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کاربری سیستم اتوپایلوت

نمایی کلی از Control Panel مربوط به سیستم اتوپایلوت AP500 در شکل زیر آورده شده 
است که به اختصار به شرح کاربری آن می پردازیم:

AP500 سیستم اتوپایلوت Control Panel شکل1ـ نمایی از

1 روشن و خاموش کردن سیستم
با شنیدن صدای  و  را فشار می دهیم   )POWER/BRILL( جهت روشن کردن سیستم کلید 
beep سیستم روشن می شود که در حالت Startup، نمایشگر، اطلاعاتی که در شکل زیر آورده 

شده است را نشان می دهد.

 AP500 سیستم اتوپایلوت Startup شکل2ـ حالت

جهت خاموش کردن سیستم نیز می توان با فشردن و نگه داشتن آن به مدت 5 ثانیه سیستم را 
خاموش کرد.
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 Contrast 2 تنظیم روشنایی و
با فشار کلید )POWER/BRILL( بر روی نمایشگر شکل زیر نمایش داده می شود. 

 AP500 سیستم اتوپایلوت Brilliance یا contrast شکل3ـ نمایش تنظیمات

سپس با استفاده ازکلید course control گزینه های contrast یا Brilliance را انتخاب می کنیم 
و با کلیدهای ]PORT[ یا ]STBD[ تنظیمات مورد نظر را اعمال می کنیم. 

3 نمایشگر

  انتخاب مد نمایشگر
همان طور که در شکل زیر نشان داده شده است چهار نوع مد نمایش وجود دارد که جهت انتخاب 
آنها می توان با استفاده از کلیدهای )AUTO, NAV or STBY( حالت های مختلف را انتخاب 

نمود. 

 AP500 شکل4ـ مدهای نمایش سیستم اتوپایلوت
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  انتخاب اطلاعات نشان داده شده بر روی صفحه نمایش و اطلاعات گرافیکی
در حالت STBY می توان اطلاعاتی را که می خواهید نمایش دهید انتخاب نمایید و این نمایش 
می تواند به صورت گرافیکی و یا دیجیتال نمایش داده شود. )شکل های 5 و6 به صورت نمونه آورده 

شده است(

شکل 5

AP500 شکل6ـ نمایش گرافیکی و یا دیجیتال در سیستم اتوپایلوت
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برای انتخاب AUTO mode می توان 
را  حالت  این   AUTO کلید  فشار  با 
انتخاب نمود )شکل 8( که با انتخاب 
توسط  که  سمتی  به  شناور  مد  این 
به صورت  است  شده  تنظیم  اپراتور 

می کند. حرکت  خودکار 

شکل7ـ نمایشی از مد STBY mode در 
AP500 سیستم اتوپایلوت

شکل8  ـ نمایشی از مد AUTO mode در 
 AP500 سیستم اتوپایلوت

برای انتخاب NAV mode می توان با 
فشار کلید NAV این حالت را انتخاب 
نمود )شکل 9( که با انتخاب این مد 
 GPS/ Plotter از  اطلاعات  شناور، 
به سمت  خودکار  به صورت  و  دریافت 

مورد نظر حرکت می کند.

شکل9ـ نمایشی از مد NAV mode در 
AP500 سیستم اتوپایلوت

4 مدهای فرمان
مدهای فرمان در این سیستم شامل:

AUTO , NAV ,TURN, REMOTE
 STBY(manual) و DODGE می باشد 
 STBY mode انتخاب  برای  که 
می توان با فشار کلید STBY این حالت 
را انتخاب نمود. در شکل 7 نمایشی از 
است. شده  آورده   STBY mode مد 
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برای انتخاب TURN Mode می توان با فشار کلید TURN این حالت را انتخاب نمود که در 
این مد پنج حالت 180 درجه و 360 درجه که فقط در حالت AUTO mode فعال است و 
حالت های ORBIT, SPIRAL و FIGURE EIGHT در مجموع پنج حالت را ایجاد می نمایند. 

در شکل های 10 این پنج حالت نمایش داده شده است: 

 AP500 در سیستم اتوپایلوت TURN Mode شکل10ـ نمایشی از مد

FIGURE EIGHT حالت مانورspirals حالت مانور

حالت مانور 180 درجهحالت مانور 360 درجهحالت مانور اربیت

5 مد کنترل از راه دور
کلید  از  استفاده  با  سپس  و  متصل  سیستم  به  کنترل  ریموت  باید  مد  این  از  استفاده  جهت 
Turning power off ریموت کنترل را فعال تا بر روی صفحه نمایش کلمه FU مانند شکل 

شود. فعال   11

AP500 شکل11ـ نمایشی از مد ریموت کنترل در سیستم اتوپایلوت
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حالا با کلید Rotating dial زاویه سکان را تنظیم می نماییم )شکل 12 را مشاهده نمایید(.
جهت خارج شدن از این مد نیز می توان کلید Turning power off را بر روی OFF تنظیم 

نمود. 

 AP500 شکل12ـ روش تنظیم زاویه سکان در سیستم اتوپایلوت

 AP500 در سیستم اتوپایلوت DODGE شکل13ـ مد

**جهت اطلاعات بیشتر در زمینه اپراتوری می توان از کتابچه های راهنمای سیستم استفاده نمود.

DODGE 6 مد
از این مد در حالتی استفاده می شود که به سرعت کنترل جهت جلوگیری از یک مشکل از سکان 

شناور گرفته شود که در شکل 13 نمایی از این مد آورده شده است.
 DODGE را فشار داده تا شناور به حالت ]STBD[ یا ]PORT[ جهت رفتن به این مد کلید

برود.
جهت خارج شدن از این حالت می توان کلیدهای ]PORT[ یا ]STBD[ را فشارداد.

لازم به یادآوری است که در این مد دیگر نمی توان از ریموت کنترل استفاده نمود.



29

جدول 1ـ جدول نگهداری سیستم اتوپایلوت

نقاط مورد چکموارد نگهداری

1  از ریختن مایعات بر روی سیستم خودداری و احتمالات بررسی شود.
2  از منبع تولید حرارت دور نگهدارید.

3  هوا در اطراف آن جریان داشته باشد )موانع برطرف شود(.
4  با توجه به محیط شرجی هر دو ماه یک بار تمام اطلاعات کابل ها از تمام 

جهات چک شوند.
5  در شناورهای کوچک با توجه به لرزش شدید شناورها هر یک ماه یک 
از محکم بودن آنها اطمینان  بار تمام کابل ها، کانکتورها و اتصالات چک و 

شود. حاصل 

واحد اپراتوری و واحد
CـDRIVER 

1  هر ماه یکبار اتصالات آن به سکان چک و محکم شود.
2  تنظیمات OFF SET هر ماه یک بار انجام شود.

3  در شناورهای کوچک به علت قرار گرفتن در محیط سرباز نسبت به احتمالات 
ضربه چک شود.

4   در شناورهای کوچک به علت قرار گرفتن در محیط سرباز هر هفته یک بار 
تمیز شود.

واحد فید بک سکان

7 عیب یابی و تعمیرات سیستم اتوپایلوت 
افزاری  نرم  امکانات  یابی  عیب  جهت  سیستم  این  در 
 )MENU( گذاشته شده است. این امکانات در گزینه منو
با  که  است  شده  آورده   )TEST( تست  قسمت  در  و 
در  که  )TEST(همان طور  تست  منوی  زیر  از  استفاده 
 PROCESSOR واحدهای  است  شده  آورده  زیر  متن 
و   HEADING SENSOR و   CONTROLLER و 
از  و  تست  را   RUDDER و   SCREEN و   keyboard
انتخاب  با  انجام تعمیرات استفاده می شود.  نتایج آن جهت 
به تست آن قسمت  این گزینه ها سیستم شروع  از  هر یک 
نموده و نتایج تست را مانند شکل های 14 نمایش می دهد.

تست واحد پرسسورتست واحد کنترل

پنجره تست سیستم
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  پیام های خطا در اتوپایلوت

 جدول 2ـ پیام های خطا در اتوپایلوت سیستم اتوپایلوت

پیام خطامعنیطریقۀ رفع عیب

واحد  بین  داخلی  اتصالات 
کنترل و پرسسور را چک کنید.

ارتباط بین واحد کنترل و واحد پرسسور 
بیشتر از 2 ثانیه قطع شده است.

COMMUNICATION 
ERROR

یکی از کلیدهای واحد کنترل 
INSTANT POWER FAIL ISتغذیه بیشتر از 2 ثانیه قطع شده استرا فشار دهید.

OCCURRED

راه انداز موتور و
 bypass valve/clutch

را چک کنید.

 rudder reference زاویه سکان که از
RUDDER ANGLE ERRORآمده است بیشتر از 55 درجه است.

سیستم هیدرولیک را بعد از حل 
 rudder test مشکل چک و

را انجام دهید.

سکان بیشتر از 3 درجه در مدت 10 
شده  اعمال  فرمان  به  توجه  با  ثانیه 

کند. حرکت  نمی تواند 
RUDDER DRIVE ERROR

شکل14ـ نتایج تست قسمت های مختلف سیستم اتوپایلوت

تست سنسور هدینگتست کی برُد

تست صفحه نمایش

تست سکان

SCREEN TEST
CIRCUIT TEST
YES ... PUSH ENTER
PPUSH MENU KEY 
TO RETURN
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واحد rudder reference و 
کابل های مربوطه چک شوند.

جریان پایین است که نمی شود کاربری 
انجام داد

DRIVE UNIT ERROR. 
PLEASE TURN OFF AND 
CHECK DRIVE CIRCUIT.

 bypass و   drive circuit
کنید چک  را   circuit

جریان بالا و بیشتر از 50 آمپر بدون 
فرمان به سکان است.

DRIVE UNIT IS 
OVERLOADED.
PLEASE TURN OFF AND
CHECK DRIVE CIRCUIT.

دما در drive unit حدود 80 درجه drive unit را چک کنید
سانتی گراد است.

DRIVE UNIT IS 
OVERHEATED.

مدارات bypass/clutch چک 
شود.

 bypass/clutch مدار  در  جریان 
است. آمپر   1/6 از  بیشتر 

BYPASS/CLUTCH IS
OVERLOADED.

مدارات bypass/clutch چک 
شود.

 bypass/clutch مدار  در  جریان 
ندارد. DISCONNECT B/Cوجود 

چک  کنترل  ریموت  اتصالات 
شود.

فرمان از ریموت کنترل بیشتر از 55 
درجه است.

FU REMOTE 
CONTROLLER ERROR

اتصالات  و  هدینگ  حسگر 
شود. چک  داخلی 

اطلاعات هدینگ از سنسور برای بیشتر 
MISSING HEADING DATAاز 600 میلی ثانیه نیامده است.

با حسگر هدینگ چک شود. بار  سه  از  بیشتر  هدینگ  اطلاعات 
است. شده  داده  نشان  HEADING DATA ERRORخطا 

کاربری GPS مدل )فرونو(

1 آشنایي با کلیدهاي اصلي دستگاه

 MENU: با یکبار فشار دادن این کلید مي توان بزرگ نمایي یا   
ZOOM دستگاه را تنظیم نمود و با دو بار فشار دادن این کلید 

اصلي دستگاه مي شویم. لیست منوي  وارد 
در  اطلاعات  وارد کردن  یا  و  منو  در  آیتم ها  ثبت  براي   :ENT   

مي شود. استفاده  آن  از  حافظه 
  DISP: براي نمایش دادن انواع مختلف حالات نمایش صفحه   )مد( 

دستگاه از آن استفاده مي شود.
  GOTO: براي تنظیمات مقصد یا لغو کردن آن استفاده مي شود.
براي  و  براي گذاشتن علامت روي صفحه   :MARK / MOB  

این کلید استفاده مي شود. از  ثبت نقطه آدم به دریا 
و  روشن  باعث  دکمه  این  طولاني  فشردن   :DIM / PWR   
پنجره  آن  لحظه اي  فشردن  با  و  مي شود  دستگاه  شدن  خاموش 

مي شود. ظاهر  صفحه  روشنایي  تنظیم  به  مربوط 
شکل15ـ کلیدهای اصلی 

دستگاه
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2 روشن و خاموش کردن دستگاه
دکمه PWR را فشار دهید. دستگاه با زدن یک بوق روشن مي شود و آخرین مد نمایشي که قبلًا 
استفاده کرده اید ظاهر مي شود. این دستگاه براي اولین بار که روشن مي شود حدود 2 دقیقه طول 

مي کشد تا موقعیت خود را فیکس کند.
براي خاموش کردن دستگاه مي بایست دکمه PWR را 3 ثانیه نگه دارید.

3 تنظیم روشنایي و شفافیت صفحه نمایش
وقتي دستگاه روشن است یک  بار دکمه PWR را فشار دهید تا پنجره مربوط به تنظیم روشنایي 
باز شود. براي تنظیم روشنایي دستگاه (DIMMER) از کلیدهاي بالا و پایین کرسر )کلید چهار 
جهته( استفاده کنید و براي تنظیم میزان شفافیت دستگاه (CONTRAST) از کلیدهاي چپ و 

راست کرسر )کلید چهارجهته( استفاده کنید.
روشن  دوباره  را  دستگاه  وقتي  کنیم  خاموش  کنتراست  حالت حداقل  در  را  دستگاه  اگر  نکته: 
مي کنید هیچ چیز نمایان نمي شود که در این صورت باید طبق روش فوق روشنایي و شفافیت 

تنظیم کنید. را  دستگاه 

4 انواع مدهاي نمایش
این دستگاه داراي 5 حالت نمایش مي  باشد که بسته به شرایط مختلف دریانوردي مي توان یکي 

را انتخاب نمود.
با هر بار فشار دادن دکمه DISP حالت نمایش تغییر مي کند. مدهاي نمایش عبارت اند از:

NA.DATA. DISPLAY 1ـ مد نمایش اطلاعات ناوبري 
STEERING DISPLAY 2ـ مد نمایش سکان 
HIGHWAY DISPLAY 3ـ مد نمایش بزرگراه 
PLOTTRE DISPLAY  4ـ مد نمایش ثبت مسیر
USER DISPLAY 5  ـ مد نمایش کاربر 

مد نمایش کاربر را مي توان به دو حالت 1ـ اطلاعات دیجیتالي (DIGITAL DATA) و 2ـ سرعت سنج 
(SPEED OMETER) تنظیم نمود.
حال به تشریح هر کدام می پردازیم.

1ـ 4ـ مد نمایش اطلاعات ناوبري: در این حالت صفحه نمایش اطلاعاتي از قبیل موقعیت برحسب 
طول و عرض جغرافیایي، راه، سرعت، تاریخ و زمان را نشان مي دهد.

شکل 16ـ مد نمایش اطلاعات ناوبري
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حالت  این  در  با سکان:  نمایش هدایت  مد  2ـ4ـ 
صفحه مسیریاب )GPS( مانند قطب  نما عمل کرده 
و علاوه بر درجه بندي سمت قطب نمایي اطلاعاتي 
از قبیل سرعت، راه، سمت و فاصله تا مقصد، زمان 
تقریبي رسیدن به مقصد (ETA)، مدت زمان لازم 
حالت  و  ساعت   ،(TTG) مقصد  به  رسیدن  براي 
نیز  را  مغناطیسي(  یا  )حقیقي  قطب نما  عملکرد 

مي دهد. نمایش 
شکل17ـ مد نمایش هدایت با سکان

صفحه  حالت  این  در  بزرگراه:  نمایش  مد  3ـ4ـ 
نمایش وضعیت حرکت کشتي به سمت مقصد مورد 
یک  در  مانند حرکت  بعدي  سه  به صورت  را  نظر 
بزرگراه نشان مي دهد. همچنین اطلاعاتي از قبیل 
سمت، راه شناور، فاصله، سرعت و میزان انحراف از 

مسیر را نیز نمایش مي دهد.

شکل18ـ مد نمایش بزرگراه

4ـ4ـ مد نمایش ثبت مسیر: در این حالت مسیر 
و  مي شود  رسم  صفحه  روي  بر  کشتي  حرکت 
اطلاعات جانبي از قبیل سمت و فاصله، موقعیت و 

مي دهد.  نمایش  را  صفحه  برد  تنظیم 

شکل19ـ مد نمایش ثبت مسیر

5ـ4ـ مد نمایش کاربر: همان طور که گفته شد مد 
کاربر  که  مي باشد  وضعیت  دو  داراي  کاربر  نمایش 

نماید. انتخاب  دلخواه  به  را  مي تواند هرکدام 
الف( اطلاعات دیجیتالي: در این حالت صفحه نمایش 
اطلاعات ناوبري را که کاربر مي تواند به دلخواه آنها را 
انتخاب کند نشان داده مي شود. این اطلاعات شامل 
1ـ ولتاژ دستگاه. 2ـ مسافت پیموده شده. 3ـ سرعت. 
براي  زمان  مدت  7ـ  سمت.  6  ـ  فاصله.  5ـ  راه.  4ـ 

رسیدن. 8  ـ زمان تقریبي رسیدن، مي باشد.
شکل20ـ مد نمایش کاربر: الف( اطلاعات 

دیجیتالي
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نمایش  صفحه  حالت  این  در  سرعت سنج:  ب( 
سرعت  اتومبیل  کیلومتر  صفحه  مانند  مسیریاب 
لحظه اي شناور را نشان مي دهد. همچنین اطلاعات 
نیز  را  شد  گفته  قبل  قسمت  در  که  تغییري  قابل 
مي توان در گوشه چپ تصویر به دلخواه نمایش داد.

 

5 آشنایي با منوي اصلي دستگاه
وقتي با زدن دکمه MENU وارد منوي اصلي دستگاه مي شوید اطلاعات زیر نمایان مي شود.

دستگاه  حافظه  وارد  دریانوردي  در  استفاده  براي  که  )نقاطي  راه  نقطه   :WAYPOINT 1ـ 
مي کنیم(.

2ـ ROUTES: مسیرها )در این قسمت ترسیم مسیر دریانوردي و انجام تنظیمات و تغییرات 
در آن انجام مي شود(.

3ـ PLOTTER: انجام تنظیمات ثبت مسیر در این قسمت انجام مي شود.
4ـ ALARMS: تنظیمات مربوط به هشدار هاي دستگاه از این قسمت انجام مي شود.

استفاده  قسمت  این  از  اضافي  مسیرهاي  و  نقاط  کردن  پاك  )براي  کردن  پاك   :ERASE 5  ـ 
مي کنیم(.

6  ـ DGPS: در این مدل مورد استفاده ندارد.
استفاده  قسمت  این  از  یکدیگر  از  نقاط  سمت  و  فاصله  محاسبه  براي   :CALCULATE 7ـ 

مي کنیم.
8  ـ MESSAGES: پیام ها )پیام مربوط به علت هشدار زدن دستگاه و سایر پیام ها را در این 

خواند(. مي توان  قسمت 
9ـ SATELLITE: وضعیت دریافت اطلاعات از ماهواره.

10ـ USER DISP: تنظیمات مد کاربر که در بالا شرح داده شد از این قسمت انجام مي شود.
11ـ GPS SETUP: تنظیمات حافظه دستگاه.
12ـ SYS SETUP: تنظیمات حافظه دستگاه.
13ـ I/O SETUP: تنظیمات حافظه دستگاه.
14ـ TD SETUP: تنظیمات حافظه دستگاه.

)GPS( 6 آشنایي با برخي اختصارات در مسیریاب

اختصارکلمه کاملترجمه

 POWER PWRمنبع تغذیه
 SPEED SPDسرعت

 COURSE CSEراه ـ مسیر
 RANGE RNGفاصله ـ برد

شکل21ـ مد نمایش کاربر: ب( سرعت سنج



35

 BEARING BRGسمت
 TIME TO GO TTGمدت زمان براي رفتن
 ESTIMATED TIME ARRIVALETAزمان تقریبي رسیدن

 EXIT XTخروج
 MAN OVER BOARD MOBآدم به دریا

 DIMMER DIMمیزان روشنایي
CONTRAST CONTشفافیت

 DISPLAY DISPنمایش
 KNOT KTگره

 NAUTICAL MILE NMمایل دریایي
 NAVIGATION NAVناوبري

 SYSTEM SYSسیستم
 SIMULATION SIMشبیه سازی

 AUTOMATIC AUTOخودکار )اتوماتیک(
 YARD YDیارد )واحد مسافت(

 LATITUDE LATعرض جغرافیایي
 LONGITUDE LONGطول جغرافیایي

 WAYPOINT 7 نقطه راه
WP: نقطه ویژه اي است در ابتدا، وسط یا انتهاي مسیر دریانوردي که توسط کاربر وارد حافظه 

دستگاه مي شود.
این دستگاه مي تواند تا 950 نقطه در حافظه ذخیره کند.
وارد کردن WP به حافظه به 4 روش امکان  پذیر مي باشد.

.PLOTTER 1ـ توسط کلید چهارسویه )کرسر( در مد
2ـ توسط دکمه MARK )موقعیت خود کشتي(.

3ـ از طریق منوي اصلي (MENU) )معمولي ترین روش(. 
 MOB 4ـ توسط کلید

PLOTTER توسط چهارسویه )کرسر( در مد WP روش اول: وارد کردن  
1ـ در مد پلاتر کرسر را جابجا کرده و در نقطه دلخواه قرار دهید )با جابه جا کردن کرسر موقعیت 

بر حسب طول و عرض جغرافیایي در زیر صفحه نوشته مي شود(.
2ـ کلید ENT را فشار دهید.

3ـ در پنجرۀ باز شده شماره و اسم WP را بنویسید.
4ـ کلید ENT را فشار دهید.

 MARK بگذارید کرسر را بر روي علامت زیر عبارت WP 5ـ اگر مي خواهید علامت ویژه اي براي
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برده و ENT کرده سپس یکي از علامت ها را انتخاب کرده و مجدداً ENT کنید.
6   ـ کلید چهارسویه )کرسر( را بر روي EXIT برده و با زدن ENT ضمن ذخیره WP از برنامه خارج شوید.

 MARK توسط دکمه WP روش دوم: وارد کردن 
1ـ در هر یک از مدها که قرار دارید یکبار کلید MARK/MOB را فشار دهید. 

2ـ در پنجرۀ باز شده موقعیت کنوني شناور ثبت مي شود.
 ENT 3ـ در صورت تمایل مي توانید با بردن کرسر بر روي اسم، شماره، علامت و یا تاریخ و زدن

تغییراتي در آنها اعمال کنید.
4ـ در پایان کرسر را بر روي EXIT برده و ENT کنید.

 روش سوم: وارد کردن WP از طریق منوي اصلي
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید تا لیست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزینه WAYPOINT را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه LIST را انتخاب و ENT کنید.
4ـ گزینه NEW را انتخاب و ENT کنید.

5ـ نام WP را وارد کرده و ENT کنید.
6ـ کرسر را به سطر دوم برده و عرض جغرافیایي LAT را وارد کنید.

7ـ کرسر را بر روي EXIT برده و خارج شوید.
 MOB توسط کلید WP روش چهارم: وارد کردن 

1ـ دکمه MOB را بزنید.
2ـ دکمه جهت راست کرسر را براي انتخاب MOB بزنید.

3ـ دکمه ENT را بزنید.
4ـ گزینه YES را انتخاب و دکمه ENT را بزنید.

5ـ در این روش هربار که دکمه MOB زده مي شود اطلاعات جایگزین دفعه قبل مي شود.

WAYPOINT در )EDITING( ایجاد تغییرات
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید تا لیست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزینه WAYPOINT را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه LIST را انتخاب و ENT کنید.

4ـ WP مورد نظر را جهت تغییرات انتخاب و ENT کنید.
5ـ به وسیله کرسر شاخصه هایی )آیتم هایي( را که می خواهید تغییر دهید انتخاب کرده و بر روي 

آنها ENT کنید و تغییرات را اعمال کنید.
6ـ گزینه EXIT را انتخاب و ENT کنید.

7ـ دوبار کلید MENU را زده تا از برنامه خارج شوید.

8 حذف یک WAYPOINT از فهرست.
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید.
2ـ گزینه ERASE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ گزینه WAYPOINT/MARKS را انتخاب و ENT کنید.
4ـ WP مورد نظر را که مي خواهید حذف کنید را انتخاب و ENT کنید.

5ـ در پنجرۀ باز شده گزینه ERASE را انتخاب و ENT کنید.
6ـ دوبار کلید MENU را زده تا از برنامه خارج شوید.
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 ROUTE 9 مسیر
مسیر متشکل از چندین WP مي باشد که قرار است در دریانوردي از این نقاط عبور کنیم. در این 
 (WP) دستگاه شما مي توانید 50 مسیر را به حافظه بدهید که هر مسیر مي تواند شامل 30 دقیقه راه

باشد. ایجاد کردن مسیر به چهار روش ممکن مي باشد.
PLOTTER 1ـ ایجاد کردن مسیر به وسیله موقعیت کرسر در مد

ROUTE 2ـ ایجاد کردن مسیر توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي
WAYPOINT 3ـ ایجاد کردن مسیر توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي

4ـ ایجاد کردن مسیر از روي خط عبور کشتي
PLOTTER روش اول: ایجاد کردن مسیر به وسیله موقعیت کرسر در مد 

1ـ در مد PLOTTER کرسر را جابه جا کنید تا در موقعیت دلخواه قرار گیرد.
2ـ دکمه ENT را بزنید.

3ـ پنجره ای باز شده در صورت تمایل مي توانید نام WP و دیگر مشخصات آن را تغییر دهید.
4ـ دکمه ENT را بزنید.

5ـ پنجره ای باز شده، گزینه ?LOGRT را انتخاب و ENT کنید.
6ـ مرحله 1 تا 5 را براي چند نقطه دیگر با تغییر محل کرسر تکرار کنید.

 MENU را بزنید و از لیست MENU 7ـ وقتي نقاط مورد نظر را وارد کردید، دو بار کلید
گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

8  ـ پنجره ای باز شده، گزینه LOG را انتخاب و ENT کنید.
9ـ پنجره ای باز شده، گزینه MOVE را انتخاب و ENT کنید.

مسیر شما اکنون در قسمت ROUTE از منوي اصلي ذخیره شده است.
 ROUTE روش دوم: ایجاد کردن مسیر توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي 

1ـ دکمه MENU را یک یا دوبار بزنید تا لیست منوي اصلي ظاهر شود.
2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ پنجره ای باز شده، گزینه NEW را انتخاب و ENT کنید.
4ـ پنجره ای روبه روي هر شماره رفته و توسط کلیدهاي بالا و پایین کرسر از لیست WP ها نقطه 

مورد نظر را جست وجو کرده و هر بار ENT کنید.
5ـ در پایان دو بار کلید MENU را زده تا از برنامه خارج شوید.

شکل8ـ ایجاد کردن مسیر
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 WAYPOINT روش سوم: ایجاد کردن مسیر توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي 
1ـ دکمه MENU را یک یا دوبار بزنید.

2ـ گزینه WAYPOINT را انتخاب و سپس ENT کنید.
3ـ گزینه LIST یا NEAREST را انتخاب و ENT کنید.

4ـ WP مورد نظر را از لیست انتخاب و ENT کنید.
5ـ در پنجره زیر گزینه ?LOG RTE را انتخاب و ENT کنید.

شکل9ـ ایجاد کردن مسیر

6ـ مرحله 4 و 5 را براي چند WP دیگر اجرا کنید تا مسیر کامل شود.
7ـ دکمه MENU را بزنید.

8ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.
9ـ در پنجره اي مانند پنجره زیر گزینه LOG را بزنید تا مسیر ثبت شود.

شکل10ـ ایجاد کردن مسیر

10ـ در پنجره باز شده بعد گزینه MOVE را انتخاب و ENT کنید.
 روش چهارم: ایجاد کردن مسیر از روي خط عبور کشتي

این روش زماني استفاده مي شود که مي خواهیم در یک مسیر ناشناس دریانوردي کنیم به نحوي 
که راه برگشتمان را گم نکنیم و براي برگشتن بتوانیم از همان مسیري که رفته ایم برگردیم.

1ـ در ابتداي حرکت دکمه MARK / MOB را فشار دهید تا اولین نقطه ذخیره شود.
2ـ پنجره ای باز شده در صورت تمایل تغییرات اسم WP، علامت و... را اعمال کرده و سپس گزینه 

LOGRT را انتخاب و ENT کنید.
3ـ در طول مسیر دریانوردي به فواصل زماني مشخصي مثلًا هر نیم ساعت یک بار مرحله 1 و 

2 را تکرار کنید.
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4ـ وقتي به مقصد رسیدید و آخرین نقطه را وارد کردید دکمه MENU را دوباره بزنید، گزینه 
ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

5ـ در این پنجره گزینه LOG را انتخاب و ENT کرده و در پنجره بعدي نیز گزینه MOVE را 
انتخاب و ENT کنید تا مسیر شما در حافظه ذخیره گردد.

10 انجام تغییرات در مسیر
1ـ10ـ جایگزین کردن یک نقطه در مسیر

هرگاه بخواهیم یکي از نقاط مسیر را با نقطه جدیدي تعویض کنیم به ترتیب زیر عمل مي کنیم.
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید.
2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ مسیر مورد نظر را که مي خواهید در آن تغییرات اعمال کنید انتخاب و ENT کنید.
4ـ WP مورد نظر را که مي خواهید تعویض کنید انتخاب و ENT کنید.

5ـ در پنجره روبه رو گزینه CHANGE را انتخاب و ENT کنید.
6ـ دکمه ENT را بزنید و WP جدید را انتخاب و دوباره ENT کنید.

7ـ گزینه EXIT را انتخاب و ENT کنید.
8ـ دوبار کلید MENU را بزنید تا از برنامه خارج شوید.

2ـ10ـ حذف دائم یک نقطه از مسیر
1ـ کلید MENU را یک یا دو بار بزنید.

2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.
3ـ مسیر مورد نظر را از لیست انتخاب و ENT کنید.

4ـ نقطه اي را که مي خواهید حذف کنید انتخاب و ENT کنید.
5ـ در پنجره باز شده گزینه REMOVE را انتخاب و ENT کنید.

6ـ دکمه MENU را فشار دهید تا از برنامه خارج شوید.
3ـ 10ـ وارد کردن یک نقطه جدید در مسیر

1ـ کلید MENU را یک یا دو بار بزنید.
2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ مسیر مورد نظر را از لیست انتخاب و ENT کنید.
4ـ WP را که مي خواهید بعد از WP ورودي )جدید( قرار بگیرد انتخاب و ENT کنید.

5ـ گزینه INSERT را انتخاب و ENT کنید.
6ـ WP جدید را انتخاب و ENT کنید.

7ـ دکمه MENU را فشار دهید تا از برنامه خارج شوید.
4ـ10ـ حذف کردن موقت یک نقطه در مسیر

1ـ کلید MENU را یک یا دو بار بزنید. 
2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ مسیر مورد نظر را از لیست انتخاب و ENT کنید.
4ـ WP را که مي خواهید موقتاً حذف شود انتخاب و ENT کنید.

5ـ گزینه SKIP را انتخاب و ENT کنید. علامت * در کنار WP حذف شده ظاهر مي شود.
6ـ دکمه MENU را فشار دهید تا از برنامه خارج شوید.

7ـ براي اینکه WP حذف شده را دوباره فعال کنید بند 1 تا 4 را یک بار دیگر اجرا کنید و این 
بار گزینه SKIP OFF را انتخاب و ENT کنید و بعد، از برنامه خارج شوید.
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1ـ در مد پلاتر اگر به مدت 6 ثانیه به کرسر دست نزنید. علامت آن روي صفحه 
پاک مي شود و به محض اولین تماس دوباره ظاهر مي شود. در سمت چپ پنجره 
پلاتر هنگامي که کرسر فعال باشد سمت و فاصله کشتي )مرکز صفحه( نسبت 
به موقعیت کرسر نوشته مي شود و هنگامي که کرسر غیرفعال مي باشد راه و 

سرعت شناور به جاي آن نوشته مي شود.
2ـ گزینه SHIP TO CENTER در پنجره بزرگ نمایي )ZOOM( کار انتقال 

شناور به مرکز صفحه را انجام مي دهد.

نکته

5  ـ10ـ حذف کردن کامل یک مسیر
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید.
2ـ گزینه ERASE را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

4ـ مسیري را که مي خواهید حذف کنید انتخاب کنید چنانچه مي خواهید همه مسیرها را حذف 
کنید گزینه ALL را انتخاب کنید.

5ـ دکمه ENT را فشار دهید پنجره ای باز شده از شما 
را   YES گزینه  هستید؟  مطمئن  آیا  مي شود  پرسیده 

کنید.  ENT و  انتخاب 
6ـ دکمه MENU را فشار دهید تا از برنامه خارج شوید.

بزرگراه  و  پلاتر  مد  در  بزرگ نمایي  تنظیم  6 ـ10ـ 
 )ZOOM (

شما مي توانید در مد نمایش پلاتر محدوده برد دستگاه را از 0/2 مایل الی 320 مایل تغییر دهید 
و همچنین این محدوده را در مد بزرگراه از 0/2 مایل الي 16 مایل تغییر دهید که در بردهاي 

کمتر از 0/5 به یارد نشان داده مي شود.
1ـ در هر یک از مدهاي پلاتر یا بزرگراه دکمه MENU را یک بار فشار دهید.

 برد را زیاد و با علامت جهت پایین کرسر  2ـ پنجره ای باز شده با علامت جهت بالاي کرسر
برد را کاهش دهید. 

3ـ دکمه ENT را بزنید.

شکل11ـ حذف کردن موقت یک نقطه در مسیر
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 PLOTTER 11 تنظیمات منوي
عمل  زیر  ترتیب  به  پلاتر  منوي  تنظیمات  براي 

مي کنیم:
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید تا 

لیست منوي اصلي ظاهر شود.
2ـ گزینه PLOTTER را انتخاب و ENT کنید تا 

پنجره زیر باز شود.
گزینه  یعني  اول  روي سطر  بر  کردن  اینتر  با  3ـ 
TRACK REC مي توانید یکي از حالات صفحه 

کنید. انتخاب  را  بعد 
*OFF: دستگاه مسیر حرکت شناور را ثبت نمي کند.

 (INTERVAL) دستگاه مسیر حرکت را با توجه به مسافتي که در سطر دوم :DISTANCE *
برایش تعریف نموده اید ثبت مي کند )در مثال فوق هر 10 مایل یک نقطه ثبت گذاشته مي شود(.

*AUTO: دستگاه مسیر حرکت را به طور خودکار و براساس بردي که براي دستگاه تنظیم شده 
است ثبت مي کند.

 (MAG) شما مي توانید مرجع سمت را قطب نمایي BRG.REF 4ـ در سطر سوم و در قسمت
و یا حقیقي (TRUE) تنظیم نمایید.

5ـ در سطر چهارم اگر مرجع سمت قطب نمایي باشد، میزان انحراف قطب نمایي را وارد مي کنید.
6ـ در سطر پنجم مشخص مي کنید مقصدي که روي صفحه ظاهر مي شود همان مقصدي باشد 

که با فرمان GO TO صادر مي شود.
7ـ در سطر ششم مسافت طي شده نمایش داده مي شود که مي توانیم آن را از اینجا صفر کنیم.

 NAVIGATION 12 ناوبري
تاکنون آموختیم که چگونه نقاط و مسیرهاي مورد 
کنیم.  دستگاه  حافظه  وارد  را  دریانوردي  در  نیاز 
حال براي استفاده عملي از این نقاط و مسیرها در 

دریانوردي ها به روش هاي زیر عمل مي کنیم.
1ـ12ـ تعیین مقصد به وسیله کرسر

1ـ دکمه GOTO را بزنید تا پنجره روبه رو باز شود.
2ـ در پنجرۀ باز شده گزینه CURSOR را انتخاب 

کنید.
در  پلاتر  نمایش  بزنید صفحه  را   ENT دکمه  3ـ 
حالي که یک علامت سؤال کنار علامت کرسر است 

نمایش داده مي شود. 
4ـ علامت کرسر را در موقعیت موردنظر قرار دهید.
5ـ دکمه ENT را بزنید تا خط بین مبدأ و مقصد 

ترسیم گردد.    
 WP 2ـ12ـ تعیین مقصد به وسیله نقاط

1ـ دکمه GOTO را بزنید.
2ـ در پنجرۀ باز شده گزینه LISTـWPT یا NEARـWPT را انتخاب کرده و ENT کنید.

PLOTTER شکل12ـ تنظیمات منوي
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هشدار رسیدن و هشدار لنگرگاه در یک گزینه آمده اند و شما در هر لحظه 
فقط یکي از آن دو را مي توانید استفاده کنید و با همدیگر فعال نمي شوند.

نکته

3ـ WP را که مي خواهید به عنوان مقصد در نظر بگیرید انتخاب کرده و ENT کنید.
اطلاعات جانبي دیگر  برخي  و  نقطه مقصد  تا  فاصله شما  و  راه  نمایش  اکنون در همه مدهاي 

کنید. استفاده  دریانوردي  در  آن  از  مي توانید  و  مي باشد  مشخص 
 )ROUTE( 3ـ12ـ تعیین مقصد با توجه به مسیرهاي داده شده به حافظه

1ـ دکمه GOTO را بزنید.
2ـ گزینه ROUTE را انتخاب و ENT کنید.

3ـ مسیر مورد نظر را انتخاب کنید.
4ـ دکمه ENT را بزنید تا پنجره FORWARD  باز شود. 

برگشت  براي مسیر  را   REVERSE یا گزینه  و  براي مسیر رفت  را   FORWARD 5ـ گزینه 
بزنید.  را   ENT و  انتخاب کنید 

اکنون در همه مدهاي نمایش اطلاعات مربوط به مسیر انتخابي شما آماده مي باشد و مي توانید از 
آن در دریانوردي استفاده کنید.

4ـ12ـ کنسل کردن مقصد
1ـ دکمه GOTO را بزنید.

2ـ گزینه OFF را انتخاب و ENT کنید.

 ALARMS 13 هشدارها
در این دستگاه 7 نوع هشدار وجود دارد. وقتي یکي از هشدارها فعال مي شود، صداي بوق شنیده 
مي شود و نام هشدار و آیکن آن در صفحه نمایش داده مي شود. شما با فشار دادن یکي از دکمه ها 
مي توانید صداي هشدار را قطع کنید ولي آیکن هشدار تا زماني که علت اصلي هشدار از بین رفته 
و یا آن را از طریق MENU غیر فعال نکرده اید روي صفحه باقي مي ماند. شما مي توانید از طریق 

گزینه MESSAGE در لیست MENU نوع هشدار را تشخیص دهید.
انواع هشدار ها عبارت اند از:

 (ARV) 1ـ هشدار رسیدن به نقطه مورد نظر
 (ANC) 2ـ هشدار لنگر

 (XTE) 3ـ هشدار خروج از مسیر
 (SPEED) 4ـ هشدار سرعت

 DGPS 5ـ هشدار
 (TIME) 6ـ هشدار زمان

 (TRIP) 7ـ هشدار مسافت

حال با نحوه فعال کردن هریک از هشدار ها آشنا مي شویم.
)ARV( 1ـ13ـ هشدار رسیدن به مقصد

این هشدار به شما خبر مي دهد که به مقصد نزدیک شده اید مثلًا شما تعیین مي کنید که 2 مایل 
مانده به مقصد دستگاه براي شما بوق بزند.

1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید.
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2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.
3ـ سطر دوم )ARV/ANC( را انتخاب و ENT کنید.

4ـ گزینه ARV را انتخاب و ENT کنید.
5ـ فاصله قبل از رسیدن به مقصد را که مي خواهید دستگاه براي شما بوق 
کنید   ENT و  کرده  تعیین  دلخواه  به  مایل   )99/99 الي   0/01( از  را  بزند 

)مثلًا 3 مایل(.
6  ـ کلید MENU را دو بار فشار دهید تا از برنامه خارج شوید.

کلید  توسط  که  مقصدي  مایلي   3 به  اینکه  محض  به  و  است  فعال  شما   ARV هشدار  اکنون 
مي کند. زدن  هشدار  به  شروع  دستگاه  برسید  نموده اید  تعریف  دستگاه  براي   GOTO

شکل13ـ هشدار رسیدن به مقصد

لحظه شروع هشدار

فاصله تعیین شده قبل از مقصد

نقطه مقصد

)ANC( 2ـ13 ـ هشدار لنگرگاه
این هشدار به شما خبر مي دهد زماني که شناورتان 
لنگر  و  از جاي خود حرکت کرده  لنگر است  در 
کشیده شده است. فاصله ایمني را که شناور نباید 
بیشتر از آن جابه جا شود را تعیین مي کنید. اگر 
دستگاه  شد  جابه جا  مقدار  این  از  بیشتر  شناور 

مي زند.  هشدار 
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید.
2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید

 ENT را انتخاب و )ARV/ANC( 3ـ سطر دوم
کنید.

4ـ گزینه ANC را انتخاب و ENT کنید.
5ـ مسافتي را که مي خواهید شناور بیشتر از آن 
به  مایل   )99/99 الي   0/01( از  را  نشود  جابه جا 
دلخواه تعیین کرده و ENT کنید )شعاع لنگر(.

6ـ کلید MENU را دو بار فشار دهید تا از برنامه 
خارج شوید. 

شکل14ـ هشدار

شکل15ـ هشدار لنگرگاه

نقطه لنگر

لحظه شروع هشدار

شعاع لنگر
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 )XTE( 3ـ13 ـ هشدار خروج از مسیر
این هشدار به شما خبر مي دهد که شناور از مسیري که قبلًا برایش تعریف کرده اید و مي بایست بر 
روي آن حرکت کند خارج شده است. در این هشدار شما مسافتي را که شناور مجاز است از مسیر 

خارج شود تعیین مي کنید اگر شناور بیشتر از این مسافت خارج شود دستگاه هشدار مي زند.
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار بزنید.

2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه XTE را انتخاب و ENT کنید.
4ـ گزینه ON را انتخاب و ENT کنید.

5ـ مسافت مورد نظر را از )0/01 الي 99/99( مایل تعیین کرده و ENT کنید.
6ـ دو بار کلید MENU را فشار دهید.

شکل16ـ هشدار خروج از مسیر

حد مجاز انحراف شناور از مسیر

مبدأمقصد

لحظه شروع هشدار

 )SPEED( 4ـ13 ـ هشدار سرعت
این هشدار به شما نشان مي دهد سرعت فعلي شناور از مقداري که شما تعیین کرده اید کمتر یا 

بیشتر )بسته به نوع تنظیم( شده است.
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار بزنید.

2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه SPEED را انتخاب و ENT کنید.

4ـ یکي از گزینه هاي زیر را انتخاب کنید.
OFF: هشدار غیر فعال است.

LO: کمتر از سرعت تعیین شده. 
HI: بیشتر از سرعت تعیین شده. 

5ـ پس از انتخاب LO یا HI دو بار ENT کنید.
6ـ سرعت مورد نظر را از )0/1 الي 99/99( گره تعیین کرده و ENT کنید.

7ـ دکمه MENU را دو بار بزنید.
 DGPS ـ 13   ـ هشدار  5

سیستم DGPS هنگامي است که به جاي ماهواره از چندین ایستگاه زمیني براي پیدا کردن 
مي شود. استفاده  موقعیت 

بنابراین وقتي سیگنال هاي دریافتي از ایستگاه ها ضعیف باشند در صورت فعال بودن این هشدار 
دستگاه بوق مي زند که براي غیر فعال کردن آن مي بایست گزینه OFF را انتخاب کرد.

 )TIME( 6ـ13  ـ هشدار زمان
این هشدار به شما خبر مي دهد که زمان تعیین شده فرا رسیده است و عملکرد آن مانند یک 

ساعت زنگ دار معمولي مي باشد که شما آن را براي ساعت مشخصي تنظیم مي کنید.
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1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار بزنید.
2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.

3ـ گزینه TIME را انتخاب و ENT کنید.
4ـ گزینه ON را انتخاب و ENT کنید.

5ـ زمان مورد نظر را وارد کرده و ENT کنید.
6ـ دو بار کلید MENU را بزنید.

 )TRIP( 14 هشدار مسافت
این هشدار به شما خبر مي دهد که شناور به میزان مسافتي که از قبل براي دریانوردي تعیین 

کرده بودید رسیده است.
مثال )1ـ2(: اگر مخزن سوخت شناور شما به اندازه 40 مایل دریانوردي ظرفیت دارد مي توانید 
مایل   20 گذشت  از  پس  تا  کنید  تنظیم  مایل   20 روي  بر  را  هشدار  این  حرکت  ابتداي  در 
دریانوردي و مصرف شدن نصف باك با هشدار دستگاه با خبر شوید که فقط به اندازه برگشت 

دارید. سوخت  ذخیره 
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار بزنید.

2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه TRIP را انتخاب و ENT کنید.

4ـ گزینه ON را انتخاب و ENT کنید.
5ـ مسافت مورد نظر را از )1 الي 999( مایل تعیین کرده و ENT کنید.

6ـ دو بار کلید MENU را بزنید.

15 تنظیم صداي بوق دستگاه 
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار بزنید.

2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید.
3ـ گزینه BUZZER را انتخاب و ENT کنید.

4ـ یکي از گزینه هاي زیر را انتخاب و ENT کنید.
SHORT: دو بوق کوتاه

LONG: سه بوق بلند
CONSTANT: بوق مداوم

5ـ دکمه MENU را دو بار بزنید.

 CALCULATION 16  محاسبات
 ـ 16 ـ محاسبه فاصله و سمت بین دو نقطه 1

1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید 
تا لیست منوي اصلي ظاهر شود.

 ENT را انتخاب و CALCULATE 2ـ گزینه
کنید.

3ـ پنجره ای باز شده )شکل17( بر روي سطر 
را   WAYPOINT گزینه  کرده   ENT اول 

کنید.  ENT مجدداً  و  شکل17ـ محاسبات CALCULATIONانتخاب 
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4ـ بر روي سطر دوم ENT کنید و در قسمت FROM نقطه مبدأ را وارد کرده )توسط کرسر( 
و مجدداً ENT کنید.

5ـ بر روي سطر سوم ENT کنید و در قسمت TO نقطه مقصد را وارد کرده و مجدداً ENT کنید.
6ـ بر روي سطر چهارم ENT کنید تا در قسمت SPD پنجره روبه رو باز 

شود.
7ـ اگر براي سرعت شناور AUTO را انتخاب کنید در محاسبات متوسط 
سرعت شناور لحاظ مي شود و با انتخاب MENU مي توانید سرعت را 

به دلخواه وارد کنید.

شکل18ـ محاسبه فاصله و زمان عبور بین نقطه 
ابتدا و انتهاي یک مسیر

سرعت متوسط شناور در قسمت GPS SETUP تنظیم مي شود.
نکته

8ـ براي وارد کردن سرعت گزینه MENU را انتخاب و ENT کرده بعد سرعت را وارد و مجدداً 
ENT کنید. 

9ـ با وارد کردن سرعت محاسبات انجام شده و اطلاعات TTG: مدت زمان براي رفتن به مقصد، 
ENT: زمان تقریبي رسیدن به مقصد، RNG: فاصله بین دو نقطه و BRG: سمت دو نقطه از 

هم نمایش داده مي شود. 
10ـ دوبار کلید MENU را بزنید تا از برنامه خارج شوید.

 ـ 16 ـ محاسبه فاصله و زمان عبور بین نقطه ابتدا و انتهاي یک مسیر  2
1ـ دکمه MENU را یک یا دو بار فشار دهید تا لیست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزینه CALCULATE را انتخاب و ENT کنید.
انتخاب و  را   ROUTE کرده گزینه ENT اول  بر روي سطر  باز شده )شکل18(  پنجره ای  3ـ 

کنید.  ENT مجدداً 
4ـ بر روي سطر دوم ENT کرده و مسیر مورد نظر را از لیست مسیرها به وسیله کرسر انتخاب 

کنید و کلید ENT را بزنید.
5  ـ بر روی سطر سوم ENT کنید و پنجره SPEED را باز کنید.

6  ـ گزینه AUTO یا MAN را انتخاب کنید 
)AUTO برای سرعت متوسط کشتی استفاده 
می شود و MAN برای به دست آوردن سرعت 

به صورت دستی استفاده می شود.(
تا  دهید  فشار  بار  دو  را   MENU دکمه  7ـ 

شود. تمام  عملیات 
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کلیدها و مکان نما         

 شکل 1

صفحه کلیدکلیدهای Moreکلید Doمکان نما

الف( کلیدها:
کلیدهای روی صفحه کلید در حقیقت بخشی از کلیدهایی است که هر کاربر می تواند از آنها در 
هنگام کار استفاده کند و بخش دیگر نیز بر روی صفحه نمایش قرار دارند و می توان توسط مکان 

نما و کلیدهای روی آن استفاده کرد.
کلیدهایی که بر روی صفحه وجود دارند شامل کلیدهای زیر است که باتوجه به اینکه از قبل با 

بسیاری از آنها آشنا هستید به اختصار توضیح می دهیم.
Tune: تنظیم دستی گیرنده رادار، که در حقیقت تنظیم دستی کلایسترون انعکاسی است و با 
انجام کلیک روی گزینه مورد نظر روی صفحه نمایش می توان آن را در حالت خودکار قرار داد.

Gain : تنظیم مدار تقویت کننده ویدئو، با تنظیم این کلید می توان ضریب تقویت مدار تقویت 
کننده ویدئو را بالا برد و این کلید نیز به صورت یک گزینه و کلید روی صفحه نمایش وجود دارد.
Anti-Clutter Sea: حذف تداخل نویزهای بازتابش شده از امواج دریا در دریای طوفانی، با این 
کلید هم می توان مقداری از نویزهای موجود در PPI را نیز حذف کرد. این کلید نیز بر روی صفحه 

نمایش به صورت یک گزینه وجود دارد و می توان با کلید More آن را در حالت خودکار قرار داد.
ابرهای نزدیک  بارانی و  از هوای  بازتابش شده  نویزهای  Anti-Clutter Rain: حذف تداخل 
 More سطح زمین، این کلید نیز بر روی صفحه نمایش وجود دارد و می توان با استفاده از کلید

آن را در حالت خودکار قرار داد.
در سمت راست صفحه چند کلید وجود دارد که برای فعال یا غیر فعال کردن مدهای مختلف از 
آنها می توان استفاده کرد برای فعال کردن هر مد بایستی آن را به مدت 3 تا 5 ثانیه فشار داده و 

نگه دارید.این مدها عبارت اند از:
Radar : در این صفحه نمایش در حالت نرمال رادار قرار دارد و PPI و منوهای تنظیمات رادار 

در آن فعال هستند.
از امکانات آن  Chart: در این مد صفحه نمایش در حالت Chart Pilot قرار دارد و می توان 

کرد. استفاده 
Conning : در این مد صفحه نمایش در حالت Conning Pilot قرار دارد و صفحه نمایش نمایشگرهای 
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مختلفی را که توسط سنسورهای مربوطه به صفحه نمایش وصل شده اند را نمایش می دهد.
Event : با این کلید می توان منوهای Position Fix ،Print Screen را انتخاب یا آنها را حذف 

کرد.
Brill : برای تنظیم نور صفحه کلید و تنظیم نور بخش های مختلف می توان از این کلید استفاده 

کرد که در بخش تنظیمات Brilliance به آنها اشاره خواهد شد.
Vector: با این کلید می توان با بالا بردن زمان، طول بردار اهداف و شناورخودی را افزایش یا 

کاهش داد و نسبی یا حقیقی بودن آن را نیز تعیین کرد.
Range : تنظیم برد رادار با استفاده از کلیدهای بالا رو و پایین رو این کلید انجام پذیر است.

Video Off: با فشردن و نگه داشتن این کلید می توان به صورت لحظه ای اکوی اهداف را بر روی 
PPI حذف کرد.

Synthetic Off : با فشردن و نگه داشتن این کلید می توان به صورت لحظه ای کلیه نمادها و 
شکلک ها و خطوط روی PPI را به جز اکوی اهداف حذف کرد.

Off Center: با این کلید می توان مرکز را که همان ناو خودی است از مرکز PPI خارج نمود و 
 PPI مجدداً آن را به مرکز Center در هر نقطه ای که مکان نما وجود دارد قرار داد. و با فشردن کلید

برگردانید.
ACQUISITION TARGET( :ACQ TGT( با فشردن این کلید می توان اهداف را ردگیری 
کرد. ابتدا مکان نما را روی هدف موردنظر قرار داده سپس این کلید را فشار می دهیم. در این 
حالت با کلید More منویی در سمت راست صفحه نمایش باز می شود و می توان بر حسب نیاز 

یا به دلخواه یکی از منوها را انتخاب کرد.
Variable Range Marker( :VRM( با این کلید می توانید دو حلقه فاصله را فعال کرده و فاصله 
اهداف تا کشتی خودی و دیگر اهداف را محاسبه کنید. در ضمن این کلید بر روی صفحه نمایش 

نیز قابل استفاده است.
Electronic Bearing Lines( :EBL( با این کلید می توانید دو خط سمت الکترونیکی را فعال 
یا غیر فعال کنید و با آنها سمت اهداف مختلف را مشاهده نمایید. در ضمن این کلید روی صفحه 

نمایش نیز وجود دارد.
Acknowledging Alarm : ACK Alarm، با این کلید که در روی صفحه نمایش نیز وجود 
دارد کاربر می تواند هشدار ها را تأیید و صدای هشدار را قطع نماید و به این معناست که کاربر از 

وجود اشکال مربوطه اطلاع دارد.

مکان نما و کلیدهای آن:
در کنار توپی گرداننده مکان نما سه عدد کلید وجود دارد )شکل1(. هر عملی روی صفحه نمایش 
توسط حرکت مکان نما شروع می شود که مکان نما را روی یک متن، عدد، علامت و یا هر مکان 
دیگر مورد نظر روی PPI قرار داده و عمل مورد نظر را انجام می دهیم. حرکت بعدی برای انجام 
کار، همیشه فشار دادن یکی از کلیدها می باشد که اصطلاحاً به آن کلیک کردن می گوییم. مکان 
نما روی PPI به شکل به اضافه + و در بیرون آن به شکل دست یا به صورت نوك پیکان می باشد.

مکان نما دارای یک مکان استراحت است که اگر به مدت 30 ثانیه از آن استفاده 
نکنیم به آنجا می رود این محل بیرون PPI و در زیر گزینه ACQ TGT می باشد.

نکته
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در زیر به اختصار کارکرد آنها را شرح می دهیم:
دارای کارکرد  دارند  قرار  More که دو عدد در سمت راست و چپ  More keys  : کلیدهای 
یکسان بوده و منظور از دو عدد برای استفاده توسط کاربران راست دست و یا چپ دست می باشد. 
توسط مکان نما و یکی از این کلیدها کاربر می تواند بر روی بعضی از گزینه ها قرار گرفته و کلید را 
فشار داده و از منوی باز شده یکی را بر طبق نیاز انتخاب نماید و برای تأیید انتخاب خود بایستی 

از کلید بزرگ تر استفاده کند. بیشترین کاربرد این کلیدها در باز نمودن زیر منوها می باشد.
Do Key  : کلید DO پرکاربردترین کلید به همراه مکان نما می باشد. از این کلید می توان برای 
و  آیکون ها  بیشتر  کرد.  استفاده  دارند  وجود  نمایش  صفحه  روی  که  کلیدهایی  عملیات  تأیید 
کلید ها به این کلید واکنش نشان می دهند. به طور مثال برای افزایش مقدار Gain با مکان نما 
روی نوار مربوطه قرار گرفته و با فشار دادن کلید Do و حرکت مکان نما می توان مقدار ضریب 

بهره را افزایش داد.

ARPA چیست؟
در گذشته دستگاه های کمک ناوبری و رادارهای غیر خودکار فراوانی ساخته شدند اما هیچ کدام 
از آنها الزامات و شرایط مدنظر IMO را نداشتند تا اینکه سیستم ARPA ظهور کرد. این سیستم 
و در حقیقت  است  بلکه یک سیستم کمکی  نیست  رادار  آنچه که تصور می شود یک  برخلاف 
صنعت رایانه است که به کمک سیستم های راداری آمده است و بسیاری از مشکلات ناوبری در 
مواقع  در  مربوطه  اطلاعات  آنالیز کردن  و  آنها  پی در پی  مراقبت های  اهداف،  ردیابی  زمینه های 

ترافیک های سنگین را حل کرده است. 

ARPA اجزای سیستم
سامانه ARPA به سه بخش اصلی زیر تقسیم می شود )شکل2(:

الف( Basic Radar: در این بخش هرگونه اطلاعات تصویری بر روی صفحه PPI نمایش داده 
می شود. این بخش همان رادار است که می توان آن را به صورت مجزا نیز مورد استفاده قرار داد.

ب( Auto Track : این بخش شامل مراحلی جهت به دست آوردن اطلاعات مربوط به هدف و 
ذخیره آنها در حافظه رایانه سیستم است. حجم اطلاعات مربوط به اهداف بر روی صفحه رادار 

بستگی به ظرفیت حافظه رایانه دارد.
  past position این بخش شامل اطلاعات ترکیبی است که جزییات یک هدف نظیر :Synthetic )پ
,Vector, Trail,... و تمام علائمی را که کاربر و سیستم بر روی صفحه نمایش ترسیم می کند را نمایش 

می دهد.

ARPA شکل 2ـ اجزای سامانه

Basic Radar

 Auto Track

Synthetics

PPI

TX/RX
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تنظیمات رنگ و شفافیت:
برای این منظور می توان روی منوی Brill کلیک کرد 
تا زیر منوهای مربوطه باز شود و تنظیمات زیر را انجام 
داد )شکل3(. با انجام کلیک DO برروی نوار مربوط به 
هر کدام از آنها و حرکت مکان نما مقدار آنها را کم یا 

زیاد کرد:
Lamps: نور لامپ های زیر صفحه کلید را کم و زیاد می کند.
Data: نور گزینه های روی صفحه نمایش را تغییر می دهد.

Scale: نور اعداد اطراف PPI را تنظیم می کند.
Video: نور و شفافیت اهداف را کم و زیاد می کند.

Symbols: نور نمادها را تنظیم می کند.
Marker: نور خطوط و مارك ها را تغییر می دهد.

Map/Chart: نور نقشه و چارت را تنظیم می کند.
در ضمن می توان صفحه نمایش را در روز یا شب تغییر 
وضعیت داد و با انجام کلیک More روی گزینه  Day یا  

Night صفحه نمایش را در سه حالت مختلف زیر تغییر حالت داد. )شکل4(
1ـ BRIGTH روشن

2ـ NORMAL عادی
3ـ DARK تاریک

شکل3

شکل 4 

 Relative motion و True motion و حالات Course up-North up-Head up انتخاب مدهای
PPI را می توان در مدهای مختلف استفاده کرد که هر کدام در شرایط مخصوص و به دلخواه 

می باشد. کاربر 
Head up: این حالت که با قطع شدن سیگنال جایرو یا به انتخاب کاربر فعال می شود، شمال یا 
همان صفر در بالای صفحه نمایش قرار گرفته و راه ناو خودی نیز به سمت شمال می باشد و کلیه 

محاسبات نسبی است و حالت TM را نمی توان انتخاب کرد.
Course Up: در این حالت راه یگان خودی در بالای PPI قرار دارد و می توان حالات TM و 

RM که به ترتیب حالات حرکت واقعی و نسبی را نشان می دهند، انتخاب کرد.
North Up: در این حالت شمال حقیقی در بالای PPI قرار دارد و خط روبه رو راه یگان خودی 
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را نشان می دهد. در این حالت هم می توان دو وضعیت TM و RM را انتخاب کرد.
تفاوت حالات TM و RM در این است که وقتی حالت حرکت واقعی را انتخاب می کنیم یکان 
خودی نیز براساس سرعت وارد شده به آن به صورت دستی یا دریافت شده از سرعت سنج یکان بر 
روی PPI حرکت می کند و از کنار اهداف ثابت یا اهداف با سرعت کم عبور می کند، این حرکت تا 
75% صفحه نمایش ادامه پیدا می کند و سپس به طور خودکار Reset می شود و اگر کاربر بخواهد 

آن را به طور دستی Reset  کند کاربر بایستی روی گزینه TM Reset کلیک DO انجام دهد.
نحوه ردگیری اهداف: 

برای ردگیری اهداف می توان به دو روش عمل کرد، خودکار و دستی، در حالت خودکار بایستی 
 Set line 2 و یا Set line1 کلیک کرد و از منوی زیر )شکل5( دو حالت More با کلید PPI بر   روی
را انتخاب کرد و با قرار دادن مکان نما در لبه خط و کلیک DO و حرکت مکان نما آن را به دلخواه تا 

فاصله 20Nm تنظیم کرد.
را   ACQ TGT نما را روی هدف مورد نظر قرار داد و کلید  بایستی مکان  برای حالت دستی 
را   ACQ TGT گزینه  و   DO کلیک  و  نما  مکان  توسط  اینکه  یا  داد  فشار  کلید  روی صفحه 

رنگ(  )سبز  فعال  به حالت  نمایش  صفحه  روی 
کلیک  موردنظر  هدف  روی  سپس  و  درآورد 
با  می توانید  عمل  این  انجام  از  بعد  داد،  انجام 
قرار دادن مکان نما روی هدف موردنظر و انجام 
را   show Target Data گزینه   More کلیک 
انتخاب کنید تا اطلاعات هدف بعد از چند ثانیه 
در سمت راست صفحه نمایش نشان داده شود 
برای هدف علامت شناسایی  نیز    PPI روی  و 
داد.  تغییر  آن را  می توان  که  می گردد  مشخص 
را  هدف  دو  اطلاعات  هم زمان  می تواند  کاربر 
را  هدف  هشت  اطلاعات  اینکه  یا  نماید  رؤیت 

کند.      مشاهده  کشویی  به صورت 
                                                          

شکل5


