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SW2_PWR+

*1
J.B

MOTOR-A
MOTOR-BREVERSIBLE PUMP

リバーシブルポンプ
*1

12-24 VDC

*1

＊6

*2: OPTION.

*1: SHIPYARD SUPPLY.

NOTE

*4: TABLE 1 INDICATES RELATIONSHIP AMONG CABLE, T-CONNECTOR AND TERMINATOR.

*3: REMOVE THE CONNECTOR FOR FABRICATION.

*5: MAX. 3 UNITS CAN BE CONNECTED.

＊２）オプション。

＊１）造船所手配。

注記

＊４）ケーブル、Tコネクタ、終端器の関係は表1による。

＊３）コネクタを切り離して接続する。

＊５）最大3台まで接続可能。

BREAKER

*6: 12 VDC IS NOT REQUIRED WHEN FI-5002 IS CONNECTED TO THE EXISTING CAN BUS NETWORK.

＊６）既存のCAN busネットワークに接続する場合、DC12V入力は不要。
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TABLE 1表1

BACKBONE CABLE
バックボーンケーブル

LTWMC-05BMMT-SL8001 MALE（オス）
LTWMC-05BFFT-SL8001 FEMALE（メス）

SS-050505-FMF-TS001M12-05BM+05BF

NC-050505-FMF-TS001
LTWMN-05AMMT-SL8001 MALE（オス）

CB-05PM+05BF
LTWMN-05AFFT-SL8001 FEMALE（メス）
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選択
ANY SYSTEM MAY BE SELECTED.
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