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SYSTEME « DOCK & GO »

A - Présentation globale et composants du systeme.

Envolé, le stress des manceuvres au port : Bénéteau propose le systéme « Dock & Go », une
innovation exclusive pour accoster son voilier en toute sérénité.

Grace a son joystick qui synchronise une embase saildrive pivotante et un propulseur d’étrave,
Dock & Go permet de manceuvrer un grand voilier en toute sérénité (50 pieds/environ 15 metres),
quels que soient le vent et le courant, mais €galement la configuration du port. Ludique et tres
intuitif, le systéme facilite les déplacements du bateau au sein d’'un espace limité et offre une
précision de mouvements incomparable. Alliant sécurité et puissance, Dock & Go combine
'assistance du moteur et du propulseur d’étrave et offre la méme puissance en marche arriére
qu’en marche avant. Compatible avec I'utilisation d’hélices drapeaux ou repliables, il optimise la
puissance du voilier pour une manceuvrabilité a toute épreuve.

Architecture du systeme

Vue schématisée

Repére Désignation

1 Moteur thermique

5 Moteur de rotation du POD : fait pivoter [e FOD sousTa
flottaison 270° vers tribord

3 Actuator d'embrayage : permet d'embrayer et de débrayer

4 Embrayage : llalson mecanique entre Te moteur et Tarbre
d'hélice

5 TCU : (Transmission and Clutch Management) interface entre

l'actuator d'embrayage et le VMU

VMU (Vessel Management Unit) - cerveau du systéme, Tl réunit
6 toutes les infos du systéme (joystick, levier cde, TCU, FOD ..}
et donne les ordres

Actuator d'accélérateur : accélérateur électrique interface
entre la commande électrique et la pompe de gasoil
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B - Fonctionnement du systéme.

- Le calculateur (V.M.U) synchronise une embase saildrive pivotante (de 0 a 270°) et un propulseur
d’étrave.

- Les manceuvres s’effectuent a I'aide d’'un Joystick en « Croix » au poste de barre : translation a
90° sur babord ou tribord, marche avant, marche arriére et rotation sur place.

- La marche arriére s’effectue par pivotement du saildrive sans perte de puissance.

- La barre est automatiquement bloquée pendant I'utilisation du joystick (pilote automatique sur
ON). Pour éviter les trajectoires aléatoires.

- La rotation du saildrive s’effectue a I'aide d’'un moteur électrique en une demi seconde.

1. Procédure de mise en service du systéeme « Dock and Go » :

1. Mettre le contact au tableau moteur.

2. Mettre en route le pilote automatique.

3. Assurez-vous que le levier de commande des gaz est au point mort.
4. Démarrez le moteur inbord.

5. La Led “control” du Joystick est éteinte et la Led READY/FAULT est rouge fixe pour
indiquer que le systeme est prét.

6. Le client peut décider alors d’utiliser le joystick (en I'activant).

Led READY/FAULT

Led “control”

i

Implantation du joystick

Bouton d’activation du joystick

« Le joystick (JS) est concu pour étre utilisé a régime moteur réduit (pour les
manoeuvres).

- Pour des raisons de sécurité le chantier défini la vitesse maxi en fonction du type de
bateau

 llyadeux LED surle JS (CONTROL — READY/FAULT) et un bouton.

- En pressant le bouton plus de 2 secondes, les deux LED passent au vert, le JS est
actif.

2. Joystick déplacement sur I’axe Y / de la position neutre, le JS peut étre déplacé en AV ou
AR, le bateau se déplacera dans la méme direction :

Y
Angle POD : 0° @ Eid Angle POD : -180°
RPM : 2300 e RPM : 2300
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. Joystick déplacement sur I’axe X / en déplacant le JS latéralement, le bateau se déplace

latéralement. Dans ce cas le propulseur est activé automatiqguement pour permettre le

déplacement du bateau :

of
Angle POD : 80°

XE.D

Angle POD : -80°
RPM : 1600

RPM : 1600

4. Joystick déplacement sur I’axe Z / en tournant le JS bateau pivotera sur lui-méme :

o

Angle POD : -90°

s

Angle POD : 90°

RPM : 2200

5. Joystick déplacement combiné / mouvements combinés déplacement + rotation Joystick :

RPM : 2200

Angle POD : 45°
RPM : 2200

6 |

Angle POD : 45°
RPM : 2200

6. Etats des Leds du joystick :

Conditions opératoires Ctrl LED READY / FAULT LED
Systéme éteint (disjoncteur de batterie débrachée) Eteint Eteint

Systéme allumé (Panneau Yanmar allumé) Eteint Eteint

Systéme allumé (Panneau Yanmar allumé), levier de comman- | Eteint Allumé (Clignotant)
de non au point mort

Systéme allumé, moteur diesel en marche, levier en marche | Etaint Allumé (Rouge solide)

Mode du joystick sélectionné en appuyant sur le bouton du joy-
stick

Allumé (Vert solide)

Allumé (Vert solide)

Joystick en marche

Allumé (Rouge solide)

Allumé (Vert solide)

Mode du joystick sélectionné - erreurs présentes

Allumé (Vert solide)

Allumé (Rouge clignotant)

Joystick en marche — erreurs présentes

Allumé (Rouge solide)

Allumé (Rouge clignotant)
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C - Procédure d’urgence / Remise dans le bon axe du saildrive.

Le groupe propulsif SPP peut se trouver dans des situations ou l'installation électrique/éléctronique doit &tre ex-
clue car elle ne marche pas, par conséquent il faut utiliser manuellement les dispositifs de changement de vitesse
et de braquage.

—— ATTENTION: la procédure d'urgence doit étre exécutée quand le moteur et le panneau du moteur

sont éteints.

2 Dans le cas contraire, il signifie que le sail drive n'est

1 Le saildrive doit se trouver dans la position de poussée, pas dans sa juste position et il faut tourner le sail dri-
en ligne avec I'axe du bateau. Enlever le bouchon « A ». ve a la main, selon les instructions suivantes, jusqu'a
En regardant a travers le trou d’observation « B » (voir la ce que la vis "C" susmentionnée puisse étre vue par
figure), on doit voir une vis a téte hexagonale « C ». Si le trou d'observation.

c’est le cas, alors le saildrive est en bonne position.

4 En utilisant un tournevis, relacher le crochet de fixa-

3 Diésserrer 'embout de connexion et enlever le cible tion connecteur (h), donc enlever le cdble du moteur
CAN-BUS (D) et |z resistance de terminaisen (E). (F).

6 Agir sur le tourillon (G) par une clé n°7 pour régler la
position du Sail drive.
Tourner le tourillon dans le sens des aiguilles d'une
montre jusqu'a ce que le sail drive atteigne la position
désirée.

5 En utilisant un tournevis, enlever le couvercle du tou-
rillon du moteur de braquage.
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ose de ’actionneur de friction (actuateur d’embrayage) :

Dép

1 Débrancher le connecteur électrique "A". 2 En utilisant la clé spéciale_Tl,_desserrer et dévisse_r 3 En utilisant la m_éme clé spécial T1, serrer le manchon
complétement I'écrou de fixation "B" du manchon ju- "C" le long du filet.
squ'a ce gu'il appuie sur la coiffe de I'actionneur. NOTE: Il peut se produire que le manchon se bloque

avant d'atteindre la position indiquée dans la figure.
Ne pas forcer.

4 En utilisant une clé de 10 mm, enlever les 3 vis de fi- 6 En utilisant la clé spéciale T1 dévisser le manchon "C"

: de transmission.
i m i our environ 40 mm pour assurer engagement de - .
Xatlo.n co plétes de rondelles du groupe actionneur r bi P gag En utilisant la clé T1, serrer convenablement.
de friction. embrayage.

5 Extraire le pistion actionneur du manchon et enlever
I'actionneur de friction.

Safety Box :

Agir sur le connecteur "SW-BOX", I'enlever de la borne "NORMAL" et I'introduire dans la borne "SAFETY".

NORMALY

Enlever le connecteur appelé "SW-BOX" de la borne
"NORMAL",

ATTENTION: Le systéme est maintenant dans la position d'URGENCE.

“—— ATTENTION: dans la condition d'Urgence la marche en avant est toujours engagée, par con-
séquent quand I'on démarre le moteur, le bateau commencera déja a bouger lentement.

Accélérer en essayant d'éviter d'atteindre le nombre maximum de tours et aller au port le plus voisin pour la
réparation nécessaire.
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D - Test du CAN Bus du systéeme « Dock and Go ».

La résistance entre le CAN-HIGH et le CAN-LOW, doit étre de 60 ohms en tout point de mesures.
Si cette valeur n’est pas correcte, le systéme fera face a une perte de communication dans le
systeme et les codes erreurs suivants apparaitront: 301 ou 401.

Structure du CAN BUS :

] \L
"

12honn

120 Q

COCKPIT
ENGINE ROOM

CAN H CAN L

Vessel Managment Unit ZF Transmission System | POD Steering System

ECU

TCU
D |

o |
T 1

Test du faisceau POD/TCU :

) 6060 §

Déconnecter le joystick (Connecteur “X9” du faisceau principal).

A l'aide de 'ohmmeétre, mesurer la résistance sur le CAN Bus au niveau du connecteur “X10”.
Résultat de la mesure attendue: 120 ohms.

Dans le cas contraire, cela peut signifier que le faisceau est défectueux ou que la résistance de fin
de bus (c6té POD) est défectueuse.

Test du faisceau JOYSTICK/VMU:

Deconnecter le joystick. (Connecteur “X8” du faisceau principal).

A l'aide de 'ohmmetre, mesurer la résistance sur le CAN Bus au niveau du connecteur “X10”.
Résultat de la mesure attendue: 120 ohmes.

Dans le cas contraire, cela peut signifier que le faisceau est défectueux ou que la résistance de fin
de bus (c6té joystick) est défectueuse.

Si vous trouvez 120 ohms des deux cbtés (mesures effectuées précédemment), mais pas 60 ohms
dans le connecteur “X10” lorsque tout est branché, cela signifie que le faisceau principal du VMU
est endommageé a l'intérieur. Pour le vérifier, déconnectez les deux c6tés (X8 et X9), placez une
résistance de terminaison sur chacun des connecteurs (voir photo ci-dessous) et mesurez a
nouveau la résistance.

Si le céble est fonctionnel, vous devriez trouver 60 ohms. Dans le cas contraire, vous devez
remplacer le faisceau principal du VMU.
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