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VARNING!

Autopiloter ar avsedda som ett hjalpmedel inom navigation och kan lindra den eventuella tristess
som kan uppsta vid manuell styrning av baten. Styrman kan da lagga ner mer tid pa Ovriga
navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av farden. En Autopilot far dock inte ses
som ersattare for en manniska och far aldrig ensam ta hand om batens navigering.

En god uppsikt och beredskap for oférutsedda handelser ar absolut nodvandigt da baten styrs
automatiskt.

Det rekommenderas starkt att autopiloten inte anvands i avgransade omraden da vattenstrommar,
vindférandringar och dven radiostorningar kan satta besattningen och andra batar i fara.

APA47 har konstruerats for en enkel installation och handhavande. Endast ett fatal anpassningar av
dess egenskaper ar nodvandiga for att samverka med den aktuella baten pa basta satt. En autopilot
ar dock ett komplext elektroniskt system och du bor darfor noga lasa installationsanvisningarna
samt att forsta handhavandet.

Garanti

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

Om Ni efter att ha last denna manual kdnner att ni saknar nédvandig 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 satt.

Aven om alla tgérder 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 uteldamnats. Flotec Marin AB forbehaller sig ratten att
nar som helst dndra specifikationer av den hardvara och programvara som
beskrivs utan foregdende meddelande. Flotec Marin AB utfardar inga garantier
for skador som uppstar pa grund av felaktig anvandning eller tekniska fel i
utrustningen eller tillbehor fran annan tillverkare.
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INTRODUKTION

Gratulerar till kopet av autopiloten TMQ AP47. Vi ar sdkra pa att ni under lang tid kommer att ha
stor gladje och anvandning av de manga praktiska funktioner som den erbjuder.

TMQ &r ett foretag fran Australien vars autopiloter har blivit erkdnda for sin hallbarhet,
tillforlitlighet och noggrannhet. | 6éver 30 ar har TMQ forsérjt 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.

APA47 ar en de mest kompakta autopiloter som finns pa marknaden och ar utrustad med alla de
funktioner som kravs for en sdker navigering. Genom att AP47 har modern teknik for “virtuell
roderldgesgivare” kan den anvandas pa de flesta typer av motorbatar, utan besvéaret att installera
en extern fysisk roderlagesgivare. Givetvis ar AP47 klar for anslutning av en roderlagesgivare i de
fall detta ar nédvandigt, tex. for segelbatar och stérre motorbatar.

APA47 bygger pa avancerad reglerteknik dar man inte enbart kan modifiera drivenhetens kanslighet
och respons till batens storlek och rodrets utformning, den &r dven sjdlvreglerande. Det betyder att
APA47 sjalv tar hansyn till forandringar i omgivningen som last- och vindforhallanden (integral) samt
vad som forvantas i ske (derivata). Detta bygger pa aterkoppling av data och avancerade
matematiska berdkningar i regulatorn. | mjukvaruutgava SS33 kan regulatorns styrsignal manuellt
trimmas genom direkt atkomst till PID regulatorns parametrar P, | och D parametrar. Detta
kraftfulla metod att stélla in autopiloten kraver dock basala kunskaper i reglerteknik och bor inte
tillampas av lekman.

AP47 har en avancerad funktion for vindlage inbyggd. Med denna funktion aktiverad féljer
autopiloten vindens relativa vinkel till baten. Ett anvdandbart och uppskattad hjalpmedel framst for
segelbatar. Vindlages funktionen gor seglatsen komfortabel och ar ett uppskattat hjalpmedel vid
kryssning.

AP47 ar genom sitt enkla anvandargranssnitt synnerligen lamplig for fritidsskeppare.

Denna manual ar ett resultat av manga ars erfarenhet av installation och anvandning av autopiloter
fran kunder i Australien och Europa. En standig produktutveckling har lett till upprepade behov av
uppdatering av manualen. Manualen ar avsedd for AP47 med mjukvara SS33 men funktionalitet
och handhavande &r i vasentliga delar detsamma for tidigare utgavor av mjukvara.
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Oversikt av Autopilot AP47
TMQ AP47 och AP47R levereras som paket bestdende av féljande komponenter:

e Huvudenhet AP47 med inbyggd mandverpanel och drivkretsar. Enheten har Integrerade
kablar for anslutning till kraftmatning och drivenhet. For driften kravs en stromkalla pa 12V.
En sakring pa 15A medfoljer.

e Elektronisk gyrokompass ELECOM V2 med 5 meter integrerad kabel for kombinerad
strommatning och datakommunikation. Kompassens kabel ar forsedd med en kontakt for
snabb anslutning till huvudenhetens kontaktdon.

e FoOr paket AP47R medféljer en extern roderlagesgivare, RFU, med 14 meter integrerad
kabel. Kabeln ar forsedd med en kontakt for snabb anslutning till huvudenhetens
kontaktdon. Kontaktdonet anvands dven for anslutning av GPS.

e FoOr AP47 i paket utan fysisk roderlagesgivare, VRF medféljer en 16s kontakt med ledningar
for anslutning av GPS till huvudenheten.

Autopiloten maste kompletteras med en for baten och dess styrsystem anpassad drivenhet.
Exempel pa olika drivenheter ar:

e Reversibel hydraulpump. Lamplig for batar med en befintlig hydraulstyrning.

e Mekanisk drivenhet. Passar batar med rattstyrning (kabel) eller rorkult.

e Kontinuerlig hydraulpump. Autopiloten styr hydraulaggregatet med magnetventiler.
e Linjar drivenhet. Skraddarsytt hydrauliskt system som passar framst till segelbatar.
e Roterande drivenhet. Passar segelbatar med piedestal styrning.

ELECOM V2 ar en tekniskt avancerad digital kompass som med stor noggrannhet kan bestamma
batens kurs. Kompassen ar uppbyggd kring en sensor vilken detekterar jordens magnetfilt i tre
dimensioner och dven mater magnetfaltets vertikala komponent och kompenserar for dess
paverkan vilket blir viktigare ju narmare en av polerna man kommer. En treaxlig accelerometer
eliminerar inverkan av batens rullningar och krdangningar aven i grov vaderlek. Ett tre-axligt
elektronisk gyro kompenserar for effekterna av baten vajningar och férbattrar kompassens formaga
att halla baringen.

AP47 kan anvandas med eller utan fysisk roderlagesgivare. AP47 har en virtuell roderlagesfunktion,
VRF. Detta underlattar installationen vasentligt och ar en utmarkt [6sning for mindre batar. Vet man
vet batens storlek och utformning kraver fysisk roderlagesgivare da valjer AP47R. AP47R levereras
tillsammans med en fysisk roderldgesgivare. Observera att alla AP47 kan kompletteras med en RFU
fran TMQ vid ett senare tillfdlle. Man kan dven anvanda roderlagesgivare av andra fabrikat, da
sadana i vissa fall medfoljer drivenheten. Dessa roderlagesgivare bor ha en impedans pa 1 kQ. Da
AP47 kompletteras med roderlagesgivare vid ett senare tillfalle skall den stillas om for fysisk
roderlagesgivare. Se avsnittet "Avancerade Tekniska Instéllningar” for mer information om hur
detta gar till. Vid osakerhet kontakta Flotec Marin AB.

APA7 ar forberedd for anslutning till GPS for navigering av baten efter vagmarken.

Till AP47 kan en extern vindsensor anslutas. Tillsammans med vindsensorn kan AP47 med dess
interna funktionalitet ”1asa” segelbaten till en dnskad vindvinkel och hjalp att kryssa.
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Huvudenhet

Stromforsorjningen till AP47/47R bor vara kopplad via en sakring pa 15 A.

Spanning:
Strom:
Kontroller:
Display:
Belysning:

Avkanning av kurs:

Kanslighet:
Roderfaktor:

Roderbegransning:

Specifikationer

12 volt DC

Genomsnitt 0,5 A

4 stycken knappar

LCD

Ja. Avstangningsbart.

Battre an 1 grad

Installbar i 10 steg.

Installbar i 20 steg.

Gar att stalla in via mandverpanelen.

Alarm for kurs: 45 grader
Navigations signal:  NMEA 0183
CE Markt: Ja
. 110
= 110 | 25 18 70
o 0 ]
110
I I
o} oll |
Front Profil Baksida
Matt i mm
Kompass
Strom: Ca 70 mA vid 12 volt DC
Upplosning: 1 grad
Signal: NMEA 0183
Storlek: L: 125 mm, B: 80 mm, H: 50 mm
Vikt: 350 gram
CE markt: Ja
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.

MANUAL ALARM AUTD

w ® ©
- | = MODE — AUTO

TMO  AUTOPILOT

Igangsattning av Autopiloten:

Da autopiloten ansluts till den yttre stromkéallan genomférs ett sjalvtest av systemet. Displayen
kommer da under en kort tid visa 1) modellbeteckning, 2) version av mjukvara: SSXX. 3)
Genomgang av sjalvtest med lamporna blinkande. Darefter 6vergar autopiloten till grundlaget
MANUAL vilket betyder att autopiloten ar Standby. Den gula indikationslampan fér MANUAL ar
tand och displayen skall visa den aktuella kursen levererad av den elektroniska kompassen.
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Huvudfunktioner

Huvudenheten tillsammans med den medfdljande elektroniska kompassen ger autopiloten dess
bada grundlaggande funktioner sammanfattade nedan.

Manuellt Lage AUTO Lage

H* % % A X %X

Autopilotens display visar den aktuella kursen|Autopiloten kommer att uppratthalla den kurs
dar *** star for kursen i grader. Autopiloten &ar|som indikeras pa displayen. Kursen kan stéllas in

standby och fungerar som kompass. Baten &r|eller andras med hjalp av pilknapparna.
under manuell styrning.

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

Vind Lage GPS Auto Lage
S/P**% AX % x
Autopiloten kommer att uppratthalla den Nar autopiloten tar emot information fran en
relativa vindvinkeln som indikeras pa GPS kan den styra baten efter en eller flera
displayen. S for styrbord och P fér babord. vagmarken.
Vinkeln kan stallas in eller andras med hjalp av
pilknapparna.
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Manuellt Lage

Detta ar autopilotens grundtillstand i vilket autopiloten ar
standby och redo att ta 6ver. Lampan markt MANUAL lyser med
ett fast gult sken. | detta tillstand visar displayen den aktuella
kursen pa formen "H***” dar *** 4r den magnetiska kursen i
grader. Baten styrs manuellt. Ingen kontroll av styrning sker fran
autopiloten i detta lage.

AP47 har en funktion som gér det mojligt att som alternativ till
den medféljande elektroniska kompassen anvanda en GPS som
kursreferens. En marin GPS kan skicka ”COG” data (Cource Over
Ground) till Autopiloten. For att utnyttja denna alternativa
mojlighet maste den elektroniska kompassen kopplas ur. Nar en
GPS éar aktiv som kompass visas detta pa displayen med ett "C”".
Notera att uppdateringsfrekvensen fran en GPS &r endast 1 Hz.

Jog Mode:

Nar autopiloten ar standby, i det manuella laget, finns en mojlighet att styra baten fran

autopilotens mandverpanel. Denna funktion kallas “Jog mode”.

« Nar displayen visar "H***” dar *** star for batens kurs i grader.

MANUAL

ALARM

GPS

AUTO

L J03

MANUAL

ALARM

GPS

AUTO

« Styrningen korrigeras med knapptryckningar pa mandverpanelens piltangenter = eller » .

Observera: Hall inte knapparna == eller » nedtryckta for lang tid (max 4 sekunder) da detta leder
till att styrningen tas till dess maximala vridning. Det finns ingen begransning for hur langt
autopiloten kan paverka styrningen i det manuella laget. Att kora styrningen till dess maximala

vridning kan orsaka skador pa utrustningen.

AUTO Lage

Tryck pa knappen markt AUTO for att aktivera autopiloten. Ett pip
kommer att ljuda och displayen dndras till "A***” med den aktuella
kursen som *** Lampan markt AUTO tdands med ett fast gront
sken. Autopiloten kommer att lasa den aktuella kursen och

bibehalla denna.

Observera: Nar autopiloten aktiverats ldses den aktuella roderinstdllningen av och satts som
referensvarde for rak kurs framat. Med detta menas att AP47 forutsatter att baten styr rakt fram
nar rodret har denna installning. Tank pa att roderinstallningen inte alltid behdver vara i absolut

centrerad lage for att baten skall halla kursen rakt framat.

Andring av Kurs:

Ett kort tryck pa nagon av piltangenterna == eller  kommer att ge en
andring av den 6nskade kursen med 1 grad i taget. Displayen kommer
att visa den onskade kursen i grader varefter baten girar mot den nya
kursen. For AP47R, med fysisk roderlagesgivare, finns dessutom
moijlighet att stega kursen snabbare. Om piltangenten halls nedtryckt i

tre sekunder dndras kursen i steg om 10 grader.
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Léigsta Hastighet i Auto Léige:
Om ”"LOSP” (Low Speed) visas pa huvudenhetens display och

autopiloten atergar till manuellt l1dge, da understiger batens hastighet ) TIC Fl
den for autopiloten tillatna ldgsta hastighet. Detta for att hindra att I
rodret inte drivs till ett dndldge om baten stannar. Det gar att stalla W o es Am

(]
parametern for lagsta hastighet ned till 0.1 knop. Denna funktion galler

endast da en en GPS som kan skicka data om batens hastighet ar
ansluten till AP47.

- » MODE ~ AUTO

TMQ AUTOPILOT AP47

Ur Kurs Alarm:

AP47 kontrollerar i laget AUTO om den onskade kursen halls genom att méta skillnaden mellan
onskad riktning och verklig riktning i grader. Om gradtalet Overstiger 45 grader kommer ett alarm
aktiveras, en varningssignal att ljuda och en lampa att blinka. Detta indikerar att ett fel uppstatt i
autopiloten eller batens styrning.

Deaktivera Autopiloten: O (- O

Tryck ater pa knappen for AUTO. Lampan AUTO slacks och lampan L o I
MANUAL tands. Displayen kommer nu att visa batens aktuella kurs. " e e ®
Baten styrs manuellt. -

MODE

GPS Navigering med AP47

Med en GPS mottagare ansluten kan man navigera efter en pa for hand upplagd fardplan. GPS
mottagaren maste skicka BOD (Baring Origination till Destination) och ”XTE” (avvikelse i meter fran
den 6nskade baringen). Baringen ar en linje fran foregdende vagmarke (n) till ndsta vagmarke
(n+1). En Ankomstcirkel &r definierad i GPS mottagaren runt vagmarket. D& baten anldnder till
ankomstcirkeln skickar GPS mottagaren data for nasta vagmarke i fardplanen. Autopiloten svanger
da baten mot den nya baringen och stdvar sedan mot denna. AP47 kan baserat pa ”"XTE” fran GPS
mottagaren (avvikelse i meter vinkelratt fran den 6nskade baringen) asymptotiskt svdanga in och
navigera mot det nya vagmarket. XTE informationen hanteras av AP47 som en linjar kalkylering och
strdvar hela tiden att minimera denna avvikelse fran baringen.

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

Ankomst zon
,:"{Fagm f‘rk:h!} % ! "."iigmﬁrl:e {n+1)

(’ e XTE: Batens avvikelse i meter fran Biringen
. s

13
© Flotec Marin 2014
TMQAP47SS33 Rev 1



Det finns manga olika GPS mottagare pa marknaden och denna beskrivning skall darfor endast ses
som en generell vagledning. For att automatisk navigering skall fungera tillsammans med AP47
maste GPS enheten vara installd pa att skicka kursdata till autopiloten enligt “"NMEA 0183”.

NMEA 0183 ar ett dataprotokoll fér marint bruk uppbyggt av “meningar”. For autopiloter finns det
standardiserade meningar som innehaller all den data som autopiloter specifikt behdver och som
de flesta GPS mottagare for marint bruk kan skicka. “APA” och den uppdaterade versionen "APB”.

| NMEA 0183 finns dven som option meningarna ”BOD” och "XTE” som tillsammans innehaller
den data som autopiloten behover for automatisk navigering efter vagmarken.

AP47 kan lasa APA, APB, BOD och XTE. For detaljerad information om hur en GPS mottagare skall
programmeras hanvisas lasaren till instruktionsboken fér den aktuella modellen.

Beroende pa batens egenskaper sasom hastighet etc, kan den ”“vajningshastighet” med vilken
baten svanger in mot den nya baringen behdva justeras. Detta ar mojligt att gora i AP47 genom att
man andrar vardet pa en parameter som kallas “BOD Correction Factor”. Hur detta gar till finns
beskrivet i avsnittet “Avancerade Tekniska Instdllningar” i denna manual.

Om GPS mottagarens datasignal endast innehaller XTE da kan autopiloten inte automatiskt
navigera efter vagmarken i en fardplan. Vid ankomst till varje nytt vagmarke maste skepparen
manuellt aktivera GPS laget for att baten skall styra automatiskt mot nasta vagmarke.

Kom ihag:

Innan GPS laget fér automatisk navigering véljs maste en fardplan vara programmerad i GPS
navigatorn som autopiloten sedan kan félja.

Batens kurs given av GPS enheten bor oOverensstamma med kursen given av AP47 egen
elektroniska kompass (med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de tva kurserna avgor
noggrannheten pa autopilotens GPS lage.

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

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

Aktivera GPS ldge:

Tryck ned bade knappen AUTO och knappen markt MODE samtidigt.
Ett pip ljuder och bada lamporna for GPS och AUTO tiands med ett
fast sken. Autopiloten kommer att efterstrava den baring som ges av
GPS:en och batens riktning kommer att dndras med en maximal
hastighet av 10 grader per sekund.

Alarm

Om autopiloten far felaktig data fran GPS navigatorn kommer ett
alarm att ljuda och lamporna fér GPS och AUTO borjar blinka. Detta
kan ha flera olika orsaker och bero pa:

« Ej korrekt installation av sladdar mellan autopiloten och GPS | | Pip pip!
mottagaren.
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« Felaktig data mening skickas fran GPS mottageren.
«  GPS mottagaren saknar fardplan.
«  GPS mottageren kan inte berdkna batens position.
Deaktivera GPS lage:
Genom att trycka pa knappen "AUTO” kommer AP47 att aterga till manuellt Iage och lampan for
MANUAL tandas
Vind Lage:

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

Vindfunktionen i AP47R ar speciellt framtagen for segelbatar. 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 forhallande till batens
riktning som styrbord eller babord, medvind eller motvind. Aven om funktionen finns i AP47 utan
roderldagesgivare rekommenderas AP47R med fysisk roderldgesgivare for segelbatar med denna
funktion.

Aktivera Vindfunktionen:

AP47R aktiveras for vindstyrning genom att da baten ligger i 6nskat vindlage nedtrycks bada
piltangenterna =« och »™samtidigt. Displayen visar da vindvinkeln relativt batens fardriktning.

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

"Winddgat”

00

Vinden kommer 45 grader frén babord (P) Vinden kommer 45 grader frdn styrbord (S)

Skepparen kan variera vindvinkeln genom att kortvarigt trycka pa piltangent = eller » for babord
respektive styrbord. Varje knapptryck éandrar vindvinkeln med 1 grad.
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Da autopiloten styr efter vindvinkeln kan skepparen fa hjalp av AP47R med att kryssa mot malet.
Genom att trycka pa den ena piltangenten i tre sekunder "slar” eller “gippar” segelbaten. Om
vinden kommer 45 grader fran babord trycks hoger piltangent i tre sekunder varvid autopiloten
styr rodret och baten girar sa att den nya vindvinkeln blir 45 grader styrbord.

s

Slag

Slag

Slag

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

Deaktivera vindfunktionen:
Deaktivera vindfunktionen genom att trycka pa AUTO. AP47R atergar da till manuellt lage.

Ovriga Funktioner och Instillbara Parametrar

Ovriga funktioner och parametrar skiljer sig ndgot &t beroende p& om virtuell eller fysisk
roderldgesgivare (AP47R) anvands. Dessa skillnader framgar av féljande tabell.

Funktion AP47 |AP47R
Rodrets Kanslighet - "4
Rodrets Respons "4 "4
Rodrets vinkel - "4
Belyst display av/pa "4 "4
Rodrets begransningar - "4
Kalibrering av kompass v v
Roder begransning - "4
16
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Rodrets Kanslighet. (Endast AP47R):

Med denna parameter kan man variera rodrets kédnslighet, (eng: sensitivity) eller tolerans for
kursandringar genom att autopiloten tillater baten att avvika fran referenskursen med ett antal
grader. Pa sa satt skapas en “korridor” vars bredd ar instadllbar och inom vilken baten kan rora sig
utan att drivenheten aktiveras. Med parametern for kanslighet bestammer man hur stort kursfelet
far vara i grader innan autopiloten reagerar och kompenserar avvikelsen med rodret.

Ett 1agt varde, d.v.s. hog kanslighet, haller baten pa en sa rak kurs som majligt (smal korridor), men
kan speciellt vid hard vaderlek gora att autopiloten arbetar kontinuerligt. Det leder till i sin tur till
hog stromfoérbrukning och onddigt slitage pa styrningen.

Ett hogt varde (bred korridor) gor att baten tillats avvika langt fran den Onskade kursen innan
autopiloten korrigerar kursen med rodret. Man kan behova 6ka vardet pa kansligheten vid hart
vader, d.v.s. nar baten kastas fram och tillbaka av vagorna for att autopiloten inte ska kompensera
for mindre fel i kursen.

Hog kanslighet, [agt varde instéllt:

Lag kdnslighet, hégt virde instdllt:

For att andra instdllningen for Kdnslighet tryck pa MODE tills displayen visar ”S **”.
Vardet pa kdnsligheten visas som ett tal mellan 1 och 10 dar 1 star for 1 grad och 10 star for 10
grader. Fran fabriken ar Kansligheten installd pa vardet ”4”.

Observera: Allt for |agt instilld kidnslighet kan orsaka att drivenheten &r konstant aktiv. Vardet
ska da okas tills autopiloten far ett lugnare uppférande. Stall parametern forst pa 1 och 6ka sedan
tills autopiloten styr baten pa ett lugnt satt utan allt for stora kursfel. Vid hart vader 6ka vid behov
vardet tillfalligt.

Rodrets Respons:

Rodrets Respons (eng: Rudder Ratio) anpassar “mangden” roder till batens storlek och hastighet.
Man brukar sdga att man med denna parameter dndrar pa rodrets forstarkning. Det ar den
viktigaste parametern for att anpassa autopiloten till typ av bat och roder. AP47 har rodrets
Respons installd fran fabrik for att passa de flesta batar. Ibland kan man behd6va variera den for att
hitta en optimal instdllning. Har foljer en beskrivning av hur man andrar rodrets Respons for att
passa olika last och vaderforhallanden och typer av batar.
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For att na instéllningen for rodrets Respons tryck pa knappen "MODE” tills displayen visar ”r **”.
Displayen visar vardet pa rodrets respons som ett numeriskt tal mellan 1 och 40 (fran fabriken ar
parametern installd pa 3).

1. Instdllningen kan dndras med piltangenterna == och ». Satts parameterns varde till ”1”
innebar detta en minimal forstarkning av rodret. Ett for lagt varde kommer att leda till att
kurs-korrigeringar kommer att ta lang tid (baten blir understyrd).

2. Satts parameterns varde till ”40” innebar detta en maximal forstarkning av rodret. Ett for
hogt varde kommer att leda till snabba kursandringar av baten (baten blir 6verstyrd).

l Rodrets respons fér ldg
Understyrt

Rodrets respons fér h6g

Overstyrt

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

Rodrets Vinkel: (Endast AP47R):

Funktionen nas genom att trycka pa MODE upprepade ganger tills displayen visar rodrets position
som ett numeriskt tal for antingen styr- eller babord.

1. Nar rodret ar i sin centrala position kommer displayen att visa ” 00”.
2. Nar rodret har en position fér babord kurs kommer displayen vissa ”Pt**”.
3. Nar rodret har en position for styrbord kurs kommer displayen visa ”St**”.

For att avsluta visningen av rodrets vinkel, tryck pa antingen MODE eller AUTO en gang.

Bakgrundsbelysning:
Tryck pa MODE tills meddelandet ”LitE” synas pa displayen.

Tryck sedan pa antingen == eller =for att satta pa eller stinga av v
bakgrundsbelysningen.

Bakgrundsbelysningen ar alltid slackt nar AP47 satts pa.

Rodrets Begransning: (Endast AP47R):

Funktionen for Rodrets begransning i AP47R férhindrar drivenheten att driva rodret till dess fysiska
stopp. Dessa begransningar ar fabriksinstadllda och behdver oftast inte dndras pa. Om andring av
rodrets begransningar anda ar ndédvandig folj denna procedur:
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Procedur:
1. Stéllin rodret pa 6nskad max vinkling at babord.

2. Vilj Begransning at Babord genom att trycka pa knappen MODE upprepade ganger tills
displayen visar ”"PL**” (Port Limit).

3. Tryck ner = och » samtidigt for att stilla in begransningen till den nuvarande
roderinstallningen.

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

5. Vailj "Begransning at Styrbord” genom att trycka pa knappen MODE tills displayen visar
"SL*¥*”_ (Starboard Limit).

6. Tryck ned = och ™ samtidigt for att stdlla in begransningen till den nuvarande
roderinstallningen.

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

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

Aterstélining:
Det ar mojligt att aterstalla autopilotens fabriksinstallda varde pa roder begransningar.
1. Tryck ned MODE upprepade ganger tills ”rLr” syns i displayen (Reset Limit Rudder).

2. Tryck ned = och » samtidigt for att aterstdlla instdllningarna.

Kalibrering av ELECOM V2

Kompassen levereras kalibrerad fran fabriken. ELECOM V2 (kompasser med serienummer 250 eller
hogre) ar utrustade med en inbyggd helautomatisk kalibrering. Detta innebér att det inte gar att
initiera en kalibrering manuellt fran autopiloten. | ELECOM V2 ges den aktuella kursen av dess
gyron och denna kurs jamférs med magnetometerns kurs kontinuerligt.

Kalibrering av dldre ELECOM kompasser

AP47 har en procedur for kompasskalibrering som fungerar med adldre ELECOM kompasser
(serienummer 1-249). Denna procedur innebar att en deviationstabell kunde upprattas i
kompassen. Om en kompasskalibrering enligt nedan beskrivna procedur genomfors for denna typ
av kompass kommer deviationstabellen att skrivas over med ny data som tar hansyn till
kompassens magnetiska omgivning i alla dess riktningar.

Varning! Det gar inte att aterstdlla kompassens instdllda deviationstabell om denna procedur
genomfors. En sadan aterstallning kraver speciella verktyg och kan bara utforas av en fackman.
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Kompassen ar installd pa att utfora en kalibrering nar baten andrar kurs med 360 grader. Denna
procedur kan aktiveras manuellt fran AP47 enligt nedan.

1. Tryck ned MODE upprepade ganger tills "CCAL” visas i displayen.
Utfor en langsam 360 graders kursforandring pa minst en minut.

Displayen visar "DonE”

Kompassen ar kalibrerad.

wokh W

Om giren gar for fort visas ”FASt”.

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 da pa kompassen for att korrigera for felet.

Om APA47 visar "H000” pa sin display ar det mojligt att kompassen ar ur funktion eller felaktigt
inkopplad till AP47.

Atergang till fabriksinstallning for kompassen (Reset Compass):

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

2. Tryck ned = och » samtidigt for att aterstalla kompassens installning.
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INSTALLATIONSANVISNINGAR

Kontrollera att du har alla autopilotens delar tillgangliga. Verktyg som du kan komma att behova ar:
«  Skruvmejslar, flata och Philips
« Avbitartanger
- Kabelskalare
« 70 mm halsag
+  Elektrisk borrmaskin med diverse borrar
« Tejp, kopplingslister, buntband, klamrar, skruvar, etc.

Plats for ledningsdragning i baten maste planeras. Kablar skall dras mellan huvudenheten och
stromkallan, fran kompassen till huvudenheten och fran huvudenheten till drivenheten. Fér AP47R
skall aven kabeln fran roderlagesgivaren till huvudenheten dras fram.

All ledningsdragning skall goras sa langt fran radioutrustning som majligt for att minska risken for
interferens. Kompassen maste placeras minst 1 meter fran den befintliga fartygskompassen och
radio-apparater, hogtalare samt annan magnetisk utrustning.

APA47 skall vara direkt ansluten till en stromkalla pa 12 volt. Antingen via ett 15A 6verstromskydd
eller via en 15A sakring tillsammans med en isolerad strémbrytare. En sdkring medféljer.

Installation av AP47 Huvudenhet
Placering:

AP47 huvudenhet bor installeras inom rackhall fran styrningen skyddad mot regn och saltvatten.
Ett runt hal med en diameter pa 70 mm kravs for installationen.

Huvudenheten bor ej utsattas for alltfor mycket direkt solljus. Detta kan forkorta livslangden pa
displayen. Om nodvandigt, tack displayen med det medfoljande skyddslocket da AP47 ej ar i bruk.

Kabel:

Den medfdljande kabeln mellan huvudenheten och kompassen boér placeras langt ifran radio-
utrustning for att minimera risken for storningar. Om mojligt bér den dven dras skilt fran kontakt
med andra stromledande kablar. Till kompassen medféljer en kabel som ar fem meter lang.

Magnetisk Stérning:

| och med att AP47 inte ar gjord av stal kommer den inte att orsaka nagra magnetiska storningar pa
Ovrig utrustning i baten. Autopiloten kan orsaka mindre radiostérningar pa grund av dess
elektroniska komponenter.

Installation av Kompass

AP47 levereras med en tekniskt avancerad elektronisk gyrokompass, ELECOM V2. Denna kompass
ar uppbyggd kring flera kadnsliga sensorer. En magnetometer kdnner av jordens magnetfalt och dess
bada gyron detekterar batens rorelser i tre dimensioner; svangar, rullningar och kréangningar.
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Kompassens Placering:

Kompassens placering i baten ar ett av de viktigaste besluten fér hela systemets funktion.
Kompassen star emot vind och vatten och ar helt vattentatt. Platsen bor véljas dar de magnetiska
och elektriska storningarna ar sa laga som mdjligt. Undvik darfor att placera kompassen alltfor
djupt ned i baten da detta ofta ar en plats med stora magnetiska storningar. Men man boér undvika
att placera kompassen pa en plats som utsatts for stora rorelser. Exempel pa detta ar toppen av en
mast eller pa flybridge. Valj en plats som ér fri fran vibrationer och nara batens centrum, En bra
position ar nara vattenlinjen dar batens rorelser ar som minst.

ELECTRONIC COMPASS
THEQ INTREMATION AL FTFLTR
e ——
THETALLATIOM MIMIME M 5875 DIETA MR
£ METRE FR0M AN ¥ MLGNITIE MATEEIAL

F=r 25

Elektronisk Kompass — ELECOM V2

Tank pa att montera kompassen langt bort fran motorn och andra stora metallforemal som kan
vara magnetiska, t.ex. bogpropellrar. Storningar kan komma fran alla magnetiska foremal av jarn
och stal vilka forsamrar kompassens funktionalitet. Ett minimum av 1 meters avstand fran alla
sadana foremal bor darfor iakttas (for att motverka storningar). Detta inkluderar hogtalare och
radioapparater med inbyggda hogtalare. Kontrollera andra sidan av skottet efter foremal som kan
ge upphov till magnetiska stérningar

Stalbatar:

Vi rekommenderar att man inte anvander magnetiska kompasser i stalbatar. Om man anda vill
anvanda kompassen i en bat med mycket stal bor kompassen placeras minst en meter Gver
staldacket for att uppna basta resultat. Man behover i sa fall leta sig fram till en placering som ger
minimalt med magnetiska storningar. Har man tillgang till en GPS ombord med NMEA 0183 kan
denna anvandas som kursreferens i stallet for en elektronisk kompass. Ett battre alternativ ar att
ansluta en GPS direkt till kompassen ELECOM V2 som en alternativ kursreferens till den inbyggda
magnetometern. Genom att ansluta GPS direkt till kompassen bibehalls en uppdateringsfrekvens
pa 10 Hz och en atergang till magnetometern kursreferens vid laga hastigheter. Fér anslutning av
GPS som kursreferens ti AP47 se appendix A. For anslutning av GPS till ELECOM V2, se appendix F.

Montering:

Kompassen skall monteras pa en horisontell yta med de medféljande, icke magnetiska, skruvarna.
Pilen (BOW) pa kompassholjet skall peka i samma riktning som batens for. Kompassen kan &dven
monteras upp och ned, t.ex. i ett tak.
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Observera att kompassen inte far monteras vertikalt pa t.ex. en vagg. Se figur nedan:

Justering av Kompassen:

Kompassens faste kan finjusteras +/- 20 grader tills ratt riktning anges pa autopilotens display.

Under anvandandet till sjéss kan man eventuellt behdva justera kompassen ytterligare for att
kompensera for magnetisk missvisning.

ELECOM V2 &r kalibrerad pa fabrik och ar instdlld pa att kalibrera automatiskt fér magnetiska
avvikelser. Det gar inte att starta en kalibrering av ELECOM V2 fran mandéverpanelen pa AP47. Den
procedur som finns for detta i AP47 ar avsedd for dldre modeller av ELECOM kompasser.

Om kompassen flyttas sa maste den stangas och sattas pa igen pa den nya platsen.
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Installation av Extern Roderlagesgivare. (Endast AP47R)

Autopilot AP47 &r utrustad med en inbyggd “virtuell roderldgesgivare”. Denna funktion gor det
moijligt att installera AP47 pa mindre motorbatar, med utombordare eller drev, utan att montera en
fysisk roderlagesgivare. FOr vissa typer av batar med roder, tex. segelbatar, dar det dock
rekommendabelt att anvanda en extern fysisk roderlagesgivare. AP47R ar ett system anpassat for
dessa fall. AP47R levereras i ett paket tillsammans med en fysisk roderlagesgivare fran TMQ.

Det gar att komplettera autopilot AP47 med en extern roderlagesgivare vid ett senare tillfalle om
det skulle behdvas. Det kan rora sig om batar med kraftigt v-formad kol eller hog profil som gor att
baten blir vindkanslig. Det kravs bara en enkel omstallning i de tekniska parametrarna i AP47.

Observera: Om roderlagesgivare av annat fabrikat &n TMQ ansluts till AP47R bér impedansen
pa denna givare vara 1 kohm.

Nedan foéljer en beskrivning av hur den uttkade installationen av AP47R med en extern fysisk
roderldgesgivare gar till:

Roderldgesgivaren installeras i narheten av rorkulten och bér harma dess rorelse. Pa givaren finns
det markeringar som indikerar hur detta ska ske. Rorkulten, roderlagesgivaren och de tva stéllbara
fastpunkterna bor tillsammans forma ett parallellogram enligt figuren nedan.

Roderlagesgivaren star emot vatten men man bor se till att ett visst vattenskydd finns sa att denna
inte blir helt drankt. Om det skulle behdvas gar det bra att installera givaren upp och ned men
notera att den réda och den bla kabeln da ska byta plats.

Nar roderldagesgivaren ar monterad drag rodret fran maximalt utslag babord till maximalt utslag
styrbord och kontrollera:

1. Att riktningen indikerad pa AP47R ar korrekt.

2. Att roderldgesgivaren med dess tillhérande komponenter inte utsatts for nagra mekaniska
pafrestningar.
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Viktigt angdende installation av Extern Roderldgesgivare:
Nar rodret och roderlagesgivaren ar centrerade bor alla vinklar i systemet vara 90 grader.
Anvand den medfdljande anslutningen for forbindelselanken (Feedback Linkage).

Anvand roderlagesgivarens justeringsblock (Adjustment Block) pa rorkulten (Tiller Arm).

A

Den hydrauliska armen kan installeras pa andra sidan av rorkulten.
5. Se till att da rodret vrids at babord ska roderlagesgivaren ocksa gora det.

Roderldgesgivaren kan installeras upp och ned. Detta kraver en elektrisk andring da polariteten for
givaren maste omvandas.

Installation pd Utombordsmotor:

For motorbatar med utombordsmotorer upp till ca 9 m bor man anvinda den virtuella
roderldgesgivaren. Skulle man av nagon anledning vilja anvanda en fysisk roderlagesgivare foljer
har en instruktion.

Vid installation av roderldgesgivare pa en bat med utombordsmotor och hydraulstyrning med s.k.
"bullhornstyrning” anvandes en speciell platta. Man borrar tva hal i hydraulstyrningens fasta del
diar man faster plattan. Darefter monteras roderldgesgivaren pa plattan. Slutligen kopplas
feedback armen mellan roderlagesgivaren och styrpinnen.

SLINKAGETO
T‘IL‘I;ER ARM

Ovanstaende tva bilder illustrerar hur montering av den externa roderlagesgivaren pa en
utombordsmotor med hydraulstyrning gar till. Kontrollera noga att motorn gar att “tilta” med
roderlagesgivaren monterad utan att roderlagesgivaren eller feedback armen skadas!

Kabeln frdn Roderldgesgivaren:

TMQ roderlagesgivare har en integrerad kabel pa 14 meter och en férmonterad kontakt. Kontakten
ansluts till uttaget pa centralenhetens baksida markt RUDDER. Kabeln kan forlangas om sa skulle
behovas.

Notera att Roderldagesgivaren &r monterad pa fabrik och bor inte korrigeras pa egen hand. Armen
pa roderlagesgivaren sitter fast via en O-ring for att garantera en vattentat miljé. Denna tatning kan
skadas om armen pa roderlagesgivaren monteras isar.
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Kabeln fran roderlagesgivaren har en 6-pins kontakt med en markering for vilken som ar forsta pin.
Bilden visar motsvarande hankontakt pa AP47 baksida. Kontaktdonet pa AP47 anvands dven for
anslutning av GPS enhet.
Pin 1: 5V matning (RFU)

Pin 6
Pin 2: RFU lagesinformation

Pin 3: 0V matning (RFU)

Pin 4: TX Data output (kursinformation) O C.:) Pin 1
Pin 5: + GPS Input (positiv) °°}‘.‘."J$ﬁ?mm£$f"

Sierial o, ESIRTREN
e n oy |

Pin 6: — GPS Input (negativ)

Anslutning av Drivenhet

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

Drivenhetens motor eller dess magnetventiler ansluts till de bada gula ledningarna fran baksidan
pa AP47. Se till att kablarna har ratt dimension for att leda tillracklig strom till motorn. Strommen
till motorn kan ge toppar pa upp till 15A.

Motorns riktning:

Vid installation av drivenheten kontrollera motorns riktning med hjalp av funktionen JOG mode.
Nar AP47 ar i “Standby” och man trycker pa knapparna for styrbord = eller knappen for babord ==
skall baten styras i enlighet med pilarnas riktning. Om baten styr at fel hall andrar man detta
genom att byta polariteten pa drivenhetens strommatning (gula kablarna fran AP47).

Anslutning av Reversibel Hydraulpump

Pumpens motor ansluts till de gula ledningarna fran huvudenhetens baksida. Appendix B
askadliggor hur inkopplingen gar till.

Anslutning av en Linjar Drivenhet (Mekanisk eller Hydraulisk)

Den linjara drivenheten ansluts elektriskt som en reversibel motor. Det som skiljer ar att de flesta
linjdra drivenheter, bade mekaniska och hydrauliska, har nagon form av frikopplingsmekanism, sa
kallad “clutch”. Denna ar nodvandig for att frikoppla drivenheten och styra baten manuellt.

N&r drivenheten har en sadan frikopplingsfunktion skall den den grona kabeln fran baksidan pa
AP47 anvandas. Den ger negativ stromforsorjning da autopiloten ar i AUTO lage. Normalt har en
"clutch” tva ingangar, ”"positiv” och “negativ”. For att ansluta dessa bada ingangar till AP47's enda
utgang se anvisningen i appendix C.
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Anslutning av Magnetventiler fran ett Hydraulaggregat

For batar med styrmaskin och kontinuerligt driven hydraulpump kan drivkretsarna i AP47 stallas
om for att hantera magnetventiler (solenoider). Se appendix D for exempel pa en sadan
installation.

Anslutning av GPS

Anslutning av GPS for navigering gors till samma kontaktdon som fér roderlagesgivaren (RUDDER)
pa huvudenhetens baksida. Till AP47 medféljer en 16s sex-polig honkontakt med kabel vars ledare
kopplas till GPS enhetens utgang for autopilot. For AP47R anvands tva av de lindade ledare fran
honkontakten pa den medféljande roderldgesgivarens kabel.

For AP47 med I6s kontakt géiller:

Gul ledning markt:  DATA + GPS I/P Ansluts till GPS ledare : X +

Gron ledning markt: DATA - GPS I/P Ansluts till GPS ledare: TX - (Ground/Common)
For AP47R med roderldgesgivare gdller:

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

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

For mer information om hur man installerar olika typer av GPS mottagare hanvisas 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 baten, exempelvis radar, kraver kursreferens fran AP47 finns en datautgang i
kontakten for roderldagesgivare (RUDDER). | den sex-poliga kontakten anvands stift 4 och 6. For

AP47R anvands tva av de utanpaliggande ledningarna fran kontakten fran roderlagesgivarens
kabel.

For AP47 med I6s kontakt gédiller:

Rod ledning markt: Heading Data Out Ansluts till ledare: RX+

BIa ledning markt:  Heading Data Return Ansluts till ledare:  RX - (Ground/Common)

For AP47R gdiller:

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

Gron ledning: DATA - GPS I/P Ansluts till ledare: ~ RX - (Ground/Common)
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OPERATIVA INSTALLNINGAR AV AP47

Da systemet ar installerat och huvudenheten anslutits till stromforsérjning for forsta gangen skall
systemets parametrar sattas.

Motorns riktning
- Satt pa AP47
« Lampan for Manuellt Lage tands
+ Displayen visar aktuell kompasskursen — tex. H123
«  Tryck pa piltangenten = Rodret skall réra sig at babord.
«  Tryck pa piltangenten » Rodret skall réra sig at styrbord.
«  Om riktningen ar felaktig, vaxla de gula ledningarna.
Roder Begrédnsning (Enbart AP47R)
- Satt pa AP47R
+ Lampan for Manuellt Lage lyser
+  Tryck pa MODE tills displayen visar ”PL - - ”. Avser rodrets begransning at babord.
« Vrid rodret till nskad maximal vinkling at babord.
«  Tryck pa piltangenterna = » samtidigt for att spara installningen
« Tryck pa MODE tills displayen visar “SL - -”. Avser rodrets begransning at styrbord.
« Vrid pa rodret till nskad maximal vinkling at styrbord.
« Tryck pa bada piltangenterna = » samtidigt for att spara installningen.
«  Tryck pd AUTO for att aterga till manuellt lage.
Automatisk Procedur for Motorns riktning och Rodrets Begrdansningar.
(Géller enbart AP47R)

| denna automatiska procedur kdnner AP47R av polariteten pa strommatningen till drivenheten
och till funktionen for rodrets begransningar da en fysisk roderlagesgivare ar ansluten. AP47R kan
automatiskt hantera “hardover-tider” mellan 8 och 20 sekunder. Proceduren kan darfér misslyckas
om hardover tiden &r kortare eller langre. | sa fall maste den manuella proceduren foljas.

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

- Satt pa AP47R

« Lampan for MANUAL tands

+  Tryck MODE knappen tills displayen visa “InSt”

«  Tryck bada piltangenterna < och » samtidigt for att starta proceduren.

- Displayen kommer att visa "UAIt” (wait = vdnta)
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Proceduren kommer att ta mellan 20 och 60 sekunder beroende pa motorns hastighet.
Om proceduren lyckades kommer displayen att att visa “dOnE” (Done = Lyckad).

Tryck pa antingen MODE eller AUTO for att avbryta installationsproceduren.

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

Om Displayen visar "ErrO” har ett fel uppstatt (Error = fel). Kontrollera da att bade
drivenheten och roderlagesgivaren ar anslutna till huvudenheten.

Om displayen visar ”FAIL” har installationsproceduren misslyckats pga att rodervinkeln ar
for liten. Kontrollera installationen av roderlagesgivaren.

Observera!: Om den manuella proceduren tillampas sa maste bade rodrets begrdnsning och
motorns riktning stallas manuellt.

Kompass Justering

Satt pa AP47

Kompassens kurs jamfors med en kurs given av en referens med en exakt kand kurs.

Om kompassens kurs avviker fran den kdnda kursreferensen:
+ Lossa de bada skruvarna med vilken kompassen dr monterad.
«  Vrid kompassen tills kursen pa displayen éverensstimmer med den kdnda kursen.
« Drag ater at skruvarna.

Jamfor sedan kursen som visas pa manoverpanelens display med baten i olika geografiska
riktningar med den kdnda kursreferensens varden.

Om kursen som visas i mandverpanelens display vasentligt avviker fran kursreferensens
kurs med varierande differens i olika riktningar kan en kalibrering av kompassen vara
nodvandig.
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TESTNINGS PROCEDURER

Inledande inspektion och testning:

1.
2.
3.
4,
5.

Kontrollera att den anslutna strommen ar av ratt spanning (DC).
Stromtillférseln ar av typ 12 V DC.

Kontrollera att polariteten ar korrekt.

Kontrollera samtliga elektriska anslutningar.

Kontrollera att 16sa kablar ar avklippta eller upphangda.

Test vid brygga:

1.

9.

N o vk~ W N

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

Aterga till neutralt rattutslag (centrerat roder).

Satt igdng AP47.

Tryck pa piltangenterna for att styra at babord och styrbord.

Kontrollera att rodret ror sig i ratt riktning.

Kontrollera att rodret korrigeras i enlighet med den begarda forandringen gjord med hjalp
av piltangenterna (proportion mellan intryckt férandring och rodrets férandring).

Kontrollera att andring av kurs ger tillracklig andring av rodrets position.

Kontrollera den magnetiska kursen given i huvudenhetens display.

10. Aterga till neutralt rattutslag (centrerat roder).
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FELSOKNING
Drivenheten ror inte rodret da AUTO mode dr valt:
1. Kontrollera att huvudenhetens display visar nagon sorts data.
Kontrollera att det finns 12V spanning pa de gula kablarna till pumpens motor.

Kontrollera alla kablar till motor.

W

Kontrollera det hydrauliska styrsystemet:
« Kontrollera att det finns tillrackligt med olja i systemet.
« Ta bort eventuella luftfickor / smuts som kan ha kommit in i systemet.
« Se till att inga ventiler i systemet ar helt stangda.
« Kolla alla férbindelser for lackage.
Bdten gor en skarp svidng och rodret flyttas till ett déndldge ndr Autoldget aktiverats

Detta sker nar autopiloten och baten har olika asikt om vad som ar hoger eller vanster, eller ska vi
saga vad som ar styrbord och babord. Nar Autopiloten forséker styra baten at babord, vander
baten lite till styrbord. Da forsoker autopiloten styra lite mer at babord och sa vidare tills rodret
flyttas till sitt andlage. Om du anvander den virtuella roderldagesfunktionen vaxlar du helt enkelt de
tva kablarna till drivenheten och problemet brukar vara 16st.

Om du har en fysisk roderlagesgivare ar problemet lite mer komplicerat. Det kan antingen vara
polariteten pa drivenheten som ar fel, samma som ovan, eller kan roderlagesgivaren vara felaktigt
installerad. Kontrollera din manual for det korrekta sattet att installera roderlagesgivaren.

Autopiloten visar inte samma kurs som fartygskompassen

Om det ar en konstant skillnad mellan autopilotens kurs och den magnetiska kursen ar kompassen
inte i linje med baten. Pilen pa kompassen skall peka rakt framat. Nar du installerar kompassen kan
detta vara svart att se. Helt enkelt lossa de tva skruvarna som haller kompassen och vrid den tills
kursen 6verensstammer sa bor detta problem vara |6st. Om det bara &r for vissa kurser problemet
uppstar ar det nagot som stor kompassen. Ett magnetfilt nara kompassen som for vissa kurser
samverkar med jordens magnetfalt och en avvikelse uppstar. Avlagsna om mojligt alla kallor till
storningar. Om det omaijligt flytta kompassen till en annan plats i baten.

Bdten styrs oberdkneligt i Autoldget

Kontrollera att autopiloten ar korrekt instélld i de tekniska parametrarna for anvandning med
virtuell eller fysisk roderlagesgivare. RF parametern sattas till O for virtuell och till 1 for fysisk
roderldagesgivare. Det ar latt hant att man av misstag rakar andra denna installning.

Manéverpanelens display visar ”LOSP” i Iéiget AUTO:

Pa huvudenhetens display visas "LOSP” (Low Speed) och autopiloten atergar till manuellt lage nar
batens hastigheten understiger den for autopiloten installda lagsta hastigheten. Detta for att
hindra att rodret inte drivs till ett andlage om baten stannar. Det gar att stdlla parametern for
lagsta hastighet ned till 0.1 knop. Galler endast da en GPS ar ansluten och som skickar information
om batens hastighet till autopiloten.
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AVANCERADE TEKNISKA INSTALLNINGAR

APA47 levereras forinstalld med en konfiguration som passar de flesta batar direkt. Men det kan i
vissa fall finnas behov att forfina instdllningarna av AP47 med dess drivenhet for optimera
autopilotens styrformaga. Ett antal mjukvaruinstaliningar kan darfor goras i AP47 for att anpassa
styrsystemet till batens storlek och utformning av kol och roder. Till hjalp finns en procedur som
ger tillgang till ett antal tekniska parametrar. Denna procedur nas direkt fran mandéverpanelen pa
AP47 och beskrivs nedan. Denna beskrivning avser mjukvarureleaser fran och med version SS33
men principen ar den samma for tidigare releaser.

Denna instruktion bér endast utféras av eller i samférstand med kvalificerade servicetekniker.
Man bér inte som lekman laborera med dessa instéillningar da felaktigt instéllda parametrar kan
dventyra sjosdikerhet. Vid oséikerhet kontakta Flotec Marin AB.

Procedur

Proceduren nas genom att i manuellt ldge trycka knappen “MODE”
upprepade ganger tills displayen visar ”P-XX”. | detta tillstand visas den
aktuella mjukvaruversionen pa AP47. Se exempel pa bilden intill:

Tryck darefter pa den hogra pil tangenten ». Displayen visar 1-XX, dar 1
identifierar parametern och XX star for det installda vardet pa denna
parameter. Se exemplet harintill for parameter 1; Pulslangd:

Tryck darefter samtidigt pa piltangenterna = och » for att dndra vardet
pa parametern. Displayen dndrar da minustecken till likhetstecken. Se
exemplet harintill:

Andra i detta tillstdnd parameterns virde med hjilp av piltangent

- gller »,

Tryck sedan samtidigt pa piltangenterna < och = for att bekrafta den nya
installningen pa parametern. Displayen dndras ater till 1-XX.

Stega darefter om sa 6nskas pa piltangenten = for att ga vidare till nasta rutin: 2-XX, » 3-XX »
och sa vidare.

Avsluta Proceduren
Tryck pa antingen "MODE” eller "AUTO” for att avsluta proceduren och aterga till normalt driftlage.

Aterstillning till Fabriksinstillning

En aterstdllning av samtliga parametrars varden till fabrikens forinstéllningar kan goras pa AP47.
Stega proceduren ovan beskriven tills displayen visar REST. Tryck samtidigt bada piltangenterna ==
» tva ganger for att aterstdlla autopiloten till fabriksinstallningarna.
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m m o O

Pulslangd

Reverse Delay.

Kompassens Kanslighet

Max svangningshastighet

Lagsta hastighet

Roderlagesgivare

I-Varde

D-varde

rESt
BOD Korrektionsfaktor

Pulstyp

Vindlage
Spanning
™Q

Rate of turn Tolerance

Control Calculation Period

Lista over Tekniska Parametrar

Anger den minsta pulsbredden for autopiloten med virtuell RFU. Nar den
verkliga kursen narmar sig referenskursen kommer strommen fran
autopilotens drivkretsar ha denna pulslangd.

Tid som maste ga innan motorn dndrar riktning. Syftet ar att undvika stora
stromspikar till drivenhetens motor.

Bestammer toleransen i grader pa den 6nskade kursen. Om den onskade
kursen ar 90° och kompassens kanslighet 1° kommer autopiloten aktiveras
da kompassens kurs ar utanfor intervallet 89° till 91°.

Begransar rodrets vinkelhastighet vid sviang da onskad kurs stark avviker
fran aktuell kurs.

Ar satt till 1 knop fran fabriken och anger den lagsta hastigheten fér
autopiloter instéllda for virtuell RFU.

Da AP47 anvander virtuell RFU satts denna parameter till 0. Med en fysisk
RFU ansluten till AP47 satts parametern till ”1”.

Parameter som paverkar PID regulatorns integrerande del. Anvdnds enbart
tillsammans med fysisk RFU.

Parameter som paverkar PID regulatorns deriverande del. Anvands enbart
tillsammans med fysisk RFU.

Atergang till fabriksinstallningar.
Vardeomfang 1 - 40

Omstaéllbarhet for olika slags av drivenheter. Med reversibla motorer = 0;
Med Magnetventiler (Solenoider) = 1.

Vindfunktion Av (forvalt) = 0; Vindfunktion Pd =1
Visar stromkallans spanning i volt.
For internt bruk.

Bestammer styrsignalens tolerans for svanghastigheten. Denna parameter
anvands da AP47 anvands utan fysisk RFU. Vardet pa displayen
multiplicerat med 10 anger svanghastigheten i grader per minut.

Bestammer tiden mellan tva berakningar av styrsignalens varde da AP47
anvands med virtuell roderlagesfunktion. For batar som reagerar langsamt
kan det vara nédvandigt att 6ka detta varde.
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Omstadllning av AP47 for Virtuell eller Fysisk RFU

Da piloten ar i manuellt lage, tryck pa knappen ”"MODE” tills displayen visar ”P-XX”. Detta indikerar
den aktuella versionen pa mjukvaran.

Tryck pa piltangenten = till rutinen for RFU. Displayen visar da RF-0. Detta betyder att autopiloten
ar installd for virtuell roderldgesgivare. Se nedanstaende bild:

Tryck samtidigt pa bada piltangenterna =« och = for att dndra installningen pa variabeln. Displayen
andras till RF=0. Se nedanstaende bild:

Tryck sedan samtidigt pa piltangenterna = och = for att bekrdfta det nya tillstandet for
roderldagesgivare. Displayen dndras ater till ”"RF-1".

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

Observera: Ge akt pa att nar AP47 stallts om till fysisk roderlagesgivare dndras de tekniska
parametrarna och fler funktioner kan stéllas in pa AP47 mandverpanel (Mode).
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Installning av "BOD"” Korrektionsfaktor vid GPS Navigering.

BOD skickas av GPS enheter och anger baringen mellan tva viagmarken i en rutt. Med BOD
Korrektionsfaktor valjer man med vilken svangningshastighet baten ska gira mot nasta vagmarke
vid ankomsten till delmalets ankomstcirkel. Faktorn har ett vairdeomfang mellan 1 — 40. Beroende
pa batens beskaffenhet, last och hastighet kan behov finnas att justera denna faktor. Ldngsamma
batar kan behdva ett lagre varde t.ex. 10, medan en snabbare bat kan behdva ett hogre varde t.ex.
20. AP47 levereras fran fabriken med korrektionsfaktorn fér BOD installd pa vardet 15. For att
andra BOD Korrektionsfaktor f6lj instruktionen nedan.

Med AP47 i manuellt lage, tryck pa knappen "MODE” upprepade ganger tills displayen visar ”P-
XX”. | detta tillstand visas autopilotens mjukvaruversion.

Tryck sedan upprepade ganger pa piltangenten = tills rutinen fér BOD kalibrering "A- 15” visas.

Displayen kommer da att se ut enligt nedanstaende bild:

Tryck darefter samtidigt pa piltangenterna =« och » for att dndra vardet pa faktorn. Detta indikeras
genom att displayen andras fran ett minustecken till ett likhetstecken.

Andra darefter virdet pa faktorn med hjilp av piltangenterna. Minska < eller 6ka ».

Da Displayen dndrats till t.ex. A=10 &r vardet foér BOD faktorn dndrat till 10.

Tryck darefter pa piltangenterna =« och » samtidigt for att bekrafta det nya vardet pa faktorn.
Displayen andras fran likhetstecken till minustecken.

Tryck “MODE” eller "AUTO” for att aterga till normal operation.
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Omstadllning av AP47 for Drivenhet med Magnetventiler.

APA47 levereras fran fabriken installd for att tillsammans en reversibel drivenhet, antingen
hyrdaulisk eller elektromekanisk. For att stdlla om AP47 till att anvdndas med en kontinuerlig
hyraualpump styrd med magnetventiler (solenoider), félj denna instruktion.

Da AP47 ar i manuellt lage (standby), tryck pa knappen "MODE” upprepade ganger tills displayen
visar “P-XX". | detta lage indikeras den aktuella versionen pa mjukvaran och ger access till de
tekniska parametrarna.

Tryck upprepade ganger pa piltangenten = till rutinen for Pulstyp. Displayen visar da b-00. Se
nedanstaende bild:

Tryck darefter samtidigt pa piltangenterna < och = for att andra vardet pa variabeln. Displayen
andras da till B=00. Se nedanstaende bild:

Andra darefter parameterns viarde med hjilp av piltangenterna. < eller ».

Da Displayen andrats till B=01 ar AP47 omstalld for magnetventiler.

Tryck darefter pa piltangenterna = och » samtidigt for att bekréfta det nya tillstandet. Displayen
andras till B-01.

Tryck ”MODE” eller "AUTO” for att aterga till normal operation.
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Omstadllining av AP47 for inkoppling av Extern Vindgivare.

APA47 levereras fran fabriken med vindfunktionen avstangd. For att aktivera denna funktion folj
denna instruktion.

Da AP47 ar i manuellt lage, tryck pa knappen "MODE” upprepade ganger tills displayen visar ”P-
XX”. | detta lage indikeras den aktuella versionen pa mjukvaran.

Tryck upprepade ganger pa piltangenten = till rutinen for Vindgivare. Displayen visar da C-00. Se
nedanstaende bild:

o
L L

Tryck darefter samtidigt pa piltangenterna =« och ™ for att dndra vardet pa parametern. Displayen
andras da till C=00. Se nedanstaende bild:

Andra darefter parameterns viarde med hjilp av piltangenterna. < eller ».

Da Displayen andrats till C=1 ar vindfunktionen inkopplad.

Tryck darefter pa piltangenterna < och » samtidigt for att bekrafta det nya tillstandet. Displayen
andras till C-01.

Tryck ”MODE” eller "AUTO” for att aterga till normal operation.
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Trimning av Autopilotens Reglersystem.

En autopilot bestar i grunden av ett reglersystem. Reglersystemet jamfor batens verkliga kurs med
den 6nskade referenskursen. Den verkliga kursen ges av den elektroniska kompassen. Nar baten
avviker ur kurs, d.v.s. den verkliga kursen dandras, eller, om den installda referenskursen andras av
skepparen, da reagerar reglersystemet genom att skicka en elektrisk styrsignal till autopilotens
drivkretsar som i sin tur aktiverar drivenheten. | AP47 finns avancerad teknik med en PID regulator
vars styrsignal kan kalibreras i proceduren for de tekniska parametrarna. Detta forfarande i AP47
skiljer sig at beroende pa om AP47 ar installd for ”Virtuell” eller "Fysisk” roderlagesgivare. Med
virtuell RFU gors en berdkning av rodrets vinkel medan den fysiska RFU'n aterkopplar vardet for
rodrets lage till autopiloten.

Instadllning av Reglersystemet med Fysisk RFU (Endast AP47R)

Den forsta parametern som kan stallas in ar autopilotens kdnslighet. Det ar kdnsligheten som séatter
kriteriet for nar reglersystemet skall reagera och skicka styrsignal till drivkretsarna. Man tillater
alltid batens kurs att rora sig inom ett antal grader styrbord eller babord innan autopiloten
reagerar. Denna parameter nas direkt i menyn pa AP47 nar den &r installd for fysisk RFU.

Den andra parametern som kan stéllas in dr autopilotens anpassning till rodrets utformning och till
batens storlek och kol. Denna parameter brukar kallas for Rodrets Respons (eller forstarkning).
Denna parameter nas direkt fran menyn pa AP47. Rodrets respons utgor kvoten mellan rodrets
vinkel och den aktuella kursens avvikelse fran referenskursen i grader. Rodrets respons ingar som
delkomponent i styrsignalen fran PID regulatorn och utgor dess proportionella del (P).

| de allra flesta fall ar det tillrackligt att justera parametrarna for kdnslighet och rodrets respons for
att uppna ett stabilt styrsystem. Men eftersom styrsignalen ar ett matematiskt berdknat varde tar
den inte hansyn till yttre krafter som dynamiskt paverkar kursen sasom olika last- och
vindforhallanden. Darfér har moderna reglersystem dven en sjdlvreglerande funktion som tar
hansyn till sddan yttre paverkande faktorer.

Det finns i AP47 SS33 mdjlighet att individuellt ytterligare trimma styrsignalen genom att kalibrera
PID regulatorns integrerande komponent (I) och dess deriverande komponent (P). Atkomst till
dessa bada parametrar finns i de "Avancerade Tekniska installningarna”, parameter nummer 7 och
8 for AP47 installd for fysisk RFU.

Manipulering av dessa komponenter i styrsignalen kraver dock grundldaggande kunskaper och
forstaelse for reglerteknik och det rekommenderas starkt att inte réra dessa parametrar om sadana
insikter saknas. Om det dnda hant att dessa parametrar har dndrats och batens egenskaper
forsamrats, da rekommenderas att gora en fullstandig aterstallning till fabriksinstallningarna. Se
proceduren for avancerade tekniska installningar.
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Instdllning av Reglersystemet med Virtuell RFU inkopplad.

Den parameter direkt kan stallas in ar autopilotens anpassning till rodrets utformning och till
batens storlek och kol. Denna parameter brukar kallas for Rodrets Respons (eller forstarkning).
rodrets respons utgor kvoten mellan rodrets vinkel och den aktuella kursens avvikelse fran
referensvardet. Denna parameter nas direkt fran menyn pa AP47. rodrets respons ingar som
komponent i styrsignalen fran PID regulatorn och utgor dess proportionella del (P).

Den fysiska roderlagesgivaren har i den virtuella applikationen ersatts med mjukvara. Rodrets
position kan darfor inte exakt matas och darmed kan kansligheten hos rodret inte justeras. | stallet
mats batens svanghastighet regelbundet och i en matematisk berakning jamfors svanghastigheten
med ett forinstallt gransvarde vilket inte far overstigas. Om svanghastigheten Overstiger detta
gransvarde aktiveras drivenheten.

| de tekniska parametrarna kan man variera gransvardet. Man uppnar darmed i stort sett samma
effekt som med parametern for kédnsligheten med en fysisk roderlagesgivare. En “korridor” med
installbar bredd inom vilken baten kan rora sig utan att drivenheten aktiveras.

Det som kan stdllas om i AP47 med virtuell RFU aktiverad ar de tekniska parametrarna F och G.

40
© Flotec Marin 2014
TMQAP47SS33 Rev 1



Fabriksinstallningar:

Pa AP47/AP47R manédverpanel (Mode):

Rodrets Kanslighet (S):

Rodrets Respons (r):

Parametrar:

Observera: Om den virtuella roderlagesfunktionen anvands och en GPS ar ansluten som
som skickar information om batens hastighet till autopiloten, kommer AP47 att aterga till
manuellt lage om hastigheten understiger den programmerade lagsta hastigheten. Detta
for att styrningen inte skall ga i andlage om baten stannar. P4 huvudenhetens display visas
"LOSP”. Det gar att stalla parametern [5] for lagsta hastighet ned till 0.1 knop.

4 (Endast AP47R)
3

"p” Namn AP47 |AP47R
1 Pulslangd 2
2 Fordrojning vid reversering av drivenhetens 15
motorriktning.
3 Kompassens kanslighet (Deadband) 10(1°)
4 Maximum rate of turn 50 (500°/min)
5 Lagsta 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 Vindlage 0
F Rate of Turn Tolerance 15
G Control Calculation Period 6
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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. Da drivenhet
saknas eller behover bytas ut har Flotec Marin ett brett sortiment av drivenheter. Vi tillhandahaller

dven de mest populdra kombinationerna av AP47 och drivenhet i paket for motorbatar och
segelbatar.

- Reversibel hydraulpump med elektrisk motor
5 /,lﬁ
it f :‘ For mindre batar som har en hydraulstyrning.

Kontinuerlig Hydraulpump med magnetventiler.

For lite storre batar som har en styrmaskin

Linjér hydraulisk drivenhet

For batar med roder. Kompakt utférande med hydraulcylinder, reversibel
» =y pump och by-pass ventil i en enhet.

Elektromekanisk kabelstyrning fér motorbatar

For motorbatar med rattsnacka och kabelstyrning

Elektromekanisk kabelstyrning fér segelbatar

i{ Alternativ for batar med roder utan hydraulstyrning

Roterande drivenhet fér segelbatar med piedestal

Alternativ for segelbatar med rattstyrning.
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FORSAKRAN OM OVERENSTAMMELSE MED STANDARDS

Declaration of Conformity

( MANUFACTURERS DECLARATION )

MANUFACTUREE- TMQ ELECTRONICS
POBOX 3348
TINGALPA DC 4172
AUSTRALIA
TEL: +61 7 3890 7788
FAX: +61 7 3890 7799

Declares under our sole responsibility that the products:

AP4T Display. Fudder Feedback Unit, Compass. all units interconnected
with necessary cables and external connections as a system

to which this declaration relates, 1s in conformuty with Standard(s):
EN60945/1997
CEIIEC945/1996

For TMQ International Pty. Ltd.
Murarrie Queensland Australia.

].;__E:-f’jp_,f ‘A_/cﬁﬁ"”"’ 21 January 2010

Roger Webber. Manager
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APPENDIX A: ANSLUTNING AV DIGITAL KOMPASS

Till AP47 och AP47R medféljer TMQ's egen digitala kompass ELECOM V2. Denna kompass ansluts
till autopilotens uttag for kompass pa centralenhetens baksida med kompassens medféljande
kontaktdon.

Da det forekommer manga alternativa kontakter pa marknaden och om ett annat fabrikat av digital
kompass med NMEA granssnitt skall anvandas, visas nedan ett schema for stiften i kontaktdonet
for anslutning av kompass till AP47.

Kopplings diagram AP47: Pin 5 Pin 1

Pin 1: Positiv12V

Pin 2: Ingang NMEA kursdata

COMFPASS RUDDER

Pin 3: Utgdng (-) NMEA 0183 (kalibrering) ﬁ,"::m"‘m"‘f- )

Pin 4: 0 Volt

Pin 5: Utgang + NMEA 0183 (kalibrering)

Pin 6: Anvands ej.

Notera: Om man vill anvdnda en GPS som kompassgivare i stallet for den elektroniska kompass,
d.v.s. att styra efter COG i stillet for HDT gar detta utmarkt. Anslut da GPS enheten enligt
anvisningen i avsnittet Anslutning av GPS i 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 mjukvarumassigt omprogrammeras. Detta gors enligt beskrivningen i
avsnittet “"Avancerade tekniska instdllningar” genom att stdlla om Parameter ”"B” Pulstyp till
Magnetventiler. Magnetventilerna kopplas elektriskt till AP47 enligt schemat nedan.

Magnetventiler
(Solenoider)
Motor
Motor
- +
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APPENDIX E: ANSLUTNING AV JOYSTICK TILL REVERSIBEL
HYDRAULPUMP

Installation av joystick
och autopilot AP47 till
reversibel hydraulpump

Stromkalla

Joystick

W
f
T

Autopilot

Kontaktor

Styrbord [.]

Common [+]

Babord -]

"DPDT"
Omkopplare |

|
Reversibel Joystick <--> Autopilot |

Hydraulpump
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APPENDIX F: ANSLUTNING AV GPS KURSREFERENS TILL
ELECOM V2,

For stalbatar kan det i bland vara svart att anvanda en magnetisk kompass. ELECOM
V2 har for dessa batar utveckat en I6sning med GPS som alternativ kursreferens
direkt ansluten till kompassens gyrosensorer. ELECOM kopplar 6ver fran den
inbyggda magnetometern till GPS nar batens hastighet 6verstiger tva knop. Fordelen
med denna I6sning ar att autopiloten fortfarande far uppdateringar av kursen fran
kompassen 10 ganger per sekund. En GPS ansluten till autopiloten skickar kursdata
endast 1 gang per sekund.

|

ELECOM AP47 GPS
RX+ (gul) RX+ (gul) TXA (TX+)
' RX- (grén) RX- (grén) TXB (TX-)

-

0] [S] [=] [o] (0]
] [v] o] [a]|{S]

En speciell GPS adapter mellan AP47 och ELECOM V2 finns som tillbehor.
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APPENDIX G: ANSLUTNING AV EXTERN VINDSENSOR

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

AP47 kommunicerar med vindgivaren via protokollet NMEA 0183. Vindgivarens ledning ansluts till
samma kontakt pa centralenhetens baksida som den elektroniska kompassen. For detta andamal
kravs darfor en multiplexor (data combiner).

Wind Sensor

O O

COMPASS RUDDER
TMQ INTERNATIONAL
Serial No.

Electronic Compass et oy M

Data Combiner
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APPENDIX H: INKOPPLING AV OCTOPUS
RODERLAGESGIVARE TILL AP47R

EFB NODULE

Roderlagesgivare:

RFE "réd" ledare till AP47 "réd” ledare (Pos)
RFB "svart” ledare till AP47 "bla” lecare (Neg)
RFE "vit" ledare till AP47 ""grén” ledare (signal)

"Adapter”

GPs:
Vit ledare GPSingang (+)

Grén ledare GPS ingang Neg/common
Réd ledare Kursdata utgang

COMPASS  RLODERGPS

T I TERNATIONAL

Roderlagesgivaren RFB ar ett tillbehor som passar till Octopus mekaniska Drivenhet Sportdrive S.
For anslutningen som delas med GPS behdvs en speciell adapter fran TMQ.
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