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符合标准声明
VesselView 502

水星海事公司声明，本文中涉及的下列产品符合欧盟 1999/5/EC R&TTE 指令（无线电与电信终端设备），并满足所有适用于
本产品的技术规范。
已根据以上指令的附件 IV 对产品进行了评估。

产品 水星海事公司 VesselView 502

本产品已按以下标准进行了测试。

标准 描述
EN 60950-1:2006 信息技术设备 - 安全- 第 1 部分：涵盖 R&TTE 指令 3.1 (a) 条款基本要求的一般要求。
IEC 60945:2002 航海和无线电通信设备和系统 - 一般要求 - 测试方法和要求的测试结果。涵盖 R&TTE 指令 3.1 (b) 条款的基本要求。
EN 301 489-1 V1.9.2 电磁兼容性及无线电频谱事项 (ERM)；无线电设备和服务的电磁兼容性 (EMC) 标准；第 1 部分：通用技术要求 [RTTE 3(1)(b) 条款]。

EN 300 328 V1.9.1 电磁兼容性和无线电频谱事项 (ERM)；宽带传输系统；在 2.4 GHz ISM 频段运行并使用宽带调制技术的数据传输设备；涵盖 R＆TTE
指令 3.2 条款基本要求的 EN 协调标准。

EN 300 440-2 V1.4.1 电磁兼容性和无线电频谱事项 (ERM)；短距离设备；在 1Ghz 至 40Ghz 频率范围中使用的无线电设备；第 2 部分：涵盖 R&TTE 指令
3.2 条款基本要求的 EN 协调标准。

测试报告
实验室 报告编号

Austest 实验室 0419NAVGO5XSE_60950
EMC 技术 151215_1、151215_2
SPORTON LAB EH3N2752-01、ER4O2349

指定参与机构
名称 地址 NB 号码

MET Laboratories, Inc.（MET 实验室股份有
限公司）

914 West Patapsco Avenue, Baltimore, Maryland 21230-3432, United States.
（美国马里兰州巴尔的摩西帕塔普斯科大街 914 号，邮编：21230--3432） 0980

本人，下述签名人，特此声明：上文说明的设备符合上述指令和欧共体 CE 销售标志标准。

授权代表

地址 Mercury Marine, W6250 Pioneer Road, P.O. Box 1939 Fond du Lac, WI 54936-1939（水星海事，威斯康星州
54936-1939，丰迪拉克市，先锋路 W6250，邮箱 1939）

签名

水星海事公司总裁，John Pfeifer

日期 2016 年 6 月 7 日

产品纳入服务以保持符合上述指令时，买方、安装人员或用户必须注意遵守特殊措施和使用限制。相应的产品手册中包含这些
特殊措施和使用限制的详细说明。

VesselView 702
水星海事公司声明，本文中涉及的下列产品符合欧盟 1999/5/EC R&TTE 指令（无线电与电信终端设备），并满足所有适用于
本产品的技术规范。
已根据以上指令的附件 IV 对产品进行了评估。

产品 水星海事公司 VesselView 702

本产品已按以下标准进行了测试。

标准 描述
EN 60950-1:2006 信息技术设备 - 安全- 第 1 部分：涵盖 R&TTE 指令 3.1 (a) 条款基本要求的一般要求。
IEC 60945:2002 航海和无线电通信设备和系统 - 一般要求 - 测试方法和要求的测试结果。涵盖 R&TTE 指令 3.1 (b) 条款的基本要求。

EN 300 440-2 V1.4.1 电磁兼容性和无线电频谱事项 (ERM)；短距离设备；在 1Ghz 至 40Ghz 频率范围中使用的无线电设备；第 2 部分：涵盖 R&TTE 指令
3.2 条款基本要求的 EN 协调标准。

测试报告
实验室 报告编号

EMC Technologies (NZ) Ltd. （EMC 技术 (NZ) 有限公司） 131216.1、131216.2
Austest 实验室 0519NAVNS57evo2_60950、0409NAVN5S7evo2_529

章节 1 - 入门指南 
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指定参与机构
名称 地址 NB 号码

MET Laboratories, Inc.（MET 实验室股份有
限公司）

914 West Patapsco Avenue, Baltimore, Maryland 21230-3432, United States.
（美国马里兰州巴尔的摩西帕塔普斯科大街 914 号，邮编：21230--3432） 0980

本人，下述签名人，特此声明：上文说明的设备符合上述指令和欧共体 CE 销售标志标准。

授权代表

地址 Mercury Marine, W6250 Pioneer Road, P.O. Box 1939 Fond du Lac, WI 54936-1939（水星海事，威斯康星州
54936-1939，丰迪拉克市，先锋路 W6250，邮箱 1939）

签名

水星海事公司总裁，John Pfeifer

日期 2016 年 6 月 7 日

产品纳入服务以保持符合上述指令时，买方、安装人员或用户必须注意遵守特殊措施和使用限制。相应的产品手册中包含这些
特殊措施和使用限制的详细说明。

VesselView 703
Mercury Marine 声明，本文中涉及的下列产品符合如下通知规定的澳大利亚 1 级和 2 级要求：根据 1992 年无线电通信法案
第 182 条制定的无线电通信设备（合规性标记）通知 2003、无线电通信标记（电磁兼容性）通知 2008 和无线电通信（合规
性标记 - 电磁辐射）通知 2003。

产品 Mercury Marine VesselView 703

标准 描述
IEC 60945:2002 航海和无线电通信设备和系统 - 一般要求 - 测试方法和要求的测试结果。涵盖 R&TTE 指令 3.1 (b) 条款的基本要求。
EN 300 32 V1.9.1 电磁兼容性和无线电频谱事项 (ERM)；宽带传输系统；在 2.4 GHz 频段运行并使用宽带调制技术的数据传输设备。

测试报告
实验室 报告编号

EMC Technologies (NZ) Ltd. （EMC 技术 (NZ) 有限公司） 160816_1
Sporton Lab ER4O2349

指定参与机构
本人，下述签名人，特此声明：上文说明的设备符合上述指令和欧共体 CE 销售标志标准。

授权代表

地址 Mercury Marine, W6250 Pioneer Road, P.O. Box 1939 Fond du Lac, WI 54936-1939（水星海事，威斯康星州
54936-1939，丰迪拉克市，先锋路 W6250，邮箱 1939）

签名

水星海事公司总裁，John Pfeifer

日期 2017/2/16

产品纳入服务以保持符合上述指令时，买方、安装人员或用户必须注意遵守特殊措施和使用限制。相应的产品手册中包含这些
特殊措施和使用限制的详细说明。

VesselView 903
Mercury Marine 声明，本文中涉及的下列产品符合如下通知规定的澳大利亚 1 级和 2 级要求：根据 1992 年无线电通信法案
第 182 条制定的无线电通信设备（合规性标记）通知 2003、无线电通信标记（电磁兼容性）通知 2008 和无线电通信（合规
性标记 - 电磁辐射）通知 2003。

产品 Mercury Marine VesselView 903

标准 描述
IEC 60945:2002 航海和无线电通信设备和系统 - 一般要求 - 测试方法和要求的测试结果。涵盖 R&TTE 指令 3.1 (b) 条款的基本要求。
EN 300 32 V1.9.1 电磁兼容性和无线电频谱事项 (ERM)；宽带传输系统；在 2.4 GHz 频段运行并使用宽带调制技术的数据传输设备。
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测试报告
实验室 报告编号

EMC Technologies (NZ) Ltd. （EMC 技术 (NZ) 有限公司） 160910_1
Sporton Lab ER4O2349

指定参与机构
本人，下述签名人，特此声明：上文说明的设备符合上述指令和欧共体 CE 销售标志标准。

授权代表

地址 Mercury Marine, W6250 Pioneer Road, P.O. Box 1939 Fond du Lac, WI 54936-1939（水星海事，威斯康星州
54936-1939，丰迪拉克市，先锋路 W6250，邮箱 1939）

签名

水星海事公司总裁，John Pfeifer

日期 2017/2/16

产品纳入服务以保持符合上述指令时，买方、安装人员或用户必须注意遵守特殊措施和使用限制。相应的产品手册中包含这些
特殊措施和使用限制的详细说明。

VesselView 概述
重要事项：  VesselView 是一款多功能显示屏 (MFD)，兼容由 Mercury Marine Outboards、Mercury MerCruiser 及 Mercury
Diesel 公司制造的产品。此外，VesselView 软件可安装于兼容的 Lowrance® 和 Simrad® 显示设备。取决于其连接的动力机
组，本手册中所述的某些功能可能无法使用。
VesselView 船舶管理系统由两部分组成：VesselView 装置和 VesselView Link 模块。VesselView Link 读取水星 SmartCraft
数据并通过 NMEA 2K 网络传播该信息。

a - 120 欧姆终端电阻，阳性
b - 120 欧姆终端电阻，阴性
c - NMEA 2000 熔断电源
d - 电源总线
e - 经 Navico/Mercury 批准的

多功能显示屏
f - Mercury 多功能装置的电源

接头
g - VesselView Link 控制器
h - VesselView Link 线束
i - 接线盒

VesselView 是一个综合性船艇信息中心，最多能提供四台汽油发动机或柴油发动机的信息显示。它可以持续监控和报告运行
数据，包括水温和水深、吃水差状态、船速和转向角度，以及燃油、机油、水和废水箱的状态等详细信息。
VesselView 可与船舶的全球定位系统 (GPS) 或其它 NMEA 兼容设备充分整合，以提供最新的导航、速度以及到达目的地所
需燃油量等信息。
VesselView 是自动驾驶仪和万向摇杆操作的显示扩展。所有这些驾驶功能均通过 Mercury Marine 的自动驾驶仪控制局域网
(CAN) 面板来控制。VesselView 将显示某个控制模式处于激活状态还是待机状态；在船抵达航点时，将显示弹出窗口，来提
醒转弯。其他显示文字可用来调整发动机和驱动器，以获得最大效率。
VesselView 配备微型 SD 卡插槽，允许导入或导出船只个性化配置。船主也可使用该插槽，升级到最新的软件版本。使用多
个 VesselView 时，无论是三引擎或四引擎应用程序，还是有第二个驾驶盘，均可使用同一微型 SD 卡下载这些配置至每个
VesselView 装置。

62806
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VesselView 屏幕显示位置与说明
VesselView 有多个区域，可显示特定的引擎信息和激活模式。操作员可应用下列手势，通过触敏屏幕激活和显示信息。

a - 表示轻触屏幕
b - 表示在屏幕上向左或向右滑动
c - 表示在屏幕上向上或向下滑动

a - 从触摸屏外向下滑动至屏幕，会弹出 System Controls（系统控制）菜单。在此处，用户可设置和调节 System Settings
（系统设置）、Standby（待机）模式、Brightness（亮度）、Wireless（无线）选项并在屏幕右侧显示 Instrument Bar（工
具栏）。

b - 轻触屏幕该区域可放大显示数据
c - 轻触 Mercury 标志图标将弹出发动机数据屏幕
d - 在 Instrument Bar（工具栏）激活状态下，轻触该区域可允许用户修改或自定义 Instrument Bar（工具栏）中显示的数据。

Instrument Bar（工具栏）上方将出现 MENU（菜单）选项卡。在 MENU（菜单）选项卡中，用户可打开或关闭 Autopilot
（自动驾驶仪）和 Audio（蜂鸣器）动态砖；定义栏 1 和栏 2 的数据；启动和定义数据动画的持续时间周期以及编辑数据
显示选项。

e - 轻触屏幕该区域可放大屏幕上的数据
f - 轻触屏幕该区域可放大屏幕上的纵倾和调节片数据
g - 轻触屏幕该区域可放大屏幕上的数据
h - 轻触 Mercury 选项卡将在屏幕左侧显示发动机和船舶数据。当主屏幕中填充显示自动驾驶仪数据屏幕或放大显示特定数

据时，该选项卡很有用。
i - 轻触 Vessel Control（船舶控制）选项卡将弹出与 VesselView 相关的自动驾驶功能
j - 轻触 Autopilot（自动驾驶）选项卡将弹出 Mercury 自动驾驶功能。这些功能取决于动力机组，部分功能可通过 GoFree

Shop 下载。
k - 轻触 HOME（主页）菜单可将用户引导至 VesselView 装置的 HOME（主页）主菜单屏幕。该屏幕向用户展示 MFD 的

Navico® 侧及其功能、选项和设置菜单。通过轻触该屏幕上的 Mercury 动态砖即可启动 VesselView。

60139

a b c

63278

a

b

c

d

efg
h

i

j

k
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主页
操作员可能会遇到自己无法识别的 VesselView Mercury Marine 屏幕。这些菜单和选项称作 VesselView 的 Navico® 一侧。
Mercury Marine 不支持装置的此类部件。有关 VesselView 该侧的更多信息，请联系 Navico®。要返回该装置的 Mercury
Marine 侧的导航屏幕，可按下 Home（主页）按钮，弹出 Mercury Engine（Mercury 发动机）动态砖。选择该动态砖以返回
VesselView 屏幕。

61481

从装置顶端轻扫屏幕可弹出 System Controls（系统控制）窗口。该操作可允许用户使用 Mercury Settings（设置）菜单；将
装置置于 Standby（待机）模式；调整屏幕亮度；在夜间模式下运行；启用 Touch lock（触摸锁定）功能；自定义无线连接
以及激活位于显示屏右侧的工具栏。

61482

章节 1 - 入门指南 
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在 System Controls（系统控制）窗口下的 Settings（设置）菜单中，选择 Mercury 图标以更改 VesselView 功能设置。所有
从属于 VesselView 的 preferences（首选项）和 settings（设置）都包含在 Mercury settings（设置）中。所有其他菜单选项
都从属于 MFD 的 Navico® 侧。有关这些功能的任何疑问应直接问询 Navico®。

61483

VesselView 502 前端控制

a - 触摸屏
b - 微型 SD 卡插槽
c - 电源/亮度

VesselView 502 前端控制操作
触摸屏：VesselView 502 上的触摸屏具有许多触敏区域，通过触摸、垂直或水平滑动动作进行操作。
微型 SD 卡插槽：允许 VesselView 软件升级，上传导航图以及保存航路点和设置。
电源/亮度：按一次可显示 System controls（系统控制）对话框。重复短按可循环背光亮度。长按可以打开/关闭本机。

a

b
61820

c
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VesselView 502 后面板连接

a

b

c

61823

项目 功能 描述
a Power（电源）/NMEA 2K 提供电源连接 / 连接至 NMEA 2K 网络
b 微型 SD 卡插槽 允许文件传输和文件保存
c Sonar（声呐） 提供声呐输入

VesselView 702 前端控制

a - 触摸屏
b - HOME（主页）按钮
c - 旋钮
d - X 按钮
e - Standby（待机）/Auto（自动）按

钮
f - 电源/亮度
g - 微型 SD 卡插槽

VesselView 702 前端控制操作
触摸屏：VesselView 702 上的触摸屏具有许多触敏区域，通过触摸、垂直或水平滑动动作进行操作。
HOME（主页）：按一次以激活 HOME（主页）页面。重复短按以循环收藏夹按钮。按住以在活动页面上叠加显示所有 Favorite

（收藏夹）面板。重复短按以循环收藏夹按钮。
旋钮：旋转以滚动菜单项，然后按下以确认选择。旋转以调整值。旋转以缩放可缩放面板。
X：按一次以退出对话框，返回上一级菜单，并从面板上移除光标。
STBY（待机）/AUTO（自动）：任何自动模式下的自动驾驶仪：按下，将自动驾驶仪设置为 Stabdby（待机）模式。Standby

（待机）模式下的自动驾驶仪：按下，显示自动驾驶仪模式选择弹窗。
电源/亮度：按一次可显示 System controls（系统控制）对话框。重复短按可循环背光亮度。长按可以打开/关闭本机。
微型 SD 卡插槽：允许 VesselView 软件升级，上传导航图以及保存航路点和设置。

a

61396

STBY
AUTO

b

c

d
e
f

g
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VesselView 702 后面板连接

61397
a b c d

项目 功能 描述
a 以太网 连接至以太网
b NMEA 2K 连接至 NMEA 2K 网络
c Video in 提供两个合成视频输入
d 强劲动力 提供电源连接

VesselView 703 前端控制

a - 触摸屏
b - 旋钮键
c - 页面/主页键
d - 菜单键
e - 旋钮
f - 回车键
g - 退出键
h - 箭头键
i - 标记键
j - 电源键
k - 读卡器挡片
l - 人员落水 (MOB) 标记组合键

VesselView 703 前端控制操作
触摸屏：VesselView 703 上的触摸屏具有许多触敏区域，通过触摸、垂直或水平滑动动作进行操作。
页面/主页键 - 按下可打开主页，进行页面选择和选项设置。
旋钮键 - 用户可配置键，请参见"操作手册"。系统中没有自动驾驶时的默认功能：短按可在分屏幕上的面板之间切换。长按可
最大化分屏幕上的活动面板。系统中带有自动驾驶时的默认功能：短按可打开自动驾驶控制器，并将自动驾驶置于待机模式。
长按可在分屏幕上的面板之间切换。
菜单键 - 按下则显示活动面板的菜单。
旋钮 - 转动则缩放或滚动菜单，按下可选中选项。
回车键 - 按下可选中选项或保存设置。
退出键 - 按下可退出对话框，返回到上一级菜单，并清除面板中的光标。
MOB 键 - 同时按下 回车键和 退出键，可在船舶位置创建一个 MOB（人员落水）点。
箭头键 - 按下可激活或移动光标。菜单操作：按下此键以导航菜单项并调整值。
标记键 - 按下此键可在船舶位置设置航点，或在光标处于活动状态时将其设置在光标位置。
电源键 - 长按可打开/关闭本机。按下一次将显示 System control（系统控制）对话框，再次按下将在 3 个默认调光级别之间
切换。

a

b
c
d
e

f g

h

i j

k
k

62977

l
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VesselView 703 后面板接头

a b c d e f 62978

项目 功能 描述
a NMEA 2000 连接至 NMEA 2K 网络
b Video in 提供视频源输入，例如相机，以及 NMEA 0183 端口
c 以太网 连接至高带宽网络模块
d 强劲动力 提供电源连接
e 声呐 1 用于单通道的 CHIRP，50/200 kHz 的传统传感器或 HDI 传感器

f 声呐 2 用于单通道的 CHIRP，50/200 kHz 的传统传感器，或者 TotalScan、StructureScan
或 ForwardScan 传感器

VesselView 903 前端控制

a - 触摸屏
b - 电源按钮

VesselView 903 前端控制操作
触摸屏 - 允许触摸导航船舶数据屏幕。
电源按钮 - 长按可打开/关闭本机。按一次可显示 System Controls（系统控制）对话框。

a

b

63020
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VesselView 903 后面板接头

63019
a b c d

e

项目 功能 描述
a 雷达/以太网 连接至船舶雷达信号或以太网连接
b NMEA 2000 连接至 NMEA 2000 网络
c 强劲动力 提供电源连接
d Sonar（声呐） CHIRP、宽带、DownScan 和 SideScan 图像（取决于具体的传感器）
e 微型 SD 卡插槽盖 提供两个卡槽，用于上传图表和更新软件

VesselView Link 概述
VesselView Link 借助特定 Simrad 和 Lowrance 仪器，整合水星动力船只的 SmartCraft 数据与控制系统，在这些装置的显示
屏上显示功能齐全的 Mercury VesselView 用户界面。Mercury VesselView Link 可用做单发动机或多发动机（两到四个发动
机）界面，且安装简便，通常安装在船舶仪表板下方。它设计用于与下列仪器配合工作：
Mercury VesselView 显示屏
• VesselView 502
• VesselView 702
• VesselView 703
• VesselView 903
Simrad 兼容显示屏
• NSS evo2 和 evo3
• NSO evo2
• GO XSE
Lowrance 兼容显示屏
• HDS Gen 2 Touch
• HDS Gen 3
• HDS Carbon

章节 1 - 入门指南
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VesselView Link 连接器

a - NMEA 2K 连接
b - SmartCraft/电源连接
c - 微型 SD 卡插槽

设备维护
重要事项：  装置停机时，建议安装随附的白色塑料遮阳罩，以达到防护效果。

显示屏清洁
建议定期清洁显示屏，以免积聚盐和其他环境碎屑。在用干布或湿布擦拭时，结晶盐可能划伤显示屏涂层。确保擦拭布沾了足
够多的水，以便溶解和去除盐沉积物。清洁屏幕时，不要用力过大。
若无法用布去除水痕，则以 50/50 的比例混合温水和异丙醇，用所得的溶液来清洁屏幕。切勿使用丙酮、矿物溶剂、松节油
类溶剂或氨基清洁产品。强溶剂或清洁剂可能损坏防眩光涂层、塑料或橡胶按键。
建议在设备不用时安装遮阳罩，以免紫外线损坏塑料挡板和橡胶键。

媒体插槽清洁
应定期清洁媒体插槽口区域，以免积聚结晶盐及其他碎屑。

a

b

c

61828
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章节 2 - 初始启动屏幕和设置向导
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VesselView 启动警告界面
启动 VesselView 时，将弹出警告界面，建议操作员切勿将产品作为主要导航源，并告知用户需承担操作及相关风险的一切责
任。

61413

启动画面
打开点火钥匙时，将出现 Mercury 启动屏幕。Mercury 标识出现在屏幕中心。启动期间，该标识将持续显示。在启动阶段，
切勿连续按压各种按钮以尝试加快启动装置。如动力机组配备排放控制功能，则在屏幕左下角会显示发动机图标。

61484
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设置向导
VesselView Setup wizard（设置向导）会引导您完成 VesselView 配置的前几个步骤。通过 Settings（设置）菜单可随时访问
Setup wizard（设置向导）。打开 System Controls（系统控制）窗口。从屏幕顶端轻扫屏幕可弹出 System Controls（系统控
制）窗口。选择 Settings（设置）动态砖。

61504

选择屏幕左侧的 Mercury 选项卡。选择 System（系统）选项。

61505

在 System（系统）菜单中，选择 Setup wizard（设置向导）选项。

61506

章节 2 - 初始启动屏幕和设置向导
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在 Device Configuration WELCOME（设备配置欢迎）屏幕上选择 Next（下一步）以启动 Setup wizard（设置向导）。

61507

导入配置
如要导入现有船舶配置，可插入存有配置文件的 FAT 或 FAT 32 微型 SD 卡，在下拉菜单中选择该文件。如果没有要导入的
文件，则选择 Next（下一步）以继续。

61508

发动机设置
1. 在 Engine Setup（发动机设置）屏幕中，使用旋钮或触摸菜单字段，以选择正确的选项。
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2. 完成 Engine Setup（发动机设置）屏幕中的选择。

61510

发动机系列选择

61512

发动机型号选择

61517

发动机数量

章节 2 - 初始启动屏幕和设置向导
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61514

操控杆选择

3. 结束选择之后，选择 Next（下一步）以便继续。

显示设置
根据 Engine Setup（发动机设置）屏幕上显示的发动机数量，选择该 VesselView 装置将要显示的发动机。最多可选择四台发
动机。选择 Next（下一步）以便继续。

61522
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设备设置
在 Device Setup（设备设置）屏幕中，使用旋钮或触摸菜单字段以选择正确的选项。如果使用多台 VesselView 设备，则应确
保为每台装置分配唯一的编号，以免出现数据问题。驾驶盘编号应对应每台 VesselView 装置的位置。通常将主驾驶盘设置为
1 号，而将副驾驶盘设置为 2 号。选择 Next（下一步）以继续。

a - VesselView 识别字段
b - 驾驶盘识别字段

单位设置
选择 VesselView 在屏幕上显示数据（速度、距离及容积）时所用的测量单位。后期可修改特定的测量单位。

61521

油箱配置
在油箱设置屏幕中，可指定油箱类型、容量以及油箱名称。百分比列将显示实时油箱容量。选择 Refresh（刷新）按钮可查询
油箱传感器并刷新读数。
未监控的油箱为没有关联传感器的油箱。燃料液位是基于对发动机所用燃料的计算变化的。

61523

a

b
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选择待自定义的油箱行。

61524

箱体类型包括：燃料箱、油箱、水箱、灰色水箱、黑色水箱、和发电机组。若箱体类型选择发电机组，则发电机组箱体的体积
将不会添加到船舶推进燃料箱的总体积中。

61525

选择 tank type（油箱类型）

使用屏幕软键盘，输入容量。完成输入油箱容量数据后，选择 OK（确定）以关闭软键盘。
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通过 VesselView，操作员能转换被监测箱体的体积值。通过此选项可适应发送与所制造的信号发生器相反数据的某些液位信
号发生器，这些信号发生器用于北美地区。

61526

油箱位置将填充 Name（名称）字段。如要更改油箱名称，请选择该字段，使用软键盘来自定义油箱名称。

61528

输入油箱名称后，选择软键盘中的 Enter（回车）键以继续转到 Tank Setup（油箱设置）屏幕的下一行油箱。输入所有油箱
自定义数据后，选择下方的 Refresh（刷新）按钮。检查所有数据字段的准确性，并选择 Next（下一步）以便继续 Setup
wizard（设置向导）。
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速度设置
在 Speed Setup（速度设置）菜单中，设有三个选项，用于确定 VesselView 获取速度信息的方式。如果船舶配备 GPS，则
下拉菜单将允许选择可用设备。如果船舶配备空速传感器，可选择此选项。如果船舶配备桨轮，则将显示可供选择的下拉选
项。选择速度来源后，选择 Next（下一步）以便继续。

61529

下列说明展示了空速管源选项和桨轮源选项。选择向 VesselView 传输速度数据的发动机或驱动装置。

a - PCM0 = 右舷外侧
b - PCM1 = 左舷外侧
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

Active Trim（主动配平）设置
该 Setup Wizard（设置向导）将引导操作员设置和配置 Active Trim（主动配平）。请按照屏幕上的说明执行每个步骤。

64007

选择 Active Trim（主动配平）功能

a a ab b bc cd

60056

a
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64008

Active Trim（主动配平）激活屏幕

64010

向下调整适应屏幕

64011

向上调整适应屏幕
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64009

主配置文件选择屏幕

完成设置向导
选择 Finish（完成），以完成 VesselView 上的 Setup Wizard（设置向导）。在 Finish（完成）屏幕更换为船舶活动屏幕之前，
切勿关闭设备电源。

61530
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创建屏幕截图
VesselView 可进行全屏截图，然后将其保存以下载至 SD 卡。要对 VesselView 502 和 903 进行截屏，可打开位于
Settings>System（设置>系统）菜单中的 Screen Capture（截屏）选项。双击屏幕区域的顶部边缘，激活截屏功能。要对
VesselView 702 和 703 进行截屏，可同时按下电源按钮和主页按钮。在 VesselView 502 上，双击已打开对话框的标题栏，
或者如果没有已打开的对话框，则双击屏幕标题栏，即可截取屏幕画面。屏幕底端将弹出提示选项卡，包含屏幕捕获的图片编
号。已捕获的屏幕上不会显示该提示选项卡。

61472

VesselView 具有用于存储屏幕截图的内部内存容量。建议将屏幕截图、航点、轨迹和路线等文件备份到 SD 卡或其他外部存
储设备中，并且尽可能保持内部存储器清空。所有的屏幕截图都默认存储在 My Files（我的文件）之下的 Screenshots（屏幕
截图）文件夹中。从装置顶端轻扫屏幕可弹出左侧选项，由此可访问 My Files（我的文件）文件夹。选择 Files（文件）。

61473
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打开 My files（我的文件）文件夹并导航至 Screenshots（屏幕截图）文件夹。Screenshots（屏幕截图）文件夹将显示所有
捕获的屏幕截图。可将屏幕截图复制至 SD 卡，以传送至电脑或移动设备。

61474

61475

经选择后，可访问单个屏幕截图。使用文件窗口右侧的 Details（详情）图标，可一次性访问所有屏幕截图。选择该图标可查
看屏幕截图详细信息、复制或删除所有屏幕截图。

61475
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61477

如果选中单个屏幕截图，会弹出窗口并显示 View（查看）、Set as wallpaper（设为壁纸）、Copy（复制）、Rename（重命名）
及 Delete（删除）选项。选择 Copy（复制），从 VesselView 下载图片。

61479

将 SD 卡加载至 VesselView 中，选择 Memory card（存储卡）作为文件的目标位置，然后选择 OK（确认）。选择右上角的 X
按钮以关闭窗口。该操作会使您返回 Screenshots（屏幕截图）文件夹。按照以上程序下载其他图片。

61480
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数据源设置
数据来源

要设置数据来源，请选择屏幕顶端的 HOME（主页）选项卡。
打开所有发动机上的所有产品和按键，以确保可以检测到所有数据生成源。打开 System Controls（系统控制）窗口。从装置
顶端轻扫屏幕可弹出 System Controls（系统控制）窗口。选择 Settings（设置）动态砖。选择屏幕左侧的 Network（网络）
选项。选择来源......。

61531

Sources ...

VesselView 将显示数据产生设备的众多来源。如要对船舶上的检测设备进行一般查询操作，请选择列表顶端的 Auto Select
（自动选择）选项。

61533

Auto Select
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自动选择将搜索网络并编制一份列表，列表包含所有在自动选择过程中检测到的设备。进度条完成后，可以通过选择屏幕右上
角的 X 关闭 Setting（设置）菜单。

61534

放大数据屏幕
如要放大 VesselView 主屏幕上的任意数据字段，请先选择该字段。

61725
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可在屏幕上以中等字号显示数据。

61726

再次选择数据信息字段，将会以全屏显示所选数据。远距离查看屏幕时，该功能尤为有效；例如，从辅助操纵杆位置浏览屏幕
时。选择 X 后，VesselView 将返回至主导航屏幕。

61727

工具栏
要激活工具栏，请从显示屏顶滑向屏幕区域顶端。然后将会弹出 System Controls（系统控制）窗口。选择工具栏动态砖，激
活工具栏。

61482
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Instrument（工具）栏位于显示屏右侧。Instrument（工具）栏包含位于多个动态砖中的文本和数值数据。操作员可更改
Instrument（工具）栏中的各个动态砖。还设有行船方式选项，会将对您行船方式有用的信息填入到数据动态砖中。
您可以配置 Instrument（工具）栏，使其显示一栏或两栏。如果您指定显示两栏，可以选择 Animate（动画）复选框，设置成
自动交替两栏。此外，还可以选择显示工具栏数据的时长。

61731

使用菜单选择一栏或两栏的预定义活动。选择活动栏后，该栏上会显示预定义的工具。
注意： 只会关闭当前页面的 Instrument（工具）栏。
打开/关闭 Instrument（工具）栏
1. 选择 Instrument（工具）栏以便将其激活。
2. 选择 MENU（菜单）按钮，打开菜单。
3. 选择 Bar 1（第 1 栏）或 Bar 2（第 2 栏），然后选择预定义的活动栏。
编辑 Instrument（工具）栏的内容
1. 选择 Instrument（工具）栏以便将其激活。
2. 选择 MENU（菜单）按钮，打开菜单。
3. 选择 Edit（编辑）按钮更改工具仪表，然后选择您要更改的仪表。
4. 在 Choose Data（选择数据）对话框中，选择您希望显示的内容。
5. 选择 Menu（菜单），然后选择 Finish editing（完成编辑），以保存更改。

发动机数据选择
VesselView 具有发动机数据选择功能，可通过按住屏幕中心 Mercury M-logo 的方式进行访问。

63925

M-logo 位置
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VesselView 将在显示屏上显示包含当前检查或者激活的所有发动机参数的屏幕。按住所显示的任一行发动机数据，将弹出可
用发动机数据项的文件菜单。操作员可通过选择条目将其打开或关闭。选中复选框表示将显示数据，未选中复选框的话，将从
VesselView 显示的数据中删除相应的数据。

63925

选择发动机数据项

63927

轻触以打开或关闭数据项
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根据 Setup Wizard（设置向导）过程中输入的船舶动力机组，某些项目可能不会显示任何实时数据，因为发动机没有使用或
传输这些数据。例如：柴油舷内发动机会传输涡轮增压器的增压，而 MerCruiser 燃气发动机则不会，因为它没有涡轮增压器。

63928

未选中的项将不会显示数据
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维护
发动机计划维护

如果系统扫描期间检测到维护提醒，屏幕左下角的 Mercury 选项卡将显示为蓝色。依据常识保护您的设备，定期检查发动机
机油，最好在每次使用前都检查一下。
完全达到计划维护时间时，启动扫描后将弹出维护提醒。操作员可关闭弹窗，但是每次接通时都会显示维护提醒。确认维护提
醒将重置 VesselView 中的维护时间框架。如需访问有关计划维护的具体信息，可依据下列说明导航至维护描述文本信息。用
户可随时查看维护条以关注完成状态。您可以借此预约经销商（如船主不进行维修）。
选择屏幕左下角的 Mercury 选项卡。

61536

选择 More（更多）选项。

61536
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在计划维修前，如需查看剩余时间，可选择 MAINTENANCE LIFE（维修寿命）选项。进度条的蓝色部分越多，表示距离计划
维护的时间越近。

61540

维修寿命

智能牵引模式
智能牵引

智能牵引是一款简单易用的程序，用于管理牵引滑水板、滑水轮胎或各种水上运动设备的加速度和目标速度。智能牵引可以免
除加速问题的推测，如启动速度过快、过多超速、减速以及匀速目标问题。选择配置文件，选择启用，将控制手柄切换为全油
门，剩下的工作都可交给智能牵引完成。
在 Smart Tow（智能牵引）屏幕上可以选择、设置和修改智能牵引功能。当智能牵引启用并执行启动序列时，启动图表点处
于动态模式。该点会沿启动路径移动，显示系统正在执行哪一步启动序列。

61785

除非船只安装有 GPS 并连接到控制局域网，否则 Smart Tow（智能牵引）便以发动机转速为基础。在船只包含 GPS 的情况
下，可以针对 Smart Tow（智能牵引）控制选项选择速度目标或发动机转速目标。您还可以创建自定义启动配置文件。

特性
智能牵引利用用户选择的数据区域和页脚部分，允许用户调整设置。通过触摸或滑动操作，在选择框字段之间移动。可以在页
脚部分保存或退出，以及启用或禁用智能牵引操作。位于数据区域页脚中的项目，需要触摸选取或使用旋钮标记并选择。
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智能牵引提供五种工厂预设的启动配置文件，操作员也可以创建新的自定义启动配置文件。船艇人员对水上运动设备的了解程
度参差不齐时，自定义配置文件尤为有用。操作员可以为富有经验的滑水者创建更加激进的启动序列，为儿童或滑水轮胎创建
较温和的启动序列。

63947

a - 启动配置文件选择

一个配置文件有五个选择字段。使用旋钮或触摸操作，更改配置文件选择。
• 转速和速度。操作员可以通过选择数据屏幕区域来调整转速或速度。
• Ramp（斜升）是船舶到达设定点花费的时间。
• Overshoot（超量）是船舶超过设定点的百分比。

61786

a

章节 3 - 功能与操作 

页码  38 90-8M0138440   zho  七月 2017



• Time（时间）是指船艇速度超出选定速度的持长。

61787

创建配置文件的五个选择字段

如要创建新配置文件，请选择 Add（添加）配置文件。

61788

使用屏幕上的软键盘为新启动配置文件命名。

61789
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在 New Profile（新配置文件）屏幕中，操作员可以编辑五个选择字段。编辑完所有选择字段后，选择 Use（使用）按钮以使
用新智能牵引启动配置文件。

61790

64508

Use（使用）按钮

如要激活任何意智能牵引启动配置文件。请选择 Enable（启用）选项，并将油门杆切换至全油门前进。智能牵引将处理剩下
的事项。

61791
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禁用智能牵引
如要退出智能牵引，必须先选择 Disable（禁用）。VesselView 将把油门控制交还给操作员。智能牵引启用时，将油门杆移到
低于速度目标的任何位置都可降低船舶的速度，但船舶的极速不会超过目标速度。

61792

巡航控制模式
巡航控制

巡航功能可允许操作员选择设定点和调整数值，以保证船舶保持特定速度或船艇发动机保持在特定转速。
• 除非船只将 Mercury Marine GPS 整合到了控制局域网中，否则巡航便以转速为基础。
• 如果船只配备有 Mercury Marine GPS，默认设置就是船速。
• 操作员可以选择基于转速或基于速度的设定点。可在 Settings（设置）菜单中更改巡航类型选项。
注意： 可将远程控制杆挂至空挡，来禁用巡航控制。

激活巡航控制模式
如要激活巡航自动驾驶选项，请选择屏幕左侧的 Vessel Control（船舶控制）选项卡。

61767

在 Vessel Control（船舶控制）栏中选择 Cruise Control（巡航控制）动态砖。
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选择上或下箭头来达到所需速度。

64509

61769

设置好所需巡航速度后，在巡航栏中选择 Enable（启用）动态砖。将远程控制手柄挂至前进档位，并将手柄挂至全油门档位。
VesselView 将加速至操作员所选的设定点。

61770
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巡航激活后，Vessel Control（船舶控制）选项卡将变为橙色，警示操作员船舶当前处于自动驾驶模式。

61771

可将远程控制手柄挂至空挡或在 Cruise Control（巡航控制）栏底部选择 Disable（禁用）动态砖，取消巡航控制模式。如要
访问 Disable（禁用）动态砖，请在屏幕左侧选择 Vessel Control（船舶控制）选项卡，会弹出 Cruise Control（巡航控制）
栏和 Disable（禁用）选项。

转速控制模式
拖钓控制装置

转速范围随动力组件变化，但所有发动机或舷外机的最大转速皆为 1000 RPM。
如要激活转速控制，请选择屏幕左侧的 Vessel Control（船舶控制）选项卡。
在 Vessel Control（船舶控制）栏中选择 Troll Control（转速控制）动态砖。

61758
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船舶必须在档上，油门必须为怠速。如果船舶未能满足以上条件，警报图标和随附文本信息将指示操作员如何调出 Troll
Control（转速控制）。

61759

满足档位和油门条件后，Vessel Control（船舶控制）栏将显示 Troll Control（转速控制）选项。选中最小或最大转速时，相
对应的增加或降低箭头会变灰。选择屏幕上的 + 或 - 图标来调整转速值。

61760

61761
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选中所需的转速后，选择 Enable（启用）动态砖。这将启用转速控制，发动机将升至设定转速。

61762

Enable（启用）动态砖将变为橙色的 Disable（禁用）字样。Vessel Control（船舶控制）选项卡将变为橙色，并显示警报标
志和 Troll Active（转速控制激活）文本。

61763

Troll Control（转速控制）运行时，可在不影响 Troll Control（转速控制）自动驾驶功能的前提下，将 Vessel Control（船舶控
制）栏最小化。选择 Vessel Control（船舶控制）左上角的箭头，将该栏最小化。

61764
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主屏幕恢复正常大小，屏幕左侧的 Troll Active（转速控制激活）选项卡变为橙色。

61765

如要禁用转速控制，可选择 Troll Active（转速控制激活）选项卡，会显示 Troll Control（转速控制）选项栏。选择 Disable
（禁用），将 Troll Control（转速控制）关闭。

61766

主动配平
要求

要在 VesselView 上运行 Active Trim（主动配平），VesselView Link 软件的版本必须为 2 或更高的版本。请参阅第 6 节 – 如
何更新 VesselView Link 模块软件。
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要运行 Active Trim（主动配平）功能，您的船舶可能需要配置额外的硬件。有关所需硬件的信息，请联系您的授权 Mercury
Marine 经销商。

63145

VesselView Link 软件版本位置

Active Trim（主动配平）简介
Active Trim 是 Mercury Marine 获得专利的基于 GPS 的自动配平系统。该系统直观易懂，可以解放您的双手，针对工作条件
变化不断调整发动机或驱动的配平，以提高发动机性能、燃油经济性，并使操作更简单。精确响应船艇操作，带来更好的整体
驾驶体验。使用 Active Trim 不需要专门的配平发动机或驱动器的知识。
• 随着船艇的加速，将对发动机或驱动器进行向外配平。
• 例如，当船艇减速时，例如转弯时，发动机或驱动装置向内配平。
• 可以随时通过使用常规的手动配平按钮来超控 Active Trim。
• Active Trim 使得船艇操作员可以补偿船艇载荷的变化、驾驶员偏好和天气条件的变化，同时保持完全的自动控制。

工作方式
Active Trim 系统有四种工作模式：

61896

1.怠速速度
保持现有配平位置。

61897

2.加速度（启动速度）
将发动机或驱动器收起，以最大限度减少船首升高并提高时间与平面的关系。

61898

3.滑行速度
根据 GPS 速度大幅度配平发动机或驱动器，以保持最有效的运行态度。

61899

4.超控
当船艇操作员使用手动配平时，Active Trim 系统立即被停止，将完全控制权返回到操作员。

在船艇启动时，Active Trim 恢复到上一次关闭时的开/关状态。例如，如果 Active Trim 在上次关闭时处于打开状态，则将在
下次启动时打开。

GPS
Active Trim（主动配平）使用 GPS 信号来确定船舶速度。在 GPS 装置获取信号之前，Active Trim（主动配平）系统不会自
动控制配平。
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浅水运行
Active Trim 不能检测水深，不会在浅水区自动配平。船艇操作员需要通过手动配平发动机或驱动器或按下 OFF（关）按钮，
来超控 Active Trim。

拖船位置和主动配平

63048

将发动机或驱动器放置在拖船位置（超过已调整配平范围的 50％ 以上），防止 Active Trim（主动配平）投入运行。在任何时
候，将发动机或驱动器配平调整到其正常范围以上，以便在浅水航行、船艇从拖船上下水、或者将船艇装载到拖船上等等，则
必须在 Active Trim（主动配平）运行之前手动向下配平。此安全功能旨在防止发动机或驱动器自动向下配平和击打物体。

设置和配置
配置说明

重要事项： 务必为 Active Trim（主动配平）配置一个主配置文件，以便操作员选择具有额外配平的可调整配置文件。也就是
说，切勿选择会产生可调整配平配置文件 1 中的正常操作的主配置文件。这样将确保操作员能始终让船头向下，保持在正确
的跃水位置，而不必手动调整发动机或驱动器。

配置程序

63043

Active Trim（主动配平）的配置在 Setup Wizard（设置向导）中完成。如要访问 Active Trim（主动配平）设置，直接进入：
Settings>Mercury>Engines>ActiveTrim（设置>Mercury>发动机>主动配平），并遵循屏幕上的说明进行操作。
该 Setup Wizard（设置向导）将引导操作员设置和配置 Active Trim（主动配平）。请按照屏幕上的说明执行每个步骤。

64007

选择 Active Trim（主动配平）功能
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VesselView 将搜索网络查找 Vessel Control Module（船舶控制模块）。如果 Vessel Control Module（船舶控制模块）不是最
新软件，或者在网络上无法找到，Active Trim（主动配平）设置将不允许操作员继续。

64008

Active Trim（主动配平）激活屏幕

64010

向下调整适应屏幕

64011

向上调整适应屏幕
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64009

主配置文件选择屏幕

配平配置文件概览
主配平配置文件曲线

Active Trim（主动配平）可配置成五个独特的主要配平配置文件中的任意一个。下图显示了这五个文件中配平角度与船舶速度
之间关系曲线的差异。
如要访问 Active Trim（主动配平）配置文件设置，请导航到：Settings>Mercury>Engines>ActiveTrim（设置>Mercury>发动
机>主动配平）。这将使装置返回到 Setup Wizard（设置向导），可以修改配置文件。

主配平配置文件的曲线示例；实际曲线会有所不
同

a - 配平角度
b - 船速

为 Active Trim（主动配平）系统配置主配平配置文件，该文件应为正常运行条件下最适合各船舶与动力机组组合的配置文件。
前面示例中所示的各个主配置文件曲线，表示更广泛的可调配平配置文件的默认中间设置（可调配平配置文件 3）。每个主配
平配置文件都具有五个用户可调的配平配置文件，以便操作员在船舶运行过程中微调配平曲线，以及补偿环境条件或船舶装载
的差异。
所选主要配平配置文件的上限等于用户可调的配平配置文件 5.下限等于用户可调的配平配置文件 1.

5 4

3

2

1
a

b
61865
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主配平配置文件曲线重叠
五个主配平配置文件的范围相互重叠。将主配置文件 4 和 3（第一个图形）的配平曲线范围放在单个图形上，可看到大范围的
重叠。主配平配置文件 3 的上限大于主配置文件 4 的下限，因此，有一部分的配平曲线范围是两个配置文件共享的。实际上，
这意味着在配置系统的条件下，细微的变化不会转化为系统性能的大幅变化。

主配平配置文件的重叠示例；实际重叠会有所不
同

a - 主配置文件 4 的上限
b - 主配置文件 4 的下限
c - 区域（c）加上（g）等于主配置文件 4 的全部

范围
d - 主配置文件 3 的上限
e - 主配置文件 3 的下限
f - 区域（f）加上（g）等于主配置文件 3 的全部

范围
g - 主配置文件 4 和 3 的范围重叠

SkyHook
概述

SkyHook 是操控杆的一种功能。SkyHook 会使船舶在水面上保持特定的 GPS 位置。SkyHook 将实现发动机或驱动器在多个
方向和速度上的组合，以便补偿风和水流对船舶的影响。在等待穿过桥洞或等待通行时，这一功能尤为有用。当激活时，
SkyHook 接管并保持船舶的位置。

VesselView 和 Design 2 操控杆
VesselView 显示屏上的功能选项卡和 Design 2 操控杆上的按钮，设计用于激活所有的航向变更、路线安排以及所有的
SkyHook 功能。例如，（a）航向可以使用操控杆来控制，VesselView 可用于通过 SkyHook 自动驾驶菜单中的屏幕选项卡做
出调整。同样，操控杆或 VesselView 可用于让功能待机或停用。

a - Heading（航向）功能
b - Route（路线）功能
c - SkyHook 功能

功能
SkyHook

选择 SkyHook 时，会弹出警告窗口，提醒操作员去确认船舶附近没有人游泳。要确认此消息，可选择 Continue（继续）按
钮。
除非操控杆和控制杆处于空挡位置，否则，SkyHook 不会启用。
在启用（激活）SkyHook 之前，操作员必须：

a

b
c

d

ef

g

61867

c
b
a

64099
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1. 告知乘客 SkyHook 如何运行，让乘客远离水面、远离游泳平台和登船梯，以及对船位的任何突然变化保持警惕。
2. 告知乘客船上可能安装的任何声音或视觉警告系统，以及它们何时会激活。
3. 查看周围，确保船后或附近水域没有人。
在启用（激活）SkyHook 之后，操作员必须：
1. 继续掌舵，并保持警惕。
2. 如果有人下水或者从水中接近船舶，应停用（去激活）SkyHook.

!  警告
旋转的螺旋桨、航行的船艇，或是安装在船艇上的设备，都有可能造成水中人员的伤亡。在运行 Skyhook 时，螺旋桨的旋
转和船艇的移动维持船艇的位置。无论何时，只要船艇附近有人出现，都要立即停止发动机。

63955

SkyHook 激活警告

63956

SkyHook 激活

SkyHook 将保持启用状态，直至操作员取消该功能。在 SkyHook 仍处于启用状态时，可将 SkyHook 数据面板最小化。屏幕
上将继续显示文字消息，以提醒操作员。

63957

数据面板最小化，SkyHook 激活
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航向
通过自动航向功能，船舶航行时可自动保持罗盘航向。

启用自动航向
1. 确保右舷发动机钥匙开关处于运行位置。
2. 将至少一个运行中的发动机置于前进挡。

注意： ERC 杆位于空挡或倒挡位置时，自动航向功能无法使用。
3. 将船舶转向到所需的罗盘航向。
4. 启用 Heading（航向）。
5. 航向调节可在屏幕上完成，增量为 1° 和 10°.

a - 船舶的当前航向
b - 所需的目标航向
c - 航向往左舷调节 1°
d - 航向往右舷调节 1°
e - 航向往左舷调节 10°
f - 航向往右舷调节 10°

路线

!  警告
应避免严重伤害或死亡。船舶操作粗心会导致与其它船只、障碍物、游泳者或水下地形发生碰撞。自动驾驶仪可按预设航线
进行导航，但不会对船舶附近的危险自动作出反应。操作人员必须继续掌舵，随时准备躲避危险，并警告乘客航向会改变。

路线模式允许船舶自动导航到一个特定的或一系列航点，称作航点路线。该功能适用于没有水线以上和以下障碍物干扰的开放
水域。
使用如下图所示的示例路线：
• 航点显示在到达圈（数字方框周围的虚线圈）内标有数字的方框中。
• 航点 1 和 2 之间出现危险。如果这些航点用于该路线，自动驾驶仪将尝试避开危险。船长有责任选择避开所有危险的航

点。
• 航点 4 与航点 3 过于靠近，不能用于相同的路线。航点之间必须保持足够的间隔，以使到达圈不会相交。
• 虚线表示了一个包括航点 1、2 和 3 的路线。自动驾驶系统将尝试按此路线导航。船长有责任确保路线不包含任何危险，

并在航行过程中保持警惕。

45127

示例路线

63958

a
b
c d

e f
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路线模式激活且船舶开始运行时：
• 操作员必须始终保持掌舵状态。该功能设计并不能实现船舶无人操作。
• 切勿将路线模式用作唯一的导航源。
重要事项： 路线模式只能用于 Mercury Marine 认可的海图标绘仪。
到达半径必须设置为 0.05 海里或以下。有关详细信息，请参阅海图标绘仪的用户手册。
该功能的准确性受环境条件和不正确使用的影响。在使用跟踪航点和航点排序功能时，应遵循下列信息。

航点数据 — 距离设置
航点之间 大于 1.0 海里 （1.15 英里）
到达警报 不小于 0.1 海里 （0.12 英里）

重要事项： 在到达标绘的航点时，路线模式将自动改变船舶的方向。
如需启用路线模式：
1. 打开海图标绘仪，选择要追踪航行的航点路线。
2. 将至少一个 ERC 杆置于前进挡。如果两根杆都处于空挡或倒挡，则路线模式无法使用。
3. 将船舶手动转向到第一航点的方向，并持续保持在一个安全的速度运行。

!  注意事项
高速运行时，应避免意外转向造成伤害。在船上启用 Track Waypoint（航点追踪）或 Waypoint Sequence（航点序列）模
式，可能会导致船舶发生急转弯。在启用这些自动驾驶功能之前，确认下一个航点的方向。如果以 Waypoint Sequence（航
点序列）模式运行，当到达航点时应准备采取适当的行动。

4. 在屏幕上选择路线选项卡。
• VesselView 会发出哔哔声，提示操作员路线模式可运行。

注意： 如果未启用路线模式，两个喇叭都会发出哔哔声。
• 自动驾驶仪可追踪海图标绘仪航线上的第一个航点。

5. VesselView 在所有航点都会发出哔哔声。
6. 如果您处于海图标绘仪设置的航点到达区，路线模式会告知自动驾驶模块：可以继续到下一个航点。航点序列模式用作航

点确认功能，并且当处于该区域内时自动驾驶仪将发出哔哔声。
7. 如果您不在之前设置的航点到达区，路线模式将对路线中的航点进行自动排序。确认您能理解弹出警告中所示的信息。

63959

航线改变警告屏幕
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8. 保持警惕。船舶在此模式下会自动转向。您必须要确定船舶进入一个航点到达区时是否可以安全转向。告知乘客船舶将
自动转向，以便乘客做好准备。

63960

63962

63963

63965
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支持 SkyHook 高级功能的 VesselView 设备
从 2017 年 5 月下旬开始，SkyHook 高级功能可作为可下载内容 (DLC) 在 GoFree 商店购买。这些功能需要 Mercury 最新的
操控杆系统，以及基本的 VesselView 703 设备。在 2017 年下半年软件更新后，船员们可以购买用于 VesselView 502、
VesselView 702 以及兼容的 Lowrance 和 Simrad 显示屏的 SkyHook 高级功能。操控杆系统上的电子控制模块可能需要通
过 Mercury 认证的经销商更新固件，以便利用这些高级功能。可通过下列链接购买高级功能：https://gofreemarine.com/
products/mercury/.

63953

Mercury Design 2 操控杆

高级功能
SkyHook 高级功能只能用于配有兼容的 Mercury 操控杆的船舶。
在使用 SkyHook 时，下列功能可用于增强对船舶的定位控制。

航向调整
在 SkyHook 激活时，Heading Adjust（航向调节）可使操控杆操作员以 1° 和 10° 的增量调节航向锁，从而更加精确地控制船
舶。

BowHook
BowHook 可用于解锁航向并保持位置，从而无论是什么风向和水流方向，船舶都能保持航向。此功能在不需要锁定航向时很
有用。

DriftHook
DriftHook 使操作员可保持航向并解锁船舶的位置，从而让船舶随风和水流漂移。结合 Heading Adjust（航向调节）模式后，
当船舶漂移时，可按 1° 和 10° 的增量进行调节。
SkyHook 高级功能、航向和路线功能与独立的自动驾驶仪的相应功能相同。唯一的区别在于这些功能可以在 SkyHook 模式下
使用。在 Heading Adjust（航向调节）模式下，也可按 1° 和 10° 的增量调节船舶方向。在 Route（路线）模式下，可更改航
点和目的地。

购买 SkyHook 高级功能
可通过下列链接购买高级功能：https://gofreemarine.com/products/mercury/.购买时，应遵循网站上的说明。

64131
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购买完成后，操作员会收到激活码。该激活码可输入 VesselView 中。

63968

解锁码输入屏幕

航向调整
在 SkyHook 激活时，Heading Adjust（航向调节）可使操控杆操作员以 1° 和 10° 的增量调节航向锁，从而更加精确地控制船
舶。
在菜单选项卡中，选择 Heading Adjust（航向调节）选项。

63970

SkyHook 在 Heading Adjust（航向调节）模式下激活

通过屏幕上的 Heading Adjust（航向调节）选项卡，以 1° 和 10° 的增量调节航向。

a - 船舶当前航向
b - 船舶新的目标航向
c - 航向往左舷调节 1°
d - 航向往右舷调节 1°
e - 航向往左舷调节 10°
f - 航向往右舷调节 10°

DriftHook
保持航向并解锁船舶的位置，从而让船舶随风和水流漂移。结合 Heading Adjust（航向调节）模式后，当船舶漂移时，可按
1° 和 10° 的增量进行调节。
在菜单选项卡中，选择 DriftHook 选项。
将会出现警告窗口，提示游泳者并清空船舶周围区域内物品，以避免螺旋桨造成伤害。只有在操作员确认看见此警告并选择继
续后，DriftHook 才会激活。

63972

a

b
c d
e f
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!  警告
旋转的螺旋桨、航行的船艇，或是安装在船艇上的设备，都有可能造成水中人员的伤亡。在运行 Skyhook 时，螺旋桨的旋
转和船艇的移动维持船艇的位置。无论何时，只要船艇附近有人出现，都要立即停止发动机。

63976

螺旋桨伤害危险警告

63977

SkyHook 在 DriftHook 模式启用时激活

BowHook
解锁航向并保持位置，从而无论是什么风向和水流方向，船舶都能保持航向。在不需要锁定航向时很有用。
在菜单选项卡中，选择 BowHook 选项。

63978

屏幕左侧的高级功能菜单栏
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屏幕上将弹出螺旋桨伤害危险的警告。

!  警告
旋转的螺旋桨、航行的船艇，或是安装在船艇上的设备，都有可能造成水中人员的伤亡。在运行 Skyhook 时，螺旋桨的旋
转和船艇的移动维持船艇的位置。无论何时，只要船艇附近有人出现，都要立即停止发动机。

63980

BowHook 激活
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设置激活
激活设置菜单

轻触 Home（主页）屏幕中左上角的设置图标，将弹出 System Controls（系统控制）窗口。系统控制窗口内是 Settings（设
置）动态砖。

a - 设置图标

从屏幕顶部垂直往下滑动，将弹出 System Controls（系统控制）窗口。在这里，选择 Settings（设置）动态砖。

63276

System Controls（系统控制）窗口

63275

a
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Touch Lock（触控锁）
Touch Lock（触控锁）是一种允许操作员锁定屏幕的功能，以免意外触摸或滑动动作使页面发生变化。Touch Lock（触控锁）
启用时，可使用旋钮和面板按钮来操纵 VesselView.

63280

如果屏幕不响应触控，可能是无意中激活了 Touch Lock（触控锁）。要使 VesselView 恢复正常运行，应使用旋钮打开 Home
（主页）屏幕，然后在屏幕右下角选择 Power（电源）图标。使用旋钮切换屏幕上的各个元素，直至 Power（电源）图标点
亮。按下电源键，恢复屏幕触摸功能。

63279
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63277

支持触摸的屏幕消息 — 按下电源键，启用触摸

系统设置
导航至 Settings（设置）菜单

可使用 Settings（设置）菜单，随时更改任意设置。可点击屏幕或使用旋钮，浏览所有下拉和弹出菜单。
可从屏幕以外向下滑至屏幕上部，进入 Settings（设置）菜单。然后将会弹出 System Controls（系统控制）窗口。选择 Settings

（设置）动态砖。菜单将出现在屏幕左侧。从选项列表中选择 Mercury。将显示 VesselView 设置窗口（该窗口由 MFD 侧的
Mercury 控制）。

61655
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驾驶盘和设备位置
在 System Settings（系统设置）菜单中，操作员可定义 VesselView 设备的位置和数量。船舶安装多个 VesselView 时，此功
能尤为重要。分配唯一的驾驶盘位置和设备数量，可防止经过控制网络的通讯所产生的错误。

61656

设置向导
第 2 节中包含有关设置向导的详细信息。可通过本菜单进入程序，随时更改设置向导。

61657

章节 4 - 设置和校准

90-8M0138440   zho  七月 2017 页码  65



模拟
模拟用于经销商级别，以向顾客展示显示屏的显示特性。装置处于 Simulate（模拟）模式时，显示的数据不能用作导航信息。
模拟过程中显示的所有数据都是随机生成的。

61658

船舶设置
舵片

从屏幕以外向下滑至屏幕上部，可进入 Settings（设置）菜单。此时会弹出 System Controls（系统控制）窗口。选择 Settings
（设置）动态砖。菜单将出现在屏幕左侧。从选项列表中选择 Mercury。会显示 VesselView 设置窗口（该窗口由 MFD 侧的
Mercury 控制）。
选择 Vessel（船舶）设置选项。
选择 Tabs（舵片）选项。

61659
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通过 Tabs（舵片）设置，操作员可选中 Show（显示）复选框，在屏幕上显示舵片位置。通过 Source（来源）选项，可以选
择舷外机或驱动器，将舵片传感器数据传送至网络。

63238

由船舶上的一个舷外机或驱动器发送舵片传感器数据。应用下方图像来确定正确的选择。
除选择 PCM 外，还可选择 TAB—平衡调节片界面模块或 TVM—推力矢量模块选项，将舵片数据发送至 VesselView。

驱动器分配选项
a - PCM0 = 右舷或右舷外缘
b - PCM1 = 左舷或左舷外缘
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

61661

舵片校准可使操作员将舵片置于最高和最低位置，并记录下此时的百分比。这对确定实际 0° 纵倾位置（舵片与船舶底部平行
所在的点）十分有用。正确校准舵片将会在屏幕上显示滑块的准确位置。

a a ab b bc cd

60056

a

章节 4 - 设置和校准

90-8M0138440   zho  七月 2017 页码  67



如要校准舵片，请将舵片调整与船体平行，记下此时的读数，这就是舵片的实际 0% 位置。将舵片向下转动至极限，记下此时
的读数，这就是舵片的实际 100% 位置。选择 Save（保存）来保存新的舵片校准数据。

a - 选择校准所需的点数
b - 舵片位置（以便进行记录）
c - 选择保存以保存校准

"将舷外机或驱动器设置为零"为实际舵片位置，在显示屏上的读数为 0%。操作员可以决定：行驶中船舶的哪一点与水面平齐。
在此运行位置，舵片可能实际上有稍向下的角度。Set to Zero（设置为零）选项使得操作员可以切换至在仪表盘上显示为 0%
的最佳平齐方位。例如船舶与水面平行运行的实际舵片位置为 10%，将在 VesselView 上显示为 0。10% 以下的位置将会在
VesselView 上显示为负值。

液箱

63240

已在设置向导中叙述过燃料箱配置，但可随时通过 Tanks（燃料箱）菜单进行附加更改和设置。

61669

a

b

c
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燃料箱设置和校准可以选择燃料箱的类型、容量以及校准方式。

63239

执行箱体校准：在许多情况下，燃料箱需要校准，例如异型燃料箱、V 底燃料箱、阶梯形燃料箱；船艇在水中时，还需对燃料
箱方位进行校准。浮子和发送器可能会向操作员发送不准确的数据，从而造成燃料和其他容量显示出现问题。进行燃料箱校准
最准确的方式就是使用已知容积的空燃料箱。先泵入四分之一容积的燃料，并记录浮子或发送器位置。再重复此步骤三次，直
到燃料箱加满。燃料箱校准可允许操作员调整燃料箱从满至空的读数。标记燃料箱时，选择选项卡右侧的箭头以激活校准屏
幕。默认读数位于第二列，可以将其选中。在下例中，我们知道燃料箱已满，但却收到了 79% 的读数。在 100% 行中选择记
录按钮，VesselView 会将 79% 位置记录为满，然后再相应调节半箱和空箱读数。如果操作员了解燃料箱的液位情况，则可随
时通过燃料箱校准的方式纠正仪表读数，以匹配已知液位。

a - 校准前，当前读数为全满
b - 记录校准字段
c - 保存当前校准数据

61671

a

b

c
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通过 VesselView，操作员能转换被监测箱体的体积值。通过此选项可适应发送与传统标准发送器相反数据的某些液位信号发
生器。标准的液位信号发生器的电阻读数为 33-240 欧姆。读数为 240 欧姆表示空油箱，读数为 33 欧姆表示满油箱。反向的
信号发生器读数在 0-180 欧姆之间，0 表示满油箱，180 表示空油箱。

63507

注意： 与信号发生器的制造商核实，确定此项是否适合您的情况。
完成燃料箱校准后，选择 Save（保存），装置将回到导航屏幕。

速度
速度设置允许操作员选择 VesselView 接收速度数据的传感器或发送器类型。
可使用此菜单配置速度设置。
速度源可以选择 GPS 和 GPS 源、CAN P 或 CAN H 网络。选择空速管选项，可弹出一组源 - PCM.
由船舶上的舷外机或驱动器发送空速传感器数据。使用下方图像来确定正确的选择。

64234

速度策略 - GPS 或机械选项
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63241

驱动器分配选项
a - PCM0 = 右舷或右舷外缘
b - PCM1 = 左舷或左舷外缘
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

空速管类型选项包括 100 psi 和 200 psi。200 psi 选项仅适用于选择 Mercury Racing 舷外机型号。
空速管倍增器默认设置为 1.00，可以调高或调低，以纠正过高或过低的速度显示读数。如果速度读数过低，可选择倍增器窗
口，使用屏幕软键盘输入具体数字以调高空速管倍数。如果速度读数过高，可选择增倍器窗口，使用屏幕软键盘输入具体数字
以调低空速管倍数。

64235

a a ab b bc cd

60056

a
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选择向 VesselView 发送浆轮数据的舷外机或驱动器。使用下方图像来确定正确的选择。

63242

驱动器分配选项
a - PCM0 = 右舷或右舷外缘
b - PCM1 = 左舷或左舷外缘
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

可以根据船舶所用的型号，选择浆轮类型（Legacy（传统）或 Current（当前））。
可以调节浆轮频率，以符合不同传感器的要求。Mercury Marine 提供的浆轮速度传感器频率为每英里 4.9 Hz（每公里 3.0
Hz）或每节 5.7 Hz。查看浆轮的随附说明，了解浆轮频率输出的具体信息。选择增倍器窗口，并使用屏幕上的软键盘输入值。
选择 Auto correct（自动纠正），实现浆轮数据与 GPS 输出同步。使用滑动条也能达到同样的效果。

61688

通过使用 GPS 接收设备协助操作员调整浆轮的读数，从而完成浆轮的校准。使用滑块可使操作员增加或减小浆轮发送器数
据。

a a ab b bc cd

60056

a

章节 4 - 设置和校准 

页码  72 90-8M0138440   zho  七月 2017



选择 Auto correct（自动纠正），可实现浆轮数据与 GPS 输出同步（如果已在网络中安装）。使用滑动条也能达到同样的效果。

61689

转向装置
可以选择从 PCM 或 TVM（推力矢量模块）接收转向源数据，以及在屏幕上显示数据、反转转向输入和创建转向偏移角度。

63243

驱动器分配选项
a - PCM0 = 右舷或右舷外缘
b - PCM1 = 左舷或左舷外缘
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

a a ab b bc cd

60056

a
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VesselView 为后背向时，Invert steering（反转转向）选项会很有用。在这种情况下，转向数据将匹配操作员视角。

63244

Steering Offset（转向偏移）用于将舷外机、艇艉驱动或舷内机对齐至零度。驱动器位置垂直于船体时，屏幕上显示的转向角
可能无法匹配驱动器上转向传感器的数据。如要调整此差异，请选择 Offset（偏移）窗口。会出现 Steering Angle Calibration

（转向角校准）对话框。选择 Calibrated（校准）行 Zero（零点）按钮将应用偏移。注意，在选择 Save（保存）按钮之前，
屏幕上的偏移不会更改。

61699
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船舶控制
船舶控制设置使得操作员能够激活自动驾驶功能。

63245

自动驾驶功能的选项有 Cruise（巡航）、Troll（转速）、和 Smart Tow（智能牵引）。Reset to defaults（重置为默认）将根据
在设置向导中所选的船舶动力组件，取消选中任意或所有不可用的自动驾驶功能。

63246

注意： 如果在选中 Reset to defaults（重置为默认）选项后，取消选中所有框，您的发动机将无法支持 VesselView 的自动驾
驶功能。
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已安装摄像头
已安装的摄像头使得用户能够在 VesselView 屏幕上查看视频或摄像源。VesselView 支持两个视频通道。可以选择只查看一
个频道，或在可用视频摄像头之间循环切换。循环间隔可以设置为 5 到 120 秒。可以调整视频设置以优化显示。每个来源的
调整都是彼此独立的。

63247

重要事项： 如果船舶没有安装摄像头，那么请确保已取消选中该选项。在某些情况下，如果勾选了已安装摄像头方框，但
VesselView 无法定位摄像头源，VesselView 可能会产生数据显示崩溃。

发电机组启用
启用后的发电机组允许 VesselView 查询发电机组数据网络。

63283
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在 VesselView 中启用了发电机组后，操作员可在左侧菜单栏选择 Mercury 选项卡。

63268

选择 More（更多）选项。

64239

在菜单中，选择 GENSET（发电机组）选项。

63269
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VesselView 将显示与船舶通信网络相连的发电机的发电机组数据。

63270

注意： 为了确保显示正确的发电机组燃料数据，在 Setup Wizard（设置向导）中或 Vessel Settings（船舶设置）菜单上进行
Tank Configuration（箱体配置）时，必须选择 Genset Fuel （发电机组燃料）选项。

63271

自动驾驶已启用

63288
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只有在船舶使用非 Mercury 自动驾驶系统时，才需要检查已启用自动驾驶的设置。采用 Mercury 控制器和 Joystick Piloting
（操控杆驾驶）系统的船舶，不需要激活此设置。在具有 Mercury 自动驾驶仪的船舶上激活此设置，可能会导致不良影响和不
适当的显示结果。
重要事项： 如果 Mercury 自动驾驶功能没有反应或显示不正确，应确保此复选框未被选中。

维护通知
维护通知复选框将允许 VesselView 在屏幕上显示定期维护弹出窗口。

63250

自动驾驶仪导航提示

63251
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海水温度
可以通过选择要发送数据的发动机，或从列表中选择相应的传感器，选择海水温度源。

63252

下图展示了 PCM 的物理位置。

PCM 位置
a - PCM0 = 右舷或右舷外缘
b - PCM1 = 左舷或左舷外缘
c - PCM2 = 右舷内部或中心
d - PCM3 = 左舷内部

发动机设置
发动机显示

可从屏幕以外向下滑至屏幕上部，进入 Settings（设置）菜单。然后将会弹出 System Controls（系统控制）窗口。选择 Settings
（设置）动态砖。菜单将出现在屏幕左侧。从选项列表中选择 Mercury。会显示 VesselView 设置窗口（该窗口由 MFD 侧的
Mercury 控制）。

a a ab b bc cd

60056

a
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设置向导过程包含发动机显示，但可随时在 Engines（发动机）设置菜单中更改显示选项。根据在设置向导过程中选择的发动
机数量，VesselView 最多可显示四台发动机。操作员可以选择要显示的发动机。选中和取消选中发动机选择，将决定
VesselView 显示哪些发动机。

61672

发动机型号
发动机型号选择可允许用户更改动力组件描述。设置向导过程中已包含发动机型号，但可随时做出更改。此处做出的任何更
改，都可能造成 VesselView 中其他设置和显示选项不可用。

61673
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限制范围
限制范围可为多种发动机数据参数设置明确范围，例如转速、冷却温度、油温、电池电压和升压压力。对限制范围做出的更改
不会影响发动机组或 Mercury 发动机保护编程的运行。实际发动机限制范围由发动机上工厂编程的控制模块确定。

61674

下图显示了典型的 Engine Limit（发动机限制范围）屏幕。

61675

设置 描述
最小： 屏幕图像上最低点的值
最大： 屏幕图像上最高点的值
低位警告： 屏幕图像上低位色段的最大值
高位警告： 屏幕图像上高位色段的最小值

默认最小值和最大值，是 Setup Wizard（设置向导）过程中或 Engines Setting（发动机设置）菜单上选择的发动机组的工厂
预设。操作员可依据个人喜好，增大或减小警告最小值和最大值。
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受支持的数据
受支持的数据可允许操作员选择 VesselView 将显示的数据类型。数据源列表取决于设置向导过程中所选的动力组件。选择
希望 VesselView 显示的每个数据的复选框。

61705

61706

选择被圈中的数据项

在 VesselView 处于正常运行显示模式时，如要查看 Supported Data（支持数据）列表中选择的数据项，应轻触速度/RPM 扫
频之间的 Mercury M-logo 图标。

63272
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单页屏幕上将显示所选择的支持数据项（最多六项）。

63273

如要更改此发动机数据屏幕上的内容，可按住屏幕数秒。如果完成选择，轻触屏幕右上角的 X 以将其关闭。

63274

点击复选框，选中或取消选中各数据项。完成所有的选择后，轻触 X 以关闭此窗口，返回 Engine Data（发动机数据）屏幕。
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巡航/智能牵引类型
巡航/智能牵引类型设置，可使操作员能够从巡航自动驾驶程序和智能牵引程序启动配置文件中选择传感器，以获取速度数据。
可选择发动机转速或 GPS 速度数据。选择 Auto（自动）致使 VesselView 向网络查询基于数据的速度源，并将该选择用于巡
航和自动牵引功能。

61712

纵倾
纵倾设置使得操作员能够启用 Show（显示）复选框，以在屏幕上显示纵倾状态图表。

61715

纵倾校准可允许操作员将纵倾置于最内和最外位置，并记录下此时的百分比。这对确定实际 0° 纵倾位置（纵倾与船舶底部平
行的点）十分有用。正确校准纵倾将会在屏幕上显示滑块的准确位置。
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如要校准纵倾，请将纵倾完全移至最里端，记下此时的读数行 1，这就是纵倾的实际 0% 位置。将纵倾完全移出，记下此时的
读数行 3，这就是纵倾的实际 100% 位置。发动机与船底平行时的位置即为零点，记下此时的位置。选择 Save（保存）来保
存新的纵倾校准数据。

61716

EasyLink 设置
EasyLink 仪表集成

配有 SC 100 表的船舶必须在 VesselView 中启用 EasyLink（钩形符号），以使 SC 100 表接收数据。

快速链接

Port（左舷）和 Starboard（右舷） >

发动机和变速箱 > 左舷或右舷——打开（有勾号），关闭（无勾号）
转速同步 打开（有勾号），关闭（无勾号）
燃油箱 1 打开（有勾号），关闭（无勾号）
燃油箱 2 打开（有勾号），关闭（无勾号）

63150

EasyLink 主菜单屏幕
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63151

EasyLink 选项菜单

63152

EasyLink 源数据选择项
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警报
警报设置

可选中 Show all Helm alarms（显示所有驾驶盘警报）选项，以在所有 VesselView 屏幕上显示所有警报。取消选中此选项将
丢失额外的 VesselView 通知（通知涉及多设备安装）。

61718

个性化文件
出口

vessel 个性化文件记录 VesselView 设备中做出的所有设置。要导出此个性化文件，应先将 SD 卡插入卡槽并选择 Export（导
出）。将 SD 卡移除，并使用导入选项，将文件转移至另一台 VesselView 设备。

61719

选择 Export（导出）
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61720

选择 To new file...（导出至新文件......）

61721

选择 Yes（是）

新的个性化文件将会被写入记忆卡的最高层文件夹。不会放置在 SD 卡的任何文件夹中。
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导入
要导入个性化文件，请先将存有 VesselView 写入个性化文件的 SD 卡插入卡槽中。选择 Import（导入）。屏幕将显示一列检
测到的文件。选择文件，开始导入。

61722

个性化文件

这时会再次提示您是否要替换全部现有设置。选择 Yes（是）。VesselView 将导入新的个性化文件，装置也将重新启动。

61723
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触摸屏校准
可定期校准触摸屏。如果轻滑或触摸区域反应迟钝，可从装置顶端轻扫屏幕以激活 System Controls（系统控制）菜单。选择
Settings（设置）选项。选择 System（系统）。选择 Advanced（高级）选项。选择 Hardware（硬件）菜单选项，弹出
Touchscreen calibration（触摸屏校准）菜单项。

61493

VesselView 将提示操作员确认 Touchscreen Calibration（触摸屏校准）。如要继续校准，请选择 Calibrate（校准）。

61494

在校准过程中，切勿触摸屏幕。

61496
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屏幕会显示进度条，提示操作员该进程正在进行中。完成校准后，界面将返回 Advanced Settings（高级设置）菜单。

61499
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警告—故障和警报
警告——故障和报警

警报时，无论正在显示哪个屏幕，都将立即显示所有 Mercury 警告、故障和警报。警报激活时，屏幕将显示一个带有警报文
本和警告的窗口，以及相应必要措施的简短说明。
触发警报故障时，屏幕左侧的 Mercury 选项卡将显示为红色，并包含国际警告符号。警报激活时，屏幕将显示一个带有警报
文本和警告的窗口，以及相应必要措施的简短说明。
下列图片分别显示：左侧栏处于关闭和打开状态时，屏幕中央显示的警报窗口。。

61773

61774

严重警报常常伴有 Mercury 发动机保护系统的响应（可包括功率降低、最大转速降低情况或强制怠速状态）。所有严重故障都
会给予操作员声音提示。严重故障时，警告喇叭会持续鸣笛六秒。
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非严重警报的显示与严重警报相同，但警告喇叭仅发出 6 下短促的"哔哔"声。

61545

故障弹出窗口使得操作员能够了解关于个人过错的更多信息。选择 Details（详细）选项，以浏览更加详细的故障解释。

61542

61548

如要确认故障并返回主 VesselView 屏幕，请选择 Active alarms（活动警报）窗口 右上角的 X，或者选择初始弹出窗口的
Close（关闭）选项。
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可通过屏幕左侧的 Mercury 选项卡，访问所有活动警报和警告故障。

61546

如要清除活动故障，必需先检查故障零件，然后将其修复或更换，再启动发动机和 VesselView，并让装置进行一遍系统启动
扫描。如果船舶通过启动扫描，屏幕左侧的 Mercury 选项卡将显示为绿色。始终可以通过选择主菜单屏幕，然后选择 Alarms

（警报）选项的方式来查看警报历史。在此处可以浏览故障历史记录。

水位低和低燃油位警报
发生诸如水位低和低燃油位一类的非严重故障时，将会响起六声短促"哔哔"声，然后在屏幕上弹出故障简短文字说明弹窗。
发生此类故障时，Mercury 选项卡不会变红。但是，上方标题栏将会变红并显示国际警告图标。

61778
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如要查看故障，请选择主菜单屏幕，然后选择 Alarm（警报）选项。可在此处查看故障，并可更改引起故障的设置。

61781

警报选择

61779

历史记录选项卡

61780

设置选项卡
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通过 Wi-Fi 更新 VesselView 和 VesselView Link 软件
通过 Wi-Fi 更新

选择 Settings（设置）图标。

64270

选择 Wireless（无线），然后选择 Not connected（未连接）。

64271
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选择无线网络。

64272

输入 Network Key（网络密钥） — 密码（如需要的话），并选择 Connect（连接）。Network Key（网络密钥）区分大小写。
虚拟键盘上默认为大写，所以在输入密码时应确保使用了正确的键盘输入。

64273

所选择的设备应显示 Connected（已连接）。此外，您还会看到状态栏左上角的球形图标。该图标提示操作员连接已建立。

64274
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一旦建立连接，设备将自动检查软件更新。选择 Yes（是）以便查看。

64275

VesselView Link 更新可在 Mercury 网站上下载。在 VesselView 更新后，将弹出另一个窗口，提示通过设备将 VesselView
更新下载到微型 SD 卡中。然后，该卡将用于 VesselView Link 更新软件。选择 X 以关闭该弹出窗口。

64276

下列屏幕图像是更新 VesselView 702 设备的示例。实际的文件通知将根据设备和版本而有所不同。选择 Download（下载）。

64277
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如果 VesselView 设备当前没有插入任何卡，屏幕底部将显示快速弹出窗，提示插入微型 SD 卡。

64278

在最上面的状态栏中，也会出现下载图标。感叹号是 VesselView 设备需要插入微型 SD 卡的视觉指示符。

64279

如要监测下载情况，选择 Files（文件）图标。要导航到 Files（文件）图标，可能需要进行滚动或滑动。

64280
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选择 Transfers（传输）。

64281

如果有微型 SD 卡，软件更新将开始下载。如果设备内没有微型 SD 卡，将弹出消息提示：设备待插入卡。

64282

插入微型 SD 卡，更新将开始下载。顶部状态栏的下载图标将从感叹号变成向下箭头。

64283
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一旦完成下载，需要进行重启。选择 Restart（重启），重启后将运行新的更新。

64284

选择 Yes（是），删除微型 SD 卡中的软件更新。

64285

要确认软件更新正确，请选择 Settings（设置），System（系统），最后选择 About（关于）。

64286
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版本和应用数列于屏幕的左侧上部。选择 Support（支持）查看所有的其它更新。确保该设备仍然连接至 Wi-Fi 源。

64287

屏幕将显示系统的任何其它更新。对于 VesselView Link 模块更新，将有消息提示操作员插入微型 SD 卡到 VesselView 中。
这种情况只有 VesselView 中尚未插入微型 SD 卡的多功能显示设备才会发生。已经插入了微型 SD 卡的兼容设备将自动开
始所有的下载。

64288

插入微型 SD 卡并选择 Download（下载）。

64289
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VesselView 将开始通过 Wi-Fi 将 VesselView Link 更新下载到微型 SD 卡中。

64290

微型 SD 卡必须从 VesselView 上取出并插入到 VesselView Link 卡槽中，VesselView 502 业主需要移除设备，以便能插入卡
槽。

64291

选择 Install（安装），将显示提示，引导将微型 SD 卡插入 VesselView Link 模块中。点击 X 以关闭此窗口。

64292
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导航到 Settings（设置）菜单。选择 Network（网络），然后点击 Device list（设备列表）。

64293

在列表中选择 VesselView Link 模块。以下图片中仅供说明，您的 VesselView Link Module（VesselView Link 模块）可能在
单发动机应用程序中显示为 Single（单发动机）。

64294

选择 Configure（配置）。

64295
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选择 Upgrade（升级）。

64297

将微型 SD 卡插入到 VesselView Link 中。选择 Yes（是）。
注意： 微型 SD 卡的底部，即有金属触头的一侧，应向上朝向 VesselView Link 的顶部。VesselView Link 的顶部就是有接头
的一侧。

64298

随后更新将开始。

64299
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现在更新应该已经完成了。

64300

操作员可在 Device list（设备列表）窗口中确认软件版本。

64301

软件版本的位置

如何更新您的 VesselView 显示软件
VesselView 软件有两种升级方法。一种是通过 Wi-Fi 连接，另一种是通过各设备中的微型 SD 卡读卡器。
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检查当前软件版本
Mercury 网站可在线下载 VesselView 最新软件和连接模块，下载地址：https://www.mercurymarine.com。若要了解
VesselView 中的软件版本，请启动 VesselView。如果已启动 VesselView，则从上至下滑动屏幕，弹出 System Controls（系
统控制）菜单。选择 Settings（设置）>System（系统）>About（关于）以查看 VesselView 的当前运行版本。

61469

61470

61471

章节 6 - 软件更新程序

90-8M0138440   zho  七月 2017 页码  111

https://www.mercurymarine.com


通过 Wi-Fi 更新
VesselView 502、703, 和 903 设备配备了 Wi-Fi 模块和蓝牙连接。接通电源时，装置将定期查询互联网，以确定 Mercury
Marine 网站是否提供更新文件。屏幕显示确认更新的通知，提示操作员接受更新。
VesselView 702 设备的套件中带有 Wi-Fi 模块。此模块用于查询 Mercury Marine 网站上是否存在更新。如果检测到更新，屏
幕提示将指导操作员操作更新流程。

62844

VesselView 702 Wi-Fi 模块

1. 确保端口中已插入微型 SD 卡。
2. 在 VesselView 与热点或者设置为热点的手机之间建立无线连接。
3. 等待 VesselView 或 VesselView Link 更新的自动提示。

a. 或者，可以采用手动提示的方式查询更新。
b. 如果设备不下载更新，可通过 Mercury 用户站点或 Mercury 技术服务部发送电子邮件的方式，下载更新文件。

4. 从 VesselView 的微型 SD 卡将更新加载到 VesselView 中.
5. 检查用于下载 VesselView Link 的内存卡。

a. 如果未找到 VesselView Link 更新，应通过上面步骤 3 所述的相同方法获取文件。
6. 将含有 VesselView Link 更新的内存卡安装到 VesselView Link 上。
7. 使用 VesselView，提示 VesselView Link 使用下列路径将更新下载到卡上：Network/Device List（网络/设备列表），选择

VesselView Link（非 Gateway），然后选择 Configure（配置）和 Upgrade（升级），开始更新 VesselView Link.
注意： 如果没有提示更新，您可以选择 System（系统）然后选择 About（关于）。一旦打开 About（关于）项，如果已连接
到互联网，VesselView 会显示更新可用。这里选择更新通常会提示 VesselView 下载更新，但下载中将不包括 VesselView
Link.

通过微型 SD 卡更新
所有的 MFD 都配备了一个微型 SD 卡读卡器插槽。有关读卡器位置，请见 Section 1（第 1 节）。某些 MFD 型号可能需要从
面板上移除，以便能插入读卡器插槽。

下载当前软件
所有的 VesselView 软件更新都能在 Mercury Marine 网站上找到：https://www.mercurymarine.com.
下载文件到 FAT 或 FAT 32 分区格式的 512MB 或更高容量的微型 SD 卡上。如要查看微型 SD 卡的分区格式，可在计算机上
查看卡的属性，以确认格式。确保文件存储于微型 SD 卡的根目录下。驱动器的根目录位于最上层，文件不会放在文件夹。
注意： 确保微型 SD 卡完全插入插槽。当听到咔哒声并且卡保持在卡槽内，表明卡已正确插入。

通过微型 SD 记忆卡更新 VesselView 软件
下列说明讲述如何通过微型 SD 卡升级 VesselView 软件。
1. 打开点火钥匙，检查并确保 VesselView 已打开。
2. 将微型 SD 卡插入 VesselView 卡槽中，直至听到嗒声，卡入到位。
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3. 触摸屏幕顶端 HOME（主页）选项卡，弹出 HOME（主页）屏幕。

61450

4. 从 HOME（主页）屏幕的左侧窗口，滑至 Files（文件）图标。

61451

5. 从所示的选项中选择 Memory（内存）。

61453
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6. 选择从 Mercury 网站上下载的文件。图片中展示的文件仅供说明，并不代表您要选择的真实文件名称。

61455

7. 在 Details（详情）窗口中选择 Upgrade（更新）选项。

61456

8. 在 Upgrade This Display（更新该显示器）窗口中选择 OK（确认）。VesselView 会显示进度条，表明升级进程。在升级
中的该步骤期间，切勿切断显示屏电源。VesselView 将显示短暂的 Restarting（重启）屏幕。重启后，VesselView 将准
备就绪，使用升级软件运行。

61458
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如何更新您的 VesselView Link Module Software（VesselView Link 模块软件）
可通过 VesselView 装置更新 VesselView Link Module（VesselView Link 模块）。可从 Mercury 网站获取 VesselView Link
Module（VesselView Link 模块）软件更新，与 VesselView 软件更新位于相同屏幕。请参见如何更新您的 VesselView 显示
软件。
下列说明讲述如何升级 VesselView 软件。需要访问互联网，以从 Mercury 网站下载版本更新文件。还需具备将更新文件传送
至 FAT 获 FAT 32 微型 SD 卡的功能。
注意： 文件大小通常为 30 MB。
1. 打开点火钥匙，检查并确保 VesselView 已打开。
2. 将微型 SD 卡插入 VesselView Link 模块卡插槽中，直至听到嗒声，卡入到位。

a - NMEA 2K 连接
b - SmartCraft/电源连接
c - 微型 SD 卡插槽

3. 触摸屏幕顶端 HOME（主页）选项卡，弹出 HOME（主页）屏幕。导航至窗口左侧的 Settings（设置）选项。选择 Network
Option（网络选项）。选择 Device（设备）列表。

61459

a

b

c

61828
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4. 从可用设备列表中选择 VesselView Link Module（VesselView Link 模块）。以下图片中仅供说明，您的 VesselView Link
Module（VesselView Link 模块）可能在单发动机应用程序中显示为 Single（单发动机）。

61460

5. 选择 Configure（配置）选项。

61461

6. 在 Device configuration（设备配置）窗口选择 Upgrade（升级）选项。

61840
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7. 确认微型 SD 卡正确插入 VesselView Link 模块，并选择 Yes（是）选项。

61463

8. VesselView 将显示进度条，展示 VesselView Link Module（VesselView Link 模块）升级进程。在升级中的该步骤期间，
切勿切断显示屏电源。

61465
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