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1.1  Eingeschränkte  Garantie

1  Wichtige  Hinweise

Seite  3  von  29

Die  Informationen  in  diesem  Dokument  können  ohne  vorherige  Ankündigung  geändert  werden.  LXNAV  behält  sich  das  Recht  vor,  

seine  Produkte  zu  ändern  oder  zu  verbessern  und  Änderungen  am  Inhalt  dieses  Materials  vorzunehmen,  ohne  verpflichtet  zu  sein,  

Personen  oder  Organisationen  über  solche  Änderungen  oder  Verbesserungen  zu  informieren.

Ein  Glühbirnensymbol  wird  angezeigt,  wenn  dem  Leser  ein  nützlicher  Hinweis  gegeben  wird.

Um  Garantieleistungen  in  Anspruch  zu  nehmen,  wenden  Sie  sich  an  Ihren  örtlichen  LXNAV-Händler  oder  wenden  Sie  sich  direkt  an  LXNAV.

April  2022

DIE  HIERIN  ENTHALTENEN  GEWÄHRLEISTUNGEN  UND  RECHTSMITTEL  SIND  AUSSCHLIESSLICH  UND  ERSETZEN  ALLE  

ANDEREN  AUSDRÜCKLICHEN,  STILLSCHWEIGENDEN  ODER  GESETZLICHEN  GEWÄHRLEISTUNGEN,  EINSCHLIESSLICH  

JEGLICHER  HAFTUNG,  DIE  SICH  AUS  GEWÄHRLEISTUNG  DER  MARKTGÄNGIGKEIT  ODER  EIGNUNG  FÜR  EINEN  

BESTIMMTEN  ZWECK,  GESETZLICH  ODER  ANDERWEITIG,  ERGIBT.  DIESE  GARANTIE  GEWÄHRT  IHNEN  BESTIMMTE  

GESETZLICHE  RECHTE,  DIE  VON  STAAT  ZU  STAAT  VARIIEREN  KÖNNEN.

Für  dieses  Produkt  der  Motorüberwachungseinheit  wird  eine  Garantie  von  zwei  Jahren  ab  Kaufdatum  auf  Material-  und  

Verarbeitungsfehler  gewährt.  Innerhalb  dieses  Zeitraums  repariert  oder  ersetzt  LXNAV  nach  eigenem  Ermessen  alle  Komponenten,  

die  bei  normalem  Gebrauch  ausfallen.  Für  solche  Reparaturen  oder  Ersatzlieferungen  fallen  für  den  Kunden  keine  Kosten  für  Teile  

und  Arbeitsaufwand  an,  sofern  der  Kunde  die  Versandkosten  trägt.  Diese  Garantie  deckt  keine  Ausfälle  ab,  die  auf  Missbrauch,  

Missbrauch,  Unfall  oder  unbefugte  Änderungen  oder  Reparaturen  zurückzuführen  sind.

Ein  gelbes  Dreieck  wird  für  Teile  des  Handbuchs  angezeigt,  die  sehr  sorgfältig  gelesen  werden  sollten  und  

für  den  Betrieb  des  E500/E700  wichtig  sind.

LXNAV  ÜBERNIMMT  IN  KEINEM  FALL  HAFTUNG  FÜR  ZUFÄLLIGE,  BESONDERE,  INDIREKTE  ODER  FOLGESCHÄDEN,  DIE  

AUS  DER  VERWENDUNG,  DER  FEHLERHAFTEN  VERWENDUNG  ODER  DER  UNMÖGLICHKEIT,  DIESES  PRODUKT  ZU  
VERWENDEN,  ODER  AUS  FEHLERN  DES  PRODUKTS  resultieren.

Hinweise  mit  einem  roten  Dreieck  beschreiben  Vorgänge,  die  kritisch  sind  und  zu  Datenverlust  oder  anderen  

kritischen  Situationen  führen  können.

©  2022  LXNAV.  Alle  Rechte  vorbehalten.

In  einigen  Staaten  ist  der  Ausschluss  von  Neben-  oder  Folgeschäden  nicht  zulässig,  sodass  die  oben  genannten  Einschränkungen  

möglicherweise  nicht  auf  Sie  zutreffen.  LXNAV  behält  sich  das  ausschließliche  Recht  vor,  das  Gerät  oder  die  Software  nach  

eigenem  Ermessen  zu  reparieren  oder  zu  ersetzen  oder  eine  vollständige  Rückerstattung  des  Kaufpreises  anzubieten.  DIESE  
RECHTSMITTEL  SIND  IHRE  EINZIGE  UND  AUSSCHLIESSLICHE  RECHTSMITTEL  IM  FALLE  EINER  VERLETZUNG  DER  GARANTIE.
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1.2  Packlisten
•  Motorüberwachungseinheit  •  
Installationshandbuch  •  

Buchsensteckersatz  •  

Steckersteckersatz  •  33  

kÿ-,  68  kÿ-  und  100  kÿ-Widerstände  zur  Einstellung  des  Drehzahlsignalpegels.

33kÿ 100kÿ68kÿ
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Baudrate 250  kbit/s

8

+65  °C

Ein  codierter  M12-Stecker

Betriebstemperatur

0Empfohlene  Luftfeuchtigkeit

32  V

95  RH

2

Gewicht G

1kV

95

24

Beschreibung

mA

Betriebsversorgungsspannung(1)

Parameter

Gehäusedurchmesser

mm

NMEA2000-kompatibel

Zustand

Versorgungsschutz

Aktueller  Verbrauch(1)

Min.  Typ  Max.  Einheit

V

-20

-50V

Äquivalente  Nummer  laden

-40

Verbindung

Lagertemperatur

12

+85  °C

100

115

-50 36  V

Parameter

Noch  offen

Gehäuselänge

Kompatibilität

Absolute  maximale  Versorgungsspannung(2)

LEN

Isolierung  zwischen  NMEA  2000  und  

Motornetzwerk

Schutz  vor  Eindringen

mm

2  Technische  Daten

Nicht  betriebsbereit

WLAN  aktiviert

WLAN  aktiviert
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Hinweis  2:  Im  Ruhezustand  können  Spannungen  außerhalb  dieses  Bereichs  das  Gerät  dauerhaft  beschädigen

Hinweis  1:  Lieferung  über  M12  NMEA2000-Anschluss

Tabelle  2:  Allgemeine  Spezifikationen

Hinweis  1:  Lieferung  über  M12  NMEA2000-Anschluss

Tabelle  1:  Allgemeine  Spezifikationen

Vrms

2.1  Allgemeine  Spezifikationen

2.2  NMEA2000-Spezifikationen

Machine Translated by Google



-  Resistiv:  Europäische,  ABYC  (USA)  und  asiatische  Standards

Eingangskapazität

0,9

36  V

1,1  Mÿ

-  Digitaler  Eingang  (Motoralarmeingang)

Absolute  maximale  Eingangsspannung  (1)

18  V

0

Alarmeingang,  logischer  HI-Zustand

0,9

500

Verbindungen

Interner  Pullup-Widerstand

1,1  nF

ÿ

Die  Motorüberwachungseinheit  verfügt  über  5  vollständig  konfigurierbare  Analogeingänge  für:

18  V

Parameter Zustand

-  Spannungssensoren:  0-5V

Eingangswiderstand

Min.  Typ  Max.  Einheit

-36

Betriebseingangsbereich

-  Stromausgangssensor  4-20mA  (externer  Widerstand  erforderlich)

1,0

4.5

Referenzverbindungen  für  jeden  von  ihnen  werden  im  Kapitel  gezeigt.  Alle  analogen  

Eingänge  verfügen  über  einen  internen  schaltbaren  Pullup-Widerstand  auf  5V,

3.5  Beispiele  für  Sensor

Alarmeingang,  logischer  LO-Zustand

Noch  offen

1,0

3,0  V

Interne  Pullup-Spannung

Dadurch  wird  dem  Benutzer  die  manuelle  Installation  des  Widerstands  erspart.

0

TBD  V

2.3  Eingaben

Pullup  deaktiviert

Pullup  deaktiviert

Pullup  aktiviert

Pullup  aktiviert

0V  <  Vin  <  30V

0V  <  Vin  <  30V
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Hinweis  1:  Dauerhaft  angelegte  Spannung.  Spannungen  außerhalb  dieses  Bereichs  können  das  Gerät  dauerhaft  
beschädigen

Tabelle  3:  Elektrische  Eigenschaften  des  Analogeingangs

2.3.1  Analogeingänge  1-5
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2.4  Ausgänge

2.3.2  Drehzahleingänge  (gekennzeichnet  als  Frequenzeingang  1-2)

Tabelle  5:  Elektrische  Eigenschaften  der  Ausgangsleistung

Hinweis  1:  Dauerhaft  angelegte  Spannung.  Spannungen  außerhalb  dieses  Bereichs  können  das  Gerät  dauerhaft  beschädigen

Hinweis  1:  Spannung  wird  in  den  5-V-Ausgangspin  zurückgedrängt.  Spannungen  außerhalb  dieses  Bereichs  können  das  Gerät  

dauerhaft  beschädigen

Seite  7  von  29

Tabelle  4:  Elektrische  Eigenschaften  der  Drehzahlmessereingänge

1V  <  Vin  <  30V

0  <  Iload  <  50mA

0V  <  Vin  <  30V

Vout  =  0V

Vin  =  5VAC

Vout  >  4,9  V

Min.  Typ  Max.  Einheit

V

Frequenzbereich

Die  Motorüberwachungseinheit  verfügt  außerdem  über  einen  umschaltbaren  5-V-Versorgungsausgang  zur  

Versorgung  verschiedener  Sensoren.  Der  Ausgang  verfügt  über  eine  automatisch  rücksetzbare  Sicherung  gegen  

Überstrom,  Überspannung  und  Kurzschlussfehler.

5,15  VAusgangsspannung

50

50  kHz

50mALeistungsausgangsstrom

Parameter

3.5

50

100Eingangskapazität

Maximale  Überlastspannung  (1) -25

Bei  einer  Alarmeingangskonfiguration  benötigt  der  Schalter  in  dieser  Konfiguration  einen  externen  
Pull-up-Widerstand  für  5  V  oder  12  V.  Der  Referenzschaltplan  ist  derselbe  wie  für  den  regulären  
Digitaleingang.

Min.  Typ  Max.  Einheit

-75

Steigende  Schwelle

Zustand

40  V

Sinkende  Schwelle

4.9 5

V

20

Parameter

0

85

52  kÿ

90

Eingangswiderstand

130mA

2

Kurzschlussstrombegrenzung

Absoluter  Maximaleingang  (1)

Die  Motorüberwachungseinheit  verfügt  über  zwei  konfigurierbare  Drehzahlmessereingänge  für  die  Drehzahl-  oder  

Kraftstoffdurchflussmessung.  Es  kann  ebenso  wie  der  Motoralarmeingang  (binär)  konfiguriert  werden.

200  pF

Zustand

40  V
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Wert

2.5  Genauigkeit

Tabelle  6:  Genauigkeitsangaben
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0V  <  Vin  <  18V

1Hz  <  fin  <  1KHz

1Kÿ  <  Rin  <  5Kÿ

0ÿ  <  Rin  <  1Kÿ

1  %  des  Messwerts  +  2  Hz  TBD

Spannungseingangs-ADC-Auflösung

10  %  des  Messwerts  +  100  ÿ  TBD

Genauigkeit  der  Frequenzeingabe

Zustand

Noch  offen

Frequenzeingangsauflösung

Die  angezeigten  Genauigkeitsgrenzen  stellen  die  Ränder  des  akzeptablen  Genauigkeitsfensters  für  die  oben  angegebenen  

Betriebsbedingungen  dar.  Typische  Werte  können  niedriger  sein.

4,5  mV

Widerstandseingangsauflösung

Genauigkeit  des  Spannungseingangs

Parameter

0,05  Hz

Widerstandseingangsgenauigkeit

1  %  des  Messwerts  +  10  mV  TBD

1  %  des  Messwerts  +  3  ÿ  TBD

Machine Translated by Google



3.1  Pinbelegung  des  NMEA2000  M12-Steckers

3  Anschlüsse  für  die  Motorüberwachung

1

43

1

55

2

3

2

4

Seite  9  von  29

Abbildung  1:  Pinbelegung  des  NMEA2000-M12-Steckers  (Ansicht  von  der  Geräteseite)

12V KANN  ICH

NMEA2000-Pinbelegung

KANN  ICH

Boden

Stecker  (Stifte)

CAN_H

12V

NMEA2000-Pinbelegung

CAN_H

Schild

Buchsenstecker  (Buchsen)

Boden

EMU-Gehäuse  aus  Gummi

M12  NMEA2000

Kabel  zum  Motor

Stecker

Weiblicher  Verbinder
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3.2  Pinbelegung  der  Sensoranschlüsse

Wie  im  Bild  unten  gezeigt,  ist  die  Pinbelegung  von  der  Geräteseite  aus  dargestellt  (nicht  von  der  Seite  des  

mitgelieferten  Steckersatzes).  Jeder  Ein-/Ausgang  verfügt  über  einen  entsprechenden  Masseanschluss  für  den  
Sensor  selbst.

Seite  10  von  29
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3.3  Anschlusssatz
Dieses  Kapitel  führt  Sie  durch  das  Crimpen  der  richtigen  Drähte  in  die  mitgelieferten  EMU-
Anschlüsse.  Benötigte  

Werkzeuge:  -  Crimpzange  (empfohlen  Engineer  PA-01)
-  Abisolierzange

-  Wasserdichte  Ösen
-  Endkappe  für  beide  Anschlüsse

-  Stecker-  und  Buchsengehäuse  –  8  
Crimpkontakte  für  jeden  Stecker  (Stift  und  Buchse)

Abbildung  2  zeigt  den  Inhalt  des  Sensoranschlusssatzes.  Es  beinhaltet:

Buchsen-Steckersatz

Seite  11  von  29

Abbildung  2:  Sensoranschlusssatz

Steckersatz
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3.4  Crimpen  und  Einführen  von  Drähten
Schritt  1:  Ziehen  Sie  die  Wassertülle  am  Kabel  ab  und  entfernen  Sie  die  Isolierung  vom  Kupfer.  Die  abisolierte  
Länge  sollte  etwa  5  mm  betragen.

Schritt  2:  Führen  Sie  den  Crimpkontakt  in  die  Crimpzange  ein  (Schneidkopf  0,5  mm)  und  fassen  Sie  den  

Kontakt  vorsichtig  an,  damit  er  an  Ort  und  Stelle  bleibt.  Beachten  Sie,  dass  die  Zange  nur  die  Griffschale  am  

Crimpkontakt  „greifen“  darf.

Schritt  3:  Führen  Sie  den  Draht  in  den  Crimpkontakt  ein,  bis  nur  noch  die  Isolierung  sichtbar  ist.  Üben  Sie  nun  
Druck  auf  die  Zange  ganz  nach  unten  aus.

Machine Translated by Google



Schritt  5:  Das  Ergebnis  aus  Schritt  4  sollte  wie  im  Bild  unten  aussehen.  Ziehen  Sie  nun  die  wasserdichte  Tülle  

zwischen  die  letzten  beiden  geöffneten  Crimppads  –  siehe  grünes  Kästchen  im  Bild  unten.

Schritt  6:  Crimpen  Sie  die  Isolierschale  mit  der  Tülle  zusammen.  Führen  Sie  den  gecrimpten  Draht  in  den  INS-

Abschnitt  (oder  eine  Crimpzange  mit  einer  Matrizengröße  von  >2,5  mm)  ein  und  üben  Sie  Druck  auf  das  Crimpwerkzeug  aus.

Das  Ergebnis  sollte  etwa  wie  im  Bild  unten  aussehen

Seite  13  von  29
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Stellen  Sie  sicher,  dass  Sie  ein  Klickgeräusch  hören  und  die  Tülle  hineingleitet  (siehe  Abbildung  unten).

Wiederholen  Sie  Schritt  1  bis  Schritt  7,  bis  alle  Verbindungen  verkabelt  sind.

Letzter  Schritt:  Setzen  Sie  die  Endkappe  so  in  den  Anschluss  ein,  dass  sie  mit  der  Außenhülle  übereinstimmt.

Schritt  7:  Stecken  Sie  den  Crimpkontakt  mit  der  wasserdichten  Tülle  in  das  entsprechende  Steckergehäuse.

Seite  14  von  29
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Sensor

Resistiver  

Typ

Stecker

3.5  Beispiele  für  Sensoranschlüsse

Abbildung  4:  Widerstandssensor  mit  externer  Versorgung  (Ansicht  von  der  Geräteseite)

Abbildung  3:  Widerstandssensoranschluss  (Ansicht  von  der  Geräteseite)

Seite  15  von  29

Für  den  Fall,  dass  wir  alte  Messgeräte  zur  Anzeige  der  Motorparameter  behalten  möchten,  kann  die  EMU  wie  folgt  

angeschlossen  werden.  Der  generische  Spannungseingang  muss  ausgewählt  werden.  Weil  die  externe  

Stromversorgung  nicht  stabil  ist.  Aufgrund  der  Lichtmaschine  kann  die  Versorgungsspannung  variieren.  Bei  gleicher  

Stromversorgung  schwankt  auch  die  Messung  am  Sensor.  Das  können  wir  kompensieren,  indem  wir  einen  zusätzlichen  

Analogeingang  als  Spannungsreferenz  nutzen.  Am  Ende  müssen  noch  mindestens  zwei  Kalibrierpunkte  eingegeben  

werden.

Hinweis:  Für  Sensorpaare  benachbarte  Erdungsanschlüsse  verwenden.  Es  sind  Pins  für  genau  4  Sensoren  (8  Drähte)  

vorhanden.

Masse  für  Analogeingang  3

Analogeingang  2

Masse  für  Analogeingang  2

Analogeingang  3

Masse  für  Analogeingang  1

Analogeingang  4

Masse  für  Analogeingang  4

Analogeingang  1

3.5.1  Widerstandssensoren

3.5.2  Spannungssensoren  mit  Referenz
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Stecker

Weiblicher  Verbinder

3.5.3  Sensoren  vom  Typ  Spannungsausgang
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Abbildung  5:  Sensoranschluss  vom  Typ  Spannungsausgang  (Ansicht  von  der  Geräteseite)

Signalleitung

Spannungsausgangstyp
Sensor

Analogeingang  2

Frequenzeingang  2

Analogeingang  3

Masse  für  Analogeingang  2

Masse  für  5-V-Strom

Analogeingang  5  (als  Referenz)

Masse  für  Analogeingang  1

Frequenzeingang  1

Analogeingang  1

Masse  für  Analogeingang  4

Masse  für  Frequenzeingang  1

Masse  für  Analogeingang  3

Masse  für  Analogeingang  5

5V-Stromversorgung

Analogeingang  4

Masse  für  Frequenzeingang  2
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Analogeingang  3

Masse  für  Frequenzeingang  1

Analogeingang  4

Masse  für  Frequenzeingang  2

Masse  für  Analogeingang  2

Frequenzeingang  1

Analogeingang  1

Masse  für  Analogeingang  1

Frequenzeingang  2

Analogeingang  2

Masse  für  Analogeingang  4

5V-Stromversorgung

Masse  für  Analogeingang  3

Analogeingang  5  (als  Referenz)

Masse  für  Analogeingang  5

Masse  für  5-V-Strom

12V

Stecker

Weiblicher  Verbinder

Masse  für  Analogeingang  3

Analogeingang  1

Masse  für  Analogeingang  4

Analogeingang  4

Masse  für  Analogeingang  1

Analogeingang  3

Masse  für  Analogeingang  2

Analogeingang  2

3.5.5  Stromausgangssensoren

Sensor
Spannungsausgangstyp

Signalleitung

System  eines  

Drittanbieters

3.5.4  Sensoren  vom  Typ  Spannungsausgang  mit  externer  Stromversorgung  Wenn  wir  einen  

Wert  (z.  B.  Kraftstoff)  aus  einem  System  eines  Drittanbieters  messen  möchten ,  ist  eine  externe  
Spannungsreferenz  zur  Messung  erforderlich.  Zu  diesem  Zweck  konfigurieren  wir  einen  der  analogen  
Eingänge  als  Spannungsreferenz.  Dieser  Pin  wird  mit  der  Stromversorgung  verbunden,  wo  der  Sensor  
bereits  versorgt  ist  (schwarz  in  der  Abbildung).  Ein  weiterer  Eingang  wird  als  „Generische  Spannung  
mit  Referenz“  konfiguriert.  Dann  können  wir  den  Kraftstofftank  kalibrieren.

Ausgabe

Aktuell

Pulldown-

Widerstand  

220  ÿ

Sensor

Signalleitung  vom  Sensor

Abbildung  6:  Sensor  vom  Typ  Spannungsausgang  mit  Referenzanschluss  (Ansicht  von  der  Geräteseite)

Abbildung  7:  Sensor  mit  Stromausgang  (Ansicht  von  der  Geräteseite)
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Im  Allgemeinen  fallen  ältere  Motoren  in  die  folgenden  Gruppen.

Die  EMU  sieht  die  Digitalisierung  von  Motordrehzahldaten  für  eine  Vielzahl  von  Motoren  vor,  die  vor  der  weit  

verbreiteten  Implementierung  von  N2K-Datennetzen  entworfen  oder  gebaut  wurden.  Diese  Legacy-Engines  lassen  

sich  in  zwei  Hauptgruppen  einteilen.  Selbstzündungsmotoren  und  Fremdzündungsmotoren.  Darüber  hinaus  können  

diese  in  mechanische  Steuerung,  elektronische  Steuerung  oder  elektronische  Steuerung  mit  IC  (Mikrocomputer/Logik)  

eingeteilt  werden.

•  Außenbordmotoren

•  Dieselmotoren,  speziell  gebaute  Marine-  und  Marine-angepasste  Automobile

EMU  verfügt  über  zwei  Eingänge  für  Drehzahlsensoren.  Sie  haben  einen  Innenwiderstand  von  51  kÿ.  Sie  sind  für  die  

passive  P-Leiter-Erfassung  konzipiert,  können  aber  mit  einigen  externen  Komponenten  auch  in  anderen  Situationen  
verwendet  werden.

•  Benzinmotoren,  an  die  Schifffahrt  angepasste  Automobile

12V

3.5.6  Ankersensor

3.5.7  Digitale  Eingänge

3,5,8  U/min

10  kÿ

Hochziehen

Signalleitung

Schalten

Widerstand

Abbildung  8:  Digitaler  Eingang  mit  externem  Schalter  (Ansicht  von  der  Geräteseite)
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Außenbordmotoren

•  Direkte  P-Leiter-Erkennung  von  Beleuchtungs-/Ladespulen

Aufgrund  der  niedrigen  Spannungen  und  Frequenzen  ist  eine  direkte  P-Leiter-  Abtastung  von  
Beleuchtungs-/Ladespulen  wünschenswert.  Dies  ist  seit  langem  die  bevorzugte  Methode  der  großen  
Hersteller  von  Außenbordmotoren.  Die  Netzspannung  wird  indirekt  über  den  Ladezustand  der  
Startbatterie  gesteuert.  Bei  ein-  oder  dreiphasigen  Systemen  müssen  Sie  nur  einen  der  Phasendrähte  
am  Gleichrichteranschlusspunkt  anzapfen.  Zu  diesem  Zweck  stellt  der  Motorhersteller  häufig  einen  
Doppelsteckverbinder  an  einem  der  Phasenkabel  bereit.

•  Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin  (OB-Motoren  mit  Lichtmaschine)

3.5.8.1  Ältere  Schiffsmotoren
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Abbildung  9:  Typische  OB-Motorverkabelung  Nr.  10  Gleichrichter  Nr.  2  Ladespulen.  An  der  Verbindung  ist  ein  
zusätzlicher  Anschluss  für  die  Tacho-Sensierung  zu  finden

Übliche  Schwungräder  haben  4,  6  oder  12  Pole.  Um  die  in  Kapitel  4.1.1.2.1.1  beschriebene  Kalibrierung  durchführen  

zu  können,  müssen  Sie  die  Anzahl  der  Pole  kennen

Die  am  häufigsten  verwendeten  Lichtmaschinen  für  Schiffe  sind  12-polig,  Sie  müssen  jedoch  auch  das  Overdrive-

Verhältnis  des  Lichtmaschinenantriebs  berücksichtigen.  Typischerweise  ist  die  Drehzahl  des  Generators  mindestens  

dreimal  so  hoch  wie  die  Drehzahl  des  Motors.

-  Passive  P-Leitererkennung  von  der  Einspritzpumpe  (induktiver  Aufnehmer)

Passive  P-Leitererkennung  vom  Generator.  Dies  ist  dem  Anschluss  der  Ladespule  an  einem  Außenbordmotor  

sehr  ähnlich.  In  diesem  Fall  erfolgt  die  Verbindung  innerhalb  der  Lichtmaschine.  Der  Impuls  wird  vor  der  

Gleichrichterbaugruppe  auf  einen  der  Phasenanschlüsse  geklebt.

Dieselmotoren

Passive  P-Leitererkennung  vom  Einspritzpumpen-Pickup.  Nehmen  Sie  sich  bei  Dieselmotoren  mit  mechanischen  

Einspritzpumpen  die  Zeit,  die  Pumpe  auf  elektrische  Anschlüsse  zu  prüfen.  Häufig  findet  man  ein  Magnetventil  zur  

Kraftstoffunterbrechung  (Stopp).  Darüber  hinaus  sind  viele  Einspritzpumpen  mit  einem  induktiven  Aufnehmer  

speziell  zur  Messung  der  Motordrehzahl  ausgestattet

-  Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin

Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin.  Ende  des  20.  Jahrhunderts  gab  es  einen  allgemeinen  Wettlauf  zwischen  

Außenbordmotorenherstellern,  die  Leistung  ihrer  Batterieladesysteme  zu  steigern.  Einige  Bauherren  entscheiden  

sich  für  passende  Lichtmaschinen.  In  solchen  Fällen  ist  es  wahrscheinlich,  dass  das  Steuergerät  angepasst  oder  

neu  entwickelt  wurde,  um  einen  synthetischen  „Ladespulen“-Impuls  bereitzustellen.  Dies  war  eine  allgemeine  

Praxis,  die  dem  Wunsch  entsprang,  für  alle  Modelle  Standard-Drehzahlmesser  zu  haben.

-  Passive  P-Leitungserkennung  vom  Generator  (Bosch  W-Klemme)
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Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin.  Fortschrittlichere  Dieselmotoren  verfügten  über  eine  elektronische  Steuerung  

der  Einspritzpumpe  und  später  über  eine  direkte  Steuerung  der  Einspritzdüsen  bei  Common-Rail-Motoren.  Bei  solchen  

Motoren  findet  man  häufig  einen  Pin  am  Steuergerät,  der  einen  synthetischen  Impuls  der  Aufnehmerspule  ausgibt.

Ermitteln  Sie  dann  die  Polzahl  des  verwendeten  Generators.  Anhand  dieser  Daten  kann  der  Faktor  Drehzahl  vs.  

Pulsfrequenz  berechnet  werden.

von  Magnetzündern

Passive  P-Leitererkennung  vom  Generator.  Einzelheiten  finden  Sie  im  Abschnitt  „Diesel“  oben.  Allerdings  ist  in  diesem  

Fall  mehr  Aufwand  erforderlich.  Sie  müssen  das  Overdrive-Verhältnis  messen/berechnen.

-  Passive  P-Leiter-Abtastung  durch  Magnetzünder  (induktiver  Aufnehmer)  -  Abbildung  13:  Passive  P-Leiter-Abtastung  

durch  Magnetzünder

Benzin-Innenbordmotor

Benzinmotoren  vertragen  es  nicht,  ohne  Last  mit  hoher  Geschwindigkeit  zu  laufen.  Eine  solche  

Praxis  sollte  unbedingt  vermieden  werden.

Die  meisten  Hochgeschwindigkeits-Schiffsdieselmotoren  tolerieren  den  Betrieb  im  hohen  Leerlauf,  ohne  dass  die  Gefahr  

innerer  Schäden  besteht.  Erkundigen  Sie  sich  bei  Ihrem  Motorenbauer!  In  solchen  Fällen  regelt  das  Einspritzsystem  die  

Motordrehzahl  sehr  genau  bei  Höchstdrehzahl  ohne  Last  (Leerlauf).  Der  typische  Spielraum  kann  nur  +/-  30  U/min  

betragen.  Diese  Geschwindigkeit  <Hoher  Leerlauf>  wird  auf  dem  Datenblatt  des  Motors  veröffentlicht  und  ist  ideal  zum  

Überprüfen/Anpassen  der  Kalibrierung  des  Drehzahlmessers.

Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin.  Moderne  Benzinmotoren  mit  elektronischer  Zündung,  EFI,  MPI  verfügen  

normalerweise  über  angepasste  oder  entwickelte  Steuergeräte  für  den  Antrieb  älterer  Schiffsdrehzahlmesser.  Bei  solchen  

Motoren  findet  man  häufig  einen  Pin  am  Steuergerät,  der  einen  synthetischen  Impuls  der  Aufnehmerspule  ausgibt.

-  Passive  P-Leitungserkennung  vom  Generator  (Bosch  W-Klemme)

Exotischere  Drehzahlmessung

Direkte  P-Leitererkennung  von  der  Zündspule  (Primärspule)

3.5.8.2

-

-  Aktive  P-Leiter-Erfassung  durch  Magnetzünder  (JPI  420815)  -  Abbildung  11:  Aktive  P-Leiter-Erfassung

Die  direkte  Erfassung  der  P-Leitung  von  der  Zündspule  aus  ist  eine  akzeptable  Lösung,  birgt  jedoch  das  Risiko  einer  

Hochspannungsbelastung  durch  Gegen-EMF  usw.  Bitte  lesen  Sie  die  Kommentare  von  Magneto  unten,  da  einige  dieser  

Ideen  für  diese  Methode  relevant  sein  könnten.  Typischerweise  wurde  die  Zündspule  am  (-)  der  Primärspule  erkannt.  Es  

besteht  eine  direkte  Verbindung  zur  Sekundärwicklung  im  Inneren  der  Spule,  die  unter  bestimmten  Bedingungen  hohe  

Spannungsspitzen  liefert.  Die  Gewährleistung  einer  perfekten  Erdung  der  Spule  verbessert  die  ordnungsgemäße  Zündung  

und  verringert  das  Risiko  unerwünschter  Spitzen/Interferenzen  erheblich.

-  Aktive  P-Leitererkennung  vom  ECU-Pin

-  Direkte  P-Leiter-Erfassung  durch  Magnetzünder.  -  Abbildung  10:  Direkte  P-Leiter-Erfassung
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Weiblicher  Verbinder

12V

Die  aktive  P-Lead-Erfassung  durch  Magnetzünder  ist  eine  bevorzugte  Methode  zur  Drehzahlmessung.  Sensoren  wie  

der  JPI  420815  verfügen  über  einen  digitalen  Open-Collector-Ausgang  (keine  Hochspannungsspitzen)  und  isolieren  

die  EMU  von  den  Magnetzündern.  Fehler!  Referenzquelle  nicht  gefunden.7  zeigt  den  Anschluss  für  einen  solchen  

Sensor.  Da  die  RPM-Eingänge  an  der  eBox  keinen  internen  Pullup  haben,  muss  der  Benutzer  einen  Pullup  von  2,2  kÿ  

auf  +12  V  hinzufügen.

Die  direkte  P-Leitungsmessung  durch  Magnetzünder  ist  die  am  wenigsten  bevorzugte  Methode  zur  Drehzahlmessung.

Aufgrund  der  hohen  Spannungsspitzen  an  Magnetzündern  muss  der  Benutzer  einen  Vorwiderstand  mit  einem  Wert  

von  33  kÿ  einbauen.  Wenn  die  Messwerte  instabil  sind,  muss  der  Benutzer  den  Wert  des  Widerstands  (100  kÿ  oder  

mehr)  erhöhen,  bis  das  Problem  behoben  ist.  Achten  Sie  darauf,  die  Widerstände  in  der  Nähe  des  Zündschalters  zu  

montieren,  da  Magnetzünder  Hochspannungsspitzen  sind,  die  starke  EM-Störungen  verursachen.  Dies  ist  die  am  

wenigsten  bevorzugte  Methode  zur  Messung  der  Drehzahl,  da  EMU  dadurch  nicht  von  den  schädlichen  

Hochspannungsspitzen  isoliert  wird,  die  an  den  Magneten  erzeugt  werden.

Frequenzeingang  1

Masse  für  Analogeingang  5
Masse  für  Frequenzeingang  1

Analogeingang  5

Masse  für  Frequenzeingang  2

5V-Stromversorgung

Frequenzeingang  2

Masse  für  5-V-Strom

GND

Stromversorgung  5V

Drehzahlsignal

JPI420815

Optionaler  Pull-
up-Widerstand  

2,2  kÿ

Abbildung  11:  Aktive  P-Leiter-Abtastung  durch  Magnetzünder  (Ansicht  von  der  Geräteseite)
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Abbildung  10:  Direkte  P-Leiter-Abtastung  (Ansicht  von  der  Geräteseite)
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Abbildung  13:  Passive  P-Leiter-Abtastung  durch  Magnetzünder  (Ansicht  von  der  Geräteseite)
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Auch  die  passive  P-Leiter-Erfassung  ist  eine  Option  zur  Drehzahlmessung  mit  der  eBox.  Ein  gutes  Beispiel  ist  der  

Rotax  912,  der  über  einen  passiven  induktiven  Tonabnehmer  verfügt.  Abbildung  12  zeigt  die  Anschlüsse  für  diese  

Art  der  Erfassung.
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4.1.1  Konfiguration  über  WLAN

4  EMU  konfigurieren

Seite  24  von  29

4.1.1.2

-  Binär

-  Flüssigkeitsstand

Auf  der  Startseite  kann  der  Benutzer  alle  konfigurierten  Sensordaten  anzeigen.

Analogeingänge  können  für  folgende  Funktionalität  konfiguriert  werden:

Auf  dieser  Seite  konfigurieren  Benutzer  die  Funktion  jedes  Ports  der  EMU.

-  Öltemperatur

Um  ordnungsgemäß  zu  funktionieren,  muss  EMU  für  jeden  an  einen  bestimmten  Port  angeschlossenen  Sensor  

ordnungsgemäß  konfiguriert  werden.  Die  Konfiguration  kann  über  eine  WLAN-Verbindung  oder  über  CAN-Bus  mit  

einem  der  LXNAV-kompatiblen  Geräte  erfolgen.

Konfig

-  Öldruck

Das  Passwort  kann  vom  Etikett  auf  der  EMU-Einheit  oder  vom  QR-Code  kopiert  werden.  Möglicherweise  erhalten  

Sie  vom  System  eine  Meldung,  dass  möglicherweise  keine  Internetverbindung  verfügbar  ist.  Sie  müssen  einen  

Webbrowser  auf  Ihrem  Smartphone  ausführen  und  die  IP-Adresse  http://192.168.4.1  eingeben.  Oder  führen  Sie  

einfach  die  Android-  oder  IOS-App  LXNAV  emuConfig  aus,  die  Sie  von  GooglePlay  herunterladen  können.

Digitale  Eingänge  haben  folgende  Funktionen:

-  Ruderwinkel

EMU  verfügt  über  einen  integrierten  WLAN-Hotspot,  mit  dem  Sie  sich  mit  Ihrem  Smartphone  verbinden  können.

EMU  verfügt  über  2  digitale  Eingänge  und  5  analoge  Eingänge.

-  Motortemperatur

4.1.1.1

-  Kraftstoffdurchfluss

Heim

Die  Konfiguration  besteht  aus  drei  Seiten.  Home,  Konfiguration  und  Info

-  U/min

-  Spannungsreferenz
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4.1.1.2.1  Digitale  Eingangsfunktionen

4.1.1.2.1.3  Binäreingang

Wenn  als  Eingangstyp  „Öldruck“  ausgewählt  wird,  müssen  wir  nur  einen  Sensortyp  auswählen,  

der  an  diesen  Eingang  angeschlossen  ist.

Wenn  der  Eingangstyp  „Öltemperatur“  ausgewählt  ist,  müssen  wir  nur  einen  Typ  des  

Temperatursensors  auswählen,  der  an  diesen  Eingang  angeschlossen  ist.

Wenn  wir  einen  Kraftstoffdurchflusssensor  für  den  digitalen  Eingang  auswählen,  müssen  wir  

den  Typ  des  angeschlossenen  Kraftstoffdurchflusssensors  auswählen.  Auf  dem  Markt  gibt  es  

viele  verschiedene  Kraftstoffdurchflusssensoren.  Jeder  Sensor  gibt  eine  definierte  Anzahl  von  

Impulsen  pro  Volumen  (Liter  oder  Gallone)  ab.

4.1.1.2.2.3  Öltemperatur

Im  RPM-Konfigurationsmenü  können  wir  den  Multiplikationsfaktor  einstellen,  um  die  Anzahl  der  Impulse  an  die  Anzahl  der  

Umdrehungen  pro  Minute  des  Motors  anzupassen.

4.1.1.2.2Analoge  Eingangsfunktionen

Wenn  als  Eingangstyp  „Motortemperatur“  ausgewählt  ist,  müssen  wir  nur  einen  Typ  des  an  

diesen  Eingang  angeschlossenen  Temperatursensors  auswählen.

4.1.1.2.1.1  U/min

Kann  so  konfiguriert  werden,  dass  über  die  NMEA2000-Standardwarnung  ein  Status  eines  

Binäreingangs  gesendet  wird.  Die  verfügbare  Liste  der  Warnungen  befindet  sich  in  der  Liste  in  

der  Anwendung.

4.1.1.2.2.4  Motortemperatur

Alle  Änderungen  müssen  gespeichert  werden,  wenn  wir  sie  behalten  wollen.

Wenn  der  Eingangstyp  als  Flüssigkeitsstand  konfiguriert  ist,  ist  die  nächste  Einstellung  der  Sensortyp.  Unterstützte  Sensortypen  

sind  Widerstands-  und  Spannungssensoren.  Als  nächstes  muss  die  Art  der  Flüssigkeit  

ausgewählt  werden  und  zuletzt  das  Tankvolumen.

Wenn  als  Eingangstyp  „Rudersensor“  ausgewählt  ist,  müssen  wir  nur  einen  Rudersensortyp  auswählen,  der  an  diesen  Eingang  

angeschlossen  ist.

4.1.1.2.2.1  Flüssigkeitsstand

Auf  dieser  Seite  können  wir  auch  die  Motorstunden  einstellen.

4.1.1.2.2.5  Ruderwinkel

Multiplikationsfaktor  =  Anzahl  der  Impulse  pro  Umdrehung.

4.1.1.2.2.2  Öldruck

Wenn  an  den  als  Binäreingang  konfigurierten  Eingang  ein  Spannungssignal  angeschlossen  ist,  sendet  EMU  einen  ausgewählten  Typ  

eines  Binärsignals  über  das  NMEA2000-Netzwerk.  Normalerweise  bedeutet  ein  12-V-Signal  logisch  HI

4.1.1.2.1.2  Kraftstoffdurchfluss

Die  Grundformel  zur  Berechnung  des  Faktors  lautet:

EMU  ist  in  der  Lage,  den  Flüssigkeitstank  an  12  Punkten  zu  kalibrieren.  Die  Kalibrierung  wird  

in  der  EMU-Einheit  gespeichert.  Alle  Änderungen  müssen  mit  der  Schaltfläche  Speichern  

bestätigt  werden.

4.1.1.2.2.6  Binäreingang
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Auf  der  Infoseite  finden  Sie  Informationen  zur  Seriennummer  der  EMU-Einheit,  zur  

Firmware-Version  usw.

Zustand  und  0V  bedeutet  logischen  LO-Zustand.  Mit  der  Umkehrung  der  Polarität  können  wir  den  logischen  Status  des  

Signals  umkehren.  Bedeutet,  dass  im  LO-Zustand  eine  Warnung  an  das  NMEA2000-Netzwerk  übertragen  wird.  Normalerweise  

wird  eine  Warnung  übertragen,  wenn  der  logische  Zustand  HI  ist.

Die  Info

Firmware-Update  über  NMEA2000-Netzwerk4.1.2.1

•  Bitte  laden  Sie  mit  Ihrem  Smartphone  die  neueste  Firmware  von  der  LXNAV-Website  herunter.

4.1.1.3

Firmware-Update  über  WLAN

Das  Firmware-Update  kann  über  das  NMEA2000-Netzwerk  oder  über  WLAN  durchgeführt  werden.

4.1.2.2

Der  Spannungsreferenzeingang  wird  verwendet,  wenn  wir  eine  Parallelverbindung  zu  einem  vorhandenen  Messsystem  

herstellen  möchten.  Wir  möchten  beispielsweise  den  Kraftstoffstand  messen  und  eine  Verbindung  zu  einer  vorhandenen  

analogen  Anzeige  herstellen.  In  diesem  Fall  wird  der  Spannungsreferenzstift  mit  der  Stromversorgung  des  Messgeräts/

Sensors  verbunden,  der  zur  Messung  des  Kraftstoffstands  verwendet  wird.  Ein  weiterer  Eingang  muss  als  Flüssigkeitsstand  

zugewiesen  werden  und  der  Sensortyp  muss  als  generische  Spannung  mit  Referenz  ausgewählt  werden.  In  diesem  Fall  

liegt  der  minimale  Messwert  des  Sensors  bei  0  V,  der  maximale  Messwert  des  Sensors  liegt  bei  der  Spannung,  die  am  

Spannungsreferenzeingangspin  gemessen  wird.  Der  Kraftstoffstandsensor  kann  weiterhin  in  12  benutzerdefinierten  Punkten  

kalibriert  werden.

•  Stellen  Sie  eine  Verbindung  zum  WLAN  der  SmartEMU  her

4.1.1.2.2.7  Spannungsreferenz

Um  ein  Firmware-Update  über  das  NMEA2000-Netzwerk  durchzuführen,  benötigen  Sie  eines  der  mit  dem  Netzwerk  

verbundenen  LXNAV  NMEA2000-Displays  (e350,  e500,  e700,  e900).

4.1.2  Firmware-Update
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•  Gehen  Sie  zum  Geräteinfo-Menü •  Scrollen  Sie  nach  unten  und  drücken  Sie  DURCHSUCHEN

HOCHLADEN

•  Wählen  Sie  die  heruntergeladene  Firmware-Datei  

aus  (normalerweise  wird  sie  in  den  

Download-Ordner  heruntergeladen)  und  drücken  Sie

•

•  Wenn  der  Upload  ABGESCHLOSSEN  ist,  

drücken  Sie  UPDATE

•  Bitte  warten  Sie  eine  Minute  und  das  Gerät  wird  mit  der  neuen  Firmware  aktualisiert.
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5  Unterstützte  Daten

60416

126720  ISO-proprietäres  A2

ISO-Transportprotokoll  –  Datenübertragung

126720  ISO  proprietär  a2

130825  Proprietäre  LXNAV-Nachrichten-Schnellübertragung

130884  Proprietäre  LXNAV  Raw  Fast  Broadcast

60928

127505  Flüssigkeitsstand

NMEA  2000-kompatibles  PGN

60416  

60928

ISO-Bestätigung

61184

61184

59392

65280

127488  Motorparameter,  schnelle  Aktualisierung

ISO-Anfrage

65280

59904

127493  Motorübertragungsparameter

ISO-Transportprotokoll  –  Datenübertragung

126208  Gruppenfunktion

60160

ISO-Transportprotokoll  –  Befehle

126208  Gruppenfunktion

130825  Proprietäre  LXNAV-Nachrichten-Schnellübertragung

130816  Proprietäre  mehrteilige  Sendung

ISO-Transportprotokoll  –  Befehl

126996  Produktinformationen

NMEA  2000  PGN  (Empfangen)

ISO-Adressanspruch

130884  Proprietäre  LXNAV  Raw  Fast  Broadcast

Liste  NMEA  2000  PGN  (Senden)

59392  

59904

ISO-Adressanspruch

127245  Ruder

ISO-proprietäres  A

ISO-Bestätigung

ISO-proprietär  a

127489  Motorparameter,  dynamisch

60160

ISO-proprietäres  B

127505  Flüssigkeitsstand

ISO-Anfrage

ISO-proprietär  b
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6  Revisionshistorie

Technische  Daten  neu  geschriebenJanuar  2020  4

April  2020  6

Neue  Pinbelegung,  Sensorverkabelung.

April  2020  5

Juni  2019

Unterstützte  PGN-Liste  5  hinzugefügt

Mai  2021  8

Kapitel  3.4  geändert

Datum

Juli  2020  7

Revisionsbeschreibung

Kapitel  4.1.2  hinzugefügt

Juli  2019

Aktualisierte  Kapitel  2.3,  3.5

April  2022  9

2  Zur  Verdeutlichung  der  Steckerbelegung  wurden  Bildbeschreibungen  hinzugefügt

Januar  2020  3

Korrigierte  Steckerpolarität

1  Erstveröffentlichung  dieses  Handbuchs

Kapitel  2.3.2  aktualisiert,  Kapitel  3.5.2,  3.5.6  hinzugefügt
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