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A propos de ce manuel

L’objet du présent guide est de décrire les procédures d’utilisation de base de cet équipement. Pour plus d’informations,
reportez-vous au Manuel d’utilisation. Les informations suivantes sont présentées dans ce manuel:

e Introduction du clavier ECDIS

e Informations disponibles sur I'écran ECDIS

e Préparation avant le départ

e Comment créer une route, une "user chart" et des "pilot data"
¢ Quelques informations sur les cartes et la géodésie

e Alarmes

e Comment effectuer une mise a jour des cartes
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Clavier

Description

Deux types de clavier sont disponibles: RCU-018 et RCU-015. Chacun comporte un trackball, un bouton marche/
arrét et au moins deux touches de raccourci. Le RCU-018 est en plus équipé d'un clavier. Toutes les fonctions sont
possibles a partir du trackball. L'utilisation de la trackball se fait par déplacement de la boule sur un choix donné puis
pression sur le bouton droit, gauche ou de la molette pour accéder a la fonction.
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Description du clavier RCU-018

Touche Description
Power Mise sous/hors tension du systéme.
Molette VRM Réglage du VRM actif.
VRM ON Active et affiche VRMI1 si rien n'est affiché ou si VRM2 est actif.
Active et affiche VRM2 si VRMI est actif.
VRM OFF Désactive et efface VRMI si les deux VRM sont affichés.
Désactive et efface VRM2 si VRM1 est actif
Molette EBL Réglage de I'EBL active.
EBL ON Active et affiche EBL1 si rien n'est affiché ou si EBL2 est active.
Active et affiche EBL2 si EBLI est active.
EBL OFF Désactive et efface EBL1 si les deux EBL sont affichées.
Désactive et efface EBL2 si EBL1 est active
F1 Choix de la fonction ou du menu prédéfini
F2 Choix de la fonction ou du menu prédéfini
ALARM ACK Acquittement de 1'alarme générée par la cartographie ou le calcul de navigation.
SYSTEM Le voyant rouge sous la touche s'allume et le buzzer sonne lorsqu'un défaut est constaté.
FAILURE Presser ALARM ACK pour stopper le buzzer. Le voyant reste allumé tant que le défaut
est présent.
Type de défaut: probléme de carte ARCS ou S57,interface,
communication INS, enregistrement de voyage, access serveur.
RADAR Affichage du menu "Displays Radar Overlay", contenant les fonctions de réglage
de l'image radar.
STD DSP Affichage de la présentation standard ECDIS.
I/MARK Affichage de la fenétre "Nav. Marks",permettant 1'activation ou la désactivation des
différentes marques.
2/ABC/P BRILL Réglage de 1'éclairage du clavier.
3/DEF/MODE Choix du mode de présentation: NU-TM, NU-RM, HU-RM, CU-TM, CU-RM.
4/GHI/OFF CNT Décentrage de la position du bateau sur la position du curseur.
5/JKL/SCROLL Activation du défilement de l'image.
6/MNO/RECORD | Ouverture du sous menu "Voyage Record".
7/PRQS/PLAN Ouverture de la boite de dialogue"Opens Plan Route"
8/TUV/MONITOR | Ouverture de la boite de dialogue "Monitor Route".
9/WXYZ/NEXT Ouverture de la page suivante dans les boites de dialogue multipages.
CANCEL/SENSOR | Ouverture de la boite de dialogue "Sensors"; ferme la boite de dialogue ouverte.
0/space CU/TU R Recentrage du bateau au centre de I'écran en mode TM et CU; insertion d'un espace.
SHIFT/HELP SHIFT: basculement en minuscule/majuscule des caractéres alphabétique.
HELP: Affichage des aides. (Le curseur ne doit pas étre sur un menu ouvert.)
MENU Affichage du menu principal.
+ RANGE - Réglage de 1'échelle.
MOB Inscription d'un MOB (Man overboard, homme a la mer) a l'écran.
EVENT Enregistrement d'information a la position du bateau
TARGET DATA Affichage des données de la cible ARPA sélectionnée; Affichage des données de cartes.
GAIN Réglage du gain sur I'image radar.
A/C RAIN Réduction des effets de pluie sur 1'image radar.
A/C SEA Réduction des effets de mer sur I'image radar.




Ecran ECDIS

Barre de Status—»

(1) Mode de présentation

(2) Mode et temps du vecteur

(3) Route, nom de carte
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Préparation avant le départ

Mise a jour des cartes

Mettre a jour les cartes avant un départ de voyage.Voir le détail aux chapitres "Vector Chart Material"
et "Raster Chart Material" de la notice "Operator’s manual."

Affichage et date approuvée des cartes S57 et
mise a jour manuelle

Il est trés important de régler ""Display and Approve date for S57 charts'a la date courante.

Certaines données des cartes S57 dépendent de la date. De ce fait, si vous n'avez pas régler correctement la date
approuvée il y a une possibilité d'avoir une mauvaise présentation ou que certaines données ne soient pas du tout
représentées. Pour le détail sur I'approbation de date,reportez vous au paragraphe 8.12.3 “Setting “display until” date”
et au paragraphe 8.12.4 “Setting “approve until date”.

Creation et mise a jour des cartes utilisateur

Si nécessaire, créez une carte utilisateur ou modifiez la. Pour la création de carte, voir le chapitre 15 “User
Chart Control” dans 1' Operators Manual et "Creating a User Chart" dans ce méme manuel.

Creation et mise a jour de données de navigation.

Si nécessaire, créez ou modifiez des données de navigation. Pour la création des données de navigation voir le chapitre
16 “Pilot Data” dans 1' Operator’s Manual et “Creating Pilot Data” dans ce méme manuel.

Réglage des alarmes de carte.

Il est possible de régler des alarmes pour le voyage futur. Pour plus de détails, voir le chapitre 11 “Chart Alarms” dans
'Operator’s Manual.

Pour ouvrir la boite de dialogue "Chart Alarms" , placez le curseur sur l'indication de I'échelle de la carte, appuyez sur le
bouton droit de la souris, ouvrir le menu "Initial Settings" , et sélectionnez les paramétres "Chart Alarm".

Chart Alarms Chart Alarms
Parameters [Chart Alarms | Parametes| Chart Alarms
Chart Alarms Sector———— rlgnor
. Specially Protected Areas
Time E Min User Chart Danger Area
o Traffic Separation Zone
Angle TRS Crossing/Roundabout
"
rindication

Areas To Be Avoided

Ignore Alarm

rAlarm

Safety Contour
Restricted Area

Ignore Indication




Création ou mise a jour d'une route

Pour accéder au menu de route, cliquez sur Plan dans la fenétre route de la barre de status

Select
Unselect
Create

Exchange with Moniterad
Copy from Monitored

Backup and Restore

Report
Full WP Report
Passage Plan Report

1 Close L

Si nécessaire, créez une nouvelle route ou modifiez une existante. Pour plus de détails, reportez vous au chapitre 13
“Route Planning” dans 1' Operator’s Manual et “Creating a route” du méme manuel.
Vérification des alarmes sur la route définie

Avant de commencer une route, vous devez toujours vérifier les alarmes possibles le long de celle-ci. Ceci est trés
important car les dates de validité des cartes S57 peuvent différer le long de la route. Pour vérifier ces alarmes, allez
a la fonction "Check" de la page "Plan Route".

Re-calcul des tables horaires et de I' ETA

Le re-calcul peut étre fait dans la page "Parameters" de la boite de dialogue "Plan Route". Entrer ' ETD correspondant
a I'heure de départ puis les options désirées.

PLAN ROUTE - HELSINKI-HAMBURG / 09.09.2003 13:41
[wP  |Alarms| Check [Parameters | Prepare |
Description rETD/AITC+ 3 rSpeed limit
| ‘ [ ] [095ep 2003 1430 | [200 [
CETAUTCH+ 3 r Oplimize ————rincome
| 13 | | 11 Sep 2003 16:30 | |Max speed | h 0.000  [x1000%
Enable changes Parily Displayed 11 Sep 03 14:55
Total Length: 389.1 nm

Apres la vérification des alarmes et le réglage de I' ETD, annulez la sélection de la route afin de pouvoir la sélectionner
en tant que route a suivre. Utiliser le menu "Route Plan" , choisir Unselect ou Exchange with Monitored (pour une
sélection directe de cette route comme route active).



Vérification et préparation d'une route a suivre

Sélectionner une route a suivre; faire un double click sur "Monitor" dans la barr e de status et choisir "recalculate
route". Pour plus de détails, voir le paragraphe 14.2 “Choosing Route to Monitor” de 1' Operaor's Manual

} MONITOR ROUTE - PLYMOUTH-RDA ..
Monitoring |Alarms I Selections IWaypoinls
-To

WP |2 Timetable
-FETA
WP Time
Distance nm
-Final
WP |27 Time 04 Oct 03 04:58
Distance 622.1 nm
Plan 04 Oct 03 07:00
Off plan 121 min
Suggested speed 134Kt
Average Speed 14.1 Kt
Speed profile Plan

Sélection du prochain waypoint

Le systeme sélectionne automatiquement le prochain waypoint : vérifier que le numéro est correct. Noter que le waypoint
numéro 1 ne peut étre sélectionné. Si vous désirez aller au waypoint suivant, changer le N° dans la fenétre WP.

Selection du waypoint final

Ce choix est utilisé uniquement si le dernier WP doit étre différent du dernier WP de la route sélectionnée. Pour changer
le n° du dernier WP, entrer la valeur dans la fenétre Final WP.



Vérification de la configuration des capteurs de navigation

L'utilisateur peut choisir les capteurs utilisés pour la navigation et voir leurs états dans la fenétre "Sensors"
Pour avoir acces a ce menu, placer le curseur sur l'indication de position et faire un click droit.

La fenétre permet de sélectionner ou non un capteur. Si aucune valeur n'est affichée en face du capteur, c'est que celui-ci
n'est pas valide. Le contenu de cette fenétre dépend des capteurs présents a bord et connectés a I'Ecdis.

SELECT SENSORS - Source: STED ECDIS
Speed/Course [Pos | Other [Record]
[«
16.9 Kt
Dual log = 0.0 Kt
(bottom) A 16.9 Kt
0 ARPA 16.9 Kt
2575 °
1 Manual heading D °
Gyro 1 257.3°
Gyro 2 257.3*
Rate gyro (calc.) -2.0 “/min

Vérification de I'entrée de vitesse

Sélectionner "Log" et "Dual log" si ils sont disponibles sinon sélectionner un des deux.

Entrer une vitesse manuelle (Manual Speed) uniquement si aucune entrée de vitesse n'est disponible. Le capteur de
position peut également étre utilisé comme référence de vitesse.

Vérification de I'entrée radar

Si aucune des entrées "Log" ou "Dual log" n'est disponible, le radar peut étre utilisé comme référence vitesse.

Vérification de I'entrée de gyro

Sélectionner Gyrol ou Gyro2. Typiquement, Gyrol est un gyrocompas, alors que Gyro2 rec¢oit une valeur du
trackpilot ou d'un capteur DGPS.

Entrer une valeur manuelle (Manual Heading) uniquement si aucune entrée gyro n'est disponible.

"Rate gyro" est toujours en sélection automatique.



Vérification des capteurs de position.

SELECT SENSORS - Source: STBD ECDIS

[ Speed/Course | Pos | Other I Record |

O Alignment | Start |

] Enable chart align
Range 0.0 nm Bearing 0.0"°

M Dead reckoning

Lat | 60°04.726N J Lon|024°48.089E
Kalman filter IOff jl

100Kt 243.2°
Lat 60°04.693N Lon 024°47.970E

GPS1 Primary  [] Difr
100Kt 243.2°
Lat 60°04.729M Lon 024°48.099E

GPSs2 ISecondary jl

10.0Kt 243.2°
Lat 60°04.680N Lon 024747 924E

Vous pouvez vérifier les capteurs de position a la page "Pos" de la fenétre "Sensors". La fenétre de position indique le
capteur (ici GPS1 et GPS2) utilisé, Primary-Secondary-OFF est choisi en fonction des données disponibles par ce
capteur, position en géodésie locale, vitesse, route. Un capteur de position DGPS affiche le texte additionnel Diff

si le signal différentiel est utilisé.

Les capteurs de position ont une priorité en fonction des réglages "Primary" et "Secondary". Un seul capteur peut étre
sélectionné en "Primary", les autres étant "Secondary" ou "OFF". Lorsqu' un capteur est mis sur OFF, son status
automatiquement en "Secondary". Lorsqu'un capteur est sélectionné en "Primary" alors qu'un autre 1'était déja, celui ci
passe automatiquement en "Secondary".

“Primary” = CAPTEUR CONSIDERE COMME AYANT LA MEILLEURE PRECISION
“Secondary” = AUTRE CAPTEUR

Vérification du filtre de Kalman
Le filtre de Kalman est un processus automatique qui calcule la position la plus probable basé sur toutes les capteurs de

position. Le filtre utilise tout les capteurs non sélectionnées sur OFF. Pour plus de détails sur le filtre de Kalman, voir
le paragraphe 19.7 “Filter Operation” de I'Operator’s Manual.

Vérification d'alignement de la carte
L'alignement de la carte est utilisé pour déplacer le bateau a une position correcte si les capteurs donnent une position

incorrecte. Normallement, l'alignement de carte doit étre sur off au démarrage. Pour plus de détails, voir le paragraphe
19.8 “Position Alignment” de I'Operator’s Manual.
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Remise a zéro des compteurs de loch.

Details Log Voyage Log
Voyage Log Danger Target Log
Danger Target Log Distance Counter
Trip Counter
Alarms Log Logs + Counters
Current Alarms
Menu Reset

Chart Usage Log

Backup and Restore
Settings
Reset 4

Menu enregistrement
Pour mettre a zéro les compteurs journalier et totalisateur procéder comme suit :

1. Tourner la molette pour afficher le menu "Menu/Info/Chart" en bas a droite de 1'écran faire un click gauche.

2. Sélectionner "Record" et cliquer sur la mollete.
3. Sélectionner "Reset" et cliquer sur la molette.
4. Choisir le compteur appropri¢ et cliquer sur la molette.

5. Un message demande confirmation de la mise a zéro. Cliquer sur OK pour valider. La fenétre
disparrait.

Vérification de la géodésie
La géodésie est sélectionnée en fonction des différents modeéles de représentation. Le bon choix est trés important.

Si vous utilisez des cartes papier en méme temps que la carte électronique, il est recommandé d'utiliser la méme
géodésie afin d'éviter toute différence entre une position relevée sur la carte papier et celle affichée a I'écran.

Lorsque la géodésie est choisie, toutes les données de position en latitude-longitude sont affichées selon elle.
Pour sélectionner la géodésie, procéder comme suit:

Positionner le curseur sur l'indication de "Datum". Tourner la molette pour choisir la géodésie désirée et
appuyer sur la molette.

60°04.120N &, 9.7°
024°58.173Ecve  9.5°
E.gg.;h KKJ{84) sme 5. 7Kt

Dans l'exemple ci dessus, la géodésie choisie est Finnish KKJ(84)).
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Route, Carte et Données de navigation

Comment créer une route

Route UserCh:

- M r| Not Selected

Not Selected

Select
Unselect
Create

Exchange with Monitored
Copy from Monitored
Backup and Restore
Report

Full WP Report

Passage Plan Report

3.

2 Write name of the new Route Plan

Suivre la procédure suivante pour entrer une route :

1.

} PLAN ROUTE - SOUTHAMPTON ROTTERDAI

M 103.02.2004 07:27 @

| WP Jalarms] Check| Parameters| Prepare |

Rad/Nm | Ch limit/m[ Spd min [ Spd max [}

.0_Rhumb Line K 0
2 2N 0 " 111 9.0 Rhumb Line 10 185 0 20
3 50°41.304'N  000°53.101'W 111.9 10.9 Rhumb Line 10 185 0 20
4 50°33.981'N  000°42481'W 137.3 9.9 Rhumb Line 10 185 0 20
5 50°33.981'N  000°23.895'W  90.0 11.8 Rhumb Line 1.0 185 0 20 ol
[ Enable changes WP count 20 Total lenglh  279.2Nm
‘Insen beforeH Next WP ” Delete H Import H Reverse H All Visible |
[PLAN ROUTE - HELSINKIHAMEURG / 09.09.200 13:09
WP | Alarms | Check| Parameters| Prepare |
Setting for Check:
Ignore during 1rIndication during -Alarm during monitoring:
Areas To Be Avoided 2 Indication|| [User Chart Danger [ 1gnore ]| [safety Confour [Cignore ||
Specially Protected Areas [Alarm ] [ Two Way Traffic Route [ 1
Traffic Separation Zone <] - ‘ Alam I
Enable changes  Partly Displayed Safety contour m | Copy from used seltings |
[PLAN ROUTE - HELSINKI HAMEURG / 09.09.2003 13:11
WP | Alamms | Check | | Prepare]
Legs: 9 Alarms: 12
Alarms by leg: Legs by al Pl d User Chart
Alarms: |Sarety Contour Alarm: [ Safety Contour HELSINKFHAMBURG ‘
Leg: | 1 Locate leg Planned Pilot Dat
Leg: I:l Locate leg | HELSINKI-HAMBURG ‘
Enable changes Partly Displayed
P PLAN ROUTE - SOUTHAMPTON ROTTERDAM / 09.02.2004 06:56 El
[wP | Alarms| Check] Parameters |Prepare |
|—" ipti ETDUUTC Speed limit
I ‘| [8ov 2003 09146 | | [ [ 200k |
ETAUTC Optimi; I
06 Nov 2003 02:00 { Time table s ‘
Enable changes 06 Nov 2003 02:00
Total Length: 279.2 nm

Placer le curseur sur " Route" dans la barre de status et cliquer sur Plan pour ouvrir la fenétre contenant le

menu "Route Plan" (le menu apparait si aucune route n'est sélectionnée). Si le menu n'apparait pas, clicker a
nouveau sur Planpour ouvrir le menu. Choisir "Create" et cliquer sur la molette.

Lorsque le nom est entré, clicker sur OK.

Entrer le nom de la route en tournant la molette pour choisir les lettres et en cliquant pour valider.

Cocher "Enable changes". Choisir la position du premier waypoint en placant le curseur a la position désirée

sur la carte et faire un click gauche. Apres avoir entré le waypoint, éditer les noms, mode de gyration, rayon de
gyration, limite de chenal et vitesse. (Min, Max) dans les cases correspondantes de la fenétre "Plan Route".

(Placer le curseur sur une donnée, tourner la molette pour changer la valeur et cliquer sur la molette pour valider.)
Faire de méme pour tout les waypoints de la route.

Ustiliser la page "Alarms" pour définir les contours de sécurité et autres spécifications de vérification de la route.

Choisir une donnée dans la liste et cliquers sur "Indication" (pour avoir une alarme visuelle), Alarm (alarme sonore)
ou Ignore (pas d'alarme) en fonction de l'action désirée.

(9]

. Utiliser la page "Check" pour vérifier les endroits ou la profondeur est inférieure a celle définie ou une autre condition

particuli¢re existe. L' ECDIS peut examiner la base de donnée de la carte pour vérifier si la route passe par des endroits
définit comme dangereux ou croise d'autre route. Pour créer la liste des alarmes, clicker sur "Start".

6. Utiliser la page "Params" pour entrer I'heure estimée de départ (ETD) et I'heure estimée d'arrivée (ETA), et si vous
utiliser la table d'optimatisation, choisir les données dans la fenétre " Optimize".

Pour imprimer le détail de la route, ouvrir la fenétre "Plan Route" , placer le curseur sur le triangle pour afficher le menu
"Plan Route" , choisir "Report" et cliquer sur la molette. Cliquer sur la case "Print Text".
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Creation d'une carte utilisateur
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Suivre la procédure suivante pour entrer une carte utilisateur :

1.

Placer le curseur sur "UserChart" dans la barre de status et cliquer sur "Plan". La fenétre "Plan User Chart"
est affichée.

Placer le curseur sur le triangle et choisir "Create" dans le menu et cliquer sur la molette.
Entrer le nom de la carte, faire défiler les caractéres en tournant la molette et cliquer sur la molette pour confirmer.
Cliquer sur "OK" pour terminer .

Cliquer sur "Line" et cocher "Enable changes". Utiliser la molette pour entrer un nom dans le champ "Name".
Tourner la molette dans la fenétre "Elément" pour choisir le type de ligne et cliquer sur la molette. Pour démarrer
une ligne a une nouvelle position, cocher “Line start takes cursor position”. Cocher “Danger Line” si vous désirez
prendre en compte cette ligne dans le calcul des alarmes. Placer le curseur a 1'endroit désiré et faire un click gauche.

Cliquer sur "Symbol" et cocher "Enable changes". Choisir le Style (Symbol ou Label), le nom et le caractere des
symboles. “Dsp on radar” est automatiquement sélectionné; décocher la case si vous ne désirez pas afficher les
symboles sur le radar. Cocher “Danger Symbol” pour utiliser les symboles dans le calcul des alarmes. Utiliser le
curseur pour choisir la position des symboles et faire un click gauche pour valider.

Cliquer sur "Area" et cocher "Enable changes". Pour faire une nouvelle zone, cliquer sur "Add" dans le champ Area.
Définir un nom pour la zone, et également si elle doit étre affichée sur le radar (On Radar) et utilisée pour le calcul
des alarmes (Danger Area). Utiliser le curseur pour choisir la position des symboles et faire un clic gauche pour valider.

Cliquer sur "Tidal" et cocher "Enable changes". Pour mettre une marque de marée, placer le curseur a la position
désirée et faire un clic gauche. Définir le nom, le type, le sens, la force et I'heure de la marée. La marque de marée
n'est affichée que sur I'écran de I'ECDIS

Cliquer sur "Point" et cocher "Enable changes". Utiliser le curseur et le clic gauche pour mettre des points.
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Création de données de navigation

Pour créer une donnée de navigation procéder comme suit:

1.

@ hbwimebig E | SINKI-HAMBLIRG

—eittendiellolblintietn
1 BURG-HELSINKI

T R TINIC

Selack I

Goto Mankor mode
Mo Marred For Monitor mode

Unsalect
Craabe

Backup and Restores

Raport

Close

2 Write name of the new Pilot Chart
.

Placer le curseur sur "PilotData" dans la barre de status et cliquer sur "Plan" pour afficher la fenétre correspondante.
Si vous n'avez pas déja sélectionné de données, la menu "Pilot Data" est affiché. Si ce n'est pas le cas, cliquer a nouveau

PLAN PILOT DATA -SOU-BRH/ 17.04.2001 12:28

EdH

rRecond

Current Total 3
rPoslition Range
Lat| su°nﬁ.1sam| | 1.0 ‘.-.m

Len | 024°58.383E

LEAVE PILOT SPEED § KT

First| << |

> I Least

add | impot [ Delele

O Ernable changes

sur "Plan" . Choisir "Create" dans le menu et cliquer sur la molette.

Entrer un nom en tournant la molette pour choisir les caractéres et en cliquant sur la molette pour valider.

Dans la page "Edit" de la fenétre "Plan Pilot Data" cocher “Enable changes”. Placer le curseur sur la position de la carte
ou vous désirez entrer une donnée et faire un clic gauche. Dans la case Range entrer la distance a partir de laquelle la
donnée de navigation sera activée. Pour afficher un texte a I'écran, entrer ce texte dans la fenétre dédiée en tournant la

molette pour choisir les caractéres et faire un clic gauche pour valider.
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Navire et cible ARPA

Navire et cible ARPA

Position du navire sur la zone de cartographie

Les fonctions ci-dessous sont accessibles avec la souris.

TM Reset: Place le navire a la position initiale de la fonction TM. (Cette fonction est également possible par
pression directe sur la touche de clavier CU/TU R .)

ShipOffcenter: Place le navire a la position du curseur.

Mouvement de la carte

11 est possible d'utiliser le déplacement vrai ou relatif. En mode vrai, le navire se déplace sur la carte jusqu'a la limite
disponible. Arrivé a cette limite, il est repositionné sur I'écran a 'opposé de sa position, fonction de sa route. En mode relatif
le navire reste fixe au centre de I'écran et c'est la carte qui se déplace.

En fonctionnement mode vrai, si on active la fonction "ShipOffcenter", le navire se positionne a I'emplacement du curseur
et continue en mode vrai. Lorsque le navire arrive a la limite d'affichage du mouvement vrai, il est automatiquement
positionné a la position de remise a zéro du mode TM.

En fonctionnement mode relatif, si on active la fonction "TM Reset", le navire se positionne immédiatement a la position de
remise a zéro du mode TM et reste fixe a cette position.

En mode relatif, il est possible de choisir une nouvelle position fixe pour le navire en positionnant le curseur a cette
position et en activant la fonction "ShipOffcenter" avec la souris.

Pour sélectionner le type de mode : placer le curseur a I'emplacement indiqué ci-dessous, tourner la molette pour choisir
le mode et appuyer sur la molette pour valider.

TM North Up Truevect 12 min Route 00 UserChan PilotData Radar NoTrails Predicto 30 s |
Tamm ,. \ askar @ras@rsgr 7 60:04 836'.
024°53.424

042 deg .@ = - I WGES 84
- 7 085
@ P — ageqvvv {\ff P DEADREC
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Marque du navire

Le navire est représenté par un cercle, le centre étant la position de I'utilisateur (conning position)

A grande échelle, le navire est réprésenté a 'échelle réelle des que le symbole est supérieur & 6mm

Représentation a petite échelle Représentation a grande échelle

® [Le cap du navire (Gyro) est représenté par une ligne continue sur toute la carte.

® Les route et vitesse fond (SMG et CMG) sont indiqués par un vecteur partant de la position conning.

Marque des cibles ARPA

Les cibles ARPA sont représentés comme ci-dessous.

® Une cible ARPA dangereuse est affiché par un symbole passant alternativement du vert au rouge. L'ECDIS
posseéde ses propres définitions des alarmes de cible dangereuses. (CPA, TCPA).

e Lorsqu'une cible ARPA est perdue, le symbole clignote en passant alternativement du vert au jaune foncé.
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Vecteurs du navire et des cibles ARPA

Les vecteurs de cibles peuvent étre affiché en déplacement relatif par rapport au navire (RelVect) ou en vrai par rapport au nord.
Les deux représentations peuvent étre utilisés en mode d'affichage relatif (RM) ou vrai (TM).

4 NS
D

7

©
)

ave

wd

1 .|—-|——I—l—+—]—'_""—l':l% 11

10

Représentation vecteur vrai (TrueVect) Représentation vecteur relatif (RelVect)

Le temps du vecteur (ou sa longueur) et le mode de présentation peuvent étre choisit dans la barre de status. Placer le
curseur sur la fonction que vous désirez modifier, tournez la molette et appuyez sur la molette pour valider.

TM North Up | Truevect J{ 12 min Rojite
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Trace du navire

Pour paramétrer la trace du navire, procéder comme ci-dessous :

1. Ouvrir le menu "Chart Display" a 'aide de la souris.
2. Déplacer le curseur et cliquer sur la ligne "Tracking".

3. Dans la fenétre "Past Tracks" , les données ci-dessous correspondent a la trace. Utiliser le curseur et les boutons
pour activer les options choisies.

Off La trace est désactivée.

Std La trace est activée.

Other La trace est activée jusqu'a ce que la fonction "Standard Display" soit activée par la souris ou par la touche
de clavier STD DSP .

Length Réglage de la longueur de la trace.

Labels Définition de 1'espace entre les points de la trace.

Trace des cibles ARPA

Ouvrir la fenétre "Tracking" de la méme maniére que ci-dessus. Sélectionner les parameétres ARPA définis ci-dessous.

ARPA targets Les informations ARPA sont affichées.

Off Les informations ARPA ne sont pas affichées.
Std Les informations ARPA sont affichées.
Other Les informations ARPA sont affichées jusqu'a ce que la fonction "Standard Display" soit activée par la souris

ou par la touche STD DSP.
Length Réglage de la longueur de la trace

Labels Définition de l'espace entre les points de la trace.
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Cartes, Géodésie et Alarmes

Cartes

Types de cartes

L'utilisateur peut choisir entre deux types de cartes : ARCS carte raster ou S57 (ENC) carte vectorielle.
pour sélectionner le type de carte, procéder comme ci-dessous :

1. Tourner la molette pour afficher "Menu/Info/Chart Menu" dans la fenétre de fonction de la souris.
2. Choisir "Activate ARCS chart" ou "Active S57 chart" selon le cas et appuyer sur la molette.

3. Dans le sous menu "Sync Scale" est utilisé pour ouvrir un autre type de carte a la méme échelle, et "Ignore Scale" pour
ouvrir un autre type de carte a 1'échelle a laquelle elle a été utilisée la derniére fois.

Visualisation des cartes

Il est possible de visionner les cartes en dehors de la position du bateau en entrant des données en Latitude et longitude.
Les principales fonctions utilisées sont : Range-, Range+, Set Chart Center, ShipOffcenter et TM Reset.

Set Chart Center permet de centrer la carte sur n'importe quelle position en Latitude et longitude. Tourner la molette
pour afficher "Set Chart Center/Info/Activate Scroll" dans la fenétre en bas a droite et faire un click gauche. La fenétre
ci dessous s'affiche. Arréter le mode mouvement vrai en clickant sur "TM Reset" (dans la fenétre du bas a droite).
Lorsque la fonction est déselectionnée, le message “Vessel out of dsp” est affiché dans la zone d'information.

Utiliser la molette pour entrer la latitude et la Chart Center [x]
logitude désirée pour le centre de la cartep et
cliquer sur "Set Center" Lat: | 60°07 499'N ‘

Lon:| 021°51.741'E‘

Pour ramener le navire au centre de 1'écran, afficher la fenétre T"M Reset/Info/ShipOffcenter" et faire un clic
gauche.

Range - et Range+ change I'échelle. Si le mouvement vrai est actif, ZOOM IN et ZOOM OUT garde la position
relative du navire sur I'écran. Si le mouvement vrai est "ol , ZOOM IN etd ZOOM OUT garde la position relative
du curseur a I'écran.

Le systéme choisit automatiquement 1'échelle la plus grande ou la plus petite disponible. Si une carte avec une échelle
plus grande est disponible pour la position présente, le message “Larger Scale Data Exists” s'affiche.

Présentation des cartes ARCS

Les cartes ARCS sont des copies des cartes papiers du BA, et de ce fait reprennent les mémes numéros de cartes
et sont parfaitement identiques a la version papier.

19



Présentation des cartes S57

11 est possible de se familiariser avec les symboles des cartes S57 en étudiant le " THO ECDIS Demo Chart 1", qui est
contenu dans le programme ECDIS. Noter que ces symboles font partie de la carte et s'affiche en fonction de votre sélection.

Pour ouvrir le menu " IHO ECDIS Chart 1" :

1. Tourner la molette pour afficher le menu " Menu/Info/Chart Menu" et faire un clic droit.

2. Tourner la molette pour choisir "ECDIS Chart 1" et appuyer sur la molette. Le menu ci dessous s'affiche.

Return dialog ]
[ Overview |

Information about
the chart display

Shore features,
Ports

Depth, Currents

Seabed,
Obstructions,
Pipelines

| Routes |

| Special areas |

Lights, Radar,
Services, Small
craft

Buoys, Beacons

Mariner's symbols

Colour
differentiation
diagram

3. Tourner la molette pour sélectionner une info et appuyer sur la molette.

Affichage minimum.

Un sous ensemble des données des cartes est nommé Affichage minimum. (Display Base). Selon les recommandations
de I'OMLI, ce sous ensemble ne peut jamais étre supprimer de 1'affichage. Ce sont les données suivantes:

® Ligne de cote. (marée haute)
e Contour de sécurité autour du navire, sélectionné par 1'utilisateur.

® Indication des dangers isolés sous marin inférieur aux parametres définis.

® Indication des dangers isolés passant a une distance minimum de sécurité définie par l'utilisateur. Ces dangers peuvent
étre des ponts, des cables aériens ou des bouées servant ou non a la navigation.

® Zone de navigation réglementée.

Echelle, distance et mode d'orientation.

Unité de profondeur et de hauteur.

20



Controle d'affichage des données des cartes

L'affichage des données non incluses dans l'affichage de base peut étre controlé dans les pages "Standard", Other 1 et "Other
2" du menu "Chart Display". A partir de ces pages, il est possible de valider ou non I'affichage de ces données.

La page "Standard" comprend les données définit par 'OMI comme données standards. (Ces données seront affichées
lorsque 1'option "Standard Display" sera sélectionnée a l'aide de la souris ou de la touche "STD DSP".

Les pages "Other 1" et "Other 2" comportent de données supplémentaires. Ces données sont automatiquement déselectionnées
lorsque la fonction "Standard Display" est activée.

P Display - ALL-ON *

]

 Standard | Other | 4 || 4

P Display - ALL-ON *

P Display - ALL-ON *

(]

Unknown object or Information about Important Text
presentation chart data Clearances,
Chart data coverage Land features Bearings, Radio
Land features Soundings channels
Water and Depth contour Other Teaxd
seabed features labels Mames for position

Traffic routes
Cautionary areas
Information areas

Depth contours,
Wagnetics,
Currents

report
Light descriptions

[ Seabed
Buoys and beacons Seabed and Geographic
Lights Obstructions names, efc.

Fog signals

Low accuracy

P Swiept depths,

Radar zemi|TeS ?}d " Magnetics
mall craft facilities
Services Berth and
Special areas Anchorage

Add.ltlonal |rjfor—
mation available
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Contréle d'affichage des données de navigation

Le choix d'affichage des données de navigation est divisé en trois pages.
® [apage Route controle les routes planifiées et suivies.
® [apage "Tracking" contréle la trace et d'autres informations.

® La page "Mariner" controle les données pilote, les carnets utilisateur et les alarmes.

Pour accéder a ces pages, sélectionner "Chart Display" , cliquer sur la fleche dans le menu (ou la touche "NEXT" sur
le clavier) pour sélectionner la page désirée.

Mariner | Route ||T|F

P Display - ALL-ON*  [x]

P Display - ALL-ON*  [x]

Tracking Marine‘I“I

P Display - ALL-ON*  [x]

Mariner ‘Illz

-Monitored route rPastiracks rFilot data
Off Std Oth Off Sid Oth gﬂ gd (C)}lh
O @ O Ship Sys Position
O & O Centerline
Channel © C O Ship Pr © € © Range
@00 borders © © O Ship Sec SARA L
) rlser chart
O © O WP-mark Length min & O O Points
& O O Leg marks Labe\s min co® é\ﬂesb I
mbols,
s 0o Wheel ower @ © O ARPA Targets [+ o el T|ydaI5
line Length min O O @ Areas
-Planned route Labe\s min 50% Transparent  »
COff Std Oth rEvents Only radar
O & O Centerline O @ O UserBvent (G eI o] o_vambols,
Channal © O O Auto Event Lines, Areas
S C Oborders © O O Positions Chart Alarm
o © O WP -mark show O @ O Highlight
|N01 olderthan 3 mor »
® O O Leg marks lanual Updates
© O @ Std orange

ARPA Targels
O @ O Label | -
r3hip

rAlS Targels
0 ® © Symbol True symbol scale [imit
® O O Label [ 1:50000 ]

Radar Overlay
C O @lnuse

Max, |24 |/ nm

Géodésie des cartes

Géodésie des cartes S57

La géodésie des cartes S57 est toujours le WGS-84.

Géodésie des cartes ARCS

La différence entre la géodésie des cartes ARCS et le WGS 84 est appélée le "WGS84 Shift. Pour la plupart des cartes
ARCS, cette différence est connue et le systeme est a méme de faire une correction automatique. Pour certaine cartes,

elle est inconnue et l'utilisateur doit définir le décalage. Certaines autres on un décalage connue partiellement et l'utilisateur
entre le décalage pour les zones inconnues. Pour plus de détails, se reporter au paragraphe 9.21 “Difference between ARCS
chart local datum and positions in WGS-84 datum” dans 1'Operator's Manual.

Voir également le guide "ARCS Navigator User Guide". Il posséde un chapitre "Use with GPS" relatif a la géodésie.

Géodésie de I'ECDIS

Si vous utilisez des cartes papier en méme temps que votre ECDIS, il est recommandé d'utiliser la méme géodésie que la
carte papier afin d'éviter tout décalage entre les données tel que waypoint et route entre les deux systémes.
Le choix de la géodésie utilisée ne change en rien la fagon de travailler de I'ECDIS que ce soit pour les calculs ou
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pour l'affichage des cartes électroniques. Cependant, il change les valeurs numériques des positions affichées
a I'écran de I'ECDIS.
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Alarmes

11 existe trois types d'alarme générées par I'ECDIS ou le Trackpilot.La liste des alarmes est décrite dans "List of
Alarms" de 1'Operator's Manual de 'ECDIS EC 1000.

Alarmes générées par le calculateur de navigation

Le calculateur de navigation génére les alarmes suivantes :
e  Détection d'erreur sur n'importe quel capteur.
e Erreur de communication radar

e Alarme de soft, etc.

Alarmes générées par le calculateur de cartographie

Le calculateur de cartographie génere les alarmes suivantes :
¢ Nouvelle page de données de navigation disponible.
e Alarme de cartes S57

e Alarme de carte utilisateur tel que dangers isolés, lignes de navigation, etc.

Alarme générée par le calculateur de commande de barre.

Toutes les fonctions et alarmes relatives aux commandes de barre ne sont disponible que si I'ECDIS est interfacé
a un Trackpilot. Certaines alarmes telles que "Outside Channel limit" sont cependant disponibles sans interface
Trackpilot. Les alarmes générées par le calculateur de commande de barre sont affichées dans la méme liste que
les alarmes générées par le calculateur de navigation.

Description des priorités d'alarme.

L'alarme visible en permanance est celle placée le plus haut dans la liste des priorités d'alarme qui va de 1 a 10.

La priorité 1 est la plus élevée. Le chapitre sur la liste des alarmes donne la priorité de chacune d'entre elles.

“/1” a la fin de la premiére ligne signifie priorité = 1, “/1/8” a la fin de la premiere ligne signifie priorité = 1, si non
acquitée et priorité = 8, si acquité mais alarme toujours valide. Les alarmes non acquitées sont affichées en texte
noir (ou blanc en fonction des choix d'affichage) sur fond rouge et celles acquitées mais toujours valides en orange
sur fond blanc.

Pour afficher les alarmes en cours, placer le curseur sur la zone de texte d'alarme et faire un clic droit.
Voir I'exemple ci-dessous.

Comment interpréter la liste des Alarm Queue
alarmes :
o o o 2 5100 Safety Contour
e Le premier digit “2” indique la priorité. 2 5103 User Chart Danger Area
e Le second digit “5100” indique le numéro d'alarme 8 2001 No speed available

e Raison de 'alarme (Safety contour).

Le premier exemple montre que l'alarme 2001 a changé Alarm Queue

sa priorité de 1 a 8 aprés acquitement. De ce fait, 1'alarme
5100 de priorité moindre (2) est devenue la plus haute 2 5103 User Chart Danger Area

dans le tableau. 10 5100 Safety Contour

Le second exemple montre l'alarme 5100 passée a la
priorité 10 apres acquitement. Du coup, 1'alarme 5103
devient la plus importante et prend le haut du tableau.
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Mise a jour des cartes

Cartes ARCS

Les mises a jours sont délivrées sous forme de CD. Pour effectuer la mise a jour des cartes raster ARCS,vous avez
trois possibilités : par permis, par groupes actifs ou de maniére manuelle. La procédure ci-dessous est la méthode
de mise a jour par permis.

Activate 557 chart 4 1. Tourner la molette pour affciher "Menu/Info/Chart" dans la fenétre de
Load Chatts » fonctions et faire un clic droit.
Update Charts 4

Load and Update History 2. Choisir "Update Charts" dans le menu puis "By Permits".
Remove Charts 3 ARCS Update ]

Chart Catalogue Load Syztem filez, Charts and Updates which hawve a permit in the system.

Chart Permits Ingert Update CO in the CD diive

Licence To use a network CD drive, locate it using Browss

Cpen Chart 4
Manual Updates 4

System 4

Close

Load Dir:
D:%

By P Default load dir

y Permits

By Active Group ‘ Browse | ‘ Load | [‘ Set | ‘Reset—||
Manual

3. Insérer le CD dans le lecteur et cliquer sur le bouton "Load" . Le
systeme effectue la mise a jour des cartes qui ont un permis.

Pour plus de détails, voir le paragraphe 9.4.9 “Updating ARCS charts" dans 1'Operator's Manual
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Cartes S57

Message de mise a jour.

Si vous utilisez des cartes qui ont des dates de validité d'affichage (Display Until) ou de validité (Approved Until), et que
cette date est dépassée depuis plus d'une semaine, le message d'alerte ci-dessous est affiché.

Permanent ‘Warning

At least one of used charts has more than 1 week betwieen
"Approved Until" andfor "Displayed Until" and current system
date. Use Chart Plan - Date Dependent to set dates

Pour supprimer ce message, changer la date de "Approve Until" et "Display until" par la date actuelle. Pour plus de
détails, voir les paragraphe 8.12.3 “Setting “display until date” et 8.12.4 “Setting “approve until” date dans I' Operator’s
Manual.

Chargement des cartes S57 a partir d'un CD ROM

Pour effectuer la mise a jour a partir d'un CD, procéder comme suit :

1. Tourner la molette pour afficher "Menu/Info/Chart Menu" dans la

Activate ARCS chart 4 i . . K
fenétre de fonction et faire un clic droit.
2. Choisir "Load and Update Charts" dans le menu puis “from CD
SENC Convert ROM?” dans le sous menuu (voir illustration a gauche).
SENC Convert Settings Load and Update Charts frem CD-ROM

Remove Charts Load a CO Catalogue fram a Chart CO into the spstem

Pleaze inzert Chart CD inthe CD drive
To use a netwark CD diive, locate it using Brovese

Chart Catalogue
Set Chart viewing dates
Chart Permits

ECDIS Chart 1 »
Open Chart by Cell name Load Dir:
Chart Cell Status E:

Manual Updates 4

Default load dir
System , Browse | | Load | Resetl Set ||

3. Insérer le CD ROM et cliquer sur le bouton "Load" .

Close

from CD-ROM
from loaded CD-ROM
Manual

Pour les CD de mise a jour en provenance d'un service hydrographique, voir paragraphe 8.3.2 “Loading charts from a
CD ROM, floppdisk or LAN” dans I'Operator’s Manual."

Pour les CD en provenance d'un RENC (Regional ENC co-ordinating centre), voir paragraphe 8.8.5
“Update CD ROM from an RENC” dans I'Operator's Manual.

Mise a jour des cartes S57 par un service de télécommunication

Pour une utilisation d'un service de télécommunication, voir paragraphe 8.6 “S57 Chart Service from an
RENC” dans I'Operator's Manual.
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