calibrar el sensor de rumbo (menu [Configuracion de
Compasl])

Puede calibrar el sensor de rumbo conectado (PG-700 o SC-30 de FURUNO) desde
el menu [Configuracion de Compas].

» Este procedimiento no es aplicable a los sensores de rumbo que no sean PG-700
y SC-30.

* No es necesario realizar de forma local ningun ajuste en el PG-700 ni en el SC-30.
NAVpilot asumira el control completo de estos sensores de rumbo.

Para abrir el menu [Configuracion de Compas], seleccione [Configuracion de
Compas] en el menu [Pruebas de Mar]. Los elementos del menu [Configuracion de
Compas] cambian de acuerdo con el sensor de rumbo (PG-700 o SC-30). El siguiente
ejemplo de pantalla pertenece al PG-700.

Configuracion de Compas
Select Compass

(Seleccionar Compas): PG-700:0
Informacion de Compas
Borrar Compas: NO

HDG M: 180° COG: 135°
| 4 v @AANT. CD3Ent

Elemento de ment Descripcion
[Select Compass] Seleccione el sensor de rumbo que se configurara.
(Seleccionar compas)
[Informacion de Muestra el nombre del modelo y la version del software del
Compas] Sensor.
Informacion de Compas
Model ID (ID Model): PG-700
Software Version 01.02:02.02

(Version de Software):

=B = ANT. 3
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Elemento de menu Descripciéon

[Calib. Compas]*! Seleccione el modo de calibracion.

* [NOJ: no se realiza la calibracion.

» [Auto]: el barco gira a estribor aproximadamente tres o
cuatro circulos completos para realizar la calibracion.
Tenga en cuenta que el barco girara a estribor los grados
establecidos en la opcién [Limite Manual Timon] del menu
[Configu. Limite de Timon]. En el caso de barcos
equipados con el sistema EVC, el barco girara a estribor
26°.

Nota: [Auto] no se muestra para Fantum Feedback ™.

» [Manual]: utilice la rueda del timon para girar el barco a
babor o a estribor tres o cuatro circulos completos a una
velocidad de aproximadamente un minuto/circulo para
realizar la calibracion.

[WAAS Mode] (Modo Encienda y apague la busqueda por satélite WAAS (SBAS).

WAAS)*2 * [Auto]: busca el satélite WAAS (SBAS) automaticamente.
+ [SBAS Apagado]: desactiva la posicion de fijacion WAAS
(SBAS).
[Compensacion Silos datos de rumbo mostrados en la pantalla son diferentes
Compas]*1*2 a la indicacion del sensor de rumbo, aplique una

compensacion en [Compensacion Compas]. Esta

compensacion se aplica a los datos del sensor de rumbo. Por
ejemplo, silaindicacioén en la unidad de control muestra 125°
pero la lectura del sensor de rumbo es 120°, introduzca «5°».

[Borrar Compas]*! Seleccione [Sl] para restaurar_los ajustes de fabrica por
defecto del sensor. Para recalibrar el sensor de rumbo.

[Reiniciar PG-700]*" Seleccione [SI] para reiniciar el PG-700. Gire el modo de
gobierno al modo STBY antes de reiniciar el PG-700.

[Compens. Cabeco]*2 | Compensa el valor de cabeceo.

[Compens.Balanceo]*2 | Compensa el valor de balanceo.

*1. Se muestra cuando PG-700 esta seleccionado en [Select Compass] (Seleccionar
compas).
*2: Se muestra cuando SC-30 esta seleccionado en [Select Compass] (Seleccionar
compas).

Cémo establecer la posicién central del timén durante la
navegacion

Lleve a cabo el siguiente procedimiento para establecer la posicion de timén en 0° a
una velocidad de navegacion normal. Si este ajuste no se realiza por completo, es
posible que se produzca un abatimiento del barco. En los barcos con dos motores,

asegurese de que se sincronicen los motores y de que mantengan una velocidad de
crucero normal.

Nota: Cuando la unidad de referencia del timén no esta instalada o el barco esta
equipado con el sistema EVC, el siguiente procedimiento no es necesario.
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3.8.4

3.8.5

3.9
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1. Pulse la tecla E3P para seleccionar [Pos. Esti. Timon Central] en el menu
[Pruebas de Mar] y pulse la tecla @
Aparecera el mensaje siguiente.

Siga un curso recto y pulse
[10>>] para establecer
¢ Estéa seguro?

= s!

NO

Gire la direccion para centrar el timoén y acelere el barco entre 10 y 15 nudos.

3. Pulse la tecla @ con el barco acelerando en linea recta para establecer la
posicién central del timén durante la navegacion.

Como establecer la banda muerta del timon

Puede ajustar la banda muerta del timén automaticamente o de forma manual.

1. Pulse la tecla gZIP para seleccionar [Ban. Muerta Tim.] en el menu [Pruebas de
Mar] y luego, £5.
2. Pulse la tecla \CER o AEF rara seleccionar [Manual] o [Auto] y pulse la tecla
3. Para Manual, proceda como se indica a continuacion:
1) Pulse la tecla gZJP para seleccionar el valor de banda muerta actual, y luego
2) Pulse la tecla \ZER o P rara ajustar el valor de banda muerta y luego
pulse la tecla £5.

Nota: Cuando la prueba de timén se realiza después de ajustar la banda muerta del
timon de forma manual, vuelva a establecer la banda muerta del timén.

Cémo compensar el valor STW

Para aplicar una compensacion a los datos STW, siga estos pasos.

1. Pulse la tecla JEIP para seleccionar [Ajustar STW] en el menu [Pruebas de Mar]

y luego, 5.

2. Pulse la tecla g o EF rara ajustar el valor de compensacion y luego pulse

la tecla E

Introduzca un 99 % o menos si la indicacion es superior al valor real y un 101 %
0 mas si es inferior al valor real. Si la indicacion de la pantalla muestra el valor
actual, mantenga el ajuste en «100 %».

Menu [Configurar Parametros]

NAVpilot cuenta con una funcién de ajuste automatico que permite configurar el
equipo en funcion de las caracteristicas del barco y la condicion de la mar para
obtener un rendimiento 6ptimo en el control de la embarcacién. Ademas, se ha
incorporado un algoritmo de aprendizaje automatico; se optimizan constantemente
los parametros de las ganancias de reglaje automatico, contratimén y relacién del
timén, en funcion de los datos histéricos de gobierno del barco y se almacenan para
la futura navegacion.
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Establezca cdmo gobierna el NAVpilot su barco en el menu [Configurar Parametros]
como se indica a continuacién: Para abrir el menu [Configurar Parametros],
seleccione [Configurar Parametros] en el [Menu Instalacion].

Configurar Parametros

Autoaprendizaje: o]\

Nivel Desviacion: Auto

5

Parametro Manual:

| < ] 3v ANT. 3 Ent.

Elemento de menu

Descripcioén

[Autoaprendizaje]

Activa/desactiva la funcion de autoaprendizaje del NAVpilot. La
funcion de autoaprendizaje ajusta los parametros de las
ganancias de reglaje automatico, contratimén y relacion del
timon, en funcién de los datos histéricos de gobierno del barco y
los almacena para la futura navegacion.

[Nivel Desviacion]

Puede ajustar el nivel de desviacion automaticamente o de forma
manual. Seleccione [Manual] para establecer el nivel de
desviacion manualmente y, a continuacion, introduzca el valor de
nivel de desviacion. Un valor inferior mantiene el rumbo con
mayor precision, pero el timon gira mas frecuentemente. Con un
valor mas alto, el timon se mueve menos y esta mas fijo, pero el
rumbo no se mantendra con tanta precision.

Nota: Establezca [Autoaprendizaje] en [ON] para ajustar el [Nivel
Desviacion].

[Parametro Manual]

Abra el menu [Parametro Manual] y ajuste los parametros de
gobierno manualmente.

Parametro Manual
Meteorologia: 1°
Gananc Timon: 3

Contra Timén: 1
Ajus. Manual: 0.0°

| < a3v ANT. 3 Ent.

Para obtener informacion detallada acerca de cada elemento de
configuracion, consulte "Directrices para ajustar los parametros
de gobierno manualmente” de la pagina 3-26.

Nota: Establezca [Autoaprendizaje] en [OFF] para ajustar el
[Parametro Manual].

[Calculo velocidad]

Normalmente, el navegador indica la velocidad de forma
automatica. Si el navegador falla, indique la velocidad
manualmente. Cuando introduzca la velocidad manualmente,
establezca [Calculo velocidad] en [Manual] e introduzca el valor
de velocidad del barco.
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Directrices para ajustar los parametros de gobierno manualmente

» [Meteorologia]: con mala mar, la proa del barco cae a babor y a estribor. Si se

acciona el timén con mucha frecuencia para mantener el rumbo deseado, el
mecanismo del timén se desgasta rapidamente. Para evitarlo, el ajuste por
condiciones meteoroldgicas insensibiliza el NAVpilot frente a pequenas
desviaciones de rumbo. Mientras la desviacién del rumbo no supere el valor
seleccionado, no se gobernara para corregir el rumbo.

La ilustracion siguiente muestra la derrota del barco con ajuste por condiciones
meteoroldgicas de 3° y de 7°. Por ejemplo, cuando se ajusta en 7°, el timén no se
acciona hasta que la desviacion del rumbo es mayor de 7°. Si se aumenta el ajuste
se reduce la utilizacién del mecanismo del timén, pero el barco tiende a navegar en
zigzag. Con la mar en calma, establezca a un valor inferior.

70
73N

A\

O 0

[Meteorologia] = 3° [Meteorologia] = 7°
[Gananc Timon]: cuando el rumbo del barco se desvia del fijado, NAVpilot ajusta
el timén para corregirlo. Al angulo del timén (en grados) con el que se gobierna por
cada grado de desviacion de rumbo se le denomina ganancia del timon.
Ajuste la ganancia del timén para que el barco no realice demasiadas guifiadas. La
figura siguiente proporciona directrices generales para ajustar la ganancia del
timoén.

Rapido < Velocidad > Lenta

Calma <— Condicién de la mar—— > Gruesa

Ligera < Carga > Pesada

Bajo <—— [Gananc Timon] — > Alto

[Contra Timén]: si el barco lleva mucha carga, el rumbo de proa puede cambiar
excesivamente debido a la inercia. Este fendbmeno provoca que la embarcacion
«sobrevire» respecto al rumbo previsto. Si esto ocurre, NAVpilot gobernara el timén
al costado opuesto y la proa caera, de nuevo demasiado, hacia la banda contraria.
En un caso limite, la proa oscilara varias veces hasta estabilizarse en el nuevo
rumbo. Un ajuste, llamado «contratimon» evita este tipo de oscilaciones.

Los barcos pequeinos no suelen necesitar contratimoén. Si el barco realiza muchos
zigzags antes de estabilizarse en un nuevo rumbo, aumente el ajuste de
contratimén.
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Contratimon:
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con poco ajuste ”

Contratimon:

SN TR Error grave de rumbo
~ > Rumbo
,ég"&/ previsto
IS r—‘\

ajuste correcto

Lenta

a" La funcion de contratimon retorna suavemente
R

el rumbo de proa del barco al previsto.

Velocidad —, Répido

Ligera< Carga ——— Pesada

Bajo <« [Contra Timon]

Alto

* [Ajus. Manual]: este ajuste compensa las guifiadas causadas por el mar agitado o
por cargas pesadas. Si el barco muestra una guifiada a babor, ajuste el reglaje a
estribor. A la inversa, si el barco muestra una guifada a estribor, ajuste el reglaje a

babor.

™ " .y .
Nota: Para barcos con Fantum Feedback ", la configuracién de [Ajus. Manual] no
se utiliza. Los elementos de menu estan disponibles, pero los cambios en la
configuracion se ignoran.

Menu [Piloto Auto.]

Las funciones de los modos AUTO y NAV se configuran desde el menu [Piloto Auto.]
Para abrir el menu [Piloto Auto.], seleccione [Piloto Auto.] en el [Menu Instalacion].

Piloto Auto.
Auto Avanzado: OFF
Modo NAV: Econdmico

Origen Datos Navegacion: ---------------------

Cambio Waypoint: Auto

| < ] av ANT. 3 Ent.

Elemento de menu

Descripcion

[Auto Avanzado]

El modo AUTO permite mantener un rumbo establecido, pero la
marea o el viento pueden desplazar la embarcacion. Para
compensar los efectos de los vientos y las mareas, ajuste [Auto
Avanzado] en [ON]. Su unidad NAVpilot debe estar conectada a
un navegador GPS que facilite datos de posicion (latitud y
longitud) en formato NMEA2000/CAN bus.

3-27



3. CONFIGURACION INICIAL

3-28

Elemento de menu

Descripcion

[Modo NAV]

La embarcacion puede desviarse del rumbo entre dos waypoints
en el modo NAV. Para volver al rumbo fijado, hay dos métodos
disponibles: [Precision] y [Econdmico]. Tanto [Precisién] como
[Econdmico] son opciones que usan el valor (error transversal)
XTE para gobernar el barco hacia el rumbo original antes de
esquivar el obstaculo correspondiente.

+ [Precision]: mantiene la derrota dentro de 0,01 millas
nauticas. La opcion [Precision] permite gobernar el barco de
forma mas precisa que [Econdmico].

* [Econdmico]: mantiene la derrota dentro de 0,03 millas
nauticas. La opcién [Econdmico] permite gobernar el barco de
forma mas econdémica que [Precision].

[Origen Datos
Navegacion]

Abre la ventana de seleccion de origen de datos y selecciona el
origen de los datos de navegacién que se usaran en el modo
NAV. Con «----------- » seleccionado, el NAVpilot detecta
automaticamente los origenes de datos de la red y se conecta a
ellos.

Nota: La resolucion XTE (del error transversal) del origen de
datos de navegacion debe ser de 0,001 millas nauticas o mas
precisa. De lo contrario, el rendimiento de gobierno del NAVpilot
podria verse reducido.

[Cambio Waypoint]

Cuando llegue a un waypoint de una ruta en el modo NAV, podra

cambiar al siguiente waypoint de forma automatica o manual.

* [Auto]: cambia al siguiente waypoint de destino
automaticamente cuando el barco esté dentro del area de
alarma de arribada (fijada en el ploter de cartas).

» [Manual]: es necesaria la confirmacion del operador
(pulsando cualquier tecla) antes de cambiar al waypoint
siguiente.

[A la Llegada]

Ajuste cdmo se gobernara el barco tras arribar al ultimo waypoint

de la ruta en el modo NAV.

* [Ir Recto]: navegue en linea recta después de llegar al ultimo
waypoint.

+ [Orbitar a Babor]: orbita a BABOR en torno al waypoint.

» [Orb. a Estribor]: orbita a ESTRIBOR en torno al waypoint.

+ [Fig. Ocho BABORY]: gira a BABOR con un patron de figura en
ocho.

* [Fig. Ocho ESTRL.]: giraa ESTRIBOR con un patron de figura
en ocho.

[Angulo de Giro1)/
[Angulo de Giro2]

Establece el angulo de giro del Usuario en el modo de giro.

El ajuste [Angulo de Giro1] se aplica a los El ajuste [Angulo de Giro2] se aplica a los
dos siguientes iconos de giro de usuario. dos siguientes iconos de giro de usuario.

nnN | Nr
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Menu [Opcion de Pesca]

El modo FishHunter™ es una funcion exclusiva de la serie NAVpilot de FURUNO.
Encuentre un banco de peces y fijelo como objetivo de su sonar o sonda de eco de
FURUNO, o bien un blanco de pajaros como objetivo de su radar FURUNO, e

introduzca los datos en NAVpilot. NAVpilot activara el modo FishHunter™ para
ejecutar varios giros en torno al objetivo especificado.

Puede establecer los parametros para los giros de FishHunter™ desde el menu
[Opcion de Pescal. Para abrir el menu [Opcion de Pesca], seleccione [Opcion de
Pesca] desde el [Menu Instalacion].

Opcion de Pesca

Espiral
Figura en Ocho
Zigzag

[ < | Qa3v ANT. 3 Ent.

Establezca los parametros para cada giro FishHunter™ consultando la siguiente
descripcion.

Giro en drbita

El barco orbita alrededor de su posicidn actual. Esta funcidn requiere un pléter de
cartas o un navegador GPS.

Orbita
Radio Orbita: 0.10NM

[ < | [ > | ANT. Z3Ent.

[Radio Orbita]
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Giro en espiral

El barco maniobrara en espiral en la direccion actual del rumbo de proa (STBY), del
rumbo establecido (AUTO) o del rumbo al siguiente waypoint (NAV) que estaba activo
en el momento en el que se seleccionod el giro en espiral.

Espiral [Espiral Radio]
Espiral Velocid.: 0.5kn
Espiral Radio: 0.10NM

| < ] v EAANT. CDOEnt

Distancia entre los centros de las espirales

Distancia entre los centros _ 6,28 x [Espiral Radio]
de las espirales (NM) [Espiral Velocid.]

Nota: En el modo NAV, si el barco no llega a entrar en el area de alarma de arribada,
NAVpilot no se podra cambiar al siguiente waypoint. Para evitarlo, establezca una
distancia de alarma de arribada los mas extensa posible y active la funcion de
perpendicularidad en el ploter conectado.

Giro en forma de 8

Después de que el barco haya recorrido el radio establecido en el menu, empezara a
maniobrar describiendo un ocho y volvera automaticamente a la posicion en la que se
inicio el ocho.

[Radio Fig. Ocho]

Figura en Ocho

Radio Fig. Ocho: 0.10NM

[ < | > ANT. 3 Ent.
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Giro en zigza

El giro en zigzag se inicia desde la posicion actual. La distancia entre las lineas y el
angulo de giro se puede establecer en el menu. Esta opcion de viraje se presenta en
los modos AUTO y NAV.

Zigzag
Angulo Giro: 90°
Ancho: 0.10NM

[ < ] vy @AANT. CO3Ent Z

[Angulo Giro]

Modo SABIKI™

Nota: Este elemento de menu no se muestra cuando [Tipo de Barco] estéa establecido
en [A Bordo], [EVCS-Ser.Pod] o [EVCS-A Bordo] en el menu [Caracteristicas del
Barco].

El modo SABIKI™ controla el timén mientras la
SABIKI embarcacion esta utilizando el inversor de
empuje, de forma que mantiene la popa a
barlovento (o hacia la corriente) y la proa a
sotavento (o con la corriente).

Gracias a la habilidad del modo SABIKI™ para
controlar el timén, solo el acelerador requiere un
| < | | > | @AANT. O3 Ent | ajuste periddico para mantener la embarcacion

orientada en la misma direccion. La reduccion de
los ajustes necesarios le permite centrarse mas en la pesca, incluso con poca
tripulacién a bordo.

Cuando el ajuste de la direccién de la embarcaciéon durante el modo SABIKI™ es
problematico, ajuste el nivel de respuesta para el modo SABIKI™.

™ . . .y .
» Cuando el modo SABIKI  corrige en exceso la direccion: aumente el nivel de
respuesta. Si la direccidn se corrige en exceso con este ajuste, reduzca el
acelerador inverso.

™ N . . . .y .
» Cuando el modo SABIKI " no corrige lo suficiente la direccién: reduzca el nivel de
respuesta. Si la direccién no se corrige lo suficiente con este ajuste, aumente el
acelerador inverso.
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3.12 Menu [Configurar Sistemal]

El menu [Configurar Sistema] permite establecer la configuracion del sistema como,
por ejemplo, el sonido del teclado, los ajustes compartidos en red, etc. Para abrir el
menu [Configurar Sistema], seleccione [Configurar Sistema] en el [Menu Instalacion].

Configurar Sistema

Pitido Safe Helm: ON
Pitido Teclado: ON
BLQ. TCLA: Desbloquear
Compartiendo: Unica

[ < | Q3v ANT. Z3Ent.

Elemento de men Descripcion

[Pitido Safe Helm] [Pitido Safe Helm] aparece en las siguientes condiciones:

» [Tipo de Barco] esta establecido en [EVCS-Ser.Pod],
[EVCS-Fuera], [EVCS-Den/Fue] o [EVCS-A Bordo] en el menu
[Caracteristicas del Barco].

* NAVpilot esta conectado con el sistema SEASTAR
SOLUTIONS OPTIMUS.

Activa o desactiva el sonido de pitido que se emite cuando el

sistema cambia al modo OVRD (anulacién).

[ON]: suena el pitido, [OFF]: sin pitido

[Pitido Teclado] Permite activar o desactivar el pitido del teclado.
[ON]: suena el teclado, [OFF]: sin pitido de teclado
[BLQ. TCLA] Activa o desactiva el bloqueo de teclas de la unidad de control.

+ [BLOQU.]: teclas bloqueadas.
Cuando se pulsa cualquier tecla
que no sea la tecla enla Para desbloquear,
unidad de control bloqueada, mantenga pulsada tecla

. [mend] y pulse tecla [10>>].
aparece el mensaje de la derecha.
Ademas, aparece el icono de

bloqueo (&)
Para desbloquear, pulse la tecla E mientras mantiene
pulsada la tecla [S¥gg . Si se apaga la unidad de control
mientras esta bloqueada, cuando se vuelva a encender, las
teclas estaran bloqueadas.

+ [Desbloquear]: las teclas no estan bloqueadas.

Controlador bloqueado.
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Elemento de menu

Descripcion

[Compartiendo]

La siguiente configuracién de instalacion, realizada en una unidad

maestra dentro de la red, se puede compartir y traspasar a las

subunidades de la misma red.

» Configuracion de origen de datos en el menu [Seleccion de
Sensor] (consulte la seccion 3.7)

» Configuracion de unidad de la escala y de velocidad en el menu
[Unit] (Unidad) (consulte la pagina 3-2)

» Ajuste [Pantalla Rumbo] en el menu [Configuracion de
Pantalla] (consulte la seccion 3.2)

» Ajuste [Compens. Hora] en el menu [Configuracion de Pantalla]
(consulte la seccion 3.2)

» Ajuste [Variaci. Magnt] en el menu [Pruebas de Mar] (consulte
la seccion 3.8.1)

» Ajuste[Ajustar STW] en el menu [Pruebas de Mar] (consulte la
seccion 3.8.1)

Seleccione el nivel de uso compartido apropiado entre las

siguientes opciones.

* [Unical: desactiva los ajustes compartidos.

* [Sub]: asigna la unidad de control como subunidad.

+ [Maestro]: los ajustes de esta unidad se pasan a todas las
subunidades. Cuando una pantalla multifuncién (MFD)
FURUNO se encuentra en la misma red, la MFD se asigna
automaticamente como [Maestro] y esta opcién no esta
disponible.

[Grupo]

Los ajustes de idiomas y brillo se pueden compartir dentro de un
grupo de unidades de control NAVpilot-300 y FI-70. Si se ajusta
esta configuracion en una unidad de control o FI-70 del grupo,
todas las demas unidades del mismo grupo también se ajustan,
pero los ajustes de la MFD no se ajustan. Se pueden realizar tres
agrupaciones: [A],[ B] y [C]. Seleccione un grupo apropiado para
asignar un grupo a una unidad de control.

[Ajustes Fabrical

Seleccione [SI] para restaurar los ajustes de fabrica. El sistema se
reinicia automaticamente después de seleccionar [SI].

[Guardar Config.]

Seleccione [SI] para guardar los datos de ajuste actuales como
ajustes de usuario por defecto en la memoria interna. Los ajustes
de usuario por defecto en la memoria interna se sobrescriben con
los ajustes actuales.

[Cargar Config.]

Seleccione [SI] para cargar los datos de ajuste de la memoria
interna. Los ajustes actuales se sobrescribiran con los ajustes de
usuario por defecto en la memoria interna.

[Registro Alertas]

Puede ver qué alerta o alertas se han infringido. Se muestran un
maximo de 10 alertas. Cuando se supera la capacidad, se borra
la alerta mas antigua para dejar espacio a la mas reciente.

Hora y fecha en que se produjo
|

Registro Allertas
2017/04/01 15:16:26 1803

Cébdigo de alerta

: Error de comunicacion entre unidad : C
: de control y unidad procesadora. H Descripcion de la alerta

| < = ANT. 23
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Elemento de men Descripcion

[Sim/Pres] Activa o desactiva el modo de simulacién. NO seleccione ninguna
otra opcidén que no sea [OFF] a bordo del barco. Las opciones que
no son [OFF] se destinan a mantenimiento o con fines
promocionales.

[Diagndstico] Realice varios diagnoésticos en el sistema de NAVpilot. Disponible
solo en el modo STBY. Para obtener informacion mas detallada,
consulte el manual del operador (OME-72840).

[Datos del Sistema] | Muestra los datos del sistema.

Datos del Sistema

Voltaje Entrada: 24.0V
Unidad Servo: Safe-Helm 12V
Temp. FET: 29.7°C(85.5°F)
Cor. Servo Motor: 0.0A

| < ] | > EAANT. 3

+ [Voltaje Entrada:] voltaje de entrada a NAVpilot.
* [Unidad Servo]*: tipo de servo utilizado por NAVpilot.
* [Temp. FET]: temperatura de la placa de circuitos de la unidad
procesadora.
» [Cor. Servo Motor]*: corriente del servo motor.
: No se muestra en el caso de embarcaciones equipadas con el
sistema EVC.

3.13 Vinculacion del control gestual (menu [RC sin
Cable])

La unidad procesadora se comunica con el control gestual (GC-001) a través de
Bluetooth®. Hasta tres GC-001 se pueden conectar a la unidad procesadora.

Vincule el control gestual con la unidad procesadora desde el menu [RC sin Cable].

1. Pulse la tecla gEP para seleccionar [RC sin Cable] en el [Menu Instalacion] y

luego, @

RC sin Cable

Remoto2:

Remoto3:

[ < | Qav ANT. L3 Ent.
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3. CONFIGURACION INICIAL

2. Pulse la tecla \EEI o EF rara seleccionar [Remoto1], [Remoto2] o [Remoto3]

y pulse la tecla £5.
Aparece la ventana de seleccion de dispositivo.

Ventana de seleccién de dispositivo

RC sin|Cable
Rel :
Remoto2:
Remoto3:

| <] Qa3v ANT. 3 Ent.

3. Enelcontrol gestual, para activar el modo de vinculacion, proceda de la siguiente
manera.

1)

) SYSTEMMENU (MENU DEL SISTEMA) BLQ.TCLA NO 1

ALARM (ALARMA) psi
o DIRECT (DIRECTO) °
BACKLIGHT (RETROILUMINACION)
) PARNG

ull A <E|CH ull A <& CH ullA o $§
Mantenga pulsada la tecla w para encender el GC-001.

—

° PARING. ..

2) Pulse la tecla ©ZF para abrir el menu.
3) Seleccione [SYSTEM MENU] (MENU SISTEMA) y, a continuacién, pulse la
tecla (&.
4) Seleccione [PAIRING] (EMPAREJAMIENTO)y, a continuacion, pulse la tecla
5) Seleccione [SI]y, a continuacion, pulse la tecla &.
El modo de vinculacién quedara activado y aparecera el mensaje
"PAIRING..." en el GC-001. Después de activar el modo de vinculacion en el
GC-001, el nombre del dispositivo aparecera en la ventana de seleccion de
dispositivo de la unidad de control.
RC sin Cable
Ret — EI nombre del dispositivo aparece después de
Remoto3: activar el modo de vinculacion en el GC-001.
[ < ] 3V EAANT. CDEnt

4. Pulse la tecla gEP para seleccionar el GC-001 en la ventana NP300-RC
de seleccion del dispositivo y, a continuacion, la tecla @ STBY
HDG M

Tras completar la vinculacién, aparecera la ventana de modo
STBY en el GC-001. 1 1 2

N

ota: Si el GC-001 que desea vincular no se selecciona en 20 I B

segundos, aparece el mensaje "TIME OUT!" en el GC-001 y se

Ci

erra la ventana de seleccién de dispositivo del NAVpilot-300. En este caso,

vuelva a activar el modo de vinculacion en el GC-001 y seleccione el
GC-001 en la ventana de seleccion de dispositivo.
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3. CONFIGURACION INICIAL

Menu [Alerta]

Todos los ajustes de alerta se realizan desde el menu [Alerta). Para abrir el menu
[Alerta], seleccione [Alerta] en el [Menu Instalacion].

3.14

3-36

Alerta

Ver alerta:; OFF

Aler. Desviacion: 30°

[ < | =a3v ANT. 3 Ent.

Elemento de
menu

Descripcion

[Ver alerta]

La alerta de vigilancia advierte periddicamente al timonel de que
compruebe el NAVpilot cuando esté en los modos AUTO o NAV.
Seleccione [ON] para activar la alerta de vigilancia e introduzca el
intervalo de tiempo. Si el tiempo indicado transcurre y no se ha
realizado ninguna operacién, sonara el zumbador y aparecera el
mensaje «jVer alerta!». Ademas, tres minutos después de que
suene la alarma de vigilancia, el sonido aumenta. Pulse cualquier
tecla para detener la alerta.

[Aler. Desviacion]

La alerta de desviacion sonara en los modos AUTO y NAV si el
rumbo se desvia mas que el valor establecido para dicha alerta.
Nota 1: El valor de configuracién de la alerta de desviacion se
puede cambiar, pero la alerta no se puede desactivar.

Nota 2: Cuando el NAVpilot no puede mover el timén con Fantum

Feedbackm, la alerta de desviacion suena independientemente del
valor de configuracion. En este caso, cambie al modo STBY vy gire
la direccién para mover el timon.




APENDICE 1 GUIA SOBRE CABLES
JIS

Los cables citados en el manual normalmente aparecen como Japanese Industrial Standard (JIS). Utilice la siguiente
guia para buscar un cable equivalente para su region.

Los nombres de los cables JIS pueden contener hasta 6 caracteres alfanumeéricos seguidos por un guion y un valor
numeérico (ejemplo: DPYC-2.5). Para los tipos de nucleo D y T, la designacién numérica indica el area transversal
(mm?) de los hilos del nucleo contenidos en el cable.

Para los tipos My TT, la designacion numérica indica el nimero de hilos del ntcleo contenidos en el cable.

1. Tipodenucleo 2. Tipode 3. Tipo de cubierta
D: Linea de alimentacion aislamiento Y:  PVC (Vinilo)
de doble nucleo P:  Caucho
T. Linea de alimentacion etileno-propileno
de tres nucleos DPYCY

M:  Multiples nucleos

TT: Cable de comunicaciones
de par trenzado
(1Q=cable cuadruple)

29)) (e®

4. Tipode armadura 5. Tipo de cubierta 6. Tipo de TPYCY
C: Acero Y: Cubierta de vinilo apanta”amiento

anticorrosion SLA: Todos los nucleos en un
apantallamiento, cinta de
plastico con cinta de aluminio

-SLA: Nucleos con
apantallamiento individual,
cinta de plastico con cinta
de aluminio
12 3 4 5 6

_6 4

EX: TTYCYSLA -4 MPYC -4 G
Tipo de designacion :l N.° de pares——l_ Tipo de designmmleos—f

trenzados

En la lista de referencia que aparece a continuacion se indican las medidas de los cables JIS que se usan habitualmente
con los productos de Furuno:

Nucleo Diametro Nicleo Diametro
Tipo Area Diametro | del cable Tipo Area Diimetro | del cable
DPYC-1.5 1.5mm?  1.56mm 11.7mm TPYCY-1.5 1.5mm?  1.56mm 14.5mm
DPYC-2.5 2.5mm?  2.01mm 12.8mm TPYCY-2.5 2.5mm?  2.01mm 15.5mm
DPYC-4 4.0mm?  2.55mm 13.9mm TPYCY-4 4.0mm?  2.55mm 16.9mm
DPYC-6 6.0mm?  3.12mm 15.2mm TPYCYSLA-1.5 1.5mm?  1.56mm 13.9mm
DPYC-10 10.0mm?  4.05mm 17.1mm TTYC-7SLA 0.75mm?  1.11mm 20.8mm
DPYC-16 16.0mm? 5.10mm 19.4mm TTYCSLA-1 0.75mm? 1.11mm 9.4mm
DPYCY-1.5 1.5mm?  1.56mm 13.7mm TTYCSLA-1Q 0.75mm?  1.11mm 10.8mm
DPYCY-2.5 2.5mm?  2.01mm 14.8mm TTYCSLA-4 0.75mm?  1.11mm 15.7mm
DPYCY-4 4.0mm?  2.55mm 15.9mm TTYCY-4SLA 0.75mm?  1.11mm 19.5mm
DPYCYSLA-1.5 1.5mm?  1.56mm 11.9mm TTYCYSLA-1 0.75mm?  1.11mm 11.2mm
DPYCYSLA-2.5 2.5mm? 2.01mm 13.0mm TTYCYSLA-4 0.75mm?  1.11mm 17.9mm
MPYC-2 1.0mm?  1.29mm 10.0mm
MPYC-4 1.0mm?  1.29mm 11.2mm
MPYC-7 1.0mm?  1.29mm 13.2mm
MPYCY-12 1.0mm?  1.29mm 19.0mm
MPYCY-19 1.0mm?  1.29mm 22.0mm
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