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Varning!

Autopiloter dr avsedda som ett hjdlpmedel inom navigation och kan lindra den eventuella tristess
som kan uppsta vid manuell styrning av biten. Den ansvarige for navigationen kan da ldgga ner mer
tid pd dvriga navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av turen. Autopiloten bor
dock inte ses som en ersdttare for en ménniska och far inte ensam ta hand om bétens navigering. En
god uppsikt bor has under hela firden.

Det rekommenderas starkt att autopiloten inte anvénds i avgriansade omraden da vattenstrommar,
vindfordndringar och dven radiostérningar kan sétta er och andra i fara.

Observera:

AP46 har designats for en enkel installation och handhavande. Endast ett fital anpassningar av dess
egenskaper dr nodvéndiga for att samverka med den aktuella biten pa bésta sitt. En autopilot &r
dock ett komplext elektroniskt system och montdren bor darfor noga lasa installationsanvisningarna
samt att forsta handhavandet.
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INTRODUKTION

Gratulerar till kopet av autopiloten TMQ AP46. Vi ér sékra pa att ni under lang tid kommer att ha
stor glddje av de manga praktiska funktioner som den erbjuder.

TMQ é&r ett foretag frdn Australien vars autopiloter har blivit erkédnda for sin hallbarhet,
tillforlitlighet och noggrannhet. I 6ver 30 ar har TMQ forsorjt den kommersiella fiskeindustrins
behov av robusta och palitliga instrument. Detta har gett TMQ unik kompetens som avspeglas i den
hoga kvalité som kénnetecknar samtliga modeller av foretagets autopiloter.

AP46 dr den mest kompakta autopiloten som finns pad marknaden men &r utrustad med alla de
funktioner som krévs for en séker navigering. Genom att AP46 har utrustats med modern teknik for
“virtuell rodergivare” kan den anvidndas pa de flesta typer av motorbétar, utan besvir med att
installera en extern fysisk rodergivare. Detta gér den idealisk for mindre bétar. Den &dr dessutom
genom sitt enkla anvdndargranssnitt synnerligen ldmplig som instegs modell for fritidsskeppare.
Givetvis dr AP46 klar for anslutning av en fysisk rodergivare i de fall detta ar onskvirt. T.ex. for
segelbatar. Ett paket med pilot och extern rodergivare finns dven. Da med beteckningen AP46R.

AP46/AP46R Autopilot Oversikt

Autopiloten TMQ AP46/AP46R levereras som ett system bestaende av foljande komponenter:
e AP46 huvudenhet med integrerad display.
e Fluxgatekompass ECS1 med 5m kabel.
e Extern Rodergivare med 14m kabel. (Endast AP46R)
Systemet kompletteras med en valfri drivenhet beroende pé bétens typ. Exempel pa drivenheter ér:
e Ett hydrauliskt system med magnetspolar (solenoider)
e En reversibel hydraulpump
e En linjir drivenhet (mekanisk eller hydraulisk)

For systemets drift krdvs en yttre stromkailla. Det medfoljer en 15 A sdkring for detta &ndamal.

Notera att piloten finns i tvd versioner med och utan fysisk rodergivare. AP46 utnyttjar den
inbyggda virtuella rodergivaren. AP46R kommer tillsammans med en extern fysisk rodergivare.
Piloten ér dé forinstillt frdn fabriken med de nddvindiga instéllningarna av parametrar.

Det dr dven mojligt att komplettera AP46 med en extern fysisk rodergivare frin TMQ. Man kan
ocksd anvénda en rodergivare av ett annat fabrikat, da sddana i vissa fall medfoljer drivenheter. Om
sd skulle vara fallet skall man omprogrammera AP46 mjukvaruméssigt for detta scenario. Se
avsnittet tekniska procedurer for detaljer. Vid osékerhet kontakta Flotec Marin AB for support. Om
man anvander en rodergivare av annat fabrikat bor den ha en impedans pa 1 kohm.

AP46/AP46R idr dven forberedd for anslutning av en extern GPS for automatisk styrning av baten
efter waypoints.
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Blockschema over AP46 systemets delar

Kompass

12 volt Rodergivare
Endast AP46R
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Specifikationer:

Strém forsorjningen till AP46/AP46R bor vara kopplad via en passande sékring pa 15 A.

Spéanning:

Strom:

Kontroller:
Display:
Avkénning av kurs:
Kénslighet:
Roderforhallande:
Roderbegriansning:
Alarm for kurs:

Navigations signal:

12 volt DC
Genomsnitt 0,5 A

4 stycken knappar
LCD

Bittre 4n 1 grad

0 till 10 grader
0,1:1,0tll 1,0: 1,0

Gar att stélla in via displayen

45 grader
NMEA 0183
[ T S
" 10 | L3518 —
= — ] i
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Fram S Hack

Matt angivna i mm
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.

Igangsittning av AP46:

MANLUA L ALARM

= | B MODE  AUTO

THO e — AP

D& AP46 ansluts till den yttre stromkéllan genomfors ett sjalvtest
av systemet. Displayen kommer da under en kort tid visa aktuell

version av mjukvara: SSXX.

grundlidget manuell mode.

Huvudfunktioner

Darefter Gvergédr AP46 till

MANUAL

ALARM

Ap46/AP46R har tre huvudfunktioner for navigering vilka sammanfattas i nedanstadende tabell.

Manuell mode: ”H***”

AUTO mode: ?A***”

GPS mode: ?A***”

Autopilotens display indikerar
den  aktuella  kursen pa
ovanstdende satt dar *** star for

Autopiloten kommer att upprétt-
halla kursen som indikeras pa
displayen. Kursen kan stillas in

Nér autopiloten tar emot
information fran en GPS enhet
sd kan den styra béten efter en

den aktuella kursen i grader.|eller dndras med hjdlp av eller flera delmél (waypoints).
Autopiloten styr inte bdten utan |tryckknapparna. Vid flera delmél brukar man
kan ses som ett kompass. Béten kalla det for en férdplan
ar under manuell styrning (styrs (route).
av manniskor).
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Manuell Mode:

Detta ar autopilotens grundldge och kommer att vara aktiv
vid péslag. Lampan mirkt Manual lyser med fast sken. I
detta ldge visar displayen den aktuella kursen pa formen
PH*#*” ddar *** 4r den magnetiska kursen i1 grader. Ingen
kontroll av styrning sker frdn autopiloten 1 detta lige.

AP46 har en funktion som gor det mdjligt att som alternativ
till den medfoljande Fluxgate kompassen anvianda en GPS
antenn med COG (cource over ground data) som kompass.
For att utnyttja denna mojlighet skall Fluxgate kompassen
urkopplas. D& GPS é&r aktiv som kompass indikeras detta
genom att C*** visas 1 displayen. For bista funktion
rekommenderas att ansluta GPS data direkt till AP46, och ¢j
manipulerat via en kartplotter.

Jog Mode:

I Manuell mode finns en funktion som gor det mgjligt att styra baten genom AP46 servosystem s.k.
jog mode.

1. Displayen kommer att visa "H***” ddr *** star for bitens kurs 1 grader.

2. Styrningen kommer att korrigeras efter de knapptryckningar som gors med piltangenterna
<« cller p>.

Notera. Héll inte ner knapparna <« eller » for lang tid (max 4 sekunder) di detta leder till att
styrningen tas till dess maximala vridning. Det finns ingen begrinsning till hur l&ngt autopiloten
kan péverka styrningen i Manuell mode. Att kora styrningen till dess maximala vridning kan orsaka
skador pé utrustningen.

Motorns riktning:

Nér man anvénder sig av "Manuell mode” och trycker pa knapparna for styrbord » respektive
babord < ska béten dndra riktning i enlighet med pilarna. Om béten d& styr &t fel hall vixlar man
polaritet drivenhetens kablar.

AUTO Mode:

Tryck pa knappen mérkt AUTO {or att vélja detta alternativ. Ett
pip kommer att ljuda och displayen dndras till ”A***” med den
aktuella kursen som *** Lampan médrkt Auto tinds med fast
sken. Autopiloten kommer att ta den aktuella kursen och
vidhalla denna.
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VIKTIGT!

Innan AUTO mode véljs bor rodret stéllas i sa centrerad
position som mojligt, det vill sdga sa att baten har en kurs
som dr sd rakt fram som mdjligt. Om detta inte gors
kommer kursen pa baten inte dverensstimma med kursen
angiven av autopiloten.

Nir autopiloten sétts i AUTO mode ldses den aktuella roderinstillningen av och sétts som
referenspunkt. Med detta menas att autopiloten antar att baten aker rakt fram om rodret har den
aktuella instillningen. Detta dr ibland en fordel d& roderinstillningen inte alltid kan vara i dess
absolut centrerade lage for att hélla en kurs rakt framét.

- Andring av kurs

Varje tryck pé knapparna <« eller » kommer att ge en dndring av onskad kurs med 1 grad at
respektive héll. Displayen kommer att dndra kursen i grader for att indikera &ndringen varefter
baten dndrar kurs dérefter. Genom att halla knapparna nedtryckta kan &ndringar med 10 grader i
taget ske.

- Ur Kurs Alarm

AP46/AP46R kontrollerar 1 ldge AUTO om den 6nskade kursen hélls genom att méta skillnaden
mellan 6nskad riktning och verklig riktning 1 grader. Om gradtalet overstiger 45 grader kommer ett
alarm aktiveras, en varningssignal att ljuda och en lampa att blinka. Detta indikerar att ett fel
uppstatt i autopiloten eller batens styrning.

GPS Mode:

Om autopiloten dr kopplad till en GPS enhet eller en plotter vilken har mojlighet att skicka ut
information om position via protokollet NMEA 0183 sa kan AP46 styra efter GPS:ens instéllda
delmal. Autopiloten korrigerar dven for sa kallat cross track error (XTE) vilket enkelt kan ses som
den kursdndring som sker pé grund av inverkningar i omgivningen till exempel vind eller strémmar.
Autopilotens digitala display indikerar vilken 6nskad kurs som efterstravas for tillfillet.

Aktivera GPS mode:

Tryck ned knappen mérkt MODE. Medan denna &r nedtryckt
tryck dessutom pa knappen AUTO. Ett pip ljuder och bada
lamporna GPS och AUTO tidnds med fast sken. Autopiloten
kommer att borja efterstriva den kurs som dr given av GPS:en
och bétens kurs kommer att borja dndras med en max hastighet
av 10 grader per sekund.
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Om ingen information erhalls fran GPS:en kommer autopiloten
att 1asa sig till den aktuella kursen och alarmet ”No GPS data” att
ljuda samt alarmlampan att blinka. Displayen kommer att dterga
till manuell mode och indikera den aktuella kursen for baten.

Stinga av GPS mode:
Genom att trycka pa knappen AUTO kommer AP46 att aterga till Manuell mode.

Installeration av ett GPS system

Dé det finns manga olika GPS system pa marknaden skall foljande beskrivning ses som en generell
guide. Om ytterligare information krdvs hénvisas ldsaren till instruktionsboken for den aktuella
GPS'en.

GPS enheten maste vara instdlld péa att skicka information till AP46 pa formatet "NMEA 0183”
enligt nagon av foljande optioner:

1. APA information — Autopilot format A

2. APB information — Autopilot format B

3. BOD (Bearing, Origin to Destination) och XTE (Cross-Track Error)

4

. Endast XTE information. Om endast XTE ér tillginglig frin GPS:en begrinsas autopilotens
funktionalitet. Baten maste vara pa vdg i ritt riktning innan GPS mode viljs. Den
automatiska uppdelningen av strickan i delmal dr dé inte heller tillgénglig.

GPS enheten méste vara instdlld och aktiverad for att navigera till ett delmal eller via ett antal
delmal (fardplan). Den bor sedan skicka information till autopiloten som sedan kan berdkna den
kurs som baten ska strdva efter.

Navigering via fardplan:
1. Flera delmédl (waypoints) dr utsatta och bildar tillsammans den ténkta fardplanen.

2. GPS:en ér instélld och kapabel till att dela upp striackan.

3. En ankomst-zon skapas med mer dn 0,5 NM (Nautiska Mil) s& att GPS:en kan kinna av nir
baten har natt sitt delméal. P4 detta vis kan autopiloten navigera efter fardplanen utan ndgon
ytterligare hjélp.

Kom ihag:

Innan GPS mode viljs maste en fardplan stéllas in 1 GPS enheten som autopiloten sedan kan f6lja.
- GPS Alarm

Om autopiloten inte kan ta emot rétt information frdn GPS enheten i GPS mode sd kommer ett
alarm att starta och lamporna mérkta med GPS och AUTO kommer att borja blinka. Detta kan ha
flera olika orsaker och bero pa:

1. Ej korrekt installation av sladdar mellan autopiloten och GSP enheten.

2. Felaktig data typ skickas frdn GPS enheten.

3. GPS enheten saknar fardplan.

4. GPS enheten kan inte berdkna bétens position.
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Bétens kurs given av GPS enheten bor dverensstimma med kursen given av AP46 egen fluxgate
kompass (med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de tvd kurserna avgor noggrannheten pa
autopilotens GPS mode.

1. Kontrollera att GPS enheten visar magnetisk kurs pa ett korrekt sétt. Se den aktuella GPS
enhetens manual for detaljer.

2. Var noga med att Fluxgate kompassen &r korrekt monterat och att den inte utsitts for nagra
magnetiska storningar. Se avsnittet “Installation av Kompass” i denna manual for detaljer.

Ovriga funktioner och Instillningar

Funktioner och instillningar vilka kan nas via knappen MODE pa huvudenheten skiljer sig nagot
mellan modellerna AP46 och AP46R. Detta avvikelser framgir av sammanstéllningen i
nedanstiende tabell.

Funktion AP46 | AP46R
Bakgrundsbelysning X X
Kalibrering av Kompass X X
Roderfaktor X X
Roderkénslighet - X
Rodrets vinkel - X
Roderbegriansning - X
Bakgrundsbelysning:

Tryck pd MODE upprepade génger tills meddelandet "LitE” synas péd displayen. Tryck sedan pa
antingen <« eller P> for att sétta pa / av bakgrundsbelysningen.

Bakgrundsbelysningen &r alltid avstingd ndr enheten sitts pa.
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Kalibrering av Kompass:

Kompassen ir instélld pd att utfora en automatisk kalibrering om béten dndrar kurs med mer 4n 360
grader pa mellan en och fyra minuter. Denna kalibrering kan dven utféras manuellt under férd.

1. Tryck ned MODE upprepade ginger tills CCAL syns i displayen. )

I I

2. Tryck ned piltangenterna <« och P samtidigt.

3. Utfor en 360 graders kursfordndring pa en tid mellan en och fyra minuter.
4. Kompassen édr kalibrerad.

Om AP46 visar ett gradtal som avviker fran den verkliga kursen med ett fast antal grader (jamfor till
exempel med en alternativ kompass i1 baten), vrid dé fluxgate kompassen for att korrigera for felet.

Om kompassen visar "H000” dr det mdjligt att den &r ur funktion eller felaktigt inkopplad.
Instdillning av Roderfaktor och Roderkiinslighet:

AP46 har dessa bada parametrar instéllda frén fabrik for att passa flertalet av bétar. Vanligtvis
behdver man inte dndra dessa. Skulle det d&nda behovas foljer hiar en beskrivning pa vad dessa
parametrar betyder och hur man pé stiller in dem for att pd ett optimalt sétt passa for olika
vaderforhallanden och typ av bat.

Roderfaktor:

Roderfaktorn anpassar mdngden roder till batens storlek och hastighet. Man brukar dven sdga att
man med denna parameter dndrar pa rodrets forstarkning. Det hir dr den viktigaste parametern for
att anpassa autopiloten till typ av bdt. En adaptiv autopilot kan i viss min kénna av batens
roderkénslighet och automatiskt stilla in denna parameter. AP46 ér inte adaptiv och man kan darfor
behova experimentera med denna instéllning for att hitta en optimal instéllning.

Genom att trycka pa knappen "MODE?” tills displayen visar ”r **”. Displayen visar véirdet som ett
numeriskt tal mellan 1 och 20 (fran fabriken dr parametern instilld pa 10).

1. Instdllningen kan dndras med piltangenterna <« och P. Sitts parameterns vérde till 1
indikerar detta en minimal dndringsfaktor av rodret. Ett for lagt virde kommer att leda till att
kurs-korrigeringar kommer att ta lang tid (understyrt).

2. Sitts parameterns vérde till 20 indikerar detta en maximal @ndringsfaktor av rodret. Ett for
hogt viarde kommer att leda till snabba kursandringar av baten (Overstyrt).

Roderfaktor for ldag
Understyrt

Roderfaktor for hég
Overslyrt
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Roderkiinslighet (Endast AP46R):

Med denna parameter kan man korrigera autopilotens kdnslighet for kursdndringar genom att dndra
rodrets respons (engelska bendmningar YAW, SEA eller WEATHER). D.v.s. denna parameter
definierar hur stort kursfelet kan vara innan autopiloten forsoker kompensera. Ett lagt véirde, dvs
hog kanslighet, héller baten pa en s rak kurs som mdjligt men kan vid speciellt hart vider gora att
autopiloten arbetar kontinuerligt vilket ger hog stromforbrukning och onddigt slitage pé styrningen.
Ett for hogt varde kan gor att baten tilldts att avvika allt for mycket fran den 6nskade kursen innan
autopiloten korrigerar kursen. Som de engelska beteckningarna antyder kan man behdva 6ka vérdet
vid hart vider, dvs nédr baten kastas fram och tillbaka av vagorna for att fa autopiloten att inte
kompensera for minsta fel i kursen.

Hog kinslighet, lagt virde instdllt:

Lag kinslighet, hogt virde instdllt:

For att nd instillningen for kanslighet trycks knappen "MODE”. Displayen kommer att visa S **”
och den forinstillda kénsligheten visas som ett tal mellan 1 och 10. Frén fabriken ar detta vérde
instéllt pa 5.

Notera: For lag instédllning kan orsaka att motorn till styrningen ar konstant aktiv. Denna parameter
kan dé behdva Okas tills autopiloten far ett lugnare uppforande och inte kompenserar hela tiden. For
att korrekt stédlla in denna parameter stéll den forst pd 1 och 6ka den sedan tills autopiloten styr
baten pa ett lugnt sdtt utan allt for stora kursfel. Vid hart vider 6ka vid behov virdet tillfalligt.

Rodprets vinkel (Endast AP46R):

Genom att trycka pd MODE tills displayen visar rodrets position som ett numeriskt tal for antingen
styr- eller babord.

1. Nar rodret &r i sin centrala position kommer displayen att visa > 00”.

2. Nir rodret har en position for babord kurs kommer displayen vissa “Pt**”,

3. Naér rodret har en position for styrbord kurs kommer displayen visa ”St**”’.

For att avsluta visningen av roderpositionen trycks antingen MODE eller AUTO ned en géng.
Roderbegriinsningar: (Endast AP46R):

Roderbegransningsfunktionen i AP46R forhindrar motorn i hydraulpumpen, att driva rodret till dess
fysiska stopp (maximala vinkling). Dessa begriansningar &r fabriksinstillda och behdver oftast inte
andras pd. Om @ndringar 4ndé visar sig nodvéndiga kan dessa begridnsningar stillas via displayen
enligt foljande procedur:

1. Stéll in rodret pd 6nskad max vinkling &t babord.
2. Vilj SET PORT LIMIT genom att trycka pd knappen MODE upprepade ganger tills
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displayen visar "PL**”.
3. Tryck ner <« och P samtidigt for att stdlla in begransningen till den nuvarande
roderinstdllningen.

Stéll in rodret pa onskad max vinkling &t styrbord.

5. Vilj SET STARBOARD LIMIT genom att trycka pa knappen MODE tills displayen visar
”SL**”.

6. Tryck ned <« och P samtidigt for att stdlla in begrdnsningen till den nuvarande
roderinstillningen.

Virdet 1 displayen kommer att vara mellan 0 och 31 vilket indikerar rodrets position. ”SL31” och
”PL31” indikerar maximal roderposition at vardera riktning.

Om ”---" (out of range) visas indikerar detta att rodret inte &r i en korrekt position for att stilla in
begrinsningen. Detta kan vara fallet om rodret ar vinklat &t babord ndr man forsoker stilla in
roderbegridnsningen pa displayen at styrbord.

Om rodret inte ror sig vid test av motorn under last bor man kontrollera om autopiloten natt till
roderbegrinsningarna, innan rodret borjat rora pé sig.

Aterstillning av roderbegrinsning
Det dr mojligt att aterstélla autopilotens fabriksinstéllda roderbegransningar om man ir osiker pa

instéllningarna.

1. Tryck ned MODE upprepade génger tills ”rLr” syns nu i displayen (Reset Limit Rudder).
2. Tryck ned € och W samtidigt for att daterstilla instdllningarna.
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INSTALLATIONSANVISNINGAR

Installation av AP46 Huvudenhet

Placering:

AP46 huvudenhet bor installeras inom rackhall for styrningen skyddad mot regn och saltvatten. Ett
hal pa 70 mm krévs for installationen.

Huvudenheten bor ej heller utsittas for alltfor mycket direkt solljus. Detta kan forkorta livslangden
pa displayen. Om nddvéndigt, tick displayen med det medfoljande skyddslocket dd AP46 ej ar 1
bruk.

Kabel:

Den medfdljande kabeln mellan autopiloten och kompassen bor placeras 14ngt ifrén radio-utrustning
for att minimera risken for storningar. Om mojligt bor den dven dras skilt fran kontakt med andra
stromledande kablar. Den medfoljande kabeln &r fem meter lang.

Magnetisk Storning:

I och med att AP46 inte ar gjord av stdl kommer den inte att orsaka ndgra markanta magnetiska
storningar pa Gvrig utrustning 1 baten. Autopiloten kan orsaka mindre radiostdrningar pa grund av
dess elektroniska komponenter.

Installation av Kompass

AP46 levereras med en tillhérande kompass sensor vilken bor hanteras varsamt.

Kompassens Position:

Kompassens placering i béten &r ett av de viktigaste besluten for hela systemets funktion.

i

Kompassensor

15
© Flotec Marin 2010
Rev 1



Platsen bor viljas dir de magnetiska och elektriska storningarna dr s& ldga som mdjligt. Undvik
darfor att placera kompassen alltfor djupt ned 1 baten da detta ofta dr en plats med stora magnetiska
storningar. Men man bor undvika att placera kompassen pé en plats som utsétts for stora rorelser.
Exempel pa detta dr toppen av en mast eller pd flybridge. Vélj en plats som é&r fri frdn vibrationer
och nira bitens centrum, ndra vattenlinjen ddr batens rorelser dr som minst.

Ténk pa att montera kompassen ldngt bort frdn motorn och andra stora metallforemal som kan vara
magnetiska, t.ex. bogpropellrar.

Kompassen star emot vind och vatten i méattlig mdngd, men den ar inte helt vattentitt. Platsen bor
dérfor vara sd skyddad som mojligt. Kompassen kan med fordel monteras pé en plan yta, ett skott
eller fran skrovet.

Vi rekommenderar inte anvindande av fluxgate 1 en stilbét. Skulle man &dnd4 vilja anvénda den i en
stalbat bor fluxgaten placeras minst en meter Over staldicket for att uppnd bista resultat. Man
behover 1 sa fall leta sig fram till en placering som ger minimalt med magnetiska storningar.
Eventuellt kan ocksé kompassjustering behdva goras av en auktoriserad kompassjusterare.

Notera: Kontrollera andra sidan av skottet efter foremal som kan ge upphov till magnetiska
storningar.

Storningar kan komma frén alla magnetiska foremal av jarn och stal vilka forsdmrar kompassens
funktionalitet. Ett minimum av 1 meters avstand fran alla sddana foremal bor déarfor iakttas (for att
motverka storningar). Detta inkluderar hogtalare och radioapparater med inbyggda hogtalare.

Montering:

Féast kompassen med de medfdljande, icke magnetiska, skruvarna. Kompassen maste ha en sa
lodritt position som mojligt.

Kalibrering:

Kompassen maste roteras tills ritt riktning anges pa displayen. Under anvéndandet till sjoss kan
man eventuellt behova korrigera kompassen ytterligare for att kompensera for eventuella fel.

Kompassen ér kalibrerad pa fabrik och ar instdlld pa att kalibrera automatiskt.
Kablar:

Se till att ha plats for kablar och installationen av dessa. Kablar mellan batteri, rodergivare,
centralenhet och drivenhet méste dras. Kablarna bor vara lngt ifrdn radioburna signaler och deras
utrustning for att forhindra storningar pa dessa savil som pa AP46.

AP46 kréaver anslutning till batteri eller annan stromgivande enhet via en sdkring pd 15 A.
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AP46 huvudenhet baksida

Installation av Extern Rodergivare (Endast AP46R)

AP46 dr utrustad med en inbyggd s.k. 7virtuell rodergivare”. Denna facilitet gor det mdjligt att
installera AP46 pa mindre motorbatar, med utombordare eller drev, utan behov av en extern fysisk
rodergivare. For vissa typer av batar med roder, t.exsegelbatar, ar det dock rekommenderat att
anvinda en extern fysisk rodergivare. AP46R ir en skraddarsydd version av systemet och dr avsedd
for dessa fall. AP46R levereras 1 ett paket tillsammans med TMQ rodergivare. Det dr dven mojligt
att komplettera AP46 vid en senare tidpunkt med extern rodergivare genom en omprogrammering
av mjukvara d& AP46 ar forberedd for detta.

Observera: Om extern rodergivare av annat fabrikat an TMQ ansluts till AP46R bor impedansen pé
denna vara 1 kohm.

Nedan foljer en beskrivning av hur den utokade installation av AP46R med extern fysisk
rodergivare gar till:

Rodergivaren installeras i ndrheten av rorkulten och bor hirma dess rorelse. Pa givaren finns det
markeringar som indikerar hur detta ska ske. Rorkulten, rodergivaren och de tvéd stillbara
fastpunkterna bor tillsammans forma ett parallellogram enligt figuren nedan.

Rodergivaren stir emot vatten men man bor se till att ett visst vattenskydd finns sa att denna inte
blir helt drankt. Om det skulle behdvas gar det bra att installera enheten upp och ner men notera att
den roda och den bld kabeln da ska byta plats (Notera: de gula kablarna anvédnds inte till
rodergivaren).

Nar systemet for rodergivaren dr installerat dra rodret fran vardera max punkt och kontrollera:

1. Attriktningen indikerad av AP46R ir korrekt.

2. Att rodergivaren med dess tillhorande komponenter inte utsdtts for ndgra mekaniska
péfrestningar.
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Diagram over rodergivarens installation:

Maximum Length 300mm (12")
Must keep FEEDBACK LINKAGE length the same as this length
To form a Parallelogram
Ty Rudder
(o i O T P% i
PORT // STARBOARD )
Recommended Distance Keep this distance
105mm (4 1/8") the same length as the
Rudder g  Rudder {Use third hole from pivot Rudder Feedback Arm,
Feedback - + Feedback on Rudder Feadback Arm from pivot to Ball Joint.
Arm . Pivot to allow adjustment.) To form Parallelogram.
= x Feedback Linkage s
. L Maximium Length 300mm (12") Rudder Feedback
Ball Joint Adjustment Block
Snap Swivel T
Use Third Hole Ped
from pivot rm

Hydraulic Ram

Viktigt angdende installation av extern rodergivare:

1. Nar rodret och rodergivaren &r centrerade bor alla vinklar i systemet vara 90 grader.
Anvind medfoljande anslutning for feedback armen (Feedback Linkage).

Anvind rodergivarens justeringsblock (Adjustment Block) pé rorkulten (Tiller Arm).
Den hydrauliska armen kan installeras pa andra sidan av rorkulten.

Se till att ndr rodret vrids at babord s ska rodergivaren ocksé gora det.

SANDANF I

Rodergivaren kan installeras upp och ner. Detta kriver en elektrisk dndring da polariteten {for
givaren maste omvéindas.

Installation pa utombordsmotor:

For motorbdtar med utombordsmotorer upp till ca 9 m bor man anvidnda den virtuella rodergivaren.
Skulle man av ndgon anledning vilja anvinda en fysisk rodergivare foljer hér en instruktion.

Vid installation av rodergivare pd en bat med utombordsmotor och s.k. “bullhornstyrning”
anviandes en speciell platta. Man borrar tvd hél i hydraulstyrningens fasta del didr man féaster
plattan. Dérefter monteras rodergivaren pa plattan. Slutligen kopplas feedback armen mellan
rodergivaren och styrpinnen.
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SLINKAGE TO
T!IL\I;ER ARM

Ovanstdende tva bilder illustrerar hur installation av extern rodergivare pa en utombordsmotor med
hydraulstyrning gér till.

Obs! Kontrollera noga att motorn kan tiltas med rodergivaren monterad utan att rodergivaren eller
feedback armen skadas!

Kablar till Rodergivaren:

Kablarna frdn den fysiska rodergivaren maste kopplas in till roderkontakten pd AP46R huvudenhet.
Till TMQ rodergivare medfoljer en kabel pd 14 meter. Denna kabel kan forldngas om behovet finns.

Notera: Rodergivaren ir monterad pa fabrik och bor inte korrigeras pd egen hand.
Rodergivararmen sitter fast i rodergivaren via en O-ring for att kunna ge en vattentit miljo. Detta
kan skadas om rodergivararmen korrigeras pa egen hand.

Diagram over kablar till Extern Rodergivare / GPS

Kabeln har en 6-pins kontakt med en markering for vilken som ar forsta pin.
Kopplings diagram

Pin 1: 5V matning

Pin 2: Rodergivare lagesinformation

Pin 3: 0 V matning

Pin 4: TX Data ut (kurs information)

Pin 5: + GPS Input (positiv)

Pin 6: — GPS Input (negativ)
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Anslutning av GPS:

For inkoppling av GPS for navigering kopplas de tvd 16sa ledningarna som kommer ut frén
rodergivarens anslutningskontakt i AP46:ans huvudenhet. Till AP46 medfoljer d&ven en 16s sexpolig
kontakt vilken underléttar montering av GPS. For modell AP46R med extern rodergivare anvidndes
foljande tradar for anslutningen av GPS:

Vit ledning: DATA IN+ (Pin 5)
Gron ledning: DATA COM (Pin 6)

For information om hur man installerar olika typer av GPS:er hdnvisas till den aktuella GPS:ens
manual.

Anslutning av Motor:

Motorn ansluts till de gula kablarna frén huvudenheten. Kablarna kan forlangas eller kortas ner efter
behov men se till att kablarna dr av korrekt storlek och typ for att kunna leda tillricklig strom till
motorn. Strommen till motorn kan ge toppar pa upp till 15A. Kontrollera motorns riktning med
hjélp av JOG mode och reversera kopplingen om nddvindigt.

Om en elektrisk by-pass ventil eller mekanisk frikoppling skall anslutas ger den grona kabeln
negativ stromforsorjning dd POWER eller AUTO viljs.

][ITI]R WIRES YELLOW

De flesta drivenheter med frikopplingar (clutch) har tva ingdngar, clutch neg and clutch pos. For att
koppla in dessa till AP46/AP46R enda utging koppla in enligt féljande anvisning. Bilden visar hur
man kopplar ihop AP46/AP46R med Saildrivel2 men é&r giltigt for alla liknade linjdra drivenheter
med frikopplingsmekanism.

De tva gula motoranslutningarna kopplas till
kabeln svart och rott pa kabeln till Saildrivel2.
Man maste sedan kontrollera motorn riktning
med JOG mode och eventuellt vinda pa

anslutningen. Koppling neg

Den grona kabeln fran AP46/AP46R ansluts till  koppling pos
den vita kabeln “koppling neg” (clutch neg). Till mator
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Koppling pos (clutch pos) kopplas in till 12 volt.

Anledningen att AP46 inte har dubbla anslutningar mot drivenhetens frikopplingsanslutning som de
flesta andra autopiloter dr utrymmesskdl. AP46 dr den mest kompakta autopilot som finns pa
marknaden idag och det fanns helt enkelt ingen plats for tva anslutningar. Inkopplad som ovan
beskrivit dr detta inget problem, det fungerar utmérkt pa alla férekommande drivenheter.
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TESTNINGS PROCEDURER

Inledande inspektion och testning:

1.

wokh e

Kontrollera att den anslutna strdmmen ar av rétt spanning (DC).
Stromtillforseln ar av typ 12 V DC.

Kontrollera att polariteten ar korrekt.

Kontrollera samtliga elektriska anslutningar.

Kontrollera att 16sa kablar ar avklippta eller upphéngda.

Test vid brygga:

8.
9.

NV A=

Vrid ratten fullt at styrbord och kontrollera att de mekaniska delarna inte fallerar.
Upprepa steg 1 med fullt rattutslag 4t babord.

Aterga till neutralt rattutslag (centrerat).

Satt pa AP46:an.

Tryck pa piltangenterna for att styra it respektive hall.

Kontrollera att rodret ror sig i rétt riktning.

Kontrollera att rodret korrigeras i enlighet med den begérda fordndringen gjord med hjélp av
piltangenterna (proportion mellan intryckt fordndring och rodrets férdndring).

Kontrollera att dndring av kurs ger tillrdcklig &ndring av rodrets position.
Kontrollera den magnetiska kursen given i AP46:ans display.

10. Atergé till neutralt rattutslag (centrerat).

FELSOKNING

Enheten ror inte pd rodret di AUTO mode dir valt:

1.
2.

A

Kontrollera att AP46:ans display visar ndgon sorts data.

Kontrollera att det gir strém genom de gula kablarna till motorn néir autopiloten dr satt pa
AUTO mode och en kurséndring utfors.

Kontrollera att stromtillforseln till autopiloten dr 12 V DC (r6d och svart kabel).

Om en solenoid med ett extern stromforsorjning anvinds, kontrollera att denna far strom.
Kontrollera alla kablar till motor / solenoid.

Kontrollera det hydrauliska styrsystemet:

Kontrollera att det finns tillrackligt med hydraulolja i systemet.

Ta bort eventuella luftfickor / smuts som kan ha kommit in i systemet.

Se till att inga ventiler i systemet dr helt stdngda.

Kolla alla forbindelser for lickage.

22
© Flotec Marin 2010
Rev 1



FORSLAG PA DRIVENHETER

AP46 fungerar med de flesta pd marknaden féorekommande drivenheter av olika fabrikat. Om man
redan har en drivenhet installerad péa sin bdt kan denna normalt styras fran AP46. Da drivenhet

saknas eller onskas bytas ut har Flotec Marin i sitt sortiment foljande exempel pa drivenheter for
olika slag av bat, motor etc.

//W/ : Reversibel hydraulpump
i L}

* For mindre batar som har en hydraulstyrning.

Hydraulaggregat

For lite storre batar som har en hydraulstyrning. Dessa dr kontinuerliga
pumpar med magnetventiler.

Linjér mekanisk drivenhet

Avsedd for batar med befintlig mekanisk styrning. Kopplas med kedja.

Linjdr hydraulisk drivenhet

For batar utan hydraulstyrning. Kompakt utférande med hydraulcylinder,
reversibel pump och by-pass ventiler i en enhet.

=

Flotec Marin tillhandahéller dven ett antal paket for de mest populdra kombinationerna av AP46 och
drivenhet till motorbatar och segelbatar.
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AVANCERADE TEKNISKA INSTALLNINGAR

Ett antal instillningar kan goras i AP46 mjukvara for att anpassa pilotens egenskaper. Till hjélp
finns nedan beskriven procedur. Notera att denna procedur avser mjukvarureleaser fran och med
version SS21 och hogre.

Observera att denna instruktion endast bor utforas av eller i samforstind med kvalificerade
servicetekniker. Det dr inte rekommenderat att man som lekman laborerar med dessa instédllningar
dd de felaktigt instdllda kan innebdra dventyrad sjosékerhet. For mer detaljerade instruktioner
kontakta Flotec Marin AB.

Proceduren nas genom att dd piloten dr i manuellt ldge (standby) trycker pd knappen "MODE”
kontinuerligt tills displayen visar "P-XX”. I detta lige indikeras den aktuella versionen pa
mjukvaran. Se exempel nedan:

I detta lage, tryck pa pil tangenten P> . Displayen visar 1-XX, dar XX star for det aktuella vardet pa
parameter nr 1. Se exempel:

Tryck dérefter samtidigt pa piltangenterna <« och P for att dndra virdet pd variabeln. Displayen
andras da till 1=XX. Exempel:

—
=105

Andra direfter parameterns virde med hjilp av piltangenterna. <« stegar ned och P stegar upp.

Tryck pA <« och P samtidigt for att kvittera den nya instéllningen pa parametern. Displayen éndras
ater till 1-XX.
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Tryck om sé onskas pa P for att gé vidare till ndsta rutin: 2-XX, — 3-XX — o.s.v.

Tryck "MODE” eller ”’AUTO” {or att atergé till normal operation.

Foljande tekniska parametrar kan sekventiellt varieras genom att upprepa ovan beskrivna procedur:

1.

X N kWD

Pulslangd*

Reverse Delay*. Sitter tiden mellan reversering av motorns riktning.
Roder Kiénslighet. Hysteres (Deadband)

Puls Frekvens*

Lagsta hastighet 1 knop

RFU. Fysisk RFU = 1; Virtuell RFU = 0.

Autotrim av kompass.

Autotrim timer

Aterstillning till fabriksinstillda virden. Tryck samtidigt pa bida piltangenterna tva ganger:
4> 4P

*Anvdnds enbart tillsammans med extern fysiskt RFU (Rudder Feedback Unit).

Omstiillning av AP46 for inkoppling av extern Rodergivare (RFU):

D4 piloten &r i manuellt l4ge, tryck pa knappen "MODE” kontinuerligt tills displayen visar "P-XX"".
I detta ldge indikeras den aktuella versionen pa mjukvaran.

Tryck upprepade génger pa piltangenten P till rutinen fér RFU. Displayen visar dd RF-0. Se
nedanstiende bild:

Tryck dérefter samtidigt pd piltangenterna <« och P for att dndra vérdet pa variabeln. Displayen
andras d4 till RF=0. Se nedanstaende bild:
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Tryck sedan pé pil tangenterna < och » samtidigt for att kvittera det nya virdet pé rodergivaren.
Displayen dndras éter till 1-XX.

Tryck "MODE?” eller ”AUTO” for att atergé till normal operation.

Varning!

Observera: Ge akt péd att di piloten stéllts om for att styras med extern rodergivare aktiveras
samtidigt parametrarna 1, 2 och 4 (se ovan for beskrivning). Detta innebér ett forandrat beteende av
piloten under drift och kan dventyra sjosikerheten.
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”P” |Namn AP46* |AP46R*

1 | Pulsldngd - 5

2 |Reverse Delay - 15

3 |Motorns Hysteres (Deadband) 5 5

4 | Puls Frekvens - 15

S |Légsta hastighet (i knop) 1.0 1.0

6 |RFU - Extern Fran eller till 0/1 0 1

7 | Autotrim av kompass Fran eller till 0/1 1 1

8 |Autotrim timer 3 3

9 | Aterstillning Fabriksinstillning

*Fabrikens grundinstdllningar

Notera: Om den virtuella rodergivaren anvénds, d.v.s. rF dr satt till 0 och en GPS é&r ansluten
som ger information om fart till autopiloten, kommer Piloten Gvergé till manuell mode om
hastigheten understiger den programmerade ldgsta hastigheten. Detta for att styrningen inte
skall ga 1 dndlédge om baten stannar. Det gar att stélla parametern for lagsta hastighet ned till

0.1 knop.
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