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Oversikt funktioner
Mandéverfunktioner EzVector DockerPro DockerOne Sida
Motorer -
Tomgdng / forhojt varvtal v v v -
Stegad motorstyrning v v -
Proportionell motorstyrning v -
Specialfunktion med enkel motor v -
IPS och DPI mandvrering v -
Thrustrar -
On/Off thustrar v v v -
Stegad styrning av on/off thrustrar v v -
Proportionell styrning av thrustrar v -
Knapp f6r tuta och belysning v v v -
Styra dubbla ankarspel v v v -
Manoéverlagen
Docking mode (motorer, thustrar, ankarspel, tuta & belysning) v v v -
Hold funktion med thrustrar v v 8
Shipcontroller DPS: Dynamic Positioning System v v 6
Autopilot v v 4
RC funktion (landgéng, badbrygga, jollegarage) v v 9
|Specialfunktioner: manodverligen
DobleClic (tva effektldgen) v v 5
EzVector (1 motor/2 motorer eller VP IPS/DPI) v 7
Oversikt av manévrar v v 8
PivotControl v 10
PulseThrust v v 11
SwayEase v 12
Balansering thrustrar v 13
|Specialfunktioner: ankring, navigation och sikerhet
Kattingraknare och ankarutldggningskalkylator v v 4
Grafiskt ekolod och djupalarm v v 5
Navigationsdata i realtid v v 9
Tvastegsstart av fjarrkontroll v v 13
Fartsparr v v 13
Ankarvakt v v 14
|Specialfunktioner: kommunikation
Tvavigs radiosystem v v v 11
Stod for flera fjarrkontroller v v v 4
Shipcontroller NET (Natverk med flera antenner) v v 10
|Anvéindning
Konfigurering med fjarrkontrollen v v 8
Tradlés laddning v v v 15
| Hardvaruegenskaper
Spakar for motorer och thrustrar v v
Egna knappar for forhojd varvtal v v -
Soltalig grafisk display v v -
Spakar och knappar av hog kvalitet v v v -
IP65- kapsling v v v -
Antalet interna processorer 3 3 2 -
Treaxlig joystick for motorer och thrustrar v -
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Autopilot - styrningsalternativ

AP-laget pa fjarrkontrollerna DockerPro och EzVector gor det mojligt att styra en
kompatibel autopilot. Du kan véxla autopilotens driftlage (Standby/Auto) och justera
kursen med +1° och £10° direkt fran fjarrkontrollen.

AUTOPILOT © AP MENU AUTOPILOT - AP MENU
o AP MODE: fo) AP MODE:
EJN? 4F§DE ik ﬁ]N? 40;|§DE ol
045 IsTBY] | " 1| 045 lauTo] | MMNCEi
> « oll= » +#| [« ®

Denna funktion finns for DockerPro och EzVector och krdver ett autopilotgrdnssnitt.

Kdttingraknare och ankarutldggningskalkylator

CHAIN CNTR

Kattingraknaren visar utlagd kattinglangd, djupet under baten samt férhallandet mellan kétting

och djup pa fjarrkontrollens skarm. Detta dr avgorande for sdker ankring: 38 - 7|'|'|
Langd pd kattingen L  38.7m _ 48 RATIO | DEPTH

Djup b 8Om 4.8 8.0
meter

Funktionen krdver en kompatibel pulsgivare pd ankarspelet samt tillgdng djupinformation.

Stod for flera fjdrrkontroller

Shipcontroller gér det méjligt att anvinda flera fjarrkontroller pa samma bat. HARNING ¢
Alla delar samma sdkerhetsnycklar men endast en fjarrkontroll kan vara aktiv at ; ANOTHER
gangen. En extra fjarrkontroll 6kar sdkerheten genom att fungera som reserv vid
forlust eller skada.
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DobleClic

Funktionen DobleClic kidnner av ett dubbelklick pa en knapp
eller spak, vilket gor det mojligt att tilldela olika kommandon
for enkelklick respektive dubbelklick. Till exempel kan tva
olika kraftnivaer konfigureras for thrustrar eller motorer.

Aven om funktionen liknar "enkelklick” och "dubbelklick” hos
en datormus skiljer den sig ndgot, eftersom knappen eller
spaken maste hallas intryckt for att funktionen ska fungera.

Exemplet i foljande figur visar en proportionell bogpropeller,
dar fjarrkontrollen har stallts in for att ge 60% dragkraft vid
enkelklick och 90% dragkraft vid dubbelklick.

Funktionen finns for DockerPro och EzVector. Den krdver proportionell styrning eller PulseThrust.

Grafiskt ekolod och djupalarm
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Den grafiska lodvisningen och djupvarningen ar till stor hjilp vid manévrering ndr man narmar sig ankrings- eller
bryggplatsen. De gor det mojligt att f6lja hur djupet under baten forandras och ddrmed undvika grundstétning.

Anvindaren kan stilla in nivan fér djupvarningen sa att fjarrkontrollen ger ett larm med bade visuellt och med

vibration om vattnet blir for grunt.

DEPTH 4.3m DEPTH 3.3m
1
Bl o .
? - ;
P———J] = e

USR SETTINGS

DPTH ALARM
SETTING

4,0m

- + +

Detta dr en illustrativ bild och utgor ingen exakt dtergivning

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector och krdver anslutning till batens nétverk
(NMEA2000, SeatalkNG, NMEA0183 m.f1.) som tillhandahdller djupinformation.
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DPS: Dynamic Positioning System

Shipcontroller Dynamic Positioning (DPS) ar ett avancerat tillval som gor att baten automatiskt
haller sin position och riktning med hjilp av motorer och thrustrar.

DPS ar ett ovarderligt hjdlpmedel innan tilldggning, vantelage i hamn, vid brodppningar, infor
tankning, slussning eller nar du behéver lamna forarplatsen en stund. Med ett enkelt knapptryck far

du full kontroll och extra trygghet.
Assistansfunktionen gor det majligt att enkelt justera batens position eller kurs med fjarrkontrollen

och nér du sldpper reglagen aktiveras DPS automatiskt igen.

=A

For att baten pa basta satt ska halla sin position utan att du behéver korrigera manuellt, anvands en
av de basta GPS kompasserna pa marknaden. Antennen har foljande egenskaper:

wo0zE-

TSMART
A SHIPCONTROLLER ANTENNA

e Stdd for positioneringssystemen GPS, GLONASS, BeiDou, Galileo och QZSS.

e 424 kanaler.

e Positionsnoggrannhet pa 30 cm med SBAS-korrigeringar.

e Standard kursnoggrannhet pa 1,5°. Uppgradering till 0,75° kursprecision finns som tillval.

e Innehdller ett paket med sexaxliga gyro-/lutningssensorer for forbattrad position och reserv for
kursbestamning vid blockering av GNSS-signalen (drift 1° per minut, upp till 3 minuter).

e Antennen kraver ingen kalibrering (Plug & Play).

I

Nar DPS ar aktiverat kan fjarrkontrollen anvindas for att flytta baten och dndra dess position och/eller heading.
DPS gar da till standby-lage och aktiveras automatiskt igen nar reglagen slapps, varpa den nya positionen bibehalls.

DPS ar sérskilt anvandbart i situationer som:
e Vid forberedelser infor tillaggning eller ankring, genom att halla batens position medan du férbereder tampar,

fendrar eller annat.
e Nir man vantar infor tankning, slussning eller bro6ppning
e Vid fiske, for att halla sin position utan att behéva ankra.

DP Mode \

D p U H Active
ey —>D8 — 4 Abur mr
mu g 4

== Active
—— w maneuvers
Engines
(Yaw) Error g )
(degres) T Relative
Position
Indicator
Sway
Position =—Jp +0 1|'|'| Suri
ge
Error (m) __;_ i B - E'Fl &~ position
Error (m)

Shipcontroller DPS dr et tillval till fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector. Systemet fungerar med olika
konfigurationer av motorer och thrustrar. Bdst funktion uppnds med proportionella thrustrar, helst med
vdxelstromsmotorer anpassade for ldngre gdngtider utan att éverhettas.
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EzVector (“EasyVector” N

SINGLE ENGINE,
BOW+STERN
THRUSTER

ENGINE

Fjarrkontrollen EzVector med joystick mojliggor non

kombinerade manévrer av motorer och thrustrar, som gor
baten latt att hantera.

ENGINE
FWD+BOW
THRUSTER

EzVectors algoritm avgor hur motorerna och thrustrarna TOPS

samarbetar nar joystickspaken fors i horisontalplanet (XY-
planet).

THRUSTER(S)
THRUSTER(S) -

TO PORT

REV+STERN

Med EzVector kan man kontrollera kraften pa thrustrar och
motorerna proportionellt (med nagra specifika reglage).
Det skapar méjligheten till enkel och precis bathantering
och underlattar dessutom for att utféra komplexa manévrer
pa ett smidigt satt.

STARBOARD

"- ENGINE

REV+STERN
THRUSTER

EzVector stoder foljande konfigurationer: 0

¢ En motor samt bog- och akterpropeller

e Tva motorer och bogpropeller

e Tva motorer samt bog- och akterpropeller
e Volvo Penta® IPS och DPI -drev RV
e Anpassade konfigurationer

ENGINE
REV

+Y +Y

TWO ENGINES, TWO ENGINES,
ENGINES BOW+STERN ENGINES BOW THRUSTER,
THRUSTER SwayEase

A\ THRUSTER(S)
TO
i STARBOARD

L SwayEase:
Y\ PSENG REV
SB ENG FWD
i |i JBOWTHTO SB

PORT ENGINE
REV

SwayEase: A
PSENG FWD /Y%
SB ENG REV
BOWTHTOPS | :

STARBOARD
ENGINE REV

PORT ENGINE
REV

STARBOARD

ENGINES
REV ENGINES

REV

EzVector-algoritmen finns tillgdnglig i fjdrrkontrollen med samma namn (EzVector).
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Hold-funktion med thrustrar

Hold-funkti Or det mojligt att akti bade b h 00 SOW ( LHRS T
old-funktionen gor det mojligt att aktivera bade bog- oc
akterpropellern at samma hall med ett enkelt knapptryck, for att trycka P 10% MODE : [l
baten mot bryggan. Den effekt som appliceras pa thrustrarna kan ljow: 60%
justeras dynamiskt med hjilp av knapparna. il High: 90%

> 15% Hold: 10%
Den initiala effektnivan for Hold-funktionen stélls in separat for bog- + ¥ @

respektive akterpropeller i fjarrkontrollens menyer.

Nar Hold-funktionen ar aktiverat visas den aktuella effekten for varje propeller pa fjarrkontrollens display.

Denna funktion finns tillgdnglig pa fjdrrkontrollerna EzVector och DockerPro och krdver bdde bog- och akterpropeller,
antingen med proportionell styrning eller konfigurerade med PulseThrust.

Oversikt av manévrar

Nagra mandvrar visualiseras grafiskt pa displayen for vilka enheter som aktiveras och pa vilket sitt.
Detta underlattar inldrningen av hur fjarrkontrollen ska hanteras och bidrar till sdker drift:

ROTATION SwayEase MANEUVER HOLD
MW 15% 50% 4 Yo 5%
L4 -4 4 o>
5% 44 P 8%
P 4 -y 2

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector

Konfigurering med fjdrrkontrollen

De flesta systeminstillningarna gors direkt via fjarrkontrollen med hjalp av knapparna, display och menyer.

Det 6kar bekvamlighet och effektivitet genom att méjliggdra justeringar vid behov utan att beh6va komma at en central
styrenhet. Det intuitiva granssnittet bidrar till enkel anvidndning, och méjligheten att
gora dndringar i realtid forbattrar bade sdkerhet och operativ prestanda.
Anpassningsbara installningar gor att anvandaren kan skraddarsy systemet efter sina
specifika behov och sikerstilla optimal kontroll och bathantering.

SETTINGS USR_SETTINGS ROTATION SYS INFO
USER DPTH ALARM BowTH: 11% 2406x0087
SYSTEM SETTING StrTH: P2 756JYv41

SYS INFO 4.0m EngFW: 1% #0n: 3

EngRV: 2% 0001:13:55.2

€« v+ oll= > # |- > | le >

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector
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RC funktion

RC-funktionen ar extra moduler som skapar mdjligheten att manévrera annan utrustning ombord, sdsom:

e En 4-axlig styrmodul for badplattformar, landgangar, jollegarage m.m.
e Enmodul for start och stopp av motor.
e Enreld-modul for allmdnna &ndamal.

GANGWAY - GANGWAY = GANGWAY = GANGWAY -
WATCH THE I
GANGWAY _‘ | m
AREA
LIFT/LOWER RTRCT/EXTND LEFT/RIGHT
« A S v K = @ £ = >

RC-funktionen kan bestillas till fjdrrkontrollerna EzVector och DockerPro, och krdver en extra styrmodul.

Navigationsdata i realtid

Shipcontroller-systemet kan anslutas till batens néatverk for navigationsdata, sdisom NMEA 2000, SeaTalk NG, NMEA
0183 och andra system. Denna integration gor det mojligt for systemet att ldsa in olika typer av navigationsdata, som
fart, djup, kurs, vind, motorstyrningsstatus och kattingraknare. Informationen éverfors via krypterad radio.

Fordelarna ar att anvindaren ser data direkt pa fjarrkontrollen och kan anvdnda avancerade funktioner sisom DPS,
autopilot, djupalarm, fartsparr och mycket mer.

CHAIN CNTR" DOCKING " AT DEPTH 3.3m DP ON
38.7m 035° NE /40457, 1 W3 T
RATIO | DEPTH SPEED | DEPTH %( AP WIND " A |LOW DEPTH | —.:i,:,_
4.8/8.0 | 1.4 6.8 12, 0;‘" 3\’/—-4 =i
meter knots |meters o, gﬁy« +0,1m g qp

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector
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NET (Shipcontroller NET system)

Shipcontroller NET ir en utékning av systemet som gor det mdjligt att installera flera antenner % ER R>B BoR
runt om pa baten och darmed skapa ett niatverk av kommunikationsnoder. Detta ger férdelar 21~ 1w ) mm)
sasom: 22- 3 W) (W)

e Okad robusthet och rickvidd for radiosystemet, sirskilt pa stora batar eller nir diacket 24
ar av metall och kan skidrma av radiosignaler.
¢ Redundans och hég tillganglighet i radiosystemet for Kkritiska applikationer.

Antennerna dr sammankopplade via Shipcontrollers CAN-buss, som kan ha en langd pa upp till 200 meter, eller 4nnu
langre med bussférlangningar. Antennerna stromsatts direkt via bussen, vilket gor installationen mycket smidig.

NET-systemet stoder anvandning av flera fjarrkontroller (dven av olika modeller) med samtidighetskontroll, vilket
sakerstiller att endast en at gangen kan vara aktiv.

Shipcontroller NET krdver en installation med fjdrrkontrollerna EzVector eller DockerPro.

PivotControl: Kombinerade rotationsmanovrar

PivotControl mojliggor smidig kontroll av batens rotation nér fjarrkontrollens joystick anvénds i Z-axeln, vilket gor det
mojligt att flexibelt kombinera kraften fran motorer och/eller thrustrar for att uppna noggrann kontroll av batens
rotationspunkt.

Effektnivderna for bogpropeller, akterpropeller samt motorernas fram resp. back kan justeras av anviandaren efter
behov. PivotControl-funktionen aktiveras enkelt genom att vrida joysticken pa fjarrkontrollen.

ROTATION ROTATION ROTATION ROTATION ROTATION
BowTH: B34 MW 15% 15% 4

StrTH: 5%
EngFW: 5%
EngRV: 10%

€ ¥ 0 == ¥=

5%44 P» 5%
Ay 7

v

Denna funktion dr endast tillgdnglig pa fjdrrkontroll EzVector.
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PulseThrust

PulseThrust

PulseThrust-funktionen minskar den =
genomsnittliga drivkraften fran motorer eller Contral
" o . Status Using PulseThrust to reduce the average thrust of an
thruster genom att anvanda langcykllg [ engine or thruster according to Ton/Toff ratio ]
pulsbreddsmodulering (long-cycle PWM). @/ >
Den .m'(')]llgg(')'r OCkSII:l (?x.akta lrppul§t1der. Denna =
teknik dr anvandbar i féljande situationer: 5 o k—Tono e Ton—
g h ugj -Teycl Teycl

e Om motorerna vid tomgang har mycket hog \ orr >

drivkraft, vilket gor det svart att kontrollera TIME

batens hastighet vid manévrering i tranga _

| [ 1

h?mnar' ) . . ° Control { Using PulseThrust to achieve precise thrust ]
e Nar exakta impulstider for motorpadrag Status durations

onskas. > I
e Nar minskad drivkraft onskas pa thrustrar av oy ,

on/off-typ, for att t.ex. uppna parallell- 5 o e Ton—s| L Ton—)

forflyttning med SwayEase eller for att g~ E”

anvanda Hold-1aget med thrustrar som ar orF

\oFF/ TIME

on/off.

PulseThrust finns tillgdngligt pad fjdrrkontrollerna EzVector och DockerPro. Funktionen kan inte anvdndas med
proportionella thrustrar.

Tvavdgs radiosystem

Shipcontroller anvinder dubbelriktad radiokommunikation baserat pa de standardiserade IEEE 802.15.4-protokollen i
2,4 GHz-bandet, vilket erbjuder manga fordelar:

e Dubbelriktad radion mojliggor kontinuerlig kommunikation mellan fjarrkontrollens och batens mottagare.
Radioldnken 6vervakas kontinuerligt, och fjarrkontrollen varnar omedelbart om kontakten tappas, forlust av
motorstyrning eller andra handelser och incidenter.

e 2,4 GHz-bandet och 802.15.4-protokollet ir standardiserade globalt, till skillnad fran 833 MHz- och 915 MHz,
som har betydande regionala och tekniska begransningar.

Det innebdr dven att du kan anvanda ditt Shipcontroller-system 6ver hela varlden utan juridiska problem.

e Aven om systemet anvinder samma frekvensband som Wi-Fi, ir radiokanalerna olika (det finns 16 stycken)
for att undvika potentiella stérningar.

e Detger robust och tillférlitlig kommunikation tack vare DSSS-tekniken (Direct Sequence Spread Spectrum):

o Signalen sprids dver ett bredare frekvensband dn nédvandigt, vilket fordelar energin over ett storre
spektrum och gor den mer motstandskraftig mot smalbandiga storningar.

o Signalen moduleras med pseudoslumpmassiga sekvenskoder. Information som ar unik for resp.
system, vilket minskar risken for storningar eller signalpaverkan.

e Systemet erbjuder tillracklig datadverféringshastighet for att stodja ett i praktiken obegréansat antal
styrkanaler samt 6verfoéring av navigationsdata.

e Det stoder punkt-till-punkt- och multipunktkonfigurationer, vilket mo6jliggor installation av Shipcontroller
NET-systemet med flera radionoder och flera fjarrkontroller.

e Detstoder 128-bitars AES-kryptering for saker kommunikation.

Varje installation har en unik uppsattning nycklar och identifierare, vilket gér det mycket svart att avlyssna
radiosystemet: det finns 1038 mojliga nycklar.
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315/915MHz

AFRICA

433/915MHz

SwayEase

SwayEase ar en kombinerad manéver som anvander tva motroterande motorer
och bogpropellern, for att skapa en sidoforflyttning.

SwayEase-mandvern kan aktiveras eller avaktiveras i fjarrkontrollens

installningar. Nar funktionen ar aktiverad fungerar den néar joysticken fors i
sidled.

+Y

TWO ENGINES,

ENGINES BOW THRUSTER,

SwayEase SwayEase SwayEase
50% 4 M 7 4%
<< H H
e ‘ ‘ Ph ENG REV oo v2
SB ENG REV é SB ENG FWD +X
BOWTHTOPS () i [} JBOW TH TO SB
‘ SwayEase SwayEase SwayEase
fODE : (33 [REFixed | | [EEAVar.
STARBOARD PORT ENGINE BowTH: 50% ot
"B EngF: 15% EngF: 15%
ENCINS EngR: 25% EngR: 25%

* + &l = » I 1= 2 *

SwayEase-funktionen dr endast tillginglig med EzVector. Ar tinkt for bdtar med dubbla motorer och bogpropeller, helst
med proportionell styrning.
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Tvastegsstart av fjdrrkontroll
HARNING:

Denna sdkerhetsfunktion sdkerstiller att mandverfunktionerna inte blir tillgidngliga direkt nar PUSH <SC>

att fjarrkontrollen startats. Kan vara bra om man har barn ombord. T0
Anviandaren behover bekrafta aktiveringen av fjarrkontrollens funktioner. Denna funktion kan
vid behov inaktiveras via fjarrkontrollens installningar. CONTINUE

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector

Balansering thrustrar

Thrustrarna kan balanseras for att fordela kraften mellan bog- och akterpropellern for att sdkerstilla att baten ror sig
rakt i sidled vid sidoforflyttning med joysticken.

Vid anvandning av EzVector-fjarrkontrollens joystick tillsammans med proportionellt styrda bog- och akterpropellrar
ar det vanligt att foren ror sig snabbare dn aktern, vilket kan orsaka en viss rotation av baten. Balansjusteringen
kompenserar for detta genom att anpassa kraftférdelningen och darmed eliminera denna effekt.

Denna funktion dr endast tillgdnglig pa fjdrrkontroll EzVector.

Fartsparr

Denna funktion okar sdkerheten genom att automatiskt sparra ankarspel och thrustrar pa

USR SETTINGS

fjarrkontrollen éver en viss fart. THSTR+WNDLSS
Det forhindrar oavsiktlig anvandning och minskar risken for skador. Genom att inaktivera nggégc
ankarspelet och thrustrar nar baten ror sig 6ver en viss fart undviks farliga situationer, sdsom

att ankaret falls ut i hog fart som skulle kunna orsaka allvarliga skador. 8.0 kI'IO'tS

= 3 ¥

Dessutom sidkerstaller funktionen att thustrarna inte kéras med fjarrkontrollen éver en viss
fart, vilket skulle kunna vara skadligt for dem.

Anvindaren staller sjalv in pa fjarrkontrollen vid vilken fart som sparren ska aktiveras, vilket ger flexibel anpassning av
systemet efter olika driftsforhallanden.

Denna funktion dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector
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Ankarvakt

WindlassGuardian skyddar ankarspelet och baten fran pafrestningar som kan
uppsta vid upptagning av ankaret eller nar ankarkéttingen tar slut under utlaggning.

WindlassGuardian gor det mojligt att stélla in gransvarden i kattingraknaren for
bade utldggning och upptagning av ankaret:

e Nar du tar upp ankaret och griansen nas (till exempel 1,5 m): Ankarspelet
stannar och fjarrkontrollen visar ett meddelande pa skirmen samt ger en
vibrationssignal. For att fortsitta ta upp ankaret trycker man bara pa knappen
igen.

¢ Nar du sanker ankaret och maxldngden nas: Ankarspelet stannar. Fjarrkontrollen visar ett
varningsmeddelande och ger en vibrationssignal. Du kan inte fortsatta sinka ankaret via fjarrkontrollen.

DStop = Lmax - 2m

HARNING WINDLASS
ANCHOR UStop: 01.5m ALL
LIFTING DStop: 030m RODE
STOP MEM.W: No DEPLOYED

*« ¥ ©®

WindlassGuardian-funktionen dr tillgdnglig for fjdrrkontrollerna DockerPro och EzVector.
Det krdvs att kdttingrdknarfunktionen dr i drift.

Tradlés laddning

Alla Shipcontrollers fjarrkontrollmodeller ar utrustade med ett internt LiPo-batteri och en
tradlos laddningsmottagare som fungerar enligt QI-standarden, vilket anvands ®
av manga smartphones.

Detta innebar att du kan anvdnda Shipcontrollers laddare for att ladda en QI- '
kompatibel telefon, eller anvanda en QI-laddare for smartphones for att ladda
din fjarrkontroll.

Den smidiga laddningen ger bra férutsattningar for att din fjarrkontroll alltid &r redo att
anvandas utan behov av sérskild laddsladd. Oavsett om du befinner dig ombord eller hemma
kan du enkelt ladda dina enheter med vanliga QI-laddare, vilket 6kar bade bekvamlighet och Denna modell pd Ql-laddare & of
effektivitet. tillbehdr

SHIPCONTROLLER FUNKTIONER — SE — V1



15

NOTERINGAR:

SHIPCONTROLLER FUNKTIONER — SE — V1








