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1 PRESENTATION

Nous vous remercions de faire confiance a la marque nke, en choisissant le Multigraphic /I,

[l s'agit 1a d'une refonte complete de I'électronigue avec un nouveau microcontréleur et un nouvel
ecran. Cette evolution permet d'unifier Multigraphic Il et Multidisplay, ces 2 afficheurs partageant
maintenant la méme interface (IHM) leurs menus et fonctionnalités sont identiques au clavier pres.
Le Multigraphic I/ est un appareil polyvalent gui permet :

e D'afficher toutes les données des differents capteurs présents sur le bus Topline sous
forme numerigue, analogigue, ou graphigue et d'acceder aux réglages d'alarmes et de
calibration des capteurs.

e D'y connecter une source NMEAO183 afin de diffuser sur le bus 7opline les donneées emises
par cette source.

e D'y connecter une source NMEA 0183 afin de creer en local jusqu'a 30 canaux customs. Pour
plus d'information, contactez le support clients nke.

e De commander les pilotes nke du type GyroPilot 2, GyroPilot 3, Pilote HR ou GyroPilot 3 HR,

2 UTILISATION

Le Multigraphic Il est équipe d'un clavier permettant d'acceder aux différentes fonctionnalités de
I'afficheur.
Les actions liees aux commandes sont :

e PAGE
Cette touche permet de changer de page sur I'afficheur.
Un appui long permet d'accéder au menu principal

e (K
Cette touche permet de valider la sélection en cours ou d'accéder aux réglages contextuels
de certaines pages.
Un appui long permet d'accéder au reglage de rétro-éclairage de I'afficheur.

e NAVIGATEUR
Le navigateur permet d'interagir avec les difféerentes pages et menus grace aux fleches

haut, bas, droite et gauche.

e -1, +1,-10, +10
Une impulsion sur l'une de ces touches modifie la consigne du pilote de 1° ou 10°,
Un appui long sur +/-10° permet de declencher un virement de bord automatigue.

e AUTO
Cette touche permet d'activer le pilote automatigue.
Un appui long sur cette touche permet d'acceder directement au menu « Mode de
pilotage »

e STOP
Cette touche permet d'arréter le pilote automatigue.

e MOB
Un appui long sur cette touche declenche la fonction « Homme a la mer » sur le bus Topline.
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21 PAGE MENU

Capteurs

‘el "

Paramétres Alarmes

\Ll

Pilote Performance

Lors de la premiere utilisation, I'ecran affiche la page avec le menu principal qui permet d'acceder :
Aux réglages des parametres du Multigraphic /I,

Aux difféerents reglages des capteurs.

Aux reglages des alarmes.

Aux réglages du pilote

Aux réglages de la page Performance.

Chaque impulsion sur les fleches « droite » ou « gauche » du navigateur, permet de se deplacer
dans le carrousel du menu principal afin de selectionner l'icne a utiliser.
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2.2 CONSTRUCTEUR DE PAGES

Le Multigraphic // est concu pour gue l'utilisateur puisse construire et afficher les pages desirées. 10
pages sont disponibles @ la construction, et seront mémarisées, Une configuration par defaut est
predefinie pour les huit premieres pages.

Pour construire une page, il faut :

e Tout d'abord sélectionner l'icone . (Parametres) dans le menu principal, puis valider

ovec.
e Seélectionner [Pages] puis appuyer sur.

e A l'aide des fleches « haute » et « basse » du navigateur o seélectionner la page @
construire ou a modifier (les pages non construites apparaissent avec un OFF), puis

poursuivre par une impulsion sur la touche. *

11 pages sont disponibles au maximum, la premiere concerne le pilote, les autres sont
numerotees de 0 a 9.
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2.2.1 Type de Page
Permet de choisir le nombre de données et leurs dispositions sur la page. Pour cela, faire une

impulsion sur la touche , une liste déroulante apparait.

A 'aide des fleches « haute » et « basse » du noviguteurO, choisir le type de page gue vous
souhaitez utiliser, et donc le nombre de données a afficher.

Types d'eécrans disponibles :

1 donnee Affiche une donnee

2 donnees Affiche 2 donnees

4 donnees Affiche 4 donnees

6 donnees Affiche 6 donnees

9 donnees Affiche 9 donnees

1+3 donnees Affiche 1 donnee principale a gauche et 3
données miniatures a droite.

1/1 donnees Affiche 1 donnee et alterne avec 1 autre
donnee toutes les 3 secondes.

2/2 donnees Affiche 2 donnees et alterne toutes les 3
secondes avec 2 autres donnees.

4/4 donnees Affiche 4 donnees et alterne toutes les 3
secondes avec 4 autres donnees.

Page XTE Page graphigue « ecart de route au
Waypoint »

Page Waypoint Page graphigue « cap du Waypoint par
rapport au cap fond ».

Page Tactigue Page graphigue des donnees tactigue

Page Ligne de depart Page graphigue chrono et ligne de depart

Page AlIS Page graphigue AIS

2.2.2 Modifier page (choix des données)

Permet de chaisir la donnée a afficher sur I'écran sélectionné.
Le « constructeur de page » apparait :

e « Suivant » pour accepter la donnee affichée dans la partie de I'écran sélectionnee.

e « Modifier » pour modifier la donnée a partir d'une liste, et modifier sa couleur
d'affichage.

e « Terminer » pour accepter la construction de la page et la sauvegarder,
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La liste des canaux (données) par groupes s'établit ainsi

Groupe

Donnée

Vent

Angle Vent Apparent

Vitesse Vent Apparent

Angle Vent Réel

Vitesse Vent Reel

Direction Vent Reel Mag.

Navigation

Profondeur

Vitesse Surface

Speedo Ultrasonic

Cap Magnetigue

Cap Vrai

Cap Corrigé

Loch Journalier

Loch Total

Vitesse Maximum

Vitesse Moyenne

Distance Estimee

Cap Estime

Pilote

Consommation Pilote

Tension Pilote

Angle de Barre

Energie

Tension Bus

BAT1 Tension

BAT1 Courant

BAT1 Capacité

BAT1 Niveau

BAT1 Consommation

BAT2 Tension

Performance

Chrono

CMG

Angle Optimum Vent

Angle de Deérive

Dir. Courant Mesure

Vit Courant Mesure

GPS

Vitesse Fond

Cap Fond

COG Mag.

Distance au Waypoint

Cap au Waypoint

Ecart de Route

Position

Heure

Date

Declinaison

Méteo

Pression Atmospherigue

Temperature Eau

Temperature Air

Capteurs spéciaux

Gite

Tangage

Tension d'Etai

Angle de Mat

Angle de Mat HR

Heures Moteur

Customs

Canaux Dynamiques

Tous

MARINE ELECTRONICS
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La construction terminée, une fenétre propose soit de sauvegarder soit de donner un nom a la
page. Pour donner un nom a la page seélectionner le menu « Nom... »

Le clavier virtuel permet avec le navigateur o de selectionner une lettre du clavier et de valider

por.

123 Touche de permutation du clavier numerique et des symboles,

Ma , , ,
J Touche de verrouillage du clavier en majuscule.

- Touche d'effacement arriére.

Ent

Touche entrée, pour valider la saisie.
2.2.3 Visible
Une impulsion sur permet de modifier la visibilite,

Sélectionner @ I'aide du nuvigateuro OFF ou ON,
Page visible « ON »

Page non visible « OFF »,

2.2.4 Changer de nom

Permet de renommer une page a I'aide du clavier virtuel,
2.3 VISUALISATION DES PAGES

Chague impulsion sur ®fuit defiler les pages construites, cochées visibles, la page pilote et |la
page menu. En bas de 'écran, un indicateur avec une pastille jaune vous indigue la position de la
page affichée parmi les pages visibles,

2.3.1 Modification ponctuelle

La modification ponctuelle d'une page permet de visualiser une donnee sur I'ecran sélectionne,
sans sauver obligatoirement la page construite.
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e Deplacez-vous dans la page avec o

e Mettre en surbrillance la donnée a modifier ponctuellement et presser .

e Avec OChoisir la donnée a afficher et valider avec .

Cette modification n'est pas sauvegardee, ainsi apres un « arret/marche » de votre installation, la
page reviendra aux parametres choisis lors de la construction initiale.
Il est possible également de sauvegarder rapidement votre modification de page définitivement

par le menu de la page en utilisant la touche.

2.4 REGLAGE DES PARAMETRES
Un appui long sur ®permet d'acceder directement au menu principal, sur leguel vous

selectionnez . pour afficher la page « Parametres » de l'afficheur.

2.4.1 Configuration de I'affichage

Le menu « configuration de I'affichage » permet d'accéder :
e Au mode d'affichage jour, nuit ou automatique
e Aux reéglages du mode jour
e Aux réglages du mode nuit
e Al'activation de I'affichage Zoom

2411  Sélection du Mode jour ou Mode nuit

L'écran propose deux reglages afin d'optimiser les parametres d'affichage aux conditions
d'utilisation, le premier prévu pour l'affichage en plein jour et le deuxieme pour 'affichage de nuit
avec en particulier un niveau d'éclairage bas.

Le niveau d'eclairage et le theme affiche sont ajustables indépendamment dans chague mode.

Il est paossible de permuter automatiguement du mode « jour » au mode « nuit » grace au capteur
de lumiere, ou de chaoisir manuellement le mode souhaité., Le réglage est propre a chague
Multigraphic /I

Procédure pour régler le mode jour / nuit :

e Seglectionner a l'aide du navigateur O« Configuration affichage » et presser.
e Mettre en surbrillance « Mode d'affichage » et appuyer Sur.
e Choisir « Auto » ou « Jour » ou « Nuit » et presser.

Mode Auto: I'écran permute automatiguement du mode jour au mode nuit en fonction de la
luminosite recue par le capteur de lumiere.

Mode Jour : I'ecran est farcé avec le niveau et le theme defini dans le mode jour.

Mode Nuit : I'ecran est forcé avec le niveau et le theme defini dans le mode nuit.

2412  Réglage au niveau d'éclairage
Le niveau d'eclairage pour chague mode est gjustable sur 20 niveaux :
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e Seélectionner a I'aide du navigateur O« Configuration affichage » et presser.
e Chaisir « Réglage de jour » ou « Reglage de nuit » et presser.

e Appuyer encore une fois sur et modifier la valeur du « Niveau d'eclairage » avec le

nuvigoteuro. Une fois satisfait presserpour sauvegarder le parametre.

A tout moment, il est possible d'gjuster le réglage du niveau d'éclairage par un appui long

de 3 secondes sur.

24,153 Réglage du theme

e Sélectionner a I'aide du navigateur O« Configuration affichage » et presser.
e Chaisir « Réglage de jour » ou « Reglage de nuit » et presser.
e Mettre « Theme » en surbrillance et appuyer sur

e Sélectionner le theme deésiré avec le navigateur .

Vous avez le choix entre 5 themes différents pour l'affichage de jour et I'affichage de nuit.

00

Angle de barre

Simulateur Simulateur

orr  =QP°

Angle de barre

2.4.2 Configuration de I'historique

L'historigue permet d'enregistrer simultanement 4 informations sur une période de 48 heures. Ces
informations peuvent étre affichées sous forme de graphique sur le Multigraphic /I,

Procédure pour choisir la donnée @ enregistrer:

e Selectionner ¢ 'aide du navigateur O« Configuration historigues » et presser.
e Chaisir I'historigue a modifier parmi les 4 disponibles et presser.

e Algide du nuviguteuro, modifier la donnée a enregistrer et valider Gvec.
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Pour afficher un graphigue, il faut construire une page pour afficher une seule donneée. En
modifiant le type de donnee que 'on souhaite afficher, le Multigraphic // proposera un affichage
numerigue ou graphigue.

2.4,3 Choix de la langue

Selectionner a I'aide du navigateur o la langue de votre choix et valider ovec.
2.4.4 Choix des unites

Sur le Multigraphic /1, il est possible de chaisir I'unite d'affichage :
e [es vitesses bateau (nceuds ou km/h)
e Des longueurs et de la profondeur (pieds ou metres)
e Des tempeératures d'air et d'eau (degres Celsius ou degres Fahrenheit)
e De |lgvitesse du vent (nceuds ou metres par seconde)

Seélectionner la grandeur concernée, maodifier en appuyant sur

Seélectionner a I'aide du navigateur o l'unité souhaitée et valider avec .

2.4.5 Maintenance

2451  Adresse Topline

Ce menu permet d'adresser le Multigraphic /I pour gu'il fonctionne sur le bus Topline. Le
Multigraphic Il peut étre « Maitre », dans ce cas il a l'adresse 1, ou « Esclave » si un autre
instrument est « Maitre », dans ce cas, il a une adresse entre 2 et 20. Lors de la demande
d'adresse du Multigraphic 1/, s'il n'y a pas de « Maitre » sur le bus Topline, il prendra I'adresse 1.
Dans le cas contraire, le « Maftre » présent sur le bus Topline lui attribuera une adresse « Esclave »,
A tout moment, il sera possible de remettre I'adresse du Multigraphic // @ 0 (pas d'adresse
attribuee).

Nota : a la livraison le Multigraphic // est a I'adresse 0O, ce qui signifie gu'il n'a pas d'adresse.

Procedure de prise d'adresse ou de changement d'adresse :

e A |'mide du clavier, aller dans >> . >> Maintenance >> Adresse Topline. Une fenétre

apparait, sélectionner « Oui » et valider GVEC.

e Votre Multigraphic // change d'adresse et prend la premiere adresse disponible.

Procédure d'effacement de 'adresse :

e A l'mide du clavier, aller dans >> . >> Maintenance >> Adresse Topline. Une fenétre

apparait, sélectionner « Effacer » et valider avec.

e Votre Multigraphic // passe ¢ I'adresse 0 (sans adresse)

Un afficheur sans adresse ne peut interagir avec les instruments et capteurs du reseau, il
est donc nécessaire de reéaliser la procedure de prise d'adresse pour utiliser un afficheur.
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2452 Périphérigues

Le menu Peériphérigues est accessible o partir du menu Maintenance.

24521 Console

La console du Multigraphic // permet d'analyser les données présentes sur I'entrée NMEA,

2.4.5.2.2 Initialisation NMEA

L'interface entree NMEA intégree au Multigraphic // permet le raccordement au bus Topline des
instruments equipés dune sortie NMEAO183 (GPS, AIS, PC..). C'est une passerelle de
communication unidirectionnelle, qui convertit les données NMEA transmises par l'instrument, en
canaux Topline, si ces canaux ne sont pas deéja crées par un capteur Topline ou une autre entree
NMEA deja initialisée, lls sont, aprés initialisation, exploitables sur votre installation Topline. La
detection du debit (baudrate) est automatique au déemarrage a 4800 ou 38400 bauds.

Procédure d'initialisation de l'interface « Entréee NMEA » .

e Dans >> parametres >> maintenance >> peripherigues >> entree NMEA, seélectionner le

parametre : « Entree NMEA », , pour initialiser presser de nouveau .

e Une fenétre s'ouvre et vous demande : « Voulez-vous lancer une capture ? »

e Appuyer sur et patienter pendant la capture. Une fois termine, un certain nombre de
canaux seront disponibles.

e Cliguer sur « Valider », les canaux disponibles apparaitront alors sous forme de liste.

e || est possible d'afficher ou de ne pas afficher sur le réseau Topline les canaux disponibles
sur 'entréee NMEA. Par défaut tous les canaux sont affiches. Pour ne pas afficher un canal, il

faut le sélectionner dans le menu, puis le désactiver GVEC .

e Une impulsion sur @ termine la séquence d'initialisation NMEA en mettant a jour les
canaux sur le bus Topline.

24523 Instruments Topline

Ce menu permet d'afficher les instruments connectés au bus Topline et de connaitre I'adresse de
chague afficheur ainsi que la version du logiciel de tous les instruments.

2.4.5.2.4 Utilitaire de la Box WiFi

Si une « Box WiFi » est affichée dans la liste des instruments, il est possible de la sélectionner pour

afficher :
e | e SSID et de le modifier
e |aclé WPA

e e canal WiFi et de le modifier
e |'adresse IP de la Box WiFi
e Le port de la Box WiFi

Se reporter d la notice de la Box WiFi.
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245,25 Stats GPS

Lorsque I'on connecte un GPS sur l'entree NMEA du Multigraphic /l, un menu supplémentaire
apparait dans le menu péripherigues « Stats GPS », Ce menu permet d'afficher les satellites
visibles et leurs niveaux de signal. Il est possible avec un GPS NMEA 0183 d'obtenir cette page s'il
envoie les trames GGA, GSA et GSV qui permettent d'activer cette page.

Fix : 3D Stats GPS Views : 12
PNR  Signal Strength  SNR

Horiz
Vert
3D

Alt:1.4m

2453 Bip touche

Le Bip touche est le son emis par le Multigraphic // ors des appuis touche du clavier. Il est possible
d'activer ou désactiver ce son dans >> parametres >> maintenance >> Bip touche.

2454  Firmware

Cette page affiche la version du logiciel Multigraphic // avec la date de compilation.

Procédure pour afficher la version du firmware :

e Utiliser le navigateur o pour sélectionner « Firmware » et acceder aux informations en

validant avec .

e Une fenétre s'ouvre, indiguant la version du Firmware et celle du Bootloader.

e Appuyer sur @ pour quitter cette fenétre.

2455 Mémoire
Menu permettant de réinitialiser le Multigraphic // aux parametres usines par defaut.

e Utiliser le navigateur o pour selectionner « Mémoire » et accéder aux options en

validant CIVEC.

e Une fenétre s'ouvre, vous proposant d'effacer la mémaire.

e Seélectionner « Oui » et presser.
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2.45.6 Simulateur

Ce menu permet de simuler des données a I'affichage (capteurs, pilote, AIS).
Pour l'activer ou le désactiver :

Utiliser le nuviguteuro. seélectionner « Simulateur » et accéder aux options en validant

GVEC.

Une fenétre s'ouvre permettant de mettre le simulateur en position « On» ou « Off »,

valider ensuite votre sélection uvec.

2457 Autotest

L'Autotest permet d'accéder a un processus de verification du Multigraphic /I Lors de ce processus,
sont verifies :

Les touches du clavier

L'afficheur couleur

Le capteur de lumiere (vlight), le capteur de température interne, la tension d'alimentation.
Le retro-eclairage

Les meéemoires

Le bus

La sortie et I'entrée NMEA

Les donnees enregistrees dans les mouchards.

Le passage d'un test a l'autre s'effectue avec la touche " OK ",

Procédure de lancement de I'gutotest :

Utiliser le navigateur o pour selectionner « Autotest » et accéder aux options en

validant GVEC.

Suivre ensuite les instructions affichees & I'écran et appuyer sur pour passer a la page
suivante.

2.5 REGLAGE DES CAPTEURS

Dans le menu principal, sélectionner pour afficher la page « Capteurs ».

Ce menu permet de régler les parametres des capteurs présents sur le bus Topline. Suivant les
capteurs, les parametres de réglage peuvent etre différents. Se reporter ¢ la notice du capteur
pour de plus amples explications.

Principaux parametres de réglage :

Filtrage : le filtrage moyenne la donnée afin de déeterminer la freguence de mise a jour de la
donnee affichee. Le niveau de filtrage des canaux vitesse, vent apparent, vitesse surface et
du cap compas Regatta, a une incidence sur le mode de pilotage « Vent reel »,

Offset : permet de compenser la donnée de certains capteurs.
Coefficient : permet d'affecter un coefficient multiplicateur @ une donnée afin de la calibrer.
Initialisation : remet les valeurs par défaut du capteur sélectionne,
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Procédure de réglage des données :

e Sélectionner a I'aide du navigateur o la donnée a modifier et presser .

(Loch Journalier, Angle Vent Apparent, Vitesse surface...)

e Chaisir le reglage a modifier et presser .
e Al'cide du navigateur o modifier la valeur et valider avec .

2.5.1 Assistants de calibration

Afin de vous aider dans la calibration de vos capteurs, des assistants de calibration sont
disponibles pour calibrer I'Angle de Vent Apparent, la Vitesse Surface et le capteur compas.

2.5.2 Assistant de calibration de I'angle de vent apparent

[l s'agit de tirer 4 bords au prés serre afin d'enregistrer I'angle moyen du vent
apparent sur chaque bord et de calculer I'offset de girouette ¢ enregistrer dans le
capteur anémo-girouette de facon G avoir une mesure juste de l'angle de vent
apparent.

Les valeurs des angles doivent étre proche <1° sur les mémes bords. Cela vous
indigue la qualité de votre calibration ; s'ils sont trop différents, le vent a changeé ou
I'equipage n'arrive pas a naviguer au pres !

Procédure de calibration de I'angle de vent apparent :

e Sélectionner a I'aide du navigateur o « Angle Vent Apparent » et presser.
e Chaisir « Assistant de calibration » et presser.

e A l'cide du navigateur o mettre en surbrillance « Demarrer » et appuyer sur .

e Aller sur Tribord Amure puis presser . patienter durant la capture et presser.
e Aller sur Badbord Amure puis presser . patienter durant la capture et presser.
e Retourner sur Tribord Amure puis presser . patienter durant la capture et presser.
e Retourner sur Babord Amure puis presser . patienter durant la capture et presser.

e Une fenéetre s'ouvre avec le nouvel Offset et vous propose d'affecter le nouveau ou de

garder I'ancien. Pour enregistrer mettre « Qui » en surbrillance grace au navigateur o et

DFESSEF.

2.5.3 Assistant de calibration de la vitesse surface

Il s'agit de calibrer la vitesse surface par rapport a la vitesse fond. Pour cela, il faut effectuer un
parcours d'environ 0,5 mille & un cap constant, puis revenir au cap opposeé sur environ la méme
distance. Le calcul de la nouvelle calibration est fait @ partir de la calibration deja enregistree (il
n'est pas necessaire de remettre |la calibration speedometre a 1).

Pour effectuer cette calibration automatique du speedometre, il est imperatif d'avoir la « vitesse
fond » affichée sur le réseau Topline.
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Procédure de calibration de |g vitesse surface :

e Sélectionner d I'aide du nuviguteuro « Vitesse surface » et presser.

e Chaisir « Assistant de calibration » et presser.

e Al'aide du nuvigoteuro. mettre en surbrillance « Déemarrer » et appuyer sur.

e Lorsgue le cap et la vitesse sont approximativement constants, presser sur.
e Parcourir environ 0,5 Nm dans ces conditions puis presser sur.

e Faire demi-tour (votre cap actuel + 180°) et presser.
e Tenir G nouveau ce cap a vitesse constante durant 0,5 Nm. Une fois la distance parcourue

appuyer sur.

e Une fenétre s'ouvre et vous propose d'enregistrer le nouveau coefficient, Si vous etes
satisfait par les parametres afficheés, mettre « Oui » en surbrillance a I'aide du navigateur

o et enregistrer en appuyant sur.

Cette page affiche la valeur du coefficient de calibration actuellement enregistrée dans l'interface
Loch sondeur (ancien coefficient), le nouveau coefficient de calibration calculé (nouveau coefficient),
les coefficients calculés lors des trajets aller/retour (coeff A/R) ainsi que le pourcentage de
correction a appliquer a la vitesse surface.

2,54 Auto compensation du compas

Il peut arriver sur certains bateaux, que le Compas soit fortement perturbé par son environnement.
Malgré une installation soignée et un réglage d'offset effectué, on continue d'observer un eécart
important entre le cap magnétigue afficheé et le cap magnetigue réel, et ceci sur toute la plage de
mesure de 0 a 359°. Dans ce cas, il est possible de réaliser une auto compensation du Compas
pour atteindre une precision acceptable.

2.5.5 Principe de I'auto compensation

L'opération consiste ¢ réaliser, @ vitesse de rotation rigoureusement constante, un cercle parfait
avec votre bateau, dans le sens des aiguilles d'une montre. Pendant que le bateau décrit ce cercle,
le capteur va alors enregistrer les points de mesure d'une courbe de déviation. Ainsi, votre Compas
sera corrige de facon précise de 0 a 359°,

25,6 Procedure d'auto-compensation du Compas

Les compas 9x, Fluxgate ou Regatta proposent un outil de compensation automatigue (voir notice
du compas pour des explications detaillees).
Pour reussir une auto-compensation, il est necessaire de naviguer :

e Sur une mer plate et sans courant.
e Loin des grandes masses magnetigues telles que les cargos.

e [ans une zone degagee permettant de realiser un cercle dont le diamétre est environ 5 fois
la longueur du bateau.

e Avec une vitesse constante de I'ordre de 2 ou 3 nceuds.
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e Seélectionner a I'aide du navigateur o « Cap magnetigue » et presser.
e Chaisir « Auto compensation » et presser.

e Al'aide du nuvigoteuro. mettre en surbrillance « Oui » et appuyer sur.

e Faire virer votre bateau en faisant un rond constant dans le sens des aiguilles d'une
montre,

ATTENTION : |'opération d'outo-compensation du Compas exige de la préecision dans l'exécution du
cercle : vitesse de rotation constante de 2 0 3 nceuds et diametre du cercle constant. Pour le Compas
Regatta, 1a procédure doit étre effectuée en moins de 5 minutes. Si vous ne pouvez pas tenir ces
criteres, 'auto-compensation ne sera pas reussie.

2.5.7 Table de correction du compas COURBE DE DEVIATION

Les compas 9x et Fluxgate proposent une table de correction

manuelle, ' Besee e
Dans le cas ou l'auto-compensation du compas est difficile, il est & i ; 2
possible d'utiliser cette méthode qui consiste a relever |la courbe de ¢ L oo

deviation tous les 30° en effectuant des relevements sur des
alignements, ou en comparant les différents caps par rapport @ un
compas calibré et de remplir manuellement la table de correction.

E

Procédure pour remplir la table de correction :

e Selectionner a I'aide du nuviguteuro « Cap magnetigue »

et presser. 5 ! i !
.0 aam ; i s
e (hoisir « Table de correction » et presser . | ; ; e

e A l'gide du nuviguteuro, choisir « Demarrer » et appuyer

SUF.

e A lcide du nuviguteuro, parametrer les différents Offsets selon les Caps et valider avec

Une fois ce tableau de correction rempli, votre compas est carrige de la courbe de déviation.

2.5.8 Assistant de calibration du Compas

Les compas 9x et Fluxgate proposent un assistant de calibration pour saisir la table de correction.
La méthode consiste @ maintenir le bateau sur un cap compas nke (+/-5°), de comparer ce cap au
cap fond magnetigue, et d'enregistrer la valeur de ce dernier, et cela tous les 30° afin de mettre a
jour le tableau de correction.

Procédure de l'assistant de calibration compas :

e Selectionner ¢ 'aide du navigateur o « Cap magnetigue » et presser.
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e Choaisir « Assistant de calibration » et presser.

e A |'gide du nuvigoteuro, choisir « Déemarrer » et appuyer sur . Il vous faudra donc
suivre les informations du compas nke le plus préciséement possible tous les 30°.

e Une fois que le compas nke est a la consigne, a I'aide du nuviguteuro. choisir « Valider »

et presser. Reproduire cette démarche pour tous les angles demandes et valider
ensuite pour enregistrer la correction.

A 'aide du navigateur, appuyer sur pour enregistrer la nouvelle correction. Si vous ne

souhaitez pas enregistrer cette correction, sélectionner « Abandonner » puis appuyer sur.
Reépeter cette opeération tous les 30° afin de remplir le tableau de correction. Une fois ce tableau de
correction rempli, votre compas est corrigeé de la courbe de déviation.

2.5.9 L'Angle de dérive

L'angle de dérive est I'angle entre le cap du bateau et sa route surface.

Cap  —»

Route surface —»

Cet angle est utilisé dans le calcul du vent réel, du VMG, du courant et du Cap corrigé.
La formule utilisée est |a suivante :
coef ficient * gite

dérive = — + of fset
vitesse surface ? 17

Le coefficient dépend de la forme et de la performance du bateau. Plus le bateau est performant,
plus le coefficient est faible. Le Coefficient de dérive est une valeur genérale qui sera appliguee @
toutes les conditions de navigation. Vous devez donc appliguer ¢ ce coefficient une valeur moyenne
pour toutes les conditions ou alternativement, changer ce coefficient en fonction de la force du
vent,

Dans les polaires fournies par I'architecte, vous trouverez I'angle de dérive en fonction de la vitesse
surface et de la gite de votre bateau. Recalculez les coefficients de derive avec la formule ci-
dessous et a partir des resultats obtenus, calculez la valeur moyenne.

Dérive X Vitesse surface?
Gite

Coefficient dérive =

Si vous n'avez aucune piste, renseignez le coefficient a 10,0.
Par exemple, vaoici la dérive obtenue avec 17° de gite et 7 nceuds de vitesse surface .

10 x17° / 7% + 0° = 3.46° de derive
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L'offset vient en plus de la formule, il peut aussi permettre de forcer I'angle de dérive en mettant
le coefficient @ O et en renseignant I'offset a la valeur de dérive souhaitee.

L'angle limite permet de borner le calcul de I'angle de dérive, ainsi, avec un angle limite de 5°, le
calcul de I'angle de deérive sera le méme mais la valeur finale ne pourra jamais étre supérieure a 5°.

Procedure de réglage du Coefficient de deérive :

e Sélectionner a I'aide du navigateur o « Angle de dérive» et presser.
e Chaisir « Coefficient » et presser.

e A l'aide du nuvigoteuro. regler a la valeur souhaitee et valider par une pression sur.

La procedure est identigue pour réegler I'angle limite et |'offset de I'angle de dérive.
2,510 Code d'acces capteurs

Le code d'acces capteurs permet de protéger les calibrations contre des maodifications. Lorsgu'il est
active, le menu d'acces aux calibrations des capteurs est verrouillé sur I'afficheur verrouille.

Procédure pour saisir un code d'accés capteurs :

e Selectionner a I'aide du navigateur o « Code d'acces » et presser (tout en bas de la
liste).

e Chaisir un code confidentiel et le saisir a I'aide du clavier.

e \alider par .

Procédure pour deverrouiller le menu « Capteurs » :

Entrer dans le menu « Capteurs »
Saisir le code confidentiel a I'aide du clavier.

Valider par .

Le menu « Capteurs » est a nouveau disponible,

A Confidentiel doit étre conserve pour déverrouiller le menu « Capteurs ».
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2.6 REGLAGE DES ALARMES
Un appui long sur @ permet d'accéder directement au carrousel, sur lequel vous seélectionnez

. pour afficher le menu « Alarme »,

Le reglage d'une alarme permet de surveiller la valeur d'un canal. Lorsque le seuil prérégle est
depasse, un message est affiché et un signal sonore est emis. Par exemple, il est possible de
regler un seuil haut et un seuil bas sur le canal witesse surface.

L'alarme haute se déclenche quand I'affichage est supérieur au seuil programme.

L'alarme basse se déclenche gquand 'affichage est inférieur au seuil programme.

Noter gue pour les canaux angulaires tels que le cap magnétique ou I'angle de vent, les sous-
canaux d'alarmes sont la base alarme et \a fourchette alarme.

Ainsi, le réglage des alarmes vous permet de surveiller efficacement votre installation 7OPLINE et la
bonne marche de votre bateau.

2.6.1 Reglage d'une alarme

Pour exploiter les alarmes, il fout d'abord deéfinir les données gue vous souhaitez surveiller en
validant I'alarme de cette donnée, et en réglant les seuils hauts et bas, ou la base et la fourchette

pour les donneées angulaires. L'icone A indigue la validation du canal concerné,

Exemple du réglage de I'alarme basse pour la vitesse de vent Apparent :

e Selectionner a I'aide du navigateur o « Vitesse Vent Apparent » et presser.

e Presser encore une fois pour « Valider I'alarme ».

e A laide du nuvigoteurO. configurer une alarme basse et une alarme haute. Valider avec
, votre alarme sonnera donc au-deld des seuils configures.
2.6.2 Deéeclenchement d'une alarme

Le déclenchement d'une alarme se matérialise par le declenchement d'un signal sonore et
I'apparition d'une fenétre vous indiguant le canal en alarme. La donnée de ce canal s'affiche sur un
fond rouge sur la page de votre Multigraphic 1,

[l est possible de suspendre cette alarme pendant 10 minutes en appuyant sur . Si au bout de
10 minutes les conditions d'alarme sont de nouveau réunies, la fenétre réapparaitra.

Si vous souhaitez que le reste de votre equipement sonne guand une alarme se declenche sur le
Multigraphic //, i| faut activer I'alarme Topline, premiére ligne du menu Alarmes.
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2./ LE CHRONOMETRE REGATE

Le chronometre est utilisée comme compte a rebours avant le depart d'une regate. Des temps « 77 »
et « 72 » peuvent étre definis par l'utilisateur en fonction des difféerentes procédures de depart. Par
défaut, le temps « 77 » est réglé a 5 minutes et le temps « 72 » a 4 minutes. A la fin du compte @
rebours, les 10 dernieres secondes sont mateérialisées par un bip court sur tous les afficheurs, puis
le top depart par un bip long.

Lorsgue le compte a rebours arrive @ « 0 », le chronometre commence d enregistrer le temps de
course ecoulé en heures et minutes.

L'information du chronometre est diffusee sur le bus 7gp/ine permettant aux autres afficheurs
connectes de l'afficher,

2.7.1 Réglage du Chronometre

Par défaut, les temps « 77 » et « 72 » sont réglés a 5 minutes et 4 minutes. Il est possible de definir
vos propres valeurs de la fagon suivante :

e Selectionner, @ I'aide du naviguteuro, l'onglet « Capteur » dans le Menu et presser

©
e Chaisir « Chrono » et presser sur.

e Algidedu nuviguteuro, regler le Chrono T1 ou T2 a la valeur souhaitée et valider par

une pression sur la touche.

2.7.2 Utilisation du Chronometre avec |le temps T1 et T2
Sur une page affichant le chronometre, il est possible de contréler le chronometre régate en

utilisant les temps T1 et T2 avec la touche du clavier.

Appuyer sur pour ouvrir le menu de la page.

L'afficheur propose alors la commande nécessaire :

-« Armer Chrono T1 ». Le canal CHRONDO affichera le temps « T1 » parametre dans le capteur
« CHRONQO »,

-« Lancer Chrono », Le canal CHRONO décomptera les secondes
-« Synchroniser T2 ». Permet de recaler le chrono a T2,
-« Stopper chrono » Le canal CHRONO sera affiche avec 5 traits.
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2.8 FONCTIONS PERFORMANCE

La fonction performance est disponible dans le menu et est représenteée par l'icbne .
2.8.1 Calcul du Courant
Quand le Multigraphic // est maitre, il calcule le vecteur courant.

Les canaux crées sont :
e \/itesse du courant mesuré (en nceuds).
e Direction du courant mesure (en degres Vrai).

lls peuvent etre afficheés sur le Multigraphic Il
Contrairement au vent, on dit gue le courant porte dans une direction. La direction du courant
mesureé correspond a la route suivie par le courant. Attention, I'information est en degrés Vrai,
c'est-a-dire par rapport au nord géographique.

Pour pouvoir calculer le courant, il faut que les canaux suivants soient actifs :
e (Cap Magnétique
e Declinaison Magnetigue
e (Cap Fond
e Vitesse Surface
e Angle de Dérive

Afin d'avoir une information preécise et fiable, il faut gque les capteurs primaires soient bien calibres.
2.8.2 Tables de vent réel

La mesure obtenue du capteur anémo-girouette place en téte de mat, meme au bout d'une perche
carbone, est faussee par la configuration des voiles.

En effet,  proximité des voiles, |a direction et la vitesse du vent sont perturbées par les voiles et le
greement. C'est ce gue I'on appelle « upwash ».

Ce phénomene participe grandement au fait gue lorsque I'on vire de bord au pres, on ne retrouve
pas la méme direction de vent reel, et lorsgue I'on passe du prés au vent-arriere, la vitesse calculée
du vent réel n'est pas identigue.

Comme ce comportement est reproductible pour une méme configuration de voile et une méme
force de vent, on peut par expeérience corriger I'erreur d'upwash. Pour ce faire, il faut remplir des
tables de correction d'angle et de vitesse du vent reel,

2.8.3 Table d'angle de vent reel

La table d'angle au vent réel permet de corriger I'angle du vent reéel sans chercher les causes
provocant les erreurs d'angles, c'est donc une methode qui permet de corriger globalement toutes
les erreurs repetables (torsion, accélération du flux au portant, anémometre girouette).

Pour faire la calibration du vent reel, il faut faire des virements de bord et noter la difference
d'angle de la direction du vent reel. Il est préferable de faire des calibrations dans un vent
relativement stable en direction, sur plusieurs navigations et avec des conditions en vitesse de
vent reel uniformément reparties entre 5 nds et 50 nds.
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Tribord amure Babord amure
TWD 250° TWD 260°

Compas 210° Compas 300°

TWD bébord est > TWD tribord :

Ajouter la moitie de la différence entre TWD babord et TWD tribord.

Selectionner a I'aide du navigateur O« Performance » dans le Menu et presser

©
Choisir « Table de vent » et presser.

Choisir « Table d'angle de vent reel » et presser.

A 'aide du nuviguteuro, selectionner les valeurs a modifier et valider uvec.

A
4-0» Selection de la donnée a corriger. o Correction de la donnée.

La colonne de gauche indigue la vitesse du vent réel en nceuds, la colonne nommee « v1 » indigue
la correction en degreés a apporter et la colonne « al » indigue I'angle auguel on veut appliguer une
correction. De méme pour « a2 » et «v2 » aux allures de vent de travers, et « a3 » et « v3 » aux
allures portantes.

2.8.4 Table de vitesse de vent réel

Méme placé au bout d'une perche carbone a un metre de |la téte de madt, le capteur aerien peut
livrer des mesures perturbées. Au portant, la grand-voile haute et ouverte provogue des
accélérations du vent, La gite également influence la mesure de la vitesse du vent, Pour toutes ces
raisons, la vitesse du vent réel doit étre calibree,

Procédure de mesure :

e Placer le bateau a I'arrét face au vent et calculer la moyenne de la vitesse du vent reel lue.

e [Ensuite, au cours de navigations, 4 toutes les allures, noter les valeurs lues. Leurs
moyennes permettront eventuellement d'alimenter la table de correction. Ces levés de
mesures du vent seront @ mener en continu pour des conditions de vent entre 5 et 30
nceuds.

Méme procedure gue pour I'angle de vent reel pour le parametrage.
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La colonne de gauche indigue la vitesse du vent reel en nceuds, la colonne nommee « v1 » indigue
la correction en nceuds G apporter, la colonne « al » indigue I'angle pour lequel on veut apporter
une correction. De méme pour « a2 » et «v2 » aux allures de vent de travers, et « a3 » et «v3 »
pour les allures au vent arriere,

2.8.,5 Statistiques sur la derniére heure

Direction Vent Réel : moyenne de la direction du vent réel sur la derniere heure.

Oscillation : calcul de I'écart type de la direction de vent réel sur la derniere heure.

Vitesse Moyenne : moyenne de |a vitesse de vent réel sur la derniere heure,

Risées : calcul de I'écart type de la vitesse du vent reel sur la derniere heure.

Vitesse Maximale : vitesse maximale moyenneée sur 12 secondes.

Il est imperatif de configurer les historigues pour avoir les statistigues sur la derniere heure.

2.8.6 Parametres du bateau

Ces donneées sont d renseigner pour un fonctionnement preécis de la page régate.

Angle de virement : saisir I'angle de virement de votre bateau afin d'afficher sur la page regate la
vitesse de relance apres virement.

Taille du bateau: lao donnee permet de calculer sur la page regate, la distance a la ligne en
longueur de bateau.

Position de I'antenne GPS/Etrave : la donnee permet de calculer sur la page regate, la distance ¢ la
ligne en metres et en temps.

2.8.7 Ligne de depart en mode portrait

En mode portrait, la page « Ligne de depart » n'est pas affichable, seuls les canaux distance,
temps, orientation, et avantage a la ligne sont disponibles. A partir du menu « Performance », il est
possible de créer la ligne de départ ainsi que de verrouiller la TWD. Une fois la ligne saisie, vous
pouvez aussi afficher les infos de la ligne. Pour placer la ligne de depart, se référer au paragraphe
placer la ligne de départ.

2.8.8 Page Tactique

La page « Tactigue » fournie les informations stratégiques pour la régate.

E F B C A D H G

Navigation

14°
6.9Kn
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Cap magnetigue ou Vrai

Angle de vent réel instantane (et historigue)

Angle de vent apparent instantané (et historique)
COG, cap fond magneétigue ou vrai

Cap au WayPoint magnetigue ou vrai

Layline, cap au prochain bord

Direction et vitesse du courant (par rapport au bateau)
TWA Target

IOmMmMoom>

Les fleches haut et bas du clavier permettent de changer 'affichage des données autour de la
rosace :

e Navigation -> VMG
e Vent Apparent -> Navigation
On peut aussi effacer les données pour maximiser 'affichage de la rosace.

2.8.81 Sélection de la référence

La selection de |la référence magneétigue ou vrai est disponible sur la page regate.
Elle permet de choisir la référence pour les directions (cap, cap fond, cap au waypoint, courant).

Appuyer Sur. Seélectionner réference Mag ou True.

2.8.9 Page Ligne de depart*

Temps Ligne A

2m46

Distance Ligne

-555.0 -

TWD Man D

A, Temps ad la ligne
Le temps d la ligne est calculé en fonction de la vitesse du bateau sur le fond. Cette information
prend donc en compte les effets du courant.
Lorsque l'information est calculable, le temps est donneé en secondes. Cela correspond au temps
necessaire au bateau pour franchir la ligne en tenant compte de sa vitesse et son cap actuel,
Si le cap ou la vitesse du bateau est modifie, le temps a la ligne va changer.

B. Chronometre
Le Chronometre peut étre arme a partir de la page Reégate.

C. Distance a la ligne

La distance est affichée en metres ou pieds et en longueurs de bateaux.
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La distance affichée représente la distance étrave-ligne et non pas la distance antenne GPS-ligne.
Pour que linformation calculée soit correcte, il faut renseigner dans le Menu Performance >=>
Parametres du Bateau, La taille du bateau et la distance Etrave-Antenne GPS.

D. Ligne de départ

Le comité de course est représenteé par la bouée de droite, le viseur par la bouée de gauche.

Le coté favorable est représenté en vert, ici le comite.

7° représente le nombre de degres favorables., En ce moment le vent est 7° plus droite que
I'orientation neutre de la ligne.

En connaissant la longueur de la ligne, le Multigraphic I/ est capable de calculer la différence de
gain au vent entre les extremites de la ligne.

Cette information est intéressante et permet de visualiser gue le gain au vent augmente tres vite
en fonction de la taille de la ligne et du nombre de degres favorables.

E. Direction du vent réel magnétique

Affichage de la donnée direction du vent réel magneétique. Il est possible de forcer la valeur de la
TWD lorsgue le vent est perturbeé lors d'une phase de depart.

Pour forcer la TWD sur cette page, mettre le bateau bout au vent, appuyer sur et valider
« forcer la TWD »,

F. Longueur et orientation de la ligne

Représente |a distance Comité - Viseur en metres.
C'est le relevement du viseur lorsque I'on est au comiteé ou sur la ligne.

2.8.10 Placer la ligne de départ

Les extremites de la ligne doivent étre positionnées soit en relevement et distance soit en
pointant la position @ I'aide d'un GPS.

Pour enregistrer la position GPS il faut passer & faible vitesse le plus pres possible des margues et
valider la position lorsgue I'antenne GPS est toute proche.

Procédure pour placer une madrgue ;. Appuyer sur , selectionner « Mark », choisir la margue a

positionner et choisir ensuite la methode de positionnement.
Repéeter loa méme methode pour les deux autres marqgues.
Une fois la ligne saisie vous pouvez aussi afficher les infos de la ligne.
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2.9 PAGE WAYPOINT ET PAGE XTE

Les pages Waypoint et XTE sont disponibles si un waypoint est actif sur le Bus Topline.

Dans le menu ecran, parametrer la page Waypoint et la page XTE. Ces deux pages permettent de
visualiser plusieurs données sur le waypoint actif comme sur un GPS en mode GOTO. Aucune
donnee n'est modifiable sur ces deux pages.

Page Waypaint

Cap au waypoint

20

100

Cap Fond

88°

Page XTE

Cap au waypoint

18°

100

Ecart de route

8.91-
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2.9.1 Canal Angle au Waypoint

Lorsgu'un waypoint est actif sur le bus, I'afficheur calcul le canal angle au waypoint.
L'angle au waypoint est I'écart entre le COG et le BTW. (BTW est le relevement au waypoint)

210 LA PAGE AIS

L'entréee NMEA du Multigraphic // peut étre raccordee a un récepteur ou transpondeur A.LS., afin de
suivre en temps reel sur la page AlS. les navires equipes et de déeterminer s'ils sont en route de
collision.

CPA (Closest Point of Approach) est la distance la plus courte au croisement avec une cible. Ceci
est utilisé pour mesurer le risque de collision.

TCPA (Time Closest Point of Approach) est le temps restant avant le CPA (heures, minutes et
secondes).

4 Cibles Nombre de cibles détectées

Cible sélectionneée

MMSI ou nom de la cible

MMSI 278565121

Relevem. 35°T Relevement de la cible

Distance 2.0Nm Distance de la cible

S0G 0.5Kn Vitesse fond de la cible

COG 210° Cap fond de la cible

CPA de la cible

Relevement du CPA de /a cible

TCPA de la cible

Représentation symboligue des cibles A.lLS

‘ ‘ Les cibles vertes représentent des navires qui ne rentrent pas dans les criteres
d'alarme gue vous avez definis, et gui ne sont pas dangereux pour la navigation. La fleche de
prediction indigue que le navire est en mouvement,

AVERTISSEMENT :

Si aucune alarme n'est activee, tous les navires seront de couleur verte méme si
certaines cibles peuvent etre dangereuses ou en route de collision.

‘ Les cibles rouges représentent des navires gui rentrent dans les criteres d'alarme de CPA
et TCPA gue vous avez definis, et qui par conséguent sont dangereux pour la navigation.

5/ Les cibles barrées représentent des navires dont on n'a pas recu de données depuis 60
secondes. lls seront effacés de I'écran apres 120 secondes.

Cible sélectionnée.

4ﬁ
@ « Homme a la mer » AIS

@ Cible AtoN. Ce sant des transpondeurs fixes d'aide a la navigation. Bouees, Semaphaores,
Phares etc....

29 75_Multigraphic_ll_um_FR_20

MARINE ELECTRONICS



2.10.1 Choix de I'échelle radar

Vous avez la possibilité d'ajuster I'echelle de detection des cibles, suivant les zones de navigation. 6
echelles sont disponibles, TMn, 2Mn, 4Mn, 6Mn, 12Mn et 24Mn, Par défaut, le Multigraphic I/ est régle
sur I'échelle 12Mn.

[l egalement possible dans le menu d'échelle de désactiver la réception AlS.

Faire un appui sur la touche, un menu deéroulant apparait.

Sélectionner réglage de I'échelle puis valider par .

2.10.2 Réglage des Alarmes A.l.S

Les echelles d'alarme disponibles sont :
e Alarme si CPA < 6 milles et TCPA < 30 minutes
e Alarme si CPA < 4 milles et TCPA < 20 minutes
e Alarme si CPA < 2 milles et TCPA < 15 minutes
e Alarme si £PA <1 milles et TCPA < 5 minutes
e Desactivee (pas de calcul d'alarme)

Le cercle d'alarme est matérialisé en rouge sur le radar,

Faire un appui sur la touche , un menu deroulant apparait. Seélectionner reglage alarme A.LS

puis valider I'alarme seélectionnée par .

2.10.3 Calcul des données anticollision

Le Multigraphic // analyse en permanence les signaux recus par le récepteur ou transpondeur A.LS.
Si les valeurs calculées pour le CPA et TCPA d'une cible AlLS. sont inférieures aux limites
preetablies, une alarme CPA et TCPA sera declenchée et la cible particuliere sera indiguée en
rouge.

Principe de l'alarme :

Cible

TCPA 20 mn

4 milles
2
@‘\"
&
o

e
@
x4

A 10 mn

Niveau d'alarme, CPA<4mn et TCPA <20 minutes
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Le niveau d'alarme seélectionné est « CPA < 4 Mn et TCPA < 20 minutes ». Le résultat du calcul du
CPA étant inférieur a 4 Milles et le résultat du calcul du 7CPA étant inférieur a 20 minutes, I'alarme
est declenchée sur le Multigraphic /I, || est possible de relayer les Alarmes A.lLS sur le récepteur
radio V3.1 et superieur. Pour cela il faut valider une alarme sur la page A.lLS et gue le statut des
Alarmes soit valide. Des gu'une cible sera en alarme le récepteur radio émettra trois bips courts en
continu jusgu'a suppression de I'alarme.

2.10.4 Liste des cibles dangereuses

La liste des cibles dangereuses recapitule toutes les cibles en alarme. Ces cibles sont classees de
la plus dangereuse a la moins dangereuse. Pour chague cible, le numero MMSI, le relevement et la
distance ainsi que le CPA et TCPA sont indigues.

Faire un appui sur la touche. un menu deroulant apparait. Seélectionner Liste de cibles

dangereuses puis valider por.

Une cible présente dans la liste des cibles dangereuses peut-étre visualisee rapidement sur la

page A.l.S, en appuyant sur la touche, apres 'avoir sélectionnée.

2.10.5 Liste de suivi de flotte

La liste de suivi de flotte rassemble toutes les cibles acquises par I'A.4S, de la plus proche a la plus
lointaine. Les cibles en alarme apparaissent en rouge.

Faire un appui sur la touche, un menu deroulant apparait. Sélectionner Liste de suivi de flotte
puis valider par .
Une cible présente dans la liste de suivi de flotte peut étre visualisée rapidement sur la page A.lS,

en appuyant sur la touche, apres I'avoir selectionnee.

AVERTISSEMENT :

Les listes de flotte et de cibles dangereuses ne sont pas disponibles dans le firmware V2.0
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211 CALIBRATION DE L'ELECTRONIQUE

2111 Introduction

Afin d'avoir des informations fiables et realistes, il est important de calibrer les capteurs. Sans cela
vous n'aurez pas des donneées precises de direction de vent reel, vitesse de vent réel, cap
magnetigue, courant mesure..,

Une mauvaise calibration peut induire en erreur lors des decisions tactigues.

Il est preferable de faire les calibrations lorsgue le vent est modeére et lorsgue les vagues sont
faibles. Les meilleurs résultats sont obtenus lorsgu'il n'y a pas de courant dans la zone utilisee
pour la calibration.

211.2 QOrdre de calibration

Avant de commencer a entrer des valeurs dans les tables de vent réel, il faut vérifier et calibrer les
capteurs primaires gui sont :

e (Compas
e Angle de Gite
e Speedometre

Voici l'ordre de calibration des capteurs primaires :

[ Calibration du compas ]
[ Calibration de la gite ]

s

Calibration du speedometre

s

Calibration de I'angle de dérive

4

Calibration du vent apparent

4

Tables de vent reel

)
——

Pour calibrer vos capteurs, se reporter au chapitre « Réglage des capteurs ».
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2.12 UTILISATION AVEC LE CALCULATEUR GYROPILOT

2.12.1 Touches utiles au GyroPilot

Pour commander le pilote, vous disposez des touches suivantes :

Une impulsion sur cette touche embraye le GyroPilot sur la valeur courante
suivant le mode de pilotage selectionné. En mode compas, la consigne = cap
compas au moment de I'impulsion. En mode vent, la consigne = a I'angle du
vent au moment de limpulsion. Un appui long >3s permet d'acceder
directement au menu des modes de pilotage.

Une impulsion sur cette touche debraye le GyroPilot et libere la barre.

Une impulsion sur cette touche gjuste la consigne du GyroPilot de +1°

Une impulsion sur cette touche agjuste la consigne du GyroPilot de -1°

Une impulsion sur cette touche agjuste la consigne du GyroPilot de +10°
Un appui long sur cette touche déclenche un virement de bord automatigue
sur tribord, ou un empannage sur babord.

Une impulsion sur cette touche agjuste la consigne du GyroPilot de -10°
Un appui long sur cette touche déclenche un virement de bord automatigue
sur Babord, ou un empannage sur tribord.

Une impulsion sur les fleches haute ou basse ajuste le gain du GyroPilot de 1
as.

Une impulsion sur cette touche donne acces aux modes de pilotage et aux
reglages du GyroPilot.
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2.12.2 Choix de la Page Pilote

La page pilote est disponible si le calculateur GyroPilot est détecte.
Il est possible de choisir dans le constructeur de page soit I'affichage de |la page standard soit
d'une page personnalisable,

212,21 Page Standard

Etat du pilote ou Référence du mode
valeur de consigne de pilotage

Simulateur

OO

Angle de barre

Mode de Indicateur d'angle Valeur du Gain
pilotage de barre réglé

2.12.2.2 Page personnalisable

Page i i 3 données
standard Simulateur Vit Surface digitales sont
7.20 choisies IQrS de la
_70 construction de la
Angle de barre Ang. Vent app. page
10°
TWD vrai Indicateur
d'embrayage du
pilote

Une impulsion sur la touche du clavier permet d'accéder CI*UX modes de pilotage et aux

reglages pilote.
Le réglable du gain est accessible par les fleches haute et basse o
v
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3 INSTALLATION

Ce chapitre decrit l'installation et l'initialisation du Multigraphic /. | decrit egalement l'initialisation
complete du Multigraphic I/ associe au calculateur GyroPilot 3. L'installation genérale du pilote
(verin, calculateur, angle de barre, etc,) est décrite dans la notice du calculateur GyroPilot 3

AVERTISSEMENT :
- Lire cette notice dans sa totalité avant de commencer I'installation.

- Le raccordement électrique sur le bus TOPLINE doit étre réalise avec la boite de
connexion bus TOPLINE.

- Utiliser uniqguement du cable bus TOPLINE
- Toute intervention sur le bus TOPLINE doit s'effectuer avec I'installation hors tension.

3.1 PRECAUTION D'INSTALLATION

Avant d'entreprendre l'installation, prenez le temps de choisir I'endroit le mieux appropriée.
L'emplacement du Mu/ltigraphic // doit :

e Etre positionneé en fonction de son usage. On evitera de le positionner en fond de cockpit ou
I'angle de vision sera defavorable pour une bonne lecture.

e Eviter une installation & plat pour ne pas avoir une retenue d'eau.
e Etre situé dans un endroit éloigne des chocs eventuels,
e FEtre 0 plus de 40 cm d'un compas magnetigue.

3.2 LISTE DE COLISAGE

e Un Multigraphic I/ équipé de six metres de cable, intégrant le bus TOPLINE et une entree
NMEA.

e Un capot de protection.
e Un écrou de blocage.

3.3 LISTE DES ACCESSOIRES
e Boite de connexion bus TOPLINE standard : PFO00112

e Boite de connexion bus TOPLINE avec entree NMEA : PFO00140
e (apot de protection blanc : SFO00318
e (Capot de protection carbone : SFO00321

3.4 PRECAUTION D'INSTALLATION

Avant d'entreprendre l'installation, prenez le temps de choisir I'endroit le mieux approprie.
L'emplacement du Multigraphic // doit étre .

e tel gue le barreur puisse actionner aisement le clavier de commande et lire facilement
I'affichage,

situé dans un endroit éloigné des chocs éventuels,
a plus de 40 cm d'un compas magnetigue.

Ne pas l'installer horizontalement

Ne pas contraindre ou endommager le cable Topline
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3.5 INSTALLATION EN APPLIQUE SUR UNE PAROI

Assurez-vous gue I'emplacement est propre, lisse et plat. Vérifiez qu'il y a suffisamment de place
derriere |a paroi pour faire cheminer le cable,

e Rédlisez les percages J15 et @22 selon le plan ci-apres,

e Nettoyez la surface de fixation avec de I'alcoal,

e Deéposez un joint mince de silicone sur le périmetre de fixation,

e Engagez le cable dans le percage @22,

e Positionnez I'afficheur puis serrez moderement I'écrou de fixation.

ATTENTION :

e Lors de la fixation, serrez modérément I'écrou. Un serrage excessif peut provoguer une cassure
du boftier, et rendre le boitier non etanche,

e Ne pas utiliser de mastic de collage pour fixer I'afficheur

192

96 60

4>

40

"
|
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3.6 RACCORDEMENT AU BUS 7OPLINE ET AU BUS NMEA

1. Faites cheminer le cable du MultiGraphic I/ vers |a boite de connexion bus de votre installation.
2. Veillez a respecter les couleurs des fils lors du raccordement électrigue.

: N

[ nke Gyropilot 2

Crvp ]
COMPAS FLUXGATE

/—\ Calculteur Gyro2

RVP

n ke e e R P melvigrarnie nke
Angle || Tiller réversible ——
BUS|| Gare

Class B AlS transceiver
\ [ ——
Alimentation 12Vdc \ % nn-_on 2

Y
/\ entrée NMEA  [* \Q/' ]

— .

OJ Ay

@

[~ y 4
= LIS alH[&]4 olole[4]h

B &

GND tresse e —
DATA noir I ‘ ‘
>0 %) 8} U:li:( ;:(Ii
12vDC blanc | &z §%§ 5%5 §%§ Egggg

boite de connexion
90-60-417

\ Raccordement au bus TOPLINE /

Si vous reduisez la longueur du cable bus, dénudez et étamez les fils avant de les connecter dans
la boite de connexion.

|dentification des conducteurs du cable

Cable blanc 5 conducteurs |dentification des fils
Fil blanc +12V
Fil noir Data 7apline Bus TOPLINE
Tresse Masse
Fil rouge Non connecte
Fil jaune NMEA +
Fil vert NMEA - entréee NMEA
37 75_Multigraphic_ll_um_FR_20

MARINE ELECTRONICS



3.7 PRISE D'ADRESSE

A la premiere mise sous tension, vous devez affecter une adresse au Multigraphic /I pour qu'il
puisse fonctionner sur le bus 7opline.

L'afficheur est livré a I'adresse 0.

Lors de la prise d'adresse, celui-ci s'insérera automatiguement dans la liste des instruments du bus
TOPLINE de votre installation :

— soit en maitre, a I'adresse 1, si cette adresse est libre sur le bus,

- soit en esclave, a une adresse comprise entre 2 et 20 si I'adresse 1 est occupee par un maitre.
Pour suivre la procédure de prise d'adresse du Multigraphic I/, se reporter au paragraphe 2.7.6.1 de
cette méme notice.

Pour suivre la procédure de remise a «0» de l'adresse du Multigraphic /], se reporter au
paragraphe 2.7.6.1 de cette méme notice.

3.8 BRANCHEMENT ET INITIALISATION D'UNE SOURCE NMEA

Le Multigraphic // integre une interface qui permet de transformer le protocole MMEA en protocole
Topline afin d'afficher les donnees issues de la source NMEA sur les afficheurs nke.

Pour ce faire, vous devez brancher la source NMEA dans la boite de connexion PFO00140 sur les
bornes NMEA- et NMEA+ en respectant les polarités (voir schéema de raccordement), puis effectuez
I'initialisation de l'interface comme indigué au paragraphe 2.7.6.2.2 de cette méme notice.
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4 CARACTERISTIQUES

Parametre Valeur
Dimensions Avec capot de protection : 196 x 122 x 28mm
(longueur x hauteur x Sans capot de protection : 192 X 118 x 23mm
epaisseur)
Poids 800g avec bm de cdble (32g/m) et capot de protection
Alimentation DC (continue) 8V - 32V

Consommations sous 12 volts | Retro-eclairage jour :
Niveau 1= 100mA
Niveau 20 = 180 mA
Reétro-éclairage nuit :
Niveau 1= 100mA
Niveau 20 = 120mA
En mode veille : 30mA

Interface entréee NMEA NMEA 183, baudrate automatigue a 4800 ou 38400 bauds.
Lecture des données AIS sans initialisation de I'interface.

Environnement Etancheite IP68 (étanche ¢ I'immersion permanente et au
jet d'eau haute pression)

Tempeérature operationnelle -20°C - +50°C

Tempeérature de stockage -20°C - +60°C

Cable d'alimentation 75,5mm, 4 conducteurs + fil de masse, longueur 6m.

Ecran Ecran graphigue couleur, taille 5,7 pouces, retro-éclairage
par LED integrees a I'ecran.
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5 MESSAGES D'EVENEMENTS

Création de liste

Erreur

MARINE ELECTRONICS

Message au demarrage de linstallation indiquant I'adresse du
Multigraphic I,

Larsgue le Multigraphic Il est « Maitre », lors de la création de la liste
(recherche sur le bus des capteurs et afficheurs), affichage des
adresses des afficheurs esclaves.

L'afficheur « Maitre » qui gére tout le systéme Topline est
débranche du bus ou il ne fonctionne plus. Dépannage possible en
remplacant I'afficheur « Maitre » par un autre afficheur (voir §
« Adresse Topline »).

Le fil noir du bus Topline sur leguel transitent les données est en
court-circuit avec un des 2 autres fils, Ce court-circuit peut étre
localisé dans un cable, une boite de connexion ou un des élements
brancheés sur le bus.

2 capteurs de méme type sont brancheés sur le bus et envoient les
mémes données, ou une interface « Entrée NMEA » a éte initialisee
avec les mémes données gu'un capteur branche sur le bus. Verifier
les capteurs brancheés et réinitialiser les interfaces « Entree NMEA »,

40 75_Multigraphic_ll_um_FR_20



Homme a la mer Distance MOB

o Page affichee lors d'un declenchement de la fonction « Homme a la
mer », La distance et le cap estimé de I'homme a la mer sont
affichés ainsi que le cap fond du bateau. Le chronometre est
declencheé afin de visualiser le temps écoulé depuis I'Homme a la
Cap Fond mer.

70

Ce message s'affiche lorsque la tension d'alimentation du bus
Topline est inférieure ¢ 9 volts, Les donnees sont sauvegardees et
I'installation s'arréte de fonctionner, Vérifier votre tension batterie
et eventuellement la recharger.

Alarme

Alarme pilote En mode de pilotage compas, lorsgue I'alarme pilote est activee et
gue l'angle de vent apparent a depasse la fourchette d'alarme
definie. Une impulsion sur une touche inhibe I'alarme pendant 7
minutes.

En mode de pilotage vent, lorsgue I'alarme pilote est activée et que
le cap compas a depasse la fourchette d'alarme définie. Une
impulsion sur une touche inhibe I'alarme pendant 7 minutes.

La batterie de puissance gui alimente le pilote est arrivée a une
tension inférieure au seuil defini. Une impulsion sur une touche inhibe I'alarme pendant 7 minutes.

ATTENTION : cette alarme est continuellement activée.

Rechargez la batterie de servitude.

6 RESPONSABILITE

La responsabilité de nke Marine Electronics n'est engagee que sous reserve de rapporter la preuve
d'une faute qui lui soit imputable. S'agissant de la fourniture des produits constituant des
prototypes ou produits pilotes, le client reconnait gue nke Marine Electronics n'est tenu gqu'd une
simple obligation de moyens, gue le risque de dysfonctionnement de ces produits est inhérent a
leur nature, et que la responsabilité de nke Marine Electronics ne saurait en conseguence etre
engagee a ce titre,

La responsabilité de nke Marine Electronics est en tout etat de cause expressement exclue en cas
(1) de force majeure (article 11, (1) de faute, neégligence, viclation ou manguement du client 4 ses
propres obligations légales, réeglementaires ou contractuelles issues de I'application des presentes
CG et (lI) en cas d'utilisation des produits a d'autres fins gu'a celles auxguelles le produit est
destine ou de stockage ou d'utilisation non conforme aux notices et recommandations d'utilisation.
nke Marine Electronics ne saurait en aucun cas étre tenue @ l'indemnisation des dommages
indirects et/ou immateériels subis par le client ou les clients du client, tels gue notamment perte de
chiffre d'affaires, de marge, perte de clientele et atteinte @ I'image ainsi gu'en cas de non atteinte
du retour sur investissement attendu ou espere par le client ou les clients de celui-ci du fait de
I'utilisation des produits.

En toute hypothese, dans les cas ou la responsabilité de nke Marine Electronics serait engageée, le
montant maximal de l'indemnisation due par nke Marine Electronics, toutes sommes confondues,
ne pourra exceder le plus faible des montants suivants (1) le double du montant HT de la
commande concernee (1) 15.000€ (guinze mille euros).
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7

EVOLUTION LOGICIEL

REV Date Evolutions
V1.8 09/2023 Version initiale
- Intégration Topline 3_11
- Le super mode surf devient le mode AWA
Vi3 28/02/2024 - Pour le Pilot HR, changement des textes en francais :
o le parametre "Fourchette Haute" devient "Limite au
vent" au lieu de "consigne haute"
o le parametre "Fourchette Basse" devient "Limite
sous le vent" au lieu de "consigne basse"
- Ajout du réglage super mode Limite TWA, réglage par slider
de 0 0 180
- Ajout du reglage super mode Zone morte mode vitesse
reglage par slider de 0.0 a 19.9
- Ajout du réglage super mode Zone morte mode gite par
slider de 0 @ 30
- Ajout du réglage super mode Zone morte mode AWA par
slider de 0 a 40
- En Pilot HR, lecture des sous-canaux au demarrage (TX_TERM
> SETTING_O, SETTING_1, SETTING_2, SETTING_3)
- Formatage de la zone morte de vitesse
- Ajout des unites sur les nouveaux sous-canaux Processor HR
- Correction police de la variable affichée dans le menu titre
- Abréviation Milles Nautigue M
- Correction affichage du menu Code d'accés (contréle
d'intégrité sur le keyboard)
- Correction traitement d'une position GPS avec résolution de
plus de 4 digits
- Correction de l'affichage des jauges sur Ies canaux reservoirs
- Correction du format d'affichage de I'angle de mat HR et de
la torsion de mat
- NMEA : détection de la COG dans une VTG et RMC vide si |a
SOG est disponible
ve.0 Mai/2025 - Intégration Topline 3_21
- Compatibilité avec TopSailor V1.7
- Gestion du reglage d"unité de direction (magnetigue/vrai)
pour I'affichage des pages speéciales
- Nommage de 'afficheur dans I'arborescence de TopSailor
- (estion du chrono jusgu'a 99h59minutes
- Suppression de l'acces aux listes de bateaux AlS
- Mise @ jour des parametres du Gyropilot 3
- Ajout du parametrage du Gyropilot 3 HR
- Nouvelle page pour le Gyropilot 3 HR
- Amelioration du temps de démarrage
- Correction de la sensibilité du capteur de lumiere
- Correction du traitement des trames de position GPS
- Detection NMEA de la SOG et COG si la position est
disponible

MARINE ELECTRONICS
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