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Wichtige Informationen

Zu diesem Handbuch

Vielen Dank, dass Siesich fiir einen Raymarine SmartPil ot entschieden
haben. Ihr neues Autopilotsystem wird Sieimmer sicher, automatisch,
bequem und zuverl&ssig ans Ziel bringen.

DieHandbuicher zum SmartPilot sind so aufgeteilt, dass Sie lhr System
selbstinstallieren, in Betrieb nehmen und anwenden kénnen. Diese
Dokumentationen werden zu I hrem System mitgeliefert:.

+ Installationsbléatter - 1 Blatt pro Systemkomponente. Diese Ubersich-
tenfuhren Sie schnell durch dielnstallation. Die Blétter kénnen nach
erfolgreicher Installation vernichtet werden.

» Letfaden zur InbetriebnahmedesSmartPilot- Hier erfahren Sie, wie
Sielhr System anschlief3en, in Betrieb nehmen und konfigurieren.

« Kurzanleitung - Hier erhalten Sie einen Uberblick tiber diewichtigsten
Bedienschritte.

« Handbuch - Dasvorliegende Handbuch enthélt eine detaillierte
Beschreibung zu allen Eigenschaften und Funktionen des SmartPilot.

Garantie

Um | hr neues Raymarine-Produkt zu registrieren, nehmen Siesich bitteein
paar Minuten Zeit, umdie Garantiekarteam Ende desenglischen Handbuchs
auszufillen. Esist wichtig, dassdie Daten zum Schiffseigner vollsténdig
ausgefllt werden. Bitte senden Sie die Karte an die deutsche Raymarine-
Generalvertretung zurtick: H.E. Eissing KG 2. Polderweg 18, 26723 Emden.

Sicherheitshinweise

A
A

ACHTUNG: Kalibrierung

Das Gerét wird mit den Grundeinstel lungen geliefert. Diese Einstellungen
liefern fur die meisten Bootstypen eine stabile L eistung. Um eineoptimale
Leistungfir Ihr Boot zu erzielen, miissen Sievor I nbetriebnahmejedoch den
SmartPilot Commissioning Guide zu Rate ziehen.

ACHTUNG: Navigationshilfe

Trotzdem Raymarine alle Anstrengungen unternommen hat, Ihr Gerét so
sicher und zuverlassig wie moglich zu konzipieren, gibt esimmer wieder
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Faktoren, die eine optimal e L el stung beeintréchtigen kdnnen. Ausdiesem
Grunde sollten Sielhr Gerét auch nur als Navigati onshilfe ansehen. Das
Gerét wird niemal s navigatori sches Wissen und eine gute Seemannschaft
ersetzen kdnnen. Behalten Sie auch immer die néchste Umgebung um I hr
Schiff herumim Auge, damit Sie Gefahren schnell erkennen kénnen.

Esliegtin der Verantwortung des Skippers, fir die Sicherheit an Bord zu
sorgen. Hierzu gehéren folgende Verhaltensregel n:

¢ EsmussIMMER jemand am Steuerstand sein, damitim Notfall manuell
weitergesteuert werden kann.

« Stellen Siesicher, dassdie gesamte Crew weil3, wie der Autopilot ausge-
kuppelt wird.

+  Uberpriifen Siedie nachste Umgebung | hres Schiffes regel méRig auf
andere Boote und Hindernisse. Egal, wie ruhig das Wasser erscheint -
eine Gefahrensituation kann sich in Sekundenschnelle entwickeln.

e Zeichnen Siedie Schiffspositionen sorgféltig auf (entweder mit einer
Navigationshilfe oder durch visuelle Peilungen).

¢ Plottten Sielhre Bootspositionen auf einer aktuellen Karte mit. Stellen
Siesicher, dassder Sollkurs des Autopiloten dasBoot sicher vonallen
Hindernissen entfernt steuert.

« Auchwennder Autopilot auf I hren gewiinschten Kurseingestellt ist und
Sieein Navigationsgerét benutzen, arbeiten Sieimmer mit einem Log-
buch und plotten Sie die Positionen mit. Navigationssignale kbnnen
unter bestimmten Umsténden erhebliche Fehler produzieren, und Thr
Autopilot kann diese Fehler nicht erkennen.

EMV (Elektromagnetische Vertraglichkeit)

AlleRaymarine-Gerate werden nach den strengen I ndustriestandardsfir die
Sportschifffahrt hergestellt. Sie entsprechen den Richtlinien fir dieEMV
(elektromagnetische Vertréglichkeit), jedoch ist einekorrekte I nstallation
unbedingt erforderlich, damit die Leistung nicht beeintrachtigt wird.

Handbuch-Informationen

Dielnformationen war nach unserem besten Wissen und Gewissen bei
Drucklegung korrekt. Raymarine Ubernimmt daher keine Haftung fir
fehlerhafte Inhalte. Im Zuge der sténdigen Verbesserung behdt Raymarine
sich vor, technische Anderungen am Produkt ohnevorherige Ankiindigung
vorzunehmen.
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Kapitel 1: Bedienung SmartPilot

1.1 Einfithrung

05“’“:\

Die SmartPilot Autopil ot-Bedieneinheit ist SeaTa k®-kompatibel. Sieist
daswichtigste Bedienelementen in |hrem SmartPilot-System.

Siearbeitet infolgenden Modi:

« Standby: SmartPilot aus. Sie steuern Ihr Boot manuell.
¢ Auto: Der SmartPilot steuert Ihr Schiff auf einem festgel egten Sollkurs.

» Track: Der SmartPilot steuert | hr Schiff auf einer Strecke zwischen 2
Wegpunkten, die auf einem Navigationsgerét erstellt wurden.

* Wind Vane / Windfahne: Der SmartPilot steuert | hr Schiff auf einem
Kursreativ zu e nem wahren oder scheinbaren Windwinkel.

Die SmartPilot-Bedieneinheit bietet aul3erdem:

¢ Automatische Wende (AutoTack) im Auto- und Windfahnen-Modus.
«  Uberspringen von Wegpunktenim Track-Modus.
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Funktionen SmartPilot

Dieverfuigbaren Funktionen in |hrem SmartPil ot-System héngen davon ab,
ob |hr SmartPilot-K urscomputer mit einem Gyro-Sensor ausgestattet ist
oder nicht:

$1G-, S2G- und S3G-Systeme

(mit GyroPlus) Systeme ohne GyroPlus

Interner GyroPlus-Sensor; liefert noch Volle Standardfunktionen: System-
bessere Steuereigenschaften mit AST arbeiten mit dem normalen Raymarine
(Advanced Steering Technology) Steuer-Algorithmus; ohne AST

Steuern nach wahrem oder scheinbarem  Steuern nach wahrem oder scheinbarem
Wind im Windfahnen-Modus Wind im Windfahnen-Modus

Ausgestattet mit AutoLearn, Raymarines
»selbst lernendem” Kalibriersystem

Erweiterte Systeme

Siekdnnen Thre SmartPilot-Bedieneinheit auch an andere Raymarine

SeaTalk-Geréte anschlieflen und somit SeaTalk-Daten senden und empfan-

gen:

¢ Siekdnnen so mit Wegpunktdaten von einem SeaTak Navigationsinst-
rument arbeiten und einen Track (aktuelle Fahrtstrecke) bedienen.

e Siekdnnen mit der Bootsgeschwindigkeit von einem SeaTak Log-
Instrument arbeiten und so das Einhalten des Tracks optimieren.

*  Siekdnnenmit Winddaten von einem SeaTalk Wind-Instrument arbeiten
und im Windfahnen-M odus steuern.

Sie kénnen auch mit dem SmartPilot in Verbindung mit einem beliebigen

Navigator oder Wind-Instrument arbeiten, der/das NM EA-Daten sendet
(NMEA0183).

Die SmartPil ot-Bedieneinheit kann SeaTa k- und NM EA-Instrumentenda-
ten auf anwenderdefinierten Datenseiten darstellen.

Weitere | nformationen zu anderen Anschllissen I hres Systemsfinden Sieim
Leitfaden zur Inbetriebnahme des SmartPilot
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1.2 Arbeiten mit der Bedieneinheit

Start-Modus

Der SmartPilot fahrt immer im Standby-Modus hoch. Dabei zeigt dasDis-
play den aktuellen Steuerkurs des Schiffes.

Hinweis: Sekdnnenstandby jederzeit driicken, umzur manuellen Seue-
rung zurtickzukehren.

Funktionen der Tastatur

Der SmartPilot wird mit einfachem Knopfdruck bedient. Jeder Tastendruck
wird mit einem kurzen Ton quittiert. Zusétzlich zu den Haupttastenfunktio-
nen gibt es zahlreiche 2-fache Tastenfunktionen.

-1 plus +1
driicken fiir Dampfungsstufe
-1 plus -10 1 Sek. driicken fiir Rudermenge +1 plus +10
gleichzeitig driicken gleichzeitig driicken
fur autom. Wende | fir autom. Wende
nach Backbord nach Steuerbord

pisP ———(3 .—— TRACK
Anzeige der @ @

einschalten im Auto-

Datenseiten Modus (falls ein
standby auto -
1 Sek. driicken fiir @ +10 Nav.-Gerat ange-

die Beleuchtungs- schlossen ist)
einstellung Driicken: nachsten
Wegpunkt akzeptierer|
| 1 Sek. driicken:
Wegpunkt iiber-
Course change keys springen
Bb. 1° Stb. 1
STANDBY Bb. 10° Stb. 10° AUTO
Standby-Modus wahlen Auto-Modus wahlen
2 Sekunden driicken, um

Kalibrier-Modus aufzurufen
STANDBY plus AUTO
Windfahnen-Modus aktivieren
(falls Windfahne angeschlossen)

D5449-1
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Was wird auf dem Display angezeigt?
Auf dem SmartPilot-Display sehen Siefolgende Informationen:

Variabler Textbereich (bis zu 9 Zeichen/Ziffern)

T kiDLl

= P HPTLD
SAL‘.\I%DBY .." ." .' o Tlm\"g }Kursanzeigen
VANE - 1 e, @ nmSM |—— Entfernungsmesseinheiten:
TRACK ". . . e keine = Kilometer
L | @AYI'EA']I @A o nm = Seemeile

¢ SM = engl. Meile

Autopilot-Modusanzeigen

Backbord und Steuerbord
Steuerrichtungsanzeige

A
vl

Kalibriermmodus-Anzeige
(angezeigt auf den

cal xte rudder xte
30 % 29 20 30 Kalibrier-Datenseiten)

10 ¢ 0 ) 0

‘||IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII||‘

[ J
\

Ruderlagenanzeige

D5457-1

DieBakenanzeige unten am Display zeigt die aktuelle Ruderposition an.



Kapitel 1: Bedienung SmartPilot 5

1.3 Mit dem SmartPilot das Schiff steuern

Wie steuert man automatisch nach einem
bestimmten Kurs?
1. Steuern Siedas Schiff auf den gewiinschten Kurs.
2. Dricken Siedann auto
Der SmartPilot befindet sich jetzt im AUTO-M odus und steuert nach dem

gewahlten Kurs; dieser wird auchim Display angezeigt. Dieser Modus
ist auch bekannt als,, point-and-shoot” .

()

D5515-2

ACHTUNG!:

AutomatischesSteuern erleichtert Vieles, esistjedoch KEIN Ersatz fur
gute Seemannschaft! Beobachten Siel M M ER dienéhereUmgebung

I hres Schiffes! Der Seuer stand mussIMMER besetzt sein!

Wie kehrt man zur Handsteuerung zuriick?
Driicken Siestandby, um den SmartPil ot auszukuppel n:

¢ ImSTANDBY-Modus steuern Sie lhr Schiff manuell, und das Display
zeigt lhnen den aktuellen Kompasskursan.

D4209-3

Wie andert man den Kurs im Auto-Modus?

Im Auto-Modusbetétigen Siedie Tasten -1 und -10 (Backbord) bzw. +1 und
+10 (Steuerbord), um den Sollkurszu dndern. Beispiel: Wenn Sie den K nopf
gegen den Uhrzeigersinn drehen, éndern Sie den Kurs nach backbord.
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Backbord Steuerbord

D6338-1

Kann man einem Hindernis ausweichen und dann auf
den alten Kurs zuriicksteuern?

Ja- Siekdnnen einem Hindernisauswel chen, solangesich dasBoot im Auto-
pilot-M odus befindet. Danach kehren Sieauf den alten Kurs zurtick.

@ Hindernis

Urspriinglicher
Kurs

Ausweichmandver

D6339-1

1. Waéhlen SiedieKursanderung in die gewiinschte Richtung. Beispiel:
Dricken Siedie Taste=10 dreimal, um eine Kursanderung von 30° nach
Backbord vorzunehmen.

2. Wenn Siedas Hindernissicher passiert haben, gehen Sieauf den alten
Kurszurtick (in unserem Beispiel driicken Siedreimal die +10-Taste).
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1.4 Wie stellt man die Betriebsleistung des
SmartPilot ein?

Diewichtigste Methode zur Einstellung einer optimalen Betriebs eistung ist
die Anderung der Dampfung. Diesist gleichzeitig auch dieeinzige
Kalibrierung, die Sie normal erweise am SmartPil ot vornehmen sollten.

Die Dampfungsstufen legen das Verhdtnis zwischen der Genauigkeit des
Kurshatensund der Rudermenge/Antriebsaktivitét fest. Wenn Sielhren
SmartPilot einschalten, befindet er sichimmer in der Grundeinstellung
(diesekannim Rahmen der Anwenderkalibrierung eingestellt werden, siehe
Site 23)

Wenn Sie speziell ein ganz genaues Kursverhalten benétigen (z.B. zum
Navigierenin ganz engen Gewassern), wahlen Sieeinehohere Einstellung.
Wenn Siedie Antriebsaktivitét herabsetzen und Strom sparen wollen,
wahlen Sieeineniedrigere Einstellung.

Sie konnen temporére (voribergehende) Dampfungseinstellungen wahlen,
wenn |hr SmartPil ot jeden Tag zum Einsatz kommt. Sie passen damit die
Betriebsleistung den jeweiligen Umgebungsbedingungen an.

Hinweis. Diesevor Ubergehenden Einstellungen der Dampfungsstufegehen
verloren, sobald das Systemabgeschaltet wird. Sekodnnen aber permanente
Einstellungenim Rahmen der Anwenderkalibrierung (siehe Seite 23) vor-
nehmen. Hier wird dann eine Grundeinstellung fir die Dampfungsstufebeim
Hochfahren des Systemsfestgel egt.

Betriebsleistung festlegen - $1G-, $2G- und S3G-Systeme
S1G-, S2G- und S3G-Systeme haben 9 Dampfungsstufen:

+ Stufe 9 bis 7: genauestes Steuerverhalten und grofte Ruderaktivitat
(und auch héchster Stromverbrauch!).

+ Stufe 6 bis 4: gutes Steuerverhalten mit gut kontrollierbaren Wenden
bei normaler Bedienung.

» Stufe 3 bis 1: Autopilotaktivitét wird minimiert; der Stromverbrauch
wird reduziert, aber es miissen Abstriche beim genauen Steuerverhalten
gemacht werden.

Berlicksichtigen Siedie0.g. 3 Punkte, wenn Sievoriibergehende Anderun-
gen der Dampfungsstufe vornehmen mdchten:

1. DieRESPONSE-Anzeigeerscheint, wenn Sie-1 und +1 Tastekurz dri-
cken.
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]
Dampfung i Dampfung
reduzieren verstarken

D5453-2

Hinweis. DieRESPONSE-Anzeigewird als Grundeinstellung (als Datensei-
te) eingestellt; sieheauch SmartPilot Leitfaden zur Inbetriebnahme des
SmartPilot. Segelangen auch zur RESPONSE-Anzeige, wenn Sedisp dri-
cken und dann durch die Datenseiten bl éttern.

2. Drucken SiediePfeiltasten nach oben oder nach unten, umdie
Dampfungsstufe zu éndern.

3. Dricken Siedisp oder warten Sie5 Sek. lang, um zur vorherigen
Anzeige zurtickzukehren.

Betriebsleistung festlegen — Systeme ohne G(yro)
SmartPilot-Systeme ohne G(yro) haben 3 verschiedene Dampfungsstufen:

e Dampfungsstufel: AutoSeastateein (automatische Gierlose)
Der SmartPilot ignoriert stufenwei se sich wiederholende Schiffsbewe-
gungen und reagiert nur auf tatséchliche Kursanderungen. Damit wird
ein ausgewogenes Verhdtnis zwischen Stromverbrauch und Steuerver-
halten erzielt.

o Dampfungsstufe2: AutoSeastateaus(kleinste Gierlose)
Diese Einstellung gewahrleistet ein genaueres Steuerverhalten, fiihrt
aber auch zu einem héheren Stromverbrauch und zu hdherer Antriebs
aktivitét.

¢ Dampfungsstufe 3: AutoSeastateaus+ Gierungsdampfung
Diese Einstellung bietet das bestmdgliche Steuerverhalten. Siekdnnen
dabei das Gegenruder im Rahmen der Handler-Kaibrierung (siehe
SmartPilot Leitfaden zur Inbetriebnahme des SmartPilot) einstellen.

Sofiihren Sieeinevor (iber gehende Anderung der Dampfungsstufe durch:
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1. DieRESPONSE-Anzeige erscheint, wenn Sie dieresp-Taste driicken.

2. Dricken Siedie Pfeiltasten nach oben oder nach unten, um die Damp-
fungsstufe 1, 2 oder 3 einzustellen.

3. Drucken Siedisp oder warten Sie5 Sek. lang, um zur vorherigen
Anzeige zuriickzukehren.

Hinweis. Dietemporaren Anderungen gehenverloren, wenn Sedas System
abschalten. Sekdénnen jedoch permanente Anderungen innerhalb der An-
wender-Kalibrierung (siehe Seite 23) vornehmen.

Warnung Kursversatz

M= = Abweichung nach backbord
Stk = Abweichung nach steuerbord

Der SmartPilot gibt eine Warnmeldung ab, wenn Sie sich vom Sollkursfir
eine Dauer von mehr as 20 Sek. wegbewegen. Die Abwei chung nach back-
bord oder steuerbord wird angezeigt.

Hinwels: DieGrundeinstellung fir denWinkel der Abweichung betragt 20°.
SekonnendenWinkel innerhalb der Handler-Kalibrierung (sieheLeitfaden
2ur Inbetriebnahme des SmartPilot) aber auch anderseinstellen.

1. UmdieWarnmeldung fir den Kursversatz zu deaktivieren, driicken Sie
standby; Sie kehren nun zur manuellen Steuerung zurtick.

2. Uberpriifen Sie, ob Siezu viel Segel gesetzt haben oder ob die Segel
schlecht ausbalanciert sind. Sie kdnnen das Steuerverhalten wesentlich
verbessern, wenn diese Fehler ausgemerzt sind.

Hinwels: Der SmartPilot |6scht die War nmel dung auch dann, wenn der alte
Kurswieder befahrenwird oder wenn Seden Kurséndern.
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1.5 Einsatz des SmartPilot bei Segelbooten

Automatisches Wenden (AutoTack)

Der SmartPilot enthélt eine automati sche Wendevorrichtung (Auto-Tack),
dieesermdglicht dasBoot durch einen 100° Winkel in die gewlnschte Rich-
tung zu drehen. Ist | hr Bootstyp auf SAIL BOAT eingestellt, kénnen Siediesen
Standard-AutoTack-Winkel inder Anwender-Kalibrierung justieren (siehe
Site 23).

« AutoTack nach Backbord: gleichzeitig-1 und -10 driicken

e AutoTack nach Steuerbord: gleichzeitig +1 und +10 driicken
ACHTUNG!:

Bel groRReren Kur sdnder ungen kann sich die Trimmlage | hresBootes

wesentlich &hdern. Eskann daher etwaslanger dauern, bisder
Autopilot sich akkur at auf den neuen Kurseinstellt hat.

AutoTack - Backbord AutoTack - Steuerbord

Wind Wind

@ AutoTack- AutoTack- @
Wendewinkel | Wendewinkel
©) Y )

D5399-1

Sperrfunktion zur Verhinderung gefahrlicher
Halsen

Hinweis. Umdiese Funktion anwenden zu kdnnen, benétigt der SmartPilot
geeignete Windinfor mationen (siehe Seite 24)

Diese Funktion schiitzt das Boot vor einer automati schen Wende ausdem
Wind und somit vor pl6tzlichen, geféhrlichen Hal sen. Diese Funktion kann
bei Bedarf abgeschaltet werden.
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Halsen-Sperre ein:
« Siekdnnen nur autom. Wenden gegen den Wind durchftihren.

e derAutopilotistinder Lage, dasBoot vor einer gefahrlichen Halse zu
schiitzen.

Halsen-Sperre aus:
« Siekdnnen sowohl eine autom. Wende gegen den Wind alsauch eine

Halse ausfihren.

Hinwels: DieHalsen-Serreist standardgemal3auf,, ein“ gestellt, kann je-
dochinder Anwender-Kalibrierung ausgeschaltet werden (siehe Seite 23).

Segelyachten unter béigen Wetterbedingungen

Bel boigem Wetter springt der Kursmanchmal etwas hin und her, besonders
wenn die Segdl nicht optimal getrimmt sind. Bei Einhaltung der folgenden
Vorkehrungen wird der SmartPilot in der Lage sein, auch bei stiirmischen
Witterungsbedingungen die Kontrolle zu behalten:

»  Durch besseren Segeltrimm kann das Steuerverhalten des Autopil oten
erheblich verbessert werden. Deshalb:
¢ dasBoot nicht zu stark krangen.

¢ Grof3segeltraveller nach Leeversetzen, um dasAnluven und die
Krangung zu reduzieren.

e dasGrofRRsegel - wenn nétig - etwasfriher alssonst reffen.

¢ Be sehr starkem Wind und hohem Seegang vermei det man besser das
Segelnmit dem Wind klar achteraus.

¢ Imldealfall sollte man mindestens 30° vom Wind abfallen.

¢ Bei sehr ungiinstigen Wetterverhdltnissen kann esratsam sein, das
Grofsegel ganz zu bergen und nur unter Vorsegel zu fahren.
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1.6 Kann man die Beleuchtung einstellen?

Die Beleuchtung von Display und Tastatur werden so eingestellt:
1. Driicken Siedisp 1 Sek. lang (auseinem beliebigen Modus heraus); Sie
gelangen nun zur Anzeige LAMP.

2. Driicken Sie nundisp, um durch die méglichen Beleuchtungsstufen zu
bléttern: LAMP 3 (hellste Einstellung), LAMP 2, LAMP 1, OFF, LAMP 1,
LAMP 2, LAMP 3 usw.:
¢ Sobad SiedieEinstellung andern, &ndert sich auch die Beleuchtung

auf jedem SeaTalk-Geréat bzw. auf den zugehorigen Bedieneinheiten.

1 Sekunde

3. DasDisplay kehrt automatisch in den vorherigen Modus zuriick, wenn
Sieinnerhalb von 10 Sek. keineweitere Tastedriicken:

¢ Wenn Sieinnerhalb von 10 Sek. eineweitere M odus-Taste driicken,
andert sich der Modus entsprechend (Beispiel: mit auto wéahlen Sie
den Auto-Modus, mit standby den Standby-Modus).

Hinweise: (1) Sekbdnnen auch die Beleuchtungsstufen von jedemanderen
SeaTalk-Gerét oder Bedieneinheit &ndern.

(2) Wenn Sedas Gerét abschalten, gehen alle Anderungen der
Bel euchtungsstufen wieder verloren.
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Kapitel 2. Erweiterte Bedienung

2.1 Wie folgt man einer Route, die auf einem
Seekartenplotter erstellt wurde?

Wenn Sieim TRACK-M odus arbeiten, kann der SmartPil ot eine Route zwi-
schen Wegpunkten abfahren, die auf einem Navigationsgerét erstellt wurde.

Der Track-Modusist nur verfiigbar, wenn Sieden SmartPilot an ein geeigne-
tesNavigationsgerét angeschl ossen haben, das SeaTalk- oder NMEA-Daten
liefert (Seheauch: Leitfaden zur Inbetriebnahme des SmartPilot).

Ihr SmartPilot-System kann Routendaten empfangen von...

« ...einem SeaTalk-Navigations nstrument oder -Seekartenpl otter,
e ...einem Navigationssystem, das Datenim NM EA0183-Format sendet.

Wie wird der Track-Modus aktiviert?

ACHTUNG:

Wenn Sieinden Track-Modusgelangen, fihrt der SmartPilot I hr Schiff
kontrolliert auf den Track (Fahrtstrecke) hin. Jenaher sich I hr Schiff
amrichtigen Track bzw. amrichtigen Steuerkur sbefindet, umsoschnel-
ler gelangt esauf den neuen Kurs. Um jegliche plétzliche Schiffsbewe-
gung zu vermeiden, stellen Sielhr Boot ungefahr auf den neuen Kurs
ein, bevor Sieim Track-M odusweiter ar beiten.

Sie starten den SmartPilot im AUTO-Modus.

1. Drucken Sietrack, uminden Track-Modus zu gelangen.

2. Warten Sie, bis Sieeinen Warnton héren. Das Display zeigt nundie
Peilung zum néchsten geplanten Wegpunkt und die Richtung an, indie
das Schiff wenden wird, um diesen Wegpunkt zu erreichen.

3. Wenn dasWendemandver auf den neuen Kursfur Ihr Schiff sicher
erscheint, driicken Siedie Taste track:

¢ Der SmartPilot bringt Ihr Schiff auf den neuen Kurs.
« DasDisplay zeigt den gewlinschten neuen Steuerkursan.

Hinweis. Jenaher sichlhr Boot amrichtigen Seuerkursund amge-
wiinschten Track befindet, wahrend Sedie track-Taste dricken, umso
schneller gelangen Seauf den neuen Kurs. Wennsich Ihr Schiff mehr als0,3
nmvom Track entfer nt befindet, héren Sedie Warnmeldung fir den grofzen
Kursversatz (siehe Saite 14).
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Aktueller

Aus dem auto-Modus heraus driicken Sie track, ... dann driicken Sie nochmals track,
um in den Track-Modus zu gelangen ... . so dass das Schiff den Wegpunkt ansteuert.

<>
Vorheriger
Steuerkurs Steuerkurs

Automatische Verfolgung des Track (Fahrtstrecke)
Wegpunkt bei 270° Wegpunkt bei 270°

U

P 20 10 MG 0 20

e S - S —
I11]

D5445-2P

Wie kann man den Track-Modus wieder verlassen?

¢ Dricken Sieauto, uminden Auto-Modus zuriickzukehren.
» Driicken Siestandby, um manuell im Standby-M odus zu steuern.

Was bedeutet Kursversatz?

Wegpunkt 2
Kursversatz (XTE) 9P
g WS gl
he Route

Tats:‘i‘huc
e LARGE X TE
Ger""’nteR "‘ .
- @
I N
Wegpunkt 1

D4231-3P

Kursversatz (XTE) ist die Entfernung zwischen der aktuellen Position und
einer geplanten Route. Der SmartPilot erhdlt die Kursversatz-Info vom Na-
vigationsgerét und zeigt den X TE (Kursversatz) in Seemeilen (nm), in Land-
meilen (SM) oder in Kilometern (km) an.
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Wenn der Kursversatz grofder als0,3 nmist, horen Sieeinen Kursversatz-
Warnton; auf3erdem zeigt der SmartPilot an, ob Sie sich backbords (Pt) oder
steuerbords (Stb) vom geplanten Track befinden.

Ausgleich von Tidenstromungen

Unter den meisten Bedingungen hélt der SmartPilot den gewiinschten Kurs
mit einer Maximalabweichung von £0.05 nm. Um eine optimale Betriebs-
lei stung zu gewdhren, beriicksichtigt der SmartPilot die Bootsgeschwindig-
keit, wenn er Kursanderungen berechnet.

/=7 \Negpunkt 2

Schiffsgeschwindigkeit

tiber Grund Beeinflussung

durch Tide

Bootsgeschwindigkeit
durchs Wasser

/=7 \Wegpunkt 1

D3261-3

Wie werden Hindernisse im Track-Modus umfahren?
Im Track-Modus haben Sievolle Kontrolle Uber die Tastatur.

Siekdnnen ein Ausweichmandéver vornehmen, indem Siedie Tasten -1, +1,
=10 oder +10 bet&tigen und somit die gewiinschte Kursénderung vorneh-
men.

Wenn SiedasHindernispassi ert haben, kdnnen SiedieK ursanderung fiir das
Auswel chmandver aufheben, indem Siediegleiche Kursanderungin diean-
dere Richtung machen.

Was passiert, wenn man einen Wegpunkt erreicht?

Wenn Ihr Schiff einen Wegpunkt erreicht, wahlt der Seekartenpl otter sofort
den néchsten Wegpunkt aus und sendet diesen an den SmartPilot. Der Smart-
Pilot zel gt dann den neuen Wegpunktnamen an, gibt eine Warnmeldung ab
und eserscheint die Anzeige fur den neuen Wegpunkt (NEXT WPT). Eswird
die neue Peilung zum neuen Wegpunkt und die Richtung angezeigt, in die
sich das Schiff bewegt, um auf den neuen Kurszu gelangen.
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Ankunft (Arrival) am Wegpunkt & Wegpunkt itberspringen (Waypoint Advance)

Néchster Neuer Zielweg-
Wegpunkt bei 270° punkt bei 270°
<&

Alter Ziel-
Zielwegpunkt wegpunkt
<> <>

o 10 20 3
—_ L
1111

Wegpunkt iiberspringen
Ankunft (Arrival) am Wegpunkt (Waypoint Advance)

D5446-2P

Wie steuert man den nachsten Wegpunkt einer Route
an?
Wenn die Waypoint-Advance-Warnmeldung ertont, wird der Track-Modus

ausgesetzt, und der SmartPilot bleibt auf dem aktuellen Steuerkurs. So Uber-
springen Sie einen Wegpunkt:

1. Stellen Siesicher, dassdie Route zum neuen Track sicher und frei ist.

2. Dricken Sietrack. Jetzt wird die Waypoint-Advance-Warnmel dung
ausgeblendet, und das Schiff steuert den néchsten Wegpunkt an.

Hinweis: Wenn Setrack nicht driicken, umdas Uberspringen zu
akzeptieren, bleibt der SmartPilot auf demaktuellen Steuerkurs; und die
Warnmeldung bleibt auf dem Display.

Wie kann man einen Wegpunkt iiberspringen?
(SeaTalk-Seekartenplotter)

Wenn Sie e nen Wegpunkt ansteuern wollen, bevor Sieden Zielwegpunkt
erreicht haben, kénnen Sie einen Wegpunkt tberspringen, indem Siedie Tas-
tetrack 1 Sek. lang driicken. DasDisplay zeigt dann die Anzeige,, Waypoint
Advance" (Nachster Wegpunkt) fiir den néchsten Wegpunkt an. Wenn die
Routesicher it, driicken Sie nochmal s track; dann steuert das Schiff den
néchsten Wegpunkt an.
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A

ACHTUNG:

Wenn Sieeinen Wegpunkt auslassen, steuern Siesofort den nachsten
Wegpunkt an. Uber priifen Sie, ob dieRoutesicher ist, bevor Sieauf den
neuen Kurssteuern!

Was bedeutet die Warnmeldung ,,Waypoint Advance”
(ndchster Wegpunkt)?

Der SmartPilot aktiviert die Waypoint Advance-Warnmeldung (NEXT WPT?)
im Track-M odus, sobald sich der Name des Zielwegpunktes éndert. Dies
passiert, wenn...

+ ... Sieautomatische Verfolgung wahlen + track im Auto-Moduswahlen,

e ...dieWegpunktanngherung als Befehl eingegeben haben, indem Sie
track 1 Sek. lang im Track-M odus gedriickt haben (nur mit SeaTalk-
Navigatoren mdoglich),

e ...dasSchiff den Zielwegpunkt erreicht hat und das Navigationsgerét den
néchsten Wegpunkt akzeptiert hat,

e ...dieMOB (Mann-uber-Bord)-Funktion aktiv ist (siehe Seite 23).
Wenn Sieden Warnton héren, féhrt der SmartPil ot auf dem aktuellen Steuer-
kursweiter, zeigt jedoch Folgendesan:

¢ Pellung zum néchsten Wegpunkt

* Richtung, in diedas Schiff drehen wird, um die Peilung aufzunehmen.

Wie reagiert man auf eine Waypoint-Advance-Warn-

meldung (Wegpunkt iiberspringen)?

Bittegehen Siewiefolgt vor:

+  Uberzeugen Siesich, dass das Wasser zum Ansteuern des neuen Weg-
punktesfrei ist. Driicken Siedann track, um dasMandver zu bestétigen.

e Alternativ kdnnen Sie die Warnmel dung abbrechen ohne den neuen
Wegpunkt zu akzeptieren, indem Sie....

¢ auto driicken, um auf dem gleichen Kurs zu bleiben oder
« standby drticken, um manuell zu steuern.

Was passiert, wenn man das Ende einer Route
erreicht?

Der SmartPilot zeigt ROUTE COMPLETED (ROUTE BEENDET) alsWarnmel dung
an, wenn Sieden | etzten Wegpunkt einer Routeim Track-Moduserreicht ha
ben.
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e Dricken Sieauto, um auf demselben Steuerkurs zu bleiben, oder
« driicken Siestandby, um zur manuellen Steuerung zurtickzukehren.

Sicherheit im Track-Modus

ACHTUNG:

Der Track-M odusbietet ein genaues Seuerverhalten, auchin
schwierigen Umgebungsbedinungen. Beachten Siejedoch, dassimmer
der Skipper fur die Sicher heit verantwortlichist. Der Track-M odus
unter stiitzt Siebei préziser Navigation und gleicht Wind- und
Tidendrift aus. SieMUSSEN aber unbedingt ein L ogbuch fithren und
regelmaRig die Schiffsposition mitplotten.

2.2 Arbeitenim Windfahnen-Modus (Segelyachten)

Hinweis. Sekodnnen den Windfahnen-Modus nur auswahlen, wenn lhr
SmartPilot geeignete SeaTalk- oder NMEA-Winddaten empfangt.

Was bedeutet Windfahnen-Modus?

Wenn sich der SmartPil ot im Windfahnen-M odus befindet, benutzt er den
Fluxgate-K ompass al's primére Referenz fiir den Steuerkurs. Sobald Ande-
rung deswahren oder schei nbaren Windwinkel sauftreten, andert er den
Sollkurs, um den urspriinglichen Windwinkel beizubehalten.

Winddaten

Umim Windfahnen-Moduszu arbeiten, muss| hr SmartPilot Winddatenvon
einer der folgenden Quellen erhalten:

e SeaTalk Wind-Instrument, das Uiber SeaTalk an den Autopiloten
angeschlossenigt,
¢ NMEA Windinstrument,

*  Raymarine Pushpit-Windfahne, die Uber ein SeaTalk-Interface ange-
schlossenist.

Wahrer und scheinbarer Wind

SmartPilotskdnnen einen Kursrelativ zum scheinbaren oder zum wahren
Windwinkel im Windfahnen-M odus beibehal ten.

Die Grundeinstellung ist scheinbarer Wind. Ggfs. kdnnen Sie diese Einstel -
lung auf wahren Wind innerhalb der Anwenderkalibrierung (siehe Seite 25)
umstellen.
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WindTrim

Im Windfahnen-Modus arbeitet der SmartPilot mit der Funktion WindTrim,
um die Effekte von Turbulenzen + kurzfristigen Windanderungen auszu-
schalten. Sowird einereibungsl ose und prézise Betriebs el stung bei minima:
lem Stromverbrauch erzielt. Siekénnen die WindTrim-Stufeim Rahmen der
Anwenderkalibrierung (siehe Seite 26) einstellen und Uberprifen, wie
schnell der SmartPilot auf Windanderungen reagiert. Eine hohe Einstellung
bewirkt, dassder Autopil ot empfindlicher auf Windénderungen reagiert.

Wie wird der Windfahnen-Modus eingestellt?
Sie konnen den Windfahenn-M odusvom Standby- oder Auto-Modusein-
stellen:
1. Stellen Siedas Schiff auf den gewlinschten Windwinkel ein.
2. Driicken Siegleichzeitig standby und autoe, um den Windfahnen-

@ @ TR 14C0R
+ Woe Ikt 17T 01
-, w,0
VANE ‘ .‘ ..‘ HAs
L LS

M odus auszuwahlen und den aktuellen Windwinkel zu fixieren:

« DasDisplay zeigt den Sollkurs(z.B. 128°) und den Windwinkel
(WIND 145P bedeutet z.B. Windwinkel von 145° nach backbord) an.

¢ Wennder SmartPilot nicht in den Windfahnen-Modus gelangt,
bedeutet dies, dass er keine Winddaten empfangt. Uberpriifen Sie
Instrument und Anschltisse.

3. ImWindfahnen-Modus stellt der SmartPilot dann den Schiffskursein,
um den fixierten Windwinke! (,, Soll-Windwinkel*) beizubehalten.

Wie verldasst man den Windfahnen-Modus?
Sieverlassen den Windfahnen-Modus, indem Sie.....

* auto driicken und zum Auto-Modus zuriickkehren oder
« standby driicken, um zur manuellen Steuerung zuriickzukehren.
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Wie stellt man den fixierten Windwinkel
(..Soll-Windwinkel”) ein?

Siekonnen den fixierten Winwinkel einstellen, indem Siedie Tasten -1, +1,
=10 oder +10 betétigen und den Kursandern. Umz.B. denKursso zu éndern,
dassder Wind fast oder ganz von hintenin die Segel fallt, wenn das Schiff
nach steuerbord wendet:

* Betédtigen Siedie Taste-10, um das Boot 10° nach Backbord zu drehen -
sowohl der fixierte Windwinkel alsauch der Sollkursandern sich.

* Der Autopilot stellt nun den Sollkurs neu ein, um den neuen Windwinkel
zu halten.

Hinweis: DabeimWenden des Schiffes das Verhaltnis zwischen wahrem
und scheinbaremWindwinkel beei nflusst wird, sollten Se nach dieser Me-
thode nur dann verfahren, wenn Sekleinere Anderungen amWindwinkel
vornehmen. Bei gréiReren Anderungen gehen Sein den Standby-Modus zu-
riick, steuern auf den neuen Kurs und wahlen dann den Windfahnen-Modus
neu.

Wie umfahrt man ein Hindernis im Windfahnen-
Modus?

Auchim Windfahnen-Modusist die volle Bedienung Uber die Tastatur még-
lich.

Siekénnen ein Auswel chmandver fahren, indem Siedie Tasten -1, +1, -10
oder +10 betétigen und die gewlinschte K ursdnderung vornehmen.

Wenn SiedasHindernispassiert haben, brechen SiedieKursénderung ab, in-
dem Siediegleiche Kursanderung - jedoch in entgegengesetzter Richtung -
eingeben.

Was bedeutet die Warnung fiir Winddrehung?

Ermittelt der Autopilot eine Winddrehung von mehr als 15°, héren Sieeinen
Warnton; das Display zeigt WIND SHIFT (WINDDREHUNG) an:

¢ Umdie Warnmel dung abzubrechen und den bestehenden Windwinkel
bei zubehalten, driicken Sie glei chzeitg standby und auto.
¢ Alternativ gehen Sie auf den vorherigen Kurszuriick:

*  Stellen Sieden Soll-Windwinke mit den Tasten-1, +1, -10 oder +10
en.
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« Dricken Siestandby, um per Hand zu steuern, steuern Sieauf den
gewiinschten Kursund driicken Siedann gleichzeitig standby und
auto, um mit dem neuen Windwinkel in den Windfahnen-Modus

zurtickzukehren.

Automatische Wende (AutoTack) im Wind-Modus

Hinweis. Wenn Se AutoTack imWindfahnenmodus benutzen,
achten Sebitte darauf, dassdie Windfahne prazise zentriertist.

Der SmartPilot verfiigt Uber eineintegrierte automatische
Wendevorrichtung (AutoTack), diedas Boot durch 100° indie
gewtinschte Richtung dreht:

e AutoTack nach Backbord: gleichzeitg -1 und -10 driicken
e AutoTack nach Steuer bord: gleichzeitg +1 und +10 driicken

Hinweis: Ist der Schiffstyp auf SAIL BOAT (Segel boot) eingestellt, konnen Se
den Standard-AutoTack-Winkel in der Anwender-Kalibrierung einstellen

(sehe Seite24).

Wenn Sie AutoTack im Windf ahnen-M odus anwenden, wendet das Boot
durch den AutoTack-Winkel. Der SmartPilot passt dann spiegelbildlich die
Richtung des Windwinkel s zum gewéhlten Kurs.

AutoTack (Automatische Wende) nach
backbord
Wind

Winkel fiir
autom. Wende
T~

/

%@

AutoTack (Automatische Wende) nach
steuerbord
Wind

Winkel fiir

autom. Wende
T

AN

e

D5399-2

Bedienhinweise fiir den Windfahnen-Modus
e Trimmen Sieimmer Ihre Segdl richtig, um die Rudermenge zu reduzie-

ren.

« Reffen Sie Vor- und GrofRsegel lieber etwasfriher alszu spét.



22 ST6001+ SmartPilot Bedieneinheit Handbuch

¢ ImWindfahnen-M odusreagiert der SmartPilot auf langfristige Winddre-
hungen, korrigiert aber keinekurzfristigen Anderunge (z.B. Boen).

« Be bdigem und wechsel haftem Wetter in K iistenndheist esratsamer, ein
paar Grad mehr vom Wind abzufallen, so dassWindéanderungentoleriert
werden kdnnen.

2.3 Wie konnen Schiffsdaten angezeigt werden?

Mit der Tasteedisp kénnen Sie,, Datenseiten” mit SeaTalk- oder NMEA-
Daten anzeigen lassen:

1. Driicken Siedisp, um zur ersten Datenseitezu gelangen. Driicken Siedie
Taste nochmals, um durch die einzelnen Datenseiten zu bl &ttern:
¢ Wenn Siedieletzte Seite durchgebl &tert haben, kehrt die Anzeige
zur aktuellen SmartPilot-M odus-Anzeige zurtick (z.B. AUTO)
¢ 4 Datenseiten erscheinenin den Grundeinstellungen (siehe Dia-
gramm). Im Anwender-Setup kdnnen Sie die Daten und Anzeigen
individuell einstellen (siehe Seite 23)

Hinweis:(1) Wennder SmartPilot die gewlinschten Daten nicht empfangt,

erscheinenimDisplay Striche statt eines\Wertes.

(2) DieRichtungspfeile zum Seuern beziehen sich auf die Daten
ausden Datenseiten.

(3)Die meisten Daten sind nur Daten von anderen Ger aten, so dass
Sesdienicht andernkdnnen: Ausnahmenbildendie
Datenseiten zu RESPONSE (DAMPFUNG) und RUDDER GAIN
(RUDERMENGE). Diese kdnnen mit den Pfeiltasten -1 und +1
angepasst werden.
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Grundeinstellungen der
Datenseiten
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Datenseite 4
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Warnmeldungen

Flachwasser-Warnung (SHALLOW)

Der SmartPilot zeigt eine Warnmel dung zu Flachwasser (SHALLOW) an,
sobald einebestimmte Tiefevon einem Gerét im SeaTa k-Systeman den Au-
topiloten gemeldet wird. Driicken Siestandby oder disp, um die Warnmel-
dung abzubrechen.

Warnmeldung Mann iiber Bord (MOB)

Der SmartPilot aktiviert die Mann-liber-Bord-Warnmel dung, sobald eine
MOB-Meldung von einem anderen Gerét im SeaTak-System eingeht. Im
Display erscheint der Text MOB anstatt der Wegpunkt-Nr.

2.4 Optionen fiir die Anwender-Kalibrierung

DieInformationen zur Kalibrierung in diesem Handbuch beziehen sich nur
auf solche Einstellungen, dieim Standardbetrieb gedndert werden kénnen
(USER CAL). Eine Zusammenstellung AL LER verfligbaren K alibriereinstel -
lungen finden Sieim Leitfaden zur Inbetriebnahme des SmartPil ot.

Hinweis: Viele Einstellungen sind spezifisch fiir Segelyachten und werden
nur dann angezeigt, wenn Seden Schiffstyp auf SAILBOAT eingestel It haben.
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Wie gelangt man zu den Einstellungen fiir die
Anwender-Kalibrierung?
Zuden Einstellungen kommen Sie nur Uber den Standby-M odus:

1

Der SmartPilot befindet sichim Standby-M odus. Drickenund halten Sie
die Taste standby 2 Sek. lang. Die Anzeigeim Display éndert sich auf
DISPLAY CAL.

Driicken Sienochmalsdisp. DasDisplay zeigt jetzt USER CAL an.
Driicken Sieauto, um zur Anwenderkalibrierung (User Calibration) zu
gelangen. Die 1. Seite der Anwender-Kalibrierung wird nun angezeigt.
Um zu den anderen Seiten der User Calibration zu gelangen, driicken Sie
disp und bl&ttern Siedurch dieeinzelnen Seiten:

Wenn Siezu dem Punkt gelangt sind, den Sieeinstellen mochten, kbnnen
Siemit den Tasten -1, +1, -10 oder +10 den Wert &ndern.

Wenn Siealle Anderungen vorgenommen haben, driicken und halten Sie
standby 2 Sek. lang. Sieverlassen jetzt den Kalibriermodus, und die
Anderungen werden gespeichert.

Seiten zur Anwender-Kalibrierung (User Calibration)

AutoTack-Winkel (nur Segelyachten)

Der AutoTack-Winkel ist der Winkel, durch den das Boot wendet, wenn auf
automatische Wende eingestel It ist.

Text in der Anzeige Optionen

AUTO TACK 40° bis 125°in 1° -Schritten
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Sperrfunktion zur Verhinderung gefahrlicher
Halsen (Gybe Inhibit)

Mit der Halsen-Sperreein:

e kdnnen Sie nur autom. Wenden gegen den Wind durchfihren

e istder Autopilotinder Lage, dasBoot vor einer gefahrlichen Halse zu
schiitzen

Mit der Hal sen-Sperreauskonnen Sie sowohl eineautom. Wendegegenden
Wind alsauch eine Hal seausf tihren.

Text in der anzeige Optionen

GYBE STOP On = Halsen-Sperre ein (Halsen mdglich)
OFF = Halsen-Sperre aus (Halsen nicht moglich)
Standardeinstellung = On)

Auswahl Wind (nur Segelyachten)

Diese Anzeigelegt fest, ob das Boot im Windfahnen-Modus nach scheinba-
rem oder wahrem Wind steuert.

Optionen

WIND APP (Grundeinstellg.) ~ SmartPilot steuert nach scheinbarem Windwinkel

WIND TRUE SmartPilot steuert nach wahrem Windwinkel
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WindTrim (nur Segelyachten)

WindTrim legt fest, wie schnell der SmartPilot auf Anderungen der Wind-
richtung reagieren soll. EinehoheEinstellung bedeutet, dassdas System sehr
empfindlich auf Windanderungen reagiert.

Text in der Anzeige Optionen

WIND TRIM Range =1 bis 9
1 bis 3: geringe Reaktion auf Windanderungen (geringe
Systemaktivitat)

4 bis 6: mittelmaBige Reaktion auf Windanderungen
7 bis 9: empfindliche Reaktion auf Windanderungen (hohe
Systemaktivitét)

Dampfungsstufen (RESPONSE)

Hier werden die Grundeinstellungen fiir die Dampfung des SmartPilot fest-
gelegt. Dampfung bedeutet: Verhaltnis zwischen Steuerverhaltem und Ru-
dermenge/Antriebsaktivitét. Siekénnen auch temporére Anderungen der
Dampfung wéahrend des Standardbetriebes vornehmen (siehe Seite 8).

$1G-, S2G- und S3G-Systeme

Text in der Anzeige

Optionen

RESPONSE

Bereich =1 bis 9

Stufen 9 bis 7: sehr genaues Steuerverhalten, sehr groBe
Ruderaktivitat (und gleichzeitig hoher Stromverbrauch).
Stufen 6 bis 4: gutes Steuerverhalten, klare/gut kontrol-
lierte Wenden bei normalen Umgebungsbedingungen
Stufen 3 bis 1: geringe Autopilot-Aktivitat, gleichzeitig ge-
ringer Stromverbrauch. Es miissen Kompromisse beim
genauen Steuerverhalten gemacht werden.
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SmartPilot-Systeme ohne G(yro)

Textin der Anzeige Optionen

RESPONSE 1 AutoSeastate aktiviert (automatische Gierlose)
Der SmartPilot ignoriert sich regelmaBig wiederholende
Schiffshewegungen und reagiert nur auf echte Kursénderun-
gen. Somit wird ein guter Kompromiss zwischen Stromver-
brauch und Steuerverhalten erzielt.

RESPONSE 2 AutoSeastate deaktiviert (kleinste Gierlose)
Mit dieser Einstellung erreichen Sie ein genaueres Steuerver-
halten, jedoch bei hdherem Stromverbrauch und hoherer
Antriebsleistung

RESPONSE 3 AutoSeastate deaktiviert + Démpfung Gegenruder-Gierung
Mit dieser Einstellung erreichen Sie das bestmdgliche Steuer-
verhalten.
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Kapitel 3: Fehlersuche & Problemlosung

3.1

AlleRaymarine-Geréte sind so konzipiert, dass Sie |hnen Uber viele Jahre
Freude bereiten sollen und Sie sie probleml os einsetzen kénnen. Siedurch-
laufen umfassende Qualitétstest, bevor siein den Versand gehen.

Indiesem Kapitel erhalten Sielnformationen tiber das A uffindenvon Fehler-
ursachen, Uber Alarmmeldungen, Uber die Wartung und tiber den techni-
schen Servicevon Raymarine.

Fallseinmal ein Fehler an IThrem SmartPilot auftritt, gehen Sie zunéchst an-
hand der nachfolgenden Tabelle vor, um das Problem zu | 6sen. Fallsesda-
nachimmer noch Problemegibt, setzen Siesich mit |hrem Fachhéndler oder
mit der deutschen Generalvertretung von Raymarine, der FirmaH.E. Eissing
KG Tel. 04921-8008-0, www.ei ssing.com, eMail : info@ei ssing.comin Ver-

bindung.

Fehlerursache finden

Fehler

Magliche Ursachen & Problembehebung

Display ist leer.

Keine Spannung! Uberpriifen Sie Spannungskabel und
SeaTalk-Sicherungen am Kurscomputer. Uberpriifen Sie
Hauptsicherung/Stromunterbrecher.

Anzeige Datenseite zeigt nur
Striche an.

Die Bedieneinheit empfangt nicht die notwendigen
Daten von anderen Geraten - Verkabelung priifen!

Display zeigt rotierende Striche
an.

Es lauft zurzeit die Kompass-Kalibrierung (siehe
SmartPilot Commissioning Guide).

Angezeigter Kompasskurs
stimmt nicht mit Schiffskom-
pass iiberein.

Sie haben den Kompass nicht kalibriert. Fiihren Sie die
Kompass-Linearisierung durch (siehe SmartPilot Com-
missioning Guide).

Keine Ruderanzeige auf dem
Display.

Ruderanzeige wurde wahrend der Display-Kalibrierung
deaktiviert. Wéhlen Sie RUDD BAR oder STEER BAR

Anzeige Ruderlage bewegt sich
in entgegengesetzter Richtung
zum Ruder.

Vertauschen Sie den roten und griinen Anschluss fiir den
Ruderlagensensor am Kurscomputer.

Boot dreht nur langsam +
braucht sehr lange, um auf Kurs
zu kommen.

Rudermenge zu gering. Fiihren Sie AutoLearn durch oder
erhdhen Sie die Einstellung zur Rudermenge.

Boot ,iiberschieBt”, wenn es
auf neuen Kurs geht.

Rudermenge zu hoch. fiihren Sie AutoLearn durch oder
verringern Sie die Einstellung zur Rudermenge.
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Fehler

Magliche Ursachen & Problembehebung

Der SmartPilot ,jagt”, wenn er
das Ruder positionieren will.

Stellen Sie die Rudermenge (RUDD DAMP ) ein (siehe
SmartPilot Commissioning Guide). Erhdhen Sie die
Démpfungsstufe zu einem Zeitpunkt, an dem der Auto-
pilot gerade nicht ,jagt”. Nehmen Sie immer den
kleinstmdglichen Wert.

Der SmartPilot erscheint auf
nordlichen Kursen auf der Nord-
halbkugel unstabil (oder auf
siidlichen Kursen auf der Siid-
halbkugel).

Die nordliche/siidliche Kurskorrektur (AutoAdapt) wurde
nicht eingestellt (siehe SmartPilot Commissioning
Guide). [Gilt nicht fiir S1G, S2G- und S3G-Systeme!]

Sie gelangen nicht in die Kali-
brierung fiir die Probefahrt
(Seatrial Calibration).

Die Sperre fiir die Probefahrt-Kalibrierung ist aktiv.
Deaktivieren Sie die Funktion im Rahmen der Handler-
Kalibrierung/Dealer Calibration (siehe SmartPilot Com-
missioning Guide).

Der SmartPilot . kommuniziert”
nicht mit den anderen SeaTalk-
Geriten.

Verkabelungsproblem! Stellen Sie sicher, dass alle Kabel
richtig angeschlossen sind.

Es werden keine Positionsin-
formationen empfangen.

Navigator sendet keine korrekten Positionsdaten.

Der SmartPilot steuert den
néchsten Wegpunkt nicht
richtig an.

Keine Peil- oder Wegpunktdaten vom Navigator!

Kupplung von 24-V-Autopiloten,
die nicht von Raymarine stam-
men, funktioniert nicht richtig.

Uberpriifen Sie, ob die Kupplungssicherung sich in der
richtigen Position befindet, z.B. 24-V-Position fiir 24-V-
Kupplungen.

Wenn Sie einen Kurs konstant
im Standby-Modus halten,
andert sich dauernd der Steuer-
kurs.

Der Autopilot ist an ein Raymarine Pathfinder-Gerat
angeschlossen. Bei diesem ist die Option ,, Bridge NMEA
Heading" aktiv. Deaktivieren Sie die Funktion am Path-
finder-Gerat.

Alarmmeldungen am SmartPilot

Sobald der SmartPilot einen Fehler oder einen Defekt im System ermittelt,
zeigt er eineder Alarmmeldungen in nachstehender Tabelle an.

¢ Sofernnichtsandereserwéahnt ist, sollten Sieauf jeden Alarm hindie
Taste standby driicken, um den Alarm abzuschalten und zu manueller

Bedienung zurtickzukehren, bevor Sieversuchen, das Problem zu | 6sen.

¢ Manchmal zeigt der SmartPilot sogar mehr alseinen Alarm an. Arbeiten
Siedie Alarme nacheinander ab.
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Alarmmeldung

Magliche Ursache & Problembehebung

AUTO RELEASE

Méglicher Defekt am Sensor fiir die Ruderposition - Anschliisse priifen.
ODER

Nur Z-Antrieb (I/0): Sie steuern manuell, und die Funktion AutoRe-
lease ist aktiv. Der Alarm schaltet sich nach 10 Sek. automatisch
stumm.

CURRENT LIMIT

Ernsthafter Defekt in der Antriebseinheit - der Antrieb verbraucht viel
zu viel Strom aufgrund eines Kurzschlusses oder weil méglicherweise
das Ruder festgeklemmt ist. Uberpriifen Sie die Antriebseinheit.

DRIVESTOP
DRIVE STOPPED

Der Autopilot kann das Ruder nicht mehr bewegen (dies passiert,
wenn die Last auf das Steuer zu groB ist, z.B. durch schweres Wetter,
oder wenn der Sensor fiir die Ruderposition sich nicht mehr innerhalb
des Ruderlimits befindet).

Uberpriifen Sie Antrieb und Sensor fiir die Ruderposition.

LOW BATT
LOW BATTERY

Die Spannung ist unterhalb des noch akzeptablen Limits abgefallen.
Dies ist zu tun:

o Driicken Sie Standby, um den Alarm stumm zu schalten und zur
manuellen Steuerung zuriickzukehren.

o Starten Sie den Motor, um die Batterie aufzuladen.

LRNFAIL1,20r4

AutoLearn wurde nicht erfolgreich abgeschlossen.

Fehler-Codes:

1 = AutoLearn wurde nicht durchgefiihrt (Grundeinstellung)

2 = AutoLearn fehlgeschlagen, meistens aufgrund von manueller
Unterbrechung

4 = AutoLearn fehlgeschlagen, wahrscheinlich aufgrund eines
Antriebs- oder Kompassfehlers.

Wiederholen Sie die AutoLearn-Prozedur.

MQOT POW SWAPPED Motorkabel wurden am Kurscomputer an Spannungsterminals ange-
schlossen (und Spannungskabel an Motorterminals). Schalten Sie das
Gerat ab und vertauschen Sie die Anschlsse.

NO DATA Keine Daten. Folgende Ursachen sind mdglich:

© Kompass ist nicht angeschlossen.
o Der Autopilot befindet sich im Windfahnen-Modus und hat 30 Sek.
lang keine Windwinkeldaten erhalten.
o Der Autopilot befindet sich im Track-Modus und:
¢ empfangt keine SeaTalk-Navigationsdaten oder
o der Positionssensor (GPS, Loran, Decca) empfangt nur ein schwa-
ches Signal. Die Anzeige verschwindet, wenn das Signal starker
wird.
Uberpriifen Sie die Anschliisse zum Kompass, zum Wind-Instrument
und zum Navigator.
Hinweis: Der Autopilot passt den Steuerkurs nicht mehr an, sobald er
Daten verliert.
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Alarmmeldung Magliche Ursache & Problembehebung

NO PILOT Das Bediengerat empfangt keine Daten vom SmartPilot-Computer.

Uberpriifen Sie die Anschliisse und stellen Sie sicher, dass der Kurscom-
puter eingeschaltet ist.

RG FAIL Fehler am GyroPlus-Sensor:

® Wenn Sie einen $1G-, S2G- oder S3G-Kurscomputer mit internem
Gyro-Sensor haben, rufen Sie bitte lhren drtlichen Service-Handler an.
¢ Wenn Sie einen Kurscomputer ohne Gyro-Sensor haben (mit exter-
nem Gyro-Sensor), Uberpriifen Sie den Sensor und die Anschlisse.
Rufen Sie dann ggfs. lhren ortlichen Service-Héandler an.

SEATALK und Problem mit den SeaTalk-Daten auf einem der SeaTalk-Busse. Bitte
FAIL 1 oder 2 tiberpriifen Sie die Anschliisse.

STLK FAILSEATALK und  Die Bedieneinheit kann keine Daten an das SeaTalk-System senden.
FAIL Stellen Sie sicher, dass alle SeaTalk-Kabel richtig angeschlossen sind.

3.2 Allgemeine Wartung

Routine-Checks

ACHTUNG:

Der SmartPilot-K urscomputer und die zugehérige Bedieneinheit
beinhalten KEINE Teile, dievom Anwender gewartet wer den diirfen.
EineWartungdarf nur von autorisierten Raymarine-Servicehandlern
durchgefiihrt werden.

Wenn Siedie Abdeckung von Kurscomputer oder Bedieneinheit entfernen,
verlieren Siejegliche Garantie! Die Bedieneinheit ist versiegelt. Die War-
tungsmal3nahmen des Anwenders beschrénken sich daher auf folgende
Schritte:

« Stellen Siesicher, dassalle Anschllisserichtig sitzen.
+  Uberpriifen Sie das Gerét nach Anzeigen von Verschlei3 oder Beschidi-
gung. Alle beschédigten Kabel miissen ersetzt werden.

Hinweis: Benutzen Sekeinechemischen oder Scheuer mittel, umden
SmartPilot-Computer zu reinigen! Wenn das Gehause dreckigist, wischen
Seesmit einemfeuchten, weichen Tuch ab.
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Das Display reinigen

ACHTUNG:
Seien Sievorsichtigbeim Reinigen desDisplays. Nehmen Siekein
trockenesTuch, daessonst zu Kratzer n auf dem Display kommen kann.

Benutzen Sie niemals chemische oder Scheuermittel, um das Bedien-
gerét zu reinigen! Wenn esdreckig ist, wischen Sieesmit einem saube-
ren, feuchten Tuch ab.

Eskommt bei zeiten vor, dass sich Kondenswasser innen an der Display-
Scheibebildet. Diesbeeintréchtigt das Gerét nicht. Das K ondenswasser
verdunstet, sobald Siekurzfristig die Beleuchtung voll einschalten.

EMV (Elektromagnetische Vertréglichkeit)

Beim Hochfahren produzieren all e el ektrischen Geréte el ektromagneti-
sche Felder. Dieskann dazu fuhren, dass es Stérimpul se zwischen
benachbarten el ektrischen Geréten gibt. Dieskann die Funktion und
Betriebd eistung | hres Gerétes beeintrachtigen.

Um diese Effekte zu minimieren und eine grofitmogliche Leistung zu
erzielen, befolgen Siebitte unbedingt die Installationshinweise, so dass
eszu keinen Storimpul sen kommt. Nur so kann eine optimale EMV
(elektromagnetische Vertréglichkeit) erreicht werden.

Berichten Sie bitte alle auftretenden EMV-Problemean [ hren értlichen
Fach- oder Servicehandler. Ihre Informationen tragen dazu bei, die
Gerételangfristig noch zu verbessern.

Bei einigen Installationen lassen sich externe Einfl Gisse nicht kompl ett
vermeiden. Im allgemeinen wird Ihr Gerét hierdurch nicht

beschédigt, eskann lediglich zu | 8stigen Reset-Aktionen oder zu vorii-
bergehenden Betriebsstorungen (Datenverlustel) kommen.

Technische Unterstiitzung

Raymarine-Produkte werden durch ein weltweites Netz von Service-hénd-
lern und Generalvertretungen in den einzel nen Landern unterstiitzt. Sollten
Sieeinmal einen Service bendtigen, rufen Sie die deutsche General-vertre-
tung (H.E. Eissing KG Tel. 04921-8008-0, eMail: info@sei ssing.com) oder
denjeweiligen Servicehdndler vor Ort an. EineListeder weltweiten Service-
Stationen finden Sie am Ende des englischen Handbuchs.

Bevor Sielhren Autopil oten zurtickschicken, Uberprifen Siezuerst, obwirk-
lich das Spannungskabel richtig angeschlossenist und ob alle Kabel korrosi-
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onsfrei sind. Wenn alle Anschliisserichtig sitzen, lesen Sieim Kapitel 3.1
»Fehlerursachefinden® nach.

Erst wenn Sieanhand der TabelledieFehlerursachenicht feststellenkdnnen,
rufen Sielhren drtlichen Fach- oder Servicehanlder an + gebenfolgendeDe-
tailsan:

* SmartPilot-Bedieneinehit und Serien-Nr. des SmartPil ot-Computers:

e DieSerien-Nr. der Bedieneinheit finden Sie auf der riickwartigen
Abdeckung.

¢ DieSerien-Nr. desComputersfinden Sieunter der Abdeckungfir die
Anschliisse.

« Software-Version. von Bedieneinheit und Computer.

Der folgenden Abbildung kénnen Sie entnehmen, wie die Software-Version

angezeigt. wird:

« Driickenund halten Siestandby 4 Sek. lang:
¢ Nach 2 Sek. sehen Siedie Anzeige DISPLAY CAL.
* Nachweiteren 2 Sek. sehen Siedie Software-Version der

Bedieneinheit.

« Driicken Siedisp, um die Software-Version der Kurscomputersanzuzei-
gen.

« Driicken Sienochmalsdisp, um die gesamten Arbeitsstunden des
SmartPilotim Auto-Modus anzuzeigen.
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Software information

4 seconds

Control unit

! W
software version 1 second

UER 200

Q0361 HRS

Time autopilot Course computer
used in Auto software version

1 second

D5493-2

Tabelle fiir Produktdetails

In diefolgende Tabelle kdnnen Sie die Software-Version und Serien-Nr. | h-
res Geréteseintragen.

Serien-Nr. Software-Version

SmartPilot
Bedieneinheit

SmartPilot
Kurscomputer

Arbeitsstunden Stunden
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Spezifikationen

ST6001 Bedieneinheit

Nominalspannung:

12 V DC iiber SeaTalk

Betriebsspannung:

10 Vbis 15 VDC

Stromverbrauch (im Standby-Modus)

60 mA50 mA (weniger als 200 mA120 mA bei voller
Beleuchtung)

Betriebstemperatur: 0°Chbis +70°C
Wasserdichtigkeit: Wasserdicht gemaB CFR46
Abmessungen:

Breite 110 mm (4.33in)175 mm
Héhe 115mm

Tiefe 41 mm

Tastatur: 8 Tasten, beleuchtet

Liquid Crystal Display (LCD):

Anzeige Steuerkurs, Sollkurs, Nav-Daten und bis zu
7 Datenseiten

LCD-Beleuchtung:

3 Helligkeitsstufen + Aus

Anschliisse fir Eingang:

SeaTalk (x2) und NMEA 0183

Anschliisse fiir Ausgang:

SeaTalk (x2)

CE-Kennzeichnung:

Entspricht 89/336/EC (EMC), EN60945:1997

Funktionen SmartPilot-Kurscomputer

Bedien- SmartPilot Kurscomputer
einheit

$1G-, S2G- und S3G-Systeme Systeme ohne G(yro)
ST6001 ® Interner GyroPlus-Sensor * Basis-/Standardfunktionen
ST7001 o Verbessertes Steuerverhalten mit AST o Verbessertes Kurshalten

ST8001 e FastTrim

e \olle Funktion AutoLearn mit
automatischer Steuerkalibrierung
o \erbessertes Kurshalten

e Steuerung nach wahrem und scheinbarem
Wind im Windfahnen-Modus

o Verbesserte Kalibrierung, jedoch ohne
Funktion AutoLearn

o Steuerung nach wahrem und scheinbarem e Arbeitet auf Basis des Raymarine Steuer-

Wind im Windfahnen-Modus
e Verbesserte Kalibrierung

Algorithmus’, jedoch ohne AST
e Kein FastTrim
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Glossar

Begriff Bedeutung

AST Advanced Steering Technology (AST) ist Raymarines einzigartiger Steuer-Algorith-
mus. Er arbeitet mit einer Vielzahl von Sensoren fiir den Autopiloten und garantiert
ein kaum zu Gbertreffendes Steuerverhalten.

Autolearn Selbstlernende Kalibrierfunktion, die auf den Autopilotsystemen S1G, S2G und
S3G verfiigbar ist..

AutoTrim Die Funktion AutoTrim legt das Verhéltnis fest, bei der der Autopilot stehend Ruder
gibt, um Trimmanderungen zu korrigieren, die durch Windanderungen und eine
veranderte Windlast auf die Segel entstehen.

AWG American Wire Gauge

CE Kennzeichnung fiir alle Raymarine-Produkte, die dem Standard der Europaischen
Union entsprechen.

counter rudder Das Gegenruder (Counter rudder) ist die Rudermenge, die der Autopilot bendtigt,
damit das Schiff den Kurs hélt. Eine hohere Einstellung bewirkt, dass sich die
Rudermenge vergroBert.

CR pump Constant Running hydraulic pump = CR-Pumpen = Dauerlaufer-Pumpen

DC Gleichstrom

EMC EMV = Elektromagnetische Vertraglichkeit: Beim Hochfahren produzieren alle

(Electromagnetic elektrischen Gerate elektromagnetische Felder. Dies kann dazu fiihren, dass

Compatibility) zwischen benachbarten Geraten Stérimpulse entstehen. Die Betriebsleistung kann
beeintrachtigt werden. Wenn Sie die EMV-Richtlinien im Handbuch genau befol-
gen, kdnnen Sie diese Effekte auf ein Minimum reduzieren und eine optimale
Betriebsleistung erzielen.

Fluxgate Standardkompass von Raymarine, der mit Kurscomputer-Corepack geliefert wird.

GPS Global Positioning System

GyroPlus Raymarines GyroPlus-Sensor misst die Drehbewegung des Schiffes. Er ist integriert
in den Kurscomputern S1G, S2G und S3G.

/0 drive Innen-/AuBenborder oder Z-Antrieb.

MOB Mann iiber Bord

nm Seemeilen
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Begriff Bedeutung

NMEA Das NMEA-Datenprotokoll (National Maritime Electronics Association) ist ein
international gangiger serieller Schnittstellenstandard, um Daten zwischen elek-
tronischen Geraten auszutauschen. Raymarine-Gerate konnen Informationen
auch mit Nicht-SeaTalk-Geraten teilen, da sie auch auf NMEA0183-Basis arbeiten.

response (Dampfung) Die Démpfungsstufe beim Autopiloten legt das Verhéltnis zwischen
Steuerverhalten und Rudermenge/Antriebsaktivitat fest.

rudder gain (Rudermenge) Die Rudermenge misst, wie viel Ruder notwendig ist, damit der
Autopilot das Schiff auf Kurs hélt, d.h. um Kursfehler auszugleichen. Je hoher die
Einstellung, umso mehr Ruder wird angewendet.

SeaTalk SeaTalk ist Raymarines eigenes Kommunikationssystem/Datenprotokoll. Es verbin-
det die Gerate iiber nur ein einziges integriertes System, tiber das Daten , geteilt”
(gesendet und empfangen) werden.

SeaTalk bus Der SeaTalk-Bus bezieht sich auf das kontinuierliche SeaTalk-System, das eine
Anzahl von Raymarine-Geraten miteinander verbindet.

SM Landmeilen

VHF Very High Frequency (radio) = sehr hohe Frequenz

WindTrim WindTrim legt fest, wie schnell der Autopilot auf Anderungen der Windrichtung
reagieren soll. Hohe Einstellungen fiihren dazu, dass der Autopilot sehr empfind-
lich auf Windanderungen reagiert.

XTE Cross track error = Kursversatz

Yaw Drehgeschwindigkeit des Schiffes (° / Sek.)
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RG FAIL oo 32
SEATALK FAIL 1 oder 2 .
32
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AutoTack (Automatische Wen-
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Dampfungsstufe ............. 26
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Weltweite Garantie

Die unten genannten Garantiebedingungen berihren nicht die Rechte des Kunden gemal3 EU-Direktive 1999/
44/EC. Wir empfehlen, dassalle Raymarine-Geréte durch autoris erte Service-Handl er installiert werden. Wenn
Siedielngtallation dennoch selbst vornehmenwollen, ist esbesonderswichtig, dassSiediel nstallationshinweise
und dieeinzelnen Bedienschritteim Handbuch sorgféltig studieren.

1. Produkt-Garantie

1.1 Raymarinegarantiert, dassjedesneue Produkt fir die Yachtschifffahrt aus einwandfreiem Material besteht.
Raymarine bzw. seine Service-Handler repariereninnerhalb der Garantiefrist von 2 Jahren (24 Monaten) ab
Endabnehmer-Kaufdatum.

1.2 DieRaymarine-Garantie deckt ale Teile und Arbeitd e stungen ab, diemit der Reparatur verbunden sind,
vorausgesetzt, dass das Gerét an Raymarine oder einen benannten Service-Handler eingeschickt wird.

2.Bord-Garantie

2.1 Zusétzlich zur Produkt-Garantie gewahrt Raymarine einen Garantie-Servicean Bord fir die Félle, in denen
die Geréte durch einen autorisierten Raymarine Service-Handler eingebaut und in Betrieb genommen wurden
(zur Hohe der Kosten Punkt 4.10 beachten). Ein schriftlicher Nachweiszur Instd |l ation/I nbetriebnahme muss
erbracht werden.

2.2 Diezusétzliche Bord-Garantie erstreckt sich auf Reparaturen an Bord oder auf den Austausch von Geréten
durch Raymarine selbst oder autorisierte Service-Handler. Auch hier gilt eine Garantiefrist von 2 Jahren (24
Monaten). Wenn das Gerét durch einen zertifizierten Raymarine-OEM-Handler auf einem neuen Schiff vor
Verkauf an den Kundeninstalliert wurde, beginnt die 2-jahrige Garantifrist am Tag des Verkaufsdes Schiffesan
den Kunden. Wenn das Gerét durch einen zertifizierten Raymarine-OEM-Handler auf einem Schiff installiert
wurde, dasbereitsim Besitz desKunden i<, beginnt die 2-jahrige Garantiefrist mit der Inbetriebnahme des
Gerétes.

3. Wieerhalteich dieGarantie?

3.1 Fur denFall, dass Sieeinen Garantie-Service bendtigen, wenden Siesich bitte an Raymarine oder andie
Generalvertretung lhresLandes (Listeam Ende des K atal ogs oder im englischen Original-Handbuch) oder an
Ihren ortlichen Raymarine-Fachhandler.

3.2Fur dieFale, indenen kein zertifizierter Raymarine-Handler die Gerétein Betrieb genommen hat (hier greift
nur die Produkt-Garantie), mussdas Gerét an den néchsten autorisierten Service-Handler oder direkt an
Raymarine eingeschickt werden. Bittereichen Siefolgende Unterlagen mit ein:

3.2.1 Kaufbeleg mit Kaufdatum und Namedes Lieferanten UND

3.2.2 die Serien-Nr. desbetreffenden GerétesODER

3.2.3 eineGarantiekarte, dievom Lieferanten vollstandig ausgef il It wurde (diese mussdie Daten aus 3.2.1 und
3.2.2enthalten).

Im Rahmen der u.g. Einschrénkungen wird dann das Gerét kostenl osund umgehend repariert bzw. ersetzt und
umgehend an den Kunden zurtickgeschickt.

3.3 IndenFalen, indenen die Geréte durch autorisierte Raymarine-Handl er (Bootswerft, Service-Handler etc.)
eingebaut wurden, greift dieBord-Garantie. Nehmen SieK ontakt mit dem néchstgel egenen Service-Handl er auf
und fordern Sieeinen Bordservice an (zur Hohe der K osten Punkt 4.10 beachten).

4. Garantie-Beschrénkungen
4.1 DieGarantiebeschrankungen von Raymarinefinden keine Anwendung auf Geréte, diedurch Unfélle,

unsachgemélie Bedienung, wahrend des Versandes, durch Anderungen am Gerét salbst, durch Korrasion, durch
falsche Installation und/oder durch nicht-autorisierte Firmen beschédigt wurden. Auch Geréte, bei denendie

Fortsetzung . . .
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Serien-Nr. verandert oder entfernt wurde, unterliegen nicht mehr der Garantie.

4.2 Raymarine Ubernimmt keine Haftung fiir Schaden, diewahrend der Installation oder durch unsachgemalile
Installation entstehen.

4.3 DieGarantieumfasst keineroutineméalligen System-Checks, keine Einstellungen und keineKdibrierung der
Geréte, keine Testsauf See oder | nbetriebnahmen (essei denn, der Austausch von Geréten macht dies
erforderlich).

4.4 Raymarine Ubernimmt keine Haftung fur Schéden, die durch oder an anderen Geréten entstehen, diedurch
falschen Anschluss oder unsachgemal3en Gebrauch des Gerétes hervorgerufen wurden.

4.5 Zubehdrteilewie Sicherungen, Batterien, Antriebsriemen, Dioden furr Radarmischer, Impeller und Impeller-
Zubehr werden ausdriicklich von der Garantie ausgeschlossen.

4.6 Ebenso sind alle K ostenim Zusammenhang mit dem Austausch von Gebern (ausgenommen Kosten fir die
Geber selbst) von der Garantie ausgeschlossen.

4.7 Uberstunden und Zuschl gefiir Service auerhalb der normalen Arbeitszeiten werden durch die Garantie
nicht abgedeckt.

4.8 Der Kundetrégt die Kosten fir den Versand des defekten Gerétes an Raymarine oder an einen autorisierten
Service-Handler.

4.9 Raymarine Ubernimmt keine Haftung fiir Unterschiedein Material, Farbe oder GréfiRe zwischendem
tatsachlich gelieferten Gerét und demin der Werbung oder auf der Website publizierten Gerét.

4.10 AlleReisekosten auller km-Geld, Stral3engebiihren und Maut und zwei (2) Reisestunden werden
ausdriicklich ausgeschlossen. Reisekosten, dievon diesen Garantiebedingungen ausgeschlossensind, sind z.B.:
Taxikosten, Barkassengebiihren, Flugzeugmiete, Auslagen fiir Essen und Trinken, Zollgebiihren,
Versandkosten etc.

4.11 Raymarinekann nicht fr Folgeschaden oder Spezia schaden (Schéaden, die durch strafbare Handlungen
entstanden sind, oder Mehrfachschidden) haftbar gemacht werden. Auch kann weder Raymarine noch
Raymarines Service-Handler fiir einenfinanziellen Verlust, materiellen Verlust, Geschéftsschadigungen,
immateriellen Schaden u.a. haftbar gemacht werden. Die Haftung fiir Raymarine oder Raymarines Service-
Héndler innerhab dieser Garantie, egal ob bel Vertragsbruch, Delikten, Vernachl&ssigung der gesetzlichen
Pflichten 0.4 betragt maximal 1 Mio. US$. Im Fallevon Personenschaden oder bel Todesfélengilt eine
unbeschrankte Haftung.

4.12 Alle Raymarine-Produkte sind ausschliefdlich Navigationshilfen. Gute Seemannschaft und ein erfahrener
Skipper sind auf See unerlésdich. Die Gerédte von Raymarine kdnnen an Bord nur zur Unterstiitzung dienen.

Raymarine

Hersteller-Service-Center

USA UK, Europa, Mittlerer Osten, Ferner Osten
Raymarine Inc Raymarine Ltd

22 Cotton Road, UnitD Anchorage Park, Portsmouth
Nashua, NH 03063-4219, USA P03 5TD, England

Tel.: +1 603 8815200 Tel.: +44(0)23 9269 3611
Fax: +1 603 864 4756 Fax: +44 (0)23 9269 4642
www.raymarine.com www.raymarine.com
Verkauf & Service Kunden-Service

Tel.: +1 800 539 5539 Ext. 2333 or Tel.: +44(0)23 9271 4713

+1603 881 5200 Ext. 2333 Fax: +44 (0)23 9266 1228
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USA

Technische Unterstiitzung
Tel.: +1 800 539 5539 Ext. 2444 or
+1603 8815200 Ext. 2444
Www.raymarine.com

Werkstattcenter
Tel.: +1 8005395539 Ext. 2118

Gerat gekauft bei

UK, Europa, Mittlerer Osten, Ferner Osten

WwWWw.raymarine.com

Kaufdatum

Adresse des Handlers

Installiert von

Installationsdatum

Inbetriebnahme durch

Datum der Inbetriebnahme

Name des Eigners

Anschrift des Eigners
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