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Haftungsausschluss

Zipwake Ubernimmt keinerlei Haftung fur
Zeitverluste, fur Hebe-, Anschlag- oder
Transportkosten sowie andere indirekte
Schéaden, Neben- oder Folgeschaden,
Unannehmlichkeiten oder kommerzielle
Verluste, die bei der Nutzung dieses
Produkts entstehen. Zipwake Ubernimmt
keinerlei Haftung bei Schaden, die

durch nicht bestimmungsgemaBe
Anwendung, unsachgemafe Installation
oder Modifikation/Umbau unserer
Produkte entstehen, bzw. fir Forderungen
aufgrund von entgangenem Gewinn einer
Drittpartei.

Markenrechtliche Hinweise

Zipwake ist eine eingetragene Marke der Prezip
Technology AB, Schweden. Alle anderen Marken,
Markennamen oder Firmennamen, auf die in
dieser Bedienungsanleitung Bezug genommen
wird, werden nur zu Identifikationszwecken
verwendet und sind Eigentum der jeweiligen
Inhaber.

Patentrechtliche Hinweise

seiner Erstellung korrekt waren. Zipwake kann
jedoch nicht fur etwaige darin enthaltene
Unrichtigkeiten oder Auslassungen haftbar
gemacht werden. DarUber hinaus fihren

unsere kontinuierlichen Bemuhungen

um Produktverbesserungen ggf. ohne
Vorankiindigung zu Anderungen von
Produktdaten. Dementsprechend kann Zipwake
nicht fir Abweichungen zwischen dem Produkt
und diesem Dokument haftbar gemacht werden.

Erkldrung zur zuldssigen Nutzung

Sie durfen eine Kopie dieser
Bedienungsanleitung zur eigenen Verwendung
ausdrucken. Sie durfen Kopien nicht an
Drittparteien weitergeben oder verkaufen und
die Anleitung in keiner Weise kommerziell
verwerten.

Entsorgung des Produkts
Das Produkt ist laut der WEEE-Richtlinie zu
entsorgen

I Dic Elektro- und Elektronik-Altgerate-Richtlinie (WEEE)

Die Elektro- und Elektronik-Altgerate-Richtlinie
gilt nicht fur alle Zipwake-Teile. Dennoch
unterstttzen wir deren Grundgedanken und

Dieses Produkt ist durch-Patente, "\ ~

Gebrauchsmuster, Péentan\meldgﬁg\en o\{ier

Gebrauchsmusteran%eldungen ges?hutzt.\\
— |

Konformitétserkléruhg* e
Dieses Produkt entspricht den

folgenden Richtlinien und Standards zur
elektromagnetischen Vertraglichkeit im Hinblick
auf den Einsatz in maritimen Umgebungen.

CE EN 60945

FCC CFR 47, Teil 15, Unterabschnitt B
DNV Std.-Nr. 2.4

IACS E10

GL GLVI72

Um eine einwandfreie EMV-Leistung
sicherzustellen, ist eine korrekte Installation laut
den Anweisungen von Zipwake erforderlich.

Das Produkt entspricht den Empfehlungen

E-11 der ABYC, Elektrische Systeme auf

Schiffen und Booten, sowie H-27, Seeventile,
Bordwanddurchflihrungen und Ablassschrauben.
Dokumentation und fachliche Richtigkeit

Wir versichern nach bestem Wissen, dass die
Angaben dieses Dokuments zum Zeitpunkt
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/

/ N
4 )
—=Produ tregisi;;.mg//

D N\
A

Registrieren Sie lhr Produkt online auf www.
zipwake.com/register. Die Registrierung
ermoglicht den Zugriff auf verflgbare Software-
Aktualisierungen u. a.
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1 WICHTIGE INFORMATIONEN

1.1 HINWEISE ZUM LESEN DER BEDIENUNGSANLEITUNG

Vor der Nutzung des dynamischen Trimm-Steuerungssystems muss die
Bedienungsanleitung gelesen und verstanden sein. Sollten Sie beim Lesen der
Bedienungsanleitung Verstandnisprobleme haben, wenden Sie sich bitte fur weitere
Informationen an lhren Handler.

A WICHTIG Bei Nichtbeachtung von Informationen, die als WICHTIG
gekennzeichnet sind, kann es zu System- oder Materialfehlern
bzw. -schaden kommen.

ACHTUNG!
Informationen, die mit ACHTUNG! gekennzeichnet sind, sind wichtige Informationen zum
Betrieb und zu den Eigenschaften des Trimm-Steuerungssystem.

1.2 ALLGEMEINE SICHERHEITSFUNKTIONEN

Das Trimm-Steuerungssystem ist ein Zubehor, das fur ein komfortableres Fahrverhalten,
flr bessere Leistung und optimierten Kraftstoffverbrauch sorgt. Dabei ist zu beachten,
dass dies den Bootsfthrer in keinem Fall von seiner Verantwortung entbindet, das Boot

vertraut zu mache e ie si ran, wie das tem

ie Bootssteuerung

1.3 BESONDERE INFORMATIONEN ZUM BETRIEB

A WICHTIG Das Dynamische Trimm-Steuerungssystem sollte das Hauptsystem
zur Trimmungssteuerung lhres Bootes sein. Verflgt das Boot Uber
einen AuBenbootmotor oder einen Z-Antrieb, muss deren jeweilige
Trimmung (Neigung der Propellerwelle) auf Null eingestellt werden,
auBer ggf. bei hohen Geschwindigkeiten, oder wenn eine zusatzlich
zur Grundtrimmung erforderliche automatische Steuerung durch die
Interzeptoren erganzt wird.
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2 SYSTEMUBERSICHT

Das Dynamische Trimm-Steuerungssystem Serie S umfasst eine hochmoderne Reihe
robuster, schneller Interzeptoren und einzigartiger 3D-Bedieneinheiten, die dem
Bootsflhrer eine unvergleichlich benutzerfreundliche und genaue Steuerung von
Trimmung, Krangung und Heading ermdglichen. Das System arbeitet vollautomatisch
und erhoht Leistung, Kraftstoffeffizienz, Komfort und Sicherheit erheblich.

HAUPTFUNKTIONEN

AUTO-PITCH-STEUERUNG

Das System passt den Trimm- oder Pitchwinkel automatisch an Ilhr Boot an und
minimiert den Wellenwiderstand, um bei allen Geschwindigkeiten beste Leistung und
hervorragenden Komfort zu gewahrleisten (Kapitel 7).

AUTO-ROLL-STEUERUNG

Das System eliminiert unangenehmes und gefahrliches Rollen. Das System sorgt standig
daflr, das Boot in einer waagrechten Position zu halten oder ausbalancierte Wenden zu
erreichen (Kapitel 8).

MANUELLE STEUERUNG DES FAHRVERHALTENS

Das Fahrverhalten des Boots (Kapitel 6.1) lasst sich Uber die Bedienrader manuell steuern.
Das Pitch-Bedienrad steuert den Trimm- oder Pitchwinkel, wéhrend das Roll-Bedienrad in
der Regel den Krangungs- oder Roll-Winkel steuert. Im Steuer-Modus (Kapitel 6.2) steuert
das Roll-Bedienrad Heading oder Gierwinkel.

SYSTEMBAUTEILE

. =
NMEA 2000- BRUCKE % FLYBRIDGE
Netzwerk BEDIENEINHEIT I BEDIENEINHEIT
Externes GPS
(optional)

3 Flybridge-Bedieneinheiten
maoglich

‘ Bis zu 6 Interzeptoren

1-BUS (Can-Bus) | | l
I Stromversorgung 12-32 V DC
[}
[}
|

INTERZEPTOREN
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3 INSTALLATION

Bitte befolgen Sie zur Montage und zum Anschluss der Interzeptoren, der Verteilereinheit,
der Bedieneinheit/en und eines zusatzlichen GPS-Geréts auf Inrem Boot die Schritte der
Installationsanleitung flr die Serie S von Zipwake.

3.1 ANSCHLUSS AN NMEA 2000 GPS

A WICHTIG Die automatischen Steuerfunktionen des Systems bleiben/werden
ausgeschaltet, wenn kein GPS-Signal verfligbar ist.

Jede Bedieneinheit verflgt Uber eine integrierte GPS-Antenne, zusatzliche GPS-Signale
kénnen Uber eine NMEA 2000-Netzwerk als GPS-Quelle, z. B. Uber einen Plotter oder
Autopilot erreicht werden. Das System nutzt automatisch die Quelle mit dem besten
Empfang. Informationen zum Anschluss an ein NMEA 2000-Netzwerk finden Sie im
Schaltbild der Installationsanleitung.

3.2 ANSCHLUSS AN EINE EXTERNE GPS-QUELLE

Wenn nur ein Steuerplatz mit einer Abschirmung (Dach) )
vorhanden ist und keine anderen GPS-Quellen verflgbar sind, E
ist ggf. eine GPS-Signal von einer externen GPS-Antenne von

Zipwake (Artikelnr. 2011240) erforderlich. Informationen zum

Anschluss an eine externe GPS-Quelle finden Sie im Schaltbild

der Installationsanleitung.

"\\\ (/ "'\, / N
3.3 INSTALLAQ ONL DES ZUNDSCHA\«I,.TERS

Verbinden Sie den/ZGndsgzhal%er des BS@tes mit de -E—iﬁéang an der RUckseite
der Bedieneinheit, so dass das System automatisch ein-/ausgeschaltet wird, wenn

die ZUndung (der Motor) ein-/ausgeschaltet wird. Informationen hierzu finden Sie im
Schaltplan der Installationsanleitung.

/“ \_/

s

¥'S" 108808
15b,IGN,A,2

BATB1

ce 1-8US OUT

NMEA 2K
MODEL NAWE: CP-S 12:32V DC
PARTIN. 2011130 w

ompass Safe Distance 05

ZIPWAKE o

ACHTUNG!

Ist eine zusatzliche Bedieneinheit installiert (mehrere Steuerplatze, z. B. Flybridge),
den Zlundschalter des Bootes genau wie an der Hauptbedieneinheit an den Key-Sense-
Eingang anschlieBen.
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UBERSICHT UBER DIE BEDIENEINHEIT

ZiPWAKE

AUTO PITCH

4.1 GRUNDLEGENDE FUNKTIONEN DER BEDIENEINHEIT

4.2

Display
Sonnenlichttaugliches, transflektives 2,4”-TFT-Farbdisplay, 320 x 240 Pixel

Lichtsensor
Der Lichtsensor passt die Display-Helligkeit automatisch an und wechselt bei Einstellung des
Displaymodus auf Auto-zwischen-Tag-und Na

( ~_\ X N\ = N~
EIN-/AUS-/ME@@-Taste NER/MENU) > )
Zum Ein-/Ausschalten driicken und gedriickt halten. m &\
\ T / V( )
AUTO-Taste \7 4 N\ _ .
Zum Ein-/Ausschalten der Auto-Pitch- und Auto-Roll-Steuerung driicken und gedriickt halten,

anschlieBend zum Aus-/Einschalten der Auto-Roll-Steuerung driicken.

/

Roll-Bedienrad

Drehen zur manuellen Roll-Steuerung. Drehen, um das Rollen im Auto-Roll-Steuermodus
anzupassen. Drehen, um das Boot im Steuer-Modus zu steuern. FUr besondere Funktionen auf
das Bedienrad drlcken: z. B., um aktuelle Trimmungseinstellungen zu speichern und den Steuer-
Modus zu aktivieren.

Pitch-Bedienrad
Drehen zur manuellen Pitch-Steuerung.

MENUNAVIGATION UND SOFTKEY-FUNKTIONEN

EIN-/AUS-/MENU-Taste (POWER/MENU)
Die Taste betatigen, um das MenU zu &ffnen.
Softkey fir ZURUCK, ABBRECHEN.

AUTO-Taste
Softkey fir OK, WEITER, AUSWAHLEN, WIEDERHERSTELLEN, BEARBEITEN, SPEICHERN,
START, FERTIG und alle Optionen von Pop-up-Fenstern.

Roll-Bedienrad

Drehen, um durch die MenUoptionen scrollen. Drehen, um die Menteingaben anzupassen.
Bei der Bearbeitung der Auto-Pitch-Steuerkurve wéahlen Sie durch Drehen die gewinschte
Geschwindigkeit aus. Zur Auswahl auf Bedienrad drlcken (entspricht der Funktion
AUSWAHLEN der AUTO-Taste).

Pitch-Bedienrad

Drehen, um durch die Menureihen zu scrollen. Drehen, um die Menleingaben anzupassen.
Bei der Bearbeitung der Auto-Pitch-Steuerkurve wahlen Sie durch Drehen aus, wie weit ein
Interzeptor bei einer gewilinschten Geschwindigkeit ausgefahren werden soll.
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4.3 UBERSICHT UBER DAS HAUPTDISPLAY

10 12 14 13 1 17
1 GPS-Status: Grun - GPS-Fixpunkt OK Gelb - Kein GPS-Fixpunkt Rot - Keine GPS-
Verbindung

2 AUTO PITCH und griiner Bogen: Zeigen an, dass die Auto-Pitch-Steuerung aktiviert ist.
PITCH: Zeigt an, dass die manuelle Pitch-Steuerung aktiviert ist - Die Auto-Pitch-Steuerung ist
ausgeschaltet.

3 AUTO ROLL und griiner Bogen: Zeigen an, dass die Auto-Roll-Steuerung aktiviert ist.
ROLL: Zeigt an, dass die manuelle Roll-Steuerung aktiviert ist - Die Auto-Roll-Steuerung ist
ausgeschaltet.

AUTO ROLL-LEVEL: Zeigt das aktuelle AUTO ROLL-LEVEL an
Pitch-Winkel: Pltch WLnkeI Amze|ge in Grad

Roll-Winkel: RoII kael Anzélge ih Grad.\ k] /
Boot-Pitch- Ar\zerge. Vlsual|5|ert den\aktuel%n/Pltch- inkel dE%oots

Boot-Roll- AnZelge Vlsuahstert den aktueuen RoII Winkel des'Boots.

© O N o0 u A

Pitch-Offset: Zeigt den manuellen Pitch-Offset, wenn die Auto-Pitch-Steuerung aktiviert ist.

10 Backbord-Interzeptor-Position: Zeigt in Prozent, wie wie weit der/die Backbord-Interzeptor/en
ausgefahren ist/sind.

11 Steuerbord-Interzeptor-Position: Zeigt in Prozent, wie wie weit der/die Steuerbord-
Interzeptor/en ausgefahren ist/sind.

12 Backbord-Interzeptor-Riickmeldung: Visualisiert, wie stark der/die Backbord-Interzeptor/en
aktuell ausgefahren ist/sind.

13 Steuerbord-Interzeptor-Riickmeldung: Visualisiert, wie stark der/die Steuerbord-Interzeptor/en
aktuell ausgefahren ist/sind.

14 Bootsgeschwindigkeit: Aktuelle Geschwindigkeit Uber Grund. Ist kein GPS-Signal vorhanden -
werden keine Geschwindigkeitswerte angezeigt.

15 Stoérungsinformationen: Zeigt einen Systemfehler an - Uberprifen Sie das System-
Informationsmend.

16 Interzeptorfehler: Zeigt einen Interzeptorfehler an - Gberprifen Sie das System-
Informationsmendu.

17 STEUERN: Zeigt an, dass der Steuer-Modus aktiviert ist.

4.4 GESCHWINDIGKEITSPROGRESSIVE BEDIENRADER

Die Pitch- und Roll-Bedienrader sind geschwindigkeitsprogressiv. Eine einzelnes
LAntippen” des Pitch- oder Roll-Bedienrdader bewegt die Interzeptorblatter um ein
Prozent (1%). Ein schnelleres Drehen eines Bedienrads entspricht mehreren Schritten je
Drehung. Die Anzahl der Schritte beim schnelleren Drehen eines Bedienrads ist von der
aktuellen Geschwindigkeit des Bootes abhangig. Eine niedrige Bootsgeschwindigkeit
entspricht mehr Schritten, eine hohe Bootsgeschwindigkeit weniger Schritten, hierdurch
erfolgt die manuelle Pitch- und Roll-Steuerung effektiv und sicher.
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5 ERSTINBETRIEBNAHME

51 SYSTEMKONFIGURATION
1. Die Ein-/Aus-Taste (POWER) driicken

und gedruckt halten, bis das Zipwake- ZiPMKE

Logo auf dem Display erscheint.

Series S Main Bridge Panel
2. Den Text ATTENTION (ACHTUNG) Version 2.0
durchlesen und auf OK driicken oder A ATTENTION
den nachsten Schritt abwarten (7 The Trim Control System may affect the
Sekunden). course keeping of your boat. Always pay

close attention to steering the boat.

3. Sprache auswéahlen und auf WEITER

; Select Language
drucken.

Dansk

English

Espaiiol

Frangais

BACK

Einheiten auswahlen

4. Gerate auswahlen und-auf WEITER

dricken. ( ~ N ) / . )
Metrisch: Kilogramm, Meter \ Einheitssystem Metrisch

Imperial: | Pfund, FuB

5. Bootslange eingeben und auf WEITER
dricken.

Bootdaten eingeben
6. Bootsbreite eingeben und auf WEITER

dricken. Bootlange m

7. Bootsgewicht eingeben und auf Bootbreite 3.0m
WEITER dricken. Bootgewicht 5000 kg

8. Anzahl der installierten Interzeptoren Anz. d. Interz. 2
eingeben und auf WEITER dricken.

ZURUCK
ACHTUNG!
Wenn nur ein Interzeptor installiert und zentriert auf der Mittellinie des Heckspiegels
angeordnet ist, ist die Zahl der Interzeptoren ungerade. Ein mittig montierter
Interzeptor reagiert nur auf Pitch-Bewegungen. Informationen tUber den Anschluss
eines mittig montierten Interzeptors an die Verteilereinheit entnehmen Sie bitte der
Installationsanleitung.
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9. Das System berechnet jetzt die Auto-
Pitch-Steuerkurve. Hieraus ergibt sich flr
das System, wie weit die Interzeptoren
bei der jeweiligen Geschwindigkeit
ausgefahren werden, wenn die Auto- Berechnung der
Pitch-Steuerung (Kapitel 7) aktiviert ist. AUTO-Pitch-Kurve lauft...
Auf OK dricken oder warten, bis sich das
Pop-up-Fenster schlieBt.

AUTO-Pitch-Kurve

ACHTUNG!
Durch ZurlUcksetzen auf Werkseinstellungen kdnnen Sie jederzeit von vorn beginnen
(Kapitel 12.1).

A WICHTIG Um korrekt arbeiten zu kdnnen, bendtigen die automatischen
Steuerfunktionen des Systems korrekte Bootsdaten. Achten Sie
darauf, die korrekten Bootsdaten fur Ihr Boot einzugeben.

5.2 KONTROLLE DES GPS-SIGNALS

A WICHTIG Beim ersten Start des Systems kann es ggf. mehrere Minuten dauern,
bis die GPS-Einheit Satellitenempfang hat.

1. Die MENU-Taste (MENU) driicken. Systemmenii

2. GPS-Quelle (GPS-Source) auswahlen Svsteminformationen P
und auf AUSWAHLEN driicken. \ N :
\ e \ )/ AUTO-Setup »

Display-Setup »

™\
|\

— Pitch & Roll zuriicks. »
GPS-Quelle auswahlen »

3. StandardmaBig ist die GPS-Quelle auf
Auto eingestellt. Das System wahlt
automatisch die GPS-Quelle mit dem
besten Empfang und zeigt diese in der 32 01 19 04 08 11 33 27 28 00 00 00
MenUkopfzeile an.

GPS-Status Gut
4. Der GPS-Status sollte ,,Gut” oder .r GPS-Quelle Auto
,Hervorragend” sein. Falls nicht, siehe

Fehlerbehebung (Kapitel 13). EXT GPS Baud
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5.3 ZURUCKSETZEN DER PITCH- UND ROLL-WINKEL

A WICHTIG Beim ersten Start des Systems muUssen die Pitch- und Roll-
Winkel-Anzeigen zurlickgesetzt werden, um sicherzustellen, dass
die automatischen Steuerfunktionen des Systems korrekt arbeiten.
Beim Zurlcksetzen dieser Anzeigen muss das Boot waagrecht am
Ufer oder in ruhigem Wasser im Stillstand liegen.

1. Die MENU-Taste (MENU) drlcken. Q Systemmenii
2. Pitch & Roll zurlcksetzen (Reset Pitch & Systeminformationen »
Roll) auswahlen und auf AUSWAHLEN

= AUTO-Setup »

(J Display-Setup »

- Pitch & Roll zuriicks. »
¥ GPS-Quelle auswahlen »

dricken.

3. Pitch-Winkel zurlcksetzen (Reset
Pitch Angle) auswahlen und auf
ZURUCKSETZEN driicken. Zur Pitch zurlicks. » 0.3°

Bestatigung in dem sich 6ffnenden Pop- m 0.2°

up-Fenster auf Ja drlcken.

Pitch- & Roll-Anzeigen

4. Roll-Winkel zurucksetzeﬁ (R’eSm <
Roll Angle) auswahlen und- uf |
ZURUCKSETZENdrucken Zur
Bestatigung in dem SICh offnenden Pop-
up-Fenster auf Ja “drtcken. v

ACHTUNG!
Pitch- und Roll-Winkel sollten jetzt nahe 0.0° sein.

ZIPWAKE DYNAMISCHES TRIMM-STEUERUNGSSYSTEM - SERIE S n



6 MANUELLE STEUERUNG DES FAHRVERHALTENS

6.1 MANUELLES PITCH UND ROLL

Befindet sich das System im Handmodus, kann das Fahrverhalten des Bootes mithilfe der
Bedienrader von Hand gesteuert werden. Das Pitch-Bedienrad steuert den Trimm- oder
Pitch-Winkel, wahrend das Roll-Bedienrad in der Regel den Krangungs- oder Roll-Winkel
steuert.

Trimmung nach unten Backbord-Neigung korrigieren

Das Pitch-Bedienrad vorwarts drehen Das Roll-Bedienrad im Uhrzeigersinn
drehen

Trimmung nach oben Steuerbord-Neigung korrigieren

Das Pitch-Bedienrad rlckwarts drehen Das Roll-Bedienrad gegen den

Uhrzeigersinn drehen

6.2 STEUER-MODUS
Bei aktiviertem Stguerm@dus u\ngtert dasROhk Be

steuert Heading UQd Glerwmkej\desBoote%\ /
\ /
A WICHTIG :‘>&r$t€uemé>dus soll ﬁur zur ,deé Kurses bei Fahrt in
relativ ruhigem Wasser verwendet werden. Der Steuermodus bleibt
ausgeschaltet/wird ausgeschaltet, wenn die Auto-Roll-Steuerung
(Kapitel 8) aktiviert ist.

1. Zur Aktivierung des Steuermodus
das Roll-Bedienrad (A) dricken und
gedrlckt halten, bis STEUERN (B) auf
dem Display erscheint.

2. Das Roll-Bedienrad im Uhrzeigersinn
drehen, um Richtung Steuerbord
(STBD) zu steuern.

3. Das Roll-Bedienrad gegen den
Uhrzeigersinn drehen, um Richtung
Backbord (BBD) zu steuern.

N

. Zum Ausschalten des Steuermodus
das Roll-Bedienrad (A) drlicken und
gedrickt halten, bis STEUERN (B) auf
dem Display erlischt.

BBD STBD
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7 AUTO-PITCH-STEUERUNG

71  AUTOMATISCHES PITCH

Bei aktivierter Auto-Pitch-Steuerung passt das
System die Trimmung |hres Boots automatisch
an und minimiert den Wellenwiderstand fur
beste Leistung und optimalen Komfort bei
allen Geschwindigkeiten. Die Auto-Pitch-Steu-
erkurve gibt dem System vor, wie weit die In-
terzeptoren bei der jeweiligen Geschwindigkeit
ausgefahren werden sollen. Hierdurch wird der
Pitch-Winkel des Bootes als Geschwindigkeits-
funktion angepasst.

»
>

Ausfahren des Interzeptors

Geschwindigkeit

A WICHTIG Die automatischen Steuerfunktionen des Systems bleiben/werden
ausgeschaltet, wenn kein GPS-Geschwindigkeitssignal verfigbar

ist bzw. ein oder mehrere Systemfehler vorliegen. In diesem Fall wird

eine blinkende Fehlermeldung oben am Hauptdisplay angezeigt.

Wenn das System im manuellen Modus ist:

1. Zur Aktivierung der Auto-Pitch- und A - B
Auto-Roll-Steuerung die AUTO-Taste : AUTO PITCH AUTO ROLL ;

dricken und gedrlckt halten, bis
AUTO PITCH (A), AUTO ROLL (B) und
die grinen Bogen auf dem Display

erscheinen. P —— _
Ve C N\ N
)
2. Wenn nur die Agto Pltch Steqeruhg
aktiv sein soll, die AUTO-Taste) \ C £¥@®—C

betatigen. AUTO TICHXA) und des\sen/ - . L
grlner Bogen br@ben auf dem Dlsplay,

wahrend AUTO (ROLL) und dessen

griner Bogen erléschen.

3. Drlcken Sie auf die AUTO-Taste, um
die Auto-Roll-Steuerung wieder zu
aktivieren.

4. Drlcken Sie auf die AUTO-Taste und
halten Sie diese gedrlckt, um zum
manuellen Modus zurlckzukehren.

ACHTUNG!

Die Ausfahrlangen der Interzeptoren (C) werden im unteren Display-Bereich angezeigt.
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7.2 OFFSET DES AUTOMATISCHEN PITCH

Auch bei aktivierter Auto-Pitch-Steuerung kann ein manueller Offset des automatischen
Pitch erfolgen, um unterschiedliche Wasser- und Lastbedingungen auszugleichen.

1. Um den Bug abwarts zu trimmen, das Pitch-
Bedienrad vorwaérts drehen. Hierdurch wird
das Pitch-Offset (A) vergroBert.

Um den Bug aufwaérts zu trimmen, das Pitch-
Bedienrad rickwarts drehen. Hierdurch wird
das Pitch-Offset (A) verringert. Ortliche Anpassung

an die aktuelle
I Geschwindigkeit

2. Hat die Einstellung zu einem besseren A
Fahrverhalten gefltihrt, kdnnen Sie diese -
durch Driicken und Gedriickthalten des |

Roll-Bedienrads (B) speichern, bis das
Pitch-Offset (A) erlischt. Die Auto-Pitch- — "

Steuerkurve wird ortlich nach der aktuellen
Geschwindigkeit des Bootes angepasst.

ACHTUNG!

Bevorzugte Trimmungseinstellungen in dieser Weise bei verschiedenen
Bootsgeschwindigkeiten zu speichern, ist eine sehr schnelle Methode, die optimale
Kurve fur ihr Boot mit der jeweiligen Last aufzubauen. Details der Kurve kénnen von der
MenUseite aus angezeigt und eingestellt werden (Kapitel 7.3).

7D
o _ 1"/
0>

)
\ J ,///
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7.3 BEARBEITUNG DER AUTO-PITCH-STEUERKURVE

Die Auto-Pitch-Steuerkurve gibt dem System vor, wie weit die Interzeptoren bei der
jeweiligen Geschwindigkeit ausgefahren werden sollen. Hierdurch wird der Pitch-Winkel
des Bootes als Geschwindigkeitsfunktion angepasst. Bei der Erstinbetriebnahme des
Systems (Kapitel 5) wird ausgehend von Ilhren Bootsdaten (Lange, Breite, Gewicht)
eine Standardkurve berechnet. Die Auto-Pitch-Steuerkurve kann von der Meniseite aus
angezeigt und fein eingestellt werden.

b 4 Systemmenii

1. Die MENU-Taste (MENU) driicken.

2. AUTO-Setup auswéahlen und auf
AUSWAHLEN dricken.

(D Display-Setup »
¥ Pitch & Roll zuriicks. »
 GPS-Quelle auswahlen »

3. Auto-Pitch-Kurve auswahlen und auf
AUSWAHLEN driicken.
AUTO-Pitch-Kurve »

AUTO-Roll-Niveau 5
AUTC Roll Schw.  9.5KTS
Bootdaten eingeben »

, N N | AUSWAHLEN
4. Auf BEARBEITEN driicken, um zum '

Modus Bearbei“t‘en‘;zq gelangen. \

5. Das Roll-Bedienrad drehen, um zur
gewdlnschten Geschwindigkeit zu
gelangen.

6. A: Das Pitch-Bedienrad vorwarts drehen,
um den Interzeptor weiter auszufahren
und die Neigung zu verringern (Pitch-
Winkel verringern).

AUTO-Pitch-Kontrollkurve
% ,
oder 90 %
B: Das Pitch-Bedienrad rickwarts drehen,
um den Interzeptor einzufahren und die

Langsneigung zu erhdéhen (Pitch-Winkel
vergroBern).

7. Die Schritte 5-6 wiederholen, wenn mehr
als eine Einstellung angepasst werden
muss.

8. Auf SPEICHERN drlcken, um die Kurve zu
aktualisieren.

ACHTUNG!
Zum Zurlcksetzen der Auto-Pitch-Steuerungskurve auf die Original-Einstellung
(Standardeinstellung) das System auf Werkseinstellungen zurticksetzen (Kapitel 12.1).
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8 AUTO-ROLL-STEUERUNG

8.1 AUTOMATISCHES ROLL Auto-Roll

ausgeschaltet

Bei Aktivierung der Auto-Roll-Steuerung
eliminiert das System unangenehmes

1
1

und gefahrliches Rollen. Das System 1

sorgt standig daflr, das Boot in einer

waagrechten Position zu halten oder

ausbalancierte Wenden zu erreichen.

Bei Booten mit einer tendenziell zu X

groBBen Innenkrangung beim Wenden
unterstltzt das System das Boot dabei,
das Wendeverhalten zu optimieren.

Auto-Roll
aktiviert

A WICHTIG Die Auto-Roll-Steuerung ist nur aktiviert, wenn die Geschwindigkeit
des Bootes Uber der Auto-Geschwindigkeitsgrenzwert liegt (Kapitel 8.2).
Die automatischen Steuerfunktionen des Systems bleiben/werden
ausgeschaltet, wenn kein GPS-Geschwindigkeitssignal verflgbar ist.

Wenn das System im manuellen Modus ist:

1. Zur Aktivierung der Auto-Pitch- und A AU
Auto-Roll-Steuerung die AUTO-Taste
drlcken und gedrlckt halten, bis
AUTO PITCH (A), AUTO ROLL (B) und

die grinen Bogen auf dem Display
erscheinen. —T

2. Wenn nur die Auto PI‘tCh Steueruhg .
aktiv sein soll, cke AUTO- Taste‘ \\\ ’ ‘
betéatigen. AUTOWDTICH (A) und dessen _J )
grlner Bogen bfelbén auf dem Dlsplay
wahrend AUTO (ROLL) und dessen
griner Bogen erldschen.

3. Drlcken Sie auf die AUTO-Taste, um
die Auto-Roll-Steuerung wieder zu
aktivieren.

4. Drlcken Sie auf die AUTO-Taste und
halten Sie diese gedrlckt, um zum
manuellen Modus zurlckzukehren.

8.2 AUTO-ROLL-GESCHWINDIGKEITSGRENZWERT

Der Standardwert der Geschwindigkeit des Bootes, bei der die Auto-Roll-Steuerung
aktiviert wird und der vom System auf der Grundlage der eingegebenen Bootsdaten
berechnet wird, ist anpassbar.

P AUTO-Setup

1. Betatigen Sie die MENU-Taste. AUTO-Pitch-Kurve »
2. Wahlen Sie AUTO-Setup und betéatigen AUTO-Roll-Niveau 5

Sie AUSWAHLEN.
AUTO Roll Schw. LR

3. Wahlen Sie AUTO-ROLL-Grenzwert und
betatigen Sie AUSWAHLEN, um die
Geschwindigkeit anzupassen.

Bootdaten eingeben »

ZURUCK AUSWAHLEN
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8.3 AUTO-ROLL-LEVEL

Die Empfindlichkeit der aktivierten Auto-Roll-Steuerung kann von Level 1-10 eingestellt
werden. Das Roll-Level abhangig von den Wasser- und Lastbedingungen erhéhen oder
senken.

AUTO PITCH AUTO ROLL

1. Das Roll-Bedienrad im Uhrzeigersinn
drehen, um das Roll-Level zu erhéhen.
Das Roll-Bedienrad gegen den
Uhrzeigersinn drehen, um das Roll-Level
zu senken.

2. Nach einigen Sekunden wird die Roll-
Level-Anzeige abgebrochen und das
Roll-Level wird gespeichert.

3. Ebenso wie der AUTO-Roll-

Geschwindigkeitsgrenzwert kann
auch das Roll-Level GUber AUTO-Setup AUTO PITCH AUTO ROLL

eingestellt werden (vgl. Kapitel 8.2).

ACHTUNG! e

Das aktuelle Roll-Level (A} wurd in der Mltte desf)ls Iays a@e&elgt Roll-Level 5
entspricht der norFﬂalen (Standard ) Empflndhchkelt Probieren Sieverschiedene
Levels aus, bis dle gewunschte erkung erreicht er . Das gusgewah’{te Roll-Level wird
gespeichert, bis Sle ein neues Level auswahlen.
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9 EINSCHALTEN DES SYSTEMS

1. Die Ein-/Aus-Taste (POWER) drlcken

(]
und gedrlckt halten, bis das Zipwake- ZIPMKE

Logo auf dem Display erscheint. seriess

A AcHTUNG

2. Den Text ACHTUNG durchlesen und auf
OK drlcken oder auf das Hauptdisplay
warten (7 Sekunden).

Steuerung des Bootes

ACHTUNG!

Ist der ZUndschalter des Bootes mit dem Key-Sense-Eingang an der Rickseite der
Bedieneinheit verbunden (Kapitel 3), wird das System automatisch ein-/ausgeschaltet,
wenn die Zindung (der Motor) eingeschaltet wird.

10 AUSSCHALTEN DES SYSTEMS

10.1 AUSSCHALTEN - EINZELNE BEDIENEINHEIT

1. Zum Ausschalten des Systems die Ein-/

Aus-Taste (POWER) dricken und gedrickt
halten. AUSSCHALTEN LAUFT

2. Ein Countdown erscheint auf dem Display. 3

3. Die Ein-/Aus-Taste (POWER) gedruckt
halten, bis der Countdown 1 erreicht ist oder

das System zum Hauptdisplay zurtckkehrt. Interzeptoren werden
zuriickgezogen

SSCHALTEN LAUFT

4. Das System wird ausgesthaltet und — <<
die Interzeptoreh werden automatlsch
eingefahren. i ‘

/

\
10.2 AUSSCHALTEN MEHRERE BEDIENEINHEITEN

Sind mehrere Bedieneinheiten installiert, kdnnen Sie entweder das System oder nur das
jeweilige Display ausschalten.

Ausschalten d. Systems

1. Driicken Sie die Ein-/Aus-Taste (POWER)
und halten Sie diese gedrlckt, bis das MenU
System ausschalten erscheint.

System ausschalten »
Display ausschalten »

2. A: Display ausschalten auswahlen und auf
AUSWAHLEN driicken, um das Display . auswinLen MSSCHALTEN LAUFT
auszuschalten. Driicken Sie auf die Ein-/Aus-
Taste (POWER), um das Display erneut zu
aktivieren

Interzeptoren werden
zuriickgezogen

oder

B: System ausschalten auswahlen und

auf AUSWAHLEN driicken, um das

System auszuschalten. Das System wird
ausgeschaltet und die Interzeptoren werden
automatisch eingefahren.

10.3 INSTALLATION DES ZUNDSCHALTERS

Ist der ZUndschalter des Bootes mit dem Key-Sense-Eingang an der Rickseite der
Bedieneinheit verbunden (Kapitel 3), wird das System automatisch ausgeschaltet, wenn
der ZUndschalter (der Motor) ausgeschaltet wird.
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11 DISPLAYEINSTELLUNGEN

1. Die MENU-Taste (MENU) dricken. -
Systemmenil

2. Display-Setup auswahlen und auf

g Systeminformationen »
AUSWAHLEN drucken.

= AUTO-Setup »

(=i Display-Setup »

¥ Pitch & Roll zuriicks. »
¥ GPS-Quelle auswahlen »

ZURUCK AUSWAHLEN

3. Helligkeit auswahlen und auf £ Display-Setup
AUSWAHLEN driicken, um die Display- » 90 %
Helligkeit einzustellen (1-100%). Die
Hauptauswahl ist nicht verfigbar, wenn
der Display-Modus auf Auto eingestellt
ist.

s Display-Modus Tag

4. Den Display-Modus wahlen und auf
Auto (Standard), Tag oder Nacht,
einstellen.

ACHTUNG!

Ist der Display-Modus auFAuto N ~N )
eingestellt, passt das Dlsplay d1e Helllgkelt ‘
automatisch in Al:manglgkem vom )
Umgebungslicht an und wechselt zww@hen
Tag-Modus (normale Anzelge) und Nacht-

Modus (rote Anzeige).
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12 ERWEITERTES SETUP

12.1 ZURUCKSETZEN AUF WERKSEINSTELLUNGEN

Um die Einstellungen und die Auto-Pitch-Steuerkurve auf Standardeinstellungen
zurlckzusetzen, kdnnen Sie das System auf Werkseinstellungen zurlicksetzen.

A WICHTIG Beim Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen werden alle Werte und
Einstellungen des Systems zurlickgesetzt. Sie kdnnen eine
Sicherungskopie erzeugen (Kapitel 12.2) und entweder die
Einstellungen oder die Auto-Pitch-Steuerkurve erneut installieren,
nachdem das Zuricksetzen auf Werkseinstellungen erfolgt ist.

1. Die MENU-Taste (MENU) driicken.

2. Erweitertes Setup (Advanced Setup)

auswahlen und auf AUSWAHLEN driicken.

3. Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen

> § Systemmenii

¥ Pitch & Roll zuriicks. »

¥ GPS-Quelle auswahlen »

%% Einheiten setzen »
Select Language »
Erweiterter Setup »

AUSWAHLEN

Erweiterter Setup

auswahlen und auf AUSWAI—LLEN
drlcken. \_ N

4. Zur Bestatlgung in dem sich offnenoLen
Pop-up-Fensterauf OK dricken.

5. Das System setzt alle Einstellungen
zurlck und schaltet ab.

6. Das System starten und eine neue
Konfiguration durchfUhren (Kapitel 5).

Riicks. auf Werkseinst, b
Pitch-Kurve imp.fexp. »

Systemkonfig. imp./exp. »

Interzeptortest »

20

ZIPWAKE DYNAMISCHES TRIMM-STEUERUNGSSYSTEM - SERIE S



12.2 DATEN IMPORTIEREN/EXPORTIEREN

Erzeugen Sie eine Sicherungskopie der Auto-Pitch-Steuerkurve und Einstellungen auf
einem USB-Stick zur erneuten Installationen und/oder zur Ubertragung von Einstellungen
zwischen Bedieneinheiten/Booten.

A WICHTIG Zum Import/Export von Daten muss ein USB-Stick mit
FAT32-Formatierung an das System angeschlossen werden.

1. Die MENU-Taste (MENU) dricken. > § Systemmenii

2. Erweitertes Setup (Advanced Setup) ¥ Pitch & Roll zuriicks. »
au?wéhlen und auf AUSWAHLEN % GPS-Quelle auswihlen »
dricken.

% Einheiten setzen »

Select Language »

Erweiterter Setup »
AUSWAHLEN

3. Vor dem Export/Import die Abdeckung
des USB-Anschlusses (A) an der
Rickseite der Bedieneinheit entfernen
und den USB—Stick,,aq den Anschluss .
GERAT (DEVICE) anschlieBen. \ Y

/
~

V4 L
e \_— —
~ 1BUS IN \

1-8US OUT

MODEL NAME: CP-
PARTNO. 2011139 W

ZIPWAKE  wocnoveoer wzpwakscom

4. Wahlen Sie Imp./Exp. Pitch-Kurve oder Erweiterter Setup
Im./Exp. System-Konfig. aus, drlicken - .
Sie auf AUSWAHLEN und folgen Sie den Riicks. auf Werkseinst. »
dort beschriebenen Schritten. Pitch-Kurve imp./exp. »

5. Denken Sie nach Abschluss der Aktion Systemkonfig. imp./exp. »
daran, den USB-Stick zu entfernen und Interzeptortest »

die Abdeckung wieder anzubringen.

ZURUCK AUSWAHLEN
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12.3 INTERZEPTOREN-KONTROLLE

Um den Status der einzelnen Interzeptoren zu Uberwachen, sollte in regelmaBigen
Abstanden eine Interzeptoren-Kontrolle stattfinden. Bei der Kontrolle durchlauft jeder
Interzeptor 5 Fahrzyklen hintereinander. Hierbei wird das Drehmoment des Servomotors
gemessen und jeweils als Mittel- und Maximalwerte der Rotorein- und auszlge
dargestellt. Um die Drehmomentstufen leicht ablesbar zu machen, werden die Werte als
Balkendiagramme in den Farben Grin bis Rot dargestellt, wobei zuldssige Werte in Grin
und zu hohe Werte in Rot dargestellt werden.

L § Systemmenii

% Pitch & Roll zuriicks. »

2. Wahlen Sie Erweitertes Setup und 3 GPS-Quelle auswahlen »
driicken Sie auf AUSWAHLEN. % Einheiten setzen »

1. Betatigen Sie die MENU-Taste.

Select Language »
Erweiterter Setup »

3. Wahlen Sie Interzeptoren-Kontrolle und Erweiterter Setup

dricken Sie auf AUSWAHLEN Riicks. auf Werkseinst. b

Pitch-Kurve imp./exp. »
Systemkonfig. imp._lexp. »
Interzeptortest »

4. Druicken Sie auf START,um den \ )/ ) e
Testzyklus dur?bzufuhre\n. ) \ ACHTUNG
LN ! \ Sl Der Interzeptortest fiihrt
volle Hubzyklen aus. Zum
Start muss die Bootsgeschw.

unter 2 Kn liegen.

ZURUCK

5. Drehen Sie am Roll- oder Pitch- Interzeptortest
Bedienradchen, um zwischen
Interzeptoren an verschiedenen
Positionen zu wechseln, z. B. vom Ds. Aus. 15 mNm
Backbord-Interzeptor 1 zum Steuerbord- Ds. Ein. 15 mNm
Interzeptor 1. Max. Aus. 40 mNm

31 mNm

START|

Backbord-Interzept. 1

Zu beachten!

Es ist empfehlenswert, eine erste Kontrolle direkt nach der Installation der Interzeptoren
vor dem Einwassern des Boots auszuflhren. Kommt es bei einem Interzeptor zu einem
erhdhten Servomotordrehmoment, ist in erster Linie von einem zu flachen Heckspiegel
hinter dem Interzeptor, von Uberschissigem Bewuchsschutzanstrich zwischen den
Blattern, Schaden an den Blattern oder Bewuchs als Ursache auszugehen.

Werden zu hohe Drehmomente aufgrund eines zu flachen Heckspiegels, Uberschissigen
Bewuchsschutzanstriches, aufgrund von Schaden an Blattern oder Bewuchs beobachtet,
sind immer AbhilfemaBnahmen erforderlich.
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13 FEHLERBEHEBUNG

13.1 SYSTEMFEHLERINFORMATIONEN

Ein blinkendes Fehlersymbol (A) macht auf
Systemfehler aufmerksam.

Ein Interzeptor-Fehlersymbol (B) zeigt
einen Fehler an einem oder mehreren
Interzeptoren an. Eine komplette

Liste von Fehlerbeschreibungen und
AbhilfemaBnahmen finden Sie in Kapitel 13.3.

1. Die MENU-Taste (MENU) driicken.

Systemmenil
2. System-Informationen (System Systeminformationen »
Information) auswahlen und auf {= AUTO-Setup »
AUSWAHLEN drlcken. [ Display-Setup »

¥ Pitch & Roll zuriicks. »
3 GPS-Quelle auswihlen »

3. Eine Reihe mit einem Fehlercode Systeminformationen
auswéhlen und auf AUSWAHLEN Bridge-Bedienfeld, Haupt »
dricken. Backbord-Interzept. 1 »

Steuerbord-Interzept. 1 b
/ 7
4. Den Fehlercode’auswahlen und auf @  Backbord-Interzept. 1
AUSWAHLEN driicken. Fehlermeldungen »
Vers.span.
Driver-Temp.
Motor-Temp.
M Laufzeit

5. Die Fehlermitteilung(en) lesen und Error Code E008
fur AbhilfemaBnahmen zu Kapitel 13.3 Vers.span. zu niedrig
gehen.

13.2 BATTERIEWARNUNG

Erscheint das Batteriefehlersymbol ZiPMKE

(A) beim Einschalten des Systems, den Series § Bridge-Bedienfeld, Haupt
. N . Version 2.0
Batteriezustand Uberprufen.

A AcHTUNG

Das Trimm-Steuerungssystem kann

den Kurs Ihres Boots beeinflussen

Achten Sie immer genau auf die
A Steuerung
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13.3 MASSNAHMEN ZUR FEHLERBEHEBUNG

Nachfolgend finden Sie MaBnahmen zur Fehlerbehebung, um Probleme zu I&6sen.
Besuchen Sie www.zipwake.com flr neueste Produktinformationen, Software-Upgrades
sowie MaBnahmen zur Fehlerbehebung. Sollte das Problem weiter bestehen, wenden Sie
sich an lhren Handler, um Unterstiitzung und/oder Ersatzgerate zu erhalten.

Fehlermeldungen zur Bedieneinheit Interzeptor/Servo-Einheit-Fehlermeldungen

Versorgungsspannung zu niedrig Versorgungsspannung zu niedrig
= Versorgungsspannung der Batterie Uberprifen (>12V). « Versorgungsspannung der Batterie Uberprifen (>12V).
* Netzkabelverbindung zur Batterie prufen. * Netzkabelverbindung zur Batterie prifen.

+ Netzkabel der Verteilereinheit prufen.
Versorgungsspannung zu hoch

« Netzkabel der Verteilereinheit prifen. Versorgungsspannung zu hoch
* Versorgungsspannung der Batterie Uberprifen (12-32V). + Versorgungsspannung der Batterie GUberprifen (12-32V).
« »Tasten-/Bedienradfehler Interzeptor-Hub zu kurz
« Uberpriifen Sie, ob Tasten oder Bedienrader stecken geblieben « System neu starten.
sind. « Die vordere Abdeckung des Interzeptors entfernen und
* Verwenden Sie Trinkwasser, um Schmutz von der Vorderseite Uberprufen, dass sich die Blatter ordnungsgemaf bewegen.
der Bedieneinheit zu entfernen. Ablagerungen, Schmutz oder Farbe entfernen.
+ Die vordere Abdeckung des Interzeptors wieder anbringen,
ACC-/Gyro-Fehler den Interzeptor in Betrieb nehmen und tiberpriifen, dass die
+ Das System fur 10 Minuten ausschalten, anschlieBend neu Blatter sich ordnungsgemaf bewegen.
starten.
Interzeptor-Hub zu lang
Temperatur der Bedieneinheit zu hoch « System neu starten.
+ Uberprifen Sie, ob die Bedieneinheit in der Nahe einer « Die vordere Abdeckung des Interzeptors entfernen und
Warmequelle montiert ist. Uberprufen, dass sich die Blatter ordnungsgeman bewegen.
+ Versuchen Sie, die Bedieneinheit an einem anderen (kihleren) Bewuchs, Schmutz oder Farbe entfernen.

Ort anzubringen.

Die vordere Abdeckung des Interzeptors wieder anbringen,
den Interzeptor in Betrieb nehmen und Uberprifen, dass sich
Programmfehler die Blatter ordnungsgeman bewegen.
+ System neu starten. . .
« Besuchen Sie www.zipwake.com, um Aktualisierungen zu Stérung an der Elektronik

erhalten, die das Problem I&sen. * System neu starten.
+ Besuchen Sie www.zipwake.com, um Aktualisierungen zu
erhalten, die das Problem 16sen.

—
/(erl st, Inte epqor blocklert
,‘/ + Den |nterzepto dlezwlschenraume zwischen den
,’/ Blattern auf Gb) rma igen Be%uchs Schmutz oder Farbe
v{ kontrollieren.
« Dievordere Abdeckung desxr{terzeptors entfernen und
uberprufen dass sich die Blatter ordnungsgemaf bewegen.

Die vordere Abdeckung des Interzeptors wieder anbringen,
den Interzeptor in Betrieb nehmen und Uberprifen, dass sich
die Blatter ordnungsgeman bewegen.

Interzeptor nicht angeschl
« Die Servo-Kabel auf Scha

+ Die Anschlusse an der
anschlieBen.

Kommunlkatlonsfehlez\
* Die System-Kabel auf Sc@denkenmﬂﬂerm N

+ Die Anschlusse an der Verteilereinheit und an den
Bedieneinheiten reinigen und wieder anschlieBen.

Kein GPS-Signal

+ Die GPS-Quelle und den GPS-Status auf der Menuseite Hohe Temperatur des Motorantriebs

GPS-Quelle auswahlen (Select GPS Source) kontrollieren . Das System fiir 10 Minut halt hiieBend
(standardmaBig auf Auto eingestellt). stZ?’te{xs em far inuten ausschalten, anschlieBend neu
Ist ein externes GPS-Gerat oder ein NMEA 2000-Netzwerk :
installiert, kontrollieren Sie die Kabel auf Schaden.

Stellen Sie sicher, dass das NMEA 2000-Netzwerk
eingeschaltet ist.

Hohe Motortemperatur
+ Das System fur 10 Minuten ausschalten, anschlieBend neu

starten.
« Die Stecker der Bedieneinheit reinigen und wieder
anschlicfion: Ausfall des Motor-HALL-Sensors
+ Das System fur 10 Minuten ausschalten, anschlieBend neu
starten.

Versagen des Motorantriebs
+ Das System fur 10 Minuten ausschalten, anschlieBend neu

= starten.
13.4 SONSTIGE STORUNGEN
Die automatischen Steuerfunktionen des Systems bleiben ausgeschaltet/werden ausgeschaltet oder werden zeitweilig ein-/
ausgeschaltet.
(Hierzu kann es bei einem Systemfehler kommen, oder wenn kein GPS-Geschwindigkeitssignal vorliegt).
« Uberpriifen, ob beim Einschalten der Auto-Pitch-Steuerung eine Fehlermeldung blinkt.

« Das System-Informations-Ment und die oben genannten Fehlermeldungen kontrollieren, um das Problem zu I6sen.

Die Auto Pitch-Steuerung schaltet sich zeitweilig ein/aus

(Hierzu kann es beim schwachem Signal der GPS-Einheit oder schlechtem Satelliten-Empfang kommen).

« Den GPS-Status im Menu GPS-Quelle wahlen (Select GPS Source) kontrollieren. Die GPS-Quelle auf Auto einstellen.

« Ein NMEA 2000-Netzwerk als Quelle anschlieBen, sofern verfugbar. Informationen hierzu finden Sie in der Installationsanleitung.

« Installieren Sie ein externes GPS-Gerat von Zipwake, wenn die Bedieneinheit unter einer Abschirmung (Dach) montiert ist.
Informationen hierzu finden Sie in der Installationsanleitung.

Das Boot fiihrt eine Krangung nach Backbord aus, wenn das Roll-Bedienrad bei Geschwindigkeit Richtung Steuerbord (im
Uhrzeigersinn) gedreht wird.

« Uberpriifen Sie, wie die Interzeptoren mit der Verteilereinheit verbunden sind.
Angaben zur korrekten Installation finden Sie in der Installationsanleitung.
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14 WARTUNG

A WICHTIG Verwenden Sie stets die Bedienelemente, um die Interzeptorblatter
zu bewegen.
Bewegen Sie die Interzeptorblatter nie gewaltsam von Hand.

14.1 EINWASSERN

Versehen Sie die Interzeptoren vor dem Einwassern des Boots mit einem
Bewuchsschutzanstrich. Verwenden Sie, wenn moglich, Sprihfarbe (empfohlen). Nach
dem Trocken UberschUssige Farbe zwischen den Interzeptorblattern entfernen. Vor dem
Einwassern des Bootes die Interzeptorblatter mithilfe der Bedienelemente mit vollem
Hub bewegen, um sicherzustellen, dass sie sich frei und korrekt bewegen. Weitere
Informationen finden Sie in der Installationsanleitung.

Uberprifen Sie mithilfe einer Interzeptorenkontrolle (Kapitel 12.3), dass die
Servomotordrehmomente zuldssig sind.

14.2 AUSWASSERN

A WICHTIG Beim Auswassern des Boots Abstitzbldcke nie so anordnen, dass sie
gegen die Interzeptoren driicken oder die Interzeptorblatter

Nach dem Auswassern des Boot | Hochdruckreiniger
von Bewuchs ode . ie die Interzeptorblatter mithilfe der

Bedienelemente ganz aus und reinigen Sie diese mit einem Hochdruckreiniger. Die
Blatter auf Schaden kontrollieren. Nach dem Waschen die Interzeptorblatter durch
Ausschalten des Systems einfahren. Uberprifen Sie, dass die Kabelabdeckungen
ordnungsgeman sitzen und nicht beschadigt sind. Wenn das Boot nach langerer Zeit
im Wasser ausgewassert wird, ist es empfehlenswert, die Frontabdeckungen der
Interzeptoren voribergehend zu entfernen und das Innere der Interzeptoren grindlich
mit Hochdruckreiniger zu reinigen.

A WICHTIG Bei der Reinigung der Bedieneinheit:

« Zur Reinigung der Vorderseite der Bedienheit/en nur Trinkwasser
verwenden und mit einem feuchten Tuch abwischen.

« Das Display/die Anzeige nicht mit einem trockenen Tuch
abwischen, hierbei kann die Displaybeschichtung verkratzen.

* Keine scheuernden Reinigungsmittel oder Produkte auf Saure-/
Ammoniakbasis verwenden.

* Keinen Hochdruckreiniger verwenden.
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15 SYSTEMUPGRADE

Die Software des Dynamischen Trimm-Steuerungssystem kann aktualisiert werden.
Auf www.zipwake.com kdnnen Sie nach neuen Software-Releases suchen.

/\ WICHTIG

Bei der Aktualisierung des Systems muss die Software-Upgrade-

Datei im Stammverzeichnis eines USB-Sticks mit FAT32-
Formatierung gespeichert werden.

Laden Sie eine Software-Upgrade-Datei
auf www.zipwake.com herunter.

. Die Software-Upgrade-Datei in das

Stammverzeichnis eines USB-Sticks
kopieren.

. Die Abdeckung des USB (A)-

Anschlusses an der Rlckseite der
Bedieneinheit entfernen und den
USB-Stick an den Anschluss GERAT
(DEVICE) anschlieBen.

. Das System neu starten und den

Anweisungen auf dem Display folgen.

. Denken Sie nach Abschluss der Aktion

daran, den USB-Stick zu entfernen und
die Abdeckung wieder anzubrlngen

ACHTUNG! N

i "\I: anmis )

Bei einem Upgrad&auf eine and/ere Sd ware<\/er5|o werdgl

hre Systemkonflguratlon

(Benutzerelnstellungerr) uﬁd die Auto-Pitch- Steuerk&rv&méﬁ%geloscht Sie kénnen auch
auf eine frlhere Software-Version downgraden.
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Weitere Informationen finden Sie auf www.zipwake.com, z. B.:

* Bedienungsanleitung und Installationsanleitung in verschiedenen Sprachen
* Produktdaten, einschl. einer Liste von Zubehdr und Ersatzteilen

* Anwendungsbeispiele und Montageoptionen flr Interzeptoren

» Zeichnungen und 3D-Modelle von Systemkomponenten

» Software-Upgrades flr |hr Dynamisches Trimm-Steuerungssystem
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