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Historique
Le systeme GPS (Global Positionning System) est issu d'un programme
militaire Américain qui a débuté en 1958 (un an aprés le lancement du
premier satellite). Ce programme visait a obtenir la position d'un mobile
terrestre a partir d'émissions radio en provenance d'un satellite.

. 1960

I'US Navy met au point le systéeme Transit, basé sur |'effet Doppler (utilisé
par les radars), Il permet de positionner un point fixe avec une précision
métrique, cependant des contraintes fortes le rendent inutilisable : des
temps de mesures importants et deux survols du récepteur sont
nécessaires.

. Années 1970 : )

le « Department of Defense » des Etats-Unis met en place ce qui
deviendra le systéeme GPS. Dans un premier temps réservé aux militaires
qui envisageaient d'en crypter les émissions celui-ci sera ouvert a une
utilisation civile sous la pression du marché (plusieurs milliards de dollars
par an). L'ouverture au marché civil s'accompagne toutefois d'une
dégradation des performances introduite par les militaires
Nommée Sélective Avability ce systeme peut dégrader, en fonction des
tensions géopolitiques, la précisions du GPS a 100m




Historique
ler mai 2000 : Bill Clintfon a annoncé qu'il mettait fin a cette dégradation
volontaire du service. Depuis, il est courant d'avoir une position précise a 20
metres, ou moins.

Les coordonnées terrestres calculées se référent au systeme géodésique WGS
84.

Les signaux transmis par les satellites peuvent étre librement regus et exploités
par quiconque. L'utilisateur, qu'il soit sur terre, sur mer ou dans les airs, peut
connditre sa position a tfoute heure et en tout lieu sur la surface ou au voisinage
de la surface de la terre avec une précision sans précédent, des lors qu'il est
équipé d'un récepteur GPS et du logiciel nécessaire au traitement des
informations recues.

Le GPS comprend au moins 24 satellites orbitant a 20200 km d'altitude. Ces
satellites émettent en permanence sur deux fréquences L1 (1 575,42 MHz) et L2
(1 227,60 MHz) modulées en phase (BPSK) par un ou plusieurs codes pseudo-
aléatoires, datés précisément grace a leur horloge atomique, et par un message de
navigation. Ce message, transmis a 50 bit/s, inclut en particulier les éphémérides
permettant le calcul de la position des satellites, ainsi que des informations sur
leur horloge interne.



Principe de Fonctionnement

Le systeme GPS comprend au moins 24 satellites orbitant a £ 20 000 km
d'altitude. Le principe de fonctionnement est trés proche du principe de la
triangulation;

1. A partir du temps que met un signal pour parvenir jusqu'a votre GPS, la distance
entre l'utilisateur et un certain nombre de satellites de positions connues est
calculée.

2.Le récepteur GPS est capable d'identifier le satellite qui émet le signal a l'aide
d'un identifiant propre a chaque satellite.

3.La vitesse de transmission des signaux émis par les satellites est équivalente a la
vitesse de la lumiére.

4.Ce signal charge I'heure atomique, I'éphéméride (les informations sur l'orbite et
la position du satellite) et l'almanach (dates des mises a jour et validité des
informations)

5.Le premier téléchargement de ces informations peut prendre jusqu'a 18 secondes
dans des conditions optimales (en mer, dans une plaine, ciel dégagé, a l'arrét).

6.Pour définir la position de I'utilisateur, il doit avoir regu les informations de 3
satellites minimum. Un 4éme permet d'obtenir une position en 3 dimensions
(latitude, longitude, altitude)

7.Le récepteur GPS dispose d'un programme tres évolué (spécifique au fabricant du
GPS) et de cartes mémorisées (spécifiques au fournisseur de cartes) pour
afficher sa positioR en quasi temps réel sur |'écran.



Utilisation au quotidien

Lorsqu’on met en marche un GPS, il n'est pas opérationnel immédiatement car,
contrairement au réseau GSM (+éléphone mobile), les sighaux GPS viennent de tres
loin (les satellites) et il est nécessaire de déployer une importante puissance de
calcul pour les décoder.

C'est le réle du récepteur GPS.

Les informations décodées par le récepteur GPS sont ensuite utilisées par le
logiciel de navigation interne pour déterminer la position exacte, puis pour
I'afficher en temps réel sur une carte.

Le logiciel interne ne détermine pas la rapidité d'acquisition des satellites mais
uniquement la rapidité de calcul et d'affichage. Il dépend donc des marques.

La rapidité d'acquisition des signaux des satellites dépend de nombreux éléments,
mais pas des fabricants de GPS.

Facteurs influant la rapidité d'acquisition des signaux :

1) Récepteur GPS mobile ou immobile

2) Dans un environnement dense (ville, foret,...) ou dégagé (en mer, en plaine)
3) Derriére une vitre athermique (en voiture)

4) Récepteur a l'intérieur d'un local ou a |'extérieur

5) Temps depuis lequel vous n'‘avez pas utilisé le GPS (recherche des satellites)
6) etc ...



Valeurs moyennes

1) Jusqu'a 50" pour un « démarrage a froid » :

Sortie d'usine, GPS n'ayant jamais fonctionné ou qui n'a pas été utilisé
depuis plusieurs semaines, batterie interne vide.

Il faut que le GPS télécharge I'almanach et les éphémérides émis par les
satellites avant d'étre opérationnel

2) Jusqu'a 30" pour un <« démarrage aprés arrét un peu prolongé » :

L alimentation a été coupée, la batterie est |égérement déchargée. La
mémoire garde les informations de son dernier FIX. Laq, il redémarre
d'un nouvel endroit, il doit « refaire le point ».

3) Jusqu'a 4" a 8" pour un « démarrage a chaud » :

L'alimentation n'a pas été coupée, le GPS repart du méme point ou juste
a coté sur les mémes satellites, il y a eu une obstruction temporaire de
la réception des sighaux.



. La validité des éphémérides téléchargées est d'environ 4 heures ( les
satellites dérivent et leur position devient obsoléte).

Passé ce délai, les éphémérides ne sont plus valables et il est nécessaire
de les re télécharger, c'est ce que déclenche le programme interne,
généralement d'une fagon transparente.

. Il est impératif de placer judicieusement le récepteur GPS

. Les puissants chipsets GPS (Sirf Star 3, Globale Locate) améliorent les
choses, mais n'influent pas sur la transmission des signaux satellites

. En cas de mauvaise réception l'ajout d'une antenne additionnelle
extérieure est possible.



Confiance exagérée dans les performances du GPS

L'usage du GPS reste aux risques et périls de |'utilisateur et il n'offre, a priori,
aucune garantie, ni aucune responsabilité en cas d'accident.

En dépit de sa fiabilité et de sa précision, ce systeme ne peut €tre fiable a 100 %.
Sa précision ou la continuité du positionnement peuvent €tre mises en défaut ou
perturbées par :

. la mauvaise réception liée aux facteurs suivants : parasites, orage, forte
humidité, relief environnant, orage magnétique (di a I'activité solaire)... ;

. le brouillage radioélectrique volontaire ou non ;

. les manceuvres au cours desquelles la réception est temporairement perturbée
(par masquage par exemple) ;

. I'alignement momentané de satellites empéchant le calcul précis (incertitude
géométrique temporaire) ;

. les incidents dans un satellite ;

. les pertes, pannes ou défauts d'alimentation du récepteur.

. Enfin, on signalera que les institutions et les pouvoirs publics admettent de plus
en plus difficilement qu'il soit possible de « ne pas savoir ou I'on est »



Confiance exagérée dans les performances du GPS

Grdce a ses performances exceptionnelles, le GPS modifie chez |'utilisateur sa perception
de ses responsabilités concernant le positionnement et de navigation. Dans nombre
d'applications professionnelles ou de loisirs, |'utilisateur tend a se décharger totalement
sur le GPS pour se localiser ou déterminer le choix d'un itinéraire adéquat. Souvent il
accorde une confiance démesurée aux informations fournies par le systéme applicatif et
cela n'est pas sans risque en cas d'indisponibilité, défaillance ou mauvaise interprétation
des informations délivrées par le systéme. Paradoxalement, c'est I'excés de confiance qui
constitue le principal défaut du GPS.

A titre d'exemple, on citera le cas de ce car polonais accidenté le 22 juillet 2007 ayant
fait 26 victimes. Le conducteur aurait suivi les indications de son appareil de navigation,
bravant onze panneaux d'interdiction de circulation aux autocars

Le Bureau d'enquétes et d'analyses pour la sécurité de |'aviation civile a réalisé une étude
sur les accidents et incidents pour lesquels |'usage du GPS est identifié comme facteur
déclenchant ou contributif de I'événement. Il s'avere que dans nombre de cas, c'est une
trop grande confiance en cet outil qui a participé a I'accident ou incident. En conséquence,
il est fortement suggéré que les usagers des GPS et en particulier les professionnels
soient clairement informés des limites de cet outil qui doit rester une aide et non un moyen
de navigation primaire.



| .. : - .. v ' \“1

, | alors, vous en voulez plus ? ‘

e Vent des Etocs |

KERITY PENMARC'H !
#

tout o’e suite ?

(mesure des distances, corrections atmosphériques,
calculs, Synchronisation, Galiléo) |

ou plus tard ?

w



GPS MG annexe.ppsm
GPS MG annexe.ppsm

' 8 - 28 &0 “h

r Le GPS Garmin V.

by Michel :




_ Le GPSMAP Garmin 521 s 1"

4 |

e Vent des Eboes

KERITY PENMARC'H

* Les modeles
42x - 52x - 7xx = 8xx

e Les tailles
4p (10,6) - 5p (12,7) ... 7 et 9p ...

* Les prix
1.000 a 1.500 €
(exemple de promo GpsMap 721XS 688,46 €)

1 Les cartes marines

France - Bretagne
Blue chart G2 vision
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Position de I'ancre
Déplacer pour modifier la position de I'ancre

q Ancre a15m +/- 5m, 172°T c
~alarme active pour une distance de 40 m

2| 1L I@IOI®




. yF e \‘

Information mareées
£ Vent s Btoes.

- pour:

Pred. de marees

) StationfRoyan
* ne pas se poser la nuit
* rentrer a Kérity CILTHS) Bos 0510 Hout TT4e

" Modifier la date

A

(Af ficher rapport

(Prété dent




Image © 2018 DigitalGlobe
. ©2018 Google




garmin : ise.adm
homeport : glenoise.gpx )
gpsvisulizer: glenoise.kmz




Le GPS Lorenz —
by Jean-Paul
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Géolocalisation par satellites artificiels

Americain : Global Positioning System
Russe : Glonass

* Chinois : Beidou

 Union Européenne : Galileo



Systemes de coordonnees geographiques
frequemment utilisés
en France metropolitaine

Systeme francais légal
(décret 2000-1276 du
26 décembre 2000).
Identique a 'ETRS89
au 1/1/1993.
Compatible avec le
WGS84 pour des
précisions égales ou
supérieures a 10 m
(c'est-a-dire 15 m etc.).

6171 (systeme
géeocentrique), 4965
(3D), 4171 (2D)

Réseau Géodésique
Francais 1993

2D : 4807 (Paris,

Nouvelle Triangulation UEEE) ou 4275 ) S}/s_terpe fr_anga|s
Francaise (Greenwich, degré).  périmé mais encore
: 3D : 7400 (Paris, largement utilisé.
grade)

European Terrestrial Systéme européen

4937 (3D), 4258(2D)

Reference System 1989 actuel
HpbyessabdianRsieise Mg cator) Systeme europeen
périmeé

Systeme mondial trés

\ W . DA Y . YW I R o Y Ry


https://fr.wikipedia.org/wiki/WGS84
https://fr.wikipedia.org/wiki/WGS84

POINTEDEPENMARCH 66 45
ABORDS DE SAINT-GUENOLE L
ET DE KERITY 1:15 000

systeme géodésique WGS 84




Conversions latitude longitude des coordonnées
geographiques

Formats: décimal, sexagesimal GPS DD DM DMS degres
minutes secondes



DD

DD degrés.virgulé

47.7937398;4.3513584

47.7937398° N 4.3513584° W

DMS degrésSY A y dziil SQ&a S O2 yarR 87135.463" N 4° 21" 4.89" W
DM degréSY A y dzii S P A NA dvi° & @24383333333, -4° 21.0815’

GPS: [N,S]dd°mm’ss.ssss", [W,E]dd°mm’ss.ssss"

GPS: dd°mm’ss.ssss"[N,S], dd°mm’ss.ssss"[W,E]

GPS: [-]dd mm ss.5ss, [-]od mm $5.5555

GPS: 150 6709: [-]ddmmss.ssss, [-]dddmmss.ssss

GPS: [-]dd.dddd [-]dd.ddldd

GPS: [-]dd.ddddd° [-]ad.ddddd” (Dec Degs)

GPS: [-]milliseconds, [-Jmilliseconds

GPS: dd.ddadd[N,S]od.dddda[E, W] (Dec Degs Micro)
GPS: ddmm.mmmm{N,S]ddmm.mmmm[E,W] (Dec Min)

NAT°4T'37 463, W4°214.89"
414737 463"N, 4°21°4.89"W
474737463, -4214.89
474737 463, -0042104.89
47.1937398 -4.3513584
47.1937398° -4.3513584°
172057463.28, -15664890.24
47.7937398N4.3513584W
4747 52438N0421.0815W

GPS: dd°mm’ss.sss"[N,S], dd°mm’ss.sss"[W,E] (Deg Min Secs) 47°47°37463"N, 4°21°4.89"W

GPS: ddmmsssss[N,S]ddmmss.sss[W,E] (Deg Mins Secs) 474737 463N042104.89W

GPS: [N,S] dd mm.mmm [W,E] dd mm.mmm

GPS: dd:mm:ss[N,S],dd:mm:ss[W E]

GPS: dd:mm:ss.ss[N,S] dd:mm:ss.ss[WE]

GPS: dd°mm’ss"[N,S] dd°mm’ss"[W,E]

GPS; [-)dd°mm’ss" [-)dd°mm’ss"

GPS: dd mm’ ss" [N,S] dd mm’ ss" [W,E]

GPS: dd.dddd[N.S] dd.dddd[WE]

GPS: [-]dd° mm.mmmmm [-]dd® mm.mmmmm

GPS: [-] mmmm.mmmmm, [-] mmmm.mmmmm
GPS: mmmm.mmmmm[N,S] mmmm.mmmmm[W E]

N 474762438 W4 21.0815
ATAT3INA2L5W
AT:4T:37.463N 4:21:4.89W
4T4T3TN4221°5"W

44T 3T -421°5"

41047 37" N4d 20 5" W
47.7937398N 4.3513584W
47° 4762438, -4° 21,0815
474762438, -421.0815
4747.62438N, 421.0815W



Adresse [ 199 Quai du Général de Gaulle, 29760 F ‘

RUSTREYER
KERONTEC
o~ R
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PENAGUER

LEZANNOU
) o5, )]’Ah
KERITY

Obtenir les coordonnées GPS

DD (degrés décimaux)*

Latitude 47.79407774940468

Longitude -4,35230586382454

Obtenir l'adresse

DMS (degrés, minutes, secondes)*

Latitude @WNQOS 47 Hfﬁ" HEB.EE "

Longitule @(QOE®O 4 H 21 HB.SU‘I "




| es coordonnées

La latitude et la longitude: elles sont communément exprimees en mesures d'angles. La
latitude est exprimée en degres par rapport a I'équateur. Une minute d'angle de latitude (1/60
eme de degré) mesure | mille marin a I'équateur soit 1852 m. La longitude est mesurée par
rapport a un méridien. Le meéridien de Greenwich sert de reférence mais le systeme NTF
utlisé dans les cartes de I'lGN prend le méridien de Paris comme origine. Au lieu d'utiliser
des degreés, minutes et secondes, on trouve aussi des degrés, minutes et fractions de minutes
ou des degrés et fractions de degrés. Enfin, latitude et longitude peuvent aussi étre exprimées

en grades. Exemple :
N 48°58'21,5" E 3°00'30,8"

N 48°58,358" E 3°00,513"

N 48, 97263° E 3,00855°
N 54,414033 gr E 3,34283 gr

31U 0500626 UTM 5424413

degrés, minutes, secondes

degrés , minutes et fractions de
minute

degreés et fractions de degre
grades

metres (systeme UTM)



Divers modes d'expression des coordonnées en latitude et
longitude pour un mémelieu

L'inconvénient de ce systeme est que la distance d'un degré de longitude varie avec la latitude.
Afin d'unifier les représentations, I'armée ameéricaine a mis au point un nouveau systeme de
coordonneées, le systeme UTM.

Le systeme UTM: (Universal Transverse Mercator) La projection se fait a partir du centre de
la Terre sur un cylindre tangent a I'équateur. Dans cette projection les paralleles et les
meéridiens se coupent a angle droit. La Terre est divisée en 60 bandes de largeur constante du
nord au sud numerotées de 1 a 60, elles mémes divisées en 20 bandes depuis le parallele 80°
sud jusqu'au parallele 84° nord, désignées par un lettre. Il existe donc 600 zones UTM. La
France se trouve dans les zones 30 U, 31 U, 32 U aunord, 30 T, 31 T, 32 T au sud. (IGN).Ce
systeme nous donne les coordonnées d'un point en metres. Ce qui permet un repérage rapide et
précis sur une carte "' compatible GPS", c'est a dire ou le quadrillage UTM a éteé représenté. La
longitude est déterminée par rapport au meridien central du fuseau dont la valeur est fixée a
500 000 m. La latitude est mesurée en m par rapport a I'équateur.


http://www.ign.fr/GP/utilcarte/position.html#coordonnees
http://www.ign.fr/GP/utilcarte/position.html#coordonnees
http://www.ign.fr/affiche_rubrique.asp?rbr_id=1068&lng_id=FR#44659
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DISPOSITION DES FUSEAUX U.T.M. EN EUROPE OCCIDENTALE
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4.3.6 Langage

Cette fonction perme: ce sélectionner la langue utilisée pour I'affichage du menu et des données a I'écran parmi les suivantes :
English; Italiano: Frangais: Deutsch; Espagnol ; Norsk; Svensk: Dutch; Ellinika

Sélectionnez | 'option ‘Language‘ dans le menu 'Réglage de base' a | 'aide du [CURSEURY], puis validez en appuyant sur la touche
IENTER] ; Choisissez ensuite la langue souhaitée, puis validez la sélection.

4.3.7 Vitesse

Cette fonction permet de sélectionner I'unité de vitesse parmi les suivantes : Nds( n ceu Mpgh Imiles par heure), et Km/h
(Kilomeétres par heure).

Sélectionnez 1'option 'Vitesse dans le menu 'Réglages de base’ a I'aide du [CURSEUR] puis validez en appuyant sur la touche
[ENTER] ; Choisissez ensuite I'unité souhaitée. puis validez la sélection.

4.3.8 Distance

Cette fonction permet de sélectionner | 'unité de distance parmi les suivantes: MN (Miles nautiques), SM, et Km.

Sélectionnez I'option 'Distance’ a l'aide du [CURSEURY], puis appuyez sur [ENTER] pour valider et afficher les options de réglage ;
Sélectionnez I'unité voulue, puis validez en appuyant sur [ENTERY].

4.3.9 Profondeur

Cette fonction permet de sélectionner | 'unité de profondeur parmi les suivantes : Pd (pieds), FM (fathoms), ou Mt (metres).
Sélectionnez I'option 'Profondeur’ dans le menu 'Réglages de base' a | 'aide du [CURSEURY], puis appuyez sur IENTER] pour valider
; Choisissez ensuite | 'unité voulue, et validez la sélection.

4.3.10 Altitude

Cette fonction permet de sélectionner I'unité d'altitude parmi les suivantes : Pd (pieds), FL, et Mt (métres).

Sélectionnez I'option 'Altitude’ dans le menu 'Réglages de base' puis validez en appuyant sur la touche [ENTER] ; Choisissez ensuite
I'unité souhaitée et validez la sélection.

4.3.11Température

Cette fonction permet de sélectionner I'unité de température parmi les suivantes : C (degrés Celsius)et F (degrés Fahrenheit).
Sélectionnez I'option 'Température © dans le menu 'Réglages de base' puis validez en appuyant sur la touche IENTER] ; Choisissez
ensuite l'unité souhaitée et validez la sélection.

4.3.12 Nav aids presentation

Cette fonction permet Ce sélectionner la présentation des aides a la navigation parmi les suivantes : US ou International. Le réglage
par défaut est 'International’.

Le réglage de cet élément affecte I'affichage des feux, signaux, bouées et balises.

- INT : I 'affichage Ces aides a la naviaation se fait selon les svmboles internationaux Tous les composants sont affichés



4.4.2 Fix (position)

Ce sous-menu controle les éléments relatifs aux
données de position.

Sélectionnez I'option ‘ Fix’ dans le sous-menu
‘Réglages spéciaux’ a I'aide du [CURSEUR],
puis validez la sélection en appuyant sur la
touche [ENTER] pour faire apparaitre la liste
des éléments du sous-menu.

Fo| NRUIGATON STATIGUE
Lfr| FILTRE POSITION

‘Ar| FILTRE UITESSE
| ETRPE FILTRE -

e FOINTS LESTIME
Correct. Position \C-CRRD

Cette fonction permet d’activer ou de désactiver la correcuon uu SYSIENTE US PUSILOITENIENL DI UlIE 10UV
correction est calculée alors que la fonction ‘Correct. Position’ est désactivée, la position du bateau reste

inchangée. Le réglage par défaut est Off.

Sélectionnez ‘Correct. Position’ dans le sous menu ‘Fix’ a I'aide du [CURSEUR], puis validez la sélection en
appuyant sur [ENTER] pour faire apparaitre les options de réglage ; sélectionnez ensuite I'option choisie puis
validez la sélection.

Calcule correct.
Cette fonction permet de corriger les données de position provenant des instruments de positionnement.

Placez le curseur sur la position exacte du bateau, puis sélectionnez I'option ‘Calcule correct.” Dans le sous-
menu ‘Fix’, a I'aide du [CURSEUR], puis validez la sélection. L’erreur est alors calculée et mémorisée par
I'appareil afin de déterminer la correction appropriée, mais celle-ci n’est pas appliquée.

Variation correction
Cette fonction permet d’établir une correction manuelle de la position.

Sélectionnez I'option ‘Variation correction’ Dans le sous-menu ‘Fix’, & I'aide du [CURSEUR], puis validez la
sélection.




446 Alarmes

Le traceur permet ce regler des alarmes pour
diverses fonctions. Vous pouvez ici régler le
systéme en fonction de vos besoins de navigation.

Sélectionnez I'éeément ‘Alarmes’ dans le sous-menu T ETmE |
‘Réglages speciaux’ puis validez la sélection en “'<-='=~“’cgmpgs' '
appuyant sur [ENTER] pour afficher les options s

i . ST
du sous-menu ‘Alarmes’. st
Alarme d’arrivée gg‘ljyi PROFONC
Cette fonction permet de désactiver I'alarme (Off) ou de ! I e
d’une route. Lorsgue le bateau atteint la limite de ce cerc @
de I'arrivée. Le réglage par défaut est Off.

Sélectionnez option ‘Alarme d'arrivée’ dans le sous-menu ‘Alarmes” a I'aige au [L;unstUrq, puIs valioez en
appuyant sur [ENTER] pour faire apparaitre les options de réglage ; Désactivez 'alarme ou ajustez-en les
paramétres, puss validez la sélection.

Alarme XTE

Cette fonction permet de désactiver I'alarme (Off) ou de spécifier la distance d’erreur d'écart de route autorisée
avant le déclenchement de I'alarme XTE. Le réglage par défaut est Off.

Sélectionnez [option ‘Alarme XTE' dans le sous-menu ‘Alarmes’ a l'aide du curseur, puis validez en appuyant
sur la touche [ENTER] pour faire apparaitre les options de réglage ; désactivez I'alarme ou ajustez-en les
parameéires, puss validez la sélection.



Alarme de mouillage

Cette fonction permet de désactiver I'alarme (Off) ou d'ajuster la valeur limite de distance sur laquelle 'ancre
peut &tre frainée - au dela de cette distance, I'alarme se déclenche. Le traceur calcule la distance entre la
position GPS en cours et la position GPS gardée en mémoire au moment de I'activation de I'alarme de
mouillage. Si 'z distance calculée dépasse la valeur spécifiée dans les paramétres de réglage de I'alarme de
mouillage, le traceur affiche un message d'alerte et émet une alarme sonore. Le réglage par defaut est Off.

Sélectionnez I'option ‘Alarme mouil’ dans le sous-menu ‘Alarmes’ a I'aide du curseur, puis validez en appuyant
sur la touche [ENTER] pour faire apparaitre les options de réglage ; désactivez I'alarme ou ajustez-en les
parametres, puis valicez la sélection.

Alarme de profondeur
Cette fonction permet de désactiver I'alarme de profondeur ou d’en spécifier la valeur limite de déclenchement.

Sélectionnez I'option Profondeur’ dans le sous-menu ‘Alarmes’ a I'aide du curseur, puis validez en appuyant
sur la touche [ENTER] pour faire apparaitre les options de réglage ; désactivez I'alarme ou ajustez-en les
paramétres, puis valicez iz sélection.

Alarme échouage

Le traceur dispose d’une fonction qui, en balayant les données fournies par la carte, examine les dangers de
navigation potentiels dus zux hauts fonds, zones émergées, roches, obstructions, constructions littorales, etc.
Les cartes sont ainsi balayées périodiquement (toutes les 10 secondes).

Lorsque I'zlarme échouage est activée, le traceur balaye une zone située a 'avant du bateau et identifiee 2
I'écran par un friangle situe 2 I'avant de I'icone du bateau et dont la direction est déterminée par le cap suivi par
ce dernier.

L'angle de ce iriangle est de 30°, et sa longueur est déterminée par ['utilisateur. Si I'un des éléments
mentionnés ci-dessus est détecté, le traceur vous avertit du danger par un message d’alerte specifique cans Iz
page Rappori Alarme Echouage.

L’alarme échouage est réglée sur Off par défaut aprés un reset général. Une fois I'Alarme Echouage activee,

un message d'zlerte est affiché.
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5.4 Fonction MOB (Homme a la mer) e | 17 |
‘ Shm |
Cette fonction importante permet de garcer en memars ‘23 coorconnees de L. S
'endroit ou la fonction a été activée, lors de 'z chuie ¢ uns personne par
dessus bord.
5.4.1 Insérer un point MOB ; ,\
: . - - 2l
Appuyez sur la touche [MOB] pour faire apparaitre le symoc e M2 2 l'endroit 5
correspondant aux coordonnées du bateau ; le message WCOZ zcive i
s'affiche alors pendant quelques secondes puis s'efface. Les connzss ; ¥ noe \/
42°13 925N  feenn
affichées dans la zone de texte sont relatives au point MOS H] 010°08 . 414E
NOTE : )
La partie inférieure de la fenétre d'information n'apparait que si l'elemer: :
Fonctions Spéciales’ du menu ‘Réglages de base’ est activé (On). e ‘ i e
5.4.2 Effacer un point MOB
Positionnez le curseur sur le point MOB a effacer, puis 2ppuyez sur ‘2 touche [ENTER | selectionnez I'option
mbole | stealécranengr

‘Efface’, puis appuyez de nouveau sur [ENTER]. Le sy
carte soit retracée.

NOTE :

Si I'élément ‘Fonction Spéciales’ du menu ‘Réglages de base’ est activé (On), placez le curseur sur le symbole MOB pour
appeler la fenétre d’informations relatives. Appuyez alors sur la touche [ENTER)], sélectionnez I'option ‘CANCEL’, puis
validez en appuyant sur [ENTER]. Le symbole MOB reste a I'écran en grisé, jusqu'a ce que la carte Soit retracée.

arisé jusqu'ace que la



Le logiciel Navionics Boating
By Gilles
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NAVIONICS
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LAppli de navigation n°1
https://www.navionics.com

Profitez d’une expérience unique sur chaque dispositif. Sur les traceurs,
retrouvez la méme présentation sur une large gamme de produits de
différents fabricants. Sur smartphone, tablette et PC, téléchargez
simplement notre Appli Navionics Boating et sélectionnez votre région.
Visualisez gratuitement les cartes sur le Chart Viewer.



https://www.navionics.com/fra/
https://www.navionics.com/fra/apps/navionics-boating
https://www.navionics.com/fra/apps/navionics-boating
https://webapp.navionics.com/

L’ of fre Navli onili CSs

Sur votre mobile, profitez des mémes cartes detaillées que sur les meilleurs traceurs et de
plusieurs fonctionnalités avancées. L * a b o n n e 1@ enniga Navienics+comprend
le téléchargement de : Carte Nautigue, SonarChart™ et Community Edits qui résideront
de maniere définitive dans votre appareil méme apres 1’expiration de I’abonnement. Vous
béneficierez aussi des mises a jour des cartes, de Réglages cartographie, de Navigation
Module, d’ Autorouting Dock-to-Dock, de Météo et Marées et de I’Historique de la trace.

RT™  COMMUNITY EDITS

» Mises a jour des cartes » Plotter Sync

» Autorouting Dock-to-Dock » Meteo et marees
> Navigation Module > Historique

» Réglages cartographie



https://www.navionics.com/charts/advanced-features
https://www.navionics.com/fra/charts/features/nautical-chart
https://www.navionics.com/fra/charts/features/sonarchart
https://www.navionics.com/fra/charts/features/sonarchart
https://www.navionics.com/fra/charts/features/community-edits
https://www.navionics.com/fra/charts/features/community-edits
https://www.navionics.com/fra/charts/features/community-edits
https://www.navionics.com/fr/freshest-data

Inclus dansNavionics+:

AUTOROUTINEOCK TDOCKPermet de planifier rapidement des routes detaillées, basées sur
les données cartographiques et les Aides a la navigation méme a travers les passages difficiles
Choisissez votre destination en sélectionnant un point d’intérét, en entrant une Lat/Long ou en
cliguant sur la carte et votre route est calculée. Vous pouvez afficher la consommation estimée

de carburant, la distance et I’ETA.

NAVIGATION MODUM#dule de navigation élaboré avec temps estime et distance a l'arrivée,
cap au WP, consommation de carburant et plus encore ! Cliguez sur Route>Route manuelle.

REGLAGES CARTOGRA®Hiltres utile pour gérer I'affichage de la carte.

PLOTTERYNCPermet de connecter en Wi-Fi votre traceur Raymarine, Lowrance, Simrad ou B&G pour
transférer routes et marques et mettre a jour vos cartes.

METEO EWIAREES 4 fonction Météo et Marées fournit les prévisions météo ainsi que les données des
bouées météo. Vous pouvez afficher les prévisions quotidiennes, heure par heure, la vitesse et direction du
vent, la pression atmosphérique, la visibilité, les précipitations et les éphémeérides.

HISTORIQUE DENBACERevoyez votre parcours dans I’Historique de la trace avec les photos
prises durant votre navigation, les Points d’intérét et les photos panoramiques Navionics.


https://www.navionics.com/fra/
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/raymarine-how-to
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/navico-how-to
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/navico-how-to
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/navico-how-to
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/navico-how-to
https://www.navionics.com/charts/features/plotter-sync/navico-how-to

SonarChart™ L ve et S 0onde

Créez des cartes bathymeétrigues HDen temps réehvec SonarChart™ Live. Utilisez les
données de profondeur enregistrées avec les principaux traceurs/sondeurs connectés en Wi-

Fi. La nouvelle carte apparait comme un calque supplémentaire sur la carte. Cette fonction
est incluse gratuitement dans 1’ Appli. Certains appareils permettent un affichage sondeur.
L’image sur le coté est un exemple avec Dragonfly PRO. SonarChart™ Live est le meilleur
moyen d’affiner SonarChart™ car vos logs sond
Navionics de votre appareil mobile

et vous pouvez vérifier lesaméliorations -
tout en naviguant. o 28 |\ /Mmpliey ) Uf

' N N
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https://www.navionics.com/fra/charts/features/sonarchart-live
https://www.navionics.com/fra/charts/features/sonarchart-live
https://www.navionics.com/fra/support/compatibility-guides/sonarchart-live
https://www.navionics.com/fra/support/compatibility-guides/sonarchart-live
https://www.navionics.com/fra/support/compatibility-guides/sonarchart-live

2.000 mises a jour de la Carte Nautique maj
quotidiennement ! Sur traceur, téléchargez-la a
partir de Mises a jour illimitées, le service
gratuit de mises a jour inclus, gratuit pendant
12 mois avec n’importe quelle carte. Sur
smartphone, tablette et PC, allez a Menu> Tout
mettre a jour (ou Télécharger carte). Visualisez
les cartes les plus actualisées sur notre Chart
Viewer.

Carte Nautique a été distinguée
et primée dans le monde entier.
Elle est une référence au niveau
international pour les plaisanciers
et les professionnels de haut
niveau qui les utilisent chaque IPITTMAN

) INNOVATION AL A
jour. RIUN sy DANME

DESIGN AWARD METS



https://www.navionics.com/fr/freshest-data
https://www.navionics.com/fr/freshest-data
https://webapp.navionics.com/
https://webapp.navionics.com/

PRIX DE BOATING HD Mers et lacs (Gratuit)

L’ Appli de navigation n°1 ! Choisie par les plaisanciers,
pécheurs et plongeurs. Cette version a une interface
optimisée pour tablette. Les mémes cartes détaillées et
fonctions avancées que sur les meilleurs traceurs.
Té¢léchargez I’ Appli et accédez directement a 2 semaines
d’essai gratuit de Navionics+ pour n’importe quelle région
du monde. Cliquez sur Menu>Boutigue>Ajouter une région 16
pour acheter un abonnement. 0

Navionics+ est un abonnement de 12 mois. Renouvelez votre

abonnement avec une remise jusqu’a 50%. Sans

renouvellement de I’abonnement, vous pourrez continuer a

utiliser les cartes téléchargées et conserver certaines

fonctions gratuites de I’Appli : TRACES, ROUTES,

DISTANCE, MARQUES, PREVISIONS DES VENTS,

REGLAGES CARTOGRAPHIE. SYNCHRONISER,

GUIDES ET MAGAZINES. Les Applis Navionics sont i ciitipes =Rty \les: Al

développées pour fonctionner sur les appareils Android, OS Normandes, lIrlande, Danemark, fles
4.1 ou supérieure. Canaries, Azores et Madere. Vous pouvez

retrouver ces zones dans les regions
Boating Europe Prix 38.99€ (64.99 en HD) (renouvellement disponibles.

abonnement moitié moins cher)



DEMO :

https://webapp.navionics.com/?SID=8ghpr8ksahqtsajvdc3sipn3g2&lang=fritboating/routi
ng/automatic@10&key=ilobHdiiY

41° 44,751' N - 70° 37.251' W
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https://www.navionics.com/fra/
https://webapp.navionics.com/?SID=8ghpr8ksahqtsajvdc3sipn3g2&lang=fr#boating/routing/automatic@10&key=ilobHdiiY
https://webapp.navionics.com/?SID=8ghpr8ksahqtsajvdc3sipn3g2&lang=fr#boating/routing/automatic@10&key=ilobHdiiY
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