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Zorg er voor dat de eigenaar van het schip over deze handleiding kan beschikken.
Make sure that the user of the vessel is supplied with the owner’s manual.
Sorgen Sie dafiir, daB8 dem Schiffseigner die Gebrauchsanleitung bereitgestellt wird.
Veillez a ce que le propriétaire du bateau puisse disposer du mode d’emploi.
A Asegurarse de que el propietario de la embarcacion puede disponer de las instrucciones para el usuario.
Assicurarsi che il proprietario dell'imbarcazione disponga del manuale.
Serg for, at denne brugsanvisning er til radighed for skibets ejer.
Se till att batens dgare har tillgang till bruksanvisningen.
Seorg for at skipets eier kan disponere over bruksanvisningen.
Kayttoohje tulee olla alusta kdyttavien henkildiden kaytettavissa.

Upewnic¢ sig, ze uzytkownik statku jest zaopatrzony w instrukcje obstugi.
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1 Veiligheid

Waarschuwingsaanduidingen
Indien van toepassing worden in deze handleiding in verband met
veiligheid de volgende waarschuwingsaanduidingen gebruikt:

A GEVAAR

Geeft aan dat er een groot potentieel gevaar aanwezig is dat ernstig
letsel of de dood tot gevolg kan hebben.

A WAARSCHUWING

Geeft aan dat er een potentieel gevaar aanwezig is dat letsel tot ge-
volg kan hebben.

! g} VooRrzicHTIG

Geeft aan dat de betreffende bedieningsprocedures, handelingen,
enzovoort, letsel of fatale schade aan de machine tot gevolg kunnen
hebben. Sommige VOORZICHTIG-aanduidingen geven tevens aan
dat er een potentieel gevaar aanwezig is dat ernstig letsel of de dood
tot gevolg kan hebben.

[ Leror

Legt de nadruk op belangrijke procedures, omstandigheden, enzo-
voort.

Symbolen

Geeft aan dat de betreffende handeling moet worden uit-
gevoerd.

X Geeft aan dat een bepaalde handeling verboden is.

Deel deze veiligheidsinstructies met alle gebruikers.

Algemene regels en wetten met betrekking tot veiligheid en ter voor-
koming van ongelukken dienen altijd in acht te worden genomen.

A WAARSCHUWING

Dit product mag alleen worden geinstalleerd en onderhou-
den door gekwalificeerd personeel dat de instructies en
voorzorgsmaatregelen in deze handleiding hebben gelezen
en begrepen. Het niet opvolgen van de instructies in deze
handleiding kan leiden tot ernstig letsel of materiéle schade.
De fabrikant is niet aansprakelijk voor schade als gevolg van
onjuiste installatie of onderhoud door niet-gekwalificeerd
personeel.

6 021004.11

2 Inleiding

Deze handleiding geeft richtlijnen voor de installatie van de VETUS
boeg- en hekschroef bedieningsinterface CANVXCJP.

Joystick (niet meegeleverd)

W‘l:‘i"‘lu‘l:l'; :.

¢¢~

i)
i

|
i‘

‘\‘\‘\H‘\L\u‘ Hmul

— CANVXCJP

Met de CANVXCJP kan een proportionele VETUS joystick (product-
code: DBPPJX) worden aangesloten op het VETUS CAN-bus-systeem.
Met de joystick kan de stuwkracht van een VETUS BOWPRO boeg-
en/of hekschroef proportioneel worden geregeld.

De kwaliteit van de inbouw is maatgevend voor de juiste werking van
het systeem. Bijna alle storingen die naar voren komen zijn terug te
leiden tot fouten of onnauwkeurigheden bij de inbouw. Het is daar-
om van het grootste belang de in de installatieinstructies genoemde
punten tijdens de inbouw volledig op te volgen en te controleren.

Eigenmachtige wijzigingen sluiten de aansprakelijkheid van de
fabriek voor de daaruit voortvloeiende schade uit.

Zorg tijdens gebruik voor een correcte accuspanning.

A WAARSCHUWING

Verwisselen van de plus‘+’en min‘—’brengt onherstelbare
schade toe aan de installatie!

A WAARSCHUWING

Werk nooit aan de elektrische installatie terwijl het systeem
onder spanning staat.
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3 Installatie

De CANVXCJP kan uit het zicht worden gemonteerd op een niet per-
manent toegankelijke, geventileerde, locatie.

3.1 Aansluiten van de CAN-bus kabels

Raadpleeg het CAN-bus schema op pagina 61 voor het aansluiten
van de CANVXCJP.

I35 Leror

De CAN-bus voeding moet altijd op 12 Volt (=10 V, <16 V)
worden aangesloten.

De maximale lengte van de CAN-lijn is 40 meter. Gebruik voor
grotere lengtes de VETUS CAN-repeater (CANR).

! g} VooRzicHTIG

Als een DC/DC-omvormer wordt gebruikt voor de voeding van
het CAN-bussysteem, zorg er dan voor dat de min-aansluitin-
gen van zowel de ingang als de uitgang zijn, of kunnen worden,
doorverbonden. Neem bij twijfel contact op met de leverancier
van de omvormer.

Raadpleeg de betreffende boeg- of hekschroef installatiehandlei-
ding voor uitgebreide CAN-bus schema's en het configureren van
een boeg- of hekschroef.

3.2 Aansluiten van de joystick

I3 Leror

Raadpleeg de installatieschema's op pagina 61

De meegeleverde kabelboom is geschikt voor het aansluiten van
één CANVXCIJP bedieningsinterface en één VETUS joystick. Als een
systeem met meerdere joysticks wordt toegepast, moet voor elke
joystick een aparte CANVXCJP bedieningsinterface worden geinstal-
leerd.

Verbind de grote connector van de kabelboom met de CANVXCJP en
de kleine connector met de VETUS joystick.

4  Controle/proefdraaien
en configureren van de
bedieningsinterface

4.1 Algemeen

Controleer of het systeem correct is aangesloten. Schakel hierna de
CAN-bus voedingsspanning en de voedingsspanning van de boeg-
en/of hekschroef in.

OIEEITE Installation manual BOWPRO control interface CANVXCJP

4.2 Inschakelen bedieningsinterface

Schakel de accu-hoofdschakelaar in. Het systeem is nu 'stand-by".

AAN/UIT
+ Druk op de ‘AAN/UIT' knop

van de joystick.

U hoort een repeterend signaal, di-di-di ( . . . ). Binnen 6 seconden
moet de ‘AAN/UIT knop voor de tweede keer worden ingedrukt. De
zoemer bevestigd met een signaal, dahdidah (- . -), dat de bedie-
ningsinterface gereed is voor gebruik.

4.3 Wisselen van bedieningsinterface

Om de bediening in een systeem met meerdere bedieningsinterfa-
ces over te dragen, volgt u de instructies in punt 4.2.

4.4 Uitschakelen bedieningsinterface

Houdt de‘AAN/UIT knop ingedrukt totdat u het signaal, di-di-di-dah-
dah (...--) hoort. Het bedieningsinterface is uitgeschakeld.

« Schakel de accu-hoofdschakelaar uit indien u van boord gaat.

4.5 Controleren stuwkrachtrichting

A WAARSCHUWING

De bewegingsrichting van de boot dient overeen te komen
met de bewegingsrichting van de joystick. U moet dit voor
ELKE CANXVCJP bedieningsinterface controleren! Doe dit
voorzichtig en op een veilige locatie.

[] ]
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +
L} .

g

+ Indien de beweging van de boot tegengesteld is aan de richting
waarin de joystick wordt bewogen moet dit worden gecorrigeerd
zoals in 4.7 is aangegeven.

4.6 Fabrieksinstellingen herstellen

Schakel alle bedieningsinterfaces uit (zie 4.4). Voer op de te herstel-
len bedieningsinterface de volgende handelingen uit:

1. Druk de ’AAN/UIT knop in en houd deze 30 seconden ingedrukt.

2. Na 30 seconden klinkt het signaal, dah-di-di-di-dah (-...-). Laat
nu de’AAN/UIT’ knop los.

3. Druk één keer op de’AAN/UIT knop. Het signaal, dah ( - ) klinkt. De
fabrieksinstellingen van deze bedieningsinterface zijn hersteld.
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4.7 Configuratie stuwkrachtrichting

OF STERN THRUSTER
Voer in de aangegeven volgorde, onderstaande handelingen uit: BOW THRUSTER
Schakel de bedieningsinterface uit, zie 4.4, en wacht 5 seconden voor
te starten met onderstaande configuratie procedure.
1
E(] dididididididid (.. ..... ) X E(] dididididah (....—)
6 seconden 4 seconden Configuratiemodus

1. Zet de bedieningsinterface in configuratiemodus.

+ Druk de’AAN/UIT knop in en houd deze 10 seconden ingedrukt.

Laat de knop los.

Gedurende de eerste 6 seconden geeft de zoemer voortdurend een
signaal didididididi..... (.. .....), blijf de’AAN/UIT’ knop ingedrukt hou-
den. Na 10 seconden geeft de zoemer het signaal dididididah (....-).

2. Druk tweemaal de‘AAN/UIT'knop in. U hoort het signaal, di-dah-di (.- .).
Nu staat de bedieningsinterface in configuratiemodus.

[ Letor

Als een andere combinatie van geluidssignalen klinkt, herstel dan eerst de fabrieks-
instellingen (zie 4.6) en begin opnieuw met het controleren van de stuwkrachtrich-

ting (zie 4.7).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

3. Configureren stuwkrachtrichting boeg-
schroef

+ Beweeg de joystick naar de linkerbo-
venhoek en terug. Als u het signaal dah
(-) hoort is de stuwkrachtrichting omge-
draaid, of

« Als u geen signaal hoort beweeg de joy-
stick dan naar de rechterbovenhoek. U
hoort het signaal dah (-). De stuwkracht-
richting is omgedraaid.

« Bevestig de instelling, ga naar stap 5.

8 021004.11

4. Configureren stuwkrachtrichting hek-
schroef

Beweeg de joystick naar de linkeronder-
hoek en terug. Als u het signaal dah (-)
hoort is de stuwkrachtrichting omge-
draaid, of

Als u geen signaal hoort beweeg de joy-
stick dan naar de rechteronderhoek. U
hoort het signaal dah (-). De stuwkracht-
richting is omgedraaid.

Bevestig de intelling, ga naar stap 5.

5. Druk één keer op de ‘AAN/UIT' knop om
de instelling te bevestigen.
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4.8 Configuratie meerdere bedieningsinterfaces

Maximaal vier bedieningsinterfa-
ces kunnen worden geconfigureerd
(Groepscode A, B, C of D). Gebruik één @
groepscode per bedieningsinterface.

@
©Ol:

Voer in de aangegeven volgorde, op ELKE extra bedieningsinter-
face, onderstaande handelingen uit:

Schakel het paneel uit, zie 4.4, en wacht 5 seconden voor te starten
met onderstaande configuratie procedure.

np

10 seconden

E(] dididididididid (... .

) X

E(] dididididah (....-)

6 seconden

[

Configuratiemodus

4 seconden

L

1. Zet de bedieningsinterface in configuratiemodus.

+ Duw de joystick naar rechts en druk de ‘AAN/UIT knop in en houd
deze 10 seconden ingedrukt.

Gedurende de eerste 6 seconden geeft de zoemer voortdurend een
signaal didididididi..... (.......), blijf de’AAN/UIT" knop ingedrukt hou-
den. Na 10 seconden geeft de zoemer het signaal dididididah (....-).
Laat de knop los.

sy

€

2. Druk één keer op de ‘AAN/UIT' knop.
U hoort het signaal, di-dah-di (.-.)
Nu staat de bedieningsinterface in confi-
guratiemodus.

face in te stellen.

3. Beweeg de joystick naar links of rechts om
de groepscode van de bedieningsinter-

4. Druk één keer op de ‘AAN/UIT’ knop om
de instelling te bevestigen.

Het aantal geluidsignalen geeft de groeps-
code van het bedieningspaneel aan.

[ Leror —
Groepscode | Geluidssignaal
Als een andere combinatie van ge- A dah ()
luidssignalen klinkt, herstel dan eerst
dah-dah (--)

de fabrieksinstellingen (zie 4.6) en be-

dah-dah-dah (- - -)

B
gin opnieuw met het configureren van C
de bedieningsinterfaces (zie 4.8). D

dah-dah-dah-dah (----)

4,9 Storingen

Elke storing heeft een eigen foutcode. Foutcodes worden aangeduid
met geluidssignalen.

Als een storing optreedt hoort u eerst di-dah-di-di-dah (.-..-). Hierna
wordt, na een paar seconden, de foutcode met behulp van geluids-
signalen (piepjes) doorgegeven. Het aantal piepjes staat voor het
foutcodenummer.

Voorbeeld: wanneer de boegschroef te warm is geworden hoort u

eerst (. -..-), daarna (- - - -). Dus: fout code 4. Deze foutcode om de
paar seconden herhaald.

OIEEITE Installation manual BOWPRO control interface CANVXCJP

Accepteer de foutmelding en beéindig het geluidssignaal door één-
maal kort op de ‘AAN/UIT’ knop te drukken. De storingsmelding is nu
tijdelijk uitgesteld.

[ Leror

Na acceptatie van de foutmelding dient u de gemelde storing

zo snel mogelijk op te lossen!
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4.10 Betekenis geluidssignalen

ZOEMER ZOEm:EjSS?"ta' Betekenis
t> 10 seconden
(geduri)r\de 65) Na de eerste druk op kinderslot
1% (-.-) Apparaat is ingeschakeld, boeg- en hekschroef zijn actief
1X (-.0) 4 Boeg- en/of hekschroef is oververhit
Ix (..) Boeg- en/of hekschroef was oververhit
1X (-.0) 5 Boeg- en/of hekschroef is overbelast
1x (.) Boeg- en/of hekschroef was overbelast
1% (--.”) 1 Boeg- en/of hekschroef is begrensd
1x (.) Boeg- en/of hekschroef was begrensd
1% () 6 Voedingsspanning boeg- en/of hekschroef hoog
1% (--.-) Voedingsspanning boeg- en/of hekschroef laag
Voedingsspanning CAN-bus laag

10 Joystick is kapot
1x () Joystick-knop is ingedrukt

11 Geen communicatie met boeg- en/of hekschroef

5 Problemen oplossen

Bij het onderzoeken van hardwareproblemen in een CAN-bus sys-
teem zijn visuele inspecties, multimeters en oscilloscopen belangrij-

CAN-bus fouten verwijzen naar fysieke problemen of storingen die
de goede werking van het CAN-netwerk kunnen belemmeren.
Hieronder enkele voorbeelden van CAN bus fouten.

ke hulpmiddelen. Voor geavanceerdere diagnoses kan een CAN ana-
lyzer gebruikt worden om CAN verkeer te monitoren en decoderen.

Fout Uitleg

Oplossing

Voedingsspanning en Als een knooppunt of de hele bus spanningsniveaus ondervindt

Controleer de V-CAN voedingsspanning.

problemen veroorzaken. Het is belangrijk om te zorgen voor een
gemeenschappelijke aardingsreferentie voor alle nodes.

polariteit die buiten het gespecificeerde bereik liggen, kan dit leiden tot | Deze is 12 VDC.
hardwarefouten of schade. Controleer de polariteit.
Aarding Verschillen in aardpotentiaal tussen verschillende nodes kunnen | Controleer of alle min-aansluitingen zijn

doorverbonden (geldt voor alle aanwezige
systeemvoedingen) en of deze in goede
conditie zijn.

Draadlengtes Lange aftakkingen van de hoofdbuslijn naar een apparaat of zeer
lange CAN-buslengtes kunnen signaalreflecties of verzwakking

introduceren.

Controleer de CAN-bus lijn lengte. Pas bij
een lengte boven de 40 meter de CAN-re-
peater (CANR) toe.

Slechte afsluiting (afsluit- | Het V-CAN systeem moet worden afgesloten met 120 ohm af-

Controleer de afsluitweerstanden en ver-

van deze lijnen en de aarde of voedingsspanning. Dit kan het ge-
volg zijn van defecte connectoren, beschadigde kabels of proble-
men in knooppunten.

weerstand) sluitweerstanden aan beide uiteinden. Onjuiste of ontbrekende | vang deze indien nodig.
afsluiting kan communicatiestoringen veroorzaken.
Kortsluiting Dit kan gebeuren tussen CAN_H en CAN_L lijnen, of tussen een | Controleer alle V-CAN onderdelen.

Signaal onderbreking Gebroken draden, losgekoppelde connectoren of defecte pinnen
kunnen leiden tot open circuits. Wanneer er een open circuit is,

kunnen sommige of alle nodes mogelijk niet communiceren.

Controleer alle V-CAN onderdelen.

Fysieke schade Fysieke schade aan kabels, connectoren of nodes (door slijtage,
omgevingsfactoren of ongelukken) kan intermitterende of con-

sistente hardwareproblemen veroorzaken.

Controleer alle V-CAN onderdelen.

Elektrische interferentie | De CAN-bus is over het algemeen goed bestand tegen interfe-
rentie. Echter, sterke elektromagnetische interferentie, vaak van
nabijgelegen circuits of apparaten met hoge stroomsterkte, kun-

nen CAN-signalen verstoren.

Controleer het hele CAN-bus systeem op de
aanwezigheid van sterke elektromagneti-
sche storingsbronnen.

10 021004.11
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1 Safety

Warning indications
Where applicable, the following warning indications are used in this
manual in connection with safety:

& DANGER

Indicates that great potential danger exists that can lead to serious

injury or death.
A WARNING

Indicates that a potential danger that can lead to injury exists.

! g} CAuTiON

Indicates that the usage procedures, actions etc. concerned can re-
sult in serious damage to or destruction of the engine. Some CAU-
TION indications also advise that a potential danger exists that can
lead to serious injury or death.

[~ Note

Emphasises important procedures, circumstances etc.

Symbols

/ Indicates that the relevant procedure must be carried out.

X Indicates that a particular action is forbidden.

Share these safety instructions with all users.

General rules and laws concerning safety and accident prevention
must always be observed.

A WAaRNING

This product should only be installed and maintained by
qualified personnel who have read and understood the in-
structions and precautions in this manual. Failure to follow
the instructions in this manual may result in serious injury or
property damage. The manufacturer shall not be liable for any
damages resulting from improper installation or maintenance
by unqualified personnel.

2 Introduction

This manual provides guidelines for the installation of the VETUS
bow and stern thruster interface CANVXCJP.

Joystick (not included)

HHH il

Wfﬂa‘ﬁu i

i
i
L

,— CANVXCJP

The CANVXCJP allows a proportional VETUS joystick (product code:
DBPPJX) to be connected to the VETUS CAN bus system. The joystick
allows proportional control of the thrust of a VETUS BOWPRO bow
and/or stern thruster.

The quality of the installation is decisive for the proper functioning of
the system. Almost all faults can be traced back to errors or inaccura-
cies during installation. It is therefore imperative that the steps given
in the installation instructions are followed in full during the installa-
tion process and checked afterward.

Unauthorised modifications shall exclude the liability of the manu-
facturer for any resulting damage.

During use ensure the correct battery voltage is available.

A WaRNING

Changing over the plus (+) and minus (-) connections will
cause irreparable damage to the installation.

OIEEITE Installation manual BOWPRO control interface CANVXCJP

A WAaRNING

Never work on the electrical system while it is energized.
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3 Installation

The CANVXCJP interface can be mounted out of sight in a not perma-
nently accessible, ventilated, location.

3.1 Connecting the CAN bus cables

Refer to the CAN bus principle diagram on page 61 for connecting
the CANVXCJP.

33" Norte

The CAN bus power supply must always be connected to
12Volt (=10V, <16 V).

The maximum CAN-line length is 40 metres. Use the VETUS
CANrepeater (CANR) to extend the cable length.

! g} CAuTiON

If a DC/DC converter is used to power the CAN bus system,
ensure that the minus terminals of both input and output are,
or can be, jumpered. If in doubt, contact the converter supplier.

Refer to the appropriate bow or stern thruster installation manual
for detailed CAN-bus diagrams and configuration of a bow or
stern thruster.

3.2 Connecting the joystick

[33° Note

Refer to the installation diagram on page 61

The supplied wiring harness is suitable for connecting one CANVX-
CJP control interface and one VETUS joystick. If a multi-joystick sys-
tem is used, a separate CANVXCJP control interface must be installed
for each joystick.

Connect the large connector of the wiring harness to the CANVXCJP
and the small connector to the VETUS joystick.

4  Checking/test running and
configuring the control panels

4.1 General

Check whether the system is connected correctly. Then switch on the
CAN-bus supply voltage and the supply voltage of the bow and/or
stern thruster.

4.2 Switch on control interface

Switch on the battery main switch. The system is now 'standby’.

12 021004.11

ON/OFF
« Press the 'ON/OFF' button /

on the joystick.

You will hear a repeating signal, di-di-di (... ). Within 6 seconds, the
'ON/OFF' button must be pressed for the second time. The buzzer
confirms with a signal, dahdidah (- . -), that the control interface is
ready for use.

4.3 Switching control interface

To transfer control in a system with multiple control interfaces, follow
the instructions described in section 4.2.

4.4 Switch off control interface

Press and hold the 'ON/OFF' button until you hear the signal, di-di-di-
dah-dah (...--).The control interface is switched off.

«  When disembarking, switch off the battery main switch.

4.5 Checking thrust direction

A WaRNING

The direction of movement of the boat must match the di-
rection of movement of the joystick. You must check this for
EVERY CANXVCIJP control interface! Do this carefully and in a
safe location.

iy

+ If the movement of the boat is opposite to the direction in which
the joystick is moved, this must be corrected as shown in 4.7.

4.6 Restoring factory settings

Switch off all control interfaces (see 4.4). On the control interface to
be restored, perform the following operations:

1. Press and hold the 'ON/OFF' button for 30 seconds.

2. After 30 seconds, the signal sounds, dah-di-di-di-dah (-...-).
Now release the 'ON/OFF' button.

3. Press the 'ON/OFF' button once. The signal, dah ( - ) sounds. The
factory settings of this control interface are restored.
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4.7

In the order indicated, perform the operations below:
Switch off the control interface, see 4.4, and wait 5 seconds before

starting the configuration procedure below.

Configuration thrust direction

BOW THRUSTER
] Ll

OR

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 seconds 4 seconds

Configuration mode

1. Put the control interface in configuration mode.

Press and hold the 'ON/OFF' button for 10 seconds.

For the first 6 seconds, the buzzer continuously gives a signal dididid-

ididi..... (......), keep pressing the 'ON/OFF' button. After 10 seconds,

the buzzer gives the signal dididididah (... .- ). Release the button.

2. Press the 'ON/OFF' button twice. You will hear the signal, di-dah-di (.-.).
Now the control interface is in configuration mode.

3" Note

If a different combination of audible signals sounds, first restore the factory settings
(see 4.6) and start checking the thrust direction again (see 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

4 b

S

. Configure thrust direction bow thruster

Move the joystick to the top left corner
and back. If you hear the signal dah (-),
the thrust direction has reversed, or

If you do not hear a signal move the joy-
stick to the top right corner. You will hear
the signal dah (-). The thrust direction is
reversed.

Confirm the setting, go to step 5.

4.

Configure thrust direction stern thrus-
ter

Move the joystick to the bottom left cor-
ner and back. If you hear the signal dah (-)
the thrust direction is reversed, or

If you do not hear a signal move the joy-
stick to the bottom right corner. You will
hear the signal dah (-). The thrust direc-
tion is reversed.

Confirm the setting, go to step 5.

OIEEITE Installation manual BOWPRO control interface CANVXCJP

5. Press the 'ON/OFF' button once to con-

firm the setting.
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4.8 Configuring multiple control interfaces

Up to four control interfaces can be
configured (Group Code A, B, C or D).
Use one group code per control inter-
face.

@

@7 Ok

On EVERY additional control interface, perform the following ac-
tions in the order indicated:

Switch off the control interface, see 4.4, and wait 5 seconds before
starting the configuration procedure below.

np

10 seconds

) X

E(] dididididididid (... ..

E(] dididididah (....-)

6 seconds

[

Configuration mode

4 seconds
-

1. Put the control interface in configuration mode.

« Push the joystick to the right and press and hold the 'ON/OFF' but-
ton for 10 seconds.

For the first 6 seconds, the buzzer continuously gives a signal dididid-
ididi..... (......), keep pressing the 'ON/OFF' button. After 10 seconds,
the buzzer gives the signal dididididah (.. .. - ). Release the button.

sy

OR

€

2. Press the 'ON/OFF' button once .
You will hear the signal, di-dah-di (.-.).
Now the control interface is in configura-

3. Move the joystick left or right to set the
group code of the control interface.
The number of audible signals indicate

4, Press the 'ON/OFF' button once to con-
firm the setting.

tion mode. the group code of the control interface.
I3 Note Group code | Audible signal
If a different combination of audible A dah ()
signals sounds, first restore the factory B dah-dah (--)
settings (see 4.6) and start configuring C dah-dah-dah (- - -)
h linterf: i 4.8).
the control interfaces again (see 4.8) D dah-dah-dah-dah (-

4.9 Malfunctions

Each malfunction has its own error code. Error codes are indicated by
sound signals.

When a malfunction occurs, you will first hear di-dah-di-di-dah (.-...).
Then, after a few seconds, the error code is transmitted by means of
sound signals (beeps). The number of beeps represents the number
of the fault code.

Example: if the bow thruster has overheated, you will first hear (. - - .

..), then (- - - -). Thus: error code 4. This error code is repeated every
few seconds.

14 021004.11

Accept the error message and end the audible signal by briefly press-
ing the "ON/OFF" button once. The error message is now temporarily
deferred.

[ Note

After accepting the error message, resolve the reported mal-
function as soon as possible!
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4.10 Meaning sound signals

BUZZER .
BUZZER (number of beeps) Meaning
t> 10 seconds
() (for 65) Childlock after the first push

Device is switched on, bow and stern thrusters are active

Bow and/or stern thruster is overheated

Bow and/or stern thruster was overheated

Bow and/or stern thruster is overloaded

Bow and/or stern thruster was overloaded

Bow and/or stern thruster is limiting

Bow and/or stern thruster was limiting

Bow and/or stern thruster supply voltage high

Bow and/or stern thruster supply voltage low

CAN bus supply voltage low

Joystick is broken

1x ()

Joystick button is pushed

1

No communication with bow and/or stern thruster

5 Troubleshooting

When investigating hardware problems in a CAN bus system, visual
inspections, multimeters and oscilloscopes are important tools. For
more advanced diagnostics, a CAN analyser can be used to monitor

CAN bus errors refer to physical problems or malfunctions that can
impede the proper functioning of the CAN network.
Below are some examples of CAN bus errors.

and decode CAN traffic.

Fault Explanation Solution

Supply voltage and | If a node or the entire bus experiences voltage levels outside the | Check the V-CAN supply voltage. This is 12 VDC.

polarity specified range, this can lead to hardware failure or damage. Check the polarity.

Grounding Differences in ground potential between different nodes can Check that all negative terminals are connected
cause problems. It is important to ensure a common ground (applies to all system power supplies present)
reference for all nodes. and that they are in good condition.

Wire lengths Long branches from the main bus line to a device or very long Check the CAN bus line length. Apply the

CAN bus lengths can introduce signal reflections or weakening.

CAN repeater (CANR) if the length exceeds 40
metres.

Poor termination
(termination resistor)

The V-CAN system must be terminated with 120 ohm termina-
tion resistors at both ends. Incorrect or missing termination may
cause communication failures.

Check the termination resistors and replace
them if necessary.

Short circuit

This can happen between CAN_H and CAN_L lines, or between
one of these lines and ground or power supply voltage. This may
be due to faulty connectors, damaged cables or problems in
nodes.

Check all V-CAN components.

Signal interruption

Broken wires, disconnected connectors or faulty pins can lead
to open circuits. When there is an open circuit, some or all nodes
may not be able to communicate.

Check all V-CAN components.

Physical damage

Physical damage to cables, connectors or nodes (due to wear
and tear, environmental factors or accidents) can cause intermit-
tent or consistent hardware problems.

Check all V-CAN components.

Electrical interfer-
ence

The CAN bus is generally resistant to interference. However,
strong electromagnetic interference, often from nearby circuits
or high-current devices, may interfere with CAN signals.

Check the entire CAN bus system for the pres-
ence of strong electromagnetic interference
sources.
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1  Sicherheitsbestimmungen

Gefahrenhinweise
In dieser Anleitung werden, soweit zutreffend, die folgenden Warn-
hinweise im Zusammenhang mit der Sicherheit verwendet:

A GEFAHR

Weist darauf hin, dass ein hohes Potenzial an Gefahren vorhanden
ist, die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge haben kdnnen.

A WaRNUNG

Weist darauf hin, dass ein Potenzial an Gefahren vorhanden ist, die
Verletzungen zur Folge haben kénnen.

! g}‘ VORSICHT

Weist darauf hin, dass die betreffenden Bedienungsschritte, Manah-
men usw. Verletzungen oder schwere Schaden an der Maschine zur
Folge haben kénnen. Manche VORSICHT-Hinweise weisen auch da-
rauf hin, dass ein Potenzial an Gefahren vorhanden ist, die schwere
Verletzungen oder den Tod zur Folge haben kénnen.

I3 AcHTunG

Besonderer Hinweis auf wichtige Schritte, Umstande usw.

Symbole

Weist darauf hin, dass die betreffende Handlung durchgefiihrt
werden muss.

X Weist darauf hin, dass eine bestimmte Handlung verboten ist.

Geben Sie diese Sicherheitshinweise an alle Benutzer weiter.

Allgemein geltende Gesetze und Richtlinien zum Thema Sicherheit
und zur Vermeidung von Unglicksféllen sind stets zu beachten.

A WARNUNG

Dieses Produkt sollte nur von qualifiziertem Personal instal-
liert und gewartet werden, das die Anweisungen und Vor-
sichtsmaBBnahmen in diesem Handbuch gelesen und verstan-
den hat. Die Nichtbeachtung der Anweisungen in diesem
Handbuch kann zu schweren Verletzungen oder Sachschaden
fuhren. Der Hersteller haftet nicht fiir Schaden, die durch un-
sachgemafle Installation oder Wartung durch nicht qualifi-
ziertes Personal entstehen.

16 021004.11

2  Einleitung

Dieses Handbuch enthélt die Richtlinien fiir die Installation des
VETUS Bug- und Heckstrahlruder-Schnittstelle CANVXCJP.

i Joystick (nichtmitgeliefert)
WW i

¢¢~

i)
i

lmmu

1 mv

It

,— CANVXCJP

Mit dem CANVXCJP kann ein proportionaler VETUS-Joystick
(Produktcode: DBPPJX) an das VETUS-CAN-Bus-System angeschlossen
werden. Der Joystick ermoglicht die proportionale Steuerung der
Schubkraft eines VETUS BOWPRO Bug- und/oder Heckstrahlruders.

Die Qualitat der Installation ist entscheidend fiir das einwandfreie
Funktionieren des Systems. Fast alle auftretenden Stérungen sind
auf Fehler oder Ungenauigkeiten beim Einbau zuriickzufiihren. Es ist
daher von groBter Wichtigkeit, die in der Einbauanleitung genannten
Punkte wahrend des Einbaus in vollem Umfang zu beachten bzw. zu
kontrollieren.

Nicht genehmigte Anderungen schlieBen die Haftung des Herstel-
lers fiir daraus resultierende Schaden aus.

«  Wahrend des Gebrauchs fiir die richtige Akkuspannung sorgen.

A WARNUNG

Das Vertauschen der Plus- (+) und Minusanschlisse (-) fiihrt
zu nicht reparierbaren Schaden an der Anlage.

A WARNUNG

Arbeiten Sie niemals an der elektrischen Anlage, wenn diese
unter Spannung steht.
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3 Einbau

Die CANVXCJP-Schnittstelle kann auBler Sichtweite an einem nicht
standig zuganglichen, belifteten Ort montiert werden.

3.1 AnschlieBen der CAN-Bus-Kabel

Zum Anschluss des CANVXCJP siehe das CAN-Bus-Prinzipschema auf
Seite 61

33" AcHTunG

Die CAN-Bus-Spannungsversorgung muss immer an 12 Volt
(=10V, <16 V) angeschlossen werden.

Die maximale CAN-Leitungslange betragt 40 Meter. Zur Ver-
langerung der Leitungslange verwenden Sie den VETUS CAN-
repeater (CANR).

! g} VORSsICHT

Wenn ein DC/DC-Wandler fiir die Stromversorgung des
CAN-Bussystems verwendet wird, stellen Sie sicher, dass die
Minusklemmen sowohl des Eingangs als auch des Ausgangs
gebriickt sind oder gebriickt werden konnen. Im Zweifelsfall
wenden Sie sich an den Lieferanten des Wandlers.

Detaillierte CAN-Bus-Diagramme und die Konfiguration eines
Bug- oder Heckstrahlruders finden Sie im entsprechenden
Installationshandbuch fiir das Bug- oder Heckstrahlruder.

3.2 AnschlieBen des Joysticks

3" AcHTunG

Siehe das Einbauschema auf Seite 61

Der mitgelieferte Kabelbaum ist fiir den Anschluss einer CANVXCJP-
Steuerungsschnitstelle und eines VETUS-Joysticks geeignet. Bei Ver-
wendung eines Multi-Joystick-Systems muss fir jeden Joystick ein
eigene CANVXCJP-Steuerungsschnitstelle installiert werden.

Verbinden Sie den grof3en Stecker des Kabelbaums mit dem CANVX-
CJP und den kleinen Stecker mit dem VETUS-Joystick.

4  Priifen/Testen des Betriebs und
Konfigurieren der Bedienfelder

4.1 Allgemeines

Prifen Sie, ob das System korrekt angeschlossen ist. Schalten Sie
dann die CAN-Bus-Versorgungsspannung und die Versorgungsspan-
nung des Bug- und/oder Heckstrahlruders ein.

4.2 Steuerschnittstelle einschalten

Schalten Sie den Batteriehauptschalter ein. Das System befindet sich
nun im "Standby".
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EIN/AUS
- Drlicken Sie die Taste " EIN/

AUS " auf dem Joystick.

Sie horen ein sich wiederholendes Signal, di-di-di (. . .). Innerhalb
von 6 Sekunden muss die Taste " EIN/AUS " zum zweiten Mal ge-
driickt werden. Der Summer bestdtigt mit einem Signal, dahdidah (- .
-), dass die Steuerschnittstelle einsatzbereit ist.

4.3 Schaltung der Steuerschnittstelle

Um die Steuerung in einem System mit mehreren Steuerschnittstel-
len zu Ubertragen, befolgen Sie die in Abschnitt 4.2 beschriebenen
Anweisungen.

4.4 Kontrollschnittstelle ausschalten

Halten Sie die Taste " EIN/AUS " gedriickt, bis Sie das Signal di-di-di-
dah-dah (...--) horen. Die Kontrollschnittstelle ist ausgeschaltet.

+ Schalten Sie den Batteriehauptschalter beim Aussteigen aus.

4.5 Kontrollieren der Steuerkraftrichtung

A WaRNUNG

Die Bewegungsrichtung des Bootes muss mit der Bewegung-
srichtung des Joysticks libereinstimmen. Sie miissen dies bei
JEDER Steuerschnittstelle CANXVCIJP iiberpriifen! Tun Sie dies
sorgfaltig und an einem sicheren Ort.

SI'E‘N I'IIIU&ER

BOW THRUSTER +
L} u

mp

« Wenn die Bewegung des Bootes entgegengesetzt zur Bewe-
gungsrichtung des Joysticks ist, muss dies wie in 4.7 gezeigt kor-
rigiert werden.

4.6 Werkseinstellungen wiederherstellen

Schalten Sie alle Steuerschnittstellen aus (siehe 4.4). Fiihren Sie an
der wiederherzustellenden Steuerschnittstelle die folgenden Vor-
gange durch:

1. Driicken Sie die ,EIN-/AUS“-Knopf und halten Sie diese 30 Sekun-
den gedriickt.

2. Nach 30 Sekunden ertont das Signal, dah-di-di-di-dah (-...-).
Lassen Sie nun die Taste " EIN/AUS " los.

3. Dricken Sie die Taste "EIN/AUS" einmal. Das Signal, dah ( - ) er-
tont. Die Werkseinstellungen dieser Steuerschnittstelle werden
wiederhergestellt.
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4.7 Konfigurieren der Steuerkraftrichtung

Flhren Sie die nachstehenden Schritte in der angegebenen Reihen-
folge aus:

Schalten Sie die Steuerschnittstelle aus (siehe 4.4) und warten Sie 5
Sekunden, bevor Sie mit der nachstehenden Konfiguration beginnen.

| | |
STERN THRUSTER

ODER

BOW THRUSTER
[ ] Ll

) X

E(] dididididah (....-)

6 Sekunden

1

Konfigurationsmodus

4 Sekunden

1. Versetzen Sie die Steuerschnittstelle in den Konfigurationsmodus.

+ Dricken Sie die ,EIN-/AUS“-Knopf und halten Sie diese 10 Sekun-
den gedriickt.

Wéhrend der ersten 6 Sekunden gibt der Summer standig das Signal di-
dididididi....ab (....... ), halten Sie dabei die ,EIN-/AUS“-Knopf weiter
gedriickt. Nach 10 Sekunden gibt der Summer das Signal dididididah
ab (....-).Lassen Sie die Knopf los.

2. Driicken Sie zweimal die Taste "EIN/AUS". Sie horen das Signal, di-dah-di (. -.).
Jetzt befindet sich die Steuerschnittstelle im Konfigurationsmodus.

Wenn eine andere Kombination von akustischen Signalen ertont, stellen Sie zunachst
die Werkseinstellungen wieder her (siehe 4.6) und beginnen Sie erneut mit der Uber-

[~ Norte

priifung der Schubrichtung (siehe 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

3. Konfigurieren Sie die Schubrichtung
des Bugstrahlruders

« Bewegen Sie den Joystick in die linke
obere Ecke und zurilick. Wenn Sie das Si-
gnal dah (-) horen, hat sich die Schubrich-
tung umgekehrt, oder

« Wenn Sie kein Signal héren, bewegen Sie
den Joystick in die obere rechte Ecke. Sie
héren dann das Signal dah (-). Die Schub-
richtung wird umgeschaltet.

- Bestdtigen Sie die Einstellung und fahren
Sie mit Schritt 5 weiter.

18 021004.11

4. Konfigurieren der Schubrichtung des
Heckstrahlruders

Bewegen Sie den Joystick in die linke un-
tere Ecke und zurilick. Wenn Sie das Signal
dah (-) horen, ist die Schubrichtung um-
gekehrt, oder

IWenn Sie kein Signal horen, bewegen Sie
den Joystick in die rechte untere Ecke. Sie
héren dann das Signal dah (-). Die Schub-
richtung wird umgeschaltet.

Bestatigen Sie die Einstellung und fahren
Sie mit Schritt 5 weiter.

5. Driicken Sie einmal auf die ,EIN-/AUS"-
Knopf, um die Einstellung zu bestatigen
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4.8 Konfigurierenmehrerer Steuerschnittstellen

Es kénnen bis zu vier Steuerschnitt-
stellen konfiguriert werden (Grup- @
pencode A, B, C oder D). Verwenden @ @ fo
Sie einen Gruppencode pro Steuer-
schnittstelle.

Fiihren Sie fiir JEDE zusétzliche Steuerschnittstelle die folgenden
Aktionen in der angegebenen Reihenfolge durch:

Schalten Sie die Steuerschnittstelle aus (siehe 4.4) und warten Sie 5
Sekunden, bevor Sie mit der nachstehenden Konfiguration beginnen.

np

10 Sekunden

E(] dididididididid (...

) X

':q dididididah (....— )

6 Sekunden

[

Konfigurationsmodus

4 Sekunden
-

1. Versetzen Sie die Steuerschnittstelle in den Konfigurationsmodus.

« Dricken Sie den Joystick nach rechts und halten Sie die Taste
"EIN/AUS" 10 Sekunden lang gedriickt.

Wahrend der ersten 6 Sekunden gibt der Summer standig das Signal di-
dididididi.....ab (....... ), halten Sie dabei die ,EIN-/AUS"-Knopf weiter
gedriickt. Nach 10 Sekunden gibt der Summer das Signal dididididah
ab (....-).Lassen Sie die Knopf los.

iy

ODER

4

€

2. Driicken Sie die Taste "EIN/AUS"einmal.

3. Bewegen Sie den Joystick nach links oder

4. Dricken Sie einmal auf die ,EIN-/AUS"-

Sie horen das Signal, di-dah-di (. -.).
Jetzt befindet sich die Steuerschnittstelle
im Konfigurationsmodus.

rechts, um den Gruppencode der Steuer-
schnittstelle einzustellen. Die Anzahl der
akustischen Signale zeigt den Gruppen-

Knopf, um die Einstellung zu bestatigen

code der Steuerschnittstelle an.

[ AcHtunG

) L Gruppencode | Akustisches Signal
Wenn eine andere Kombination von
akustischen Signalen ertont, stellen dah ()
Sie zundchst die Werkseinstellungen B dah-dah (--)
wieder her (siehe 4.6) und beginnen C dah-dah-dah (- --)
Sie erneut mit der Konfiguration der
Steuerschnittstellen (siehe 4.8). b dah-dah-dah-dah ----)

4.9 Fehlfunktionen

Jede Stérung hat ihren eigenen Fehlercode. Die Fehlercodes werden
durch Tonsignale angezeigt.

Wenn eine Storung auftritt, horen Sie zunachst di-dah-di-di-dah (. - .
..). Nach einigen Sekunden wird dann der Fehlercode durch Tonsig-
nale (Pieptone) Ubertragen. Die Anzahl der Pieptdne entspricht der
Nummer des Fehlercodes.

Beispiel: Wenn das Bugstrahlruder tiberhitzt ist, horen Sie zuerst (. - - .

..),dann (- - - -). Also: Fehlercode 4. Dieser Fehlercode wird alle paar
Sekunden wiederholt.

OIEEITE Installation manual BOWPRO control interface CANVXCJP

Akzeptieren Sie die Fehlermeldung und beenden Sie das akustische
Signal durch einmaliges kurzes Driicken der " EIN/AUS " Taste. Die
Fehlermeldungwird nun voriibergehendzuriickgestellt.

[  AcHTunG

Nachdem Sie die Fehlermeldung akzeptiert haben, beheben
Sie die gemeldete Storung so schnell wie méglich!
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4.10 Bedeutung der Tonsignale

SUMMER (Anzahl

SUMMER der Pieptone)

Bedeutung

t> 10 seconds

(.) (6 Sek.lang)

Nach dem ersten Eindriicken der Kindersicherung

1X -.-)

Gerat ist eingeschaltet, Bug- und Heckstrahlruder sind aktiv

1X (.-..-)

4 Bug- und/oder Heckstrahlruder sind tiberhitzt

1x(..)

Bug- und/oder Heckstrahlruder wurde tberhitzt

1X (.-..-)

5 Bug- und/oder Heckstrahlruder sind liberlastet

Bug- und/oder Heckstrahlruder wurde Uberlastet

1 Bug- und/oder Heckstrahlruder ist begrenzt

Bug- und/oder Heckstrahlruder war begrenzt

6 Versorgungsspannung des Bug- und/oder Heckstrahlruders hoch

Versorgungsspannung des Bug- und/oder Heckstrahlruders niedrig

CAN-Bus-Versorgungsspannung niedrig

10 Joystick ist defekt
1x () Joystick-Taste ist gedriickt
11 Keine Kommunikation mit Bug- und/oder Heckstrahlruder

5 Storungen

Bei der Untersuchung von Hardwareproblemen in einem CAN-Bussys-
tem sind Sichtpriifungen, Multimeter und Oszilloskope wichtige Hilfs-
mittel. Fiir eine erweiterte Diagnose kann ein CAN-Analysator verwen-
det werden, um den CAN-Verkehr zu Giberwachen und zu dekodieren.

CAN-Bus-Fehler beziehen sich auf physikalische Probleme oder Fehl-
funktionen, welche das ordnungsgemafle Funktionieren des CAN-
Netzwerks beeintrachtigen kénnen.

Im Folgenden finden Sie einige Beispiele fiir CAN-Bus-Fehler.

Fehler

Erlduterung

Lésung

Versorgungs-span-
nung und Polaritat

Liegt die Spannung eines Knotens oder des gesamten Busses
auflerhalb des vorgegebenen Bereichs, kann dies zu Hard-
wareausfallen oder -schaden fiihren.

Uberpriifen Sie die V-CAN-Versorgungsspan-
nung. Diese betragt 12 VDC. Uberpriifen Sie die
Polaritat.

Erdung Unterschiede im Erdungspotential zwischen verschiedenen Kno- | Priifen Sie, ob alle Minusklemmen angeschlos-
tenpunkten kénnen Probleme verursachen. Es ist wichtig, eine sen sind (gilt fur alle vorhandenen Systemnetz-
gemeinsame Erdungsreferenz fiir alle Knoten sicherzustellen. teile) und ob sie in gutem Zustand sind.

Kabelldngen Lange Abzweigungen von der Hauptbusleitung zu einem Gerat | Uberpriifen Sie die Linge der CAN-Bus-Leitung.

oder sehr lange CAN-Bus-Langen kénnen zu Signalreflexionen
oder -abschwéchungen fiihren.

Setzen Sie den CAN- Erweiterungsmodul
(CANR) ein, wenn die Lange mehr als 40 Meter
betragt.

Schlechte Abschlis-
se (Abschlusswider-
stand)

Das V-CAN-System muss an beiden Enden mit 120-Ohm-Ab-
schlusswiderstdnden abgeschlossen werden. Eine falsche oder
fehlende Abschlussschaltung kann zu Kommunikationsfehlern
fuhren.

Uberpriifen Sie die Abschlusswiderstande und
tauschen Sie sie ggf. aus.

Kurzschluss

Dies kann zwischen CAN_H- und CAN_L-Leitungen oder
zwischen einer dieser Leitungen und Erde oder der Versor-
gungsspannung geschehen. Dies kann auf fehlerhafte Stecker,
beschadigte Kabel oder Probleme in den Knotenpunkten
zurlickzuflihren sein.

Priifen Sie alle V-CAN-Komponenten.

Signalunterbrechung

Gebrochene Dréhte, abgezogene Stecker oder fehlerhafte Stifte
kdnnen zu offenen Stromkreisen fiihren. Wenn ein Stromkreis
unterbrochen ist, kdnnen einige oder alle Knoten moglicherwei-
se nicht mehr miteinander in Verbindung treten.

Prufen Sie alle V-CAN-Komponenten.

Physikalische Be-
schadigung

Physikalische Schdden an Kabeln, Steckern oder Knoten (auf-
grund von Verschleil, Umwelteinflissen oder Unfallen) konnen
zu intermittierenden oder dauerhaften Hardwareproblemen
fuhren.

Priifen Sie alle V-CAN-Komponenten.

Elektrische Stérun-
gen

Der CAN-Bus ist im Allgemeinen resistent gegen Stérungen.
Starke elektromagnetische Interferenzen, oft von nahegelege-
nen Schaltkreisen oder Hochstromgeraten, kénnen die CAN-
Signale jedoch stéren.

Uberpriifen Sie das gesamte CAN-Bus-System
auf das Vorkommen von starken elektromagne-
tischen Storquellen.
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1 Sécurité

Messages d’avertissement
Dans ce manuel, les indications d'avertissement suivantes sont utili-
sées au besoin en rapport avec la sécurité :

A DANGER

Indique qu'il existe un danger potentiel important pouvant entrainer
des lésions graves ou méme la mort.

A AVERTISSEMENT

Indique qu'il existe un danger potentiel pouvant entrainer des Ié-

sions.
! g} PRUDENCE

Indique que les procédures de maniement, manipulations etc.
concernées, peuvent entrainer des Iésions ou des dommages fatals
a la machine. Certaines indications de PRUDENCE indiquent égale-
ment qu'il existe un danger potentiel pouvant entrainer des lésions
graves ou méme la mort.

[~  ArTenTion

Insiste sur les procédures importantes, les conditions d'utilisation et
ceetera.

Symboles

/ Indique que l'opération en question doit étre effectuée.

X Indique qu'une opération spécifique est interdite.

Partagez ces consignes de sécurité avec tous les utilisateurs.

Les réglementations et la Iégislation générales en matiére de sécurité
et de prévention d'accidents doivent étre respectées a tout moment.

A AVERTISSEMENT

Ce produit ne doit étre installé et entretenu que par du per-
sonnel qualifié qui a lu et compris les instructions et les pré-
cautions contenues dans ce manuel. Le non-respect des ins-
tructions de ce manuel peut entrainer des blessures graves ou
des dommages matériels. Le fabricant n'est pas responsable
des dommages résultant d'une installation ou d'un entretien
incorrect par un personnel non qualifié.
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2 Introduction

Ce manuel fournit des directives relatives a l'installation de l'interface
CANVXCJP du propulseur d'étrave et de poupe VETUS.

==t N

s Joystick (non inclus)
Wl]ll::}ﬂ;l;" ! ‘W/i

i
i
L

Hmul

— CANVXCJP

Le CANVXCJP permet de connecter un joystick proportionnel VETUS
(code produit : DBPPJX) au systeme de bus CAN VETUS. Le joystick
permet un contrdle proportionnel de la poussée d'un propulseur
d'étrave et/ou de poupe VETUS BOWPRO.

La qualité de l'installation est déterminante quant au bon fonction-
nement du systéme. Quasiment toutes les pannes qui se produisent
résultent d'un montage défectueux ou incorrect. Il est donc essentiel
de procéder a l'installation en respectant et en vérifiant scrupuleuse-
ment les points cités dans les instructions d‘installation.

Les modifications non autorisées excluront la responsabilité du fa-
bricant pour tout dommage en résultant.

+ Veillez a ce que la tension de batterie soit correcte pendant I'em-
ploi.

A AVERTISSEMENT

Commutation des connexions plus (+) et moins (-) causera
des dommages irréparables a I'installation.

A AVERTISSEMENT

Ne travaillez jamais sur un systéme électrique lorsqu'il est
sous tension.
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3 Installation

L'interface CANVXCJPpeut étre montée a l'abri des regards, dans un
endroit non accessible en permanence et ventilé.

3.1 Raccordement des cables du bus CAN

Se reporter au schéma de principe du bus CAN a la page 61 pour le
raccordement du CANVXCJP.

[  ArTention

L'alimentation du bus CAN doit toujours étre raccordée sur le
12V (=z10Vet<16V).

La longueur maximale de la ligne CAN est de 40 métres. Uti-
lisez le répéteur CAN VETUS (CANR) pour augmenter la lon-
gueur du cable.

! é}’ PRUDENCE

Si un convertisseur DC/DC est utilisé pour alimenter le réseau
CAN Bus, vérifier que les bornes négatives en entrée et en sortie
soient ou puissent étre pontées (communes) En cas de doute
merci de contacter le fabricant du convertisseur.

Reportez-vous au manuel d'installation du propulseur d'étrave ou
d'étambot approprié concernant les schémas CAN-bus détaillés
et la configuration d'un propulseur d'étrave ou d'un propulseur
d'étambot.

3.2 Connexion du joystick

[~ ArTention

Se référer au schéma d'installation a la page 61

Le faisceau de cables fourni permet de connecter une interface de
commande CANVXCJP et un joystick VETUS. Si un systeme mul-
ti-joystick est utilisé, une interface de contréle CANVXCJP distincte
doit étre installée pour chaque joystick.

Connectez le grand connecteur du faisceau de cables au CANVXCJP
et le petit connecteur au joystick VETUS.

4  Vérification/test de fonctionnement
et configuration des panels de
controle

4.1 Généralités

Vérifiez si le systéme est correctement raccordé. Ensuite, mettre en
marche la tension d'alimentation du bus CAN et la tension d'alimen-
tation du propulseur d'étrave et/ou de poupe.

4.2 Mise en marche de l'interface de commande

Enclencher l'interrupteur principal de la batterie. Le systeme est
maintenant en veille.
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+ Appuyez sur le bouton
"MARCHE/ARRET" du joy-
stick.

Vous entendrez un signal répétitif, di-di-di (.. . ). Dans les 6 secondes
qui suivent, il faut appuyer une deuxiéme fois sur la touche "MAR-
CHE/ARRET". Le buzzer confirme par un signal, dahdidah (- . -), que
I'interface de commande est préte a étre utilisée.

4.3 Changement d'interface de commande

Pour transférer le contréle dans un systeme avec plusieurs interfaces
de contréle, suivez les instructions décrites dans la section 4.2.

4.4 Désactiver l'interface de controle

Appuyez sur la touche "MARCHE/ARRET" et maintenez-la enfoncée
jusqu'a ce que vous entendiez le signal "di-di-di-dah-dah" (...--).
L'interface de commande est désactivée.

+ Lors du débarquement, éteignez l'interrupteur principal de la bat-
terie.

4.5 Controle de la direction de poussée

A AVERTISSEMENT

Le sens de déplacement du bateau doit correspondre au sens
de déplacement du joystick. Vous devez vérifier cela pour
CHAQUE interface de commande CANXVCJP ! Faites-le avec
précaution et dans un endroit sar.

[ []
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +
4 w

np

@A

&\-

« Si le mouvement du bateau est opposé a la direction dans la-
quelle le joystick est déplacé, il faut le corriger comme indiqué
au point 4.7.

4.6 Rétablissement des réglages d'usine

Désactiver toutes les interfaces de commande (voir 4.4). Sur l'inter-
face de commande a restaurer, effectuez les opérations suivantes :

1. Déplacez la manette de commande vers l'arriére, appuyer 30 se-
condes sur le bouton MARCHE/ARRET.

2. Aprés 30 secondes, le signal sonore dah-di-di-di-di-dah (-...-)
retentit. Relachez alors le bouton "MARCHE/ARRET".

3. Appuyez une fois sur la touche "MARCHE/ARRET". Le signal dah
(-) retentit. Les réglages d'usine de cette interface de commande
sont rétablis.
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4.7 Configuration de la direction de poussée

ou STERN THRUSTER
Dans l'ordre indiqué, effectuez les opérations ci-dessous : BOW THRUSTER
Eteindre l'interface de contréle, voir 4.4, et attendre 5 secondes avant
de commencer la procédure de configuration ci-dessous.
1
E(] dididididididid (....... ) X E(] dididididah (....—-)
6 Secondes 4 Secondes Mode configuration
4. Mettre l'interface de contréle en mode configuration. Un signal sonore (« didididididi..... (........) ») se fait entendre pendant

« Appuyer 10 secondes sur le bouton MARCHE/ARRET.

les 6 premiéres secondes. Maintenir la touche enfoncée. Au bout de
10 secondes, un nouveau signal sonore se fait entendre (« didididi-
dah (....-)»).Relachez le bouton.

5. Appuyez deux fois sur le bouton MARCHE/ARRET. Vous entendrez le signal, di-dah-di (.- .).
Linterface de contréle est maintenant en mode configuration.

Si une autre combinaison de signaux sonores retentit, il faut d'abord rétablir les ré-
glages d'usine (voir 4.6) et recommencer a vérifier la direction de la poussée (voir 4.8).

I3~ ATTENTION

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

6. Configurer la direction de poussée du

7. Configurer la direction de poussée du

8. Appuyer une fois sur le bouton MARCHE/

propulseur d'étrave

Déplacez le joystick vers le coin supérieur
gauche et revenez en arriere. Si vous en-
tendez le signal dah (-), la direction de la
poussée s'est inversée, ou

Si vous n'entendez pas de signal, dépla-
cez le joystick vers le coin supérieur droit.
Vous entendrez le signal dah (-). La direc-
tion de la poussée est inversée.

Confirmez le réglage, passez a I'étape 5.

propulseur arriére

Déplacez le joystick vers le coin inférieur
gauche et revenez en arriere. Si vous en-
tendez le signal dah (-), la direction de la
poussée est inversée, ou

Si vous n'entendez pas de signal, dépla-
cez le joystick vers le coin inférieur droit.
Vous entendrez le signal dah (-). Le sens
de la poussée est inversé.

Confirmez le réglage, passez a I'étape 5.
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ARRET pour confirmer le paramétrage
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4.8 Configuration de plusieurs interfaces de controle

@
©Ol:

Il est possible de configurer jusqu'a
quatre interfaces de commande (code
de groupe A, B, Cou D). Utilisezun code
de groupe par interface de controle.

O

Sur CHAQUE interface de controle supplémentaire, effectuez les
actions suivantes dans I'ordre indiqué :

Eteindre l'interface de controble, voir 4.4, et attendre 5 secondes avant
de commencer la procédure de configuration ci-dessous.

np

10 Secondes

E(] dididididididid (... ..

) X

E(] dididididah (....-)

6 Secondes

[

Mode configuration

4 Secondes

1. Mettre l'interface de contréle en mode configuration.

+ Poussez le joystick vers la droite et appuyez sur le bouton
MARCHE/ARRET pendant 10 secondes.

Un signal sonore (« didididididi..... (........) ») se fait entendre pendant
les 6 premiéres secondes. Maintenir la touche enfoncée. Au bout de
10 secondes, un nouveau signal sonore se fait entendre (« didididi-
dah (....-)»).Relachez le bouton.

sy

Oou

4

€

2. Appuyez une fois sur le bouton MARCHE/

3. Déplacez le joystick vers la gauche

4. Appuyer une fois sur le bouton MARCHE/

ARRET. Vous entendrez le signal, di-dah-di
(.-.). Linterface de controle est mainte-
nant en mode configuration.

ou la droite pour définir le code de
groupe de linterface de contrdle.
Le nombre de signaux sonores indique le
code de groupe de l'interface de contréle.

ARRET pour confirmer le paramétrage

[~ ArtenTion
Code de groupe

Signal sonore

Si une autre combinaison de signaux
sonores retentit, rétablissez d'abord

A dah (-)

les réglages d'usine (voir 4.6) et recom-

dah-dah (--)

dah-dah-dah (- - -)

B
mencez a configurer les interfaces de C
controle (voir 4.8). D

dah-dah-dah-dah (----)

4.9 Dysfonctionnements

Chaque dysfonctionnement a son propre code d'erreur. Les codes
d'erreur sont indiqués par des signaux sonores.

Lorsqu'un dysfonctionnement se produit, vous entendez d'abord di-
dah-di-di-dah (. -...). Ensuite, apres quelques secondes, le code d'er-
reur est transmis au moyen de signaux sonores (bips). Le nombre de
bips représente le numéro du code d'erreur.

Exemple : si le propulseur d'étrave a surchauffé, vous entendrez

d'abord (.--...), puis (- - - -). D'ou le code d'erreur 4. Ce code d'erreur
est répété toutes les quelques secondes.
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Acceptez le message d'erreur et mettez fin au signal sonore en ap-
puyant briévement sur la touche MARCHE/ARRET. Le message d'er-
reur est alors temporairement reporté.

I3~ AtTeEnTION

Apres avoir accepté le message d'erreur, résolvez le dysfonc-
tionnement signalé dés que possible !
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4.10 Signification des signaux sonores

AVERTISSEUR

BUZZER

(nombre de bips) Signification

t> 10 secondes

(.) (pendant 6 sec.)

Verrouillage de sécurité enfant aprés une premiere pression du bouton.

1x -.-)

L'appareil est en marche, les propulseurs de proue et de poupe sont actifs.

1X (=)

4 Le propulseur de proue et/ou de poupe est en surchauffe

1x (..)

Le propulseur de proue et/ou de poupe a été surchauffé

5 Le propulseur de proue et/ou de poupe est surchargé

Le propulseur de proue et/ou de poupe est surchargé

1 Le propulseur de proue et/ou le propulseur de poupe sont limités

Le propulseur de proue et/ou de poupe a été limité

6 La tension d'alimentation du propulseur de proue et/ou de poupe est élevée

Tension d'alimentation du propulseur de proue et/ou de poupe basse

8 Tension d'alimentation du bus CAN basse

Le joystick est cassé

1x ()

Le bouton du joystick est enfoncé

1 Pas de communication avec le propulseur de proue et/ou le propulseur de poupe

5 Pannes

Lors de la recherche de problémes matériels dans un systéme de bus
CAN, les inspections visuelles, les multimeétres et les oscilloscopes
sont des outils importants. Pour des diagnostics plus avancés, un
analyseur CAN peut étre utilisé pour contréler et décoder le trafic

CAN. Les erreurs de bus CAN font référence a des problémes phy-
siques ou a des dysfonctionnements qui peuvent entraver le bon
fonctionnement du réseau CAN.

Voici quelques exemples d'erreurs de bus CAN.

Défaut

Explication

Solution

Tension d'alimenta-
tion et polarité

Si un noeud ou I'ensemble du bus subit des niveaux de tension
en dehors de la plage spécifiée, cela peut entrainer une défail-
lance ou un endommagement du matériel.

Vérifier la tension d'alimentation de V-CAN. Elle
est de 12 VCC. Vérifier la polarité.

Mise a la terre

Les différences de potentiel de mise a la terre entre différents
noeuds peuvent causer des problémes. Il est important d'assurer
une référence de terre commune pour tous les noeuds.

Vérifier que toutes les bornes négatives sont
connectées (s'applique a tous les systemes d'ali-
mentation présents) et qu'elles sont en bon état.

Longueur des fils

De longues branches de la ligne de bus principale vers un appa-
reil ou de trés grandes longueurs de bus CAN peuvent introduire
des réflexions ou des affaiblissements du signal.

Vérifiez la longueur de la ligne du bus CAN. Ap-
pliquer le répéteur CAN (CANR,) si la longueur
dépasse 40 metres.

Terminaison défec-
tueuse (résistance de
terminaison)

Le systeme V-CAN doit étre terminé par des résistances de termi-
naison de 120 ohms aux deux extrémités. Une terminaison incor-
recte ou insuffisante peut entrainer des échecs de communication.

Vérifiez les résistances de terminaison et rem-
placez-les si nécessaire.

Court-circuit

Cela peut se produire entre les lignes CAN_H et CAN_L, ou entre
I'une de ces lignes et la terre ou la tension d'alimentation. Cela
peut étre d(i a des connecteurs défectueux, a des cables endom-
magés ou a des problemes dans les noeuds.

Vérifier tous les composants V-CAN.

Interruption du

Des fils cassés, des connecteurs déconnectés ou des broches

Vérifier tous les composants V-CAN.

accidents) peuvent provoquer des problemes matériels intermit-
tents ou constants.

signal défectueuses peuvent entrainer des circuits ouverts. En cas de

circuit ouvert, certains ou tous les noceuds peuvent ne pas étre en

mesure de communiquer.
Dommages phy- Des dommages physiques aux cables, aux connecteurs ou aux Vérifier tous les composants V-CAN.
siques noeuds (dus a l'usure, a des facteurs environnementaux ou a des

Interférences élec-
triques

Le bus CAN est généralement résistant aux interférences. Toute-
fois, de fortes interférences électromagnétiques, souvent dues a
des circuits proches ou a des appareils a courant élevé, peuvent
perturber les signaux CAN.

Vérifier que lI'ensemble du systeme de bus CAN
ne présente pas de fortes sources d'interfé-
rences électromagnétiques.
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1  Seguridad

Indicadores de advertencias
Cuando corresponda, se utilizan las siguientes indicaciones de adver-
tencia en este manual en relacién con la seguridad:

A PELIGRO

Indica que existe un gran peligro potencial que puede causar graves

danos o la muerte.
A ADVERTENCIA

Indica la existencia de un peligro potencial que puede causar dafos.

! CC'} Tenca CuibADO

Indica que los procedimientos de uso, acciones, etc., correspondien-
tes pueden causar daios graves o romper el motor. Algunas indica-
ciones de TENGA CUIDADO también avisan de la existencia de un
peligro potencial que puede causar graves daios o la muerte.

I35 ATencion

Destaca procesos o circunstancias importantes, etc.

Simbolos

/ Indica que el proceso correspondiente se debe llevar a cabo.
X Indica que una accién determinada estd prohibida.

Comparta estas instrucciones de seguridad con todos los usuarios.

Siempre deben respetarse las normas y leyes generales sobre seguri-
dad y prevencién de accidentes.

2 Introduccidon

Este manual brinda una guia para la instalacion de la interfaz VETUS
de proa y popa CANVXCJP.

i Joystick (no incluido)
WW i

¢¢~

il

i)
i

|
i‘

Hmul

,— CANVXCJP

A ADVERTENCIA

Este producto solo debe ser instalado y mantenido por per-
sonal calificado que haya leido y entendido las instrucciones
y precauciones de este manual. El incumplimiento de las ins-
trucciones de este manual puede provocar lesiones graves o
danos a la propiedad. El fabricante no se hace responsable de
los dafios resultantes de una instalacion o mantenimiento in-
adecuados por parte de personal no calificado.
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El CANVXCJP permite conectar un joystick proporcional de VETUS
(cédigo de producto: DBPPJX) al sistema de bus CAN DE VETUS.
El joystick permite un control proporcional del empuje de un arco
VETUS BOWPRO y/o un propulsor de popa.

La calidad de la instalacion es fundamental para el funcionamiento
correcto del sistema. Casi todas las averias que aparecen se deben
a errores o imprecisiones a la hora de instalarla. Por lo tanto, es de
suma importancia que se sigan al pie de la letra y se comprueben los
pasos de las instrucciones de instalacion.

Las modificaciones no autorizadas deberan excluir la responsabili-
dad del fabricante por cualquier dafio que pueda surgir.

+ Asegurarse durante el uso de una tension de bateria correcta.

A ADVERTENCIA

Al cambiar las conexiones positiva (+) y negativa (-) causara
danos irreparables a la instalacion.

A ADVERTENCIA

Nunca trabaje en el sistema eléctrico mientras esté
energizado.
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3 Instalacion

La interfaz de CANVXCIJP se puede montar fuera de la vista, en un
lugar inaccesible y ventilado de forma permanente.

3.1 Conectar los cables de bus CAN

Consulte el diagrama del principio del bus CAN en la pagina 61
para conectar el CANVXCJP.

[ Atencion

La fuente de alimentacion para los sistemas de bus CAN siem-
pre debe conectarsea 12V (=10V, <16 V).

La longitud maxima de la linea CAN es de 40 metros. Utilice
el repetidor VETUS CAN (CANR) para extender la longitud del
cable.

! CC'} Tenca CuibADO

Si se utiliza un convertidor CC/CC para alimentar el sistema
de bus CAN, asegurese de que los terminales negativos
tanto de entrada como de salida estan puenteados o pueden
puentearse. En caso de duda, pédngase en contacto con el
proveedor del convertidor.

Consulte el manual de instalacion de la hélice de proa o popa
correspondiente para ver los diagramas CAN-bus y la configuracion
detallada de una hélice de proa o popa.

3.2 Conexion del joystick

__ES
ENCENDIDO
APAGADO

« Pulse el botéon "ENCENDI-
DO/APAGADO" en el joy-
stick.

Escuchard una sefal que se repite, di-di-di (. . .). Dentro de 6 segun-
dos, el boton "ENCENDIDO/APAGADOQ" debe ser pulsado por segun-
da vez. El zumbador confirma con una sefal, dahdidah (- . -), que la
interfaz de control esta lista para su uso.

4.3 Interfaz de control de conmutacion

Para transferir el control en un sistema con multiples interfaces de
control, siga las instrucciones descritas en la seccion 4.2.

4.4 Interfaz de control de la central de conmutacion

Mantenga pulsado el botén "ENCENDIDO/APAGADO" hasta oir la se-
Aal, di-di-di-dah-dah (... .- -). La interfaz de control esta apagada.

« Al desembarcar, apague el interruptor principal de la bateria.

4.5 Comprobar la direccién de la fuerza de
propulsion

A ADVERTENCIA

La direccién de movimiento del barco debe coincidir con la di-
reccién de movimiento del joystick. iDebe verificar esto para
CADA interfaz de control CANXVCJP! Hagalo con cuidado y en
un lugar seguro.

[ Atencion

Consulte el diagrama de instalacién en la pagina 61

Elarnés de cableado suministrado es adecuado para conectar unain-
terfaz de control CANVXCJP y joystick VETUS. Si se utiliza un sistema
de joystick multiple, se debe instalar una interfaz de control CANVX-
CJP separada para cada joystick.

Conecte el conector grande del arnés de cableado al CANVXCJP y el
conector pequeno al joystick VETUS.

4  Comprobacion/prueba de
funcionamiento y configuracion de los
paneles de control

4.1 General

Compruebe que el sistema esté conectado correctamente. A conti-
nuacién, encienda la corriente del bus CAN y la corriente de la hélice
de proa y/o popa.

4.2 Interfaz de control de la central de conmutacion

Encienda el interruptor principal. El sistema esta ahora "en espera".
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STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +
L L]

g

« Si el movimiento del barco es opuesto a la direccién en la que se
mueve el joystick, esto debe corregirse como se muestra en 4.7.

4.6 Restablecer valores de fabrica

Apague todas las interfaces de control (véase 4.4). En la interfaz de
control a restaurar, realice las siguientes operaciones:

1. Empuje a la derecha el joystick, pulse el botén "ENCENDIDO/APA-
GADO"y manténgalo presionado durante 30 segundos.

2. Después de 30 segundos, suena la seial, dah-di-di-di-dah (-....-).
Ahora suelte el botén "ENCENDIDO/APAGADO"

3. Pulse la tecla de "ENCENDIDO/APAGADQ" La seial, dah (- ) suena.
Se restauran los ajustes de fabrica de esta interfaz de control.
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4.7 Configuracion de la direccion de la fuerza de

propulsién

En el orden indicado, realice las siguientes operaciones:

BOW THRUSTER
[ ] Ll

| | |
STERN THRUSTER

Apague la interfaz de control, consulte 4.4y espere 5 segundos antes
de iniciar el procedimiento de configuracion a continuacion.

X

E(] dididididah (....-)

6 segundos 4 segundos

Modo de configuracion

1. Coloque la interfaz de control en modo de configuracion.

+ Pulse el boton "ENCENDIDO/APAGADO" y manténgalo presiona-

do durante 10 segundos.

Durante los primeros 6 segundos, el zumbador emitira de forma

constante una sefal didididididi..... (... ... .), siga manteniendo pul-

sado el boton "ENCENDIDO/APAGADO" Al cabo de 10 segundos, el

zumbador emitira la sefal dididididah (. ...-). Suelte el botén.

2. Pulse el boton "ENCENDIDO/APAGADO" dos veces. Escucharas la seial, di-dah-di (.-.).
Coloque la interfaz de control en modo de configuracion.

(ver 4.8).

[ Atencion

Si suena una combinacion diferente de sefales audibles, primero restablezca los
ajustes de fabrica (ver 4.6) y comience a verificar la direccion de empuje nuevamente

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

S

3. Configurar el propulsor de proa en la
direccion de empuje

« Mueva el joystick a la esquina superior
izquierda y hacia atras. Si escucha la se-
Aal dah (-), la direccién de empuje se ha
invertido, o

+ Si no oye una sefial, mueva el joystick a
la esquina superior derecha. Oird la sefal
dah (-). La direcciéon de empuje se invier-
te.

- Confirme la configuracion, vaya al paso 5.

28 021004.11

4. Configurar la direccién de empuje del
propulsor de popa

+ Mueva el joystick a la esquina superior iz-
quierda y hacia atras. Si oye la sefial dah (-),
la direccién de empuije se ha invertido, o

« Si no oye una sefal, mueva el joystick a
la esquina superior derecha. Oira la senal
dah (-). La direcciéon de empuje se invier-
te.

«+ Confirme la configuracién, vaya al paso 5.

5. Pulse una vez el botén "ENCENDIDO/APA-
GADOQ" para confirmar la configuracion.
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4.8 Configuracion de multiples interfaces de control

@
©Ol:

Se pueden configurar hasta cuatro in-
terfaces de control (cédigo de grupo
A, B, C o D). Utilice un cédigo de
grupo por interfaz de control.

©)

m

En CADA interfaz de control adicional, realice las siguientes ac-
ciones en el orden indicado:

Apague la interfaz de control, consulte 4.4 y espere 5 segundos antes
de iniciar el procedimiento de configuracién a continuacion.

np

E(] dididididididid (

10 segundos

) X E(] dididididah (....-)

6 segundos

[

Modo de configuracion

4 segundos

1. Coloque la interfaz de control en modo de configuracién.

Durante los primeros 6 segundos, el zumbador emitira de forma

Empuie el iovstick hacia la derecha v mantenaa pulsado el botén constante una sefal didididididi..... (. . . . .. .), siga manteniendo pul-
,,ENF(’:EJNDI&;’/ PACADG dum 1)(’) e dgs P sado el boton "ENCENDIDO/APAGADO" Al cabo de 10 segundos, el
9 ’ zumbador emitira la sefal dididididah (. ...-). Suelte el botén.
3 4
sy o} €

2. Pulse la tecla de "ENCENDIDO/APAGADO"
Escucharas la sefal, di-dah-di (.- .).
Coloque la interfaz de control en modo
de configuracién.

3. Mueva el joystick hacia la izquierda o ha-
cia la derecha para establecer el cédigo
de grupo de la interfaz de control.

El nimero de senales audibles indica el

4. Pulse una vez el botén "ENCENDIDO/APA-
GADOQ" para confirmar la configuracion.

coédigo de grupo de la interfaz de control.

US" Arencion Cdédigo de grupo | Senal acustica
Si suena una combinacidon diferente A dah ()
de senales audibles, primero restaure
los ajustes de fabrica (consulte 4.6) y B dah-dah (--)
comience a configurar las interfaces de C dah-dah-dah (- --)
control nuevamente (consulte 4.8). D dah-dah-dah-dah (----)

4.9 Fallos de funcionamiento

Cada fallo tiene su propio codigo de error. Los cédigos de error se
indican mediante sefiales de sonido.

Cuando ocurre un mal funcionamiento, primero escuchara di-dah-di-
di-dah (.-...). Luego, después de unos segundos, el cédigo de error
se transmite por medio de sefales de sonido (pitidos). El nimero de
pitidos representa el numero del cédigo de fallo.

Ejemplo: si el propulsor de proa se ha sobrecalentado, primero escu-

chard (.--...),luego (- - - -). Asi: cédigo de error 4. Este cédigo de error
se repite cada pocos segundos.
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Acepte el mensaje de error y finalice la sefal audible pulsando bre-
vemente el boton "ENCENDIDO/APAGADO" una vez. El mensaje de
error se ha aplazado temporalmente.

[ Atencion

Después de aceptar el mensaje de error, jresuelva el mal fun-
cionamiento informado lo antes posible!
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4.10 Significado de las sefales sonoras

ZUMBADOR T'“’;T;g:g:)e’° Significado
t > 10 segundos
(.) (durante 6 s) Tras la primera pulsacién a seguro para nifios
1x -.-) Dispositivo encendido, propulsores de proa y popa activos.
1% (-.r) 4 El propulsor de proa y/o popa se ha sobrecalentado
1x(..) El propulsor de proa y/o popa se sobrecalentd
1% (.r) 5 El propulsor de proa y/o popa se ha sobrecargado
1x(..) El propulsor de proa y/o popa se sobrecargé
1X (.-..m) 1 El propulsor de proa y/o popa es limitante
1x(..) El propulsor de proa y/o popa era limitante
1% (.-..m) 6 Tensién alta de alimentacién del propulsor de proa y/o popa
1% (-..-) Tension baja de alimentacion del propulsor de proa y/o popa
Tensién de alimentacién del CAN bus baja
10 La palanca de mando esta rota
1x (.) Se ha pulsado el botén de la palanca de mando
11 No hay comunicacién con el propulsor de proa y/o popa
5 Fallos

Cuando se investigan problemas de hardware en un sistema CAN
bus, las inspecciones visuales, los multimetros y los osciloscopios son
herramientas importantes. Para diagnésticos mas avanzados, se pue-
de utilizar un analizador CAN para supervisar y descodificar el trafico

CAN. Los errores del sistema CAN bus hacen referencia a problemas
fisicos o fallos de funcionamiento que pueden impedir el correcto
funcionamiento de la red CAN. A continuacidn se muestran algunos
ejemplos de errores del sistema CAN bus.

Fallo

Explicacion

Soluciéon

Tension de alimenta-
cién y polaridad

Si un nodo o todo el bus experimenta niveles de tension fuera
del rango especificado, se pueden provocar fallos o dafios en el
hardware.

Compruebe la tensidn de alimentacién de V-
CAN. Esto es 12VDC.
Compruebe la polaridad.

Conexién a tierra

Las diferencias de potencial de tierra entre distintos nodos pue-
den causar problemas. Es importante garantizar una referencia
de tierra comun para todos los nodos.

Compruebe que todos los terminales negativos
estan conectados (se aplica a todas las fuentes

de alimentacion presentes en el sistema) y que

estan en buen estado.

Longitud de los
cables

Las ramas largas de la linea de bus principal a un dispositivo o
las longitudes de CAN bus muy largas pueden producir reflexio-
nes o debilitamiento de la sefal.

Compruebe la longitud de la linea CAN bus.
Apligue el repetidor CAN (CANR) si la longitud
supera los 40 metros.

Mala terminacién
(resistencia de termi-
nacién)

El sistema V-CAN debe terminarse con resistencias de termi-
nacion de 120 ohmios en ambos extremos. Una terminacion
incorrecta o ausente puede provocar fallos de comunicacion.

Compruebe las resistencias de terminacién y
sustituyalas si es necesario.

Cortocircuito

Puede producirse entre las lineas CAN_H y CAN_L, o entre una de
estas lineas y tierra o la tension de alimentacion. Esto puede deberse
a conectores defectuosos, cables dafiados o problemas en los nodos.

Compruebe todos los componentes del sistema
V-CAN.

Interrupcién de la
sefal

Los cables rotos, los conectores desconectados o las clavijas
defectuosas pueden provocar circuitos abiertos. Cuando hay un
circuito abierto, es posible que algunos de los nodos, o todos, no
puedan comunicarse.

Compruebe todos los componentes del sistema
V-CAN.

Danos fisicos

Los danos fisicos en cables, conectores o nodos (debidos al
desgaste, factores ambientales o accidentes) pueden causar
problemas de hardware intermitentes o constantes.

Compruebe todos los componentes del sistema
V-CAN.

Interferencias eléc-
tricas

En general, el CAN bus es resistente a las interferencias. Sin
embargo, fuertes interferencias electromagnéticas, a menudo
procedentes de circuitos cercanos o dispositivos de alta corrien-
te, pueden interferir con las sefales CAN.

Compruebe la presencia de fuentes de inter-
ferencias electromagnéticas fuertes en todo el
sistema CAN bus.

30 021004.11
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1 Sicurezza

Indicazioni di avvertimento
Ove applicabile, in questo manuale vengono utilizzate le seguenti
indicazioni di avvertenza in relazione alla sicurezza:

A PericoLo

Indica un potenziale pericolo che puo essere causa di gravi infortuni

o di morte.
A AVVERTIMENTO

Indica un potenziale pericolo che puo essere causa di infortuni.

! E} CAUTELA

Indica che le procedure di comando e le azioni effettuate possono
causare danni o danneggiare irrimediabilmente la macchina. Alcune
indicazione di CAUTELA segnalano anche potenziali pericoli che pos-
sono essere causa di gravi infortuni o di morte.

3" Arrtenzione

Evidenzia procedure importanti, situazioni particolari, ecc.

Simboli

Indica che deve essere effettuata una determinata operazi-

/ one.

X Indica che ¢ vietato effettuare una determinata operazione.

Condividere queste istruzioni di sicurezza con tutti gli utenti.

Osservate sempre tutte le norme e disposizioni di legge relative alla
sicurezza ed alla prevenzione degli infortuni.

ITA

2 Introduzione

Questo manuale fornisce le linee guida per linstallazione
dell'interfaccia VETUS per eliche di prua e di poppa CANVXCJP.

==t N

T Joystick (non incluso)
i ‘M‘;};}H‘t‘:‘t :'

— CANVXCJP

A AVVERTIMENTO

Questo prodotto deve essere installato e sottoposto a manu-
tenzione solo da personale qualificato che abbia letto e com-
preso le istruzioni e le precauzioni contenute nel presente ma-
nuale. La mancata osservanza delle istruzioni contenute nel
presente manuale puo causare gravi lesioni o danni materiali.
Il produttore non é responsabile di eventuali danni derivanti
da un'installazione o manutenzione non corretta da parte di
personale non qualificato.
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I CANVXCJP consente di collegare un joystick proporzionale VETUS
(codice prodotto: DBPPJX) al sistema a bus VETUS CAN. Il joystick
consente il controllo proporzionale della spinta di un propulsore di
prua e/o di poppa VETUS BOWPRO.

La qualita dell'installazione & decisiva per il corretto funzionamento
del sistema. La maggior parte dei guasti, infatti, & da ricondursi ad
errori 0 a una mancanza di precisione nella fase di installazione. E
quindi fondamentale seguire i passi illustrati nelle istruzioni e verifi-
carne la corretta esecuzione.

Modifiche non autorizzate escludono la responsabilita del produt-
tore per eventuali danni risultanti.

« Sincerarsi che durante I'uso la tensione della batteria sia quella
giusta.

& AVVERTIMENTO

La modifica delle connessioni piui (+) e meno (-) causera danni
irreparabili all'installazione.

A AVVERTIMENTO

Non lavorare mai sull'impianto elettrico quando é sotto
tensione.
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3 Installazione

Linterfaccia CANVXCJP puo essere montata non in vista in un luogo
non permanentemente accessibile, ventilato.

3.1 Collegamento dei cavi del bus CAN

Per il collegamento del CANVXCJP, fare riferimento allo schema di
principio del CAN bus a pagina 61.

[ ArTenzione

Lalimentazione CAN-bus deve essere sempre collegata ad
unalineaa 12Volt (=10V, <16 V).

La lunghezza massima della linea CAN é di 40 metri. Per esten-
dere la lunghezza del cavo, utilizzare il VETUS CANrepeater
(CANR).

! C['} CAUTELA

Se un convertitore DC/DC viene utilizzato per alimentare il
sistema CAN bus, assicurati che i terminali negativi sia dell'input
che dell'output siano, o possano essere, collegati insieme. In
caso di dubbi, contatta il fornitore del convertitore.

ON/OFF

« Premere il pulsante "ON/
OFF" sul joystick.

Si sentira un segnale ripetuto, di-di-di (... ). Entro 6 secondi, il pul-
sante "ON/OFF" deve essere premuto per la seconda volta. Il cicalino
conferma con un segnale, dahdidah (-.-), che l'interfaccia di controllo
€ pronta per l'uso.

4.3 Commutazione dell'interfaccia di controllo

Per trasferire il comando in un sistema con piu interfacce di coman-
do, seguire le istruzioni descritte nella sezione 4.2.

4.4 Spegnimento dell'interfaccia di controllo

Tenere premuto il pulsante "ON/OFF" finché non si sente il segnale
"di-di-di-dah-dah" (... - -). Linterfaccia di comando é spenta.

« Quando si scende dall'imbarcazione, spegnere l'interruttore prin-
cipale della batteria.

4.5 Controllo della direzione di propulsione

Per i diagrammi CAN-bus dettagliati e la configurazione di un elica
di prua o di poppa, consultare il relativo manuale di installazione
dell'elica di prua o di poppa.

3.2 Collegamento del joystick

33  ArTenzioNE

Consultare lo schema di installazione a pagina 61

Il cablaggio in dotazione & adatto a collegare un'interfaccia di con-
trollo CANVXCJP e un joystick VETUS. Se si utilizza un sistema a piu
joystick, & necessario installare un'interfaccia di controllo CANVXCJP
separata per ciascun joystick.

Collegare il connettore grande del cablaggio al CANVXCJP e il con-
nettore piccolo al joystick VETUS.

4  Verifica/test di funzionamento
e configurazione dei pannelli di
controllo

4.1 Generalita

Verificare che il sistema sia collegato correttamente. Inserire quindi la
tensione di alimentazione del CAN-bus e la tensione di alimentazio-
ne dell'elica di prua e/o di poppa.

4.2 Accendere l'interfaccia di controllo

Accendere l'interruttore principale della batteria. Il sistema € ora in
"standby".
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A AVVERTIMENTO

La direzione di movimento dell'imbarcazione deve corrispon-
dere alla direzione di movimento del joystick. E necessario
verificare questo aspetto per OGNI interfaccia di comando
CANXVCJP! Eseguire questa operazione con attenzione e in
un luogo sicuro.

[] []
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +
4] w

np

@A

&\-

« Seil movimento dell'imbarcazione & opposto alla direzione in cui
si muove il joystick, € necessario correggerlo come illustrato in 4.7.

4.6 Ripristino delle impostazioni di fabbrica

Spegnere tutte le interfacce di comando (vedere 4.4). Sull'interfaccia
di comando da ripristinare, eseguire le seguenti operazioni:

1. Muovere il joystick verso destra, premere il pulsante "ON/OFF" e
tenerlo premuto per 30 secondi.

2. Dopo 30 secondi suona il segnale "dah-di-di-dah" (-...-). A que-
sto punto rilasciare il pulsante "ON/OFF".

3. Premere una volta il pulsante "ON/OFF". Viene emesso il segnale
dah (-).Vengono ripristinate le impostazioni di fabbrica di questa
interfaccia di controllo.
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4.7

Esequire, nell'ordine indicato, le operazioni seguenti:
Spegnere l'interfaccia di comando, vedere 4.4, e attendere 5 secondi

Configurazione della direzione di propulsione

BOW THRUSTER
] Ll

| | |
STERN THRUSTER

prima di avviare la procedura di configurazione riportata di seguito.

X

E(] dididididah (....-)

6 secondi 4 secondi

Modalita di configurazione
-

4. Mettere l'interfaccia di comando in modalita di configurazione.

+ Premere il pulsante "ON/OFF" e tenerlo premuto per 10 secondi.

segnale dididididah (.

Durante i primi 6 secondi il segnalatore acustico emette un segnale

sante "ON/OFF". Dopo 10 secondi, il segnalatore acustico emette un
...-). Rilasciare il pulsante.

5. Premere due volte il pulsante "ON/OFF". Si sentira il segnale "di-dah-di" (.-.).
Ora l'interfaccia di controllo € in modalita di configurazione.

I3 ArteEnzione

Se si sente una combinazione diversa di segnali acustici, ripristinare prima le impo-
stazioni di fabbrica (vedere 4.6) e ricominciare a controllare la direzione di spinta (ve-

dere 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

4 b

\\\

6. Configurazione della direzione di spin-
ta dell'elica di prua

Spostare il joystick nell'angolo in alto a
sinistra e tornare indietro. Se si sente il
segnale dah (-), la direzione di spinta si &
invertita, oppure

Se non si sente alcun segnale, spostare
il joystick nell'angolo in alto a destra. Si
sentira il segnale dah (-). La direzione di
spinta € invertita.

Confermare l'impostazione e passare al
punto 5.

7. Configurazione della direzione di spinta
del propulsore di poppa

Spostare il joystick nell'angolo in basso
a sinistra e tornare indietro. Se si sente il
segnale dah (-), la direzione di spinta € in-
vertita, oppure

Se non si sente alcun segnale, spostare il
joystick nell'angolo in basso a destra. Si
sentira il segnale dah (-). La direzione di
spinta € invertita.

Confermare l'impostazione e passare al
punto 5.
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8. Premere una volta il pulsante "ON/OFF"
per confermare l'impostazione.
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4.8 Configurazione di piu interfacce di controllo

E possibile configurare fino a quattro

interfacce di controllo (codice di grup- @
po A, B, C o D). Utilizzare un codice di @ @ b
gruppo per ogni interfaccia di controllo.

Su OGNI interfaccia di controllo aggiuntiva, eseguire le seguenti
operazioni nell'ordine indicato:

Spegnere l'interfaccia di comando, vedere 4.4, e attendere 5 secondi
prima di avviare la procedura di configurazione riportata di seguito.

np

10 secondi

E(] dididididididid (... ..

) X

E(] dididididah (....-)

6 secondi

[

Modalita di configurazione
-

4 secondi

1. Mettere l'interfaccia di comando in modalita di configurazione.

« Spingere il joystick verso destra e tenere premuto il pulsante "ON/
OFF" per 10 secondi.

Durante i primi 6 secondi il segnalatore acustico emette un segnale
continuo didididididi..... (.. .....), continuare a tenere premuto il pul-
sante "ON/OFF". Dopo 10 secondi, il segnalatore acustico emette un
segnale dididididah (....-). Rilasciare il pulsante.

sy

4

€

2. Premere una volta il pulsante "ON/OFF".
Si sentira il segnale "di-dah-di" (.-.).
Ora l'interfaccia di controllo € in modalita
di configurazione.

3. Muovere il joystick a sinistra o a destra per
impostare il codice di gruppo dell'inter-
faccia di controllo.

Il numero di segnali acustici indica il codi-

4. Premere una volta il pulsante "ON/OFF"
per confermare l'impostazione.

ce di gruppo dell'interfaccia di controllo.

[  ArTenzione

Codice di gruppo | Segnale acustico
Se viene emessa una combinazione
. . . o dah (-)
diversa di segnali acustici, ripristinare
prima le impostazioni di fabbrica (ve- B dah-dah (--)
dere 4.6) e ricominciare a configurare C dah-dah-dah (- - -)
le interfacce di controllo (vedere 4.8). D dah-dah-dah-dah (- - - -)

4.9 Malfunzionamenti

Ogni malfunzionamento ha un proprio codice di errore. | codici di er-
rore sono indicati da segnali acustici.

Quando si verifica un malfunzionamento, si sente prima di tutto di-
dah-di-di-dah (. - ...). Quindi, dopo alcuni secondi, il codice di errore
viene trasmesso mediante segnali acustici (bip). Il numero di bip rap-
presenta il numero del codice di errore.

Esempio: se I'elica di prua si & surriscaldata, si sentira prima (.--...),

poi (- - - -). Quindi: codice di errore 4. Questo codice di errore viene
ripetuto ogni pochi secondi.
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Accettare il messaggio di errore e terminare il segnale acustico pre-
mendo brevemente una volta il pulsante "ON/OFF". Il messaggio di
errore & ora temporaneamente rimandato.

I3~ ATTENZIONE

Dopo aver accettato il messaggio di errore, risolvere il malfun-
zionamento segnalato il prima possibile!!
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4.10 Significato dei segnali sonori

SEGNALATORE BUZZER (numero Senso
ACUSTICO di bip)
t> 10 secondi
(.) (per 6 sec.) Dopo una prima pressione sul blocco antibimbo
1x -.-) Il dispositivo & acceso, i propulsori di prua e di poppa sono attivi
1 (-..r) 4 Il propulsore di prua e/o di poppa é surriscaldato
1x (.) Il propulsore di prua e/o di poppa era surriscaldato
1 (-..r) 5 Il propulsore di prua e/o di poppa & sovraccarico
1x (.) Il propulsore di prua e/o di poppa era sovraccarico
1% () 1 Il propulsore di prua e/o di poppa € limitante
1% (..) Il propulsore di prua e/o di poppa era limitante
1X (-..7) 6 Tensione di alimentazione del propulsore di prua e/o di poppa alta
1% (-..7) Tensione di alimentazione del propulsore di prua e/o di poppa bassa
Tensione di alimentazione del bus CAN bassa
10 Il joystick é rotto
1x () Viene premuto il pulsante del joystick
11 Nessuna comunicazione con il propulsore di prua e/o di poppa
5 Guasti

Quando si esaminano i problemi hardware in un sistema CAN bus,
le ispezioni visive, i multimetri e gli oscilloscopi sono strumenti im-
portanti. Per una diagnostica pil avanzata, & possibile utilizzare un
analizzatore CAN per monitorare e decodificare il traffico CAN.

Gli errori del bus CAN si riferiscono a problemi fisici o malfunziona-
menti che possono impedire il corretto funzionamento della rete
CAN.

Di seguito sono riportati alcuni esempi di errori del bus CAN.

Problema

Spiegazione

Soluzione

Tensione e polarita di
alimentazione

Se un nodo o l'intero bus presentano livelli di tensione al di
fuori dell'intervallo specificato, cid puo causare guasti o danni
all'hardware.

Controllare la tensione di alimentazione
V-CAN. E di 12 VCC.
Controllare la polarita.

Messa a terra

Le differenze nel potenziale di terra tra diversi nodi possono
causare problemi. E importante garantire un riferimento di terra
comune per tutti i nodi.

Verificare che tutti i terminali negativi siano
collegati (vale per tutti gli alimentatori del
sistema presenti) e che siano in buono stato.

Lunghezze dei cavi

Lunghe diramazioni dalla linea bus principale a un dispositivo o
lunghezze molto lunghe del bus CAN possono introdurre rifles-
sioni o indebolimento del segnale.

Controllare la lunghezza della linea CAN
bus. Applicare il ripetitore CAN (CANR) se la
lunghezza supera i 40 metri.

Terminazione scadente
(resistenza di termina-
zione)

Il sistema V-CAN deve essere terminato con resistori di termina-
zione da 120 ohm su entrambe le estremita. Una terminazione
errata o mancante puo causare errori di comunicazione.

Controllare le resistenze di terminazione e
sostituirle se necessario.

Corto circuito

Cio puo avvenire tra le linee CAN_H e CAN_L, oppure tra una
di queste linee e la massa o la tensione di alimentazione. Cio
potrebbe essere dovuto a connettori difettosi, cavi danneggiati
o problemi nei nodi.

Controllare tutti i componenti V-CAN.

Interruzione del segnale

Fili rotti, connettori scollegati o pin difettosi possono portare a
circuiti aperti. Quando c'é un circuito aperto, alcuni o tutti i nodi
potrebbero non essere in grado di comunicare.

Controllare tutti i componenti V-CAN.

Danno fisico

| danni fisici a cavi, connettori o nodi (dovuti a usura, fattori
ambientali o incidenti) possono causare problemi hardware
intermittenti o costanti.

Controllare tutti i componenti V-CAN.

Interferenza elettrica

Il bus CAN é generalmente resistente alle interferenze. Tuttavia,
forti interferenze elettromagnetiche, spesso provenienti da
circuiti vicini o dispositivi ad alta corrente, possono interferire
con i segnali CAN.

Controllare l'intero sistema CAN bus per
verificare la presenza di forti fonti di interfe-
renza elettromagnetica.
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1 Sikkerhed

Advarselssymboler
| dette dokument bruges folgende sikkerhedsrelaterede advarsels-
symboler, ndr det er relevant:

A FARe

Indikerer at der er stor potentiel fare til stede, der kan medfere alvor-
lig personskade eller dedsfald.

A ADVARSEL

Indikerer at der er potentiel fare til stede, der kan medfgre person-

skade.
! CCZ} ForsiGTiG

Indikerer at de pageeldende betjeningsprocedurer, handlinger osv.
kan medfgre personskade eller alvorlig maskinskade. Nogle FORSIG-
TIG-symboler indikerer endvidere, at der er potentiel fare til stede,
der enten kan medfgre alvorlig personskade eller dgdsfald.

[ Bemark

Gor opmaerksom pa vigtige procedurer, omstaendigheder o. lign.

Symboler
/ Angiver at den pdgeeldende handling bgr udfgres.
X Angiver at en bestemt handling er forbudt.

Del disse sikkerhedsinstruktioner med alle brugere.

Man ber altid overholde generelle sikkerhedsregler og love med
henblik pa forebyggelse af ulykker.

2 Indledning

Denne vejledning giver instruktioner for installationen af VETUS bov-
og haekpropel interface CANVXCJP.

T Joystlck (felger ikke med)
WW i

¢¢~

i)
i

lmmu

1 mv

It

,— CANVXCJP

A ADVARSEL

Dette produkt ber kun blive installeret og vedligeholdt af
kvalificeret personale, som har last og forstaet instruktio-
nerne og forholdsreglerne i denne manual. Manglende over-
holdelse af instruktionerne i denne vejledning kan resultere
i alvorlig personskade eller skade pa ejendom. Producenten
er ikke ansvarlig for skader som opstar som fglge af ukorrekt
installation eller vedligeholdelse, som bliver udfert af ukvali-
ficeret personale.
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CANVXCJP tillader tilslutning af et proportionalt VETUS joystick
(produktkode: DBPPJX) til VETUS CAN-bus systemet. Joysticket
tillader proportional styring af fremdriften af en VETUS BOWPRO
bov- og/eller haekpropel.

Installationens kvalitet er afgerende for systemets korrekte funktion.
Naesten alle fejl, som opstar, kan fores tilbage til fejl eller ungjagtighe-
der i forbindelse med indbygningen. Det er derfor af afggrende be-
tydning, at de punkter, som er naevnt i installationsinstruktionerne,
folges ngje og kontrolleres under indbygningen.

Uautoriserede sendringer udelukker producentens ansvar for ska-
der deraf.

« Seorg for en korrekt batterispaending under brug.

A ADVARSEL

Andring af plus- (+) og minus (-) forbindelser vil medfare
uoprettelig skade pa installationen.

A ADVARSEL

Arbejd aldrig pa det elektriske system, mens det er fyldt
med strem.
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3 Installation

CANVXCJP interfacet kan blive installeret ude af syne pa et ventileret
sted, der ikke er permanent tilgeengeligt.

3.1 Tilslutning af CAN-bus kabler

For tilslutning af CANVXCJP se CAN-bus principdiagrammet pa
side 61.

[ Bemark

CAN-busforsyningen skal altid tilsluttes 12 Volt (=10V, <16 V).
Den maksimale CAN-linjelengde er 40 meter. Brug VETUS
CANrepeater (CANR) til at forleenge kabelleengden.

! g} ForsiGTiG

Hvis en DC/DC-Konverter bruges til at forsyne CAN bus systemet,
skal du sikre dig at MINUS terminalerne (input og output) er/
eller kan jumpes. Kontakt din leverader ved tvivl.

Se den relevante bov- eller haekpropel installationsvejledning for
detaljerede CAN-bus diagrammer og konfiguration af en bov- eller
haekpropel.

3.2 Tilslutning af joysticket

[I3¥° Bemark

Se installationsdiagrammet pa side 61

Medfgalgende ledningsnet er velegnet for tilslutning af et CANVXCJP
styringsinterface og et VETUS joystick. Hvis der anvendes et multi-
joystick system, skal der installeres en separat CANVXCJP styringsin-
terface for hvert joystick.

Tilslut det store stik pa ledningsnettet til CANVXCJP og det lille stik til
VETUS joysticket.

4  Kontrol/testkersel og konfiguration
af styringspanelerne

4.1 Generelt

Kontroller, om systemet er tilsluttet korrekt. Teend derefter CAN-bus
forsyningsspaendingen og forsyningsspaendingen for bov- og/eller
haekpropel.

4.2 Slatil styringsinterface.

SIa til batteriets hovedafbryder. Systemet er nu 'standby.
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. ON/OFF
« Tryk pd 'ON/OFF' knappen

pa joysticket.

Du vil hgre et gentagende signal, di-di-di (.. .. ). Inden for 6 sekunder
skal der trykkes pa 'ON/OFF' knappen for anden gang. Buzzeren be-
kreefter med et signal, dahdidah (- . -), at styringsinterface er klar til
anvendelse.

4.3 Skiftende styringsinterface

Felg instruktionerne som beskrives i afsnit 4.2 for at overfgre styring i
et system med multipel styringsinterface.

4.4 Sla fra styringsinterface

Tryk og hold 'ON/OFF' knappen nede, indtil du kommer at here sig-
nalet, di-di-di-dah-dah (... - -). Styringsinterfacet er slaet fra.

. Sla fra batteriets hovedafbryder nar du gar fra borde.

4.5 Kontrol af drivkraftens retning

A ADVARSEL

Badens bevaegelsesretning skal veere den samme som joy-
stickets bevaegelsesretning. Du skal kontrollere dette for
HVER CANXVCJP styringsinterface! Ggr det omhyggeligt og
pa et sikkert sted.

L | | ]
“ STERN THRUSTER
W
BOW THRUSTER

g

« Hvis badens beveegelse er modsat den retning, som joysticket be-
vaeges, skal det korrigeres som vist i 4.7.

4.6 Gendanne fabriksindstillinger

SI3 fra alle styringsinterface (se 4.4). Udfer felgende operationer pa
styringsinterfacet, som skal gendannes:

1. Tryk pa On/Off knappen og hold den nede i 30 sekunder.

2. Efter 30 sekunder signalet, dah-di-di-di-dah lyde. (- ...-). Slip nu
'ON/OFF' knappen.

3. Tryk én gang pa 'ON/OFF' knappen. Signalet, dah ( -) vil lyde. Fa-
briksindstillingerne for denne styringsinterface er gendannet.
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4.7 Konfiguration af drivkraftens retning

Udfer operationerne nedenfor i angivet raekkefglge:
SIa fra styringsinterfacet, se punkt 4.4 og vent 5 sekunder inden du

starter konfigurationsproceduren nedenfor.

BOW THRUSTER
[ ] Ll

ELLER

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder 4 sekunder

Konfigurations-position

1. Seet styringsinterfacet | konfigurationsmode.

+  Tryk pa "ON/OFF” knappen og hold den nede i 10 sekunder.

De forste 6 sekunder hares alarmsignalet didididididi..... (... ....), bliv

ved med at trykke pa "ON/OFF” knappen. Efter 10 sekunder aendres
alarmsignalet til dididididah (....-). Slip knappen.

2. Tryk pd 'ON/OFF' knappen to gange. Du vil hgre signalet, di-dah-di (. -.).
Nu er styringsinterfacet i konfigurationsmode.

5" Bemark

Hvis en anden kombination af lydsignaler hares, gendan forst fabriksindstillingerne
(se 4.6) og begynd at tjekke trykretningen igen (se 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

S

3. Konfigurer bovpropel i trykretning

» Flyt joysticket til gverste venstre hjgrne
og tilbage. Hvis du hegrer signalet dah (-),
er trykretningen vendt, eller

« Hvis du ikke hgrer et signal, skal du flytte
joysticket til gverste hajre hjgrne. Du vil
hgre signalet dah (-). Trykretningen er
omvendt.

+ Bekraeft indstillingen, ga til trin 5.
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4. Konfigurer haekpropel i trykretning

« Flyt joysticket til nederste venstre hjgrne
og tilbage. Hvis du hegrer signalet dah (-),
vil trykretningen blive vendt, eller

« Hvis du ikke harer et signal, flyt joysticket
til nederste hgjre hjgrne. Du vil hgre sig-
nalet dah (-). Trykretningen er nu om-
vendt.

+ Bekraeft indstillingen, ga til trin 5.

5. Tryk én gang pa "ON/OFF” knappen for at
bekraefte indstillingen
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4.8 Konfiguration af multiple styringsinterface

@
©Ol:

Der kan konfigureres op til fire sty-
ringsinterface (gruppekode A, B, C
eller D). Anvend én gruppekode pr.
styringsinterface.

©)

Udfer folgende operationer i angivet raeekkefolge pa HVERT ekstra
styringsinterface:

SIa fra styringsinterfacet, se punkt 4.4 og vent 5 sekunder inden du
starter konfigurationsproceduren nedenfor.

np

10 sekunder

E(] dididididididid (... ..

) X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder

[

Konfigurations-position

4 sekunder

1. Seet styringsinterfacet | konfigurationsmode.

« Skub joysticket til hgjre og tryk og hold 'ON/OFF' knappen nede
i 10 sekunder.

De farste 6 sekunder hares alarmsignalet didididididi..... (... ....), bliv
ved med at trykke pa "ON/OFF” knappen. Efter 10 sekunder sendres
alarmsignalet til dididididah (... .-). Slip knappen.

sy

ELLER

€

2. Tryk pd 'ON/OFF' knappen én gang.
Du vil hgre signalet, di-dah-di (.- .).

3. Flyt joysticket til venstre eller til hgjre for
at indstille gruppekoden for styringsinter-

4. Tryk én gang pa "ON/OFF” knappen for at
bekraefte indstillingen

Nu er styringsinterfacet i konfigurations- facet.
mode. Antallet af lydsignaler angiver gruppeko-
den for styringsinterfacet.
[~ Bemark
Gruppekode | Lydsignal
Hvis en anden kombination af lyd- dah O
signaler hgres, gendan forst fa-
briksindstillingerne (se 4.6) og begynd B dah-dah (--)
at konfigurere styringsinterfacene @ dah-dah-dah (- --)
igen (se 4.8). D dah-dah-dah-dah (- - - -)

4.9 Driftsfejl
Hver fejl har sin egen fejlkode. Fejlkoder angives med lydsignaler.
Nar der opstar en fejl, vil du forst here di-dah-di-di-dah (. - .. .). Deref-

ter, efter et par sekunder, bliver fejlkoden sendt ved hjeelp af lydsigna-
ler (bip). Antallet af bip repraesenterer nummeret pa fejlkoden.

F. Eks.: Hvis bovpropellen er overophedet, vil du ferst hgre (.- -...),

derefter (- - - -). Sdledes: fejlkode 4. Denne fejlkode bliver gentaget
med et par sekunders mellemrum.
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Accepter fejlmeddelelsen og afbryd lydsignalet ved kort tryk pa knap-
pen "ON/OFF" én gang. Fejlmeddelelsen er nu midlertidigt udskudt.

23" Bemark

Efter accept af fejimeddelelsen, lgs den rapporterede fejl sa
hurtigt som muligt!

021004.11 39



4.10 Betydningen af lydsignaler

BRUMMER .
SUMMER (antal bip) Betydning
t > 10 sekunder
(.) (i 6 sek.) Efter forste tryk pa barnelas

1X -.-)

Enheden er teendt, steevn- og agterthrustere er aktive

1X (=)

4 Steevn- og/eller agter-thruster er overophedet

1x (..)

Steevn- og/eller agter-thruster var overophedet

1X (=)

5 Steevn- og/eller agter-thruster er overbelastet

1x(..)

Staevn- og/eller agter-thruster var overbelastet

1X (=)

1 Staevn- og/eller agter-thruster er begraenset

1x(..)

Steevn- og/eller agter-thruster har begraenset

1X (=)

6 Steevn- og/eller agter-thruster forsyningsspaending hgj

1X (.-.-)

Steevn- og/eller agter-thruster forsyningsspaending lav

CAN-bus-forsyningsspaending lav

10 Joystick er beskadiget

1x ()

Der er trykket pa joystickknappen

1 Ingen kommunikation med staevn- og/eller agterthruster

5 Driftsfejl

Nar man undersgger hardwareproblemer i et CAN-bussystem, er vi-  CAN-bus-fejl henviser til fysiske problemer eller fejlfunktioner, der
suelle inspektioner, multimetere og oscilloscoper vigtige veerktgjer.  kan forhindre korrekt funktion af CAN-netvaerket.

Til mere avanceret diagnostik kan en CAN-analysator bruges til at Nedenfor findes der nogle eksempler pd CAN-bus-fejl.

overvage og afkode CAN-trafik.

Fejl Forklaring Lasning

Forsyningsspaending | Hvis en node eller hele bussen oplever spaendingsniveauer Kontroller V-CAN-forsyningsspaending. Dette er

og polaritet uden for det angivne interval, kan dette fare til hardwarefejl eller | 12 volt jeevnstrem.
skader. Kontroller polariteten.

Jordforbindelse Forskelle i jordpotentiale mellem forskellige noder kan skabe Kontroller at alle negative terminaler er tilslut-
problemer. Det er vigtigt at sikre en fzelles jordforbindelse til alle | tet (gaelder alle tilstedevaerende elforsyninger)
noder. og at de eri god stand.

Kabellzengder

Lange forgreninger fra hovedbuslinjen til en enhed eller meget | Kontroller linje-laengde af CAN-bus. Anvend
lange CAN-buslaengder kan introducere refleksioner af signaler | CAN-repeater (CANR), hvis laengden overstiger

stand)

eller svaekkelse. 40 meter.
Darlig terminering V-CAN-systemet skal termineres med 120 ohm terminerings- Kontroller termineringsmodstande og udskift
(termineringsmod- modstande i begge ender. Ukorrekt eller manglende termine- dem, hvis det er ngdvendigt

ring kan forarsage kommunikationsfejl.

Kortslutning

Dette ske mellem CAN_H og CAN_L-linjer, eller mellem en af Kontroller alle V-CAN-komponenter.
disse linjer og jordforbindelse eller stramforsyningsspaending.
Dette kan ske pa grund af fejlbehaeftede stik, kabler eller proble-
mer i noder.

Signalafbrydelse

Beskadigede kabler, afbrudte stik eller fejlbehaeftede stik kan Kontroller alle V-CAN-komponenter.
fore til abne kredslgb. Nar der er et dbent kredslgb, vil nogle aller
alle noder veere ude af stand til at kommunikere.

Fysisk beskadigelse

Fysisk beskadigelse af kabler, stik eller noder (pa grund af slid, Kontroller alle V-CAN-komponenter.
miljofaktorer eller ulykker) kan forarsage midlertidige eller ved-
varende hardwareproblemer.

Elektrisk interferens

CAN-bussen er generelt modstandsdygtig overfor interferens. Kontroller hele CAN-bussystemet for tilstede-
Imidlertid kan stzerk elektromagnetisk interferens, ofte fra kreds- | veerelse af kilder med steerk elektromagnetisk
lab i neerheden eller hgjspaendingskredslgb skabe interferens interferens.

med CAN-signaler.
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1 Sdakerhet

Varningsanvisningar
| detta dokument anvénds foljande sdkerhetsrelaterade varnings-
symboler ndr s ar lampligt:

A FARA

Anger att en stor potentiell fara féreligger som kan leda till allvarliga

skador eller doden.
A VARNING

Anger att en potentiell fara féreligger som kan leda till skador.

! g} FORsIkTIG

Anger att vederbdrande driftprocedur, handlingar osv. kan leda till
personskador eller fatala skador pa maskinen. Vissa Varsamhetsan-
visningar anger dven att en potentiell fara foreligger som kan leda till
allvarliga skador eller doden.

[~ OsserVERA

Betonar viktiga procedurer, omsténdigheter, osv.

Symboler

/ Anger att en viss handling ar ratt.

X Anger att en viss handling ar férbjuden.

Dela ut dessa sakerhetsanvisningar till alla anvandare.

Allménna regler och foreskrifter vad géller sakerhet och som férhin-
drar olyckor maste alltid iakttagas.

A VARNING

Denna produkt bor endast installeras och underhallas av kva-
lificerad personal som har ldst och forstatt instruktionerna
och forsiktighetsatgarderna i denna handbok.Underlatenhet
att folja instruktionerna i denna handbok kan leda till allvar-
liga person- eller egendomsskador. Tillverkaren &r inte ansva-
rig for eventuella skador till foljd av felaktig installation eller
underhall av okvalificerad personal.
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2 Inledning

Denna manual ger riktlinjer for installationen av VETUS bogpropeller-
och akterpropellergranssnittet CANVXCJP.

Joystlck (ingar ej)

HHH il

Wfﬂa‘ﬁu i

i
i
L

— CANVXCJP

CANVXCJP gor det mojligt att ansluta en proportionerlig VETUS
joystick (produktkod: DBPPJX) till VETUS CAN bussystemet.
Joysticken mojliggor proportionell styrning av dragkraften hos en
VETUS BOWPRO-bage och/eller akterpropeller.

Installationens kvalitet ar avgorande for systemets korrekta funktion.
Nastan alla stérningar som uppstar harror fran fel eller inexaktheter
vid inbyggnadestillfdllet. Det dr darfor av storsta vikt att fullstandigt
folja upp och kontrollera de punkter som anges i installationsanvis-
ningarna.

Obehoériga dndringar ska utesluta tillverkarens ansvar fér skador
som uppstar.

+ Setill att batterispdnningen &r rétt vid anvandning.

A VARNING

Byte av plus- (+) och minus (-) -anslutningar orsakar
irreparabel skada pa installationen.

A VARNING

Arbeta aldrig pa det elektriska systemet nér det ar stromf-
orande.
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3 Montering

CANVXCJP-granssnittet kan monteras ur sikte pa en plats som inte ar
permanent tillgénglig, ventilerad.

3.1 Anslutning av CAN-busskablarna

Se CAN-bussens principdiagram pa sidan 61 for anslutning av
CANVXCJP.

[ Osservera

CAN-bussens stromforsorjning maste alltid anslutas till 12
Volt (=10V, <16 V).

Maximal CAN-linjelangd ar 40 meter. Anvand VETUS CAN-re-
peater (CANR) for att forlanga kabelldngden.

! E} FORsIKTIG

Om en DC/DC-omvandlare anvédnds for att stromsatta CAN-
bussystemet, se till att minuspolerna pa bade ingang och
utgang ar, eller kan vara, byglade. Om du ar osdker, kontakta
leverantoren av omvandlaren.

Se lamplig bog- eller akterpropeller-installationsmanual for
detaljerade CAN-bus-diagram och konfiguration av en bog- eller
akterpropellrar.

3.2 Anslutning av joystick

=" OsseRVERA

Se installationsdiagrammet pa sidan 61

Det medféljande ledningsndtet ar lampligt for anslutning av ett
CANVXCJP-styrgranssnitt och EN VETUS-styrspak. Om ett flerstyr-
spakssystem anvands maste ett separat CANVXCJP-styrgranssnitt
installeras for varje styrspak.

Anslut ledningsnétets stora kontaktstycke till CANVXCJP och den lilla
kontakten till VETUS joystick.

4  Kontroll, testkorning och
konfigurering av kontrollpanelerna

4.1 Allmant

Kontrollera om systemet &r korrekt anslutet. SIa sedan pa CAN-bus-
matningsspanningen och matningsspanningen for bog- och/eller
akterpropellern.

4.2 Vailjarkontrollgranssnitt

SIa pa huvudbrytaren. Systemet &r nu "standby".
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+ Tryck pa knappen 'PA / AV'
pa joysticken.

Du kommer att hora en upprepande signal, di-di-di (. .. ). Inom 6
sekunder maste 'PA / AV' -knappen tryckas in for andra gdngen. Sum-
mern bekréftar med en signal, dahdidah (- . -), att styrgranssnittet &r
klart att anvandas.

4.3 Granssnitt for omkopplingsstyrning

For att dverfora styrning i ett system med flera styrgranssnitt, folj in-
struktionerna som beskrivs i avsnitt 4.2.

4.4 Valjarkontrollgranssnitt

Tryck och héll ned knappen 'PA / AV' tills du hér signalen, di-di-di-
dah-dah (..--). Kontrollgranssnittet ar avstangt.

« Stdng av batteriets huvudstrombrytare vid avstigning.

4.5 Kontrollera drivriktningen

A VARNING

Batens rorelseriktning maste 6verensstimma med joystick-
ens rorelseriktning. Du maste kontrollera detta for VARJE
CANXVCJP-kontrollgranssnitt! Gor detta forsiktigt och pa ett
sakert stalle.

[] ]
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +
L .

np

«  Om batens rorelse ar motsatt den riktning i vilken joysticken flyt-
tas, maste detta korrigeras enligt punkt 4.7.

4.6 Aterstalla fabriksinstallningarna

Stdng av alla styrgranssnitt (se 4.4). Utfor foljande atgarder pa kon-
trollgranssnittet som ska aterstéllas:

1. Tryck pa knappen 'PA / AV' och héll den intryckt i 30 sekunder.

2. Efter 30 sekunder ljuder signalen, dah-di-di-di-dah (- .. -). Slapp
nu knappen 'PA / AV'

3. Tryck en géng pa 'PA / AV' -knappen. Signalen, dah ( - ) later. Fa-
briksinstallningarna for detta kontrollgranssnitt aterstalls.
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4.7 Stallain drivriktning

Utfor foljande atgdrder i angiven ordning:

Sténg av kontrollgranssnittet, se 4.4, och vanta 5 sekunder innan du

startar konfigurationsproceduren nedan.

BOW THRUSTER
] Ll

ELLER

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder 4 sekunder

Konfigurationslage

4. Satt kontrollgranssnittet i konfigurationslége.

. Tryck pa PA/AV-knappen och hall den intryckt i 10 sekunder.

Under de forsta 6 sekunderna avger summern oavbrutet signalen di-

dididididi..... (. . .....), fortsatt att halla PA/AV-knappen intryckt. Efter
10 sekunder, avger summern signalen dididididah (....-). Slapp
knappen.

5. Tryck tvd ganger pa PA/AV-knappen. Du kommer att hora signalen, di-dah-di (.- .).
Nu &r kontrollgranssnittet i konfigurationslage.

33" Osservera

Om en annan kombination av ljudsignaler ljuder, aterstall forst fabriksinstallningar-
na (se 4.6) och borja kontrollera tryckriktningen igen (se 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

4 b

S

6. Konfigurera thrust direction bow thrus-
ter

Flytta joysticken till det dvre vanstra hor-
net och bakat. Om du hor signalen dah (-)
har tryckriktningen vant, eller

« Om du inte hor en signal flyttar du
joysticken till det 6vre hogra hornet. Du
kommer att hora signalen dah (-). Tryck-
riktningen d&r omvand.

« Bekrafta installningen, ga till steg 5.

7. Konfigurera tryckriktning akterpropel-
ler

Flytta joysticken till nedre vanstra hérnet
och tillbaka. Om du hér signalen dah (-) &r
tryckriktningen omvand, eller

« Om du inte hor en signal flyttar du
joysticken till det nedre hdgra hérnet. Du
kommer att hora signalen dah (-). Tryck-
riktningen d&r omvand.

« Bekrafta installningen, ga till steg 5.
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8. Tryck en gang pa PA/AV-knappen for att
bekrafta instéllningen.
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4.8 Konfigurera flera kontrollgranssnitt

Upp till fyra kontrollgréanssnitt kan

konfigureras (gruppkod A, B, C eller @
D). Anvind en gruppkod per kon- ®) Ol
trollgrénssnitt.

Pa VARIJE ytterligare kontrollgranssnitt, utfor foljande atgarder i
den angivna ordningen:

Stang av kontrollgranssnittet, se 4.4, och vanta 5 sekunder innan du
startar konfigurationsproceduren nedan.

np

10 sekunder

E(] dididididididid (... .

) X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder

[

Konfigurationslage

4 sekunder

L

1. Satt kontrollgranssnittet i konfigurationslage.

Under de forsta 6 sekunderna avger summern oavbrutet signalen di-

. Tryck joysticken &t hoger och hall PA/AV-knappen intryckt i 10 se- dididididi..... (.......), fortsatt at.t halla PA(A.V—‘krA\appen intryckt. Ej’ter
kunder 10 sekunder, avger summern signalen dididididah (. ... -). Slapp
) knappen.
3 4
mmp  ELLER €

2. Tryck en gang pa PA/AV-knappen.

3. Flytta styrspaken at vanster eller hdger for

4, Tryck en géng pa PA/AV-knappen for att

Dukommeratthorasignalen,di-dah-di(.-.).
Nu &r kontrollgranssnittet i konfigura-
tionslage.

att stalla in gruppkoden for kontrollgrans-
shittet.
Antalet ljudsignaler anger gruppkoden

bekrafta installningen.

for kontrollgranssnittet.

[ OsservEra
Gruppkod | Ljudsignal
Om en annan kombination av ljudsig- dah )
naler ljuder ska du forst aterstélla fa-
briksinstéllningarna (se 4.6) och bérja B dah-dah (--)
konfigurera kontrollgranssnitten igen C dah-dah-dah (- --)
(se 4.8). D dah-dah-dah-dah (- - - -)
4.9 Felfunktion

Varje fel har sin egen felkod. Felkoder indikeras med ljudsignaler.

Nar en felfunktion intraffar kommer du forst att hora di-dah-di-di-dah
(.- ...). Efter ndgra sekunder 6verfors felkoden med hjalp av ljudsig-
naler (pip). Antalet pip representerar felkodens nummer.

Exempel: om bogpropellern har éverhettats kommer du foérst att hora

(.--...),sedan (- - - -). Sdledes: felkod 4. Denna felkod upprepas med
nagra sekunders mellanrum.

44 021004.11

Acceptera felmeddelandet och avsluta den horbara signalen genom
att kort trycka pa "PA/Av-knappen en géng. Felmeddelandet ar nu
tillfalligt uppskjuten.

I3 Osservera

Nar du har accepterat felmeddelandet I6ser du det rap-
porterade felet sa snart som mgjligt!
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4,10 Betydelse ljudsignaler

SUMMER BUZZER (antal bip) | Betydelse
t > 10 sekunder
(.) (under 6 sek) Efter det forsta trycket pa barnlas
1x -.-) Enheten satts pa, bog- och akterspréten ar aktiverade
1% (-.r) 4 Bog- och/eller aktersproten dr 6verhettade
1x (..) Bog- och/eller akterspréten blev dverhettade
1x (.-..-) 5 Bog- och/eller akterspréten har dverbelastats
1x (.) Bog- och/eller aktersproten blev 6verbelastade
1x (.-..m) 1 Bog- och/eller akterspréten har begransats
1% (.) Bog- och/eller aktersproten var begransade
1% (.-..m) 6 Stromtillforselvolttalet for bog- och/eller aktersproten hégt
1% (m.r) Stromtillforselvolttalet for bog- och/eller aktersproten lagt
8 Stromtillforselvolttalet till CAN-bussningarna lagt
10 Joysticken har gatt av
1x (.) Joysticksknappen har tryckts ned
1 Ingen kommunikation foreligger

5 Felsokning

CAN-bussningsfel hanfors till fysiska problems eller felfunktioner som
kan péverka korrekt funktion av CAN-néatverket.
Har nedan nagra exempel pa CAN-bussningsfel.

Nar man inspekterar hardvaruproblem inom ett CAN-bussningssys-
tem, vid visuella inspektioner, &r multimetermatare och oscilloskop
viktiga verktyg. For mer avancerad diagnostik, kan man anvénda en

CAN-analysator for att dvervaka och avkoda CAN-bussningstrafiken.

Fel

Forklaring

Lésning

Volttal och polarite

Om en nod eller hela bussningen avger ett volttal utanfor det
specificerade intervallet, kan detta leda till fel eller skada pa
hardvaran.

Kontrollera tillfért volttal for CAN. Ska vara 12
Vv DC.
Kontrollera polariteten.

mycket langa CAN-bussningar kan medféra samre signalreflexer.

Jordning Skillnader i jordningspotentialen mellan olika noder kan féror- Kontrollera att alla negativa terminaler &ar
saka problem. Det ar viktigt att sékerstdlla gemensam jordnings- | anslutna (géller for stromtillforseln for samtliga
referens for alla noder. system) sa att de ar i fullgott skick.

Sladdléngd Langa sladdar fran huvudbussningslinjen till en enhet eller Kontrollera CAN-bussningslangden. Anvand en

CAN-repeater (CANR)om ldngden &verskrider
40 meter.

Délig mottagning
(termination resistor)

V-CAN-systemet maste avslutas av 120 ohms terminationsmot-
stand i bada dndarna. Inkorrekt eller saknad termination kan
fororsaka kommunikationsproblem.

Kontrollera terminationsresistorerna och by tut
dessa vid behov.

Korsslutning

Detta kan intrdffa mellan CAN_H och CAN_L ledningarna eller
mellan en av dessa ledningar och jordningen av stromtillférseln.
Det kan bero pa felaktiga anslutningar, skadade kablar eller
problem med noderna.

Kontrollera alla V-CAN-komponenterna.

Signalavbrott

Avbrutna sladdar, frankopplade anslutningar eller felaktiga kon-
takter kan leda till 6ppna kretsar. | sddana fall Kanske nagra eller
alla noderna saknar kommunikation med varandra.

Kontrollera alla V-CAN-komponenterna.

Fysiska skador

Fysiska skador pa kablar, anslutningar eller noder (beroende pa
slitage, miljomassiga faktorer eller olyckor) kan fororsaka inter-
mittenta eller bestdende hardvaruproblem.

Kontrollera alla V-CAN-komponenterna.

Elektrisk interferens

CAN-bussning ar generellt motstandskraftig mot interferens.
Emellertid kan stark elektromagnetisk interferens, ofta fran
narliggande kretsar eller hog spanning interferera med CAN-
signalerna.

Kontrollera hela CAN-bussningssystemet vad
det géller ndrvaron av starka elektromagnetiska
interferenskallor.
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1 Sikkerhet

Advarsler
| dette dokumentet brukes fglgende sikkerhetsrelaterte advarsels-
symboler nar det er aktuelt:

A FARe

Angir at det finnes en stor potensiell fare som kan medfgre alvorlig

personskade eller dgd.
A ADVARSEL

Angir at det finnes en potensiell fare som kan medfere personskade.

! g’} FoRsikTiG

Angir at de pagjeldende handteringsprosedyrene, handlingene, osv.,
kan medfgre personskade eller alvorlig maskinskade. Noen FORSIK-
TIG-advarsler angir dessuten at det finnes en potensiell fare som kan
medfgre alvorlig personskade eller ded.

[~ Merk

Understreker viktige prosedyrer, omstendigheter, osv.

Symbolen

/ Angir at den pdgjeldende handlingen ma utferes.

X Angir at en viss handling er forbudt.

Del disse sikkerhets instruksjonene med alle brukere.

Generelle regler og lover i forbindelse med sikkerhet og til forebyg-
ging av ulykker skal overholdes.

A ADVARSEL

Dette produktet bor kun bli installert og vedlikeholdt av kva-
lifisert personell, som har lest og forstatt instruksjonene og
forholdsreglene i denne handboken. Unnlatelse av a folge in-
struksjonene i denne handboken kan fgre til alvorlig person-
skade eller skade pa eiendom. Produsenten skal ikke holdes
ansvarlig for skader som falge av feil installasjon eller vedlike-
hold, som blir gjennomfgrt av ukvalifisert personell.
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2 Innledning

Denne veiledningen gir instruksjoner for installasjon av VETUS baug-
og hekkpropell grensesnitt CANVXCJP.

i Joystlck (ikke inkludert)
WW i

¢¢~

i)
i

lmmu

1 mv

It

,— CANVXCJP

CANVXCJP tillater kobling av en proporsjonal VETUS joystick
(produktkode: DBPPJX) til VETUS CAN-bus systemet. Joysticken
tillater proporsjonal styring av propell for en VETUS BOWPRO baug
og/eller hekkpropell.

Installasjonens kvalitet er avgjerende for at systemet skal fungere
korrekt. Nesten alle funksjonsfeil som opptrer kan henledes til feil
eller ungyaktigheter ved innbyggingen. Derfor er det svaert viktig &
folge opp de nevnte punktene og kontrollere dem ngyaktig mens
innbyggingen pagar.

Uautoriserte modifikasjoner skal utelukke produsentens ansvar
for skader som oppstar.

« Serg for riktig batterispenning under bruk.

A ADVARSEL

Bytte over koblingene pluss (+) og minus (-) vil fore til
uopprettelig skade pa installasjonen.

A ADVARSEL

Arbeid aldri pa det elektriske systemet mens den er energisk.
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3 Installasjon

CANVXCJP grensesnittet kan installeres ute av syne pa et ventilert
sted som ikke er permanent tilgjengelig.

3.1 Tilkobling av CAN-bus kabler

For tilslutning av CANVXCJP se CAN-bus prinsipp diagrammet pa
side 61.

[ Merk

Den CAN buss stramforsyning ma alltid vaere koblet til 12 Volt
(=10V, <16 V).

Maksimal CAN-linjelengde er 40 meter. Bruk VETUS CANre-
peater (CANR) for a forlenge kabellengden.

! Cc‘:}‘ FoRsikTiG

Hvis en DC/DC-omformer brukes til & drive CAN-bussystemet,
ma du forsikre deg om at minuspolene pa bade inngang
og utgang er, eller kan jumperes. Kontakt leverandgren av
omformeren hvis du er i tvil.

Se den aktuelle baug- eller hekkpropell installasjonsveiledningen
for detaljerte CAN-bus diagrammer og konfigurasjon av en baug-
eller hekkpropell.

3.2 Tilslutning av joystick

I3 Merk

Se installasjonsskjemaet pa side 61

Det medfelgende ledningsnettet er egnet for tilkobling av ett CAN-
VXCJP styringsgrensesnitt og en VETUS joystick. Hvis et multi joystick
system brukes, ma det installeres et separat CANVXCJP-styringsgren-
sesnitt for hver joystick.

Koble den store kontakten til ledningsnettet til CANVXCJP og den
lille kontakten til VETUS joysticken.

4  Kontroll/testkjgring og konfigurering
av kontrollpanelene

4.1 Generelt

Sjekk om systemet er riktig tilkoblet. Sla deretter pa CAN-bus forsy-
ningsspenningen og forsyningsspenningen for baug- og/eller hekk-
propell.

4.2 Sla pa styrinsgrensesnittet

SIa pa batteriets hovedbryter. Systemet er na i 'standby’.
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. Trykk p& ‘PA/AV'-knappen
pa joysticken.

Du vil hgre et repeterende signal, di-di-di (... ). Innen 6 sekunder ma
‘PA/AV'-knappen trykkes en gang til. Buzzeren bekrefter med signa-
let dahdidah (- . -), at styringsgrensesnittet er klar til anvendelse.

4.3 Skiftende styringsgrensesnitt

Felg instruksjonene som ble beskrevet i avsnitt 4.2 for & overfgre kon-
troll i et system med multiple styringsgrensesnitt.

4.4 SIa av styringsgrensesnittet

Trykk og hold pa ‘PA/AV'-knappen til du herer signalet, di-di-di-dah-
dah (...--). Styringsgrensesnittet er na slatt av.

- Sl av batterihovedbryteren nar du gar av borde.

4.5 Gjenopprette fabrikkinnstillinger

A ADVARSEL

Batens bevegelsesretning ma vaere same som bevegelsesret-
ningen til joysticken. Du ma sjekke dette for HVER CANXVCJP
styringsgrensesnitt! Gjor det forsiktig og pa et trygt sted.

[] ]
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +

g

« Dersom batens bevegelse er motsatt retningen som joysticken
beveges i, ma den korrigeres som vist i 4.7.

4.6 Gjenopprett fabrikkinnstillinger

SI3 av alle styringsgrensesnitt (se 4.4). Utfer falgende operasjoner pa
styringsgrensesnittet, som skal gjendannes:

1. Trykk inn‘PA/AV'-knappen og hold den inne i 30 sekunder.

2. Etter 30 sekunder hgres signalet, dah-di-di-di-dah (-...-). Slipp
na ‘PA/AV'-knappen.

3. Trykk pa ‘PA/AV'-knappen én gang. Signalet, dah ( - ) vil bli hert.
Fabrikkinnstillingene for dette styringsgrensesnittet er na gjen-
opprettet.
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4.7

Utfer operasjonene nedenfor i den angitte rekkefglge:
SIa av styringsgrensesnittet, se 4.4 og vent 5 sekunder innen start av

konfigurasjonsprosedyren nedenfor.

Konfigurasjon skyvekraftretning

BOW THRUSTER
[ ] Ll

ELLER

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder 4 sekunder

Konfigurasjonsmodus

1. Sett styringsgrensesnittet i konfigurasjonsmodus.

« Trykk inn‘PA/AV’-knappen og hold den inne i 10 sekunder.

....-).Slipp knappen.

De forste 6 sekundene heres signalet didididididi..... (.......).Hold ‘PA/
AV'-knappen inne. Etter 10 sekunder endres signalet til dididididah (

2. Trykk pa‘PA/AV’-knappen to ganger. Du vil hare signalet, di-dah-di (. -.).
Na er styringsgrensesnittet i konfigurasjonsmodus.

3" Merk

Hvis en annen kombinasjon av lydsignaler hores, gjenopprett forst fabrikkinnstill-
ingene (se 4.6) og begynn a sjekke trykkretningen pa nytt (se 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

3. Konfigurer baugpropell i trykkretning

- Flytt joysticken til gverste venstre hjgrne
og tilbake. Hvis du hgrer signalet dah (-),
blir trykkretningen reversert eller

« Hvis du ikke hgrer et signal, flytt joystic-
ken til gverste hgyre hjgrne. Du vil hgre
signalet dah (-). Trykkretningen er rever-
sert.

+ Bekreft innstillingen, ga til trinn 5.
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4. Konfigurer hekkpropell i trykkretnin-
gen

Flytt joysticken til nedre venstre hjgrne
og tilbake. Hvis du hgrer signalet dah (-)
blir trykkretningen bli reversert, eller

+ Hvis du ikke hgrer et signal, flytt joystic-
ken til nederste hayre hjgrne. Du vil hgre
signalet dah (-). Trykkretningen er na re-
versert.

« Bekreft innstillingen, ga til trinn 5.

5. Trykk én gang pé ‘PA/AV'-knappen for 3
bekrefte innstillingen.
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4.8 Konfigurasjon av multiple kontrollgrensesnitt

Opptil fire styringsgrensesnitt kan

konfigureres (gruppekode A, B, C eller @
D). Bruk én gruppekode per styrings- @ @ fo
grensesnitt.

Utfor folgende operasjoner i rekkefalgen som er oppfert pa HVERT
ekstra styringsgrensesnitt:

Sla av styringsgrensesnittet, se 4.4 og vent 5 sekunder innen start av
konfigurasjonsprosedyren nedenfor.

10 sekunder

E(] dididididididid (... ..

) X

E(] dididididah (....-)

6 sekunder

[

Konfigurasjonsmodus

4 sekunder

1. Sett styringsgrensesnittet i konfigurasjonsmodus.

« Skyv joysticken til hayre og trykk og hold pa‘PA/AV'-knappen i 10
sekunder.

De farste 6 sekundene hares signalet didididididi..... (.......).Hold‘PA/
AV'-knappen inne. Etter 10 sekunder endres signalet til dididididah (
....-).Slipp knappen.

sy

ELLER

€

2. Trykk pa‘PA/AV’-knappen én gang.

3. Beveg joysticken til venstre eller hgyre for

4. Trykk én gang pé ‘PA/AV’-knappen for &
bekrefte innstillingen

Du vil hgre signalet, di-dah-di (.-.).
Na er styringsgrensesnittet i konfigura-

a stille inn gruppekoden for styringsgren-
sesnittet.
Antallet lydsignaler indikerer gruppeko-

sjonsmodus.

den til styringsgrensesnittet.

[~ Merk
Gruppekode | Lydsignal
Hvis en annen kombinasjon av lyd-
. . dah (-)
signaler hgres, gjenopprett forst fa-
brikkinnstillingene (se 4.6) og begynn B dah-dah (--)
a konfigurere kontrollgrensesnittene C dah-dah-dah (- --)
igjen (se 4.8) D dah-dah-dah-dah (- - - -)
4.9 Driftfeil

Hver feil har sin egen feilkode. Feilkoder indikeres med lydsignaler.

Nar det oppstar en feil, vil du ferst here di-dah-di-di-dah (.-...). Deret-
ter, etter noen sekunder, overfores feilkoden ved hjelp av lydsignaler
(pip). Antall pip representerer nummeret pa feilkoden.

F. Eks.: hvis baugpropellen er overopphetet, vil du ferst here (.--.. ),

deretter (- - - -). Altsa: feilkode 4. Denne feilkoden gjentas med noen
sekunders mellomrom.
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Godta feilmeldingen og avbryt lydsignalet ved & trykke kort pa ‘PA/
AV’-knappen én gang. Feilmeldingen er nd midlertidig utsatt.

[ Merk

Etter aksept feilmeldingen, lgs den rapporterte feilen sa snart
som mulig!
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4.10 Betydning av lydsignaler

SUMMER

BUZZER

Forklari
(antall pip) orilaring

(.) (ilopetav 65s)

() (i lgpetav 65s)

Etter forste trykk pa barnesikringen

1X -.-)

Enheten er slatt pa, baug- og hekkpropell er aktive

1X (=)

4 Baug- og/eller hekkpropell er overopphetet

1x(..)

Baug- og/eller hekkpropell ble overopphetet

1X (=)

5 Baug- og/eller hekkpropell er overbelastet

1x(..)

Baug- og/eller hekkpropell ble overbelastet

1 Baug- og/eller hekkpropell er begrensende

Baug- og/eller hekkpropell ble begrensende

6 Forsyningsspenning for baug og/eller hekkpropell hgy

Forsyningsspenning for baug- og/eller hekkpropell lav

CAN-buss forsyningsspenning lav

10 Styrespak er gdelagt

1x ()

Styrespakknappen ble trykt inn

1 Ingen kommunikasjon med baug- og/eller hekkpropell

5 Feil

Nar man undersgker maskinvareproblemer i et CAN-bussystem, er
visuelle inspeksjoner, multimetre og oscilloskop viktige verktay. For
mer avansert diagnostikk kan en CAN-analysator brukes til & over-

véke og dekode CAN-trafikk.

CAN-bussfeil refererer til fysiske problemer eller funksjonsfeil som
kan hindre CAN-nettverkets funksjon.
Nedenfor finnes det noen eksempler pa CAN-bussfeil.

problemer. Det er viktig a sikre en felles grunnreferanse for alle
noder.

Feil Forklaring Lasning
Forsyningsspenning | Hvis en node eller hele bussen gar gjiennom spenningsnivéer Sjekk V-CAN-forsyningsspenningen. Dette er
og polaritet utenfor det angitte omradet, kan dette fore til maskinvarefeil 12VDC.
eller skade. Sjekk polariteten.
Jordledning Forskjeller i jordpotensiale mellom ulike noder kan forarsake Sjekk at alle negative terminaler er tilkoblet

(gjelder alle systemstremforsyninger) og at de
erigod stand.

Ledningslengder

Lange forgreninger fra hovedbusslinjen til en enhet eller sveert
lange CAN-busslengder kan introdusere signalrefleksjoner eller
svekkelse.

Kontroller lengden pa CAN-bussen. Bruk CAN
repeater (CANR) hvis lengden overstiger 40
meter.

Darlig terminering
(termineringsmot-
stand)

V-CAN-systemet ma termineres med 120 ohm terminerings-
motstander i begge ender. Feil eller manglende avslutning kan
forarsake kommunikasjonsfeil.

Kontroller termineringsmotstandene og bytt
dem ut hvis ngdvendig.

Kortslutning

Dette kan skje mellom CAN_H- og CAN_L-linjer, eller mellom en
av disse linjene og jord- eller stremforsyningsspenning. Dette
kan skyldes defekte kontakter, skadede kabler eller problemer i
noder.

Sjekk alle V-CAN-komponenter.

Signalavbrudd

@delagte ledninger, frakoblede kontakter eller defekte pinner
kan fore til apne kretslgp. Nar det er en dpen krets, kan det skje
at noen eller alle noder ikke kan kommunisere.

Sjekk alle V-CAN-komponenter.

Fysisk skade

Fysisk skade pa kabler, kontakter eller noder (pa grunn av
slitasje, miljofaktorer eller ulykker) kan forarsake periodiske eller
konsekvente maskinvareproblemer.

Sjekk alle V-CAN-komponenter.

Elektrisk forstyrrelse

CAN-bussen er generelt motstandsdyktig mot forstyrrelser. Sterk
elektromagnetisk interferens, ofte fra naerliggende kretser eller
enheter med hgy strem, kan imidlertid forstyrre CAN-signaler.

Sjekk hele CAN-bussystemet for tilstedevaerelse
av sterke elektromagnetiske interferenskilder.
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1 Turvallisuus

Varoitusmerkit
Tassa oppaassa kaytetddn tarvittaessa seuraavia turvallisuuteen liit-
tyvia varoitussymboleja:

VAARA

limaisee, ettd on olemassa huomattava mahdollinen vaara, jonka
seurauksena voi olla vakava vamma tai kuolema.

A VARoITUS

IImaisee, etta on olemassa mahdollinen vaara, jonka seurauksena voi

olla vamma.
! g} Varo

limaisee, ettd kyseisten kdyttomenetelmien, toimenpiteiden yms.
seurauksena voi olla vamma tai koneen kohtalokas vaurioituminen.
Jotkin VARO-merkit ilmaisevat myds, etta on olemassa mahdollinen
vaara, jonka seurauksena voi olla vakava vamma tai kuolema.

[ Huom

Painottaa tarkeitd menettelytapoja, olosuhteita yms.
Symbolit
/ Iimaisee, ettd kyseinen toimenpide on suoritettava.

X limaisee, ettd maaratty toimenpide on kielletty.

Jaa ndma turvallisuusohjeet kaikille kayttajille.

Yleiset turvallisuutta koskevat ja onnettomuuksia ehkaisevat saan-
not ja lait on otettava aina huomioon.

A VAROITUS

Taman tuotteen saa asentaa ja huoltaa vain pateva henkil6-
kunta, joka on lukenut ja ymmartanyt taman kayttooppaan
ohjeet ja varotoimet. Taman kadyttooppaan ohjeiden nou-
dattamatta jattaminen voi aiheuttaa vakavia vammoja tai
omaisuusvahinkoja. Valmistaja ei vastaa mistdaan vahingoista,
jotka johtuvat epapatevan henkiléston suorittamasta virheel-
lisesta asennuksesta tai huollosta.
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2 Esipuhe

Tassa opaskirjassa annetaan ohjeet VETUS-keula- ja perdpotkurin
CANVXCJP-liittyman asennusta varten.

Ohjaussauva (ei sisally)

iii:ii:111:$&q}q"

(s

i
i
L

Hmul

— CANVXCJP

CANVXCJP mahdollistaa proportionaalisen VETUS-ohjaussauvan
(tuotekoodi: DBPPJX) liittamisen VETUS CAN-vayldjarjestelmaan.
Ohjaussauva mahdollistaa VETUS BOWPRO -keulapotkurin ja/tai
-perdpotkurin tydntévoiman proportionaalisen ohjauksen.

Asennuksen laatu on ratkaiseva jarjestelman moitteettoman toimin-
nan kannalta. Melkein kaikki ilmenevat viat johtuvat kiintedn asen-
nuksen virheista ja epatarkkuuksista. Kiintedssa asennuksessa on siis
erittdin tarkedd noudattaa tdydellisesti asennusohjeissa mainittuja
kohtia ja tarkistaa ne.

Luvattomat muutokset aiheuttavat sen, ettd valmistaja ei vastaa
mahdollisista vahingoista.

« Tarkista ettd akut luovuttavat oikeaa jannitettd keulapotkuria kay-
tettaessa.

A VARoITUS

Plus- (+) ja miinuskytkentdjen (-) vaihtaminen aiheuttaa
korjaamatonta vahinkoa asennukselle.

A VARoITUS

Ala koskaan tee ty6ta sahkojérjestelméan parissa, kun se on
jannitteinen.
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3 Asennus

CANVXCJP-liittyma voidaan asentaa nakymattomiin, tuuletettuun
paikkaan, johon ei ole pysyvaa paasya.

3.1 CAN-vayldkaapelien kytkeminen

Katso CAN-vaylan periaatekaavio sivulla XX CANVXCJP:n kytkemisek-
si6l.

[ Huom

CAN-vaylan virtalahde on aina kytkettava 12 volttiin (=10 'V,
<16V).

CAN-vaylan maksimipituus on 40 metria. Kayta VETUS CANre-
peater (CANR) kaapelin pituuden pidentamiseen.

! g} Varo

Jos  CAN-vdyldjarjestelmdn  virransyottoon  kaytetaan
DC/DC-muunninta, varmista, ettd seka tulo- etta lahtépuolen
miinusnavat ovat kytkettavissa yhteen. Jos olet epavarma, ota
yhteytta muuntimen toimittajaan.

Katso yksityiskohtaiset CAN-vadyldkaaviot ja keula- tai perapotkurin
kokoonpano  asianmukaisesta  keula- tai  perdpotkurin
asennusoppaasta.

3.2 Ohjaussauvan kytkeminen

I3 Huom

Katso asennuskaavio sivulla 61

Mukana toimitettu johdinsarja soveltuu yhden CANVXCJP-ohjaus-
litdnndn ja yhden VETUS-ohjaussauvan liittdmiseen. Jos kdytetdan
usean ohjaussauvan jdrjestelmaa, jokaista ohjaussauvaa varten on
asennettava erillinen CANVXCJP-ohjausliitanta.

Kytke johdinsarjan suuri liitin CANVXCJP-liitantddan ja pieni liitin
VETUS-ohjaussauvaan

4  Ohjauspaneelien tarkastaminen/
testaaminen ja konfigurointi

4.1 Yleista

Tarkista, onko jarjestelma kytketty oikein. Kytke sitten CAN-vdylan
syottdjannite ja keula- ja/tai perdpotkurin syottéjannite paalle.

4.2 Kytke ohjausliitéanta paalle

Kytke akun paakytkin paalle. Jarjestelmd on nyt valmiustilassa.
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. . ON/OFF
- Paina ohjaussauvan ON/

OFF-painiketta.

Kuulet toistuvan signaalin di-di-di ( . . . ). ON/OFF-painiketta on pai-
nettava 6 sekunnin kuluessa toisen kerran. Summeri vahvistaa sig-
naalilla, dahdidah (- . -), etta kayttoliittyma on kayttévalmis.

4.3 Kytkentdohjausliitanta

Jos haluat siirtda ohjausta jarjestelmassa, jossa on useita ohjausliitan-
t6jd, noudata kohdassa 4.2 kuvattuja ohjeita.

4.4 Kytke ohjausliitdnta pois paalta

Pida ON/OFF-painiketta painettuna, kunnes kuulet signaalin di-di-di-
di-dah-dah (....---). Ohjausliitdnta kytkeytyy pois paalta.

« Sammuta akun pdakytkin, kun poistut laivasta.

4.5 Tyontovoiman tarkistus

A VARoITUS

Veneen liikesuunnan on vastattava ohjaussauvan liikesuun-
taa. Tama on tarkistettava JOKAISESSA CANXVCJP-ohjausli-
itdinndssa! Tee tama huolellisesti ja turvallisessa paikassa.

[] ]
STERN THRUSTER

BOW THRUSTER +

np

« Jos veneen liike on vastakkainen kuin ohjaussauvan liikesuunta,
tdma on korjattava kohdan 4.7 mukaisesti.

4.6 Palauta tehdasasetukset

Kytke kaikki ohjausliitdnnat pois paalta (ks.4.4). Suorita seuraavat toi-
menpiteet palautettavassa ohjausliitdnnassa:

1. Paina ON/OFF painiketta 30 sekunnin ajan.

2. 30 sekunnin kuluttua kuuluu merkkiaani dah-di-di-di-di-di-dah
(-....-). Vapauta nyt ON/OFF-painike.

3. Paina ON/OFF-painiketta kerran. Signaali dah ( - ) kuuluu. Taman
ohjausliitdannan tehdasasetukset palautetaan.
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4.7 Tyontovoiman suunnan konfigurointi

Suorita alla olevat toimenpiteet ilmoitetussa jarjestyksessa:
Kytke ohjausliitanta pois paalta, katso 4.4, ja odota 5 sekuntia ennen

kuin aloitat alla olevan konfigurointimenettelyn.

BOW THRUSTER
] Ll

TAI

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 sekunnit 4 sekunnit

Konfigurointitila

4. Siirrd ohjausliitdntd konfigurointitilaan.

+ Paina ON/OFF-painiketta 10 sekunnin ajan.

antaa summeri signaalin dididididah (... .- ). Vapauta painike.

5. Paina ON/OFF-painiketta kahdesti. Kuulet signaalin di-dah-di (. -.).

Nyt ohjausliitdnta on konfigurointitilassa.

3" Huom

Jos kuuluu erilainen @a@nimerkkien yhdistelma, palauta ensin tehdasasetukset (katso
4.6) ja aloita tyontovoiman suunnan tarkistaminen uudelleen (katso 4.8).

BOW THRUSTER
n .

| | | |
STERN THRUSTER

4 b

\\\

6. Tyontévoiman suunnan konfigurointi
keulapotkuri

Siirra ohjaussauva vasempaan ylakul-
maan ja takaisin. Jos kuulet signaalin dah
(-), tydntévoiman suunta on kaantynyt tai

« Jos et kuule signaalia, siirrd ohjaussauva
oikeaan ylakulmaan. Kuulet signaalin dah
(-). Tydntdvoiman suunta on kddntynyt.

+ Vahvista asetus, siirry vaiheeseen 5.

7.

Tyontovoiman suunnan konfigurointi
perapotkuri

Siirrd ohjaussauva vasempaan alakul-
maan ja takaisin. Jos kuulet signaalin dah
(-), tydntévoiman suunta on kaantynyt tai

jos et kuule signaalia, siirrd ohjaussauva
oikeaan alakulmaan. Kuulet signaalin dah
(-). Tydntévoiman suunta on kddntynyt.

Vahvista asetus, siirry vaiheeseen 5.
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8. Paina ON/OFF-painiketta yhden kerran
asetuksen vahvistamiseksi.
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4.8 Useiden ohjausliitantojen maadrittaminen

Jopa nelja ohjausliitdntdga voidaan
konfiguroida (ryhmakoodi A, B, C tai @
D). Kéytd yhtd ryhméakoodia ohjauslii- ®) Ol

tantaa kohden.

Suorita JOKAISESSA lisdohjausliitdnnassa seuraavat toimet ilmoi-
tetussa jarjestyksessa:

Kytke ohjausliitanta pois paalta, katso 4.4, ja odota 5 sekuntia ennen
kuin aloitat alla olevan konfigurointimenettelyn.

np

10 sekunnit

E(] dididididididid (... .

.2) X E(] dididididah (....-)

6 sekunnit

[

4 sekunnit Konfigurointitila
> -

1. Siirrd ohjausliitdnta konfigurointitilaan.

Ensimmadisen 6 sekunnin ajan soi summeri jatkuvasti didididididi.....

« Tydnna ohjaussauvaa oikealle ja pidda ON/OFF-painiketta painet- R ) pldé O,N/OF_F p?".m.(e.tta painettuna. 10 sekur?n}n jalkeen
. antaa summeri signaalin dididididah (... .-). Vapauta painike.
tuna 10 sekunnin ajan.
3 4

sy

€

2. Paina“ON/OFF"-painiketta kerran. 3. Siirrd ohjaussauvaa vasemmalle tai oike- 4. Paina ON/OFF-painiketta yhden kerran
Kuulet signaalin di-dah-di (.-.). alle asettaaksesi ohjausliitdinnan ryhma- asetuksen vahvistamiseksi.
Nyt ohjausliitantad on konfigurointitilassa. koodin.

Asnimerkkien maira osoittaa ohjauslii-
ténnan ryhmakoodin.

3" Huom " T -
Ryhmaéakoodi | Adnimerkki
Jos kuuluu erilainen danimerkkiyhdis-
« . dah ()
telmd, palauta ensin tehdasasetukset
(katso 4.6) ja aloita ohjausliitintdjen B dah-dah (--)
konfigurointi uudelleen (katso 4.8). C dah-dah-dah (- --)
D dah-dah-dah-dah (- - - -)

4.9 Toimintahairiot

Jokaisella toimintahairiélla on oma virhekoodinsa. Vikakoodit ilmoi-
tetaan aanimerkilla.

Kun toimintahdirié ilmenee, kuulet ensin di-dah-di-di-di-dah (. - . ..
.). Sitten muutaman sekunnin kuluttua virhekoodi ldhetetdaan aani-
merkkeina (danimerkit). Adnimerkkien m&ara vastaa vikakoodin nu-
meroa.

Esimerkki: jos keulapotkuri on ylikuumentunut, kuulet ensin (.--.. ),

sitten (- - - -). Nain ollen: vikakoodi 4. Tama virhekoodi toistuu muuta-
man sekunnin valein.
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Hyvaksy virheilmoitus ja lopeta d@nimerkki painamalla kerran lyhyes-
ti ON/OFF-painiketta. Virheilmoitusta on nyt tilapaisesti lykatty.

3" Huom

Kun olet hyvaksynyt virheilmoituksen, ratkaise ilmoitettu toi-
mintahairié mahdollisimman pian.
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4.10 Aéanisignaalien tarkoitus

SUMMERI

SUMMERI
(adanimerkkien
maara)

Merkitys

t > 10 sekuntia

(.) (6 s. ajan)

Kun lapsilukkoa on painettu kerran

1X -.-) Laite on paall3, keula- ja perdpotkurit ovat aktiivisia
1x (.-..m) 4 Keula- ja/tai perdapotkuri on ylikuumentunut

1% (..) Keula- ja/tai perdpotkuri oli ylikuumentunut
1% (.-..-) 5 Keula- ja/tai perdapotkuri on ylikuormitettu

1x(..) Keula- ja/tai perdapotkuri oli ylikuormitettu
1% (=.r) 1 Keula- ja/tai perapotkuri rajoittaa

1x (.) Keula- ja/tai perdpotkuri rajoitti
1% (m.r) 6 Keulan ja/tai perdpotkurin syottdjannite korkea
1% (.r) Keulan ja/tai perapotkurin syéttdjannite alhainen

CAN-vaylan syottéjannite alhainen
10 Ohjaussauva on rikki
1x () Ohjaussauva-painiketta painetaan

1 Ei yhteytta keula- ja/tai perdpotkurin kanssa

5 Vian etsinta

Silmamaardiset tarkastukset, yleismittarit ja oskilloskoopit ovat tar-
keita tyokaluja CAN-vayldjarjestelman laitteisto-ongelmia tutkitta-
essa. Edistyneempaa diagnostiikkaa varten CAN-analysaattoria voi-

daan kayttaa valvomaan ja purkamaan CAN-liikennetta.

CAN-vaylan virheet viittaavat fyysisiin ongelmiin tai toimintahairi6i-
hin, jotka voivat haitata CAN-verkon asianmukaista toimintaa.
Alla on CAN-vdylan virheista esimerkkeja.

ongelmia. On tarkeda varmistaa yhteinen maavertailu kaikille
solmuille.

Vika Selitys Ratkaisu

Syottojannite ja Solmun tai koko vayldn jannitetasojen oleminen méadritetyn alu- | Tarkista V-CAN -sy6ttdjannite, joka on 12 VDC.
napaisuus een ulkopuolella voi johtaa laitteistovikaan tai vaurioitumiseen. | Tarkista napaisuus.

Maadoitus Erot eri solmujen valisessd maapotentiaalissa voivat aiheuttaa Tarkista, etta kaikki negatiiviset liittimet on kyt-

ketty (koskee kaikkia jarjestelman virtalahteitd)
ja ettd ne ovat hyvdssa kunnossa.

Johtojen pituudet

Pitkat haarat paavaylalinjasta laitteeseen tai erittdin pitkdat CAN-
vdylan pituudet saattavat aiheuttaa signaalin heijastuksia tai
heikkenemista.

Tarkista CAN-vaylan linjapituus. Kayta CAN-
repeateria (CANR), jos pituus ylittda 40 metrid.

Huono paate (paate-
vastus)

V-CAN-jarjestelma on paatettdva molemmissa pdissa 120 oleviin
ohmin paatevastuksiin. Paatteen ollessa virheellinen tai sen
puuttuessa voi aiheutua tiedonsiirtohairioita.

Tarkista paatevastukset ja vaihda ne tarvitta-
essa.

Oikosulku

Tama voi tapahtua CAN_H- ja CAN_L-linjojen valilla tai jonkin
ndiden linjan ja maa- tai virtaldhteen jannitteen valilla. Taman
syyna voi olla vialliset liittimet, vaurioituneet kaapelit tai solmu-
jen ongelmat.

Tarkista kaikki V-CAN-komponentit.

Signaalin katkeami-
nen

Vialliset johdot, irronneet liittimet tai vialliset nastat voivat joh-
taa avoimiin piireihin. Piirin ollessa avoin jotkin tai kaikki solmut
eivat ehka pysty kommunikoimaan.

Tarkista kaikki V-CAN-komponentit.

Fyysinen vahinko

Kaapeleiden, liittimien tai solmujen fyysiset vauriot (kulumisesta,
ymparistotekijoista tai onnettomuuksista johtuvat) voivat aihe-
uttaa ajoittaisia tai jatkuvia laitteisto-ongelmia.

Tarkista kaikki V-CAN-komponentit.

Sahkoinen hairio

CAN-vayla kestda yleensa hairioita. Kuitenkin voimakkaat sah-
kdmagneettiset hairiot, usein laheisista piireistd tai suurvirtalait-
teista, saattavat hairitd CAN-signaaleja.

Tarkista koko CAN-vayldjdrjestelma voimak-
kaiden sahkémagneettisten hdiriélahteiden
varalta.
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1 Bezpieczenstwo

Wskazania ostrzegawcze
W niniejszej instrukgji, o ile ma to zastosowanie, w zwigzku z bezpie-
czenstwem stosowane sg nastepujace oznaczenia ostrzegawcze:

A NIEBEZPIECZENSTWO

Wskazuje, ze istnieje potencjalnie duze niebezpieczenstwo, ktére
moze prowadzi¢ do powaznych obrazen ciata lub Smierci.

A OSTRZEZENIE

Wskazuje, ze istnieje potencjalne zagrozenie, ktére moze prowadzi¢
do urazéw.

! g} PRZESTROGA

Wskazuje, ze uzycie danych procedur, dziatan, itp. moze skutkowac¢
powaznym uszkodzeniem lub zniszczeniem silnika. Pewne uzycia
PRZESTROGI informuja réwniez, ze istnieje potencjalnie duze zagro-
Zenie, ktére moze prowadzi¢ do powaznych urazéw lub $mierci.

I3 Uwaca

Kfadzie nacisk na wazne procedury, okolicznosci, itp.

Symbole

Wskazuje, ze stosowana procedura musi by¢ przeprowa-
dzona.

X Wskazuje, ze konkretne dziatanie jest zabronione.

Przekaz te instrukcje bezpieczenstwa wszystkim uzytkownikom.

Zawsze nalezy przestrzegac¢ ogélnych zasad i przepisdéw dotyczacych
bezpieczenstwa oraz zapobiegania wypadkom.

A OSTRZEZENIE

Ten produkt powinien by¢ instalowany i serwisowany tylko
przez wykwalifikowany personel, ktory przeczytat i zrozumiat
instrukcje oraz srodki ostroznosci zawarte w tym podreczni-
ku. Niewtasciwe postepowanie zgodnie z instrukcjami w tym
podreczniku moze prowadzi¢ do powaznych obrazen lub
uszkodzenia mienia. Producent nie ponosi odpowiedzialnosci
za jakiekolwiek szkody wynikajace z niewtasciwej instalacji
lub serwisowania przez personel niewykwalifikowany.
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2  Wprowadzenie

Niniejsza instrukcja zawiera wskazowki dotyczace instalacji interfejsu
steru strumieniowego dziobowego i rufowego VETUS CANVXCJP.

Joystick (brak w zestawie)

W‘l:‘i"‘lu‘l:l'; :.

¢¢~

i)
i

|
i‘

‘\‘\‘\H‘\L\u‘ Hmul

,— CANVXCJP

CANVXCJP umozliwia podtaczenie proporcjonalnego joysticka
VETUS (kod produktu: DBPPJX) do systemu magistrali VETUS CAN.
Joystick umozliwia proporcjonalne sterowanie ciggiem dziobowego
i/lub rufowego pednika VETUS BOWPRO.

Jakos¢ instalacji jest decydujaca dla prawidtowego funkcjonowania
systemu. Zrédtem niemal wszystkich usterek okazuja sie by¢ btedy i
niedoktadnosci podczas instalacji. Koniecznoscia jest wiec, podczas
procesu montazu i nastepujacej po nim kontroli, przestrzeganie w
petni wszystkich podanych instrukgji instalacji.

Nieautoryzowane modyfikacje wylaczaja odpowiedzialnos¢ pro-
ducenta za wynikajace z tego szkody.

Nalezy sie upewni¢, ze w czasie pracy pednik zasilany jest z aku-
mulatora o prawidtowym napieciu

A OSTRZEZENIE

Zamiana potaczen plus (+) i minus (-) spowoduje
nieodwracalne uszkodzenie instalacji.

A OSTRZEZENIE

Nigdy nie nalezy pracowac przy instalacji elektrycznej, gdy

jest ona pod napieciem.
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3 Instalacja

Interfejs CANVXCJP moze by¢ zamontowany poza zasiegiem wzroku
w miejscu niedostepnym stale, wentylowanym.

3.1 Podtaczenie przewodoéw magistrali CAN

W celu podigczenia magistrali CANVXCJIP nalezy zapoznac¢ sie ze
schematem magistrali CAN na stronie 61.

[ Uwaca

Zasilanie magistrali CAN musi by¢ zawsze podiaczone do
napiecia 12V (=10V, <16 V).

Maksymalna dtugosc¢ linii CAN wynosi 40 metréw. Uzyj VETUS
CANrepeater (CANR), aby wydtuzy¢ dtugos¢ kabla.

! g}’ PRZESTROGA

Jesli do zasilania magistrali CAN uzywany jest przetwornik DC/
DC, upewnij sie, ze zaciski ujemne zaréwno wejscia, jak i wyjscia
sq lub moga by¢ zwarte. W razie watpliwosci skontaktuj sie z
dostawca przetwornika.

Szczegétowe schematy CAN-bus i konfiguracja steru
strumieniowego dziobowego lub rufowego znajdujg sie w
odpowiednim podreczniku instalacji steru strumieniowego.

3.2 Podtaczanie joysticka

[~ Uwaca

Odwotaj sie do schematu instalacji na stronie 61

Dostarczona wigzka przewodéw jest odpowiednia do podfgczenia
jednego interfejsu sterowania CANVXCJP i jednego joysticka VETUS.
Jesli uzywany jest system z wieloma joystickami, dla kazdego joystic-
ka nalezy zainstalowac oddzielny interfejs sterowania CANVXCJP.

Podiacz duze zlacze wigzki przewoddw do interfejsu CANVXCIP, a
mate ztacze do joysticka VETUS.

4  Sprawdzanie/testowanie dziatania i
konfigurowanie paneli sterowania

4.1 Informacje ogdlne

Sprawdz, czy system jest prawidtowo podtaczony. Nastepnie wiacz
napiecie zasilania magistrali CAN oraz napiecie zasilania steru stru-
mieniowego dziobowego i/lub rufowego.

4.2 Wiaczinterfejs sterowania

Wiacz gtéwny przefacznik baterii. System jest teraz w trybie "czuwa-

an

nia
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+ Naciénij przycisk 'ON/OFF' ON/OFF

na joysticku.

Ustyszysz powtarzajacy sie sygnat, di-di-di ( ... ). W ciagu 6 sekund
przycisk 'ON/OFF' musi by¢ nacisniety po raz drugi. Syrena potwier-
dzi sygnatem dahdidah (- . -), ze interfejs sterowania jest gotowy do
uzycia.

4.3 Przetaczanie interfejsu sterowania

Aby przekazac kontrole w systemie z wieloma interfejsami sterowa-
nia, postepuj zgodnie z instrukcjami opisanymi w sekcji 4.2.

4.4 Wylaczanie interfejsu sterowania

Nacisnij i przytrzymaj przycisk "ON/OFF", az ustyszysz sygnat di-di-di-
-dah-dah (... - -). Interfejs sterowania jest wytaczony.

« Podczas wysiadania nalezy wytaczy¢ gtéwny wytacznik akumula-
tora.

4.5 Sprawdzenie kierunku ciagu

A OSTRZEZENIE

Kierunek ruchu jednostki ptywajacej musi by¢ zgodny z ki-
erunkiem ruchu joysticka. Nalezy to sprawdzi¢ dla KAZDEGO
interfejsu sterowania CANXVCJP! Nalezy to zrobi¢ ostroznie i
w bezpiecznym miejscu.

SI'E‘N I'IIIU&ER

BOW THRUSTER +
L} u

iy

+ Jesli kierunek ruchu jednostki ptywajacej jest przeciwny do kie-
runku ruchu joysticka, nalezy to skorygowac w sposéb przedsta-
wiony w punkcie 4.7.

4.6 Przywracanie ustawien fabrycznych

Wylacz wszystkie interfejsy sterowania (patrz sekcja 4.4). Na interfej-

sie sterowania, ktéry ma zostac¢ przywrdcony, wykonaj nastepujace

operacje:

1. Naciénij i przytrzymaj przycisk On/Off przez 30 sekund.

2. Po 30 sekundach ustyszysz sygnat dah-di-di-di-dah (- ...-).Teraz
pus¢ przycisk 'ON/OFF.

3. Nacisnij przycisk 'ON/OFF' raz. Ustyszysz sygnat dah (- ). Fabryczne
ustawienia tego interfejsu sterowania zostang przywrécone.
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4.7 Konfiguracja kierunku ciggu

W kolejnosci wskazanej, wykonaj ponizsze dziatania:
Wylacz interfejs sterowania, patrz 4.4, i odczekaj 5 sekund przed roz-

poczeciem procedury konfiguracji.

BOW THRUSTER
[ ] Ll

LUB

| | |
STERN THRUSTER

X

E(] dididididah (....-)

6 sekundy - 4 sekundy

Tryb konfiguracji

1. Przejdz w tryb konfiguracji interfejsu sterowania.

+ Nacis$nij i przytrzymaj przycisk ON/OFF przez 10 sekund.

Pus¢przycisk.

Przez pierwszych 6 sekund brzeczyk wydaje ciagty dzwiek dididi-
dididi..... (. . .....). Nadal trzymaj przycisk ON/OFF wcisnigty. Po 10
sekundach brzeczyk zacznie wydawa¢ dzwiek dididididah (. ...-).

2. Nacisnij przycisk 'ON/OFF' dwukrotnie. Ustyszysz sygnat di-dah-di (.- .).
Teraz interfejs sterowania jest w trybie konfiguracji.

33" Uwaca

Jesli ustyszyszinng kombinacje sygnatéw dzwiekowych, najpierw przywré¢ fabryczne
ustawienia (patrz 4.6) i ponownie rozpocznij sprawdzanie kierunku ciggu (patrz 4.8).

3 n 4 S‘I’E‘I‘lNTIIRUS!I'ER 5
I!I]!”HRUS‘TEH
3. Skonfiguruj kierunek ciggu steru dzio- 4. Skonfiguruj kierunek ciggu steru rufo- 5. Jeden raz nacisnij przycisk ON/OFF, aby

bowego

+  Przesun dzojstik do gérnego lewego rogu
i wrdc. Jesli ustyszysz sygnat dah (-), kieru-
nek ciggu zostanie odwrécony lub

«+ Jesli nie ustyszysz sygnatu, przesun dzoj-
stik do gérnego prawego rogu. Ustyszysz-
sygnat dah (-).Kierunek ciggu zostanie
odwrécony.

«  PotwierdzZ ustawienie, przejdz do kroku 5.
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wego

Przesun dzojstik do dolnego lewego rogu
i wroc. Jesli ustyszysz sygnat dah (-), kieru-
nek ciggu zostanie odwrécony lub

Jesli nie ustyszysz sygnatu, przesun dzoj-
stik do dolnego prawego rogu. Ustyszysz
sygnat dah (-). Kierunek ciggu zostanie
odwrécony..

PotwierdzZ ustawienie, przejdz do kroku 5.

potwierdzi¢ ustawienia.
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4.8 Konfigurowanie wielu interfejsow sterowania

Mozna skonfigurowac maksymalnie czte-

ry interfejsy sterowania (Grupa Kodowa @
A, B, Club D). Uzyj jednej grupy kodowej @ @ fo
dla kazdego interfejsu sterowania.

Na KAZDYM dodatkowym interfejsie sterowania wykonaj na-
stepujace czynnosci w kolejnosci wskazanej:

Wylacz interfejs sterowania, patrz 4.4, i odczekaj 5 sekund przed
rozpoczeciem procedury konfiguracji.

np

10 sekundy

E(] dididididididid (... .

) X

E(] dididididah (....-)

6 sekundy

[

Tryb konfiguracji

4 sekundy
> -

1. Przejdz w tryb konfiguracji interfejsu sterowania.

« Nacisnij dzojstik w prawo i przytrzymaj przycisk 'ON/OFF' przez
10 sekund.

Przez pierwszych 6 sekund brzeczyk wydaje ciagty dzwiek dididi-
dididi..... (. . .....). Nadal trzymaj przycisk ON/OFF wci$niety. Po 10
sekundach brzeczyk zacznie wydawa¢ dzwiek dididididah (....-).
Puscprzycisk.

sy

LUB

€

2. Nacisnij przycisk 'ON/OFF' raz.
Ustyszysz sygnat di-dah-di (.- .).
Teraz interfejs sterowania jest w trybie

3. Przesun joystick w lewo lub w prawo, aby
ustawic¢ kod grupy interfejsu sterowania.
Liczba sygnatéw dzwiekowych wskazuje

4. Jeden raz naci$nij przycisk ON/OFF, aby
potwierdzi¢ ustawienia.

konfiguracji.. kod grupy interfejsu sterowania.
I35~ Uwaca Kod grupy | Sygnat dzwigkowy
A dah (-)

Jesli ustyszysz inng kombinacje sygna-
téw dzwiekowych, najpierw przywré6¢

dah-dah (--)

dah-dah-dah (- - -)

B
fabryczne ustawienia (patrz 4.6) i roz- C
pocznij ponowna konfiguracje inter- D

dah-dah-dah-dah (- - - -)

fejsow sterowania (patrz 4.8).

4,9 Usterki

Kazda usterka ma swéj wiasny kod btedu. Kody bteddw sg wskazywa-
ne za pomoca sygnatéw dzwiekowych.

Gdy wystapi usterka, najpierw ustyszysz di-dah-di-di-dah (. - .. .). Na-
stepnie, po kilku sekundach, kod btedu zostanie przekazany za po-
mocg sygnatow dzwiekowych (pipniec). Liczba pipnie¢ odpowiada
numerowi kodu btedu.

Przyktad: jesli ster dziobowy przegrzat sie, najpierw ustyszysz (. - - ..

.), a nastepnie (- - - -). Zatem: kod btedu 4. Ten kod btedu powtarza sie
co kilka sekund.
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Zaakceptuj komunikat o btedzie i zakoricz sygnat dzwiekowy, naci-
skajac krétko przycisk "ON/OFF" raz. Komunikat o btedzie jest teraz
tymczasowo odroczony.

33" Uwaca

Po zaakceptowaniu komunikatu o btedzie, jak najszybciej
rozwiaz zgtoszong usterke!
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4.10 Znaczenie sygnatéw dzwiekowych

BRZECZYK Bl::;zzwi‘:k:axth';a' Znaczenie
t> 10 sekund
(.) (przez 6s) Po pierwszym naci$nieciu na blokade bezpieczenstwa
1x -.-) Urzadzenie jest wtaczone, stery dziobowe i rufowe sg aktywne
1% (-.7) 4 Ster dziobowy i/lub rufowy jest przegrzany
1x (.) Ster dziobowy i/lub rufowy byt przegrzany
1% (-.7) 5 Ster dziobowy i/lub rufowy jest przecigzony
1x(..) Ster dziobowy i/lub rufowy byt przecigzony
1% () 1 Ster dziobowy i/lub rufowy jest ograniczony
1% (..) Ster dziobowy i/lub rufowy byt ograniczony
1X (.-..m) Napiecie zasilania steru dziobowego i/lub rufowego jest wysokie
1% (--.”) Napiecie zasilania steru dziobowego i/lub rufowego jest niskie
Niskie napiecie zasilania magistrali CAN
10 Joystick jest uszkodzony
1x () Przycisk na joysticku jest wcisniety
11 Brak komunikacji z sterem dziobowym i/lub rufowym

5 Silnik elektryczny

Podczas badania probleméw sprzetowych w systemie CAN bus, wi-
zualne inspekcje, multimetry i oscyloskopy sa waznymi narzedziami.
Dla bardziej zaawansowanej diagnostyki mozna uzy¢ analizatora

CAN do monitorowania i dekodowania ruchu CAN.

Btedy w magistrali CAN odnoszg sie do fizycznych probleméw lub
awarii, ktére moga utrudni¢ prawidtowe funkcjonowanie sieci CAN.
Ponizej znajduja sie przyktady btedéw magistrali CAN.

Awaria

Wytlumaczenie

Rozwiazanie

Napiecie zasilania i
polaryzacja

Jezeli wezet lub cata magistrala doswiadcza pozioméw napiecia
poza okreslonym zakresem, moze to prowadzi¢ do awarii sprze-
tu lub uszkodzen.

Sprawdz napiecie zasilania V-CAN. Powinno
wynosi¢ 12 VDC. Sprawdz polarnos¢.

Uziemienie

Réznice w potencjale masowym miedzy réznymi weztami moga
powodowac problemy. Wazne jest zapewnienie wspélnego
odniesienia masy dla wszystkich weztéw.

Upewnij sig, ze wszystkie bieguny ujemne sa
podtaczone (dotyczy wszystkich obecnych
zasilaczy systemu) i s3 w dobrym stanie.

Dtugosci przewodéw

Dtugie gatezie od gtéwnej linii magistrali do urzadzenia lub bar-
dzo dtugos¢ magistrali CAN moga wprowadza¢ odbicia sygnatu
lub ostabianie.

Sprawdz dtugosc linii magistrali CAN. Zastosuj
wzmacniacz CAN (CANR), jesli dtugos¢ przekra-
cza 40 metrow.

Niewtasciwe za-
konczenie (rezystor
zakonczeniowy)

System V-CAN musi by¢ zakoriczony rezystorami zakonczenio-
wymi o wartosci 120 ohm na obu koncach. Nieprawidtowe lub
brak zakorczenia moze powodowac awarie komunikacji.

Sprawdz rezystory zakoriczeniowe i wymien je
w razie potrzeby.

Skréty obwodowe

Moze to wystapi¢ miedzy liniami CAN_H i CAN_L lub miedzy
jedna z tych linii a masa lub napieciem zasilania. Moze to wy-
nika¢ z wadliwych ztacz, uszkodzonych kabli lub problemoéw w
weztach.

Sprawdz wszystkie komponenty V-CAN.

Przerwanie sygnatu

Zerwane przewody, odfgczone ztacza lub wadliwe pinezki moga
prowadzi¢ do przerwanych obwoddéw. W przypadku przerwania
obwodu niektére lub wszystkie wezty moga nie by¢ w stanie sie
komunikowac.

Sprawdz wszystkie komponenty V-CAN.

Uszkodzenia mecha-
niczne

Fizyczne uszkodzenia kabli, ztacz lub weztéw (spowodowane
zuzyciem, czynnikami srodowiskowymi lub wypadkami) moga
powodowa¢ intermitentne lub state problemy sprzetowe.

Sprawdz wszystkie komponenty V-CAN.

Elektryczne
zaktdcenia

Magistrala CAN jest ogdlnie odporna na zaktécenia. Jednak silne
zaktocenia elektromagnetyczne, czesto pochodzace z pobliskich

obwodéw lub urzadzen o duzej mocy, moga zaktécac sygnaty CAN.

Sprawdz caty system magistrali CAN pod katem
obecnosci silnych zrodet zaktdcen elektroma-
gnetycznych.
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6 V-CAN aansluitschema's
V-CAN wiring diagrams
V-CAN-Schaltpldne
Schémas de cablage V-CAN
Esquemas de conexion V-CAN
Schemi di cablaggio V-CAN

2

|| N\

— )

[ Leror

Het V-CAN netwerksysteem stelt componenten in staat met elkaar te
communiceren via een enkele datalijn. Componenten met één aanslui-
ting (B) moeten met het netwerk worden verbonden met behulp van
een hub (3). Componenten met twee aansluitingen (A) kunnen simpel
worden doorverbonden. Plaats de 12 Volt CAN-bus voeding (1) bij voor-
keur in het midden van het systeem. Beide uiteinden van het netwerk
moeten altijd worden voorzien van een afsluitweerstand (2).

[~ Notwe

The V-CAN network system allows components to communicate with
each other over a single data line. Components with one connection (B)
must be connected to the network using a hub (3). Components with two
connections (A) can be simply interconnected. Preferably place the 12 Volt
CAN bus power supply (1) in the middle of the system. Both ends of the
network should always be equipped with a terminating resistor (2).

[ AcHTunG

Das V-CAN-Netzwerksystem erméglicht die Kommunikation der Kompo-
nenten untereinander liber eine einzige Datenleitung. Komponenten mit
nur einem Anschluss (B) sollten Giber einen Hub (3) an das Netzwerk ange-
schlossen werden. Komponenten mit zwei Anschliissen (A) kdnnen ein-
fach zusammengeschaltet werden. Stellen Sie das 12-Volt-CAN-Bus-Netz-
teil (1) vorzugsweise in die Mitte des Systems. Beide Enden des Netzes
sollten immer mit einem Abschlusswiderstand (2) versehen werden.

[~  ArTention

Le systéme en réseau V-CAN permet aux composants de communiquer
entre eux par une seule ligne de transmission de données. Les composants
dotés d'une seule connexion (B) doivent étre connectés au réseau a l'aide
d'un concentrateur (3). Les composants a deux connexions (A) peuvent
étre simplement interconnectés. Placez |'alimentation 12 volts du bus CAN
(1) de préférence au centre du systéme. Les deux extrémités du réseau
doivent toujours étre équipées d'une résistance de terminaison (2).

[~ Atencion

El sistema de red V-CAN permite que los componentes se comuniquen
entre si a través de una Unica linea de datos. Los componentes con una
conexién (B) deben conectarse a la red mediante un concentrador (3).
Los componentes con dos conexiones (A) pueden interconectarse facil-
mente. Coloque la fuente de alimentacion de bus CAN de 12 voltios (1)
preferentemente en el centro del sistema. Ambos extremos de la red
deben estar siempre equipados con una resistencia de terminacion (2).
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V-CAN-tilslutningsdiagrammer
Kopplingsscheman for V-CAN
V-CAN-tilkoblingsskjemaer
V-CAN-johdotuskaaviot
Schematy okablowania V-CAN

33" ArTeEnzione

Il sistema di rete V-CAN consente ai componenti di comunicare tra loro
su un'unica linea dati. | componenti con un solo collegamento (B) devo-
no essere collegati alla rete mediante un hub (3). | componenti con due
connessioni (A) possono essere semplicemente interconnessi. Posizio-
nare I'alimentatore CAN bus da 12 Volt (1) preferibilmente al centro del
sistema. Entrambe le estremita della rete devono sempre essere dotate
di un terminatore (2).

[ Bemark

V-CAN-netvaerkssystemet muligger indbyrdes kommunikation mellem
komponenter via en enkelt datalinje. Komponenter med én tilslutning
(B) skal forbindes med netvaerket via en hub (3). Komponenter med to til-
slutninger (A) er nemme at forbinde med hinanden. Anbring sa vidt mu-
ligt 12-volts CAN-bus-stremforsyningen (1) midt i systemet. Hver ende af
netvaerket skal altid forsynes med en afslutningsmodstand (2).

33" OsservERA

V-CAN-natverkssystemet gor det mojligt for komponenter att kommu-
nicera med varandra via en enda dataledning. Komponenter med en
anslutning (B) ska anslutas till ndtverket med hjdlp av en hubb (3). Kom-
ponenter med tva anslutningar (A) kan enkelt kopplas samman. Placera
foretradesvis CAN-bussens 12V stromforsorjning (1) i mitten av systemet.
Bada dndarna av natverket maste alltid forses med ett avslutnings-
motstand (2).

I3  Merk

V-CAN-nettverkssystemet gjor det mulig for komponenter & kommuni-
sere med hverandre via en enkelt datalinje. Komponenter med én tilkob-
ling (B) ma kobles til nettverket ved hjelp av en hub (3). Komponenter
med to tilkoblinger (A) kan enkelt kobles videre. Plasser 12-volts CAN-
busstremforsyningen (1) fortrinnsvis midt i systemet. Begge ender av
nettverket skal alltid utstyres med en terminator (2).

33" Huom

V-CAN-verkkojarjestelman avulla komponentit voivat kommunikoida
keskendan yhden tiedonsiirtolinjan kautta. Komponentit, joissa on yksi
litdnta (B), on liitettdava verkkoon keskittimen (3) avulla. Komponentit,
joissa on kaksi liitdntda (A), voidaan helposti liittda toisiinsa. Sijoita 12
voltin CAN-vayldn virtaldhde (1) mieluiten jarjestelman keskelle. Verkon
molemmissa pdissa on aina oltava paatevastus (2).

33~ Uwaca

System sieciowy V-CAN pozwala komponentom komunikowac¢ sie ze
soba za posrednictwem pojedynczej linii danych. Komponenty z jednym
zlaczem (B) powinny by¢ podtaczone do sieci za pomocg koncentratora
(3). Komponenty z dwoma ztgczami (A) moga by¢ po prostu potaczone.
Umies¢ 12-woltowy zasilacz magistrali CAN (1) najlepiej na $rodku sys-
temu. Oba konce sieci powinny by¢ zawsze wyposazone w rezystor
terminujacy (2).
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6.1

Algemeen CAN-bus schema E-DRIVE
General CAN-bus diagram E-DRIVE
Allgemeines CAN-Bus-Schema E-DRIVE
Schéma général du bus CAN E-DRIVE
Esquema general del bus CAN para E-DRIVE

Generelt CAN-Bus-diagram E-DRIVE

Allmant CAN-bussdiagram E-DRIVE

Schema generale del bus CAN E-DRIVE

Generelt CAN-bussdiagram E-DRIVE
Yleinen CAN-véayldkaavio E-DRIVE
0Ogodlny schemat magistrali CAN E-DRIVE
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1 Contactslot Key switch Schlisselschalter
V-CAN afsluitweerstand V-CAN terminator V-CAN-Abschlusswiderstand
V-CAN hub V-CAN hub V-CAN Netzknotenpunkt
V-CAN kabel V-CAN cable V-CAN-Kabel
E-LINE motor E-LINE motor E-LINE Motor
Motorbediening Motor control Motorsteuerung

Monitor paneel

Monitor panel

Uberwachungsbedienfeld

CAN-bus voeding

CAN-bus supply

CAN-Bus-Spannungsversorgung

Stuurstroomzekering

Control voltage fuse

Steuerspannungs-Sicherung

OV | N O|Un |~ WwW|N

—_

Geschakelde voeding (12V, 15 A)

Switched power supply (12V, 15 A)

Schaltnetzteil (12V, 15 A)

—_
—_

NMEA afsluitweerstand

NMEA terminator

NMEA-Abschlusswiderstand

12 NMEA hub NMEA hub NMEA Netzknotenpunkt

13 NMEA kabel NMEA cable NMEA Kabel

14 CANverter CANverter CAN-Umrichter

15 Accubewakings-shunt Battery monitoring shunt Shunt zur Batterieliberwachung
16 CANNME7 CANNME7 CANNME7
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Interrupteur a clé

Conmutador de llave

Interruttore a chiave

2 Résistance de terminaison V-CAN Resistencia de terminacion V-CAN Resistenza di terminazione V-CAN
3 Concentrateur V-CAN Concentrador V-CAN Hub V-CAN
4 CableV-CAN Cable V-CAN Cavo V-CAN
5 Moteur E-Line Motor E-LINE Motore E-LINE
6 Contrdle moteur Control del motor Controllo motore
7 Panneau du moniteur Panel del monitor Pannello di monitoraggio
8 Alimentation bus CAN Alimentacion del CAN-bus Alimentazione CAN-bus
9 Fusible de tension de commande Fusible de control del voltaje Fusibile di controllo tensione
10 Alimentation commutée (12V, 15 A) Fuente de alimentacion conmutada (12V, 15 A) Alimentazione commutata (12V, 15 A)
11 Résistance de terminaison NMEA Resistencia de terminacion NMEA Resistenza di terminazione NMEA
12 Concentrateur NMEA Concentrador NMEA Hub NMEA
13 Cable NMEA Cable NMEA Cavo NMEA
14 Convertisseur CAN CANverter CANverter
15 Shunt de surveillance de la batterie Control de la derivacidn de la bateria Shunt di monitoraggio della batteria
16 CANNME?7 CANNME?7 CANNME?7
1 Negleafbryder Nyckelbrytare Nokkelbryter
2 V-CAN Afslutningsmodstand V-CAN Avslutningsmotstand V-CAN-termineringsmotstand
3 V-CAN-hub V-CAN nav V-CAN-nav
4 V-CAN-kabel V-CAN-kabel V-CAN-kabel
5 E-LINE motor E-LINE motor E-LINE motor
6 Motorstyring Motor kontroll Motor kontroll
7 Skaermpanel Monitorpanel Skjermpanel
8 CAN-busforsyning CAN-bus tillforsel CAN-bus tilfarsel
9 Kontroller spaendingssikring Kontrollera spanningssakringen Kontroll spenning sikring
10 Skiftet stramforsyning (12V, 15 A) Switchad stromforsorjning (12V, 15 A) yttet stremforsyning (12V, 15 A)
11 NMEA Afslutningsmodstand NMEA Avslutningsmotstand NMEA-termineringsmotstand
12 NMEA-hub NMEA nav NMEA-nav
13 NMEA-kabel NMEA-kabel NMEA-kabel
14 CANverter CANverter CANverter
15 Batteriovervagningsshunt Batteridvervakningsshunt Batteriovervakingshunt
16 CANNME?7 CANNME?7 CANNME?7
1 Avainkytkin Przetacznik kluczykowy
2 V-CAN Paattymisvastus Rezystor koncowy V-CAN
3 V-CAN-keskitin Koncentrator V-CAN
4 V-CAN-kaapeli Kabel V-CAN
5 E-LINE moottori Silnik E-LINE
6 Moottorin ohjaus Sterowanie silnikiem
7 Nayttopaneeli Panel monitorujacy
8 CAN-véylan syotto Zasilanie magistrali CAN
9 Ohjausjannitteen sulake Bezpiecznik napiecia sterujgcego
10 Kytketty virtaldhde (12V, 15 A) Przetaczane zasilanie (12V, 15 A)
11 NMEA Paattymisvastus Rezystor korncowy NMEA
12 NMEA-keskitin Koncentrator NMEA
13 NMEA-kaapeli Kabel NMEA
14 CANverter CANverter
15 Akunvalvontasuntti tacznik bocznikowy do monitorowania akumulatoréw
16 CANNME?7 CANNME?7
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Hoofdafmetingen Dimensiones principales Viktigste mal

Principal dimensions Dimensioni principali Paamitat
Hauptabmessungen Mal Gléwne wymiary
Dimensions principales Huvudmatt
175,40 mm CANVXCJP
67/8"

60 mm

23/8"

81 mm
33/16"

114 mm

41/2
%D —
i
—1 ]

I — T
="V

[T 1T I 11 [T [T
189 mm 81 mm
77/16" 33/16"
330 mm
13"
DBPPJX

115 mm
41/2
81 mm

48 mm _
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