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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 baten. Styrman kan da ldgga ner mer tid pa Ovriga
navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av farden. En Autopilot far dock inte ses
som ersittare for en manniska och fér aldrig ensam ta hand om batens navigering.

En god uppsikt och beredskap for oférutsedda hiindelser ir absolut nédvindigt da baten styrs
automatiskt.

Det rekommenderas starkt att autopiloten inte anvédnds i avgrinsade omraden dé vattenstrémmar,
vindforandringar och dven radiostorningar kan sitta besattningen och andra batar i fara.

AP47 har designats for en enkel installation och handhavande. Endast ett fatal anpassningar av dess
egenskaper dr nodvindiga for att samverka med den aktuella baten pa bésta sitt. En autopilot &r
dock ett komplext elektroniskt system och montdren bor darfor noga ldsa installationsanvisningarna
samt att forstd handhavandet.

Garanti

TMQ Autopiloter ticks av tillverkarens garantier. Alla ingrepp eller forandringar i1 hardvara eller
mjukvara av nagon till systemet horande komponent, felaktig anslutning till kraftkdlla, eller
inkoppling av externa sensorer eller instrument som kan skada autopiloten leder till att garantin
upphor att gilla.

Om Ni efter att ha ldst denna manual kénner att ni saknar nddvéndig kunskap och erfarenhet for att
utfora installation av komplexa elektromekaniska system rekommenderar vi er att anlita en
branschkunnig specialist for att utfora installationen av er autopilot pa ett tillforlitligt sétt.

Aven om alla atgirder har vidtagits for att informationen i denna manual skall
vara korrekt och fullstindig tar Flotec Marin AB inget ansvar for felaktigheter
eller om information har uteldmnats. Flotec Marin AB forbehéller sig ritten att
nidr som helst dndra specifikationer av den hardvara och programvara som
beskrivs utan foregdende meddelande. Flotec Marin AB utfdrdar inga garantier
for skador som uppstidr pd grund av felaktig anvindning eller tekniska fel i
utrustningen eller tillbehor fran annan tillverkare.
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INTRODUKTION

Gratulerar till kopet av autopiloten TMQ AP47. Vi dr sékra pa att ni under lang tid kommer att ha
stor glddje och anvindning av de manga praktiska funktioner som den erbjuder.

TMQ é&r ett foretag fran Australien vars autopiloter har blivit erkidnda for sin héllbarhet,
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 kdnnetecknar samtliga modeller av foretagets autopiloter.

AP47 ér en de mest kompakta autopiloter som finns pd marknaden och &r utrustad med alla de
funktioner som krivs for en sdker navigering. Genom att AP47 har modern teknik for “virtuell
rodergivare” kan den anvindas pd de flesta typer av motorbétar, utan besvéret med att installera en
extern fysisk rodergivare. Givetvis dr AP47 forberedd for anslutning av en fysisk rodergivare i1 de
fall detta ar onskvirt, tex. for segelbatar och storre motorbatar. Ett fardigt paket med autopilot och
extern rodergivare finns som alternativ. D& med beteckningen AP47R.

AP47 har dven en avancerad vindldges funktion inbyggd. I detta lage foljer autopiloten vindens
relativa vinkel till baten. Ett anvandbart och uppskattad hjalpmedel framst for segelbatar. Vindlages
funktionen gor seglatsen komfortabel och &r ett ovirderligt hjdlpmedel vid vid kryssning.

AP47 dr genom sitt enkla anvindargranssnitt synnerligen lamplig for fritidsskeppare.

Denna Manual

Denna manual for AP47 dr sammanstilld av mangarig erfarenhet frén installationer och anvindning
av autopiloter fran kunder i Australien och Europa. Tillsammans med en stindig produktutveckling
har denna aterkoppling lett till behov av nyutgavor av denna manual. En sammanstéllning dver de
fordndringar av hirdvara och mjukvara som lett till nya releaser foljer nedan:

AP46 SS15 Elproma Digital Fluxgate Kompass, ECS1

AP46 SS21 Virtuell roderldgesgivare integrerad i autopilotens mjukvara

AP47 SS22 Vindlidgesfunktion inférd med grinssnitt for extern vindsensor (NMEA 0183)
AP47 SS23 Introduktion av TMQ Digital Kompass, ELECOM med rate” sensor.

AP47 SS24 Omstillningsbar for magnetventiler. Automatisk installation av drivenhetens motor
och (for AP47R) roderldgesgivare.

5
© Flotec Marin 2012
TMQAP47SS24 Rev 2



AP47/AP47R Autopilot Oversikt

Autopiloten TMQ AP47/AP47R levereras som ett system bestdende av foljande komponenter:
e AP47 huvudenhet med integrerad display och centralenhet.
e Elektronisk kompass med 5 meter kabel.

e Extern roderldgesgivare med 14 meter kabel. (Endast AP47R)

Systemet kompletteras med en valfri drivenhet beroende pa batens typ. Exempel pa drivenheter &r:
e En elektrisk styrd reversibel hydraulpump
e En linjir drivenhet (mekanisk eller hydraulisk)
e Magnetventiler (hydraulaggregat)

For systemets drift krivs en yttre stromkalla. Det medfoljer en 15A sdkring for detta andamal.

AP47 levereras tillsammans med en tekniskt avancerad digital kompass, frain TMQ som med stor
noggrannhet kan bestimma batens kurs. Kompassen dr uppbyggd kring en sensor vilken detekterar
jordens magnetfdlt i tre dimensioner och dven madter magnetfiltets vertikala komponent och
kompenserar for dess péverkan vilket blir viktigare ju ndrmare en av polerna man kommer. En
treaxlig accelerometer eliminerar inverkan av batens rullningar och krdngningar dven i grov
viderlek. Ett tviaxligt elektronisk gyro kompenserar for effekterna av baten véjningar och forbattrar
kompassens formaga att halla baringen.

Autopiloten levereras i tva versioner, med eller utan fysisk roderldgesgivare. AP47 utnyttjar den
inbyggda virtuella rodergivaren. AP47R levereras tillsammans med en extern fysisk
roderldgesgivare. Piloten dr i bdda versionerna programmerad fran fabrik med de for applikationen
nodvindiga instéllningarna pa parametrarna.

Det gér att att komplettera AP47 med en extern fysisk roderlégesgivare frain TMQ vid ett senare
tillfalle. Man kan dven anvidnda en roderldgesgivare av ett annat fabrikat, da sadana i vissa fall
medfoljer drivenheter. Om sé skulle vara fallet skall man omprogrammera AP47 mjukvaruméssigt
for denna tillimpning. Se avsnittet ”Avancerade Tekniska Instdillningar” for detaljer. Vid osédkerhet
kontakta Flotec Marin AB for support. Om man anvinder en roderlédgesgivare av annat fabrikat bor
den ha en impedans pa 1 kohm.

Till AP47 kan en extern vindsensor anslutas. Tillsammans med en vindsensor kan AP47 med dess
interna funktionalitet ’lasa” segelbaten till en 6nskad vindvinkel, vilket ger en komfortabel resa
samt ett &r ett hjalpmedel for skepparen vid slag och gipp.

AP47 dr dven forberedd for anslutning av en extern GPS navigator for automatisk styrning av baten
efter vigmirken (waypoints).
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Blockschema over AP47 Systemets Delar
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Specifikationer

Huvudenhet

Strom forsorjningen till AP47/47R bor vara kopplad via en passande sékring pd 15 A.

Spénning: 12 volt DC
Stréom: Genomsnitt 0,5 A
Kontroller: 4 stycken knappar
Display: LCD
Avkénning av kurs:  Battre dn 1 grad
Kinslighet: Instéllbart 1 10 steg.
Roderfaktor: Instéllbart 1 20 steg.
Roderbegransning:  Gdr att stélla in via displayen
Alarm for kurs: 45 grader
Navigations signal: NMEA 0183
CE Mirkt
110
110 | 25 18 70
] o ] O Q
110 0 110
N | |
o] o]l - o o
Front Profil Baksida
Matt i mm
Kompass
Strom: Ca 70 mA vid 12 volt DC
Upplosning: 0.1 grad
Signal: NMEA 0183
Storlek: L: 125 mm, B: 80 mm, H: 50 mm
Vikt: 350 gram
CE markt
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.

| = MODE — AUTO

T ST e
AUTOFILC

Igangsattning av AP47:

Dé AP47 ansluts till den yttre stromkéllan genomfors ett sjdlvtest av systemet. Displayen kommer
dd under en kort tid visa 1) modellbeteckning, 2) aktuell version av mjukvara: SSXX. 3)
Genomgang av sjdlvtest med lamporna blinkande. Dérefter Overgdr AP47 till grundlaget
MANUAL, den gula indikationslampan tinds och displayen visar den aktuella kursen.

MANUAL

MANUAL
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Huvudfunktioner

AP47/AP47R har anslutning for en digital elektronisk kompass. Denna medfoljer och ger AP47

dess bada grundfunktioner for navigering vars egenskaper sammanfattas i nedanstiende tabell.

Manuellt Lige: ”H***”

AUTO Lage: ?A***»

Autopilotens display indikerar den aktuella
kursen péd ovanstdende sitt dar *** stir for den
aktuella kursen 1 grader. Autopiloten styr inte
baten utan kan ses som en kompass. Béten ér
under manuell styrning (styrs av ménniskor).

indikeras pa displayen. Kursen kan stillas in eller
andras med hjilp av pilknapparna.

Till AP47 kan anslutas yttre enheter som GPS och vindsensor. Tillsammans med dessa externa

enheter ger AP47 mojlighet for ytterligare tva navigationsfunktioner.

Vind Lige ”S/P##*”

GPS Auto Lﬁge: A K HRD

Autopiloten kommer att upprétthalla den
relativa vindvinkeln som indikeras pa
displayen. S for styrbord och P {or babord.
Vinkeln kan stéllas in eller &ndras med hjélp
av pilknapparna.

Nir autopiloten tar emot information frén en GPS
navigator kan den styra béten efter en eller flera
delmal, vigmérken (waypoints). Vid flera delmél
brukar man kalla det for en fardplan (route).
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Manuellt Lage:

Detta ar autopilotens grundldge och kommer att vara aktivt
vid igdngsittning. Dioden markt MANUAL lyser med ett
fast gult sken. I detta ldge visar displayen den aktuella
kursen pa formen "H***” déar *** dr den magnetiska kursen
i grader. Ingen kontroll av styrning sker frdn autopiloten i
detta lige.

AP47 har en funktion som gor det mgjligt att som alternativ
till den medfoljande elektroniska kompassen anvéinda en
GPS antenn som kompassensor. GPS kan skicka "COG”
data (Cource Over Ground) till Autopiloten. For att utnyttja
denna mdgjlighet skall den elektroniska kompassen kopplas
ur. D4 GPS édr aktiv som kompass indikeras detta genom att
PC***” visas 1 AP47 displayen. For bésta funktion som
kompass rekommenderas att ansluta GPS data signal direkt
till AP47, och inte manipulerat via en kart plotter.

Jog Mode:

I Manuellt ldge dr det mdjligt att mandvrera baten fran autopiloten genom att AP47 kontrollerar
drivenheten till styrningen. Detta brukar kallas ”Jog mode”.

1. Displayen visar ?H***”_ dir *** star for batens kurs 1 grader.
b

2. Styrningen kan korrigeras med de knapptryckningar som gors med piltangenterna < eller
» pa displayen.

Notera. Hall inte knapparna <« eller P nedtryckta for l1dng tid (max 4 sekunder) da detta leder till
att styrningen tas till dess maximala vridning. Det finns ingen begrinsning for hur langt autopiloten
kan paverka styrningen 1 Manuellt 14ge. Att kora styrningen till dess maximala vridning kan orsaka
skador pa utrustningen.

Motorns riktning:

Nér man anvénder sig av "Manuellt ldge” och trycker pa knapparna for styrbord P> respektive
babord < ska baten dndra riktning 1 enlighet med pilarna. Om béten styr &t fel hall andrar man detta
genom att byta polariteten pé drivenhetens kablar.

AUTO Lage:

Tryck pa knappen méirkt AUTO for att vidlja detta alternativ. Ett pip
kommer att ljuda och displayen éndras till ”A***” med den aktuella
kursen som ***_ Dioden mirkt AUTO tdnds med ett fast gront sken.
Autopiloten kommer att ta l&sa till den aktuella kursen och hélla denna.
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VIKTIGT!

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

Nar autopiloten sitts i AUTO ldge ldases den aktuella roderinstdllningen av och sitts som
referenspunkt (rak kurs framit). Med detta avses att autopiloten antar att baten styr rakt fram om
rodret har denna instéllning. Detta &r ibland en att man kan korrigera rodret for viss avdrift da
roderinstdllningen inte alltid kan vara i dess absolut centrerade lage for att hdlla en kurs rakt framat.

- Andring av Kurs

Varje tryck pd knapparna <« eller » kommer att ge en éndring av onskad kurs med 1 grad &t
respektive hall. Displayen kommer att visa ny onskad kurs i grader for att indikera dndringen
varefter baten dndrar kurs direfter. Genom att hélla knappen nedtryckt i tre sekunder stegas
kursdndringen med 10 grader 1 taget sa lange den &r nedtryckt.

- Ur Kurs Alarm

AP47 kontrollerar 1 ldige AUTO om den 6nskade kursen halls genom att méta skillnaden mellan
onskad riktning och verklig riktning i grader. Om gradtalet dverstiger 45 grader kommer ett alarm
aktiveras, en varningssignal att ljuda och en lampa att blinka. Detta indikerar att ett fel uppstatt 1
autopiloten eller bdtens styrning.

Deaktivera Autopiloten:

Tryck ater knappen for AUTO. Displayen kommer dé att visa batens kurs. Lampan MANUAL
kommer att tindas

GPS Lage:

Om autopiloten dr kopplad till en GPS navigator eller en plotter vilken har
mdjlighet att skicka ut information om position via protokollet NMEA 0183
s kan AP47 styra efter GPS:ens instillda delmal. Autopiloten korrigerar
dven for sa kallat cross track error (XTE). Detta kan ses som den
korrigering av kursen som sker pa grund av inverkningar i omgivningen till
exempel vind eller strommar. Autopilotens digitala display indikerar vilken
onskad kurs som efterstrivas for tillfallet.

Aktivera GPS liige:

Tryck ned knappen méarkt MODE. Medan denna dr nedtryckt tryck dessutom pa knappen AUTO.
Ett pip ljuder och bdda dioderna for GPS och AUTO tdnds med ett fast sken. Autopiloten kommer
att borja strdava efter den kurs som ar ges av GPS:en och batens kurs kommer att dandras med en
maximal hastighet av 10 grader per sekund.

Om ingen information erhalls fran GPS:en kommer autopiloten att lasa sig
till den aktuella kursen och alarmet "No GPS data” att ljuda samt roda
dioden for ALARM att blinka. Autopiloten kommer att aterga till manuellt
lage och displayen indikerar ater den faktiska kursen for béten.
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Deaktivera GPS liige:

Genom att trycka pa knappen "AUTO” kommer AP47 att atergd till Manuellt 14ge och dioden
MANUAL lyser.

GPS Navigering med AP47

Med en GPS ansluten till AP47 kan man navigera efter en pd for hand upplagd fardplan. GPS
Navigatorn maste vara instélld for att automatiskt skicka BOD (Béring Origination till Destination)
till autopiloten. Béringen &r riktningen frén foregdende vigmarke (n) till ndsta vigmairke (n+1).
GPS navigatorn maste dven vara instdlld sd att en Ankomst Cirkel édr definierad runt vigmérket. Da
baten anlénder till ankomst cirkeln (radie 0,05 Nautiska Mil) stdller AP47 om kursen till ny béring
mot nésta vigmairke som GPS navigatorn anger enligt fairdplanen.

AP47 kan sedan baserat pd ”XTE” frdn GPS datat (avvikelse 1 meter vinkelrétt frdn den onskade
baringen) asymptotiskt svdnga in och navigera mot det nya vigmaérket. XTE informationen hanteras
av AP47 som en linjar kalkylering och strdvar hela tiden att minimera denna avvikelse fran
béaringen.

BOD: Baring viagmarke (n) till vagmarke (n+1)

Ankomst zon
,."'ﬁﬁglllﬁrk;-h]} % E Vagmiirke (n+1)
ot ~. !S_T p—— .

i L o—

(l i XTE: Batens avvikelse i meter fran Biringen
. SR

Det finns ménga olika GPS system pd marknaden och denna beskrivning skall dirfor endast ses
som en generell vigledning. For att automatisk navigering skall fungera tillsammans med AP47
méste GPS navigatorn vara instdlld pa att skicka data om kurs till autopiloten pd standarden
"NMEA 0183”. NMEA ir ett protokoll eller sprdk med meningar (signaler) som kan skickas mellan
olika marina system. For autopiloter finns standardiserade signaler APA” och ”APB” som
innehéller den data som specifikt autopiloter behdver och som de flesta GPS navigatorer for marint
bruk kan skicka. NMEA protokollet innehaller som option dven signalerna ”’BOD” och ”XTE” som
tillsammans innehdller den nédvidndiga data som autopiloten behdver for automatisk navigering.
For detaljerad information om hur en GPS navigator skall programmeras hinvisas ldsaren till
instruktionsboken for den aktuella GPS'en.

Beroende pé batens egenskaper sdsom hastighet etc, kan den “véjningshastighet” med vilken biten
svianger in mot den nya baringen behova justeras. Detta dr mgjligt att gora 1 AP47 genom att man
andrar virdet pa en parameter som kallas "BOD Correction Factor”. Hur detta gar till finns
beskrivet 1 avsnittet “Avancerade Tekniska Instillningar” for AP47.
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Om GPS navigatorns signal endast innehdller XTE som data, d& kan autopiloten inte automatiskt
navigera efter vigmaéarken i en fardplan. Vid ankomst till varje nytt vigmérke maste skepparen
manuellt stélla in béringen till ndsta vigmarke samt pd nytt aktivera GPS ldget for att baten skall
styra automatiskt mot nésta vigmarke.

GPS Alarm

Om autopiloten inte kan ta emot ritt information fran GPS navigatorn i GPS laget 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 pé:

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 berékna batens position.

Kom ihdg:

Innan GPS ldget for automatisk navigering viljs maiste en fdrdplan vara programmerad i GPS
navigatorn som autopiloten sedan kan f6lja.

For att GPS navigering med AP47 skall fungera fullgott 4r det extra viktigt att den elektroniska
kompassen tillhorig AP47 dr noggrant kalibrerad.

Bétens kurs given av GPS navigatorn bor Overensstimma med kursen given av AP47 egen
elektroniska kompass (med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de tvd kurserna avgor
noggrannheten pa autopilotens GPS lége.

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

2. Var noga med att AP47 kompassen dr korrekt monterat och att den inte utsitts for nagra
magnetiska storningar. Se avsnittet ”Installation av Kompass” i denna manual for detaljer.

Vind Lage:

Observera: Vindfunktionen i AP47R ir endast tillgédnglig om en extern vindgivare som levererar
data enligt standarden NMEA 0183 anslutits till autopiloten.

Vindfunktionen i AP47R é&r speciellt framtagen for segelbdtar. Med en vindsensor vilken har
mojlighet att skicka information om vindens riktning och hastighet kan AP47 automatiskt styra efter
en vindvinkel. Autopilotens display visar vindens relativa riktning i forhédllande till batens riktning
som styrbord eller babord, medvind eller motvind. Aven om funktionen finns i AP47 utan
roderlidgesgivare rekommenderas AP47R med fysisk roderldgesgivare for segelbdtar med denna
funktion.

Aktivera Vindfunktionen:

AP47R aktiveras for vindstyrning genom att di baten ligger i Onskat vindldge nedtrycks bada
piltangenterna < och P samtidigt. Displayen visar dd vindvinkeln relativt batens fardriktning.

Tryck pa AUTO och piloten laser kursen till den valda vindvinkeln.

14
© Flotec Marin 2012
TMQAP47SS24 Rev 2



"Winddgat”

00

Vinden kommer 45 grader fran babord (P) Vinden kommer 45 grader fran styrbord (S)

Skepparen kan variera vindvinkeln genom att kortvarigt trycka pa piltangent <« eller » for babord
respektive styrbord. Varje knapptryck dndrar vindvinkeln med 1 grad.

D4 autopiloten styr efter vindvinkeln kan skepparen fa hjélp av AP47R med att kryssa mot mélet.
Genom att trycka pa den ena piltangenten i tre sekunder “’slar” eller ”gippar” segelbdten. Om vinden
kommer 45 grader frén babord trycks hoger piltangent i tre sekunder varvid autopiloten styr rodret
och béten girar s att den nya vindvinkeln blir 45 grader styrbord.

4
&

Slag

Slag

Slag

OBS! Om data fran vindgivaren avbryts under mer dn 10 sekunder kommer AP47R att aterga till
manuellt ldge.

Deaktivera vindfunktionen:
Deaktivera vindfunktionen genom att trycka pd AUTO. AP47R étergar da till manuellt lage.
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Ovriga Funktioner och Instillbara Parametrar

Ovriga funktioner och parametrar vilka nas via knappen MODE pa huvudenheten skiljer sig nigot
at mellan modellerna AP47 och AP47R beroende pa att en extern roderldgesgivare anvénds eller e;j.
Dessa avvikelser framgér av sammanstéllningen i foljande tabell.

Funktion AP47 AP47R
Bakgrundsbelysning 74 74
Kalibrering av kompass 74 74
Roderfaktor 4 4
Kinslighet - v
Rodrets vinkel - 4
Roderbegrinsning - 74

Bakgrundsbelysning:

Tryck pa MODE tills meddelandet ”LitE” synas pa displayen. Tryck sedan pa antingen < eller
P fOr att sétta pa eller stinga av bakgrundsbelysningen.

Bakgrundsbelysningen &r alltid avstingd nér enheten sétts pa.

Kalibrering av Kompass:

Kompassen ir instilld pd att utféra en automatisk kalibrering om baten dndrar kurs med mer dn 360
grader pa mellan en och fyra minuter. Denna kalibrering kan dven utforas manuellt under férd.

1. Tryck ned MODE upprepade génger tills "CCAL” visas 1
displayen.

2. Utfor en langsam 360 graders kursforédndring pa en tid mellan en
och fyra minuter.

3. Displayen visar "DonE” ':" L"-' 'y ,‘:

4. Kompassen ir kalibrerad.

Om AP47 visar ett gradtal som avviker fran den verkliga kursen med ett fast antal grader (jamfor till
exempel med en alternativ kompass i baten), vrid d& pa kompassen for att korrigera for felet.

Om kompassen visar ”H000” dr det mojligt att den dr ur funktion eller felaktigt inkopplad.
16
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Roderfaktor:

Roderfaktorn anpassar "mingden” roder till batens storlek och hastighet. Man brukar sdga att man
med denna parameter dndrar pa rodrets fOrstirkning. Det dr den viktigaste parametern for att
anpassa autopiloten till typ av bat. AP47 har roderfaktorn instélld fran fabrik for att passa flertalet
av béatar. Vanligtvis behdver man inte dndra den, men ibland kan man behova experimentera for att
hitta en optimal instdllning. Skulle detta vara nddvéndigt foljer hir en beskrivning av hur man
trimmar roderfaktorn for att optimalt passa for olika vaderforhallanden och typer av batar.

For att na instdllningen for roderfaktor tryck pé knappen "MODE?” tills displayen visar ”r **”.
Displayen visar vérdet pa roderfaktorn som ett numeriskt tal mellan 1 och 20 (fran fabriken ar
parametern instilld pa 10).

1. Instillningen kan dndras med piltangenterna <« och P. Sitts parameterns vérde till ”1”
innebér detta en minimal forstdrkning av rodret. Ett for 14gt virde kommer att leda till att
kurs-korrigeringar kommer att ta lang tid (baten blir understyrd).

2. Sitts parameterns vérde till 20 innebidr detta en maximal forstirkning av rodret. Ett for hogt
viarde kommer att leda till snabba kurséndringar av baten (baten blir Gverstyrd).

Roderfaktor for lag
Understyrt

Roderfaktor for hég
Overslyrt

Kanslighet (Endast AP47R):

Med denna parameter kan man korrigera autopilotens kinslighet for kursdndringar genom att dndra
rodrets respons (engelska synonyma bendmningar dr YAW, SEA eller WEATHER). Dvs. denna
parameter definierar hur stort kursfelet kan vara innan autopiloten forsoker kompensera. Ett 14gt
varde, dvs hog kénslighet, haller baten pa en sé rak kurs som mojligt men kan vid speciellt hért
véider gora att autopiloten arbetar kontinuerligt vilket ger hog stromforbrukning och onddigt slitage
pa styrningen. Ett for hogt viarde kan gor att baten tillats att avvika allt for mycket frdn den 6nskade
kursen innan autopiloten korrigerar kursen. Som de engelska beteckningarna antyder kan man
behova oka virdet vid hart vider, dvs nédr baten kastas fram och tillbaka av vdgorna for att fa
autopiloten att inte kompensera for minsta fel 1 kursen.

Hog kinslighet, lagt virde instdllt:

Ldg kdnslighet, hogt virde instdllt:

For att nd instdllningen for Kénslighet tryck pd knappen ”MODE” tills displayen visar ”S **”.
Displayen visar virdet pa kénsligheten som ett tal mellan 1 och 10. Frdn fabriken dr detta vérde
instéllt pa ”’5”.

17
© Flotec Marin 2012
TMQAP47SS24 Rev 2



Notera: For 13g instéllning kan orsaka att motorn till styrningen 4r konstant aktiv. Denna parameter
kan dé& behdva okas tills autopiloten far ett lugnare uppforande och inte kompenserar hela tiden. For
att korrekt stilla in denna parameter stéll den forst pa 1 och 6ka den sedan tills autopiloten styr
baten pé ett lugnt sitt utan allt for stora kursfel. Vid hart vider 6ka vid behov vérdet tillfélligt.
Rodrets vinkel: (Endast AP47R):

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

1. Naérrodret &r 1 sin centrala position kommer displayen att visa > 00”.
2. Nar rodret har en position for babord kurs kommer displayen vissa ”Pt**”.
3. Nar rodret har en position for styrbord kurs kommer displayen visa ”St**”,

For att avsluta visningen av roderpositionen trycks antingen MODE eller AUTO ned en ging.

Roderbegransningar: (Endast AP47R):

Funktionen for Roderbegriansning i AP47R forhindrar motorn i drivenheten att driva rodret till dess
fysiska stopp (maximala vinkling). Dessa begridnsningar &r fabriksinstillda och behdver oftast inte
andras pd. Om andringar dndé visar sig nodvédndiga kan dessa begrinsningar stillas via displayen
enligt f6ljande procedur:

1. Stéll in rodret pd 6nskad max vinkling &t babord.

2. Vilj Begrinsning 4t Babord genom att trycka pad knappen MODE upprepade ganger tills
displayen visar ”PL**” (Port Limit).

3. Tryck ner <« och P samtidigt for att stilla in begridnsningen till den nuvarande
roderinstéillningen.

4. Stéll in rodret pa 6nskad maximal vinkling at styrbord.

5. Vilj ”Begrinsning at Styrbord” genom att trycka pd knappen MODE tills displayen visar
”SL**”_ (Starboard Limit).

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

Dsplayen kommer att visa ett numeriskt virde mellan 0 och 31 vilket motsvarar rodrets position.
”SL31” och ”PL31” anger maximal roderposition &t vardera riktning.

Om ”---” (out of range) visas indikerar detta att rodret inte dr i korrekt position for att stilla in
begransningen. Detta kan vara fallet om rodret &r vinklat at babord ndr man forsoker stélla in
roderbegrinsningen pa displayen at styrbord.

Om rodret inte ror sig vid test av motorn under last bér man kontrollera om autopiloten nétt till
roderbegrinsningarna, innan rodret borjat rora pa sig.

Aterstillning av Roderbegrinsning:

Det dr mojligt att aterstdlla autopilotens fabriksinstillda vdrde pad roderbegrinsningar om man ar
osdker pa instillningarna.

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

Kontrollera att du har alla autopilotens delar tillgéngliga.
Verktyg som du kommer att behova ér:

Skruvmejslar, flata och Philips

Avbitartdnger

Kabelskalare

Skiftnyckel

70 mm hélsag

Elektrisk borrmaskin med diverse borrar

Multimeter.

Tejp, kopplingslister, buntband, klamrar, skruvar, etc.

Plats for ledningsdragning i baten méiste planeras. Kablar skall dras mellan huvudenheten och
batteriet, frain kompassen till huvudenheten och frdn huvudenheten till drivenheten. For AP47R
skall dven kabel fran roderldgesgivaren till huvudenheten dras fram.

All ledningsdragning skall goras sa langt fran radioutrustning som mdojligt for att minska risken for
interferens.

Kompassen maste placeras minst 1 meter fran den befintliga fartygskompassen och radio-apparater,
hogtalare samt annan magnetisk utrustning.

AP47 skall vara direkt ansluten till en stromkélla pa 12 volt. Antingen via ett 15A overstromskydd
eller via en 15A sékring tillsammans med en isolerad strombrytare.

Installation av AP47 Huvudenhet

Placering:

AP47 huvudenhet bor installeras inom riackhall fran styrningen skyddad mot regn och saltvatten. Ett
runt hal med en diameter pad 70 mm krévs for installationen.

Huvudenheten bor ej utsittas for alltfor mycket direkt solljus. Detta kan forkorta livslangden pa
displayen. Om nodvindigt, tick displayen med det medfoljande skyddslocket dd AP47 ej ér 1 bruk.

Kabel:

Den medf6ljande kabeln mellan autopiloten och kompassen bor placeras langt ifrn radio-utrustning
for att minimera risken for stérningar. Om mdgjligt bor den dven dras skilt frin kontakt med andra
stromledande kablar. Till kompassen medfoljer en kabel som dr fem meter ldng.

Magnetisk Storning:

I och med att AP47 inte dr gjord av stdl kommer den inte att orsaka nagra markanta magnetiska
storningar pa ovrig utrustning i baten. Autopiloten kan orsaka mindre radiostorningar pa grund av
dess elektroniska komponenter.
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Installation av Kompass

AP47 levereras tillsammans med en tekniskt avancerad digital kompass fran TMQ. Denna
elektroniska kompass dr uppbyggd kring flera kinsliga sensorer. Dessa sensorer detekterar jordens
magnetfdlt och eliminerar inverkan av batens rullningar och krdngningar i grovt vdder samt
kompenserar for batens sviangningar och vijningar.

Kompassens Placering:

Kompassens placering 1 baten dr ett av de viktigaste besluten for hela systemets funktion.
Kompassen stir emot vind och vatten och dr helt vattentitt. Platsen bor viljas diar de magnetiska
och elektriska storningarna dr sa ldga som mdojligt. Undvik dérfor att placera kompassen alltfor
djupt ned i baten da detta ofta ar 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 pa flybridge. Vilj en plats som é&r fri frdn vibrationer och nira batens centrum, En bra position
ar ndra vattenlinjen dér batens rorelser dr som minst.

ELECTRONIC COMPASS

THEG INTEEMATION AL FTFLTR
presare

THETALLATIO N MINIME M .85 DTSTL MCE
£ METED FEOM LMY MASNITE MATEETAL

ECogs (s
0 SERINL Mo 0 o

Elektronisk Kompass - TMQ Elecom

Ténk pé att montera kompassen langt bort fran motorn och andra stora metallféremal som kan vara
magnetiska, tex. bogpropellrar. Storningar kan komma frén alla magnetiska foremal av jdrn och stal
vilka forsdmrar kompassens funktionalitet. Ett minimum av 1 meters avstand frin alla saddana
foreméal bor darfor iakttas (for att motverka storningar). Detta inkluderar hdogtalare och
radioapparater med inbyggda hogtalare. Kontrollera andra sidan av skottet efter foremal som kan ge
upphov till magnetiska storningar

Vi rekommenderar inte anvindande av elektronisk kompass i en stdlbdt. Skulle man &nda vilja
anvianda kompassen i en stalbat bor den placeras minst en meter dver staldicket for att uppna bésta
resultat. Man behover 1 sa fall leta sig fram till en placering som ger minimalt med magnetiska
storningar. Eventuellt kan ocksd kompassjustering behdva goras av en auktoriserad
kompassjusterare. For anslutning av alternativa digitala kompasser se appendix A.

Montering:

Kompassen skall monteras pa en horisontell yta med de medfdljande, icke magnetiska, skruvarna.
Pilen (BOW) pé kompassholjet skall peka 1 samma riktning som batens for. Kompassen kan dven
monteras upp och ned, tex. i ett tak. Observera dock att kompassen inte far monteras vertikalt péa
tex. en vagg.

Kalibrering:

Kompassens fiste kan finjusteras +/- 20 grader tills rétt riktning anges pa autopilotens display.
Under anvindandet till sjoss kan man eventuellt behdva justera kompassen ytterligare for att
kompensera for eventuella magnetiska fel.

Kompassen ar kalibrerad pa fabrik och ér instélld pa att kalibrera automatiskt.
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Installation av Extern Rodergivare (Endast AP47R)

AP47 ar utrustad med en inbyggd sk. “virtuell roderldgesgivare”. Denna facilitet gér det mdjligt att
installera AP47 pa mindre motorbatar, med utombordare eller drev, utan behov av en extern fysisk
rodergivare. For vissa typer av batar med roder, tex. segelbétar, dr det dock rekommenderat att
anvinda en extern fysisk rodergivare. AP47R ir en skriddarsydd version av systemet och &dr avsedd
for dessa fall. AP47R levereras 1 ett paket tillsammans med TMQ roderldgesgivare. Det dr dven
mojligt att komplettera AP47 vid en senare tidpunkt med en extern roderligesgivare genom en
omprogrammering av mjukvara dd AP47 &r tekniskt forberedd for detta scenario.

Observera: Om extern roderligesgivare av annat fabrikat 4an TMQ ansluts till AP47R bor
impedansen pé denna givare vara 1 kohm.

Nedan foljer en beskrivning av hur den utdkade installationen av AP47R med en extern fysisk
roderldgesgivare gar till:

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

Roderldgesgivaren stdr emot vatten men man bor se till att ett visst vattenskydd finns s att denna
inte blir helt drinkt. Om det skulle behovas gar det bra att installera givaren upp och ned men notera
att den roda och den bld kabeln da ska byta plats (Obs: de gula ledningarna anvénds inte till
roderldgesgivaren).

Nir roderldgesgivaren dr installerad dra rodret frdn maximalt utslag babord till maximalt utslag
styrbord och kontrollera:

1. Attriktningen indikerad pa AP47R ér korrekt.

2. Att roderldgesgivaren med dess tillhorande komponenter inte utsétts for nagra mekaniska
péfrestningar.

Diagram over rodergivarens installation:
Maximum Length 300mm (12") '|

Must keep FEEDBACK LINKAGE length the same as this length
To form a Parallelogram

Rudder
©f ® Q " Pi ¥
PORT // STARBOARD '
Recommended Distance Keep this distance
105mm (4 1/8") the same length as the
Rudder Rudder (Use third hole from pivot Rudder Feedback Arm,
Feedba::k‘ ) + Feedback on Rudder Feedback Arm from pivot to Ball Joint.
Arm - Pivot to allow adjustment.) To form Parallelogram.
- —_—

B Feedback Linkage

3 Maximium Length 300mm (12") Rudder Feedback
Ball Joint Adjustment Block
Snap Swivel Till
Use Third Hole et
from pivot m

Hydraulic Ram
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Viktigt angdende installation av extern roderligesgivare:

1. Nar rodret och roderlidgesgivaren ér centrerade bor alla vinklar i1 systemet vara 90 grader.
Anvind den medfoljande anslutningen for feedback armen (Feedback Linkage).
Anvind roderlidgesgivarens justeringsblock (Adjustment Block) pé rorkulten (Tiller Arm).
Den hydrauliska armen kan installeras pd andra sidan av rorkulten.

Se till att da rodret vrids at babord ska roderldgesgivaren ocksa gora det.

A S

Roderldgesgivaren kan installeras upp och ned. Detta kridver en elektrisk &ndring da
polariteten for givaren maste omvindas.

Installation pd utombordsmotor:

For motorbdtar med utombordsmotorer upp till ca 9 m bdr man anvinda den virtuella
roderldgesgivaren. Skulle man av nagon anledning vilja anvinda en fysisk roderlédgesgivare foljer
hir en instruktion.

Vid installation av roderldgesgivare pa en bat med utombordsmotor och hydraulstyrning med s.k.
“bullhornstyrning” anvindes en speciell platta. Man borrar tva hal 1 hydraulstyrningens fasta del dér
man faster plattan. Dérefter monteras roderldgesgivaren pa plattan. Slutligen kopplas feedback
armen mellan roderldgesgivaren och styrpinnen.

Ovanstaende tva bilder illustrerar hur installation av extern roderldgesgivare pa en utombordsmotor
med hydraulstyrning gar till.

Obs! Kontrollera noga att motorn kan ’tiltas” med roderliigesgivaren monterad utan att
roderligesgivaren eller feedback armen skadas!
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Kabeln frédn Roderlidgesgivaren:

Kabeln fran den fysiska roderldgesgivaren maste kopplas in till roderkontakten pd AP47R
huvudenhet (RUDDER). Till TMQ roderldgesgivare medfoljer en kabel pa 14 meter med ett
monterat kontaktdon. Kabeln kan forléngas om sa skulle behovas.

Notera: Roderldgesgivaren dr monterad pa fabrik och bor inte korrigeras pé egen hand. Armen pé
roderldgesgivare sitter fast i roderldgesgivaren via en O-ring fOr att garantera en vattentdt miljo.
Denna tatning kan skadas om armen pa roderldgesgivaren monteras isar.

Kabeln fran roderldgesgivaren har en 6-pins kontakt med en markering for vilken som &r forsta pin.
Bilden visar motsvarande hankontakt p4 AP47 baksida. Samma kontaktdon pa AP47 anvénds for
anslutning av en GPS enhet.

Pin 1: 5V matning (RFU)

Pin 6

Pin 2: Roderldgesgivare lagesinformation

Pin 3: 0 V matning (RFU) G ) C) e
m

. . . COMFASS RUDDER
Pin 4: TX Data ut (kurs information) TMQ INTERNATIONAL

Serial No. ESIERENN
T 6T 1 BT

Pin 5: + GPS Input (positiv)
Pin 6: — GPS Input (negativ)

Anslutning av Drivenhet

AP47 ar forberedd for drivenheter av olika slag. Dels hydrauliska och mekaniska drivenheter med
reversibla motorer, dels hydraulaggregat med kontinuerliga pumpar via magnetventiler (solenoider).
Omstéllning goérs med en omprogrammering 1 Avancerade Tekniska Instillningar.

Drivenhetens motor ansluts till de gula ledningarna frdn huvudenhetens baksida. Kablarna kan
forlangas eller kortas efter behov men se till att kablarna &ar av korrekt storlek och typ for att kunna
leda tillrdcklig strom till motorn. Strdmmen till motorn kan ge toppar pé upp till 15A. Kontrollera
motorns riktning med hjilp av funktionen JOG mode. Vixla kablarna om nédvandigt.

Om en elektrisk shuntventil eller mekanisk frikoppling av drivenheten anvénds skall den grona
kabeln fran AP47 baksida anvidndas. Den ger negativ stromforsorjning da autopiloten stills i AUTO
lage.

TMGQ INTERNATIONAL
Serial No.

RED+BLK- |YEL/YH . B| GRN

”Clutch” grén ledning
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Anslutning av Reversibel Hydraulpump

Pumpens motor ansluts till de gula/svartgula ledningarna frdn huvudenhetens baksida. Appendix B
visar hur inkopplingen gar till.

Anslutning av en Linjar Drivenhet (Mekanisk eller Hydraulisk)

De flesta linjdra drivenheter, bdde mekaniska och hydrauliska, har ndgon form av frikopplings-
mekanism, sa kallad “clutch”. Denna dr nodvéndig for att frikoppla drivenheten och styra béten
manuellt. Normalt har en “clutch” tvé ingingar, clutch neg och clutch pos. For att ansluta dessa till
AP47's enda utging koppla enligt anvisningen 1 appendix C.

Anslutning av Hydraulaggregat med Magnetventiler

For batar med hydraulaggregat med kontinuerliga pumpar kan AP47 omstillas for att hantera
solenoider (magnetventiler). Se appendix D for exempel péa denna installation.

Anslutning av GPS

For inkoppling av en GPS for navigering utnyttjas kontaktdonet for roderldagesgivaren (RUDDER)
pa huvudenhetens baksida. Till AP47 medfdljer en 16s sexpolig honkontakt med kabel vars ledare
kopplas till GPS enhetens utgang for autopilot. For AP47R ansluts tva av de utvindiga ledare som
sticker ut fran honkontakten pa den medfoljande roderldgesgivarens kabel. Dessa bada ledare
ansluts till GPS enhetens motsvarande ledare.

For AP47 med los kontakt giiller:

Gul ledning: DATA IN+

Gron ledning: DATA IN-

For AP47R med roderligesgivare giller:
Vit ledning: DATA IN+

Gron ledning: DATA IN/OUT -

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

Anslutning av Annan Extern NMEA Utrustning. Radar etc.

Om en radar krdver en magnetisk kursreferens frdn AP47 finns for detta andamal en datautgdng i
kontaktdonet for roderldgesgivare. I den sexpoliga kontakten anvénds Pin 4 och Pin 6. For AP47R
anvinds tvd av de utanpaliggande ledningarna som sticker ut frdn kontakten pa kabeln som tillhor
roderldgesgivaren.

For AP47 med los kontakt giiller:

Ro6d ledning: Kursdata - Utgang
BIl4 ledning: Kursdata - Retur
For AP47R giiller:
Rd6d ledning: Kursdata - Utgang
Gron ledning: DATA IN/OUT -
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Anslutning av Extern Vindsensor

For att utnyttja AP47 funktionalitet for vindvinkel krdvs anslutning av en extern vindgivare. For
installation av vindgivare i en segelbat hinvisas till dess tillhorande manual.

AP47 kommunicerar med vindgivaren via protokollet NMEA 0183. Vindgivarens kabel ansluts till
samma kontakt pad huvudenhetens baksida som den digitala kompassen. For detta andamal kravs en
extern data combiner (multiplexor).

Wind Sensor

L] *. L] L . .
. * . - = .
COMPASS RUDDER
TMQ INTERNATIONAL
Serial No.
i RED+ BLK- |YEL/YH B| GRN
Electronic Compass
)
COMPASS  RUDDERGPS

Data Combiner
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OPERATIVA INSTALLNINGAR AV AP47 SYSTEMET

D4 systemet ér installerat och huvudenheten anslutits till stromforsorjning for forsta gangen skall
systemet parametersittas. Detta kan gdras antingen automatiskt eller manuellt.

Den automatiska instéllningen kénner av polariteten pa ledningarna till drivenheten och éven till
roderbegrinsningsfunktionen dd en fysisk roderldgesgivare anvdnds. Den automatiska proceduren
kan hantera “hardover-tider” pa 8 till 20 sekunder. Proceduren kan darfor misslyckas for en
snabbare eller langsammare hardover tid. I sé fall skall den manuella proceduren tillimpas.

Den maximala rodervinkeln kommer att sittas till 33 grader f6r babord och styrbord vid automatisk
instéllning. Observera: Om den manuella proceduren tillimpas maéaste bdde rodrets och motorns
riktning stéllas manuellt.

Motorns riktning — Automatisk procedur.
Tillvigagdngssiitt:
Starta AP47
Dioden for MANUAL ténds
Tryck MODE knappen tills displayen visa ”InSt”
Tryck <« och P> samtidigt fOr att starta proceduren.
Displayen kommer att visa "UAIt” (wait = vinta)
Proceduren kommer att ta mellan 20 och 60 sekunder beroende pa motorns hastighet.
Om proceduren lyckades kommer displayen att att visa ”dOnE”.
Tryck pa antingen MODE eller AUTO for att avsluta installationsproceduren.
Displayen kommer att visa ”CanC”.
Om Displayen visar ”ErrO” har ett fel uppstatt.
Kontrollera om drivenheten &r ansluten och roderldgesgivaren var for sig.

Om displayen visar ”FAIL” har installationsproceduren misslyckats pga att rodervinkeln &r
for liten.

Kontrollera installationen av roderldgesgivaren.
Motorns riktning — Manuell Procedur.
Tillvigagdngssiitt:
Starta AP47
Dioden for Manuellt Lage tdnds
Displayen visar kompasskursen — tex. H123
Tryck pa piltangenten <« - Rodret skall rora sig &t babord.
Tryck pa piltangenten P - Rodret skall rora sig ét styrbord.

Om riktningen ir felaktig, véixla de gula ledningarna.

26
© Flotec Marin 2012
TMQAP47SS24 Rev 2



TESTNINGS PROCEDURER

Inledande inspektion och testning:

1.

wok w D

Kontrollera att den anslutna strémmen &r av ritt spanning (DC).
Stromtillforseln dr 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:

9.

NSy kD=

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

Aterga till neutralt rattutslag (centrerat roder).

Satt igang AP47.

Tryck pa piltangenterna for att styra &t babord och styrbord.

Kontrollera att rodret ror sig 1 rétt riktning.

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

Kontrollera att dndring av kurs ger tillricklig 4ndring av rodrets position.

Kontrollera den magnetiska kursen given 1 huvudenhetens display.

10. Aterga till neutralt rattutslag (centrerat roder).

FELSOKNING

Enheten ror inte pa rodret dd AUTO mode ar valt:

1.
2.

Kontrollera att huvudenhetens display visar ndgon sorts data.

Kontrollera att det gar strom genom de gula kablarna till motorn nér autopiloten &r satt pa
AUTO mode och en kurséndring utfors.

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

Kontrollera alla kablar till motor.

5. Kontrollera det hydrauliska styrsystemet:

Kontrollera att det finns tillrdckligt med hydraulolja i systemet.
Ta bort eventuella luftfickor / smuts som kan ha kommit in 1 systemet.
Se till att inga ventiler 1 systemet dr helt stangda.

Kolla alla forbindelser for lickage.

AP47 display visar LOSP i lige AUTO:

Kontrollera instdllningen 1 ”Avancerade tekniska instéllningar” att 14gsta hastighet dr satt till storre
an ett. (Géller endast da GPS anvinds som kurs referens).
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FORSLAG PA DRIVENHETER

AP47 fungerar med de flesta pa marknaden férekommande drivenheter av olika fabrikat. Om man
redan har en drivenhet installerad pa sin bat kan denna normalt styras fran AP47. D& drivenhet
saknas eller onskas bytas ut har Flotec Marin i sitt sortiment foljande exempel péd drivenheter for
olika slag av bét, motor etc.

£ /1'7 ot
fﬂ/ "~ Reversibel hydraulpump
o

For mindre batar som har en hydraulstyrning.

Hydraulaggregat med magnetventiler.

For lite storre batar som har en styrmaskin

Linjdr hydraulisk drivenhet

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

Elektromekanisk kabelstyrning for motorbdtar

For motorbétar med rattsndcka och kabelstyrning

Elektromekanisk kabelstyrning for segelbdtar
Alternativ for batar med roder utan hydraulstyrning

Flotec Marin tillhandahéller &ven flera paket med de mest populdra kombinationerna av AP47 och
drivenhet for motorbétar och segelbatar.
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AVANCERADE TEKNISKA INSTALLNINGAR

Ett antal mjukvaruinstillningar kan goras 1 AP47 for att anpassa pilotens egenskaper. Till hjélp
finns nedan proceduren for hur detta gir till beskriven. Notera att denna beskrivning avser
mjukvarureleaser fran och med version SS24 men att principen adr den samma for tidigare releaser.

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

Proceduren nds genom att i manuellt ldge trycka knappen "MODE” upprepade géinger tills
displayen visar ”P-XX”. I detta tillstdind visas den aktuella versionen pad mjukvaran i AP47. Se
exempel nedan:

MANUAL ALARM

Tryck dérefter pa den hogra pil tangenten ». Displayen visar 1-XX, dir 1 identifierar parametern
och XX star for det instéllda virdet pd denna variabel. Se exempel for parameter 1, Pulsldngd:

Tryck ddrefter samtidigt pa piltangenterna < och P for att &ndra vardet pa variabeln. Displayen
dndrar d4 minustecken till likhetstecken, dvs till 1=XX. Exempel:

Andra i detta tillstdnd parameterns virde med hjilp av piltangenterna. <« stegar ned och P stegar
upp.

Tryck sedan pd <« och P samtidigt for att bekrifta den nya instdllningen pa parametern. Displayen
andras éter till 1-XX.
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Tryck om sé dnskas pa P for att stega vidare till nésta rutin: 2-XX, P 3-XX P> och sé vidare.

Onskas en aterstillning till fabrikens forinstillda virden pi AP47 stegas proceduren tills displayen
visar REST enligt bilden nedan:

Tryck samtidigt bdda piltangenterna tvd ginger. 4 P ; <« P och piloten &r aterstilld pa fabriks
instéllningar.

Tryck "MODE” eller ’AUTO” for att avsluta och aterga till normal operation.

Foljande tekniska parametrar kan anpassas genom att folja proceduren ovan:

1 |Pulsldngd*

2 | Reverse Delay* (Tid mellan motorns riktningséndring)

3 | Kaénslighet (Deadband)

4 Puls Frekvens*

5 |Lédgsta hastighet i knop

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

7 | Autotrim av kompass

8 Autotrim Timer

REST | Aterstilllning till fabriksinstillda vdrden. Tryck samtidigt
bada piltangenterna tva ganger.

4. <q)

A |BOD Korrektionsfaktor (virdeomfang 1 - 40)

B | Puls slag. Puls (Forvalt) = 0; Magnetventiler = 1

C | Vindlage: Av (forvalt) =0; Pa=1

*Anvénds enbart tillsammans med extern fysiskt RFU.
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Omstadllning av AP47 for anslutning av Roderlagesgivare:

Déa piloten dr i manuellt ldge, tryck pa knappen "MODE” tills displayen visar ”P-XX”. Detta
indikerar den aktuella versionen pa mjukvaran.

Tryck pa piltangenten P> till rutinen for RFU. Displayen visar dd@ RF-0. Detta betyder att
autopiloten &r instélld pa virtuell roderldgesgivare. Se nedanstaende bild:

Tryck samtidigt pa bada piltangenterna <« och P for att &ndra instidllningen pé variabeln. Displayen
dndras till RF=0. Se nedanstaende bild:

Tryck sedan samtidigt pa piltangenterna < och P for att bekrifta det nya tillstindet for
roderldgesgivare. Displayen dndras éter till ’RF-1".

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

Varning!

Observera: Ge akt pa att di piloten stillts om for att styras med extern rodergivare aktiveras
samtidigt parametrarna 1, 2 och 4 (se ovan for beskrivning). Detta innebér ett fordndrat beteende av
piloten under drift och kan dventyra sjosdkerheten.
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Omstadllning av AP47 for inkoppling av Extern Vindgivare:

AP47 levereras fran fabriken med vindfunktionen avstingd. For att aktivera denna funktion f6lj
denna instruktion. D4 AP47 4r 1 manuellt ldge, tryck pad 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 for Vindgivare. Displayen visar da B-00. Se

nedanstaende bild:
’_ =
|

Tryck dérefter samtidigt pd piltangenterna <« och P> fOr att dndra virdet pd variabeln. Displayen
andras da till B=00. Se nedanstaende bild:

Andra direfter parameterns virde med hjilp av piltangenterna. < eller .

Da Displayen éndrats till B=1 &r vindfunktionen inkopplad.

Tryck dérefter pé piltangenterna <« och P samtidigt for att bekréfta det nya tillstindet. Displayen
andras till B-1.

Tryck ”"MODE?” eller ”AUTO” {0r att dtergé till normal operation.
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Installning av BOD Korrektionsfaktor for GPS:

BOD anvénds av GPS navigatorer for att ange bédringen mellan tvd vdgmaérken i1 en rutt. AP47
levereras fran fabriken med korrektionsfaktorn for BOD instilld pa virdet 15. Beroende pa batens
beskaffenhet, last och hastighet kan denna faktor behdvas dndras. Faktorn har ett virdeomfang
mellan 1 — 40. Langsamma batar kan behova ett lagre vérde tex. 10, medan en snabb bét kan behova
ett hogre vérde tex.20. For att &ndra BOD Korrektionsfaktor f6]j instruktionen nedan.

D& AP47 dr 1 manuellt ldge, tryck pa knappen "MODE” upprepade génger tills displayen visar ”P-
XX”. I detta tillstdnd visas autopilotens mjukvaruversion.

Tryck sedan upprepade génger pa piltangenten P> tills rutinen for "BOD kalibrering" visas.

Displayen kommer da att se ut enligt nedanstaende bild:

Tryck darefter samtidigt pé piltangenterna < och P> for att dndra virdet pa faktorn. Detta indikeras
genom att displayen dndras frén ett minustecken till ett likhetstecken.

Se nedanstaende bild:

Andra direfter virdet pa faktorn med hjilp av piltangenterna. Minska <« eller ka »>.
Da Displayen éndrats till tex. A=10 &r vérdet for BOD faktorn @ndrad till 10.

Tryck dérefter pd piltangenterna € och P samtidigt for att bekrifta det nya virdet pd faktorn.
Displayen dndras frén likhetstecken till minustecken.

Tryck ”"MODE?” eller ”AUTO” {0r att atergé till normal operation.
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Fabriksinstallningar:

Pd AP47/AP47R frontpanel:
Roderfaktor: 8
Kénslighet: 5

Parametrar:

”p” Namn AP47 |AP47R
1 Pulsléngd - 5
2 Motorreversering (tidsskillnad mellan roder) - 15
3 Motorns Hysteres (Dead band) 5 5
4 Puls Frekvens (anvénds med parameter 1) - 15
5 Ligsta hastighet (i knop) 1.0 1.0
6 RFU - Extern 0 1
7 Visas inte - -
8 Autotrim Timer (fordrdjning av autotrim) 3 3
A BOD Korrektionsfaktor 15 15
B Puls 0 0
C Vindlage 0 0

Notera: Om den virtuella rodergivaren anvénds, dvs. rF r satt till 0 och en GPS é&r ansluten
som ger information om fart till autopiloten, kommer Piloten att dverga till manuell mode
om hastigheten understiger den programmerade ldgsta hastigheten. Detta for att styrningen
inte skall gd i dndldge om béten stannar. Det gar att stilla parametern for 14gsta hastighet ned
till 0.1 knop.
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FORSAKRAN OM OVERENSTAMMELSE MED STANDARDS

Declaration of Conformity

(MANUFACTURERS DECTLARATION )

MANUFACTURER.:- TMQ ELECTRONICS
PO BOX 3348
TINGALPA DC 4172
AUSTRATIA
TEL: +61 73890 7788
FAX:+61 7 3890 7799

Declares under our sole responsibility that the products:

AP47 Dasplay, Rudder Feedback Unit, Compass. all units interconnected
with necessary cables and external connections as a system

to which this declaration relates, 1s in conformity with Standard(s):
EN60945/1997
CEITEC945/1996

For TMQ International Pty. Ltd.
Murarrie Queensland Australia.

ﬁ;—ﬂmf ‘/L/éﬂ‘“" 21 January 2010

Roger Webber, Manager
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APPENDIX A: ANSLUTNING AV DIGITAL KOMPASS

Till AP47 och AP47R medfoljer TMQ's egen digitala kompass. Denna kompass ansluts till
autopilotens uttag for kompass pa huvudenhetens baksida med kompassens medfoljande
kontaktdon.

Da det forekommer méanga alternativa kontakter pd marknaden och om ett annat fabrikat av digital
kompass med NMEA grinssnitt onskas anviandas, dterges nedan schemat for stiften i kontaktdonet
for kompass pa AP47's baksida.

Kopplings diagram AP47: Pin 5 Pin 1

Pin 1: Positiv 12V

Pin 2: Ingdng NMEA kursdata

COMFPASS RUDDER

Pin 3: Utgang (-) NMEA 0183 (kalibrering) 'fi,f‘-

Pin 4: 0 Volt

Pin 5: Utgang + NMEA 0183 (kalibrering)
Pin 6: Anvénds ej.

Notera: Om man vill anvinda en GPS som kompassgivare 1 stéllet for elektronisk kompass, d.v.s.
att styra efter COG 1i stillet for HDT gér detta utmirkt. Anslut d& GPS enheten enligt anvisningen i
avsnittet Anslutning av GPS 1 kapitlet ’Installationsanvisningar”.
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APPENDIX B: ANSLUTNING AV REVERSIBEL HYDRAULPUMP

Inkoppling av Reversibel Hydraulpump
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APPENDIX C: ANSLUTNING AV LINJAR DRIVENHET

Cluch Neg

Inkoppling av Mekanisk eller
Hydraulisk Drivenhet med
Frikopplingsfunktion eller Shuntventil

MOTOR
MOTOR

CLUTCHI -]

CLUTCH[ +]
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APPENDIX D: ANSLUTNING AV HYDRAULAGGREGAT MED
MAGNETVENTILER

Vid inkoppling av autopiloten till ett hydraulaggregat med kontinurligt driven pump kontrollerad av
magnetventiler maste AP47 mjukvarumaéssigt omprogrammeras. Detta gors enligt beskrivningen 1
avsnittet ”Avancerade tekniska instdllningar” genom att stilla om Parameter ”B” Pulstyp till
Magnetventiler. Magnetventilerna kopplas elektriskt till AP47 enligt schemat nedan.

Magnetventiler
(Solenoider)
Motor
Motor
- +
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