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Vorwort

Haftungsausschluss

Da Navico seine Produkte fortlaufend verbessert, behalten wir uns
das Recht vor, jederzeit Anderungen am Produkt vorzunehmen, die
sich ggf. nicht in dieser Version des Handbuchs wiederfinden.
Wenden Sie sich an Ihren Vertriebspartner vor Ort, wenn Sie
Unterstltzung bendtigen.

Der Eigenttimer ist allein dafir verantwortlich, die Gerate so zu
installieren und zu verwenden, dass es nicht zu Unféllen,
Verletzungen oder Sachschaden kommt. Der Nutzer dieses
Produktes ist allein fir die Einhaltung der Sicherheitsvorschriften an
Bord verantwortlich.

NAVICO HOLDING AS UND IHRE TOCHTERGESELLSCHAFTEN,
NIEDERLASSUNGEN UND PARTNERGESELLSCHAFTEN UBERNEHMEN
KEINERLEI HAFTUNG FUR JEGLICHE VERWENDUNG DES PRODUKTES
IN EINER WEISE, DIE ZU UNFALLEN, SCHADEN ODER
GESETZESVERSTOSSEN FUHREN KONNTE.

Lensppche Diese Angaben Jegllche Anlenungen
’Fenutarhandbucbrer un ere In tlohen zum Produkt
(Dokumenta&on de de vvurd gf aus einer anderen
Sgrache Uibersetzt (U ersetz Plvon Konflikten mit
umen n gilt die
englischsprachige Version als offizielle Fassung.

Dieses Handbuch beschreibt das Produkt zum Zeitpunkt des
Druckes. Navico Holding AS und ihre Tochtergesellschaften,
Niederlassungen und Partnergesellschaften behalten sich das Recht
vor, Anderungen an den technischen Daten ohne Ankindigung
vorzunehmen.

Copyright
Copyright © 2016 Navico Holding AS.

Garantie
Eine Garantiekarte wird als separates Dokument mitgeliefert.

Bei Fragen rufen Sie die Herstellerwebsite fUr Ihr Gerat bzw. System
auf: bandg.com.
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Behordliche Bestimmungen

Dieses Gerat wurde fur die Verwendung in internationalen
Gewassern sowie in Klstengewadssern unter der Verwaltung der
USA sowie von Landern der EU und EEA entwickelt.

Dieses Gerdt erfllt die folgenden Vorgaben:

CE-Kennzeichnung im Rahmen der Richtlinie 2014/53/EU

die Anforderungen fur Gerédte der Stufe 2 gemall dem
Funkkommunikationsstandard (elektromagnetische
Kompatibilitat) von 2008

Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Fur den Betrieb gelten die
folgenden beiden Bedingungen: (1) Dieses Gerat darf keine
schadlichen Stérungen verursachen, und (2) dieses Gerdt muss
jede Stérung tolerieren, einschlief3lich Stérungen, die
unerwlnschte Betriebsfolgen haben kénnen.

Die entsprechende Konformitatserklarung ist unter Abschnitt
Vulcan auf der folgenden Website verfliigbar: bandg.com.

1nd%Wan N
‘\ IC RSS-GEN, Abs. 1, ’ Warnung orde/r\lich fiir von der
\ “Lizenz ausgeh\ommene Geqate) /}
~Dieses Gerat erfliltt die von d@rtrzmgenommenen RSS-
Norm(en) von Industry Canada. Fiir den Betrieb gelten die
folgenden beiden Bedingungen: (1) Dieses Geréat darf keine
Stoérungen verursachen, und (2) dieses Gerdt muss jede Stérung
tolerieren, einschlief3lich Stérungen, die unerwiinschte
Betriebsfolgen haben kénnen.

Le présent appareil est conforme aux CNR d'Industrie

Canada applicables aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes: (1)
I'appareil ne doit pas produire de brouillage, et (2) I'utilisateur de
I'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si
le brouillage est susceptible d'en compromettre le fonctionnement.

Warnung

Der Benutzer wird explizit darauf hingewiesen, dass durch jegliche
Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdricklich durch die
fur die Konformitat verantwortliche Partei genehmigt wurden, die

Berechtigung des Benutzers zur Nutzung erléschen kann.
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Dieses Gerdt erzeugt, verwendet und sendet gegebenenfalls
Radiofrequenzenergie und kann, wenn es nicht geméls den
Anweisungen installiert und verwendet wird, schadliche Stérungen
der Funkkommunikation verursachen. Es gibt jedoch keine Garantie,
die das Auftreten von Stérungen bei einer bestimmten Installation
ausschlieSt. Wenn dieses Gerét schddliche Stérungen des Funk-
oder Fernsehempfangs verursacht, was durch Aus- und Einschalten
der Ausristung ermittelt werden kann, empfehlen wir lhnen, zu
versuchen, die Storung durch eine der folgenden Malnahmen zu
beseitigen:

Neuausrichten oder -positionieren der Sende-/Empfangsantenne

Erhohen des Abstands zwischen Ausristung und Empfanger

Verbinden der Ausriistung mit einem Auslass an einem anderen

Stromkreis als dem Stromkreis des Empfangers

Kontaktieren des Handlers oder eines erfahrenen Technikers

Fiir den Gebrauch in folgenden EU-Landern

konzipiert
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\ BG- Buﬂanen\

—ey- -Zypern V”/
CZ - Tschechische Republik
DK — Dénemark
EE — Estland
FI - Finnland
FR — Frankreich
DE - Deutschland
GR - Griechenland

V

\

HU - Ungarn
IS —Island
IE —Irland
— Italien
LV - Lettland
LI - Liechtenstein
LT - Litauen
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\\\
\ Na)nom@s ist ekw emgéﬂagen%s Warenz |chep/von Navionics, Inc.

LU - Luxemburg
MT — Malta
NL — Niederlande
NO — Norwegen
PL — Polen
PT - Portugal
RO - Rumanien
SK - Slowakei

- Slowenien
ES — Spanien
SE - Schweden
CH - Schweiz
TR = Turkei
UK - Vereinigtes Konigreich

Warenzeichen
Y Lomaq:e und Nawca syﬂewngetr gene Ma{ken von Navico.
Simrad” erd Unter L zenz von Kongs vervxendet

NMEA” und N!\/\EA 2000° sind eingetragene Warenzeichen der
National Marine Electronics Association.

SiriusXM” ist ein eingetragenes Warenzeichen der Sirius XM Radio
Inc.

Fishing Hot Spots” ist ein eingetragenes Warenzeichen von Fishing
Hot Spots Inc. Copyright© 2012 Fishing Hot Spots.

FUSION-Link™ Marine Entertainment Standard” ist ein eingetragenes
Warenzeichen von FUSION Electronics Ltd.

C-MAP ist ein Warenzeichen von Jeppesen.

Die Begriffe HDMI und HDMI High-Definition Multimedia Interface
sowie das HDMI-Logo sind Warenzeichen bzw. eingetragene
Warenzeichen der HDMI Licensing LLC in den USA und anderen
Landern.

SD™ und microSD™ sind in den USA, in anderen Landern oder
beiden Regionen Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen
von SD-3C, LLC.
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Wi-Fi” ist ein eingetragenes Warenzeichen der Wi-Fi Alliance”.

Weitere Kartenmaterialdaten: Copyright© 2012 NSI, Inc.:
Copyright© 2012 von Richardson’s Maptech.

Bluetooth” ist ein eingetragenes Warenzeichen von Bluetooth SIG,
Inc.

Verweise auf Produkte von Navico

In diesem Handbuch wird auf folgende Produkte von Navico
verwiesen:

Broadband Sounder™ (Breitband-Echolot)
DownScan Imaging™ (DownScan)
DownScan Overlay™ (Overlay)

GoFree™ (GoFree)

INSIGHT GENESIS® (Insight Genesis)
SonicHub® (SonicHub)

Informationen zu diesem Handbuch

- DLGSES/DOKU.EDEDLISL e_mﬁeferenzhandbuch fur die Installation von
‘/ \GeratemdeF\Vulcar\ Ser e/ ‘ \ \

:\\ . W|cht|ge\|nfo}mat|o efl, dieb sond ?ufme{ksamken erfordern,
‘ _ vverdeere fol?gt hervbr»geho

Ve
-) Hinweis: Soll die Aufmerksambkeit des Lesers auf eine
Anmerkung oder wichtige Informationen lenken.

Warnung: Wird verwendet, wenn Benutzer gewarnt
werden sollen, vorsichtig vorzugehen, um
Verletzungen und Sachschaden zu vermeiden.
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Priifung des Lieferumfangs

Prufen Sie den Inhalt des Pakets fur Ihr Gerat.

Vulcan 5 - Lieferumfang

Vulcan 5

Sonnenschutz

Dichtung fur Bediengeratmontage

Kappe (2 x bei NMEA 2000- und Sonar-Anschlissen)
Sicherungshalterung (ATC-Lamelle)

Sicherung 3 A)

Stromkabel/NMEA 2000-Kabel

Schrauben fir Bediengeratmontage (4x Nr. 10 x 0,5 Zoll PN
HD SS)

9 Schrauben fur Halterung mit Schnelllésefunktion (4x Nr. 10 x
0,75 Zoll PN HD SS)

10 Halterung mit Schnellldsefunktion

W N & 1 A W N =
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Dokumentation

Vulcan 7 FS - Lieferumfang

W N & L1 A W N =

10
11

Vulcan 7 FS

Sonnenschutz

Dichtung fir Bediengerdtmontage

Kappen (2 x bei NMEA 2000- und Sonar-Anschllssen)
Sicherungshalterung (ATC-Lamelle)

Sicherung (3 A)

Stromkabel

Schrauben fur Bediengeratmontage (4x Nr. 10 x 0,5 Zoll PN
HD SS)

Schrauben fur U-Blgel-Montage (4x Nr. 10 x 0,75 Zoll PN HD
SS)

U-Bugel
Halterungsknopfe (2 x)
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Ubersicht

Das Gerdt verfugt Uber ein integriertes CHIRP/Broadband- und
StructureScan-Sonar.

Vulcan-Gerdte kdnnen eine Netzwerkverbindung mit dem NMEA
2000 herstellen, um auf Sensordaten zuzugreifen.

Das Gerat verfligt Uber einen integrierten Hochgeschwindigkeits-
GPS-Empfanger (10 Hz) und unterstitzt Insight-Karten von Navico,
einschliel3lich Insight Genesis. Das System unterstitzt zudem Karten
von Navionics und Jeppesen sowie Inhalte, die von verschiedenen
Drittanbietern im AT5-Format erstellt wurden. Eine vollstandige
Auswahl der verfliigbaren Karten finden Sie unter gofreeshop.com,
c-map.jeppesen.com oder navionics.com.

Das Gerat kann mithilfe der mitgelieferten Halterung oder in das
Armaturenbrett als Pultmontage an Bord des Schiffes montiert
werden.

Das System ist fir den Betrieb mit 12V DC ausgelegt und toleriert
die fUr Gleichstromsysteme typischen moderaten Schwankungen.
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1 Touchscreen
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2 Einschalttaste
Um das Gerat ein- oder auszuschalten, halten Sie die Taste
gedriickt.
Durch einmaliges Driicken wird das Dialogfeld "System
Controls" (Systemsteuerung) angezeigt.

Riickseitige Anschliisse

Vulcan 5 - Riickseitige Anschliisse

7z N

l

—-PWR/N2K

1 Sonar - CHIRP, Breitband, DownScan- und SideScan-
Imaging (abhangig vom Schwinger)

Kartenleser

Stromversorgung 12-V-Gleichstrom-Anschluss und NMEA
2000

Ubersicht | Vulcan Series Installationshandbuch | 15
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Vulcan 7 FS - Riickseitige Anschliisse

ooo
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[e]eXe]
000
000

! [
| NMEA2000 [ POWER | SONAR | UL
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‘//,, <\ — »\ / \/ ‘ E‘ \
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| N )I NMEA 2000 BateneJn /ausTlg /
2 Stromversorgung - 12 V-Gleichstrom-Anschluss
3

Sonar - CHIRP, Breitband, DownScan- und SideScan-
Imaging (abhangig vom Schwinger)

4 Kartenleser
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Kartenleser

Wird fUr die Nutzung einer microSD-Speicherkarte verwendet. Der
Speicher kann fur detaillierte Kartendaten, Software-Updates, die
Ubertragung von Nutzerdaten und die Sicherung des Systems
verwendet werden.

Die Abdeckung des Kartenlesegerétes ldsst sich 6ffnen, indem die
Gummiabdeckung aufgeschoben wird.

Die Abdeckung sollte nach dem Entnehmen oder Einlegen einer
Karte immer fest geschlossen werden, um das Eindringen von
Wasser zu vermeiden.

Kartenlesegerit des Vulcan 5 Kartenlesegerdt des Vulcan 7 FS

Ubersicht | Vulcan Series Installationshandbuch | 17
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Installation

Montageort

Wahlen Sie die Einbaupositionen vor dem Bohren oder Schneiden
sorgfdltig aus. Das System sollte so montiert werden, dass der
Bediener die Steuerungen einfach verwenden und das Display
deutlich erkennen kann. Lassen Sie unbedingt einen direkten Weg
fUr alle Kabel. Das System verfuigt Uber ein Display mit starkem
Kontrast, das auch bei direkter Sonneneinstrahlung abgelesen
werden kann. Optimal ist jedoch, wenn das Gerat keinem direkten
Sonnenlicht ausgesetzt ist. Auf die gewdhlte Einbauposition sollte
maoglichst wenig Blendlicht von Fenstern oder leuchtenden
Objekten fallen.

Stellen Sie sicher, dass jegliche baulichen Anderungen, welche Sie
fur den Einbau des HDS Gerates vornehmen, die Sicherheit und
Stabilitat des Schiffs nicht beeintrachtigen! Wenn Sie sich unsicher
sind, fragen Sie einen qualifizierten Schiffbauer oder einen Monteur
fur Sc@iffselektronik.

B Bévoir&e ein Lochn ein I%’hé\Fl schnieiden, stellen Sie sicher, dass

sich keine elektrisch\in/,,@/e/itungen oderandere Teile hinter dem

/

|—=Stellen Sie sicher, dass es m&glich ist, Kabel zum gewtinschten

Montageort zu verlegen.

Lassen Sie ausreichend Freiraum zum Anschlief3en aller
erforderlichen Kabel.

Montieren Sie Teile auf keinen Fall an einer Stelle, an der sie als
Handgriff verwendet, unter Wasser geraten oder den Betrieb, das
Zuwasserlassen oder das Einholen des Bootes beeintrdchtigen
koénnten.

Der Montageort kann den internen GPS-Empfanger beeinflussen.
Testen Sie das Gerdt am gewinschten Montageort, um einen
zufriedenstellenden Empfang sicherzustellen. In Bereichen mit
schlechtem Empfang kann eine externe GPS-Quelle erganzend
angeschlossen werden.

Waéhlen Sie einen Bereich aus, an dem das Modul keinen starken
Vibrationen oder Hitze ausgesetzt ist.

Eine ausreichende BelUftung ist erforderlich.
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Warnung: Unzureichende BelUftung kann zu einer
Uberhitzung des Geréts fuhren. Das System ist fir den
Betrieb in einem Temperaturbereich von -15 °C bis
+55 °C vorgesehen.

Allgemeine Angaben zu Breiten- und Héhenbedarf finden Sie im
Abschnitt "Malzeichnungen” auf Seite 69.

Wahlen Sie einen Standort, an dem das Modul keinen Bedingungen
ausgesetzt ist, die die Schutzart Gberschreiten. Weitere
Informationen hierzu finden Sie im Abschnitt "Spezifikationen" auf Seite
67.

Warnung: Stellen Sie bei der Installation sicher, dass
angemessene Sicherheitsausrustung verwendet wird.
Dazu zahlen z. B. Ohrenschitzer, Schutzbrillen,
Handschuhe und Staubschutzmasken.
Elektrowerkzeuge kdnnen sichere Gerduschpegel
_ | Uberschreiten und eine Ablésung gefahrlicher
| Kleinteile verursachen. Zuderﬂk}ann der Staub
| zahlreicher I\/\até\gj;élien, Eie h'j@‘Tng‘Bootsbau

ilg[wéndet W@[déﬁ, [rritation m‘mﬁd&c’héden an Augen,
Haut und Lungen verursachen.

Biligelmontage

Montage der Halterung mit Schnelllésefunktion

Das Vulcan 5 kann mit der Halterung mit Schnelllésefunktion
montiert werden.

1. Platzieren Sie die Halterung am gewUnschten Montageort.
Stellen Sie sicher, dass die Hohe am gewlnschten Montageort
fur das Display in der Halterung ausreicht, dass das Display
geneigt werden kann, und dass die Kabel rlickseitig
angeschlossen werden kdnnen.

-» Hinweis: Stellen Sie sicher, dass die Hohe am gewdinschten
Montageort fir das Display in der Halterung ausreicht, dass das
Display geneigt werden kann, und dass die Kabel riickseitig
angeschlossen werden kdnnen.

Installation | Vulcan Series Installationshandbuch | 19



2. Markieren Sie die Bohrlécher, indem Sie die Halterung als
Schablone verwenden, und bringen Sie die Vorbohrungen an.

> Hinweis: Wahlen Sie Montageschrauben, die fur das jeweilige
Oberflachenmaterial geeignet sind. Wenn das Material zu diinn
fur selbstschneidende Schrauben ist, verstarken Sie es oder
montieren Sie den Blgel mit Maschinenschrauben und gro3en

Unterlegscheiben. Verwenden Sie nur Edelstahlschrauben der
Glte 304 oder 316.

3. Schrauben Sie die Halterung fest.

—

\/\ B : ﬁ\f\r}e das gz\erit/(deﬂw BUgeE@)rési%
’\\/\**::)// @y//\ JJ E} /J

= @@ @~

5. Neigen Sie das Gerat, bis der gewinschte Winkel erreicht ist.
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Entnehmen des Gerédtes aus der Halterung mit Schnellldsefunktion
Ziehen und halten Sie den Ausldsegriff und entnehmen Sie das
Gerdt anschlieBend aus der Halterung.

 rrme )
b e
‘\ \ftﬂ(\an 7\FS kan mﬂrlb Blug |tf.ruﬁg montiert werden.

\\ T\ Plat eren %gg?en éugel aﬂn gew@}chte)v\ontageort Stellen

——"Sje 5|cher dassam gevvdmchrerrﬁbﬁtageort genigend Hohe
fur das Display in der Halterung verfligbar ist und dass das
Display gekippt werden kann. AulRerdem muss auf beiden
Seiten ausreichend Platz vorhanden sein, um die Kndpfe zu
|6sen und festzuziehen.

2. Markieren Sie die Bohrlocher, indem Sie den Bligel als
Schablone verwenden, und bringen Sie die Vorbohrungen an.
Wahlen Sie Montageschrauben, die fiir das jeweilige
Oberflaichenmaterial geeignet sind. Verstarken Sie zu diinne
Materialien fur selbstschneidende Schrauben, oder montieren
Sie den Bugel mit Maschinenschrauben und grof3en
Unterlegscheiben Verwenden Sie nur Edelstahlschrauben der
GUte 304 oder 316.

3. Schrauben Sie den Blgel fest.

4. Befestigen Sie das Display mithilfe der Kndpfe am Bigel. Ziehen
Sie die Schrauben nur handfest an. Die Ratschenzdhne am Biigel
und am Gerdtegehduse greifen ineinander und verhindern, dass
sich der eingestellte Winkel des Gerédts dndert.

Installation | Vulcan Series Installationshandbuch | 21



Paneelmontage
Die Schrauben und die Dichtung fur eine Paneelmontage sind im

Installationsanleitung, die im Lieferumfang des Schwingers
enthalten ist.

22 | Installation | Vulcan Series Installationshandbuch



Verkabelung

Richtlinien

Was Sie nicht tun sollten:

Was Sie unbedingt tun

sollten:

Vermeiden Sie ein starkes
Abknicken der Kabel.

Denken Sie an Zugentlastungen
und Abtropfschlaufen bei der
Verkabelung.

Verlegen Sie die Kabel nicht auf
eine Weise, die ein Eindringen
von Wasser in die AnschlUsse
ermdglicht.

Befestigen Sie alle Kabel zur
Sicherung mit Kabelbindern.

Verlegen Sie keine Datenkabel
in der Nahe von Radar, Sendern
oder Kabeln, die viel Strom oder

Loten, crimpen und isolieren Sie
alle Kabelverbindungen, wenn
Sie Strom- oder NMEA 2000-

,J;gﬁejireguenzen Qbertraqen.

Kabel verlangern oder kurzen.

— N\ \ ) ‘ L&sén Sjg}usreichend Platz

] \\j \ \/ n in‘a“e'mAnschIUssen, um das
- ) // \/\ ,J Ansghlig@p% und Entfernen der

T Kabel zu erleichtern.

kompatibel ist.

Warnung: Unterbrechen Sie vor Beginn der
Installation die Stromversorgung. Wenn die
Stromversorgung nicht unterbrochen oder wahrend
der Installation hergestellt wird, kann es zu Feuer,
einem elektrischen Schock oder schweren
Verletzungen kommen. Vergewissern Sie sich, dass die
Spannung der Stromversorgung mit dem System

Warnung: Das System verfligt Uber eine
Nennspannung von 12V DC und ist nicht fur die
Verwendung in 24-V-DC-Systemen geeignet.

Verkabelung | Vulcan Series Installationshandbuch
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Warnung: Das Pluskabel (rot) sollte immer mit der
mitgelieferten Sicherung oder einem Trennschalter
(moglichst nahe am Sicherungswert) an (+) DC
angeschlossen werden.

——
NN Y Y
\ ~ \ \//{// U <
N D S\ = ) W %
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Stromanschliisse

Vulcan 5 - Stromanschluss

Das Gerat wird mit 12 V Gleichstrom betrieben. Es ist gegen
Verpolung sowie Unter- und Uberspannung geschitzt (fir einen
bestimmten Zeitraum).

Aus dem Stecker des mitgelieferten Stromkabels gehen zwei

getrennte Kabel ab. Das dickere der beiden Kabel bietet die
folgenden Funktionen:

Stromversorgung des Systems (rote und schwarze Kabel)
Kontrolle des StromanschluBstatus (gelbes Kabel)

Stromkabel

N =

12-V-Gleichstrom-Pluskabel (rot) mit montierter
Sicherungshalterung

3  12-V-Gleichstrom-Minuskabel (schwarz)
4 Kabel zur Stromkontrolle (gelb)

5 12-V-DC-Stromversorgung des Schiffes
6 NMEA 2000-Kabel und -Steckverbinder

Schlie3en Sie das rote Kabel mit einer 3-A-Sicherung an (+) DC an.
SchlieBBen Sie das schwarze Kabel an (-) DC an.

Das Gerat kann Uber die Ein-/Ausschalttaste vorne am Gehduse ein-
und ausgeschaltet werden.

Verkabelung | Vulcan Series Installationshandbuch | 25



Vulcan 7 FS

Das Gerat wird mit 12 V Gleichstrom betrieben. Es ist gegen
Verpolung sowie Unter- und Uberspannung geschlitzt (fir einen
bestimmten Zeitraum).

Das mitgelieferte Stromkabel besteht aus vier Elementen, die
folgende Funktionen haben:

Stromversorgung des Systems (rote und schwarze Kabel)
Kontrolle des StromanschluBstatus (gelbes Kabel)
Anschluss an einen externen Alarm (blaues Kabel)

L TT— \ TW \
| N )1 Sfromka\oel ‘ _J /

2 12-V- Pluskabel (rot) mit montierter S|cherungsha|terung
3  12-V-Minuskabel (schwarz)

4  Kabel zur Stromkontrolle (gelb)

5 Alarmkabel (blau)

6 12-V-DC-Stromversorgung des Schiffes

Schlie8en Sie das rote Kabel mit einer 3-A-Sicherung an (+) DC an.
Schliel3en Sie das schwarze Kabel an (-) DC an.

Das Modul kann Uber die Ein-/Ausschalttaste vorne am Gehause
ein- und ausgeschaltet werden.

Anschluss fiir die Stromversorgung

Uber die gelbe Ader im Stromkabel wird das Gerét bei vorhandener
Stromzufuhr eingeschaltet.
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Leistungssteuerung nicht angeschlossen

Das Gerat wird ein- und ausgeschaltet, indem die Ein-/
Ausschalttaste vorne am Modul gedrickt wird. SchlieBen Sie das
gelbe Kabel fir die Stromkontrolle nicht an, und schiitzen Sie das
Ende mit Isolierband oder Schrumpfschlauch , um einen Kurzschluss
zu verhindern.

Stromsteuerung fiir Pluskabel (Automatisch)
Das Gerat wird eingeschaltet, sobald es unter Strom steht. Legen Sie
die gelbe Ader nach der Sicherung mit der roten Ader zusammen.

=> Hinweis: Das Gerat kann Uber die Ein/Aus-Taste nicht
ausgeschaltet werden, aber es wird in den Standby-Modus
versetzt. (Dabei wird auch die Hintergrundbeleuchtung
ausgeschaltet.)

Leistungssteuerung fiir Ziindung
Das Gerat wird aktiviert, sobald die Zindung eingeschaltet wird, um

— die- Mdtoreﬁitrstaﬁeﬁehﬁeﬁen Sleﬂ@laﬁgeLbe Kabel an den
\Zubeh\f Ausgang M&or—Haupt@élters an.

-X Hmyels tarter atterlen‘und Moto‘rbatterlen sollten Uber
—— eiren gemeinsamen Er SS- v?rfugen

Externer Alarm

= Hinweis: Ein externer Alarm kann nur an das Vulcan 7 FS
angeschlossen werden.

Der externe Alarm kann entweder ein kleiner Piezo-Summer sein,
der direkt angeschlossen wird, oder eine Uber ein Relais
angeschlossene Alarmsirene.

Alarme werden global im System konfiguriert. Dies bedeutet, dass
sie von einem beliebigen Multifunktionsgerdt oder Instrument aus
konfiguriert und auf einem beliebigen Gerat gesehen, gehoért und
quittiert werden kénnen. Einzelne Gerate kénnen auch so
eingerichtet werden, dass ihr interner Summer nicht ertént und sie
die Alarminformationen nur anzeigen. Nahere Informationen zum
Konfigurieren von Alarmen finden Sie im Abschnitt "Alarme" der
Betriebsanleitung.
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Anschluss von Steuerungsgeraten

Das Gerat kann Uber eine ZC1- oder ZC2-Fernbedienung gesteuert
werden, die an das NMEA 2000-Netzwerk angeschlossen ist.

NMEA 2000-Backbone

NMEA 2000-Gerateverbindung

Das System verflgt Gber einen NMEA 2000-Port, Uber den
verschiedene Daten von unterschiedlichen Quellen empfangen und
weitergegeben werden kénnen.

Planung und Installation des Netzwerk-Backbones

Das Backbone muss — normalerweise vom Bug zum Heck —
zwischen den Einbaupositionen aller Gerate verlaufen, die installiert
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\\
\ Ein NMEA ZOOO\Netzvvérk benbtlgt elne

werden sollen, und darf von keinem der Gerdte mehr als 6 m
entfernt sein.

Folgende Komponenten kénnen in ein Backbone eingebunden
werden:

Micro-C-Kabel: 0,6 m, 1,8 m, 4,5 m,und 7,6 m.

T-Steckverbinder oder 4-Wege-Steckverbinder. Wird fir den
Anschluss eines Verbindungskabels an das Backbone verwendet.
Micro-C-Stromkabel. Verbinden Sie das Backbone mithilfe eines
T-Steckverbinders oder eines 4-Wege-Steckverbinder so, dass die
Netzwerkbelastung optimiert werden kann.

= Hinweis: Wenn ein Windsensor verwendet wird, sollte das
Mastkabel an einem Ende des Backbone angeschlossen
werden, da der Sensor mit einem Abschlusswiderstand
ausgestattet ist.

-> Hinweis: Die meisten NMEA 2000-Geréate konnen direkt an das
SimNet-Backbone angeschlossen werden, fir den Anschluss
von SimNet-Gerdten an ein NMEA 2000-Netzwerk werden
Ag@pterkabel bendtigt.

0 ™ N N N\~

NN\ )7
StromVerSOrgun\g des Netzwe

ne | |gerﬁ 12-V-DC-
’Yromversorgung mit einer 3-A-Sicherung oder einem
Schutzschalter.

In kleineren Systemen kénnen Sie den Stromanschluss an jeder
Stelle im Backbone vornehmen.

Bei groBeren Systemen muss der Stromanschluss an zentraler Stelle
im Backbone vorgenommen werden, um zu gewahrleisten, dass der
Spannungsabfall im gesamten Netzwerk gleichmaliig erfolgt.

= Hinweis: Wenn Sie ein vorhandenes NMEA 2000-Netzwerk
erganzen, das schon eine eigene Stromversorgung hat, stellen
Sie keinen weiteren Stromanschluss an einer anderen Stelle im
Netzwerk her, und stellen Sie sicher, dass das bestehende
Netzwerk nicht mit 24 V Wechselstrom betrieben wird.

= Hinweis: Das NMEA 2000-Netzkabel darf nicht mit denselben
Anschllssen wie die Starterbatterien, der Autopilot-Computer,
das Bugstrahlruder oder anderen Gerdten mit hohem
Strombedarf verbunden werden.
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\\); )\AEA E{)OO Gelfat ‘ TW D

Die folgende Darstellung zeigt ein typisches kleines Netzwerk. Das
Backbone besteht aus direkt miteinander verbundenen T-
Steckverbindern.

SuXEN /\: /‘ B

Steckverbinder zum Gerat

3 Verbindungskabel, sollte nicht ldnger als 6 m sein
4  AbschlUsse

5 Backbone

6 Stromkabel

CZone-Verbindung zu NMEA 2000

Wenn eine Schnittstelle zum C-Zone-Netzwerk besteht, wird die
Nutzung einer BEP-Netzwerkschnittstellenbriicke empfohlen, um
die beiden Netzwerk-Backbones miteinander zu verbinden.

Die Brticke zwischen CZone und NMEA 2000 isoliert die
Stromversorgung der beiden Netzwerke, erlaubt jedoch den
beiderseitigen freien Datenaustausch.

Die Schnittstellenbriicke kann auch als Erweiterung des NMEA 2000-
Netzwerks verwendet werden, wenn die maximale Anzahl der
Knoten (Knoten = alle mit dem Netzwerk verbundenen Gerate) im
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Netzwerk erreicht oder die maximale Kabelldnge von 150 m
Uberschritten wurde. Nachdem eine Schnittstellenbriicke
eingerichtet wurde, kdnnen weitere 40 Knoten und zusatzliche
Kabelldngen hinzugeflgt werden.

Die Schnittstellenbriicke ist von Ihrem BEP-Handler erhaltlich. Fur
nahere Informationen besuchen Sie bitte die BEP-Website unter
www.bepmarine.com.

if

=l -

Schwingeranschluss

Das Gerat verflgt Uber ein integriertes Chirp-, Broadband- und
StructureScan-Sonar.

__ Schwinger mit einem 9-Pin-Stecker kdnnen direkt an die 9-Pin-

e @Déﬁse\bd'f\der Riickseite des %eréts ’?@pscﬁl\o‘ssen werden. Die

\ Bezeiéﬁwﬂgen der%r),,/SchIUsse sind el ktﬁu{\der Ruckseite des

D\ Sypuafgednce L | ) )

. > Hinweis: Der Stecker am Schwingerkabel ist verpolungssicher
und Idsst sich nur in einer Ausrichtung an die Buchse

anschliel3en. Schliel3en Sie das Kabel an, und drehen Sie den
Sicherungsring, um es am Anschluss zu sichern.

- Hinweis: Anleitungen zur Installation des StructureScan HD-,
StructureScan 3D- und TotalScan-Schwingers sind im
Lieferumfang der Schwinger enthalten.

-> Hinweis: Ein 7-poliges Schwingerkabel kann mithilfe eines 7-
zu-9-poligen Adapterkabels angeschlossen werden. Verfligt der
Schwinger jedoch Uber einen Schaufelrad-
Geschwindigkeitssensor, werden Daten zur Geschwindigkeit im
Wasser nicht auf dem Gerét angezeigt.
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a System
% Netzwerk

«/orzurKhmen C (
t/me| stellu

= vdgerfommen Setup-Einst

Software-Einrichtung

Dieses Gerdt muss vor der Nutzung konfiguriert werden, damit Sie
sein volles Potenzial ausschopfen kdnnen. In den folgenden
Abschnitten werden Einstellungen beschrieben, die in der Regel
nach der erstmaligen Konfiguration nicht mehr gedndert werden
muUssen. Persdnliche/r Benutzereinstellung und -betrieb werden im
Benutzerhandbuch beschrieben. Durch Auswahl der Schaltflache
Startseite (Home) gelangen Sie zur Startseite, die in drei
verschiedene Bereiche unterteilt ist. Die scrollbare Symbolleiste auf
der linken Seite ist der Werkzeugbereich. Wahlen Sie Einstellungen
im Werkzeugbereich, um das Dialogfenster Einstellungen
aufzurufen und so auf zu konfigurierende Elemente zuzugreifen.

Erstmaliges Einschalten

Wenn das System zum ersten Mal eingeschaltet wird oder das Gerat
auf die Werkseinstellungen zurlickgesetzt wurde, zeigt das Modul
einen Setup-Assistenten an. Beachten Sie die Anweisungen auf dem
D|splay um einige grundlegende Setup- Emstellungen

\\

opu@n weitere Setup-
‘Setup Assistenten
inern spateren Zeitpunkt

Sie kénnen uber die \n

Emstelluﬁgen ornehren unqﬁ mit dem

andern.

Zeit und Datum

Konfigurieren Sie die Zeiteinstellungen sowie die Uhrzeit und
Datumsformate so, dass sie zur Schiffsposition passen.

Auswahl der Datenquelle
Datenquellen liefern Echtzeitdaten an das System.

Die Daten kdnnen aus gerateinternen Modulen wie z. B. einem
internen GPS oder externen Modulen stammen, die mit dem
NMEA 2000-Netzwerk oder, falls verfiigbar, mit dem NMEA 0183-
Netzwerk verbunden sind.

Wird ein Gerat an mehrere Quellen angeschlossen, die die gleichen
Daten bereitstellen, kann der Benutzer die gewiinschte Quelle
wahlen. Stellen Sie vor Beginn der Quellenauswahl sicher, dass alle
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externen Gerdte und das NMEA 2000-Backbone angeschlossen und
eingeschaltet sind.

Automatische Auswahl

Die Option "Auto Select" (Automatische Auswahl) erfasst alle an das
Gerédt angeschlossenen Quellen. Wenn fir jeden Datentyp mehr als
eine Quelle verfUgbar ist, erfolgt die Auswahl automatisch anhand
einer internen Prioritdtenliste. Diese Option eignet sich fir die
meisten Installationen.

Manuelle Quellenauswahl

Die manuelle Auswahl ist in der Regel nur erforderlich, wenn
mehrere Quellen fur die gleichen Daten vorhanden sind und die
automatisch ausgewadhlte Quelle nicht die gewlinschte ist.

Auto Select

Kompass Gruppe Voreingestellt -
Navigation Fortschrittlich...

Position { 80 -Ch1 VDR [0000004] [v]
Scheinb. Wind

Wahrer Wind

Bootsgeschwindigkei

Gruppenquellenauswahl

Multifunktionsdisplays, Autopilot-Steuereinheit und Instrumente
bieten folgende Funktionen:

Nutzen von Datenquellen (beispielsweise Position, Windrichtung
usw.), die alle anderen Produkte im Netzwerk nutzen; alternativ
kann eine Datenquelle unabhangig von anderen Modulen
genutzt werden.

Globales Andern von Displays zu einer anderen Quelle ber jedes
Display (dies ist nur fr Produkte im Gruppenmodus moglich).

=> Hinweis: Um die Gruppenauswahl zu aktivieren, muss fur das
Display die Gruppe "Simrad" festgelegt werden.

Gerate, bei denen als Gruppe "None" (Keine Auswahl) ausgewahlt
wurde, kdnnen so konfiguriert werden, dass andere Quellen als fir
die restlichen Netzwerkgerate verwendet werden.
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Auto Select

Kompass Gruppe Voreingestellt -

Navigation Fortschrittlich.. Keine

Position SI80-Ch1 VDR [

Scheinb. Wind

Wahrer Wind

Erweiterte Quellenauswahl
Dadurch wird die flexibelste und genaueste manuelle Kontrolle
darUber erméglicht, welche Gerdte Daten bereitstellen. Einige
Datenquellen, beispielsweise der Treibstoffstand oder die
Drehzahlen des Motors, kdnnen nur Uber das erweiterte MenU
geandert werden. Es kann vorkommen, dass die automatische
Auswahl nicht die gewlnschte Quelle zuweist. Dies kann Uber
"Advanced Source Selection" (Erweiterte Quellenauswahl)
angepasst werden. Ein Beispiel hierfir ist der Fall, wenn Dual-
’*JﬂSié!“ﬁUOPr@FFH—‘rFPM@“E@FGHﬂQ mit NMWA- 2000 kompatibel sind,
( ‘nicht mit emdeutlgen Ims{anzﬁwumm@ programmiert werden. Das
? ) bedeute% dass die FNDK’EIOH zUr auto Ischeﬂ Auswahl nicht
\\ be‘sﬂmmen kann, welcher I\/\oiorauf kbord~ und welcher auf der
‘ ~Steuerbord-Seite-montiert ist.

- Hinweis: Die Option Advanced (Erweitert) ist an verschiedenen
Stellen verflgbar: unten in der Liste Sources (Quellen) und
unter jeder Quellenkategorie (z. B. Kompass). Letztere zeigt eine
gefilterte Liste, die sich nur auf Geréte bezieht, die fur die
Kategorie relevante Daten ausgeben.

Sonareinrichtung

Auf((jjer Seite Installation kann das integrierte Sonar konfiguriert
werden.

Tiefen-Offset

Der Offset-Wert kann auf der Sonar-Installationsseite eingegeben
werden, damit Tiefenmessungen sich auf einen beliebigen Punkt
zwischen der Wasseroberfliche und dem tiefsten Punkt des Schiffes
beziehen. Im Folgenden sind einige typische Beispiele fir die
Verwendung des Ausgleiches angefiihrt:
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A) Tiefe unterm Kiel: Legen Sie die Distanz vom Schwinger bis zur
Kielunterseite fest — dabei sollte es sich um einen negativen Wert
handeln. Beispiel: -2,0

B) Tiefe unter dem Schwinger: kein Ausgleich erforderlich.

Q) Tiefe unter Oberfldche (Wasserlinie): Legen Sie die Distanz vom
Schwinger bis zur Wasseroberflache fest — dabei sollte es sich um
einen positiven Wert handeln. Beispiel: +0,5

\

\y
+
o
U

‘\\ Kallbnerung de W er emp ur—

{ Dre Kahlgnerun der e«mperaqurww ve‘rvvendet um den Wert der
Wassertemperaturvom Schvvmgef?ﬁm}frassen damit er den Daten
eines anderen Temperatursensors entspricht. Dies kann erforderlich
sein, um die gemessene Temperatur aufgrund von ortlich
begrenzten Einflissen zu korrigieren.

Kalibrierungsbereich: -9,9 °- +9,9 °. Der Standardwert betragt 0 °.

-> Hinweis: Die Kalibrierung der Wassertemperatur wird nur
angezeigt, wenn der Schwinger Temperaturmessungen
unterstiitzt. Uberpriifen Sie die Auswahl des Schwingertyps,
wenn diese Option verfligbar sein sollte.

Schwingertyp

Der Schwingertyp wird verwendet, um das Schwingermodell des
Gerates auszuwadhlen, das mit dem Sonarmodul verbunden ist. Der
ausgewahlte Schwinger legt fest, welche Frequenzen der Nutzer im
Sonarbetrieb auswéahlen kann. Bei einigen Schwingern mit
integrierten Temperatursensoren ist die Temperaturmessung ggf.
nicht korrekt oder nicht verflgbar, wenn ein falscher Schwinger
ausgewahlt ist. Die Temperatursensoren des Schwingers sind eine

Software-Einrichtung | Vulcan Series Installationshandbuch | 35



® Autopilot
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'————"vqrfugbal* alle*dmg

von zwei Impedanzen: - 5k oder 10k. Werden beide Optionen fur
das gleiche Schwingermodell angegeben, schauen Sie bitte in den
Unterlagen des Gerates nach, um die richtige Impedanz zu
ermitteln.

StructureScan

Diese Funktion wird automatisch aktiviert, wenn ein TotalScan-
Schwinger verbunden wird, bevor das Gerat eingeschaltet wird.

Autopilot-Elnstellungen

Uberpriifen des Autopilot-Anschlusses

Wenn ein AC12N-, AC42N- oder SGO5-Autopilot-Computer an das
Geradt angeschlossen ist, erkennt das System den Autopiloten
automatisch und es wird im MenU Einstellungen (Settings) ein
Autopilot-MenUsymbol angezeigt.

Sollte im Men( kein Autopilot-Symbol vorhanden sein, stellen Sie
Uber d|e automatische Auswahl eine Verbindung her.

Wenn Qer Autopilat- Compufer unabhar glg vom Gerdt

ausgechalte{ wird, K} Mt das Autop t*I\/Lendsym bol weiterhin
s ur m|t e‘|n|gen Menuopt\onen

-

Voremstellen des Autopilots

> Hinweis: FUr das Voreinstellen wird eine dedizierte physische
STBY-Taste bendtigt. Diese kann sich auf dem Autopilot-
Bediengerédt oder auf einer Autopilot-Fernbedienung befinden.

Nach Abschluss der Autopilot-Installation mdssen die Schritte fUr
das Voreinstellen durchgegangen werden. Wird der Autopilot nicht
korrekt eingerichtet, kann sich dies nachteilig auf die
Funktionsfahigkeit des Autopiloten auswirken.

Sie kdnnen die Autopilot-Computer auf dem Gerét oder von einem
getrennten Autopilot-Bediengerdt aus einrichten.

Die nachfolgenden Abschnitte beschreiben, wie Sie den
Autopiloten Uber das Gerat konfigurieren. Wenn Sie das Gerat an ein
bereits in Betrieb genommenes Autopilot-System anschlieRRen,
mussen Sie lediglich die automatische Auswahl der Datenquelle
durchflhren (siehe oben), um den Autopiloten verwenden zu
kénnen.
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(7) Navigation Riickmeldung

B Treibstoff Atomatische Steuerung...

Installation X
Tracks Voreinstellen...

~.

Autopilot-Voreinstellung X
Kai:

antrieb...

Ksetzen...
Bootstype Segeln -4

Antriebsspannung (V) |12
Ruderriickgeber kalibrieren...

Ruder-Test...
See-Erprobung:

Legezeit

Autotune

Liegeplatzeinstellungen DD
‘. Das Einrichten der Liegeplatzeinstellungenwird im Dialogfeld
N ""'"VQrein,s/téllen"\ {Comrrj{s,,sionin\g) ein ele‘itet. Abgeschlossene
\~——Einstellungen werden mit einem Hékchen versehen. Nach
Auslieferung des Autopilot-Computers ab Werk UND NACH JEDEM
AUTOPILOT-RESET muss das gesamte Setup neu durchgefihrt

werden.

-

Alle Schritte zum Festlegen der Voreinstellungen werden
ausfuhrlich auf dem Bildschirm erldutert und Sie werden Schritt fir
Schritt durch diesen Vorgang gefiihrt.

1. Drlicken Sie die Taste STBY, um sicherzustellen, dass sich der
Autopilot im Standby-Modus befindet.

2. Wabhlen Sie die Option Voreinstellen (Commissioning) und
|6schen Sie das angezeigte Dialogfeld, indem Sie die Taste
STDBY drucken.

3. Wabhlen Sie lhren Bootstyp aus.

- Uber die Einstellung "Bootstyp" werden im System die
passenden voreingestellten Parameter fir die Steuerung
ausgewdhlt. AuBerdem wirkt sie sich auf die verfligbaren
Autopilot-Funktionen aus.

4. Fuhren Sie die Ruderkalibrierung durch.
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- Wird verwendet, wenn ein Ruderrlickgeber installiert ist. Mit
dieser Kalibrierung wird sichergestellt, dass die
Ruderbewegung dem im Geradt angezeigten Ruderwinkel
Vulcan entspricht.

- Mit der VRF-Option (VRF = Virtual Rudder Feedback, virtueller
Ruderriickgeber) kann Ihr Autopilot ohne einen
herkdmmlichen Ruderriickgeber steuern. Diese Funktion ist
ausschlieglich fir Boote mit einer maximalen Lédnge von 40 ft
und AufBenbord- oder Heckantrieb konzipiert.

- Die VRF-Option ist nur verfligbar, wenn beim ersten
Einschalten bzw. beim Einschalten nach einem Autopilot-
Reset kein Ruckgeber installiert ist.

- Hinweis: Durch den Einbau eines Ruckgebers wird der
Leistungsumfang des Autopiloten erhéht und die Autopilot-
Seite erhalt eine genaue Anzeige des Ruderwinkels. Sie sollten
nach Maglichkeit einen Ruderriickgeber installieren.

5. Richten Sie die Antriebsspannung ein. Lesen Sie dazu die
Dokumentation zu lhrer Antriebseinheit.

6. Fuhren Sie den Ruder-Test gemal3 den Anweisungen auf dem

o ‘(;—:Bﬂﬂschm“n?us? )

— \
\_ = Hinweis:\Wenn K}Iag,{ot mit ein %teuemngshllfe ausgestattet
SN st rpussd r dazy. vervven‘dete B enrbstoff—%zvv Elektromotor
——" vor diesem Testeingesc

Warnung: Berthren Sie das Steuerrad NICHT und
versuchen Sie nicht, wahrend des Tests darauf
einzuwirken!

- Hinweis: Wahrend dieses Tests gibt der Autopilot-Computer
eine Reihe von Backbord- und Steuerbord-Ruderbefehlen aus
und Uberprift automatisch die richtige Ruderbewegung. Die
Mindestleistung flr den Antrieb des Ruders wird ermittelt und
die Rudergeschwindigkeit wird gesenkt, wenn die maximal
bevorzugte Geschwindigkeit (8°/s) fiir den Autopilot-Betrieb
Uberschritten wird. Das System erkennt auSerdem, ob es sich
bei dem Antrieb um einen Umkehrmotor handelt oder ob ein
Magnetventil verwendet wird.
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™ '”Lesen S|e dazu Q|e Dokument@tmn z

Einrichten des Ruderantriebs

Beim Einrichten des Ruderantriebs wird festgelegt, wie der
Autopilot-Computer die Ruderanlage steuert.

Ruderantrieb

Antriebsspannung (V) 12 -

Antrieb aktivieren Kupplung -

Motor-Ausgangm

Rudder deadband Kupplung

Manual deadband

Speichern Beenden

Antriebsspannung
Fir Ihren Antrieb festgelegte Spannung. Die Einstellung fur die
Antriebsspannung gilt nicht, wenn das System Magnetventile fir
__eine durchgéngig laufende Pumpe/einen Steuerantrieb verwendet.
fDaheH\ST die Ausgangswannqng derLqugnete identisch mit der
Emgangsspamnung\ J: S
ly

rer Antrleb5e|nhe|t

Warnung: Die Auswahl einer falschen Spannung fur
lhren Antrieb kann Antrieb und AC12N/AC42N
beschadigen, auch wenn die Schutzschaltungen
aktiviert sind.

Antrieb einkuppeln

Kupplung

Dies ist die Standardeinstellung, die es Ihnen ermdglicht, das Boot
mit Ruderanlage oder Steuerrad zu steuern, wenn es sich im STBY-
Modus (FU- und NFU-Modi = Follow-Up/Non-Follow-Up) oder
einem beliebigen anderen Auto-Steuerungsmodus befindet.

Automatisch
Diese Option wird normalerweise verwendet, um zwischen zwei
Rudergeschwindigkeiten bei einer durchgdngig laufenden Pumpe
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zu wechseln, wenn verschiedene Rudergeschwindigkeiten fr
automatische und FU-/NFU-Steuerung bendtigt werden.

Motor-Ausgang

Zeigt an, welche Leistung bendtigt wird, um die korrekte
Rudergeschwindigkeit zu erreichen. Das Messergebnis wird im
Ruder-Test ermittelt.

Der automatisch festgelegte Wert kann erhéht/gesenkt werden.

Ruder-Gierlose

Dieser Parameter verhindert pendelnde Bewegungen des Ruders.
Das Messergebnis wird im Ruder-Test ermittelt, der den
Unempfindlichkeitsbereich an die Geschwindigkeit des Bootes und
den Druck auf dem Ruder anpasst. Wenn die automatische
Einstellung aufgrund einer gro3en Tragheit des Steuerrads oder
eines lockeren Steuerantriebs nicht optimal ist, kann sie manuell
angepasst werden. Ermitteln Sie den niedrigsten moglichen Wert,
bei dem ein durchgdngiges Pendeln des Ruders vermieden wird.
Ein groRer Unempﬂndlichkeitsbereich fuhrt zu einer ungenauen

'"}S%euet/u\ng,\ —
> HII‘HQ/elS Die E| ng urden ‘empf(ndhchkensberemh

- des Ruder\fst ni ht verfugebar wenj der Autop|lot fur die VRF-

/
) _Option konfiguriert ist.

Probefahrt

Eine Probefahrt kann nur durchgefihrt werden, wenn die
Liegeplatzeinstellungen abgeschlossen und bestatigt wurden. Die
Probefahrt muss immer in offenen Gewassern in sicherer
Entfernung von jeglichem Schiffsverkehr erfolgen.

=> Hinweis: Wéhrend der Probefahrt kbnnen Sie den Autopiloten
jederzeit in den Standby-Modus versetzen und das Schiff
manuell steuern, indem Sie die STBY-Taste auf dem ZC1
drlcken.

Folgende Probefahrt-Kalibrierung sollten Sie durchfihren:

Kompasskalibrierung zur automatischen Kompensation
magnetischer Stérungen an Bord

Anpassung der Kompassabweichung zur Kompensation einer
festen Abweichung im abschlieBenden Kurs-Messergebnis
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Abweichung von Windfahnen zum Ausgleichen einer
Windfahne, die nicht so angebracht ist, dass sie exakt in dieselbe
Richtung wie der Bug des Schiffs zeigt (geradeaus)

Kalibrierung der Bootsgeschwindigkeit

Einstellung fiir den Ubergang von hoher/niedriger
Geschwindigkeit (die Geschwindigkeit, bei der die
Steuerparameter gewechselt werden sollen).

Automatische Feineinstellung der Steuerparameter

Einstellen des Seegangsfilters

MenUoptionen fir das Segelboot-Setup

Kompasskalibrierung

Stellen Sie vor Beginn der Kompasskalibrierung sicher, dass die freie
Wasserflache um das Boot fiir eine volle Drehung ausreicht. Die
Kalibrierung sollte bei ruhiger See und minimalem Wind erfolgen,
um optimale Ergebnisse zu erzielen. Folgen Sie den Anweisungen
auf dem Bildschirm und fiihren Sie eine volle Drehung in etwa
60-90 Sekunden durch. Wahrend der Kalibrierung misst der
Kompass die Starke und R|chtung des lokalen magnetischen Feldes.

s Wen\n das IokalefM StarkE} ist als das Magnetfeld der

“Erde- @as !\/lesser eb is de lokal ldes betragt mehr als
\ —100 %) schlagtd Kompaslskahbrerung fehl,

. JWenn das Me ssergebnis fi Feld'mehr als 30 %
betragt, sollten Sie nach stérenden magnetischen Objekten
suchen und diese entfernen, oder Sie sollten den Kompass an
einer anderen Stelle anbringen. Der (lokale) Feldwinkel fuhrt Sie
zu dem lokal stérenden magnetischen Objekt.

-> Hinweis: Die Kalibrierung muss fir den Kompass erfolgen, der
flr den Autopiloten aktiviert ist. Wenn es nicht maglich ist, die
Kompasskalibrierung von der Gerateliste auf dem Vulcanaus
einzuleiten, folgen Sie zur Kalibrierung den Anweisungen in der
Dokumentation des Kompasses.

- Hinweis: In bestimmten Bereichen und bei hohen
Breitengraden wird die magnetische Stérung ausgepragter,
sodass Kursfehler von mehr als +3° ggf. akzeptiert werden
mussen.
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Abweichung bei der Kompassmontage

Nach der Kompasskalibrierung sollte die Differenz (sofern
vorhanden) zwischen dem Kompass-Steuerstrich und der Mittellinie
des Boots kompensiert werden.

1. Ermitteln Sie die Peilung von der Bootsposition zu einem
sichtbaren Objekt. Verwenden Sie eine Karte oder einen
Kartenplotter.

2. Steuern Sie das Boot so, dass die Mittellinie des Bootes in einer
Flucht mit der Peilungslinie ist, die auf das Objekt zeigt.

3. Andern Sie den Parameter fiir die Abweichung so, dass die
Peilung zum Objekt und das Kompass-Messergebnis
Ubereinstimmen.

-> Hinweis: Stellen Sie sicher, dass Kompassrichtung und Peilung
zum Objekt dieselbe Mal3einheit verwenden (°M oder °T).

Einstellen der Ubergangsgeschwindigkeit (HI/LO)
Dies ist die Geschwindigkeit, bei der das System automatisch von

P ——den-LOY Steueppaxametem@ufdle ngeuerparameter wechselt.

\ Bei Mo\orbooten e?gsﬁ‘e/hlt es‘ sich, OL Wert mit der
- ~,,,,,,,Geschvv>1d|gke|t anzugeben, bei der/de T Rumpfms Gleiten kommt,
si

_ bzw. be/derS@vonJaragsam r zur Cruising- Geschvvmd|gke|t
“wechseln. }

Bei Segelbooten sollte die Ubergangsgeschwindigkeit auf etwa 3-4
Knoten festgelegt werden, damit das Boot bei Wenden optimal
reagiert.

Ein Unempfindlichkeitsbereich von 2 Knoten wird eingerichtet, um
eine Oszillation der HI/LO-Einstellungen zu verhindern, wenn das
Schiff mit Ubergangsgeschwindigkeit fahrt.
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HI-Empfindlichkeit
LO-Empfindlichkeit

Ubergang zu HI-Parametern bei sinkender Geschwindigkeit:
8kn

4 Ubergangsgeschwindigkeit eingestellt auf 9 kn

~ 5 Ubergang zu LO-Parametern bel stelgender
/ ( \Ges%hwmdlgkewkﬁkq ‘

\ Beraktlvjé Para eteXatz furde Reakti %sempﬁndhchken wird im

| ——=Autopilot- Popumfensterangezerg%uﬁén{eigende AbkUrzungen
werden verwendet:

HI-A Hohe Reaktionsparameter automatisch festgelegt

LO-A  Niedrige Reaktionsparameter automatisch festgelegt
HI-M  Hohe Reaktionsparameter manuell festgelegt

LO-M Niedrige Reaktionsparameter manuell festgelegt

Automatische Feineinstellung

Die Autotune-Funktion zur automatischen Feineinstellung fihrt
mehrere Tests aus, um anschlieBend die wichtigsten
Steuerparameter automatisch festzulegen. Die automatische
Feineinstellung ist nicht unbedingt erforderlich fiir den Autopiloten,
da die voreingestellten Steuerparameter die meisten Boote im
Bereich von 10-20 Metern Lange steuern sollten. Alle bei der
automatischen Feineinstellung eingerichteten Parameter kbnnen
manuell geandert werden.
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“— Voreinstellung) der Boots

Seegangsfilter

Mit dem Seegangsfilter wird die Ruderaktivitdt und die Autopilot-
Empfindlichkeit bei unruhiger See reduziert.

Aus
Der Seegangsfilter ist deaktiviert. Dies ist die Standardeinstellung.

AUTO

Reduziert die Ruderaktivitdt und die Autopilot-Empfindlichkeit bei
unruhiger See in einem adaptiven Prozess. Diese Einstellung wird
fur die Verwendung des Seegangsfilters empfohlen.

MANUELL

Ist mit den oben beschriebenen Einstellungen zur Kontrolle der
Steuerungsreaktion verbunden. Diese Einstellung kann verwendet
werden, um die optimale Kombination aus Kursbeibehaltung und
niedriger Ruderaktivitat unter rauen, aber gleichbleibenden
Seebedingungen zu ermitteln.

— Segelparametereinstellungen
N \‘ \ \ // N\

- Hinweis: Die Segelparametereinstellungen sind nur verfigbar,

— vvenh im Fenster 5'Autopilpt Co mi%sionihfg" (Autopilot-

" n

gelboot) eingestellt ist.

Autopilot Segeln X
Wendedauer #8412 Sek ‘
Wendewinkel JSKI0 °©
Wind Funktion
VMG Optimierung

Layline Steuerung 4

Speichern Beenden

Wendedauer

Wenn Sie eine Wende im WIND-Modus durchfiihren, kann die Dreh-
Geschwindigkeit (Wendedauer) eingestellt werden. Dadurch
erhalten Einhandsegler Zeit, sich bei einer Wende um das Boot und
die Segel zu kimmern. Eine Wende, die ohne wechselnde
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Windseite durchgefiihrt wird, erfolgt ebenfalls mit einer
kontrollierten Dreh-Geschwindigkeit.

Bereich: 2-50
Anderung pro Schritt: 1
Standard: 12
Einheiten: Sekunden

Wendewinkel

Anhand dieses Wertes wird der bei Wenden im AUTO-Modus
verwendete Kurswechsel voreingestellt. Wenn Sie die rechte oder
linke Pfeiltaste im Popup-Fenster des Autopiloten verwenden,
andert sich der Kurs im Rahmen dieses Wertes.

Bereich: 50-150
Anderung pro Schritt: 1
Standard: 100
Einheiten: Grad

__ Wind-Funktion
st & Wind-Funktion auWAutp" ein estpllt Iegt der Autopilot die
N\ schembare umd wa eWmdsteueru utermatisch fest. "Auto" ist
\ “die Stangarde@stellumg und erd far deb Fahrbetneb empfohlen.

Wenn das Boot ineinem bremleltet ist die
Wahrscheinlichkeit hoher, dass es sich auf den Wellen bewegt. Dies
kann eine deutliche Veranderung der Bootsgeschwindigkeit und
damit auch des scheinbaren Windwinkels mit sich bringen. Die
wahre Windsteuerung wird verwendet, um unerwinschte
Korrekturen durch den Autopilot zu verhindern, wenn sich das Boot
(nahezu) in Windrichtung bewegt, wahrend der scheinbare Wind
beim Kreuzen oder Segeln am Wind verwendet wird.

Die scheinbare Windsteuerung ist zu bevorzugen, wenn Sie die
maximale Bootsgeschwindigkeit ohne eine standige Trimmung der
Segel halten méchten.

VMG Optimierung

Sie konnen die VMG (Velocity Made Good, gutgemachte
Geschwindigkeit zum Ziel) an den Wind anpassen. Diese Funktion
bleibt fiir 5 bis 10 Minuten nach dem Einstellen eines neuen
Windwinkels und nur beim Kreuzen aktiv.
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Anlieger-Steuerung

Die Anlieger-Steuerung ist bei der Navigation sehr hilfreich. Die
Cross Track-Fehler-Funktion (XTE) aus dem Navigator héalt das Boot
auf der Kurslinie. Wenn der XTE-Wert des Navigators 0,15 sm
Uberschreitet, berechnet der Autopilot die Anlieger-Steuerung und
den Kurs zum Wegpunkt.

Manuelle Anpassung der Steuerparameter

Die Autotune-Funktion des Autopiloten ist so optimiert, dass fur die
meisten Schiffe keine weiteren Anpassungen der Steuerparameter
erforderlich sind. Bei einigen Schiffen oder besonderen
Seebedingungen kann eine Feinabstimmung der Steuerparameter
jedoch die Leistung des Autopiloten verbessern.

Ubergangsgeschwindigkeit
Weitere Informationen unter "instellen der (ibergangsgeschwindigkeit (Hl/L0)"
auf Seite 42

_— Ruder | B

Dreserﬁarameter b tlmmt da{s Verh@nhs szschen dem

vorgegebeneh Rude vvért und dem E?fehTer\Je hoher der

Rudervvért desto starkér wird Bas Ruder verwendet. Ist der Wert zu

~ Klein, dauert es sehr lange, bis ein Kursfehler kompensiert wird, und
der Autopilot kann keinen gleichbleibenden Kurs beibehalten. Ist
der Wert zu hoch, erhoht sich das Risiko, dass das Boot aus dem Kurs
herausgetragen wird, und die Steuerung wird instabil.

Gegenruder

Gegenruder ist die Menge des Rudereinsatzes, die eingesetzt wird,
um zu verhindern, dass das Boot vom gesetzten Kurs abweicht.
Hohere Werte flhren zu einem starkeren Einsatz des Gegenruders.
Die Gegenrudereinstellung ldsst sich am besten Uberprifen, indem
Sie Wenden durchfihren.

Die folgenden Abbildungen zeigen die Auswirkungen
verschiedener Gegenrudereinstellungen:
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\ 40/Sekur1den F\austr,ege \/\/er in Sek

1 Gegenrudereinstellung zu niedrig; Boot reagiert mit
UberschieRen

2 Gegenrudereinstellung zu hoch; Boot reagiert schwerfallig
und langsam

3 Richtige Gegenrudereinstellung; ideale Reaktion

Auto-Trimm

Bsese{@arameéeplegti%kme schneJrJ{cieLAutopllot nach

Pegistr\erung eines Kursmjéﬁle& reagm#ﬁerh soll. )

_Der Stan}dardwert dér S/ICh fur die méLTs n Boo\te eignet, liegt bei
jen eu?rstellen der der

“Lange des Boots in FuR entspncht Bei Booten mit VRF-Betrieb sollte

der Wert auf 20 Sekunden eingestellt werden.

Drehgeschwindigkeits-Begrenzung
Legt die maximal zuldssige Kurvengeschwindigkeit fest.

Der Wert sollte bei 6,0°/Sekunde belassen werden, sofern keine
schnellere Reaktion beim Wenden erforderlich ist.

Minimales Ruder
Dieser Parameter filtert kleine Ruderbefehle heraus, um eine zu
hohe Ruderaktivitat zu verhindern.

Einige Boote reagieren nicht auf geringe Ruderbefehle, um einen
festgelegten Kurs zu halten, weil sie ein kleines Ruder haben, der
Unempfindlichkeitsbereich des Ruders groer ist, Wirbel/
Wasserstromungen das Ruder beeintréchtigen oder es sich um ein
Boot mit Einzel-Wasserstrahlantrieb handelt.
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Die Erhéhung des Parameters "Minimum Rudder" (Minimales Ruder)
kann bei einigen Booten zu einer hoheren Kursstabilitédt fihren,
erhoht aber auch die Ruderaktivitét.

Minimaler Windwinkel zu Backbord/Steuerbord

Diese Parameter sollten identisch auf den minimalen scheinbaren
Windwinkel eingestellt werden, der dafiir sorgt, dass die Segel nicht
einfallen und die Bootsgeschwindigkeit beibehalten wird. Diese
Parameter unterscheiden sich von Boot zu Boot.

Die Einstellungen werden fur die Funktion zum Verhindern von
Wenden verwendet. Sie werden auch angewandt, wenn der
Autopilot im WindNAV-Modus ausgefihrt wird.

Sie kdnnen unterschiedliche minimale Windwinkel fir Backbord
und Steuerbord auswahlen. Der Unterschied zwischen Backbord
und Steuerbord wird bei der Berechnung der Distanz bis zur Wende
bertcksichtigt.

Grenzwerte fiir eine Navigationsdnderung

Dleser Parameter legt die maximal erlaubte Kursanderung fur den
ﬁut@pll\@tem fest, vvermof vu‘lcan @ﬁﬁr oute folgt (NAV-
| )

Steuerung) J
\A/enn d|e erfo?derhcke; Kurséa derun? m n'a&wsten Wegpunkt

 — g

—einer Route ubér dem ausgewahﬁenéfenzwe/t liegt, werden Sie

aufgefordert, die Kursénderung zu bestatigen, bevor der Autopilot
das Schiff wendet.

Steuerriickmeldung

Mit diesem Parameter kdnnen Sie die Empfindlichkeit der
Steuerung erhdhen oder herabsetzen. Eine niedrige Empfindlichkeit
reduziert die Ruderaktivitdt und erméglicht eine "lockerere”
Steuerung. Eine hohe Empfindlichkeit steigert die Ruderaktivitat
und sorgt fUr eine "strammere" Steuerung. Ist die Empfindlichkeit zu
hoch eingestellt, wird das Schiff in Schlangenlinien fahren.

Treibstoffeinstellungen

Die Treibstoff-Funktion Uberwacht den Treibstoffverbrauch eines
Schiffes. Diese Daten werden zur Anzeige des Gesamtverbrauchs
pro Fahrt oder Saison aufaddiert und verwendet, um den Verbrauch
auf den Instrumentenseiten und im Daten-Fenster anzuzeigen.
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Zur Nutzung des Programms muss ein Navico Treibstofffluss-Sensor
oder ein NMEA 2000-Motoradapterkabel/-gateway mit Navico
Treibstoffdatenspeicher im Boot installiert sein. Weder der Navico
Treibstofffluss-Sensor, noch die Suzuki-Motorschnittstelle bendtigen
ein separates Treibstoffspeicher-Gerat. Informationen dartber, ob
Ihr Motor eine Datenausgabe bietet und welcher Adapter fir die
Verbindung mit NMEA 2000 verfligbar ist, erhalten Sie bei lhrem
Motorhersteller oder Handler.

Stellen Sie nach der Herstellung der physischen Verbindung sicher,
dass die Quellenauswahl abgeschlossen ist. Installationen mit
mehreren Motoren, die Treibstofffluss-Sensoren oder
Treibstoffdatenspeicher verwenden, erfordern die Einrichtung einer
entsprechenden Motorposition in der Gerate-Liste. Allgemeine
Informationen zur Quellenauswahl finden Sie im Abschnitt "Auswahl
der Datenquelle” auf Seite 32.

Schiffsparameter

Der Dialog Vessel setup (Schiffsparameter) muss fur die Auswahl der
Anzahl von Motoren und Tanks sowie der Gesamttreibstoffkapazitat
_—alterTanks-des Bootes-verwen \‘det werden.—

TN N L‘
)

Bootskonfiguration

Anzahl der Motoren

Anzahl der Kraftstofftanks
1

Gesamter Treibstoff (L)
100

Speichern Abbrechen

Konfiguration des Treibstoffflusses

Nachdem die Anzahl der Motoren festgelegt wurde, muss
festgelegt werden, welcher Treibstoffflusssensor mit welchem
Motor verbunden ist. Offnen Sie in der Geréte-Liste auf der
Netzwerkseite das Dialogfeld Gerdtekonfiguration fur jeden Sensor

und legen Sie den Ort auf den Motor fest, mit dem das Gerat
verbunden ist.

Uber die Option Unconfigure (Konfiguration aufheben) kénnen Sie
das Gerat zurlicksetzen, wodurch alle Benutzereinstellungen
geldscht werden.
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Uber Treibstoffmenge zuriickstellen wird nur der Treibstoff-K-
Wert (Fuel K-Value) wiederhergestellt, wenn dieser unter Kalibrieren
festgelegt wurde. Nur Gerate von Navico kdnnen zurlickgesetzt
werden.

EP-60R Fuel Flow - Gerdtekonfiguration X

Konfiguration
Gerat EP-60R Fuel Flow

Erweiterte Optionen

Instanz Konfiguration aufheben

Reset Fuel Flow.

Kalibrieren
Eine Kalibrierung ist unter Umstdnden erforderlich, um den
= ~gemessenen Fluss mit dem tatsachllchen Treibstofffluss

abzusnmmen Greifen Sleube\r den Dial I@g Auftanken auf die
Kahbnerung zu. Die Kahbrlerung ist nirfur den Tre|bstoffﬂuss—
\ \ Sensor von Na\Qco moghch B ‘ )

) \ J ~

Auftanken

Gesamter Treibstoff

¥ Kalibrierung der Backbord Maschine

Aktueller Wert wird genutzt (L) 0002.50

Seit der letzten Fiillung (L) 0
FuelK-Value 0.000

5 Kalibrierung der Steuerbord Maschine

Aktueller Wert wird genutzt (L) 0001.52

Seit der letzten Fiillung (L) 0
Fuel K-Value 0.000

Beenden

1. Beginnen Sie mit vollem Tank, und lassen Sie den Motor wie im
Normalbetrieb laufen.
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% Netzwerk

2. Nachdem mehrere Liter verbraucht wurden, sollte der Tank voll
aufgetankt und die Option Set to full (Als Voll markieren)
ausgewahlt werden.

3. Wabhlen Sie die Option Calibrate (Kalibrieren).

4. Legen Sie Actual amount used (Tatsachlich verbrauchte
Menge) abhdngig von der getankten Treibstoffmenge fest.

5. Wahlen Sie OK, um die Einstellungen zu speichern. Unter
Treibstoff-K-Wert (Fuel K-Value) sollte jetzt ein neuer Wert
angezeigt werden.

> Hinweis: Wiederholen Sie die obigen Schritte einzeln fir jeden
Motor, wenn Sie mehrere Motoren kalibrieren mochten.
Alternativ kdnnen Sie auch alle Motoren gleichzeitig laufen
lassen und mithilfe der Option Aktueller Wert wird genutzt den
tatsdchlichen Verbrauch ermitteln und durch die Anzahl an
Motoren teilen. Dabei wird nattrlich von einem identischen
Treibstoffverbrauch aller Motoren ausgegangen.

=> Hinweis: Die Kalibrierungsoption Calibrate ist nur verflgbar,
wenn Set to full (Als Voll markieren) ausgewahlt wird und ein
Trejbstofffluss-Sensor als Quelle verbunden und eingerichtet ist.

,,,,:H‘nwels Es Werden/ﬁaxﬁnal 8 Aﬂt@ren mit Treibstofffluss-

SenS\oren\unterﬁut/zt < ~
) /,/ \ //K YJ [/ o /"
Treibstoffstand

Mit Nutzung eines Navico Fullstand-Gerats, das mit einem
geeigneten Fullstand-Sensor verbunden ist, kdnnen Sie den Stand
des im Tank verbleibenden Treibstoffs messen. Die Anzahl an Tanks
muss im Dialogfeld Schiffsparameter eingestellt werden, das tber
die Seite Treibstoff aufgerufen werden kann.

Wahlen Sie auf der Seite Netzwerk die Option Gerételiste und
konfigurieren Sie jeden Sensor unter Geratekonfiguration. Stellen Sie
anschlieBend Tankposition, Treibstoffart und Tankgréie ein.
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EP-65R Fluid Level - Gerdtekonfiguration X

Konfiguration
Gerat EP-65R Fluid Level

Tank Mitte -
Fliisigkeitsart Treibstoff
TankgroBe (L) 7570.80

Erweiterte Optionen

Instanz Konfiguration aufheben

Informationen zur Einrichtung der Instrumentenleiste oder eines
Messgerates mithilfe der Fullstand-Gerétedaten finden Sie in der
Betriebsanleitung.

= Hinweis: Es werden maximal 5 Tanks mit Fullstand-Geraten
unterstutzt.

= Hinweis: Tankdaten, die von einem kompatiblen Motor-
—~——Gateway ausgegeben werden, kénnen-ebenfalls angezeigt
""r—wé?den\} allerdings igt/einé Tankk nﬂgg[au'bn fUr eine solche
Datenquelle Ubé«( das Syst‘em nifhf?wé'g’licb.
\ ) / \ | L) %

CZone-Setup

Um mit den CZone-Modulen zu kommunizieren, die mit dem
Netzwerk verbunden sind, muss dem Vulcan eine eindeutige
CZone-Display-Schalter-Einstellung zugewiesen werden.

Die Funktionalitdt des CZone-Systems wird von der CZone-
Konfigurationsdatei (ZCF) bestimmt, die in allen CZone-Modulen
und dem Vulcan gespeichert ist. Die Datei wird mithilfe des CZone-
Konfigurationstools erstellt, eine spezielle PC-Anwendung von BEP
Marine Ltd und verbundenen CZone-Distributoren.

Die Konfigurationsdatei kann Gber das Vulcan-System geladen
werden. AulSerdem ist es mdglich, Aktualisierungen der
Modulfirmware vorzunehmen, sodass es nicht mehr nétig ist, einen
Laptop mit auf das Schiff zu nehmen.

Aktivieren der CZone-Funktion

a Werden die CZone-Gerate nicht automatisch erkannt, konnen Sie
System . .
die CZone manuell aktivieren.
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Weitere Einstellungen X

b |Wegpunkte

b |Userinterface

4 |Eigenschaften

DownScan ® Bestimmt ob ForwardScan Funktionen gezeigt werden.

Echo ® Schaltet die Echo Funktionen ein

l (Zone [ Schaltet die CZone Funktionen ein.

Zuweisen der Schaltereinstellungen
Jedem Produkt, das die Steuerung und Anzeige von CZone-Gerdten

unterstltzt, muss eine virtuelle Schaltereinstellung zugewiesen
werden. Diese Einstellung ist fir jedes Gerat individuell. In der Regel
erfolgt sie, wenn die Konfigurationsdatei im CZone-System bereits
vorhanden ist, aber sie kann auch vorab festgelegt werden. Offnen
_Sie zum Vornehmen der Emstellung das CZone MenU auf der
Elnstetlungsselte T er‘

‘ Ist die KOnﬂguratlon\schon im Netz verfugbar startet der

\ Upload aufdas\\/ulcan*Gerat spfortﬁbzhd der Schalter eingestellt

“ ~ist. Sorgen Sie dafiir, dass die Konfiguration nicht unterbrochen
wird.

Einstellen der CZone zur Anzeige beim Starten

Ist diese Option ausgewdhlt, wird die CZone-Steuerungsseite bei
jedem Start des Vulcan zuerst angezeigt.

Steuerung der CZone-Beleuchtung

Ist diese Option aktiviert, synchronisiert das Vulcan seine
Beleuchtung mit allen CZone-Displayschnittstellen, die fir die
gemeinsame Verwendung der gleichen Beleuchtungseinstellungen
eingerichtet sind.

= Hinweis: Die CZone-Konfiguration bendétigt auerdem das
Vulcan als Steuergerat.

Software-Einrichtung | Vulcan Series Installationshandbuch | 53



() Wireless

rr—f—uadiable@#mdiemsteueﬁung (nurTablet). des Systems verwenden
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Importieren und Sichern einer Konfigurationsdatei
Uber die Dateienseite kénnen CZone-Konfigurationsdateien
importiert oder auf eine Speicherkarte im Kartenleser kopiert
werden. Durch den Import wird die vorhandene Datei auf dem
Vulcan und allen verbundenen CZone-Geraten Uberschrieben.
Weitere Informationen finden Sie unter "Sichern und Importieren von
Nutzerdaten" auf Seite 58.

Aktualisieren der Modul-Firmware

Auf der Seite "Dateien” (Files) kénnen Sie auch Updates fir die
Firmware von NMEA 2000-Geraten hochladen, wie z. B. CZone-
Firmware-Updates. Weitere Informationen finden Sie unter
"NMEA 2000 Gerdte-Upgrades” auf Seite 60.

WLAN-Einrichtung

Das System verfugt Uber eine integrierte Wireless-Funktion, mit der
Sie ein drahtloses Geréat zur Ferndberwachung (per Smartphone

‘kénnen. Das Systern vvm(}ﬁnt @em d aht\losenﬁerat Uber Apps aus

~ dem JevVe|I|gén App\\St@re gesteuert] At Eh ver§ch|edene

\ Drrttpartemnvvemdungen konrﬁen denD tens/com nutzen.

Verbinden des Tablets

1. Navigieren Sie auf dem Tablet zur Seite fir WLAN-
Netzwerkverbindungen, und suchen Sie nach dem System oder
nach dem GoFree WiFi xxx Netzwerk. Befindet sich mehr als ein
Netzwerk in Reichweite, priifen Sie auf der Seite Wireless-Gerate
des Systems, welches drahtlose Gerdt mit dem System
verbunden ist.

2. Wahlen Sie ein Gerat auf dieser Seite aus, um seinen
NetzwerkschlUssel anzuzeigen.

3. Geben Sie den achtstelligen (oder ldngeren) Netzwerkschlissel
im Tablet ein, um eine Verbindung mit dem Netzwerk
herzustellen.

4. Offnen Sie die GoFree-Anwendung — das Gerét sollte
automatisch erkannt werden. Beim angezeigten Namen handelt
es sich entweder um den voreingestellten oder um den in der
Einstellung Gerate-Name zugewiesenen Namen. Wird das Gerat
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nicht angezeigt, folgen Sie den Anweisungen auf dem
Bildschirm, um manuell nach ihm zu suchen.

5. Wahlen Sie das Grafiksymbol des Gerats aus. Das System zeigt
eine Eingabeaufforderung an, die etwa wie folgt aussieht:

@ Zulassenvon "MyiPad" als Bediengerét?

6. Wahlen Sie Ja flr eine einmalige Verbindung oder Immer,
wenn die Verbindung fiir die regelmallige Nutzung gespeichert
werden soll. Diese Einstellung kann bei Bedarf spéter gedandert
werden.

- Hinweis: Das interne WLAN-Modul unterstUtzt nur die GoFree-
Verbindung mit seinem eigenen Display. Andere Module, die
mit diesem Netzwerk verbunden sind, werden nicht angezeigt.

Fernbedlenungen
Wermgm ‘drahtloses Gera; verbunden st, sollte es in der Liste
‘ Fernbe@engngel\angeze& vverdlm J
‘{‘\\ “Durch d|¢ Auswahl von Immqr zula seh konnen Sie festlegen, dass
- das Gerat automatisch eine Vé#b{ﬂdﬂ%r@ﬁhefstellt ohne dass jedes
Mal ein Passwort benotigt wird. AuBerdem kdnnen Sie Uber dleses
MenU Gerate trennen, auf die nicht mehr zugegriffen werden muss.

Wireless-Gerat

Auf dieser Seite werden das interne Wireless-Modul und ihre IP und
Kanalnummer angezeigt.

Bei der Auswahl des Gerates werden weitere Details angezeigt.
Netzwerkname und Netzwerkschlissel kdnnen fur verbesserte
Sicherheit bearbeitet werden. Der Kanal kann gedndert werden,
wenn die Verbindung mit dem Gerat aufgrund von Stérungen
durch ein anderes RF-Gerédt beeintrachtigt wird, das im gleichen
Frequenzband sendet. Mit Voreinstellungen wiederherstellen wird
das Gerat auf die Werkseinstellung zurlickgesetzt.

Spezielle Funktionen
In der Software stehen Tools zur Fehlersuche und Einrichtung des
WLAN-Netzwerks zur Verfigung.
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N

Einstellungen X

(&) Autopilot Fernbedienungen

N Wireless Gerat
Q) Navigation

Treibstoff

DHCP Probe
Tracks

Alarme

Einheiten

Iperf

Iperf ist ein hadufig verwendetes Tool fir die Netzwerkleistung. Es
dient dazu, die Leistung des kabellosen Netzwerks auf dem Boot zu
testen, um Schwachpunkte oder Problembereiche zu identifizieren.

—Die Anwenduﬂg_musmuiemem Tabﬁiﬁerat installiert und auf

\‘ \

dlesen\ausgefuhrt\werdgh

_ Das ELITE Ti Vulcan ﬁnugs IperfServerg fuhrem, bevor ein Test vom

Tablet g&tarte“&vvlrd Bei Verlassen d
~beendet. e

e|te vwrd Iperf automatisch

DHCP Probe

Das WLAN-Modul enthélt einen DHCP-Server, der allen MFDs und
Sonaren Echosounder im Netzwerk eine IP-Adresse zuweist. Bei der
Integration mit anderen Gerdten wie einem 3G-Modem oder
Satellitentelefon kdnnen auch andere Gerate im Netzwerk als DHCP-
Server fungieren. Um die Suche nach allen DHCP-Servern in einem
Netzwerk zu erleichtern, kann dhcp_probe Gber das ELITE Ti
Vulcanausgefihrt werden. Es kann immer nur ein DHCP-Gerét in
einem Netzwerk betrieben werden. Wird ein zweites Gerat
gefunden, schalten Sie nach Méglichkeit seine DHCP-Funktion ab.
Weitere Informationen finden Sie in den Anweisungen des
jeweiligen Gerats.

-> Hinweis: Bei Iperf und DHCP Probe handelt es sich um
Diagnosetools fir Nutzer, die mit der Netzwerkterminologie
und -konfiguration vertraut sind. Navico ist nicht der Entwickler
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dieser Tools und kann keinen Support in Verbindung mit deren
Nutzung anbieten.

Internes Wireless

Wahlen Sie diese Option, um das interne Wireless-Modul zu
aktivieren oder zu deaktivieren.

Die Deaktivierung des Wireless bei Nichtverwendung reduziert den
Stromverbrauch des Moduls.

NMEA 2000-Setup

Einstellungen X

Gerdte-Name

Q) Navigation

Quellen...
Treibstoff

Gerateliste

Tracks .
Diagnose

— Alarme

Einheiten Dampfe...

4 Kalibrierung
UEES Erhalte Wegpunkt [

NMEA2000
Sende Wegpunkt

Erhalte Wegpunkt

Wahlen Sie diese Option, um es einem weiteren Gerdt mit der
Funktion zum Erstellen und Exportieren von Wegpunkten Uber
NMEA 2000 zu ermoglichen, sie direkt an dieses Gerat zu
Ubertragen.

Send waypoint (Wegpunkt senden)

Wahlen Sie diese Option, um es diesem Gerat zu ermoglichen,
Wegpunkte Gber das NMEA 2000 an ein anderes Gerat zu senden.

Software-Updates und Datensicherung

Wir geben von Zeit zu Zeit Software-Updates fUr unsere Produkte
heraus. Updates werden aus unterschiedlichen Grinden erstellt,
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zum Beispiel, um Funktionen hinzuzufligen oder zu Verbessern,
Support fiir neue externe Gerédte hinzuzufligen oder Software-
Fehler zu beheben.

Updates finden Sie auf der folgenden Website: bandg.com

Das Gerat kann zur Installation von Software-Updates auf dem Gerat
selbst und auf unterstutzten Netzwerkgeraten verwendet werden.
Die Dateien werden dabei von einer Speicherkarte im Kartenleser
gelesen.

Denken Sie vor dem Start eines Updates auf dem Gerat selbst daran,
moglicherweise wertvolle Nutzerdaten zu sichern.

Sichern und Importieren von Nutzerdaten
Zwei Dateien, die sich auf Nutzerdnderungen am System beziehen,
kénnen gesichert werden:
Sicherung der Wegpunkte, der Routen und Tracks der
Datenbank.
Datenbank-Einstellungen (mit Nutzereinstellungen wie
Maleinheiten, benutzerdefinierten Seiten und CZone-

- Komﬂguran@nsdazaem

Son;e, ,\;ond \ Stecken S|e elne Sp he/rkarté in deMartenle‘ser des Moduls, der
~als Spemherort far If% émher\jngsdagﬁn d|enf
<[=] \

-
/3
Alarme

Einstellungen

Trip Rechner 9% — —
Slcherung der Wegpunkte Routen und der Tracks -Datenbank

Sie kdnnen alle Wegpunkte, Routen und Speicherdaten
Tracksexportieren oder nur jene, die flr eine bestimmte Region
gelten.

Wird Export Region gewahlt, wird die Kartenseite mit dem Standort
des Bootes im Zentrum angezeigt. Passen Sie Uber den
Touchscreen das rot umrandete Feld an, um die Region zu
markieren, die Sie exportieren mochten. In der Exportoption stehen
verschiedene Dateiformate zum Speichern zur Verfligung:

Nutzerdatendatei Version 5: zur Verwendung mit aktuellen
Modulen (NSO evo2, NSS evo2, NSS, NSO, NSE, Zeus, Zeus Touch,
HDS Gen2, HDS Gen?2 Touch, HDS Gen3, GO XSE-Systeme,
Vulcan-Systeme und ELITE Ti-Systeme). Bietet die meisten Details.
Nutzerdatendatei Version 4: zur Verwendung mit aktuellen
Modulen (NSO evo2, NSS evo2, NSS, NSO, NSE, Zeus, Zeus Touch,
HDS Gen2, HDS Gen?2 Touch, HDS Gen3, GO XSE-Systeme,
Vulcan-Systeme und ELITE Ti-Systeme).
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Nutzerdatendatei Version 3 (mit Tiefe): zur Verwendung mit
alteren GPS-Kartenplottern.

Nutzerdatendatei Version 2 (ohne Tiefe): zur Verwendung
mit alteren GPS-Kartenplottern.

GPX (GPS Exchange, ohne Tiefe): zur Verwendung mit GPS-
Produkten und PC-Anwendungen bestimmter anderer Hersteller.

Nach der Auswahl des Dateityps, wahlen Sie Export und die
Speicherkarte, auf der die Datei gespeichert werden soll. Das
empfangende GPS bzw. der empfangende PC muss in der Regel so
eingerichtet sein, dass der Import von Wegpunkten zugelassen
wird.

Datenbankexporteinstellungen

Wahlen Sie die Option Datenbankeinstellungen (Setting
database), um die Einstellungsdatenbank oder die CZone-
Konfiguration zu exportieren (hdngt von der CZone-Installation ab).
Wahlen Sie die gewlinschte Option und das Ziel der Speicherkarte.

Importleren der Datenbank
e T\Tachd\m das System’ auf;jTe erkse*l[urrg zurlickgesetzt wurde
oderv\»e}n Ngtzerdzaéen falschl her se geldscht wurden, gehen
—Sie zurlick zur Dateiseite, vvahlen Sie die Slcherungsdatel aus und
- KlickenSie auf ﬁnpoﬂleren Erstellungsdatum finden Sie in den
Dateidetails

Software-Upgrades

Die Update-Datei muss in das Stammverzeichnis der Speicherkarte
geladen werden.

Das Update kann beim Hochfahren gestartet werden: Stecken Sie
die Speicherkarte einfach in den Kartenleser, bevor Sie das Modul
einschalten, fahren Sie das Modul hoch, und folgen Sie den
Aufforderungen auf dem Bildschirm.

Alternativ kdnnen Sie die Update-Datei im DateienmenU auf der
eingesteckten Speicherkarte suchen und dann Upgrade, gefolgt
von Dieses Display auswahlen. Akzeptieren Sie die Meldung zum
Neustart des Gerats, und warten Sie ein paar Minuten, bis der
Neustart durchgefihrt wurde. Entfernen Sie die Speicherkarte nicht
und schalten Sie das System nicht aus und wieder ein, bis der
Prozess abgeschlossen ist (dies dauert in der Regel nicht langer als
ein paar Minuten).
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Software-Upgrade von Remote-Gerdten
Sie kénnen ein Update per Fernzugriff an einem Modul durchfihren
und es auf ein anderes Modul anwenden, wenn sich beide Module

im NMEA-Netzwerk befinden. Diese Option ist nur fir Module ohne
Kartensteckplatz verfligbar.

Das Remote-Update ist mit dem Update eines lokalen Moduls
vergleichbar: Wahlen Sie die Datei auf der Speicherkarte und dann
Upgrade gefolgt von Remote Upgrade (Upgrade per Fernzugriff).
Folgen Sie den Optionen auf dem Bildschirm.

NMEA 2000 Gerate-Upgrades

Die Update-Datei muss in das Stammverzeichnis der Speicherkarte
im Kartensteckplatz geladen werden.

1. Klicken Sie in der Symbolleiste auf Dateien und wahlen Sie unter
Speicherkarte die Update-Datei aus.

2. Wahlen Sie die Update-Option aus, die angezeigt wird, wenn
die Datei markiert ist. Alle mit der Update-Datei kompatiblen
Gerate sollten nun in einer Liste angezeigt werden. In den
me\mtem rallennaHOe}es ich hierbei umgn einziges Gerat.

-) Hmwe:sxV\/wd m/Geratangez i steﬂe/Q Sie sicher, dass das

TN Ge@t das Sie aktua||5|ere¢ moc teﬁ an d)e Stromversorgung
——" angeschlossernist, und fithren Sie-ausstehende Updates fiir das

Modul zuerst aus.
3. Wahlen Sie das Gerat aus und starten Sie das Upgrade.
Unterbrechen Sie den Upgrade-Prozess nicht.
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Zubehor

Eine Liste mit aktuell verfiigbarem Zubehor finden Sie unter:

bandg.com
Vulcan 5 Zubehor
000-13168-001 Sonnenschutz
000-10027-001 Halterung mit Schnelllosefunktion
000-13171-001 Strom- und NMEA 2000-Kabel
000-13170-001 Rahmen
000-13169-001 Einbausatz fir Paneelmontage
000-12572-001 Adapterkabel Schwinger 7-polig zu 9-polig
Vulcan 7 FS Zubehor

<\ O—TB@@ 777-'7\57“‘ e Montage
\V\«:@Qﬂ %68—00\ ~Sonnenschutz filr v/er/sénkte Montage
000-12367-001 Halterung und Sonnenschutz fir
Paneelmontage
000-12371-001 Einbausatz fir Paneelmontage
000-12372-001 U-Bigel
000-00128-001 Stromkabel
000-12572-001 Adapterkabel Schwinger 7-polig zu 9-polig
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Unterstutzte Daten

Liste NMEA 2000-fdhiger PGNs

NMEA 2000 PGN (Empfang)

59392

59904

60928

61184

65285

65289

65291

65292

65293
6533
K\‘ 65325 N
N es3a1

Y 65480
126208
126992
126996
127237
127245
127250
127251
127257
127258
127488
127489
127493
127503

ISO-Zulassung

ISO Anforderung

ISO Adressforderung
Parameterabfrage/Befehl

Temperatur mit Instanz
Trimmklappen-Insektenkonfiguration
Beleuchtungssteuerung

Warnungen zum FlUssigkeitsstand I6schen
LGC-2000-Konfiguration

"k\brragezuatenlo mthergr

Status neR pyogramm|ere
Autopllot Medus \
Autopllot I\/lodus

ISO Befehlsgruppenfunktion
Systemzeit

Produktinformationen
Fahrtrichtungs-/Kurssteuerung

Ruder

Fahrtrichtung des Schiffs
Kurvengeschwindigkeit

Lage

Magnetische Abweichung
Motorparameter, Schnellaktualisierung
Motorparameter, dynamisch
Sendeparameter, dynamisch

AC-Eingangsstatus
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127504
127505
127506
127507
127508
127509
128259
128267
128275
129025
129026
129029
129033
129038

129039

\12904Q

1 2904 1\

29283/
129284
129539
129540
129794
129801
129283
129284
129539
129540
129794
129801
129802
129808
129809

AC-Ausgangsstatus
Fldssigkeitsstand

Detaillierter DC-Status
Ladegeréatstatus

Akkuladestatus
Wechselrichterstatus
Geschwindigkeit, mit Wasserbezug
Wassertiefe

Distanz-Log

Position, Schnellaktualisierung
COG & SOG, Schnellaktualisierung
GNSS Positionsdaten

Zeit und Datum

AlS Klasse A Positionsbericht

AlS Klasse B Positionsbericht

\'E(vve|te(erPoyﬂoqsbendlld‘er AIS\KIasse B

AlS: Nawg\gty@nshﬂfen AR
Cros\s. Tran Fehler &Cross J:Jk E,[,r,@r)‘
Nawgamnsdaten

GNSS DOPs

Erweiterter Positionsbericht der AlS-Klasse B
AlS-Navigationshilfen

Cross-Track-Fehler (Cross Track Error)
Cross-Track-Fehler (Cross Track Error)
Navigationsdaten

GNSS DOPs

GNSS-Satelliten in Sicht

Statische Daten und Reisedaten der AlS-Klasse A
Sicherheitsrelevante adressierte AlS-Nachricht
Sicherheitsrelevante Broadcast-AlS-Nachricht
DSC-Funkrufinformationen

AlS-Klasse B, "CS", Bericht fr statische Daten, Teil A
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129810 AlS-Klasse B, "CS", Bericht fUr statische Daten, Teil B

130074 Routen- und Wegpunkt-Service — Liste, Name und
Position von Wegpunkten

130306 Winddaten
130310 Umgebungsparameter
130311  Umgebungsparameter
130312 Temperatur
130313  Feuchtigkeit
130314 Tatsachlicher Druck
130576  Status kleines Boot
130577 Richtungsdaten
130840 Konfiguration Datenbenutzergruppe
130842 SimNet DSC-Meldung
130845 Parameterbearbeitung
130850  Ereignisbefehl
“// 7(‘f308§\1 "l:\re|gms§ﬂtw]ort 74 [7‘ ™~
- \7777777777713081‘7\\ Pr@?ukti?‘@gmatio en L </\
\7 130820/ Status n/e/yffzﬁogra’rrﬁmiereE I,
“ 130831 Konfiguration Suzuki-Motor und Speichermedium
130832 Verbrauchter Kraftstoff - Hohe Auflésung
130834  Motor- und Tankkonfiguration

130835 Motoreinstellung und Tankkonfiguration
130838 Flussigkeitsstand-Warnung

130839  Druck-Insect-Konfiguration

130840 Konfiguration Datenbenutzergruppe
130842 AIS- und VHF-Nachrichtenibermittlung
130843  Sonarstatus, Frequenz und DSP-Spannung

130845 Wetter- und Fischvorhersage sowie Verlauf des
barometrischen Drucks

130850 Evinrude Motorwarnungen

130851 Parameter (RC42-Kompass und 1S12-Windkalibrierung
und -Konfiguration)
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NMEA 2000 PGN (Ubertragung)

61184
65287
65289
65290
65291
65292
65293
65323
126208
126992
126996
127237
127250
\127258
128259‘

138267

128275
129025
129026
129029
129283
129284
129285
129539
129540
130074

130306
130310
130311

Parameterabfrage/Befehl
Insektentemperatur konfigurieren
Trimmklappen-Insektenkalibrierung
Konfiguration der Schaufelradgeschwindigkeit
Beleuchtungssteuerung

Warnungen zum FlUssigkeitsstand I6schen
LGC-2000-Konfiguration

Abfrage Datenbenutzergruppe

ISO Befehlsgruppenfunktion

Systemzeit

Produktinformationen

Fahrtrichtungs-/Kurssteuerung

»Fahrtnchtung des Schiffs
Magnetl\sche %we\lchundL \

\
\

Gesc\hvvm 1gkelt mit V\/asF?ezug\
Wassertiefe

Distanz-Log

Position, Schnellaktualisierung

COG & SOG, Schnellaktualisierung
GNSS Positionsdaten
Cross-Track-Fehler (Cross Track Error)
Navigationsdaten
Routen-/Wegpunktdaten

GNSS DOPs

GNSS-Satelliten in Sicht

Routen- und Wegpunkt-Service — Liste, Name und
Position von Wegpunkten

Winddaten
Umgebungsparameter

Umgebungsparameter
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130312  Temperatur
130577 Richtungsdaten
130840 Konfiguration Datenbenutzergruppe
130845 Parameterbearbeitung
130850  Ereignisbefehl
130818 Daten neu programmieren
130819 Neuprogrammierung anfordern
130828 Seriennummer eingeben
130831 Konfiguration Suzuki-Motor und Speichermedium
130835 Motoreinstellung und Tankkonfiguration
130836  Flussigkeitsfullstand-Insect-Konfiguration
130837 Konfiguration Kraftstoffflussturbine
130839 Druck-Insect-Konfiguration
130845 Wetter- und Fischvorhersage sowie Verlauf des
barometrischen Drucks
- /TSOSS@ "l;vmrude N\@Zywamunge YN
42

130851\ Pa(amet (R Kompas d4ST2 V\/mdkallbrlerung
und\Konﬂ g:}rann?

_J / /

— \

Unterstiitzte Daten | Vulcan Series Installationshandbuch



Spezifikationen

=> Hinweis: Eine Liste der aktuellen Spezifikationen finden Sie
unter: bandg.com

Mechanik/Umgebung

Gehéduse PC/ABS
Betriebstemperatur -15°C bis +55°C
Wasserbestandigkeit IPX6 und 7
Gewicht (ohne 526 g (1,16 Ib) — Vulcan 5
Montagezubehor) 907 g (2 Ib) = Vulcan 7 FS
Bildschirmhelligkeit 1200 NIT
Bildschirmaufldsung 480 x 800 (H x B)
Ablesewinkel in Grad (typischer | L/R: 70, oben: 50, unten: 60

B 7\/ﬁ\@¢/b\€i Kontrastverhaltnis =
;\\ N Abrﬁéi&yngen (geé\af@kf ‘ S%hé Mafizeichnungen

Elektrik
Betriebsspannung 10-17VDC
Stromaufnahme bei 13,6 V 1A

(Sonar aus, max. Beleuchtung)

Standby-Modus mit geringem | Ja

Stromverbrauch

Schutz Yerpolung und zeitweise
Uberspannung bis 36 V

Alarm-Ausgangsstrom Max. 1 A

Prozessor iMX61 Single Core

Konformitét CE, C-Tick
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Schnittstellen

NMEA 2000 (freigegeben) 1 Micro-C-Anschluss (positiv) —
nur Vulcan 7 FS,
Netzwerkbelastung 1 LEN
1 kombinierter Strom- und
NMEA 2000-Anschluss (7-polig)
- nurVulcan 5

Sonar 1 Anschluss (9-polig)

Kartenleser 1 x microSD
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Mafzeichnungen

Vulcan 5 - Ma3zeichnungen

152.0 mm (5.98") 1175 mm (4.62")
58.0 mm
m (228"

136.0 mm (5.35")
120 mm (4.72")

zZ—
940 mm (3.70°) 940 mm (3.70°)
TN« NA D
Vulcan 7.FS \M lech% ngen
)7 - \ - ‘ _J /
o \99.0 mm (7.84) 65.0 mm (2.60").
N 28.5 mm

S (112

& Ll L
A u \\ ’
220.00 mm (8.66")
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—Autopilot

Index

A

Aktualisieren
Modul-Firmware 54
Anlieger-Steuerung
Autopilot-Einstellung 46
Antrieb
Autopilot einschalten 39
Autopilot-
Spannungseinstellung 37
Spannung, Autopilot-
Einstellung 39
Auswahl der Datenquelle 32
Auto-Antrieb einkuppeln
Autopilot-Einstellung 39
Auto-Trimm
Autopilot 47
,Automansche Auswahl
CQueflen 33 ) /

Automamsch@ Fememst;ellung

Autop)ot 43< KS
AnhegerSteuerung 46
Anschluss Gberprifen 36
Antriebsspannung 37
Antriebsspannungs-
Einstellung 39
Auto-Trimm 47
Automatische
Feineinstellung 43
Bootstyp-Einstellung 37
Drehgeschwindigkeits-
Begrenzung 47
Einrichten des
Ruderantriebs 39
Einstellen der
Ubergangsgeschwindigkeit
42

Einstellungen 36
Gegenruder 46

Grenzwerte fir eine
Navigationsanderung bei
einer Route 48
Kompasskalibrierung 41
Konfigurieren 36
Manuelle Anpassung der
Steuerparameter 46
Minimaler Windwinkel 48
Minimales Ruder 47
Motor einkuppeln 39
Motor-Ausgang fur
Rudergeschwindigkeit 40
Parameter fUr Ruder-
Gierlose 40
Probefahrt 40
Ruder-Parameter 46
Ruderkalibrierung einrichten
—_undtesten 37
$eegangsﬁ|ter 44

iegep@rameter 44
T teue/uckmeldung 48

VNG Optimierung (an den

Wind) 45
Voreinstellen 36
Wendedauer 44
Wendewinkel 45
Wind-Funktion 45

Boot

Konfiguration 49
Bootstyp-Einstellung
Autopilot 37
Bugelmontage 21

C

CZone
Aktivieren 52
Anzeige beim Starten 53



CZone-Konfiguration
exportieren 59
Importieren und Sichern
einer
Konfigurationsdatei 54
Konfiguration 52
Schalter 53

Setup 52

Steuerung der
Beleuchtung 53
Verbindung zu

NMEA 2000 30

D

Datenbank
Exporteinstellungen 59
Importieren 59
Sicherung 58

Datens\chemng 57" \‘ / ‘
Datumsfgrmqt 32\
—DBHCP ) ‘
—__Probe, V\/LAN&OQ 56
Distanz bis zur Wende 48
Dreh-Geschwindigkeit
(Wendedauer) 44
Drehgeschwindigkeits-
Begrenzung 47

Wende 47

E

Echolot
Tiefen-Offset 34
Ein-/Ausschalttaste 14
Einrichten des Ruderantriebs
Ruderantrieb, Autopilot 39
Einrichtung
Gerate-Einrichtung
(Smartphone und
Tablet) 54
Erstmaliges Einschalten

Setup-Assistent 32
Erweiterte
Quellenauswahl 34
Exportieren

Region 58
Datenbanksicherung 58
Export
CZone-Konfiguration 59
Einstellungen fur den
Datenbankexport 59
Wegpunkte, Routen und
Tracks 58

F

Fernbedienungen
GofFree, WLAN 55

Firmware
Aktualisieren 54

’L@r ‘FUr den'Gebrauch in

gendén EU-Léandern

kon2|p|e\t 5
)

G

Garantie 3

Gegenruder

Autopilot 46

GoFree

DHCP Probe 56
Fernbedienungen 55
Iperf-Tool 56
Tablet-Verbindung 54
WLAN-Gerate-Einrichtung
(Smartphone und

Tablet) 54
Grenzwerte fir eine
Navigationsanderung
Autopilot-Einstellungen fir
eine Route 48

Gruppe

Quellenauswahl 33
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Halterung mit
Schnelllosefunktion
Entnahme des Gerates 21

Importieren

CZone-
Konfigurationsdatei 54
Datenbank 59
Import

Nutzerdaten 58
Installation

Montage 18
Schwinger 22

lperf, WLAN-Tool 56
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N \ \

Kahbneren \ \ ‘/

Komp/ﬁsfur utopl Ot 41

Kalibrierung der
Wassertemperatur 35
Kartenleser 17
Kompass

Kalibrierung far
Autopilot 41
Konfiguration des
Durchflusses
Treibstofffluss-Sensor 49
Konfigurationsdatei
CZone, Importieren und
Sichern 54
Konfigurieren

Autopilot 36
Kupplung
Autopilot-Antrieb
einkuppeln 39

M

Manuell

Quellenauswahl 33
Minimaler Windwinkel 48
Minimales Ruder 47
Montage

Blgel 21

Ort 18

Paneel 22
Motor-Ausgang
Autopilot,
Rudergeschwindigkeit 40
Motoren

Einrichtung 49

N

NMEA 2000
CZone:Verbindung 30
Lﬁaerate/‘Upgrades 60
Tterdﬁen
) |_Importieren 58
Sichern 58
P

Paneelmontage 22
Probefahrt
Autopilot 40

Q

Quellenauswahl
Auto 33
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