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Avis de sécurité

Avant d’intervenir sur un quelconque élément du moteur, lire le chapitre INFORMATIONS DE SECURITE du
présent guide.

Cette publication est rédigée a l'intention de techniciens qualifiés formés en usine sachant déja utiliser les outils
spéciaux Evinrude. Les renseignements qui y figurent ne sauraient se substituer a I'expérience professionnelle du
technicien. Il s’agit d’'un guide organisé a utiliser a titre de référence pour la réparation et/ou I'entretien.

Le présent document fait usage des symboles et/ou mots indicatifs suivants :

Indique une situation dangereuse qui, si elle n'est pas évitée, entrainera la mort ou des blessures graves.

Indique une situation dangereuse qui, si elle n’est pas évitée, entrainera la mort ou des blessures graves.

A ATTENTION

Indique une situation dangereuse qui, si elle n'est pas évitée, entrainera la mort ou des blessures
corporelles graves.

Indique une instruction qui, si elle n'est pas suivie, pourrait sévérement endommager les composants
du moteur ou d'autres éléments.

Ces mots indicatifs annonciateurs d’avertissements relatifs a la sécurité signifient :

ATTENTION!
ETRE VIGILANT!
VOTRE SECURITE EST EN JEU!

IMPORTANT : Identifie des informations qui aideront a assembler et a faire fonctionner le produit correctement.

AVIS RELATIF A L’ENVIRONNEMENT :
Avis qui fournit des recommandations et des maniéres de faire liées a la protection de I'environnement.

NE PAS entreprendre d’intervention avant d’avoir attentivement lu et bien compris les présentes instructions.
Se conformer strictement aux spécifications du couple de serrage.

Si la dépose de dispositifs de verrouillage s’avere nécessaire (attaches de verrouillage, écrous autobloquants
ou vis de fixation), toujours les remplacer par une piéce neuve.

Lorsque des piéces de rechange sont nécessaires, utiliser des pieces d’origine Evinrude ou des piéces ayant
des caractéristiques équivalentes, y compris le type, la résistance et le matériau. L'utilisation de piéces de
qualité inférieure peut entrainer des blessures ou une défaillance du produit.

Toujours porter une PROTECTION DES YEUX ET DES GANTS APPROPRIES lors de ['utilisation d'outils électriques.

Le moteur doit étre & ’ARRET pendant le déroulement de cette intervention, sauf indication contraire.
Toujours étre attentif aux piéces mobiles telles que volants moteurs, hélices, etc.

Certains composants peuvent étre CHAUDS. Toujours attendre que le moteur refroidisse avant de travailler
sur le véhicule.

S'il utilise des procédures ou des outils d’entretien non recommandés dans ce manuel, SEUL LE TECHNICIEN
doit décider si ses actions risquent de blesser des personnes ou d’endommager le moteur hors-bord.

Il est entendu que ce document peut avoir été traduit dans d’autres langues. En cas de divergence par rapport
a la version originale anglaise, cette derniere a préséance.



Informations de sécurité

Les informations de sécurité fournies dans le présent document ont pour objet de vous avertir des
dangers pouvant survenir avant, pendant et aprés l'installation. Il est primordial de bien lire et
comprendre ces consignes.

Le non respect d’un avertissement, d’un avis ou d’une mise en garde peut entrainer la perte de
contrdle du bateau et se traduire par une collision ou I’éjection d’un passager du bateau entrainant
des dégats matériels, des blessures voire la mort.

Conduire le bateau uniquement lorsque tous les composants sont en bon état de fonctionnement. L’utilisation
en toute sécurité dépend de la bonne installation et de I'entretien approprié du systéme, mais fait également
appel au bon sens, au jugement personnel, a la connaissance et aux compétences de I'opérateur. Chaque
installateur et opérateur de la direction doit connaitre les conditions ci-dessus avant d’'installer ou d’utiliser la
direction. Pour toute clarification concernant 'un de ces avertissements, consulter le concessionnaire ayant
installé le systéme.

Conditions d’installation

Lors de ’installation du systéme Evinrude iDock, il est N!’ECESSAIRE qu’il y ait un moteur hors-bord a
contre-rotation et un moteur a rotation standard. Il est NECESSAIRE de monter le moteur hors-bord a
contre-rotation a babord du tableau et le moteur hors-bord a rotation standard a tribord du tableau.

Monter le moteur hors-bord 74° V6 selon un axe longitudinal minimum de 28 pouces (71,1 cm).
Monter le moteur hors-bord 66° V6 selon un axe longitudinal minimum de 27,5 pouces (69,9 cm).

Le non-respect de ces consignes peut entrainer une perte de controle de la direction et se traduire
par ’endommagement du moteur, des blessures corporelles graves voire mortelles.

1. Lire et bien comprendre le présent document ainsi que toutes les instructions fournies avec les
composants du systéme. Remettre le présent guide a I'opérateur final une fois I'installation terminée.

A

Veiller a disposer de 'ensemble des composants requis pour l'installation (y compris les boyaux, les
raccords, I'huile et les outils nécessaires).

w

NE JAMAIS utiliser des composants de substitution. La substitution de composants Evinrude ou iDock
d’origine par des pieces non d’origine risque de compromettre la sécurité, la performance et la fiabilité du
systeme.

N

. NE JAMAIS utiliser un interrupteur de correction d’assiette a cordon spiralé monté au volant. Le cordon
risque a tout moment de s’enrouler autour de I'arbre de direction et d’entraver le pilotage de la direction.

o

Le systéme Evinrude iDock requiert un indicateur capable d’afficher les notifications de code de panne
Evinrude iDock. Monter 'indicateur a un endroit dégagé d’ou les notifications sont toujours bien visibles par
I'opérateur pendant la navigation.

N



Avant chaque utilisation :

1.
2.

Vérifier que la direction réagit sans délai lorsque le(s) volant(s) est (sont) tourné(s).

Inspecter tous les boyaux, raccords et faisceaux électriques de direction a la recherche d’une usure, d’un
pliage ou de fuites.

. Rechercher des composants de commande d’accélérateur/de levier sélecteur grippés, desserrés, usés ou

présentant une fuite.

. Vérifier que tous les leviers de commande répondent bien aux demandes de passage de vitesse et

d’accélération.

Pendant I'utilisation :

1.

Porter un vétement de flottaison individuel (VFI) approuvé par la Garde cétiere avec le cordon de sécurité
attaché en permanence.

. Autoriser uniquement les personnes connaissant bien le fonctionnement de la direction a piloter le bateau.
. Si le bateau est muni de plusieurs boitiers de direction, veiller a n’en utiliser qu’un seul a la fois.

. Connaitre et appliquer 'ensemble des lois et réglementations fédérales, étatiques et locales en vigueur qui

régissent la navigation dans votre zone géographique.



Couples de serrage prescrits

Dimensions In. Lb. Ft. Lb. Nm
N° 6 7-10 0,58-0,83 0,8-1,1
N° 8 15-22 1,25-1,83 1,7-2,5
N° 10 24-36 2-3 2,7-4,0
N° 12 36-48 3-4 4,0-5,4

1/4 po. 60-84 5-7 7-9,5
5/16 po. 120-144 10-12 13,5-16,5
3/8 po. 216-240 18-20 24,5-27
7/16 po. 336-384 28-32 38-43,5
M3 15-22 1,25-1,83 1,7-2,5
M4 24-35 2-29 2,7-4,0
M5 35-60 2,9-5 4,0-6,8
M6 84-106 7-8,8 9,5-12
M8 177-204 14,7-17 20-23
M10 310-336 25,8-28 35-38

IMPORTANT : Valeurs applicables uniquement si aucun couple de serrage spécifique pour une fixation
donnée n’est fourni dans le chapitre en question. Lors du serrage de deux vis ou plus sur un méme
composant, veiller a serrer les vis uniformément. NE PAS serrer les vis les unes aprés les autres au couple
prescrit.




Abréviations

Les abréviations ci-dessous sont utilisées dans le présent document :

ABYC
AUX
BAT
CAN
CAN Bus

MOT
EPS
EVD6
FT-LB
GND

HI
IN-LB
LED
LO
MPH
NA

N/C
Nm
NMEA
NMEA 2000®
VFI
TR/MIN
TRIB
INT
WOT

American Boat & Yacht Council
Auxiliaire/Accessoire

Batterie

Controller Area Network

Bus (de données) CAN. (Faisceau de fils assurant la transmission des signaux
numériques et de I'alimentation électrique entre les modules électroniques)

Moteur

Systéme de servodirection électronique
Logiciel Evinrude Diagnostic 6
pieds-livres

Masse

Signal CAN haut

pouces-livres

Diode électroluminescente

Signal CAN bas

miles par heure

Non applicable ou Non disponible

Pas de connexion

Newton-métres

National Marine Electronics Association
Norme NMEA pour les systémes électroniques et cablages marins liés au bus CAN.
Vétement de flottaison individuel

Tours par minute

Tribord (c6té droit face a I'avant)
Interrupteur

Pleins gaz

REMARQUE : Certaines abréviations ne figurant pas dans la liste ci-dessus peuvent étre utilisées dans les
chapitre correspondants.



Vue d’ensemble du systeme iDock

Le nouveau systéme Evinrude iDock est utilisé sur les installations bimoteur des configurations a un poste ou
deux postes.

Le systéme Evinrude iDock se compose d’'un module de sonde de pression, d’'un boitier de direction
hydraulique, de boyaux hydrauliques, de fluide hydraulique, d'une commande de levier de commande
électronique, d'un cablage de réseau, d'un module de commande de collecteur et d'un ensemble collecteur
de direction hydraulique sur chaque moteur hors-bord.

Le module de commande surveille et commande la direction. Le module EMM surveille le module de
commande, enregistre les codes de panne et active le moniteur du moteur lorsqu’'un code de panne est
généré.

Lorsque le volant est tourné, le fluide hydraulique du boitier de direction commence a s’écouler a travers la
direction.

Le module de sonde de pression transmet les données de pression hydraulique aux deux conduits de
direction.

Le module de commande surveille également le capteur de position de la direction. Lorsque le moteur se
rapproche de la butée de direction, le module de commande DESACTIVE la pompe de direction de fagon a
optimiser l'efficacité du systéme.

Lorsque le levier de commande est activé, la valve de mode bloque l'arrivée du fluide hydraulique du boitier
de direction pour permettre au levier de commande de commander la direction.

Les signaux d’entrée du levier de commande commandent le fonctionnement de la vanne de direction. La
vanne de direction inverse le débit du fluide hydraulique traversant le collecteur de direction, en fonction des
signaux transmis par le levier de commande, et tourne les moteurs hors-bord a babord ou a tribord.



Pose des composants

Composants

IMPORTANT : Respecter scrupuleusement la distance de sécurité du compas par rapport au levier de
commande et au module de sonde de pression. Si la distance de sécurité du compas n’est pas respectée, les
indications du compas seront erronées du fait des interférences de champ magnétique créées par le module
de sonde de pression et le levier de commande.

Nécessaire de cablage iDock - N/P 5010582

N° piéce Description Quantité
764161 CABLE DE RESEAU DE BASE 6 FT (1,8 m) 2
587178 RALLONGE DE CABLE 4 FT (1,2 m) 2
770304 BOYAU, DIR. HYDR. 4 FT (1,2 m) 2
587172 MOYEU 6 BABORD 1
769949 MOYEU, NMEA 2000 1
587230 FAISCEAU ENY 2
5010371 NECESSAIRE, CABLAGE DE LEVIER DE COMMANDE 1
324956 *RONDELLE 4
359214 *ECROU, A EPAULEMENT - 10-24 4
587408 *ENS. CABLE, ALIMENTATION ET CAN 1
360939 *AUTOCOLLANT, iDOCK 1
5010224 CE(g\ll\?l\sl,l\AAl\Bllf)E DE COMMANDE DU LEVIER DE

5010632 NECESSAIRE DE SONDE DE PRESSION 1
355965 *RACCORD, COUDE 2
361102 *COLLIER, SONDE DE PRESSION 2
361148 *VIS, SONDE DE PRESSION 2
587451 *MODULE DE SONDE DE PRESSION 1
764806 *BATONNET D’ETANCHEITE TEFLON 1
360394 GUIDE D’INSTALLATION iDock 1
361817 GUIDE D’'UTILISATION iDock 1

Vanne d’alignement, N/P 5010646

N° piéce Description Quantité
5010672 VANNE D’ALIGNEMENT 1
358192 RACCORD, 37 DEGRES 1
361315 RACCORD EN T, 3/8 1




Nécessaire de deuxiéme poste de levier de commande, N/P 5010815

N° piéce Description Quantité
587172 MOYEU 6 BABORD 1
769949 MOYEU, NMEA 2000 1
587230 FAISCEAUENY 1
I |
769958 CABLE 2 FT (0,6 m) RALLONGE

Options de boyaux hydrauliques

IMPORTANT : La longueur des boyaux hydrauliques peut varier en fonction de 'application.

Caractéristiques requises pour le boyau hydraulique :

3X - Boyaux hydrauliques Evinrude 1 000 PSI (les dimensions varient en fonction de I'installation)
* Boyaux hydrauliques 1 000 PSI supplémentaires requis pour les installations avec dispositif de pilote
automatique (les dimensions varient en fonction de I'installation).

2X - Boyaux hydrauliques Evinrude 3 000 PSI (les dimensions varient en fonction de I'installation)
Boyaux 1 000 PSI

N° piéce Description

5009496 Boyau de direction, 18 po. (45,7 cm)
770304 Boyau de direction 4 Ft. (1,2 m)
770306 Boyau de direction 6 Ft. (1,8 m)
770308 Boyau de direction 8 Ft. (2,4 m)
770310 Boyau de direction 10 Ft. (3,0 m)
770312 Boyau de direction 12 Ft. (3,7 m)
770314 Boyau de direction 14 Ft. (4,3 m)
770316 Boyau de direction 16 Ft. (4,9 m)
770318 Boyau de direction 18 Ft. (5,5 m)
770320 Boyau de direction 20 Ft. (6,1 m)
770322 Boyau de direction 22 Ft. (6,7 m)
770324 Boyau de direction 24 Ft. (7,3 m)
770326 Boyau de direction 26 Ft. (7,9 m)
770328 Boyau de direction 28 Ft. (8,5 m)
770330 Boyau de direction 30 Ft. (9,1 m)

10



Boyaux 3 000 PSI

N° piéce Description

768204 Nécessaire de boyau hydraulique - 4’ (10,2 cm) (1.22 M)
768206 Nécessaire de boyau hydraulique - 6’ (15,2 cm) (1.82 M)
768208 Nécessaire de boyau hydraulique - 8’ (20,3 cm) (2.44 M)
768210 Nécessaire de boyau hydraulique - 10’ (25,4 cm) (3.04 M)
768212 Nécessaire de boyau hydraulique - 12’ (30,5 cm) (3.66 M)
768214 Nécessaire de boyau hydraulique - 14’ (35,6 cm) (4.26 M)
768216 Nécessaire de boyau hydraulique - 16’ (40,6 cm) (4.88 M)
768218 Nécessaire de boyau hydraulique - 18’ (45,7 cm) (5.48 M)
768220 Nécessaire de boyau hydraulique - 20’ (50,8 cm) (6.10 M)
768222 Nécessaire de boyau hydraulique - 22’ (55,9 cm) (6.70 M)
768224 Nécessaire de boyau hydraulique - 24’ (61,0 cm) (7.32 M)

Les composants ci-dessous sont requis pour la purge de la direction :
2X - Fluide hydraulique Seastar HA5430 — 1 qt. (0,9 1), N/P 770891
2X - Outil de verrou de direction, N/P 357717

Les composants ci-dessous NE sont PAS requis mais hautement recommandés pour la purge de la direction :
1X - Outil de purge Seastar Optimus Power Purge

Examiner chacun des composants. Bien réfléchir a 'emplacement de chaque composant en tenant compte
des restrictions de montage.

S’assurer que les raccordements de faisceau peuvent étre effectués sans déroger a une quelconque
restriction. Déterminer si des faisceaux ou cables supplémentaires sont requis.

Identifier 'emplacement de montage des composants sur le bateau. La longueur du faisceau sera
déterminante pour le choix d’emplacement d’'un composant. Vérifier que les longueurs de faisceau correctes
sont disponibles pour 'installation.

IMPORTANT : Utiliser le gabarit de montage au dos du présent document. Monter tous les composants dans
des endroits pratiques a I'abri de 'humidité. Les vibrations ou une chaleur excessives risquent d’endommager
les composants.

EN OPTION : Certaines installations avec pilote automatique nécessitent deux raccords en T supplémentaires,
N/P 361315.
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Modeles de moteurs iDock

Carter d’engrenages i
Ch Numéro de I,.ongueur g Ra gort 4o mgg.i:at:::znet
modéle d'arbre (po) Type dému?t?plication direction

150 C150AXHAA 25 SLX 12:26 (0,46) (2,16:1) iDock

150 C150AXCAA 25 SLX . 12:26 (0,46) (2,16:1) iDock
Contre-rotation

200 C200AXAA 25 SLX 12:26 (0,46) (2,16:1) iDock

200 C200AXCAA 25 SLX . 12:26 (0,46) (2,16:1) iDock
Contre-rotation

200 E200AXHAG 25 SLX 13,24/0,542/1,85:1 iDock

200 E200AXCAG 25 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contre-rotation

250 E250AXHAG 25 SLX 13,24/0,542/1,85:1 iDock

250 E250AXCAG 25 SLX 1 43.24/0,542/1,85:1 iDock
Contre-rotation

250 E250AZAG 30 SLX 13,24/0,542/1,85:1 iDock

250 E250AZCAG 30 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contre-rotation

300 E300AXCAG 25 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contre-rotation

300 E300AXUAG 25 SLX 13,24/0,542/1,85:1 iDock

300 E300AZCAG 30 SLX 1 13.24/0,542/1,85:1 iDock
Contre-rotation

300 E300AZUAG 30 SLX 13,24/0,542/1,85:1 iDock

Pour une liste de modéles a jour, se reporter a la liste des modéles a l'avant du Catalogue de piéces

électronique.
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Pose du moteur

Lors de l'installation du systéme iDock, il est nécessaire qu’il y ait un moteur a contre-rotation et un moteur a
rotation standard. Il est nécessaire de monter le moteur a contre-rotation a babord du tableau et le moteur a
rotation standard a tribord du tableau. Veiller a utiliser la longueur d’arbre de transmission qui convient pour le

tableau spécifique du bateau.

Installer les moteurs hors-bord conformément aux instructions du Guide d’installation et de prélivraison.

Lors de I’installation du systéme Evinrude iDock, il est N!'ECESSAIRE qu’il y ait un moteur hors-bord a
contre-rotation et un moteur a rotation standard. Il est NECESSAIRE de monter le moteur hors-bord a
contre-rotation a babord du tableau et le moteur hors-bord a rotation standard a tribord du tableau.

Monter le moteur hors-bord 74° V6 selon un axe longitudinal minimum de 28 pouces (71,1 cm).
Monter le moteur hors-bord 66° V6 selon un axe longitudinal minimum de 27,5 pouces (69,9 cm).
Le non-respect de ces consignes peut entrainer une perte de controle de la direction et se traduire

par 'endommagement du moteur, des blessures corporelles graves voire mortelles.

EXEMPLE : Un espacement de 698,5 mm (27,5 po) pour deux moteurs hors-bord se traduirait par deux axes
de hors-bord, chacun a 349,25 mm (13,75 po) de la ligne médiane de la coque.

Ceci permet de s’assurer que les moteurs n’entrent a aucun moment en contact I'un avec l'autre et ce, quel
que soit 'angle de direction ou d’assiette.

1. Axe longitudinal BABORD
2. Ligne médiane de la coque
3. Axe longitudinal TRIBORD
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Configuration du cablage du moteur hors-bord :

1. Moteur a contre-rotation babord
2. Moteur a rotation standard tribord

Choix d’hélice et configuration du moteur hors-bord

Le choix d’hélice, I'angle d’assiette et la hauteur du moteur ou de la chaise moteur peuvent considérablement
affecter la performance du bateau a I'accostage. Les hélices a trois lames, qui font généralement état d’'une
meilleure poussée de marche arriére, améliorent la performance & I'accostage. A I'accostage, la hauteur du
moteur et I'angle d’assiette doivent étre réglés de sorte qu'une poussée de marche arriere minimum se
répercute sur la coque.
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Pose de lI'indicateur

Le systéme Evinrude iDock requiert un indicateur capable d’afficher les notifications de code de panne
Evinrude iDock. Monter I'indicateur a un endroit dégagé d’ou les notifications sont bien visibles par I'opérateur
pendant la navigation.

ENRIDE

EVINRUDE

4.3” CTS
Pose du levier de commande

Planifier avec soin linstallation de I'ensemble de levier de commande. Sélectionner un emplacement
convenable en fonction de la configuration du bateau.

IMPORTANT : La distance de sécurité du compas par rapport au levier de commande est de 0,7 m (27,56 po).
Utiliser le gabarit de montage au dos du présent document pour l'installation correcte.

IMPORTANT : L’emplacement de montage doit étre suffisamment robuste pour fournir un support rigide.
Renforcer la surface de montage au besoin.

Utiliser des sangles pour libérer toute contrainte exercée sur les faisceaux de cablage du levier de commande.

LEVIER DE COMMANDE
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Pose du boitier de direction hydraulique

Pour des instructions de montage détaillées, utiliser les instructions fournies avec le boitier de direction.

IMPORTANT : NE PAS utiliser un boitier de direction spécifié pour une détente de pression supérieure a 1 000 PSI.

BOITIER DE DIRECTION
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Tableau des boitiers de direction recommandés

Tableau des boitiers de direction série Standard
Cylindrée Détente de pression Type de

Boitier de direction in°/tr cltr psi kPa montage | N/P de boitier
SeaStar 1.4 14 23.0 1000 6895 Avant HH5269
SeaStar 1.4 14 23.0 1000 6895 Arriére HH5260
SeaStar Classic Tilt 14 23.0 1000 6895 Inclinable HH6544
Ultraflex UP25F 15 25.0 1000 6895 Avant 39618 R
Ultraflex UP25T 15 25.0 1000 6895 Inclinable 40803 T
Mavimare GM2-MRAOQ1 1.7 27.0 1000 6895 Avant GM2-MRA01
SeaStar 1.7 1.7 27.8 1000 6895 Avant HH5271
SeaStar 1.7 1.7 27.8 1000 6895 Avrriere HH5261
SeaStar Classic Tilt 1.7 27.8 1000 6895 Inclinable HH6541
SeaStar  Sport Plus Tilt 1.7 27.8 1000 6895 Inclinable HH6491
Ultraflex  UP28 F 1.7 28.0 1000 6895 Avant 39443 F
Ultraflex UP28 T 1.7 28.0 1000 6895 Inclinable 39445 K
Ultraflex UP28 R 1.7 28.0 1000 6895 Arriére 39970 F
Hydrive 401 1.7 28.0 1000 6895 Avant 401
Hydrive 501 1.7 28.0 1000 6895 Avant 501
Hydrive 402 2.0 32.8 1000 6895 Avant 402
Mavimare GM2-MRA03 2.0 32.0 1000 6895 Avant GM2-MRA03
SeaStar 2 2.0 32.8 1000 6895 Avant HH5273
SeaStar 2 2.0 32.8 1000 6895 Arriére HH5263
SeaStar Classic Tilt 2.0 32.8 1000 6895 Inclinable HH6543
SeaStar  Sport Plus Tilt 2.0 32.8 1000 6895 Inclinable HH6445
Ultraflex UP33 F 2.0 33.0 1000 6895 Avant 39422 X
Ultraflex UP33T 2.0 33.0 1000 6895 Inclinable 39446 M
Ultraflex UP33 R 2.0 33.0 1000 6895 Arriére 39969 X
Mavimare GM2-MRA04 24 32.0 1000 6895 Avant GM2-MRA03
SeaStar 2.4 2.4 39.3 1000 6895 Avant HH5272
SeaStar 2.4 2.4 39.3 1000 6895 Arriére HH5262
SeaStar Classic Tilt 24 39.3 1000 6895 Inclinable HH6542
SeaStar  Sport Plus Tilt 24 39.3 1000 6895 Inclinable HH6492
Ultraflex  UP39 F 2.4 39.0 1000 6895 Avant 39415 A
Ultraflex UP39 T 24 39.0 1000 6895 Inclinable 39447 P
Ultraflex UP39 R 24 39.0 1000 6895 Arriére 39444 H
Ultraflex UP45 F 2.7 45.0 1000 6895 Avant 41276 B
Ultraflex UP45T 2.7 45.0 1000 6895 Inclinable 41277 D
Ultraflex UP45R 2.7 45.0 1000 6895 Arriére 41278 F
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Pose de la vanne d’alignement

Appliquer de I'enduit pour filets de tuyau sur les filets des raccords de fixation de la vanne d’alignement.

Poser les raccords haute et basse pression sur la vanne d’alignement comme représenté dans I'image ci-
dessous.

switch on. Boat will not
steer with valve open.

1. Emplacement de pose du raccord de vanne d’alignement haute pression
2. Emplacement de pose du raccord de vanne d’alignement basse pression

Monter la vanne d’alignement a un endroit convenable vers l'arriere du bateau a I'aide du nécessaire de
fixations de vanne d’alignement fourni.

Always close this

valve before turning key
switch on. Boat will not
steer with valve open.

VANNE D’ALIGNEMENT
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Pose du module de sonde de pression

Monter le module de sonde de pression a un endroit convenable. Utiliser les fixations fournies pour monter le
module de sonde de pression.

Il N’y a pas d’orientation spécifique a respecter pour le montage du module de sonde de pression.

IMPORTANT : La distance de sécurité du compas par rapport au module de sonde de pression est de 0,05 m
(2,0 po).

IMPORTANT : Le module de sonde de pression ne peut pas se situer a une distance de plus de 1,21 m (48 po)
du boitier de direction.

IMPORTANT : Utiliser les attaches fournies dans le nécessaire de fixations pour garantir le bon montage du
module.

1. Vis
2. Sangles
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Schéma électrique iDock

Installer les systémes de réseau et électrique conformément au schéma fourni a la fin du présent manuel.

IMPORTANT : Lors de linstallation des systémes de réseau et électrique, il est requis d’utiliser un nécessaire
de cablage pour deux instrumentations.

REMARQUE : BRP ne recommande pas d’installer un seul levier de commande iDock sur un deuxiéme poste.
Lors de linstallation d’'un deuxiéme poste de levier de commande iDock, il est requis qu'une commande a
distance de DTM ICON /I, un boitier de direction et un interrupteur de DEMARRAGE/ARRET/interrupteur
d’ARRET d’'urgence soient présents au niveau du second poste.

Pose des systemes hydrauliques
.~ AAVERTISSEMENT |

Utiliser des boyaux hydrauliques pouvant supporter au moins 3 000 PSI du c6té haute pression du
systéme iDock.

Si des boyaux hydrauliques ne supportant pas la valeur nominale minimum de 3 000 PSI sont
installés ou si I'installation des boyaux hydrauliques a été mal exécutée, peut causer une perte de
contréle de la direction entrainant des dégéats matériels, des blessures ou la mort.

Utiliser uniquement des boyaux hydrauliques standard sur le c6té basse pression du systéme iDock.

Si les boyaux hydrauliques utilisés sont inappropriés ou si I'installation des boyaux hydrauliques a
été mal exécutée, peut causer une perte de contréle de la direction entrainant des dégats matériels,
des blessures ou la mort.

Bien respecter les consignes ci-dessous lors de la planification du cheminement des boyaux et du choix des

longueurs requises :

» Acheminer les boyaux dans une zone ou il sera facile de vérifier réguliérement leur état d’usure.

» Utiliser des étiquettes pour identifier les extrémités de boyaux correspondant aux pompes et aux moteurs.
Coller les étiquettes sur les boyaux AVANT d’acheminer les boyaux dans le bateau. Apposer toutes les
étiquettes de sorte qu’elles soient bien visibles a la lecture une fois I'installation terminée.

IMPORTANT : Les étiquettes destinées aux boyaux hydrauliques ne sont pas fournies par BRP.

* Ne pas déposer les capuchons de protection tant que les boyaux n’ont pas été acheminés et préts a étre raccordés.
» Veiller a ce que la longueur des boyaux soit suffisante pour permettre le mouvement complet et sans
restriction de la direction dans toute les plages d’assiette et d’inclinaison.

Ne pas plier les boyaux a un angle supérieur a 89 mm (3,5 po). Veiller a ce que les boyaux soient
complétement exempts de restrictions sous I'effet d’'une pliure.

Fixer les boyaux tous les 31 cm (1 ft) au minimum sur la totalité du parcours d’acheminement. Toujours
acheminer les boyaux a travers des conduits de cébles rigides. Se reporter au Guide d’installation et de
prélivraison approprié pour les procédures d’installation des boyaux hydrauliques.

Ne pas appliquer d’enduit pour tuyaux sur le coté « boyau » d’'un raccord.

Protéger en permanence les boyaux hydrauliques contre les dommages.

Ne pas installer les boyaux a des endroits fortement exposés a la chaleur, comme sur les collecteurs de
moteur ou les compartiments moteur.

Ne pas acheminer les boyaux a des endroits fortement exposés a la corrosion, comme les compartiments
de batterie. Ne pas acheminer les boyaux a proximité des raccordements électriques, les fuites de fluide
ayant le potentiel d’endommager le systeme électrique.

Monter le module de sonde de pression a I'aide des fixations fournies avec le module. NE PAS suspendre le
module de sonde de pression par les boyaux hydrauliques.



Schéma d’acheminement des boyaux hydrauliques

2 moteurs 1 poste

Boyau
standard
e ——

Boyau
standard

Boyau 3 000 psi
(21,0 MPa)

Boyau 3 000 psi
(21,0 MPa)

Haute pression

Haute pression

Schéma des boyaux de la direction iDock

1 poste

2 moteurs :
2 moteurs équipés de la direction iDock :
1 a rotation standard et 1 a contre-rotation

Boyau
standard
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2 moteurs 2 postes

Schéma des boyaux de la direction iDock

2 postes

2 moteurs :
2 moteurs équipés de la direction iDock :
1 a rotation standard et 1 a contre-rotation

Boyau
standard
) ——
_
Boyau Boyau 3 000 psi
standard (21,0 MPa)
Haute pression

Boyau 3 000 psi

Boyau
(21,0 MPa)

standard

Haute pression
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2 moteurs 1 poste avec pilote automatique

IMPORTANT : Il est possible d’utiliser des dispositifs de pilote automatique conjointement au systéme
Evinrude iDock. Suivre les instructions du fabricant pour la pose du dispositif de pilote automatique.

IMPORTANT : En cas d'utilisation d’'un dispositif de pilote automatique conjointement au systéme Evinrude
iDock, raccorder la pompe du pilote automatique entre le module de sonde de pression et la vanne
d’alignement comme représenté dans I'image ci-dessous.

IMPORTANT : Le dispositif de pilote automatique doit étre désactivé lorsque le systéme Evinrude iDock est
en cours d’utilisation.

IMPORTANT : Ne pas faire usage de systemes de capteur d’angle de dérive latérale. Il est recommandé
d'utiliser un dispositif de pilote automatique dimensionné pour un cylindre de 145,8 cm3 (8,9 cu. in.).

Option 1 - Raccords en T placés entre les boyaux

IMPORTANT : Ce céablage requiert cing boyaux hydrauliques supplémentaires et deux raccords en T supplémentaires.
Ces raccords en T sont de type 9/16 - 24 UNEF-2A a 3 voies. Ces raccords en T NE sont PAS fournis par BRP.

Schéma des boyaux de la direction iDock
1 poste
2 moteurs :
2 moteurs équipés de la direction iDock :
1 a rotation standard et 1 a contre-rotation
Avec pilote automatique

Boyau
standard
 ——
[
Boyau Boyau 3 000 psi
standard (21,0 MPa)
Haute pression

Boyau 3 000 psi

Boyau
(21,0 MPa)

standard

Haute pression
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Option 2 = Raccord en T partant du module de sonde de pression
IMPORTANT : Ce cablage requiert trois boyaux hydrauliques supplémentaires et deux raccords en T supplémentaires,

N/P 361315.

Boyau
standard
Boyau
standard

Schéma des boyaux de la direction iDock
1 poste
2 moteurs :
2 moteurs équipés de la direction iDock :
1 a rotation standard et 1 a contre-rotation
Avec pilote automatique

Boyau standard

Boyau 3 000 psi
(21,0 MPa)

Boyau 3 000 psi
(21,0 MPa)

Haute pression

Haute pression

Boyau
standard
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Option 3 = Raccord en T partant de la pompe du pilote automatique

IMPORTANT : Ce cablage requiert trois boyaux hydrauliques supplémentaires et deux raccords en T
supplémentaires, N/P 361315, et peut étre utilisé si les filets du pilote automatique sont de type 1/4-18 NPTF.

F‘T"_h%ﬁu

Boyau 3 000 psi

Schéma des boyaux de la direction iDock
1 poste
2 moteurs :
2 moteurs équipés de la direction iDock :
1 a rotation standard et 1 a contre-rotation
Avec pilote automatique

(21,0 MPa)
Boyau ]
standard
Boyau 3 000 psi | Boyau
(21,0 MPa) standard
Haute pression
Moteur Moteur
babord

tribord




Raccorder les boyaux hydrauliques 4’ (10,2 cm) 1 000 PSI fournis avec le nécessaire de cablage, N/P
5010582, aux cb6tés babord et tribord du boitier de direction et aux orifices appropriés sur I'ensemble de
module de sonde de pression.

Moteur
tribord

Raccorder un boyau hydraulique 1 000 PSI entre 'ensemble de sonde de pression et la vanne d’alignement.

T‘B

Boyau standard

Moteur Moteur
tribord babord
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Raccorder un boyau hydraulique de 1 000 PSI entre la vanne d’alignement et le cété babord du moteur

babord.

‘
T B

Moteur ' Moteur
babord

tribord

P

P

Raccorder un boyau hydraulique haute pression (valeur nominale de 3 000 PSI) entre la vanne d’alignement

et le coté tribord du moteur babord. Serrer au couple de 13 ft. Ibs. les raccords de boyaux (18 Nm).

‘ }
T B

Moteur Moteur
tribord babord

gy
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Raccorder un boyau hydraulique haute pression (valeur nominale de 3 000 PSI) entre la vanne d’alignement
et le coté tribord du moteur tribord. Serrer au couple de 13 ft. Ibs. les raccords de boyaux (18 Nm).

-
@

Moteur Moteur
tribord babord

Raccorder un boyau hydraulique de 1 000 PSI entre la sonde de pression de direction et le c6té babord du
moteur tribord.

Moteur Moteur
tribord babord
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Procédure de purge du systeme iDock

Vérifier que tous les composants sont bien installés avant d’exécuter la procédure de purge du systeme
iDock.

Purger le systéme un moteur hors-bord aprés I'autre.

IMPORTANT : Si le bateau est équipé d’un pilote automatique, le systéme du pilote automatique doit étre
purgé en méme temps que le moteur tribord.

IMPORTANT : S’assurer que le bateau est bien de niveau sur tous les plans avant de commencer la procédure
de purge.

IMPORTANT : S’assurer que le moteur est réglé en position complétement ABAISSEE avant de commencer
cette procédure. L’air présent NE sera PAS entiérement purgé du systéme de direction a la moindre élévation
du moteur.

IMPORTANT : La procédure de purge décrite dans le présent manuel correspond a la procédure effectuée a
I'aide de I'outil SeaStar Power Purge.

IMPORTANT : La procédure de purge doit étre effectuée avec la clé de contact a la position ARRET. Si
la procédure de purge est effectuée avec la clé a la position de MARCHE, le code de panne 12 peut étre
généré a I’entrée en mode de levier de commande.

Composants requis :

2X - Outil de verrou de direction, N/P 357717 (un pour chaque moteur hors-bord)

Composants recommandés :

1X - Outil de purge Seastar Power Purge

1X - Entrainement 1/4” - Pied de biche 1/2”
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Ouvrir les deux vis de purge sur chaque moteur et les asseoir Iégérement.

Tourner les deux moteurs en butée babord.

Installer un outil de verrou de direction, N/P 357717, sur chaque moteur hors-bord de fagon a maintenir les
moteurs en butée babord.

REMARQUE : Cette étape requiert I'assistance d’'une deuxiéme personne chargée de maintenir en place le
moteur.

Utiliser la vis du support d’expédition pour fixer I'extrémité longue de l'outil sur le bras de direction. Fixer
I'extrémité courte de I'outil au support de poupe a 'aide de I'écrou et de la rondelle fournis.

OUTIL DE VERROU DE DIRECTION, N/P 357717, INSTALLE

Déposer les deux couvercles noirs des raccords de purge de chaque moteur hors-bord.
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Raccorder le boyau de purge au boitier de direction et au moteur hors-bord tribord.

Boyau de purge

Emplacements des raccords de purge
Boitier de direction

Outil de purge Seastar Power Purge

Awb =

Pour ouvrir la vanne d’alignement, tourner la poignée sur la vanne d’alignement jusqu’a ce qu’elle soit
perpendiculaire a la vanne.

Always
valve before turning key
switch on. Boat will not

AR AN

1. Vanne d’alignement ouverte
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Ouvrir les deux vis de purge sur le moteur hors-bord tribord.
REMARQUE : L'utilisation d’'un entrainement 1/4” - pied de biche 1/2” facilitera la procédure.

1. Vis de purge

Mettre en marche l'outil de purge SeaStar Power Purge et tourner le boitier de direction pendant 10 secondes
aux deux butées babord et pendant 10 secondes aux deux butées tribord. Recommencer la procédure jusqu’a
ce que plus aucune bulle d’air ne soit visible dans les boyaux de purge de l'outil de purge SeaStar Power

O

Fermer les vis de purge sur le moteur hors-bord tribord.
REMARQUE : L'utilisation d’'un entrainement 1/4” - pied de biche 1/2” facilitera la procédure.

Eteindre 'outil de purge SeaStar Power Purge.
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Débrancher les boyaux de I'outil de purge SeaStar Power Purge et les raccorder sur le moteur babord.
Mettre en marche I'outil de purge SeaStar Power Purge.
Ouvrir la vis de purge inférieure sur le moteur babord.

REMARQUE : L'utilisation d’'un entrainement 1/4” - pied de biche 1/2” facilitera la procédure.

1. Vis de purge inférieure
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Tourner le boitier de direction UNIQUEMENT a babord jusqu’a ce que plus aucune bulle d’air ne soit visible
dans les boyaux de I'outil de purge SeaStar Power Purge.

Fermer la vis de purge inférieure sur le moteur babord et ouvrir la vis de purge supérieure.

REMARQUE : L'utilisation d’un entrainement 1/4” - pied de biche 1/2” facilitera la procédure.

1. Vis de purge supérieure
2. Vis de purge inférieure
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Tourner le boitier de direction UNIQUEMENT a babord jusqu’a ce que plus aucune bulle d’air ne soit visible
dans les boyaux de I'outil de purge SeaStar Power Purge.

Fermer la vis de purge supérieure sur le moteur babord.

REMARQUE : L'utilisation d’un entrainement 1/4” - pied de biche 1/2” facilitera la procédure.

1. Vis de purge supérieure

35



Eteindre I'outil de purge SeaStar Power Purge.

Fermer la vanne d’alignement en tournant la poignée a la position verticale.

Always close this

valve before turning key
switch on. Boat will not
steer with valve open.

Déposer les boyaux de I'outil de purge SeaStar Power Purge du boitier de direction et du moteur hors-bord
babord.

Déposer les outils de verrou de direction des moteurs hors-bord babord et tribord.
Installer les deux couvercles noirs sur les raccords de purge de chaque moteur hors-bord.

Au besoin, recommencer la procédure de purge pour s’assurer que le systéeme hydraulique est exempt d’air
avant de procéder a I'essai sur I'eau du bateau. Se reporter au Guide d’installation et de prélivraison Evinrude
E-TEC G2 pour la procédure de vérification de I'air dans le systéme de direction hydraulique.

36




Pose du nécessaire de barre de liaison et verrou de direction

Toujours retirer ce dispositif de verrou de direction avant d’amener l'interrupteur a clé a la
position de MARCHE. Le moteur ne pourra pas piloter le bateau avec ce dispositif est en place.

Négliger de retirer le dispositif de verrou de direction avant d’amener l'interrupteur a clé a la
position de MARCHE risque d’endommager le dispositif de verrou de direction lorsque le volant
est tourné tandis que le systéme est sollicité.

Installer le support de barre de liaison, N/P 357685, sur le moteur hors-bord a I'aide de deux rondelles a patte
de verrouillage, N/P 357825, et de deux vis M8 x 35, N/P 357884. S’assurer que les rondelles a patte de

verrouillage sont orientées comme représente.

)

1. Support de barre de liaison, N/P 357685
2. Rondelles a patte de verrouillage, N/P 357825
3. Vis, M8 x 35, N/P 357884
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Serrer les vis a un couple entre 18,0 a 20,5 ft.lbs. (24,5 et 28 Nm).

1. Patte pliée vers la téte hexagonale de la vis

Au besoin, amener le moteur hors-bord en position centrale. Faire glisser le dispositif de verrou de direction
sur le support comme représenté.
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REMARQUE : Il sera peut-étre nécessaire d’ouvrir la vanne d’alignement pour permettre aux deux moteurs

d’étre centrés.
Y L (7

=t

1. Goupille de déverrouillage rapide (cété TRIBORD illustré)

Déposer les goupilles de déverrouillage rapide et le dispositif de verrou de direction AVANT d’amener
l'interrupteur a clé a la position de MARCHE.
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Procédure de configuration du systeme
iDock

Connecter le bateau a un ordinateur portable muni de la version la plus récente du logiciel Evinrude
Diagnostics 6.

Amener l'interrupteur a clé a la position de MARCHE.

IMPORTANT : Le code 8 devient actif et une alarme sonore peut retentir si un klaxon d’avertissement
est raccordé. Ne pas en tenir compte car le levier de commande ne contient aucun fichier a ce stade.

Accéder au réseau.

Sélectionner « BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller, instance 0 » (option 0 de direction BRP/
boitier de commande de mode de surfaces de commande) pour communiquer avec le boitier de commande
de mode du moteur hors-bord babord.

B Evinrude Diagnostics v d - — E— —

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0xA1—|
= BRP Sensor Communication interface Pressure Instance: 0, Address: 0x26
= Teleflex Propulsion System Throttle/Shift Control Instance: 0, Address: 0x1
= BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: 0x96
=-BRP Steering/Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Address: 0x24
@ Lowrance Instrumentation General Sensor Box Instance: 3, Address: 0x6

IE (@2

b=

| View Fluid Senders
View Active Faults

Status 10/19/2017 3:44 PM 6.3.10088.0

1.« BRP Steering/Control Surfaces Follow-Up Controller » (direction BRP/boitier de commande de suivi de surfaces
de commande)
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Sélectionner l'icébne de « Configuration » en haut de I'écran et utiliser I'écran « iDock Manifold Controller
Config » (config. du boitier de commande de collecteur iDock) pour définir les divers paramétres du boitier de
commande de mode.

E Evinrude Diagnostics |0 e A~ T e

file Edit Datalogging View Help Window  Screen Selection 1
e 1
¥ é& ’ =

Monitor - Toite  Datalogging Identification Seftware Faults | Configuration

=

Network Diagnostics

BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: OxA1
- BRP Sensor Communication interface Pressure Instance: 0, Address: 0x26
@ Teleflex Propulsion System Throttle/Shift Control Instance: 0, Address: 0x1
RP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: 0x96
=-BRP Steering/Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Address: 0x24
@-Lowrance Instrumentation General Sensor Box Instance: 3, Address: 0x6

[l View Fluid Senders
ACK reply address: A1 [ View Active Faults

Status 10/19/2017 3:46 PM 6.3.10088.0

1. Icéne de « Configuration »

Remplir les champs suivants dans cet écran :
* Nécessaire de cales - effectuer le choix qui convient dans la liste déroulante

IMPORTANT : Utiliser uniquement cette option si le bateau est équipé d’'un nécessaire de cales. L’angle
maximum autorisé pour le kit de cales est de 10° avec le systéme Evinrude iDock.

IMPORTANT : Si cette option est utilisée, veiller a utiliser la méme option pour la configuration du boitier de

commande de collecteur du moteur hors-bord tribord et pour la configuration du levier de commande.

» L’angle de parallélisme peut étre défini dans I'écran de configuration. La plage pour I'angle de parallélisme
est de -5° / +5° par moteur. Une valeur négative est utilisée pour le pincement et une valeur positive pour la
divergence. Régler 'angle de parallélisme comme requis en fonction de la configuration de coque du
bateau.
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IMPORTANT : SiI'angle de parallélisme est réglé, veiller a utiliser le méme réglage pour la configuration du
boitier de commande de collecteur du moteur hors-bord tribord et pour la configuration du levier de commande.

File Edit Datalogging View Help Window Sereen Selection
B - A OA S
al) ¥
e\, s =
Menitor  Toit DataLogging | ion Software  Faults  Configuration
N/
a2 iDock Maifold #/entroller Config [o ===
|  Wedge Kit Steering Sensor Controller Instance
[None] : Calibration o] §
None
10° Port Stbd "
- DESASSE
1 -4 MED -
’// Current Steering
g Angle
-32.0
Update Controller
ACK reply address: Al 7] View Active Faults
Status 10/19/2017 349 PM 63100880

1. Liste déroulante de nécessaire de cales
2. Champ d’angle de parallélisme

Cliquer sur le bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande) une fois les champs
complétés.

File FEdit Datalogging View Help Window Screen Selection
B8« @&A
Monitor  Tegts  Datalogging Identification Software Faults  Configuration
(R
a2/ iDock Manifold Controller Config = e )
Wedge Kit St S Controller Instance
- Calibration o] 5
[
1
Port Stbd 3
-4 MED =
Current Steering %
Angle ;E .
-32.0 ® BRP,
Update Controller —"
ACK reply address: Al [l View Active Faults
Status. 10/19/2017 352PM 63100880

1. Bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande)

Répéter ces étapes, cependant se connecter a « BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller, instance
1 » (option 1 de direction BRP/boitier de commande de mode de surfaces de commande) pour communiquer
avec le boitier de commande de mode du moteur hors-bord tribord.

IMPORTANT : Siles angles de nécessaire de cales doivent étre réglés, s’assurer qu’ils sont réglés a la méme
valeur que pour le moteur hors-bord babord.

Cliquer sur le bouton « Disconnect Device » (débrancher le dispositif).
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Cliquer sur « BRP Steering/Control Follow-up Controller, Instance 0 » (option 0 de direction BRP/boitier de

commande de suivi de commande) pour communiquer avec le levier de commande et démarrer la procédure
de calibration du levier de commande.

B evinrude Disgnosticcs v - -

File Edit Datalogging View Help Window

Screen Selection

Network Diagnostics

BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0xA1
BRP Sensor Communication interface Pressure Instance: 0, Address: 0x26
Teleflex Propulsion System Throttle/Shift Control Instance: 0, Address: 0x1
BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: 0x96
BRP Steering/Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Address: 0x24 [
Lowrance Instrumentation General Sensor Box Instance: 3, Address: 0x6

BRP,

[T View Fluid Senders
[T View Active Faults

Status ‘

‘ 10/19/2017 3:44 PM 63100880

1.

« BRP Steering/Control Follow-up Controller, Instance 0 » (option 0 de direction BRP/boitier de commande de suivi
de commande)

Cliquer sur I'icdbne de « Configuration » en haut de I'écran pour définir les divers parametres de configuration
du levier de commande.

[ evinrude Disgnostics w il S

File Edit Datalogging View Help Window

Screen Selection

B 0N o

Monitor pas Logging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

Network Diagnostics

:} Dlsopnned Device

--BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0xA1
=-BRP Sensor Communication interface Pressure Instance: 0, Address: 0x26

= Teleflex Propulsion System Throttle/Shift Control Instance: 0, Address: 0x1
=-BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: 0x96
BRP Steering/Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Address: 0x24
Lowrance Instrumentation General Sensor Box Instance: 3, Address: 0x6

[Z] View Fluid Senders
[ View Active Faults

Session Started with iDock Joystick

Status

1.

10/19/2017 3:28 PM 6.3.10088.0

Icéne de « Configuration »
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Remplir les champs suivants dans cet écran :
* « File name » (nom du fichier) (si désiré)
* « Wedge Kit » (nécessaire de cales) - effectuer le choix qui convient dans la liste déroulante

IMPORTANT : Utiliser uniquement cette option si le bateau est équipé d’'un nécessaire de cales. L’angle
maximum autorisé pour le kit de cales est de 10° avec le systéme Evinrude iDock.

IMPORTANT : Si cette option est utilisée, veiller a utiliser la méme option pour la configuration des boitiers de
commande de mode des moteurs hors-bord babord et tribord.
+ Le paramétre « Toe Angle » (angle de parallélisme) peut étre défini dans I'écran de configuration. La plage pour I'angle

de parallélisme est de -5° / +5° par moteur. Une valeur négative est utilisée pour le pincement et une valeur positive
pour la divergence. Régler I'angle de parallélisme comme requis en fonction de la configuration de coque du bateau.

IMPORTANT : Sil'angle de parallélisme est réglé, veiller a utiliser le méme réglage pour la configuration des
boitiers de commande de collecteur des moteurs hors-bord babord et tribord.

File Edit Datalogging View Help Window
B @&A
) = f "
Q’V‘“”“”' DataLogging Identification Software Faults Configuration iDack Calibration

e

\ & iDock Joystick Configuration e =
Config File Name Joystick Instance ]

( Default calibration ] ~

\\ Toe Angle Max. Forward Throttle LED Brightness
oo 100.0 10 -
4
| Wedge Kit Max. Reverse Throttle
3 iNond] ] 100
None 'E Cl
o T
[10“ ’ Load From File ‘ l Save To File ‘ "
—
[T View Fluid Senders
ACK reply address: 24 [l View Active Faults
Status 10/19/2017 341 PM 63100830

1. Champs « File Name » (nom du fichier)
2. Champ « Toe Angle » (angle de parallélisme)
3. Champ « Wedge Kit » (nécessaire de cales)

Cliquer sur le bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande) une fois les différents
champs complétés.

Toe Angle
| 0.0
| Wedge Kit

Max. Forward Throttle
100.0

Max. Reverse Throttle
100.0

File Edit Datalogging View Help Window electio
B « &
! o -
MOnitor pars Logging Identification Software  Faults  Configuration  iDock Calibration
& iDock Joystick Configuration el ==
[ Config File Name Joystick Instance
Default calibration E] -

LED Brightness
10 =

=

‘ Load From File ‘

IE. | (@

‘ Save To File ‘ 2
—

L l Update Controller

ACK reply address: 24

[T View Fluid Senders
[7] View Active Faults

10/19/2017 2:51 PM 63100820

1. Bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande)
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Option « Load From File » (chargement du fichier)

Si le vaisseau a déja été étalonné et que les points de calibration ont été diment enregistrés, un fichier
contenant les point de calibration sera disponible pour le chargement a ce stade.

Cliquer sur le bouton « Load From File » (chargement du fichier).
Naviguer jusqu’au fichier devant étre chargé dans le levier de commande et le sélectionner.

Cliquer sur le bouton « Open » (ouvrir) et cliquer deux fois sur le fichier pour le charger dans le levier de
commande.

Une fois le chargement du fichier réussi, cliquer sur le bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de
commande) pour enregistrer les parameétres.

Si cette opération a été effectuée, il n’est pas nécessaire de procéder a I'opération de calibration, sauf si la
modification de différents points de calibration s’imposent.

—_— R L e CECE
File Edit D. n Select
8 «
MOnitor pata Logging Identification Software Faults Configuration  iDock Caliration
& iDock loystick Configuration =
Config File Name Joystick Instance J
1 Default calibration i
C { Toe Angle Max. Forward Throttle D Brightness
| 0.0 100.0

=

Wedge Kit Max. Reverse Throttly

N - 100.0
E. | (¢
7/ @ BRP,
Update Controller Load From File Save To File

—"

T View Fluid Senders

[ View Active Faults

ACK reply address: 24

10/19/2017 351 PM 6310088.0

1. Bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande)
2. Bouton « Load From File » (chargement du fichier)

Cliquer sur l'icbne de « Calibration iDock » en haut de I'écran pour accéder aux écrans de calibration et
démarrer le processus de calibration.

E tuinrude Diagnostics

= _.../1\ R e T L=CL X

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B« 0049

Monitor bt | ogging Identification Software Faults Configuration  iDock Calibration

Npback 0
& iDock Joystick Configuration =N
Config File Name Joystick Instance ]
| Default calibration o] ~ ]
| Toe Angle Max. Forward Throttle LED Brightness
| 0.0 100.0 10 -
| b
| Wedge Kit Max. Reverse Throttle
= 100.0
4 BRP,
Update Controller Load From File Save To File =
—
[T View Fluid Senders
ACK reply address: 24 7] View Active Faults

Status. 10/19/2017 351 PM 63.10088.0

1. Icéne de « Calibration iDock »
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Procédure de calibration du systeme iDock
= AAVERTSSEMENT |

Une mauvaise installation peut entrainer une perte de maitrise de la direction et causer des blessures
corporelles graves. Bien s’assurer de la bonne installation du systéme avant de procéder a des
essais sur I’eau ou avant de commencer la procédure de calibration.

A ATTENTION

Il est recommandé de s’entrainer a la manipulation du levier de commande dans toutes les plages de
fonctionnement avant de commencer la procédure de calibration. L’utilisation inadéquate du levier de
commande pourrait entrainer des dommages a I’équipement ou causer des blessures corporelles.

NOTICE

Sur les bateaux ou les moteurs dépassent des bords du bateau lorsqu’ils sont tournés, veiller a
maintenir une distance suffisante a I'accostage de sorte que les moteurs ne heurtent pas le quai.

IMPORTANT : Exécuter la procédure de calibration par temps calme. Si I'eau est agitée ou si le vent souffle
trés fort, les points de calibration seront erronés dans les conditions météo plus calmes.

IMPORTANT : Avant de commencer la procédure de calibration Evinrude iDock, sélectionner les hélices en
fonction de l'information figurant dans le Guide d’installation et de prélivraison Evinrude E-TEC G2.

IMPORTANT : Dans les courants forts et les conditions de vent extrémes, le levier de commande pourrait ne
pas étre en mesure de compenser le mouvement de lacet du bateau. Dans une telle situation, stopper le
déplacement du bateau, réaligner le bateau, puis reprendre I'accostage.

IMPORTANT : L’ensemble des calibrations et des corrections effectuées au
cours de cette procédure s’effectuera en fonction des mouvements de proue du
bateau. Si une autre partie du bateau est utilisée pour référence au cours de la
procédure de calibration, la calibration sera erronée et devra étre recommencée.

Calibration a I'aide du logiciel Evinrude Diagnostics

IMPORTANT : La procédure de calibration doit étre effectuée alors que le bateau est sur I'eau.

Connecter le bateau a un ordinateur portable muni de la version la plus récente du logiciel Evinrude
Diagnostics 6.

Démarrer des deux moteurs.
Mettre en fonction le levier de commande en appuyant sur le bouton de MARCHE.
REMARQUE : Lorsque le levier de commande est en fonction, le bouton de MARCHE s’allume en bleu.

Ouvrir le programme logiciel Evinrude Diagnostics.



Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur 'image ci-dessous.

correct rearward drift.

BRP Propulsion
Press the AFT+ button to correct forward drift.

BRP Steering/C
&- Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

Next Step

Decrease Throttle

I tvinrude Diagnostics w Il - 4 e w 1 [
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
= “ OSA T
ONIOF Data Logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration
Loaisi & iDock Joystick Calibration == =]
Move the joystick left, to the first detent, to move the boat to
PORT. AR
Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed. 2 Compensation
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to >
BRP Sensor Con adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making -+ E
changes.
Teleflex Propuls After the PORT speed is established, press the FORWARD+ button to FORWARD

Status | ‘ 10/19/2017 3:29 PM 6.310088.0

1. Consignes en haut de I'écran

Déplacer le levier de commande a gauche, jusqu’au premier cran, pour déplacer le bateau dans le sens

latéral a babord.
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Tout en maintenant le levier de commande a gauche, utiliser les boutons « Increase throttle » (augmenter les
gaz) et « Decrease throttle » (diminuer les gaz) pour régler la vitesse de déplacement babord voulue.

IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser tout en déterminant la vitesse babord voulue.

FF Evinrude Disgnostics. b — v -

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B« @eA 5

Monitor btz logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration [==]=]
), to the first detent, to move the boat to

BRP Steering/C Compensation
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C

7ress the Inaease Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making
changes.

After the PORT speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to comect forward drift.

Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

s Step Next Step

Status ‘ | 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Increase throttle « augmenter les gaz »
2. Decrease throttle « diminuer les gaz »

Si le bateau commence a se déplacer vers l'arriere lorsque le levier de commande est maintenu a gauche, corriger le
mouvement en cliquant sur le bouton « FORWARD+ » (avant+) jusqu’a obtention d’un déplacement franc a babord du bateau.

FF Evinrude Disgnostics. b — v -

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B« @eA 5

Monitor btz logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration
Move the joystick left, to the first detent, to move the boat to
PORT.

AdJUE;: the throttle setting to achieve the desired docking speed.

BRP Steermg/c Press the Inaease Throttle button or Decrease Throttle button to
BRP Sensor Con| adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilze after making
changes.
Teleflex Propuls After the PORT speed is established, press the FORWARD+ button to
BRP Propulsion correct rearward drift.

BRP Steering/C Press the AFT+ button to comect forward drift.

Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

Status ‘ | 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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Si le bateau commence a se déplacer vers I'avant lorsque le levier de commande est maintenu a gauche,
corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « AFT+ » (arriére+) jusqu’a obtention d’'un déplacement franc

a babord du bateau.

.~ BRP Steering/C
&-BRP Sensor Con
Teleflex Propulq
BRP Propulsion
BRP Steering/C
&- Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle

Move the joystick left, to the first detent, to move the boat to
PORT.

Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making
changes.

After the PORT speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Previous Step

5
+

FORWARD

Compensation

B

[ Evinrude Disgnostics w -t - e - . g
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
8« @g&A S
: Lr [
Meniter p.ta Logging Identification Software  Faults  Configuration iDock Calibration
Network Diagnostics & Dock Joystick Calibration [EEr=]

Status |

10/19/2017 329 PM 6.3.10088.0

1.

Bouton « AFT+ » (arriere+)

Une fois le déplacement franc a babord et une plage d’accélération adéquate obtenus, cliquer sur le bouton
« Next Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making
changes.

After the PORT speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Next Step

Previous Step

N
i

FORWARD

E

[ Evinruce Diagnostics v Il E . 4 - w T = | Tkl >
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
B¢« @A 5
ONMOT Dats Logging Identification Software Faults  Configuration iDack Calibration
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration [EEr=]
Move the joystick left, to the first detent, to move the boat to
PORT.
Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed. Compensation

Status |

‘ 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)

49



Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur I'image ci-dessous.

B Evinrude Diagostics w - v W — - [ L
File Edit Dastalogging View Help Window Screen Selection
8« @OA S5
2 = \_
Monitor pat; Logging Identfication Software Faults Configuration  iDock Calibration
[ @l=]

Network Diagnostics

- BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

ACK reply address: 2:

& Dock Joystick Calibration

Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

Move the joystick right, to the first detent, to move the boat to
STARBOARD. FK
N

LIiA

Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Watt for boat speed to stabilze after making
changes.

After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Previous Step l [ Next Step ]

Compensation

Status

| 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Consignes en haut de I’écran

Déplacer le levier de commande a droite, jusqu’au premier cran, pour déplacer le bateau dans la direction

tribord.
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Tout en maintenant le levier de commande

gaz) et « Decrease throttle » (diminuer les gaz) pour régler la vitesse de déplacement tribord voulue.

a droite, utiliser les boutons « Increase throttle » (augmenter les

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propulq
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

§

ht, to the first detent, to move the boat to

etting to achieve the desired docking speed.
< the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making

changes.

After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to

correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

[ Previous Step ] [ Next Step J

B evinruce Disgnostics w ™ d — - . = Chiex |
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
Monitor DataLoggmg Identification Software  Faults (onﬁguratmn iDock Calibration
[=l=]le]

Compensation

T
Llil

FORWARD

Status

10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Increase throttle « augmenter les gaz »
2. Decrease throttle « diminuer les gaz »

Si le bateau commence a

se déplacer vers l'arriére lorsque le levier de commande est maintenu a

droite,

corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « FORWARD+ » (avant+) jusqu’a obtention d'un
déplacement franc a tribord du bateau.

—

B evinrude Disgnostics - v

—

File Edit Datalogging View Window

“ @eA

Help

Screen Selection

Monitor DataLogging Identification Software Faults cﬂnﬁgummn iDock Calibration

Network Diagnostics

& iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propul{
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

Move the joystick right, to the first detent, to move the boat to
STARBOARD.

Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilize after making
changes.

After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Previous Step ] [ Next Step J

Compensation

FORWARD

Status ‘

‘ 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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Si le bateau commence a se déplacer vers I'avant lorsque le levier de commande est maintenu a droite,
corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « AFT+ » (arriére+) jusqu’a obtention d’'un déplacement franc

a tribord du bateau.

B evinrude Disgnostics w - w > — - 3 = | e ||
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
“ @@A 3
L |-
Monitor pt, | agging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration
===

Network Diagnestics

& iDock Joystick Calibration

Move the joystick right, to the first detent, to move the boat to

STARBOARD.

Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed. Compensation

BRP Steering/C
=-BRP Sensor Con
5 Teleflex Propuls
BRP Propulsion

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Watit for boat speed to stabilze after making
changes.

After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

=
-+

FORWARD

Increase Throttle

Lowrance Instrum

Throttle % | 45.7 %

ACK reply address: 2-

Next Step ]

Decrease Throttle Previous Step l [

Status | 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « AFT+ » (arriere+)

Une fois le déplacement franc a tribord et une plage d’accélération adéquate obtenus, cliquer sur le bouton
« Next Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

[ fvinrude Diagnostics w Y v -— - ' = o X |
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
8« @A T
L7 f—
Monitor pots logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
[==rE=]

Network Diagnostics

& iDock Joystick Calibration

Move the joystick right, to the first detent, to move the boat to
STARBOARD.

Adjust the throttle setting to achieve the desred docking speed.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle. Wait for boat speed to stabilze after making
changes.

After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to
correct rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Compensation

BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propulg
RP Propulsion
BRP Steering/C
&-Lowrance Instrum

N\
- “4

FORWARD

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Previous Step I [ Next Step [

Decrease Throttle

Status | 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur 'image ci-dessous.

~BRP Steering/C
5-BRP Sensor Con
eleflex Propulq
RP Propulsion
RP Steering/C

- Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

after making changes.

After speed is established press the FORWARD+ button to correct
rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

Press the Mext Step button when complete.

Previous Step ] [ Next Step ]

N

B Evinrude Disgrostics v - " § - - 3 [
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
: u’> ‘I
ey L @ é‘ A ,3
OMMOT Data Logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration
772\
- 1 \
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration o = =]
Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabiize Compensation

Status

10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Consignes en haut de 'écran

Déplacer le levier de commande en butée babord ou en butée tribord.

Appuyer sur le bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz) ou le bouton « Decrease Throttle » (diminuer
les gaz) jusqu’a obtention d’une vitesse de compensation adéquate.

REMARQUE : Cette procédure de calibration permet de régler la vitesse de compensation pour les conditions
de vent extrémes ou de courants forts.
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IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser tout en déterminant la vitesse de
compensation babord ou tribord adéquate.

B evinrude Disgnostics - — o e - ) = | Ohex |

File Edit Datalegging View Help Window Screen Selection

« @QOAT

Monitor patalogging Identification Software  Faults Cenfiguration iDock Calibration

oslnls it s & iDock Joystick Calibration ===
Move the joy, Il LEFT or full RIGHT. /\
N

ottle button or Decrease Throttle button to
-BRP Steering/C adjust for LA conditions. Wait for boat speed to stabilze l Compensation

BRP Sensor Con|
& Teleflex Propulg
BRP Propulsion
BRP Steering/C
&-Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

. =
- i 4
AFT
+,
Decrease Throttle l Previous Step l [ Next Step J X/

Status ‘ | 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

g d £)
.72 speed i establshed press the FORWARD+ button to correct +

rearward drift.
Press the AFT+ button to correct forward drift. FORWARD

Press the Next Step button when complete.

ACK reply address: 2-

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

Si le bateau commence a se déplacer vers l'arriere lorsque le levier de commande est maintenu a butée a

gauche ou a droite, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « FORWARD+ » (avant+) jusqu’a
obtention d’un déplacement franc a babord ou a tribord du bateau.

F cvinrude Disgnosticc o - w - — w N = | O ||
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

v @QenT

Monitor pata Logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration
Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

N
BRP Steering/C adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabilize :/\ l

Compensation

after making changes.
BRP Sensor Con After speed is established press the FORWARD+ button to correct
Teleflex Propul

rearward drift.

Press the AFT+ button to correct forward drift. FORWARD
BRP Propulsion
BRP Steering/C

Press the Next Step button when complete.
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

=
] . v
AFT
E
Decrease Throttle Previous Step I [ Next Step ] X/

Status | ‘ 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

ACK reply address: 2:

1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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Si le bateau commence a se déplacer vers I'avant lorsque le levier de commande est maintenu en butée a
droite, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « AFT+ » (arriére+) jusqu’a obtention

gauche ou a
y s <A s
d’'un déplacement franc a babord ou a tribord du bateau.
I cvinrude Diagnostics w . v — - n g
File Edit Data Loggmg View  Help Window Screen Selection
B @&A
Menitor ., Loggmg Identification Software  Faults ccmf.guramun iDock Calibration
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration (== ]=]
adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabilize Compensation

BRP Steeringlc after making changes.

After speed is established press the FORWARD+ button to correct

eleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

Press the Next Step button when complete.

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step J

Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to i :\

rearward dri
Press the AFT+ button to correct forward drift. FORWARD

[s5 ]

Status ‘ | 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « AFT+ » (arriére+)

Cliquer sur le bouton « Next Step » (étape suivante) une fois une plage d’accélération adéquate et un

déplacement franc a babord et tribord obtenus.

Press the AFT+ button to correct forward drift.

eleflex Propulq
Press the Mext Step button when complete.

RP Propulsion
RP Steering/C
owrance Instrum Increase Throttle

Throttle % 71 4 %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step

FORWARD

B Evinrude Disgnostics v T - — - 3 [/
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
M""‘t‘” Data Loggmg Identification Software  Faults (ﬂnflguratmn iDock Calibration
Lain & iDock Joystick Calibration [=[=]=]
Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to N
BRP Steering/C g?t]:rst":)é:;glggrglgs conditions. Wait for boat speed to stabilize L Compensation
BRP Sensor Con After speed is established press the FORWARD+ button to correct -+
rearward drift.

Status | 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur I'image ci-dessous.

[ Evinrude Diagnostics w = - | - . = Sl

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B 0043

Monitor pata Logging Identification Software  Faults  Configuration  iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration ==r=]
Twist the joystick to full counterclockwise to spin the bow of the
boat to PORT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensatinn

BRP Steering/C
=-BRP Sensor Con
Teleflex Propulq
= BRP Propulsion
= BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After the rotational speed is established, press the FORWARD+

button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct

forward drift.

Press the Mext Step button when complete.

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step J

1. Consignes en haut de I'écran

Déplacer le levier de commande dans le sens antihoraire pour faire tourner la proue du bateau a babord.
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Appuyer sur le bouton « Increase Throfttle » (augmenter les gaz) ou le bouton « Decrease Throttle » (diminuer
les gaz) jusqu’a obtention d’une vitesse de virage babord adéquate.

IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser tout en déterminant la vitesse babord voulue.

Netwerk Diagnostics & iDock Joystick Calibration

- BRP Steering/C
BRP Sensor Conl
Teleflex Propulg
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

ACK reply address: 2

Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

o full counterclockwise to spin the bow of the

Compensation

Throttle button or Decrease Throttle button to
e until the desired rotztional speed is achieved.
nr’terthe rotational speed is established, press the FORWARD+
button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct
forward drift.

Press the Mext Step button when complete.

I Previous Step l [ Next Step ]

'Ew’nrude Diag_nost\cs 4 v - - - 4 s - . oy X
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
-
'ﬁ»
Wikl Data Laggmg Identification Software Faults Cunﬁgurat\on iDock Calibration
C=1=IE=]

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

Si le bateau commence a se déplacer vers l'arriere lorsque le levier de commande est tourné dans le sens
antihoraire, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « FORWARD+ » (avant+) jusqu’a obtention d’un

virage franc a babord du bateau.

'Ew’nrude Diag_nost\cs - -

- —— —

File Edit Datalogging View Help Window

Screen Selection

By @&A

Wikl Data Laggmg Identification Software Faults Cunﬁgurat\on iDock Calibration

Network Diagnostics

‘ iDock Joystick Calibration

Twist the joystick to full counterclockwise to spin the bow of the
boat to PORT.

- BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After the rotational speed is established, press the FORWARD+

button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct
forward drift.

Press the Mext Step button when complete.

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Next Step

Previous Step l [

Decrease Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

+ >

23
i

=]

Compensation

1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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Si le bateau commence a se déplacer vers I'avant lorsque le levier de commande est tourné dans le sens
antihoraire, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « AFT+ » (arriere+) jusqu’a obtention d’un virage
franc a babord du bateau.

[E Evinrude Diagnostics | w - 4 - ——— T = | ke

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

T @ens

Menitor patalogging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

BRP Steering/C
= BRP Sensor Con|
= Teleflex Propuly
BRP Propulsion
= BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After the rotational speed is established, press the FORWARD+

button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct

forward drift.

Press the Mext Step button when complete.

ERCTRDR T ARSI & iDock Joystick Calibration = E]=]
Twist the joystick to full counterclockwise to spin the bow of the
boat to PORT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensatinn

Throttle % | 47.7 %
ACK reply address: 2:
Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step J

1. Bouton « AFT+ » (arriere+)

Une fois une plage d’accélération adéquate et un virage franc a babord obtenus, appuyer sur le bouton « Next
Step » (étape suivante).

B tinude Diagnostics w - X . p— - = e x

Screen Selection

File Edit Datalogging \View Help Window

XTI

Wit Data Lc;gmg Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

e & Dack Jaystick Calibration (== =]
Twiist the joystick to full counterclockwise to spin the bow of the
boat to PORT.
= Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensation
BRP Steermglc adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved. P
= BRP Sensor Con| After the rotational speed is established, press the FORWARD+ -+
button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct =
HHEI BT forward dift. FORWARD
= BRP PrupuISiUll Press the Mext Step button when complete. —
BRP Steering/C
=- Lowrance Instrum Increase Throttle /\
[
Throttle % | 47.7 % ‘ . ‘
=
| |
ACK reply address: 2:
Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur 'image ci-dessous.

F fuinrude Diagnostics - — - w — . " w T = | &
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
B @&A T
Honitor o - L= s
Data Logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
N\
7 \
il & iDock Joystick Calibration 1 [a=]=
Twist the joystick to full clockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD. \
BRP Steering[C Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to < Cg}mpensatig}n

After rotational speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift or the AFT+ button to corect forward drift.
Press the Mext Step button when complete. FORWARD

BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle % | 47.7 %

adjust the throttle unti the desired rotational speed is achieved. +

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step ‘ [ Next Step

Status ‘ | 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Consignes en haut de 'écran

Déplacer le levier de commande dans le sens horaire pour faire tourner la proue du bateau a tribord.




Tout en tournant le levier de commande dans le sens horaire, utiliser les boutons « Increase throttle »
(augmenter les gaz) et « Decrease throttle » (diminuer les gaz) pour régler la vitesse de virage tribord voulue.

[ Evinrude Diagnostics w Y . ~3 -~ = | Sl ||

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

“ @A

AonitOr nata Logging Identification Software  Faults Conﬁguratlon iDock Calibration

e & iDock Joystick Calibration (===
Twist the joys Il clockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD.

: Press the Ing ttle button or Decrease Throttle button to Compensation
gﬁg !;teermg‘]jlc adjust thaZro) l the desired rotational speed is achieved. QA B
ensor Con| 5 -
-52.8
Teleflex Propulq
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

Zorrect rearward drift o the AFT+ button to correct forward drft.
Press the Next Step button when complete. FORWARD

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle Previous Step l [ Next Step

Status | 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Increase throttle « augmenter les gaz »
2. Decrease throttle « diminuer les gaz »

Si le bateau commence a se déplacer vers l'arriére lorsque le levier de commande est tourné dans le sens
horaire, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « FORWARD+ » (avant+) jusqu’a obtention d’'un
virage franc a tribord du bateau.

[ Evinrude Diagnostics w hd . ~3 -~ = | Sl ||
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File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

“ @A

AontOr oty Logging Identification Software  Faults Conﬁguratlon iDock Calibration

Metwork Diagnostics & iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

Twist the joystick to full dockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After rotational speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift or the AFT+ button to correct forward drift.
Press the Mext Step button when complete.

Compensation

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle Previous Step l [ Next Step

Status | | 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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Si le bateau commence a se déplacer vers I'avant lorsque le levier de commande est tourné dans le sens
horaire, corriger le mouvement en cliquant sur le bouton « AFT+ » (arriére+) jusqu’a obtention d’un virage

franc a tribord du bateau.

~BRP Steering/C
& BRP Sensor Con|
@ Teleflex Propulg
BRP Propulsion
BRP Steering/C
& Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After rotational speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift or the AFT+ button to correct forward drift.
Press the Next Step button when complete.

Previous Step ] [ Next Step

N
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!Ew’nrude Diagnostics a - — v w — w [=]
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
Horitor = ‘
Datalogging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
s & iDock Joystick Calibration [=l=]=]

Twist the joystick to full dockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Cnmpensatign

Status ‘ ‘ 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Bouton « AFT+ » (arriere+)

Une fois le virage franc a tribord et une plage d’accélération adéquate obtenus, cliquer sur le bouton « Next
Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

— - = & X

Screen Selection

F Evinrude Diagnostics w Y
File Edit Datalogging View Help Window

B @goA T

Aonitor pataLogging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

= BRP Propulsion
=-BRP Steering/C
Lowrance Instrum

- BRP Sensor Con|

Teleflex Propul4

ACK reply address: 2

Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved.
After rotational speed is established, press the FORWARD+ button to
correct rearward drift or the AFT+ button to correct forward drift.
Press the Next Step button when complete.

Previous Step ] [ Next Step

i
-+
FORWARD

Losbot S & Dock Joystick Calibration @ =]
Twist the joystick to full clockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensation

—_—

A

Status

‘ 10/1%/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur I'image ci-dessous.

[ tvinrude Diagnostics w B —~ — — "
File Fdit Datalogging View Help Window Screen Selection

B¢ @g&A S5

Monitor pata Logging Identification Software  Faults  Configuration iDack Calibration

7 a4\
LS & Dock Joystick Calibration 1 == =]

Move the Joystick FORWARD to the first detent.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

= adjust the throttle to achieve a boat speed of 4 MPH (3.5 KTS). Compensation
BRP Steermg/c Wait for boat speed to stabilze after making changes. P
BRP Sensor Con| After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.

Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Next Step button when complete.

SOG (MPH)

< Jﬂ

PORT

STARBOARD

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step

Status | 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Consignes en haut de I’écran

Déplacer le levier de commande vers I'avant jusqu’au premier cran.
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Utiliser les boutons « Increase Throfttle » (augmenter les gaz) et « Decrease Throttle » (diminuer les gaz) pour
régler 'accélération jusqu’a ce que le bateau atteigne une vitesse de 3,5 noeuds (4 MPH). Observer la fenétre
Speed Over Ground (SOG (MPH)) (vitesse sur le fond) pour vérifier que le bateau atteint la vitesse de 3,5
nceuds (4 MPH).

IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser aprés toutes modifications.

B Binrude Diagrostics v x - 4 - e T = | S |

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B« @&A

Mﬂmtm Data Loggmg Identification Software  Faults Conﬁguratlon iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration = ==
Move the Jo) WARD to the first detent.
ottle button or Decrease Throttle button to .

BRP Steering/C
&-BRP Sensor Con|
Teleflex Propuly
& BRP Propulsion
BRP Steering/C
&- Lowrance Instrum Increase Throttle

g |terspeed is established, use the PORT+ button to :orra:t
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Mext Step button when complete.

50G (MPH)

Throttle % | 20.0 % 0 4

Decrease Throttle ﬁvﬁ?&ep l [ Next Step

Status ‘ ‘ 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

ACK reply address: 2:

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Fenétre « Speed Over Ground (SOG) » (vitesse sur le fond)
3. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

63



Une fois la vitesse requise atteinte, pousser le levier de commande vers 'avant jusqu’au premier cran. Si le
bateau commence a dériver vers tribord, utiliser le bouton « PORT+ » (babord+) pour corriger le mouvement
jusqu’a obtention d’un déplacement vers I'avant franc du bateau.

[ evinrude Diagnostics | . Il . e - i o
File Edit Datslogging View Help Window Screen Selection
B¢ @A
g -
Monitor ata Logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
===

Network Diagnestics & iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2

Decrease Throttle

Move the Joystick FORWARD to the first detent.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle to achieve a boat speed of 4 MPH (3.5 KTS).
Wait for boat speed to stabilize after making changes.

After speed s established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

SOG (MPH)

[ o |

Previous Step ] [ Next Step

=‘

Lﬂj

Compensation

o]

F>

STARBOARD

Status |

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Si le bateau commence a dériver vers babord, utiliser le bouton « STARBOARD+ » (tribord+) pour corriger le
mouvement jusqu’a obtention d’'un déplacement vers I'avant franc du bateau.

Bouton « PORT+ » (babord+)

[F evinude Diagnostics v I . 4 - i 3 o)
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
8« @A T
5 - x -_ 2 | g
OMer Data Logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration
e & iDock Joystick Calibration == =]
Move the Joystick FORWARD to the first detent.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
adjust the throttle to achieve a boat speed of 4 MPH (3.5 KTS). Compensation

BRP Steering/C
BRP Sensor Conl
Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2

Decrease Throttle

‘Wait for boat speed to stabilze after making changes.

After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

S0G (MPH)

Lo |

Previous Step ] [ Next Step

Lo ]

STARBOARD

Status |

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.
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Une fois la vitesse de 3,5 nceuds (4 MPH) et un mouvement franc vers I'avant du bateau obtenus, appuyer sur
le bouton « Next Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

[E Evinrude Diagnostics v I - 4 o - n = Ol X |
File Edt Dastalogging View Help  Window  Screen Selection

¢« Q@A S

Menitor pats |ogging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

Lot & iDock Joystick Calibration [ ==
Move the Joystick FORWARD to the first detent.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
= adjust the throttle to achieve a boat speed of 4 MPH (3.5 KTS). Compensation
BRP Steerlng[C Wait for boat speed to stabilize after making changes. p
- BRP Sensor Conl
+ Teleflex Propuld

After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

-

- Lowrance Instrum Increase Throttle
SOG (MPH)

Throttle % II'

F>

\
PORT STARBOARD
ACK reply address: 2:
Decrease Throttle Previous Step I [ Next Step
Status ‘ ‘ 10/19/2017 3:31PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)

Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur I'image ci-dessous.

[F evinude Diagnosticc v v v - . = SheX |
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File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

“« @QeAST

Monitor pataLogging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

72\
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration 1 [ ==
Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.
BRP Steering/C Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Cg}mpensatig}n

achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Wait for boat speed to

stabilize after making adjustments. IIl

After speed is established, use the PORT button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

BRP Sensor Con|
Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

SOG (MPH)

Throttle % II'

\
PORT STARBOARD
ACK reply address: 2
Decrease Throttle Previous Step I [ Next Step
Status ‘ 10/19/2017 3:32 PM 6.310088.0

1. Consignes en haut de I'écran

Pousser le levier de commande jusqu’en butée vers I'avant pour déplacer le bateau vers I'avant jusqu’a ce
qu’il atteigne une vitesse de 6 nosuds (7 MPH). Utiliser le bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz) et

65



le bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz) pour atteindre la vitesse de 6 nceuds (7 MPH). Observer la
fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond) pour s’assurer que la vitesse requise est atteinte.

IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser aprés toutes modifications.

[ Evinrude Diagnostics w — v e = d N = | Clle |
File Edit Data Loggmg View Help Window Screen Selection
Moniter otz ogging Identification Software  Faults [onﬁguratmn iDock Calibration
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Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

-~ BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propuly
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

Move the 157 Il FORWARD to move the boat AHEAD.

D55 the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Wait for boat speed to
stabilize after making adjustments.

After speed is established, use the PORT button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARDRUtton to correct PORT drift.
Press the Next Step button whe

SOG (MPH)
i
o] €
PORT
Previous Step l I Next Step

Compensation

STARBOARD

Status |

| 10/19/2017 2:32PM 6.3.10088.0

1.

Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)

2. Fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond)
3. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

Une fois la vitesse de 6 nceuds (7 MPH) atteinte, pousser le levier de commande jusqu’en butée vers I'avant.
Si le bateau dérive vers tribord lorsque le levier de commande est poussé jusqu’en butée vers l'avant,
appuyer sur le bouton « PORT+ » (babord+) jusqu’a obtention d’'un mouvement vers I'avant franc du bateau.

! |
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File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
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Monitor Data Logging Identification Software  Faults Conﬁguramon iDock Calibration
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Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

~ BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

ACK reply address: 2

Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Watt for boat speed to
stabilize after making adjustments.

After speed s established, use the PORT button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD button to correct PORT drift.
Prass the Next Step button when complete.

SOG (MPH)
P
o] &
PORT
Previous Step l I Next Step

Compensation

Status

| 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « PORT+ » (babord+)
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Si le bateau dérive vers babord lorsque le levier de commande est poussé jusqu’en butée vers I'avant,
appuyer sur le bouton « STARBOARD+ » (tribord+) jusqu’a obtention d’'un mouvement vers I'avant franc du
bateau.

B Evinrude Diagnostics v Y v e = |
File Edt Datalogging View Help  Window  Screen Selection

“ @QOAST

Menitor pt; | agging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration [=1=]==]
Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.
] = Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensation
BRP Steerlng/C achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Wait for boat speed to i
= BRP Sensor Conj stabiize after making adjustments. III
& Teleflex Propuld After speed is established, use the PORT button to correct
= BRP Propulsion STARBOARD drift or the STARBOARD button to correct PORT drift.
= Press the Next Step button when complete.
- BRP Steering/C
&-Lowrance Instrum Increase Throttle
SOG (MPH) _~
P o o - F
\
PORT STARBOARD
ACK reply address: 2:
Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step
Status ‘ ‘ 10/19/2017 3:32PM 6.3.10088.0

1. Bouton « STARBOARD+ » (tribord+)

Une fois la vitesse de 6 nceuds (7 MPH) et un mouvement vers I'avant franc du bateau obtenus, appuyer sur
le bouton « Next Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

[ Evinrude Diagnostics w . - — " B = e |
File Edt Datalogging View Help  Window  Screen Selection

B 043

MOnitor pata Logging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

st i & iDock Joystick Calibration (o=@ ==]
Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to Compensation
achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Watt for boat speed to

stabilize after making adjustments. lIl

After speed s established, use the PORT button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

S0G (MPH)

Throttle % lII

F>

¥
PORT STARBOARD
ACK reply address: 2:
Decrease Throttle Previous Step ] { Next Step |
Status ‘ ‘ 10/19/2017 332 PM 63100880

1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur I'image ci-dessous.

FF Evinrude Diagnosticc. w b w - n = | et ||

file Edit Datalegging View Help Window Screen Selection

XTI

Monitor pats Lagging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

sl i & iDock Joystick Calibration ===

Move the joystick BACK, to the first detent, to move the boat AFT.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

achieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Wait for boat speed to Cnmpensatinn
stabilze after making changes.

After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete

BRP Steering/C
=-BRP Sensor Con|
Teleflex Propul
&=-BRP Propulsion
BRP Steering/C
=-Lowrance Instrum Increase Throttle

i

SOG (MPH)

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step ] I Next Step

Status ‘ | 10/19/2017 332 PM 6.310088.0

1. Consignes en haut de I'écran

Déplacer le levier de commande vers l'arriére, jusqu’au premier cran, pour déplacer le bateau vers I'arriére.
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Appuyer sur le bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz) ou le bouton « Decrease Throttle » (diminuer
les gaz) jusqu’a ce que le bateau atteigne une vitesse de 2,6 nceuds (3 MPH). Observer la fenétre « SOG
(MPH) » (vitesse sur le fond) pour s’assurer que la vitesse requise du bateau est atteinte durant cette étape
de calibration.

IMPORTANT : Veiller a laisser la vitesse du bateau se stabiliser aprés toutes modifications.

B Evinrude Disgrostics v - w - " 3 = | e ||

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

8« @é‘&

Moritor Data Logging Identification Software  Faults Cwnﬁguratlon iDock Calibration

Netwerk Diagnestics & iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuly
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

e CK, to the first detent, to move the boat AFT.
] the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Wait for boat speed to Cnmpensatinn
stabilze after making changes.
After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARDLhutton to correct PORT drift.
Press the Next Step button when

S0G (MPH)

Throttle % |I|

PORT =2 STARBOARD

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step l [ Next Step

Status | ‘ 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond)
3. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

Lorsque le levier de commande est poussé en arriére, si le bateau commence a dériver vers tribord, appuyer
sur le bouton « PORT+ » (babord+) pour corriger le déplacement.

[ Evinruce Diagnostics w v v - - 3 = | s |

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

8« @é‘A

Monitor Data Logging Identification Software Fauits Conﬁguramon iDack Calibration

st & iDock Joystick Calibration ==
Move the joystick BACK, to the first detent, to move the boat AFT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

BRP Steeriuglc achieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Watt for boat speed to Compensation

i stabilze after making changes.

BRP Sensor Con| After speed is established, use the PORT+ button to correct
Teleflex pl.upul‘ STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
BRP Propulsion

Press the Next Step button when complete
BRP Steering/C

Lowrance Instrum Increase Throttle

SOG (MPH)

STARBOARD

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step l [ Next Step

Status | | 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Bouton « PORT+ » (bdbord+)
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Lorsque le levier de commande est poussé en arriére, si le bateau commence a dériver vers babord, appuyer
sur le bouton « STARBOARD+ » (tribord+) pour corriger le déplacement.

B Evinrude Disgrostics w T il — - N [/
File Edit Datalogging View Help Window Screen Sclection
b
8¢ @ &A A J
OMIOT Data Logging Identification Software  Faults  Configuration iDock Calibration
Network Diagnostics EI@

& Dock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propuls
-BRP Propulsion
-BRP Steering/C
&- Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

Move the joystick BACK, to the first detent, to move the boat AFT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Wait for boat speed to
stabilize after making changes.

After speed is established, use the PORT+ button to corect
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete

S0G (MPH)

Lo ]

Previous Step ] I Next Step

Compensation

[ o ]

F,I>/

STARBOARD

Status ‘

| 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1.

Bouton « STARBOARD+ » (tribord+)

Une fois la vitesse de marche arriére adéquate et un mouvement vers l'arriére franc du bateau obtenus,
appuyer sur le bouton « Next Step » (étape suivante) pour poursuivre la procédure de calibration.

B Evinrude Disgnostics w - i — w T = | et |
File Edit Datalogging \View Help Window Screen Selection

B 0047

Monitor pats Lagging Identification Software  Faults  Configuration

iDock Calibration

Network Diagnostics

& iDock Joystick Calibration

-BRP Steering/C
-BRP Sensor Con
@ Teleflex Propuls
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

Move the joystick BACK, to the first detent, to move the boat AFT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Wait for boat speed to
stabilize after making changes.

After speed is established, use the PORT+ button to correct
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete

SOG (MPH)

Lo ]

Previous Step ] l Next Step

===

Compensation

STARBOARD

Status ‘

| 10/18/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1.
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Suivre les consignes qui s’affichent en haut de I'écran, comme représenté sur 'image ci-dessous.

B Evinrude Disgnosticcs v Y . — " T = e ||
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

XIS,

Monitor paty Logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

Loai i & Dock Joystick Calibration EEr=]

Move the joystick FORWARD to move the boat AHEAD. After the
boat has attained a speed of 5 MPH (4.3 KTS), move the joystick to
the full BACK position to stop the boat.

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propulq
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button until
the boat stops within 3 seconds after achieving the 5 MPH (4.3 KTS)
boat speed.

Press the Save Exit button when complete.

SOG (MPH)

Throtte % [ o ]

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step Next Step
Save & Exit

Status | 10/19/2017 3:32PM 6.310088.0

1. Consignes en haut de I'écran

Déplacer le levier de commande vers I'avant, jusqu’au premier cran, pour déplacer le bateau vers 'avant.




Lorsque le levier de commande est poussé en avant, observer la fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond)
jusqu’a ce que le bateau atteigne une vitesse de 4,3 nceuds (5 MPH).

B Evinrude Diagnostics o hd — - = |

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

Be @A,

Monitor pats Logging Identification Software  Faults ccmf.guramun iDock Calibration

===

Netwerk Diagnostics & iDock Joystick Calibration

Mous#Te joystick FORWARD to move the boat AHEAD. After the
73t has attained a speed of 5 MPH (4.3 KTS), move the joystick to
the full BACK position to stop the boat.

BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button until
the boat stops within 3 seconds after achieving the 5 MPH (4.3 KTS)
boat speed.

Press the Save Exit button wheny

SOG (MPH)

Throttle % lIl

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step Next Step
Save & Exit

10/1%/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

Status

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond)
3. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)
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Lorsque la vitesse de 4,3 nceuds (5 MPH) est atteinte, tirer le levier de commande en arriére jusqu’a
immobilisation compléte du bateau. Utiliser les boutons « Increase Throttle » (augmenter les gaz) et
« Decrease Throttle » (diminuer les gaz) pour effectuer les réglages de vitesse jusqu'a ce que le bateau
s’immobilise complétement dans un délai de 3 secondes aprés avoir atteint la vitesse de 4,3 nceuds (5 MPH).
Observer la fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond) pour s’assurer que la vitesse requise du bateau est
atteinte avant de tirer le levier de commande en arriére.

— -t e : = | Ol

Screen Selection

B evinrude Diagnostics hd v
File Edit Datalogging View Help  Window

¢ Q@A S5

Monior patalogging Identification Software  Faults  Configuration  iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration
Moys#Te joystick FORWARD to move the boat AHEAD. After the
73t has attained a speed of 5 MPH (4.3 KTS), move the joystick to

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
&-Teleflex Propulg
BRP Propulsion
- BRP Steering/C

‘the full BACK position to stop the boat.

Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button unti
the boat stops within 3 seconds after achieving the 5 MPH (4.3 KTS)
boat speed.

Press the Save Exit button when

Lowrance Instrum Increase Throttle

S0G (MPH)

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle

Previous Step
Save & Exit

Status 10/19/2017 3:32PM 6.3.10088.0

1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
2. Fenétre « SOG (MPH) » (vitesse sur le fond)
3. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)

Une fois la vitesse d’'immobilisation requise atteinte, appuyer sur le bouton « Save & Exit » (enregistrer et
quitter) pour achever la procédure de calibration.

Si une étape de calibration doit étre recommencée, appuyer sur le bouton « Previous Step » (étape
précédente) pour repasser par les différents écrans de calibration.

[ evinrude Diagnostics hd v v -~ o - BT

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

WYY,

Monitor paia Logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics & Dock Joystick Calibration =@ =]
Move the joystick FORWARD to move the boat AHEAD. After the
boat has attained a speed of 5 MPH (4.3 KTS), move the joystick to

- BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum

BRP Steering/C ‘

=-BRP Sensor Con|
Increase Throttle

=- Teleflex Propul:
Throttle % | 70.0 %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

the full BACK position to stop the boat.

Press the Increase Thrattle button or Decrease Throttle button until
the boat stops within 3 seconds after achieving the 5 MPH (4.3 KTS)
boat speed.

Press the Save Exit button when complete.

S0G (MPH)

Lo ]

l Previous Step /@
Save & Exit

Status

10/19/2017 3:32PM 63.10088.0

1.

Bouton « Save & Exit » (enregistrer et quitter)

2. Bouton « Previous Step » (étape précédente)
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Enregistrement d’un fichier de calibration

Tout en étant encore sur le BUS et connecté a « Surfaces Follow Up Controller, Instance 0 » (option 0 de
boitier de commande de suivi de surfaces), naviguer jusqu'a I'écran « iDock Joystick Configuration »
(configuration du levier de commande iDock).

File Edit  Datalogging Ve ‘Windovw Screen Selection
<« @ é‘ A© 5 s
=
Mortler Dosslogaing dentiicition Softwers  Faulti  Engin H sory Configuistion Seve Streenshet iDock Calibistion
Nr....kn..mnm_ - ']'“.
& Dock Joystick Confguration =8z
Config Ale Name
| Default calibration System Wide
| Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
§ 0.0 50.0 1]
,: Wedge Kit Mae. Reverse Throttle # Control Heads
{ 1° -« 750 1}
| Joystick Instance LED Brightness
| et igh ® BRP
| @ - 100 Update Controller B
i =
Jowystick Calibration
A
. J Load From File Save To File Erase
Enable Drydock Testing
1
Status LERIE 10 AM 64100030

Cliquer sur le champ « Config File Name » (nom de fichier de conf.) et remplacer le nom par une description

du bateau.
LT — T > TETETE_O R
Fle Edé Dstslogging View Help Window Screen Sclection
o X A s j‘/@
=
MR Doslegging [dintcatsin Softwirs  Faulti  Enging Hiitory ConfigisZa Save Sorpanihot DHL-: -
Nr'-«\-kﬂ-mk‘_ —— - .]._,I
& Dock Joystick Cenfguration ===
Config Ale Name

| Manitou Legacy 23 LT System Wide

I Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks

{ 00 50.0 a

,: Wedge Kit Max. Reverse Throttle # Control Heads

{ 10° - 750 1}

i .

| Joystick Instanoe LED Brightness

3 — ® BRP

| a - 100 Update Controller s

i =

Juystick Calibation
A
- I Load From File Save To File Erase
Enable Drydock Testing
1
Status LIERNE 1006 AM 60100030

1. Nom remplacé dans le champ « Config »
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Sélectionner « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande)

Einnate Cagosmes

Fie Edé Dstalogging View Help

Window Screen Selection

B8« A e T

MHAE Daslogging Idemtfication Softwar  Faulti  Engine History Configuistien SeveSe\wnshot iDock Calibistasn

. \ 1
db Dock Jeystick Confiquration = (@a
ﬂ Config Fle Name
Manitou Legacy 23 LT Syste\n Wide
Toe Angle Max, Forward Throttle # Joys\cks
0.0 50.0 1] =
Wedge Kit Max. Reverse Throttle # Contro)\Heads
10¢ . 75.0 n =
Joystick Instance LED Brightness ®
2 - 100 Update Cantroller B
Joystick Calibration
ﬂ r
— Load From File Save To File Erase
Enable Drydodk Testing
Status

LIROOIR 1006 AM 640100020

1.

Bouton « Update Controller » (mettre a jour le boitier de commande)

Sélectionner « Save to File » (enregistrer dans le fichier).

Fle Edn | BAleﬂg WView  Help

Window Sereen Sebection

Q 0OeAre F

Mottt fony Logaing Idessdication Softwars  Fauli  Enging History Comfiguitien Sawficrsenthot iDock Calibration

.
- —

/ 1
i Dock Jeystick Configuestion =E@a
i Config Fle Name
Manitou Legacy 23 LT Systermn Wide
Toe Angle Max, Forward Throttle # Joysticks
0.0 50.0 1] =
Wedge Kit Mac. Reverse Throttle, # Control Heads
10° - 75.0 1] =
Joystick Instance LED Brightness °
0l - 100 - Update Controller s
Joystick Calibfation
‘ .
- Load From File Save To File Erase
Enable Drydock Testing
Status

AR08 106 AM 68100000

1.

Bouton « Save to File » (enregistrer dans le fichier)
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Lorsque « Save to File » (enregistrer dans le fichier) est sélectionné, I'écran contextuel suivant apparait.

Fle Edt Dutalogging View Help Window

Sereen Sebection

B @A 7

MRt Dalogging Idietficaten Softwire  Fauls  Engine History Configwiation Save Scretnshet iDesck Calibraticn
E
[

& Dock Jaystick Conbguration - e e, ]
H f Namy () [0 = Programbuta » BRP » Exbiagh » Calibestion fles » Dock Softmare ¥ Joystck Cabbrations ™ 5
Manitou Legacy 23 LT
Organize » Heew Feides - (7]
A B Dowrlosdy *  bame Size
L Recent Places
0.0 = |1 S Figh 33 300 Rebal 19.eni .
o _ Benningtoniby)0-BRebelcod "
i
i | L OwhaTaisnoLsebeent e
10° - Dotueid Bl Gonan Runner 52 30hp miarmi.cnf :
= P ] e Figh 32°300 Reboed 19 enf .
;\, o | Seout 255UKF 200HP Miami.enf In
[] ¥ L] Shallow Sport 33 3049 RG.crd It
1 Computer
&osic
(Data ()
A e
. Fiename 2016 Maniton Legacy 13 LT J00HP 11 Rebel -
Save s type [Joysiek Cal fikes (7" 09) )
= Hide Folders [ swe | [ Camca !
Stamun

LIRNE 1T AM 64100020

Au niveau du nom de fichier, la description doit correspondre a Année, Modéle du bateau, Puissance du
moteur et nom de I'hélice, et Pas de I'hélice.

Cliquer sur « Save » (enregistrer).

Fle Edt Duulogging View Help  Window Screen Selection

B ¢A 0 5

MRS Dy logging Idestficatien Softwire  Fauls  Engine History Configuistion Save Scretnshot  iDeck Calibrticn

'
\i
|

>
I'n

1

ﬂ & Dock Jaystick Configurstion B Save Joystick Cal data

i (CI) [0« Programbuta » 889 » Eubiagh » Calibistion_fles » Dock Softmare ¥ Joystick Cabbrations
Manitou Legacy 23 LT

R T

e A 8 Downlosds  *  hame
0.0 2 Recent Places

L1 5 Fish 32 300 Rebel 19.cn "
__ Bennington30by10-16Rebel cnd i
I Lt | BukITIsHOLRebekcol "
100 .‘me Bl Gonan Runner 32 30hp miarmi.cnf it
LT 5 Fish 37 300 Rkl 19,28 '
B vVide ] Sceut ZSSLXF 200HP Misri.cnl "
[] 2 . Shallow Sport 32 3008 RG.crf "

1 Computer

& osic
e 0]
A =

File name: 15 Mamitow Legacy 13 LT 300HP 11 Rebel
Save s types [Joystick Calfikes ("crd:" a0}

& Hide Folders

Status LTRNE 1T AM 64100030

1. Bouton « Save » (enregistrer)
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Chargement d’un fichier de calibration

Tout en étant encore sur le BUS et connecté a « Surfaces Follow Up Controller, Instance 0 » (option 0 de
boitier de commande de suivi de surfaces), naviguer jusqu’'a I'écran « iDock Joystick Configuration »
(configuration du levier de commande iDock).

Sélectionner « Load From File » (chargement du fichier).

| CEmTom— s, T
File Ede Datalogging View Help Window Sereen Selection
- e |
8« @&)e
Mottit bny Logaing Idessdication Softwars  FaulT ine History Configuisten Save Serpenhot iDock Calibratien
[TOPRE Ca—— I ]
i Dock Jeystick Configuestion = @2
Config Ale Name
]. Manitou Legacy 23 LT Systermn Wide
| Toe Angle Max. Forward Throttie # Joysticks
} 0.0 50.0 1] =
1
]' Wedge Kit Ma. Reverse Throttle # Control Heads
| 100 75.0 ] =
{
| Joystick Instance LED Brightness ’
= ' ® BRP
(] . 100 ’ Update Controller fis
J Joystick Calibration
. Load From File Save To File Erase
Enable Drydock Testing
Status LRLA 1006 AM 64100030

1.

Bouton « Load Form File » (chargement du fichier)

Sélectionner le fichier approprié pour votre modeéle, si disponible dans la liste.

File FEdt Datalogying View Help Window Sereen Sebection
— -
o & L
MEtt s logging Identfication Software  Faults  Engine History Configuistion Save Screenchot iDock Calibastisn
Hiptmrie £ {88 Seiect Conbg Fie
| & Dock Joymtick Confguration -
u [, » Evitiagé » Calibration f
b N
| Default call z Ceginize ®  Mewlolder @
] W Fevoaites.
| Maj B Desitep 1 54l Fahs 32 300 Rebal 19604
{ 0.0 50 . Downloads 006 Manitou Legacy 23 LT 300HP 20 Re.  2/28/2018 10:34 A4
] 1 U Regent Places Bereingtendty L0 13Rebelcnf
J Doty ZTELSOHO B Rebenl ool
Non “ A Libearies Oream Runnes 37 E0kg miseni cnd
1 4 Documents Sail Fish 32 300 Rebel 19,00
| o Mzic Seout J55LIF 200HP Misricrd
i sd il Pictumes Shulicw Speat 12 300HP FOG.2nf
5
} H videas
|| 1™ Computer
A & osic)
L o D 5}
File name: = |boystick Calfiles (anfalsy =
Open [+ Canced |
Saus WLINE LAT P GAI0005.0

1. Liste des fichiers disponibles
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Mise en place d’un deuxiéme poste de levier de commande

Se déconnecter du BUS et se connecter a « Surfaces Follow Up Controller, Instance 1 » (option 1 de boitier
de commande de suivi de surfaces).

File Edt Dualegging Yiew Help 'J\lmnh;
- j
&y =

Systern Wide Fluid Levels Ergine Histery Sive Sérenibest

HNetwork Dlagnostics
[ ]
i Airmar Navigation system unknown Navigation System Instanoe: 0, Address: Ox23
+ BRP Sensor Communication interface Pressure Instance: 0, Address: 0x28
« BRP Steering/ Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Addres=
+ BRP Steering/ Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 1, £dress: 0x2
+ Teleflex Propulsion System Throttle/Shift Control Instance: 0, Address: Dx1 -
BRP Steeringf Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0x2C
BRP Steering/ Control Surfaces Mode Controller Instance: 1, Address: 0x2D
o BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 1, Address: 0x97
+ BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: (x96
o Lowrance Navigation system Ownship Position (GNSS) Instance: 0, Address: On7F

TTIB 1 PM 64300050

1.« Surfaces Follow Up Controller, Instance 1 » (option 1 de boitier de commande de suivi de surfaces)

Cliquer sur « Configuration » en haut de I'écran.

File Edt Duslegging View Help Window Screen Selection
=53

«c @eAre §F

Met Dutslogging destficstion Software Faulti  Engine Histery Configuisfien Seve Sereenthot iDodk Calibration

-

i Dok Joystick Cenlguestion
Config Ale Name

System Wide

]. !
Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
0.0 50.0 5
Wedge kit Max. Reverse Throttle # Control Heads
107 75.0 I
| K -
| Joystick Instance LE? Brightness BRP
1 - 10 Update Controller
Joystick Calibration
a
Transfer From Primary
: Joystick
Enable Drydock Testing
Status

NI R0 PM 64100050

1.« Configuration »
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Cliquer sur « Transfer From Primary Joystick » (transférer du levier de commande principal) pour charger le
fichier de calibration dans le deuxiéme poste de levier de commande.

Edt  Dutalegging View Help Windoa Sereen Selection

¢ @A C

Mool oy logging Ideeeficstion Softwars  Faults  Enging History Configuration  Save Screenshot  Duck Calibration

& Dok eyitick Coaluguration ERERE
Config Ale Name
| |Manitou System Wide
|
| Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
0.0 0.0 2
Wdge kit Max. Reverse Throttle
10% 75.0
| ¥ -
]
oystick Instance LED Brighiness BRE
1 = 100 Update Controller
Joystick Calibration
A
Transfer From Primary
' Joystick
Enable Drydock Testing
Status HUH18 211 PM 64100080

1. Bouton « Transfer From Primary Joystick » (transférer du levier de commande principal)

79



Essai sur ’eau

Une mauvaise installation peut entrainer une perte de maitrise de la direction et causer des blessures
corporelles graves. Bien s’assurer de la bonne installation du systéme iDock avant de procéder a des
essais sur I’eau ou avant de commencer la procédure de calibration.

A ATTENTION

Il est recommandé de s’entrainer a la manipulation du levier de commande dans toutes les plages de
fonctionnement avant de commencer la procédure de calibration. L’utilisation inadéquate du levier de
commande pourrait entrainer des dommages a I’équipement ou causer des blessures corporelles.

NOTICE

Sur les bateaux ou les moteurs dépassent des bords du bateau lorsqu’ils sont tournés, veiller a
maintenir une distance suffisante a I'accostage de sorte que les moteurs ne heurtent pas le quai.

IMPORTANT : Dans les courants forts et les conditions de vent extrémes, le levier de commande pourrait ne
pas étre en mesure de compenser le mouvement de lacet du bateau. Dans une telle situation, stopper le

déplacement du bateau, réaligner le bateau, puis reprendre I'accostage.

Tester l'accostage du bateau dans toutes les directions possibles pour vérifier I'efficacité des réglages
réalisés. Si les réglages n’ont pas été effectués ou ne sont pas satisfaisants dans une quelconque direction,

recommencer la procédure de calibration.



Se reporter a l'image ci-dessous pour les plages de fonctionnement du levier de commande avant de

commencer I'essai du levier de commande.
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« MARCHE AVANT >
o) S
Z &

o ° ! & <
% % £ >
G % S 3
04, 2 W 00
% S Py g
Q B L S
2°M5050b €Sﬁ«$\

R,Qsoho

BABORD -ATERAL

BABORD TRIBORD

POUSSEE

POUSSEE NORMAL

ASSISTEE

MARCHE ARRIERE
MARCHE ARRIERE
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Marche avant

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume en bleu lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le
bateau en avant, pousser légérement le levier de commande vers I'avant.

Lorsque le levier de commande est poussé vers I'avant, les deux moteurs (babord et tribord) exercent une
poussée de marche avant.

<
-

Pour augmenter le déplacement, pousser davantage le levier de commande (au-dela du cran) vers I'avant.

Pour effectuer un virage a babord pendant le déplacement en avant du bateau, déplacer le levier de
commande dans le sens antihoraire.

Pour effectuer un virage a tribord pendant le déplacement en marche avant du bateau, déplacer le levier de
commande dans le sens horaire.

Pour corriger un survirage, tourner le levier de commande dans la direction inverse.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.
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Babord

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume en bleu lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le
bateau a babord, pousser légérement le levier de commande vers la gauche.

Lorsque le levier de commande est poussé vers la gauche, le moteur babord fournit une poussée de marche avant
tandis que le moteur tribord fournit une poussée de marche arriére, si bien que le bateau se déplace a babord.

Pour augmenter le déplacement, pousser davantage le levier de commande (au-dela du cran) vers la gauche/babord.
Pour déplacer le bateau en avant tout en allant a babord, pousser le levier de commande vers 'avant.
Pour déplacer le bateau en arriére tout en allant a babord, pousser le levier de commande vers l'arriére.

Pour corriger un survirage, lacher le levier de commande pour lui permettre de revenir en position centrale ou
pousser le levier de commande vers la droite.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.
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Tribord

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le bateau
a tribord, pousser Iégérement le levier de commande vers la droite.

Lorsque le levier de commande est poussé vers la droite, le moteur babord fournit une poussée de marche arriere
tandis que le moteur tribord fournit une poussée de marche avant, si bien que le bateau se déplace a tribord.

Pour augmenter le déplacement, pousser davantage le levier de commande (au-dela du cran) vers la droite/
tribord.

Pour déplacer le bateau en avant tout en allant a tribord, pousser le levier de commande vers I'avant.
Pour déplacer le bateau en arriére tout en allant a tribord, pousser le levier de commande vers l'arriére.

Pour corriger un survirage, lacher le levier de commande pour lui permettre de revenir en position centrale ou
pousser le levier de commande vers la droite.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.
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Arriére

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume en bleu lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le
bateau en arriere, pousser Iégérement le levier de commande vers l'arriére.

Lorsque le levier de commande est poussé vers l'arriere, les deux moteurs (babord et tribord) exercent une
poussée de marche arriére pour déplacer le bateau en arriére.

=)
=)

Pour augmenter le déplacement, pousser davantage le levier de commande (au-dela du cran) vers I'arriére.

Pour effectuer un virage a babord pendant le déplacement en arriére du bateau, déplacer le levier de
commande dans le sens antihoraire.

Pour effectuer un virage a tribord pendant le déplacement en marche arriére du bateau, déplacer le levier de
commande dans le sens horaire.

Pour corriger un survirage, lacher le levier de commande pour lui permettre de revenir en position centrale ou
pousser le levier de commande vers 'avant.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.
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Virage babord

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume en bleu lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le
bateau en virage babord, tourner le levier de commande dans le sens antihoraire.

Lorsque le levier de commande est tourné dans le sens antihoraire, le moteur babord fournit une poussée de
marche arriére et le moteur tribord fournit une poussée de marche avant, si bien que le bateau tourne a babord.

Pour augmenter le déplacement, tourner davantage le levier de commande dans le sens antihoraire.

Pour déplacer le bateau en avant tout en effectuant un virage a babord, pousser le levier de commande vers
'avant.

Pour déplacer le bateau en arriére tout en effectuant un virage a babord, pousser le levier de commande vers
I'arriere.

Pour corriger un survirage lors d’'un virage a babord, lacher le levier de commande pour lui permettre de
revenir en position centrale ou tourner le levier de commande dans le sens horaire.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.
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Virage tribord

Placer la manette d’accélérateur a la position POINT MORT. Appuyer sur le bouton de MARCHE sur le levier
de commande. Le bouton de MARCHE s’allume en bleu lorsque le systéme est sous tension. Pour déplacer le
bateau en virage tribord, tourner le levier de commande dans le sens horaire.

Lorsque le levier de commande est tourné dans le sens horaire, le moteur babord fournit une poussée de marche
avant et le moteur tribord fournit une poussée de marche arriére, si bien que le bateau tourne a tribord.

e
=

Pour augmenter le déplacement, tourner davantage le levier de commande dans le sens horaire.

Pour déplacer le bateau en avant tout en effectuant un virage a tribord, pousser le levier de commande vers
avant.

Pour déplacer le bateau en arriére tout en effectuant un virage a tribord, pousser le levier de commande vers
l'arriére.

Pour corriger un survirage lors d’'un virage a tribord, lacher le levier de commande pour lui permettre de
revenir en position centrale ou tourner le levier de commande dans le sens antihoraire.

S’assurer que le bateau réagit comme prévu aux mouvements du levier de commande.

87



Inspection

Inspecter le bateau a la recherche de fuites de liquide. Si des fuites sont constatées, y remédier
immédiatement et exécuter la procédure de purge décrite dans le présent manuel.

S’assurer que tous les boyaux hydrauliques sont acheminés correctement et qu’aucun boyau n’est plié. Si des
anomalies sont constatées, y remédier immeédiatement.

Inspecter 'ensemble des connexions électriques. S’assurer que toutes les connexions électriques sont bien
serrées et qu'aucun cable n’est endommagé ou plié. Si des anomalies sont constatées, y remédier
immédiatement.
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Gabarit de percage du levier de commande

Pour imprimer le gabarit, s’assurer que les parameétres d’impression sont réglés
sur 100 %.

-« 2,047 —»

- 1,024"-» @ 0250°
(1/4)

@D 2,250
(2-1/4) \

3,437

S’ASSURER QUE
LES TROUS SONT
CORRECTEMENT

DIMENSJONNES

AVANT DE PERCER

- 1,024" »

—— 2,047 ——»
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Codes d'erreur Module de commande iDock

Code

iDock Capteur/ circuit du module de commande

Controlable

Critique

Alarme sonore

S.A.F.E

Evinrude
Affichage tactile
numérique

Durée
d'activation

Informations sur la panne/ Correction

Surcharge détectée sur I'alimentation du capteur 5V

x

Capteur volts Code 1

< 1 seconde

Basse tension sur I'alimentation du capteur analogique. Sortie +5A <4,75 V, mode Joystick non autorisé. Vérifier le
cablage depuis le module de commande jusqu'au capteur de la position de la direction pour identifier des traces de
détérioration et des risques de court-circuit.

Circuit ouvert solénoide du mode

Erreur solénoide Code 2

<1 seconde

Circuit ouvert détecté sur le solénoide du mode. Solénoide non connecté a la masse, mode Joystick non autorisé.
Veérifier les connexions électriques et le cablage pour détecter des possibilités de circuit ouvert depuis le module
de commande au systéme du solénoide du collecteur. Vérifier la continuité du solénoide.

Court-circuit solénoide du mode

Erreur solénoide Code 3

< 1 seconde

Court-circuit détecté sur le solénoide du mode. Courant solénoide > 5 Amps, mode Joystick non autorisé. Vérifier les
connexions électriques et le cablage pour détecter des traces de détérioration et des possibilités de court-circuit depuis le
module de commande au systéme du solénoide du collecteur.

Circuit ouvert solénoide de direction

Erreur solénoide Code 4

<1 seconde

Circuit ouvert détecté sur le solénoide de direction. Solénoide non connecté a la masse, mode Joystick non
autorisé. Vérifier les connexions électriques et le cablage pour détecter des traces de détérioration et des risques
de circuit ouvert depuis le module de commande au systéme du solénoide du collecteur. Vérifier la continuité du
solénoide avec un ohmmeétre.

Court-circuit sur solénoide de direction

Erreur solénoide Code 5

< 1 seconde

Court-circuit détecté sur le solénoide de direction. Courant solénoide > 5 Amps, mode Joystick non autorisé. Vérifier les
connexions électriques et le cablage pour détecter des traces de détérioration et des possibilités de court-circuit depuis le
module de commande au systéme du solénoide du collecteur.

Panne du capteur de la position de la direction Signal 1

Erreur Capteur Code 6

< 1 seconde

Signal 1 hors de portée ou circuit ouvert. Aucun débit pwm détecté. Vérifier les connexions électriques depuis le module de
commande jusqu'au capteur de la position de la direction. Remplacer capteur de la position de la direction.

Panne du capteur de la position de la direction Signal 2

Erreur Capteur Code 7

< 1 seconde

Signal 2 hors de portée ou circuit ouvert. Aucun débit pwm détecté. Vérifier les connexions électriques depuis le module de
commande jusqu'au capteur de la position de la direction. Remplacer capteur de la position de la direction.

Capteur de la position de la direction hors corrélation

Erreur Capteur Code 8

< 1 seconde

Les signaux du capteur n'ont pas de corrélation. Différence entre les signaux > 2,5%, mode Joystick non autorisé. Remplacer
capteur de la position de la direction.

Panne du capteur de direction

Erreur Capteur Code 9

< 1 seconde

Perte d'angle de braquage Erreurs 6 et 7, ou Erreur 8, mode Joystick non autorisé. Vérifier les connexions
électriques depuis le module de commande jusqu'au capteur de la position de la direction. Remplacer capteur
de la position de la direction.

10

Panne du moteur de direction

Erreur Moteur Code 10

2 secondes

Perte fonctionnement moteur. Régime moteur < 400 tr/mn lorsque > 3000 tr/mn est demandé, mode Joystick non autorisé.
Vérifier les connexions électriques depuis le module de commande jusqu'au moteur de la direction sur le collecteur. Vérifier la
continuité entre chaque phase du moteur (<100mQ). Rechercher une résistance similaire entre chaque phase (si le voltmétre le
permet). Vérifier les possibilités de circuit ouvert entre chaque phase et la masse

du chassis (OL).

11

Réservé a un usage futur.

12

Réponse imprévue de la direction

Erreur Direction Code 12

1 seconde

Réponse imprévue de la direction a la commande. La modification de I'angle de braquage est l'inverse de celle commandée,
mode Joystick non autorisé

13

Déviation excessive de la direction

Erreur Direction Code 13

1 seconde

Différence excessive entre les angles de braquage. Différence > 14°, mode Joystick non autorisé. Vérifier les possibilités de fuite de fluide
sur tous les raccords de direction hydrauliques. Vérifier qu'il n'y a aucune fuite entre les joints extérieurs et la valve de réglage. Vérifier que
la valve de réglage est sur la position FERMEE (opération). Vérifier qu'il n'y a pas d'air dans le systéme de direction, purger le systéme de
direction.

14

Alimentation principale déconnectée

Erreur Alimentation principale
Code 14

2 secondes

Alimentation principale déconnectée depuis EMM sur le réseau (privé) de commande a distance. Alimentation principale < 7,0

V. Vérifier qu'aucun autre module ne présente une erreur similaire. Si affirmatif, circuit ouvert sur le cable du réseau (privé) de
commande a distance, provoquant une rupture du signal entre EMM et le premier dispositif. Concentrateur potentiellement dé

fectueux ou EMM en panne. Si négatif, circuit ouvert sur le concentrateur ou cable du réseau (privé) de commande a distance

entre le concentrateur et le module.

15

Masse principale déconnectée

Erreur Masse principale Code 15

2 secondes

Masse principale déconnectée Vérifier les connexions électriques depuis le module de commande jusqu'a la batterie.




Codes d'erreur Module de commande iDock

o
3 g e o E Ecran tactile
Code iDock Capteur/ circuit du module de commande g :g 5 2 < numérique Evinrude Durée d'activation |Informations sur la panne/ Correction
S| S5 |28 @ Affichage
o
16 Alimentation batterie déconnectée X X X |Erreur Alimentation Code 16 2 secondes Allmeptatlon accgssmres déconnectée. Allmgntatl‘c?n accessglres <7,0 V, mode Joystick non autorisé. Vérifier les connexions
électriques depuis le module de commande jusqu'a la batterie.
17 Masse batterie déconnectée X X X |Erreur Alimentation Code 17 2 secondes Allmentatloq acc?‘ssmres deponnectee. Mode Joystick non autorisé. Vérifier les connexions électriques depuis le module de
commande jusqu'a la batterie.
18 Erreur Checksum ROM X Erreur mémoire Code 18 3 secondes Indique upe application .Iog|0|ellfe corro.mpu‘e.. Checksutn-loglmel incorrect, mode Joystick non autorisé. Recharger le logiciel
correct. Si le Code persiste aprés la mise a jour du logiciel, remplacer le module.
o Erreur Communication . . N . o .
19 Panne erreur CAN privé X Réseau PRVT Code 19 5 secondes Vérifier les connexions et les cables du réseau (privé) de commande a distance.
i . Erreur Communication Communications publiques perdues MCO. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande pour toutes
20 Communications publiques perdues MCO X . 1 seconde . o
Réseau PBLC Code 20 les instances Module de commande (autres extérieurs).
I L Erreur Communication Communications privées perdues MCO. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance des modules de
21 Communications privées perdues MCO X . 1 seconde . .
Réseau PRVT Code 21 commande pour toutes les instances Module de commande (autres extérieurs).
L . Erreur Communication Communications publiques perdues MC1. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande pour toutes
22 Communications publiques perdues MC1 X . 1 seconde . .
Réseau PBLC Code 22 les instances Module de commande (autres extérieurs).
o - Erreur Communication Communications privées perdues MC1. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance des modules de
23 Communications privées perdues MC1 X . 1 seconde . .
Réseau PRVT Code 23 commande pour toutes les instances Module de commande (autres extérieurs).
24 Communications publiques perdues MC2 X Erreur Communication 1 seconde Communications publiques perdues MC2. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande pour
publiq P Réseau PBLC Code 24 toutes les instances Module de commande (autres extérieurs).
o - Erreur Communication Communications privées perdues MC2. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance des modules de
25 Communications privées perdues MC2. X . 1 seconde . .
Réseau PRVT Code 25 commande pour toutes les instances Module de commande (autres extérieurs).
L . Erreur Communication s . o . .
26 Communications publiques perdues MC3 X . 1 seconde Communications publiques perdues MC3. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande.
Réseau PBLC Code 26
o - Erreur Communication Communications privées perdues MC3. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance des modules de
27 Communications privées perdues MC3 X . 1 seconde . .
Réseau PRVT Code 27 commande pour toutes les instances Module de commande (autres extérieurs).
28 Communications publiques perdues JOYO X Er’reur Communication 1 seconde Qommunlcatlc?qs privées Joystick 0 perdues. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du Joystick sur toutes les
Réseau PBLC Code 28 instances extérieures.
29 Communications privées perdues JOYO X Er’reur Communication 1 seconde Communlgatlons prlvee§ \.Joystlck 0 perdues. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du Joystick sur
Réseau PRVT Code 29 toutes les instances extérieures.
30 Communications publiques perdues JOY1 X Er’reur Communication 1 seconde Qommunlcatlgqs privées Joystick 1 perdues. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du Joystick sur toutes les
Réseau PBLC Code 30 instances extérieures.
31 Communications privées perdues JOY1 X Er’reur Communication 1 seconde Communlgatlons prlvee§ ..Joystlck 1 perdues. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du Joystick sur
Réseau PRVT Code 31 toutes les instances extérieures.
s . Erreur Communication Communications publiques perdues PSO0. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du Module de capteur de pression
&S GBI e R el X Réseau PBLC Code 32 [EElRE (PSM) sur toutes les instances extérieures.
33 Communications privées perdues PSMO X Erreur Communication 1 seconde Communications privées perdues PSO0. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du Module de
P P Réseau PRVT Code 33 capteur de pression (PSM) sur toutes les instances extérieures.
L . Erreur Communication Communications publiques perdues PS1. Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du Module de capteur de pression
. GBI MR X Réseau PBLC Code 34 [EElRE (PSM) sur toutes les instances extérieures.
35 Communications privées perdues PSMA X Erreur Communication 1 seconde Communications privées perdues PS1. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du Module de
P P Réseau PRVT Code 35 capteur de pression (PSM) sur toutes les instances extérieures.
36 Réservé a un usage futur.
37 Réservé a un usage futur.
38 Surchauffe contréleur collecteur X Erreur systéme Code 38 5 secondes Température hlaute detecteg sur le module MC. Température > 85°C (185°F). Vérifier le systeme de refroidissement extérieur
et les tuyaux d'eau de refroidissement jusqu'au module de commande.




Codes d'erreur Module de capteur de pression iDock

o
2 ]
2 g 5 Ecran tactile ,
° =3 ] Durée
Code iDock Capteur/ circuit du module de commande e = P numérique Evinrude e e Informations sur la panne/ Correction
= T . d'activation
5 o E Affichage
o o
<
. Port Code 1 Capteur < 0,4 V ou capteur > 4,6 V. Utiliser le logiciel Evinrude Diagnostics pour contrdler les valeurs ADC du capteur, essayer de
1 Port capteur de pression hors plage X X . < 1 seconde - . .
Erreur capteur de pression reproduire I'erreur. Remplacer le PSM si I'erreur persiste.
9 Stbd capteur de pression hors plage X X Stbd Code 2 . <1 seconde Capteur. < 0,’4 V ou capteur > 4,6 V. UtI|I.S'eI“ le Iog|C|eI. Evinrude Diagnostics pour contréler les valeurs ADC du capteur, essayer de
Erreur capteur de pression reproduire I'erreur. Remplacer le PSM si I'erreur persiste.
3 Surcharge détectée sur Alimentation 5V analogique X X |Tension Capteur Code 3 <1 seconde ;‘,:rr:i(:t;SV < 4,75 V. Utiliser le logiciel Evinrude Diagnostics pour contrdler les valeurs de tension. Remplacer le PSM si l'erreur
. . o . . Erreur Alimentation principale Alimentation principale < 7,0 V. Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance. Veérifier le fusible et les
4 Alimentation principale déconnectée X 2 secondes . . ; . . :
Code 4 connexions électriques depuis la commande a distance et la batterie.
5 Masse principale déconnectée X Erreur Masse principale Code 5 2 secondes Vérifier les c‘on.nexmns du reseau.(prlve) de commande a distance. Vérifier le fusible et les connexions électriques depuis la
commande a distance et la batterie.
. . . . . Erreur Alimentation accessoires Alimentation accessoires < 7,0 V. Vérifier le connecteur d'alimentation a 2 broches entre le PSM et le ou les adaptateurs. Vérifier le
6 Alimentation accessoires déconnectée. X 2 secondes . . . . . - .
Code 6 fusible et les connexions électriques depuis la commande a distance et la batterie.
. . . Erreur Masse accessoires Code Vérifier le connecteur d'alimentation a 2 broches entre le PSM et le ou les adaptateurs. Vérifier le fusible et les
7 Masse accessoires déconnectée. X 2 secondes . . . . - .
7 connexions électriques depuis la commande a distance et |la batterie.
8 Erreur Checksum ROM X Erreur mémoire Code 8 3 secondes Checksum logiciel incorrect, actualiser le logiciel PSM avec la derniére version disponible.
o Erreur Communication Circuit ouvert ou court-circuit sur réseau privé, communications redondantes perdues. Vérifier et remplacer les cables
9 Panne erreur CAN privé X . o 5 secondes i . - .
Réseau privé Code 9 du réseau (privé) de commande a distance, selon les besoins.
10 Communications publiques perdues MCO X Er’reur Communlcatlon 1 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 a partir du module de commande.
Réseau privé MCO Code 10
11 Communications privées perdues MCO X Er’reur Communlcatlon 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance, a partir du module de commande.
Réseau privé MCO Code 11
L . Erreur Communication . . . .
12 Communications publiques perdues MC1 X Réseau public MC1 Code 12 1 secondes Connexions manquantes Réseau NMEA 2000 a partir du module de commande.
13 Communications privées perdues MC1 X ErrirveéulerC(ian;Lér:(;a;lon RESEET 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance, a partir du module de commande.
L . Erreur Communication . . . .
14 Communications publiques perdues MC2 X Réseau public MC2 Code 14 1 secondes Connexions manquantes Réseau NMEA 2000 a partir du module de commande.
15 Communications privées perdues MC2. X Er’reur C°'T‘",‘”"'°at'°” 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance, a partir du module de commande.
Réseau privé MC2 Code 15
L . Erreur Communication . . . .
16 Communications publiques perdues MC3 X Réseau public MC3 Code 16 1 secondes Connexions manquantes Réseau NMEA 2000 a partir du module de commande.
17 Communications privées perdues MC3 X Er’reur C°'T‘",‘”"'°at'°" 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance, a partir du module de commande.
Réseau privé MC3 Code 17




Codes d'erreur Joystick iDock

o 5
S| 8| 5 . .
Code |iDock Circuit/ capteur Joystick ° g 3 Affi Evmfude - D'urefa . Informations sur la panne/ Correction
£ = £ ichage tactile numérique d'activation
S|°| 5
<
Capteur Joystick redondant > 4,65 V ou < 0,35 V. Utiliser le logiciel Evinrude Diagnostics pour
1 Panne capteur redondant du Joystick X Panne capteur Joystick Code 1 < 1 seconde contréler les valeurs ADC sur chaque axe pour vérifier ou reproduire I'erreur. Remplacer le Joystick
si l'erreur persiste.
Panne des deux capteurs du Joystick > 4,65 V ou < 0,35 V, ou +5V Le Joystick ne fonctionne pas. Utilisez
2 Panne capteur Joystick X X |Panne capteur Joystick Code 2 <1 seconde Utiliser le logiciel Evinrude Diagnostics pour contréler les valeurs ADC sur chaque axe pour
vérifier ou reproduire I'erreur. Remplacer le Joystick.
3 Panne capteur Orientation X Panne capteur Joystick Code 3 < 1 seconde Per.te de communications aveclles capteurs, calibrage.des 'capteLllrs abse'n’t,. oy panne '+2,5V.
Calibrer la commande du Joystick. Remplacer le Joystick si le calibrage n'élimine pas l'erreur.
4 Alimentation principale déconnectée X Erreur Alimentation principale Code 4 2 secondes Alimentation principale < 7.0 V. Vérifier les connexions d'alimentation entre le Joystick et la batterie.
5 Masse principale déconnectée X Erreur Masse Code 5 2 secondes Vérifier les connexions de la masse depuis le Joystick jusqu'a la batterie.
6 Alimentation accessoires déconnectée. X Erreur Alimentation accessoires Code 6 2 secondes Alimentation accessoires < 7.0 V. Vérifier les connexions d'alimentation entre le Joystick et la batterie.
7 Masse accessoires déconnectée. X Erreur Masse accessoires Code 7 2 secondes Vérifier les connexions de la masse depuis le Joystick jusqu'a la batterie.
8 Limites de calibrage du systéme dépassées X X |Erreur calibrage Code 8 Effectuer un calibrage Joystick/ bateau
9 Erreur Checksum ROM X Erreur mémoire Code 9 3 secondes Checksum logiciel incorrect, actualiser le logiciel Joystick avec la derniére version disponible.
10 Réservé a un usage futur.
11 Réservé a un usage futur.
12 Panne erreur CAN privé X Erreur Communication Réseau PRVT Code 12 5 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
13 Communications publiques perdues EMMO X Erreur Communication Réseau PBLC Code 13 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000.
14 Communications privées perdues EMMO X Erreur Communication Réseau PRVT Code 14 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
15 Communications publiques perdues EMMO01 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 15 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000.
16 Communications privées perdues EMM1 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 16 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
17 Communications publiques perdues EMM2 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 17 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000.
18 Communications privées perdues EMM2 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 18 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
19 Communications publiques perdues EMM3 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 19 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000.
20 Communications privées perdues EMM3 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 20 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
21 Communications publiques perdues CHO X Erreur Communication Réseau PBLC Code 21 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 de commande a distance.
22 Communications privées perdues CHO X Erreur Communication Réseau PRVT Code 22 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
23 Communications publiques perdues CH1 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 23 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 de commande a distance.
24 Communications privées perdues CH1 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 24 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance.
25 Communications publiques perdues MCO X Erreur Communication Réseau PBLC Code 25 1 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande.
26 Communications privées perdues MCO X Erreur Communication Réseau PRVT Code 26 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du module de commande.
27 Communications publiques perdues MC1 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 27 1 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande.
28 Communications privées perdues MC1 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 28 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du module de commande.
29 Communications publiques perdues MC2 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 29 1 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande.
30 Communications privées perdues MC2. X Erreur Communication Réseau PRVT Code 30 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du module de commande.
31 Communications publiques perdues MC3 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 31 1 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 du module de commande.
32 Communications privées perdues MC3 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 32 1 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance du module de commande.
88 Communications publiques perdues JOYO X Erreur Communication Réseau PBLC Code 33 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 pour le Joystick.
34 Communications privées perdues JOYO X Erreur Communication Réseau PRVT Code 34 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance pour le Joystick.
85 Communications publiques perdues JOY1 X Erreur Communication Réseau PBLC Code 35 3 secondes Vérifier les connexions du réseau NMEA 2000 pour le Joystick.
36 Communications privées perdues JOY1 X Erreur Communication Réseau PRVT Code 36 3 secondes Vérifier les connexions du réseau (privé) de commande a distance pour le Joystick.




Controles préliminaires P — A
de Evinrude iDock liquide dans le botier J Non [direction et rechercher

de direction ? la présence de fuites

Oui
Les.deux moteqrs ] (Remplacer les moteurs
sont-ils des modéles Non par des modeles iDock
iDock ? [
Oui

S'agit-il d'un moteur

p
a rotation standard Non Rempladcer Iesdnjclnteurs
associé a un moteur par des mq ,e es

a contre-rotation ? L appropries

J

] Suivre les instructions
Oui pour la mise & jour du
| | | logiciel
Utiliser la version la plus récente du
logiciel Evinrude Diagnostics 6 :

| | Non
Confirmer que la Confirmer que la Confirmer que la Confirmer que la
version correcte du version correcte du version correcte du version correcte du
logiciel est installée logiciel est installée sur logiciel est installée sur logiciel est installée sur
sur le levier de les deux boitiers de le module de sonde de les deux modules
commande commande de module pression EMM
Oui

Utiliser la version la plus récente du
logiciel Evinrude Diagnostics 6 :

Effectue( |(’% diagnostic des _ Rechercher la présence N Controler les autres
pannes & I'aide du tableau Oui de codes de panne actifs on symptomes
des codes de panne




Calage a répétition des
moteurs Evinrude iDock

Le systéme est-il purgéw
correctement ?

Purger le systeme et
Non rechercher la présence
l de fuites
Oui
I |
- . \ [ Vérifier que les angles\
Vérifier que le réglage de cal . .
d’angle de pincement ©ca elsonb ?tfc’ me dmes Régler tous les dispositifs de sorte
est le méme pour les pour ez %' Iers del Non que les paramétres soient corrects
moteurs et les leviers commande de module L et soient tous identiques
q et les leviers de
e commande
)\ commande J,

Oui

Controler la calibration du
capteur de position de la Pendant 'amorce du virage, rechercher

direction conformément & la Oui W

procédure du présent manuel J

un jeu entre le support, la bague du
capteur et le coupleur du capteur OU

( Corriger le défaut et

Oui étalonner les deux

entre le capteur et le support de fixation L capteurs de direction
supérieur

Etalonner les deux
capteurs de direction




Moteurs Evinrude iDock
Engines qui se touchent

Effectuer de nouveau les

Les distances de percages au tableau et
centrage sont-elles monter les moteurs aux
correctes ? L distances d’estpacement
correctes
Non
I |
Moteurs 74°V6 : axe Moteurs 66°V6 : axe
de 28" minimum de 27,5" minimum J
Oui
| ) [ Purger le systeme et
Le systeme est-il purgé Non urgerie systeme
correctement ? rechercherf Ig présence
| ) L de fuites
Oui
I Pendant | d herch
A I endant 'amorce du virage, rechercher
Controler la calibration ?u ) ( un jeu entre le support, la bague du Corriger le défaut et
.Capt.eur de ]E)OSI’[I’OH d? ‘al Mauvais capteur et le coupleur du capteur OU Oui étalonner les deux
direction conformement a la entre le capteur et le support de fixation capteurs de direction
procédure du présent manuel supdrieur
Non

Etalonner les deux
capteurs de direction




Le systéme Evinrude iDock 3 Les tensions de | g— remplacer]
. batterie sont-elles de Non :
un moteur pilote lentement 12V ou plus ? J [ lesbatteries

en mode Accostage
Oui

Le systéme est-il purge ( Purger le systeme et

Non
correctement ? J rechercher la présence
de fuites
. . . Le collecteur bébord (observer les
Moteurs Evinrude iDock qui L bouchons de sélecteur) doit se Permuter les
S'agit-il d'une nouvelle . , SUIRY | s
il 3 I’ X/ fiquration 2 Oui - Essayer d’abord cela trouver du coté babord et le Incorrect emplacements des
pI otenta oppose des configuration collecteur tribord doit se trouver moteurs
signaux d’entree du boitier du coteI tribord
de direction Correct ?
| / \
Non Les boyaux hydrauliques sont—ils) Acheminer les boyaux
acheminés correctement aux Non correctement aux
moteurs et au module de sonde moteurs et au module
de pression ? de sonde de pression
\ y,
Couper les batteries du Débrancher la connexion de réseau dédiée du
bateau. Les moteurs module de sonde de pression, activer les batteries
pilotent-ils normalement Oui et piloter. Le moteur qui pilote a 'opposé des
a présent ? J signaux d’entrée du boitier de direction comporte
un solénoide d’entrainement défaillant.
- J
Non

Remplacer le corps de valve du —
solénoide de direction sur le moteur Remplacer le boitier de
qui pilote & I'opposé des signaux commande de collecteur sur le

d’entrée du boitier de direction. moteur rpuni d’un §o|§no'|'de
d’entrainement défaillant.




Les moteurs Evinrude iDock ne
répondent pas aux entrées
transmises par la direction

Appuyer sur le bouton RPM+ sur le

Le levier de commande]
est-il activé ? )

Les verrous de direction

Oui

Oui

boitier de commande pour passer en
L mode DPS.

Retirer les verrous de direction avant

sont-ils en place ? J

Controler les raccords de boyau hydraulique de)
module de sonde de pression. Vérifier que les

Non

de commencer le pilotage. Rechercher
L les indices de dommages.

boyaux cotés babord et tribord sont raccordés
correctement.

hydrauliques tel qu'indiqué sur les

( Acheminer correctement les boyaux
L schémas du présent manuel.




Boitier de commande de
collecteur Evinrude iDock

Code 13

La vanne d’alignementw

( Fermer la vanne

est-elle complétement
fermée ?

Oui

Le systéme est-il

tout air résiduel ?

Oui

correctement purgé de J

position de la direction. Se reporter

Controler le calibrage du capteur dej
la procédure du présent manuel. J

Controler le fonctionnement du

solénoide de direction sur les deux W
boitiers de commande de colIecteur.J

Bon

Il pourra étre nécessaire de piloter la
coque du bateau avec un angle de
pincement.

Non .
L d'alignement
Purger le systeme et
Non rechercher la présence
[ de fuites
~ [ Corriger le défaut et )
Pendant 'amorce du virage, rechercher —— Oui ——  étalonner les deux
_ un jeu entre le support, la bague du L capteurs de direction )
Mauvais capteur et le coupleur du capteur OU
Lentre le capteur et I’e.support de fixation Non (" Etalonner les deux |
Supereur J _ capteurs de direction |
Mauvais [Contréler le cablage et la Mauvais Remplacer le solénoide et
L résistance de bobine I'assemblage de bobines
I
Bon
Mesurer la tension de sortie au solénoide sur le _ Remplacer le boitier de
boitier de commande de collecteur au cours de la Mauvais commande de collecteur
vérification du solénoide
I
Bon
| Remplacer le corps de valve.
(Essayer de régler 'angle
Essayer

de pincement et de
L piloter le bateau




Boitier de commande de
collecteur Evinrude iDock
Code 12

Les moteurs pilotent a )
I'opposé des signaux

d’entrée du boitier de
direction au mode DPS

I
Non

Oui

[ Autres codes ? }

|
Nc|>n
Le systeme est-il

Oui

Voir les symptémes pour les moteurs

L qui pilotent a l'opposé des signaux

d’entrée du boitier de direction

-

Non

LTraiter les autres codes en premier]

Purger le systeme et

tout air résiduel ?

I
Oui

correctement purge deJ

Controler le fonctionnement du
solénoide de mode sur le boitier de
commande de collecteur a l'origine

du code 12

En état de fonctionnement ?

Controler le fonctionnement du soIénonﬂ

de direction sur le boitier de commande de
collecteur a l'origine du code 12 J

Bon
|

Aucune réponse en mode Levier de
commande et aucun autre code ?

Mauvais

Hors d’état de fonctionnement ? 4[

[rechercher la présence

de fuites

Remplacer le solénoide et

Contréler que le cablage est correct et Mauvais I'assemblage de bobines, ou
vérifier la résistance de bobine

remplacer le boitier de

Bon

commande de collecteur

Controler le cablage et la
résistance de bobine

Mauvais Remplacer le boitier de
commande de collecteur

Bon

[ Remplacer le corps de valve

(Controler le céblage et la

J

L résistance de bobine

Remplacer le solénoide et
Mauvais I'assemblage de b?plnes, ou
remplacer le boitier de
commande de collecteur

Mesurer la tension de sortie au solénoide sur le boitier de . Remplacer le boitier de
n o Mauvais
commande de collecteur au cours de la vérification du solénoide commande de collecteur
|
Bon

|: Remplacer le corps de valve ]

L

motopompe

( Contrdler le coupleur de la ]—Mauvais 4[ Replacer le coupleur ]







Schéma électrique iDock A

ALABATTERIE HEEF







Schéma électrique iDock
2 moteurs
2 postes

ALABATTERIE FHE—

ALABATTERIE. -
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	Evinrude ®
	Evinrude ® E-TEC ®
	Evinrude ® ICON II MC
	Avis de sécurité
	Informations de sécurité
	Conditions d’installation
	1. Lire et bien comprendre le présent document ainsi que toutes les instructions fournies avec les composants du système. Remettre le présent guide à l’opérateur final une fois l’installation terminée.
	2. Veiller à disposer de l’ensemble des composants requis pour l’installation (y compris les boyaux, les raccords, l’huile et les outils nécessaires).
	3. NE JAMAIS utiliser des composants de substitution. La substitution de composants Evinrude ou iDock d’origine par des pièces non d’origine risque de compromettre la sécurité, la performance et la fiabilité du système.
	4. NE JAMAIS utiliser un interrupteur de correction d’assiette à cordon spiralé monté au volant. Le cordon risque à tout moment de s’enrouler autour de l’arbre de direction et d’entraver le pilotage de la direction.
	5. Le système Evinrude iDock requiert un indicateur capable d’afficher les notifications de code de panne Evinrude iDock. Monter l’indicateur à un endroit dégagé d’où les notifications sont toujours bien visibles par l’opérateur pendant...
	1. Vérifier que la direction réagit sans délai lorsque le(s) volant(s) est (sont) tourné(s).
	2. Inspecter tous les boyaux, raccords et faisceaux électriques de direction à la recherche d’une usure, d’un pliage ou de fuites.
	3. Rechercher des composants de commande d’accélérateur/de levier sélecteur grippés, desserrés, usés ou présentant une fuite.
	4. Vérifier que tous les leviers de commande répondent bien aux demandes de passage de vitesse et d’accélération.
	1. Porter un vêtement de flottaison individuel (VFI) approuvé par la Garde côtière avec le cordon de sécurité attaché en permanence.
	2. Autoriser uniquement les personnes connaissant bien le fonctionnement de la direction à piloter le bateau.
	3. Si le bateau est muni de plusieurs boîtiers de direction, veiller à n’en utiliser qu’un seul à la fois.
	4. Connaître et appliquer l’ensemble des lois et réglementations fédérales, étatiques et locales en vigueur qui régissent la navigation dans votre zone géographique.


	Couples de serrage prescrits
	Dimensions
	In. Lb.
	Ft. Lb.
	Nm
	N° 6
	7-10
	0,58-0,83
	0,8-1,1
	N° 8
	15-22
	1,25-1,83
	1,7-2,5
	N° 10
	24-36
	2-3
	2,7-4,0
	N° 12
	36-48
	3-4
	4,0-5,4
	1/4 po.
	60-84
	5-7
	7-9,5
	5/16 po.
	120-144
	10-12
	13,5-16,5
	3/8 po.
	216-240
	18-20
	24,5-27
	7/16 po.
	336-384
	28-32
	38-43,5
	M3
	15-22
	1,25-1,83
	1,7-2,5
	M4
	24-35
	2-2,9
	2,7-4,0
	M5
	35-60
	2,9-5
	4,0-6,8
	M6
	84-106
	7-8,8
	9,5-12
	M8
	177-204
	14,7-17
	20-23
	M10
	310-336
	25,8-28
	35-38


	Abréviations
	Vue d’ensemble du système iDock
	Pose des composants
	Composants
	Nécessaire de câblage iDock - N/P 5010582
	Vanne d’alignement, N/P 5010646
	Nécessaire de deuxième poste de levier de commande, N/P 5010815
	Options de boyaux hydrauliques

	Modèles de moteurs iDock
	Pose du moteur
	1. Axe longitudinal BÂBORD
	2. Ligne médiane de la coque
	3. Axe longitudinal TRIBORD
	Configuration du câblage du moteur hors-bord :
	1. Moteur à contre-rotation bâbord
	2. Moteur à rotation standard tribord

	Choix d’hélice et configuration du moteur hors-bord

	Pose de l’indicateur
	Pose du levier de commande
	Pose du boîtier de direction hydraulique
	Tableau des boîtiers de direction recommandés
	Pose de la vanne d’alignement
	1. Emplacement de pose du raccord de vanne d’alignement haute pression
	2. Emplacement de pose du raccord de vanne d’alignement basse pression

	Pose du module de sonde de pression
	1. Vis
	2. Sangles


	Schéma électrique iDock
	Pose des systèmes hydrauliques
	Schéma d’acheminement des boyaux hydrauliques
	2 moteurs 1 poste
	2 moteurs 2 postes
	2 moteurs 1 poste avec pilote automatique
	Option 1 - Raccords en T placés entre les boyaux
	Option 2 - Raccord en T partant du module de sonde de pression
	Option 3 - Raccord en T partant de la pompe du pilote automatique


	Procédure de purge du système iDock
	1. Boyau de purge
	2. Emplacements des raccords de purge
	3. Boîtier de direction
	4. Outil de purge Seastar Power Purge
	1. Vanne d’alignement ouverte
	1. Vis de purge
	1. Vis de purge inférieure
	1. Vis de purge supérieure
	2. Vis de purge inférieure
	1. Vis de purge supérieure
	Pose du nécessaire de barre de liaison et verrou de direction
	1. Support de barre de liaison, N/P 357685
	2. Rondelles à patte de verrouillage, N/P 357825
	3. Vis, M8 x 35, N/P 357884
	1. Patte pliée vers la tête hexagonale de la vis
	1. Goupille de déverrouillage rapide (côté TRIBORD illustré)


	Procédure de configuration du système iDock
	1. « BRP Steering/Control Surfaces Follow-Up Controller » (direction BRP/boîtier de commande de suivi de surfaces de commande)
	1. Icône de « Configuration »
	1. Liste déroulante de nécessaire de cales
	2. Champ d’angle de parallélisme
	1. Bouton « Update Controller » (mettre à jour le boîtier de commande)
	1. « BRP Steering/Control Follow-up Controller, Instance 0 » (option 0 de direction BRP/boîtier de commande de suivi de commande)
	1. Icône de « Configuration »
	1. Champs « File Name » (nom du fichier)
	2. Champ « Toe Angle » (angle de parallélisme)
	3. Champ « Wedge Kit » (nécessaire de cales)
	1. Bouton « Update Controller » (mettre à jour le boîtier de commande)
	Option « Load From File » (chargement du fichier)
	1. Bouton « Update Controller » (mettre à jour le boîtier de commande)
	2. Bouton « Load From File » (chargement du fichier)
	1. Icône de « Calibration iDock »


	Procédure de calibration du système iDock
	Calibration à l’aide du logiciel Evinrude Diagnostics
	1. Consignes en haut de l’écran
	1. Increase throttle « augmenter les gaz »
	2. Decrease throttle « diminuer les gaz »
	1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
	1. Bouton « AFT+ » (arrière+)
	1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
	1. Consignes en haut de l’écran
	1. Increase throttle « augmenter les gaz »
	2. Decrease throttle « diminuer les gaz »
	1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
	1. Bouton « AFT+ » (arrière+)
	1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
	1. Consignes en haut de l’écran
	1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
	2. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)
	1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
	1. Bouton « AFT+ » (arrière+)
	1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
	1. Consignes en haut de l’écran
	1. Bouton « Increase Throttle » (augmenter les gaz)
	2. Bouton « Decrease Throttle » (diminuer les gaz)
	1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
	1. Bouton « AFT+ » (arrière+)
	1. Bouton « Next Step » (étape suivante)
	1. Consignes en haut de l’écran
	1. Increase throttle « augmenter les gaz »
	2. Decrease throttle « diminuer les gaz »
	1. Bouton « FORWARD+ » (avant+)
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