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VARNING!

Autopiloter är avsedda som ett hjälpmedel inom navigation och kan lindra den eventuella tristess
som  kan  uppstå  vid  manuell  styrning  av  båten.  Styrman  kan  då  lägga  ner  mer  tid  på  övriga
navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av färden. En Autopilot får dock inte ses
som ersättare för en människa och får aldrig ensam ta hand om båtens navigering. 

En god uppsikt och beredskap för oförutsedda händelser är absolut nödvändigt då båten styrs
automatiskt. 

Det rekommenderas starkt att autopiloten inte används i avgränsade områden då vattenströmmar,
vindförändringar och även radiostörningar kan sätta besättningen och andra båtar i fara.

AP47 har konstruerats för en enkel installation och handhavande. Endast ett fåtal anpassningar av
dess egenskaper är nödvändiga för att samverka med den aktuella båten på bästa sätt. En autopilot
är dock ett komplext elektroniskt system och du bör därför noga läsa installationsanvisningarna
samt att förstå handhavandet. 

Garanti
TMQ Autopiloter täcks av tillverkarens garantier. Alla ingrepp eller förändringar i  hårdvara eller
mjukvara  av  någon  till  systemet  hörande  komponent,  felaktig  anslutning  till  kraftkälla,  eller
inkoppling av externa sensorer eller instrument som kan skada autopiloten leder till att garantin
upphör att gälla.

Om Ni efter att ha läst denna manual känner att ni saknar nödvändig kunskap och erfarenhet för
att  utföra installation av komplexa elektromekaniska system rekommenderar vi  er att  anlita en
branschkunnig specialist för att utföra installationen av er autopilot på ett tillförlitligt sätt.

Även om alla åtgärder har vidtagits för att informationen i denna manual skall
vara korrekt och fullständig tar Flotec Marin AB inget ansvar för felaktigheter
eller om information har utelämnats. Flotec Marin AB förbehåller sig rätten att
när  som  helst  ändra  specifikationer  av  den  hårdvara  och  programvara  som
beskrivs utan föregående meddelande. Flotec Marin AB utfärdar inga garantier
för  skador  som  uppstår  på  grund  av  felaktig  användning  eller  tekniska  fel  i
utrustningen eller tillbehör från annan tillverkare.
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INTRODUKTION

Gratulerar till köpet av autopiloten TMQ AP47. Vi är säkra på att ni under lång tid kommer att ha
stor glädje och användning av de många praktiska funktioner som den erbjuder. 

TMQ  är  ett  företag  från  Australien  vars  autopiloter  har  blivit  erkända  för  sin  hållbarhet,
tillförlitlighet och noggrannhet.  I  över 30 år  har TMQ försörjt  den kommersiella fiskeindustrins
behov av robusta och pålitliga instrument. Detta har gett TMQ unik kompetens som avspeglas i
den höga kvalité som kännetecknar samtliga modeller av företagets autopiloter. 

AP47 är en de mest kompakta autopiloter som finns på marknaden och är utrustad med alla de
funktioner som krävs för en säker navigering.  Genom att  AP47 har modern teknik  för ”virtuell
roderlägesgivare” kan den användas på de flesta typer av motorbåtar, utan besväret att installera
en extern fysisk roderlägesgivare. Givetvis är AP47 klar för anslutning av en roderlägesgivare i de
fall detta är nödvändigt, tex. för segelbåtar och större motorbåtar.

AP47 bygger på avancerad reglerteknik där man inte enbart kan modifiera drivenhetens känslighet
och respons till båtens storlek och rodrets utformning, den är även självreglerande. Det betyder att
AP47 själv tar hänsyn  till förändringar i omgivningen som last- och vindförhållanden (integral) samt
vad  som  förväntas  i  ske  (derivata).  Detta  bygger  på  återkoppling  av  data  och  avancerade
matematiska beräkningar i regulatorn. I mjukvaruutgåva SS33 kan regulatorns styrsignal manuellt
trimmas  genom  direkt  åtkomst  till  PID  regulatorns  parametrar  P,  I  och  D  parametrar.  Detta
kraftfulla metod att ställa in autopiloten kräver dock basala kunskaper i reglerteknik och bör inte
tillämpas av lekmän. 

AP47  har  en  avancerad  funktion  för  vindläge  inbyggd.  Med  denna  funktion  aktiverad  följer
autopiloten vindens relativa vinkel till båten. Ett användbart och uppskattad hjälpmedel främst för
segelbåtar. Vindläges funktionen gör seglatsen komfortabel och är ett uppskattat hjälpmedel vid
kryssning.

AP47 är genom sitt enkla användargränssnitt synnerligen lämplig för fritidsskeppare.

Denna manual är ett resultat av många års erfarenhet av installation och användning av autopiloter
från kunder i Australien och Europa. En ständig produktutveckling har lett till upprepade behov av
uppdatering av manualen. Manualen är avsedd för AP47 med mjukvara SS33 men funktionalitet
och handhavande är i väsentliga delar detsamma för tidigare utgåvor av mjukvara.
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Översikt av Autopilot AP47
TMQ AP47 och AP47R levereras som paket bestående av följande komponenter: 

● Huvudenhet AP47 med inbyggd manöverpanel och drivkretsar.  Enheten har Integrerade
kablar för anslutning till kraftmatning och drivenhet. För driften krävs en strömkälla på 12V.
En säkring på 15A medföljer.

● Elektronisk  gyrokompass  ELECOM  V2  med  5  meter  integrerad  kabel  för  kombinerad
strömmatning och datakommunikation. Kompassens kabel är försedd med en kontakt för
snabb anslutning till huvudenhetens kontaktdon. 

● För  paket  AP47R  medföljer  en  extern  roderlägesgivare,  RFU,  med  14  meter  integrerad
kabel.  Kabeln  är  försedd  med  en  kontakt  för  snabb  anslutning  till  huvudenhetens
kontaktdon. Kontaktdonet används även för anslutning av GPS.

● För AP47 i paket utan fysisk roderlägesgivare, VRF medföljer en lös kontakt med ledningar
för anslutning av GPS till huvudenheten.

Autopiloten  måste  kompletteras  med  en  för  båten  och  dess  styrsystem  anpassad  drivenhet.
Exempel på olika drivenheter är:

● Reversibel hydraulpump. Lämplig för  båtar med en befintlig hydraulstyrning.

● Mekanisk drivenhet. Passar båtar med rattstyrning (kabel) eller rorkult.

● Kontinuerlig hydraulpump. Autopiloten styr hydraulaggregatet med magnetventiler.

● Linjär drivenhet. Skräddarsytt hydrauliskt system som passar främst till segelbåtar.  

● Roterande drivenhet. Passar segelbåtar med piedestal styrning. 

ELECOM V2 är en tekniskt avancerad digital kompass som med stor noggrannhet kan bestämma
båtens kurs. Kompassen är uppbyggd kring en sensor vilken detekterar jordens magnetfält i tre
dimensioner  och  även  mäter  magnetfältets  vertikala  komponent  och  kompenserar  för  dess
påverkan vilket blir viktigare ju närmare en av polerna man kommer. En treaxlig accelerometer
eliminerar  inverkan  av  båtens  rullningar  och  krängningar  även  i  grov  väderlek.  Ett  tre-axligt
elektronisk gyro kompenserar för effekterna av båten väjningar och förbättrar kompassens förmåga
att hålla bäringen.

AP47 kan användas med eller utan fysisk roderlägesgivare. AP47 har en virtuell roderlägesfunktion,
VRF. Detta underlättar installationen väsentligt och är en utmärkt lösning för mindre båtar. Vet man
vet båtens storlek och utformning kräver fysisk roderlägesgivare då väljer AP47R. AP47R levereras
tillsammans med en fysisk roderlägesgivare. Observera att alla AP47 kan kompletteras med en RFU
från TMQ vid ett senare tillfälle. Man kan även använda roderlägesgivare av andra fabrikat,  då
sådana i vissa fall medföljer drivenheten. Dessa roderlägesgivare bör ha en impedans på 1 kΩ. Då
AP47 kompletteras  med roderlägesgivare  vid  ett  senare  tillfälle  skall  den  ställas  om  för  fysisk
roderlägesgivare.  Se  avsnittet ”Avancerade Tekniska Inställningar” för mer information om hur
detta går till. Vid osäkerhet kontakta Flotec Marin AB. 

AP47 är förberedd för anslutning till GPS för navigering av båten efter vägmärken.

Till AP47 kan en extern vindsensor anslutas. Tillsammans med vindsensorn kan AP47 med dess
interna funktionalitet ”låsa” segelbåten till en önskad vindvinkel och hjälp att kryssa.
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Blockschema över AP47 Systemets Delar
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Specifikationer
Huvudenhet

Strömförsörjningen till AP47/47R bör vara kopplad via en säkring på 15 A. 

Spänning: 12 volt DC

Ström: Genomsnitt 0,5 A

Kontroller: 4 stycken knappar

Display: LCD

Belysning:  Ja. Avstängningsbart.

Avkänning av kurs: Bättre än 1 grad

Känslighet: Inställbar i 10 steg.

Roderfaktor: Inställbar i 20 steg.

Roderbegränsning: Går att ställa in via manöverpanelen.

Alarm för kurs: 45 grader

Navigations signal: NMEA 0183

CE Märkt: Ja

Kompass

Ström: Ca 70 mA vid 12 volt DC

Upplösning: 1 grad

Signal: NMEA 0183

Storlek: L: 125 mm, B: 80 mm, H: 50 mm

Vikt: 350 gram

CE märkt: Ja
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.

Igångsättning av Autopiloten:
Då autopiloten ansluts till  den yttre strömkällan genomförs ett självtest av systemet. Displayen
kommer  då  under  en  kort  tid  visa  1)  modellbeteckning,  2)  version  av  mjukvara:  SSXX.  3)
Genomgång av  självtest  med lamporna blinkande.  Därefter  övergår  autopiloten till  grundläget
MANUAL vilket betyder att autopiloten är  Standby. Den gula indikationslampan för MANUAL är
tänd och displayen skall visa den aktuella kursen levererad av den elektroniska kompassen.
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Huvudfunktioner

Huvudenheten tillsammans med den medföljande elektroniska kompassen ger autopiloten dess
båda grundläggande funktioner sammanfattade nedan. 

Manuellt Läge

H***

AUTO Läge

A***

Autopilotens display visar den aktuella kursen
där *** står för kursen i grader. Autopiloten är
standby och fungerar som kompass. Båten är
under manuell styrning. 

Autopiloten  kommer  att  upprätthålla  den  kurs
som indikeras på displayen. Kursen kan ställas in
eller ändras med hjälp av pilknapparna. 

Till  autopiloten  kan  GPS  mottagare  och  vindsensor  anslutas.  Tillsammans  med  dessa  enheter
erbjuder autopiloten två ytterligare funktioner för navigering.

Vind Läge

S/P***

GPS Auto Läge

A***

Autopiloten kommer att upprätthålla den 
relativa vindvinkeln som indikeras på 
displayen. S för styrbord och P för babord. 
Vinkeln kan ställas in eller ändras med hjälp av
pilknapparna. 

När autopiloten tar emot information från en 
GPS kan den styra båten efter en eller flera  
vägmärken. 
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Manuellt Läge

Detta  är  autopilotens  grundtillstånd  i  vilket  autopiloten  är
standby och redo att ta över. Lampan märkt MANUAL lyser med
ett fast  gult  sken. I  detta tillstånd visar displayen den aktuella
kursen på formen ”H***” där *** är den magnetiska kursen i
grader. Båten styrs manuellt. Ingen kontroll av styrning sker från
autopiloten i detta läge.

AP47 har en funktion som gör det möjligt att som alternativ till
den medföljande elektroniska kompassen använda en GPS som
kursreferens. En marin GPS kan skicka ”COG” data (Cource Over
Ground)  till  Autopiloten.  För  att  utnyttja  denna  alternativa
möjlighet måste den elektroniska kompassen kopplas ur. När en
GPS är aktiv som kompass visas detta på displayen med ett ”C”.
Notera att uppdateringsfrekvensen från en GPS är endast 1 Hz.

Jog Mode:

När  autopiloten  är  standby,  i  det  manuella  läget,  finns  en  möjlighet  att  styra  båten  från
autopilotens manöverpanel. Denna funktion kallas ”Jog mode”.  

• När displayen visar ”H***”, där *** står för båtens kurs i grader. 

• Styrningen korrigeras med knapptryckningar på manöverpanelens piltangenter  eller  ◄ ► . 

Observera: Håll inte knapparna  eller  nedtryckta för lång tid (max 4 sekunder) då detta leder◄ ►
till  att  styrningen  tas  till  dess  maximala  vridning.  Det  finns  ingen  begränsning  för  hur  långt
autopiloten kan påverka styrningen i det manuella läget. Att köra styrningen till  dess maximala
vridning kan orsaka skador på utrustningen. 

AUTO Läge

Tryck på knappen märkt  AUTO för att aktivera autopiloten. Ett pip
kommer att ljuda och displayen ändras till ”A***” med den aktuella
kursen  som ***.  Lampan  märkt  AUTO tänds  med ett  fast  grönt
sken.  Autopiloten  kommer  att  låsa  den  aktuella  kursen  och
bibehålla denna.

Observera:  När  autopiloten  aktiverats  läses  den  aktuella  roderinställningen  av  och  sätts  som
referensvärde för rak kurs framåt. Med detta menas att AP47 förutsätter att båten styr rakt fram
när rodret har denna inställning. Tänk på att roderinställningen inte alltid behöver vara i absolut
centrerad läge för att båten skall hålla kursen rakt framåt.

Ändring av Kurs:

Ett kort tryck på någon av piltangenterna   eller  kommer att ge en◄ ►
ändring av den önskade kursen med 1 grad i taget. Displayen kommer
att visa den önskade kursen i grader varefter båten girar mot den nya
kursen. För  AP47R,  med fysisk  roderlägesgivare,  finns  dessutom
möjlighet att stega kursen snabbare. Om piltangenten hålls nedtryckt i
tre sekunder ändras kursen i steg om 10 grader.
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Lägsta Hastighet i Auto Läge: 

Om  ”LOSP”  (Low  Speed)  visas  på  huvudenhetens  display  och
autopiloten återgår till manuellt läge, då understiger båtens hastighet
den för autopiloten tillåtna lägsta hastighet.  Detta för  att  hindra att
rodret inte drivs till  ett ändläge om båten stannar. Det går att ställa
parametern för lägsta hastighet ned till 0.1 knop. Denna funktion gäller
endast  då  en  en  GPS  som  kan skicka  data  om  båtens  hastighet  är
ansluten till AP47.

Ur Kurs Alarm:

AP47 kontrollerar i läget AUTO om den önskade kursen hålls genom att mäta skillnaden mellan
önskad riktning och verklig riktning i grader. Om gradtalet överstiger 45 grader kommer ett alarm
aktiveras, en varningssignal att ljuda och en lampa att blinka. Detta indikerar att ett fel uppstått i
autopiloten eller båtens styrning.

Deaktivera Autopiloten:

Tryck åter på knappen för  AUTO.  Lampan  AUTO släcks och lampan
MANUAL tänds. Displayen kommer nu att visa båtens aktuella kurs.
Båten styrs manuellt.

GPS Navigering med AP47

Med en GPS mottagare ansluten kan man navigera efter en på för hand upplagd färdplan. GPS
mottagaren måste skicka BOD (Bäring Origination till Destination) och ”XTE” (avvikelse i meter från
den önskade bäringen).  Bäringen är  en linje från föregående vägmärke (n) till  nästa vägmärke
(n+1). En  Ankomstcirkel är definierad i  GPS mottagaren runt vägmärket. Då båten anländer till
ankomstcirkeln skickar GPS mottagaren data för nästa vägmärke i färdplanen. Autopiloten svänger
då båten mot den nya bäringen och stävar sedan mot denna. AP47 kan baserat på ”XTE” från GPS
mottagaren (avvikelse i meter vinkelrätt från den önskade bäringen) asymptotiskt svänga in och
navigera mot det nya vägmärket. XTE informationen hanteras av AP47 som en linjär kalkylering och
strävar hela tiden att minimera denna avvikelse från bäringen. 
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Det finns många olika GPS mottagare på marknaden och denna beskrivning skall därför endast ses
som en generell  vägledning. För att automatisk navigering skall  fungera tillsammans med AP47
måste GPS enheten vara inställd på att skicka kursdata till autopiloten enligt ”NMEA 0183”. 

NMEA 0183 är ett dataprotokoll för marint bruk uppbyggt av ”meningar”. För autopiloter finns det
standardiserade meningar som innehåller all den data som autopiloter specifikt behöver och som
de flesta GPS mottagare för marint bruk kan skicka. ”APA” och den uppdaterade versionen ”APB”. 

I NMEA 0183 finns även som option meningarna  ”BOD” och ”XTE”  som tillsammans innehåller
den data som autopiloten behöver för automatisk navigering efter vägmärken. 

AP47 kan läsa APA, APB, BOD och XTE. För detaljerad information om hur en GPS mottagare skall
programmeras hänvisas läsaren till instruktionsboken för den aktuella modellen. 

Beroende  på båtens  egenskaper  såsom  hastighet  etc,  kan  den ”väjningshastighet”  med vilken
båten svänger in mot den nya bäringen behöva justeras. Detta är möjligt att göra i AP47 genom att
man ändrar värdet på en parameter som kallas ”BOD Correction Factor”. Hur detta går till finns
beskrivet  i avsnittet ”Avancerade Tekniska Inställningar” i denna manual. 

Om  GPS  mottagarens  datasignal  endast  innehåller  XTE  då kan  autopiloten  inte  automatiskt
navigera efter  vägmärken i  en färdplan.  Vid ankomst till  varje nytt  vägmärke måste skepparen
manuellt aktivera GPS läget för att båten skall styra automatiskt mot nästa vägmärke.

Kom ihåg:

Innan  GPS  läget  för  automatisk  navigering  väljs  måste en  färdplan  vara  programmerad  i  GPS
navigatorn som autopiloten sedan kan följa. 

Båtens  kurs  given  av  GPS  enheten  bör  överensstämma  med  kursen  given  av  AP47  egen
elektroniska  kompass  (med  en  viss  felmarginal).  Skillnaden  mellan  de  två  kurserna  avgör
noggrannheten på autopilotens GPS läge. 

1. Kontrollera att GPS enheten visar magnetisk kurs på ett korrekt sätt. Se den aktuella GPS
enhetens manual för detaljer.

2. Var noga med att AP47 kompassen är korrekt monterat och att den inte utsätts för några
magnetiska störningar. Se avsnittet ”Installation av Kompass” i denna manual för detaljer.

Aktivera GPS läge:

Tryck ned både knappen AUTO och knappen märkt MODE samtidigt.
Ett pip ljuder och båda lamporna för  GPS och  AUTO tänds med ett
fast sken. Autopiloten kommer att eftersträva den bäring som ges av
GPS:en  och  båtens  riktning  kommer  att  ändras  med  en  maximal
hastighet av 10 grader per sekund.

Alarm 

Om autopiloten får  felaktig  data från GPS navigatorn kommer ett
alarm att ljuda och lamporna för GPS och AUTO börjar blinka. Detta
kan ha flera olika orsaker och bero på:

• Ej  korrekt  installation  av  sladdar  mellan  autopiloten  och  GPS
mottagaren. 
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• Felaktig data mening skickas från GPS mottageren.

• GPS mottagaren saknar färdplan.

• GPS mottageren kan inte beräkna båtens position. 

Deaktivera GPS läge:

Genom att trycka på knappen ”AUTO” kommer AP47 att återgå till manuellt läge och lampan för
MANUAL tändas 

Vind Läge:

Observera: Vindfunktionen i AP47R är tillgänglig om en extern vindgivare som skickar data enligt
standarden NMEA 0183 ansluts till autopiloten. 

Vindfunktionen  i  AP47R  är  speciellt  framtagen  för  segelbåtar.  Med  en  vindsensor  vilken  har
möjlighet att  skicka information om vindens riktning och hastighet kan AP47 automatiskt styra
efter  en vindvinkel.  Autopilotens display visar  vindens relativa riktning i  förhållande till  båtens
riktning som styrbord eller babord, medvind eller motvind. Även om funktionen finns i AP47 utan
roderlägesgivare rekommenderas AP47R med fysisk roderlägesgivare för  segelbåtar med denna
funktion.

Aktivera Vindfunktionen:

AP47R  aktiveras  för  vindstyrning  genom  att  då  båten  ligger  i  önskat  vindläge  nedtrycks  båda
piltangenterna  och samtidigt. Displayen visar då vindvinkeln relativt båtens färdriktning.◄ ►

 Tryck på AUTO och piloten låser kursen till den valda vindvinkeln.

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

Skepparen kan variera vindvinkeln genom att kortvarigt trycka på piltangent  eller  för babord◄ ►
respektive styrbord. Varje knapptryck ändrar vindvinkeln med 1 grad.
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Då autopiloten styr efter vindvinkeln kan skepparen få hjälp av AP47R med att kryssa mot målet.
Genom att  trycka på den ena piltangenten i  tre sekunder ”slår” eller ”gippar” segelbåten. Om
vinden kommer 45 grader från babord trycks höger piltangent i tre sekunder varvid  autopiloten
styr rodret och båten girar så att den nya vindvinkeln blir 45 grader styrbord.

OBS!  Om data från vindgivaren avbryts under mer än 10 sekunder kommer AP47R att återgå till
manuellt läge.

Deaktivera vindfunktionen:

Deaktivera vindfunktionen genom att trycka på AUTO. AP47R återgår då till manuellt läge.

Övriga Funktioner och Inställbara Parametrar
Övriga  funktioner  och  parametrar  skiljer  sig  något  åt  beroende  på  om  virtuell  eller  fysisk
roderlägesgivare (AP47R) används. Dessa skillnader framgår av följande tabell.

Funktion AP47 AP47R

Rodrets Känslighet - V

Rodrets Respons V V

Rodrets vinkel - V

Belyst display av/på V V

Rodrets begränsningar - V

Kalibrering av kompass V V

Roder begränsning - V
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Rodrets Känslighet. (Endast AP47R):

Med denna parameter  kan  man variera  rodrets  känslighet,  (eng:  sensitivity)  eller  tolerans  för
kursändringar genom att autopiloten tillåter båten att avvika från referenskursen med ett antal
grader. På så sätt skapas en ”korridor” vars bredd är inställbar och inom vilken båten kan röra sig
utan att drivenheten aktiveras. Med parametern för känslighet bestämmer man hur stort kursfelet
får vara i grader innan autopiloten reagerar och kompenserar avvikelsen med rodret. 

Ett lågt värde, d.v.s. hög känslighet, håller båten på en så rak kurs  som möjligt (smal korridor), men
kan speciellt vid hård väderlek göra att autopiloten arbetar kontinuerligt. Det leder till i sin tur till
hög strömförbrukning och onödigt slitage på styrningen. 

Ett  högt värde (bred korridor) gör att båten tillåts avvika långt från den önskade kursen innan
autopiloten korrigerar kursen med rodret. Man kan behöva öka värdet på känsligheten vid hårt
väder, d.v.s. när båten kastas fram och tillbaka av vågorna för att  autopiloten inte ska kompensera
för mindre fel i kursen.

Hög känslighet, lågt värde inställt: 

Låg känslighet, högt värde inställt:

För  att  ändra  inställningen  för  Känslighet tryck  på  MODE  tills  displayen  visar  ”S  **”.
Värdet på känsligheten visas som ett tal mellan 1 och 10 där 1 står för 1 grad och 10 står för 10
grader. Från fabriken är Känsligheten inställd  på värdet ”4”.

Observera: Allt för lågt inställd känslighet kan orsaka att drivenheten är konstant aktiv. Värdet
ska då ökas tills autopiloten får ett lugnare uppförande. Ställ parametern först på 1 och öka sedan
tills autopiloten styr båten på ett lugnt sätt utan allt för stora kursfel. Vid hårt väder öka vid behov
värdet tillfälligt.

Rodrets Respons: 

Rodrets Respons (eng: Rudder Ratio) anpassar ”mängden” roder till båtens storlek och hastighet.
Man  brukar  säga  att  man  med  denna  parameter  ändrar  på  rodrets  förstärkning.  Det  är  den
viktigaste  parametern  för  att  anpassa  autopiloten  till  typ  av  båt  och  roder.  AP47  har  rodrets
Respons inställd från fabrik för att passa de flesta  båtar. Ibland kan man behöva variera den för att
hitta en optimal inställning. Här följer en beskrivning av hur man ändrar rodrets  Respons för att
passa olika last och väderförhållanden och typer av båtar.
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För att nå inställningen för rodrets Respons tryck på knappen ”MODE” tills displayen visar ”r **”.
Displayen visar värdet på rodrets respons som ett numeriskt tal mellan 1 och 40 (från fabriken är
parametern inställd på 3).

1. Inställningen kan ändras med piltangenterna  och .  Sätts parameterns värde till  ◄ ► ”1”
innebär detta en minimal förstärkning av rodret. Ett för lågt värde kommer att leda till att
kurs-korrigeringar kommer att ta lång tid (båten blir understyrd). 

2. Sätts parameterns värde till  ”40” innebär detta en maximal förstärkning av rodret. Ett för
högt värde kommer att leda till snabba kursändringar av båten (båten blir överstyrd). 

Rodrets respons för låg
Understyrt

Rodrets respons för hög
Överstyrt

För  ytterligare  information  om  anpassning  av  reglersystemet  i  AP47  se  avsnittet  Avancerade
Tekniska Inställningar, PID Regulator.  

Rodrets Vinkel: (Endast AP47R):

Funktionen nås genom att trycka på MODE upprepade gånger tills displayen visar rodrets position
som ett numeriskt tal för antingen styr- eller babord. 

1. När rodret är i sin centrala position kommer displayen att visa ” 00”. 

2. När rodret har en position för babord kurs kommer displayen vissa ”Pt**”. 

3. När rodret har en position för styrbord kurs kommer displayen visa ”St**”. 

För att avsluta visningen av rodrets vinkel, tryck på antingen MODE eller AUTO en gång.

Bakgrundsbelysning:

Tryck på MODE tills meddelandet ”LitE” synas på displayen. 

Tryck  sedan  på  antingen   eller  för  att  sätta  på  eller  stänga  av◄ ►
bakgrundsbelysningen. 

Bakgrundsbelysningen är alltid släckt när AP47 sätts på. 

Rodrets Begränsning: (Endast AP47R):

Funktionen för Rodrets begränsning i AP47R förhindrar drivenheten att driva rodret till dess fysiska
stopp. Dessa begränsningar är fabriksinställda och behöver oftast inte ändras på. Om ändring av
rodrets begränsningar ändå är nödvändig följ denna procedur:
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Procedur:

1. Ställ in rodret på önskad max vinkling åt babord. 

2. Välj  Begränsning åt Babord genom att  trycka på knappen  MODE upprepade gånger tills
displayen visar ”PL**” (Port Limit).

3. Tryck  ner   ◄ och   ► samtidigt  för  att  ställa  in  begränsningen  till  den  nuvarande
roderinställningen. 

4. Ställ in rodret på önskad maximal vinkling åt styrbord. 

5. Välj  ”Begränsning åt  Styrbord” genom att trycka på knappen  MODE tills  displayen visar
”SL**”. (Starboard Limit).

6. Tryck  ned   ◄ och   ► samtidigt  för  att  ställa in  begränsningen  till  den  nuvarande
roderinställningen. 

Displayen kommer att visa ett numeriskt värde mellan 0 och 31 vilket motsvarar rodrets position.
”SL31” och ”PL31” anger maximal roderposition åt vardera riktning. 

Om  ”---” (out of range) visas indikerar detta att rodret inte är i korrekt position för att ställa in
begränsningen. Detta kan vara fallet om rodret är vinklat åt babord när man försöker ställa in
roderbegränsningen på displayen åt styrbord. 

Återställning:

Det är möjligt att återställa autopilotens fabriksinställda värde på roder begränsningar. 

1. Tryck ned MODE upprepade gånger tills ”rLr” syns i displayen (Reset Limit Rudder). 

2. Tryck ned  ◄ och ► samtidigt för att återställa inställningarna. 

Kalibrering av ELECOM V2

Kompassen levereras kalibrerad från fabriken. ELECOM V2 (kompasser med serienummer 250 eller
högre) är utrustade med en inbyggd helautomatisk kalibrering. Detta innebär att det inte går att
initiera en kalibrering manuellt  från autopiloten. I ELECOM V2 ges den aktuella kursen av dess
gyron och denna kurs jämförs med magnetometerns kurs kontinuerligt.

Kalibrering av äldre ELECOM kompasser 

AP47  har  en  procedur  för  kompasskalibrering  som  fungerar  med  äldre  ELECOM  kompasser
(serienummer  1-249).  Denna   procedur  innebar  att  en  deviationstabell  kunde  upprättas  i
kompassen. Om en kompasskalibrering enligt nedan beskrivna procedur genomförs för denna typ
av  kompass  kommer  deviationstabellen  att  skrivas  över  med  ny  data  som  tar  hänsyn  till
kompassens magnetiska omgivning i alla dess riktningar. 

Varning!  Det  går  inte att  återställa  kompassens  inställda  deviationstabell  om  denna  procedur
genomförs. En sådan återställning kräver speciella verktyg och kan bara utföras av en fackman. 
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Kompassen är inställd på att utföra en kalibrering när båten ändrar kurs med 360 grader. Denna
procedur kan aktiveras manuellt från AP47 enligt nedan.

1. Tryck ned MODE upprepade gånger tills ”CCAL” visas i displayen.

2. Utför en långsam 360 graders kursförändring på minst en minut.

3. Displayen visar ”DonE”

4. Kompassen är kalibrerad.

5. Om giren går för fort visas ”FASt”. 

Om AP47 visar ett gradtal som avviker från den verkliga kursen med ett fast antal grader (jämför till
exempel med en alternativ kompass i båten), vrid då på kompassen för att korrigera för felet. 

Om AP47 visar ”H000” på sin display är det möjligt att kompassen är ur funktion eller felaktigt
inkopplad till AP47.

Återgång till fabriksinställning för kompassen (Reset Compass):

1. Tryck ned MODE upprepade gånger tills ”rStC” visas i displayen

2. Tryck ned  och  samtidigt för att återställa kompassens inställning.◄ ►
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INSTALLATIONSANVISNINGAR
Kontrollera att du har alla autopilotens delar tillgängliga. Verktyg som du kan komma att behöva är:

• Skruvmejslar, flata och Philips

• Avbitartänger

• Kabelskalare

• 70 mm hålsåg

• Elektrisk borrmaskin med diverse borrar

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

Plats  för  ledningsdragning i  båten måste  planeras.  Kablar  skall  dras  mellan huvudenheten och
strömkällan, från kompassen till huvudenheten och från huvudenheten till drivenheten. För AP47R
skall även kabeln från roderlägesgivaren till huvudenheten dras fram.

All ledningsdragning skall göras så långt från radioutrustning som möjligt för att minska risken för
interferens. Kompassen måste placeras minst 1 meter från den befintliga fartygskompassen och
radio-apparater, högtalare samt annan magnetisk utrustning.

AP47 skall vara direkt ansluten till en strömkälla på 12 volt. Antingen via ett 15A överströmskydd
eller via en 15A säkring tillsammans med en isolerad strömbrytare. En säkring medföljer.

Installation av AP47 Huvudenhet
Placering:

AP47 huvudenhet bör installeras inom räckhåll från styrningen skyddad mot regn och saltvatten.
Ett runt hål med en diameter på 70 mm krävs för installationen.

Huvudenheten bör ej utsättas för alltför mycket direkt solljus. Detta kan förkorta livslängden på
displayen. Om nödvändigt, täck displayen med det medföljande skyddslocket då AP47 ej är  i bruk.

Kabel:

Den medföljande  kabeln  mellan  huvudenheten och  kompassen bör  placeras  långt  ifrån  radio-
utrustning för att minimera risken för störningar. Om möjligt bör den även dras skilt från kontakt
med andra strömledande kablar. Till kompassen medföljer en kabel som är fem meter lång.

Magnetisk Störning:

I och med att AP47 inte är gjord av stål kommer den inte att orsaka några magnetiska störningar på
övrig  utrustning  i  båten.  Autopiloten  kan  orsaka  mindre  radiostörningar  på  grund  av  dess
elektroniska komponenter.

Installation av Kompass
AP47 levereras med en tekniskt avancerad elektronisk gyrokompass, ELECOM V2. Denna kompass
är uppbyggd kring flera känsliga sensorer. En magnetometer känner av jordens magnetfält och dess
båda gyron detekterar båtens rörelser i tre dimensioner; svängar, rullningar och krängningar.
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Kompassens Placering:

Kompassens  placering  i  båten  är  ett  av  de  viktigaste  besluten  för  hela  systemets  funktion.
Kompassen står emot vind och vatten och är helt vattentätt. Platsen bör väljas där de magnetiska
och elektriska störningarna är så låga som möjligt.  Undvik därför  att  placera kompassen alltför
djupt ned i båten då detta ofta är en plats med stora magnetiska störningar. Men man bör undvika
att placera kompassen på en plats som utsätts för stora rörelser. Exempel på detta är toppen av en
mast eller på flybridge.  Välj en plats som är fri från vibrationer och nära båtens centrum, En bra
position är nära vattenlinjen där båtens rörelser är som minst.

Elektronisk Kompass – ELECOM V2

Tänk på att montera kompassen långt bort från motorn och andra stora metallföremål som kan
vara magnetiska, t.ex. bogpropellrar.  Störningar kan komma från alla magnetiska föremål av järn
och stål  vilka försämrar kompassens funktionalitet.  Ett  minimum av 1 meters avstånd från alla
sådana föremål bör därför iakttas (för att motverka störningar).  Detta inkluderar högtalare och
radioapparater med inbyggda högtalare. Kontrollera andra sidan av skottet efter föremål som kan
ge upphov till magnetiska störningar

Stålbåtar:

Vi rekommenderar att man inte använder magnetiska kompasser i  stålbåtar.  Om man ändå vill
använda  kompassen  i  en  båt  med  mycket  stål  bör  kompassen  placeras  minst  en  meter  över
ståldäcket för att uppnå bästa resultat. Man behöver i så fall leta sig fram till en placering som ger
minimalt med magnetiska störningar. Har man tillgång till en GPS ombord med NMEA 0183 kan
denna användas som kursreferens i stället för en elektronisk kompass. Ett bättre alternativ är att
ansluta en GPS direkt till kompassen ELECOM V2 som en alternativ kursreferens till den inbyggda
magnetometern. Genom att ansluta GPS direkt till kompassen bibehålls en uppdateringsfrekvens
på 10 Hz och en återgång till magnetometern kursreferens vid låga hastigheter. För anslutning av
GPS som kursreferens ti AP47 se appendix A. För anslutning av GPS till ELECOM V2, se appendix F.

Montering:

Kompassen skall monteras på en horisontell yta med de medföljande, icke magnetiska, skruvarna.
Pilen (BOW) på kompasshöljet skall peka i samma riktning som båtens för. Kompassen kan även
monteras upp och ned, t.ex. i ett tak. 
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Observera att kompassen inte får monteras vertikalt på t.ex. en vägg. Se figur nedan:

Justering av Kompassen:

Kompassens fäste kan finjusteras +/- 20 grader tills  rätt  riktning anges på autopilotens display.
Under  användandet  till  sjöss  kan  man eventuellt  behöva justera  kompassen ytterligare  för  att
kompensera för magnetisk missvisning. 

ELECOM V2 är  kalibrerad på fabrik  och är  inställd  på att  kalibrera automatiskt  för  magnetiska
avvikelser. Det går inte att starta en kalibrering av ELECOM V2 från manöverpanelen på AP47. Den
procedur som finns för detta i AP47 är avsedd för äldre modeller av ELECOM kompasser. 

Om kompassen flyttas så måste den stängas och sättas på igen på den nya platsen.
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Installation av Extern Roderlägesgivare. (Endast AP47R)
Autopilot AP47 är utrustad med en inbyggd ”virtuell  roderlägesgivare”. Denna funktion gör det
möjligt att installera AP47 på mindre motorbåtar, med utombordare eller drev, utan att montera en
fysisk  roderlägesgivare.  För  vissa  typer  av  båtar  med  roder,  tex.  segelbåtar,  är  det  dock
rekommendabelt att använda en extern fysisk roderlägesgivare. AP47R är ett system anpassat för
dessa fall. AP47R levereras i ett paket tillsammans med en fysisk roderlägesgivare från TMQ. 

Det går att komplettera autopilot AP47 med en extern roderlägesgivare vid ett senare tillfälle om
det skulle behövas. Det kan röra sig om båtar med kraftigt v-formad köl eller hög profil som gör att
båten blir vindkänslig. Det krävs bara en enkel omställning i de tekniska parametrarna i AP47. 

Observera: Om roderlägesgivare av annat fabrikat än TMQ ansluts till AP47R bör impedansen
på denna givare vara 1 kohm.  

Nedan följer  en beskrivning av hur den utökade installationen av AP47R med en extern fysisk
roderlägesgivare går till:

Roderlägesgivaren installeras i närheten av rorkulten och bör härma dess rörelse. På givaren finns
det markeringar som indikerar hur detta ska ske. Rorkulten, roderlägesgivaren och de två ställbara
fästpunkterna bör tillsammans forma ett parallellogram enligt figuren nedan. 

Roderlägesgivaren står emot vatten men man bör se till att ett visst vattenskydd finns så att denna
inte blir helt dränkt. Om det skulle behövas går det bra att installera givaren upp och ned men
notera att den röda och den blå kabeln då ska byta plats.

När roderlägesgivaren är monterad drag rodret från maximalt utslag babord till maximalt utslag
styrbord och kontrollera:

1. Att riktningen indikerad på AP47R är korrekt. 

2. Att roderlägesgivaren med dess tillhörande komponenter inte utsätts för några mekaniska
påfrestningar. 
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Diagram över roderlägesgivarens installation 
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Viktigt angående installation av Extern Roderlägesgivare:

1. När rodret och roderlägesgivaren är centrerade bör alla vinklar i systemet vara 90 grader. 

2. Använd den medföljande anslutningen för förbindelselänken (Feedback Linkage). 

3. Använd roderlägesgivarens justeringsblock (Adjustment Block) på rorkulten (Tiller Arm). 

4. Den hydrauliska armen kan installeras på andra sidan av rorkulten.

5. Se till att då rodret vrids åt babord ska roderlägesgivaren också göra det. 

Roderlägesgivaren kan installeras upp och ned. Detta kräver en elektrisk ändring då polariteten för 
givaren måste omvändas. 

Installation på Utombordsmotor:

För  motorbåtar  med  utombordsmotorer  upp  till  ca  9  m  bör  man  använda  den  virtuella
roderlägesgivaren. Skulle man av någon anledning vilja använda en fysisk roderlägesgivare följer
här en instruktion.

Vid installation av roderlägesgivare på en båt med utombordsmotor och hydraulstyrning med s.k.
”bullhornstyrning” användes en speciell platta. Man borrar två hål i hydraulstyrningens fasta del
där  man   fäster  plattan.  Därefter  monteras  roderlägesgivaren  på  plattan.  Slutligen  kopplas
feedback armen mellan roderlägesgivaren och styrpinnen.

Ovanstående  två  bilder  illustrerar  hur  montering  av  den  externa  roderlägesgivaren  på  en
utombordsmotor  med hydraulstyrning går till.  Kontrollera noga att  motorn går att  ”tilta”  med
roderlägesgivaren monterad utan att roderlägesgivaren eller feedback armen skadas!

Kabeln från Roderlägesgivaren: 

TMQ roderlägesgivare har en integrerad kabel på 14 meter och en förmonterad kontakt. Kontakten
ansluts till uttaget på centralenhetens baksida märkt RUDDER. Kabeln kan förlängas om så skulle
behövas. 

Notera att Roderlägesgivaren är monterad på fabrik och bör inte korrigeras på egen hand. Armen
på roderlägesgivaren sitter fast via en O-ring för att garantera en vattentät miljö. Denna tätning kan
skadas om armen på roderlägesgivaren monteras isär. 
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Kabeln från roderlägesgivaren har en 6-pins kontakt med en markering för vilken som är första pin.
Bilden visar motsvarande hankontakt på AP47 baksida. Kontaktdonet på AP47 används även för
anslutning av GPS enhet. 

Pin 1: 5 V matning (RFU)

Pin 2: RFU lägesinformation

Pin 3: 0 V matning (RFU)

Pin 4: TX Data output (kursinformation)

Pin 5: + GPS Input (positiv)

Pin 6: – GPS Input (negativ)

Anslutning av Drivenhet
AP47 kan samverka med de flesta varianter av drivenheter. Såväl hydrauliska och mekaniska styrda
elektriskt med reversibla motorer eller magnetventiler. 

Drivenhetens motor eller dess magnetventiler ansluts till de båda gula ledningarna från baksidan
på AP47. Se till att kablarna har rätt dimension för att leda tillräcklig ström till motorn. Strömmen
till motorn kan ge toppar på upp till 15A. 

Motorns riktning:

Vid installation av drivenheten kontrollera motorns riktning med hjälp av funktionen  JOG mode.
När AP47 är i ”Standby” och man trycker på knapparna för styrbord  eller knappen för babord ► ◄
skall  båten styras i  enlighet med pilarnas riktning.  Om båten styr  åt  fel  håll  ändrar man detta
genom att byta polariteten på drivenhetens strömmatning (gula kablarna från AP47).

Anslutning av Reversibel Hydraulpump

Pumpens  motor  ansluts  till  de  gula  ledningarna  från  huvudenhetens  baksida.  Appendix  B
åskådliggör hur inkopplingen går till. 

Anslutning av en Linjär Drivenhet (Mekanisk eller Hydraulisk)

Den linjära drivenheten ansluts elektriskt som en reversibel motor. Det som skiljer är att de flesta
linjära drivenheter, både mekaniska och hydrauliska, har någon form av frikopplingsmekanism, så
kallad ”clutch”. Denna är nödvändig för att frikoppla drivenheten och styra båten manuellt. 

När drivenheten har en sådan frikopplingsfunktion skall den den gröna kabeln från baksidan på
AP47 användas. Den ger negativ strömförsörjning då autopiloten är i AUTO läge. Normalt har en
”clutch” två ingångar, ”positiv” och ”negativ”. För att ansluta dessa båda ingångar till AP47's enda
utgång se anvisningen i appendix C. 
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Anslutning av Magnetventiler från ett Hydraulaggregat

För båtar med styrmaskin och kontinuerligt driven hydraulpump kan drivkretsarna i AP47 ställas
om  för  att  hantera  magnetventiler  (solenoider).  Se  appendix  D  för  exempel  på  en  sådan
installation.

Anslutning av GPS
Anslutning av GPS för navigering görs till samma kontaktdon som för roderlägesgivaren (RUDDER)
på huvudenhetens baksida. Till AP47 medföljer en lös sex-polig honkontakt med kabel vars ledare
kopplas  till GPS enhetens utgång för autopilot. För AP47R används två av de lindade ledare från
honkontakten på den medföljande roderlägesgivarens kabel.

För AP47 med lös kontakt gäller:

Gul ledning märkt: DATA + GPS I/P Ansluts till GPS ledare : TX + 

Grön ledning märkt: DATA - GPS I/P Ansluts till GPS ledare: TX - (Ground/Common)

För AP47R med roderlägesgivare gäller: 

Vit ledning  märkt: DATA + GPS I/P Ansluts till GPS ledare : TX + 

Grön ledning märkt: DATA - GPS I/P Ansluts till GPS ledare: TX - (Ground/Common)

För mer information om hur man installerar olika typer av GPS mottagare hänvisas till dess egen
manual.

Anslutning av Vindsensor
Anslutning av extern vindsensor ansluts till AP47R enligt beskrivning i Annex G

Anslutning av Annan NMEA Utrustning
Om annan utrustning i båten, exempelvis radar, kräver kursreferens från AP47 finns en datautgång i
kontakten för roderlägesgivare (RUDDER). I den sex-poliga kontakten används stift 4 och 6. För
AP47R  används  två  av  de  utanpåliggande  ledningarna  från  kontakten  från  roderlägesgivarens
kabel. 

För AP47 med lös kontakt gäller:

Röd ledning märkt: Heading Data Out Ansluts till ledare : RX +

Blå ledning märkt: Heading Data Return Ansluts till ledare: RX - (Ground/Common)

För AP47R gäller:

Röd ledning: Heading Data Out Ansluts till ledare : RX +

Grön ledning: DATA - GPS I/P Ansluts till ledare: RX - (Ground/Common)
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OPERATIVA INSTÄLLNINGAR AV AP47
Då systemet är installerat och huvudenheten anslutits till strömförsörjning för första gången skall
systemets parametrar sättas.  

Motorns riktning

• Sätt på AP47

• Lampan för Manuellt Läge tänds

• Displayen visar aktuell kompasskursen – tex. H123

• Tryck på piltangenten   Rodret skall röra sig åt babord.◄

• Tryck på piltangenten   Rodret skall röra sig åt styrbord.►

• Om riktningen är felaktig, växla de gula ledningarna.

Roder Begränsning (Enbart AP47R)

• Sätt på AP47R

• Lampan för Manuellt Läge lyser

• Tryck på MODE tills displayen visar ”PL - - ”. Avser rodrets begränsning åt babord.

• Vrid rodret till önskad maximal vinkling åt babord.

• Tryck på piltangenterna     samtidigt för att spara inställningen ◄ ►

• Tryck på MODE tills displayen visar ”SL - -”.  Avser rodrets begränsning åt styrbord.

• Vrid på rodret till önskad maximal vinkling åt styrbord.

• Tryck på båda piltangenterna     samtidigt för att spara inställningen.◄ ►

• Tryck på AUTO för att återgå till manuellt läge.

Automatisk Procedur för Motorns riktning och Rodrets Begränsningar. 

(Gäller enbart AP47R)

I  denna automatiska procedur känner AP47R av polariteten på strömmatningen till drivenheten
och till funktionen för rodrets begränsningar då en fysisk roderlägesgivare är ansluten. AP47R kan
automatiskt hantera ”hardover-tider” mellan 8 och 20 sekunder. Proceduren kan därför misslyckas
om hardover tiden är kortare eller längre. I så fall måste den manuella proceduren följas.

Den maximala vinkeln för rodret kommer att sättas till 33 grader för babord och styrbord vid den
automatiska proceduren. 

• Sätt på AP47R

• Lampan för MANUAL tänds

• Tryck MODE knappen tills displayen visa ”InSt”

• Tryck båda piltangenterna  och  samtidigt för att starta proceduren.◄ ►

• Displayen kommer att visa ”UAIt” (wait = vänta)
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• Proceduren kommer att ta mellan 20 och 60 sekunder beroende på motorns hastighet.

• Om proceduren lyckades kommer displayen att att visa ”dOnE” (Done = Lyckad).

• Tryck på antingen MODE eller AUTO för att avbryta installationsproceduren.

• Displayen kommer att visa ”CanC” (Cancel = avbruten).

• Om  Displayen  visar  ”ErrO” har  ett  fel  uppstått  (Error  =  fel).  Kontrollera  då  att  både
drivenheten och roderlägesgivaren är anslutna till huvudenheten.

• Om displayen visar  ”FAIL” har installationsproceduren misslyckats pga att rodervinkeln är
för liten. Kontrollera installationen av roderlägesgivaren.

Observera!: Om  den  manuella  proceduren  tillämpas  så  måste  både  rodrets  begränsning  och
motorns riktning ställas manuellt. 

Kompass Justering

• Sätt på AP47

• Kompassens kurs jämförs med en kurs given av en referens med en exakt känd kurs.

• Om kompassens kurs avviker från den kända kursreferensen:  

• Lossa de båda skruvarna med vilken kompassen är monterad.

• Vrid kompassen tills kursen på displayen överensstämmer med den kända kursen.

• Drag åter åt skruvarna.

• Jämför sedan kursen som visas på manöverpanelens display med båten i olika geografiska
riktningar med den kända kursreferensens värden.

• Om kursen som visas i  manöverpanelens display  väsentligt avviker från kursreferensens
kurs  med  varierande  differens  i  olika  riktningar  kan  en  kalibrering  av  kompassen  vara
nödvändig.
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TESTNINGS PROCEDURER
Inledande inspektion och testning:

1. Kontrollera att den anslutna strömmen är av rätt spänning (DC). 

2. Strömtillförseln är av typ 12 V DC. 

3. Kontrollera att polariteten är korrekt. 

4. Kontrollera samtliga elektriska anslutningar. 

5. Kontrollera att lösa kablar är avklippta eller upphängda. 

Test vid brygga:

1. Vrid ratten fullt åt styrbord och kontrollera att de mekaniska delarna inte fallerar. 

2. Upprepa steg 1 med fullt rattutslag åt babord. 

3. Återgå till neutralt rattutslag (centrerat roder). 

4. Sätt igång AP47. 

5. Tryck på piltangenterna för att styra åt babord och styrbord. 

6. Kontrollera att rodret rör sig i rätt riktning. 

7. Kontrollera att rodret korrigeras i enlighet med den begärda förändringen gjord med hjälp
av piltangenterna (proportion mellan intryckt förändring och rodrets förändring). 

8. Kontrollera att ändring av kurs ger tillräcklig ändring av rodrets position. 

9.  Kontrollera den magnetiska kursen given i huvudenhetens display.

10. Återgå till neutralt rattutslag (centrerat roder).
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FELSÖKNING
Drivenheten rör inte rodret då AUTO mode är valt:

1. Kontrollera att huvudenhetens display visar någon sorts data. 

2. Kontrollera att det finns 12V spänning på de gula kablarna till pumpens motor.

3. Kontrollera alla kablar till motor. 

4. Kontrollera det hydrauliska styrsystemet: 

• Kontrollera att det finns tillräckligt med olja i systemet. 

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

• Se till att inga ventiler i systemet är helt stängda. 

• Kolla alla förbindelser för läckage. 

Båten gör en skarp sväng och rodret flyttas till ett ändläge när Autoläget aktiverats

Detta sker när autopiloten och båten har olika åsikt om vad som är höger eller vänster, eller ska vi 
säga vad som är styrbord och babord. När Autopiloten försöker styra båten åt babord, vänder 
båten lite till styrbord. Då försöker autopiloten styra lite mer åt babord och så vidare tills rodret 
flyttas till sitt ändläge. Om du använder den virtuella roderlägesfunktionen växlar du helt enkelt de 
två kablarna till drivenheten och problemet brukar vara löst.

Om du har en fysisk roderlägesgivare är problemet lite mer komplicerat. Det kan antingen vara 
polariteten på drivenheten som är fel, samma som ovan, eller kan roderlägesgivaren vara felaktigt 
installerad. Kontrollera din manual för det korrekta sättet att installera roderlägesgivaren.

Autopiloten visar inte samma kurs som fartygskompassen

Om det är en konstant skillnad  mellan autopilotens kurs och den magnetiska kursen är kompassen
inte i linje med båten. Pilen på kompassen skall peka rakt framåt. När du installerar kompassen kan
detta vara svårt att se. Helt enkelt lossa de två skruvarna som håller kompassen och vrid den tills 
kursen överensstämmer så bör detta problem vara löst. Om det bara är för vissa kurser problemet 
uppstår är det något som stör kompassen.  Ett magnetfält nära kompassen som för vissa kurser 
samverkar med jordens magnetfält och en avvikelse uppstår. Avlägsna om möjligt alla källor till 
störningar. Om det omöjligt flytta kompassen till en annan plats i båten.

Båten styrs oberäkneligt i Autoläget

Kontrollera att autopiloten är korrekt inställd i de tekniska parametrarna för användning med 
virtuell eller fysisk roderlägesgivare. RF parametern sättas till 0 för virtuell och till 1 för fysisk 
roderlägesgivare. Det är lätt hänt att man av misstag råkar ändra denna inställning.

Manöverpanelens display visar ”LOSP” i läget AUTO: 

På huvudenhetens display visas ”LOSP” (Low Speed) och autopiloten återgår till manuellt läge när
båtens  hastigheten  understiger  den  för  autopiloten  inställda  lägsta  hastigheten.  Detta  för  att
hindra att rodret inte drivs till  ett ändläge om båten stannar. Det går att ställa parametern för
lägsta hastighet ned till 0.1 knop. Gäller endast då en GPS är ansluten och som skickar information
om båtens hastighet till autopiloten.
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AVANCERADE TEKNISKA INSTÄLLNINGAR
AP47 levereras förinställd med en konfiguration som passar de flesta båtar direkt. Men det kan i
vissa  fall  finnas  behov  att  förfina  inställningarna  av  AP47  med  dess  drivenhet  för  optimera
autopilotens styrförmåga. Ett antal mjukvaruinställningar kan därför göras i AP47 för att  anpassa
styrsystemet till båtens storlek och utformning av köl och roder. Till hjälp finns en procedur som
ger tillgång till ett antal tekniska parametrar. Denna procedur nås direkt från manöverpanelen på
AP47 och beskrivs nedan. Denna beskrivning avser mjukvarureleaser från och med version SS33
men principen är den samma för tidigare releaser.

Denna instruktion bör endast utföras av eller i samförstånd med kvalificerade servicetekniker.
Man bör inte som lekman laborera med dessa inställningar då felaktigt inställda parametrar kan
äventyra sjösäkerhet. Vid osäkerhet kontakta Flotec Marin AB.

Procedur
Proceduren  nås  genom  att  i  manuellt  läge  trycka  knappen  ”MODE”
upprepade gånger tills displayen visar  ”P-XX”.  I  detta tillstånd visas den
aktuella mjukvaruversionen på AP47. Se exempel på bilden intill:

Tryck därefter på den högra pil tangenten . Displayen visar  ► 1-XX, där 1
identifierar  parametern  och  XX  står  för  det  inställda  värdet  på  denna
parameter. Se exemplet härintill för parameter 1; Pulslängd:

Tryck därefter  samtidigt på piltangenterna  och  för att ändra värdet◄ ►
på  parametern.  Displayen  ändrar  då  minustecken  till  likhetstecken.  Se
exemplet härintill:

Ändra i detta tillstånd parameterns värde med hjälp av piltangent 

 eller . ◄ ►

Tryck sedan samtidigt på piltangenterna  och  för att bekräfta den nya◄ ►
inställningen på parametern. Displayen ändras åter till 1-XX.

Stega därefter om så önskas på piltangenten  för att gå vidare till nästa rutin: ► 2-XX,  ► 3-XX ►
och så vidare.

Avsluta Proceduren
Tryck på antingen ”MODE” eller ”AUTO” för att avsluta proceduren och återgå till normalt driftläge.

Återställning till Fabriksinställning

En återställning av  samtliga parametrars värden till fabrikens förinställningar kan göras på AP47.
Stega proceduren ovan beskriven tills displayen visar REST. Tryck samtidigt båda piltangenterna ◄

 ► två gånger för att återställa autopiloten till fabriksinställningarna.

33
© Flotec Marin 2014

TMQAP47SS33 Rev 1



Lista över Tekniska Parametrar

1 Pulslängd Anger den minsta pulsbredden för autopiloten med virtuell RFU. När den 
verkliga kursen närmar sig referenskursen kommer strömmen från 
autopilotens drivkretsar ha denna pulslängd.

2 Reverse Delay. Tid som måste gå innan motorn ändrar riktning. Syftet är att undvika stora 
strömspikar till drivenhetens motor. 

3 Kompassens Känslighet Bestämmer toleransen i grader på den önskade kursen. Om den önskade 
kursen är 90° och kompassens känslighet 1° kommer autopiloten aktiveras 
då kompassens kurs är utanför intervallet 89° till 91°.

4 Max svängningshastighet Begränsar rodrets vinkelhastighet vid sväng då önskad kurs stark avviker  
från aktuell kurs.

5 Lägsta hastighet Är satt till 1 knop från fabriken och anger den lägsta hastigheten för 
autopiloter inställda för virtuell RFU.

6 Roderlägesgivare Då AP47 använder virtuell RFU sätts denna parameter till 0. Med en fysisk 
RFU ansluten till AP47 sätts parametern till ”1”.

7 I-Värde Parameter som påverkar PID regulatorns integrerande del. Används enbart 
tillsammans med fysisk RFU.

8 D-värde Parameter som påverkar PID regulatorns deriverande del. Används enbart 
tillsammans med fysisk RFU.

9 rESt Återgång till fabriksinställningar.

A BOD Korrektionsfaktor Värdeomfång 1 - 40

B Pulstyp Omställbarhet för olika slags av drivenheter. Med reversibla motorer = 0; 
Med Magnetventiler (Solenoider) = 1.

C Vindläge Vindfunktion Av (förvalt) = 0; Vindfunktion På = 1

D Spänning Visar strömkällans spänning i volt.

E TMQ För internt bruk.

F Rate of turn Tolerance Bestämmer styrsignalens tolerans för svänghastigheten. Denna parameter 
används då AP47 används utan fysisk RFU. Värdet på displayen 
multiplicerat med 10 anger svänghastigheten i grader per minut.

G Control Calculation Period Bestämmer tiden mellan två beräkningar av styrsignalens värde då AP47 
används med virtuell roderlägesfunktion. För båtar som reagerar långsamt 
kan det vara nödvändigt att öka detta värde.
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Omställning av AP47 för Virtuell eller Fysisk RFU
Då piloten är i manuellt läge, tryck på knappen ”MODE” tills displayen visar ”P-XX”. Detta  indikerar
den aktuella versionen på mjukvaran.

Tryck på piltangenten  till rutinen för RFU. Displayen visar då ► RF-0. Detta betyder att autopiloten
är inställd för virtuell roderlägesgivare. Se nedanstående bild:

Tryck samtidigt på båda piltangenterna  och  för att ändra inställningen på variabeln. Displayen◄ ►
ändras till RF=0. Se nedanstående bild:

Ändra därefter parameterns värde till 1 med hjälp av piltangenterna.  eller .◄ ►

Tryck  sedan  samtidigt  på  piltangenterna   och   för  att  bekräfta  det  nya  tillståndet  för◄ ►
roderlägesgivare. Displayen ändras åter till ”RF-1”.

Tryck ”MODE” eller ”AUTO” för att återgå till normal operation.

Observera: Ge akt på att när AP47 ställts om till fysisk roderlägesgivare ändras de tekniska 
parametrarna och fler funktioner kan ställas in på AP47 manöverpanel (Mode).  
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Inställning av ”BOD” Korrektionsfaktor vid GPS Navigering.
BOD  skickas  av  GPS  enheter  och  anger  bäringen  mellan  två  vägmärken  i  en  rutt.  Med  BOD
Korrektionsfaktor väljer man med vilken svängningshastighet båten ska gira mot nästa vägmärke
vid ankomsten till delmålets ankomstcirkel. Faktorn har ett värdeomfång mellan 1 – 40. Beroende
på båtens beskaffenhet, last och hastighet kan behov finnas att justera denna faktor. Långsamma
båtar kan behöva ett lägre värde t.ex. 10, medan en snabbare båt kan behöva ett högre värde t.ex.
20.  AP47 levereras från fabriken med korrektionsfaktorn för  BOD inställd på värdet 15.  För att
ändra BOD Korrektionsfaktor följ instruktionen nedan. 

Med AP47 i manuellt läge, tryck på knappen  ”MODE” upprepade gånger tills displayen visar  ”P-
XX”. I detta tillstånd visas autopilotens mjukvaruversion.

Tryck sedan upprepade gånger på piltangenten  tills rutinen för BOD kalibrering ► "A- 15” visas. 

Displayen kommer då att se ut enligt nedanstående bild:

Tryck därefter samtidigt på piltangenterna  och  för att ändra värdet på faktorn. Detta indikeras◄ ►
genom att displayen ändras från ett minustecken till ett likhetstecken. 

Ändra därefter värdet på faktorn med hjälp av piltangenterna. Minska  eller öka .◄ ►

Då Displayen ändrats till t.ex. A=10 är värdet för BOD faktorn ändrat till 10.

Tryck därefter på piltangenterna  och  samtidigt för att bekräfta det nya värdet på faktorn.◄ ►
Displayen ändras från likhetstecken till minustecken.

Tryck ”MODE” eller ”AUTO” för att återgå till normal operation.

36
© Flotec Marin 2014

TMQAP47SS33 Rev 1



Omställning av AP47 för Drivenhet med Magnetventiler.
AP47  levereras  från  fabriken  inställd  för  att  tillsammans  en  reversibel  drivenhet,  antingen
hyrdaulisk  eller  elektromekanisk.  För  att  ställa  om AP47 till  att  användas med en kontinuerlig
hyraualpump styrd med magnetventiler (solenoider), följ denna instruktion. 

Då AP47 är i manuellt läge (standby), tryck på knappen ”MODE” upprepade gånger tills displayen
visar  ”P-XX”.  I  detta läge indikeras den aktuella versionen på mjukvaran och ger access till  de
tekniska parametrarna.

Tryck upprepade gånger på piltangenten  till  rutinen för Pulstyp. Displayen visar då  ► b-00. Se
nedanstående bild:

Tryck därefter samtidigt på piltangenterna  och  för att ändra värdet på variabeln. Displayen◄ ►
ändras då till B=00. Se nedanstående bild:

Ändra därefter parameterns värde med hjälp av piltangenterna.  eller .◄ ►

Då Displayen ändrats till B=01 är AP47 omställd för magnetventiler.

Tryck därefter på piltangenterna  och  samtidigt för att bekräfta det nya tillståndet. Displayen◄ ►
ändras till B-01.

Tryck ”MODE” eller ”AUTO” för att återgå till normal operation.
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Omställning av AP47 för inkoppling av Extern Vindgivare.
AP47 levereras från fabriken med vindfunktionen avstängd. För att aktivera denna funktion följ
denna instruktion. 

Då AP47 är i manuellt läge, tryck på knappen ”MODE” upprepade gånger tills displayen visar ”P-
XX”. I detta läge indikeras den aktuella versionen på mjukvaran.

Tryck upprepade gånger på piltangenten  till rutinen för Vindgivare. Displayen visar då ► C-00. Se
nedanstående bild:

Tryck därefter samtidigt på piltangenterna  och  för att ändra värdet på parametern. Displayen◄ ►
ändras då till C=00. Se nedanstående bild:

Ändra därefter parameterns värde med hjälp av piltangenterna.  eller .◄ ►

Då Displayen ändrats till C=1 är vindfunktionen inkopplad.

Tryck därefter på piltangenterna  och  samtidigt för att bekräfta det nya tillståndet. Displayen◄ ►
ändras till C-01.

Tryck ”MODE” eller ”AUTO” för att återgå till normal operation.
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Trimning av Autopilotens Reglersystem.
En autopilot består i grunden av ett reglersystem. Reglersystemet jämför båtens verkliga kurs med
den önskade referenskursen. Den verkliga kursen ges av den elektroniska kompassen. När båten
avviker ur kurs, d.v.s. den verkliga kursen ändras, eller, om den inställda referenskursen ändras av
skepparen,  då reagerar reglersystemet genom att  skicka en elektrisk  styrsignal  till  autopilotens
drivkretsar som i sin tur aktiverar drivenheten. I AP47 finns avancerad teknik med en PID regulator
vars styrsignal kan kalibreras i proceduren för de tekniska parametrarna. Detta förfarande i AP47
skiljer sig åt beroende på om AP47 är inställd för ”Virtuell” eller ”Fysisk” roderlägesgivare. Med
virtuell RFU görs en beräkning av rodrets vinkel medan den fysiska RFU'n återkopplar värdet för
rodrets läge till autopiloten.

Inställning av Reglersystemet med Fysisk RFU (Endast AP47R)

Den första parametern som kan ställas in är autopilotens känslighet. Det är känsligheten som sätter
kriteriet för när reglersystemet skall  reagera och skicka styrsignal  till  drivkretsarna. Man tillåter
alltid  båtens  kurs  att  röra  sig  inom  ett  antal  grader  styrbord  eller  babord  innan  autopiloten
reagerar. Denna parameter nås direkt i menyn på AP47 när den är inställd för fysisk RFU.

Den andra parametern som kan ställas in är autopilotens anpassning till  rodrets utformning och till
båtens storlek och köl.  Denna parameter brukar kallas för Rodrets Respons (eller förstärkning).
Denna parameter nås direkt från menyn på AP47. Rodrets respons utgör kvoten mellan rodrets
vinkel och den aktuella kursens avvikelse från referenskursen i grader. Rodrets respons ingår som
delkomponent i styrsignalen från PID regulatorn och utgör dess proportionella del (P).

I de allra flesta fall är det tillräckligt att justera parametrarna för känslighet och rodrets respons för
att uppnå ett stabilt styrsystem. Men eftersom styrsignalen är ett matematiskt beräknat värde tar
den  inte  hänsyn  till  yttre  krafter  som  dynamiskt  påverkar  kursen  såsom  olika  last-  och
vindförhållanden.  Därför  har  moderna  reglersystem  även  en  självreglerande  funktion  som  tar
hänsyn till sådan yttre påverkande faktorer. 

Det finns i AP47 SS33 möjlighet att individuellt ytterligare trimma styrsignalen genom att kalibrera
PID regulatorns  integrerande komponent (I)  och dess  deriverande komponent  (P).  Åtkomst  till
dessa båda parametrar finns i de ”Avancerade Tekniska inställningarna”, parameter nummer 7 och
8 för AP47 inställd för fysisk RFU.

Manipulering  av  dessa  komponenter  i  styrsignalen  kräver  dock  grundläggande  kunskaper  och
förståelse för reglerteknik och det rekommenderas starkt att inte röra dessa parametrar om sådana
insikter  saknas.  Om  det  ändå  hänt  att  dessa  parametrar  har  ändrats  och  båtens  egenskaper
försämrats, då rekommenderas att göra en fullständig återställning till  fabriksinställningarna. Se
proceduren för avancerade tekniska inställningar.
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Inställning av Reglersystemet med Virtuell RFU inkopplad.

Den parameter  direkt  kan  ställas  in  är  autopilotens  anpassning  till rodrets  utformning  och  till
båtens storlek och köl.  Denna parameter brukar kallas för Rodrets Respons (eller förstärkning).
rodrets  respons  utgör  kvoten  mellan  rodrets  vinkel  och  den  aktuella  kursens  avvikelse  från
referensvärdet.  Denna  parameter  nås  direkt  från  menyn  på  AP47.  rodrets  respons  ingår  som
komponent i styrsignalen från PID regulatorn och utgör dess proportionella del (P).

Den fysiska  roderlägesgivaren  har  i  den  virtuella  applikationen ersatts  med mjukvara.  Rodrets
position kan därför inte exakt mätas och därmed kan känsligheten hos rodret inte justeras. I stället
mäts båtens svänghastighet regelbundet och i en matematisk beräkning jämförs svänghastigheten
med  ett  förinställt  gränsvärde  vilket  inte  får  överstigas.  Om svänghastigheten  överstiger  detta
gränsvärde aktiveras drivenheten. 

I de tekniska parametrarna kan man variera gränsvärdet. Man uppnår därmed i stort sett samma
effekt som med parametern för  känsligheten med en fysisk roderlägesgivare. En ”korridor” med
inställbar bredd inom vilken båten kan röra sig utan att drivenheten aktiveras.

Det som kan ställas om i AP47 med virtuell RFU aktiverad är de tekniska parametrarna F och G.
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Fabriksinställningar:

På AP47/AP47R manöverpanel (Mode):

Rodrets Känslighet (S): 4 (Endast AP47R)

Rodrets Respons (r): 3  

Parametrar:

”P” Namn AP47 AP47R

1 Pulslängd 2

2 Fördröjning vid reversering  av drivenhetens 
motorriktning.

15

3 Kompassens känslighet (Deadband) 10 (1°)

4 Maximum rate of turn 50 (500°/min)

5 Lägsta hastighet (i knop) 1.0

6 RFU – Virtuell/Fysisk 0 1

7 Integral Control Gain 5

8 Derivative Control Gain 3

A BOD Korrektionsfaktor 15

B Pulstyp 0

C Vindläge 0

F Rate of Turn Tolerance 15

G Control Calculation Period 6

Observera:  Om den virtuella roderlägesfunktionen används och en GPS är ansluten som
som skickar information om båtens hastighet till autopiloten, kommer AP47 att återgå till
manuellt läge om hastigheten understiger den programmerade lägsta hastigheten. Detta
för att styrningen inte skall gå i ändläge om båten stannar. På huvudenhetens display visas
”LOSP”. Det går att ställa parametern [5] för lägsta hastighet ned till 0.1 knop.
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FÖRSLAG PÅ DRIVENHETER
AP47 fungerar med de flesta på marknaden förekommande drivenheter av olika fabrikat. Om man
redan har en drivenhet installerad på sin båt kan denna normalt styras från AP47. Då drivenhet
saknas eller behöver bytas ut har Flotec Marin ett brett sortiment av drivenheter. Vi tillhandahåller
även  de  mest  populära  kombinationerna  av  AP47  och  drivenhet  i  paket  för  motorbåtar  och
segelbåtar.

Reversibel hydraulpump med elektrisk motor

För mindre båtar som har en hydraulstyrning. 

Kontinuerlig Hydraulpump med magnetventiler.

För lite större båtar som har en styrmaskin

Linjär hydraulisk drivenhet

För båtar med roder. Kompakt utförande med hydraulcylinder, reversibel
pump och by-pass ventil i en enhet. 

Elektromekanisk kabelstyrning för motorbåtar

För motorbåtar med rattsnäcka och kabelstyrning 

Elektromekanisk kabelstyrning för segelbåtar

Alternativ för båtar med roder utan hydraulstyrning 

       

  Roterande drivenhet för segelbåtar med piedestal

         Alternativ för segelbåtar med rattstyrning.
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FÖRSÄKRAN OM ÖVERENSTÄMMELSE MED STANDARDS
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APPENDIX A: ANSLUTNING AV DIGITAL KOMPASS
Till AP47 och AP47R medföljer TMQ's egen digitala kompass ELECOM V2. Denna kompass ansluts 
till autopilotens uttag för kompass på centralenhetens baksida med kompassens medföljande 
kontaktdon.

Då det förekommer många alternativa kontakter på marknaden och om ett annat fabrikat av digital
kompass med NMEA gränssnitt skall användas, visas nedan ett schema för stiften i  kontaktdonet 
för anslutning av kompass till AP47.

Kopplings diagram AP47:

Pin 1: Positiv 12 V

Pin 2: Ingång NMEA kursdata

Pin 3: Utgång (-) NMEA 0183 (kalibrering) 

Pin 4: 0 Volt

Pin 5: Utgång + NMEA 0183 (kalibrering)

Pin 6: Används ej.

Notera: Om man vill använda en GPS som kompassgivare i stället för den elektroniska kompass,
d.v.s.  att  styra  efter  COG i  stället  för  HDT går  detta  utmärkt.  Anslut  då  GPS  enheten  enligt
anvisningen i avsnittet Anslutning av GPS i kapitlet ”Installationsanvisningar”.
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APPENDIX B: ANSLUTNING AV REVERSIBEL HYDRAULPUMP
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APPENDIX C: ANSLUTNING AV LINJÄR DRIVENHET 
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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 måste AP47 mjukvarumässigt omprogrammeras. Detta görs enligt beskrivningen i
avsnittet  ”Avancerade  tekniska  inställningar”  genom  att  ställa  om  Parameter  ”B”  Pulstyp  till
Magnetventiler. Magnetventilerna kopplas elektriskt till AP47 enligt schemat nedan.  
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APPENDIX E: ANSLUTNING AV JOYSTICK TILL REVERSIBEL
HYDRAULPUMP

48
© Flotec Marin 2014

TMQAP47SS33 Rev 1



APPENDIX F: ANSLUTNING AV GPS KURSREFERENS TILL 
ELECOM V2.

För stålbåtar kan det i bland vara svårt att använda en magnetisk kompass. ELECOM 
V2 har för dessa båtar utveckat en lösning med GPS som alternativ kursreferens 
direkt ansluten till kompassens gyrosensorer. ELECOM kopplar över från den 
inbyggda magnetometern till GPS när båtens hastighet överstiger två knop. Fördelen 
med denna lösning är att autopiloten fortfarande får uppdateringar av kursen från 
kompassen 10 gånger per sekund. En GPS ansluten till autopiloten skickar kursdata 
endast 1 gång per sekund.  

En speciell GPS adapter mellan AP47 och ELECOM V2 finns som tillbehör. 
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APPENDIX G: ANSLUTNING AV EXTERN VINDSENSOR
För att utnyttja AP47 funktionalitet för vindvinkel  krävs anslutning av en extern vindgivare. För
installation av vindgivare i en segelbåt hänvisas till dess tillhörande manual.  

AP47 kommunicerar med vindgivaren via protokollet NMEA 0183. Vindgivarens ledning ansluts till
samma kontakt på centralenhetens baksida som den elektroniska kompassen. För detta ändamål
krävs därför en multiplexor (data combiner).

50
© Flotec Marin 2014

TMQAP47SS33 Rev 1



APPENDIX H: INKOPPLING AV OCTOPUS
RODERLÄGESGIVARE TILL AP47R

Roderlägesgivaren RFB är ett tillbehör som passar till Octopus mekaniska Drivenhet Sportdrive S.
För anslutningen som delas med GPS behövs en speciell adapter från TMQ.
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