GARMIN.

FORCE" PRO

Podrecznik uzytkownika



© 2025 Garmin Ltd. lub jej oddziaty

Wszelkie prawa zastrzezone. Zgodnie z prawami autorskimi, kopiowanie niniejszego podrecznika uzytkownika w catosci lub czesciowo bez pisemnej zgody firmy Garmin jest
zabronione. Firma Garmin zastrzega sobie prawo do wprowadzenia zmian, ulepszen do produktow lub ich zawartosci niniejszego podrecznika uzytkownika bez koniecznosci

powiadamiania o tym jakiejkolwiek osoby lub organizacji. Odwiedz strone internetowa www.garmin.com, aby pobra¢ biezace aktualizacje i informacje uzupetniajace dotyczace
uzytkowania niniejszego produktu.

Garmin®, logo Garmin, ActiveCaptain® oraz Force® s znakami towarowymi firmy Garmin Ltd. lub jej oddziatow zarejestrowanych w Stanach Zjednoczonych i innych krajach.
Wykorzystywanie tych znakéw bez wyraznej zgody firmy Garmin jest zabronione.

Wi-Fi® jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy Wi-Fi Alliance Corporation.


http://www.garmin.com

Spis tresci

Utrzymywanie szybkosci...................... 17

Utrzymywanie pozycCji.....cccccceeeeeeeunnnenn. 17
Pierwsze KroKi..........cceveeveeeeereenennes 1 Utrzymywanie Kursu..............ccoooooovee 18
L . Zmienianie zachowania funkcji
Opuszczanie silnika z pozycji Heading Hold 18
POdNIESIONE]...c..eeeiiieiieieeee e 1 NBWIGACIA oo 18
Regulowanie zanurzenia silnika WstrzymywanlelwznaW|an|e """"""
trollingoOwego.........oooevveeiiieiee, 2 nawigacji 19
Podnoszenie silnika z pozyji SR s
OPUSZCZONE] ...eeeeeierieeeiieeeeiieeeeeireee e 3 JI;;zserywame podrozy wyznaczong 19
Mocowanie pasa bezpieczeristwa..... 4 - PO RURUURRRPRUR
gbsh:ga t| ........... |k ........................ 4 Cigg WSTECZNY.....eceeeeereeeeeeeerenennes 19
z:t;]ﬁrt\é)v\)//vsévg\;f acza siinika 5 Przetgczanie pomiedzy trybem do
Wskaznik stanu...........ccccccevieeieennne 7 L R 19
Ustawianie przesuniecia dziobu............. 7 Punkty trasy 19
Zmiana Sruby.........ocoooeveviieeeeeee, g 7 T nrmemmenmmmanmanmanmmmanmanane
y Tworzenie punktuU.........ccooeeevieeiiienea, 19
Pilot.....c. e, 9 Podrézowanie do punktu trasy............ 20
Ekran pilota.........cccooevviiiiiii 11 }(l;/gss)\lmetlame szczegotow punktow 20
Korzysta.nle.z ZMENU.oooiriinieeeaees 12 Edytowanie nazwy punktu trasy......... 20
Wigczanie i wytgczanie Sruby.............. 12 Usuwanie punktu 20
Regulowanie predkosci silnika PUNKEU.....ooiiiiiiieieeeeee
zaburtowego........ccccccveiieciieeiee 12 Trasy 20
Obstuaa Srubv = ezescione T TTASY e
opuszgczonymysilniISiem .................... 13 Podr6z wyznaczong trasq................... 21
Reczne sterowanie silnikiem \é\:jystmetla'me szczei[go’row trasy.......... ;1
ZabUurtOWYM ..o 13 ytowani€ Nazwy trasy............ocoeeeee.
Sterowanie za pomocq gesto'w .......... 13 Usuwanie trasy ...................................... 21
Uzywanie gestéw do sterowania...... 13
Regulowanie utrzymywania kursu za Slady...co.ceeeeiee e, 21
POMOCE geStOW .....c.ocvvveveeeeeeeen, 13 Zapisywanie aktywnego $ladu............. 22
Regulowanie utrzymywanej pozycji za Czyszczenie aktywnego $ladu............. 22
poOMOCy gestOW.......ccceeevviecniiee, 14 Nawigacja do poczatku aktywnego
Montaz baterii w pilocie zdalnego SladU ..o 22
sterowania........cocceeeeeeiieieeeeeee 14 Podrézowanie zapisanym sladem....... 22
Przypiecie urzadzenia do smyczy........ 14 Wyswietlanie szczego6tow zapisanego
Kalibrowanie pilota zdalnego SladU ..o 22
sterowania........cccocceeeeeciieeeeiie e 14 Edytowanie nazwy zapisanego Sladu.. 22
Parowanie pilota..........ccccceeieeiiieeneas 15 Usuwanie zapisanego sSladu................. 23
Parowanie dodatkowego pilota L.
zdalnego sterowania......................... 15 Ustawienia.......cccccoeevieiieiincieninnnennnnne 23
. Ustawienia silnika zaburtowego.......... 23
AUtOleOt ........................................ 16 Ustaw|en|a S|eC| bezprzewodOWeJ 24
Kalibracja kompasu silnika Ustawienia zarzgdzania
zaburtowego.........ccccveeieeiiee 16 akumulatorem..........cccccoeeieeeiieeenn.. 24
Odbieranie sygnatu GPS....................... 17 Ustawienia pilota zdalnego
Dostosowywanie reakcji autopilota..... 17 sterowania........cccceeveeiieniinicneeee, 24

Spis tresci



Ustawienia podswietlenia................. 24

Laczenie z urzadzeniem mobilnym
przy uzyciu aplikaciji

ActiveCaptain........ccccceeueereuerennnnnnn. 25
Laczenie z ploterem
NaAWIgacyjnyM.......ccceeeveeeerennnennnnns 25
Podtaczanie do zegarka Garmin..... 26
Aktualizacje oprogramowania......... 26
Aktualizacja oprogramowania przy
uzyciu aplikacji ActiveCaptain.............. 27
Pedal........cccoiiieiiiiiiiriccirrins 28
Instalowanie baterii...........ccceeeeeienne. 30
Parowanie pedatu..........c.c.cccoeeeiiinni. 30
Wskaznik stanU..........cccceeevvveecieennieenne. 31
Wytgczanie przyciskéw autopilota na
pedale NOZNYM.........ccoeeeeveeeiieeieee. 31

Wymagania i czestotliwosé

konserwacji.....ccceeeeveeeeeereeneceeeennnnnns 32
Sprawdzanie i czyszczenie zaciskow
zasilania........ccocoeeeieeeieeeeee e, 33
Smarowanie zawiasow i tulei............... 34
Czyszczenie i smarowanie mechanizmu
zatrzaskowego........cccocceeveeeieesieenieee. 34
Sprawdzanie i wymiana szyn
MOoNtazowycCh........cccceoveeeiieeieceeee. 36
Sprawdzanie i wymiana zderzaka
UChWYtU ..o 37
Serwisowanie anod............ccceeevveennennns 37

Serwisowanie anody Sruby............... 38

Serwisowanie anody stozka

dziobowego.......ccceeeeeiiiiieiiieee 38
Wymiana linki zwalniajacej................... 39
Naprawa zarySowan...........cccceeuveeunnee. 39

Dane techniczne.............ccccceeeeeeeeene 40

Silnik trollingoOwy .......ccooeoiiieiii. 40
Wymiary w pozycji podniesione...... 41
Wymiary w pozycji opuszczonej...... 41
Informacje o mocy silnika i poborze
Pradu....ccceeeccicceeeeeee e 42

Pilot zdalnego sterowania.................... 44

Spis tresci



Pierwsze kroki
- AoOSTRzEzZeNe

Nalezy zapozna¢ sie z zamieszczonym w opakowaniu produktu przewodnikiem Wazne informacje dotyczace
bezpieczenstwa i produktu zawierajgcym ostrzezenia i wiele istotnych wskazowek.

Silnik nie moze by¢ wigczony, gdy sruba napedowa jest wyjeta z wody. Kontakt z obracajgcg sie srubg moze
spowodowac¢ powazne obrazenia.

Silnika nie wolno uzywac¢ w miejscach, w ktérych moze doj$é do kontaktu operatora lub innych osob
znajdujacych sie w wodzie ze srubg napedowa, poniewaz moze to doprowadzi¢ do powaznych obrazen.

Uzytkownik jest odpowiedzialny za bezpieczne i roztropne sterowanie swoim statkiem. Funkcje autopilota
silnika zaburtowego wspomagaja sterowanie todzig. Nie zwalniajg one uzytkownika z obowigzku bezpiecznego
sterowania swojg fodzig. Nalezy unika¢ zagrozen nawigacyjnych i nigdy nie zostawia¢ elementéw sterujgcych
silnika bez nadzoru.

Obstugi funkcji autopilota najlepiej nauczy¢ sie na spokojnych, bezpiecznych i otwartych wodach.

Nalezy zachowac ostroznos$¢ podczas korzystania z silnika zaburtowego w poblizu zagrozen w wodzie, to jest
w poblizu drzew, skat, dokdw, pali i innych todzi.

Aby unikngé powaznych obrazen lub $mierci, przed przystgpieniem do obstugi lub pracy ze $rubg, silnikiem
napedzajgcym srube, potgczeniami elektrycznymi lub obudowami elektroniki nalezy zawsze odtgczyé¢ silnik od
akumulatora.

/\ PRZESTROGA

Podczas uzywania silnika trollingowego nalezy zawsze trzymaé pilota zdalnego sterowania przy sobie. Jesli

praca silnika trollingowego wymaga zmiany lub zatrzymania w dowolnym momencie, mozna nacisngc¢ przycisk
< na pilocie, nacisna¢ pedat nozny lub nacisnaé przycisk (") na uchwycie, aby zatrzyma¢ srube.

Podczas korzystania z funkcji autopilota nalezy by¢ przygotowanym na nagte zatrzymanie, przyspieszenie

i zwroty.

Podczas przechowywania i uruchamiania silnika nalezy zachowac ostroznosc¢ z uwagi na ryzyko zakleszczenia
lub przytrzasnigcia przez ruchome czesci, co moze spowodowac obrazenia ciata.

Podczas podnoszenia lub opuszczania silnika nalezy stabilnie stang¢ i uwazac na sliskie powierzchnie wokét
niego. Utrata réwnowagi podczas podnoszenia lub opuszczania silnika moze prowadzi¢ do obrazen.

Nalezy zawsze zabezpieczy¢ pas bezpieczenstwa po podniesieniu silnika trollingowego, aby zapobiec
nieoczekiwanemu opuszczeniu silnika. Nieoczekiwane opuszczenie silnika moze doprowadzi¢ do obrazen ciata
i uszkodzenia zaréwno todzi, jak i silnika trollingowego.

Opuszczanie silnika z pozycji podniesionej

/\ PRZESTROGA

Podczas podnoszenia lub opuszczania silnika nalezy stabilnie stang¢ i uwazac na $liskie powierzchnie wokét
niego. Utrata réwnowagi podczas podnoszenia lub opuszczania silnika moze prowadzi¢ do obrazen.

Podczas przechowywania i uruchamiania silnika nalezy zachowac ostroznosc¢ z uwagi na ryzyko zakleszczenia
lub przytrzasniecia przez ruchome czesci, co moze spowodowac obrazenia ciata.

1 Odepnij pas bezpieczenstwa.

2 Aby zwolni¢ zatrzask, ciggnij linke zwalniajgcg do tytu, az sie zatrzyma i trzymaj jg mocno w tej pozyciji.

3 Przy uzyciu linki podnies silnik i pochyl go do przodu, a nastepnie opus¢.

4 W razie potrzeby docisnij ramie uchwytu, aby zablokowac silnik w pozycji opuszczone;.
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Regulowanie zanurzenia silnika trollingowego
1 Opusé silnik i zatrzymaj go w potowie dystansu do pozycji opuszczonej.
2 Przesun pierscien blokujgcy @ w dét, tak aby odblokowac kotnierz regulacji gtebokosci.

3 Poluzuj kotnierz (2), aby odblokowaé wat.

UWAGA: Podczas luzowania kotnierza nalezy by¢ przygotowanym na zeslizgniecie sie silnika.

Zmniejsz lub zwieksz zanurzenie silnika trollingowego.

Dokre¢ kotnierz przy podstawie obudowy uktadu sterowania.

Przesun pierscien blokujacy na kotnierz regulacji gtebokosci, aby go zablokowaé.

Wybierz czynnosé:
Jesli opuszczasz silnik trollingowy, opus¢ go catkowicie i sprawdz jego zanurzenie.
Jesli podnosisz silnik trollingowy, ustaw go w pozycji podniesionej i upewnij sie, ze znajduje sie on na
metalowych szynach w poblizu krawedzi dziobu (Podnoszenie silnika z pozycji opuszczonej, strona 3).

8 W razie potrzeby powtérz te czynnosé, aby poprawnie ustawi¢ gtebokos¢ zanurzenia silnika zaréwno
W pozycji opuszczonej, jak i podniesionej.

N o a b~
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Podnoszenie silnika z pozycji opuszczonej

/\ PRZESTROGA
Podczas podnoszenia lub opuszczania silnika nalezy stabilnie stang¢ i uwazac na $liskie powierzchnie wokét
niego. Utrata réwnowagi podczas podnoszenia lub opuszczania silnika moze prowadzi¢ do obrazen.
Podczas przechowywania i uruchamiania silnika nalezy zachowac ostroznosc¢ z uwagi na ryzyko zakleszczenia
lub przytrzasniecia przez ruchome czesci, co moze spowodowac obrazenia ciata.
Nalezy zawsze zabezpieczy¢ pas bezpieczenstwa po podniesieniu silnika trollingowego, aby zapobiec
nieoczekiwanemu opuszczeniu silnika. Nieoczekiwane opuszczenie silnika moze doprowadzi¢ do obrazen ciata
i uszkodzenia zaréwno todzi, jak i silnika trollingowego.

NOTYFIKACJA

Zanim podniesiesz silnik napedowy, musisz poczekagé, az przestanie sie obracac. Jesli podczas podnoszenia
silnik bedzie sie obracat, moze uszkodzi¢ uktad sterowania.

1 Trzymajac uchwyt prostopadle do linki zwalniajacej, pociggnij za linke, aby zwolni¢ zatrzask i podnies¢ silnik
Z pozycji opuszczonej.
NOTYFIKACJA

Aby unikng¢ nadmiernego zuzycia, ktére moze spowodowac uszkodzenie linki, zawsze trzymaj uchwyt
prostopadle do linki podczas jej ciggniecia.

2 W razie potrzeby wyreguluj gtebokos¢ silnika, tak aby znajdowat sie na szynach () na podstawie
montazowej (Regulowanie zanurzenia silnika trollingowego, strona 2).

NOTYFIKACJA
Upewnij sig, ze silnik jest stabilnie utozony na szynach w pozycji podniesionej. Jesli zanurzenie silnika jest zbyt
ptytkie, moze on naciska¢ na sprezyne gazowa. Jesli zanurzenie silnika jest zbyt gtebokie, moze on zwisac¢ na
koncu podstawy montazowej. Podniesienie silnika bez umiejscowienia go na szynach powoduje uszkodzenie
silnika.

GA RYINIEEN]
3 W razie potrzeby przycisnij jg do uchwytu, aby zablokowa¢ obudowe uktadu sterowania w pozycji

podniesione;j.
4 Zamocuj pas bezpieczenstwa (Mocowanie pasa bezpieczeristwa, strona 4).
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Mocowanie pasa bezpieczenstwa

/\ PRZESTROGA
Nalezy zawsze zabezpieczy¢ pas bezpieczenstwa po podniesieniu silnika trollingowego, aby zapobiec
nieoczekiwanemu opuszczeniu silnika. Nieoczekiwane opuszczenie silnika moze doprowadzi¢ do obrazen ciata
i uszkodzenia zaréwno todzi, jak i silnika trollingowego.

Pas bezpieczenstwa stuzy do mocowania silnika do podstawy w pozycji podniesionej i uniemozliwia jego
przypadkowe opuszczenie.

1 Z silnikiem w pozycji podniesionej poprowadz dtuzszy koniec pasa (1) nad gérna czescig silnika.

2 Przetdz koniec pasa przez sprzaczke (2) na drugim koricu pasa.
3 Ciagnij pas przez sprzaczke do momentu, az mocno unieruchomisz silnik w uchwycie.
4 Odciagnij koniec pasa od sprzaczki, pociggnij go w dét i przymocuj do drugiej strony pasa.

Obstuga

Za pomocg dotgczonego pilota zdalnego sterowania mozesz obstugiwaé wszystkie funkcje silnika
trollingowego (Pilot, strona 9).

Oprocz pilota zdalnego sterowania mozesz sterowac niektérymi funkcjami silnika trollingowego Force Pro za
pomocg dowolnego z ponizszych urzadzen:

pedat (Pedat, strona 28);

urzadzenia mobilnego z zainstalowang aplikacja ActiveCaptain® (tgczenie z urzadzeniem mobilnym przy
uZyciu aplikacji ActiveCaptain, strona 25);

kompatybilnego plotera nawigacyjnego Garmin® (gczenie z ploterem nawigacyjnym, strona 25);
kompatybilnego zegarka Garmin (Podtaczanie do zegarka Garmin, strona 26).

Szczegdtowe informacje na temat sterowania silnikiem trollingowym za pomocg zegarka lub plotera
nawigacyjnego mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika konkretnego urzadzenia.
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Panel wyswietlacza silnika zaburtowego

/\ PRZESTROGA

Podczas pracy silnika trzymaj duze, metalowe przedmioty, takie jak skrzynka z narzedziami, z dala od panelu
wyswietlacza. Duze, metalowe przedmioty moga zaktécaé dziatanie kompasu magnetycznego, wptywajac na
dziatanie wbudowanego autopilota i potencjalnie prowadzac do obrazen ciata lub uszkodzenia mienia.

Panel wyswietlacza na uchwycie silnika zaburtowego umozliwia szybkie wyswietlanie waznych informaciji.

UWAGA: Podswietlenie panelu wyswietlacza reaguje na swiatto otoczenia i przyciemnia sie automatycznie
W nocy.
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Predkos¢

Stan akumulatora

silnika trollingowego

0:3‘;
Stan sygnatu GPS

—
<

Stan silnika

O

Zasilanie

-

»
Stan sruby

4

a

Stan utrzymywania
kursu

&

Stan blokady
kotwicy

Zielony: predkos¢ ciggu do przodu.

Czerwony: predkos¢ ciggu wstecznego.

Liczba paskéw przedstawia predkosé sruby napedowej lub tempomatu (Regulowanie
predkosci silnika zaburtowego, strona 12).

UWAGA: Przy ciggu wstecznym silnik pracuje gtosniej, wytwarza mniejszy ciag i jest
mniej wydajny niz podczas pracy z ciggiem do przodu.

Zielony: poziom napiecia akumulatora silnika jest prawidtowy.

Z6ity: poziom napiecia akumulatora silnika jest $redni.

Czerwony: poziom napiecia akumulatora silnika jest niski.

Migajacy czerwony: poziom napigecia akumulatora silnika jest krytycznie niski.

UWAGA: Wskazniki poziomu natadowania akumulatora sg zoptymalizowane pod katem

akumulatoréw kwasowo-otowiowych i moga by¢ niedoktadne w przypadku uzycia
innych rodzajéw akumulatoréw, takich jak akumulatory litowo-jonowe.

Zielony: silnik ma dobry sygnat GPS.
Z6tty: silnik ma staby sygnat GPS.
Czerwony: silnik nie ma sygnatu GPS.

Zielony: silnik dziata normalnie.

Czerwony ($wieci $wiattem ciggtym): trwa uruchamianie oprogramowania silnika.
Czerwony (miga): wystapit btad systemu.

Niebieski: silnik jest w trybie parowania.

Z6tty: silnik jest w trybie odzyskiwania (podczas aktualizacji oprogramowania lub
procedur odzyskiwania).

Nacisnij, aby wigczy¢ lub wytgczyc silnik.

UWAGA: Domyslnie silnik wigcza sie automatycznie po wigczeniu zasilania. Nie trzeba
naciskac tego przycisku, aby go wtgczy¢. Mozna to zmieni¢ w ustawieniach (Ustawienia
silnika zaburtowego, strona 23).

Silnik zaburtowy wytgcza sie automatycznie, gdy pozostaje podniesiony przez dwie
godziny.

Gdy sruba obraca sig, nacisnij stop, aby jg zatrzymac.
Nacisnij trzykrotnie, aby przejs¢ w tryb parowania.

Swieci, gdy $ruba jest aktywna (Wtgczanie i wytaczanie sruby, strona 12).

Swieci, gdy funkcja utrzymywania kursu jest aktywna (Utrzymywanie kursu, strona 18).

Swieci, gdy blokada kotwicy jest aktywna (Utrzymywanie pozycji, strona 17).
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Wskaznik stanu
Dioda LED £ informuije o stanie silnika.

Zielony Normalne dziatanie
Czerwony S'vyieci: uruchamianie systemu
Miga: btad systemu
Niebieski Tryb parowania
26ty Tryb odzyskiwania (do aktualizacji i odzyskiwania oprogramowania)

Ustawianie przesuniecia dziobu

W zaleznosci od kata montazu silnik zaburtowy moze nie by¢ wyréwnany z linig Srodkowa todzi. Aby uzyskac
najlepsze wyniki, dostosuj przesuniecie dziobu.

1 Przy uzyciu pilota zdalnego sterowania dostosuj kat silnika zaburtowego (1), tak aby byt wyréwnany z linig

$rodkowa todzi (@) i skierowany do przodu.

a b WN

Q

Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno —F Settings > Trolling Motor > Calibrate > Bow Offset.
Nacisnij { lub ), aby dostosowa¢ przesuniecie dziobu.

Nacisnij ~-, aby ustawic przesuniecie dziobu.

W razie potrzeby powtérz te procedure.

Pierwsze kroki




Zmiana Sruby

Aby unikng¢ powaznych obrazen lub $mierci, przed przystgpieniem do obstugi lub serwisowania $ruby nalezy
zawsze odtgczy¢ silnik od akumulatora.

Do silnika trollingowego Force Pro dotgczono wysokowydajng srube oraz srube zapobiegajgca wkrecaniu roslin
podwodnych. Podczas zmiany $ruby wykonuj nastepujgce czynnosci.

1 Uzywajac klucza o $rednicy °/4¢ cala (15 mm), odkre¢ nakretke mocujgcy Srube.

Zdejmij srube i odtdz podktadki zabezpieczajace, ptaskie podktadki oraz anode protektorowa.
Upewnij sig, ze sworzen w wale silnika sruby jest poprawnie umieszczony, a w razie potrzeby wymien go.
Zamontuj nowa Srube.

Umiesc¢ anode, ptaska podktadke, podktadke zabezpieczajgcy i nakretke w wale silnika napedzajgcego
Srube.

6 Uzywajac klucza o $rednicy /44 cala (15 mm), dokre¢ nakretke z momentem 16,27 Nm (12 Ib ft), aby
zamocowac $rube napedowa.

a b WN
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Pilot



Przycisk Opis

@ d) Przytrzymaj, aby wtaczy¢ lub wytaczyé pilota zdalnego sterowania.

Nacisnij, aby wigczyé tempomat z biezgcg predkoscig nad dnem (PND) (Utrzymywanie szybkosci,

‘@ strona 17).

Nacisnij ponownie, aby wytgczy¢ tempomat i powrocic¢ do recznego sterowania predkoscia.

_.9 Nacisnij dwukrotnie, aby wtgczy¢ srube i ustawic jej petng predkosc.
= Nacisnij ponownie, aby powréci¢ do poprzedniej predkosci i stanu Sruby.

(@) Nacisnij w celu recznego sterowania (Reczne sterowanie silnikiem zaburtowym, strona 13).
> Przytrzymaij, aby sterowac za pomocg gestow (UZywanie gestéw do sterowania, strona 13).

- Nacisnij jeden raz, aby wtgczy¢ lub wytgczy¢ srube (Wiaczanie i wytaczanie sruby, strona 12).
—9 Nacisnij dwa razy, aby wytgczy¢ funkcje autopilota (jesli wtgczono), zatrzymac srube i przetaczac sie
miedzy ciggiem do przodu i wstecznym (Cigg wsteczny, strona 19).

Nacisnij, aby porusza¢ sie po menu (Korzystanie z menu, strona 12).

W menu nacisnij ) aby wybrac¢ pozycje menu, lub nacisnij ( aby wréci¢ do poprzedniego menu bez
zapisywania.

W przypadku blokady kotwicy nacisnij, aby przesuna¢ blokade kotwicy do przodu, do tytu, w lewo lub
w prawo o 1,5 m (5 ft).

W trybie utrzymywania kursu lub sterowania recznego naciskaj ( i ) aby wykona¢ skret w krokach
co jeden stopien, lub przytrzymaj, aby wykona¢ skret w krokach co pie¢ stopni.

Naciskaj 4 i ~w, aby stopniowo zmienia¢ predkos¢, lub przytrzymaj, aby zmienia¢ predkosc¢
w sposob ciagty.

Gdy predkosc¢ jest ustawiona na zero, naciénij ~, aby przetgczy¢ sie na cigg wsteczny (Cigg
wsteczny, strona 19).

Nacisnij, aby wtaczyé utrzymywanie kursu. Funkcja utrzymywania kursu wykorzystuje silnik trollin-
gowy do utrzymania biezgcego kursu (Utrzymywanie kursu, strona 18).

Nacis$nij ponownie, aby wytgczy¢ funkcje utrzymywania kursu, zatrzymacé srube i wznowié stero-
wanie reczne.

Przytrzymaj, aby ustawic utrzymywanie kursu poprzez skierowanie pilota w odpowiednim kierunku
(Regulowanie utrzymywania kursu za pomoca gestéw, strona 13).

| g

Nacisnij, aby wtgczyé blokade kotwicy. Blokada kotwicy wykorzystuje silnik zaburtowy do utrzymy-
wania pozycji (Utrzymywanie pozycji, strona 17).

Nacisnij ponownie, aby wytaczy¢ blokade kotwicy i powrdci¢ do poprzedniego trybu sterowania.
Przytrzymaj, aby przesunac¢ pozycje blokady kotwicy poprzez wskazanie jej pilotem zdalnego stero-
wania (Regulowanie utrzymywanej pozycji za pomoca gestéw, strona 14).

Go

— Nacisnij, aby otworzy¢ menu.

— Nacisnij, aby zamkng¢ menu.

& Przytrzymaj, aby oznaczy¢ punkt trasy.

1do4  Naci$nij, aby otworzyé skrét do plotera nawigacyjnego Garmin przypisanego do przycisku .

1 Wymaga potaczenia ze zgodnym ploterem nawigacyjnym Garmin. Wiecej informacji zawiera podrecznik uzytkownika plotera nawigacyjnego.
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Ekran pilota
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Pokazuje stan pracy silnika trollingowego.
Na przyktad w trybie sterowania recznego wyswietlany jest symbol Manual, a gdy jest wtgczona funkcja
utrzymywania kursu, wyswietla sie Heading Hold i ustawiony kurs w stopniach.

Pokazuje stan akumulatora silnika trollingowego.

Zielony: poziom napiecia akumulatora silnika jest prawidtowy.

Z6tty: poziom napiecia akumulatora silnika jest $redni.

Czerwony: poziom napiecia akumulatora silnika jest niski.

Migajacy czerwony: poziom napiecia akumulatora silnika jest krytycznie niski.

UWAGA: Domyslinie wskaznik poziomu natadowania akumulatora jest zoptymalizowany pod katem
akumulatoréw kwasowo-otowiowych (Ustawienia zarzagdzania akumulatorem, strona 24).

PORADA: Mozesz zmieni¢ wyglad stanu akumulatora silnika trollingowego, tak aby przedstawiat

napiecie wyrazone liczbowo zamiast ikony (Ustawienia silnika zaburtowego, strona 23).
I

Poziom natadowania baterii pilota mozesz sprawdzi¢, naciskajgc mmmm.

Wyswietla stan sruby.

Biata i obracajaca sie: sSruba wykonuje cigg do przodu.

Czerwona i obracajgca sie: $ruba wykonuje cigg wsteczny.?

Nie obracajaca sie: $ruba jest wigczona, a jej predkos¢ jest ustawiona na zero.
Brak ikony: sruba jest wytaczona.

Pokazuje moc sygnatu GPS silnika zaburtowego.

Wyswietla poziom predkosci sruby (Regulowanie predkosci silnika zaburtowego, strona 12).
Gdy $ruba aktywnie wykonuje cigg wsteczny, poziom predkosci jest wy$wietlany na czerwono.?

UWAGA: Predkos¢ sruby nie jest wyswietlana, gdy silnik wykorzystuje tempomat.

Wyswietla zmierzong predkosé nad dnem (PND).

2 Przy ciggu wstecznym silnik pracuje gtosniej, wytwarza mniejszy cigg i jest mniej wydajny niz podczas pracy z ciggiem do przodu.

Pilot
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Korzystanie z menu

Menu w pilocie zdalnego sterowania mozna obstugiwa¢ za pomocg przyciskédw menu i przyciskéw strzatek.
Nacisnij —] aby otworzy¢ menu.
Aby przechodzi¢ miedzy réznymi elementami menu, naciskaj ~ i ..
Aby wybraé pozycje menu, nacisnij ).
Aby wrécié do poprzedniej pozycji menu, nacisnij {.
Aby wyj$¢ z menu, nacisnij = ub naciskaj 4, az zostanie wyswietlony ekran gtéwny.

Wiaczanie i wylgczanie Sruby

Silnika nie wolno uzywaé w miejscach, w ktérych moze dojs¢ do kontaktu operatora lub innych oséb
znajdujacych sie w wodzie ze srubg napedowg, poniewaz moze to doprowadzi¢ do powaznych obrazen.
Silnik nie moze by¢ wtaczony, gdy sruba napedowa jest wyjeta z wody. Kontakt z obracajaca sie srubg moze
spowodowaé powazne obrazenia.

1 W razie potrzeby opus¢ silnik trollingowy (Opuszczanie silnika z pozycji podniesionej, strona 1).
UWAGA: Nie mozna wtaczy¢ sruby, gdy silnik zaburtowy jest podniesiony.

2 Na pilocie zdalnego sterowania nacisnij < aby wiaczy¢ Srube.

3 Ponownie nacisnij < aby wytaczy¢ srube.

Regulowanie predkosci silnika zaburtowego
Na pilocie zdalnego sterowania nacisnij a lub -, aby zwiekszy¢ lub zmniejszy¢ predkosc.

W trybie recznym predkos¢ sruby wyswietlana w polu PROP na ekranie pilota zdalnego sterowania
odpowiednio wzrasta lub maleje.

W trybie tempomatu biezgca predkos¢ docelowa jest wyswietlana na ekranie pilota silnika trollingowego
i odpowiednio wzrasta lub maleje.

UWAGA: W trybie recznym zwiekszanie lub zmniejszanie predkosci za pomocg pilota zdalnego sterowania nie
powoduje automatycznego wigczenia sruby. Trzeba nacisngé przycisk < na pilocie zdalnego sterowania, aby
wigczy¢ srube.
Przetaczanie petnej predkosci
1 Na pilocie zdalnego sterowania dwukrotnie nacisnij =>.
Predkos¢ sruby silnika zaburtowego szybko wzrosnie do petnej predkosci.
2 Nacisnij =) aby przywroci¢ poprzednig predkosé sruby.
PORADA: Przy petnej predkosci mozesz nacisnaé - na pilocie zdalnego sterowania, aby powoli zmniejszac
predkos$¢ obrotowa sruby.
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Obstuga sruby z czesciowo opuszczonym silnikiem

W okreslonych sytuacjach, na przyktad przy przeptywaniu przez wodorosty lub nad przeszkodami podwodnymi,

silnik zaburtowy moze by¢ uzywany w pozycji czesciowo opuszczonej.

1 Gdy silnik zaburtowy znajduje sie w pozycji opuszczonej, pociagnij linke zwalniajgcg do goéry, aby zwolnié
zatrzask i trzymaj jg mocno w tej pozyciji.

2 Pociagnij linke do gory i do tytu, aby powoli podnies¢ silnik, az znajdzie sie w pozycji umozliwiajgcej
przeptyniecie nad wodorostami lub przeszkoda.
Sruba przestanie sie obracag, a silnik obréci sie na bok.

3 Zapomoca pilota zdalnego sterowania lub pedatu wigcz srube i steruj silnikiem w razie potrzeby.

UWAGA: Jesli silnik zostanie podniesiony powyzej potowy, $ruba automatycznie zatrzyma sie w celu
zapewnienia bezpieczenstwa, ale silnik nie obrdci sie na bok.

4 Po minieciu przeszkody powoli opus¢ silnik lub go podnies.
Po zakonczeniu uzywania czesciowo opuszczonego silnika moze byé konieczne jego reczne obrécenie na jedng
strone, zanim zostanie podniesiony, tak aby silnik opart sie prawidtowo na szynach montazowych.

Reczne sterowanie silnikiem zaburtowym

W trybie recznym mozna regulowa¢ kierunek i predkos¢ silnika zaburtowego zgodnie z potrzebami.
UWAGA: Po wigczeniu silnika zaburtowego jest on ustawiany domysinie w tryb reczny.
1 W razie potrzeby nacisnij 03
2 Naciskaj ( i ), aby sterowac.
PORADA: Mozesz réwniez sterowac za pomocg gestow (Uzywanie gestéw do sterowania, strona 13).

Sterowanie za pomocg gestow

Skieruj lub przesun pilota w celu zdalnej interakcji z silnikiem zaburtowym. Przed uzyciem sterowania gestami
skalibruj kompas w silniku zaburtowym (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego, strona 16) oraz kompas
w pilocie (Kalibrowanie pilota zdalnego sterowania, strona 14).

Uzywanie gestow do sterowania

Silnikiem mozna sterowac, kierujac pilota zdalnego sterowania w odpowiednig strone.

1 W razie potrzeby wigcz srube (Wtaczanie i wytgczanie sruby, strona 12).

2 Przytrzymaj @

3 Przytrzymujac @, przesun pilota w lewo lub w prawo, aby zmieni¢ kurs na lewg lub prawa burte.
4 Zwolnij @, aby zatrzymac sterowanie.

Regulowanie utrzymywania kursu za pomoca gestow

Za pomocg pilota zdalnego sterowania mozna ustawi¢ czas utrzymywania kursu (Utrzymywanie kursu,
strona 18).

W razie potrzeby wtgcz srube (Wtaczanie i wytgczanie sruby, strona 12).
2 Przytrzymaj :

3 Skieruj pilota w strone, w ktérg chcesz zmienic kurs.

4 Zwolnij 4 aby ustawi¢ kurs.

-
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Regulowanie utrzymywanej pozycji za pomoca gestow
Mozna przesunac pilota zdalnego sterowania, aby dostosowac pozycje todzi podczas korzystania z funkciji
blokady kotwicy (Utrzymywanie pozycji, strona 17).
1 Przytrzymaj :i;
2 Skieruj pilota zdalnego sterowania w kierunku, w ktérym chcesz przesung¢ pozycje.
Potozenie zmienia sie o 1,5 m (5 stop) we wskazywanym kierunku.
3 zwolnij .
4 Powtarzaj te procedure, az znajdziesz sie w wybranej pozyciji.

Montaz baterii w pilocie zdalnego sterowania

Pilot dziata na dwie baterie typu AA (do nabycia osobno). W celu uzyskania optymalnej wydajnosci nalezy
uzywac baterii litowych.

1 Obroc sptaszczone kotko w lewo i pociagnij, aby zdjg¢ pokrywke.
2 Wito6z dwie baterie typu AA zgodnie z oznaczeniem biegundw.
3 Zatéz pokrywke baterii i obro¢ sptaszczone kotko w prawo.

Przypiecie urzadzenia do smyczy

1 Zaczynajac od tylnej czesci pilota, wsur petelke smyczy (1) przez szczeline.

2 Przetéz drugi koniec smyczy (@) przez petelke i mocno zaciagnij.
3 Jesli jest to konieczne, zatéz smycz na szyje lub nadgarstek w celu uwigzania go podczas korzystania.

Kalibrowanie pilota zdalnego sterowania

NOTYFIKACJA
Kalibracje kompasu nalezy przeprowadzi¢ na wolnym powietrzu. Aby zwiekszy¢ doktadnosc¢ kierunkow, nie
nalezy stawac w poblizu obiektdw wptywajgcych na pola magnetyczne, np. pojazdow, budynkdw czy linii
wysokiego napiecia.

Aby korzystac z funkcji sterowania za pomocg gestow, nalezy skalibrowa¢ kompas w pilocie zdalnego
sterowania. Jesli po kalibracji funkcja sterowania za pomoca gestéw nie dziata poprawnie, mozna powtoérzyé
ten proces, gdy zajdzie taka potrzeba.

1 Wybierz kolejno == > Settings > Remote Control > Calibrate.
2 Wybierz Start i wykonaj instrukcje wyswietlane na ekranie.
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Parowanie pilota
Pilot jest fabrycznie sparowany z silnikiem trollingowym. Wykonaj nastepujgce czynnosci, aby ponownie go

sparowac.
1 Wigcz silnik trollingowy.
2 Aby uruchomié tryb parowania, nacisnij trzykrotnie (\) na silniku trollingowym.
Podczas wyszukiwania potgczenia dioda LED stanu 2 na silniku trollingowym bedzie $wieci¢ na niebiesko.
3 Umiesc¢ pilota w odlegtosci nie wiekszej niz 1 m (3 stopy) od silnika trollingowego.
4 Wiacz pilota zdalnego sterowania.
5 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno === > Settings > Remote Control > Pairing > Pair > Start.

Po kilku sekundach na pilocie pojawi sie komunikat Pairing Complete.

Parowanie dodatkowego pilota zdalnego sterowania
Do silnika trollingowego mozna podtgczy¢ maksymalnie dwa piloty zdalnego sterowania.
Aby sparowac drugi pilot, musisz wykonac¢ nastepujgce czynnosci za pomocg pierwszego podtgczonego pilota.

1
2

Wiacz silnik trollingowy.
Na pilocie sparowanym z silnikiem wybierz kolejno —_— Settings > Remote Control > Pairing > Add

Additional Remote.

Umies$¢ dodatkowego pilota zdalnego sterowania w odlegtosci nie wigkszej niz 1 m (3 stopy) od panelu
wyswietlacza silnika zaburtowego.

Wigcz dodatkowego pilota zdalnego sterowania.

Na dodatkowym pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno — Settings > Remote Control > Pairing >
Pair > Start.

Na pierwszym pilocie zostanie wyswietlona informacja Device Found. Po kilku sekundach na drugim pilocie

pojawi sie komunikat Pairing Complete.

Pilot
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Autopilot
~ AoOsTRzEzeNE

Uzytkownik jest odpowiedzialny za bezpieczne i roztropne sterowanie swoim statkiem. Funkcje autopilota
silnika zaburtowego wspomagajg sterowanie todzig. Nie zwalniajg one uzytkownika z obowigzku bezpiecznego
sterowania swojg todzig. Nalezy unika¢ zagrozen nawigacyjnych i nigdy nie zostawia¢ elementéw sterujgcych
silnika bez nadzoru.

Obstugi funkcji autopilota najlepiej nauczy¢ sie na spokojnych, bezpiecznych i otwartych wodach.

/\ PRZESTROGA
Podczas korzystania z funkcji autopilota nalezy byé przygotowanym na nagte zatrzymanie, przyspieszenie
i zwroty.

Silnik trollingowy Force Pro obstuguje funkcje autopilota, takie jak poruszanie sie zgodnie ze wstepnie
zaplanowang trasg, utrzymywanie kierunku oraz utrzymywanie pozycji.

Zanim mozliwe bedzie korzystanie z funkcji autopilota, musisz najpierw skalibrowaé kompas silnika
trollingowego (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego, strona 16). Aby aktywowac tryb autopilota, wymagane
jest odbieranie sygnatu GPS (Odbieranie sygnatu GPS, strona 17).

Za pomocg dotgczonego pilota mozesz aktywowac kazdy tryb autopilota i sterowaé nim (Pilot, strona 9).
Mozesz sterowac poszczegdlnymi funkcjami autopilota za pomoca innych kompatybilnych urzadzen (Obstuga,
strona 4).

PORADA: W niektdrych sytuacjach tryby autopilota mogg powodowac¢ wieksze turbulencje niz oczekiwano.
Mozesz regulowac ustawienia reakcji autopilota, aby dostosowaé czutos¢ autopilota do réznych warunkéw
(Dostosowywanie reakcji autopilota, strona 17).

Silnik Force Pro obstuguje nastepujace funkcje autopilota:

Tempomat: Silnik automatycznie kontroluje predko$¢ $ruby, aby utrzymac predkosé docelowa (Utrzymywanie
szybkosci, strona 17).

Blokada kotwicy: Silnik steruje automatycznie i kontroluje predkos¢ sruby, aby utrzymac pozycje (Utrzymywanie
pozycji, strona 17).

Utrzymywanie kierunku: Silnik steruje todzig automatycznie, aby utrzymac¢ jg na tym samym kursie
(Utrzymywanie kursu, strona 18).

Podr6z wyznaczong trasa: Silnik moze automatycznie sterowac srubg i jg kontrolowac¢, aby nawigowac do
punktu trasy lub wzdtuz kursu czy sladu (Nawigacja, strona 18).

Kalibracja kompasu silnika zaburtowego

Przed skalibrowaniem kompasu silnika trollingowego przenies sie na otwarty obszar spokojnej wody
z wystarczajaca iloscig miejsca do manewrowania todzig po okregu.

NOTYFIKACJA

Kalibracja kompasu silnika trollingowego w warunkach wzburzonej wody i wiatru moze negatywnie wptynac¢ na
dziatanie autopilota.

1 Upewnij sig, ze silnik trollingowy zostat opuszczony (Opuszczanie silnika z pozycji podniesionej, strona 1).
2 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno —_— Settings > Trolling Motor > Calibrate > Compass.

3 Po wyswietleniu sie monitu postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby skalibrowa¢
kompas.

Do sterowania todzig podczas kalibracji kompasu mozesz korzystac z pedatu, pilota zdalnego sterowania
lub silnika przyczepnego.

Jesli funkcje autopilota nie dziatajg zgodnie z oczekiwaniami, powtdrz proces kalibracji.
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Odbieranie sygnatu GPS
1 Przeptyn todzig na obszar, w ktérym nic nie zastania nieba.
2 Poczekaj od 30 do 60 sekund, az silnik trollingowy zlokalizuje satelity.

Gdy silnik okresli pozycje przy uzyciu sygnatu GPS, wskaznik LED & zacznie $wiecié¢ w sposoéb ciggty na
zielono.

Dostosowywanie reakcji autopilota
Mozesz dostosowac ustawienia reakcji autopilota, aby dostosowa¢ czutos¢ autopilota do réznych warunkéw
1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno —_— Settings > Trolling Motor.
2 Wybierz opcje:
Aby dostosowac czutos¢ trybu Blokada kotwicy, wybierz Anchor Gain.

Aby dostosowac czutos¢ autopilota pod katem trybéw nawigaciji, w tym Utrzymanie kursu oraz
Tempomat, wybierz Navigation Gain.

3 Wybierz a lub <, aby zwiekszyc¢ lub zmniejszy¢ wartos¢ czutosci:

Zwieksz ustawienie czutosci, by rozszerzy¢ zakres reakcji autopilota. Silnik stanie sie doktadniejszy
w przypadku sterowania todzig, lecz moze wywotywac¢ wiecej turbulencji. Wyzsze wartosci czutosci sg
zwykle potrzebne w przypadku wigkszych lub ciezszych todzi.

Zmniejsz ustawienie czutosci, aby zmniejszy¢ zakres reakcji autopilota. Silnik bedzie wywotywa¢ mniej
turbulenciji, lecz zarazem bedzie mniej doktadny w przypadku sterowania todzia.

4 Wybierz §, aby potwierdzi¢ wybor.

Utrzymywanie szybkosci

Przed uzyciem funkcji autopilota nalezy skalibrowac silnik trollingowy (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego,

strona 16).

Funkcja tempomatu to funkcja autopilota, ktéra automatycznie ustawia i utrzymuje okreslong predkos¢ nad
dnem, dostosowujac sie do zmiennego pradu i wiatru.

PORADA: Tempomatu mozna uzywac wraz z innymi trybami autopilota (Autopilot, strona 16).
Na pilocie nacisnij .
Tempomat jest wigczany przy biezacej predkosci.

Aby wytgczy¢ tempomat i Srube, nacisnij ©.

Utrzymywanie pozycji

Przed uzyciem funkcji autopilota nalezy skalibrowaé¢ silnik trollingowy (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego,

strona 16).

Funkcja blokady kotwicy wykorzystuje GPS do utrzymania pozycji za pomocg silnika trollingowego.
Nacisnij przycisk A

UWAGA: Pozycje blokady kotwicy mozna dostosowaé, naciskajgc przycisk strzatki na pilocie zdalnego

sterowania lub uzywajgc sterowania za pomoca gestow (Regulowanie utrzymywanej pozycji za pomoca gestow,

strona 14).
Aby wytgczy¢ blokade kotwicy, ponownie nacisnij przycisk $

Autopilot
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Utrzymywanie kursu

Przed uzyciem funkcji autopilota nalezy skalibrowac¢ silnik trollingowy (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego,
strona 16).

Mozesz aktywowac funkcje Heading Hold, aby t6dzZ ptyneta w tym samym kierunku kompasu. Silnik moze
automatycznie dostosowac kurs, aby skompensowacé dryf spowodowany czynnikami takimi jak wiatr i prady.

1 Skieruj t6dz w kierunku, ktérym chcesz ptynac.

2 Nacisnij przycisk z

UWAGA: Mozesz dostosowywac kierunek, naciskajac przyciski €i ) lub uzywajac sterowania za pomoca
gestow (Regulowanie utrzymywania kursu za pomoca gestdéw, strona 13).

PORADA: Podczas korzystania z tego trybu autopilota mozesz tez utrzymywac predkos¢ za pomoca
tempomatu (Utrzymywanie szybkosci, strona 17).

Aby wytgczyé tryb Heading Hold i powrécié do trybu recznego, wybierz przycisk 2ub @,

Zmienianie zachowania funkcji Heading Hold

Domysilnie funkcja Heading Hold jest ustawiona na tryb Go To, ktéry moze dostosowac kurs, aby
skompensowac dryf i utrzymac obrany kierunek todzi. Jesli wolisz, mozesz skonfigurowa¢ funkcje Heading
Hold, aby korzysta¢ z trybu Vessel Align, ktéry ignoruje dryf i po prostu utrzymuje dziéb todzi skierowany

w odpowiednim kierunku.

1 Na pilocie wybierz kolejno — Settings > Trolling Motor > Heading Hold.
2 Wybierz Vessel Align.
Mozesz wybraé Go To, aby przywréci¢ domysiny tryb Heading Hold.

Nawigacja
Przed uzyciem funkcji autopilota nalezy skalibrowac silnik trollingowy (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego,
strona 16).

Silnik zaburtowy uzywa systemu GPS w celu sterowania todzig do pozycji punktu lub podgzania trasg lub
Sladem.

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz opcje:
Rozpocznij nawigacje do zapisanego punktu trasy (Podrézowanie do punktu trasy, strona 20).
Rozpocznij podréz zapisang trasg (Podroz wyznaczong trasg, strona 21).
Rozpocznij odtwarzanie aktywnego $ladu (Nawigacja do poczatku aktywnego $ladu, strona 22).
Rozpocznij podréz zapisanym sladem (Podrézowanie zapisanym sladem, strona 22).

UWAGA: Silnik zaburtowy moze réwniez stuzy¢ do sledzenia Sciezek automatycznego prowadzenia, gdy
nawigacja jest uruchamiana z podtgczonego plotera nawigacyjnego. Wiecej informacji zawiera podrecznik
uzytkownika plotera nawigacyjnego.

Napis Navigating jest wyswietlany na ekranie zdalnego sterowania, a silnik zaburtowy automatycznie steruje
todzig do miejsca docelowego.

2 Dostosuj odpowiednio predkosc.

PORADA: Podczas korzystania z tego trybu autopilota mozesz tez utrzymywacé predkos¢ za pomoca
tempomatu (Utrzymywanie szybkosci, strona 17).
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Wstrzymywanie i wznawianie nawigacji
1 Podczas nawigacji wybierz opcje na pilocie zdalnego sterowania:

A_by wstrzymac nawigacje, kontynuujac rejs w tym samym kierunku z tg samg predkoscia, wybierz kolejno
== > Standby.

Aby wstrzymacé nawigacje i ustawi¢ blokade kotwicy, wybierz 3

Nawigacja zostaje wstrzymana, a silnik zaburtowy wréci do trybu recznego lub utrzyma pozycje na blokadzie
kotwicy.

2 Wybierz kolejno = > Follow Route lub nacisnij A aby wznowi¢ nawigacje.
3 W razie potrzeby uruchom $rube.

Przerywanie podrézy wyznaczong trasg
Wybierz kolejno E > Stop Nav.
Nawigacja zostanie przerwana, a silnik zaburtowy wréci do trybu recznego.

Ciag wsteczny

W trybie recznym mozna uruchomi¢ srube w odwrotnym kierunku. Praca Smigta na biegu wstecznym przez
krétki czas moze by¢ przydatna w niektérych sytuacjach, takich jak wycofywanie sie z ograniczonej przestrzeni
przy zmniejszonym sterowaniu silnikiem.

Poniewaz $ruba silnika trollingowego jest przeznaczona przede wszystkim do inicjowania ciggu do przodu,
cigg wsteczny dziata mniej wydajnie, a silnik pracuje wéwczas gtosniej, zwtaszcza przy wyzszych predkosciach
sruby i wiekszych turbulencji pod woda.

NOTYFIKACJA

Aby zminimalizowa¢ kawitacje i nadmierne zuzycie sruby napedowej i jej silnika, nalezy oszczednie korzystaé
Z ciggu wstecznego.

Przetaczanie pomiedzy trybem do przodu i wstecznym
1 Naci$nij dwukrotnie ¢ .

lkona <" na ekranie pilota zmieni kolor na czerwony, gdy sruba bedzie ustawiona na bieg wsteczny. Jesli
silnik pracuje w trybie autopilota, automatycznie przetgczy sie w tryb reczny. Jesli sruba jest wigczona,
automatycznie sie zatrzyma.

2 Ponownie nacisnij < aby wytaczy¢ srube.
UWAGA: Podczas przetgczania miedzy trybem do przodu i wstecznym predkos¢ obrotowa sruby jest
automatycznie ustawiana na ostatnig predkos¢ uzywang w tym samym trybie ciggu.

Punkty trasy
Punkty trasy stuzg do oznaczania pozycji, aby mozna byto do nich wrécié¢ pézniej. Silnik trollingowy moze
przechowywac do 5000 punktow trasy.

Gdy silnik trollingowy jest podtgczony do plotera nawigacyjnego, punkty trasy zapisane w silniku trollingowym
i ploterze nawigacyjnym sg automatycznie synchronizowane.

UWAGA: Systemy sg zsynchronizowanie, wiec podczas kasowania punktéw trasy, przywracania ustawien
domyslinych lub usuwania danych uzytkownika za pomoca pilota silnika trollingowego, punkty trasy w ploterze
nawigacyjnym sg rowniez kasowane. Analogicznie, jesli skasujesz punkt trasy z plotera nawigacyjnego,
zostanie on automatycznie skasowany z silnika trollingowego.

Tworzenie punktu

Mozna zapisa¢ aktualng pozycje jako punkt.

1 W razie potrzeby udaj sie do pozycji, ktérg chcesz zapisa¢ jako punkt trasy.
2 Na pilocie zdalnego sterowania nacisnij Q..
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Podrozowanie do punktu trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno _— Waypoints.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych punktow trasy.
2 Wybierz punkt trasy.
Wybierz Navigate To.
4 Wigcz srube (Wtaczanie i wytgczanie sruby, strona 12).
Silnik zaburtowy skieruje t6dz do pozycji punktu trasy (Nawigacja, strona 18).

w

Wyswietlanie szczegotow punktow trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno —_— Waypoints.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych punktow trasy.

2 Wybierz punkt trasy.

3 Wybierz Review.

Edytowanie nazwy punktu trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno _— Waypoints.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych punktow trasy.

2 Wybierz punkt trasy.

3 Wybierz Edit.

4 Wpisz nowa nazwe dla punktu trasy.

Usuwanie punktu

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno _— Waypoints.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych punktow trasy.

2 Wybierz punkt trasy.

3 Wybierz Delete.

Trasy

Trasa sktada sie z szeregu pozycji i prowadzi uzytkownika do ostatecznego celu podrézy.

Po podtaczeniu silnika zaburtowego do plotera nawigacyjnego trasy zapisane w ploterze nawigacyjnym sa
synchronizowane z trasami zapisanymi w silniku zaburtowym. Usuwanie lub edytowanie tras na jednym
urzadzeniu powoduje automatyczng zmiane tras zapisanych na drugim urzadzeniu. Trasy mozna tworzy¢ tylko
na ploterze nawigacyjnym.

Mozna utworzy¢ i zapisa¢ do 100 tras.
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Podroz wyznaczong trasa

1 Na pilocie wybierz kolejno === > Routes.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych tras.
2 Wybierz trase.
Wybierz Navigate To.
4 Wybierz opcje:
Aby podrézowac trasg od punktu startowego uzytego podczas tworzenia trasy, wybierz Forward.
Aby podrézowac trasg z punktu docelowego uzytego podczas tworzenia trasy, wybierz Backward.

Aby rozpoczgc rejs od aktualnej pozycji do poczatku trasy, a nastepnie rozpoczaé rejs wyznaczong trasg,
wybierz From Start.

5 Wigcz srube (Wtgczanie i wytaczanie sruby, strona 12).
Silnik zaburtowy poprowadzi t6dz wzdtuz trasy w wybranym kierunku (Nawigacja, strona 18).

W momencie zblizania sie do konca trasy silnik zaburtowy domysinie przetgcza sie w tryb blokady kotwicy
i utrzymuje pozycje na korcu trasy. Mozna to zmieni¢ w ustawieniach (Ustawienia silnika zaburtowego,
strona 23).

w

Wyswietlanie szczegotow trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno === > Routes.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych tras.

2 Wybierz trase.

3 Wybierz Review.

Edytowanie nazwy trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno == > Routes.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych tras.

2 Wybierz trase.

3 Wybierz Edit.

4 Wpisz nowg nazwe trasy.

Usuwanie trasy

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno == > Routes.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych tras.

2 Wybierz trase.

3 Wybierz Delete.

Slady

W ramach sladu rejestrowana jest droga pokonana todzig. Aktualnie rejestrowany slad okresla sie mianem
aktywnego sladu i mozna go mozna zapisa¢. Mozna zapisa¢ maksymalnie 50 sladow.

Po podtaczeniu silnika zaburtowego do plotera nawigacyjnego, aktywny $lad i slady zapisane w ploterze
nawigacyjnym sg synchronizowane z aktywnym sladem i sladami zapisanymi w silniku zaburtowym. Dodanie,
usuniecie lub edytowanie aktywnych i zapisanych $ladéw na jednym urzgdzeniu powoduje automatycznag
zmiane aktywnych i zapisanych sladow zapisanych na drugim urzadzeniu.
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Zapisywanie aktywnego $sladu

Aktualnie rejestrowany $lad jest nazywany aktywnym sladem. Mozna zapisa¢ aktywny slad i nawigowac¢ nim
pdzniej.
W silniku zaburtowym mozna zapisa¢ do 50 sladow.
1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno === > Tracks > Save Active Track.
Aktywny slad zostanie zapisany z biezgca datg jako nazwa sladu.
2 Zmien nazwe zapisanego $ladu (opcjonalnie).

Czyszczenie aktywnego Sladu
Wybierz kolejno === > Tracks > Clear Active Track.
Pamie¢ sladow zostanie wyczyszczona. Aktywny slad bedzie w dalszym ciggu rejestrowany.

Nawigacja do poczatku aktywnego sladu

Aktualnie rejestrowany slad jest nazywany aktywnym sladem. Mozna nawigowac z biezacej pozycji z powrotem
do punktu startowego aktywnego sladu lub wzdtuz przebytej trasy.

1 Wybierz kolejno === > Tracks > Backtrack.
2 Wigcz $rube (Wtgczanie i wytaczanie sruby, strona 12).

Silnik zaburtowy przebedzie trase do punktu startowego aktywnego $ladu wzdtuz przebytej trasy (Nawigacja,
strona 18).

Podrozowanie zapisanym sladem
1 Wybierz kolejno === > Tracks > Saved Tracks.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych zapisanych sladéw.
2 Wybierz zapisany slad.
Wybierz Navigate To.
4 Wybierz opcje:
Aby rozpoczg¢ nawigacje po zapisanym sladzie od jego poczatku do konca, wybierz Forward.
Aby rozpocza¢ nawigacje po zapisanym s$ladzie od jego korica do poczatku, wybierz Backward.
5 Wiacz srube (Wiaczanie i wytaczanie Sruby, strona 12).
Silnik zaburtowy skieruje t6dz wzdtuz zapisanego sladu w wybranym kierunku (Nawigacja, strona 18).

w

Wyswietlanie szczegotow zapisanego sladu

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno === > Tracks > Saved Tracks.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych zapisanych sladéw.

2 Wybierz zapisany slad.

3 Wybierz Review.

Edytowanie nazwy zapisanego Sladu

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno == > Tracks > Saved Tracks.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych zapisanych sladéw.

2 Wybierz zapisany $lad.

Wybierz Edit.

4 Wpisz nowa nazwe dla zapisanego sladu.

w
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Usuwanie zapisanego Sladu

1 Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno === > Tracks > Saved Tracks.
Zostanie wyswietlona lista dziesieciu najblizszych zapisanych sladéw.

2 Wybierz zapisany slad.

3 Wybierz Delete.

Ustawienia

Ustawienia silnika zaburtowego

Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno — Settings > Trolling Motor.

Wi-Fi: Ustawia preferencje sieci bezprzewodowej dla silnika zaburtowego (Ustawienia sieci bezprzewodowej,
strona 24).

Calibrate: Kalibruje kompas silnika trollingowego (Kalibracja kompasu silnika zaburtowego, strona 16) i ustawia
przesuniecie dziobu silnika trollingowego (Ustawianie przesuniecia dziobu, strona 7).

Units: Ustawianie jednostek miary.

Battery Management: Okresla ustawienia zwigzane z akumulatorem silnika trollingowego (Ustawienia
zarzadzania akumulatorem, strona 24).

Beeper: Wytgcza lub wigcza sygnaty dzwiekowe powiadomien autopilota.

Prop Stow Side: Ustawia strone, w ktérg obraca sie $ruba silnika trollingowego podczas podnoszenia silnika.
Jest to przydatne w przypadku przechowywania innych przedmiotéw w poblizu podniesionej Sruby.

Auto Power On: Wigcza silnik zaburtowy po wigczeniu zasilania systemu.

Heading Hold: Ustawia zachowanie funkcji utrzymywania kierunku (Zmienianie zachowania funkcji Heading
Hold, strona 18).

Nav. Arrival: Ustawia reakcje silnika zaburtowego, gdy t6dz doptywa do konca trasy. Dzieki ustawieniu Anchor
Lock, silnik zaburtowy utrzymuje pozycje za pomoca funkcji blokady kotwicy, gdy t6dZ doptywa do konca
trasy. Dzieki ustawieniu Manual, Sruba wytgcza sie, gdy t6dz doptywa do korica trasy.

/\ PRZESTROGA

Podczas korzystania z trybu Manual dla ustawienia Nav. Arrival uzytkownik musi by¢ gotowy do przejecia
kontroli nad todzia.

Anchor Gain: Ustawia intensywnos$¢ reakcji autopilota w trybie blokady kotwicy (Dostosowywanie reakcji
autopilota, strona 17).

Navigation Gain: Ustawia intensywno$¢ reakcji autopilota w innych trybach autopilota (Dostosowywanie reakcji
autopilota, strona 17).

Clear User Data: Kasuje wszystkie zapisane punkty trasy, trasy, slady i aktywny slad.

UWAGA: Jesli urzadzenie jest podtgczone do plotera nawigacyjnego, wybranie tej opcji spowoduje usuniecie
danych uzytkownika z silnika zaburtowego oraz podtgczonego plotera nawigacyjnego.

Restore Defaults: Przywraca wszystkie ustawienia silnika zaburtowego do wartosci fabrycznych.

UWAGA: Przywrdcenie ustawien domysinych nie spowoduje skasowania danych uzytkownika w silniku
trollingowym lub potgczonym ploterze nawigacyjnym.

Clear Diagnostics: Kasuje dane generowane przez system, ktére sg przechowywane w silniku trollingowym
w celu umozliwienia przeprowadzenia procedury rozwigzywania problemow.
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Ustawienia sieci bezprzewodowej

Na pilocie zdalnego sterowania wybierz kolejno —_— Settings > Trolling Motor > Wi-Fi.

UWAGA: Aktywny tryb Wi-Fi° jest wyswietlany w gornej czesci ekranu.

Mode: Ustawia tryb Wi-Fi. Mozna wytgczyc¢ technologie Wi-Fi, dotgczy¢ do sieci plotera nawigacyjnego
lub utworzy¢ punkt dostepu do sieci bezprzewodowej, aby korzystac z aplikacji ActiveCaptain (Lgczenie
z urzadzeniem mobilnym przy uzyciu aplikacji ActiveCaptain, strona 25).

Setup > Name: Ustawia nazwe punktu dostepu do sieci bezprzewodowej w silni