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Aviso de seguridad

Antes de trabajar en cualquier parte del motor fuera de borda, lea la seccién INFORMACION DE SEGURIDAD
de esta guia.

Esta publicaciéon se ha redactado para técnicos cualificados, que han recibido formacién en fabrica y que ya
estan familiarizados con el uso de las herramientas especiales Evinrude. La informacion incluida no pretende
sustituir la experiencia que se adquiere con el trabajo. Es una guia sistematica de consulta para reparar y
mantener los fuerabordas.

Este documento puede incluir los simbolos y términos siguientes:

Indica una situacion de riesgo que, si no se evita, puede provocar la muerte o dar lugar a lesiones graves.

Indica una situacion de peligro que, si no se evita, podria dar lugar a la muerte o a lesiones graves.

A CUIDADO

Indica una situacion de riesgo que, si no se evita, puede provocar lesiones personales leves o moderadas.

AVISO

Hace referencia a los casos en que, si no se sigue una instruccién, podrian dafharse gravemente los
componentes del motor o producirse otros dafnos materiales.

Estos términos de alerta de seguridad significan lo siguiente:

{ATENCION!
iMANTENGASE ALERTA!
iSU SEGURIDAD ESTA EN JUEGO!

IMPORTANTE: Identifica informacién que controla el montaje y el funcionamiento correcto del producto.

AVISO MEDIOAMBIENTAL:
Nota con consejos y recomendaciones para la proteccion del medio ambiente.

NO efectue ningun tipo de tarea hasta que haya leido y comprendido estas instrucciones integramente.
Respete estrictamente las especificaciones de apriete con llave dinamomeétrica.

Si fuera necesario retirar algun dispositivo de bloqueo (por ejemplo, lenguetas, contratuercas o tornillos de
interconexion), sustitiyalo siempre por uno nuevo.

Cuando necesite piezas de repuesto, utilice repuestos originales Evinrude o piezas con caracteristicas
equivalentes en tipo, resistencia y material. El uso de piezas de calidad inferior puede dar lugar a lesiones o0 a
un mal funcionamiento del producto.

Utilice siempre PROTECCION PARA LOS OJOS Y GUANTES ADECUADOS cuando utilice herramientas eléctricas.

A menos que se indique lo contrario, el motor debe estar APAGADO mientras se lleva a cabo este trabajo.
Tenga especial cuidado con las piezas moviles, tales como volantes magnéticos, hélices, etc.
Algunos componentes pueden estar muy CALIENTES. Deje enfriar el motor antes de realizar cualquier tarea.

Si emplea procedimientos o herramientas de mantenimiento que no son los recomendados en este manual,
SOLO USTED debe decidir si sus acciones podrian provocar lesiones personales o danar el fueraborda.

Este documento puede estar traducido a varios idiomas. En caso de discrepancia, prevalecera la version en inglés.



Informacion de seguridad

La informaciéon de seguridad que se ofrece en este documento tiene como fin hacerle conocer los
peligros que pueden presentarse antes, durante y después de la instalacion. Es fundamental que lea
y comprenda esta informacion.

No cumplir con cualquier advertencia, aviso o precauciéon puede causar la pérdida de control de la
direccion, lo que derivaria en una colision o expulsion de la embarcaciéon, con la posible
consecuencia de danos materiales, lesiones personales o, incluso, la muerte.

Solo opere la embarcacién si todos los componentes se encuentran en perfecto estado. El funcionamiento
seguro depende de la instalacion y el mantenimiento adecuados del sistema, asi como del sentido comun, el
buen criterio en términos de seguridad, el conocimiento y la experiencia del operador. Cada uno de los
instaladores y operadores del sistema de direccién deben conocer los siguientes requisitos antes de instalar o
manejar el sistema de direccion. Si tiene alguna pregunta con respecto a cualquiera de estos avisos, pongase
en contacto con el distribuidor que instalé el sistema.

Requisitos de instalacion

Cuando instale el sistema Evinrude iDock, es NECESARIO contar con un motor fueraborda con
contrarrotacion y con uno de rotacidon estandar. Es NECESARIO montar el motor fueraborda con
contrarrotacion en el lado de babor del espejo de popa y el de rotaciéon estandar en el lado de estribor
de este espejo.

Monte el motor V6 de 74° con una linea central minima de 28 pulg. (71 cm).
Monte el motor V6 de 66° con una linea central minima de 27,5 pulg. (70 cm).

No cumplir con estos requisitos puede causar la pérdida de control de la direccién, lo que provocaria
danos en los motores, graves lesiones personales o, incluso, la muerte.

1. Lea y comprenda esta guia y todas las instrucciones que se suministran con los componentes del sistema.
Entregue esta guia al usuario final una vez finalizada la instalacion.

A

Asegurese de que todos los componentes necesarios para la instalacion estén a su alcance (lo cual
incluye mangueras, acoplamientos, aceite, asi como las herramientas adecuadas).

w

NO sustituya ningun componente. Sustituir componentes por otros que no sean Evinrude o iDock puede
poner en riesgo la seguridad, el rendimiento y la confiabilidad del sistema.

B

NO utilice ningun interruptor de elevacién con cable en espiral montado sobre el volante. El cable puede
enrollarse firmemente alrededor del eje del volante e inhibir los comandos de la direccién en cualquier
momento.

()]

. El sistema Evinrude iDock necesita un indicador que admita notificaciones de codigos de averia de
Evinrude iDock. Coloque el indicador en un area sin obstrucciones en la que el operador pueda ver las
notificaciones mientras maneja el sistema.

N



Antes de cada uso:

. Verifique la respuesta inmediata de la direccion al girar el o los volantes.

. Inspeccione todas las mangueras, acoplamientos y mazos de cables eléctricos de la direccion para

verificar que no estén desgastados o retorcidos, y que no presenten fugas.

. Verifique que los componentes del control del cambio de marcha/acelerador o del sistema de direccién no

estén agarrotados, flojos o desgastados, y que no presenten fugas.

. Verifique que la respuesta correcta del cambio de marcha y del acelerador esté disponible para todos los

mandos de control.

Durante su uso:

1.

Lleve puesto un Dispositivo de flotacion personal (Personal Floating Device, PFD) aprobado por la Guardia
Costera, con el cable sujetado en todo momento.

. Solo permita que personas que conozcan el funcionamiento del sistema de direccién manejen la

embarcacion.

Si la embarcacion esta equipada con varios timones, asegurese de que solo se utilice uno de ellos a la
vez.

. Conozca y respete todas las leyes y reglamentaciones federales, estatales y municipales pertinentes que

rijan el uso de embarcaciones en su area.



Especificaciones de pares de apriete estandar

Tamaio pulg Ib ft Ib N-m
No. 6 7-10 0,58-0,83 0,8-1,1
No. 8 15-22 1,25-1,83 1,7-2,5
No. 10 24-36 2-3 2,7-4,0
No. 12 3648 34 4,0-5,4

1/4 pulg. 60-84 5-7 7-9,5

5/16 pulg. 120-144 10-12 13,5-16,5

3/8 pulg. 216-240 18-20 24,5-27

7/16 pulg. 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

IMPORTANTE: Estos valores se usan solo cuando no se especifica un par de apriete determinado para un
dispositivo de sujecién especifico en el apartado correspondiente. Cuando apriete al menos dos tornillos en
la misma pieza, apriételos de modo uniforme. NO apriete los tornillos uno a la vez hasta la especificacion
de par.




Abreviaturas

En este manual, se utilizan las siguientes abreviaturas:

ABYC
AUX
BAT
CAN
CAN Bus

ENG
EPS
EVD6
FT-LB
GND
HI
IN-LB
LED
LO
MPH
NA
N/C
Nm
NMEA

NMEA 2000®

PFD
RPM
STBD
SW
WOT

American Boat & Yacht Council (Consejo Estadounidense de Embarcaciones y Yates)
Auxiliary (Auxiliar)

Battery (Bateria)

Controller Area Network (Red de area de controladores)

Bus de la Red de area de controladores (datos). (Un mazo de cables que transmite
sefales digitales y corriente entre los médulos electrénicos)

Engine (Motor)

Electronic Power Steering (Direccion asistida electronica)
Software Evinrude Diagnostic 6

Foot Pounds (Pies-libras)

Ground (Conexion a masa)

Senal alta de CAN

Inch Pounds (Pulgadas-libras)

Light Emitting Diode (Diodo emisor de luz)

Sefial baja de CAN

Miles Per Hour (Millas por hora)

Not Applicable (No corresponde) o Not Available (No disponible)
No Connection (Sin conexion)

Newton Meters (Newton metros)

National Marine Electronics Association (Asociacion Nacional de Dispositivos Electrénicos
Maritimos)

Estandar de la NMEA para dispositivos electronicos maritimos y cableado relacionado
con el bus de CAN.

Personal Flotation Device (Dispositivo de flotacion personal)
Revolutions Per Minute (Revolucién por minuto)

Estribor (derecha cuando esta orientada hacia delante)
Switch (Interruptor)

Wide Open Throttle (Acelerador a todo gas)

NOTA: Algunas abreviaturas que no se incluyen en esta lista se pueden encontrar en sus secciones respectivas.



Descripcion general de iDock

El nuevo sistema Evinrude iDock se utiliza en instalaciones de dos motores, tanto para configuraciones de
una estacion como de una segunda estacion.

El sistema Evinrude iDock esta compuesto de modulo del sensor de presion, timén de direccién hidraulica,
mangueras hidraulicas, liquido hidraulico, control electrénico con joystick, cableado de red, médulo de control
de colector y conjunto de colector de la direccion hidraulica en cada fueraborda.

El médulo de control monitorea y controla el sistema de direccion. EI EMM monitorea el modulo de control,
almacena los cédigos de averia y activa el monitor del motor cuando se genera un codigo de averia.

A medida que se gira el volante, el liquido hidraulico en el timén empieza a moverse por el sistema de
direccion.

El médulo del sensor de presidn transmite la presion hidraulica en ambas lineas del timén.

El mdodulo de control también monitorea el sensor de posicion de la direccion. A medida que el fueraborda se
aproxima al punto de detencion del sistema de direccién, el médulo de control apaga la bomba de la direccion
para maximizar la eficiencia del sistema.

Cuando se activa el joystick, la valvula de modo bloquea la circulacién del liquido hidraulico proveniente del
timon para permitir que el joystick controle la direccion.

Los mandos del joystick controlan el funcionamiento de la valvula de direccion. La valvula de direccién
invierte el sentido de circulacién del liquido hidraulico que atraviesa el colector de la direccion, en funcién de
los mandos del joystick, y hace girar los fuerabordas a babor o a estribor.



Instalacion de los componentes

Componentes

IMPORTANTE: Respete estrictamente la distancia segura de la brudjula tanto para el joystick como para el
modulo del sensor de presion. Si se ignora esta distancia segura, la lectura de la brujula sera inexacta debido
a la interferencia del campo magnético creado por el médulo del sensor de presion y por el joystick.

Kit de instalacion de iDock - Ref. 5010582

Ref. Descripcion Cantidad
764161 CABLE DE RED TRONCAL 6 FT (1,8 M) 2
587178 CABLE DE PROLONGACION 4 FT (1,2 M) 2
770304 MANGUERA, DIRECCION HIDRAULICA, 4 FT (1,2 M) 2
587172 CUBO, 6 PUERTOS 1
769949 CUBO, NMEA 2000 1
587230 MAZO DE CABLES EN Y 2
5010371 KIT, INSTALACION DE JOYSTICK 1
324956 *ARANDELA 4
359214 *TUERCA, BRIDA - 10-24 4
587408 *CONJUNTO DE CABLES, ALIMENTACION Y CAN 1
360939 *CALCOMANIA, iDOCK 1
5010224 *CONJUNTO DE CONTROL DE JOYSTICK
5010632 KIT DE SENSOR DE PRESION 1
355965 *ACOPLAMIENTO, CODO 2
361102 *ABRAZADERA, SENSOR DE PRESION 2
361148 *TORNILLO, SENSOR DE PRESION 2
587451 *MODULO DEL SENSOR DE PRESION 1
764806 *BARRA DE SELLADOR DE TEFLON 1
360394 GUIA DE INSTALACION DE iDock 1
361817 GUIA DEL USUARIO DE iDock 1

Valvula de alineacién, Ref. 5010646

Ref. Descripcion Cantidad
5010672 VALVULA DE ALINEACION 1
358192 ACOPLAMIENTO, 37 GRADOS 1
361315 ACOPLAMIENTO EN T, 3/8 1




Kit de joystick para segunda estacion, Ref. 5010815

Ref. Descripcion Cantidad
587172 CUBO, 6 PUERTOS 1
769949 CUBO, NMEA 2000 1
587230 MAZO DE CABLES EN Y 1

KIT, INSTALACION DE 1
5010371 JOYSTICK

CABLE DE PROLONGACION,
769958 2 FT (60 CM)

Opciones de mangueras hidraulicas

IMPORTANTE: Las longitudes de las mangueras hidraulicas pueden variar en funcién de la aplicacion.

Requisitos de las mangueras hidraulicas:

3 unidades - mangueras hidraulicas Evinrude de 1000 PSI (los tamanos variaran segun la instalacion)
* Se necesitan mangueras hidraulicas de 1000 PSI adicionales para instalaciones en las que se utilice un
sistema de piloto automatico (los tamafos variaran segun la instalacion).

2 unidades - mangueras hidraulicas Evinrude de 3000 PSI (los tamafios variaran segun la instalacion)
Mangueras de 1000 PSI

Ref. Descripcion

5009496 Manguera de direccién, 18 pulg. (45,7 cm)
770304 Manguera de direccién, 4 ft (1,2 m)
770306 Manguera de direccion, 6 ft (1,8 m)
770308 Manguera de direccién, 8 ft (2,4 m)
770310 Manguera de direccién, 10 ft (3 m)
770312 Manguera de direccion, 12 ft (3,6 m)
770314 Manguera de direccion, 14 ft (4,3 m)
770316 Manguera de direccion, 16 ft (4,9 m)
770318 Manguera de direccion, 18 ft (5,5 m)
770320 Manguera de direccién, 20 ft (6,1 m)
770322 Manguera de direccién, 22 ft (6,7 m)
770324 Manguera de direccion, 24 ft (7,3 m)
770326 Manguera de direccion, 26 ft (7,9 m)
770328 Manguera de direccién, 28 ft (8,5 m)
770330 Manguera de direccién, 30 ft (9,1 m)
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Mangueras de 3000 PSI

Ref. Descripcion
768204 Kit de manguera hidraulica - 4 ft (1,22 m)
768206 Kit de manguera hidraulica - 6 ft (1,82 m)
768208 Kit de manguera hidraulica - 8 ft (2,44 m)
768210 Kit de manguera hidraulica - 10 ft (3,04 m)
768212 Kit de manguera hidraulica - 12 ft (3,66 m)
768214 Kit de manguera hidraulica - 14 ft (4,26 m)
768216 Kit de manguera hidraulica - 16 ft (4,88 m)
768218 Kit de manguera hidraulica - 18 ft (5,48 m)
768220 Kit de manguera hidraulica - 20 ft (6,10 m)
768222 Kit de manguera hidraulica - 22 ft (6,70 m)
768224 Kit de manguera hidraulica - 24 ft (7,32 m)

Los siguientes componentes son necesarios para purgar el sistema de direccion:
2 unidades - liquido hidraulico SeaStar HA5430, 1 gt (0,9 ), Ref. 770891
2 unidades - herramienta de bloqueo de la direccion, Ref. 357717

El siguiente componente NO es necesario, pero si altamente recomendable para purgar el sistema de
direccion:
1 unidad - herramienta de purga Optimus SeaStar Power Purge

Revise cada uno de los componentes. Tome en cuenta las restricciones de montaje y de ubicacion de cada
uno de los componentes.

Verifique que puedan realizarse las conexiones de los mazos de cables sin infringir ninguna restriccion.
Determine si se necesitan mazos o cables adicionales.

Identifique en qué lugar de la embarcacién se instalaran los componentes. La longitud de cada mazo de
cables determinara la opcidn correcta de las ubicaciones de los componentes. Verifique que disponga de las
longitudes correctas de los mazos de cables para la instalacién.

IMPORTANTE: Utilice las Plantillas de montaje de la parte final de este documento. Coloque todos los
componentes en lugares secos en los que pueda realizarse el servicio técnico. El exceso de vibraciones o de
calor puede daiar los componentes.

OPCIONAL: Algunas instalaciones de piloto automatico requeriran el uso de dos conexiones en T, Ref.
361315.
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Modelos de motores iDock

Caja de engranajes

cV Numero de Longitud del indice de Seccion media
del i lg. i di i6
rodelo eje (pulg.) Estilo desmultiplicacion y direccion

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

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

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

200 C200AXCAA 25 SLX .. 112:26 (0,46) (2,16:1) iDock
Contrarrotacion

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

200 E200AXCAG 25 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contrarrotacion

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

250 E250AXCAG 25 SLX 1 13.24/0,542/1,85:1 iDock
Contrarrotacion

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

250 E250AZCAG 30 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contrarrotacion

300 E300AXCAG 25 SLX 1 43.24/0,542/1,85:1 iDock
Contrarrotacion

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

300 E300AZCAG 30 SLX . 13,24/0,542/1,85:1 iDock
Contrarrotacion

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

Vea la lista de modelos en el Catalogo electrénico de piezas donde encontrara la lista de modelos actualizada.
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Instalacion del motor

Cuando instale el iDock, es necesario contar con un motor fueraborda con contrarrotaciéon y con uno de
rotacion estandar. Es necesario montar el motor fueraborda con contrarrotacion en el lado de babor del
espejo de popa y el de rotacion estandar en el lado de estribor de este espejo. Recuerde elegir la longitud
adecuada del eje de la hélice para el espejo de popa especifico de la embarcacién.

Instale los motores fueraborda siguiendo las instrucciones de la Guia de instalacion y previa a la entrega.

Cuando instale el sistema Evinrude iDock, es NECESARIO contar con un motor fueraborda con contrarrotaciéon y
con uno de rotacion estandar. Es NECESARIO montar el motor fueraborda con contrarrotacion en el lado de
babor del espejo de popa y el de rotacion estandar en el lado de estribor de este espejo.

Monte el motor V6 de 74° con una linea central minima de 28 pulg. (71 cm).

Monte el motor V6 de 66° con una linea central minima de 27,5 pulg. (70 cm).

No cumplir con estos requisitos puede causar la pérdida de control de la direccién, lo que provocaria

dafnos en los motores, graves lesiones personales o, incluso, la muerte.

EJEMPLO: Con una separacion entre dos motores fueraborda de 698,5 mm se obtendrian dos lineas
centrales; cada una a 349,25 mm de la linea central del casco.

El propésito es garantizar que los motores fueraborda no se toquen entre si en todos los angulos de direcciéon
y elevacion.

1. Linea central de BABOR
2. Linea central del casco
3. Linea central de ESTRIBOR

13



Configuracién de montaje del motor fueraborda:

1. Motor con contrarrotacién en el lado de babor
2. Motor de rotacion estandar en el lado de estribor

Seleccion de las hélices y configuracion de los motores fueraborda

La seleccion de las hélices, el angulo de elevacion y la altura del motor o de la placa de elevacion mecanica
pueden afectar enormemente el rendimiento de la embarcacion durante el atraque. Utilizar hélices de tres
palas, que generalmente tienen mayor empuje de retroceso, mejorara el rendimiento durante el atraque. En el
atraque, la altura y el angulo de elevacién del motor se deben fijar de modo que el casco se vea afectado por
el minimo empuje de retroceso posible.
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Instalacion del indicador

El sistema Evinrude iDock necesita un indicador que admita notificaciones de cédigos de averia de Evinrude
iDock. Coloque el indicador en un area sin obstrucciones en la que el operador pueda ver las notificaciones
mientras maneja el sistema.

ENRIDE

EVINRUDE

CTS de 4,3 pulg. (11 cm)
Instalacion del joystick

Planifique cuidadosamente la instalacién del conjunto del joystick. Seleccione una ubicacion apropiada en
funcién de la configuracion de la embarcacion.

IMPORTANTE: La distancia segura entre la brujula y el joystick es de 0,7 m.

Consulte la plantilla de montaje al final de este documento para una instalacion adecuada.

IMPORTANTE: La ubicacion de montaje debe ser lo suficientemente resistente como para proporcionar un
soporte rigido. Refuerce la superficie de montaje segun sea necesario.

Utilice correas de fijacion para aliviar tensiones en los mazos de cables del joystick.

JOYSTICK

15



Instalacion del timoén hidraulico

Consulte las instrucciones que se suministran con el timén para conocer los detalles de montaje.

IMPORTANTE: NO utilice ningun timén cuya capacidad de alivio de presién sea mayor a 1000 PSI.

TIMON
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Cuadro de timones recomendados

Tabla de timones de serie estandar
Desplazamiento Liberacion de presion Tipo de

Timones in®rev cclrev psi kPa montaje N/P de timoén
SeaStar 1.4 14 23.0 1000 6895 Delantero HH5269
SeaStar 1.4 14 23.0 1000 6895 Trasero HH5260
SeaStar Classic Tilt 14 23.0 1000 6895 Inclinacion HH6544
Ultraflex UP25 F 15 25.0 1000 6895 Delantero 39618 R
Ultraflex UP25T 1.5 25.0 1000 6895 Inclinacion 40803 T
Mavimare GM2-MRAO1 1.7 27.0 1000 6895 Delantero | GM2-MRAO1
SeaStar 1.7 1.7 27.8 1000 6895 Delantero HH5271
SeaStar 1.7 1.7 27.8 1000 6895 Trasero HH5261
SeaStar Classic Tilt 1.7 27.8 1000 6895 Inclinacion HH6541
SeaStar  Sport Plus Tilt 1.7 27.8 1000 6895 Inclinacion HH6491
Ultraflex ~ UP28 F 1.7 28.0 1000 6895 Delantero 39443 F
Ultraflex UP28 T 1.7 28.0 1000 6895 Inclinacion 39445 K
Ultraflex UP28 R 1.7 28.0 1000 6895 Trasero 39970 F
Hydrive 401 1.7 28.0 1000 6895 Delantero 401
Hydrive 501 1.7 28.0 1000 6895 Delantero 501
Hydrive 402 2.0 32.8 1000 6895 Delantero 402
Mavimare GM2-MRAQ3 2.0 32.0 1000 6895 Delantero | GM2-MRA03
SeaStar 2 2.0 32.8 1000 6895 Delantero HH5273
SeaStar 2 2.0 32.8 1000 6895 Trasero HH5263
SeaStar Classic Tilt 2.0 32.8 1000 6895 Inclinacion HH6543
SeaStar  Sport Plus Tilt 2.0 32.8 1000 6895 Inclinacion HH6445
Ultraflex UP33 F 2.0 33.0 1000 6895 Delantero 39422 X
Ultraflex UP33 T 2.0 33.0 1000 6895 Inclinacion 39446 M
Ultraflex UP33 R 2.0 33.0 1000 6895 Trasero 39969 X
Mavimare GM2-MRA04 24 32.0 1000 6895 Delantero | GM2-MRAO03
SeaStar 2.4 24 39.3 1000 6895 Delantero HH5272
SeaStar 2.4 24 39.3 1000 6895 Trasero HH5262
SeaStar Classic Tilt 2.4 39.3 1000 6895 Inclinacion HH6542
SeaStar  Sport Plus Tilt 2.4 39.3 1000 6895 Inclinacién HH6492
Ultraflex UP39 F 24 39.0 1000 6895 Delantero 39415 A
Ultraflex UP39T 2.4 39.0 1000 6895 Inclinacion 39447 P
Ultraflex UP39R 24 39.0 1000 6895 Trasero 39444 H
Ultraflex UP45 F 2.7 45.0 1000 6895 Delantero 41276 B
Ultraflex UP45T 2.7 45.0 1000 6895 Inclinacion 41277 D
Ultraflex UP45R 2.7 45.0 1000 6895 Trasero 41278 F
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Instalacion de la valvula de alineacion

Aplique sellador de roscas de tubos a las roscas de los acoplamientos que se conectan a la valvula de
alineacion.

Instale los acoplamientos de alta y baja presién en la valvula de alineacién tal como se indica en la imagen a
continuacion.

CLOSED) 4

7/

Always close this

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

1. Ubicacion de instalacién del acoplamiento de alta presion en la valvula de alineacion
2. Ubicacion de instalacion del acoplamiento de baja presion en la valvula de alineacion

Monte la valvula de alineacién en un sitio conveniente cerca de la parte trasera de la embarcacion; para ello,
utilice el kit de elementos de sujecion incluido en la valvula de alineacion.

CLOSED\

Always close this

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

VALVULA DE ALINEACION
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Instalacién del médulo del sensor de presion

Monte el modulo del sensor de presion en un sitio conveniente. Utilice los elementos de sujecion incluidos
para montar el modulo del sensor de presion.

El médulo del sensor de presién se puede montar en cualquier orientacion.
IMPORTANTE: La distancia segura entre la brudjula y el modulo del sensor de presién es de 0,05 m.
IMPORTANTE: EI médulo del sensor de presion no puede estar a mas de 1,21 m del timén.

IMPORTANTE: Utilice los sujetadores que se suministran con el kit de elementos de sujecion para asegurarse
de realizar el montaje correctamente.

1. Tornillos
2. Correas
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Diagrama de cableado de iDock

Instale la red y los sistemas eléctricos siguiendo el diagrama de la parte final de este manual.

IMPORTANTE: Cuando instale lared y los sistemas eléctricos, tendra que utilizar el kit de instalacion de doble
consola.

NOTA: BRP no aprueba la instalacién de tan solo un joystick iDock en una segunda estacién. Cuando instale
un joystick iDock en una segunda estacién, se necesita un control remoto DTM /ICON [I, un interruptor de
timén y ARRANQUE/PARADA y un interruptor de PARADA DE EMERGENCIA en la segunda estacion.

Instalacion de los componentes hidraulicos
.~~~ AADVERTENCA = =

Utilice mangueras hidraulicas con una capacidad nominal minima de 3000 PSI para el lado de alta
presién del sistema iDock.

No utilizar mangueras hidraulicas con una capacidad nominal minima de 3000 PSI, o instalarlas
incorrectamente, puede causar la pérdida de control de la direcciéon, lo que provocaria danos
materiales, lesiones personales o, incluso, la muerte.

Solo utilice mangueras hidraulicas estandar en el lado de baja presion del sistema iDock.

No utilizar las mangueras hidraulicas adecuadas, o instalarlas incorrectamente, puede causar la pérdida
de control de la direccion, lo que provocaria dainos materiales, lesiones personales o, incluso, la muerte.

Considere lo siguiente cuando planee la colocacién de las mangueras y determine las longitudes que

necesita:

+ Coloque las mangueras en un area en la que se puedan inspeccionar facilmente en busca de desgaste con
la periodicidad correcta.

» Utilice etiquetas para identificar los extremos de las mangueras que corresponden a las bombas y a los
motores. Pegue las etiquetas en las mangueras ANTES de colocarlas en la embarcacion. Coloque todas
las etiquetas de modo que se puedan leer facilmente una vez finalizada la instalacion.

IMPORTANTE: BRP no proporciona etiquetas para mangueras hidraulicas.

» Solo quite los tapones de proteccion después de haber colocado las mangueras y cuando estén listas para
ser conectadas.

Asegurese de que los tramos de las mangueras tengan suficiente longitud para permitir un movimiento
ininterrumpido de la direccién en todos los rangos de elevacion e inclinacion.

No doble ninguna manguera con un radio de menos de 89 mm. Asegurese de que las mangueras no se
retuerzan en ningun sitio.

Sujete las mangueras en incrementos de 31 cm 0 menos a lo largo de toda su extension. Siempre extienda
las mangueras a través de tubos de instalacion rigidos. Consulte la Guia de instalacion y previa a la
entrega correcta para conocer los procedimientos de instalacion de mangueras hidraulicas.

No instale ningun sellador de tubos en el lado de "manguera" de un acoplamiento.

Proteja las mangueras hidraulicas de cualquier dafio en todo momento.

No instale mangueras en un area en la que queden expuestas a calor extremo, como por ejemplo, los
colectores o los compartimientos de un motor.

No coloque mangueras en areas muy corrosivas, como los compartimientos de las baterias. No instale
mangueras cerca de conexiones eléctricas ya que una fuga de liquidos podria causar dafos al sistema
eléctrico.

Monte el médulo del sensor de presidn con los elementos de sujecidn que se incluyen en el médulo. NO
cuelgue el médulo del sensor de presién de las mangueras hidraulicas.



Diagrama de enrutamiento de las mangueras hidraulicas

2 motores, 1 estacion

Manguera

estandar
R ——

Fueraborda
de estribor

Manguera estandar

Diagrama de mangueras de direccion del
sistema iDock
1 estacion
2 motores:
2 fuerabordas equipados con iDock:
1 Rotacién estandar y 1 Contrarrotacion

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Alta presion

Alta presion

Manguera
estandar

Fueraborda
de babor
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2 motores, 2 estaciones

Fueraborda
de estribor

Manguera
estandar
T —
_
Manguera Manguera 3000 psi
estandar (21,0 MPa)
Alta presion

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Diagrama de mangueras de direccién del
sistema iDock
2 estaciones
2 motores:
2 fuerabordas equipados con iDock:
1 Rotacioén estandar y 1 Contrarrotacion

Manguera
estandar

Alta presion

Fueraborda
de babor
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2 motores, 1 estacion, equipado con piloto automatico

IMPORTANTE: Los sistemas de piloto automatico estan aprobados para usarse con el sistema Evinrude
iDock. Siga las instrucciones del fabricante cuando instale el sistema de piloto automatico.

IMPORTANTE: Si esta utilizando un sistema de piloto automatico con el sistema Evinrude iDock, nivele a
plomada la bomba del piloto automatico entre el médulo del sensor de presion y la valvula de alineacién, como
puede verse en la imagen a continuacion.

IMPORTANTE: EIl sistema de piloto automatico se debe deshabilitar cuando se esté utilizando el sistema

Evinrude iDock.

IMPORTANTE: No utilice sistemas de retroalimentacion del timon. Se recomienda utilizar un sistema de piloto
automatico dimensionado para un cilindro de 150 cubic cm.

Opcion 1 - Conexiones en T entre las mangueras

IMPORTANTE: Esta configuracién requiere cinco mangueras hidraulicas y dos conexiones en T adicionales.
Estas conexiones en T son de 9/16 - 24 UNEF-2A de 3 vias. BRP NO suministra estas conexiones en T.

Diagrama de mangueras de direccion del
sistema iDock
1 estacion
2 motores:

2 fuerabordas equipados con iDock:

1 Rotacién estandar y 1 Contrarrotacion
Equipado con piloto automatico

Manguera
estandar

Manguera
estandar

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Fueraborda
de estribor

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Alta presion

Alta presion

Manguera
estandar

Fueraborda
de babor

23



Opcidén 2 - Conexiones en T separadas del modulo del sensor de presion

IMPORTANTE: Esta configuracion requiere tres mangueras hidraulicas y dos conexiones en T adicionales,
Ref. 361315.

Diagrama de mangueras de direccién del

sistema iDock
Manguera

. 1 estacion
estandar 2 motores:
2 fuerabordas equipados con iDock:
Manguera 1 Rotacién estandar y 1 Contrarrotacion
estandar Equipado con piloto automatico
A — h— ) || (| T
= —
S P
Manguera Manguera 3000 psi
estandar (21,0 MPa)
Alta presion
Manguera 3000 psi Manguera
(21,0 MPa) estandar
Alta presion
Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor
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Opcioén 3 - Conexiones en T separadas de la bomba del piloto automatico

IMPORTANTE: Esta configuracion requiere tres mangueras hidraulicas y dos conexiones en T adicionales,
Ref. 361315, y puede utilizarse si las roscas del piloto automatico son de 1/4-18 NPTF.

Diagrama de mangueras de direccion del
sistema iDock
1 estacion
2 motores:

2 fuerabordas equipados con iDock:

1 Rotacion estandar y 1 Contrarrotacion
Equipado con piloto automatico

Manguera 3000 psi
(21,0 MPa)

Manguera ]
estandar
Manguera 3000 psi Manguera
(21,0 MPa) estandar
Alta presion
Fueraborda Fueraborda

de e

de babor
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Conecte las mangueras hidraulicas de 1000 PSl y 4 ft (1,2 m) que se suministran en el kit de instalacion, Ref.
5010582, a los lados de babor y estribor del timén y a los puertos adecuados en el conjunto del médulo del
sensor de presion.

T

Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor

Conecte una manguera hidraulica de 1000 PSI desde el conjunto del sensor de presion hasta la valvula de

alineacion.
S ‘ P

Manguera estandar

Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor
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Conecte una manguera hidraulica de 1000 PSI desde la valvula de alineacion hasta el lado de babor del
motor de babor.

‘
s P

Fueraborda ' Fueraborda
de babor

de estribor

P

P

Conecte una manguera hidraulica de alta presién (3000 PSI nominales) desde la valvula de alineacion hasta
el lado de estribor del motor de babor. Apriete los acoplamientos de la manguera a un par de 13 ftIb (18 N-m).

‘ }
S P

Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor

gy
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Conecte una manguera hidraulica de alta presién (3000 PSI nominales) desde la valvula de alineacion hasta el
lado de estribor del motor de estribor. Apriete los acoplamientos de la manguera a un par de 13 ft Ib (18 N-m).

‘ m
S P

Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor

Conecte una manguera hidraulica de 1000 PSI desde el sensor de posicion de la direccion hasta el lado de
babor del motor de estribor.

Fueraborda Fueraborda
de estribor de babor
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Procedimiento de purga de iDock

Verifique que todos los componentes estén instalados correctamente antes de iniciar el procedimiento de
purga de iDock.

Purgue el sistema un motor fueraborda a la vez.

IMPORTANTE: Si la embarcacién esta equipada con piloto automatico, el sistema de piloto automatico se
debe purgar al mismo tiempo que el motor fueraborda de estribor.

IMPORTANTE: Asegurese de que la embarcacion esté nivelada en todos los planos antes de iniciar el
procedimiento de purga.

IMPORTANTE: Asegurese de que el motor se eleva hasta la posicién mas BAJA antes de comenzar este
procedimiento. El aire NO saldra por completo del sistema de direccion si el motor se eleva ligeramente.

IMPORTANTE: EI procedimiento de purga que se ilustra en este manual corresponde al que debe realizarse
con la herramienta de purga SeaStar Power Purge.

IMPORTANTE: EIl procedimiento de purga debe realizarse con la llave en la posicion OFF (apagado).
Al realizar el procedimiento de purga con la llave en la posicion ON (encendido) puede activarse el
cédigo 12 si entra al modo joystick.

Componentes necesarios:

2 unidades - herramienta de bloqueo de la direccion, Ref. 357717 (uno para cada fueraborda)

Componentes recomendados:

1 unidad - SeaStar Power Purge

1 unidad - llave de pata 1/2" con dado 1/4"

29



Abra ambos tornillos de purga en cada motor y asiéntelos levemente.

Lleve ambos motores a la posicion de bloqueo de babor.

Instale una herramienta de bloqueo de la direccién, Ref. 357717, en cada motor fueraborda para mantener
los fuerabordas en la posicién de giro completo a babor.

NOTA: Es posible que en este paso se necesite un ayudante que sostenga el motor fueraborda.

Utilice el tornillo del soporte de envio para sujetar el extremo largo de la herramienta al brazo de direccion.
Conecte el extremo corto de la herramienta al soporte de popa con la tuerca y arandela suministradas.

HERRAMIENTA DE BLOQUEO DE LA DIRECCION, REF. 357717, INSTALADA

Retire los dos tapones de color negro de las boquillas de purga de cada motor fueraborda.
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Conecte la manguera de purga al timén y al motor fueraborda de estribor.

Manguera de purga

Ubicaciones de las boquillas de purga
Timoén

SeaStar Power Purge

Awb=

Gire la manija de la valvula de alineacion hasta que quede perpendicular a la valvula, de modo que se pueda
abrir la valvula de alineacion.

Always
valve before turning key
switch on. Boat will not

AR AN

1. Valvula de alineacion abierta
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Abra ambos tornillos de purga en el motor de estribor.
NOTA: Una llave de pata 1/2" con dado 1/4" facilitara este proceso.

1. Tornillos de purga

Encienda el SeaStar Power Purge y gire el timén hasta las posiciones de giro completo a babor y a estribor
durante 10 segundos. Repita este procedimiento hasta no ver ninguna burbuja en las mangueras de purga

del SeaStar Power Purge.

Cierre los tornillos de purga en el motor de estribor.
NOTA: Una llave de pata 1/2" con dado 1/4" facilitara este proceso.

Apague el SeaStar Power Purge.

Desconecte las mangueras del SeaStar Power Purge y mueva las mangueras al motor de babor.
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Encienda el SeaStar Power Purge.
Abra el tornillo de purga inferior en el motor de babor.

NOTA: Una llave de pata 1/2" con dado 1/4" facilitara este proceso.

1. Tornillo de purga inferior
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Gire el timén SOLO hacia babor hasta no observar ninguna burbuja de aire en las mangueras del SeaStar
Power Purge.

Cierre el tornillo de purga inferior del motor de babor y abra el tornillo de purga superior.

NOTA: Una llave de pata 1/2" con dado 1/4" facilitara este proceso.

1. Tornillo de purga superior
2. Tornillo de purga inferior
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Gire el timon SOLO hacia babor hasta no observar ninguna burbuja de aire en las mangueras del SeaStar
Power Purge.

Cierre el tornillo de purga superior en el motor de babor.

NOTA: Una llave de pata 1/2" con dado 1/4" facilitara este proceso.

1. Tornillo de purga superior
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Apague el SeaStar Power Purge.

Cierre la valvula de alineacién girando la manija de la valvula hasta la posicion vertical.

Always close this

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

Retire las mangueras del SeaStar Power Purge del timén y del motor fueraborda de babor.
Retire las herramientas de bloqueo de la direccion de los motores fueraborda de babor y de estribor.
Instale los dos tapones de color negro en las boquillas de purga de cada motor fueraborda.

Repita el procedimiento de purga segun sea necesario para asegurarse de que el sistema hidraulico no
contenga aire antes de probar la embarcacién en el agua. Consulte la Guia de instalacion y previa a la
entrega de Evinrude E-TEC G2 para conocer el procedimiento de comprobacion de aire en el sistema de
direccion hidraulica.

36




Instalacion del kit de la barra de unidn y del bloqueo de la direccién

Siempre retire este dispositivo de bloqueo de la direccion antes de girar la llave de contacto a la
posiciéon ON (encendido). El motor no maniobrara con este dispositivo colocado.

Si no se retira este dispositivo de bloqueo de la direcciéon antes de girar la llave a la posicién
ON, se podria danar el dispositivo al girar el volante con el sistema activado.

Instale el soporte de la barra de sujecion, Ref. 357685, en el motor fueraborda con dos arandelas con
lenglietas de bloqueo, Ref. 357825, y dos tornillos M8 x 35, Ref. 357884. Asegurese de que las arandelas
con lengietas de bloqueo tengan la orientacion que se indica en la ilustracién.

1. Soporte de la barra de sujecion, Ref. 357685

2. Arandelas con lengliietas de bloqueo, Ref 357825
3. Tornillos, M8 x 35, Ref. 357884




Apriete los tornillos a un par de 18,0 a 20,5 ft Ib (24,5 a 28 N-m).

Utilice un punzon para doblar una lengiieta de cada arandela e introducirla en la cabeza hexagonal de cada tornillo.

. w 3 = )

//v, \ 3
1. Lengleta doblada introducida en la cabeza hexagonal del tornillo
Si es necesario, maniobre el motor fueraborda hasta el centro. Deslice el dispositivo de bloqueo de la

direccion sobre el soporte, tal como se ilustra.
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NOTA: Es posible que sea necesario abrir la valvula de alineacion para poder centrar ambos motores.

w O\ [

t

1. Pasador de desacople répido (se muestra el lado de ESTRIBOR)

Retire los pasadores de desacople rapido y el dispositivo de bloqueo de la direccion ANTES de girar la llave a
la posicion ON.
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Proceso de configuracion de iDock

Conecte la embarcacion a un ordenador portatil con la version mas reciente del software Evinrude
Diagnostics 6.

Gire la llave de contacto a la posiciéon de ENCENDIDO.

IMPORTANTE: Se activara el cédigo 8 y sonara la alarma sonora si la bocina de aviso esta conectada.
Ignore esto ya que no hay un archivo en el joystick en este punto.

Acuda a la red.

Elija la instancia 0 del BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller (Controlador de modo de la direccion o
de las superficies de control de BRP) para comunicarse con el controlador de modo del motor fueraborda de
babor.

LT . - s > = ]

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0xA1—|
E
I ® BRP,

= 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

[T 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 (Controlador de seguimiento de la direccién o de las
supetrficies de control de BRP)
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Seleccione el icono Configuration (Configuracién) en la parte superior de la pantalla y utilice la pantalla iDock
Manifold Controller Config (Configuracion del controlador del colector de iDock) para definir los diferentes
aspectos del controlador de modo.

E Evinrude Diagnostics | e

T i

7\
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection 1
@ L . l‘
¥ .5__:“ =

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
=-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

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

Status 10/19/2017 3:46 PM 6.3.10088.0

1.

fcono Configuration (Configuracién)

Complete los siguientes campos de esta pantalla:
* Wedge Kit (Kit de cunas): utilice el menu desplegable para seleccionar la opcidn correcta

IMPORTANTE: Solo utilice esta opcion si la embarcacion esta equipada con un kit de cufias. El valor maximo
permitido es 10° para un kit de cufias cuando se utiliza el sistema Evinrude iDock.

IMPORTANTE: Si se utiliza esta opcion, asegurese de elegir la misma opcion para la configuracion del
controlador del colector del motor fueraborda de estribor y para la configuracion del joystick.

» En la pantalla de configuracién, se puede definir el angulo de convergencia. El rango para el angulo de

convergencia es -5°/+5° por motor. Se utilizan cifras negativas para la convergencia y cifras positivas para
la divergencia. Ajuste el angulo de convergencia segun sea necesario basandose en la configuracion del
casco de la embarcacion.
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IMPORTANTE: Sise ajusta el angulo de convergencia, asegurese de elegir el mismo ajuste para la configuracion
del controlador del colector del motor fueraborda de estribor y para la configuracion del joystick.

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 "
- pesiAssh
-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. Menu desplegable de Wedge Kit (Kit de curias)
2. Campo Toe angle (Angulo de convergencia)

Haga clic en el cuadro Update Controller (Actualizar controlador) una vez que haya completado los campos.

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
B« @A
=, e -
Monitor  Tegte DataLogging Identification Software Faults  Configuration
Nphwndk Diaannct
a2/ iDock Manifold Controller Config (E=nEE ===
Wedge Kit Steering Sensor Controller Instance
% Calibration o] 5
[
[
Port Stbd 3
-4 MED %
Current Steering Z
Angle ;E .
-32.0 ® BRP,
Update Controller —"
ACK reply address: Al [l View Active Faults
Status. 10/19/2017 352 PM 63100880

1. Cuadro Update Controller (Actualizar controlador)

Repita estos pasos, sin embargo, elija la instancia 1 de BRP Steering/Control Surfaces Mode Controller
(Controlador de modo de la direccidon o de las superficies de control de BRP) para comunicarse con el
controlador de modo del motor fueraborda de estribor.

IMPORTANTE: Si se deben definir los grados del kit de cufias, asegurese de definirlos con el mismo ajuste
que en el motor fueraborda de babor.

Haga clic en el botén Disconnect Device (Desconectar dispositivo).
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Haga clic en BRP Steering/Control Mode Controller Instance 0 (Instancia 0 del Controlador de seguimiento de
la direccién o de control de BRP) para comunicarse con el joystick e iniciar su proceso de calibracion.

B Evinrude Disgnostics

File Edit Datalogging View Help

-

- -

Window

n - | O X
Screen Selection

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
BRP Propulsion System Engine (EMM) Instance: 0, Address: 0x96
BRP Steering/Control Surfaces Follow-up Controller Instance: 0, Address: 0x24 7]
Lowrance Instrumentation General Sensor Box Instance: 3, Address: 0x6

[0 View Fluid Senders
[T View Active Faults

Status ‘ ‘ 10/19/2017 3:44 PM 63100880

1.

BRP Steering/Control Follow-Up Controller Instance 0 (Instancia 0 del Controlador de seguimiento de la direccion o
de control de BRP)

Haga clic en el icono Configuration (Configuracion) en la parte superior de la pantalla para definir los diferentes
aspectos de la configuracion del joystick.

[ Evinrude Diagnostics w

-

—

') - | ol X
Window Screen Selection

“ @QeA T o

Monitor oty Logging Identification Software Faults Configuration  iDock Calibration

File Edit Datalogging View Help

Metwork Diagnostics

:} Dlsnnned Dovice

--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

[ View Fluid Senders

Session Started with iDock Joystick [T View Active Faults

Status | 10/19/2017 3:28 PM 6.3.10088.0

1.

fcono Configuration (Configuracién)
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Complete los siguientes campos de esta pantalla:
* File name (Nombre de archivo) (si lo desea)
» Wedge Kit (Kit de cufas): utilice el menu desplegable para seleccionar la opcidn correcta

IMPORTANTE: Solo utilice esta opcién si la embarcacion esta equipada con un kit de cufias. El valor maximo
permitido es 10° para un kit de cuias cuando se utiliza el sistema Evinrude iDock.

IMPORTANTE: Si se utiliza esta opcién, asegurese de elegir la misma opcién para la configuracion de los
controladores de modo de los motores fueraborda de babor y de estribor.

* En la pantalla de configuracién, se puede definir el angulo de convergencia. El rango para el angulo de
convergencia es -5°/+5° por motor. Se utilizan cifras negativas para la convergencia y cifras positivas para
la divergencia. Ajuste el angulo de convergencia seguin sea necesario basandose en la configuracion del
casco de la embarcacion.

IMPORTANTE: Si se ajusta el angulo de convergencia, asegurese de elegir el mismo ajuste para la
configuracién de los controladores de los colectores de los motores fueraborda de babor y de estribor.

File Edit Datalogging View Help Window S ction
e ’54 |
@ - @ ¢ A ‘-,3
QMW‘““' DataLogging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
R
\ & iDock Joystick Configuration Felre ==
Config File Name Joystick Instance ]
’7 Default calibration ] i
\\ Toe Angle Max. Forward Throttle LED Brightness
0.0 100.0 10 -
ls
Wedge Kit Max. Reverse Throttle
@— Nond] o] 1000
None 'E CJ \
E— ® BRP,
10° Load From File Save To File "
=
[T View Fluid Senders
ACK reply address: 24 [l View Active Faults
Status 10/19/2017 341 PM 63100880

1. Campo File name (Nombre de archivo)
2. Campo Toe angle (Angulo de convergencia)
3. Campo Wedge Kit (Kit de curias)

Haga clic en el cuadro Update Controller (Actualizar controlador) una vez que haya completado los diferentes campos.

[ Evnnude Diagnostis 0 0 - T =D i
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
@ w
¥ '6" -
Monitor pat; | ogging Identification Software Faults Configuration  iDock Calibration
[t
& iDock Joystick Configuration Follel=s]

Config File Name Joystick Instance J
Default calibration o] -

Toe Angle Max. Forward Throttle LED Brightness
0.0 100.0 10 z

Wedge Kit Max. Reverse Throttle

59 = 100.0
'E y
e BRP,
l Update Controller Load From File Save To File

—"

| A —
=

[T View Huid Senders
ACK reply address: 24 [ View Active Faults

Status 10/19/2017 3:51 PM 63100880

1. Cuadro Update Controller (Actualizar controlador)
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Opcidn para cargar desde archivo

Si ya se ha calibrado la embarcacion y se han guardado correctamente los puntos de calibracién, se podra
cargar un archivo que contiene estos puntos en este momento.

Haga clic en el cuadro Load From File (Cargar desde archivo).
Dirijase a la ubicacion del archivo que se debe cargar al joystick y seleccionelo.
Haga clic en el botén Open (Abrir) o haga doble clic en el archivo para cargarlo al joystick.

Cuando se haya cargado el archivo, haga clic en el cuadro Update Controller (Actualizar controlador) para
guardar la configuracion.

Si ya se ha realizado este proceso, no sera necesario efectuar la calibracién, a menos que se deban efectuar
cambios en los diferentes puntos de calibracion.

Er — T

File Edit Datalogging View Help Window Selection

8« @-é‘Aj’ &

Monitor pataLogging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

(i
& iDock Joystick Configuration fola ==
Config File Name Joystick Instance J
1 Default calibration
C | Toe Angle Max. Forward Throttle D Brightness
0.0 100.0
\ s
[N\Wedge Kit Max. Reverse Throttly
N 3 100.0
'E 4
/ @ BRP,
Update Controller Load From File Save To File o
—
[T View Fluid Senders
ACK reply address: 24 [ View Active Faults

Status 10719/2017 351 PM 6310088.0

1. Cuadro Update Controller (Actualizar controlador)
2. Cuadro Load From File (Cargar desde archivo)

Haga clic en el icono iDock Calibration (Calibracion de iDock) en la parte superior de la pantalla para acceder
a las pantallas de calibracion e iniciar el proceso de calibracion.

£ Euinrude Diagnostic I — 1\ T T
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
By OCA T &
Monitor pat | ogging Identificatio Faults cfg ration  iDock Calibratio
Nptincd 1
& iDock Joystick Configuration =N
Config File Name Joystick Instance ]
[| Default calibration o] ~ ]
; Toe Angle Max. Forward Throttle LED Brightness
0.0 100.0 10 -
| 3
| Wedge Kit Max. Reverse Throttle
[59] % 100.0
® BRP,
Update Controller Load From File Save To File =
—
[T View Huid Senders
ACK reply address: 24 [ View Active Faults
Status 10/19/2017 3:51 PM 6.3.10088.0

1. Icono iDock Calibration (Calibracién de iDock)
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Procedimiento de calibracion de iDock

Una instalaciéon incorrecta puede causar la pérdida de control de la direccién, lo que provocaria
graves lesiones personales. Compruebe que se haya finalizado la correcta instalacion del Sistema
iDock antes de realizar cualquier prueba en el mar o de iniciar el procedimiento de calibracion.

/A CUIDADO

Se recomienda practicar el uso del joystick en todos los margenes de funcionamiento antes de
iniciar el procedimiento de calibracion. Utilizar el joystick incorrectamente puede causar dafos en la
maquina o lesiones personales.

AVISO

En embarcaciones en las que los motores sobrepasan los bordes de la embarcacién al virar, asegurese
de que haya suficiente espacio alrededor de los muelles para que los motores no los golpeen.

IMPORTANTE: Efectue el procedimiento de calibracion en un dia tranquilo. Si el mar esta picado o si hay
demasiado viento, los puntos de calibracién seran incorrectos en condiciones climaticas tranquilas.

IMPORTANTE: Antes de iniciar el procedimiento de calibracién del Evinrude iDock, seleccione las hélices
adecuadas basandose en la informacion que encontrara en la Guia de instalacion y previa a la entrega de
Evinrude E-TEC G2.

IMPORTANTE: En caso de que haya corrientes fuertes o mucho viento, es posible que el joystick no logre
superar el derrape de la embarcacién. Si esto sucede, detenga el movimiento de la embarcacion, vuelva a
alinearla y continue con el atraque.

IMPORTANTE: Todas las calibraciones y correcciones durante este procedimiento
se realizaran sin movimientos de la proa de la embarcacion. Si durante el
procedimiento de calibracién se utiliza como referencia cualquier otra parte de
la embarcacion, la calibracidén sera incorrecta y tendra que repetirse.

Calibracién mediante el software Evinrude Diagnostics

IMPORTANTE: EIl procedimiento de calibracién debe realizarse con la embarcacién en el agua.

Conecte la embarcacion a un ordenador portatil con la versidon mas reciente del software Evinrude Diagnostics 6.
Arranque ambos motores.

Active el joystick con el boton de encendido.

NOTA: Cuando el joystick esta ACTIVADO, el botdn de encendido se iluminara en color azul.

Abra el programa de software Evinrude Diagnostics.



Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

-~ BRP Steering/C
BRP Sensor Con
Teleflex Propulg
#BRP Propulsion
BRP Steering/C

@-Lowrance Instrum

ACK reply address: 2-

Increase Throttle

Throttle %

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 Next Step

~
N

-+

FORWARD

Compensation

B

[ £vinrude Diagnostics w Il - 4 e w 1 [
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
8« @A 5
o L : =~
Monitor pata logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration
Loaisi & iDock Joystick Calibration == =]

Status

‘ 10/19/2017 3:29 PM 6.310088.0

1.

Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Mueva el joystick hacia la izquierda, hasta el primer tope, para desplazar la embarcacién en una direccién de
babor lateral.
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Cuando sostenga el joystick hacia la izquierda, utilice los botones Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
y Decrease throttle (Disminuir la aceleracion) para definir la velocidad de babor deseada.

IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion mientras determina la velocidad de babor deseada.

[ Evinrude Disgnostics v I - Sl - 3 = | Gk ||

File Edit Datalogging View Help Window

B¢ @A

Monitor Data Logging Identification Software  Faults [nnﬁguratlnn iDock Calibration

Screen Selection

E=EE]

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

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

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle

7ress 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 comect forward drift.

Compensation

Status

| 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Si la embarcacién comienza a desplazarse en direccidn a la popa mientras se sostiene el joystick hacia la
izquierda, corrija el movimiento haciendo clic en el boton FORWARD+ hasta que se registre un movimiento

real a babor de la embarcacion.

[ Evinrude Diagnostics w X

File Edit Datalogging View Help Window

8 « @é‘&

Screen Selection

Monitor Data Logging Identification Software  Faults [nnﬁguratlnn iDock Calibration

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
Teleflex Propuld
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 stabilze 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.

Previous Step Next Step

+

FORWARD

Compensation

Status ‘

| 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Botén FORWARD+
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Si la embarcacién comienza a desplazarse en direccion de avance mientras se sostiene el joystick hacia la
izquierda, corrija el movimiento haciendo clic en el boton AFT+ hasta que se logre un movimiento real a babor

de la embarcacion.

.~ 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.

Boton AFT+

Después de lograr un movimiento real a babor y el rango de aceleracion deseado, haga clic en el cuadro Next
Step (Paso siguiente) para continuar con el procedimiento de calibracién.

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. Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

- - —

B Evinrude Diagostics - -
File Edt Datalogging View Help Window Screen Selection

B 0o

Monitor pat. | agging Identification Software  Faults  Configuration iDock Calibration

i & iDock Joystick Calibration ==Er=]
Move the joystick right, to the first detent, to move the boat to
STARBOARD. FK
5] Compensation

i Adjust the throttle setting to achieve the desired docking speed.
BRP Steering/C Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
BRP Sensor Con| adjust the throttle. Watt for boat speed to stabilze after making
Teleflex Propulg

changes.
T 5 After the PORT speed is established press the FORWARD+ button to
BRP Propulsion
BRP Steering/C

correct rearward drift.
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the AFT-+ button to correct forward drift.
Throttle % | 45.7 %

ACK reply address: 2:

Previous Step l [ Next Step ]

Decrease Throttle

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

1. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Mueva el joystick hacia la derecha, hasta el primer tope, para desplazar la embarcacién en una direccién de
estribor.
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Cuando sostenga el joystick hacia la derecha, utilice los botones Increase throttle (Aumentar la aceleracion) y
Decrease throttle (Disminuir la aceleracion) para definir la velocidad de estribor deseada.

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 (Aumentar la aceleracion)
2. Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Si la embarcacién comienza a desplazarse en direccién a la popa mientras se sostiene el joystick hacia la
derecha, corrija el movimiento haciendo clic en el boton FORWARD+ hasta que se registre un movimiento

real a estribor de la embarcacion.

—

B evinrude Disgnostics - v

—

File Edit Datalogging View Help Window

“ @eA

Screen Selection

Monitor DataLogging Identification Software Faults cﬂnﬁgummn iDock Calibration

Netwerk Diagnestics & iDack 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

PN
Llil

FORWARD

Status

‘ 10/19/2017 3:29 PM 6.3.10088.0

1. Boton FORWARD+
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Si la embarcacién comienza a desplazarse en direccién de avance mientras se sostiene el joystick hacia la
derecha, corrija el movimiento haciendo clic en el boton AFT+ hasta que se logre un movimiento real a

estribor de la embarcacion.

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. Boton AFT+

Después de lograr un movimiento real a estribor y el rango de aceleracion deseado, haga clic en el cuadro
Next Step (Paso siguiente) para continuar con el procedimiento de calibracion.

[ 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. Botén Next Step (Paso siguiente)

52



Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

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

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B @&A 75

Monitor pats Logging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

- \
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration 1 o = =]
Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
v

~BRP Steering/C adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabiize Compensation

after making changes.
RP Sensor Con lII

After speed is established press the FORWARD+ button to correct
eleflex Propulq

rearward drift.

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

Press the Mext Step button when complete.

- Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step ]

Status 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Lleve el joystick a la posiciéon de giro completo a babor o a estribor.

Pulse el botdn Increase Throttle (Aumentar la aceleracion) o el boton Decrease Throttle (Disminuir la
aceleracion) hasta lograr la velocidad de compensacion deseada.

NOTA: Este procedimiento de calibracién se utiliza para definir la velocidad de compensacion en condiciones
de corrientes fuertes o0 mucho viento.
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IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion mientras determina la velocidad de
compensacion a babor o a estribor deseada.

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

File Edit Datalegging View Help Window Screen Selection

B 0047

Monitor patalogging Identification Software  Faults Cenfiguration iDock Calibration

oslnls it s & iDock Joystick Calibration ===
Move the joy, Il LEFT or full RIGHT.
Press the Ini ottle button or Decrease Throttle button to /\\ .
-BRP Steering/C :Eg:rstrfor hg‘c / conditions. Wait for boat speed to stabilze l Compensation
BRP Sensor Con| 2727 speed is established press the FORWARD+ button to correct -

rearward drift.
Press the AFT+ button to correct forward drift.
Press the Next Step button when complete.

& Teleflex Propulg
BRP Propulsion
BRP Steering/C
&-Lowrance Instrum

FORWARD

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle l Previous Step l [ Next Step J

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

1. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracién)
2. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracioén)

Si la embarcacion comienza a desplazarse en direccion a la popa mientras se sostiene el joystick
completamente hacia la izquierda o derecha, corrija el movimiento haciendo clic en el boton FORWARD+
hasta que se registre un movimiento real a babor o a estribor de la embarcacion.

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

adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabilize Compensation

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

ACK reply address: 2:

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 Next Step button when complete.

f\l
+
FORWARD

Increase Throttle

Previous Step I [ Next Step ]

Decrease Throttle

Status

‘ 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Boton FORWARD+
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Si la embarcacion comienza a desplazarse en direccion de avance mientras se sostiene el joystick
completamente hacia la izquierda o derecha, corrija el movimiento haciendo clic en el botén AFT+ hasta que

se logre un movimiento real a babor o a estribor de la embarcacion.

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

ACK reply address: 2:

Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

after making changes.
After speed is established press the FORWARD+ button to correct

Press the Next Step button when complete.

] ‘ 0
AFT
+,
Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step J K/

N
adjust for higher wind conditions. Wait for boat speed to stabiize f/\ L

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

[s5 ]

B Evinrude Disgnostics w = v w = w ' a]
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
Monitor Data Loggmg Identification Software  Faults ccmf.guramon iDock Calibration
Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration == ]r=]
Move the joystick to full LEFT or full RIGHT.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
Compensation

Status

| 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Boton AFT+

Haga clic en el botén Next Step (Paso siguiente) cuando se haya logrado el rango de aceleracion deseado y
se logren movimientos reales a babor y a estribor.

BRP Steering/C
BRP Sensor Con
&-Teleflex Propuls
i- BRP Propulsion
&-BRP Steering/C

ACK reply address: 2:

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

- Lowrance Instrum Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

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 stabilize
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
Llil

FORWARD

Compensation

E

B Evinrude Disgrostics v - - v v — a =
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
B« @&A
M""‘t‘” Data Logging Identification Software  Faults (onnguratmn iDock Calibration
eI

Status

| 10/19/2017 3:30 PM 6.3.10088.0

1. Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

[ 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. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Gire el joystick en sentido antihorario para virar la proa de la embarcacion a babor.
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Pulse el boton Increase Throttle (Aumentar la aceleracion) o el botén Decrease Throftle (Disminuir la
aceleracion) hasta lograr la velocidad de viraje a babor deseada.

IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion mientras determina la velocidad de

babor deseada.

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

- BRP Steering/C
BRP Sensor Con|
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 rotational 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

B cvinrude Diagnostis v I - - ] i
File FEdit Datalogging View Help Window Screen Selection
-l i« @ é‘ A
AR DataLuggmg Identification Software  Faults Conﬁgurat\on iDock Calibration
= r=]r=]

1. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Si la embarcacion comienza a desplazarse en direccion a la popa mientras se gira el joystick en sentido
antihorario, corrija el movimiento haciendo clic en el botén FORWARD+ hasta que se logre un viraje real a

babor de la embarcacion.

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

ACK reply address: 2

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration

Increase Throttle

Throttle %

Decrease Throttle

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
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.

Compensation

Previous Step l [ Next Step ]

B cvinrude Diagnostis v I . - ] i
File FEdit Datalogging View Help Window Screen Selection

8« @&A

AR Data Laggmg Identification Software  Faults Conﬁgurat\on iDock Calibration

1. Botén FORWARD+
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Si la embarcacion comienza a desplazarse hacia delante mientras se gira el joystick en sentido antihorario,
corrija el movimiento haciendo clic en el botdon AFT+ hasta que se logre un viraje real a babor de la
embarcacion.

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

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B @A S

Menitor patalogging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration

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 Thrattle button to
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.

BRP Steering/C Compensation

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

Throttle %

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step }

1. Boton AFT+

Después de que se logre el rango de aceleracién deseado y un viraje real a babor de la embarcacion, pulse el
boton Next Step (Paso siguiente).

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

File Edit Datalogging \View Help Window Screen Selection

“« @A T

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 Steering/C adjust the throttle until the desired rotational speed is achieved. &
= BRP Sensor Con| After the rotational speed is established, press the FORWARD+ -+
button to correct rearward drift or the AFT+ button to correct =
Teleflex Propuls forvward drit. FORWARD
= BRP Propulsion Press the Next 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. Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

F fuinrude Diagnostics - — - w — . " w T TS
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. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Gire el joystick en sentido horario para virar la proa de la embarcacion a estribor.




Cuando gire el joystick en sentido horario, utilice los botones Increase throttle (Aumentar la aceleracion) y
Decrease throttle (Disminuir la aceleracion) para definir la velocidad de viraje a estribor deseada.

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

File Edit Datalogging View Help Window

“ @A

AonitOr nata Logging Identification Software  Faults Conﬁguratlon iDock Calibration

Screen Selection

[===]

Metwork Diagnestics & 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

Twist the joys Il clockwise to spin the bow of the boat to
STARBOARD.
ttle button or Decrease Throttle button to

M the desired rotational speed is achieved.

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

Previous Step I [ Next Step

S

FORWARD

Compensation

Status |

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Si la embarcacion comienza a desplazarse en direccién a la popa mientras se gira el joystick en sentido
horario, corrija el movimiento haciendo clic en el boton FORWARD + hasta que se registre un viraje real a
estribor de la embarcacion.

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

File Edit Datalogging View Help Window

“ @A

AontOr oty Logging Identification Software  Faults Conﬁguratlon iDock Calibration

Screen Selection

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

ACK reply address: 2-

Metwork Diagnostics & iDock Joystick Calibration

Increase Throttle

Throttle %

Decrease 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.

Previous Step I [ Next Step

Compensation

Status

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.
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Si la embarcacion comienza a desplazarse hacia delante mientras se gira el joystick en sentido horario,
corrija el movimiento haciendo clic en el boton AFT + hasta que se registre un viraje real a estribor de la
embarcacion.

!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

~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
+
FORWARD

===
)
|

[=

¥

ﬂ b=
Qﬂa

Status

‘ 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Boton AFT+

Después de lograr un viraje real a estribor y el rango de aceleracion deseado, haga clic en el cuadro Next
Step (Paso siguiente) para continuar con el procedimiento de calibracién.

— - = & X

Screen Selection

F Evinrude Diagnostics w Y
File  Edit Window

B @goA T

Aonitor pataLogging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Datalogging View Help

= BRP Sensor Con
Teleflex Propul4
= 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

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

i
-+
FORWARD

—_—

A

Status ‘

‘ 10/1%/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

[ tvinrude Diagnostics v - - - - - 1 Ol X |
File FEdit Datalogging View Help Window Screen Selection
8¢ @A T
— 1 7 F—
Monitor pata Logging Identification Software  Faults  Configuration iDack Calibration
N
7 \
Network Diagnostics & Dock Joystick Calibration 1 [EE=]
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 Con
Teleflex Propuld
BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Next Step button when complete.

SOG (MPH)

ACK reply address: 2

Wait for boat speed to stabilze after making changes.
After speed is established, use the PORT+ button to comect
STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift.

< Jﬂ

PORT

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step

Lo |

STARBOARD

Status |

10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Lleve el joystick hacia delante hasta el primer tope.
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Utilice los botones Increase Throttle (Aumentar la aceleracién) y Decrease Throttle (Disminuir la aceleracion) para
ajustar el acelerador hasta que la embarcacion alcance una velocidad de 4 mph (3,5 nudos). Mire el cuadro de

Velocidad sobre tierra (SOG (MPH)) para asegurarse de que la embarcacion llegue a 4 mph (3,5 nudos).

IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion después de efectuar cualquier cambio.

Lzt el & iDock Joystick Calibration

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

S0G (MPH)

Throttle % | 20.0 % 0

$

ACK reply address: 2:

Move the Joy WWARD to the first detent.
Press the In. ottle button or Decrease Throttle button to
ad]usgth' ” achieve a boat speed of 4 MPH (3.5 KTS).

2
WaiZ4T boat speed to stabilize after making changes.

~fter 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.

Decrease Throttle ﬁ\lﬁ?&ep l

[

Next Step

Compensation

>

/
STARBOARD

[E Evinrude Diagnostics v - 4 and l N o
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
8¢ @&A 3
= )4 =
Menitor pats |ogging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
[=rErE=]

Status ‘ ‘

10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Cuadro de velocidad sobre tierra (SOG)
3. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)
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Una vez que se haya alcanzado la velocidad correcta, empuje el joystick hacia delante hasta el primer tope.
Si la embarcacién comienza a desviarse a estribor, utilice el botén PORT+ para corregir el movimiento hasta
lograr un movimiento real hacia delante de la embarcacion.

B Evinrude Diagnostics v - > | - - 4 )
File Edit Datslogging View Help Window Screen Selection
Monitor ata Loggmg Identification Software Faults (onﬁgurat\on 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

Compensation

-

F>

STARBOARD

=‘

Status

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.

Si la embarcacion comienza a desviarse a babor, utilice el boton STARBOARD+ para corregir el movimiento

Boton PORT+

hasta lograr un movimiento real hacia delante de la embarcacion.

[F evinude Diagnostics v I . 4 - i 3 o
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
Moniter Data Loggmg Identification Software  Faults (unﬁguratmn 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

STARBOARD

Status

| 10/19/2017 3:31 PM 6.3.10088.0

1.
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Cuando se haya alcanzado la velocidad de 4 mph (3,5 nudos) y se logre un movimiento real hacia delante de
la embarcacion, pulse el boton Next Step (Paso siguiente) para continuar con el proceso de calibracion.

[E Evinrude Diagnostics v I - 4 - - 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 Con| After speed is established, use the PORT+ button to correct A
H STARBOARD drift or the STARBOARD+ button to correct PORT drift. £

eleflex Propulg Press the Next Step button when complete.

- Lowrance Instrum Increase Throttle
SOG (MPH)

Throttle % II'

2
STARBOARD

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step l [ Next Step

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

1. Botén Next Step (Paso siguiente)

Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

[ einude Diagnostics w v . — " 3 = oM xi ||
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

S0G (MPH)

Throttle % II'

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step I [ Next Step

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

1. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Empuje el joystick hasta la posicion de avance maxima para llevar la embarcacion hacia delante hasta que
llegue a 7 mph (6 nudos). Utilice los botones Increase Throttle (Aumentar la aceleracion) y Decrease Throttle
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(Disminuir la aceleracion) para alcanzar la velocidad de 7 mph. Observe el cuadro SOG (MPH) para
asegurarse de que se haya alcanzado la velocidad correcta.

IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion después de efectuar cualquier cambio.

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)

Previous Step l I Next Step

Compensation

STARBOARD

[ Evinrude Diagnostics w - v w — . = | Gl
File Edit Data Loggmg View Help Window Screen Selection
Monitor pats Logging Identification Software  Faults [onﬁguratmn iDock Calibration
[=EEE]

Status |

| 10/19/2017 2:32PM 6.3.10088.0

1. Botoén Increase throttle (Aumentar la aceleracién)

2. Cuadro SOG (MPH)

3. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Una vez alcanzada la velocidad de 7 mph (6 nudos), empuije el joystick hasta la posicion de avance maxima.
Si la embarcacion se desvia a estribor cuando se empuja el joystick hasta la posiciéon de avance maxima,
pulse el boton PORT+ hasta lograr un movimiento real hacia delante.

—

[E Evinrude Diagnostics

- -

8¢« @

File Edit Datalogging View Help Window

é‘A

Screen Selection

Monitor Datalogging ldentification Software Faults Conﬁguramon iDock Calibration

=]

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

Increase Throttle

sl & iDock Joystick Calibration [o®
Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.

Compensation

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) -
e
0
Throttle % | 35.0 % III Q\\ -
PORT
ACK reply address: 2
Decrease Throttle Previous Step l I Next Step

Status

| 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Botoén PORT+
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Si la embarcacién se desvia a babor cuando se empuja el joystick hasta la posicion de avance maxima, pulse
el botén STARBOARD+ hasta lograr un movimiento real hacia delante.

B Evinrude Diagnostics - — w v — v a - OheX |

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
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Menitor pt; | agging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics

-BRP Steering/C
=- BRP Sensor Con|
eleflex Propuld
& BRP Propulsion
- BRP Steering/C
&-Lowrance Instrum

ACK reply address: 2:

& iDock Joystick Calibration

Increase Throttle

Throttle %

Move the Joystick to full FORWARD to move the boat AHEAD.
Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to
achieve a boat speed of 7 MPH (6 KTS). Wait for boat speed to
stabiize after making adjustments.

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)

[ o ]

[=r=re=]

Compensation

-

F[>/

STARBOARD

Decrease Throttle Previous Step ] [ Next Step

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

1. Botén STARBOARD+

Cuando se haya alcanzado la velocidad de 7 mph (6 nudos) y se logre un movimiento real hacia delante de la
embarcacion, pulse el botén Next Step (Paso siguiente) para continuar con el proceso de calibracion.

- —

FF evinrude Diagnostics w - w " T = |G |

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

B« oA T

Meniter pts | ogging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics

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

& iDock Joystick Calibration

Increase Throttle

Throttle %

ACK reply address: 2:

Move the Joystick to ful FORWARD to move the boat AHEAD.
Press 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 STARBOARD button to correct PORT drift.
Press the Next Step button when complete.

S0G (MPH)

[0 ]

Decrease Throttle

Previous Step ] [

Next Step |

[= ==

Compensation

Lo |

F>

STARBOARD

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

1. Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

FF Evinrude Diagnosticc. w - e d - -~ 3 = | St |

file Edit Datalegging View Help Window Screen Selection

B @A 5

Monitor pats Lagging Identification Software Faults  Configuration iDock Calibration

Network Diagnostics e EEE=E]

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

SOG (MPH)

PORT 1= STARBOARD

ACK reply address: 2

Decrease Throttle Previous Step ] I Next Step

Status ‘ | 10/19/2017 332 PM 6.310088.0

1. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Mueva el joystick hacia atras, hasta el primer tope, para desplazar la embarcacion hacia la POPA.
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Pulse el boton Increase Throttle (Aumentar la aceleracion) o el boton Decrease Throttle (Disminuir la
aceleracion) hasta que la embarcacion alcance una velocidad de 3 mph (2,6 nudos). Observe el cuadro SOG
(MPH) para asegurarse de que la embarcacion haya alcanzado la velocidad correcta durante este paso de

calibracion.
IMPORTANTE: Deje que se estabilice la velocidad de la embarcacion después de efectuar cualquier cambio.

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

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration ==
- e CK, to the first detent, to move the boat AFT.
] the Increase Throttle button or Decrease Throttle button to

BRP Steering/C chieve a boat speed of 3 MPH (2.6 KTS). Wait for boat speed to Compensation

stabilze after making changes.
BRP Sensor Con| After speed is established, use the PORT+ button to correct
Teleflex Propuly

STARBOARD drift or the STARBOARDLhutton to correct PORT drift.
BRP Propulsion

Press the Next Step button when
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

o

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. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Cuadro SOG (MPH)
3. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Cuando empuje el joystick hacia atras, si la embarcacion comienza a desviarse a estribor, pulse el botén
PORT+ para corregir el movimiento.

[ Evinruce Diagnostics e - —w

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. Botén PORT+
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Cuando empuje el joystick hacia atras, si la embarcacién comienza a desviarse a babor, pulse el botdn

STARBOARD+ para corregir el movimiento.

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

ACK reply address: 2:

Increase Throttle

Throttle %

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

-

STARBOARD

B Evinrude Disgrostics w T il — - [/
File Edit Datalogging View Help Window Screen Sclection
= & OeA T
OMIOT Data Logging Identification Software  Faults  Configuration iDock Calibration
PR TR RS & iDock Joystick Calibration [==]r=]

Status

| 10/19/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Boton STARBOARD+

Cuando se haya alcanzado la velocidad de retroceso correcta y se logre un movimiento real hacia atras de la
embarcacion, pulse el boton Next Step (Paso siguiente) para continuar con el proceso de calibracion.

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

Increase 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)

Previous Step ] l Next Step

Compensation

STARBOARD

B Evinrude Disgnostics w ™ - — w [
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
:j—’ . ‘I
B« @A S5
OMMOT Data Logging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration
i & iDock Joystick Calibration ===

Status ‘

| 10/18/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

1. Botén Next Step (Paso siguiente)
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Siga las instrucciones de la parte superior de la pantalla, tal como se indica en la imagen a continuacion.

B Evinrude Disgnosticcs w - w w - d T = | e X
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. Instrucciones de la parte superior de la pantalla

Mueva el joystick hacia delante, hasta el primer tope, para desplazar la embarcacién hacia delante.




Cuando empuje el joystick hacia delante, observe el cuadro SOG (MPH) hasta que la embarcacion alcance
una velocidad de 5 mph (4,3 nudos).

B Evinrude Diagnostics w ™ — — T -

File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection

“ Q@A T

Moniter pots |ogging Identification Software Faults Configuration iDock Calibration

===

Netwerk Diagnostics & iDock Joystick Calibration

Moy~ ORWARD 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 Press the Increase Throttle button or Decrease Throttle button until
the boat stops within 3 seconds after achieving the 5 MPH (4.3 KTS)
Teleflex Propuld e

BRP Propulsion
BRP Steering/C
Lowrance Instrum Increase Throttle

Press the Save Exit button wheny

SOG (MPH)

Throttle % lIl

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle Previous Step Next Step

10/1%/2017 3:32 PM 6.3.10088.0

Status ‘ |

1. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracion)
2. Cuadro SOG (MPH)
3. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)
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Cuando la embarcacién haya alcanzado 5 mph (4,3 nudos), tire del joystick hacia atras hasta que la embarcacion se
detenga por completo. Utilice los botones Increase Throttle (Aumentar la aceleracion) y Decrease Throttle (Disminuir
la aceleracion) para efectuar ajustes en la velocidad hasta que la embarcacion se detenga por completo en no mas
de 3 segundos después de alcanzar la velocidad de 5 mph (4,3 nudos). Observe el cuadro SOG (MPH) para
asegurarse de que la embarcacién haya alcanzado la velocidad correcta antes de tirar del joystick hacia atras.

Network Diagnostics & iDock Joystick Calibration
BRP Steering/C ‘

=-BRP Sensor Con|
Increase Throttle

Teleflex Propuls
Throttle % | 70.0 %

BRP Propulsion
=-BRP Steering/C
Lowrance Instrum

ACK reply address: 2-

Decrease Throttle

5"

7€ joysticR 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.

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

S0G (MPH)

Lo ]

Previous Step

Save & Exit

B evinrude Diagnostics w - w - - " = |
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
\‘r ‘I
= OSA S5
ONIOT Data Logging Identification Software Faults  Configuration  iDock Calibration
[=fEr=]

Status

10/19/2017 3:32PM 6.3.10088.0

1. Botén Increase throttle (Aumentar la aceleracién)

2. Cuadro SOG (MPH)

3. Botén Decrease throttle (Disminuir la aceleracion)

Cuando se haya alcanzado la velocidad de detencion correcta, pulse el boton Save & Exit (Guardar y Salir)
para finalizar el proceso de calibracion.

Si es necesario repetir algun paso de la calibracion, pulse el boton Previous Step (Paso anterior) para

ingresar a las distintas pantallas de calibracién y repetir las acciones.

MNetwork Diagnostics & iDock Joystick Calibration
BRP Steering/C |

BRP Sensor Con|
Increase Throttle

Teleflex Propul
Throttle % | 70.0 %

=-BRP Propulsion
=-BRP Steering/C
Lowrance Instrum

ACK reply address: 2:

Decrease Throttle

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.

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.

S0G (MPH)

o]

l Previous Step \ /®
Save & Exit

[ einrude Diagnostics d w v - o 3 Tl X
File Edit Datalogging View Help Window Screen Selection
Monit =
ONEOT pata Logging Identification Software  Faults  Configuration iDock Calibration
==]r=]

Status

10/19/2017 3:32 PM 6.310088.0

1. Botén Save & Exit (Guardar y Salir)
2. Botén Previous Step (Paso anterior)
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Guardado del archivo de calibracion

Mientras esté en el BUS y siga conectado a Surfaces Follow Up Controller Instance 0 (Instancia 0 del
Controlador de seguimiento de las superficies), navegue hasta la pantalla de Configuracion del joystick iDock.

File Edé Dstalogging View Help ‘Window Screen Sebection

MRt Dasylegging Idemsfication Software  Faubs Engine Hisiory Cofiguition Seve Sorenshet iDock Calibration

(]

,
«

T

[T w— ]

oCk Jeryuta Snhgurstion = =)
& Dock Jeyatick Confy ==

Config Ale Name

Default calibration System Wide

Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks

0.0 50.0 i} =

Wedge Kit Maxx. Reverse Throttle # Control Heads

10° - 75.0 1] =

Joystick Instance LED Brightness ® BRP

100 - Update Controller

Jowystick Calibration

T ——
=2
Ll
I

Load Fram File Save Ta File Erase

Enable Drydock Testing

Status 2RNE 1043 &M 64100030

Haga clic en el campo Config File name (Configurar nombre de archivo) y sustituya el nombre con la descripcion
de la embarcacion.

LT — o ad Aan o W o
File Edé Defalogging View Help Window Screen Selection

— -
o |~ d !
e
6 é‘ A = j &
higuZn Seve Scieenshet  iDock Calib atadrs

=)
Momiter o logging [dimtficaten Softvics Faulti  Engine Hitory Con

[Tt ]

& Dock Joystick Cenfguration

Config Ale Name

Manitou Legacy 23 LT System Wide
Toe Angle Max. Forward Throtile # Joysticks
0.0 50.0 1l
Wedge Kit Max. Reverse Throttle # Control Heads
10° - 750 1l
= -
Jovystick Instanoe LED Brightness
:h's i igh! ® BRP

Juystick Calibration

Load From File Save To File Erase

i

{

|

]

1

1

1

{

J' 1 ~ 100 . Update Controller
‘ [Enable Drydock Testing

Status LIHANE 1006 AM 68100030

1.  Nombre sustituido en el campo Config
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Seleccione Update Controller (Actualizar controlador).

vinnte Dagrosics - - 5 & = TN
Fie Edé Dstalogging View Help Window S(reﬂls-em
Mttt Daaslogaing Identcation Software  Fauli  Enging History Configuistien Sev bo\wnshot iDock Calibrateen
\ 1
db Dock Jeystick Confiquration = (@a
ﬂ Config Ale Name
Manitou Legacy 23 LT Syste\ Wide
Toe Angle Max, Forward Throttle # Joys\cks
0.0 50.0 o -
Wedge Kit Max. Reverse Throttle # Contro)\Heads
10% . 75.0 n u
Joystick Instance LED Brightness ®
0] - 100 Update Controller B
Joystick Calibration
ﬂ r r
— Load From File Save To File Erase
Enable Drydodk Testing
Status LN 1046 AM 64100020

1. Update Controller (Actualizar controlador)

Seleccione Save to File (Guardar en archivo).

= - - —
Fle Edn | BmLmng WView  Help Window

B - G@Ag y

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

i / 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 a -
Wedge Kit Max. Reverse Throttle, # Control Heads
10° - 75.0 1] =
Joystick Instance LED Brightness - °
0l - 100 - Update Controller s
Joystick Calibfation
A F

- Load From File Save To File Erase

Enable Drydock Testing
Status

AR08 106 AM 68100000

1.

Save to File (Guardar en archivo)
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Cuando se selecciona Save to File (Guardar en archivo), se muestra la siguiente pantalla emergente.

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

En el nombre de archivo, la descripcién debe contener el afio, modelo de embarcacién, potencia de motor y
nombre de hélice y paso de hélice.

Haga clic en Save (Guardar).

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. Guardar
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Carga del archivo de calibracién

Mientras esté en el BUS y siga conectado a Surfaces Follow Up Controller Instance 0 (Instancia O del
Controlador de seguimiento de las superficies), navegue hasta la pantalla de Configuracion del joystick iDock.

Seleccione Load from File (Cargar desde archivo)

Premre Y T = e T
Fie Edé Dstalogging View Help Window Sreen Sebecton
—
)« @ &
Mttt Daslogaing [dentdication Softwire  FaulT ine History Configuistssn Seve Scrpenshot iDock Calibratien
ot Clasanononc, II
db Dock Jeystick Confiquration EREClE=
Config Fle Name
]- Manitou Legacy 23 LT System Wide
| Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
} 0.0 50.0 1] =
1
]' Wedge Kit Max. Reverse Throttle # Control Heads
LT 75.0 n =
|
| Joystick Inst LED Brightn E ’
nstance ess
e Igh ® BRP,
0} - 100 by Update Controller o
J Joystick Calibration
L Load From File Save To File Erase
Enable Drydock Testing
Status HERE 1046 AM 68100030

1. Load From File (Cargar desde archivo)

Seleccione el archivo correcto para su modelo si se encuentra en la lista.

File FEdt Datalogying View Help ‘Window Sereen Sebection
o & L
MEtt s logging Identfication Software  Faults  Engine History Configuistion Save Screenchot iDock Calibastisn
Hphie £ {88 ceiect tonbg Fie N
| & Dock Joystick Configuration | - —
u v () o Progambats » B8P » EDisgh » Calibration_files Fe]
| Default call = 1| Ovginize »  Hewbolder @
] W Fevoaites.
| Maj M Desitop 1 5ail Fish 32 300 Rebel 19,604 ELT
0.0 50 | Downisads 2016 Manitou Legacy 23 LT 300HP 21 Re.  2/28/2018
] 1 U Reent Places Berringtenty L0 13Rebelcnf
L Doty ZPELS0H BRebsel ool 3
i 7| G Ubaries Ceeam Runnee 13 EWkp miseni cod H15/008 915 &M
One
¥ Documents Sail Fish 37 300 Rbel 19,004
| o Mizic Seout 35L0F J00HP Misricrd
] sd el Pictures Shulicw Spent 12 00HP FOG.enf
5
H videos
|| 8 Computer
A } & 03
o Duata )
File nasme = |boystick Calfiles "onfallh =
Open h Canced |
Status LM LAT P 64300050

1. Lista de archivos disponibles
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Configuracién del joystick de la segunda estacion

Desconéctese del BUS y conéctese a Surfaces Follow Up Controller Instance 1 (Instancia 1 del Controlador
de seguimiento de las superficies).

File Edt Dualegging Yiew Help ‘Window

,
- -
LF =
Syitern Wide Fluid Leveli Erging Histery  Save Servenibeot

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 Steering/ Control Surfaces Mode Controller Instance: 0, Address: 0x23C
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 (Instancia 1 del Controlador de seguimiento de las superficies)

Haga clic en Configuration (Configuracién) en la parte superior de la pantalla.

File Edt Duslegging View Help Window Screen Selection
=53

¢ @@A U

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

Mphmrake Blincnctics..
Dock Joystck Confgurstion
P 9

Config Ale Name
Manitou

! System Wide
|

Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
0.0 50.0 2
Wedge kit Max. Reverse Throttle # Control Heads
107 75.0 I
| K -
| Joystick Instance LE? Brightness BRP
1 - 100 Update Controller

Joystick Calibration

| Transfer From Primary
Joystick

Enable Drydock Testing

Shatus NI R0 PM 64100050

1. Configuracion
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Haga clic en Transfer From Primary Joystick (Transferir desde el joystick primario) para cargar el archivo de
calibracién en el joystick de la segunda estacion.

File Edt Dutalegging View Help Windoa Sereen Selection

B« @A ©

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

s nat
& Dok eyitick Coaluguration ERERE
Config Ale Name

Manitou System Wide
| Toe Angle Max. Forward Throttle # Joysticks
| 0.0 50.0 2

|

Wdge kit Max. Reverse Throttle
10° 75.0

| Joystick Instance LED Brighiness

: = BRF,

Update Controller

Joystick Calibration

Transfer From Primary
Joystick

Enable Drydock Testing

Status NUNE 211 PM EAI00050

1. Transfer From Primary Joystick (Transferir desde el joystick primario)
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Prueba en el agua

Una instalaciéon incorrecta puede causar la pérdida de control de la direccién, lo que provocaria
graves lesiones personales. Antes de realizar cualquier prueba en el mar o de iniciar el
procedimiento de calibracién, cerciérese de que se haya logrado la correcta instalacion del Sistema
iDock.

A CUIDADO
Se recomienda practicar el uso del joystick en todos los margenes de funcionamiento antes de
iniciar el procedimiento de calibracion. Utilizar el joystick incorrectamente puede causar dafos en la
maquina o lesiones personales.

AVISO

En embarcaciones en las que los motores sobrepasan los bordes de la embarcaciéon al virar,
asegurese de que haya suficiente espacio alrededor de los muelles para que los motores no los
golpeen.

IMPORTANTE: En caso de que haya corrientes fuertes o mucho viento, es posible que el joystick no logre
superar el derrape de la embarcacién. Si esto sucede, detenga el movimiento de la embarcacion, vuelva a

alinearla y continte con el atraque.

Pruebe el atraque de la embarcacién en todas las direcciones posibles para asegurarse de que se haya
encontrado la configuracion correcta. Si no se ha logrado la configuracion correcta o los ajustes no son los
deseados en alguna direccion, repita el proceso de calibracion.



Consulte la imagen a continuacién para conocer los rangos operativos del joystick antes de iniciar cualquier
prueba con el joystick.
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Avance

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botén de encendido del joystick.
El botén de encendido se iluminara de color azul cuando se haya suministrado alimentacion. Para llevar la
embarcacion hacia delante, empuje el joystick levemente hacia delante.

Cuando se lleva el joystick hacia delante, tanto el motor de babor como el de estribor aplicaran empuje de
avance.

<
-

Para aumentar el movimiento, empuje el joystick con mas fuerza (mas alla del tope) en el sentido de avance.
Para que la embarcacién vire a babor mientras avanza, gire el joystick en sentido antihorario.

Para que la embarcacion vire a estribor mientras avanza, gire el joystick en sentido horario.

Para corregir sobrevirajes, gire el joystick en sentido opuesto.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Babor

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botén de encendido del joystick.
El boton de encendido se iluminara de color azul cuando se haya suministrado alimentacion. Para llevar la
embarcacion a babor, empuje el joystick levemente hacia la izquierda.

Cuando se empuje el joystick a babor, el motor de babor proporcionard empuje de avance, y el motor de
estribor aplicara empuje de retroceso para que la embarcacién se dirija a babor.

Para aumentar el movimiento, empuje el joystick con mas fuerza (mas alla del tope) en el sentido de babor/a
la izquierda.

Para llevar la embarcacion hacia delante mientras la lleva a babor, empuje el joystick hacia delante.
Para llevar la embarcacion hacia popa mientras la lleva a babor, empuje el joystick hacia popa.

Para corregir sobrevirajes, suelte el joystick para permitir que regrese a la posicién central; o bien, empujelo
hacia la derecha.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Estribor

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botén de encendido del joystick.
El botén de encendido se iluminara cuando se haya suministrado alimentacion. Para llevar la embarcacion a
estribor, empuje el joystick levemente hacia la derecha.

Cuando se empuije el joystick a estribor, el motor de babor proporcionara empuje de retroceso, y el motor de
estribor aplicara empuje de avance para que la embarcacién se dirija a estribor.

Para aumentar el movimiento, empuje el joystick con mas fuerza (mas alla del tope) en el sentido de estribor/
a la derecha.

Para llevar la embarcacion hacia delante mientras la lleva a estribor, empuje el joystick hacia delante.
Para llevar la embarcacion hacia popa mientras la lleva a estribor, empuje el joystick hacia popa.

Para corregir sobrevirajes, suelte el joystick para permitir que regrese a la posicioén central; o bien, empujelo
hacia la derecha.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Popa

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botén de encendido del joystick.
El boton de encendido se iluminara de color azul cuando se haya suministrado alimentacion. Para llevar la
embarcacion hacia popa, empuje el joystick levemente hacia atras.

Cuando se lleva el joystick hacia popa, tanto el motor de babor como el de estribor aplicaran empuje de
retroceso para desplazar la embarcacion hacia popa.

=)
=)

Para aumentar el movimiento, empuje el joystick con mas fuerza (mas alla del tope) en el sentido de popa.
Para que la embarcacion vire a babor mientras se desplaza hacia popa, gire el joystick en sentido antihorario.
Para que la embarcacion vire a estribor mientras se desplaza hacia popa, gire el joystick en sentido horario.

Para corregir sobrevirajes hacia popa, suelte el joystick para permitir que regrese a la posicién central; o bien,
empujelo hacia delante.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Viraje a babor

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botdn de encendido del joystick.
El botén de encendido se iluminara de color azul cuando se haya suministrado alimentacién. Para desplazar
la embarcacién en un viraje a babor, gire el joystick en sentido antihorario.

Cuando se gire el joystick en sentido antihorario, el motor de babor proporcionara empuje de retroceso, y el
motor de estribor aplicara empuje de avance para que la embarcacion vire a babor.

Para aumentar el movimiento, siga girando el joystick en sentido antihorario.
Para llevar la embarcacion hacia delante durante un viraje a babor, mueva el joystick hacia delante.
Para llevar la embarcacién hacia popa durante un viraje a babor, mueva el joystick hacia popa.

Para corregir sobrevirajes en un viraje a babor, suelte el joystick para permitir que regrese a la posicién
central; o bien, girelo en sentido horario.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Viraje a estribor

Lleve la palanca de aceleracion a la posicion de PUNTO MUERTO. Pulse el botén de encendido del joystick.
El boton de encendido se iluminara de color azul cuando se haya suministrado alimentacion. Para desplazar
la embarcacion en un viraje a estribor, gire el joystick en sentido horario.

Cuando se gire el joystick en sentido horario, el motor de babor proporcionara empuje de avance, y el motor
de estribor aplicara empuje de retroceso para que la embarcacion vire a estribor.

e
=

Para aumentar el movimiento, siga girando el joystick en sentido horario.
Para llevar la embarcacion hacia delante durante un viraje a estribor, mueva el joystick hacia delante.
Para llevar la embarcacion hacia popa durante un viraje a estribor, mueva el joystick hacia popa.

Para corregir sobrevirajes en un viraje a estribor, suelte el joystick para permitir que regrese a la posicion
central; o bien, girelo en sentido antihorario.

Asegurese de que la embarcacion responda correctamente a estos movimientos del joystick.
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Inspeccién
Inspeccione la embarcacién para verificar que no haya ninguna fuga de liquidos. Si detecta una fuga, reparela
inmediatamente y realice el proceso de purga que se explica en este manual.

Asegurese de que todas las mangueras hidraulicas estén extendidas correctamente y que ninguna esté
retorcida. Si encuentra algun problema, reparelo de inmediato.

Inspeccione todas las conexiones eléctricas. Asegurese de que las conexiones eléctricas estén firmes y de
que no haya ningun cable retorcido ni roto. Si encuentra algun problema, reparelo de inmediato.
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Plantilla de perforacion del joystick

Asegurese de que los ajustes de la impresora estén definidos en 100 % cuando
imprima esta plantilla.
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Cédigos de Error de Médulo de Control iDock

[}]
o 2
e © S © Evinrude .
- . A . = o 2 S o , Tiempo hasta .. . . .
Codigo |iDock Circuito / sensor del médulo de control ° = © 8 | Visualizacion de la pantalla ta L Informacion de averias / Accién correctiva
= S £ © til digital activacion
5 £ Q ctil digita
o 5
<
Tension baja en la tension de suministro del sensor analogo. Salida + 5A <4.75 V, no se permite el modo de Joystick
1 Sobrecarga del suministro de 5V en el sensor detectada X X Cddigo 1 Voltios del sensor < 1 segundo Compruebe el cableado del médulo de control al sensor de posicion de la direccion para detectar desbaste y posibles
cortocircuitos.
Circuito abierto detectado en el solenoide de modo. El solenoide no esta conectado a tierra, no se permite
2 Circuito abierto en el solenoide de modo X X Cddigo 2 Averia del solenoide <1 segundo el modo de Joystick. Compruebe las conexiones eléctricas y el cableado para detectar posibles circuitos abiertos del médulo
de control al conjunto del solenoide en el multiple. Compruebe si hay continuidad del solenoide.
Cortocircuito detectado en el solenoide de modo. Corriente del solenoide > 5 amperios, no se permite el modo de Joystick.
3] Cortocircuito en el solenoide de modo X X Cddigo 3 Averia del solenoide <1 segundo Compruebe las conexiones eléctricas y el cableado para detectar desbaste y un posible cortocircuito del médulo de control al
conjunto del solenoide en el multiple.
Circuito abierto detectado en el solenoide de la direccion. El solenoide no esta conectado a tierra, no se permite el modo de
4 Circuito abierto en el solenoide de direccion X X Cédigo 4 Averia del solenoide <1 segundo Joystick. Compruebe las conexiones eléctricas y el cableado para detectar desbaste y un posible circuito abierto del médulo de
control al conjunto del solenoide en el multiple. Compruebe si hay continuidad del solenoide usando un ohmimetro.
Cortocircuito detectado en el solenoide de direccién. Corriente del solenoide > 5 amperios, no se permite el modo de Joystick.
5) Cortocircuito en el solenoide de direccion X X Cddigo 5 Averia del solenoide <1 segundo Compruebe las conexiones eléctricas y el cableado para detectar desbaste y un posible cortocircuito del médulo de control al
conjunto del solenoide en el multiple.
6 Averia Sefial 1 del sensor de la direccion X Cédigo 6 Averia del sensor < 1 segundo Sefal 1 fuera de rango o cgq 'CII“CUItO at.>|erto..'No se Qetecto salida de pwm: C'J'ompruebt.a las .c’oneX|ones eléctricas del médulo
de control al sensor de posicién de la direccion. Sustituya el sensor de posicion de la direccion.
7 Averia Sefial 2 del sensor de la direccion X Cédigo 7 Averia del sensor < 1 segundo Sefal 2 fuera de rango o cgq 'CII“CUItO allalerto..'No se Qetecto salida de pwm: mepruebg las .c’oneX|ones eléctricas del médulo
de control al sensor de posicién de la direccion. Sustituya el sensor de posicion de la direccion.
= - = - - ~ ~ > £ - - -
8 Sensor de la direccion fuera de correlacion X X X |cédigo 8 Averia del sensor < 1 segundo Las sefiales d(.alls:ensor no.tlengrj correlacion. Diferencia entre sefales > 2.5%, no se permite el modo de Joystick. Sustituya el
sensor de posicion de la direccion.
9 Averia en el sensor de la direccion X X X  |cédigo 9 Averia del sensor < 1 segundo If’er@da del angulo de la direccion. Averias 6 y 7 ? averia 8 no .s’e permlfte el modo de Joystlck. gompruebg Ias.c':onexmnes el
éctricas del médulo de control al sensor de posicion de la direccion. Sustituya el sensor de posicion de la direccion.
Pérdida de funcionamiento del motor. Velocidad del motor < 400 rpm cuando se envia un comando de >3000 rpm, no se
10 Averia en el motor de la direccion X X X |cédigo 10 Averia en el motor 2 segundos pgrmlte el modo de.Joystlck. .Co.mpruebe las conexiones eléctricas del médulo de controll al mo‘tor della dlre.cc.lon en el mu
Itiple. Compruebe si hay continuidad entre cada fase del motor (<100mQ). Compruebe si la resistencia es similar entre cada
fase (si el medidor lo permite). Compruebe si hay un circuito abierto entre cada fase y la masa del chasis (OL).
11 Reservado para un uso futuro.
12 Respuesta inesperada de la direccion X X X C.odlg(.)' 12 Averiaen la 1 segundo La respuest.a de la direccion al F:ontrol no es la esperada. El cambio en el angulo de la direccidn es opuesto al que se ordeno,
direccion no se permite el modo de Joystick.
Diferencia en los angulos de direccién demasiado alta. Diferencia > 14°, no se permite el modo de Joystick. Revise todas las
L . . » Cédigo 13 Averia en la conexiones en la direccion hidraulica para detectar fugas de fluido hidraulico. Asegurese de que no haya fugas de los
13 Desviacion excesiva de la direccion X X : . 1 segundo . . - , . . L . o
direccion fuerabordas a la valvula de alineacion. Asegurese de que la valvula de alineacion esté en la posicion CERRADA
(funcionamiento). Asegurese de que no haya aire en el sistema de la direccion, purgue el sistema de la direccion.
Alimentacion principal del EMM en la red de control remoto (privada) desconectada. Alimentacion principal <7.0 V. Compruebe
- . . . que ningun otro modulo tenga una averia activa similar. Si la respuesta es Sl, entonces hay un circuito abierto en el cable de
. . I Cadigo 14 Averia de alimentacio . . s = . . " . .,
14 Alimentacion principal desconectada X ey 2 segundos red de control remoto (privada), lo cual provoca una interrupcion de sefial entre el EMM y el primer dispositivo. Posible nucleo
n principal . . N ) .
defectuoso, o EMM averiado. Si la respuesta es NO, entonces hay un circuito abierto en el nucleo de red de control remoto
(privada) o en el cable del nucleo al modulo.
15 Masa principal desconectada X sr(i):clz?;?ass aSligiel e 2 segundos Masa principal desconectada. Compruebe las conexiones eléctricas del médulo de control a la bateria.




Cédigos de Error de Médulo de Control iDock
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Codigo |iDock Circuito / sensor del médulo de control o k= & % o antalla ta.ctl .Iglt.a, vinrude |emPo fsta Informacion de averias / Accion correctiva
£ = =35 © Visualizacion activacion
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o
. - . Codigo 16 Averia de alimentacion Alimentacion de accesorios desconectada. Alimentacion de accesorios < 7.0 V, no se permite el modo de Joystick
16 Alimentacion de la bateria desconectada X X X 2 segundos . o . q
Compruebe las conexiones eléctricas del médulo de control a la bateria.
17 Masa de la bateria desconectada X X X Codigo 17 Averia de alimentacion 2 segundos anexmn de masa de accesorios desconectada. No se permite el modo de Joystick. Compruebe las conexiones eléctricas del
modulo de control a la bateria.
Indica que hay un programa de aplicacion corrupto. La suma de comprobacién del software es incorrecta, no se permite el
18 Error de suma de comprobacion en la ROM X Cadigo 18 Error en la memoria 3 segundos modo de Joystick. Vuelva a cargar el software correcto. Si el cédigo persiste después de la actualizacion del software,
sustituya el modulo.
. . Cadigo 19 Averia de . .
19 Averia de error de CAN privado X L 5 segundos Compruebe los cables y las conexiones de la red de control remoto (privada).
comunicaciones de la red PRVT
L - . Caodigo 20 Averia de Comunicaciones publicas de MCO perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para los modulos de control de
20 Comunicaciones publicas de MCO perdidas X L 1 segundo ) . .
comunicaciones de la red PBLC todas las instancias del modulo de control (otro fueraborda).
L . . Cddigo 21 Averia de Comunicaciones privadas de MCO perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para los mo
21 Comunicaciones privadas de MCO perdidas X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo dulos de control de todas las instancias del moédulo de control (otro fueraborda).
L - . Codigo 22 Averia de Comunicaciones publicas de MC1 perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para los modulos de control de
22 Comunicaciones publicas de MC1 perdidas X L 1 segundo ) . .
comunicaciones de la red PBLC todas las instancias del modulo de control (otro fueraborda).
L . . Cadigo 23 Averia de Comunicaciones privadas de MC1 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para los mo
23 Comunicaciones privadas de MC1 perdidas X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo dulos de control de todas las instancias del moédulo de control (otro fueraborda).
L - . Caodigo 24 Averia de Comunicaciones publicas de MC2 perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para los modulos de control de
24 Comunicaciones publicas de MC2 perdidas X L 1 segundo . . .
comunicaciones de la red PBLC todas las instancias del modulo de control (otro fueraborda).
L . . Cddigo 25 Averia de Comunicaciones privadas de MC2 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para los mo
25 Comunicaciones privadas de MC2 perdidas X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo dulos de control de todas las instancias del moédulo de control (otro fueraborda).
L - . Cadigo 26 Averia de L _— . . .
26 Comunicaciones publicas de MC3 perdidas X L 1 segundo Comunicaciones publicas de MC3 perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el médulo de control.
comunicaciones de la red PBLC
L . . Cédigo 27 Averia de Comunicaciones privadas de MC3 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para los moé
27 Comunicaciones privadas de MC3 perdidas X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo dulos de control de todas las instancias del moédulo de control (otro fueraborda).
28 Comunicaciones publicas de JOYO perdidas X Codlgq 28 Averla de 1 segundo .Comunllcauones publicas de Joystick 0 perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para Joystick en todas las
comunicaciones de la red PBLC instancias del fueraborda.
29 Comunicaciones privadas de JOYO perdidas X Codlgq 29 Averla de 1 segundo Comgnlcauones prlvgdas de.Joystlck 0 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para
comunicaciones de la red PRVT Joystick en todas las instancias del fueraborda.
30 Comunicaciones publicas de JOY1 perdidas X Codlgq 30 Averla de 1 segundo .Comunllcacmnes publicas de Joystick 1 perdidas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para Joystick en todas las
comunicaciones de la red PBLC instancias del fueraborda.
31 Comunicaciones privadas de JOY1 perdidas X Codlgq 31 Averla de 1 segundo Comgnlcauones prlve}das de.Joystlck 1 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para
comunicaciones de la red PRVT Joystick en todas las instancias del fueraborda.
32 Comunicaciones pblicas de PSMO perdidas. X Codlgq 32 Avena de 1 segundo Com.lgmcacmnes publicas dg PSO perdldas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el modulo de sensor de
comunicaciones de la red PBLC presion (PSM) en todas las instancias del fueraborda.
L . ) Cadigo 33 Averia de Comunicaciones privadas de PS0 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el modulo
33 Comunicaciones privadas de PSMO perdidas. X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo de sensor de presion (PSM) en todas las instancias del fueraborda.
34 Comunicaciones publicas de PSM1 perdidas. X Codlgq 34 Averla de 1 segundo Comgnlcamones publicas delz PS1 perdldas. Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el modulo de sensor de
comunicaciones de la red PBLC presion (PSM) en todas las instancias del fueraborda.
L . . Cédigo 35 Averia de Comunicaciones privadas de PS1 perdidas. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el modulo
35 Comunicaciones privadas de PSM1 perdidas. X comunicaciones de la red PRVT 1 segundo de sensor de presion (PSM) en todas las instancias del fueraborda.
36 Reservado para un uso futuro.
37 Reservado para un uso futuro.
38 Controlador del muiltiple sobrecalentado X Cédigo 38 Averia del sistema 5 segundos Temperatura alta en el médulo MC detectada. L{:l te.mperatura’es de > 185°F (85°C). Compruebe el sistema de enfriamiento
del fueraborda y las mangueras de agua de enfriamiento al médulo de control.




Caédigos de Error de Médulo del Sensor de Presion iDock
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Codigo |iDock Circuito / sensor del médulo de control e E : antafla a_zc : _|g| .a, vinrude 'ef“'°°. . asta Informacién de averias / Accion correctiva
= S £ Visualizacion activacion
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L Cddigo 1 Puerto Sensor < 0.4 V o sensor > 4.6 V. Utilice el software de Diagnéstico de Evinrude para comprobar los valores de ADC para el sensor,
1 Sensor de presion del puerto fuera de rango X X , . <1 segundo . : o . . .
Averia del sensor de presion intente reproducir la averia. Si la averia persiste, sustituya el PSM.
9 Sensor de presion de Stbd fuera de rango X X Codlgo 2 Stbhd N < 1 segundo Sensor <04V q sensor > 4.§ V. UtI|IC’e el sqftware dg Diagnéstico de Evinrude para comprobar los valores de ADC para el sensor,
Averia del sensor de presion intente reproducir la averia. Si la averia persiste, sustituya el PSM.
3 Sobrecarga del suministro de 5V andlogo detectada X X |cédigo 3 Tensién del sensor < 1 segundo Sal@as +5V < 4.75 V. Utilice el software de diagnéstico de Evinrude para comprobar los valores de tension. Si la averia persiste,
sustituya el PSM.
. e o Cddigo 4 Averia de Alimentacion principall < 7.0 V. Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada). Compruebe las conexiones del
4 Alimentacion principal desconectada X . . . 2 segundos . . - .
alimentacién principal fusible y la alimentacion del control remoto a la bateria.
o Cédigo 5 Averia de la masa Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada). Compruebe las conexiones del fusible y la alimentacién del control
S Masa principal desconectada X L 2 segundos .
principal remoto a la bateria.
. ., . Cadigo 6 Averia de Alimentacion de accesorios < 7.0 V. Compruebe el conector de alimentacion de 2 clavijas del PSM al/los adaptador(es). Compruebe
6 Alimentacion de accesorios desconectada X . e . 2 segundos . . . e .
alimentacién de accesorios las conexiones del fusible y la alimentacién del control remoto a la bateria.
- . Cédigo 7 Averia de la Compruebe el conector de alimentacion de 2 clavijas del PSM al/los adaptador(es). Compruebe las conexiones del fusible y la
7 Conexion de masa de accesorios desconectada X g . 2 segundos . - .
conexion de masa de accesorios alimentacion del control remoto a la bateria.
8 Error de suma de comprobacion en la ROM X Cadigo 8 Error en la memoria 3 segundos La suma de comprobacioén del software es incorrecta, actualice el software de PSM a la Ultima revision.
9 Averia de error de CAN privado X Cddigo 9 Avgrla de comunicacio 5 segundos Circuito abierto o F:ortocwcwtp en la red prlvgda, pérdida de comunicacion redundante. Compruebe y reemplace los cables de red de
n en la red privada control remoto (privada) seguin sea necesario.
Codigo 10 Averia de comunicaci
10 Comunicaciones publicas de MCO perdidas X 6n en la red 1 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 desde el médulo de control.
publica de MCO
11 Comunicaciones privadas de MCO perdidas X C’;odlgo U Avgrla €12 GEeEs 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) desde el médulo de control.
on en la red privada MCO
Caodigo 12 Averia de comunicaci
12 Comunicaciones publicas de MC1 perdidas X 6n en la red 1 segundos Conexiones faltantes de la red NMEA 2000 desde el médulo de control.
publica de MC1
13 Comunicaciones privadas de MC1 perdidas X (’30d|go U9 Aveyna E I UEELE] 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) desde el médulo de control.
on en la red privada de MC1
Caodigo 14 Averia de comunicaci
14 Comunicaciones publicas de MC2 perdidas X 6n en la red 1 segundos Conexiones faltantes de la red NMEA 2000 desde el médulo de control.
publica de MC2
15 Comunicaciones privadas de MC2 perdidas X Qod|go 19 Ave.rla EOERIT ] 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) desde el médulo de control.
6n en la red privada de MC2
Cddigo 16 Averia de comunicaci
16 Comunicaciones publicas de MC3 perdidas X 6n en la red 1 segundos Conexiones faltantes de la red NMEA 2000 desde el médulo de control.
publica de MC3
17 Comunicaciones privadas de MC3 perdidas X (’)od|go 7 Ave.r|a de comunicaci 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) desde el médulo de control.
on en la red privada de MC3




Cadigos de Error del Joystick iDock

Q2
2 2
S| 8|32 j |
Caédigo [iDock Circuito / sensor del Joystick e = $ . L Evinrude PP Tle_mpc». hasta Informacién de averias / Accion correctiva
£ 5 g Visualizacion de la pantalla tactil digital activacion
3 s
<
Sensor redundante del Joystick > 4.65 V 0 < 0.35 V. Utilice el software de diagnostico de Evinrude para
1 Averia en el sensor de redundancia del Joystick X Caodigo 1 Averia en el sensor del Joystick < 1 segundo comprobar los valores RADC de cada eje para comprobar o reproducir la averia. Si la averia persiste,
sustituya el Joystick.
Ambos sensores del joystick > 4.65 V 0 < 0.35 V, o averia de +5V El Joystick no funciona. Utilice
2 Averia en el sensor del Joystick X X |Cadigo 2 Averia en el sensor del Joystick <1 segundo el software de diagnoéstico de Evinrude para comprobar los valores ADC de cada eje para comprobar o
reproducir la averia. Sustituya el Joystick.
. . ., - , . Pérdida de comunicaciones a los sensores, no se ha realizado la calibracion del sensor o averia de + 2.5V.
3 Averia en el sensor de orientacion X Cadigo 3 Averia en el sensor del Joystick < 1 segundo . - . . . . . S . .
Haga la calibracion del control del Joystick. Sustituya el Joystick si la calibracion no corrige la averia.
4 Alimentacion principal desconectada X Caodigo 4 Averia de alimentacion principal 2 segundos Alimentacion principal < 7.0 V. Compruebe las conexiones de alimentacion del Joystick a la bateria.
5 Masa principal desconectada X Caodigo 5 Averia de la conexion de masa 2 segundos Compruebe las conexiones a tierra del Joystick a la bateria.
6 Alimentacién de accesorios desconectada X Cddigo 6 Averia de alimentacién de accesorios 2 segundos Alimentacion de accesorios < 7.0 V. Compruebe las conexiones de alimentacion del Joystick a la bateria.
7 Conexiéon de masa de accesorios desconectada X Cdédigo 7 Averia de la conexion de masa de accesorios 2 segundos Compruebe las conexiones a tierra del Joystick a la bateria.
8 Limites de calibracién del sistema excedidos X X |Cddigo 8 Error de calibracion Realice la calibracion del Joystick / bote.
9 Error de suma de comprobacion en la ROM X Cddigo 9 Error en la memoria 3 segundos La suma de comprobacion del software es incorrecta, actualice el software del Joystick a la ultima revision.
10 Reservado para un uso futuro
11 Reservado para un uso futuro
12 Averia de error de CAN privado X Caodigo 12 Averia de comunicaciones de la red PRVT 5 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
13 Comunicaciones publicas de EMMO perdidas X Cddigo 13 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000.
14 Comunicaciones privadas de EMMO perdidas X Cédigo 14 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
15 Comunicaciones publicas de EMM1 perdidas X Cédigo 15 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000.
16 Comunicaciones privadas de EMM1 perdidas X Cédigo 16 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
17 Comunicaciones publicas de EMM2 perdidas X Cédigo 17 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000.
18 Comunicaciones privadas de EMM2 perdidas X Cédigo 18 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
19 Comunicaciones publicas de EMM3 perdidas X Cédigo 19 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000.
20 Comunicaciones privadas de EMM3 perdidas X Caodigo 20 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
21 Comunicaciones publicas de CHO perdidas X Cddigo 21 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red del control remoto de NMEA 2000.
22 Comunicaciones privadas de CHO perdidas X Caodigo 22 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
23 Comunicaciones publicas de CH1 perdidas X Cddigo 23 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red del control remoto de NMEA 2000.
24 Comunicaciones privadas de CH1 perdidas X Caodigo 24 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada).
25 Comunicaciones publicas de MCO perdidas X Cédigo 25 Averia de comunicaciones de la red PBLC 1 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el médulo de control.
26 Comunicaciones privadas de MCO perdidas X Caodigo 26 Averia de comunicaciones de la red PRVT 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el médulo de control.
27 Comunicaciones publicas de MC1 perdidas X Cddigo 27 Averia de comunicaciones de la red PBLC 1 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el médulo de control.
28 Comunicaciones privadas de MC1 perdidas X Caodigo 28 Averia de comunicaciones de la red PRVT 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el médulo de control.
29 Comunicaciones publicas de MC2 perdidas X Cddigo 29 Averia de comunicaciones de la red PBLC 1 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el médulo de control.
30 Comunicaciones privadas de MC2 perdidas X Caodigo 30 Averia de comunicaciones de la red PRVT 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el médulo de control.
31 Comunicaciones publicas de MC3 perdidas X Cédigo 31 Averia de comunicaciones de la red PBLC 1 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el médulo de control.
32 Comunicaciones privadas de MC3 perdidas X Caodigo 32 Averia de comunicaciones de la red PRVT 1 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el médulo de control.
&8 Comunicaciones publicas de JOYO perdidas X Cédigo 33 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el Joystick.
34 Comunicaciones privadas de JOYO perdidas X Cédigo 34 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el Joystick..
85 Comunicaciones publicas de JOY1 perdidas X Cédigo 35 Averia de comunicaciones de la red PBLC 3 segundos Compruebe las conexiones de la red NMEA 2000 para el Joystick.
36 Comunicaciones privadas de JOY1 perdidas X Cédigo 36 Averia de comunicaciones de la red PRVT 3 segundos Compruebe las conexiones de la red de control remoto (privada) para el Joystick..




Evinrude I[_)OCK ¢ Hay suficiente quuido] No Llene el timon y
Comprobaciones en el timon? J [ compr:uzt;i si hay
preliminares
Si
¢+ Ambos motores son ] No ( Cambie los motores

modelos iDock?

[ por modelos iDock

Si
\
¢ Cuenta con un motor r .
con contrarrotacion y No Cambie los motores por
con uno de rotacion los modelos correctos
estandar? \
J
i Siga las instrucciones
i

para actualizar el

| | | software

Utilice la version mas reciente de

Evinrude Diagnostics 6 para:
| | No

( \ [ \ [ N )

Confirme que se haya
instalado la versién
correcta del software
en el joystick

Confirme que se haya
instalado la version
correcta del software
en los controladores
de los modulos

Confirme que se haya
instalado la version
correcta del software
en el mddulo del
sensor de presion

Si

Utilice la version mas reciente de
Evinrude Diagnostics 6 para:

Confirme que se haya
instalado la version

correcta del software
en ambos EMM

Solucione problemas
siguiendo el cuadro de
codigos de averia

otros sintomas

, | Compruebe si hay algun |
Si cddigo de averia activo No

[ Compruebe si hay J




Evinrude iDock
Resincronizacion
reiterada de los motores

( Purgue el sistema'y
compruebe que no
[ haya fugas

¢La purga del sistema} No
es correcta? J

Si
( ) Verif los angul
o erifique que los angulos : —
Verifique que ambos de incidenci audl Configure todos los dispostivos
motores se configuren e incidencia sean iguales Ut
! ’ | lad No de modo que las especificaciones
con el mismo angulo de tanto en los controladores ,
convergencia de los modulos como en el L Sean iguales y adecuadas
joystick
\ /| N )
Si
Compruebe la calibracion de los
sensores de posicion de la Durante la iniciacion del giro, verifique si _
direccion con el procedimiento Si hay juego libre entre el soporte, el ojal , ( C_orrua el problema y
que se detalla en este manual del sensor y el acoplador del sensor O Si calibre amb.os sensores
entre el sensor y el soporte de montaje L de la direccion
superior
No

Calibre ambos sensores
de la direccion




Evinrude iDock Contacto
entre los motores

¢,Son correctas las
distancias entre
centros?

Motores V6 74°: Linea Motores V6 66°: Linea
central minima de central minima de

1

Vuelva a perforar el espejo

28 pulg. (71 cm) 27.5 pulg. (70 cm) J

Si

N
¢La purga del sistema

de popa y monte los motores
con el espaciado correcto

[ Purgue el sistema'y

es correcta?

I
Si
I

Compruebe la calibracion de los

sensores de posicion de la
direccion con el procedimiento
que se detalla en este manual

)

En mal estado

No compruebe que no
haya fugas

si hay juego libre entre el soporte, el Corrija el problema y

ojal del sensor y el acoplador del Si calibre ambos sensores
sensor O entre el sensor y el soporte de la direccion

( Durante la iniciacion del giro, verifique
L de montaje superior

Calibre ambos sensores
de la direccion




Evinrude iDock Un motor
maniobra lentamente durante
el modo de atraque

Evinrude iDock Los motores
maniobran en sentido
opuesto a los mandos del
timon

¢ Los voltajes de las

baterias son similares 1
y superiores a 12 V/? J

Si

¢La purga del sistema]

No (Cargue o reemplace las
L baterias

No ( Purgue el sistema y

es correcta? J

¢, Se trata de una

configuracion nueva? J

de la embarcacion. Lo

Desactive las baterias]
S
motores maniobran

normalmente en este
momento?

Reemplace la valvula solenoide de
la direccion del motor maniobrando
en sentido opuesto a los mandos
del timon.

compruebe que no
haya fugas

El colector de babor (ver los '
conectores selectores) debe estar ~Cambie las
Si - Pruebe esto primero en el lado de babor y el colector Incorrecto ubicaciones de los
de estribor debe estar en el lado motores
de estribor

¢ Es correcto?

|
( Coloque las )
¢Las mangueras hidraulicas estan mangueras
colocadas correctamente en los N correctamente en los
: ° motores y en el
motores y en el modulo del sensor ) y
de presion? mddulo del sensor de

\ presion )

Desenchufe la conexién a la red privada del
maodulo del sensor de presion, active las baterias y
Si maniobre. EI motor que maniobre en sentido
opuesto a los mandos del timén tiene un solenoide

de controlador con falla.

- J

(Reemplace el controlador del
colector en el motor que
tiene el solenoide de
controlador con falla




Evinrude iDock Los motores no
responden a las entradas de la
direccion

Si

. El joystick esta ]
ACTIVADO? )

¢ Se instalaron los ]

Si

.

Presione el boton RPM+ de los
cabezales de control para
pasar al modo DPS

[

bloqueos de la direccién?J

Compruebe las conexiones de las mangueras W
hidraulicas del médulo del sensor de presién.

No

.

Retire los bloqueos de la
direccion antes de maniobrar.
Revisar para descartar dafios.

Verifique que las mangueras de babor y estribor
estén conectadas correctamente.

L

Coloque las mangueras hidraulicas
de acuerdo con el diagrama que se
incluye en este manual.




Evinrude iDock Cadigo
13 del controlador del

colector

¢Lavalvula de alineacién)

( Cierre la valvula de

esta completamente
cerrada?

Si

No

No

L alineacion

Purgue el sistema y

¢La purga de aire del 1
sistema es correcta? J

Si

Compruebe la calibracion de los W
sensores de posicion de la direccion.

Siga el procedimiento que se detalla
en este manual.

En buen estado

Compruebe la funcion del solenoidew

de direccion en ambos controladores
del colector. J

En buen estado

Es posible que el casco de la
embarcacion tenga que operar con
angulo de convergencia.

En mal estado

En mal estado

compruebe que no
[ haya fugas

Durante la iniciacion del giro, verifique si

hay juego libre entre el soporte, el ojal

entre el sensor y el soporte de montaje

del sensor y el acoplador del sensor O
L\ superior

J

Intentar

En buen estado

Mida la salida de voltaje al solenoide en el
controlador del multiple durante la prueba de En mal estado
solenoide

En buen estado

| Reemplace el cuerpo de la valvula.

(Intente ajustar el angulo

de convergencia y hacer
quncionar la embarcacion

Si

No

Compruebe el cableado y
la resistencia de la En mal estado
L bobma

4 M \
Corrija el problema'y
calibre ambos sensores
de la direccion

Calibre ambos sensores
de la direccion

Reemplace el solenoide y el
conjunto de bobina

Reemplace el controlador del
colector




Evinrude iDock Cédigo
12 del controlador del

colector

Los motores maniobran)

( Vea los sintomas
correspondientes a Los motores

en sentido opuesto a los
mandos del timén en el
modo DPS

I
No

Si

maniobran en sentido opuesto a
los mandos del timén

[ ¢, Otros cddigos? } Si

|
No

¢La purga de aire den No

[ Resuelva otros codigos primero ]

L

Purgue el sistema y

sistema es correcta?J

|I
Si
|
Compruebe la funcion del
solenoide de modo en el

compruebe que no
t haya fugas

; No funciona?
controlador del colector que ¢

genero el codigo 12

¢Funciona?

Compruebe la funcion del soIenoidew
de direccion en el controlador del J

colector que establecid el codigo 12

E | estad
En buen estado i mai estado

I
¢ No hay respuesta en modo

L y verifique la resistencia de la bobina

En buen estado

bobma

fCompruebe que el cableado sea el correctci'i En mal estado

Reemplace el solenoide y

el conjunto de bobina o
reemplace el controlador
del colector

Compruebe el cableado
Reemplace el controlador
y la resistencia de la ]7 En mal estado 4[ del colector J

En buen estado

[ Reemplace el cuerpo de la valvula ]

Joystick y no hay ningun otro
cbdigo?

\,

( Compruebe el cableado
y la resistencia de la En mal estado

L bobma

En buen estado
|

|:M

del colector durante la prueba de solenoide

Reemplace el solenoide y
el conjunto de bobina o
reemplace el controlador
del colector

del colector

ida la salida de voltaje al solenoide en el controlador ’ En mal estado { Reemplace el controladorJ

En buen estado
|

[Reemplace el cuerpo de la vélvula]

( Revise el acoplador de la En mal estado Reemplace el acoplador
L bomba del motor







Diagrama de cableado de iDock i
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Diagrama de cableado de iDock
2 motores
2 estaciones
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	Evinrude ®
	Evinrude ® E-TEC ®
	Evinrude ® ICON II ™
	Aviso de seguridad
	Información de seguridad
	Requisitos de instalación
	1. Lea y comprenda esta guía y todas las instrucciones que se suministran con los componentes del sistema. Entregue esta guía al usuario final una vez finalizada la instalación.
	2. Asegúrese de que todos los componentes necesarios para la instalación estén a su alcance (lo cual incluye mangueras, acoplamientos, aceite, así como las herramientas adecuadas).
	3. NO sustituya ningún componente. Sustituir componentes por otros que no sean Evinrude o iDock puede poner en riesgo la seguridad, el rendimiento y la confiabilidad del sistema.
	4. NO utilice ningún interruptor de elevación con cable en espiral montado sobre el volante. El cable puede enrollarse firmemente alrededor del eje del volante e inhibir los comandos de la dirección en cualquier momento.
	5. El sistema Evinrude iDock necesita un indicador que admita notificaciones de códigos de avería de Evinrude iDock. Coloque el indicador en un área sin obstrucciones en la que el operador pueda ver las notificaciones mientras maneja el sistema.
	1. Verifique la respuesta inmediata de la dirección al girar el o los volantes.
	2. Inspeccione todas las mangueras, acoplamientos y mazos de cables eléctricos de la dirección para verificar que no estén desgastados o retorcidos, y que no presenten fugas.
	3. Verifique que los componentes del control del cambio de marcha/acelerador o del sistema de dirección no estén agarrotados, flojos o desgastados, y que no presenten fugas.
	4. Verifique que la respuesta correcta del cambio de marcha y del acelerador esté disponible para todos los mandos de control.
	1. Lleve puesto un Dispositivo de flotación personal (Personal Floating Device, PFD) aprobado por la Guardia Costera, con el cable sujetado en todo momento.
	2. Solo permita que personas que conozcan el funcionamiento del sistema de dirección manejen la embarcación.
	3. Si la embarcación está equipada con varios timones, asegúrese de que solo se utilice uno de ellos a la vez.
	4. Conozca y respete todas las leyes y reglamentaciones federales, estatales y municipales pertinentes que rijan el uso de embarcaciones en su área.


	Especificaciones de pares de apriete estándar
	Tamaño
	pulg lb
	ft lb
	N·m
	No. 6
	7–10
	0,58–0,83
	0,8–1,1
	No. 8
	15–22
	1,25–1,83
	1,7–2,5
	No. 10
	24–36
	2–3
	2,7–4,0
	No. 12
	36–48
	3–4
	4,0–5,4
	1/4 pulg.
	60–84
	5–7
	7-9,5
	5/16 pulg.
	120–144
	10–12
	13,5–16,5
	3/8 pulg.
	216–240
	18–20
	24,5–27
	7/16 pulg.
	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
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	Kit de joystick para segunda estación, Ref. 5010815
	Opciones de mangueras hidráulicas

	Modelos de motores iDock
	Instalación del motor
	1. Línea central de BABOR
	2. Línea central del casco
	3. Línea central de ESTRIBOR
	Configuración de montaje del motor fueraborda:
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	2. Motor de rotación estándar en el lado de estribor
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	Instalación del joystick
	Instalación del timón hidráulico
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	Instalación de la válvula de alineación
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	3. Timón
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	1. Tornillo de purga inferior
	1. Tornillo de purga superior
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	Instalación del kit de la barra de unión y del bloqueo de la dirección
	1. Soporte de la barra de sujeción, Ref. 357685
	2. Arandelas con lengüetas de bloqueo, Ref 357825
	3. Tornillos, M8 x 35, Ref. 357884
	1. Lengüeta doblada introducida en la cabeza hexagonal del tornillo
	1. Pasador de desacople rápido (se muestra el lado de ESTRIBOR)


	Proceso de configuración de iDock
	1. BRP Steering/Control Surfaces Follow-Up Controller (Controlador de seguimiento de la dirección o de las superficies de control de BRP)
	1. Ícono Configuration (Configuración)
	1. Menú desplegable de Wedge Kit (Kit de cuñas)
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	1. Cuadro Update Controller (Actualizar controlador)
	2. Cuadro Load From File (Cargar desde archivo)
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	2. Decrease throttle (Disminuir la aceleración)
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	1. Increase throttle (Aumentar la aceleración)
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