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Garantie et service apres-vente

Tous les bateaux sont garantis 2 ans (pieces mécaniques et composants
électroniques)

N’est pas couvert par la garantie :

- Les casses d’éléments plastiques.

- Les servomoteurs endommageés suite a une casse d’éléments mécaniques lors de
mauvaises manipulations.

- Batteries (hors-mis si défectueuse a I'ouverture du carton)

- Les bateaux ayant était équipés d’accessoire non Anatec (hors sondeurs)

IMPORTANT : En cas de probleme, vous devez dans un premier temps contacter
le SAV ANATEC dont les coordonnées sont inscrites ci-dessous.

La majorité des pannes sera détectée et solutionnée par un simple appel
téléphonique. Le SAV est en mesure de demander un retour du bateau si
nécessaire (Dans la mesure du possible garder le carton d’origine pour le
transport).

Avant de contacter le SAV, munissez-vous de la notice d’utilisation et ayez le bateau
a portée de main.

Coordonnées SAV ANATEC
06 84 12 28 52

sav.anatec@sert-sa.fr
ANATEC distribué par SERT SAS

9 Rue Francois Coli — CS 30089
33293 BLANQUEFORT CEDEX France

L’Autopilot est un systéme de guidage GPS sans fil utilisable sur les bateaux de la
gamme ANATEC.

Note importante : nécessite une voie avec interrupteur libre pour le contréle.

Les éléments sont les suivants

- Un boitier de réception autonome Bluetooth.
- Un chargeur pour le boitier Bluetooth

- Un boitier de contrdle

- Une antenne

- Un cable d’alimentation

- Cables de contrble

- Un support de montage



Caractéristiques techniques

Carte Support Google Map

Fréquence 433mhz

Distance de contréle 300-500 (dépendant de la météo, des obstacles, ...)
Alarme batterie faible

Information en direct puissance du signal, nombre de satellite, niveau de batterie,
vitesse de déplacement, distance et direction du bateau.

APP Software Support I0S 8.0+/Android 4.3+

Alimentation de boitier de contréle 6~12V (batterie du bateau)

Puissance 15W

Connexion de boitier de contrble

-
/ 3 Diode(lampe)

4 Quverture bac gauche

2 Moteur gauche @ 9 5 Quverture bac droite
6 lache ligne airriere

1 Moteur droite
345678



Installation de I'application

Avant de démarrer le Lake skipper, vous devez installer I'application sur votre
smartphone ou votre tablette

Pour les utilisateurs d’lOS : 8.0+

Vous devez télécharger I'application sur 'APP Store.
Pour les utilisateurs d’Android : 4.3+

Vous pouvez scanner le QR code ci-dessous

Ou vous connecter sur le lien suivant : http://47.92.74.249/android/DEVICT-
AUTOPILOT.apk

Affichage des informations Instantanées

= 100%

Indigue la qualité de transmission des informations entre le boitier Bluetooth sur la
berge et le boitier de contrGle dans le bateau.
& 10,3D

Indique le nombre de satellites connectés, plus le nombre est grand plus les
informations de position sont précises. Lorsque le nombre est inférieur a 6 il peut y
avoir des erreurs de positionnement.

Q 28m

Donne la distance entre le bateau et le point HOME

4 82v

Informe du niveau de batterie du bateau

4\ 0.1

Indigue la vitesse de déplacement du bateau


http://47.92.74.249/android/DEVICT-AUTOPILOT.apk
http://47.92.74.249/android/DEVICT-AUTOPILOT.apk

@ north(6.8)

Donne la direction du bateau en ° (Nord 0°, Est 90°, Sud 180°, Ouest 270°)

Icone de I'application

O

DEVICT

Icone d’accés au menu déroulant

[

Premiere icone du menu déroulant : donne acces a vos points d’intérét
sauvegardeés

Seconde icone du menu déroulant : réglages de I'application

| JN2

Troisieme icone du menu déroulant : calibration de I'application et du
bateau

-,

Icone de point d’intérét enregistré

; Icone de localisation de I'appareil connecté

&

Icone de position de bateau

Icone du point HOME

Icone de connexion entre le Smartphone(ou tablette) et le Bluetooth

J

Icone d’enregistrement du point ou se trouve le bateau

© B

Icone servant pour recentrer la vue sur le bateau



()

Icone permettant de garder la vue sur le bateau en mouvement

= @ N

Icone informant que le bateau est en déplacement autonome vers sa cible.

& 1]

Icone informant que le bateau est en mode manuel (utilisation de la
radiocommande)

)

Icone de retour au point HOME.



Instructions d’utilisation

Etape 1. Connexion du smartphone/tablette avec le bateau
1-1 Allumer la radiocommande

1-2 Installer les batteries dans le bateau puis allumer le bateau. Le bateau va par la
suite émettre plusieurs « bips » dont 3 consécutifs.

1-3 Allumer le boitier Bluetooth

1-4 Lancer l'application sur le smartphone/tablette. Le systéme va localiser le
téléphone sur la carte Google Map.

BEEWN® o ® & =8 J82%M11:19am

— .
. AutoPilot

(Normalement, le systéeme va charger la carte a I'aide du réseau internet. Si vous
n'avez pas de réseau sur votre lieu de péche vous pouvez quand méme utiliser le
systéme de pilotage.)

1-4-1 Appuyer sur l'icéne E pour lancer la connexion Bluetooth avec le
smartphone. Pour voir apparaitre la boite de dialogue « scan for devices »
(Verifier bien que votre connexion Bluetooth est active sur votre smartphone)



® & ¥4 Jds2%xM11:19am

Select device to connect

Scan for devices

1-4-2 Appuyer sur l'icbne « scan for devices » La boite de dialogue va afficher un
nom avec l'intitulé « DEVICT », cliquer pour établir la connexion avec la bateau.

BEEW® & ® & @ Jds2%xM11:19am

Select device to connect 3

DEVICT204
00:1B:10:30:4F:66

(I est important de noter que le boitier de connexion Bluetooth doit étre & moins de
10m du smartphone. Pour un fonctionnement optimal a 1.5m de hauteur.)

1-4-3 Le smartphone est a présent connecté a votre bateau



Etape 2 : Création et gestion du point HOME

La premiere chose a faire est de créer le point HOME, c’est I'élément qui va servir
de référence au bateau durant utilisation.

2-1 Lors de l'ouverture de I'application un point HOME est déja existant. Il
correspond au lieu ou a été allumé le bateau. (Le bateau le signal par 3 « bips »
consécutifs lors de sa mise sous tension).

2-2 Il est conseillé de créer un point HOME manuellement :
Pour cela, appuyer longtemps sur un lieu de la carte qui vous intéresse comme
endroit sécurisé. Une boite de dialogue va apparaitre et proposer plusieurs choix.

(ONONONMEORCA J ® # *d A81%H11:20am

—<< AutoPilot 2 100% Q@ 1930 @ 261m 4 76v (4 0.1 @ northeast(73.6)

y

Current boat position set as Home

Current map position set as Home

Go to the goal (124m)

Google
2

Current boat position set as Home : définit le point HOME a partir de la position
actuel du bateau.
Current map position set as Home : définit le point « cliqué » comme point HOME.




Etape 3 : Navigation

Une fois le point HOME créé, il est donc possible d’envoyer votre bateau sur le point
GPS sans avoir besoin d’utiliser votre radiocommande.

Appuyer longtemps sur un lieu de la carte qui vous intéresse.

(ONONONMEORCA J ® # *d A81%H11:20am

—S< AutoPilot 2100% @ 1930 Q@ 261m 4 76v (4 01 @ northeast(73.6)

DEVICT

Current boat position set as Home

Current map position set as Home

Go to the goal (124m)

Google
3

Appuyer sur « Go to the goal (XXXm)».
Une boite de dialogue demandera la confirmation, « Yes » pour donner 'ordre au

bateau d’aller sur le point sélectionné.

(OFOFORMEORCR ® & T4 Jd81%H11:214

Go to the goal

If go to the goal?




Lorsque le bateau est en déplacement, I'icone remplace pour
signifier que le bateau est en navigation autonome vers le point demande.

Lors que le bateau arrive sur le point, un cercle rouge apparait sur I'écran et le
bateau passe en mode manuel.

Etape 4 : Options de navigation

4-1 Option :
Lors de la sélection d’un point sur la carte, une boite dialogue indique la distance

entre ce point sélectionné et le point HOME écrite en couleur, du vert jusqu’au rouge.
Plus la couleur s’approche du rouge plus il y a de risque de perte de signal.

Current boat position set as Home v Current boat position set as Home

Current map position set as Home Current map position set as Home

Go to the goal (106m Go to the goal

Current boat position set as Home Current boat position set as Home

Current map position set as Home Current map position set as Home

Go to the goal (450m) Go to the goal (605m)




Dans le cas ou la bateau perd le signal plus de 15sec il retournera de maniere
autonome a son point de référence HOME.

De plus lors du retour du bateau au point Home il est possible de reconnecter le
bateau et en rependre le contrdle.

Vitesse de déplacement : Il est possible de contrler la vitesse de déplacement du
bateau en variant le % du « Cruising Speed »

me: Fishing Robot 2 100% & 183D & 324 T 24

] Q Water mode ‘ Air mode
e Detailed underwater @ Simple underwater

. Fish Icon

Cruising speed

Y

4-2 Fonction retour

Lorsque le bateau n’est pas sur son point HOME, appuyer sur l'icbne b pour

3

donner l'ordre de revenir, I'icone change en le bateau en en route de maniére

autonome vers son point HOME.
Etape 5 Configuration des points.

Un des grands avantages de ce systeme c’est qu’il va permettre d’enregistrer les
points d’intéréts. (500 points de sauvegardes disponibles)

5-1 Sauvegarder un point :

Lorsque le bateau est sur le point d’intérét, appuyer sur l'icbne | I pour
sauvegarder le point, lui donner un nom ainsi qu’inscrire d’éventuelles remarques.
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| Baiting Spot Detail

Name Meihu O
Time 2017-06-09 09:54:26
Longitude 121°15'31.057" O
Latitude 30°8'24.424"
<
Remarks
4
O
Une fois sauvegardé une icone apparait.

Il est ensuite possible de cliquer sur I'icone puis sur le nom pour ouvrir la boite de
dialogue.

Etape 5: Réglage

@
Settings : L’icone E-:] du menu déroulant permet d’accéder aux différents
réglages.



Map type : choix du type de carte Google

Tracking saving time : Taux de rafraichissement de la carte Google (s)

Alarm Voltage : La tension d’alarme de votre bateau (V) (Pour les batteries plomb le
niveau et de 6v pour les batteries lithium 7v)

Run simulation : Mode démonstration

Calibration :
Deux calibration sont possibles, une pour la radiocommande et une pour le compas.

Remote calibration : est utilisé uniquement en cas de changement de
radiocommande.

e

Z Remote Calibration

2200 2200 1. Move all the joysticks and
. switch on the remote which

control direction,throttle and
mode in its whole working range
atleast 1 time.
2. Move all the joysticks in the
middle position finally.
3. Click "Calibration Finished" to
complete.

800 800
Direction Throttle Calibration Finished

Remote compas : Il est peu fréquent d’utiliser cette fonction. Uniquement si le bateau
dévie fortement de sa trajectoire lors de la navigation.




