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1. SYSTEMINFORMATION Seite 1-1

1.1 Symbolerklarung:

&

1.2 Sicherheitshinweise:

Im Benutzerhandbuch sind einige Textstellen mit den
nebenstehenden Symbolen gekennzeichnet. Diese
Textstellen sind besonders zu beachten.

Dieses Symbol kennzeichnet Stellen, bei denen Gefahr fir
die Sicherheit, Handhabung und Funktion des Systems
besteht und somit Auswirkungen auf die Sicherheit von
Schiff und Besatzung haben kann.

Dieses Symbol kennzeichnet Textstellen an denen Hinweise
und Tips fir die Handhabung des Systems stehen.

Vor Installation und Inbetriebnahme des Systems sind die
folgenden Hinweise unbedingt zu beachten.

Nichtbeachtung fuihrt zum Verlust jeglicher Garantie- und
Rechtsanspriiche gegentiber Rexroth Mecman GmbH

Das System und seine Komponenten durfen nur
entsprechend den Anweisungen des Benutzerhandbuches
installiert und in Betrieb genommen werden.

Das System ist fur die Steuerung von Dieselmotoren
konzipiert. Beim Einsatz fur Benzin- und Gasmotoranlagen
missen  die  Systemkomponenten  aullerhalb  des
explosionsgefédhrdeten Bereiches installiert werden. Die
Vorschriften fir explosionsgeféhrdete Bereiche sind zu
beachten.

Der Betrieb des Systems ist nur mit einer separaten Motor-
Notstop-Einrichtung auf allen Fahrstadnden zuléssig.

Es dirfen nur die zum System gehérigen Leitungen geman
Betriebshandbuch verwendet werden.

Montagearbeiten dirfen nur im spannungslosen Zustand des
Systems durchgefiihrt werden. Die Versorgungsspannung
mul in diesem Fall gegen Wiedereinschaltung gesichert
sein.

Wahrend des Betriebs darf nicht in das Stellgerat gefal3t und
keine Gegenstande in das Gerét gehalten werden; es besteht
Verletzungsgefahr.

Die Spannungsversorgung des Systems mul3 mit den
Angaben auf dem Typenschild des Stellgerates und der
Versorgungseinheit Ubereinstimmen.

Die zulassige Leitungsldnge der Spannungsversorgung
zwischen Batterie und Stellgerat betragt max. 10m bei
Adernquerschnitt 2,5 mmz2,

Rexroth Mecman GmbH
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1. SYSTEMINFORMATION

1.3 Systemaufbau

Das Mini-Marex-C  System

zur elektrischen Drehzahl- und Getriebesteuerung von

Dieselantriebsmotoren mit Wendegetriebe auf Schiffen konzipiert. Einsatzorte sind Uberwiegend
Sportboote, Yachten und leichte Arbeitsschiffe.

Das System besteht aus den folgenden montage- und anschluf3fertigen Einzelkomponenten:

ﬁ/

BE

EE

MANNESMANN
REXROTH
Pneumatik

Eleganter Kommandogeber fiir Doppelmotorenanlagen mit allen
erforderlichen Komponenten wie Anzeigen und Taster.

Fahrstandstableaus fur Einzel- oder Doppelmotorenanlagen mit
allen erforderlichen Komponenten wie Kommandogebern,
Anzeigelampen, Tastern, Dimmer.

Stellgerat mit Steuerelektronik fir die elektrische Motor- und
Getriebeansteuerung  mit  allen logischen  Operationen.
Anschlussmdglichkeit fir max. 4 Fahrstande.

Optional ausfuhrbar:
Aktive Drehzahlsynchronisation bei Doppelmotorenanlagen
und / oder die elektrische Schlupfsteuerung bei Trollinggetrieben.

Verbindungs- und Steuerleitungen in Sonder- oder Standard-
ausfuhrung mit Stecker, zum einfachen Anschluss der System-
komponenten.

Fur die Kommandoeingabe kann wahlweise der oben dargestelite
Kommandogeber oder eines der Fahrstandstableaus eingesetzt
werden. Auch ein Mix dieser beiden Komponenten ist problemlos
moglich, da sie vom Anschluss und der Funktionsweise identisch
sind.

Rexroth Mecman GmbH



1. SYSTEMINFORMATION Seite 1-3

Das folgende Systembild zeigt beispielhaft den Aufbau einer Doppelmotorenanlage mit zwei
Fahrstédnden in der Basisversion (elektrische Motor- und Getriebeschaltung / keine Sonderfunktion).
Deutlich sind die einzelnen Systemkomponenten, und die AnschlulRweise der Verbindungsleitungen
zu erkennen.

Blockschaltbilder fur Einzel- und Doppelmotorenanlagen; siehe Abschnitt “ 8. Blockschaltbilder ”

Fahrstand 1 Fahrstand 2

Notstop

il

Notstop Notstop

) (&, .

\ Notstop

(8],

Ve

Stb -
Fahrstandsleitungen

Bb -
Fahrstandsleitungen

Motorstartverriegelung 103
optional anschlieRbar €=

*) 4 X 2,5 mm2 *) 4 X 2,5 mm?2

L L LT |
|
|

Sicherung Sicherung|
+ | F3=16AT, F3=16AT| +
R % Y -
I Battere _______ J
Spannungsversorgung
12/24V DC
Bb- Stb-
Stellgerat Stellgerat
5—0

_ Anschlu3- oder
~ Klemmenbezeichnung

Kommunikationsleitung

I Drehzahlsteuerleitung

Getriebesteuerleitung Drehzahlsteuerleitung

Motor
Bb-Anlage

Wendegetriebe Wendegetriebe

*) Nicht Lieferumfang von
REXROTH MECMAN

Die Steuerungsanlage ist nur mit separater "Motor-Notstop"
Einrichtung auf jedem Fahrstand zu betreiben.

Die zulassige Leitungsléange der Spannungsversorgung zwischen
Batterie und Stellgerat betragt max. 10m bei einem
Adernquerschnitt von 2,5 mm2,

Rexroth Mecman GmbH



Seite 2-1 2. MONTAGE

2.1 Kommandogeber

Unterhalb der Pultplatte muss gentigend Freiraum zum spéateren Aufschrauben der Fahrstandsleitungen zur
Verfligung stehen. Die Fahrstandsleitungen mussen nach dem Aufschrauben werftseitig zugentlastet

werden.
Der erforderliche Pultausschnitt ist auf der ndchsten Seite dargestellt.

Die Befestigung des Kommandogebers auf der Pultplatte erfolgt mit den beigelegten M5-Muttern und
Unterlegscheiben.

Fir die Aufnahme des Kommandogebers darf die Materialstéarke der
Pultplatte 25 mm nicht tiberschreiten.

30
l

M5 H

Pultplatte
max. 25 mm

Um das Eindringen von Wasser zwischen Pultplatte und Kommandogeber zu verhindern, ist auf der
Unterseite des Kommandogebers eine umlaufende Formdichtung angebracht.

Prifen Sie die Formdichtung auf Beschadigungen und achten sie
bei der Montage auf eine sichere Abdichtung zwischen Pultplatte
und Kommandogeber. Besonders bei Au3enfahrsténden.
Schutzart IP 66 Uber und unter Pultplatte.

Rexroth Mecman GmbH



2. MONTAGE Seite 2-2

2.1.1 Mal3zeichnung

Kommandogeber fir
Doppelmotorenanlagen
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Seite 2-3 2. MONTAGE

2.2 Fahrstandstableau

Unterhalb der Pultplatte muf3 geniigend Freiraum zum spéteren Aufschrauben der Fahrstandsleitungen zur
Verfligung stehen. Die Fahrstandsleitungen mussen nach dem Aufschrauben werftseitig zugentlastet
werden.

Der erforderliche Pultausschnitt ist auf der ndchsten Seite dargestellt.

Die Befestigung des Fahrstandstableaus auf der Pultplatte erfolgt mit den lose beigelegten M5-Muttern und
Unterlegscheiben.

Die Elektronikplatine des Fahrstandstableaus darf im Einbauraum
nicht mit fremden Teilen in Berihrung kommen. Zerstérung der
Elektronikplatine oder Fehlfunktionen kdnnen die Folge sein.

Fur die Aufnahme des Fahrstandstableaus darf die Materialstarke der
Pultplatte 40 mm nicht Gberschreiten.

Bei Pultplatten mit geringerer Materialstarke als 12 mm mussen
zusétzlich die beigelegten Distanzhilsen verwendet werden um eine
Beschéadigung der Platine bei der Befestigung zu vermeiden.

N

Z.

2 n

Pultplatte
max 40 mm

Um das Eindringen von Wasser zwischen Pultplatte und Fahrstandstableau zu verhindern, ist auf der
Unterseite des Fahrstandstableaus eine umlaufende Formdichtung angebracht.

Prifen Sie die Formdichtung auf Beschadigungen und achten sie
bei der Montage auf eine sichere Abdichtung zwischen Pultplatte
und Fahrstandstableau. Besonders bei AuRenfahrstanden.
Schutzart IP 66 Uber Pultplatte.

Bei Eindringen von Wasser kdnnen Funktionsstérungen oder
der Ausfall des Bauteils auftreten.

Rexroth Mecman GmbH



2. MONTAGE Seite 2-4

2.2.1 Mal3zeichnung

Fahrstandstableau flr
Einzelmotoranlagen:

212

Fahrstandstableau flr
Doppelmotorenanlagen:

2.

212

max 40 mm
max 40 mm
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-

175 175
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iz & = f”y
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Pultausschnitt:

151

R5

Pultausschnitt:

151

10 x 45°

v

10 x 45° > ¢

76

74 £ 02

s, 149 + 02

154 * 02

ﬁ/ 149 £ 0,2
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Seite 2-5 2. MONTAGE

2.3 Stellgerat

Das Stellgerat wird mit je 4 Schrauben M8 befestigt. Das Bohrbild und die EinbaumaRe des
Stellgeréates sind der MalRRzeichnung auf der nachsten Seite zu entnehmen. Als vorteilhaft hat sich
eine Einbaulage nach unten stehendem Bild an einer senkrechten Wand erwiesen, wobei die
Kabelanschlusse des Stellgerates abwarts gerichtet sind.

Das Stellgerét ist an einem mdglichst vibrationsarmen Ort im Maschinenraum zu installieren, wobei

es nicht der direkten Motorwarme ausgesetzt sein sollte ( zul. Temperaturbereich 248K...333K /
entspricht -25°C...+60°C ).

390 mm

Spannungs-Versorgungsleitung

%;ﬁ max 10m lang
‘E' r W % bei Adernquerschnitt 2,5mm?2
Nicht Lieferumfang der

Rexroth Mecman GmbH

Einstellelemente
Regelelektronik

Sicherungen

min. 300 mm
/

Verbindungsleitungen

Es ist zu beachten, dal3 gentigend Raum fur die Montage der
elektrischen Verbindungsleitungen am Stellgerat zur Verfiigung

steht.

@ Der Deckel des Stellgerates muf3 sich nach der Montage des
Geréates vollstandig 6ffnen lassen. Nach Offnen des Deckels
missen die Einstellelemente der Regelelektronik von auf3en gut
zuganglich sein, um die Steuerung einzustellen oder
Einstellungen korrigieren zu kénnen.

Im Stellgerat sind auf der Filterplatine und der Interfaceplatine
@’ Sicherungen untergebracht. Diese missen zugénglich sein.

Das Stellgerat ist fur die Steuerung von Dieselmotoren
konzipiert. Fur den Einsatz bei Benzin- oder Gasmotoranlagen
mufl} das Geréte aul3erhalb des explosionsgeféahrdeten Bereichs
installiert werden. Die Vorschriften fir explosionsgefahrdete
Bereiche sind zu beachten.

Rexroth Mecman GmbH



2. MONTAGE

Seite 2-6

2.3.1 Malizeichnung

Zur Montage des Stellgerétes sind 4 Stiick M8 Schrauben erforderlich.

143

284

330

310

200

¥

_
e
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Seite 3-1 3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.1 Erdung

Das Stellgerat ist nach den Gegebenheiten vor Ort zu erden.

Das Stellgerat muf3 an jeweils einer der vier Gerate-Befestigungsschrauben direkt geerdet werden. Ist
eine direkte Erdung (Verbindung zur Schiffsmasse) nicht méglich, so muf3 die Erdung tber flexible
Erdungskabel oder Metallbander ausgefiihrt werden (siehe Tabellen unten ).

Dimensionierung fur Dimensionierung fur Metallbander
flexible Erdungskabel (0,2 mm oder dicker)
Lange bis Querschnitt Lange bis Breite
50 mm 6 mm? 100 mm 20 mm
100 mm 10 mm?2 200 mm 50 mm
150 mm 25 mm? 300 mm 75 mm
200 mm 70 mm? 500 mm 125 mm

Das oben gesagte gilt in gleicher Weise fur speziell im Handbuch und Schemazeichnungen
gekennzeichnete Datenleitungen.
Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewéahrleisten.

Bei Doppelmotorenanlagen ist sicher zu stellen, dal3 ein

ausreichender  Potentialausgleich  zwischen den beiden
Antriebsanlagen vorhanden ist.

3.2 AnschlufZbelegung am Stellgerat
Das folgende Bild zeigt die Anordnung der Steckbuchsen des Stellgerates und ihre Zuordnung.
Nicht benutzte Steckbuchsen missen mit den gelieferten

Kunststoffkappen wieder verschlossen werden. Die
Schutzart des Gerétes wird sonst gemindert.

@ 1 2 @ 3 6 4 ;g;;
9%, @%ﬁ 8 ? 549 E% 394
PR I X AAWILS S
Ey TS
1 7
o Q N
Buchse Nr. Anschlufd fir...
1 Fahrstandstableau-Fahrstand 1
2 Fahrstandstableau-Fahrstand 2
3 Fahrstandstableau-Fahrstand 3
4 Fahrstandstableau-Fahrstand 4
*) Pg Spannungsversorgung und Startverblockung

6 Kommunikationsleitung zwischen Stellgeraten bei Doppelmotorenanlagen
7 Trollingsteuerleitung
8 Drehzahlsteuerleitung mit Drehzahlriickmeldung
9 Getriebesteuerleitung mit Getriebertickmeldung
10 Getriebestellgerat

Rexroth Mecman GmbH



3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS Seite 3-2

3.3 Spannungsversorgung

Fur die Spannungsversorgung ist eine Gleichspannungsquelle mit einer Spannung zwischen minimal
9,6V und maximal 32V und einer Belastbarkeit von mindestens 10A ( dauernd ) erforderlich.

3.4 Spannungsversorgungleitung und Motorstartverriegelung

Fur den Anschluss der Versorgungsspannung und der Motorstartverriegelung ist die Kabelver-
schraubung am Stellgerat vorgesehen. Sie befindet sich tber der Steckbuchse Nr. 10 und ist fur
Kabeldurchmesser von 8-12 mm ausgelegt.

Je nachdem, ob die Motorstartverriegelung verwendet wird oder nicht kdnnen Leitungen mit 4 oder 2
Adern und einen Leitungsquerschnitt von 2,5 mm? verwendet werden.

Eine Schirmung dieser Leitung ist nicht erforderlich, sie kann aber, wenn gewinscht, in der
mitgelieferten Kabelverschraubung aufgelegt werden.

Die Adern werden im Stellgerdt an den beiden Klemmblécken 101/102 fir die Versorgung und
103/104 fur die Motorstartverriegelung der Filterplatine angeschlossen (siehe Zeichnung unten).

Klemme [AnschluB3 fir ...

101 ( +) Spannungsversorgung
102 (- ) Spannungsversorgung
103 Motorstartverriegelung

104 Motorstartverriegelung

3.4.1 Anschluld Spannungsversorgung

Der Anschluf erfolgt nach unten stehendem Bild.

. 1
Motorstartverriegelung o___0_3 =
optional anschliebar = O—————— 4
104 | |
_____________________ |
[ : K R -
I Hauptschalter Sicherung ! | N
| F3=16AT 101 | ! !
! BTt o] .
| |
i = L | !
____________ - O ——
I ! :
I ) I 102 i
! Batterie ! . I
b - <) Versorgungsleitung !
Spannungsversorgung 4 x 2,5 mm?2 :
12/24V DC max 10 m lang _)

«) Nicht Lieferumfang von (—
REXROTH MECMAN

Anschluf3 Anschluf3
Motorstart- Spannungs-
verriegelung versorgung

Rexroth Mecman GmbH
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Die Versorgungsspannung muf3 mit der Angabe auf dem
Typenschild des Stellgerates ubereinstimmen. Eine falsche
Versorgungsspannung fuhrt zur Zerstérung des Gerétes oder
zu Funktionsstdrungen.

Die Leitungsléange der Versorgungsleitung darf 10m bei einem
Adernquerschnitt  von 2,5 mm2 nicht Uberschreiten.
Funktionsstdrung.

Zum  Schutz der  Stellgerateelektronik ist in  der
Spannungsversorgung eine externe Sicherung F3=16A T zu
setzten.

3.4.2 Anschluld Motorstartverriegelung

Uber die Klemmen 103 und 104 der Filterplatine besteht die Moglichkeit eine Motorstartverriegelung
anzuschlieBen. Diese beiden Klemmen sind intern mit einem potentionalfreien Relaiskontakt
verbunden. Der Startvorgang der Antriebsmaschine ist danach nur unter bestimmten Bedingungen

moglich.

® Die Steuerungsanlage mufd eingeschaltet sein.
® Das Kommando muf3 an einem Fahrstand anliegen.
® Der aktive Kommandogeber muf3 in Neutralstellung oder in der Vorwéarmfunktion stehen.

Der Relaiskontakt unterbricht die Leitung zwischen dem Startschlof3 ( Schlisselschalter, Startknopf
0.4. ) und dem Startrelais des Anlassers falls die Startbedingungen nicht eingehalten werden.

Die Belastbarkeit des Relaiskontakts fir die Startverriegelung
betragt max. 32V DC / 2A.

Hohere Belastungen fiihren zur Zerstérung des Relais.

Bei hoherer Belastung ist ein externes Relais zu setzen.

Rexroth Mecman GmbH
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AnschluBschema der Motorstartverriegelung:

StartschlofR

[103]
0 O
+ | 0 O——]
Versorgungs-
batterie
101
+
12/24vV DC Spannungsversorgung N |
- Mini-Marex Stellgerat —
%) - 102
Startrelais des ) Versorgungsleitung
Anlassers 4 x 2,5 mm?2
,_|j max 10 m lang
+
é: Anlasser *) .
Starterbatterie

@

|_|7 ﬂ+
S|
[elf=]
|

E
2|3

AnschluR AnschluR
Motorstart- ~ Spannungs-
verriegelung versorgung

«) Nicht Lieferumfang von
REXROTH MECMAN E

3.5 Anschlul3 Fahrstandsleitung

Die Fahrstandsleitungen dienen zur Verbindung der einzelnen Fahrstandstableaus mit dem Stellgerét.

Auf dem Typenschild der Fahrstandsleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge 894 620
24& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die
unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild

226

©

N

SN
Y

R

Einzelmotoranlage:

Zum Anschlu3 der Fahrstandsleitung befindet sich auf der Unterseite der Fahrstandstableaus fir
Einzelmotoranlagen eine (1) Steckerbuchse.

Anschluf3; Fahrstandstableau 1 verbinden mit Stellgerateanschiuf 1
Fahrstandstableau 2 verbinden mit Stellgerateanschluf? 2
Fahrstandstableau 3 verbinden mit Stellgerateanschluf3 3
Fahrstandstableau 4 verbinden mit Stellgerateanschluf 4

Rexroth Mecman GmbH
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Doppelmotorenanlage:

Zum Anschluf3 der Fahrstandsleitungen befinden sich auf der Unterseite der Fahrstandstableaus fir
Doppelmotorenanlagen zwei (2) Steckerbuchsen; eine fir die Bb-Seite und eine fiir die Stb-Seite.

Der Anschluf3 erfolgt in gleicher Weise wie bei Einzelmotoranlagen, diesmal aber getrennt nach Bb-
und Stb-Seite.

Die Stecker sind nach dem Aufstecken am Stellgerat und den
Fahrstandstableaus zu verschrauben. Eine lockere
Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung fuhren.

3.6 Anschluf3 Kommunikationsleitung
( Nur fur Doppelmorenanlagen )

Die Kommunikationsleitung dient dem internen Informationsaustausch zwischen Bb- und Stb-
Stellgerét bei Doppelmotorenanlagen.

Auf dem Typenschild der Kommunikationsleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge 894
620 26 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die
unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Einzelmotoranlage: Doppelmotorenanlage:

Kommandogeber oder Fahrstandstableau

Fahrstand 1 Fahrstand 2 Fahrstand 3 Fahrstand 4 Fahrstand 1 Fahrstand 2 — u.s.w. bis max.

Fahrstand 4
g b B B Bb B T Stb Bb T Stb

- o~ (30l <

(=] (=] (=] (=]

E} E} E} E}

= = = = — o~ — N

b b b b <@ @B o® ©®

& & & S ER 35 =R 29

2 2 2 2 52 52 S5 52

© © © © 22 22 oL 25

[} [} [} [} <0 < << @ < @

> > > > . : o o

= = = = cQ c Qo c= o=

< il < il < o0 < 0 < N T N

2] 2] 2] 2]

< < < <

@ @ @ @
Anschluf3 Fahrstand Anschluf3 Fahr
3und 4 3und 4

—l g— Bb-Stellgerat Bb-Stellgerat

B =]
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Typenschild

726
726

y Y

| Bie——CHE |

Die Kommunikationsleitung wird jeweils am Anschluf3 Nr. 6 der Stellgerate angeschlossen

R

an Anschlu Nr.6 an Anschlu Nr.6

Bb-

Stellgerat Stellgerat

s — -

Die Stecker sind nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine
lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.

Die Kommunikationsleitung ist unbedingt anzuschlie3en.

3.7 Getriebesteuerleitung mit Rickmeldung

Die Getriebesteuerleitung dient dem Anschlu? an die Magnetventilsteuerung eines hydraulischen
Getriebes, sowie eventuell vorhandener Oldruckschalter fiir die Getrieberiickmeldung.

Die Getriebesteuerleitung ist in einer Standardausfiihrung und einer Sonderausfihrung mit Harting
Stecker lieferbar.

Rexroth Mecman GmbH
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3.7.1 Standardausfiihrung

Auf dem Typenschild der Getriebesteuerleitung in der Standardausfiihrung ist eine 10-stellige
Nummer mit der Ziffernfolge 894 620 29 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht
ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild
. |

R

Die Getriebeansteuerleitung wird am Anschluss Nr. 9 des Stellgerates angeschlossen.

Der Stecker ist nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine
lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.

Die Getriebeansteuerleitung hat einseitig ein freies Kabelende mit 7 farbcodierten Adern zum
AnschluB an das Magnetventil eines hydraulischen Getriebes, sowie eventuell vorhandener
Oldruckschalter fir die Getrieberiickmeldung.

Die unten stehende Tabelle zeigt die Anschluf3belegung der Adern:

Ader Farbe Anschlul3
1 weild (+) Signal "Voraus" zum Magnetventil
2 braun (+) Signal "Zurick" zum Magnetventil
3 grun 0 V fur Magnetventile
4 gelb Signal "Voraus" vom Riickmeldeschalter
5 grau Signal "Zurlck" vom Riickmeldeschalter
6 pink (+) Versorgung fir Riickmeldeschalter
7 blau Diese Ader wird nicht bendtigt

Getrieberiickmeldeschalter dienen der zusatzlichen Kontrolle
@ der Getriebestellung und sind fur den Betrieb der Anlage
nicht unbedingt erforderlich.

Technische Anforderungen:

Magnetventile: Spannung: Betriebsspannung des verwendeten Stellgerates
Stromaufnahme: max. 3 A ( pro Steuermagnet )

Rickmeldeschalter: Spannung: Betriebsspannung des verwendeten Stellgerates
Stromaufnahme ca. 1...10 mA

Rexroth Mecman GmbH
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Anschlu3 Getriebesteuerleitung ( Standardausfiihrung )

Mini-Marex
Stellgeréat

gh
iy
N
"Voraus" @l @
rd ) Anschluf’
N K weill ("Voraus")
K o 10 -
_ g 0 9 o braun (Zurlick’)
Magnetventil *.) >< ‘Lﬁ H ﬂ:ﬁj
- o 30 grin ()
"Voraus' "Zuriick"

elb ('Voraus"

O 40g—
A .
jE_E_E_EETZ 6 pmk (+)
h
SR [  —

M w

Getriebesteuerleitung

Druckschalter *.) gﬂ-ﬁ

0
N

Wendegetriebe

*.) Nicht Lieferumfang von

= Rexroth Mecman

g Freies Kabelende der Getriebesteuerleitung umlaufend an
Masse legen:

@ Kabelisolierung ringférmig entfernen und eine Metallschelle
um den offenen Schirm legen. Die Metallschelle direkt an
Masse legen.
LaRt sich die Metallschelle nicht direkt mit der Masse

l verbinden, so muf3 ein Erdungsband (siehe Bild links)

%: zwischen Metallschelle und Masse verwendet werden.

Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewahrleisten.
(Dimensionierung: siehe Abschnitt 3.1 "ERDUNG")

Magnetventil:
Welche Seite des Magnetventils das Getriebe auf "Voraus" oder "Zurick" schaltet hangt vom

verwendeten Ventiltyp ab und muf3 "vor Ort" geklart werden.

Rickmeldeschalter:

Ist statt der dargestellten zwei Riickmeldeschalter ( Oldruckschalter ) am Getriebe nur ein

in
Ruckmeldeschalter fir beide Richtungen vorhanden, so kann dieser wahlweise an die gelbe oder
an die graue Ader angeschlossen werden.

Ist kein Rickmeldeschalter vorhanden, kann das Mini-Marex System auch ohne Riickmeldung
arbeiten.

Rexroth Mecman GmbH
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3.7.2 Sonderausfihrung

Auf dem Typenschild der Getriebesteuerleitung in der Sonderausfihrung ist eine 10-stellige
Nummer mit der Ziffernfolge 894 620 21& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht
ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild

o=

Die Getriebesteuerleitung wird am Anschluss Nr. 9 des Stellgerates angeschlossen. Die andere
Seite der Getriebesteuerleitung ist mit einem Spezialstecker ( Fa. Harting / Typ HAN 8D )
ausgestattet. Der Spezialstecker wird an einem gesondertem Getriebeanschlu3punkt am
Schaltkasten des Motorherstellers angeschlossen.

Ob ein passender GetriebeanschluBpunkt vorhanden ist,
@ erfahren Sie von Ihrem Motorhersteller.

Anschlud Getriebesteuerleitung ( Sonderausfiihrung )

Schaltkasten des I .
Motorherstellers % -
Harting-
stecker Mini-M
ini-Marex
@ == ) Stellgerat
Getriebe- =
AnschluRpunkt

Anschluf @

|

externe Verdrahtung des
Motorherstellers

zum Getriebe Getriebesteuerleitung

Der Stecker ist nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine
lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung

fuhren.
Technische Anforderungen:
Magnetventile: Spannung: Betriebsspannung des verwendeten Stellgerates
Stromaufnahme: max. 3 A ( pro Steuermagnet )
Rickmeldeschalter: Spannung: Betriebsspannung des verwendeten Stellgerates
Stromaufnahme ca. 1...10 mA
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3.8 Drehzahlsteuerleitung mit Rickmeldung

Die Drehzahlsteuerleitung dient dem Anschluf3 an einen elektronischen Drehzahlregler. In der
Drehzahlsteuerleitung werden gleichzeitig auch 2 Adern fir die Drehzahlriickmeldung gefthrt.
Eine Drehzahlriickmeldung ist fir die Funktion "Drehzahlsynchronisation” erforderlich.

Die Drehzahlsteuerleitung ist in einer Standardausfiihrung und in einer Sonderausfiihrung
lieferbar.

3.8.1 Standardausfiihrung

Auf dem Typenschild der Drehzahlsteuerleitung in der Standardausfihrung ist eine 10-stellige
Nummer mit der Ziffernfolge 894 620 27 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht
ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild
. |

R

Die Drehzahlsteuerleitung wird am Anschluss Nr. 8 des Stellgerates angeschlossen.
Der Stecker ist nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine

lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.

Die Drehzahlansteuerleitung hat einseitig ein freies Kabelende mit 4 farbcodierten Adern zum
Anschluf? an den elektronischen Drehzahlregler und die Drehzahlriickmeldung.

Die unten stehende Tabelle zeigt die Anschluf3belegung der Adern:

Ader Farbe Anschluf3 Funktion
4 weild (+) Signal 4...20 mA Drehzahl-
5 braun (-)ov Ansteuerung
6 grun (+) Signaleingang Drehzahl-
7 gelb (-)ov Rickmeldung

Der Anschluf3 einer Drehzahlrickmeldung ist nur fur die
@ Funktion “Synchronisation” notwendig.

Soll die Funktion “Synchronisation nicht genutzt werden, ist

der Anschlul3 einer Drehzahlriickmeldung nicht erforderlich.

Fur die Drehzahlsynchronisation von Doppelmotorenanlagen ist fir jeden Motor ein
drehzahlabhéngiges Riickmeldesignal erforderlich.

Das Drehzahlrickmeldesignal kann durch Wechselstrom-Tachogeneratoren als auch durch
induktive Geber erzeugt werden. Vielfach entspricht auch das drehzahlabhéngige Signal an

Klemme "W" der Lichtmaschine den technischen Anforderungen.

Durch den Schlupf im Antrieb der Lichtmaschine ist die

@ Synchronisation bei Verwendung der Klemmme “W”
ungenauer als bei der Drehzahlerfassung uber induktive
Geber.

Rexroth Mecman GmbH
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Technische Anforderungen an das Rickmeldesignal:

Frequenzbereich: a)

20 Hz...1300 Hz, Sinus- oder Rechtecksignal

oder  Db): 200 Hz...13000 Hz, Sinus- oder Rechtecksignal

Empfohlene Eingangsfrequenz bei max. Motordrehzahl:
@; 130 Hz bei Frequenzbereich a)

Empfohlene Eingangsfrequenz bei max. Motordrehzahl:

6500 Hz bei Frequenzbereich b)

Signalspannung: min. 1Vss x)
max. 50 Vss
Eingangsimpendanz: ca. 10 KW

( Stellgerat )

*) Die Einheit "Vss" ( Volt Spitze-Spitze ) bezeichnet die Gesamtamplitudenspannung eines Wechselspannungssignals
zwischen dem oberen und unteren Scheitelpunkt.

Beispiel: Rechtecksignal

1Vss
bis
50 Vss

AnschluR Drehzahlsteuerleitung ( Standardausfiihrung )

weil’
(+) Signal 4...20 mA
4 O——
Drehzahl- <—
Ansteuerung

50
braun/ (-) OV

grin
(+) Signaleingang
6 O———
Drehzahl- —

Rickmeld 7
iickmeldung Gelb /() OV

I+

i3 irae
il i

Mini-Marex
Stellgeréat

]
»

%”LJ e e

it gt g ol
Anschluf3

Drehzahlsteuerleitung

S~

Freies Kabelende der Drehzahlsteuerleitung umlaufend an
Masse legen:

Kabelisolierung ringférmig entfernen und eine Metallschelle um
den offenen Schirm legen. Die Metallschelle direkt an Masse
legen.

LaRt sich die Metallschelle nicht direkt mit der Masse verbinden,
so muf3 ein Erdungsband (siehe Bild links) zwischen
Metallschelle und Masse verwendet werden.

Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewéahrleisten.
(Dimensionierung: siehe Abschnitt 3.1 "ERDUNG")
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3.8.2 Sonderausfihrung

Auf dem Typenschild der Drehzahlsteuerleitung in der Sonderausfiihrung ist eine 10-stellige
Nummer mit der Ziffernfolge 894 620 20& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht
ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

apamr=illi
% =l | HJ

Die Drehzahlsteuerleitung wird am Anschluss Nr. 8 des Stellgerates angeschlossen. Die andere
Seite der Getriebesteuerleitung ist mit einem Spezialstecker ( Fa. Harting / Typ HAN 16A )
ausgestattet. Der Spezialstecker wird an einem gesondertem DrehzahlanschluBpunkt am
Schaltkasten des Motorherstellers angeschlossen.

Ob ein passender DrehzahlanschluBpunkt vorhanden ist,
@ erfahren Sie von Ihrem Motorhersteller.

AnschluR Drehzahlsteuerleitung ( Sonderausfiihrung )

Schaltkasten des Hart e
Motorherstellers arting- -
stecker 7% i %
Mini-Marex
= Stellgerat
Drehzahl- _
r &
AnschluRpunkt e L - (L
il

!

externe Verdrahtung des
Motorherstellers

zum Drehzahlregler und zur
Drehzahlriickmeldung S

Drehzahlsteuerleitung
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3.9 Trollingsteuerleitung

Diese Beschreibung bezieht sich ausschlief3lich auf direkt,
elektrisch angesteuerte Trollinggetriebe.

Mechanisch angesteuerte Trollinggetriebe, die Uber einen
separaten Stellmotor angesteuert werden, haben eine
andere AnschluRweise. Fir diese Getriebe existiert eine
gesonderte Beschreibung.

Typenschild
— = : —

Auf dem Typenschild der Trollingsteuerleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge
894 620 22& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur
auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Die Trollingsteuerleitung ist zwar beidseitig mit einem

@: Stecker ausgeruistet. Far die elektrische
Trollingansteuerung ist aber nur auf einer Seite der
Trollingsteuerleitung ein Stecker erforderlich (Anschlufl
an Nr.7 des Stellgerates). Den zweiten Stecker entfernen
(am besten abschneiden) um ein freies Kabelende zu
erhalten.

Typenschild X /

=S K
N
Typenschild
— =—

Der zweite Stecker ist nur fiir eine mechanische
Trollingansteuerung mit einem separaten  Stellmotor
erforderlich.

Die Trollingsteuerleitung wird am Anschluss Nr. 7 des Stellgerates angeschlossen.

Der Stecker ist nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine
lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.
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Seite 3-14

Das entstandene freie Kabelende enthalt 4 farbcodierte Adern

Die unten stehende Tabelle zeigt die Anschluf3belegung der Adern:

Ader Farbe Anschlul Funktion
1 weild + Ug, wenn Trolling aktiv Trolling aktiv
2 braun oV
7 grin -)ov Trolling-
8 gelb (+) Trollingsignal (4...20 mA) ansteuerung

An den Adern 1 (weif3) und 2 (braun) kann ein externes Relais angeschlossen werden, dald immer
dann aktiviert wird, wenn auch Trolling aktiv ist.
Mit Hilfe dieses Relais ist es mdglich spezielle Trollingeinrichtungen anzusteuern oder das bei
einigen Getrieben notwendige Hauptventil zur Freischaltung des Trollingbetriebes zu aktivieren.

Die Belastbarkeit des Trolling aktiv Ausgangs betragt max.
0,5 A. Die Ausgangsspannung zwischen Ader 1 und Ader 2

betragt Ug - 2V.

Wird die Trolling aktiv Funktion nicht bendtigt, so ist
sicherzustellen, dal3 die Aderenden 1 (weil3) und 2 (braun)
isoliert werden. Es kann andernfalls zu einem Kurzschluf3

AnschluR Trollingsteuerleitung

1

Trolling
EIN / AUS

7

Trolling-
Ansteuerung
<

8

o0—
weild / (+) Signal

braun / (-) OV

o—
grin/ (-) OV

o—

gelb
(+) Signal (4...20 mA)

fuhren.
T™h——
2 WP
.
Mini-Marex
Stellgerat
- o ———oce— 1|/
Anschlu?
J_ Trollingsteuerleitung
_ \
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gl Freies Kabelende der Trollingsteuerleitung umlaufend an
Masse legen:

@ Kabelisolierung ringférmig entfernen und eine Metallschelle
um den offenen Schirm legen. Die Metallschelle direkt an
Masse legen.
LaRt sich die Metallschelle nicht direkt mit der Masse

l verbinden, so muf3 ein Erdungsband (siehe Bild links)

%: zwischen Metallschelle und Masse verwendet werden.

Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewéahrleisten.
(Dimensionierung: siehe Abschnitt 3.1 "ERDUNG")

Die Angaben des Getriebeherstellers sind zu beachten!
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3.10 Interne Sicherungen

Neben der externen Sicherung F3=16A T in der Spannungsversorgung befinden sich direkt im
Stellgeréat noch drei (3) weitere Sicherungen. Zwei (2) Sicherungen F1=3,15A mT und F2=10A mT
sind auf der Filterplatine angeordnet und die dritte Sicherung F4=3,15A mT auf der
Interfaceplatine. Jeder dieser Sicherungen (F1, F2, F4) ist eine grine LED (LED1, LED2, LED4)
zugeordnet. Die LED's leuchten wenn die Sicherungen in Ordnung sind und Spannung anliegt.

Motorstartverriegelung o—————= 1
optional anschlielBbar h

r-——>""T~"T~T T T T T T T T T T T ——— hl
| s':ﬁ:ﬁte-r ») Sicherung | [ =
! F3=16AT | 101] | !
T e :
ok | | |

r=—"

R s A F-® Oo———- !
| Batterle ») | 102 I
b e e e ————— J |
|
Spannungsversorgung |
12/24V DC !

,) Nicht Lieferumfang von
REXROTH MECMAN

b L L

1
%
3
. Filterplatine
Interfaceplatine
} Sicherung
F4=0,315AmT Sicherungen
F2=10 AT
LED > =
LED4 @ LED 1 m- -
F1=3,15AmT
D$' = | P ®
g
8 5]

Filterplatine und Interfaceplatine befinden sich im Boden des Stellgerdtes und sind nach dem
offnen des Stellgerétes zuganglich.

Sicherung Wert Ort LED
F1 /intern 3,15A mT Filterplatine LED 1
F2 / intern 10AT Filterplatine LED 2
F3 / extern 16AT Spannungsversorgung

F4 / intern 315mA mT Interfaceplatine LED 4
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4.1 Interfaceplatine

Die Interfaceplatine befindet sich im Boden des Stellgerdtes und ist nach Offnen des Stellgerates
zuganglich. Das unten stehende Bild zeigt schematisch die Interfaceplatine und die Lage des
Funktionsschalters IV.

Je nach Einbaulage des Stellgerates ist es mdglich, daf3 die

@3 Interfaceplatine entgegen der bildlichen Darstellung " auf
dem Kopf " steht. Die Lage des Einstellelementes ist dann
spiegelverkehrt .

% = ﬂ% _ {@i\

Interfaceplatine Filterplatine

|
| m

Funktions-
schalter IV

8 8
Funktions-
schalter IV
4.1.1 Funktionsschalter-IV (Ubersicht)
Schalterstellung Schalterstellung
OFF ON
(open)
] ]
g -
S =) =)
DIP-Schalter OFF ON
V-1 Getrieberiickmeldeschalter sind Getrieberiickmeldeschalter
nicht angeschlossen sind angeschlossen
V-2 Gemeinsamer Rickmeldeschalter | Getrennte Rickmeldeschalter
fur beide Drehrichtungen fur jede Drehrichtungen

DIP-Schalter IV-2 ist nur aktiv, wenn IV-1 in Stellung ON
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.2 Hauptsteuerplatine

Das nachfolgende Bild zeigt die Lage der Einstellelemente ( Funktionsschalter | bis Il und
Potentiometer P1 und P2 ) auf der Hauptsteuerplatine. Die Hauptsteuerplatine befindet sich im
Deckel des Stellgerates und ist nach dem Offnen des Gerates zugéanglich.

&

Je nach Einbaulage des Stellgerates ist es moglich, dal3 die
Steuerplatine entgegen der bildlichen Darstellung " auf dem
Kopf" steht. Die Lage der Einstellelemente ist dann
spiegelverkehrt .

Betriebs-
spannung v @
glLlols|v|e|z|T
+15V @

K] [K] (K] K]

EINSTELL- STECKER

POTENTIOMETER

AZIRIZIEE

P1 = Grobeinstellung

P2 = Feineinstellung open
) —
%)
(@)
Z ) 3 FUNKTIONSSCHALTER OFF ON
2 @ LED5 . T o
[a)]
% g LED 4 OFF ON  OFF ON]  OFF ONJA
- ] uES sIEEY =
m |8 | eps 0| MmO .M
; ] HEEEEE EIEEEN N
) @ LED 2 s+« |5+ M| 5+
'-U'; SsHI|Ss 0|55 O
2 1B | ept 0| 0| om0
m \— IO O] IO
= sl O] =IO

Welche Funktion den einzelnen Einstellelementen zugeordnet ist, zeigt die Schnelliibersicht auf der

nachsten Seite.
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4.2.1 Funktionsschalter I...1ll (Ubersicht)

Funktionsschalter-I

1]
2]
< 3]
S 4 M1
© s
6 ]
7]
8 ]

Slave / Master ( bei Doppelmotorenanlagen )

Hebelvergleich / Frei ( Kommandolibernahme )

20 Hz...1300 Hz / 200 Hz...13000 Hz ( Frequenzbereich bei Synchronisation )
nicht belegt

Kabelzug / Elektrisch ( Getriebeansteuerung )

Betrieb / Terminal-Eingabe

Betrieb / Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande

Betrieb / Freigabemodus fur Sonderfunktionen

Funktionsschalter-Il

1 [I]
2]
C3mm“:|
2 4]
© 5]
6 M1
7 [
8 M1

8; (1) Z T1: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung” vor Einkuppeln
5s

0/2s T2: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung” nach Einkuppeln
0/1s

0/6s

0/3s T3: Umsteuer-Wartezeit
0/15s

Drehzahlanhebung NEIN / Drehzahlanhebung JA

Funktionsschalter-ll|

1 ] | Betrieb / Einstellmodus
2 M0 | Sondereinstellung (Fahrstand) / Standardeinstellung (Maschinenraum)
3 W einzustellende DIP- Schalter
Position -3 | -4 ] -5 ] -6 | -7 | 11-8
4 M minimale Drehzahl OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON
S maximale Drehzahl OFF | OFF | OFF | OFF || ON | OFF
&5 ML zweite Leerlaufdrehzahl | OFF | OFF | OFF | ON | OFF | OFF
maximale Drehzahl bei OFF| ON | OFF | OFF | ON || OFF
6 W] Trolling
- WC] MinimaleSchlupfposition ON (| ON | OFF | OFF || ON | OFF
bei Trolling
s M1 maximale Schlupfposition | ON || ON || OFF | OFF | OFF || ON
bei Trolling
Einstellpotentiometer
% 2l
Grobeinstellung  Feineinstellung
Schalterstellung Potentiometer P1 und P2 sind nur in

Verbindung mit Funktionsschalter-11l wirksam
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4.3 Grundeinstellung

Die Grundeinstellung erfolgt im spannungslosen Zustand des
Stellgerates.

4.3.1 Funktionsschalter | (Hauptsteuerplatine)

1 Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
- (open)

2

3
s 4 = s
S | |

6

4 B

S |l (W

DIP-Schalter [-1 ( Slave / Master )

Bei Einzelmotoranlagen: DIP-Schalter I-1 auf ON

Bei Doppelmotorenanlagen:  Eine beliebige Anlage als “Master” auswéhlen
DIP-Schalter I-1 auf ON

Die andere Anlage auf “Slave” stellen
DIP-Schalter I-1 auf OFF

DIP-Schalter 1-2 ( Hebelvergleich / Frei )

Verfahrensauswahl fir den Kommandowechsel von einem Fahrstand auf einen anderen Fahrstand.

Kommandowechsel mit “Hebelvergleich”: DIP-Schalter I-2 auf OFF
(empfohlen)

Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen,
wenn sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der “Neutral-Position”
oder in der gleichen Fahrtrichtungsposition befindet wie der Hebel des zur Zeit aktiven
Kommandogebers.

Kommandowechsel “Frei”: DIP-Schalter -2 auf ON

Ein Fahrstandswechsel kann zu jeder Zeit, ohne Beriicksichtigung der Hebelstellungen
vorgenommen werden. Das Kommando liegt unmittelbar am anfordernden Fahrstand an und
die dort eingestellte Hebelposition wird sofort von der Steuerung umgesetzt.

Steht der Hebel des aktiven Kommandogebers in der Position
“Voll-Voraus” und der Hebel des anfordernden Kommandogebers
in der  “Voll-Zurick”  Position, erfolgt sofort ein
Umsteuermandver!
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DIP-Schalter 1-3: (20Hz...1300Hz / 200Hz...13000Hz )
( Nur fur Doppelmotoren-Anlagen mit ausgefihrter "Drehzahlsynchronisation” )

Anpassung des Frequenzbereichs im Stellgerat mit dem jeweiligen Frequenzbereich des
verwendeten Drehzahlaufnehmers.

Frequenzbereich 20Hz...1300Hz DIP-Schalter I-3 auf OFF
fur empfohlene Eingangsfrequenz von ca. 130Hz bei maximaler Motordrehzahl

Frequenzbereich 200Hz...13000Hz  DIP-Schalter I-3 auf ON
fur empfohlene Eingangsfrequenz von ca. 6500Hz bei maximaler Motordrehzahl

DIP-Schalter I-4: Nicht beleqt.

DIP-Schalter 1-4 auf OFF

DIP-Schalter 1-5 ( Kabelzug / Elektrisch )

Gemeint ist die Art der Getriebeansteuerung.
Bei elektrischer Getriebeansteuerung (Elektrisch) DIP-Schalter I-5 auf ON

Bei mechanischer Getriebeansteuerung (Kabelzug) DIP-Schalter I-5 auf OFF
(externer Stellmotor)

DIP-Schalter I-6 ( Betrieb / Terminal-Eingabe )

Der Schalter wird nur fiir interne Zwecke bendétigt.

DIP-Schalter 1-6 auf OFF

DIP-Schalter I-7 ( Betrieb / Kommandogeberabgleich und Fahrstandsfreigabe )

Die Schalterstellung "Kommandogeberabgleich und Fahrstandsfreigabe” wird im Abscnitt 4.5
gesondert behandelt. Der Kommandogeberabgleich und die Fahrstandsfreigabe werden erst nach
Abschluf? der Einstellarbeiten ausgefuhrt.

DIP-Schalter I-7 auf OFF

DIP-Schalter |-8 ( Betrieb / Freigabemodus fiir Sonderfunktionen )

Der Schalter wird nur fur die Freigabe von zusétzlichen Sonderfunktionen wie
"Drehzahlsynchronisation” und "Trolling” benétigt und im Abschnitt 5.1.1 und 5.2.2 gesondert
behandelt. Die Freigabe von Sonderfunktionen wird erst nach Abschlu? der Grundeinstellung
vorgenommen.

DIP-Schalter 1-8 auf OFF
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4.3.2 Funktionsschalter Il (Hauptsteuerplatine)

1 Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
o (open)
2m)
3
g 4m0d = ~
Q.
S sm | . |
6 W)
m
S | [l

DIP-Schalter |I-1 ’ T1: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung" vor Einkuppeln

DIP-Schalter |I-2 y

Die “Wartezeit T1” ( vor Einkuppeln ) ist nur aktiv, wenn auch die
Funktion “Drehzahlanhebung” durch den Dip-Schalter 1I-8
ausgewahlt wurde.

&

Nach einem Einkuppelbefehl ( Voraus oder Zuriick ) lauft zunéchst die eingestellte "Wartezeit T1" ab
bevor das Getriebe eingekuppelt wird.

Die “Wartezeit T1” kann Uber eine Kombination der DIP-Schalter II-1 und 1I-2 zwischen 0 und 1,5
Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
-1 -2 Wartezeit T1
OFF OFF 0 Sekunden
OFF ON 0,5 Sekunden
ON OFF 1 Sekunde
ON ON 1,5 Sekunden

DIP-Schalter 1I-3 e T2: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung"” nach Einkuppeln

DIP-Schalter 1I-4

Die “Wartezeit T2" ( nach Einkuppeln ) ist nur aktiv, wenn auch
die Funktion “Drehzahlanhebung” durch den Dip-Schalter 1I-8
ausgewahlt wurde.

&

Nach Einkuppeln des Getriebes ( Voraus oder Zurilick ) lauft zunéchst die eingestellte "Wartezeit T2"
ab, bevor ein neuer Fahrbefehl ausgefuhrt werden kann.

Die “Wartezeit T2” kann Uber eine Kombination der DIP-Schalter 1I-3 und 1l1-4 zwischen O und 3
Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
11-3 -4 Wartezeit T2
OFF OFF 0 Sekunden
OFF ON 1 Sekunde
ON OFF 2 Sekunden
ON ON 3 Sekunden
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DIP-Schalter 1I-5
DIP-Schalter 1I-6 y T3: Umsteuer-Wartezeit
DIP-Schalter |I-7

Ist die ,Umsteuer-Wartezeit T3" eingestellt, wird diese Wartezeit automatisch aktiv, wenn aus einer
Fahrstufe heraus die ,Neutral-Position* erreicht wird oder ein Fahrtrichtungswechsel ( Umsteuerung;
Voraus « Zuriick ) stattfindet. Die ,Umsteuer-Wartezeit T3“ verzogert dabei den Auskuppelvorgang.

Beispiel:

Wird der Hebel des Kommandogebers aus einer Fahrstufe von der Stellung ,Voraus® in die Stellung
LZurick” bewegt ( oder umgekehrt ), so wird zunéchst die Drehzahl auf die Leerlaufdrehzahl
abgesenkt. Das Getriebe bleibt aber fir eine gewisse "Wartezeit" weiterhin eingekuppelt, um die
Fahrgeschwindigkeit des Schiffes wirksam zu verzdgern ( Widerstand des langsam drehenden
Propellers im Wasser ). Erst danach werden alle weiteren Aktionen - Getriebe umsteuern, Drehzahl
wieder hochfahren - ausgefuhrt.

Die tatsachliche Wartezeit ( Verzégerung des Auskuppelvorgangs ) ist abhéangig von:
® der eingestellten ,Wartezeit T3"
® der Dauer und der Hohe der zuvor gefahrenen Drehzahl
® der Fahrtrichtung

Die langste ,Wartezeit* ( maximale Umsteuer-Wartezeit T3 ) wird bei einer Umsteuerung von ,Voll-
Voraus“ auf ,Voll-Zuriick” erreicht, wenn das Kommando vorher langer als das 5-fache der
eingestellten ,Wartezeit* angestanden hat. Hat das Kommando weniger als die 5-fache eingestellte
~Wartezeit* angestanden, so verkirzt die Steuerung automatisch die ,Wartezeit“. Eine Verringerung
der Drehzahl fuhrt automatisch ebenfalls zu einer Verkirzung der ,Wartezeit®, bis schliel3lich bei
Leerlaufdrehzahl keine ,Wartezeit* mehr gesetzt wird. Die ,Wartezeit* von ,Zurtick* nach ,Voraus" ist
grundsatzlich nur halb so lang wie bei einer Umsteuerung von ,Voraus* nach ,Zuriick".

Die ,maximale Umsteuer-Wartezeit T3“ kann tber eine Kombination der
DIP-Schalter 1I-5, 1I-6 und 11-7 zwischen 0 und 10,5 Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
11-5 11-6 -7 Wartezeit T3
OFF OFF OFF 0 Sekunden
OFF OFF ON 1,5 Sekunden
OFF ON OFF 3 Sekunden
OFF ON ON 4,5 Sekunden
ON OFF OFF 6 Sekunden
ON OFF ON 7,5 Sekunden
ON ON OFF 9 Sekunden
ON ON ON 10,5 Sekunden
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Wahrend einer spateren Probefahrt kann die “Umsteuer-Wartezeit T3” entsprechend dem Schiffstyp
und der Antriebsanlage wie folgt ermittelt und eingestellt werden.

1. Fahrhebel in die “1. Raste-Voraus” legen und das Getriebe einkuppeln.

2. Fahrhebel in die Position “Voll-Voraus” legen und die Zeit messen, die der Motor
braucht um 2/3 seiner maximalen Drehzahl zu erreichen.

3. Die gemessene Zeit durch die DIP-Schalter 1I-5, 1I-6 und 1I-7 einstellen.

4. Mit mehreren Umsteuermandévern tber den gesamten Drehzahlbereich die
glnstigste Umsteuerwartezeit fur Antrieb und Schiff ermitteln.

Bei den Umsteuermandvern immer zundchst vorsichtig mit
kleiner Drehzahl beginnen und langsam die Drehzahl steigern.
Falls erforderlich die “Umsteuerwartezeit T3" immer wieder
korregieren und anpassen. Eine zu kurze Umsteuerwartezeit
kann bei einem “Crash-Manéver” eventuell zu Beschadigungen
von Kupplung, Getriebe oder Motor fuhren.

Eine zu lange Umsteuerwartezeit kann die Mandvrierféhigkeit
einschrénken.

DIP-Schalter [I-8: Drehzahlanhebung NEIN / Drehzahlanhebung JA

Drehzahlanhebung NEIN: DIP-Schalter 1I-8 auf OFF

Drehzahlanhebung JA: DIP-Schalter 11-8 auf ON

Mit der Einstellung "Drehzahlanhebung JA" werden folgende Funktionen aktiv geschaltet und von der
Steuerung verarbeitet. Bei der Einstellung "Drehzahlanhebung Nein" werden diese Funktionen von
der Steuerung nicht beriicksichtigt, auch wenn z.B. Wartezeiten mit den DIP-Schaltern eingestellt
wurden.

® T1: Wartezeit bei Drehzahlanhebung vor Einkuppeln ( DIP-Schalter 1I-1 und 11-2')

® T2: Wartezeit bei Drehzahlanhebung nach Einkuppeln ( DIP-Schalter 11-3 und 1I-4 )

® zweite Leerlaufdrehzahl ( Festlegung des Drehzahleinsprungs ® Abschnitt 4.4.2.3
Seite 4-19)

Der Zusammenhang dieser 3 Funktionen soll an einem Beispiel erklart werden.

Beispiel:

Wird der Hebel des Kommandogebers aus der “Neutralposition” ( Stop ) in die Position “l1.Raste -
Voraus” ( Getriebe einkuppeln / Leerlaufdrehzahl ) gelegt, so arbeitet die Steuerung folgende Schritte
ab:

1. Drehzahlanhebung
Die Steuerung hebt die Leerlaufdrehzahl auf den eingestellten Wert der “2. Leerlaufdrehzahl” an.

2. Wartezeit T1
Nun lauft die eingestellte Wartezeit T1, um dem Motor Zeit zu geben, seine erhdhte Leerlaufdrehzahl
( 2. Leerlaufdrehzahl ) zu erreichen.

3. Getriebe einkuppeln
Nach Ablauf der Wartezeit T1 wird das Getriebe auf “Voraus” eingekuppelt.
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4. Wartezeit T2
Nun lauft die eingestellte Wartezeit T2, um das Propeller-Riickmoment mit der erhdhten Drehzahl (2.

Leerlaufdrehzahl ) aufzufangen.

5. Leerlaufdrehzahl

Nach Ablauf der Wartezeit T2 wird die Motordrehzahl wieder auf die Leerlaufdrehzahl abgesenkt.
Wurde der Kommandogeber inzwischen auf eine hdhere Drehzahl eingestellt, so wird der Motor
gleich auf diese Drehzahl hochgefahren, ohne vorher auf seine Leerlaufdrehzahl abgesenkt zu
werden.

Soll nur die Wartezeit T1 und/oder die Wartezeit T2 ohne eine

Anhebung der Drehzahl genutzt werden, so kann die zweite
@: Leerlaufdrehzahl auf den Wert der normalen Leerlaufdrehzahl

eingestellt werden, wodurch die Anhebung unwirksam wird.

4.3.3 Funktionsschalter-IV (Interfaceplatine)

Schalterstellung Schalterstellung
OFF ON
(open)
|
=
S E~ ‘ | ‘ ‘ h ‘

DIP-Schalter IV-1 (ohne Getrieberickmeldung / mit Getrieberiickmeldung )

Das Getrieberiickmeldesignal wird durch am Getriebe angebaute Oldruckschalter erzeugt, die
der Steuerung den Betriebszustand des Getriebes anzeigen. Mit dem DIP-Schalter 1V-1 wird
der Steuerung mitgeteilt, ob ihr ein Getriebertickmeldesignal zur Verfigung steht oder nicht.

Eine Getrieberiickmeldung ist angeschlossen: DIP-Schalter V-1 auf ON

Eine Getrieberiickmeldung ist nicht angeschlossen: DIP-Schalter IV-1 auf OFF

DIP-Schalter IV-2 (ein Riuckmeldeschalter / zwei Riickmeldeschalter )
( Nur aktiv, wenn DIP-Schalter IV-1 auf ON )

Der Dip-Schalter 1V-2 braucht nur eingestellt werden, wenn eine Getrieberickmeldung
angeschlossen ist und DIP-Schalter 1V-1 in der Stellung ON steht. Ist keine
Getriebertickmeldung angeschlossen und DIP-Schalter V-1 steht in der Stellung OFF, ist die
Schalterstellung von DIP-Schalter V-2 beliebig.

Es ist nur ein gemeinsamer Rickmeldeschalter DIP-Schalter IV-2 auf OFF
fur beide Schaltrichtungen angeschlossen
( Voraus und Zurick )

Es sind zwei Ruckmeldeschalter angeschlossen, DIP-Schalter IV-2 auf ON
fur jede Drehrichtung ein separater Schalter
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Bevor weitere Einstellarbeiten an der Mini-Marex
ausgefihrt werden kénnen, muf3 der DIP-Schalter V-1
auf OFF ( Eine Getrieberickmeldung ist nicht
angeschlossen ) geschaltet werden, auch wenn eine
Getrieberiickmeldung angeschlossen sein sollte.

Da die Antriebsmaschine wahrend der Einstellarbeiten
ausgeschaltet bleibt, kann im Getriebe auch kein Oldruck
fur die Voraus-oder Zurick-Position aufgebaut werden.
Die fehlende Rickmeldung ( kein Oldruck vorhanden ) der
Getriebe-Oldruckschalter wiirde in der Steuerung einen
Alarm auslésen. Nach Beendigung aller erforderlichen
Einstellarbeiten sind die DIP-Schalter V-1 und IV-2
entsprechend den tatsachlichen Getriebeverhaltnissen
einzustellen.
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4.4 Einstellung Drehzahlansteuerung

Das Ausgangssignale fur die Drehzahlansteuerung der Mini-Marex ist ab Werk wie folgt eingestellt:

Ausgangssignal fir... Ausgangswert
Minimale Drehzahl ( Leerlaufdrehzahl) 4 mA
Maximale Drehzahl ( Enddrehzahl) 20 mA
Zweite Leerlaufdrehzahl bei Drehzahlanhebung 4 mA

Fast alle elektronischen Drehzahlregler arbeiten in einem

Signalbereich zwischen 4 mA (Leerlaufdrehzahl) und 20 mA
@ (Enddrehzahl).

Fur elektronische Drehzahlregler die ein anderes Ansteuersignal

als 4...20 mA verwenden (z.B. 0...20 mA ), bietet die Mini-Marex

die Mdglichkeit das Ausgangssignal des Stellgerates zu

verandern. (siehe Abschnitt 4.4.2).

moglich sind, héngt u.a. von der AnschluBweise des Stellgerates

ab.

1. Anschluf3 tber eine Drehzahlsteuerleitung in
Sonderausfihrung.

2. Anschluf3 tber eine Drehzahlsteuerleitung in
Standardausfuhrung.

Ob Drehzahleinstellungen
notwendig oder Uberhaupt

In den nachfolgenden Abschnitten werden die erforderlichen Einstellungen fir beide Ausfihrungen
beschrieben.

4.4.1 Einstellung mit Drehzahlsteuerleitung

in Standardausfiihrung

Bei der Ausfihrung der Drehzahlsteuerleitung in Standardausfihrung kann es notwendig sein die
Ausgangssignale der Mini-Marex-C Steuerung den Anforderungen des elektronischen Drehzahlreglers
anzupassen. (Siehe Abschnitt "4.4 Einstellung Drehzahlansteuerung”).

Falls der verwendete elektronische Drehzahlgeber keine Mdglichkeit bietet die Drehzahlen direkt Uber
den Drehzahlregler einzustellen, missen die evtl. notwendigen Einstellungen ebenfalls tber die Mini-
Marex-C Steuerung vorgenommen werden.

Die Ausgangssignale der Mini-Marex-C Steuerungen kénnen wie folgt gemessen und ggf. eingestellt
werden.
Messungen und Einstellungen diurfen nur bei abgeschalteter
Antriebsmaschine und aktivierter Steuerung vorgenommen
werden. Eventuelle Einstellungsfehler kdnnen zu unkontrollierten
Fahrbefehlen filhren. Gefahr von Beschadigungen der
Antriebsanlage und des Schiffes.

Vor dem Einschalten der Steuerung uUberprifen, ob die
Steuerung Kkorrekt angeschlossen und abgesichert ist. Eine
falsche Spannungsversorgung oder falsche AnschluBweise
kdnnen zur Stérung oder Funktionsausfall der Steuerung
fuhren.
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Mini-Marex-C Steuerung aktivieren und das Kommando am Fahrstand 1 Ubernehmen ( evitl.
vorhandene weitere Fahrstdnde sind noch nicht "freigegeben” ). Die Kommandogeber aller
Fahrstédnde mussen in der Neutralstellung stehen. Das Aktivieren der Steuerung ist im Abschnitt "6.3
Einschalten der Steuerung” beschrieben.

Der MefRaufbau ist im unteren Bild dargestellt. Bendétigt wird ein Mel3gerét fur Strommessungen im
mA Bereich.

MeRklemme weil
(+) Signal 4...20 mA %:ﬁz
o—— r
Drehzahl- <— % %
Ansteuerung o—
braun/ (-) OV
Mini-Marex
MeRklemme -
griin Stellgerat
(+) Signaleingang
o
:’ Drehzahl- =—>
mA Riickmeldung oO— 1
@ gelb / () OV
mA COM
O O
Mefgerat Drehzahl-
steuerleitung

Beachten Sie unbedingt die Betriebsanleitung des MeRqgerate-Herstellers 1!

Meistens laf3t sich wie folgt vorgehen:

1.) den Wahlschalter des MelR3gerates auf den Mel3bereich mA (DC) stellen.

2.) die MelRklemme aus dem COM-Ausgang des Melerates mit der braunen Ader ( -- OV ) verbinden.
3.) die MelRklemme aus dem mA-Ausgang des Mel3erates mit der weiRen Ader (+ Signal ) verbinden.

4.4.1.1 Minimum Drehzahl

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Standardausfiihrung)

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt ,4.2 Hauptsteuerplatine* ab Seite 4-2).

@; Sind alle Vorbereitungen nach Abschnitt 4.4.2 ausgefihrt, wird
die Messung und eine eventuelle Verdnderung des
Ausgangssignal wie folgt durchgefiihrt.

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

Erklarung der Schalterstellung:

1 Schalterstellung Schalterstellung
[_m|
Funktionsschalter 1| iE (;ZE) ﬂ ON ﬂ
DIP-Schalter 1...8 .
| B =" N~
w0 || | |
6 M
T
S | I [
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1. Schritt: 2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 8 auf ON stellen DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON 1

1m0 1] ) 1l | ~—

2] 2 | ~— AN |

K} W 3] K} N

4WC 4E0) 4W]

5] 5H] 5]

6] 6l 6l

7H] 8 7H] 7H]

g M | ~— s[H sl
4. Schritt: 5. Schritt: 6.Schritt:

gof. Ausgangssignal verandern  ggf. Ausgangssignal veréndern

Ausgangssignal messen P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

] A A A A

o

mA COM
O
@: Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
@ Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurtickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.
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7. Schritt: 8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen  DIP-Schalter 2 auf OFF stellen  DIP-Schalter 8 auf OFF stellen

OFF ON L OFF ON OFF ON
1] | — 1m0 9 1m0
2 2H | —— ] B
3 3 3
AW AW AN
5H] 5H] 5 W]
6] 6l 6l
7] 7] 70 8
8 8 S | ~——

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

4.4.1.2 Maximum Drehzahl

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Standardausfihrung)

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

@: Sind alle Vorbereitungen nach Abschnitt 4.4.2 ausgefihrt, wird
die Messung und eine eventuelle Verdnderung des
Ausgangssignal wie folgt durchgefiihrt.

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

Erklarung der Schalterstellung:

1 Schalterstellung Schalterstellung
[_m|
. 2 OFF ON
Funktionsschalter IlI 35 (open) ﬂ ﬂ
DIP-Schalter 1...8 4w VA ~Y
o || |
6 M
T
sm [ N m
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1. Schritt: 2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 7 auf ON stellen DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON 1

1m0 1m0 ) 1 | ——

2] 2 | ~— 2

3 3 3]

4] 4W] 4]

50 5H] 5]

6] 7 6] 6]

[l — 7w 7(m

8l 8 M 8l
4. Schritt: 5. Schritt: 6.Schritt:

gof. Ausgangssignal verandern  ggf. Ausgangssignal veréndern

Ausgangssignal messen P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

] A A A A

o

mA COM
O O
@: Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
@ Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurtickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.
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7. Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen

OFF ON
1 | —
2[m
3]
4N
5H]
]
7
8]

8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf OFF stellen  DIP-Schalter 7 auf OFF stellen

OFF ON OFF ON
1w 2 1
2] | — 2l
3] 3]
4] 4]
5H] 5H]
6] ol 7
7 TH] | ——
8] ]

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

4.4.1.3 Zweite Leerlaufdrehzahl bei Drehzahlanhebung

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Standardausfihrung)

Soll die Funktion der Drehzahlanhebung ( siehe Seite 4-8 "DIP-Schalter 11-8” ) nicht genutzt werden,
braucht keine Einstellung fur die zweite Leerlaufdrehzahl ausgefuhrt werden.

Zweite Leerlaufdrehzahl: NEIN

Keine Einstellung erforderlich.

Soll die Funktion der Drehzahlanhebung ( siehe Seite 4-8 "DIP-Schalter 11-8" ) genutzt werden, muf}
die zweite Leerlaufdrehzahl (Drehzahleinsprung) eingestellt werden.

Zweite Leerlaufdrehzahl: JA

Einstellung ist erforderlich.

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

&

Erklarung der Schalterstellung:

Funktionsschalter 11|
DIP-Schalter 1...8

Sind alle Vorbereitungen nach Abschnitt 4.4.2 ausgefihrt, wird
die Messung und eine eventuelle Verdnderung des
Ausgangssignal wie folgt durchgefiihrt.

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

1m0 Schalterstellung Schalterstellung
2] OFF ON

3md (open) ﬂ ﬂ
4w = [
w | [ [ ]
6

4 =

S | ([l
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1. Schritt: 2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 6 auf ON stellen DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON L
1M 1m0 ) 1Irm |~——
2l 2l | —— 2[m
3 3 3
4W] AW 4N
5] 6 5] 5]
6(M | ~— 6 M 6
7H0 7H) 4 =
] m SHJ 8 M
4. Schritt: 5. Schritt: 6.Schritt:
gof. Ausgangssignal verandern  ggf. Ausgangssignal veréndern
Ausgangssignal messen P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)
L A A VSN
mA
mA COM
O O
Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
@ Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
@ Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurlickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.
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Die Hohe des Ausgangssignals fiir den Drehzahleinsprungs der "zweiten Leerlaufdrehzahl” kann wie
folgt ermittelt werden:

Beispiel: Leerlaufdrehzahl = 800 U/min entspricht Ausgangssignal 4 mA
max. Drehzahl = 2800 U/min entspricht Ausgangssignal 20 mA
Drehzahldifferenz = 2000 U/min entspricht Signaldifferenz 16 mA

Aus dieser Uberlegung ergibt sich:
Eine Drehzahlerhhung um 1 U/min entspricht einer Erhdhung des Ausgangssignals um 16/2000 mA
= 0,008 mA.

Soll die "zweite Leerlaufdrehzal” bei 900 U/min liegen ( 100 U/min Uber der Leerlaufdrehzahl ), ergibt
sich folgende Rechnung:

Drehzahlerh6hung um 100 U/min = 100 x 0,008 mA entspricht Signalerhhung um 0,8 mA
Leerlaufdrehzahl 800 U/min = 4,0mA
plus Drehzahlerhéhung um 100 U/min = 0,8 mA
"zweite Leerlaufdrehzahl 900 U/min = 4,8mA

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.

7. Schritt: 8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen DIP-Schalter 2 auf OFF stellen DIP-Schalter 6 auf OFF stellen

OFF ON 1 OFF ON OFF ON
1M | — 1m0 2 1m0
2[(m 2l | — 2]
S S S
4W] 40 4]
5] 5H] S5H] 6
6L M 6L M o] | —
TH] 7THC 7
8] Sl ] Sl

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

4.4.2 Einstellung mit Drehzahlsteuerleitung
in Sonderausfihrung

Die Verwendung von Drehzahlsteuerleitungen in der Sonderausfiihrung ist nur méglich, wenn der
Motorhersteller bereits einen verdrahteten Schaltkasten mit entsprechendem Drehzahl-Anschluf3punkt
fur seinen Motor ausgefiihrt hat.

@; In diesem Fall sind die Minimum-Drehzahl (Leerlaufdrehzahl)
und die Maximum-Drehzahl (Enddrehzahl) bereits vom
Motorhersteller vorgegeben.
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4.4.2.1 Minimum-Drehzahl (Leerlaufdrehzahl):

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Sonderausfiihrung)

Bereits durch den Motorhersteller vorgegeben
Nicht Gber das Mini-Marex-C System einstellbar.

4.4.2.2 Maximum-Drehzahl (Enddrehzahl):

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Sonderausfiihrung)

Bereits durch den Motorhersteller vorgegeben
Nicht Gber das Mini-Marex-C System einstellbar.

4.4.2.3 Zweite Leerlaufdrehzahl bei Drehzahlanhebung

(...mit Drehzahlsteuerleitung in Sonderausfiihrung)

Soll die Funktion der Drehzahlanhebung ( siehe Seite 4-8 "DIP-Schalter 11-8” ) nicht genutzt werden,
braucht keine Einstellung fur die zweite Leerlaufdrehzahl ausgefuhrt werden.

Zweite Leerlaufdrehzahl: NEIN —  — Keine Einstellung erforderlich.

Soll die Funktion der Drehzahlanhebung ( siehe Seite 4-8 "DIP-Schalter 11-8” ) genutzt werden, muf3
die zweite Leerlaufdrehzahl (Drehzahleinsprung) eingestellt werden.

Zweite Leerlaufdrehzahl: JA' —— Einstellung ist erforderlich.

Die Einstellung kann nur mit aktivierter Steuerung und eingeschalteter Antriebsmaschine
durchgefuihrt werden.

Vor dem Einschalten der Steuerung uUberprifen, ob die
Steuerung Kkorrekt angeschlossen und abgesichert ist. Eine
falsche Spannungsversorgung oder falsche Anschlul3weise
kdnnen zur Stérung oder Funktionsausfall der Steuerung
fuhren.

1. Mini-Marex-C Steuerung aktivieren und das Kommando am Fahrstand 1 Ubernehmen ( evitl.
vorhandene weitere Fahrstdnde sind noch nicht "freigegeben” ). Die Kommandogeber aller
Fahrstdnde missen in der Neutralstellung stehen. Das Aktivieren der Steuerung ist im Abschnitt
"6.3 Einschalten der Steuerung" beschrieben.

2. Wenn die Steuerung einwandfrei arbeitet, die Antriebsmaschine einschalten.
3. Die Einstellung mit Hilfe der DIP-Schalter auf dem Funktionsschalter 1lI und den

Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine durchfiihren. (Lage der Einstellelemente
siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).
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Erklarung der Schalterstellung:

Funktionsschalter 111
DIP-Schalter 1...8

1. Schritt:

DIP-Schalter 6 auf ON stellen

Halten sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

1m0 Schalterstellung Schalterstellung

2 W) OFF ON

3 (open) ﬂ ﬂ

AW — M~

S

6

[ N

S .:‘ l:.
2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON|
1m0 1m0 ) 1MW | —
2l 2| | — 2|
3M0 30 3m0
4W0 40 40
50 6 5] 5H]

(W | ~—— 6 6
7H0 70 700
SH ] | E] i
4. Schritt: 5.Schritt:
Einstellung mit Einstellung mit
P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

A A A

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht ,Uberdrehen®. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.

Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurlickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.
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Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.
6. Schritt: 7. Schritt: 8.Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen DIP-Schalter 2 auf OFF stellen DIP-Schalter 6 auf OFF stellen

OFF ON 1 OFF ON OFF ON
i | — 1] 2 1]
2(m 2l | — 2]
3 3 3]
4] 4] 4l
5H] 5H] 5] 6
6 M 6L ol | ~—
7] 7] 7]
8] S S

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

4.5 Kommandogeberabgleich
und Freigabe der Fahrstande

Abgleich und Freigabe der Kommandogeber miissen
durchgefihrt werden !

Erst durch Abgleich und Freigabe akzeptiert die Steuerung
die angeschlossenen Kommandogeber und gibt sie flr den
Betrieb der Anlage frei !l!!

Die Freigabe der Kommandogeber erfolgt automatisch
durch den Kommandogeberabgleich.

Die Durchfuhrung des Kommandogeberabgleichs erfolgt bei
abgeschalteten Antriebsmaschinen, um nicht versehentlich
unkontrollierte Fahrbefehle auszulésen.

Durch den Kommandogeberabgleich werden die Hebelpositionen

@ Raste "Leerlaufdrehzahl / Getriebe Voraus”
© Anschlag "Maximum Drehzahl / Voraus”
@ Raste "Leerlaufdrehzahl / Getriebe Zuriick”
© Anschlag "Maximum Drehzahl / Zurtick”

zwischen dem Kommandogeber und dem Stellgerdt abgeglichen. Auf Grund von
Fertigungstoleranzen der Kommandogeber, kann zum Beispiel bei einem Kommandogeber die
"Maximum Drehzahl” am Anschlag des Hebelweges liegen, wahrend sie bei dem Kommandogeber
eines anderen Fahrstandes etwas vorher erreicht wird. Entsprechendes gilt auch fiir die anderen
Positionen. Durch den Abgleich wird erreicht, daf3 die "Maximum Drehzahl” immer am Anschlag des
Hebelweges und die "Minimum Drehzahl” immer in den entsprechenden Rasten liegt. Die Drehzahl
kann dadurch kontinuierlich ohne toten Hebelweg verandert werden.
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Neutral
Getriebe-Voraus (Raste) Getriebe-Zurtick
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Drehzahlverstellung

stufenlose
Drehzahlverstellung

Voraus-Bereich Zurtick-Bereich

max. Drehzahl max. Drehzahl

Durchfihrung des Kommandogeberabgleichs

Aktion: Steuerungsanlage einschalten. Bei Doppelmotorenanlagen getrennt abgleichen,
daf heil3t nur jeweils eine Anlage fur den Abgleich einschalten.

Die Kommandogeber auf allen Fahrstéanden in "Neutral" legen.
Das Kommando am Fahrstand 1 tlbernehmen.

Im Stellgerat am Funktionsschalter-1 den DIP-Schalter-7 auf ON stellen
( Kommandogeberabgleich )

Folge: Akustische Signalgeber auf allen Fahrstanden im Dauerton.
Alle “Anzeigen Command” blinken langsam. Bei Fahrstandstableaus alle
“Kommandogeberbeleuchtungen”

Am abzugleichendem Kommandogeber.

Aktion: Fahrhebel des Kommandogebers in "Neutral” legen.
Taster "Command / Kommandotlibernahme” ca. 3s driicken.

Folge: Akustische Signalgeber auf allen Fahrsténden werden tonlos.
“Anzeige Command / Kommandogeberbeleuchtung” am
abzugleichendem Kommandogeber blinkt schnell,

alle anderen “Anzeigen Command / Kommandogeberbeleuchtungen
blinken langsam.

Rexroth Mecman GmbH



4. EINSTELLUNG UND FUNKTION Seite 4-23

Aktion: Fahrhebel in eine abzugleichende Position ( "Leerlaufdrehzahl /Getriebe Voraus”,
"maximum Drehzahl / Voraus”, "Leerlaufdrehzahl /Getriebe Zuriick”, "maximum
Drehzahl / Zurtick” ) bringen.
Bei jeder Position Taster "Command / Kommandoubernahme” driicken.

Folge: Wenn der Abgleich erfolgreich durchgefiihrt wurde, ertdnt nach ca. 3s der
akustische Signalgeber 1x.

Konnte der Abgleich nicht erfolgreich durchgefiihrt werden, ertént nach ca. 3s
der akustische Signalgeber 3x. Vorgang wiederholen.

Aktion: Die anderen Positionen des Kommandogebers in gleicher Weise abgleichen.

Sind noch weitere Fahrstidnde angeschlossen, miissen diese ebenfalls abgeglichen werden

Aktion Zum neuen Fahrstand gehen und den Taster "Command / Kommandoiibernahme”
ca. 3s gedrickt halten bis die “ Anzeige Command / Kommandogeberbeleuchtung”
schnell blinkt.

(Die Kommandogeber miussen fir den Abgleich wieder in "Neutral" stehen.)
Anschliel3end den Abgleich wie oben beschrieben durchfiihren.

Kommandogeberabgleich beenden:

Aktion: Im Stellgerat den DIP-Schalter I-7 wieder auf OFF stellen ( Betrieb ).
Erst durch die Umschaltung von DIP-Schalter I-7 auf OFF wird der
vorgenommene Abgleich auch gespeichert. Wurde die Anlage vorher
ausgeschaltet muf3 der gesamte Abgleich wiederholt werden.

Folge: Die Steuerungsanlage verhélt sich wie nach einer Neueinschaltung. Das
Kommando muf? wieder neu tbernommen werden.

4.6 Ende der Einstellungen

Nach Abschlul? aller Einstellarbeiten nicht vergessen den Funktionsschalter IV
der Interfaceplatine wieder entsprechend den tatsachlichen
Getriebeverhéaltnissen einzustellen (siehe Seite 4-9 und 4-10).
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5.1 Sonderfunktionen

Ist die Steuerungsanlage vollstéandig eingestellt und arbeitet im Wendegetriebemodus (nur Drehzahl-
und Getriebeschaltung) in allen Funktionen einwandfrei, kénnen folgende Sonderfunktionen
zusétzlich im Stellgerét freigegeben werden.

1. Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation” (siehe ab Abschnitt 5.1.1)
2. Sonderfunktion "Trolling” (Ansteuerung Schleichfahrtgetriebe)
(siehe Abschnitt ab 5.2.1)

@; Werden beide Funktionen freigegeben, so ist im spateren
Betrieb die parallele aber nicht zeitgleiche Anwendung der
beiden Funktionen maoglich.

5.1.1 Freigabe Drehzahlsynchronisation
( Nur bei Doppelmotoranlagen méglich )

Voraussetzung fur eine "Drehzahlsynchronisation” ist eine
vorhandene und angeschlossene " Drehzahlrickmeldung”.
Siehe Abschnitt 3.8, 3.8.1 und 3.8.2

Vorbereitung:
Die Mini-Marex-C Steuerungsanlage einschalten, das Kommando an einem Fahrstand Gbernehmen
und alle Kommandogeber in die Neutralposition legen.

Ausflihrung:

Die Freigabe erfolgt mit Hilfe der Funktionsschalter | ( DIP-Schalter 1-8 ) und Funktionsschalter
Il ( DIP-Schalter I1I-8 ) auf der Hauptsteuerplatine. (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt 4.2
Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

1. Schritt: Funktionsschalter |

1 Schalterstellung Schalterstellung
| W
2 OFF ON .
— DIP-Schalter I-8 (Funktionsschalter 1)
3m (open)
- auf ON
$4m =N [
o
c ‘ ‘ ‘ ‘ Die Anlage befindet sich nun im
3 W "Freigabemodus fur Sonderfunktionen”.
| B DIP-Schalter I-8

Im "Freigabemodus” kann an den LED’s der Fehlerdiagnose der aktuelle Status der Sonderfunktion
abgelesen werden.

LED 4 leuchtet: ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist maglich.
LED 4 leuchtet nicht:  ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist nicht maglich.
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LED 1 leuchtet:

® Drehzahlsynchronisation ist aktiviert.
LED 1 leuchtet nicht: ® Drehzahlsynchronisation ist deaktiviert.

®

®

LED 2 leuchtet:
LED 2 leuchtet nicht:

Trolling ist aktiviert.
Trolling ist deaktiviert.

2. Schritt: Funktionsschalter Il

1m0 1m0 Schalterstellung Schalterstellung

2] 2] OFF ON

3] 3N (open)
% 4] % 1M — (>—
Ssm S5m

6 6

7 E DIP-Schalter 11I-8 7 E DIP-Schalter 111-8

auf ON auf OFF
S8 H | €——— SN | ——— .:' ‘:.

DIP-Schalter I1I-8 (Funktionsschalter IIl)

DIP-Schalter 111-8 von OFF (open) ® auf ON_schalten.
Kontrolle: LED 1 muf jetzt leuchten.

DIP-Schalter I1l-8 danach wieder ® auf OFF zuriickschalten.
Kontrolle: LED 1 muf immer noch leuchten.

Durch das gezielte Umschalten von DIP-Schalter I11-8 von OFF nach ON und zuriick nach OFF, kann
die Sonderfunktion “Drehzahlsynchronisation” wahlweise aktiviert oder deaktiviert werden.

3. Schritt: Funktionsschalter |

Verlassen des “Freigabemodus fiir Sonderfunktionen”

e Schalterstellung Schalterstellung

2m OFF ON

3m) (open) ﬂ ﬂ
S 4w N ~
g | . |

T | Ol

Sl | —— .:| \:.

DIP-Schalter I-8 wieder auf OFF
LED 1 leuchtet jetzt nicht mehr.

Die Steuerungsanlage verhdlt sich danach wie nach einem Neustart und das Kommando muf3 wieder
neu dbernommen werden.
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5.1.2 Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation

Bei Doppelmotorenanlagen mit der aktivierten Sonderfunktion ,Drehzahlsynchronisation” sind einige
Besonderheiten zu beachten.

Da im Synchronisationsmodus die Antriebsmaschine der
.Master-Anlage” ( siehe Seite 4-4 / DIP-Schalter I-1 ) die
Drehzahlvorgabe fur die ,Slave-Anlage* Ubernimmt, missen
beide Anlagen so eingestellt sein, daf die , Slave-Anlage* auch
in der Lage ist der Drehzahl der , Master-Anlage* zu folgen.

Bei Maximum-Drehzahl:
@: Die Drehzahl der ,Slave-Anlage muf3 gleich oder héher sein als
die der ,Master-Anlage".

Bei Minimum-Drehzahl (Leerlaufdrehzahl):
Die Drehzahl der ,Slave-Anlage” mul3 gleich oder niedriger sein
als die der ,Master-Anlage*”.

Beispiel: Maximum Drehzahl

Die Antriebsmaschine der ,Master-Anlage” l1auft bei Maximum-Drehzahl (Vollast) mit 2500 U/min. Die
Antriebsmaschine der ,Slave-Anlage” schafft bei Maximum-Drehzahl (Vollast) aber nur 2450 U/min.
Die Steuerung versucht zwar bei Vollast die beiden Anlagen zu synchronisieren und die ,Slave-
Anlage* auf die Drehzahl der ,Master-Anlage” anzuheben, es ist der ,Slave-Anlage" aber auf Grund
ihrer geringeren Drehzahl unmdglich die Drehzahl der , Master-Anlage” zu erreichen. Eine aktive
Drehzahlregelung (Drehzahlsynchronisation) ist somit nicht mehr maglich.

Hat die ,Slave-Anlage” nicht innerhalb von 20 s den Drehzahlwert der ,Master-Anlage” erreicht,
schaltet die Steuerung die aktive Drehzahlregelung ( Drehzahlsynchronisation ) aus und fuhrt beide
Anlagen nur noch nach der Sollwertvorgabe des Fahrhebels der ,Master-Anlage“. Anzeige durch
schnelles Blinken der LED Synchro am Kommandogeber, bzw. des Tasters ,Sonderfunktion* am
Fahrstand ( ca. 0,2s an / 0,2s aus ). Das heif3t, ,Vollast-Position* fir Master-Anlage 2500 U/min;
»Vollast-Position® fir Slave-Anlage 2450 U/min.

Abhilfe:

Um in diesem Beispiel Abhilfe zu schaffen, gibt es drei Mdglichkeiten.

1. Drehzahl der ,Slave-Anlage"” erhéhen.
2. Drehzahl der ,Master-Anlage* zuriicknehmen.
3. Statustausch der ,Master-Anlage” und der ,Slave-Anlage*:

Die dritte M&glichkeit ist meistens die einfachste. Fir beide Antriebsanlagen wird in den Stellgeraten
die Einstellung ,Master / Slave" getauscht. Aus der langsameren ,Slave-Anlage” wird nun die ,Master-
Anlage” und aus der schnelleren ,Master-Anlage” wird jetzt die ,Slave-Anlage".

Das oben genannte gilt auch fiir die Leerlaufdrehzahl, nur mit
vertauschten Vorzeichen.

Die ,Master-Anlage” darf bei Leerlaufdrehzahl nicht unter die
Drehzahl der ,Slave-Anlage* kommen.

Rexroth Mecman GmbH



5. SONDERFUNKTION Seite 5-4

5.2.1 Trolling

Trollinggetriebe:

Das sogenannte “Trolling” ist eine Mdglichkeit der Getriebemanipulation und erfordert ein spezielles
Trollinggetriebe. Neben der Ublichen Wendegetriebeansteuerung (Neutral, Voraus, Zurtick) besitzt
dieses Getriebe eine weitere Ansteuerungsmoglichkeit, um auch den Kupplungsschlupf stufenlos
verandern zu kénnen. Das Getriebe laft sich sowohl im Ublichen Wendegetriebemodus betreiben als
auch fur den unteren Drehzahlbereich im Trollingmodus (Schleichfahrt mit “schleifender Kupplung”).

Trollingfunktion:

Im Trollingmodus wird durch bewegen des Kommandogeberhebels von “Neutral” nach “Voraus” das
Wendegetriebe geschaltet. Der Schlupf in der Kupplung ist aber so grof3, daf sich die Propellerwelle
noch nicht (oder sehr langsam) drehen kann, obwohl die Motorwelle mit Leerlaufdrehzahl dreht. Wird
der Kommandogeberhebel weiter in Richtung “Voll-Voraus” bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
entsprechend der Stellung des Kommandogeberhebels kontinuierlich ab, dadurch dreht sich die
Propellerwelle immer schneller. Gleichzeitig nimmt auch die Eingangsdrehzahl der Motorwelle
(Motordrehzahl) langsam zu. Damit ist eine besonders feinfiihlige Steuerung der Propellerdrehzahl
weit unterhalb der Leerlaufdrehzahl mdéglich.

Motordrehzahl Kupplungsschlupf
| 100%
N ; Kupplungsschlupf
max. Drehzahl | ™~
bei Trolling o /
Motordrehzahl - /
. /
K
V4 ;
Leerlauf | Propellerdrehzahl - 0%
/
-
- —
| | |
Neutral  Voraus Voll-Voraus

Hebelstellung des Kommandogebers

Um ein Uberhitzen der Kupplungslamellen im Trollingbetrieb zu
vermeiden, muf3 die max. Motordrehzahl fur den Trollingbetrieb
begrenzt werden.

Beachten Sie unbedingt die Angaben des Getriebe oder
Kupplungsherstellers.
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5.2.2 Freigabe Trolling

Voraussetzung fur “Trolling” ist eine vorhandene und an
das Trollinggetriebe angeschlossene Trollingsteuerleitung.
Siehe Abschnitt 3.9 ab Seite 3-13.

Vorbereitung:
Die Mini-Marex-C Steuerungsanlage einschalten, das Kommando an einem Fahrstand Gbernehmen
und alle Kommandogeber in die Neutralposition legen.

Ausflihrung:

Die Freigabe der Trollingfunktion erfolgt mit Hilfe der Funktionsschalter | ( DIP-Schalter 1-8 ) und
Funktionsschalter Il ( DIP-Schalter 11l-7 ) auf der Hauptsteuerplatine. (Lage der Einstellelemente
siehe Abschnitt “4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

1. Schritt: Funktionsschalter |

1 Schalterstellung Schalterstellung
| W
2 OFF ON .
— DIP-Schalter I-8 (Funktionsschalter 1)
3m (open)
c auf ON
$4m = O~
(o
o ‘ ‘ ‘ ‘ Die Anlage befindet sich nun im
3 W “Freigabemodus fur Sonderfunktionen”.
| B DIP-Schalter I-8

Im “Freigabemodus” kann an den LED’s der Fehlerdiagnose der aktuelle Status der Sonderfunktion
abgelesen werden.

LED 4 leuchtet:
LED 4 leuchtet nicht:

Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist maglich.

®@ @

Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist nicht moglich.

LED 1 leuchtet:
LED 1 leuchtet nicht:

Drehzahlsynchronisation ist aktiviert.

®@ @

Drehzahlsynchronisation ist deaktiviert.

LED 2 leuchtet:
LED 2 leuchtet nicht:

Trolling ist aktiviert.

®@ @

Trolling ist deaktiviert.
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2. Schritt: Funktionsschalter Il

1w
2]
3]
sn
o]
6 W]
7
s

DIP-Schalter llI-7
auf ON

EEE——

1w
2]
3]
g W
o]
6 W]
4 =
8]

DIP-Schalter IlI-7 (Funktionsschalter Ill)

DIP-Schalter I1I-7 von OFF (open)

Kontrolle LED 2 muf3 jetzt leuchten.

DIP-Schalter IlI-7 danach wieder

Kontrolle

DIP-Schalter llI-7
auf OFF

EE——

Schalterstellung Schalterstellung
OFF || ON ||
(open)
| |
|l (H

® auf ON_schalten.

® auf OFF zuriickschalten.

LED 2 muf immer noch leuchten.

Durch das gezielte Umschalten von DIP-Schalter IlI-7 von OFF nach ON und zuriick nach OFF, kann
die Sonderfunktion “Trolling” wahlweise aktiviert oder deaktiviert werden.

3. Schritt: Funktionsschalter |

Verlassen des “Freigabemodus fiir Sonderfunktionen”

1m
2m0
3
gim
oo
6 ]
T

DIP-Schalter I-8
auf OFF

Schalterstellung

OFF
(open)

MR

Schalterstellung

-

DIP-Schalter I-8 wieder auf OFF
LED 2 leuchtet jetzt nicht mehr.

Die Steuerungsanlage verhdlt sich danach wie nach einem Neustart und das Kommando muf3 wieder
neu dbernommen werden.
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5.2.3 Trollingeinstellungen

Die Ausgangssignale der Mini-Marex flr die Trollingansteuerung sind ab Werk wie folgt eingestellt:

Ausgangssignal fur... Ausgangswert
Maximale Drehzahl bei Trolling 12 mA &
Minimale Schlupfposition 20 mA
Maximale Schlupfposition 4 mA

& Der Wert von 12 mA entspricht der halben Drehzahl zwischen Leerlauf- und max. Drehzahl.

Maximale Drehzahl bei Trolling:

Die ,maximale Drehzahl bei Trolling® gibt den Ansteuerungswert fir die max. zulédssige
Motordrehzabhl, die im Trollingbetrieb erlaubt ist an. Die max. zulassige Motordrehzahl wird durch den
Getriebe- oder Kupplungshersteller vorgegeben.

Zur Begrenzung der Motordrehzahl auf den max. zulassigen Wert, muf3 im Mini-Marex Stellgerat die
.Maximale Drehzahl bei Trolling“ auf die Vorgabe des Getriebe- oder Kupplungshersteller eingestellt
werden.

Minimale Schlupfposition:
Die ,minimale Schlupfposition“ gibt den Ansteuerungswert bei Kraftschlul3 der Kupplung an. Es ist
kein Kupplungsschlupf mehr vorhanden ( 0% Schlupf).

Maximale Schlupfposition
Die ,maximale Schlupfposition“ gibt den Ansteuerungswert bei grof3t méglichem Kupplungsschlupf an
(die Kupplung schlupft zu 100% / kein KraftschluR).

Die oben genannten 3 Ansteuerungswerte missen Uberprift und
nach den Angaben des Getriebe- oder Kupplungsherstellers
eingestellt werden.

Bei Uberschreitung der max zulassigen Motordrehzahl fur
den Trollingbetrieb, besteht die Gefahr, da® die Kupplung in
Folge zu hoher Reibungswéarme verbrennt.

Ein Trollinggetriebe verhalt sich bei ,warmen OI* anders als bei ,kaltem OI*. Dreht sich die
Propellerwelle (max. Schlupfposition) bei kaltem, noch zahflissigem Ol gerade noch so eben, dreht
sie sich bei gleicher Schlupfposition und warmen, diinnflissigem OI schon nicht mehr.

@; Einstellungen fur die Schlupfpositionen bei ,warmen Ol
vornehmen.

Die Ausgangssignale der Mini-Marex-C Steuerungen kénnen wie folgt gemessen und eingestellt
werden.

Messungen und Einstellungen diurfen nur bei abgeschalteter
Antriebsmaschine und aktivierter Steuerung vorgenommen
werden. Eventuelle Einstellungsfehler kdnnen zu unkontrollierten
Fahrbefehlen filhren. Gefahr von Beschadigungen der
Antriebsanlage und des Schiffes.

Mini-Marex-C Steuerung aktivieren und das Kommando ubernehmen. Die Kommandogeber aller
Fahrstdnde missen in der Neutralstellung legen. Das Aktivieren der Steuerung ist im Abschnitt "6.3
Einschalten der Steuerung“ beschrieben.
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Der MefRaufbau ist im unteren Bild dargestellt. Bendétigt wird ein Mel3gerét fur Strommessungen im
mA Bereich.

weifd / (+) Signal

—————
Trolling ‘E n w E’
EIN / AUS

T
braun/ (-) OV

Mini-Marex
Stellgerat

MeRklemme gelb
(+) Signal B\

(4..20mA)

Trolling-
Ansteuerung

grin/ (-) OV

o—
7
\:I MM( Anschlu

mA
J=— Trollingsteuerleitung

mA CcoM
—0 G-

MeRgerat

Beachten Sie unbedingt die Betriebsanleitung des MeRgerate-Herstellers 1!

Meistens laf3t sich wie folgt vorgehen:

1.) den Wahlschalter des MelR3gerates auf den MelRRbereich mA (DC) stellen.

2.) die MelRklemme aus dem COM-Ausgang des Melerates mit der griinen Ader ( -- OV ) verbinden.
3.) die MelRklemme aus dem mA-Ausgang des MelRerates mit der gelben Ader (+ Signal ) verbinden.

5.2.3.1 Maximale Drehzahl bei Trolling

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

Erklarung der Schalterstellung:

1 Schalterstellung Schalterstellung
||
Funktionsschalter I1I 2] OFF ON
DIP-Schalter 1...8 3m0 (open)
40 = [
s || | |
6
T
8 J | |
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1. Schritt: 2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 7 auf ON stellen DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON|

1w 1) 5 i |«—

200 2(W | ~—— 2|

3 4 3] 30

4TA | —— 4rm 4m

5H] 5H) ] =

6l 7 6l 6l

T | — 7 7(m

] m ] 8]
4. Schritt: 5. Schritt: 6.Schritt:

Ausgangssignal veréndern Ausgangssignal veréndern

Ausgangssignal messen P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

VS N V 2 N

]

)
mA COM

O O

@: Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
@ Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurlickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.
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Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.

7. Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen

OFF ON
1
2(m
3]
4
5]
6l
7CH
8]

8. Schritt:

9.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf OFF stellen  DIP-Schalter 4 auf OFF stellen

OFF ON
1m0

K] B
4H
S5H]
6l
7
8]

2m) | —

DIP-Schalter 7 auf OFF stellen

OFF ON
1m0
2]
K]
AN | ——
S5H]
6l
TH] | —
1 W

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

5.2.3.2 Minimale Schlupfposition bei Trolling
( Volle Kraftibertragung )

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

Erklarung der Schalterstellung:

Funktionsschalter 111

DIP-Schalter 1...8

1. Schritt:

DIP-Schalter 7 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen
DIP-Schalter 3 auf ON stellen

OFF ON
1
2]
KN |
4H
5H]
6]
[u |
1 I

3
4
7

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von

der Steuerung nicht akzeptiert.

1w
2m
3m
im0
S
6 W)
m
 ml

2. Schritt:

Schalterstellung Schalterstellung
OFF ON
(open)
= [
I [
3.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON
1

3.
4H
5]
6]
7
S

2 | ~—

OFF ON
m |—
2( |
3|
4H
5]
6]
7
Sl
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4. Schritt: 5. Schritt: 6.Schritt:
Ausgangssignal veréndern Ausgangssignal veréndern

Ausgangssignal messen P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

]
mA
mA COM
O O

&

VS N V 2 N

Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewtlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurtickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.

7. Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen

OFF ON

2(m
3(m
4W
5]
6]
7CH
8]

8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf OFF stellen  DIP-Schalter 3 auf OFF stellen

DIP-Schalter 4 auf OFF stellen
DIP-Schalter 7 auf OFF stellen

OFF ON OFF ON
|, m
om | —— ol |
3w M | —
Arm | 4
5H 5H
6l om |
I T
. S0

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.
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5.2.3.3 Maximale Schlupfposition bei Trolling

( Kaum Kraftibertragung )

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter 1l und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.2 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-2).

Erklarung der Schalterstellung:

Funktionsschalter 111
DIP-Schalter 1...8

1. Schritt:

DIP-Schalter 8 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen
DIP-Schalter 3 auf ON stellen
OFF ON
1m0
2M] 3
3I(M | ——
am | LA
5 W]
6]
[ =N
8[(M | ——

4. Schritt:

Ausgangssignal messen

]

o

mA COM
O O

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

1m0 Schalterstellung Schalterstellung
2m] OFF ON

3md (open) ﬂ ﬂ
40 = [
LA | |
6

4 =

8 [N W |

2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON|
1m0 ) 1 | ——
2(M | — 2[ |
3[m 3(m
4m 4W
5 S5H)
6 M ]
700 4 =
8 M sm
5. Schritt: 6.Schritt:

Ausgangssignal verandern
P1 (Grobeinstellung)

A A

Ausgangssignal verandern
P2 (Feineinstellung)

V 2 N
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@: Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten die
Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage gebracht
werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen des
gewlnschten Ausgangssignal nicht  ausreichen, den
@ Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurtickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht veréndern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag.
Die Potentiometer nicht “UOberdrehen”. Zerstérung der
Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder verlassen.
7. Schritt: 8. Schritt: 9.Schritt:
DIP-Schalter 1 auf OFF stellen  DIP-Schalter 2 auf OFF stellen  DIP-Schalter 3 auf OFF stellen

DIP-Schalter 4 auf OFF stellen
DIP-Schalter 8 auf OFF stellen

OFF ON| OFF ON OFF ON
i | — w |, 1m0
An | om | —— ol |
3 3w M | —
Arm Arm | 4
5H SH 5H
6l 6l 6l
7 7m0 ] S
8 . | S | ——

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.
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6.1

Kommandogeber
Neutral
Getriebe-Voraus (Raste) Getriebe-Zurtick
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Drehzahlverstellung

stufenlose
Drehzahlverstellung

Zurtick-Bereich

Voraus-Bereich

Bedienungsfeld

max. Drehzahl max. Drehzahl

akustischer
Signalgeber

6.1.1 "Neutral” ( Raste ) Position@®

In dieser Position ist das Getriebe ausgekuppelt und die Antriebsmaschine lauft im Leerlauf. Jedes
mal bei Erreichen der "Neutral-Position” zeigt die Steuerung dieses akustisch durch einen kurzen
"Piep-Ton” an.

6.1.2 "Getriebe Voraus / Zuriick” ( Raste ) Position®

Bei dieser Hebelstellung sind zwei verschiedene Funktionen méglich.

1. Standard-Funktion:
Das Getriebe wird auf "Voraus” oder "Zuruck” eingekuppelt; die Antriebsmaschine lauft im
Leerlauf.

2. Funktion "Drehzahlanhebung”

Die Funktion "Drehzahlanhebung” ist eingestellt (Funktionsschalter 1I-8 siehe Seite 4-8). Die
Motordrehzahl der Antriebsmaschine wird vor dem Einkuppelvorgang angehoben und nach
dem Einkuppelvorgang wieder auf die Leerlaufdrehzahl abgesenkt. Zwischen den
Kupplungsvorgangen kdnnen individuelle Verzégerungszeiten (Wartezeiten VOR und NACH
dem Einkuppeln) eingestellt werden (siehe Seite 4-6).
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6.1.3 "Maximum Drehzahl” Position®

Die Position © zeigt die "maximum Drehzahl” fiir den "Voraus- und Zuriick-Bereich”.Zwischen den
Positionen @ und © kann die Motordrehzahl stufenlos verstellt werden.Das Getriebe ist auf "Voraus”
oder "Zurtuick” eingekuppelt.

6.2 Bedienungsfeld — Kommandogeber fur Doppelmotorenanlagen

()
L4
L1 L2 L3 L5 L6
e {ZI\IIMAI\II'\' | D A D | EYN. /TD&H [}

7
T L7 L8 T2

6.2.1 Taster "Kommandoibernahme” T1

COMMAND

Der Taster "Kommandolbernahme” befindet sich auf dem Kommandogeber nur 1x. Der Taster ist
permanent Uber die LED L1 schwach beleuchtet und zeigt an, dal3 die Steuerung mit Spannung
versorgt wird. Der Taster dient zur Kommandoubernahme auf dem betreffenden Fahrstand. Die
Durchfuihrung der Kommandoiibernahme und des Fahrstandswechsels ist ab Seite 6-10 ausfihrlich
beschrieben. Dartiber hinaus besitzt der Taster noch zwei weitere Zusatzfunktionen

6.2.1.1 Zusatzfunktion ”Warming Up"

Mit dem Begriff "Warming Up” ist das "Drehzahlfahren ohne Getriebeschaltung” gemeint, welches
zum Beispiel das Warmfahren einer kalten Antriebsmaschine Uber den gesamten Drehzahlbereich

erlaubt. Das Getriebe wird dabei in der Hebelposition @ nicht eingekuppelt.
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Starten der "Warming Up” Funktion:

@; Die "Warming Up” Funktion kann nur an einem aktiven
Kommandogeber und nur aus der Position "@ Neutral” gestartet
werden.

1. Fahrhebel des Kommandogebers in Position "@ Neutral” legen.

Den Taster "Kommandotbernahme" driicken und gedriickt halten.

Fahrhebel des Kommandogebers in die Position "® Getriebe Voraus/Zuriick” legen.
Die "Warming UP" Funktion wird akustisch durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton und
optisch durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen der Kommandogeberbeleuchtung
angezeigt.

4. Taste "Kommandoubernahme" wieder loslassen.

wn

Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe bleibt ausgekuppelt. Der Fahrhebel kann nun in
Richtung der Position "©® maximum Drehzahl” weiterbewegt werden. Es steht der gesamte
Drehzahlbereich zwischen den Positionen @ und © zur Verfiigung.

@; Bei Doppelmotorenanlagen kann jede Antriebsmaschine getrennt
gefahren werden.

Verlassen der "Warming Up” Funktion:

Um die Funktion "Warming Up” zu verlassen, muf3 der Fahrhebel des Kommandogebers nur in die
Position "@ Neutral” gelegt werden. Es ertént der normale "Piep"-Ton fiir die "Neutral-Position". Die
Kommandogeberbeleuchtung geht wieder in Dauerlicht. Die Funktion ist ausgeschaltet.

Wird der Fahrhebel wahrend der "Warming Up” Funktion von
"Voraus” auf "Zurlck” gelegt oder umgekehrt, so erlischt die
"Warming Up"-Funktion automatisch bei Erreichen der Position
"@ Neutral”. Bei erneutem Erreichen der Position "® Getriebe
Voraus/Zurlick” wiirde das Getriebe wieder einkuppeln.

6.2.1.2 Zusatzfunktion: Fehlermeldung stumm schalten

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch betétigen der Taste "Kommandolibernahme” ausgeschaltet werden.

@; Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht!
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6.2.2 Anzeige Alarm L7 und L8

O /N O

Dieses Anzeigeelement ist auf dem Kommandogeber 2x vorhanden.
( 1x fur die Backbord-Anlage / 1x fur die Steuerbord-Anlage ).
Im Storungsfall zeigt die "Alarmleuchte" rotes Dauerlicht.

@; Beim Einschalten der Steuerungsanlage zeigt die "Alarmleuchte”
ebenfalls rotes Dauerlicht, sie erlischt jedoch wieder nach der
Kommandoubernahme.

6.2.3 Taster Syn./Trol. T2

SYN/TROL

Mit diesem Taster kénnen vorher im Stellgerét freigegebene Sonderfunktionen EIN- und AUS-
geschaltet werden ( ist permanent tber die LED 6 schwach beleuchtet).

Fur dieses Stellgerat stehen folgende Sonderfunktionen zur Verfiigung:
1. Drehzahlsynchronisation (nur Doppelmotorenanlagen)
2. Trolling

Mit dem Taster “Syn./Trol.” ist der parallele, aber nicht zeitgleiche Betrieb beider Funktionen
maoglich.
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6.2.3.1 Drehzahlsynchronisation ( Nur bei Doppelmotorenanlagen maéglich )

Wurde im Stellgerédte die Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation” freigegeben, so besteht bei
Doppelmotorenanlagen die Mdglichkeit die Drehzahlen der beiden Antriebsmotoren zu
synchronisieren. Fir den Synchronlauf der beiden Antriebsmotoren ist fir jeden Motor ein
Drehzahlriickmeldesignal durch einen Drehzahlaufnehmer erforderlich.

Durch Betéatigung des Tasters "Syn./Trol." ( 1x driicken ) kann die Funktion
“Drehzahlsynchronisation” eingeschaltet werden. Durch erneute Betétigung des
Tasters ( 1x driicken ) wird die Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Drehzahlsynchronisation ist nur am aktiven
SYN/TROL Fahrstand  mdglich, wenn sich beide = Kommandogeberhebel im
Drehzahlfahrbereich “Voraus” befinden oder wahrend der Funktion “Warming-
Up”. Vor Verlassen dieser Bereiche die “Drehzahlsynchronisation” ausschalten.
Waéhrend die Funktion aktiv ist zeigt die LED 4 ,SYNCHRO" Dauerlicht.

Sobald einer der Kommandogeber den Drehzahlfahrbereich

“Voraus” verlaflit, ohne die Synchronisation vorher zu beenden,
@ wird diese zwangsweise ausgeschaltet.

In diesem Fall blinkt die LED ,SYNCHRO" schnell (ca. 0,2s an /

0,2s aus) und der akustische Signalgeber gibt einen Dauerton

am aktiven Fahrstand.

(Dies ist kein Fehleralarm sondern eine Warnung)

Der zweite Kommandogeber muf3 dann in die "Neutral'-Position
gelegt werden, um die Warnungen zu beenden. Die Drehzahl
des betreffenden Kommandogebers wird wéhrend dieser Zeit auf
der Leerlaufdrehzahl gehalten.

Waéhrend sich die Steuerung in der Funktion “Synchronisation” befindet, kann die Drehzahl beider
Antriebsmaschinen nur mit dem Fahrhebel der “Master-Anlage” verandert werden (siehe Abschnitt
,D.1.2 “Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation" / Seite 5-3). Bei einem Kommandowechsel auf
einen anderen Fahrstand wird die aktive Funktion “Drehzahlsynchronisation” mit auf den neuen
Fahrstand Glbernommen.
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6.2.3.2 Trolling

Wurde im Stellgerate die Sonderfunktion "Trolling" freigegeben, so besteht die Mdglichkeit mit dem
Taster “Syn./Trol.” in den Trollingmodus zu schalten, um den Kupplungsschlupf kontinuierlich zu
verstellen.

Durch Betéatigung des Tasters “Syn./Trol.” (1x drucken) kann die Funktion
Trolling eingeschaltet werde. Durch erneutes betétigen (1x dricken) wird die
Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Trollingfunktion ist nur am aktiven Fahrstand
SYN/TROL moglich, wenn der Kommandogeberhebel (beide Kommandogeberhebel bei
Doppelmotorenanlagen) in der “Neutralstellung stehen. Wahrend die Funktion
aktiv ist, zeigt die LED L8 “Trolling” Dauerlicht.

Bei einem Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand wird die aktive
Funktion "Trolling” mit auf den neuen Fahrstand Gbernommen.

Im Trollingmodus &ndert sich die Kommandogeberfunktion
@: gegenuber dem Wendegetriebemodus.

Die Kommandogeberfunktion im Trollingmodus ist nachfolgend
beschrieben.

Neutral

(Raste)
Getriebe: Voraus Getriebe: Voraus
Kupplung: 100% Schlupf Kupplung: 100% Schlupf
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Zurtick-Bereich

Voraus-Bereich

Bedienungsfeld

Kupplung: 0% Schlupf
(Kraftschluf3)

und max. Drehzahl
bei Trolling

Kupplung: 0% Schlupf
(Kraftschluf3)

und max. Drehzahl
bei Trolling

akustischer
Signalgeber
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Zum Einschalten der Trollingfunktion, mu3 der Kommandogeber in der Position O Neutral (Raste)
stehen. Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wird der Trollingmodus eingeschaltet, wird die Kupplung auf ihren grof3ten Schlupf (100% Schlupf)
gestellt. Der Motor dreht weiterhin im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wenn der Kommandogeberhebel in die Position (2] (Raste) gelegt wird, wird das Getriebe in die
»voraus- oder Zuriick-Stellung” geschaltet. Der Motor dreht im Leerlauf, kann die Propellerwelle aber
auf Grund des grof3tmaoglichen Kupplungsschlupfes (100% Schlupf) noch nicht oder nur sehr langsam
drehen.

Wird der Kommandogeberhebel weiter in Richtung Position (3] bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
kontinuierlich ab und gleichzeitig steigt die Motordrehzahl an.

Mit Erreichen der Position © steht die Kupplung in der kleinstmdglichen Schlupfposition (0% Schlupf
/ Kraftschlu?) und die Motordrehzahl hat den eingestellten Wert fur die ,Maximale Drehzahl bei
Trolling* erreicht.

6.2.4 Akustischer Signalgeber

\
/TN

Der akustische Signalgeber befindet sich unter dem Kommandogeber und ist fir jede Anlage 1x
vorhanden (1x fur die Backbord-Anlage und 1x fir die Steuerbord-Anlage ).

Der Signalgeber unterstitzt die optischen Anzeigen der Kommandogeberbeleuchtung und der
Alarmlampe durch akustische Signale. AulRerdem zeigt er jedesmal das Erreichen der “Neutral-
Position” des Fahrhebels durch einen kurzen “Piep”-Ton an. Das Starten der "Warming Up" Funktion
wird durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton angezeigt.

6.2.5 Anzeige Command L2 und L3

[0 COMMAND []

Dauerlicht der Anzeige ,Command” zeigt an, welcher Kommandogeber zur Zeit das Kommando flhrt.
Die Anzeige ,Command" der anderen Fahrstande ist abgeschaltet. Wird das Kommando auf diesem
Geber angefordert blinkt die Anzeige ,Command“. Befindet sich der Kommandogeber in der
"Warming Up"-Funktion wird diese durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen der Anzeige
»,Command" angezeigt.

Die Anzeige ,Command" ist fur jede Anlage 1x vorhanden ( 1x fur die Backbord-Anlage und 1x fur die
Steuerbord-Anlage).
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6.3 Bedienungsfeld - Fahrstandstableau

A
)
2

) | \& \

[
\

& / )
Fahrstandstableau Fahrstandstableau
fur Doppelmotorenanlagen fur Einzelmotoranlagen

6.3.1 Taster "KommandouUbernahme” (Beleuchteter Taster -weiR-)

]

Der Taster "Kommandoiibernahme” befindet sich auf jedem Fahrstandstableau nur 1x, auch bei
Doppelmotorenanlagen. Der Taster ist permanent beleuchtet und zeigt an, dall die Steuerung mit
Spannung versorgt wird. Der Taster dient zur Kommandolbernahme auf dem betreffenden
Fahrstand. Die Durchfihrung der Kommandoiibernahme und des Fahrstandswechsels ist ab Seite 6-
10 ausfihrlich beschrieben. Dartber hinaus besitzt der Taster noch zwei weitere Zusatzfunktionen

6.3.1.1 Zusatzfunktion "Warming Up"

Mit dem Begriff "Warming Up” ist das "Drehzahlfahren ohne Getriebeschaltung” gemeint, welches
zum Beispiel das Warmfahren einer kalten Antriebsmaschine Uber den gesamten Drehzahlbereich

erlaubt. Das Getriebe wird dabei in der Hebelposition @ nicht eingekuppelt.
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Starten der "Warming Up” Funktion:

@; Die "Warming Up” Funktion kann nur an einem aktiven
Kommandogeber und nur aus der Position "@ Neutral” gestartet
werden.

1. Fahrhebel des Kommandogebers in Position "@ Neutral” legen.

Den Taster "Kommandotbernahme" driicken und gedriickt halten.

Fahrhebel des Kommandogebers in die Position "® Getriebe Voraus/Zuriick” legen.
Die "Warming UP" Funktion wird akustisch durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton und
optisch durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen der Kommandogeberbeleuchtung
angezeigt.

4. Taste "Kommandoubernahme" wieder loslassen.

wn

Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe bleibt ausgekuppelt. Der Fahrhebel kann nun in
Richtung der Position "©® maximum Drehzahl” weiterbewegt werden. Es steht der gesamte
Drehzahlbereich zwischen den Positionen @ und © zur Verfiigung.

@; Bei Doppelmotorenanlagen kann jede Antriebsmaschine getrennt
gefahren werden.

Verlassen der "Warming Up” Funktion:

Um die Funktion "Warming Up” zu verlassen, muf3 der Fahrhebel des Kommandogebers nur in die
Position "@ Neutral” gelegt werden. Es ertént der normale "Piep"-Ton fiir die "Neutral-Position". Die
Kommandogeberbeleuchtung geht wieder in Dauerlicht. Die Funktion ist ausgeschaltet.

Wird der Fahrhebel wahrend der "Warming Up” Funktion von
"Voraus” auf "Zurlck” gelegt oder umgekehrt, so erlischt die
"Warming Up"-Funktion automatisch bei Erreichen der Position
"@ Neutral”. Bei erneutem Erreichen der Position "® Getriebe
Voraus/Zurlick” wiirde das Getriebe wieder einkuppeln.

6.3.1.2 Zusatzfunktion: Fehlermeldung stumm schalten

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch betétigen der Taste "Kommandolibernahme” ausgeschaltet werden.

@; Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht!
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6.3.2 Taster "Alarm / Lampentest” ( Taster -rot-)

A

Taster mit Doppelfunktion

1. Alarmleuchte:

Dieses Anzeigeelement ist auf jedem Fahrstand 1x pro Steueranlage vorhanden, bei
Doppelmotorenanlagen also 2x ( 1x fur die Backbord-Anlage / 1x fur die Steuerbord-Anlage ).
Im Stérungsfall zeigt die "Alarmleuchte" rotes Dauerlicht.

@; Beim Einschalten der Steuerungsanlage zeigt die "Alarmleuchte”
ebenfalls rotes Dauerlicht, sie erlischt jedoch wieder nach der
Kommandoubernahme.

2. Lampentest:
Sobald der Taster permanent gedrickt wird, leuchten zur Kontrolle die Kommandogeberbeleuchtung

und alle Lampen und Taster des Bedienungsfeldes. Wird der Taster wieder entlastet, stellt sich der
urspringliche Zustand ein.

6.3.3 Taster "Dimmer” (Beleuchteter Taster -weiR-)

A
s

Mit diesem Taster kann zwischen einer hellen Fahrstandsbeleuchtung ( Tag-Schaltung ) oder einer
dunkleren Fahrstandsbeleuchtung ( Nacht-Schaltung ) gewéahlit werden.

Taster "Dimmer” 1x kurz driicken = Nacht-Schaltung
Taster noch einmal kurz driicken = Tag-Schaltung
Taster wiederum kurz driicken = Nacht-Schaltung
usw.

In der Nachtschaltung laf3t sich die Helligkeit zusétzlich stufenlos Dimmen.

Den Taster "Dimmer" niederdricken und festhalten. Die Beleuchtung durchlauft die komplette
Helligkeitsskala. Bei Erreichen der gewinschten Helligkeit, den Taster wieder loslassen. Wird die
Steuerung ausgeschaltet ( spannungslos ) muf3 der gewlnschte Helligkeitswert nach dem
wiedereinschalten der Steuerung neu eingestellt werden.

@; Die Alarmleuchte und der akustische Signalgeber werden vom
Dimmer nicht beeinfluf3t
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6.3.4 Taster “Sonderfunktion” (Beleuchteter Taster -gelb- )

(©

Mit diesem Taster kénnen vorher im Stellgerat freigegebene Sonderfunktionen EIN- und AUS-
geschaltet werden.

Fur dieses Stellgerat stehen folgende Sonderfunktionen zur Verfiigung:
1. Drehzahlsynchronisation (nur Doppelmotorenanlagen)
2. Trolling

Mit dem Taster “Sonderfunktion” ist der parallele, aber nicht zeitgleiche Betrieb beider
Funktionen maoglich.

6.3.4.1 Drehzahlsynchronisation ( Nur bei Doppelmotorenanlagen maéglich )

Wurde im Stellgerédte die Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation” freigegeben, so besteht bei
Doppelmotorenanlagen die Mdoglichkeit die Drehzahlen der beiden Antriebsmotoren zu
synchronisieren. Fir den Synchronlauf der beiden Antriebsmotoren ist fir jeden Motor ein
Drehzahlriickmeldesignal durch einen Drehzahlaufnehmer erforderlich.

“Drehzahlsynchronisation” eingeschaltet werden. Durch erneute Betatigung des
Tasters ( 1x driicken ) wird die Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Drehzahlsynchronisation ist nur am aktiven
Fahrstand  mdglich, wenn sich beide  Kommandogeberhebel im
Drehzahlfahrbereich “Voraus” befinden oder wahrend der Funktion “Warming-
Up”. Vor Verlassen dieser Bereiche die “Drehzahlsynchronisation” ausschalten
Wahrend die Funktion aktiv ist blinkt der Taster ( ca. 1s an/ 1s aus).

@ Durch Betéatigung des Tasters "Sonderfunktion” ( 1x driicken ) kann die Funktion

Sobald einer der Kommandogeber den Drehzahlfahrbereich

“Voraus” verlaf3t, ohne die Synchronisation vorher zu beenden,
@ wird diese zwangsweise ausgeschaltet.

In diesem Fall blinkt der Taster “Sonderfunktion” sehr schnell

(ca. 0,2s an / 0,2s aus) und der akustische Signalgeber gibt

einen Dauerton am aktiven Fahrstand.

(Dies ist kein Fehleralarm sondern eine Warnung)

Der zweite Kommandogeber muf3 dann in die "Neutral"-Position

gelegt werden, um die Warnungen zu beenden. Die Drehzahl

des betreffenden Kommandogebers wird wéhrend dieser Zeit auf

der Leerlaufdrehzahl gehalten.

Waéhrend sich die Steuerung in der Funktion “Synchronisation” befindet, kann die Drehzahl beider
Antriebsmaschinen nur mit dem Fahrhebel der “Master-Anlage” verandert werden (siehe Abschnitt
»D.1.2 “Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation" / Seite 5-3). Bei einem Kommandowechsel auf
einen anderen Fahrstand wird die aktive Funktion “Drehzahlsynchronisation” mit auf den neuen
Fahrstand Gbernommen.
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6.3.4.2 Trolling

Wurde im Stellgerate die Sonderfunktion "Trolling" freigegeben, so besteht die Mdglichkeit mit dem
Taster ,Sonderfunktion” in den Trollingmodus zu schalten, um den Kupplungsschlupf kontinuierlich zu

verstellen.

)

stufenlose

Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Kupplung: 0% Schlupf
(KraftschluR)

und max. Drehzahl

bei Trolling

Durch Betétigung des Tasters ,Sonderfunktion* (1x driicken) kann die Funktion
Trolling eingeschaltet werde. Durch erneutes betétigen (1x dricken) wird die
Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Trollingfunktion ist nur am aktiven Fahrstand
moglich, wenn der Kommandogeberhebel (beide Kommandogeberhebel bei
Doppelmotorenanlagen) in der ,Neutralstellung stehen. Wahrend die Funktion
aktiv ist, zeigt der Taster ,Sonderfunktion* Dauerlicht.

Bei einem Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand wird die aktive
Funktion “Trolling” mit auf den neuen Fahrstand tbernommen.
Im Trollingmodus &ndert sich die Kommandogeberfunktion

gegenuber dem Wendegetriebemodus.

Die Kommandogeberfunktion im Trollingmodus ist nachfolgend

beschrieben.
Neutral
(Raste)
Getriebe: Voraus Getriebe: Zuriick
Kupplung: 100% Schlupf Kupplung: 100% Schlupf
(Raste) (Raste)

®@ © @

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Zuriick-Bereich

Voraus-Bereich

Kommandogeber-
beleuchtung

Kupplung: 0% Schlupf
(KraftschluR)

und max. Drehzahl

bei Trolling

Bedienungsfeld

=
“7IN akustischer
Signalgeber
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Zum Einschalten der Trollingfunktion, mu3 der Kommandogeber in der Position O Neutral (Raste)
stehen. Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wird der Trollingmodus eingeschaltet, wird die Kupplung auf ihren grof3ten Schlupf (100% Schlupf)
gestellt. Der Motor dreht weiterhin im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wenn der Kommandogeberhebel in die Position (2] (Raste) gelegt wird, wird das Getriebe in die
»voraus- oder Zuriick-Stellung” geschaltet. Der Motor dreht im Leerlauf, kann die Propellerwelle aber
auf Grund des grof3tmaoglichen Kupplungsschlupfes (100% Schlupf) noch nicht oder nur sehr langsam
drehen.

Wird der Kommandogeberhebel weiter in Richtung Position (3] bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
kontinuierlich ab und gleichzeitig steigt die Motordrehzahl an.

Mit Erreichen der Position © steht die Kupplung in der kleinstmdglichen Schlupfposition (0% Schlupf
/ Kraftschlu?) und die Motordrehzahl hat den eingestellten Wert fur die ,Maximale Drehzahl bei
Trolling* erreicht.

6.3.5 Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin)
(Nur bei Doppelmotorenanlagen)

®

Diese Meldeleuchte ist nur bei Fahrstandstableaus fur Doppelmotorenanlagen vorhanden, 1x fur die
Backbord-Anlage und 1x fir die Steuerbord-Anlage. Die Meldeleuchte zeigt an, daf3 die betreffende
Steuerungsanlage eingeschaltet ist. Die Meldeleuchte zeigt nicht an, welcher Kommandogeber zur
Zeit das Kommando besitzt.

6.3.6 Akustischer Signalgeber

\
/TN

Der akustische Signalgeber befindet sich unter dem Fahrstandstableau und ist fur jede Anlage 1x
vorhanden. ( Bei Einzelfahrstandstableaus 1x, bei Doppelfahrstandstableaus 1x fur die Backbord-
Anlage und 1x fur die Steuerbord-Anlage ).

Der Signalgeber unterstitzt die optischen Anzeigen der Kommandogeberbeleuchtung und der
Alarmlampe durch akustische Signale. AulRerdem zeigt er jedesmal das Erreichen der “Neutral-
Position” des Fahrhebels durch einen kurzen “Piep”-Ton an. Das Starten der "Warming Up" Funktion
wird durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton angezeigt.
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6.3.7 Kommandogeberbeleuchtung (griin)

©

Die Kommandogeberbeleuchtung ist als griiner Punkt auf der Kommandogeberskala bei der “Neutral-
Position” ausgeflhrt.

Dauerlicht der Kommandogeberbeleuchtung zeigt an, welcher Kommandogeber zur Zeit das
Kommando fuhrt. Die Geberbeleuchtung der anderen Fahrstédnde ist abgeschaltet. Wird das
Kommando auf diesem Geber angefordert blinkt die Geberbeleuchtung. Befindet sich der
Kommandogeber in der "Warming Up"-Funktion wird diese durch kurzzeitiges, rhythmisches
Erlédschen der Kommandogeberbeleuchtung angezeigt.
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6.4.1 Einschalten der Steuerung mit Kommandogebern

1. Steuerung einschalten

Ausfuhrung: »Versorgungsspannung anlegen.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.
»Taster “Command” und “Syn./Trol.” An allen Fahrstanden schwach beleuchtet
(nur bei Dunkelheit sichtbar).
»Akustischer Signalgeber tont mit langsamen Intervallton auf allen Fahrstanden.

2. Kommandoanforderung:

Das Kommando kann an jedem beliebigen Fahrstand angefordert werden. Die Fahrhebel der
Kommandogeber missen dabei am anfordernden Fahrstand in der "Neutral-Position” stehen.

@; "Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”
muf durchgefuhrt sein (Abschnitt 4.5 ab Seite 4-21).
Anderenfalls kann das Kommando nur am Fahrstand 1
Ubernommen werden.

Ausfuhrung: »Fahrhebel der Kommandogeber in die "Neutral-Position” bringen.
»Taster "Command” zur Kommandoanforderung 1x druicken.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) bleibt auf allen Fahrstanden im Dauerlicht.
» Akustischer Signalgeber tont mit schnellem Intervallton auf allen
Fahrstanden.
»Anzeige “Command” blinkt in schneller Folge.

@; Gibt die Steuerung weiterhin lange Leucht- und Tonintervalle,
steht meist der Fahrhebel eines Kommandogebers nicht in der
"Neutral-Position”.

3. KommandolUbernahme:

Ausfuhrung:  »Taster "Command” zur Bestatigung der Kommandoanforderung
noch einmal 1x dricken.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) erlischt auf allen Fahrstanden.
» Akustischer Signalgeber auf allen Fahrstédnden tonlos.
»Anzeige "Command” zeigt Dauerlicht am kommandofihrenden
Kommandogeber. Bei allen anderen Kommandogebern ist die
Anzeige “Command” aus.

Das Kommando liegt jetzt auf diesem Fahrstand. Die Steuerungsanlage ist betriebsbereit.
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6.4.2 Kommandowechsel zwischen Fahrstanden

Fur den Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand stehen zwei Varianten zur Verfligung, die
mit dem DIP-Schalter 1-2 ( siehe Seite 4-4 ) im Stellgerat eingestellt werden missen.
Kommandowechsel mit Hebelvergleich oder Freier Kommandowechsel. Bei Doppelmotorenanlagen
missen beide Stellgerate die gleiche Einstellung haben.

"Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

@: muf durchgefuhrt sein (Abschnitt 4.5 ab Seite 4-21).
Anderenfalls kann das Kommando zwischen den einzelnen
Fahrstanden nicht gewechselt werden.

6.4.2.1 Kommandowechsel mit Hebelvergleich

Die Steuerung vergleicht die Hebelstellung der am Fahrstandswechsel beteiligten Kommandogeber.
Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen, wenn
sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der "Neutral-Position” oder in der
gleichen  Fahrtrichtungsposition  befindet wie der Hebel des kommandofiihrenden
Kommandogebers.

Der Kommandowechsel erfolgt bei dieser Variante in zwei Schritten.
1. Schritt: Kommandoanforderung auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: »>Fahrhebel der Kommandogeber in die Ubernahmeposition bringen (Neutral
-Position oder gleiche Fahrtrichtung wie der kommandofihrende Kommandogeber).
»Taster "Command” zur Anforderung des Kommandos
auf diesem Fahrstand 1x drticken.

Folge: »Der akustische Signalgeber "piept” in kurzen Intervallen.

»Die Anzeige ,Command" blinkt schnell.

Das Kommando ist jetzt auf diesem Fahrstand angefordert. Die Steuerung hat die Freigabe zur
Kommandotibernahme erteilt und zeigt dieses durch die kurzen Ton- und Leuchtintervalle an.

Gibt die Steuerung lange Leucht- und Tonintervalle, wird die
@: anschlieende Kommandoubernahme verweigert. In diesem Fall

stehen meist die Fahrhebel der Kommandogeber nicht in der

richtigen Position oder es liegt eine Stérung der Anlage vor.

2. Schritt: Kommandoibernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausfihrung:  »Noch einmal den Taster "Command” zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x driicken.

Folge: »Der akustische Signalgeber wird tonlos.
»Die Anzeige ,Command“ geht in Dauerlicht.

Die Kommandoiibernahme ist vollzogen und das Kommando liegt auf diesem Fahrstand.
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6.4.2.2 Freier Kommandowechsel (ohne Hebelvergleich )

Bei dieser Variante wird ein Fahrstandswechsel ohne Berlcksichtigung der Hebelstellung der am
Kommandowechsel beteiligten Kommandogeber durchgefiihrt. Der Kommandowechsel erfolgt in nur
einem Schritt.

Kommandoibernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.
Ausflhrung: > Taster "Command” (weiR) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x driicken.

Folge: »Die Anzeige ,Command" geht sofort auf dem ausgewéhlten Fahrstand
in Dauerlicht.

Das Kommando liegt sofort auf diesem Fahrstand an und die Steuerung fihrt augenblicklich die
hier eingestellte Hebelposition der Kommandogeber aus.

Unachtsamkeit kann bei dieser Variante zu ungewollten
Fahrmanévern fihren.

Beispiel: Hebel des aktiven Kommandogebers steht in der
Position "Voll-Voraus”, Hebel des anfordernden
Kommandogebers in der Position "Voll-Zurliick”. Bei einem
Kommandowechsel wirde sofort ein volles Umsteuermanéver
ausgefiihrt werden.
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6.5.1 Einschalten der Steuerung
mit Bedientableaus S 1AOIS)
& BE pE 2 @ae
B
1. Steuerung einschalten ——
Ausfuhrung: »Versorgungsspannung anlegen.
Folge: »Meldeleuchte “Alarm” (rot) auf allen Fahrstanden im Dauerlicht.

»Taster “Kommandoiibernahme” (weil3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.

»Akustischer Signalgeber tont mit langsamen Intervallton auf allen Fahrstanden.

»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf
allen Fahrstanden im Dauerlicht.

2. Kommandoanforderung:

Das Kommando kann an jedem beliebigen Fahrstand angefordert werden. Die Fahrhebel der
Kommandogeber missen dabei am anfordernden Fahrstand in der “Neutral-Position” stehen.

@; “Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrsténde”
muf durchgefuhrt sein (Abschnitt 4.5 ab Seite 4-21).
Anderenfalls kann das Kommando nur am Fahrstand 1
Ubernommen werden.

Ausfuhrung: »Fahrhebel der Kommandogeber in die “Neutral-Position” bringen.
»Taster “Kommandoubernahme” zur Kommandoanforderung 1x driicken.

Folge: »Meldeleuchte “Alarm” (rot) bleibt auf allen Fahrstanden im Dauerlicht.
»Taster “Kommandoiibernahme” (weil3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.
»Akustischer Signalgeber tont mit schnellem Intervallton auf allen

Fahrstanden.
»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf

allen Fahrstanden im Dauerlicht.
»Kommandogeberbeleuchtung (griin) blinkt in schneller Folge.

@; Gibt die Steuerung weiterhin lange Leucht- und Tonintervalle,
steht meist der Fahrhebel eines Kommandogebers nicht in der

“Neutral-Position”.

3. KommandolUbernahme:

Ausfuhrung:  »Taster “Kommandoubernahme” zur Bestatigung der Kommandoanforderung
noch einmal 1x dricken.

Folge: »Meldeleuchte “Alarm” (rot) erlischt auf allen Fahrstéanden.
»Taster “Kommandoiibernahme” (weil3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.
»Akustischer Signalgeber auf allen Fahrstéanden tonlos.
»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf
allen Fahrstanden im Dauerlicht.
»Kommandogeberbeleuchtung (griin) zeigt Dauerlicht am kommandofiihrenden
Kommandogeber. Bei allen anderen Kommandogebern ist die Beleuchtung aus.

Das Kommando liegt jetzt auf diesem Fahrstand. Die Steuerungsanlage ist betriebsbereit.
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6.5.2 Kommandowechsel zwischen Fahrstanden

Fur den Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand stehen zwei Varianten zur Verfligung, die
mit dem DIP-Schalter 1-2 ( siehe Seite 4-4 ) im Stellgerat eingestellt werden missen.
Kommandowechsel mit Hebelvergleich oder Freier Kommandowechsel. Bei Doppelmotorenanlagen
missen beide Stellgerate die gleiche Einstellung haben.

"Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

@: muf durchgefuhrt sein (Abschnitt 4.5 ab Seite 4-21).
Anderenfalls kann das Kommando zwischen den einzelnen
Fahrstanden nicht gewechselt werden.

6.5.2.1 Kommandowechsel mit Hebelvergleich

Die Steuerung vergleicht die Hebelstellung der am Fahrstandswechsel beteiligten Kommandogeber.
Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen, wenn
sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der "Neutral-Position” oder in der
gleichen  Fahrtrichtungsposition  befindet wie der Hebel des kommandofiihrenden
Kommandogebers.

Der Kommandowechsel erfolgt bei dieser Variante in zwei Schritten.
1. Schritt: Kommandoanforderung auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: »>Fahrhebel der Kommandogeber in die Ubernahmeposition bringen (Neutral
-Position oder gleiche Fahrtrichtung wie der kommandofihrende Kommandogeber).
»Taster "Kommandotibernahme” (weil3) zur Anforderung des Kommandos
auf diesem Fahrstand 1x drticken.

Folge: »Der akustische Signalgeber "piept” in kurzen Intervallen.
»Die Kommandogeberbeleuchtung blinkt schnell.

Das Kommando ist jetzt auf diesem Fahrstand angefordert. Die Steuerung hat die Freigabe zur
Kommandotibernahme erteilt und zeigt dieses durch die kurzen Ton- und Leuchtintervalle an.

Gibt die Steuerung lange Leucht- und Tonintervalle, wird die
@: anschlieende Kommandoubernahme verweigert. In diesem Fall

stehen meist die Fahrhebel der Kommandogeber nicht in der

richtigen Position oder es liegt eine Stérung der Anlage vor.

2. Schritt: Kommandoibernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: »>Noch einmal den Taster "Kommandoiibernahme” (weiR) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x driicken.

Folge: »Der akustische Signalgeber wird tonlos.
»Die Kommandogeberbeleuchtung geht in Dauerlicht.

Die Kommandoulbernahme ist vollzogen und das Kommando liegt auf diesem Fahrstand. Die
beleuchteten Fahrgeber fihren das Kommando.
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6.5.2.2 Freier Kommandowechsel (ohne Hebelvergleich )

Bei dieser Variante wird ein Fahrstandswechsel ohne Berlcksichtigung der Hebelstellung der am
Kommandowechsel beteiligten Kommandogeber durchgefiihrt. Der Kommandowechsel erfolgt in nur
einem Schritt.

Kommandoibernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.
Ausflhrung: > Taster "Kommandoiibernahme” (weiR) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x driicken.

Folge: »Die Kommandogeberbeleuchtung geht sofort auf dem ausgewahlten Fahrstand
in Dauerlicht.

Das Kommando liegt sofort auf diesem Fahrstand an und die Steuerung fihrt augenblicklich die
hier eingestellte Hebelposition der Kommandogeber aus.

Unachtsamkeit kann bei dieser Variante zu ungewollten
Fahrmanévern fihren.

Beispiel: Hebel des aktiven Kommandogebers steht in der
Position "Voll-Voraus”, Hebel des anfordernden
Kommandogebers in der Position "Voll-Zurliick”. Bei einem
Kommandowechsel wirde sofort ein volles Umsteuermanéver
ausgefiihrt werden.
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7.1 Fehlercode

Das Mini-Marex System verfiigt tber ein umfangreiches Fehleranalyse-Programm zur Erkennung,
Auswertung und Anzeige von Fehlern. Ein vom System erkannter Fehler wird durch die
Alarmlampe am aktiven Fahrstand angezeigt. In einigen Fallen wird die Alarmlampe durch den
akustischen Signalgeber unterstiitzt.

Die Anzeige der Fehlerart erfolgt durch 5 LED's, die sich auf der Steuerplatine im Stellgerat
befinden. Nach dem Offnen des Deckels sind die LED's durch eine Aussparung im Abdeckblech
der Elektronikplatine einsehbar. Die genaue Lage der LED's ist im unteren Bild dargestellt.
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8[L]9]|s|v|E|C|T spannung
AN +15V@
R XRI R K]
N
EINSTELL- STECKER
POTENTIOMETER
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I || o2 cAE0 | 4M0|-4mO
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Alle vom System erkannten Fehler werden von den LED's im Bindrcode als Fehlernummer
angezeigt. Die unten stehende Tabelle soll die Umrechnung des Binarcodes in die dezimale
Fehlernummer erleichtern.

LED 1 5
Wertigkeit 1 2 4 8 16

()
w
N

Jeder LED ist eine bestimmte Wertigkeit zugeordnet, die dezimale Fehlernummer ergibt sich
durch die Addition der Wertigkeiten der leuchtenden LED's.

Beispiel:

Es leuchten die LED 1 und die LED 4
1 (Wertigkeit LED 1) + 8 (Wertigkeit LED 4) = 9 (Fehlernummer)

Es leuchten die LED 2, LED 3 und die LED 5
2 (Wertigkeit LED 2) + 4 (Wertigkeit LED 3) + 16 (Wertigkeit LED 5) = 22 (Fehlernummer)

anhélt. Nach Beenden des Fehlerzustandes erléschen auch
die Anzeige-LED's. Die mdgliche Fehlerursache kann dann
nicht mehr abgelesen werden.

Die Fehleranzeige ist nur aktiv
so lange der Fehlerzustand

Rexroth Mecman GmbH



7. FEHLERCODE Seite 7-2

Auf den folgenden Seiten sind alle vom Mini-Marex System erfal3baren Fehler in der Reihenfolge
ihrer Fehlernummern beschrieben.

Treten mehrere Fehler gleichzeitig auf, wird immer der Fehler mit der jeweils hdchsten
Fehlernummer angezeigt, bis alle Fehler behoben sind.

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch Betétigung der Taste "Kommandoiibernahme” ausgeschaltet
werden. Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht.

Fehler-Nr. 1:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LED| 1| 2 Alarmlampe:Dauerlicht

31415
| O0|O0|0O|O

Fehler: Spannungsbereichsiiberschreitung.
Versorgungsspannung au3erhalb 8,4...31,2 V DC

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 0,5s

Fehlerexit: Versorgungsspannung in den vorgeschriebenen Bereich bringen.
Fehler-Nr. 2:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 112 Alarmlampe:Dauerlicht

31415
O|*|O0|0O|O

Fehler: DIP-Schalter 1-6 steht beim Einschalten der Anlage auf ON (Terminal-Eingabe)
Auswirkung:  Keine Kommunikation Uber die serielle Schnittstelle bei Doppelmotorenanlagen.
Die Anlagen verhalten sich wie zwei getrennte Steuerungen.
Die Mandvrierbarkeit bleibt erhalten.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter I-6 auf OFF (Betrieb) schalten.

Fehler-Nr. 3:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LED| 1] 2 Alarmlampe:Dauerlicht

31415
* | *¥|O|0O|O

Fehler: Fehler bei der Programmierung:
Schalterstellung [1I-3 bis 11I-8 fir die gewinschte Einstellung unzuldssig oder
Schalter IlI-1 beim Einschalten der Anlage auf ON (Einstellmodus).

Auswirkung:  Keine Werteeingabe mdglich.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter IlI-1 auf OFF (Betrieb).
Schalterstellung tUberprifen und korrigieren. Programmierung erneut vornehmen.
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Fehler-Nr. 4.
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
Olo | %= 0O|0O| Taster"Sonderfunktion” blinkt schnell (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Synchro” blinkt schnell (bei Kommandogeber)
ca. 0,2s ein/ 0,2s aus

Fehler: Drehzahlbereichsiiberschreitung bei aktiver Synchronisation:

Die vom Drehzahlaufnehmer gemeldete Drehzahl liegt nicht innerhalb des
zulassigen (auswertbaren) Frequenzbereichs der Anlage.

Mdgliche Ursachen: Drehzahlaufnehmer genigt nicht den Anforderungen (Seite
3-12); DIP-Schalter 1-3 auf falschen Frequenzbereich eingestellt (Seite 4-5);
Kontaktfehler an den Steckverbindern; Kabelbruch; Stellgerat defekt.

Auswirkung:  Feste Umschaltung auf Synchronisationssteuerung. Beide Anlagen fahren nach
der Sollwertvorgabe des Master-Fahrhebels, eine Regelung der Ist-Drehzahl
erfolgt jedoch nicht mehr.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Synchronisation ausschalten. Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 5:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
* | O | % | O|0O| Akustischer Signalgeber: Dauerton
Kommandogeberbeleuchtung blinkt langsam (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Command” blinkt langsam (bei Kommandogeber)

Fehler: Anfordernder Fahrstand defekt oder Kabelbruch am anfordernden Fahrstand:
Mogliche Ursachen: Potentiometer defekt; Schalter defekt; Potentiometerwert
stimmt nicht mit Schaltersignalen tberein; Kontaktfehler an den Steckverbindern;
Kabelbruch oder Kurzschlu am Fahrstand, im Verbindungskabel oder Stellgerét.

Auswirkung:  Keine Kommandoubernahme mdglich, der zuvor aktive Fahrstand bleibt aktiv.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Nach ca. 30s wird die Kommandoanforderung und damit auch die Fehleranzeige
automatisch geldscht.

Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 6:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDl 11213 4] 5] Alarmlampe:Dauerlicht

O|*|%*|[0O|O

Fehler: Fehler beim Abspeichern einer Programmierung im Stellgerat:

Auswirkung:  Der neu eingestellte Analogwert kann nicht in den Speicher tibernommen werden.
Der vorherige Analogwert bleibt erhalten.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter 111-1 auf OFF (Betrieb) stellen. Programmiervorgang erneut

beginnen.
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Fehler-Nr. 7:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1121314 ][5]| Akustischer Signalgeber: Dauerton
* | * | * | O | O| Taster"Sonderfunktion” blinkt schnell (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Synchro” blinkt schnell (bei Kommandogeber)
ca. 0,2s ein/ 0,2s aus
Fehler: AuRergewdhnliches beenden der Synchronisation:

a)

durch Verlassen des Bereichs "Voraus” oder "Warming-Up” mit dem
Kommandogeber ohne die Funktion "Synchronisation” vorher zu beenden

b)

durch Vorgabe der zweiten Anlage, weil diese einen Fehler erkannt hat.

Auswirkung:  Zu a) Drehzahl fahrt automatisch auf Drehzahlminimum.

Zu b) bei Fehlererkennung durch die zweite Anlage verhalten sich beide Anlagen
entsprechend der Fehlerreaktion des erkannten Fehlers.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Beide aktiven Fahrgeber in Stellung "Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 8:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
O|O|O|*|0O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschlu in der seriellen Verbindung zwischen den
Stellgeréten:
Mégliche Ursachen: Kontaktfehler an den Steckverbindern; Kabelbruch oder
Kurzschluf? im Verbindungskabel oder einem der Stellgerate.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Bei zuvor aktiver Synchronisation wird der Fehler Nr. 7
gesetzt, damit sich die Drehzahl nicht unkontrolliert veréandert.
Ohne Synchronisation bleibt die Mandvrierbarkeit erhalten. Die Anlagen verhalten
sich wie zwei Einzelanlagen.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Fehlerursache beheben.
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Fehler-Nr. 9:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
* | OO | % | O| Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Plausibilitatsfehler bei Doppelmotorenanlagen:
Mdgliche Ursachen: Unterschiedliche Typen von Stellgeraten fir Bb- und Stb-
Anlage verwendet; Master / Slave-Einstellung falsch (DIP-Schalter I-1);
Fahrstandswechselmodus unterschiedlich eingestellt (DIP-Schalter I-2);
Funktion "Drehzahlanhebung” unterschiedlich eingestellt (DIP-Schalter 11-8)

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum oder 1&3t sich nicht
aus Minimum hochfahren. Getriebe 1&3t sich nur noch 1x auf Neutral schalten
oder kann nicht mehr aus Neutral geschaltet werden. Fahrstandswechsel ist nicht
mehr moglich.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Aktive Fahrgeber in Stellung "Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 10:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 11213745 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
Ol #* 0O | % |0O| Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Potentiometerfehler am aktiven Fahrstand:
Mdgliche Ursachen: Potentiometer defekt; Kontaktfehler an den Steckverbindern;
Kabelbruch oder Kurzschluf® am aktiven Fahrstand, im Verbindungskabel oder im
Stellgerat.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Das Getriebe
kann nur noch 1x nach "Neutral" geschaltet werden.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 11:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 11213745 | Alarmlampe: Dauerlicht
* | % | O | ®* | O| Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Potentiometerfehler am aktiven Fahrstand:
Potentiometerwert paft nicht zum Stop-Signal des Uberwachungsschalters.
Mdgliche Ursachen: Potentiometer verstellt oder defekt; Kontaktfehler an den
Steckverbindern; im Verbindungskabel oder im Stellgerat.

Auswirkung:  Die Drehzahl bleibt auf Minimum.
Das Getriebe bleibt in Neutral
Keine Mandovrierfahigkeit mehr.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s
Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen.
Fehlerursache beheben.
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Fehler-Nr. 12:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 Alarmlampe:Dauerlicht

5
O|O|*|*|O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschluf3 am Drehzahlriickmeldepotentiometer:

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch bis zum mechanischen Anschlag
nach Drehzahlminimum (Drehzahlcrashmandver). Das Getriebe bleibt weiter
schaltbar.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s

Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen

Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 13:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 112134 Alarmlampe:Dauerlicht

5
*|O| %% |O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschlufl? am Getriebertickmeldepotentiometer:

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch auf Drehzahlminimum. Das
Getriebe ist nicht mehr schaltbar.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s
Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen

Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 14:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 Alarmlampe:Dauerlicht

5
O|*|*|%|O

Fehler: Falsche Riickmeldung von der Magnetventilkarte:
Mdogliche Ursachen: Getriebe schaltet nicht; Richmeldeschalter defekt oder nicht
angeschlossen, obwohl auf der MV-Karte aktiviert; Kontaktfehler an den Steckver-
bindern; Kabelbruch oder Kurzschluf? im Verbindungskabel zwischen Stellgerat
und Getriebeschaltern; Defekt der MV-Karte oder der Endstufe der
Steuerelektronik.

Auswirkung:  Synchronisation aus.
Bei zuvor aktiver Synchronisation wird fir die Slave-Anlage zusatzlich der Fehler
Nr. 7 gesetzt, wobei die Drehzahl aber beibehalten wird.

Verzogerung: Alarm EIN:4s / Alarm AUS: 2s
Durch spez. Terminaleingabe kdnnen die Verzégerungszeiten auch im Bereich
von 0Os bis 15s liegen.

Fehlerexit: Aktiver Kommandogeber in Stellung “Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.
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Fehler-Nr. 15:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
* | % | %% | O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschlul3 der Magnetventilkarten-Ruckfiihrung:

Mdglich Ursachen: Kabelbruch oder Kurzschluf3 zwischen Steuerelektronik
und Magnetventilkarte.

Auswirkung:  Synchronisation aus.
Bei zuvor aktiver Synchronisation wird fiir die Slave-Anlage zusatzlich der Fehler
Nr. 7 gesetzt, wobei die Drehzahl aber beibehalten wird.

Verzogerung: Alarm EIN:1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Aktiver Kommandogeber in Stellung “Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 16:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
O|O|O[O]| *

Fehler: Blockierung des Drehzahl-Stellantriebes in einer Richtung:

Mégliche Ursachen: Schwergéngigkeit oder Blockierung des Drehzahlhebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik in einer Richtung.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Bei vorher aktiver Synchronisation wird fiir die Slave-Anlage
zusétzlich der Fehler-Nr. 7 gesetzt, damit die Drehzahl nicht sofort dem
Kommandogeber folgt, sondern so lange beibehalten wird, bis der
Kommandogeber in die Neutralstellung gebracht wird.

Eine Drehzahlanderung in die nicht blockierte Richtung kann erfolgen. Das
Getriebe bleibt schaltbar.
Verzogerung: keine
Fehlerexit: Kommandogeber in Neutralstellung bringen.
Ansteuerung des Drehzahlantriebes in die nicht blockierte Richtung.
Fehlerursache beheben.
Fehler-Nr. 17:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1121314 ][5 | Alarmlampe:Dauerlicht
* | O|O[O| *

Fehler: Blockierung des Getriebe-Stellantriebes in einer Richtung:

Mégliche Ursachen: Schwergéangigkeit oder Blockierung des Getriebehebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik in einer Richtung.

Auswirkung:  Synchronisation aus.

Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Eine Getriebeschaltung in die nicht
blockierte Richtung kann erfolgen.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Ansteuerung des Getriebeantriebes in die nicht blockierte Richtung.

Fehlerursache beheben.

Rexroth Mecman GmbH
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Fehler-Nr. 18:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1121314 ][5 | Alarmlampe:Dauerlicht
O|*%|O[O| *
Fehler: Blockierung des Drehzahl-Stellantriebes in beide Richtungen:
Mégliche Ursachen: Schwergangigkeit oder Blockierung des Drehzahlhebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik oder des Stellmotors.
Auswirkung:  Keine Drehzahlverstellung mehr mdéglich. Das Getriebe kann noch 1x in Neutral
geschaltet werden.
Verzogerung: keine
Fehlerexit: Blockierung oder Defekt beheben und Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 19:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 11213745 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
* | % |O[O| *
Fehler: Blockierung des Getriebe-Stellantriebes in beide Richtungen:

Mdgliche Ursachen: Schwergéngigkeit oder Blockierung des Getriebehebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik oder des Stellmotors.

Auswirkung:  Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Eine Getriebeschaltung ist nicht mehr
moglich.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Blockierung oder Defekt beheben und Anlage neu starten..

Fehler-Nr. 20:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 | Alarmlampe:Dauerlicht
O|O|*|[O| »

Fehler: Falsche Getriebeansteuerung eingestellt:
DIP-Schalter I-5 steht auf OFF (mechanische Getriebeansteuerung) obwohl das
Stellgerét eine elektrische Getriebeansteuerung besitzt.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter 1-5 auf ON (Elektrisch) und Anlage neu starten.

Rexroth Mecman GmbH
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Fehler-Nr. 21:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LED| 1213 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

4
*|[O| % |O| *

Fehler: Fehler an der Motoransteuerung der Stellmotoren:
Mégliche Ursachen: Hardwaredefekt oder Kurzschlu? an der Motoransteuerung
oder Sicherung fir die Stellmotoren defekt.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben und Anlage neu starten
Fehler-Nr. 22:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 11213 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

4
O|*| % |O| *

Fehler: Unzuléssige Programmaéanderung im EEPROM:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Fehler beheben. Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 23:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDl 11213 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

4
»* | % | ¥ | O| *

Fehler: Checksummenfehler im EEPROM:
z.B. durch auRergewonliches Beenden des Kommandogeberabgleichs.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine
Fehlerexit: DIP-Schalter I-7 auf ON (Kommandogeberabgleich), danach DIP-Schalter I-7

wieder auf OFF (Betrieb), wodurch die Checksumme korrigiert wird. Die Anlage
verhalt sich dann wie nach einem Neustart.

Rexroth Mecman GmbH
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Fehler-Nr. 24:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 112 4 | 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

3
O|O|O| *| *

Fehler: Die Funktion von EEPROM und EPROM passen nicht zusammen:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Zum EPROM passendes EEPROM verwenden. Anlage neu starten
Fehler-Nr. 25:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 112 4 | 5 || Alarmlampe:Dauerlicht

3
*|O| O | *

Fehler: Das EEPROM ist nicht vorhanden oder die Version ist nicht richtig:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Ein zum EPROM passendes EEPROM verwenden.

Fehler-Nr. 26:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 112 4 | 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

3
O|#| O | *

Fehler: Externes RAM defekt:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.

Rexroth Mecman GmbH
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Fehler-Nr. 27:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LEDI 112 4 | 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

3
* | ¥ | O % | *

Fehler: EPROM defekt:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 28:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
O[O | % | »

Fehler: Watchdog defekt:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 29:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1121314 ][5 ]| Alarmlampe:Dauerlicht
#* | O * [ % | *

Fehler: Interner Fehler (CPU oder internes RAM defekt):

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsfahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.

Rexroth Mecman GmbH
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8. BLOCKSCHALTBILDER

8.1 Einzelmotoranlage
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8.2 Doppelmotorenanlage
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8.3 Anschluld mit Standard-Steuerleitungen
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Internationale Verkaufs- und Service StUtzpunkte

International Sales and Service Points

ARGENTIMA

Mannesmann Paxroth S.ALGC,
Acassuso 48417

1605 Munro

Phaone - <54-1-T 56 01 40

Fax : +54-1-7 56 01 38

AUSTRALIA

Rexroth Hydraulics Piy. Ld.
4 Valediction Road

Kings Park

P.C. Box 217

Marayong, N.5.W, 2148
Phone ; +61-2-8 31 77 58
Fax : +681-2-8 31 55 53

AUSTRIA

(5. L Rexroth Ges.mbH
Hexroth Mecman Pneumatik
Higelingasse 3

A = 1140 Wien

Phane : +43-1-8 85 25 40
Fax : +43-1-0 85 25 40 69

BELGIUM

Mannesmann. Rexroth NV_-SA,
Indusirelazn, 3

1740 Termat

Phane - +32-2-5 B2 31 B0

Faw : «32-2-582 4310

BRAZIL

Rexcrath Automagdo Lida.
Bua Gaorge Rexroth, 182
Caixas Postais: 7418 {SP)
e 377 (Diadema)

02950 Diadema SP
Phone :+55-11-7 45 90 00
Fax : +55-11-T 4549 29

Bagic Toc

asic Technologios Conp.,
F.C. Bax 1006

400 Westside Road
Welland, Ontario L3B 5R6
Phane | +1-805735-05 10
Fax : +1-005-788-35 B4

CHINA

Haxrath (China) Lid,

19, Cheaung Shun Strast
1/F. Chieweng Sha Wan
Kowloon, Hong Kong
Phone @ +852-T 41 11514
Fax ; +B52-7 A6 40 19

DENMARK

G. L. Aaxrath &S
Gungevej 1

Postbaox 501

2650 Hvidovre

Phone : +45-38 77 44 86
Fax . +45-35 77 08 65

EGYPT

Yassar Fahmy Hydraulic Eng.
Heliopolis P_O. Box G550
Cairo 11813 Sawah

Phone @ +20-2-2 90 00 10
Fax : +20-2-290 1110

FINLAND

Mannesmann Rexroth
Fxroth Mecman Oy
Rithimiehantie 3

Baox 125

721 Vantaa

Phone : +358-0-04 91 11
Fax : +358-0-8 52 49 96

FRANCE

Rexrath Pneumatic 5.4,
Z.1 de la Trentaine

BF 2

77501 Chelles Cedex
Phone : +33-1-64 72 70 00
Fax: +33-1-64 72 70 21

GREAT BRITAIN

Rexrath Pneumatics Lid.
Featherstone Road
Wolvertan Ml

Milton Keynes MK12 5QN
Phone : +44-1908-22 33 88
Fax : +44-1908-22 33 83

GREECE

Automation Systems 5.4,
Spirou Patsl 62

115855 Athens

Phone : +30-1-341 1600
Fax @ +30-1-342 27 59

INDOMNESIA
E.Tﬁ;gﬂmkumma

U LI
JI, Raya Bekasi Km. 21
Jakarta Timur 13920
Phone : +62-21-4 61 04 87
Fax : +62-21-<1 60 01 52

IRAN

Iran Hydraulic Systems Co. Lid.
P.0. Box 19-395-3636

310 Mirdamad Ave.

Teheran

Phonea ; +68-21-5 B8 3518
Fax: +08-21-3 83 90 89

ISLAND

Landviar H.F.

0. Box 20

202 Kopavogur

Phone ; +354-1-7 66 00
Fax : +354-1-7 85 00

ITALY

Rexroth SpA.

Via G, D4 Vittorio, 1

20063 Cernusco s/N [MI)
Phone : «39-2-92 36 53 B1
Fax : +38-2-92 36 55 02

JAPAN

Mabee Lid.

2-21, Isogami-Dori 2-Chome
Chuo-Ku

Kobe 651

Phone : +51-78-2 51-81 0%
Fax : «81-78-2 51-60 20

MALAYSIA

Rexrath Sdn.Bhd.

3. Block B, Jakan 55 135
Subang Jaya Industnal Estate
47500 Petaling Jﬂrg
Selangor Darul Ehsan
Phone : +60-3-7 34 48 70

Fax : +60-3-7 32 57 00

Rexroth Mecman GmbH
Schiffstechnik
Bartweg 13
30 453 Hannover
Germany
Telefon: 0511 / 2136-346
Fax: 0511/ 2136-162

MEXICO

Resroth Mexico 5.A. de CV.
Apto, Postal 75 - 204
Mepiuno Mo, 72

Unidad Industrial Valleo
Delegacion G.A. Madero

g Mexica D. F.

Phone : +52-5-7 54 17 11
Fax : +52-5-¥ 54 50 73

NETHERLANDS

Hydraudyne Pnaumatiek B.V.

Bankwerkerstraat 16
Pastbus 8236

3007 AE Rotterdam

Phane : +31-0-10-2 52 63 00
Fax : +31-0-10-2 92 63 10

NEWZEELAND

Rexroth Hydraulics Ld.
45 Greenmount Drive
East Tarmaki

P.0O. Box 58-229
Auckland (NZ)

Phone ; +64-8-2 74 41 72
Fax : «54-8-2 T4 64 77

NORWAY

g:’"ﬁ"‘ becman AS
agan 1

Pa;%hnkgfzﬁ

1405 Langhus

Phone : +47-64 85 41 00
Fax - +47-64 85 90 62

Me Rek ASS
Sansevelan 16
Oslo 9

Phone - +47-2-2 25 35 50
Fax : +47-2-22 16 21 98

POLAND

Rearath Spz.oa

ul, Staszica

05-B00 Pruszhow
Phone : +48-2-T7 58 64 00
Fax : «48-2-T 58 7 35

PORTUGAL

Autamair Aplicacies
Irchustriais LDA

F. Marqués ce

Soveral Mo, 2-4

1700 Lisboa

Phone © +351-1-548-93096
Fax : +351-1-848-9207

SINGAPORE
G. L Rexroth Ple. Lid,
19 Kian Teck Way

ore 2062
%mp- +65-2 65 B0 33
Fax : +65-2 65 08 13

SLOVENA

LA & CO MARIBOR

Biro Ljubljana

Kamnska ul. 25

1000 Ljubljana

Preane @ +386-61-13 43 270
Fax : +386-61-13 43 501

SOUTH - AFRICA

HyTec Automation {Ply) Lid.
28 Banlield Road

Incdustria Marth, 1700

P.0Ov. Box 75

Maraisburg 1700

Phane : +27-11-6 73 20 80
Fax : +27-11-673 72 69

Anderungen bleiben vorbehalten.
Diese Ausgabe ersetzt alle friiheren.

Printed in Germany

Nachdruck- auch auszugsweise -

nur mit unserer Genehmigung

Druckblatt-Nr.

883 890 XXX 3 / 05.99

SOUTH - KOREA
Rexrath Seki Co,, Lid,
1500-12, Dadae-gong
Saha-ku

Pusan 604-050

Phane @ +82-51-2 64 90 (1
Fax ;: +82-51-2 64 90 10

SPAIN
Rexrath 5.4,
Centro Industral Santiga
Obradors 14 -16
I%argglg:ﬂ P D WA
1 nia tua ogoda
Phaone : +34~93??p§;’ 94 00
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1. SYSTEMINFORMATION

1.1 Symbolerklarung:

&

1.2 Sicherheitshinweise:

Im Benutzerhandbuch sind einige Textstellen mit den
nebenstehenden Symbolen gekennzeichnet. Diese
Textstellen sind besonders zu beachten.

Dieses Symbol kennzeichnet Stellen, bei denen Gefahr fir
die Sicherheit, Handhabung und Funktion des Systems
besteht und somit Auswirkungen auf die Sicherheit von Schiff
und Besatzung haben kann.

Dieses Symbol kennzeichnet Textstellen an denen Hinweise
und Tips fur die Handhabung des Systems stehen.

Vor Installation und Inbetriebnahme des Systems sind die
folgenden Hinweise unbedingt zu beachten.

Nichtbeachtung fuhrt zum Verlust jeglicher Garantie- und
Rechtsanspriiche gegeniiber Rexroth Mecman GmbH

Das System und seine Komponenten durfen nur
entsprechend den Anweisungen des Benutzerhandbuches
installiert und in Betrieb genommen werden.

Das System ist fur die Steuerung von Dieselmotoren
konzipiert. Beim Einsatz fir Benzin- und Gasmotoranlagen
missen  die  Systemkomponenten  aulerhalb  des
explosionsgefahrdeten Bereiches installiert werden. Die
Vorschriften flr explosionsgefédhrdete Bereiche sind zu
beachten.

Der Betrieb des Systems ist nur mit einer separaten Motor-
Notstop-Einrichtung auf allen Fahrstédnden zuléssig.

Es dirfen nur die zum System gehdrigen Leitungen gemaf
Betriebshandbuch verwendet werden.

Montagearbeiten dirfen nur im spannungslosen Zustand des
Systems durchgefiihrt werden. Die Versorgungsspannung
muf} in diesem Fall gegen Wiedereinschaltung gesichert
sein.

Wahrend des Betriebs darf nicht in das Stellgerat gefaf3t und
keine Gegenstande in das Gerét gehalten werden; es besteht
Verletzungsgefahr.

Die Spannungsversorgung des Systems muf3 mit den
Angaben auf dem Typenschild des Stellgerates und der
Versorgungseinheit Ubereinstimmen.

Die zulassige Leitungsldnge der Spannungsversorgung

zwischen Batterie und Stellgerat betrdgt max. 10m bei
Adernquerschnitt 2,5 mmz,

Seite 1-1



1. SYSTEMINFORMATION

1.3 System

aufbau

Das Mini-Marex-System ist zur elektrischen / mechanischen Drehzahl- und Getriebesteuerung von
Dieselantriebsmotoren mit Wendegetriebe auf Schiffen konzipiert. Einsatzorte sind Uberwiegend
Sportboote, Yachten und leichte Arbeitsschiffe.

Das System besteht aus den folgenden montage- und anschluf3fertigen Einzelkomponenten:

MANNESMANN
REXROTH
Pneumatik

% | —
o

Eleganter Kommandogeber fur Doppelmotorenanlagen mit allen
erforderlichen Komponenten wie Anzeigen und Taster.

Fahrstandstableaus fur Einzel- oder Doppelmotorenanlagen mit
allen erforderlichen Komponenten wie Kommandogebern,
Anzeigelampen, Tastern, Dimmer.

Stellgerat mit Steuerelektronik fir die elektrische Motor- und
Getriebeansteuerung mit  allen logischen  Operationen.
Anschlussmdglichkeit fur max. 4 Fahrsténde.

Optional ausfihrbar:
Aktive Drehzahlsynchronisation bei Doppelmotorenanlagen
und / oder die elektrische Schlupfsteuerung bei Trollinggetrieben.

Stellmotor fir mechanische Drehzahl- und Getriebeverstellung

Verbindungs- und Steuerleitungen zum einfachen Anschluss der
System-komponenten.

Druck/Zug-Kabel fur die mechanische Drehzahl- und Getriebe-
ansteuerung.

Montagesatz zur Befestigung des Druck/Zug-Kabels
(Kugelgelenk, Sechskantmutter, Klemmschelle und Blech). Fir
jedes Druck/Zug-Kabel ist ein Montagesatz erforderlich.

Fur die Kommandoeingabe kann wahlweise der oben dargestelite
Kommandogeber oder eines der Fahrstandstableaus eingesetzt
werden.

Seite 1-2



1. SYSTEMINFORMATION

Das folgende Systembild zeigt beispielhaft den Aufbau einer Doppelmotorenanlage mit einem
Fahrstand in der Basisversion (mechanische Motor- und Getriebeschaltung / keine Sonderfunktion).
Deutlich sind die einzelnen Systemkomponenten, und die AnschluBweise der Verbindungsleitungen
zu erkennen.

Weitere Blockschaltbilder siehe Abschnitt “ 8. Blockschaltbilder ”

Station 1

I I
*) L@J
DC Motor Electronic DC Motor DC Motor Electronic DC Motor
for gear shifting box for throttle control Port - Sthd - for gear shifting box for throttle control
. a Connecting Cables Connecting Cables g
Engine Start Interlock
| P == - optional — — —]
104]
*) 4% 2,5mm? _— — — | %) 4x2,5mm?
. (M Meuse Fue | e
F3=16AT F3=16AT
‘ o °—l L: = ﬂ T
| T NG
*)
‘ L Batey |
‘ Supply Voltage
) 12/24V DC L J
- Communication Cable
Push / Pull Cable Push / Pull Cable /

Push / Pull Cable

-

Push / Pull Cable ‘ Sy

] WT\EAIZE" ba- 52(;’ = Connecting Points
Port - Engine ] St Engine
j J J * Not delivered by

REXROTH MECMAN
Reversing Gear Reversing Gear

Die Steuerungsanlage ist nur mit separater "Motor-Notstop"
Einrichtung auf jedem Fahrstand zu betreiben.

Die zulassige Leitungslange der Spannungsversorgung zwischen
Batterie und Stellgerat betragt max. 10m bei einem Adernquerschnitt
von 2,5 mmz2,

Seite 1-3



2. MONTAGE

2.1 Kommandogeber

Unterhalb der Pultplatte muss geniigend Freiraum zum spateren Aufschrauben der Fahrstandsleitungen zur
Verfigung stehen. Die Fahrstandsleitungen missen nach dem Aufschrauben werftseitig zugentlastet

werden.
Der erforderliche Pultausschnitt ist auf der nachsten Seite dargestellt.

Die Befestigung des Kommandogebers auf der Pultplatte erfolgt mit den beigelegten M5-Muttern und
Unterlegscheiben.

Fir die Aufnahme des Kommandogebers darf die Materialstarke der
Pultplatte 25 mm nicht Gberschreiten.

30

M5 H

Pultplatte
max. 25 mm

Um das Eindringen von Wasser zwischen Pultplatte und Kommandogeber zu verhindern, ist auf der
Unterseite des Kommandogebers eine umlaufende Formdichtung angebracht.

Prufen Sie die Formdichtung auf Beschéadigungen und achten sie
bei der Montage auf eine sichere Abdichtung zwischen Pultplatte
und Kommandogeber. Besonders bei AuRenfahrstanden.
Schutzart IP 66 Uber und unter Pultplatte.

Seite 2-1



2. MONTAGE

2.1.1 Malzeichnung

Kommandogeber flr
Doppelmotorenanlagen

37,2
56
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157

-
S W\

[o2}
ol

Seite 2-2




2. MONTAGE

2.2 Fahrstandstableau

Unterhalb der Pultplatte muf3 gentigend Freiraum zum spéateren Aufschrauben der Fahrstandsleitungen zur
Verfigung stehen. Die Fahrstandsleitungen missen nach dem Aufschrauben werftseitig zugentlastet

werden.
Der erforderliche Pultausschnitt ist auf der nachsten Seite dargestellt.

Die Befestigung des Fahrstandstableaus auf der Pultplatte erfolgt mit den lose beigelegten M5-Muttern und
Unterlegscheiben.

Die Elektronikplatine des Fahrstandstableaus darf im Einbauraum
nicht mit fremden Teilen in Beriihrung kommen. Zerstdérung der
Elektronikplatine oder Fehlfunktionen kdnnen die Folge sein.

Fur die Aufnahme des Fahrstandstableaus darf die
Materialstarke der Pultplatte 40 mm nicht Uberschreiten.

Bei Pultplatten mit geringerer Materialstarke als 12 mm missen
zusétzlich die beigelegten Distanzhulsen verwendet werden um eine
Beschéadigung der Platine bei der Befestigung zu vermeiden.

ﬁ

7

=

Pultplatte
max 40 mm

Um das Eindringen von Wasser zwischen Pultplatte und Fahrstandstableau zu verhindern, ist auf der
Unterseite des Fahrstandstableaus eine umlaufende Formdichtung angebracht.

Prufen Sie die Formdichtung auf Beschéadigungen und achten sie
bei der Montage auf eine sichere Abdichtung zwischen Pultplatte
und Fahrstandstableau. Besonders bei AuRenfahrsténden.
Schutzart IP 66 Uber Pultplatte.

Bei Eindringen von Wasser kénnen Funktionsstdérungen oder
der Ausfall des Bauteils auftreten.

Seite 2-3



2. MONTAGE

2.2.1 Maldzeichnung

Fahrstandstableau flr
Einzelmotoranlagen:

Fahrstandstableau flr
Doppelmotorenanlagen:

212
212

2.

max 40 mm

-
A

46
<
>
Pultplatte
<
Lt
46

M5

y
»
-
Pultplatte

175 175
A
=2 |l -
. < = ff,y
4 \ Y Teme) |
R5 fr’y
R5
Pultausschnitt: Pultausschnitt:
151 - 151
10x 45° 100 d5° .
LAY 3 ;
e, 149 1 02
y
ﬁ/ 149 £ 0,2

max 40 mm
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2. MONTAGE

2.3 Stellgerat

Das Stellgerat wird mit je 4 Schrauben M8 befestigt. Das Bohrbild und die Einbaumalle des
Stellgerates sind der Mal3zeichnung auf der ndchsten Seite zu entnehmen. Als vorteilhaft hat sich eine
Einbaulage nach unten stehendem Bild an einer senkrechten Wand erwiesen, wobei die
Kabelanschlisse des Stellgerates abwarts gerichtet sind.

Das Stellgerat ist an einem mdglichst vibrationsarmen Ort im Maschinenraum zu installieren, wobei es

nicht der direkten Motorwdrme ausgesetzt sein sollte ( zul. Temperaturbereich 248K...333K /
entspricht -25°C...+60°C ).

390 mm

Spannungs-Versorgungsleitung

%;ﬁ max 10m lang
‘E' r W % bei Adernquerschnitt 2,5mm?2
Nicht Lieferumfang der

Rexroth Mecman GmbH

Einstellelemente
Regelelektronik

Sicherungen

min. 300 mm
e

Verbindungsleitungen

Es ist zu beachten, da3 gentigend Raum fir die Montage der
elektrischen Verbindungsleitungen am Stellgerét zur Verfligung

steht.

@ Der Deckel des Stellgerates mul3 sich nach der Montage des
Geréates vollstandig 6ffnen lassen. Nach Offnen des Deckels
missen die Einstellelemente der Regelelektronik von aufl3en gut
zuganglich sein, um die Steuerung einzustellen oder
Einstellungen korrigieren zu kénnen.

Im Stellgerét sind auf der Filterplatine und der Interfaceplatine
@’ Sicherungen untergebracht. Diese missen zugénglich sein.

Das Stellgerat ist fur die Steuerung von Dieselmotoren konzipiert.
Fur den Einsatz bei Benzin- oder Gasmotoranlagen muf3 das
Gerate aul3erhalb des explosionsgefahrdeten Bereichs installiert
werden. Die Vorschriften fur explosionsgefahrdete Bereiche sind
zu beachten.

Seite 2-5



2. MONTAGE

2.3.1 Maldzeichnung

Zur Montage des Stellgerates sind 4 Stiick M8 Schrauben erforderlich.

284
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.1 Erdung

Das Stellgerat ist nach den Gegebenheiten vor Ort zu erden.

Das Stellgerat muf3 an jeweils einer der vier Gerate-Befestigungsschrauben direkt geerdet werden. Ist
eine direkte Erdung (Verbindung zur Schiffsmasse) nicht moglich, so muf3 die Erdung Uber flexible
Erdungskabel oder Metallbénder ausgefiihrt werden (siehe Tabellen unten ).

Dimensionierung fir
flexible Erdungskabel

Dimensionierung fur Metallbander
(0,2 mm oder dicker)

Lange bis Querschnitt Lange bis Breite
50 mm 6 mm2 100 mm 20 mm
100 mm 10 mm?2 200 mm 50 mm
150 mm 25 mm?2 300 mm 75 mm
200 mm 70 mm?2 500 mm 125 mm

Das oben gesagte gilt in gleicher Weise fir speziell im Handbuch und Schemazeichnungen
gekennzeichnete Datenleitungen.

AN

3.2 AnschlulRbelegung am Stellgerat

Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewéhrleisten.

Bei Doppelmotorenanlagen ist sicher
ausreichender  Potentialausgleich
Antriebsanlagen vorhanden ist.

dal? ein
beiden

zu stellen,
zwischen den

Das folgende Bild zeigt die Anordnung der Steckbuchsen des Stellgerates und ihre Zuordnung.

VAN
-

E .

Nicht benutzte Steckbuchsen missen mit den gelieferten
Kunststoffkappen wieder verschlossen werden. Die
Schutzart des Geréates wird sonst gemindert.

L1
*) PG I
/ —_—

e

ke

2

5 ‘0
%

Buchse Nr. Anschlufd far...
1 Fahrstandstableau-Fahrstand 1
2 Fahrstandstableau-Fahrstand 2
3 Fahrstandstableau-Fahrstand 3
4 DC-Motor-Drehzahl
*) Pg Spannungsversorgung und Startverblockung
6 Kommunikationsleitung zwischen Stellgeréaten bei Doppelmotorenanlagen
7 Trollingsteuerleitung
8 Drehzahlsteuerleitung mit Drehzahlriickmeldung
9 Getriebesteuerleitung mit Getrieberiickmeldung
10 DC-Motor-Getriebe
11 Fahrstand 4

Seite 3-1



3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.3 Spannungsversorgung

Fur die Spannungsversorgung ist eine Gleichspannungsquelle mit einer Spannung zwischen minimal
9,6V und maximal 32V und einer Belastbarkeit von mindestens 10A ( dauernd ) erforderlich.

3.4 Spannungsversorgungleitung und Motorstartverriegelung

Fur den Anschluss der Versorgungsspannung und der Motorstartverriegelung ist die Kabelver-
schraubung am Stellgerat vorgesehen. Sie befindet sich Uber der Steckbuchse Nr. 10 und ist fur
Kabeldurchmesser von 8-12 mm ausgelegt.

Je nachdem, ob die Motorstartverriegelung verwendet wird oder nicht kdnnen Leitungen mit 4 oder 2
Adern und einen Leitungsquerschnitt von 2,5 mm?verwendet werden.

Eine Schirmung dieser Leitung ist nicht erforderlich, sie kann aber, wenn gewunscht, in der
mitgelieferten Kabelverschraubung aufgelegt werden.

Die Adern werden im Stellgerdt an den beiden Klemmblécken 101/102 fir die Versorgung und
103/104 fur die Motorstartverriegelung der Filterplatine angeschlossen (siehe Zeichnung unten).

Klemme [Anschluldfur ...

101 ( +) Spannungsversorgung
102 (- ) Spannungsversorgung
103 Motorstartverriegelung

104 Motorstartverriegelung

3.4.1 Anschlul3 Spannungsversorgung

Der Anschluf? erfolgt nach unten stehendem Bild.

. 1
Motorstartverriegelung = _0_3 =
optional anschlieRbar = O—————— 4
[104] |
[T 1 |
| Hauptschalter Sicherung : C 3
| F3=16AT + 101 : :
! D=t o .
| |
e i | !
T Led H R '
| . *) [ 102 :
| Batterie ! . I
b - <) Versorgungsleitung :
Spannungsversorgung 4 x 2,5 mm?2 |
|
12/24V DC max 10 m Iang —)

«) Nicht Lieferumfang von (—
REXROTH MECMAN

Anschluf3 Anschluf3
Motorstart- Spannungs-
verriegelung versorgung

b
T
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Die Versorgungsspannung muf3d mit der Angabe auf dem
Typenschild des Stellgerates Ubereinstimmen. Eine falsche
Versorgungsspannung fuhrt zur Zerstérung des Gerates oder
zu Funktionsstdérungen.

Die Leitungslange der Versorgungsleitung darf 10m bei einem
Adernquerschnitt  von 2,5 mm2 nicht Uberschreiten.
Funktionsstdrung.

Zum  Schutz der  Stellgerateelektronik ist in  der
Spannungsversorgung eine externe Sicherung F3=16A T zu
setzten.

3.4.2 Anschlul3 Motorstartverriegelung

Uber die Klemmen 103 und 104 der Filterplatine besteht die Mdglichkeit eine Motorstartverriegelung
anzuschlieBen. Diese beiden Klemmen sind intern mit einem potentionalfreien Relaiskontakt
verbunden. Der Startvorgang der Antriebsmaschine ist danach nur unter bestimmten Bedingungen
moglich.

® Die Steuerungsanlage muf3 eingeschaltet sein.
® Das Kommando muf3 an einem Fahrstand anliegen.
® Der aktive Kommandogeber muf3 in Neutralstellung oder in der Vorwarmfunktion stehen.

Der Relaiskontakt unterbricht die Leitung zwischen dem Startschlof3 ( Schlisselschalter, Startknopf
0.4. ) und dem Startrelais des Anlassers falls die Startbedingungen nicht eingehalten werden.

Die Belastbarkeit des Relaiskontakts fir die Startverriegelung
betragt max. 32V DC / 2A.

Hohere Belastungen fiihren zur Zerstérung des Relais.

Bei hoherer Belastung ist ein externes Relais zu setzen.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

AnschluRschema der Motorstartverriegelung:

StartschlofR

0 O
+ | 0 O——]
Versorgungs-
batterie
101
+
12/24v DC Spannungsversorgung N |
- Mini-Marex Stellgerat |
%) - 102
Startrelais des Versorgungsleitung
Anlassers 4 x 2,5 mm?2
,_|j max 10 m lang
+
é: Anlasser *) .
Starterbatterie

@

< | ™ N |
o
SIEEE]E

AnschluR AnschluR
Motorstart-  Spannungs-
verriegelung versorgung

«) Nicht Lieferumfang von
REXROTH MECMAN E

3.5 Anschlul3 Fahrstandsleitung

Die Fahrstandsleitungen dienen zur Verbindung der einzelnen Fahrstandstableaus mit dem Stellgerat.

Auf dem Typenschild der Fahrstandsleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge 894 620
24& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die
unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild

a@26
@26

Einzelmotoranlage:

Zum Anschlu3 der Fahrstandsleitung befindet sich auf der Unterseite der Fahrstandstableaus fir
Einzelmotoranlagen eine (1) Steckerbuchse.

Anschluf3; Fahrstandstableau 1 verbinden mit Stellgerateanschluf? 1
Fahrstandstableau 2 verbinden mit Stellgerateanschlul® 2
Fahrstandstableau 3 verbinden mit Stellgerateanschlul® 3
Fahrstandstableau 4 verbinden mit Stellgeréteanschiufd 11
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Doppelmotorenanlage:

Zum Anschlul3 der Fahrstandsleitungen befinden sich auf der Unterseite der Fahrstandstableaus fir
Doppelmotorenanlagen zwei (2) Steckerbuchsen; eine fur die Bb-Seite und eine flr die Stb-Seite.

Der Anschluf3 erfolgt in gleicher Weise wie bei Einzelmotoranlagen, diesmal aber getrennt nach Bb-
und Stb-Seite.

Einzelmotoranlage: Doppelmotorenanlage:

Kommandogeber oder Fahrstandstableau

Fahrstand 1 Fahrstand 2 Fahrstand 3 Fahrstand 4 Fahrstand 1 Fahrstand 2 — u.s.w. bis max.

Fahrstand 4
g B 5 B Bb ¥ T Stb Bb T Stb

]

an Anschlu® 1
Bb-Stellgerat
an Anschlu3 2
Bb-Stellgerat
an Anschlu® 1
Stb-Stellgerat
an Anschlu3 2
Stb-Stellgerat

an Stellgerateanschluf 1
an Stellgerateanschluf? 2
an Stellgerateanschluf 3
an Stellgerateanschluf? 4

Anschluf3 Fahrstand AnschluB Fahrsté
3und 4 3und 4
Bb-Stellgerat Bb-Stellgerat

Stellgerat

Die Stecker sind nach dem Aufstecken am Stellgeréat und den
Fahrstandstableaus zu verschrauben. Eine lockere
Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung fiihren.

3.6 Anschlul3 Kommunikationsleitung
( Nur fur Doppelmorenanlagen )

Die Kommunikationsleitung dient dem internen Informationsaustausch zwischen Bb- und Stb-
Stellgerat bei Doppelmotorenanlagen.

Auf dem Typenschild der Kommunikationsleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge 894
620 26 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die
unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Typenschild

@26
@26

y Y

| B |

Die Kommunikationsleitung wird jeweils am Anschluf3 Nr. 6 der Stellgeréte angeschlossen

an Anschluf Nr.6 an AnschluR Nr.6

Stb-
Stellgerat

Bb-
Stellgerat

e Fiey (N — .

Die Stecker sind nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine
lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.

Die Kommunikationsleitung ist unbedingt anzuschlief3en.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.7 Drehzahl und Getriebeverstellung

3.7.1 Druck/Zug-Kabel

Die mechanischen Verbindungen zwischen Stellgerdt und dem Drehzahl- bzw. Getriebeverstellhebel
am Motor werden mit mechanischen Druck/Zug-Kabel vom Typ 33 C hergestellt.

170 *3 bei Halbhub

*% Auslenkwinkel: allseitig max 8°

Kleinster Biegeradius: 200 mm
Zugkraft: max. 700 N
Druckkratft: max. 350 N

Druck/Zug-Kabel sollen mit moglichst wenigen Umlenkungen
verlegt werden. Der Wirkungsgrad der Kabelziige sinkt mit jeder

@ Umlengung

Umlenkwinkel 90° ® Wirkungsgrad 82%
Umlenkwinkel 360° ® Wirkungsgrad 55%

3.7.2 Montage des Stellmotors

Montagearbeiten dirfen nur im spannungslosen Zustand des
Stellgerates durchgefuhrt werden.
Verletzungsgefahr.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.7.3 Anschlul3 Stellmotor an Mini-Marex Kontrolleinheit

Mechanische Getriebe- und / oder Drehzahlverstellung

1x Druck- / Zug-Kabel

2m lang 323699 415 2
oder 3m lang 323 699 416 2
Sie= SR et ——
] — T [
5.
u|
i 1x Montagesatz fur Druck- / Zug-Kabel
d Uil | s2sesoces:
T D
et et % ==
1x DC Stellmotor 323 698 000 0 b
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Mechanische Getriebeverstellung: Anschlufd

Kontrolleinheit: 323 699 448 0

Verbinde DC Stellmotor 223 698 000 0
mit Buchse Nr.10

Mechanische Drehzahlverstellung: Anschlufd

Kontrolleinheit: 323 699 4480

dl

Verbinde DC Stellmotor 323 698 000 0
mit Buchse Nr.4
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.7.4 Montage am Drehzahl- und Getriebeverstellhebel

Zur Montage der Kabelzige am Drehzahlverstellhebel bzw. am Getriebeverstellhebel steht ein
Anbausatz Nr. 323 699 006 2 zur Verfigung. Der Anbausatz enthélt die folgenden Teile jeweils
einmal.

Kugelgelenk G Klemmschelle
@1 Blech

@ljj Sechskantmutter 10-32 UNF

@2 Fur jeden Kabelzug ist ein eigener Anbausatz erforderlich

Der Stellweg des Stellgerétes fur die Drehzahl- bzw. Getriebeverstellung betragt max. 70mm.
Innerhalb dieses Stellweges von 70mm konnen alle Ansteuerpunkte ( Leerlaufdrehzahl, max.
Drehzahl, Getriebe-Voraus, -Zuriick, -Neutral ) unabh&ngig voneinander stufenlos elektrisch
verschoben werden.

Empfohlen wird ein Stellweg von ca. 60 mm. Langere Hube
@ schréanken die Justiermdoglichkeiten erheblich ein, wesentlich
kiirzere Hube fiihren zu einer schlechteren Regelgenauigkeit.

Zum Anbau der Kabelzige liegt jedem Stellgerat eine Montageschablone bei.

Den Kugelkopf des Kugelgelenkes so am Drehzahl- bzw. Getriebehebel anbringen, daf® der Weg "s"

(ca 60mm) zwischen den Endlagen (Leerlauf « max Drehzahl / Getriebe-Voraus « Getriebe-Zurtick)
mittig im einstellbaren Hubbereich liegt ( schraffierter Bereich der Montageschablone ).

L

i

4%,

Montageschablone

Kugelgelenk
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Das Widerlager ( Klemmschelle, Blech ) des Kabelzuges so anbringen, daf} der Kabelzug im rechten
Winkel ( 90°) zur Mittelachse des Verstellhubes liegt. Den Abstand zur Befestigung des Widerlagers
gemal Montageschablone markieren oder Abstand 188mm abmessen.

Das Gelenkrohr soll wéhrend des bogenférmigen Hubes des
Kabelzuges mdoglichst gleichmaRig aus der Achsrichtung des
Kabelzuges ausgelenkt werden. Maximaler Auslenkwinkel + 8°
aus der Achsrichtung des Kabelzuges. Grof3ere Auslenkwinkel
kdnnen zur Funktionsstérung der Stellmotoren fiihren.

188

Mutter und Kugelgelenk auf den Kabelzug aufschrauben und das Kugelgelenk mit der Mutter kontern.
Kugelgelenk des Kabelzuges auf den Kugelkopf des Verstellhebels aufstecken.

Kugelgelenk

Widerlager

Hub 70 mm

Der Stellweg (Hub) muf3 so eingestellt werden, daf} in den
Endpositionen beide Markierungen sichtbar bleiben.

Der Stellweg darf auch durch &ul3ere mechanische Anschléage
nicht begrenzt werden. Eine falsche Einstellung kann zur
Blockierung und Zerstérung der Antriebsmotoren fiihren.
Funktionsausfall, Brandgefahr.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.8 Drehzahlrickmeldung

Der Anschlul3 einer Drehzahlriickmeldung ist nur flur die
@ Funktion “Synchronisation” notwendig.

Soll die Funktion “Synchronisation nicht genutzt werden, ist

der Anschluf3 einer Drehzahlriickmeldung nicht erforderlich.

3.8.1 Drehzahlsteuerleitung

Auf dem Typenschild der Drehzahlsteuerleitung in der Standardausfihrung ist eine 10-stellige
Nummer mit der Ziffernfolge 894 620 27& 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls
eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Typenschild
. |

R

Die Drehzahlsteuerleitung wird am Anschluss Nr. 8 des Stellgerates angeschlossen.
Der Stecker ist nach dem Aufstecken zu verschrauben. Eine

lockere Steckverbindung kann zum Ausfall der Steuerung
fuhren.

Die Drehzahlansteuerleitung hat einseitig ein freies Kabelende mit 4 farbcodierten Adern zum
Anschlul? an den elektronischen Drehzahlregler und die Drehzahlriickmeldung.

Die unten stehende Tabelle zeigt die AnschluRbelegung der Adern:

Ader Farbe Anschlul3 Funktion
4 weild Nicht belegt
5 braun Nicht belegt
6 grun (+) Signaleingang Drehzahl-
7 gelb (-)ov Rickmeldung

Fur die Drehzahlsynchronisation von Doppelmotorenanlagen ist fiir jeden Motor ein
drehzahlabhéangiges Riickmeldesignal erforderlich.

Das Drehzahlrickmeldesignal kann durch Wechselstrom-Tachogeneratoren als auch durch
induktive Geber erzeugt werden. Vielfach entspricht auch das drehzahlabhéngige Signal an
Klemme "W" der Lichtmaschine den technischen Anforderungen.

Durch den Schlupf im Antrieb der Lichtmaschine ist die

@ Synchronisation bei Verwendung der Klemmme “W~
ungenauer als bei der Drehzahlerfassung uber induktive
Geber.
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Technische Anforderungen an das Ruckmeldesignal:

Frequenzbereich: a) 20Hz..1300 Hz, Sinus- oder Rechtecksignal
oder  b): 200 Hz...13000 Hz, Sinus- oder Rechtecksignal

Empfohlene Eingangsfrequenz bei max. Motordrehzahl:
@; 130 Hz bei Frequenzbereich a)

Empfohlene Eingangsfrequenz bei max. Motordrehzahl:

6500 Hz bei Frequenzbereich b)

Signalspannung: min. 1Vss )
max. 50 Vss
Eingangsimpendanz: ca. 10 KW

( Stellgerat )

*) Die Einheit "Vss" ( Volt Spitze-Spitze ) bezeichnet die Gesamtamplitudenspannung eines Wechselspannungssignals
zwischen dem oberen und unteren Scheitelpunkt.

Beispiel: Rechtecksignal

1Vss
bis
50 Vss

Anschlu® Drehzahlsteuerleitung

Mini-Marex
ariin Stellgeréat
(+) Signaleingang
6 O—m—
Drehzahl- —>
Riickmel 7 i L] —(_L
tickmeldung gelb / () OV % UJ = e ] —
|BE EEy
AnschlufR
Drehzahlsteuerleitung
o

g Freies Kabelende der Drehzahlsteuerleitung umlaufend an
Masse legen:

@ Kabelisolierung ringformig entfernen und eine Metallschelle um
den offenen Schirm legen. Die Metallschelle direkt an Masse
legen.

LaRt sich die Metallschelle nicht direkt mit der Masse verbinden,

l so muf3 ein Erdungsband (siehe Bild links) zwischen

{ Metallschelle und Masse verwendet werden.

Ein dauerhaft guter Erdungskontakt ist zu gewéhrleisten.

(Dimensionierung: siehe Abschnitt 3.1 "ERDUNG")
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.9 Trollingsteuerleitung

Typenschild
= :

Auf dem Typenschild der Trollingsteuerleitung ist eine 10-stellige Nummer mit der Ziffernfolge 894 620
22 2 angegeben. An Stelle des Zeichens & steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die
unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.

Mechanische Trollingverstellung : Anschlul3
DC Stellmotor 323 698 100 0

Anschlufd 1

/
1

k Die DC Stellmotoren
323 698 100 0
haben 2 Anschliisse

S

~~——Anschluss 2

Anschluss 1: Verbindung zwischen DC Stellmotor und
Mini Marex Control Unit mittels Trolling-Kontroll-Kabel.

Anschluss 2: Anschluss flir Spannungsversorgungs-
kabel. Dieser DC Stellmotor eine separate Spannungs-
versorgung.

Spannungsversorgung: 24V DC

Ausstattung fiir mechanische Schlupfkontrolle (Trolling)

Big=——F

1x DC Trolling-Kontrollkabel 1x DC Spannungsversorgungskabel
894 620 229 2 2m lang 894 6202502  10m lang
oder 894 620 221 2 5m lang
oder 894 620 2202 10m lang 1x Druck- / Zug-Kabel
oder 894 620 2222 15m lang 2m lang 323 699 415 2
oder 3m lang 323699 416 2
m WF S (s e Ot

ﬁ i

HHHHHH‘H [ }[] 1x Montagezubehor flr
Druck- / Zug-Kabel 323 699 006 2

, ,
&
1x DC Stellmotor 323 698 100 0 [1111

|
=

I_ttJ
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Mechanische Schlupfkontrolle (Trolling): Anschluf}

Kontrolleinheit: 323 699 446 0
3236994500
323699 4480

Trolling-Kontrollkabel
Verbinde DC Stellmotor 323 698 100 0

mit Buchse Nr.7

Installation: Druck- / Zug-Kabel < DC Stellmotor
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3. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

3.10 Interne Sicherungen

Neben der externen Sicherung F3=16A T in der Spannungsversorgung befinden sich direkt im
Stellgerat noch drei (3) weitere Sicherungen. Zwei (2) Sicherungen F1=3,15A mT und F2=10A mT
sind auf der Filterplatine angeordnet und die dritte Sicherung  F4=3,15A mT auf der
Interfaceplatine. Jeder dieser Sicherungen (F1, F2, F4) ist eine grine LED (LED1, LED2, LED4)
zugeordnet. Die LED's leuchten wenn die Sicherungen in Ordnung sind und Spannung anliegt.

Motorstartverriegelung o—————= 1
optional anschlielbar h

r-——>""T~"T~T T T T T T T T T T T ——— hl
| s':ﬁ:ﬁte-r ») Sicherung | [ =
| F3=16AT ! 101 1| ! |
| e — el |
| —-= ! _: :
] R e i
PIhe - o !
| Batterie ») | 102 I
b e e e ————— J :
Spannungsversorgung :
12/24V DC !

«) Nicht Lieferumfang von
REXROTH MECMAN

PYNBISENE
5l v

. Filterplatine
Interfaceplatine
} Sicherung
F4=0,315AmT Sicherungen
F2=10 AT
LED > =
LED4® LED 1 m- -
F1=3,15AmT
}.___{ }.__—J

7 | 4

8 8

Filterplatine und Interfaceplatine befinden sich im Boden des Stellgerates und sind nach dem 6ffnen
des Stellgerates zugénglich.

Sicherung Wert Ort LED
F1 /intern 3,15AmT Filterplatine LED 1
F2 /intern 10AT Filterplatine LED 2
F3 / extern 16AT Spannungsversorgung

F4 [ intern 315mA mT Interfaceplatine LED 4
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.1 Hauptsteuerplatine

Das nachfolgende Bild zeigt die Lage der Einstellelemente ( Funktionsschalter | bis Il und
Potentiometer P1 und P2 ) auf der Hauptsteuerplatine. Die Hauptsteuerplatine befindet sich im Deckel
des Stellgerates und ist nach dem Offnen des Gerétes zugéanglich.

Je nach Einbaulage des Stellgerates ist es moglich, dal3 die

@; Steuerplatine entgegen der bildlichen Darstellung " auf dem
Kopf' steht. Die Lage der Einstellelemente ist dann
spiegelverkehrt .

Betriebs-
spannung v @
8/L|9|G|7|€|C|T
+15V @

K] K] [X®] [K]

EINSTELL- STECKER

POTENTIOMETER

|| | e

P1 = Grobeinstellung

P2 = Feineinstellung open
4 —
)
2 3 FUNKTIONSSCHALTER OFF ON
)
2 @ LED5 : m T
&)
% g LED 4 oFfF o] OFF oN]  OFF oNJA
- ] ufES sIEEY =
m| 8| eps 0| M| -mO
; S mjEN sIEN u|
) @ LED 2 s+«E0 |5+ M| 5+
e SsH|Ss M| Ss
2 1B | ept M0 smO| om0
T d sl slERd =

slO0| ¢elO| s O

Welche Funktion den einzelnen Einstellelementen zugeordnet ist, zeigt die Schnellibersicht auf der
nachsten Seite.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.1.1 Funktionsschalter I...IIl (Ubersicht)

Funktionsschalter-I

1[I
2]
- 3l
S 4]
© s
6 ]
7
g ]

Slave / Master ( bei Doppelmotorenanlagen )
Hebelvergleich / Frei ( Kommandoibernahme )
20 Hz...1300 Hz / 200 Hz...13000 Hz ( Frequenzbereich bei Synchronisation )

nicht belegt

Kabelzug / Elektrisch ( Getriebeansteuerung )

Betrieb / Terminal-Eingabe

Betrieb / Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstéande
Betrieb / Freigabemodus fir Sonderfunktionen

Funktionsschalter-Il

1 M
2]
3]
S 4 M)
© s M
6 M1
7 ]
8 M1

0/05s

0/1s
0/6s

0/15s

0/1s T1: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung” vor Einkuppeln

0/2s T2: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung” nach Einkuppeln

0/3s T3: Umsteuer-Wartezeit

Drehzahlanhebung NEIN / Drehzahlanhebung JA

Funktionsschalter-lll

1 [
2 [

3 M
4 ]

@

S5 W]
6 M1
7 1
8 M

Betrieb / Einstellmodus

Sondereinstellung (Fahrstand) / Standardeinstellung (Maschinenraum)

einzustellende
Position

DIP- Schalter
M-3 1 m-4 { -5 { -6 | -7 | M-8

minimale Drehzahl

OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON

maximale Drehzahl

OFF | OFF | OFF | OFF [ ON | OFF

zweite Leerlaufdrehzahl

OFF | OFF | OFF | ON [ OFF | OFF

maximale Drehzahl bei

OFF | ON (| OFF | OFF | ON | OFF

Trolling

MinimaleSchlupfposition ON || ON [ OFF | OFF || ON [ OFF
bei Trolling

maximale Schlupfposition || ON | ON || OFF | OFF | OFF | ON
bei Trolling

Schalterstellung

Einstellpotentiometer

Pl@ @PZ

Grobeinstellung  Feineinstellung

Potentiometer P1 und P2 sind nur in Verbindung
mit Funktionsschalter-1ll wirksam
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.2 Grundeinstellung

Die Grundeinstellung erfolgt im spannungslosen Zustand des
Stellgerates.

4.2.1 Funktionsschalter | (Hauptsteuerplatine)

1 Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
- (open)

2

3
4 = s
S | |

6

U B

S |l (W

DIP-Schalter I-1 ( Slave / Master )

Bei Einzelmotoranlagen: DIP-Schalter I-1 auf ON

Bei Doppelmotorenanlagen: Eine beliebige Anlage als “Master” auswahlen
DIP-Schalter I-1 auf ON

Die andere Anlage auf “Slave” stellen
DIP-Schalter I-1 auf OFF

DIP-Schalter I-2 ( Hebelvergleich / Frei )

Verfahrensauswabhl fiir den Kommandowechsel von einem Fahrstand auf einen anderen Fahrstand.

Kommandowechsel mit “Hebelvergleich”: DIP-Schalter I-2 auf OFF
(empfohlen)

Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen,
wenn sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der “Neutral-Position”
oder in der gleichen Fahrtrichtungsposition befindet wie der Hebel des zur Zeit aktiven
Kommandogebers.

Kommandowechsel “Frei” : DIP-Schalter I-2 auf ON

Ein Fahrstandswechsel kann zu jeder Zeit, ohne Beriicksichtigung der Hebelstellungen
vorgenommen werden. Das Kommando liegt unmittelbar am anfordernden Fahrstand an und
die dort eingestellte Hebelposition wird sofort von der Steuerung umgesetzt.

Steht der Hebel des aktiven Kommandogebers in der Position
“Voll-Voraus” und der Hebel des anfordernden Kommandogebers
in der  “Voll-Zurick”  Position, erfolgt sofort ein
Umsteuermandver!
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

DIP-Schalter I-3: (20Hz...1300Hz / 200Hz...13000Hz )
(' Nur fur Doppelmotoren-Anlagen mit ausgefihrter "Drehzahlsynchronisation” )

Anpassung des Frequenzbereichs im Stellgerat mit dem jeweiligen Frequenzbereich des
verwendeten Drehzahlaufnehmers.

Frequenzbereich 20Hz...1300Hz DIP-Schalter 1-3 auf OFF
fur empfohlene Eingangsfrequenz von ca. 130Hz bei maximaler Motordrehzahl

Frequenzbereich 200Hz...13000Hz  DIP-Schalter I-3 auf ON
fur empfohlene Eingangsfrequenz von ca. 6500Hz bei maximaler Motordrehzahl

DIP-Schalter 1-4: Nicht beleqt.

DIP-Schalter 1-4 auf OFF

DIP-Schalter I-5 ( Kabelzug / Elektrisch )

Gemeint ist die Art der Getriebeansteuerung.
Bei elektrischer Getriebeansteuerung (Elektrisch) DIP-Schalter -5 auf ON

Bei mechanischer Getriebeansteuerung (Kabelzug) DIP-Schalter I-5 auf OFF
(externer Stellmotor)

DIP-Schalter I-6_( Betrieb / Terminal-Eingabe )

Der Schalter wird nur fiir interne Zwecke bendtigt.

DIP-Schalter 1-6 auf OFF

DIP-Schalter I-7 ( Betrieb / Kommandogeberabgleich und Fahrstandsfreigabe )

Die Schalterstellung "Kommandogeberabgleich und Fahrstandsfreigabe” wird im Abschnitt 4.4
gesondert behandelt. Der Kommandogeberabgleich und die Fahrstandsfreigabe werden erst nach
Abschlul? der Einstellarbeiten ausgefuhrt.

DIP-Schalter 1I-7 auf OFF

DIP-Schalter I-8 ( Betrieb / Freigabemodus fir Sonderfunktionen )

Der Schalter wird nur fir die Freigabe von zusétzlichen Sonderfunktionen wie
"Drehzahlsynchronisation” und "Trolling” bendtigt und im Abschnitt 5.1.1 und 5.2.2 gesondert
behandelt. Die Freigabe von Sonderfunktionen wird erst nach Abschlul? der Grundeinstellung
vorgenommen.

DIP-Schalter 1-8 auf OFF
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.2.2 Funktionsschalter Il (Hauptsteuerplatine)

1 Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
o (open)
2m)
3
g 4md N ~
[oX
°5m]
6 W)
m
S | [l

DIP-Schalter 1I-1 s T1: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung" vor Einkuppeln

DIP-Schalter 1I-2 y

Die “Wartezeit T1” ( vor Einkuppeln ) ist nur aktiv, wenn auch die
Funktion “Drehzahlanhebung” durch den Dip-Schalter 1I-8
ausgewahlt wurde.

&

Nach einem Einkuppelbefehl ( Voraus oder Zurlick ) lauft zunachst die eingestellte "Wartezeit T1" ab
bevor das Getriebe eingekuppelt wird.

Die “Wartezeit T1"” kann Uber eine Kombination der DIP-Schalter 1I-1 und II-2 zwischen 0 und 1,5
Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
-1 -2 Wartezeit T1
OFF OFF 0 Sekunden
OFF ON 0,5 Sekunden
ON OFF 1 Sekunde
ON ON 1,5 Sekunden

DIP-Schalter 11-3 s T2: Wartezeit bei "Drehzahlanhebung" nach Einkuppeln

DIP-Schalter 1I-4

Die “Wartezeit T2"” ( nach Einkuppeln ) ist nur aktiv, wenn auch
die Funktion “Drehzahlanhebung” durch den Dip-Schalter 11-8
ausgewahlt wurde.

&

Nach Einkuppeln des Getriebes ( Voraus oder Zurlick ) lauft zunéachst die eingestellte "Wartezeit T2"
ab, bevor ein neuer Fahrbefehl ausgefiihrt werden kann.

Die “Wartezeit T2" kann Uber eine Kombination der DIP-Schalter 1I-3 und [I-4 zwischen 0 und 3
Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
11-3 -4 Wartezeit T2
OFF OFF 0 Sekunden
OFF ON 1 Sekunde
ON OFF 2 Sekunden
ON ON 3 Sekunden
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

DIP-Schalter 1I-5 ,
DIP-Schalter 1I-6 T3: Umsteuer-Wartezeit
DIP-Schalter 11-7 y

Ist die ,Umsteuer-Wartezeit T3" eingestellt, wird diese Wartezeit automatisch aktiv, wenn aus einer
Fahrstufe heraus die ,Neutral-Position* erreicht wird oder ein Fahrtrichtungswechsel ( Umsteuerung;
Voraus « Zuriick ) stattfindet. Die ,Umsteuer-Wartezeit T3" verzdgert dabei den Auskuppelvorgang.

Beispiel:

Wird der Hebel des Kommandogebers aus einer Fahrstufe von der Stellung ,Voraus® in die Stellung
LZurick” bewegt ( oder umgekehrt ), so wird zunadchst die Drehzahl auf die Leerlaufdrehzahl
abgesenkt. Das Getriebe bleibt aber fir eine gewisse "Wartezeit" weiterhin eingekuppelt, um die
Fahrgeschwindigkeit des Schiffes wirksam zu verzdgern ( Widerstand des langsam drehenden
Propellers im Wasser ). Erst danach werden alle weiteren Aktionen - Getriebe umsteuern, Drehzahl
wieder hochfahren - ausgefiihrt.

Die tatsachliche Wartezeit ( Verzégerung des Auskuppelvorgangs ) ist abhéngig von:
® der eingestellten ,Wartezeit T3"
® der Dauer und der Hohe der zuvor gefahrenen Drehzahl
® der Fahrtrichtung

Die langste ,Wartezeit* ( maximale Umsteuer-Wartezeit T3 ) wird bei einer Umsteuerung von ,Voll-
Voraus* auf ,Voll-Zuriick® erreicht, wenn das Kommando vorher langer als das 5-fache der
eingestellten ,Wartezeit* angestanden hat. Hat das Kommando weniger als die 5-fache eingestelite
~Wartezeit* angestanden, so verkirzt die Steuerung automatisch die ,Wartezeit“. Eine Verringerung
der Drehzahl fUhrt automatisch ebenfalls zu einer Verkirzung der ,Wartezeit“, bis schlie3lich bei
Leerlaufdrehzahl keine ,Wartezeit* mehr gesetzt wird. Die ,Wartezeit* von ,Zuriick” nach ,Voraus" ist
grundsétzlich nur halb so lang wie bei einer Umsteuerung von ,Voraus" nach ,Zurtick".

Die ,maximale Umsteuer-Wartezeit T3“ kann liber eine Kombination der
DIP-Schalter 11-5, 11-6 und 1I-7 zwischen 0 und 10,5 Sekunden eingestellt werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter DIP-Schalter eingestellte
11-5 11-6 -7 Wartezeit T3
OFF OFF OFF 0 Sekunden
OFF OFF ON 1,5 Sekunden
OFF ON OFF 3 Sekunden
OFF ON ON 4,5 Sekunden
ON OFF OFF 6 Sekunden
ON OFF ON 7,5 Sekunden
ON ON OFF 9 Sekunden
ON ON ON 10,5 Sekunden
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

Wahrend einer spéateren Probefahrt kann die “Umsteuer-Wartezeit T3” entsprechend dem Schiffstyp
und der Antriebsanlage wie folgt ermittelt und eingestellt werden.

1. Fahrhebel in die “1. Raste-Voraus” legen und das Getriebe einkuppeln.

2. Fahrhebel in die Position “Voll-Voraus” legen und die Zeit messen, die der Motor
braucht um 2/3 seiner maximalen Drehzahl zu erreichen.

3. Die gemessene Zeit durch die DIP-Schalter II-5, 11-6 und 1I-7 einstellen.

4. Mit mehreren Umsteuermandévern Uber den gesamten Drehzahlbereich die
gunstigste Umsteuerwartezeit fir Antrieb und Schiff ermitteln.

Bei den Umsteuermandvern immer zundchst vorsichtig mit
kleiner Drehzahl beginnen und langsam die Drehzahl steigern.
Falls erforderlich die “Umsteuerwartezeit T3” immer wieder
korregieren und anpassen. Eine zu kurze Umsteuerwartezeit
kann bei einem “Crash-Mandéver” eventuell zu Beschadigungen
von Kupplung, Getriebe oder Motor fihren.

Eine zu lange Umsteuerwartezeit kann die Manévrierfahigkeit
einschranken.

DIP-Schalter 1I-8: Drehzahlanhebung NEIN / Drehzahlanhebung JA

Drehzahlanhebung NEIN: DIP-Schalter II-8 auf OFF

Drehzahlanhebung JA: DIP-Schalter 11-8 auf ON

Mit der Einstellung "Drehzahlanhebung JA" werden folgende Funktionen aktiv geschaltet und von der
Steuerung verarbeitet. Bei der Einstellung "Drehzahlanhebung Nein" werden diese Funktionen von
der Steuerung nicht bericksichtigt, auch wenn z.B. Wartezeiten mit den DIP-Schaltern eingestellt
wurden.

® T1: Wartezeit bei Drehzahlanhebung vor Einkuppeln ( DIP-Schalter II-1 und 11-2)
® T2: Wartezeit bei Drehzahlanhebung nach Einkuppeln ( DIP-Schalter 11-3 und 11-4 )

® zweite Leerlaufdrehzahl ( Festlegung des Drehzahleinsprungs ® Abschnitt 4.3.2
Seite 4-14)

Der Zusammenhang dieser 3 Funktionen soll an einem Beispiel erklart werden.

Beispiel:

Wird der Hebel des Kommandogebers aus der “Neutralposition” ( Stop ) in die Position “l1.Raste -
Voraus” ( Getriebe einkuppeln / Leerlaufdrehzahl ) gelegt, so arbeitet die Steuerung folgende Schritte
ab:

1. Drehzahlanhebung
Die Steuerung hebt die Leerlaufdrehzahl auf den eingestellten Wert der “2. Leerlaufdrehzahl” an.

2. Wartezeit T1
Nun lauft die eingestellte Wartezeit T1, um dem Motor Zeit zu geben, seine erhdhte Leerlaufdrehzahl (
2. Leerlaufdrehzahl ) zu erreichen.

3. Getriebe einkuppeln
Nach Ablauf der Wartezeit T1 wird das Getriebe auf “Voraus” eingekuppelt.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4. Wartezeit T2
Nun lauft die eingestellte Wartezeit T2, um das Propeller-Riickmoment mit der erhéhten Drehzahl (2.
Leerlaufdrehzahl ) aufzufangen.

5. Leerlaufdrehzahl

Nach Ablauf der Wartezeit T2 wird die Motordrehzahl wieder auf die Leerlaufdrehzahl abgesenkt.
Wurde der Kommandogeber inzwischen auf eine hdhere Drehzahl eingestellt, so wird der Motor gleich
auf diese Drehzahl hochgefahren, ohne vorher auf seine Leerlaufdrehzahl abgesenkt zu werden.

Soll nur die Wartezeit T1 und/oder die Wartezeit T2 ohne eine

Anhebung der Drehzahl genutzt werden, so kann die zweite
@ Leerlaufdrehzahl auf den Wert der normalen Leerlaufdrehzahl

eingestellt werden, wodurch die Anhebung unwirksam wird.

4.2.3 Funktionsschalter-IV (Interfaceplatine)

Schalterstellung Schalterstellung
OFF ON
(open)
| | |
s Hi-
-1 =S I ST

DIP-Schalter IV-1 (ohne Getrieberiickmeldung / mit Getriebertickmeldung )

Das Getrieberiickmeldesignal wird durch am Getriebe angebaute Oldruckschalter erzeugt, die
der Steuerung den Betriebszustand des Getriebes anzeigen. Mit dem DIP-Schalter 1V-1 wird
der Steuerung mitgeteilt, ob ihr ein Getriebertickmeldesignal zur Verfliigung steht oder nicht.

Eine Getrieberiickmeldung ist angeschlossen:DIP-Schalter V-1 auf ON

Eine Getrieberiickmeldung ist nicht angeschlossen: DIP-Schalter IV-1 auf OFF

DIP-Schalter 1IV-2 (ein Riickmeldeschalter / zwei Rickmeldeschalter )
( Nur aktiv, wenn DIP-Schalter 1V-1 auf ON )

Der Dip-Schalter V-2 braucht nur eingestellt werden, wenn eine Getriebertickmeldung
angeschlossen ist und DIP-Schalter V-1 in der Stellung ON steht. Ist keine
Getriebertiickmeldung angeschlossen und DIP-Schalter 1V-1 steht in der Stellung OFF, ist die
Schalterstellung von DIP-Schalter 1V-2 beliebig.

Es ist nur ein gemeinsamer Rickmeldeschalter DIP-Schalter V-2 auf OFF
fur beide Schaltrichtungen angeschlossen
( Voraus und Zurick )

Es sind zwei Rickmeldeschalter angeschlossen, DIP-Schalter IV-2 auf ON
fur jede Drehrichtung ein separater Schalter
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

Bevor weitere Einstellarbeiten an der Mini-Marex
ausgefihrt werden kénnen, muf3 der DIP-Schalter 1V-1 auf
OFF ( Eine Getrieberickmeldung ist nicht
angeschlossen ) geschaltet werden, auch wenn eine
Getrieberickmeldung angeschlossen sein sollte.

Da die Antriebsmaschine wahrend der Einstellarbeiten
ausgeschaltet bleibt, kann im Getriebe auch kein Oldruck
fur die Voraus-oder Zurlick-Position aufgebaut werden. Die
fenlende Rickmeldung ( kein Oldruck vorhanden ) der
Getriebe-Oldruckschalter wiirde in der Steuerung einen
Alarm auslésen. Nach Beendigung aller erforderlichen
Einstellarbeiten sind die DIP-Schalter V-1 und [V-2
entsprechend den tatséachlichen Getriebeverhaltnissen
einzustellen.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.3 Hubeinstellung

Mit dem Funktionsschalter-lll und den Potentiometern P1 und P2 werden die Getriebeschalt-
positionen fur folgende Punkte eingestellt

b Voraus
b Neutral
b Zuriick

Ebenso die Drehzahlpositionen fir

P min. Drehzahl ( Leerlaufdrehzahl )
P max. Drehzahl ( Vollast )
b zweite Leerlaufdrehzahl

Die Einstellungen dirfen nur  bei abgeschalteter
Antriebsmaschine vorgenommen werden. Eventuelle
Einstellungsfehler koénnen zu unkontollierten Fahrbefehlen
fuhren. Gefahr von Beschadigungen der Antriebsanlage und
des Schiffes.

Waéhrend der Einstellarbeiten mussen die Druck/Zug-Kabel am
Motor-Drehzahlregler und Getriebeverstellhebel ausgehangt
werden. Die Kabelziige missen ohne Behinderung einfahren
und ausfahren kdnnen. Eine Blockierung der Kabelztige fuhrt zu
Funktionsstérungen und eventuell zur Beschadigung von
Kabelzug, Schalthebel oder Stellmotor.

Um die Einstellungen vornehmen zu kénnen, muf3 zunachst die Steuerung eingeschaltet und das
Kommando am Fahrstand 1 ( Hauptfahrstand ) ibernommen werden. Die Kommandogeber missen in
der Neutralstellung stehen. Das Einschalten der Steuerung ist unter dem Kapitel
.Bedienungsanleitung” auf Seite 6-15 bzw. 6-18 beschrieben.

Vor dem Einschalten der Steuerung udberprifen, ob die
Steuerung korrekt angeschlossen und abgesichert ist. Eine
falsche Versorgungsspannung oder falsche AnschluRweise
kénnen zu Stdérungen oder Funktionsausfall der Steuerung
fuhren.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

Funktionsschalter Il

1 Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
':‘ (open)

20

e |
5 4md
S5m0 | | |
6m
m
ema

DIP-Schalter 1ll-1: Betrieb / Einstellmodus
Mit diesem Schalter wird zwischen dem Betriebszustand der Steuerung und dem Einstellmodus fir die
Hubeinstellungen geschaltet ( siehe nachfolgendes Ablaufschema fiir den Einstellvorgang ).

DIP-Schalter 1lI-2: Sondereinstellung ( Fahrstand ) / Standardeinstellung ( Maschinenraum )
Alle Einstellungen werden im Standardeinstellmodus vorgenommen.
DIP-Schalter IlI-2 immer auf ON

DIP-Schalter 111-3 bis 111-8:

Mit einer Schalterkombination der DIP-Schaltern 3 bis 8 wird festgelegt welche Kabelzugposition
eingestellt werden soll. Die Schalterkombinationen fiir die verschiedenen Einstellpositionen sind in der
unten stehenden Tabelle dargestellt. Jede Zeile entspricht einer Einstellposition. Die
Schalterpositionen werden von links nach rechts abgelesen.

Position DIP-Schalter

i [ 3 | 4 | 5 | 6 | 71 | 8 i

| Getriebe ,VORAUS" i ON | OFF | OFF | OFF | OFF | ON i

i Getriebe ,ZURUCK" i ON | OFF | OFF | OFF | ON | OFF |

| Getriebe ,NEUTRAL" i ON | OFF | OFF | ON | OFF | OFF | —

l minimale Drehzahl | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | )

: maximale Drehzahl | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF | z.B."Getriebe Neutral"

| zweite Leerlaufdrehzahl | OFF | OFF | OFF | ON | OFF | OFF |

| maximale Drehzahlbei | OFF | ON | OFF { OFF | ON | OFF | DIP-Schalter-3 auf ON

| Trolling® | | | | | | | DIP-Schalter-4 auf OFF
| minimaleSchlupfpositon | ON | ON | OFF | OFF | ON | OFF | DIP-Schalter-5 auf OFF
i bei Trolling | | | i i | i DIP-Schalter-6 auf ON

| maximale Schlupfpositon | ON | ON | OFF | OFF | OFF | ON | DIP-Schalter-7 auf OFF
' bei Trolling® ' ' 5 5 ' ' ' DIP-Schalter-8 auf OFF

& gilt nur fur die Sonderfunktion "Trolling" / separates Betriebshandbuch

Der Einstellvorgang erfolgt nach einem festen Ablaufschema das
unbedingt eingehalten werden muf3, da die Steuerung
anderenfalls die Einstellung nicht akzeptiert.

Ablaufschema ( Beispiel: Getriebe "Neutral" )

1.
DIP-Schalter 3 bis 8 einstellen

2))
DIP-Schalter 2 auf ON

3.)
DIP-Schalter 1 auf ON

und stehen lassen

OFF ON “OFF ON| OFF ON 1
1m0 1m0 ) e | ~—
2l W | — 2(m
3w 3(M 3(m

o c o

o 4m0 S 4m0 Q 4m]

o 5H] 3.8 o 50 © 5MJ
6l H 6 M 6 M
7H0 7H0 70
] o ] = ] =

Nach Einstellen des DIP-Schalters 1 auf ON ist die Steuerung im Einstellmodus und fahrt in die fir

diese Position zuletzt gespeicherte Stellung.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

4.)

Mit Potentiometer P1 ( Grobeinstellung )
die gewlinschte Position ungefahr einstellen.

A A

©

5.
Mit Potentiometer P2 ( Feineinstellung )
die gewiinschte Position exakt einstellen.

A A

©

Alle einzustellenden Positionen lassen sich mit Hilfe der Potentiometer Uber den gesamten
Stellbereich beliebig verschieben. Die Position ,minimum Drehzahl ( Leerlauf ) laf3t sich somit von der
eingefahrenen Stellung des Stellmotors auch auf die ausgefahrene Stellung legen und die Position
»,maximum Drehzahl* ( Vollast ) auf die eingefahrene Stellung (Stellrichtungsumkehr). In gleicher
Weise lassen sich auch die Positionen ,Getriebe-Voraus* und ,Getriebe-Zurtick* vertauschen.

&

&

6.)

DIP-Schalter 1 auf OFF.

7)

DIP-Schalter 2 auf ON

Um flr beide Richtungen ausreichende Verstellmoglichkeiten zu
haben, sollten die Potentiometer vor jeder Einstellung in die
Mittellage gebracht werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen der
gewlnschten Position des Stellmotors nicht ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer zurlickdrehen und erneut in den Einstellmodus
schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die Einstellung
fortzufiihren. Die anderen DIP-Schalter nicht verandern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag. Die
Potentiometer  nicht  ,Uberdrehen“.  Zerstérung  der
Potentiometer wére die Folge.

8.
Dip-Schalter 3...8 auf OFF

stehen lassen

~OFF ON] OFF ON
1m0 ) 1D
2@ | ~— 2
- 3. - 30
Q 4m0 g a0
S = o 5]
6 6H]
7] 7TH]
Sl SH]

Nachdem DIP-Schalter-1 auf OFF geschaltet ist, speichert die Steuerung diese Einstellung fir die
ausgewdhlte Position und fahrt in die "Neutralposition" ( bei Getriebeeinstellung ) oder in die
"Leerlaufdrehzahl" ( bei Drehzahleinstellung ).

Anschliel3end kann die nachste Position in gleicher Weise eingestellt werden. Aus der Tabelle die
Schalterkombination der Einstellposition auswéahlen und dem Ablaufschema von 1.) bis 8.) folgen.
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4.3.1 Getriebeeinstellungen

b Voraus
b Neutral
b Zuriick

&

Fur die nachfolgend beschriebenen Hubeinstellungen hat sich in
der Praxis eine zweite Person als Helfer bewéhrt. Wéhrend eine
Person die Einstellung gemafR "Abschnitt 4.3 Hubeinstellung"
vornimmt, kontrolliert die zweite Person die Ausfihrung direkt am
Verstellhebel.

Getriebeverstellhebel manuell in die einzustellende Position bringen ( ,Getriebe-Voraus®, ,Getriebe-
Zuruck®, ,Getriebe-Neutral“ ) und den Getriebeverstellmotor nach dem beschriebenen Einstellschema
( "Abschnitt 14 Hubeinstellungen" ) so einstellen, dal3 sich der Kabelzug in den eingestellten
Positionen leichtgéngig am Getriebeverstellhebel einhangen laft.

&

Anschlag 7/ Zuriick

Ein Spiel von ca. 0,5mm muf zu den mechanischen Anschlagen
des Getriebeverstellhebels vorhanden sein, damit der Stellmotor
den Verstellhebel nicht gegen den Anschlag in die Blockierung
fahrt.

Funktionsstdérungen, Brandgefahr.

Spiel Spiel

Anschl
Neutral nschiag

Der Stellweg fir die Getriebeverstellung zwischen den Positionen
"Voraus" und "Zuriick" betragt max. 70mm.

Fur die Einstellung wird ein Stellweg von ca. 50...60mm
empfohlen. Langere Hibe schranken die Justierméglichkeiten
erheblich ein, kirzere Hibe filhren zu einer schlechteren
Regelgenauigkeit.

Kurzbeispiel fiir das Ablaufschema "Getriebe VORAUS"

Position

Getriebe ,VORAUS"

OFF ON
1m0
2

o 3

@ 4m0

O 5H]
[ =]
7
s

OFF ON
1m0
2

o 3

@ 4m0

O 5H]
[ =]
7
s

DIP-Schalter
3 4 5 6 7 8
ON OFF OFF OFF OFF ON
OFF ON 1 ATTTA A A OFF ON 1 OFF ON OFF ON
irm |~—— 1M | ——— im0 5 im0
20m @ @ 20m oM | —— 2rm
- 3m - 3m - 3m - 3m0
Q 4mD L a0 L a0 L 4w
O s5m] O smJ O sHJ S m) 38
[3L_m} [<|_m} [<|_m} (4_m)
7H0 7m0 7m0 70
il ] sCm s ] |
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4.3.2 Drehzahleinstellungen
b Leerlaufdrehzahl
b max. Drehzahl

b 2. Leerlaufdrehzahl
( bei Drehzahlanhebung )

&

Fur die nachfolgend beschriebenen Hubeinstellungen hat sich in
der Praxis eine zweite Person als Helfer bewéhrt. Wéhrend eine
Person die Einstellung gemafR "Abschnitt 4.3 Hubeinstellung"
vornimmt, kontrolliert die zweite Person die Ausfihrung direkt am
Verstellhebel.

Drehzahlverstellhebel manuell in die einzustellende Position bringen ( ,Leerlaufdrehzahl”, ,max.

Drehzahl”,

»2. Leerlaufdrehzahl® ) und den Drehzahlverstellmotor nach dem beschriebenen

Einstellschema ( "Abschnitt 14 Hubeinstellungen" ) so einstellen, daf3 sich der Kabelzug in den
eingestellten Positionen leichtgdngig am Drehzahlverstellhebel einhangen laft.

Ein Spiel von ca. 0,5mm muf zu den mechanischen Anschlagen
des Drehzahlverstellhebels vorhanden sein, damit der Stellmotor
den Verstellhebel nicht gegen den Anschlag in die Blockierung
fahrt.

Funktionsstdérungen, Brandgefahr.

Spiel Spiel

-——— —
Anschlag Anschlag
2. Leerlauf-
drehzahl
Leerlauf | | P max. Drehzahl

Der Stellweg fir die Drehzahlverstellung zwischen den
Positionen "Leerlaufdrehzahl" und "max. Drehzahl" betragt max.
70mm.

Fur die Einstellung wird ein Stellweg von ca. 50...60mm
empfohlen. Langere Hibe schranken die Justierméglichkeiten
erheblich ein, kirzere Hibe filhren zu einer schlechteren
Regelgenauigkeit.

Kurzbeispiel fir das Ablaufschema "minimale Drehzahl" ( Leerlaufdrehzahl )

Position DIP-Schalter
3 5 6 7 8
minimale Drehzahl OFF OFF OFF OFF ON
1. 2) 3) 4) 5) 6. 7) 8.
OFF ON OFF ON OFF ON ATTTA A OFF ON 1 OFF ON OFF ON
1m0 1m0 1w | —— im0 | ~— im0 > 1m0
2rm 2rm 2rm @ @ 2rm 2m | —— 2rm
c 3m c 30 - 3m - 3m0 - 3mD c 3m0
L 40 2 4 2 4 0 4m0 0 4m0 0 4m0
S sm 3.8 |5 sm0 S sm 3 smo g s S omo 3.8
(3 m} (3 m} 6l [5_m| 6l [5_m]
70 70 70 7H0] 70 70
m | m | m | s srm s
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4.4 Kommandogeberabgleich
und Freigabe der Fahrstande

Abgleich und Freigabe der Kommandogeber miissen
durchgefuhrt werden !

Erst durch Abgleich und Freigabe akzeptiert die Steuerung die
angeschlossenen Kommandogeber und gibt sie fiir den Betrieb
der Anlage frei 1!l

Die Freigabe der Kommandogeber erfolgt automatisch durch den
Kommandogeberabgleich.

Die Durchfiihrung des Kommandogeberabgleichs erfolgt bei
abgeschalteten Antriebsmaschinen, um nicht versehentlich
unkontrollierte Fahrbefehle auszulésen.

Durch den Kommandogeberabgleich werden die Hebelpositionen

@ Raste "Leerlaufdrehzahl / Getriebe Voraus”
(3] Anschlag "Maximum Drehzahl / Voraus”
@ Raste "Leerlaufdrehzahl / Getriebe Zuriick”
© Anschlag "Maximum Drehzahl / Zuriick”

zwischen dem Kommandogeber und dem Stellgerat abgeglichen. Auf Grund von
Fertigungstoleranzen der Kommandogeber, kann zum Beispiel bei einem Kommandogeber die
"Maximum Drehzahl” am Anschlag des Hebelweges liegen, wahrend sie bei dem
Kommandogeber eines anderen Fahrstandes etwas vorher erreicht wird. Entsprechendes gilt
auch fur die anderen Positionen. Durch den Abgleich wird erreicht, daf? die "Maximum
Drehzahl” immer am Anschlag des Hebelweges und die "Minimum Drehzah!l” immer in den
entsprechenden Rasten liegt. Die Drehzahl kann dadurch kontinuierlich ohne toten Hebelweg
verandert werden.
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

Neutral
Getriebe-Voraus (Raste) Getriebe-Zurtick
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Drehzahlverstellung

stufenlose
Drehzahlverstellung

Zurtick-Bereich

Voraus-Bereich

max. Drehzahl max. Drehzahl

Durchfihrung des Kommandogeberabgleichs

Aktion: Steuerungsanlage einschalten. Bei Doppelmotorenanlagen getrennt abgleichen,
daf heif3t nur jeweils eine Anlage fir den Abgleich einschalten.

Die Kommandogeber auf allen Fahrstdnden in "Neutral" legen.
Das Kommando am Fahrstand 1 iibernehmen.

Im Stellgerét am Funktionsschalter-I den DIP-Schalter-7 auf ON stellen
( Kommandogeberabgleich )

Folge: Akustische Signalgeber auf allen Fahrstdnden im Dauerton.
Alle “Anzeigen Command” blinken langsam. Bei Fahrstandstableaus alle
“Kommandogeberbeleuchtungen”

Am abzugleichendem Kommandogeber.

Aktion: Fahrhebel des Kommandogebers in "Neutral” legen.
Taster "Command / Kommandoubernahme” ca. 3s drucken.

Folge: Akustische Signalgeber auf allen Fahrstanden werden tonlos.
“Anzeige Command / Kommandogeberbeleuchtung” am
abzugleichendem Kommandogeber blinkt schnell,

alle anderen “Anzeigen Command / Kommandogeberbeleuchtungen
blinken langsam.Aktion:
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4. EINSTELLUNG UND FUNKTION

Fahrhebel in eine abzugleichende Position ( "Leerlaufdrehzahl /Getriebe Voraus”,
"maximum Drehzahl / Voraus”, "Leerlaufdrehzahl /Getriebe Zuriick”, "maximum
Drehzahl / Zuriick™ ) bringen.

Bei jeder Position Taster "Command / Kommandoiibernahme” driicken.

Folge: Wenn der Abgleich erfolgreich durchgefiihrt wurde, ertént nach ca. 3s der
akustische Signalgeber 1x.

Konnte der Abgleich nicht erfolgreich durchgefiihrt werden, ertdnt nach ca. 3s
der akustische Signalgeber 3x. Vorgang wiederholen.

Aktion: Die anderen Positionen des Kommandogebers in gleicher Weise abgleichen.

Sind noch weitere Fahrstdnde angeschlossen, miissen diese ebenfalls abgeglichen werden

Aktion Zum neuen Fahrstand gehen und den Taster "Command / Kommandoubernahme”
ca. 3s gedrickt halten bis die “ Anzeige Command / Kommandogeberbeleuchtung”
schnell blinkt.

(Die Kommandogeber mussen fur den Abgleich wieder in "Neutral" stehen.)
Anschliel3end den Abgleich wie oben beschrieben durchfiihren.

Kommandogeberabgleich beenden:

Aktion: Im Stellgeréat den DIP-Schalter I-7 wieder auf OFF stellen ( Betrieb ).
Erst durch die Umschaltung von DIP-Schalter I-7 auf OFF wird der
vorgenommene Abgleich auch gespeichert. Wurde die Anlage vorher
ausgeschaltet mul3 der gesamte Abgleich wiederholt werden.

Folge: Die Steuerungsanlage verhalt sich wie nach einer Neueinschaltung. Das
Kommando muf3 wieder neu tbernommen werden.

4.5 Ende der Einstellungen

Nach Abschlul? aller Einstellarbeiten nicht vergessen den Funktionsschalter IV
der Interfaceplatine wieder entsprechend den tatsachlichen
Getriebeverhaltnissen einzustellen (siehe Seite 4-9).
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5. SONDERFUNKTION

5.1 Sonderfunktionen

Ist die Steuerungsanlage vollsténdig eingestellt und arbeitet im Wendegetriebemodus (nur Drehzahl-
und Getriebeschaltung) in allen Funktionen einwandfrei, kbnnen folgende Sonderfunktionen zusétzlich
im Stellgerat freigegeben werden.

1. Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation” (siehe ab Abschnitt 5.1.1)
2. Sonderfunktion "Trolling” (Ansteuerung Schleichfahrtgetriebe)
(siehe Abschnitt ab 5.2.1)

@; Werden beide Funktionen freigegeben, so ist im spéteren
Betrieb die parallele aber nicht zeitgleiche Anwendung der
beiden Funktionen mdglich.

5.1.1 Freigabe Drehzahlsynchronisation
( Nur bei Doppelmotoranlagen moglich )

Voraussetzung fur eine "Drehzahlsynchronisation” ist eine
vorhandene und angeschlossene " Drehzahlriickmeldung”.
Siehe Abschnitt 3.8, 3.8.1

Vorbereitung:
Die Mini-Marex-C Steuerungsanlage einschalten, das Kommando an einem Fahrstand
tibernehmen und alle Kommandogeber in die Neutralposition legen.

Ausfihrung:

Die Freigabe erfolgt mit Hilfe der Funktionsschalter | ( DIP-Schalter 1-8 ) und Funktionsschalter Il
( DIP-Schalter 11I-8 ) auf der Hauptsteuerplatine. (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.1
Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-1).

1. Schritt: Funktionsschalter |

1 Schalterstellung Schalterstellung
|
2 FF ON .
- ° DIP-Schalter 1-8 (Funktionsschalter I)
3m (open)
auf ON
$4m =N as
o . i . .
CRl N ‘ ‘ ‘ ‘ Die Anlage befindet sich nun im
6m "Freigabemodus fiir Sonderfunktionen”.
"E] | DIP-Schalter I-8

Im "Freigabemodus” kann an den LED’s der Fehlerdiagnose der aktuelle Status der Sonderfunktion
abgelesen werden.

LED 4 leuchtet: ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist maglich.
LED 4 leuchtet nicht:  ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist nicht moglich.
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5. SONDERFUNKTION

LED 1 leuchtet:
LED 1 leuchtet nicht:

Drehzahlsynchronisation ist aktiviert.
Drehzahlsynchronisation ist deaktiviert.

LED 2 leuchtet:
LED 2 leuchtet nicht:

Trolling ist aktiviert.

®
®
®
® Trolling ist deaktiviert.

2. Schritt: Funktionsschalter Il

1m0 1m0 Schalterstellung Schalterstellung

2 2 OFF ON

3Im] 3N (open)
% AW % 4m0 — [
S5 S5m0

6 6

7 E DIP-Schalter 111-8 7 E DIP-Schalter 11I-8

auf ON auf OFF
8N | ¢——— Sl | ——— .:' ‘:.

DIP-Schalter I1I-8 (Funktionsschalter IIl)

DIP-Schalter 111-8 von OFF (open) ® auf ON _schalten.
Kontrolle: LED 1 muR jetzt leuchten.

DIP-Schalter 11I-8 danach wieder ® auf OFF zuriickschalten.
Kontrolle: LED 1 muf immer noch leuchten.

Durch das gezielte Umschalten von DIP-Schalter 111-8 von OFF nach ON und zuriick nach OFF, kann
die Sonderfunktion “Drehzahlsynchronisation” aktiviert werden.
Fur das Deaktivieren ist der gleiche Ablauf vorzunehmen.

3. Schritt: Funktionsschalter |

Verlassen des “Freigabemodus fur Sonderfunktionen”

e Schalterstellung Schalterstellung

2m0 OFF ON

3 (open)
S 4mo =N ~
S5m0

6 WD

7 DIP-Schalter 1-8

L auf OFF

DIP-Schalter I-8 wieder auf OFF
LED 1 leuchtet jetzt nicht mehr.

Die Steuerungsanlage verhalt sich danach wie nach einem Neustart und das Kommando muf3 wieder
neu Ubernommen werden.
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5.1.2 Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation

Bei Doppelmotorenanlagen mit der aktivierten Sonderfunktion ,Drehzahlsynchronisation” sind einige
Besonderheiten zu beachten.

Da im Synchronisationsmodus die Antriebsmaschine der
.Master-Anlage* ( siehe Seite 4-2 / DIP-Schalter 1-1 ) die
Drehzahlvorgabe fur die ,Slave-Anlage” Ubernimmt, muissen
beide Anlagen so eingestellt sein, dal® die , Slave-Anlage" auch
in der Lage ist der Drehzahl der ,Master-Anlage” zu folgen.

Bei Maximum-Drehzahl:
Die Drehzahl der ,Slave-Anlage” mul3 gleich oder hdéher sein als
@ die der ,Master-Anlage“.

Bei Minimum-Drehzahl (Leerlaufdrehzahl):
Die Drehzahl der ,Slave-Anlage” muf3 gleich oder niedriger sein
als die der ,Master-Anlage*.

Beispiel: Maximum Drehzahl

Die Antriebsmaschine der ,Master-Anlage” lauft bei Maximum-Drehzahl (Vollast) mit 2500 U/min. Die
Antriebsmaschine der ,Slave-Anlage” schafft bei Maximum-Drehzahl (Vollast) aber nur 2450 U/min.
Die Steuerung versucht zwar bei Vollast die beiden Anlagen zu synchronisieren und die ,Slave-
Anlage” auf die Drehzahl der ,Master-Anlage” anzuheben, es ist der ,Slave-Anlage” aber auf Grund
ihrer geringeren Drehzahl unmdglich die Drehzahl der ,Master-Anlage” zu erreichen. Eine aktive
Drehzahlregelung (Drehzahlsynchronisation) ist somit nicht mehr maéglich.

Hat die ,Slave-Anlage” nicht innerhalb von 20 s den Drehzahlwert der ,Master-Anlage” erreicht,
schaltet die Steuerung die aktive Drehzahlregelung ( Drehzahlsynchronisation ) aus und fuhrt beide
Anlagen nur noch nach der Sollwertvorgabe des Fahrhebels der ,Master-Anlage”. Anzeige durch
schnelles Blinken der LED Synchro am Kommandogeber, bzw. des Tasters ,Sonderfunktion® am
Fahrstand ( ca. 0,2s an / 0,2s aus ). Das heif3t, ,Vollast-Position* fir Master-Anlage 2500 U/min;
»Vollast-Position” fur Slave-Anlage 2450 U/min.

Abhilfe:
Um in diesem Beispiel Abhilfe zu schaffen, gibt es drei Méglichkeiten.
1. Drehzahl der ,Slave-Anlage” erhdhen.

2. Drehzahl der ,Master-Anlage” zuriicknehmen.
3. Statustausch der ,Master-Anlage” und der ,Slave-Anlage*:

Die dritte Mdglichkeit ist meistens die einfachste. Fir beide Antriebsanlagen wird in den Stellgeraten
die Einstellung ,Master / Slave" getauscht. Aus der langsameren ,Slave-Anlage” wird nun die ,Master-
Anlage” und aus der schnelleren ,Master-Anlage” wird jetzt die ,Slave-Anlage”.

Das oben genannte gilt auch fir die Leerlaufdrehzahl, nur mit
vertauschten Vorzeichen.

Die ,Master-Anlage* darf bei Leerlaufdrehzahl nicht unter die
Drehzahl der ,Slave-Anlage* kommen.
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5.2.1 Trolling

Trollinggetriebe:

Das sogenannte “Trolling” ist eine Moglichkeit der Getriebemanipulation und erfordert ein spezielles
Trollinggetriebe. Neben der Ublichen Wendegetriebeansteuerung (Neutral, Voraus, Zuriick) besitzt
dieses Getriebe eine weitere Ansteuerungsmoglichkeit, um auch den Kupplungsschlupf stufenlos
veréndern zu kénnen. Das Getriebe laf3t sich sowohl im Ublichen Wendegetriebemodus betreiben als
auch fur den unteren Drehzahlbereich im Trollingmodus (Schleichfahrt mit “schleifender Kupplung”).

Trollingfunktion:

Im Trollingmodus wird durch bewegen des Kommandogeberhebels von “Neutral” nach “Voraus” das
Wendegetriebe geschaltet. Der Schlupf in der Kupplung ist aber so groR3, dal3 sich die Propellerwelle
noch nicht (oder sehr langsam) drehen kann, obwohl die Motorwelle mit Leerlaufdrehzahl dreht. Wird
der Kommandogeberhebel weiter in Richtung “Voll-Voraus” bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
entsprechend der Stellung des Kommandogeberhebels kontinuierlich ab, dadurch dreht sich die
Propellerwelle immer schneller. Gleichzeitig nimmt auch die Eingangsdrehzahl der Motorwelle
(Motordrehzahl) langsam zu. Damit ist eine besonders feinflihlige Steuerung der Propellerdrehzahl
weit unterhalb der Leerlaufdrehzahl méglich.

Motordrehzahl Kupplungsschlupf
| 100%
N ; Kupplungsschlupf
- |
max. Drehzahl | ™~
bei Trolling o /
Motordrehzahl - /
. /
<
V4 ;
Leerlauf | Propellerdrehzahl - 0%
/
-
- —
| | |
Neutral  Voraus Voll-Voraus

Hebelstellung des Kommandogebers

Um ein Uberhitzen der Kupplungslamellen im Trollingbetrieb zu
vermeiden, muf3 die max. Motordrehzahl fir den Trollingbetrieb
begrenzt werden.

Beachten Sie unbedingt die Angaben des Getriebe oder
Kupplungsherstellers.
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5.2.2 Freigabe Trolling

Voraussetzung fur “Trolling” ist eine vorhandene und an das
Trollinggetriebe angeschlossene Trollingsteuerleitung.
Siehe Abschnitt 3.9 ab Seite 3-14.

Vorbereitung:
Die Mini-Marex-C Steuerungsanlage einschalten, das Kommando an einem Fahrstand
tibernehmen und alle Kommandogeber in die Neutralposition legen.

Ausfuhrung:

Die Freigabe der Trollingfunktion erfolgt mit Hilfe der Funktionsschalter | ( DIP-Schalter 1-8 ) und
Funktionsschalter 1ll ( DIP-Schalter IlI-7 ) auf der Hauptsteuerplatine. (Lage der Einstellelemente
siehe Abschnitt “4.1 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-1).

1. Schritt: Funktionsschalter |

1 Schalterstellung Schalterstellung
|
2 FF ON .
- ° DIP-Schalter 1-8 (Funktionsschalter I)
3m (open)
auf ON
$4m =N as
&5m ‘ ‘ ‘ ‘ Die Anlage befindet sich nun im
6m “Freigabemodus fiir Sonderfunktionen”.
"H] | DIP-Schalter I-8

Im “Freigabemodus” kann an den LED’s der Fehlerdiagnose der aktuelle Status der Sonderfunktion
abgelesen werden.

LED 4 leuchtet: ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist maglich.

LED 4 leuchtet nicht:  ® Aktivieren oder deaktivieren der Sonderfunktion ist nicht moglich.
LED 1 leuchtet: ® Drehzahlsynchronisation ist aktiviert.

LED 1 leuchtet nicht: ® Drehzahlsynchronisation ist deaktiviert.

LED 2 leuchtet: ® Trolling ist aktiviert.

LED 2 leuchtet nicht: ® Trolling ist deaktiviert.
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2. Schritt: Funktionsschalter Il

1m0 1 Schalterstellung Schalterstellung
2 W 2 W OFF || ON |
3N 3N (open)
é 4Am0 é 4l = oSt
5 5 ‘ ‘
O ML ip.schalter 1117 S ML bip schatter -7
6] auf ON 6] auf OFF
8 M S I |

DIP-Schalter IlI-7 (Funktionsschalter III)

DIP-Schalter 11I-7 von OFF (open) ® auf ON _schalten.
Kontrolle LED 2 muR jetzt leuchten.

DIP-Schalter IlI-7 danach wieder ® auf OFF zuriickschalten.
Kontrolle LED 2 mufd immer noch leuchten.

Durch das gezielte Umschalten von DIP-Schalter 111-7 von OFF nach ON und zuriick nach OFF, kann
die Sonderfunktion “Trolling” aktiviert werden.
Fur das Deaktivieren ist der gleiche Ablauf anzuwenden.

3. Schritt: Funktionsschalter |

Verlassen des “Freigabemodus fur Sonderfunktionen”

e Schalterstellung Schalterstellung
2m0 OFF ON
3 (open)
S 4mo =N ~
gom | | |
6 WD
7 DIP-Schalter 1-8
L auf OFF

DIP-Schalter I-8 wieder auf OFF
LED 2 leuchtet jetzt nicht mehr.

Die Steuerungsanlage verhalt sich danach wie nach einem Neustart und das Kommando muf3 wieder
neu Ubernommen werden.
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5.2.3 Trollingeinstellungen

Die Ausgangssignale der Mini-Marex fiir die Trollingansteuerung sind ab Werk wie folgt eingestellt:

Ausgangssignal fur... Ausgangswert
Maximale Drehzahl bei Trolling 12 mA &S
Minimale Schlupfposition 20 mA
Maximale Schlupfposition 4 mA

& Der Wert von 12 mA entspricht der halben Drehzahl zwischen Leerlauf- und max. Drehzahl.

Maximale Drehzahl bei Trolling:

Die ,maximale Drehzahl bei Trolling* gibt den Ansteuerungswert fur die max. zulassige Motordrehzahl,
die im Trollingbetrieb erlaubt ist an. Die max. zuléssige Motordrehzahl wird durch den Getriebe- oder
Kupplungshersteller vorgegeben.

Zur Begrenzung der Motordrehzahl auf den max. zuldssigen Wert, mufd im Mini-Marex Stellgerét die
.Maximale Drehzahl bei Trolling" auf die Vorgabe des Getriebe- oder Kupplungshersteller eingestellt
werden.

Minimale Schlupfposition:
Die ,minimale Schlupfposition“ gibt den Ansteuerungswert bei Kraftschluf3 der Kupplung an. Es ist kein
Kupplungsschlupf mehr vorhanden ( 0% Schlupf).

Maximale Schlupfposition
Die ,maximale Schlupfposition“ gibt den Ansteuerungswert bei gré3t moglichem Kupplungsschlupf an
(die Kupplung schlupft zu 100% / kein KraftschluR).

Die oben genannten 3 Ansteuerungswerte missen Uberprift und
nach den Angaben des Getriebe- oder Kupplungsherstellers
eingestellt werden.

Bei Uberschreitung der max zulassigen Motordrehzahl fir
den Trollingbetrieb, besteht die Gefahr, dal3 die Kupplung in
Folge zu hoher Reibungswé&rme verbrennt.

Ein Trollinggetriebe verhalt sich bei ,warmen Ol anders als bei ,kaltem OI*. Dreht sich die
Propellerwelle (max. Schlupfposition) bei kaltem, noch zahflissigem Ol gerade noch so eben, dreht
sie sich bei gleicher Schlupfposition und warmen, dinnflissigem Ol schon nicht mehr.

@; Einstellungen fiir die Schlupfpositionen bei ,warmen OI
vornehmen.

Die Ausgangssignale der Mini-Marex Steuerungen kénnen wie folgt gemessen und eingestellt werden.

Messungen und Einstellungen dirfen nur bei abgeschalteter
Antriebsmaschine und aktivierter Steuerung vorgenommen
werden. Eventuelle Einstellungsfehler kdénnen zZu
unkontrollierten Fahrbefehlen fuhren. Gefahr von
Beschadigungen der Antriebsanlage und des Schiffes.

Mini-Marex Steuerung aktivieren und das Kommando tUbernehmen. Die Kommandogeber aller
Fahrstdnde missen in der Neutralstellung legen. Das Aktivieren der Steuerung ist im Abschnitt "6.4.1
bzw. 6.5.1 Einschalten der Steuerung* beschrieben.

Der MefRRaufbau ist im unteren Bild dargestellt. Bendtigt wird ein Mef3gerat fir Strommessungen im mA
Bereich.
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weild / (+) Signal
.—

Trolling ‘E n w E’

EIN / AUS
T

braun/ (-) OV

Mini-Marex
Stellgerat

MeRklemme gelb
(+) Signal B\

(4..20mA)

Trolling-
Ansteuerung

grin/ (-) OV

\:I MefRklemme /

mA
J=— Trollingsteuerleitung

mA COM
—>0 G-
MeRgerat

Beachten Sie unbedingt die Betriebsanleitung des MeRgerate-Herstellers !!!

Meistens laft sich wie folgt vorgehen:

1.) den Wahlschalter des MeRRgerates auf den Mel3bereich mA (DC) stellen.

2.) die MeRRklemme aus dem COM-Ausgang des Mel3erétes mit der grinen Ader ( -- OV ) verbinden.
3.) die MeRRklemme aus dem mA-Ausgang des Mel3erates mit der gelben Ader (+ Signal ) verbinden.

5.2.3.1 Maximale Drehzahl bei Trolling

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-Schalter auf
dem Funktionsschalter Ill und den Potentiometern P1 und P2 auf der Hauptsteuerplatine
vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.1 Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-1).

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

Erklarung der Schalterstellung:

1 Schalterstellung Schalterstellung
||
Funktionsschalter IlI 2m OFF ON
DIP-Schalter 1...8 3 (open)
4w p S
S| | |
6
T
8D .:‘ l:.
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1. Schritt:

DIP-Schalter 7 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen

4. Schritt:

Ausgangssignal messen

]

%)
mA COM

O O

&

2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON OFF ON

1 5 1rm L

2(m |—— 2(m

30 k]

4 4TH

5H) 5H]

6l 6l

7 7

] 8]
5. Schritt: 6.Schritt:
Ausgangssignal veréndern Ausgangssignal veréndern
P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

A A V N

Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten
die Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage
gebracht werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen
des gewilnschten Ausgangssignal nicht ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer  zurtiickdrehen und erneut in den
Einstellmodus schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die
Einstellung fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht
veréandern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen Anschlag. Die
Potentiometer nicht “Uberdrehen”. Zerstérung der Potentiometer
ware die Folge.
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Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder
verlassen.

7. Schritt: 8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen DIP-Schalter 2 auf OFF stellen DIP-Schalter 4 auf OFF stellen
DIP-Schalter 7 auf OFF stellen

OFF ON 1 OFF ON OFF ON
1 |«— 1 5 1
2 20 | — 2]
3N 3N 3] 4
4A 4 AN | —
5H] 5] 5H]
6l 6] 6] 7
7A 7CH TH] | ———
8 S ] W

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.

5.2.3.2 Minimale Schlupfposition bei Trolling
( Volle Kraftiibertragung )

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-
Schalter auf dem Funktionsschalter Ill und den Potentiometern P1 und P2 auf der
Hauptsteuerplatine vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.1
Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-1).

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

Erklarung der Schalterstellung: 1m0 Schalterstellung Schalterstellung
2 W OFF ON
Funktionsschalter Ill 3 (open)
DIP-Schalter 1...8 im0 = ~
S | | |
6 M0
m
S | [l |
1. Schritt: 2. Schritt: 3.Schritt:

DIP-Schalter 7 auf ON stellen DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen
DIP-Schalter 3 auf ON stellen

OFF ON OFF ON OFF ON| ,
1m0 |, irm |——
o | 2 | — 2 H
W | —— 3w 3w
sm | Y Arm Arm
5 50 5HC
oml | 6l 6l
W | —— 7rm 7rm
S S .
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4. Schritt:

Ausgangssignal messen

@

mA
mA COM
O O

&

5. Schritt: 6.Schritt:
Ausgangssignal veréndern Ausgangssignal veréndern
P1 (Grobeinstellung) P2 (Feineinstellung)

A A V N

Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten
die Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage
gebracht werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen
des gewilnschten Ausgangssignal nicht ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer  zurtiickdrehen und erneut in den
Einstellmodus schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die
Einstellung fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht
verandern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen
Anschlag. Die Potentiometer nicht “tberdrehen”. Zerstdrung
der Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder

verlassen.

7. Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen

OFF ON

2(m
3(m
4[W
5]
6]
7CH
8]

10 | —

8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf OFF stellen DIP-Schalter 3 auf OFF stellen

DIP-Schalter 4 auf OFF stellen
DIP-Schalter 7 auf OFF stellen

OFF ON OFF ON
|, im
om | —— om0 |
3w I | —
Arm | 4
5H 5H
6l om |
7 e sl P
. S0

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.
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5.2.3.3 Maximale Schlupfposition bei Trolling
( Kaum Kraftiibertragung )

Messung und Einstellung des Ausgangssignals der Mini Marex werden mit Hilfe der DIP-
Schalter auf dem Funktionsschalter Ill und den Potentiometern P1 und P2 auf der
Hauptsteuerplatine vorgenommen (Lage der Einstellelemente siehe Abschnitt "4.1
Hauptsteuerplatine” ab Seite 4-1).

Erklarung der Schalterstellung:

Funktionsschalter I
DIP-Schalter 1...8

1. Schritt:

DIP-Schalter 8 auf ON stellen
DIP-Schalter 4 auf ON stellen
DIP-Schalter 3 auf ON stellen
OFF ON
1m0
2W] 3
3I(M | —
a4
5H]
6M
[ =
8 M | —

4. Schritt:

Ausgangssignal messen

s

mA COM
(@)

Halten Sie unbedingt die Reihenfolge der nachfolgend
beschriebenen Arbeitsschritte ein. Abweichungen werden von
der Steuerung nicht akzeptiert.

1m
2m
3
4w
S
6 )
I =
8

2. Schritt:

Schalterstellung Schalterstellung
OFF ON
(open)
I [
3.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf ON stellen DIP-Schalter 1 auf ON stellen

OFF ON
1

3|
4H
S5H]
6l
7TH
|

3. Schritt:

Ausgangssignal veréandern
P1 (Grobeinstellung)

A A

2 | ~—

OFF ON
m |—
2(m
3|
4A
5]
6]
7TH]
s m

6.Schritt:
Ausgangssignal verandern
P2 (Feineinstellung)

V N
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5. SONDERFUNKTION

Um ausreichende Verstellmdglichkeiten zu haben, sollten
die Potentiometer vor jeder Einstellung in die Mittellage
gebracht werden.

Sollte der Verstellweg eines Potentiometers zum Erreichen
des gewilnschten Ausgangssignal nicht ausreichen, den
Einstellvorgang abbrechen ( DIP-Schalter-1 auf OFF ), das
Potentiometer  zurtiickdrehen und erneut in den
Einstellmodus schalten ( DIP-Schalter-1 auf ON ), um die
Einstellung fortzufihren. Die anderen DIP-Schalter nicht
verandern.

Beide Potentiometer besitzen einen mechanischen
Anschlag. Die Potentiometer nicht “tberdrehen”. Zerstdrung
der Potentiometer wére die Folge.

Entspricht das Ausgangssignal den Anforderungen, wird der Einstellmodus wie folgt wieder

verlassen.

7. Schritt:

DIP-Schalter 1 auf OFF stellen

OFF ON
1
2(m
3(m
4
5]
6]
TH]
8 MW

8. Schritt: 9.Schritt:

DIP-Schalter 2 auf OFF stellen DIP-Schalter 3 auf OFF stellen

DIP-Schalter 4 auf OFF stellen
DIP-Schalter 8 auf OFF stellen

OFF ON OFF ON
1 5 1m0
2h | — 2] 3
(M S]] | —
47H 4] ._4
5H] 5H]
6] ] W
7TH] 7TH] 8
8 M S | ~—

Die Mini Marex Steuerung befindet sich jetzt wieder im Betriebsmodus.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.1 Kommandogeber

Neutral

Getriebe-Voraus (Raste) Getriebe-Zurtick
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Drehzahlverstellung

stufenlose
Drehzahlverstellung

Zurtick-Bereich

Voraus-Bereich

Bedienungsfeld

max. Drehzahl max. Drehzahl

akustischer
Signalgeber

6.1.1 ”Neutral” ( Raste ) Position@®

In dieser Position ist das Getriebe ausgekuppelt und die Antriebsmaschine lauft im Leerlauf. Jedes
mal bei Erreichen der "Neutral-Position” zeigt die Steuerung dieses akustisch durch einen kurzen
"Piep-Ton” an.

6.1.2 "Getriebe Voraus / Zuriick” ( Raste ) Position®

Bei dieser Hebelstellung sind zwei verschiedene Funktionen mdglich.

1. Standard-Funktion:
Das Getriebe wird auf "Voraus” oder "Zuriick” eingekuppelt; die Antriebsmaschine lauft im
Leerlauf.

2. Funktion "Drehzahlanhebung”

Die Funktion "Drehzahlanhebung” ist eingestellt (Funktionsschalter 11-8 siehe Seite 4-7). Die
Motordrehzahl der Antriebsmaschine wird vor dem Einkuppelvorgang angehoben und nach
dem Einkuppelvorgang wieder auf die Leerlaufdrehzahl abgesenkt. Zwischen den
Kupplungsvorgéngen konnen individuelle Verzégerungszeiten (Wartezeiten VOR und NACH
dem Einkuppeln) eingestellt werden (siehe Seite 4-6).
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.1.3 "Maximum Drehzahl!” Position©®

Die Position © zeigt die "maximum Drehzahl” fir den "Voraus- und Zuriick-Bereich”.Zwischen den
Positionen @ und © kann die Motordrehzahl stufenlos verstellt werden.Das Getriebe ist auf "Voraus”
oder "Zuriick” eingekuppelt.

6.2 Bedienungsfeld — Kommandogeber fiir Doppelmotorenanlagen

ANY/as

0 ja

0||10||3

— —

1=

MAND | BYN /Tprx

[—] "/“”‘ = AM B =
T J oo W e
T L L

6.2.1 Taster "Kommandoubernahme” T1

COMMAND

Der Taster "Kommandoiibernahme” befindet sich auf dem Kommandogeber nur 1x. Der Taster ist
permanent Uber die LED L1 schwach beleuchtet und zeigt an, dal3 die Steuerung mit Spannung
versorgt wird. Der Taster dient zur Kommandoubernahme auf dem betreffenden Fahrstand. Die
Durchfuihrung der Kommandoubernahme und des Fahrstandswechsels ist ab Seite 6-16 ausfihrlich
beschrieben. Darliber hinaus besitzt der Taster noch zwei weitere Zusatzfunktionen

6.2.1.1 Zusatzfunktion "Warming Up"

Mit dem Begriff "Warming Up” ist das "Drehzahlfahren ohne Getriebeschaltung” gemeint, welches zum
Beispiel das Warmfahren einer kalten Antriebsmaschine Uber den gesamten Drehzahlbereich erlaubt.

Das Getriebe wird dabei in der Hebelposition @ nicht eingekuppelt.

Seite 6-2



6. BEDIENUNGSANLEITUNG

Starten der "Warming Up” Funktion:

@; Die "Warming Up” Funktion kann nur an einem aktiven
Kommandogeber und nur aus der Position "@ Neutral” gestartet
werden.

1. Fahrhebel des Kommandogebers in Position "@ Neutral” legen.

Den Taster "Kommandoubernahme" driicken und gedriickt halten.

Fahrhebel des Kommandogebers in die Position "® Getriebe Voraus/Zuriick” legen.
Die "Warming UP" Funktion wird akustisch durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton und
optisch durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen der Kommandogeberbeleuchtung
angezeigt.

4. Taste "Kommandoubernahme" wieder loslassen.

wn

Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe bleibt ausgekuppelt. Der Fahrhebel kann nun in
Richtung der Position "® maximum Drehzahl” weiterbewegt werden. Es steht der gesamte
Drehzahlbereich zwischen den Positionen @ und © zur Verfiigung.

@; Bei Doppelmotorenanlagen kann jede Antriebsmaschine getrennt
gefahren werden.

Verlassen der "Warming Up” Funktion:

Um die Funktion "Warming Up” zu verlassen, muf der Fahrhebel des Kommandogebers nur in die
Position "@ Neutral” gelegt werden. Es ertont der normale "Piep"-Ton fiir die "Neutral-Position". Die
Kommandogeberbeleuchtung geht wieder in Dauerlicht. Die Funktion ist ausgeschaltet.

Wird der Fahrhebel wahrend der "Warming Up” Funktion von
"Voraus” auf "Zurlck” gelegt oder umgekehrt, so erlischt die
"Warming Up"-Funktion automatisch bei Erreichen der Position

"@ Neutral”. Bei erneutem Erreichen der Position "® Getriebe
Voraus/Zuriick” wirde das Getriebe wieder einkuppeln.

6.2.1.2 Zusatzfunktion: Fehlermeldung stumm schalten

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch betéatigen der Taste "Kommandoibernahme” ausgeschaltet werden.

@; Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht!
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.2.2 Anzeige Alarm L7 und L8

O /N O

Dieses Anzeigeelement ist auf dem Kommandogeber 2x vorhanden.
( 1x fur die Backbord-Anlage / 1x fur die Steuerbord-Anlage ).
Im Storungsfall zeigt die "Alarmleuchte” rotes Dauerlicht.

@; Beim Einschalten der Steuerungsanlage zeigt die "Alarmleuchte”
ebenfalls rotes Dauerlicht, sie erlischt jedoch wieder nach der
KommandolUbernahme.

6.2.3 Taster Syn./Trol. T2

SYN/TROL

Mit diesem Taster kdnnen vorher im Stellgeréat freigegebene Sonderfunktionen EIN- und AUS-
geschaltet werden ( ist permanent Uber die LED 6 schwach beleuchtet).

Fur dieses Stellgeréat stehen folgende Sonderfunktionen zur Verfugung:
1. Drehzahlsynchronisation (hur Doppelmotorenanlagen)
2. Trolling

Mit dem Taster “Syn./Trol.” ist der parallele, aber nicht zeitgleiche Betrieb beider Funktionen moglich.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.2.3.1 Dreh zahlsynchronisation ( Nur bei Doppelmotorenanlagen mdglich )

Wurde im Stellgerdte die Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation” freigegeben, so besteht bei
Doppelmotorenanlagen die Mdglichkeit die Drehzahlen der beiden Antriebsmotoren zu
synchronisieren. Fur den Synchronlauf der beiden Antriebsmotoren ist fir jeden Motor ein
Drehzahlriickmeldesignal durch einen Drehzahlaufnehmer erforderlich.

Durch Betatigung des Tasters "Syn./Trol." ( 1x dricken ) kann die Funktion
“Drehzahlsynchronisation” eingeschaltet werden. Durch erneute Betétigung des
Tasters ( 1x driicken ) wird die Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Drehzahlsynchronisation ist nur am aktiven
SYN/TROL Fahrstand  mdglich, wenn sich beide = Kommandogeberhebel im
Drehzahlfahrbereich “Voraus” befinden oder wahrend der Funktion “Warming-
Up”. Vor Verlassen dieser Bereiche die “Drehzahlsynchronisation” ausschalten.
Waéhrend die Funktion aktiv ist zeigt die LED 4 ,SYNCHRO" Dauerlicht.

Sobald einer der Kommandogeber den Drehzahlfahrbereich

“Voraus” verlaf3t, ohne die Synchronisation vorher zu beenden,
@ wird diese zwangsweise ausgeschaltet.

In diesem Fall blinkt die LED ,SYNCHRO*" schnell (ca. 0,2s an /

0,2s aus) und der akustische Signalgeber gibt einen Dauerton

am aktiven Fahrstand.

(Dies ist kein Fehleralarm sondern eine Warnung)

Der zweite Kommandogeber muf3 dann in die "Neutral"-Position
gelegt werden, um die Warnungen zu beenden. Die Drehzahl des
betreffenden Kommandogebers wird wéhrend dieser Zeit auf der
Leerlaufdrehzahl gehalten.

Wahrend sich die Steuerung in der Funktion “Synchronisation” befindet, kann die Drehzahl beider
Antriebsmaschinen nur mit dem Fahrhebel der “Master-Anlage” verandert werden (siehe Abschnitt
,D.1.2 “Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation" / Seite 5-3). Bei einem Kommandowechsel auf
einen anderen Fahrstand wird die aktive Funktion “Drehzahlsynchronisation” mit auf den neuen
Fahrstand Gbernommen.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.2.3.2 Trolling

Wurde im Stellgerate die Sonderfunktion "Trolling" freigegeben, so besteht die Méglichkeit mit
dem Taster “Syn./Trol.” in den Trollingmodus zu schalten, um den Kupplungsschlupf
kontinuierlich zu verstellen.

Durch Betatigung des Tasters “Syn./Trol.” (1x dricken) kann die Funktion
Trolling eingeschaltet werde. Durch erneutes betatigen (1x dricken) wird
die Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Trollingfunktion ist nur am aktiven
SYN/TROL Fahrstand moglich, wenn der Kommandogeberhebel (beide
Kommandogeberhebel bei Doppelmotorenanlagen) in der “Neutralstellung
stehen. Wahrend die Funktion aktiv ist, zeigt die LED L8 “Trolling”
Dauerlicht.

Bei einem Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand wird die aktive
Funktion "Trolling” mit auf den neuen Fahrstand Gibernommen.

Im Trollingmodus &ndert sich die Kommandogeberfunktion
@; gegeniber dem Wendegetriebemodus.

Die Kommandogeberfunktion im Trollingmodus ist nachfolgend
beschrieben.

Neutral

(Raste)
Getriebe: Voraus Getriebe: Voraus
Kupplung: 100% Schlupf Kupplung: 100% Schlupf
(Raste) (Raste)

@ O @

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Voraus-Bereich Zurtick-Bereich

Bedienungsfeld

Kupplung: 0% Schlupf
(Kraftschluf3)

und max. Drehzahl
bei Trolling

Kupplung: 0% Schlupf
(Kraftschluf3)

und max. Drehzahl
bei Trolling

akustischer
Signalgeber
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

Zum Einschalten der Trollingfunktion, muf3 der Kommandogeber in der Position O Neutral (Raste)
stehen. Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wird der Trollingmodus eingeschaltet, wird die Kupplung auf ihren grof3ten Schlupf (100% Schlupf)
gestellt. Der Motor dreht weiterhin im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wenn der Kommandogeberhebel in die Position (2] (Raste) gelegt wird, wird das Getriebe in die
Lvoraus- oder Zuriick-Stellung” geschaltet. Der Motor dreht im Leerlauf, kann die Propellerwelle aber
auf Grund des groRRtmaoglichen Kupplungsschlupfes (100% Schlupf) noch nicht oder nur sehr langsam
drehen.

Wird der Kommandogeberhebel weiter in Richtung Position e bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
kontinuierlich ab und gleichzeitig steigt die Motordrehzahl an.

Mit Erreichen der Position © steht die Kupplung in der kleinstmdglichen Schlupfposition (0% Schlupf /
Kraftschlu3) und die Motordrehzahl hat den eingestellten Wert fiir die ,Maximale Drehzahl bei Trolling*
erreicht.

6.2.4 Akustischer Signalgeber

N\
/T

Der akustische Signalgeber befindet sich unter dem Kommandogeber und ist fir jede Anlage 1x
vorhanden (1x fur die Backbord-Anlage und 1x fir die Steuerbord-Anlage ).

Der Signalgeber unterstitzt die optischen Anzeigen der Kommandogeberbeleuchtung und der
Alarmlampe durch akustische Signale. Aulerdem zeigt er jedesmal das Erreichen der “Neutral-
Position” des Fahrhebels durch einen kurzen “Piep”-Ton an. Das Starten der "Warming Up" Funktion
wird durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton angezeigt.

6.2.5 Anzeige Command L2 und L3

[0 COMMAND []

Dauerlicht der Anzeige ,Command” zeigt an, welcher Kommandogeber zur Zeit das Kommando fihrt.
Die Anzeige ,Command" der anderen Fahrstéande ist abgeschaltet. Wird das Kommando auf diesem
Geber angefordert blinkt die Anzeige ,Command". Befindet sich der Kommandogeber in der "Warming
Up"-Funktion wird diese durch kurzzeitiges, rhythmisches Erléschen der Anzeige ,Command‘
angezeigt.

Die Anzeige ,Command" ist fur jede Anlage 1x vorhanden ( 1x fur die Backbord-Anlage und 1x fir die
Steuerbord-Anlage).
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.3 Bedienungsfeld - Fahrstandstableau

——

[
—i

AL
\ 7

o / -/
Fahrstandstableau Fahrstandstableau
fur Doppelmotorenanlagen fur Einzelmotoranlagen

6.3.1 Taster "KommandolUbernahme” (Beleuchteter Taster -weiR- )

]

Der Taster "Kommandoubernahme” befindet sich auf jedem Fahrstandstableau nur 1x, auch bei
Doppelmotorenanlagen. Der Taster ist permanent beleuchtet und zeigt an, daf die Steuerung mit
Spannung versorgt wird. Der Taster dient zur Kommandoubernahme auf dem betreffenden Fahrstand.
Die Durchfuhrung der Kommandolbernahme und des Fahrstandswechsels ist ab Seite 6-19
ausfihrlich beschrieben. Dartiber hinaus besitzt der Taster noch zwei weitere Zusatzfunktionen

6.3.1.1 Zusatzfunktion "Warming Up"

Mit dem Begriff "Warming Up” ist das "Drehzahlfahren ohne Getriebeschaltung” gemeint, welches zum
Beispiel das Warmfahren einer kalten Antriebsmaschine Uber den gesamten Drehzahlbereich erlaubt.
Das Getriebe wird dabei in der Hebelposition @ nicht eingekuppelt.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

Starten der "Warming Up” Funktion:

@; Die "Warming Up” Funktion kann nur an einem aktiven
Kommandogeber und nur aus der Position "@ Neutral” gestartet
werden.

1. Fahrhebel des Kommandogebers in Position "@ Neutral” legen.

Den Taster "Kommandoubernahme" driicken und gedriickt halten.

Fahrhebel des Kommandogebers in die Position "® Getriebe Voraus/Zuriick” legen.
Die "Warming UP" Funktion wird akustisch durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton und
optisch durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen der Kommandogeberbeleuchtung
angezeigt.

4. Taste "Kommandoubernahme" wieder loslassen.

wn

Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe bleibt ausgekuppelt. Der Fahrhebel kann nun in
Richtung der Position "® maximum Drehzahl” weiterbewegt werden. Es steht der gesamte
Drehzahlbereich zwischen den Positionen @ und © zur Verfiigung.

Bei Doppelmotorenanlagen kann jede Antriebsmaschine getrennt
@: gefahren werden.

Verlassen der "Warming Up” Funktion:

Um die Funktion "Warming Up” zu verlassen, muf der Fahrhebel des Kommandogebers nur in die

Position "@ Neutral” gelegt werden. Es ertont der normale "Piep"-Ton fiir die "Neutral-Position". Die
Kommandogeberbeleuchtung geht wieder in Dauerlicht. Die Funktion ist ausgeschaltet.

Wird der Fahrhebel wahrend der "Warming Up” Funktion von
"Voraus” auf "Zurlck” gelegt oder umgekehrt, so erlischt die
"Warming Up"-Funktion automatisch bei Erreichen der Position

"@ Neutral”. Bei erneutem Erreichen der Position "® Getriebe
Voraus/Zuriick” wirde das Getriebe wieder einkuppeln.

6.3.1.2 Zusatzfunktion: Fehlermeldung stumm schalten

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch betéatigen der Taste "Kommandoibernahme” ausgeschaltet werden.

@; Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht!
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.3.2 Taster "Alarm / Lampentest” (Taster -rot-)

A

Taster mit Doppelfunktion

1. Alarmleuchte:

Dieses Anzeigeelement ist auf jedem Fahrstand 1x pro Steueranlage vorhanden, bei
Doppelmotorenanlagen also 2x ( 1x fur die Backbord-Anlage / 1x fur die Steuerbord-Anlage ).
Im Stérungsfall zeigt die "Alarmleuchte" rotes Dauerlicht.

@; Beim Einschalten der Steuerungsanlage zeigt die "Alarmleuchte”
ebenfalls rotes Dauerlicht, sie erlischt jedoch wieder nach der
Kommandoulibernahme.

2. Lampentest:
Sobald der Taster permanent gedriickt wird, leuchten zur Kontrolle die Kommandogeberbeleuchtung

und alle Lampen und Taster des Bedienungsfeldes. Wird der Taster wieder entlastet, stellt sich der
urspringliche Zustand ein.

6.3.3 Taster "Dimmer” (Beleuchteter Taster -weiR-)

A2

O

Mit diesem Taster kann zwischen einer hellen Fahrstandsbeleuchtung ( Tag-Schaltung ) oder einer
dunkleren Fahrstandsbeleuchtung ( Nacht-Schaltung ) gewahlt werden.

Taster "Dimmer” 1x kurz driicken = Nacht-Schaltung
Taster noch einmal kurz driicken = Tag-Schaltung
Taster wiederum kurz driicken = Nacht-Schaltung
usw.

In der Nachtschaltung Iaf3t sich die Helligkeit zusétzlich stufenlos Dimmen.

Den Taster "Dimmer" niederdricken und festhalten. Die Beleuchtung durchlauft die komplette
Helligkeitsskala. Bei Erreichen der gewinschten Helligkeit, den Taster wieder loslassen. Wird die
Steuerung ausgeschaltet ( spannungslos ) mul3 der gewlnschte Helligkeitswert nach dem
wiedereinschalten der Steuerung neu eingestellt werden.

@; Die Alarmleuchte und der akustische Signalgeber werden vom
Dimmer nicht beeinfluf3t
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6.3.4 Taster “Sonderfunktion” (Beleuchteter Taster -gelb-)

(©

Mit diesem Taster kdnnen vorher im Stellgeréat freigegebene Sonderfunktionen EIN- und AUS-
geschaltet werden.

Fur dieses Stellgeréat stehen folgende Sonderfunktionen zur Verfugung:
1. Drehzahlsynchronisation (nur Doppelmotorenanlagen)
2. Trolling

Mit dem Taster “Sonderfunktion” ist der parallele, aber nicht zeitgleiche Betrieb beider Funktionen
moglich.

6.3.4.1 Dreh zahlsynchronisation ( Nur bei Doppelmotorenanlagen mdglich )

Wurde im Stellgerdte die Sonderfunktion "Drehzahlsynchronisation" freigegeben, so besteht bei
Doppelmotorenanlagen die Mdglichkeit die Drehzahlen der beiden Antriebsmotoren zu
synchronisieren. Fir den Synchronlauf der beiden Antriebsmotoren ist fir jeden Motor ein
Drehzahlriickmeldesignal durch einen Drehzahlaufnehmer erforderlich.

- Durch Betéatigung des Tasters "Sonderfunktion” ( 1x driicken ) kann die Funktion
"@) “Drehzahlsynchronisation” eingeschaltet werden. Durch erneute Betdtigung des

g Tasters ( 1x driicken ) wird die Funktion wieder ausgeschaltet.
Aktivieren oder deaktivieren der Drehzahlsynchronisation ist nur am aktiven

Fahrstand  mdglich, wenn sich beide  Kommandogeberhebel im
Drehzahlfahrbereich “Voraus” befinden oder wahrend der Funktion “Warming-
Up”. Vor Verlassen dieser Bereiche die “Drehzahlsynchronisation” ausschalten
Wahrend die Funktion aktiv ist blinkt der Taster ( ca. 1s an/ 1s aus).

Sobald einer der Kommandogeber den Drehzahlfahrbereich

“Voraus” verla3t, ohne die Synchronisation vorher zu beenden,
@ wird diese zwangsweise ausgeschaltet.

In diesem Fall blinkt der Taster “Sonderfunktion” sehr schnell (ca.

0,2s an / 0,2s aus) und der akustische Signalgeber gibt einen

Dauerton am aktiven Fahrstand.

(Dies ist kein Fehleralarm sondern eine Warnung)

Der zweite Kommandogeber muf3 dann in die "Neutral"-Position

gelegt werden, um die Warnungen zu beenden. Die Drehzahl des

betreffenden Kommandogebers wird wéhrend dieser Zeit auf der

Leerlaufdrehzahl gehalten.

Wahrend sich die Steuerung in der Funktion “Synchronisation” befindet, kann die Drehzahl beider
Antriebsmaschinen nur mit dem Fahrhebel der “Master-Anlage” verandert werden (siehe Abschnitt
,D.1.2 “Besonderheiten der Drehzahlsynchronisation" / Seite 5-3). Bei einem Kommandowechsel auf
einen anderen Fahrstand wird die aktive Funktion “Drehzahlsynchronisation” mit auf den neuen
Fahrstand Gbernommen.
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6.3.4.2 Trolling

Wurde im Stellgerate die Sonderfunktion "Trolling" freigegeben, so besteht die Mdglichkeit mit dem
Taster ,Sonderfunktion” in den Trollingmodus zu schalten, um den Kupplungsschlupf kontinuierlich zu

verstellen.

©

stufenlose

Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Kupplung: 0% Schlupf
(KraftschluR)

und max. Drehzahl

bei Trolling

Durch Betatigung des Tasters ,Sonderfunktion* (1x dricken) kann die
Funktion Trolling eingeschaltet werde. Durch erneutes betatigen (1x
dricken) wird die Funktion wieder ausgeschaltet.

Aktivieren oder deaktivieren der Trollingfunktion ist nur am aktiven
Fahrstand maglich, wenn der Kommandogeberhebel (beide
Kommandogeberhebel bei Doppelmotorenanlagen) in der ,Neutralstellung
stehen. Wahrend die Funktion aktiv ist, zeigt der Taster , Sonderfunktion®
Dauerlicht.

Bei einem Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand wird die aktive
Funktion “Trolling” mit auf den neuen Fahrstand ibernommen.
Im Trollingmodus &ndert sich die Kommandogeberfunktion

gegeniber dem Wendegetriebemodus.

Die Kommandogeberfunktion im Trollingmodus ist nachfolgend

beschrieben.
Neutral
(Raste)
Getriebe: Voraus Getriebe: Zuriick
Kupplung: 100% Schlupf Kupplung: 100% Schlupf
(Raste) (Raste)

® O @

stufenlose
Schlupfverstellung und
Drehzahlzunahme

Voraus-Bereich Zuriick-Bereich

Kommandogeber-
beleuchtung

Kupplung: 0% Schlupf
(KraftschluR)

und max. Drehzahl

bei Trolling

Bedienungsfeld

=
“7INN akustischer
Signalgeber
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

Zum Einschalten der Trollingfunktion, muf3 der Kommandogeber in der Position O Neutral (Raste)
stehen. Der Motor dreht im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wird der Trollingmodus eingeschaltet, wird die Kupplung auf ihren grof3ten Schlupf (100% Schlupf)
gestellt. Der Motor dreht weiterhin im Leerlauf und das Getriebe steht in der Neutralstellung.

Wenn der Kommandogeberhebel in die Position (2] (Raste) gelegt wird, wird das Getriebe in die
Lvoraus- oder Zuriick-Stellung” geschaltet. Der Motor dreht im Leerlauf, kann die Propellerwelle aber
auf Grund des groRRtmaoglichen Kupplungsschlupfes (100% Schlupf) noch nicht oder nur sehr langsam
drehen.

Wird der Kommandogeberhebel weiter in Richtung Position e bewegt, nimmt der Kupplungsschlupf
kontinuierlich ab und gleichzeitig steigt die Motordrehzahl an.

Mit Erreichen der Position © steht die Kupplung in der kleinstmdglichen Schlupfposition (0% Schlupf /
Kraftschlu3) und die Motordrehzahl hat den eingestellten Wert fiir die ,Maximale Drehzahl bei Trolling*
erreicht.

6.3.5 Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (grin)
(Nur bei Doppelmotorenanlagen)

@

Diese Meldeleuchte ist nur bei Fahrstandstableaus fir Doppelmotorenanlagen vorhanden, 1x fir die
Backbord-Anlage und 1x fir die Steuerbord-Anlage. Die Meldeleuchte zeigt an, daf? die betreffende
Steuerungsanlage eingeschaltet ist. Die Meldeleuchte zeigt nicht an, welcher Kommandogeber zur
Zeit das Kommando besitzt.

6.3.6 Akustischer Signalgeber

N\
/T

Der akustische Signalgeber befindet sich unter dem Fahrstandstableau und ist fir jede Anlage 1x
vorhanden. ( Bei Einzelfahrstandstableaus 1x, bei Doppelfahrstandstableaus 1x fur die Backbord-
Anlage und 1x fir die Steuerbord-Anlage ).

Der Signalgeber unterstitzt die optischen Anzeigen der Kommandogeberbeleuchtung und der
Alarmlampe durch akustische Signale. Aulerdem zeigt er jedesmal das Erreichen der “Neutral-
Position” des Fahrhebels durch einen kurzen “Piep”-Ton an. Das Starten der "Warming Up" Funktion
wird durch einen kurzen "Doppelpiep"-Ton angezeigt.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.3.7 Kommandogeberbeleuchtung (grun)

©

Die Kommandogeberbeleuchtung ist als griiner Punkt auf der Kommandogeberskala bei der “Neutral-
Position” ausgefuhrt.

Dauerlicht der Kommandogeberbeleuchtung zeigt an, welcher Kommandogeber zur Zeit das
Kommando fuhrt. Die Geberbeleuchtung der anderen Fahrstdnde ist abgeschaltet. Wird das
Kommando auf diesem Geber angefordert blinkt die Geberbeleuchtung. Befindet sich der
Kommandogeber in der "Warming Up"-Funktion wird diese durch kurzzeitiges, rhythmisches Erldschen
der Kommandogeberbeleuchtung angezeigt.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.4.1 Einschalten der Steuerung mit Kommandogebern

1. Steuerung einschalten

Ausfuhrung: »Versorgungsspannung anlegen.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.
»Taster “Command” und “Syn./Trol.” An allen Fahrstdnden schwach beleuchtet
(nur bei Dunkelheit sichtbar).
» Akustischer Signalgeber tont mit langsamen Intervallton auf allen Fahrstéanden.

2. Kommandoanforderung:

Das Kommando kann an jedem beliebigen Fahrstand angefordert werden. Die Fahrhebel der
Kommandogeber missen dabei am anfordernden Fahrstand in der "Neutral-Position” stehen.

"Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

@ muf durchgefiihrt sein (Abschnitt 4.4 ab Seite 4-15).
Anderenfalls kann das Kommando nur am Fahrstand 1
Ubernommen werden.

Ausfuhrung: »Fahrhebel der Kommandogeber in die "Neutral-Position” bringen.
»Taster "Command” zur Kommandoanforderung 1x dricken.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) bleibt auf allen Fahrst&dnden im Dauerlicht.
»Akustischer Signalgeber tont mit schnellem Intervallton auf allen
Fahrstanden.
»Anzeige “Command” blinkt in schneller Folge.

@; Gibt die Steuerung weiterhin lange Leucht- und Tonintervalle,
steht meist der Fahrhebel eines Kommandogebers nicht in der
"Neutral-Position”.

3. Kommandoubernahme:

Ausflhrung: »Taster "Command” zur Bestétigung der Kommandoanforderung
noch einmal 1x driicken.

Folge: »Anzeige "Alarm” (rot) erlischt auf allen Fahrstanden.
» Akustischer Signalgeber auf allen Fahrstanden tonlos.
»Anzeige "Command” zeigt Dauerlicht am kommandofiihrenden
Kommandogeber. Bei allen anderen Kommandogebern ist die
Anzeige “Command” aus.

Das Kommando liegt jetzt auf diesem Fahrstand. Die Steuerungsanlage ist betriebsbereit.
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6.4.2 Kommandowechsel zwischen Fahrstanden

Fur den Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand stehen zwei Varianten zur Verfligung, die
mit dem DIP-Schalter -2 ( siehe Seite 4-3 ) im Stellgerdt eingestellt werden mussen.
Kommandowechsel mit Hebelvergleich oder Ereier Kommandowechsel. Bei Doppelmotorenanlagen
missen beide Stellgeréte die gleiche Einstellung haben.

"Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

@; muf durchgefiihrt sein (Abschnitt 4.4 ab Seite 4-19).
Anderenfalls kann das Kommando zwischen den einzelnen
Fahrstanden nicht gewechselt werden.

6.4.2.1 Kommandowechsel mit Hebelvergleich

Die Steuerung vergleicht die Hebelstellung der am Fahrstandswechsel beteiligten Kommandogeber.
Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen, wenn
sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der "Neutral-Position” oder in der
gleichen  Fahrtrichtungsposition  befindet wie der Hebel des kommandofiihrenden
Kommandogebers.

Der Kommandowechsel erfolgt bei dieser Variante in zwei Schritten.
1. Schritt: Kommandoanforderung auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: »>Fahrhebel der Kommandogeber in die Ubernahmeposition bringen (Neutral
-Position oder gleiche Fahrtrichtung wie der kommandofiihrende Kommandogeber).
»Taster "Command” zur Anforderung des Kommandos
auf diesem Fahrstand 1x dricken.

Folge: »Der akustische Signalgeber "piept” in kurzen Intervallen.

»Die Anzeige ,Command" blinkt schnell.

Das Kommando ist jetzt auf diesem Fahrstand angefordert. Die Steuerung hat die Freigabe zur
Kommandoubernahme erteilt und zeigt dieses durch die kurzen Ton- und Leuchtintervalle an.

Gibt die Steuerung lange Leucht- und Tonintervalle, wird die
@: anschlieBende Kommandolibernahme verweigert. In diesem Fall

stehen meist die Fahrhebel der Kommandogeber nicht in der

richtigen Position oder es liegt eine Stérung der Anlage vor.

2. Schritt: Kommandoubernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausfiihrung: ~ »Noch einmal den Taster "Command” zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x dricken.

Folge: »Der akustische Signalgeber wird tonlos.
»Die Anzeige ,Command" geht in Dauerlicht.

Die Kommandoubernahme ist vollzogen und das Kommando liegt auf diesem Fahrstand.
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6.4.2.2 Freier Kommandowechsel (ohne Hebelvergleich )

Bei dieser Variante wird ein Fahrstandswechsel ohne Beriicksichtigung der Hebelstellung der
am Kommandowechsel beteiligten Kommandogeber durchgefihrt. Der Kommandowechsel
erfolgt in nur einem Schritt.

Kommandoubernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.
Ausflhrung: > Taster "Command” (wei) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x driicken.

Folge: »Die Anzeige ,Command” geht sofort auf dem ausgewéhlten Fahrstand
in Dauerlicht.

Das Kommando liegt sofort auf diesem Fahrstand an und die Steuerung fuhrt augenblicklich die hier
eingestellte Hebelposition der Kommandogeber aus.

Unachtsamkeit _kann bei dieser Variante zu ungewollten
Fahrmandvern fihren.

Beispiel: Hebel des aktiven Kommandogebers steht in der
Position "Voll-Voraus”, Hebel des anfordernden
Kommandogebers in der Position "Voll-Zuriick”. Bei einem
Kommandowechsel wiirde sofort ein volles Umsteuermandéver
ausgefiihrt werden.
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6. BEDIENUNGSANLEITUNG

6.5.1 Einschalten der Steuerung | T4
mit Bedientableaus ) O
(N[

1. Steuerung einschalten

Ausfuhrung:

Folge:

BE

] (=] (ol

I

»Versorgungsspannung anlegen.

»Meldeleuchte “Alarm” (rot) auf allen Fahrstanden im Dauerlicht.

»Taster “KommandolUbernahme” (weif3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.

»Akustischer Signalgeber tont mit langsamen Intervallton auf allen Fahrsténden.

»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf
allen Fahrstanden im Dauerlicht.

2. Kommandoanforderung:

Das Kommando kann an jedem beliebigen Fahrstand angefordert werden. Die Fahrhebel der
Kommandogeber missen dabei am anfordernden Fahrstand in der “Neutral-Position” stehen.

Ausfuhrung:

Folge:

@; “Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

muf durchgefiihrt sein (Abschnitt 4.4 ab Seite 4-19).
Anderenfalls kann das Kommando nur am Fahrstand 1
Ubernommen werden.

»Fahrhebel der Kommandogeber in die “Neutral-Position” bringen.
»Taster “Kommandouibernahme” zur Kommandoanforderung 1x dricken.

»Meldeleuchte “Alarm” (rot) bleibt auf allen Fahrstanden im Dauerlicht.

»Taster “KommandolUbernahme” (weif3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.

» Akustischer Signalgeber tont mit schnellem Intervallton auf allen
Fahrstanden.

»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf
allen Fahrstanden im Dauerlicht.

»Kommandogeberbeleuchtung (griin) blinkt in schneller Folge.

steht meist der Fahrhebel eines Kommandogebers nicht in der
“Neutral-Position”.

@; Gibt die Steuerung weiterhin lange Leucht- und Tonintervalle,

3. Kommandoubernahme:

Ausfuhrung:

Folge:

»Taster “Kommandolbernahme” zur Bestatigung der Kommandoanforderung
noch einmal 1x driicken.

»Meldeleuchte “Alarm” (rot) erlischt auf allen Fahrstéanden.
»Taster “KommandolUbernahme” (weif3) auf allen Fahrstdnden im Dauerlicht.
»Akustischer Signalgeber auf allen Fahrstanden tonlos.
»Nur Doppelmotorenanlagen: Meldeleuchte “Fernsteuerung Ein” (griin) auf
allen Fahrstanden im Dauerlicht.
»Kommandogeberbeleuchtung (griin) zeigt Dauerlicht am kommandofiihrenden
Kommandogeber. Bei allen anderen Kommandogebern ist die Beleuchtung aus.

Das Kommando liegt jetzt auf diesem Fahrstand. Die Steuerungsanlage ist betriebsbereit.
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6.5.2 Kommandowechsel zwischen Fahrstanden

Fur den Kommandowechsel auf einen anderen Fahrstand stehen zwei Varianten zur Verfligung, die
mit dem DIP-Schalter -2 ( siehe Seite 4-3 ) im Stellgerdt eingestellt werden mussen.
Kommandowechsel mit Hebelvergleich oder Ereier Kommandowechsel. Bei Doppelmotorenanlagen
missen beide Stellgeréte die gleiche Einstellung haben.

"Kommandogeberabgleich und Freigabe der Fahrstande”

@; muf durchgefiihrt sein (Abschnitt 4.4 ab Seite 4-19).
Anderenfalls kann das Kommando zwischen den einzelnen
Fahrstanden nicht gewechselt werden.

6.5.2.1 Kommandowechsel mit Hebelvergleich

Die Steuerung vergleicht die Hebelstellung der am Fahrstandswechsel beteiligten Kommandogeber.
Ein Kommandowechsel von einem Fahrstand zu einem anderen Fahrstand kann nur erfolgen, wenn
sich der Hebel des anfordernden Kommandogebers entweder in der "Neutral-Position” oder in der
gleichen  Fahrtrichtungsposition  befindet wie der Hebel des kommandofiihrenden
Kommandogebers.

Der Kommandowechsel erfolgt bei dieser Variante in zwei Schritten.
1. Schritt: Kommandoanforderung auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: »>Fahrhebel der Kommandogeber in die Ubernahmeposition bringen (Neutral
-Position oder gleiche Fahrtrichtung wie der kommandofiihrende Kommandogeber).
»Taster "KommandoUbernahme” (weif3) zur Anforderung des Kommandos
auf diesem Fahrstand 1x dricken.

Folge: »Der akustische Signalgeber "piept” in kurzen Intervallen.
»Die Kommandogeberbeleuchtung blinkt schnell.

Das Kommando ist jetzt auf diesem Fahrstand angefordert. Die Steuerung hat die Freigabe zur
Kommandoubernahme erteilt und zeigt dieses durch die kurzen Ton- und Leuchtintervalle an.

Gibt die Steuerung lange Leucht- und Tonintervalle, wird die
@: anschlieBende Kommandolibernahme verweigert. In diesem Fall

stehen meist die Fahrhebel der Kommandogeber nicht in der

richtigen Position oder es liegt eine Stérung der Anlage vor.

2. Schritt: Kommandoubernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.

Ausflhrung: >Noch einmal den Taster "Kommandoiibernahme” (wei) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x drlcken.

Folge: »Der akustische Signalgeber wird tonlos.
»Die Kommandogeberbeleuchtung geht in Dauerlicht.

Die Kommandoubernahme ist vollzogen und das Kommando liegt auf diesem Fahrstand. Die
beleuchteten Fahrgeber fiihren das Kommando.
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6.5.2.2 Freier Kommandowechsel (ohne Hebelvergleich )

Bei dieser Variante wird ein Fahrstandswechsel ohne Beriicksichtigung der Hebelstellung der
am Kommandowechsel beteiligten Kommandogeber durchgefihrt. Der Kommandowechsel
erfolgt in nur einem Schritt.

Kommandoubernahme auf dem ausgewahlten Fahrstand.
Ausflhrung: > Taster "Kommandoiibernahme” (weiR) zur Ubernahme des
Kommandos auf diesem Fahrstand 1x drlicken.

Folge: »Die Kommandogeberbeleuchtung geht sofort auf dem ausgewahlten Fahrstand
in Dauerlicht.

Das Kommando liegt sofort auf diesem Fahrstand an und die Steuerung fuhrt augenblicklich die hier
eingestellte Hebelposition der Kommandogeber aus.

Unachtsamkeit _kann bei dieser Variante zu ungewollten
Fahrmandvern fihren.

Beispiel: Hebel des aktiven Kommandogebers steht in der
Position "Voll-Voraus”, Hebel des anfordernden
Kommandogebers in der Position "Voll-Zuriick”. Bei einem
Kommandowechsel wiirde sofort ein volles Umsteuermandver
ausgefiihrt werden.
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7. FEHLERCODE

7.1 Fehlercode

Das Mini-Marex System verfiigt Uber ein umfangreiches Fehleranalyse-Programm zur Erkennung,
Auswertung und Anzeige von Fehlern. Ein vom System erkannter Fehler wird durch die
Alarmlampe am aktiven Fahrstand angezeigt. In einigen Fallen wird die Alarmlampe durch den
akustischen Signalgeber unterstiitzt.

Die Anzeige der Fehlerart erfolgt durch 5 LED's, die sich auf der Steuerplatine im Stellgeréat
befinden. Nach dem Offnen des Deckels sind die LED's durch eine Aussparung im Abdeckblech
der Elektronikplatine einsehbar. Die genaue Lage der LED's ist im unteren Bild dargestellt.

Betriebs- +5V @
8(L]9]s|v|E|C|T spannung
AN +15V@
R XRI R K]
N
EINSTELL- STECKER
POTENTIOMETER
P1 = Grobeinstellung
P2 = Feineinstellung
w FUNKTIONSSCHALTER
n @ LEDS
S 1 I m
LED 4
Qe @ OFFON OFFO OFFO
< | TEd| L
o @ LED 3 2l 20| 2m0
Y smg| Ol O
o @ LED?2 <40 | 40|40
= S5H0 | S5EO( S5m0
@ LED1 g = [} miECE m|
—/ 0| TEO| om0
SHl1| sH]| s

Alle vom System erkannten Fehler werden von den LED's im Bindrcode als Fehlernummer
angezeigt. Die unten stehende Tabelle soll die Umrechnung des Bindrcodes in die dezimale
Fehlernummer erleichtern.

LED 1 5
Wertigkeit 1 2 4 8 16

()
w
N

Jeder LED ist eine bestimmte Wertigkeit zugeordnet, die dezimale Fehlernummer ergibt sich durch
die Addition der Wertigkeiten der leuchtenden LED's.

Beispiel:

Es leuchten die LED 1 und die LED 4
1 (Wertigkeit LED 1) + 8 (Wertigkeit LED 4) = 9 (Fehlernummer)

Es leuchten die LED 2, LED 3 und die LED 5
2 (Wertigkeit LED 2) + 4 (Wertigkeit LED 3) + 16 (Wertigkeit LED 5) = 22 (Fehlernummer)

Nach Beenden des Fehlerzustandes erléschen auch die
Anzeige-LED's. Die mdgliche Fehlerursache kann dann nicht
mehr abgelesen werden.

Die Fehleranzeige ist nur aktiv so
lange der Fehlerzustand anhalt.
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Auf den folgenden Seiten sind alle vom Mini-Marex System erfal3baren Fehler in der Reihenfolge
ihrer Fehlernummern beschrieben.

Treten mehrere Fehler gleichzeitig auf, wird immer der Fehler mit der jeweils hdchsten
Fehlernummer angezeigt, bis alle Fehler behoben sind.

Der akustische Signalgeber, der bei einigen Alarmmeldungen mit angesteuert wird, kann am
betreffenden Fahrstand durch Betatigung der Taste "Kommandoiibernahme” ausgeschaltet
werden. Der Alarm wird dadurch jedoch nicht geléscht.

Fehler-Nr. 1:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED | 1 Alarmlampe:Dauerlicht

213[4]|5
| O0|O0|0O|O

Fehler: Spannungsbereichsiiberschreitung.
Versorgungsspannung auf3erhalb 8,4...31,2 V DC

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 0,5s

Fehlerexit: Versorgungsspannung in den vorgeschriebenen Bereich bringen.
Fehler-Nr. 2:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LEDI 11 2 Alarmlampe:Dauerlicht

314][5
O|*|0|0]|O

Fehler: DIP-Schalter 1-6 steht beim Einschalten der Anlage auf ON (Terminal-Eingabe)
Auswirkung:  Keine Kommunikation tber die serielle Schnittstelle bei Doppelmotorenanlagen.
Die Anlagen verhalten sich wie zwei getrennte Steuerungen.
Die Mandvrierbarkeit bleibt erhalten.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter I-6 auf OFF (Betrieb) schalten.

Fehler-Nr. 3:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 1| 2 Alarmlampe:Dauerlicht

314][5
* | *¥|O|0O|O

Fehler: Fehler bei der Programmierung:
Schalterstellung 111-3 bis 1lI-8 fur die gewinschte Einstellung unzuldssig oder
Schalter 11l-1 beim Einschalten der Anlage auf ON (Einstellmodus).

Auswirkung:  Keine Werteeingabe mdaglich.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter 11I-1 auf OFF (Betrieb).
Schalterstellung Uberprifen und korrigieren. Programmierung erneut vornehmen.
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Fehler-Nr. 4:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand
LED| 112131 45| Alarmlampe:Dauerlicht
Olo %= |0|0O| Taster"Sonderfunktion” blinkt schnell (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Synchro” blinkt schnell (bei Kommandogeber)
ca. 0,2s ein / 0,2s aus

Fehler: Drehzahlbereichstberschreitung bei aktiver Synchronisation:

Die vom Drehzahlaufnehmer gemeldete Drehzahl liegt nicht innerhalb des
zulassigen (auswertbaren) Frequenzbereichs der Anlage.

Mdgliche Ursachen: Drehzahlaufnehmer gentigt nicht den Anforderungen (Seite 3-
12); DIP-Schalter -3 auf falschen Frequenzbereich eingestellt (Seite 4-5);
Kontaktfehler an den Steckverbindern; Kabelbruch; Stellgerat defekt.

Auswirkung:  Feste Umschaltung auf Synchronisationssteuerung. Beide Anlagen fahren nach
der Sollwertvorgabe des Master-Fahrhebels, eine Regelung der Ist-Drehzahl
erfolgt jedoch nicht mehr.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Synchronisation ausschalten. Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 5:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LED| 11213 45| Alarmlampe:Dauerlicht
%O | % | O O| Akustischer Signalgeber: Dauerton
Kommandogeberbeleuchtung blinkt langsam (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Command” blinkt langsam (bei Kommandogeber)

Fehler: Anfordernder Fahrstand defekt oder Kabelbruch am anfordernden Fahrstand:
Mégliche Ursachen: Potentiometer defekt; Schalter defekt; Potentiometerwert
stimmt nicht mit Schaltersignalen tberein; Kontaktfehler an den Steckverbindern;
Kabelbruch oder Kurzschluf3 am Fahrstand, im Verbindungskabel oder Stellgerat.

Auswirkung:  Keine Kommandoubernahme mdglich, der zuvor aktive Fahrstand bleibt aktiv.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Nach ca. 30s wird die Kommandoanforderung und damit auch die Fehleranzeige
automatisch geldscht.

Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 6:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LED[ 11213 4] 5| Alarmlampe:Dauerlicht

O|*| %[00

Fehler: Fehler beim Abspeichern einer Programmierung im Stellgerét:

Auswirkung:  Der neu eingestellte Analogwert kann nicht in den Speicher bernommen werden.
Der vorherige Analogwert bleibt erhalten.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter 111-1 auf OFF (Betrieb) stellen. Programmiervorgang erneut

beginnen.
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Fehler-Nr. 7:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 11 213 4[5 | Akustischer Signalgeber: Dauerton
* | x| % | O | 0| Taster "Sonderfunktion” blinkt schnell (bei Fahrstandstableau)
Anzeige “Synchro” blinkt schnell (bei Kommandogeber)
ca. 0,2s ein / 0,2s aus
Fehler: AuRergewdhnliches beenden der Synchronisation:

a)

durch Verlassen des Bereichs "Voraus” oder "Warming-Up” mit dem
Kommandogeber ohne die Funktion "Synchronisation” vorher zu beenden

b)

durch Vorgabe der zweiten Anlage, weil diese einen Fehler erkannt hat.

Auswirkung:  Zu a) Drehzahl fahrt automatisch auf Drehzahlminimum.

Zu b) bei Fehlererkennung durch die zweite Anlage verhalten sich beide Anlagen
entsprechend der Fehlerreaktion des erkannten Fehlers.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Beide aktiven Fahrgeber in Stellung "Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 8:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 112131 4] 5| Alarmlampe:Dauerlicht
O|O|O|*|0O

Fehler: Kabelbruch oder KurzschluB in der seriellen Verbindung zwischen den
Stellgeraten:
Mégliche Ursachen: Kontaktfehler an den Steckverbindern; Kabelbruch oder
Kurzschlul® im Verbindungskabel oder einem der Stellgeréate.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Bei zuvor aktiver Synchronisation wird der Fehler Nr. 7
gesetzt, damit sich die Drehzahl nicht unkontrolliert verandert.
Ohne Synchronisation bleibt die Mandvrierbarkeit erhalten. Die Anlagen verhalten
sich wie zwei Einzelanlagen.

Verzogerung: Alarm EIN: 1s / Alarm AUS: 1,5s

Fehlerexit: Fehlerursache beheben.

Seite 7-4



7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 9:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 1 3 Alarmlampe:Dauerlicht

2 415
* | OO | % | O| Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Plausibilitatsfehler bei Doppelmotorenanlagen:
Mdgliche Ursachen: Unterschiedliche Typen von Stellgeraten fiir Bb- und Stb-
Anlage verwendet; Master / Slave-Einstellung falsch (DIP-Schalter I-1);
Fahrstandswechselmodus unterschiedlich eingestellt (DIP-Schalter I-2);
Funktion "Drehzahlanhebung” unterschiedlich eingestellt (DIP-Schalter 11-8)

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl féahrt automatisch auf Minimum oder laf3t sich nicht
aus Minimum hochfahren. Getriebe laf3t sich nur noch 1x auf Neutral schalten oder
kann nicht mehr aus Neutral geschaltet werden. Fahrstandswechsel ist nicht mehr
moglich.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Aktive Fahrgeber in Stellung "Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 10:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 1] 213 Alarmlampe:Dauerlicht

415
Ol #*|O| % |0O| Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Potentiometerfehler am aktiven Fahrstand:
Mdgliche Ursachen: Potentiometer defekt; Kontaktfehler an den Steckverbindern;
Kabelbruch oder Kurzschluf3 am aktiven Fahrstand, im Verbindungskabel oder im
Stellgerét.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Das Getriebe kann
nur noch 1x nach "Neutral" geschaltet werden.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 11:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1] 213 Alarmlampe: Dauerlicht

415
* | % | O| % | O] Akustischer Signalgeber: Dauerton

Fehler: Potentiometerfehler am aktiven Fahrstand:
Potentiometerwert paf3t nicht zum Stop-Signal des Uberwachungsschalters.
Mdgliche Ursachen: Potentiometer verstellt oder defekt; Kontaktfehler an den
Steckverbindern; im Verbindungskabel oder im Stellgerat.

Auswirkung:  Die Drehzahl bleibt auf Minimum.
Das Getriebe bleibt in Neutral
Keine Mandvrierfahigkeit mehr.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s
Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen.
Fehlerursache beheben.
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7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 12:

Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LED

1

3 Alarmlampe: Dauerlicht

O

2
O

415
* | %*| O

Fehler:

Auswirkung:

Kabelbruch oder Kurzschluf3 am Drehzahlriickmeldepotentiometer:

Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch bis zum mechanischen Anschlag
nach Drehzahlminimum (Drehzahlcrashmandver). Das Getriebe bleibt weiter
schaltbar.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s

Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 13:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LED| 1121345 | Alarmlampe: Dauerlicht
* | O| %% | O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschlul am Getriebertickmeldepotentiometer:

Auswirkung:  Synchronisation aus. Drehzahl fahrt automatisch auf Drehzahiminimum. Das
Getriebe ist nicht mehr schaltbar.

Verzogerung: Alarm EIN 1s/ Alarm AUS 1,5s

Fehlerexit: Kommandogeber in Stellung Neutral bringen
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 14:

Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1] 2131 4] 5 || Alarmlampe: Dauerlicht
O|%*|%|%*|O

Fehler: Falsche Rickmeldung von der Magnetventilkarte:
Mdgliche Ursachen: Getriebe schaltet nicht; Riichmeldeschalter defekt oder nicht
angeschlossen, obwohl auf der MV-Karte aktiviert; Kontaktfehler an den Steckver-
bindern; Kabelbruch oder KurzschluR im Verbindungskabel zwischen Stellgerat
und Getriebeschaltern; Defekt der MV-Karte oder der Endstufe der
Steuerelektronik.

Auswirkung:  Synchronisation aus.
Bei zuvor aktiver Synchronisation wird fiir die Slave-Anlage zuséatzlich der Fehler
Nr. 7 gesetzt, wobei die Drehzahl aber beibehalten wird.

Verzogerung: Alarm EIN:4s / Alarm AUS: 2s
Durch spez. Terminaleingabe kdnnen die Verzégerungszeiten auch im Bereich
von 0s bis 15s liegen.

Fehlerexit: Aktiver Kommandogeber in Stellung “Neutral” bringen.

Fehlerursache beheben.

Seite 7-6



7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 15:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 1] 213 Alarmlampe: Dauerlicht

415
* | % | %* | % | O

Fehler: Kabelbruch oder Kurzschluf3 der Magnetventilkarten-Ruckfuhrung:
Mdglich Ursachen: Kabelbruch oder Kurzschlu3 zwischen Steuerelektronik
und Magnetventilkarte.

Auswirkung:  Synchronisation aus.
Bei zuvor aktiver Synchronisation wird fiir die Slave-Anlage zuséatzlich der Fehler
Nr. 7 gesetzt, wobei die Drehzahl aber beibehalten wird.

Verzogerung: Alarm EIN:1s / Alarm AUS: 1,5s
Fehlerexit: Aktiver Kommandogeber in Stellung “Neutral” bringen.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 16:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1] 213 Alarmlampe: Dauerlicht

415
O|O|O[O| *

Fehler: Blockierung des Drehzahl-Stellantriebes in einer Richtung:
Mégliche Ursachen: Schwergéngigkeit oder Blockierung des Drehzahlhebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik in einer Richtung.

Auswirkung:  Synchronisation aus. Bei vorher aktiver Synchronisation wird fiir die Slave-Anlage
zusatzlich der Fehler-Nr. 7 gesetzt, damit die Drehzahl nicht sofort dem
Kommandogeber folgt, sondern so lange beibehalten wird, bis der
Kommandogeber in die Neutralstellung gebracht wird.

Eine Drehzahlanderung in die nicht blockierte Richtung kann erfolgen. Das
Getriebe bleibt schaltbar.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Kommandogeber in Neutralstellung bringen.
Ansteuerung des Drehzahlantriebes in die nicht blockierte Richtung.
Fehlerursache beheben.

Fehler-Nr. 17:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1] 213 Alarmlampe: Dauerlicht

415
*# | O|O[O| *

Fehler: Blockierung des Getriebe-Stellantriebes in einer Richtung:
Mégliche Ursachen: Schwergéngigkeit oder Blockierung des Getriebehebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerét;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik in einer Richtung.

Auswirkung:  Synchronisation aus.
Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Eine Getriebeschaltung in die nicht
blockierte Richtung kann erfolgen.

Verzogerung: keine
Fehlerexit: Ansteuerung des Getriebeantriebes in die nicht blockierte Richtung.
Fehlerursache beheben.
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7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 18:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 11 2 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

314
O|*%|O[O| *

Fehler: Blockierung des Drehzahl-Stellantriebes in beide Richtungen:
Mégliche Ursachen: Schwergangigkeit oder Blockierung des Drehzahlhebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik oder des Stellmotors.

Auswirkung:  Keine Drehzahlverstellung mehr méglich. Das Getriebe kann noch 1x in Neutral
geschaltet werden.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Blockierung oder Defekt beheben und Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 19:
Anzeige-Stellgerat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1] 2 Alarmlampe:Dauerlicht

314][5
* | ¥ | O[O | *

Fehler: Blockierung des Getriebe-Stellantriebes in beide Richtungen:
Mdgliche Ursachen: Schwergéngigkeit oder Blockierung des Getriebehebels, des
Zug/Druck-Kabelzuges oder des mechanischen Stellantriebes im Stellgerat;
Defekt der Endstufe der Steuerelektronik oder des Stellmotors.

Auswirkung:  Drehzahl fahrt automatisch auf Minimum. Eine Getriebeschaltung ist nicht mehr
moglich.
Verzogerung: keine

Fehlerexit: Blockierung oder Defekt beheben und Anlage neu starten..
Fehler-Nr. 20:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LED | 1 Alarmlampe:Dauerlicht

213[4]|5
O|O|*[O| *

Fehler: Falsche Getriebeansteuerung eingestellt:
DIP-Schalter 1-5 steht auf OFF (mechanische Getriebeansteuerung) obwohl das
Stellgerat eine elektrische Getriebeansteuerung besitzt.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: DIP-Schalter I-5 auf ON (Elektrisch) und Anlage neu starten.
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7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 21:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 1] 213 5 | Alarmlampe:Dauerlicht

4
*|O | %[O | *

Fehler: Fehler an der Motoransteuerung der Stellmotoren:
Mégliche Ursachen: Hardwaredefekt oder Kurzschlu? an der Motoransteuerung
oder Sicherung fur die Stellmotoren defekt.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben und Anlage neu starten
Fehler-Nr. 22:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LEDI 1] 2 Alarmlampe:Dauerlicht

314][5
O|*|*[O| *

Fehler: Unzuléssige Programmanderung im EEPROM:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Fehler beheben. Anlage neu starten.

Fehler-Nr. 23:

Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 11 2 Alarmlampe:Dauerlicht

314][5
* | ¥ | ¥ (O | *

Fehler: Checksummenfehler im EEPROM:
z.B. durch auBergewonliches Beenden des Kommandogeberabgleichs.

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.

Verzogerung: keine
Fehlerexit: DIP-Schalter I-7 auf ON (Kommandogeberabgleich), danach DIP-Schalter I-7

wieder auf OFF (Betrieb), wodurch die Checksumme korrigiert wird. Die Anlage
verhalt sich dann wie nach einem Neustart.
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7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 24:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 11213 4[5 | Alarmlampe:Dauerlicht
O|O|O| *| *

Fehler: Die Funktion von EEPROM und EPROM passen nicht zusammen:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Zum EPROM passendes EEPROM verwenden. Anlage neu starten

Fehler-Nr. 25:

Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LEDI 112131 4] 5| Alarmlampe:Dauerlicht

* | O|Of *| *

Fehler: Das EEPROM ist nicht vorhanden oder die Version ist nicht richtig:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Ein zum EPROM passendes EEPROM verwenden.

Fehler-Nr. 26:

Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand

LED|[ 11213 45| Alarmlampe:Dauerlicht

O|%|Of *| *

Fehler: Externes RAM defekt:

Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféahig bleibt.

Verzogerung: keine

Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
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7. FEHLERCODE

Fehler-Nr. 27:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED| 1121345 | Alarmlampe:Dauerlicht
* | ¥ | O *| *
Fehler: EPROM defekt:
Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféhig bleibt.
Verzogerung: keine
Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 28:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LEDI 112131 4] 5| Alarmlampe:Dauerlicht
O|O| % | % | *
Fehler: Watchdog defekt:
Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféahig bleibt.
Verzogerung: keine
Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
Fehler-Nr. 29:
Anzeige-Stellgeréat Anzeige-Fahrstand
LED|[ 11213 45| Alarmlampe:Dauerlicht
#* | O %[ | *
Fehler: Interner Fehler (CPU oder internes RAM defekt):
Auswirkung:  Synchronisation aus; Drehzahlverstellung aus; Getriebeschaltung aus.
Bei Doppelmotorenanlagen wird die Kommunikation mit der anderen Anlage
gesperrt, wodurch diese funktionsféahig bleibt.
Verzogerung: keine
Fehlerexit: Defekt beheben. Anlage neu starten.
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8. BLOCKSCHALTBILDER

8.1 Mechanische Drehzahlverstellung /

Elektrische Getriebeumschaltung
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8. BLOCKSCHALTBILDER

8.2 Mechanische Drehzahlverstellung /

Mechanische Getriebeumschaltung
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8. BLOCKSCHALTBILDER

8.3 Mechanische Drehzahlverstellung /

Mechanische Getriebeumschaltung/
Mechanische Trollingverstellung
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Worldwide beside you
Weltweit an lhrer Seite

Argentina

Mannesmann Rexroth S.A.l.C.
Acassuso 4841/7

1605 Munro

Tel.: +54 — 11 — 47 56 01 40
Fax: +54 — 11 — 47 56 01 36

Australia

Bosch Rexroth Pty.Ltd.

3 Valediction Road

Kings Park NSW 2148
P.O. Box 6207

Blacktown NSW 2148
Tel.: +61 -2 -98 31 77 88
Fax: +61 —2 — 98 31 55 53

Austria

Bosch Rexroth GmbH
Industriepark 18

4061 Pasching

Tel.: +43 — 72 21 605 — 319
Fax: +43 — 72 21 605 — 26

Belgium
Bosch Rexroth N. V.
Industrielaan 8
1740 Ternat
Tel.:+32-2-5
Fax: +32-2-5

823180
824310
Brazil

Bosch Rexroth

Automagcéo Ltda.

Av. Tégula, n° 888

Units 13 and 14 — Ponte Alta
12940-000 Atibaia — S&o Paulo
Tel.: +55 — 11 — 44 14 — 56 50
Fax: +55-11-44 14 -56 55

Canada

Bosch Rexroth Canada

3426 Mainway Drive
Burlington, Ontario L7M 1A8
Tel.: +1-905-3355511
Fax: +1 —9 05— 33541 84
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Allgemeines

Das Stellgerat 323 699 452 0 unterscheidet sich zum Stellgerét 323 699 446 0 hauptséchlich in der Ausfihrung
des Trollingausgangs. Dieser ist nicht als 4 — 20 mA-Schnittstelle, sondern als pulsweitenmoduliertes Signal
(PWM) zur direkten Ansteuerung eines Proportionalventils ausgefuhrt.

Es kdnnen nur elektrische Komponenten angeschlossen werden, weil der Ausgang fur den Getriebestellantrieb fur
die Proportionalventilansteuerung benétigt wird. Der Dip-Schalter 1.5 fiir die Auswahl ,Getriebe:
Kabelzug/elektrisch* ist unwirksam. Es wird automatisch immer die elektrische Ansteuerung ausgewahilt.

Zusétzlich ist das Startrelais als potentialfreier Kontakt mit der Funktion ,Trolling ein* belegt, und kann nicht mehr
ohne weiteres als Startverblockung genutzt werden. Dieser Ausgang kann fir Getriebe genutzt werden, die neben
dem Proportionalventil ein weiteres Ventil zum Einschalten der Trollingfunktion haben.

Das PWM-Signal passt sich Betriebsspannungsanderungen an, so dass im Mittel die Spannung am Proportional-

ventil konstant bleibt. Oldruckschwankungen im Getriebe kénnen somit nur noch durch Temperaturanderungen
oder Leckagen hervorgerufen werden.

Anschluss an das Trollinggetriebe

:'@ @E

O\ wei P il
Trolling- =we|B/(+) ropventi %f W%
Ansteuerun .
XZ <:g =braun/(-) Propventil
/! Mini-Marex
= Stellgerat
—— gelb o
— ™ Trollingrelais (CC)
Trolling 'grau
<E|n/£ =TroIIingreIais (NO) %’U e r—— e ) E L

Ub

X AschIB

s UJ

Das Proportionalventil darf nur wie in der Zeichnung dargestellt angeschlossen werden.

Es muss potentialfrei sein.

Sollte das Proportionalventil im Getriebeklemmkasten oder an anderer Stelle z. B. mit den Magnet-
ventilen fUr voraus oder zurtick elektrisch verbunden sein, so muss diese Verbindung unterbrochen
werden.

Fur Trolling wird der Anschluss 10 genutzt, an dem die Kabel 894 620 29 2 angeschlossen werden. An Stelle des
Zeichens © steht ebenfalls eine Ziffer, die sich aber nur auf die unterschiedlich lieferbaren Leitungslangen bezieht.
Der Anschluss 7 hat bei diesem Stellgerat keine Funktion.

Typenschild
. |




Auslieferungszustand

Im Auslieferungszustand werden zum Zeitpunkt der Drucklegung dieses Dokumentes fast alle Trollinggetriebe mit
elektrischer Ansteuerung der Fa. ZF Padua unterstitzt, im Folgenden ZF-P genannt.

Die Getriebebaureihen von ZF-P

ZF 650, ZF W 650, ZF 650 A, ZF 650 V,

ZF 660, ZF 660 A, ZF 660 V,

ZF 670, ZF 670 A, ZF 670 V,
die Getriebe von ZF Friedrichshafen, die von Fa. Reintjes und von anderen Firmen kdnnen nicht direkt mit den
Einstellwerten des Auslieferungszustands betrieben werden.
Es mussen auf jeden Fall die Proportionalventiinennspannung und der Proportionalventilstrom, wie weiter unten
beschrieben, eingestellt werden.

Getriebeherstellers auf jeden Fall kontrolliert und ggf. angepasst werden.

Q Auch wenn keine Anpassung des Auslieferungszustands nétig sein sollte, missen die Grenzwerte des
Nichtbeachtung kann zur Zerstdérung des Getriebes fuhren!

Die Eckdaten der ZF-P-Getriebe und die voreingestellten Werte fir den Trollingbetrieb sind in der folgenden
Tabelle aufgefuhrt:

Vorgabe Voreinstellung
von ZF der Mini-Marex
IPROP,Min - 200 mA 200 mA
| pROP.Max 300 mA ™ 300 mA
IprROP, Trolling aus 0mA 0mA
UPROP,Nenn 12V 12V
Rerop 9,8Q
‘ POI,Max 4 bar ‘

Die ZF-P-Getriebe haben kein zusatzliches Ventil, mit dem das Getriebe zwischen Trolling- und Wendegetriebe-
betrieb umgeschaltet wird. Die Umschaltung erfolgt automatisch, wenn das Proportionalventil stromlos geschaltet
wird.

Auswahl der Proportionalventilnennspannung

Haufig werden fir das Proportionalventil auch in

24-V-Anlagen 12-V-Typen verwendet. Zum E;;’Af‘zig +5V 5]
Schutz des Proportionalventils kann deshalb die BLosr it
maximale Ausgangsspannung auf 12 V @ @ [ A5V
begrenzt werden. ;;SQTELLLE-DS LT e STECKER
Die verwendete Nennspannung des POTENTIOMETER
Proportionalventils (12 V/24 V) wird im P1 P2
Parameterspeicher unter der Nummer 191 TR

. g
eingetragen. " P2 = Feineinstellung

n

Mit Hilfe der Funktionsschalter | und IlI, der % -
Einstellpotentiometer P1 und P2, der LEDs fur é LED'S
die Fehlerdiagnose, LED 1 bis 5, und der LEDs w (B | LED 4
oberhalb der Einstellpotentiometer, LED 6 bis 9, E B[ LED3
konnen die Parameter ab Nr. 60 verandert 5 LED 2
Wgrden. . . . @ ||| LED 1
Hierzu gibt es eine separate Beschreibung. o
Im Folgenden wird beschrieben, wie der

Parameter 191 fir die Auswahl der

Proportionalventiinennspannung angepasst
werden kann.



Parameter 191 lasst sich folgendermal3en @ndern:

(1) Die Steuerung muss sich wie bei der Freigabe der Sonderfunktionen (siehe Handbuch des Stellgerates
323 699 446 0) im Fahrzustand Stopp oder im nicht initialisierten Zustand (noch kein Fahrstand aktiv) befinden.

(2) Funktionsschalter 1.8 auf ON legen. Nun werden an den LEDs 1 bis 4 die freigegebenen Sonderfunktionen wie
folgt angezeigt:

LED 1 | Synchronisation

LED 2 | Trolling

LED 3 | Modulation

LED 4 | Sync. und Troll. kdnnen wahlweise aktiviert werden."

(3) Funktionsschalter 1.2 von OFF auf ON schalten. Die LEDs 1 bis 5 blinken nun im Rhythmus von 0,2 s und
zeigen an, dass nun Parameter verandert werden kénnen.

(4) Am Funktionsschalter 11l wird nun der Parameter 191 in OFF ON
binarer Form ausgewahilt. =

(5) Durch erneutes Schalten des Funktionsschalters 1.2 von OFF auf ON wird der Wert des ausgewahlten
Parameters auf die LEDs 1 bis 4 und 6 bis 9 dargestellt. Die LEDs haben dabei folgende Wertigkeit:

LED 1 2 3 4 6 7 8 9
Wertigkeit |1 2 4 8 16 |32 |64 128

(6) Nun kann mittels der Einstellpotentiometer P1 (grob) und P2 (fein) der Parameter innerhalb seiner Grenzen
verandert werden.
Beim Parameter 191 sind nur die folgenden Anzeigen mdglich:

Bedeutung fiir die Proportional-
LED 1 -
ventilnennspannung
aus 12V
an 24V

(7) Abgespeichert wird der gedanderte Parameter erst, wenn der Funktionsschalter 1.2 wieder auf OFF gestellt wird.
Soll er nicht verandert werden, so kann durch Verandern eines Schalters der Funktionsschalterbank Il die
Eingabe abgebrochen werden und der letzte eingestellte Parameterwert wird wieder hergestellt. In beiden
Féllen springt die Anzeige wieder auf das Blinken der LEDs 1 bis 5 zurtick.

(8) Sollen weitere Parameter bearbeitet werden, dann geht es bei Punkt (4) weiter.

(9) Die Parametereinstellung wird beendet, wenn der Funktionsschalter 1.8 auf OFF geschaltet wird. Die
Parameterchecksumme wird angepasst und anschlieRend das Steuerungsprogamm neu gestartet.

Einstellung des Proportionalventilstroms

Mittels der Funktionsschalter 11l und der Potentiometer P1 und P2 I&sst sich bei Bedarf die Einschaltdauer des
PWM-Signals und somit der minimal und maximal Strom durch das Proportionalventil verandern. Dies erfolgt
analog zur Trollingeinstellung fur den Schlupf, wie sie im Handbuch des Stellgerétes 323 699 446 0 beschrieben
ist.

Erweitert wurde diese Einstellung um die AusgabegroR3e, die am Trollingausgang anstehen soll, wenn Trolling nicht
aktiv ist. Bengtigt wird diese Funktion fur Getriebe, z. B. von der Firma ZF Padua, bei denen der
Proportionalventilstrom unterbrochen werden muss, wenn kein Trolling aktiv ist.

' Durch Schalten des Funktionsschalters 111.8 von OFF nach ON kann der Freigabezustand der Synchronisation und durch I11.7 der von

Trolling verandert werden.



Hierzu missen in Schritt 1 der Einstellanweisung die Dip-Schalter II1.6, 111.4 und 111.3 auf ON gesetzt werden.

1. Schritt:

Dip-Schalter 6 auf ON stellen
Dip-Schalter 4 auf ON stellen
Dip-Schalter 3 auf ON stellen

OFF ON
T
2l
N | -3
'c4|:- -4
35.:|
6 -5
7H
sl

2. Schritt — 9. Schritt:

Die Schritte 2 bis 8 werden wie im
Handbuch des Stellgerates 323 699 446 0
beschrieben durchgefiihrt. Schritt 9 setzt
dann die Dip-Schalter aus Schritt 1 zurtick.

Zur Kontrolle des Proportionalventilstroms muss ein geeignetes Multimeter in Reihe zum Ventil
geschaltet werden. Es ist die Messart ,Gleichstrom (DC)" zu wéhlen.

Zur Sicherstellung des erlaubten Arbeitsbereiches des Getriebes im Trollingbetrieb sind auf jeden Fall
die Angaben des Getriebeherstellers zu beachten. Hierzu ist es sehr ratsam neben dem Proportional-
ventilstrom auch den Getriebedéldruck mit einem Manometer zu kontrollieren.

Neben der maximalen Antriebsdrehzahl werden vom Getriebehersteller der minimale und maximale
Proportionalventilstrom sowie der maximal zuléassige Getriebedldruck fir die Betriebsart Trolling

vorgegeben.

im warmen Zustand des Getriebes uUberschritten werden.
Nichtbeachtung kann zur Zerstdérung des Getriebes fuhren!

j Es ist sicherzustellen, dass die vom Getriebehersteller vorgegebenen Grenzwerte weder im kalten noch
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Technische Daten des Proportionalventilausgangs

Daten Werte Bemerkung
Spannung 24V +30%
12V-25%
Strom max. 3 A
Kurzschlussabschaltung | > 30 A Stréme Uber 3 A sind nur fur einige Mikrosekunden zul&ssig.
Betriebsart Pulsweitenmoduliert (PWM)
Frequenz 500 Hz
Auflésung 10-bit

Anschlussart

Das Proportionalventil muss potentialfrei sein und wie
vorgeschrieben an beide Adern des Anschlusses 10 kontaktiert
werden.
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