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NAJWAZNIEJSZE ZMIANY W
WERSJI OPROGRAMOWANIA 26.2

Nowosci w wersji 26.2-72.1.36:
Ulepszenia i poprawki ActiveTarget®

- Ulepszono faczenie sektoréw obrazu poprzez umozliwienie ActiveTarget korzystania ze zréddta danych temperatury
dostepnego w sieci.

- Naprawiono problem z cz¢sciowym wyswietlaniem danych w trybie Scout, wystepujacy w wersji 26.1.

Pozostale poprawki:

- Rozwigzano problem powodujacy wyswietlanie ,,---” w naktadce gltebokosci sonaru, gdy wybrane zrédto nie bylo widoczne
na ekranie MFD.

- Rozwigzano problem powodujacy ponowne uruchamianie urzadzen
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ULEPSZENIA tACZENIA SEKTOROW OBRAZU ACTIVETARGET®

ActiveTarget® wymaga okre$lenia rodzaju wody oraz dokladnej temperatury wody, aby obliczy¢ predkosc rozchodzenia si¢ dzwieku, co pozwala uzyskac
mozliwie najczytelniejszy obraz i ptynne laczenie sektoréw.

Wybér odpowiedniego rodzaju wody — stodkiej lub stonej — podczas konfiguracji ma kluczowe znaczenie dla uzyskania optymalnej wydajnosci.

Temperatura wody jest mierzona przez przetwornik ActiveTarget. Poniewaz przetwornik jest czesto wyjmowany z wody i ponownie zanurzany, jego
temperatura moze poczatkowo roéznic si¢ od temperatury wody. Ta roznica temperatur moze tymczasowo powodowac widoczne taczenia sektorow lub

pogorszenie wyrazistosci obrazu.

Co nowego w wersji 26.2:

ActiveTarget moze teraz korzystac z alternatywnego zrédla temperatury dostepnego w sieci (jesli takie zZrodto jest dostepne).

Jesli w sieci nie s3 dostepne zadne zrodla danych o temperaturze, wykorzystana zostanie temperatura mierzona przez przetwornik ActiveTarget.

Jest to takie samo dzialanie jak w poprzednich wersjach oprogramowania.

Przetworniki montowane na pawezy oraz wewnatrz kadluba pozostaja stale zanurzone, zapewniajac bardziej stabilny i dokladny pomiar temperatury. Mozna réwniez korzystac z
czujnikéw temperatury wody NMEA 2000.

Po wybraniu jednego z tych zrodet:
- nie trzeba czekac, az przetwornik ActiveTarget dostosuje si¢ do temperatury wody,

- od razu uzyskuje si¢ optymalng wyrazisto$¢ obrazu,
- poprawia sie faczenie sektorow obrazu.
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ULEPSZENIA tACZENIA SEKTOROW OBRAZU ACTIVETARGET® (PRZYKtAD)

Ponizsze zrzuty ekranu pokazuja poprawe uzyskang dzieki wybraniu zZrédta temperatury wody, ktdre pozostaje stale zanurzone i od razu wskazuje prawidtowa

temperature wody po zanurzeniu przetwornika ActiveTarget.

Zrzut ekranu po lewej stronie przedstawia obraz po wybraniu ActiveTarget jako zZrédla temperatury, po tym jak przetwornik przez okoto 30 minut znajdowat sie
na pokladzie w bezposrednim $wietle stonecznym. Zrzut ekranu po prawej stronie pokazuje obraz uzyskany bezposrednio po zanurzeniu przetwornika
ActiveTarget, gdy jako zrédlo temperatury wybrano przetwornik zamontowany na pawezy.

Tego dnia temperatura wody przy powierzchni wynosita okoto 9,4°C, natomiast temperatura powietrza okolo 26,7°C, przy bezchmurnej i stonecznej pogodzie.
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WYBOR ZRODtA TEMPERATURY WODY | KROK 1

Temperatura wody i glebokos¢ s3 udostepniane w sieci NMEA 2000. W rezultacie niektére sieciowe zZréddta danych moga

nie pojawic sie na liscie wyboru zrodla danych sieciowych, dopdki dane urzadzenie nie zostanie wiaczone.

Aby udostepnic to zrédlo danych, wybierz odpowiednie urzadzenie w:

Sonar - Ustawienia - Uzyj sieciowych danych gtebokosci i temperatury.

X

i "
L+ system Internal sonar CH1 OFF L+ system Internal sonar CH1 OFF
\ ) .
y - | Internal sonar CH2 ON Internal sonar CH2 ON
| | f S~ ) A W Features u Y Features u
WAYPOINTS /' | {\ B d Network sonar o [l Network sonar Disabled
5 | "I & ;- - @ services @ services
s — Log sonar... Log sonar... ActiveTarget 2-72.1.36
@ SONAR SIDESCAN DOWNSCAN '.‘ L | A [ TEN— [ TEN—
‘2 | ' Navigation View sonar log... Navigation View sonar log... HDS PRO 12:CH1
ALARMS i {
i vl
9 g @ Chart Structure depth offset... 0.0ft @ Chart Structure depth offset... HDS PRO 12:CH1
O <, b £ . _
] \ N A . < OW) A? b | 8 é’; Sonar Installation... é’; Sonar Installation... HDS PRO 12:CH2
VESSELS , Restore sonar defaults... Restore sonar defaults... AIHD3-in-1
| sosaN EIEER - @ Autopilot ® Autopilot
? { Use network depth & temp data Disabled v Use network depth & temp data AIHD3-in-1 v
INFO /' L /" - - 7N g Cameras ActiveTarget installation... g Cameras ActiveTarget installation...
- ? = T ™
== % S e C/O \_) B Fuel ActiveTarget 2 pairing... B Fuel ActiveTarget 2 pairing...
Xt vy
.\ Alarms .\ Alarms
R AUTOPILOT ~ ACTIVETARGET arwoe  [INGTRONENTS)
'l- I Inite 'l- I Inite

UWAGA: Wybierz z listy odpowiednie zrédto temperatury.
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WYBOR ZRODtA TEMPERATURY WODY | KROK 2 (OPCJA 1)

Zmiana zrédla temperatury wody za pomoca opcji ,,Sieciowe zroédia danych”, zgodnie z ponizszg sekwencja..

Chart Chart
W Info W Info
\ . -
;3 A = Sonar Device Name = Sonar Device Name
WAYPOINTS y . @ Autopilot Auto configure @ Autopilot Auto configure
o (1] B comers Dot surces.. B comers s,
A A. Damping... Damping...
ALARMS d B Fuel B Fuel
Device list Device list
. —
—— o ,C-“{ @ aarms Diagnostics @ aarms Diagnostics
\
VESSELS o = units Sirius status = units Sirius status
A |4 () wireless NMEA2000 () wireless ALY
= NMEA0183 NMEA0183
INFO . i‘i Network i‘i Network
B Q Vessels Q Vessels
STORAGE $ Simulator $ Simulator
V' vV
WGps - Wcps - Wcps -2
¥ vessel - ¥ vessel - ¥ vessel -
(2) ¥4 sonar - ¥4 sonar -
[ Depth (G.oool) - HDS PRO 12 Sonar (AIHL 1 [This device.0] - ) (-]
. [ Aft Depth (Global) hd HDS PRO 12 Sonar (ActiveTarget 2 [819033211.0] - HDS PRO 12 Sonar (ActiveTarget 2 [819033211.0] 1 -
¥ Trip - ~ HDS PRO 12 Sonar CH2 [This device.0] - HDS PRO 12 Sonar CH2 [This device.0] -
W Time hd HDS PRO 12 Sonar CH2 [819033211.0] - HDS PRO 12 Sonar CH2 [819033211.0] -
.Unccnﬁgured b HDS PRO 12 Sonar CH1 [819033211.0] A HDS PRO 12 Sonar CH1 [819033211.0] A
¥ Trolling A Sonar (ActiveTarget 2-72.1.28 - Sonar - Panel 2) - Sonar (ActiveTarget 2-72.1.36 - Sonar - Panel 2) -
[l Depth (Global) - [l Depth (Global) -
W Trip - W Trip -
1 Unselected Water Temperature 81.0 °F Water Temperature 82.4 °F

UWAGA: Wybierz z listy odpowiednie zrédto temperatury.
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WYBOR ZRODtA TEMPERATURY WODY | KROK 2 (OPCJA 2)

Zmiana zrédla temperatury wody za pomoca opcji ,,Edytuj nakladke”, zgodnie z ponizsza sekwencja.
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PRZYWRACANIE USTAWIEN DOMYSLNYCH — INSTRUKCIJA

Jesli po przeprowadzenin aktualizacii < )

[ i =) e

system nie dziala zgodnie z opisem, 5 = p mA £ system T"ﬁek'" |
Zaleca Sl@ przywro'cenie domyélnych WAYPOINTS // , A /v 9 ‘ YW Features QL.IIC access eys....
@ R Smml L & services Wireless remote settings
ustawien globalnych. s b B patu..
S B 9 Navigation Coord system Degrees/Minutes v
= - 2y =
vﬁs - . & ‘A A dh | @& chart Magnetic variation Auto v
*W przypadku wiekszoséci uzytkownikow po ™ I - A }‘._ . & sonar Satslites
aktualizacji oprogramowania przywracanie INFo > Vot C/O\) A ® Autopilot :esmre defatl"m' '
-4 . . P NP 'ower control...
domyslnych ustawien globalnych nie jest W -”,;g. = = ‘ A J— e
wymagane. e ‘) ‘ ( lﬂ. Fuel Connect and Register...
Upewnij sig, ze wszystkie urzagdzenia MFD polaczone przez sie¢ Ethernet z modulem/modufami Restorepetauts @

Select items to be restored or deleted. The display will restart.
All other displays should be powered down.

ActiveTarget® oraz wszystkie systemy ActiveTarget s3 wlaczone.

Local settings

o ek . . sz . . , . . . Global settings v
Naci$nij Pages > Ustawienia > System > Przywrd¢ ustawienia domyslne, odznacz opcj¢ Ustawienia
: P : : : . : oo Alarm history
lokalne i upewnij sig, Ze zaznaczona jest wylacznie opcja Ustawienia globalne, a nastepnie naci$nij
Waypoints and routes

OK. Wykonaj te procedure na wszystkich podiaczonych urzadzeniach MFD.

Trails

Autopilots
Przywrécenie domyslnych ustawien globalnych spowoduje wyzerowanie wszystkich wczesniej wprowadzonych

wartosci korekty glebokosci, korekty kgta i korekty kursu. Po przywréceniu ustawien globalnych nalezy - Cancel

ponownie wprowadzic te wartosci korekt (jesli byly stosowane).
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NAJWAZNIEJSZE ZMIANY W WERSJI OPROGRAMOWANIA 26.1

Nowosci w wersji 26.1:

e Ulepszenia ActiveTarget®

- Poprawiona dokladno$¢ wskaznika wigzki.
- Poprawiona jako$¢ obrazu przy ustawieniu redukcji zakldcen ,,Wyl.”.
- Naprawiono automatyczne ustawianie zakresu w sytuacji, gdy zakres reczny zostal wczesniej ustawiony recznie.

e Pozostale ulepszenia

- Poprawiono jako$¢ sygnaléw echa sonaru w wybranych przetwornikach AIRMAR® CHIRP.

- Obrazowanie SideScan i DownScan Imaging™ jest teraz dostepne z przetwornikow StructureScan® 3D na urzadzeniach
wielofunkcyjnych Simrad® NSX® i NSS® 4.

- Naprawiono btad powodujacy konieczno$¢ ponownego wyboru danych mapy po kazdym ponownym uruchomieniu

urzadzenia, gdy na jednej karcie SD znajdowalo sie kilka map C-MAP.

| LOWRANCE
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OBStUGA ACTIVETARGET® 2 XL

Nowoscig w wersji 26.2 jest obstuga catkowicie nowego systemu ActiveTarget® 2 XL.:

Najlepsza w swojej klasie rozdzielczos¢:
- Rozdzielczo$¢ naszego sonaru czasu rzeczywistego juz wczesniej byta najlepsza w swojej klasie. Teraz obraz jest jeszcze wyrazniejszy.

Najwieksze pole widzenia
- Nie przeocz niczego dzigki pelnemu polu widzenia 180° XL w trybach Forward, Down i Scout — wszystko za pomocg jednego

przetwornika.

Szybkie przelaczanie widokow
- Po raz pierwszy mozesz natychmiast przelgczac si¢ miedzy widokami Forward XL i Down XL bezposrednio na ekranie. Nie musisz juz
zmieniac polozenia przetwornika. Wystarczy wybra¢ odpowiedni widok i fowic.

Scout Live 360 w trybie podwojnego parowania
Polacz dwa systemy, aby uzyskac pierwszy w branzy pelny widok na zywo Scout XL 360° wokot todzi*.

*Wymagane sg dwa moduty sonaru i dwa przetworniki. Funkcja dostepna wylgcznie na urzgdzeniach HDS PRO.

Fatwa modernizacja
- Kompatybilno$¢ z dotychczasowym modulem sonaru ActiveTarget 2 sprawia, ze modernizacja systemu jest teraz tatwiejsza niz

kiedykolwiek.

| LOWRANCE



ACTIVETARGET® 2 XL | ZMIANA TRYBU NA EKRANIE

Przelaczanie miedzy widokami Forward XL i Down XL jest bardzo proste — wystarczy wybra¢ opcje¢ ,,Tryb” na bocznym pasku menu w gléwnym panelu

ActiveTarget.

Uwaga: Gdy tryb jest ustawiony na ,,Auto”, a przetwornik znajduje si¢ w pozycji Forward/
Down XL, domyslnie wybierany jest tryb ,,Forward”.

W przeciwienstwie do systeméw ActiveTarget® i ActiveTarget® 2 przetaczanie miedzy tymi dwoma
trybami nie wymaga zmiany potozenia przetwornika, co zwigksza wygode uzytkowania.
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ACTIVETARGET® 2 XL | PEENA WIDOCZNOSC

Funkcja Reverse Range zostata wprowadzona w poprzedniej wersji oprogramowania. Korzystanie
z ustawien Reverse Range, Forward Range i Down Range zapewnia petng kontrole nad
wyswietlanym obszarem, umozliwiajgc obserwowanie przynety i ryb w dowolnym miejscu obrazu.

Forward XL
Rozpoczynajgc od punktu zerowego w lewym
goérnym rogu, zmniejsz zakres wsteczny, aby
zmaksymalizowac obszar widoczny przed

Down XL
Rozpoczynajac od punktu zerowego w gornej
srodkowej czesci ekranu, wyswietlaj dane sonaru
przed, pod i za przetwornikiem, aby uzyskaé optymalny
obraz podczas pionowego prowadzenia przynety.

Reverse XL
Zwiekszenie zakresu wstecznego pozwala zobaczy¢
wiekszy obszar za przetwornikiem, poszerzajac pole
widzenia za todzig.
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ACTIVETARGET® 2 XL

Po zamontowaniu przetwornika ActiveTarget® znajduje si¢ on ponizej powierzchni wody.

KOREKTA GtEBOKOSCI

Funkcja korekty glebokosci (Depth Offset), dostepna w menu instalacji ActiveTarget, umozliwia uwzglednienie obszaru stupa wody znajdujacego si¢ nad przetwornikiem, ktéry bez
zastosowania korekty nie jest widoczny na ekranie.

W trybie Forward, po wprowadzeniu prawidlowej wartosci korekty glebokosci, wyswietlany jest obszar stupa wody pomiedzy przetwornikiem a powierzchnia wody, co umozliwia
obserwacje obrazu az do samej powierzchni.

Ilos¢ dodatkowych danych dostepnych nad przetwornikiem zalezy od temperatury wody przy powierzchni. W chlodniejszej wodzie ilos¢ danych dostepnych nad przetwornikiem jest
mniejsza, co oznacza, ze widoczny na ekranie fragment powierzchni wody znajduje sie¢ w wiekszej odleglosci od przetwornika.
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ACTIVETARGET® 2 XL | SCOUT LIVE 360

Dwa sparowane systemy ActiveTarget 2 XL oraz wyswietlacz HDS PRO umozliwiajg
korzystanie z pierwszego w branzy widoku Scout Live 360, pozwalajgcego wykonac

precyzyjny rzut bez konieczno$ci zmiany polozenia tfodzi.

Widok Scout Live 360 jest dostepny w aplikacji AT Wide na ekranie gléwnym
wyswietlacza HDS PRO po wykryciu w sieci dwdch modultéw ActiveTarget 2.
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ACTIVETARGET® 2 XL | PAROWANIE | ROZtACZANIE SYSTEMOW SCOUT 360

Gdy systemy ActiveTarget® 2 znajduja sie w tej samej sieci, kreator parowania
wyswietli si¢ automatycznie. Aby sparowac systemy, wybierz obraz Scout Live
360 i kliknij ,,Konfiguruj teraz” (Configure now). Mozesz réwniez wybra¢
»-Pozniej” (Later), a nastepnie wykonac opisane ponizej kroki w menu ustawien

sonaru.

Widok Scout Live 360 jest dostepny wylacznie w aplikacji ActiveTarget® Wide.
Jesli chcesz korzystac¢ z obu systemow ActiveTarget® 2 XL niezaleznie w aplikacji
ActiveTarget®, musisz najpierw rozlaczy¢ ich parowanie.

Aby sparowac:

Settings (®)  settings
L3 System Internal sonar CH1 & system
Internal sonar CH2 OFF
* Features * Features
Network sonar on
@ services Log sonar.. @& Sservices
'ﬁ Navigation View sonar log... .‘? Navigation
@ Chart Structure depth offset... 0.0ft @ Chart
5 Installation... .
& Sonar = Sonar
Restore sonar defaults...
@ Autopilot Use network depth & temp data Disabled v @ Autopliot
P— ActiveTarget installation... F—
ActiveTarget 2 pairing...
B rel B ruel
4 .
Aby rozlaczy¢ parowanie:
.
Settings &) settings
L3 System Internal sonar CH1 L system
Internal sonar CH2 OFF
* Features * Features
Network sonar on
& Services Log sonar; & Services
'ﬁ Navigation View sonar log... 'ﬁ Navigation
@ Chart Structure depth offset... 0.0ft @ Chart
5 Installation... .
& Sonar = Sonar
Restore sonar defaults...
@ Autopilot Use network depth & temp data Disabled ~ @ Autopilot
P— ActiveTarget installation... P—
ActiveTarget 2 pairing...
B re B re
18 |

Internal sonar CH1
Internal sonar CH2 OFF
Network sonar on

Log sonar...

View sonar log...

Structure depth offset... 0.0ft
Installation...

Restore sonar defaults...

Use network depth & temp data Disabled v
ActiveTarget installation...

ActiveTarget 2 pairing...

Internal sonar CH1
Internal sonar CH2 OFF
Network sonar on

Log sonar.

View sonar log...

Structure depth offset... 0.0ft
Installation...

Restore sonar defaults...

Use network depth & temp data Disabled ~
ActiveTarget installation...

ActiveTarget 2 pairing...

ActiveTarget 2 Pairing

Please select the current mounting type to configure

the ActiveTarget 2 Dual Pairing sonar feature.

i ActiveTarget 2 Pairing ®|

Please select the current mounting type to configure
the ActiveTarget 2 Dual Pairing sonar feature.

Scout 360

® ActiveTarget 2 Pairing

«can adjust these settings at any time in

Home>Settings>Sonar>ActiveTarget 2 pairing.

Later Configure no v Finish

ActiveTarget 2 Pairing

ActiveTarget 2 dual sonar is paired.

=8
~

Unpair Edit

® ActiveTarget 2 Pairing

ActiveTarget 2 dual sonar is now ready to use. You

Restore cursor

i
Bl New waypoint.

Measure

Find..

Overlay

Off

More options

®

®

Transducers unpaired successfully. You can pair your
ActiveTarget 2 transducers running the pairing setup.

These settings can be found in
Home>Settings>Sonar>ActiveTarget 2 pairing.

Uwaga: Parowanie nie jest
obstugiwane, gdy w tej samej sieci
uzywany jest jeden system
ActiveTarget® 2 i jeden system
ActiveTarget® 2 XL.

ActiveTarget 2 Pairing )

Two different transducer types were found in the
network. Please connect two transducers of the same
type to configure the ActiveTarget 2 Dual Pairing sonar
feature.

Transducer type mismatch found

OK

Powyzszy komunikat zostanie
wyswietlony, jesli wykryte zostang
dwa przetworniki ActiveTarget,
ktérych nie mozna ze soba
sparowac.
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ULEPSZENIA ACTIVETARGET® | JAKOSC OBRAZU PRZY

WYLACZONEJ REDUKCIJI ZAK£OCEN

W nowej wersji oprogramowania ulepszono dziatanie funkcji redukcji zakldcen przy ustawieniu ,,Wyl.”, aby zmniejszy¢ ilo§¢

zakldcen i szumoéw widocznych na ekranie. Dzigki temu struktury podwodne, ryby i przyneta sa lepiej widoczne.

pA

TROLLING $~

POPRZEDNIA WERSJA OPROGRAMOWANIA

Trolling

Stdby 62.0 %

10—20

30

40

00

Mode
Forward

| Reverse range

10 ft

Forward range

| 100 ft

Down range

40 ft

Contrast

79%

| Noise rejection

Off

Restore mode
default

More options

4
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Trolling

Stdby 62.0 %

40

10—20

30

|

40

50

\ |

" 7100

Mode 4
Forward

Reverse range

10 ft

Forward range

100 ft

Down range

40 ft

Contrast
79%

Noise rejection

Off

Restore mode
default

More options
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ULEPSZENIA IKONY WSKAZNIKA WIAZKI ACTIVETARGET®

Wikaznik wigzki ActiveTarget® zostal ulepszony, aby doktadniej przedstawia¢ kierunek, w ktérym skierowany jest przetwornik ActiveTarget®.
Pozwala to precyzyjniej lokalizowac¢ cele i wykonywacé rzuty w ich kierunku.

Weczesniej, jesli w sieci nie byto zewnetrznego czujnika kursu, wskaznik wykorzystywal obliczony kierunek ruchu jednostki na podstawie COG (kursu

nad dnem). Powodowalo to niedoktadne lub niestabilne dziatanie wskaznika podczas postoju lub poruszania si¢ z malg predkoscia.

W celu uzyskania optymalnego dzialania zaleca si¢ korzystanie z zewnetrznego czujnika kursu podtaczonego do urzadzenia wielofunkcyjnego za
posrednictwem sieci NMEA 2000°. Gdy taki czujnik jest dostepny w sieci, wskaznik wigzki jest wyswietlany wzgledem kursu jednostki. Oznacza to, ze

jesli przetwornik jest skierowany w tym samym kierunku co dziéb jednostki, wskaznik bedzie skierowany w strone gérnej czesci ekranu.

Jesli urzadzenie wielofunkcyjne dziala samodzielnie, bez zewnetrznego czujnika kursu, wskaznik wiazki jest wyswietlany wzgledem kierunkéw

geograficznych. Oznacza to, zZe jesli przetwornik jest skierowany na péinoc, wskaznik bedzie skierowany w strone gornej czesci ekranu, niezaleznie od
kierunku ustawienia jednostki.

W razie potrzeby dziatanie wskaznika wigzki mozna dodatkowo zoptymalizowa¢, wprowadzajac korekte kursu (Heading Offset) w oknie ustawien
instalacyjnych ActiveTarget®. Zakres korekty kursu jest ograniczony do +10°.

Settings

£ system
* Features
. Services
B7 navigation
@ chart
5:'—, Sonar
@ Autopilot
Cameras

B ruel

21|

Internal sonar CH1
Internal sonar CH2
Network sonar

Log sonar...

View sonar log...
Structure depth offset...
Installation...

Restore sonar defaults...

Use network depth & temp data Disabled

ActiveTarget installation...

® Settings

oN

OFF

0.0 ft

£ system
* Features
. Services
B? navigation
@ chart
55'—, Sonar
@ Autopilot
Cameras

B Fue

Internal sonar CH1

Internal sonar CH2

Network sonar

Log sonar...

View sonar log...

Structure depth offset...

Installation...

Restore sonar defaults...

Use network depth & temp data Disabled

ActiveTarget installation...

®

oN

OFF

0.0 ft

ActiveTarget installation

CISSIT Walcl

Water temperature calibration (°F)
0

Angle offset (deg)

0

Heading offset (deg)
0

Restart config wizard

Save Cancel

®

TROLLING $~

10

20

30

40

60

70

20

Heading offset (deg)

30

40

Cancel
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ACTIVETARGET® | POPRAWKA AUTOMATYCZNEGO USTAWIANIA ZAKRESU

W poprzednich wersjach oprogramowania ActiveTarget® czasami automatycznie
zmienial zakres, nawet gdy zostal on ustawiony recznie na stalg wartosc. Przyczyna
bylo ustawienie zrodta ActiveTarget® w aplikacji Sonar na ,,Auto”.

Przed wprowadzeniem nowej wersji oprogramowania, aby zapobiec sporadycznej
automatycznej zmianie zakresu, konieczne bylo wylaczenie automatycznego zakresu
gtebokosci dla Zrédta ActiveTarget® w aplikacjach Sonar i DownScan Imaging™.

Nowa wersja oprogramowania usuwa ten bigd. ActiveTarget® nie zmienia juz

automatycznie zakresu, gdy w aplikacji ActiveTarget® ustawiona jest stala warto$¢
zakresu recznego.

LOWRANCE






ULEPSZENIA CHIRP DLA WYBRANYCH PRZETWORNIKOW AIRMAR®

Poprawiono czuloé¢ oraz sile sygnaléw echa od celéw podczas korzystania z przetwornikéw AIRMAR® High Wide CHIRP i
Medium CHIRP.

POPRZEDNIA WERSJA OPROGRAMOWANIA NOWE OPROGRAMOWANIE 26.2

2| LOWRANCE



KOMPATYBILNOSC STRUCTURESCAN® 3D Z URZADZENIAMI SIMRAD NSX® | NSS® 4

Urzadzenia wielofunkcyjne Simrad NSX® i NSS® moga teraz korzysta¢ z modulu StructureScan® 3D jako zZrédla obrazu DownScan Imaging™ i SideScan. Funkcja obrazowania 3D nie jest

obslugiwana.

Urzadzenia wielofunkcyjne Simrad NSX® i NSS® musza zosta¢ zaktualizowane do najnowszej wersji oprogramowania 2.3, wydanej na poczatku tego roku.

Modul sonaru StructureScan® 3D musi zosta¢ zaktualizowany do nowej wersji oprogramowania 26.1.

Modul MUSI zosta¢ zaktualizowany za pomoca jednego z nastepujacych urzadzen:

« HDS® Gen3, HDS® Carbon, HDS® Live, HDS® Pro
« Elite FS®
« NSS®Evo2, NSO® Evo2, NSS® Evo3, NSO® Evo3

b i @ Ssimulation s
4,4m b my " S SideScan settings X
A 30,2« ‘ DownScan settings
D Il  s3p71.125 >
SETTINGS \
[l @ s3D-721.26
@ Range
Auto 25m Z
Contrast SETTINGS
e Auto 2
-
i Palette
8- » Range
-0 e % : > g
Lighting 9 m
™G
>
Low
Al Contrast
Range lines
Helps to estimate depth L] Auto
of targets
view > Palette
Left & Right ﬁ
1 1
Flip view PY
Flip SideScan image
25 20 »n 25 horizontally

25 |

SideScan settings

ll s3p-721.26

SETTINGS

Range
25m

Contrast
Auto

~
¢ Palette
1

LOWRANCE



26

INFORMACIJE DOTYCZACE POBIERANIA

Najnowsza wersja oprogramowania jest

dostepna do pobrania na stronie:

https.//www.lowrance.com/downloads/

MFD software files:
EliteFS-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
HDS_Carbon-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
HDS_Live-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
HDS_PRO-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
Sonar Module software:
ActiveTarget-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
S3100-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
S5100-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
Sonar_Hub-26.2-72.1.36-Standard-1.upd
StructureScan3D-26.2-72.1.36-Standard-1.upd

Film instruktazowy jak sciggngc

aktualizacje znajdziesz na
YouTube Lowrance Polska

LOWRANCE
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