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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. Den ansvarige för navigationen kan då lägga ner mer 
tid på övriga navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av turen. Autopiloten bör 
dock inte ses som en ersättare för en människa och får inte ensam ta hand om båtens navigering. 
En god uppsikt bör has under hela färden. 
Det rekommenderas starkt att autopiloten inte används i avgränsade områden då vattenströmmar 
och vindförändringar kan sätta er och andra i fara. 
Autopiloten  AP4  har  designats  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 montören bör  därför  noga läsa 
installationsanvisningarna för 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 AP4. Vi är säkra på att ni under lång tid kommer att ha 
stor glädje av de många praktiska funktioner som den erbjuder.

TMQ är ett företag från Australien vars autopiloter har blivit erkända för sin hållbarhet, 
tillförlitlighet och nogrannhet. 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.

AP4 är utvecklad för kommersiellt bruk i yrkesmässig trafik och för krävande fritidsskeppare. Den 
är med sin robusta konstruktion enkel att handha med stora roterande rattar för inställning av 
funktioner. Den har en stor och tydlig LED display. All elektronik finns samlad i en enhet för enkel 
installation och maximal tillförlitlighet. AP4 är den mest sålda autopiloten för kommersiellt bruk i 
Australien. 

AP4 Autopilot Översikt
Autopiloten TMQ AP4 levereras som ett system och består av följande komponenter: 

● AP4 centralenhet med display och kontrollpanel

● Roderlägesgivare

● Elektronisk kompass. E-Compass

● Kontakter och ledningar för att koppla samman de ingående delarna

Systemet skall kompletteras med en drivenhet som väljs beroende på båtens typ och styrsystem. 
Exempel på drivenheter är:

● En kontinuerlig hydraulisk pump styrd med magnetventiler (solenoider)

● En reversibel hydraulisk pump, elektriskt matad från AP4.

● En linjär drivenhet (mekanisk eller hydraulisk)

För systemets drift krävs en yttre ström källa 12 – 24V.

Centralenheten är systemets nav med integrerad manöverpanel med en display som via menuer 
visar verklig kurs, önskvärd kurs och rodervinkel.

Den medföljande roderlägesgivaren ansluts till båtens roder så att den noggrant följer rodrets 
rörelser och återkopplar denna information till centralenheten. Drivenheten korrigerar rodrets 
position via styrsignaler från centralenheten. Den till systemet hörande kompassen ger aktuell 
kursinformation till centralenheten.

AP4 är förberedd för navigering med en extern GPS enhet för automatisk styrning av båten efter 
vägmärken.
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Blockschema över AP4 systemets delar

5
© Flotec Marin 2011
TMQAP4-S8 Rev 4



Specifikationer

Spänning: 12 - 24 volt DC

Ström: Genomsnitt 0,5 A

Ström driv enhet: 15 A max

Kontroller: Tre rattar och två knappar. 

Lampor för AUTO, GPS och KURS (styrbord respektive babord). 

Display: LED

Avkänning av kurs: Bättre än 1 grad

Känslighet: 0 till 10 grader

Roderförhållande: 0,1 : 1,0 till 1,0 : 1,0

Roderbegränsning: Går att ställa in via displayen

Alarm för kurs: 45 grader

Navigations signal: NMEA 0183

Mått på autopiloten B x H x D: 18 x 8 x 21 cm 
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.
AP4 är utvecklad som ett hjälpmedel vid sjöfart men bör inte lämnas ensamt ansvarig för 
navigeringen. En bra uppsikt bör hållas under hela färden. 

Funktionsväljaren längst till vänster på huvudenheten bestämmer vilket läge autopiloten är i. Nedan 
beskrivs de olika lägena. I samtliga lägen visar displayen önskad kurs alternativt rodrets vinkel. 
Detta väljer man med Inställningsratten ställd i dess inre respektive dess yttre position. 

Huvudfunktioner

OFF
Autopiloten är avstängd.

SET (Standby) Läge
Funktionsväljaren ställs i läget SET. I detta läge utför autopiloten inte några kursändringar över 
huvud taget. Styrenheten är frikopplad. Eventuell extra styrplats/fjärrkontroll är inaktiverad. 
Huvudenhetens display visar den aktuella kursen given från kompassen. I detta läge kan alarm, 
roderbegränsningar samt andra speciella inställningar eller kalibreringar av systemets tekniska 
parametrar justeras.  

AUTO Läge
När läget AUTO väljs med hjälp av funktionsväljaren kommer autopiloten att låsa på den aktuella 
kursen och söka bibehålla denna. Lampan ovanför AUTO tänds för att indikera att autopiloten är 
aktiverad.  Displayen kommer att visa den önskade kursen vilken kan ändras med hjälp av 
kursratten till höger. Ett steg medurs eller moturs kommer att ändra kursen med en grad åt det 
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aktuella hållet. Ett helt varv på kursratten motsvarar en kursförändring på 24 grader. 

Viktigt!
När Funktionsratten sätts i läge AUTO läses den aktuella roderinställningen av och sätts som 
referensvärde.

Innan AUTO läget väljs bör rodret ställas i en så centrerad position som möjligt så att båten har 
håller en rak kurs framåt. Autopiloten sätter denna position på rodret som referensvärde. Om detta 
inte görs kommer kursen på båten inte att överensstämma med kursen angiven av autopiloten. Detta 
faktum kan ibland vara en fördel och kan utnyttjas då roderinställningen inte alltid kan vara i dess 
absolut centrerade läge för att hålla en kurs rakt framåt. 

Vrids funktionsratten åter till läget SET återgår fartyget till manuell styrning. Lampan över AUTO 
släcks.

Servostyrning (Power Steering Mode) 
Båten kan styras manuellt med Kursratten på AP4. Drivenheten fungerar då som en servostyrning. 
Funktionen  för  servostyrning  aktiveras  då  Funktionsväljaren är  inställd  på  PWR.  Vrids 
kursratten moturs kommer båten att styra åt babord och tvärt om. Hur fort båten kommer att gira 
beror på hur mycket kursratten har ändrats. Autopiloten kommer inte att vrida rodret utanför de 
gränser som beskrivs i avsnittet Roderbegränsningar. 

Roderlägesindikator (Rodervinkel)    
Normalt  visar  Displayen  aktuell  kurs.  Alternativt  kan  rodervinkel  visas.  Drag  då  ut 
inställningsratten och vänta några sekunder. Displayen kommer då att visa rodrets vinkel i grader 
som ett numeriskt tal mellan 0 och 30. 

Styrbord, displayen visar vinkeln i formatet [-XX]. Exempel:

Babord, displayen visar vinkeln i formatet [XX-]. Exempel:

 

GPS Läge
Om autopiloten är ansluten till en GPS vilken har möjlighet att skicka ut information om position 
via protokollet NMEA 0183 kan AP4 navigera efter inställda vägmärken. Autopiloten korrigerar 
även för så kallat Cross Track Error (XTE) vilket enkelt kan ses som den kursändring som sker på 
grund av inverkningar i omgivningen till exempel vind eller strömmar. Autopilotens digitala display 
indikerar vilken önskad kurs som eftersträvas för tillfället. 

När autopiloten är satt i läget AUTO kan en ansluten GPS aktiveras genom ett tryck på knappen för 
GPS markerad på manöverpanelen med en bild på en parabol. Lampan ovanför knappen för GPS 
kommer då att tändas. AP4 kan då ta emot signaler från en installerad GPS.
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GPS Navigering med AP4
Med en GPS ansluten till autopiloten kan man navigera efter en på för hand upplagd färdplan. GPS 
Navigatorn måste vara inställd för att automatiskt skicka BOD (Bäring Origination till Destination) 
till autopiloten. Bäringen är riktningen från föregående vägmärke (n) till nästa vägmärke (n+1). 
GPS navigatorn måste även vara inställd så att en Ankomst Cirkel är definierad runt vägmärket. Då 
båten anländer till ankomst cirkeln (radie 0,05 Nautiska Mil) ställer AP4 om kursen till ny bäring 
mot nästa vägmärke som GPS navigatorn anger enligt färdplanen. 

AP4 kan baserat på ”XTE” från GPS signalen (avvikelse i meter vinkelrätt från den önskade 
bäringen) asymptotiskt svänga in och navigera mot det nya vägmärket. XTE informationen hanteras 
av AP4 som en linjär kalkylering och strävar hela tiden att minimera denna avvikelse från bäringen. 

Det finns många olika varianter av GPS system på marknaden. Denna beskrivning skall därför 
endast ses som en generell vägledning. För att automatisk navigering skall fungera tillsammans med 
AP4 måste GPS navigatorn vara inställd på att skicka data om kurs till autopiloten på standarden 
”NMEA 0183”. NMEA är ett protokoll eller språk med meningar (signaler) som kan skickas mellan 
olika marina system. För autopiloter finns standardiserade signaler ”APA” och ”APB” som 
innehåller den data som specifikt autopiloter behöver och som de flesta GPS navigatorer för marint 
bruk kan skicka. NMEA protokollet innehåller som option även signalerna ”BOD” och ”XTE” som 
tillsammans innehåller den nödvändiga data som autopiloten behöver för automatisk navigering. 
För detaljerad information om hur en GPS navigator skall programmeras hänvisas läsaren till 
instruktionsboken för den aktuella GPS'en. 

Om GPS enheten endast kan skicka XTE som data, då kan autopiloten inte automatiskt navigera 
efter vägmärken i en färdplan. Vid ankomst till varje nytt vägmärke måste skepparen manuellt ställa 
in bäringen till nästa vägmärke samt på nytt aktivera GPS läget för att båten skall styra automatiskt 
mot nästa vägmärke.

GPS Alarm
Om autopiloten inte kan ta emot rätt information från GPS enheten då kommer ett alarm att starta 
och lamporna märkta med GPS och AUTO kommer att börja blinka. Detta kan ha flera olika 
orsaker och bero på: 

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

2. Felaktig data typ skickas från GPS enheten. 
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3. GPS enheten saknar färdplan. 

4. GPS enheten kan inte beräkna båtens position. 

Kom ihåg:
Innan GPS läget för automatisk navigering väljs måste en färdplan vara programmerad i GPS 
navigatorn som autopiloten sedan kan följa. 
För att GPS navigering med AP4 skall fungera fullgott är det extra viktigt att den elektroniska 
kompassen tillhörig AP4 är noggrant kalibrerad.   
Båtens kurs given av GPS enheten bör överensstämma med kursen given av AP4's egen 
elektroniska kompass (med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de två kurserna avgör 
noggrannheten på autopilotens GPS läge. 

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

2. Var noga med att AP4 kompassen är korrekt monterat och att den inte utsätts för några 
magnetiska störningar. Se avsnittet ”Installation av Kompass” i denna manual för detaljer.

Alarm
AP4 är utrustad med ett antal olika alarm vilka är till för att varna skepparen för olika situationer. 
Ett av dessa alarm är en option, ”Kommersiellt/externt alarm”, och beskrivs specifikt i kapitlet 
Inställningar och kalibreringar. Nedan listas övriga larm och en kort beskrivning ges över när de 
kan uppkomma

Namn Signal Beskrivning

Övervaknings alarm 1 sek på, 1 sek av Tiden som valts av användaren har gått 
ut

Kommersiellt alarm 1 sek på, 1 sek av Extern siren ljuder (extra utrustning)

Felaktig kurs alarm 0,2 sek på, 0,2 sek av Båten är mer än 45 grader ur kurs

Ingen GPS data alarm 0,5 sek på, 0,5 sek av Autopiloten får inte korrekta GPS 
signaler

Felaktig kurs alarm kan även aktiveras vid övergång från ett delmål till ett annat (GPS aktivt) eller 
vid stor kursändring i läget Servo Styrning (PWR aktivt). Larmet stängs av om kursen har ändrats 
eller om användaren väljer antingen ”SET” eller ”PWR” på funktionsratten. 
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INSTALLATIONANVISNINGAR
De flesta  elektroniska  utrustningar  kan påverkas  av  störningar  av  olika  slag.  Detta  gäller  även 
autopiloter.  I  detta  fall  handlar  det  främst  om störningar  från  radiosignaler.  Vid  installation  av 
produkten bör man därför se till att all utrustning ansluten till AP4 samt alla kablarna i systemet är 
på  minst  en  meters  avstånd  från  övrig  utrustning  /  kablar  som hanterar  radiosignaler  som till 
exempel VHF. Om en SSB radio används bör avståndet ökas till två meter. Detta för att minimera 
störningar på autopiloten. 

Det rekommenderas inte att använda andra kablar än originalkablarna från TMQ men om detta trots 
allt måste ske så bör en ”ferritkärna” placeras på den aktuella kabeln i närheten av AP4 huvudenhet. 

Installationen  av  AP4  har  delas  in  i  fyra  avsnitt  för  den  grundläggande  funktionalitet  samt 
ytterligare ett avsnitt för eventuell extrautrustning.

Grundläggande Funktionalitet
Installation av AP4 Centralenhet
Placeringen av centralenheten är helt upp till användaren men det rekommenderas att placera den 
inom räckhåll från styrplatsen. Se även till att ha utrymme för samtliga kablar som ska kopplas in 
till enheten. Detta är kablar från samtliga andra delar i systemet. Huvudenheten behöver även ström 
med en spänning av 12 – 24V. Denna kopplas in med den medföljande kabeln till anslutningen  på 
huvudenhetens baksida, märkt med ”POWER 12 - 24 VOLTS”. Röd ledare ska sedan kopplas in till 
batteriets + pol och svart ledare till dess – pol.

Centralenhetens baksida

På centralenhetens baksida finns även följande anslutningar:

• ”MOTOR” och ”CLUTCH” (Koppling). Dessa beskrivs i avsnittet 3.1.4 ”Installation av 
Drivenhet”.

• ”NMEA IN/OUT”. Beskrivs i avsnitt 3.1.2 ”Installation av GPS”

• ”REMOTE”. Anslutningskontakt för extra manöverpanel, styrspak eller fjärrkontroll. 

• ”RUDDER FEEDBACK”. Anslutningskontakt för roderlägesgivare. Se avsnitt 3.3 
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Installation av roderlägesgivare

• ”COMPASS”. Anslutningskontakt för analog kompassensor. Beskrivs i kapitel 1.2.2 och 
1.2.3

Det finns dessutom ett antal anslutningar invändigt i centralenheten. Dessa kommer man åt efter att 
ha skruvat av locket till centralenheten.

Installation av Kompass
Det finns två olika typer av kompasser som passar till AP4

• TMQ Elektronisk kompass. Digital givare enligt NMEA (levereras som standard).

• Topp-sensor kompass för stålbåtar (option).

Valet av kompassens placering i båten är ett av de viktigaste besluten för hela systemets funktion. 

TMQ Elektronisk kompass

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, nära 
vattenlinjen där båtens rörelser är som minst.

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

Vi rekommenderar att inte använda elektronisk kompass i en stålbåt. Skulle man ändå vilja använda 
kompassen i en stålbåt bör den 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. 
Eventuellt kan också kompassjustering behöva göras av en auktoriserad kompassjusterare. 

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 pekar. Kompassen kan 
även monteras upp och ned, t.ex. i ett tak. Observera dock att kompassen inte får monteras vertikalt 
på t.ex. en vägg. 

Kalibrering:
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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 eventuella magnetiska fel. 
Kompassen är kalibrerad på fabrik och är inställd på att kalibrera automatiskt. 
Den elektroniska anslutningen av E-kompassen sker på kopplingsplinten inuti centralenheten. Se 
orienteringsbilden nedan. Centralenheten måste öppnas för att komma åt kopplingsplinten.

Inkoppling av Elektronisk Kompass
Den elektriska anslutningen av kompassen sker på plinten place-
rad inuti centralenheten. Se orienteringsbilden i Annex I. Anslut 
kompasskabelns ledare som visas i vidstående bild  till kopp-
lingsplinten inuti centralenheten som visas i   nedanstående  bild 
och tabell. Centralenheten måste öppnas för att komma åt kopp-
lingsplinten.
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ANSLUTNING 
NR

SIGNAL FÄRG

1 Neg Blå

2 TX 2 Data Out Grön

3 Alarm Negative -

4 Alarm Positive Röd

5 Receive Data Neg Blå (Byglad)

6 Receive Data Pos Gul

I och med att signalerna från kompassen är digitala så spelar det ingen roll hur de interna brytarna 
(DIP1) är satta. 

Kompassen måste roteras tills rätt riktning anges på displayen. Kompassen är kalibrerad på fabrik 
och inställd på att kalibrera automatiskt.Vid användning till sjöss kan eventuellt kompassen behöva 
korrigeras ytterligare för att minimera inverkan av eventuella fel. Läs vidare i avsnittet inställningar 
och kaliberingar hur detta går till.

Installation av Toppsensor Kompass (Optionell)
Toppsensor kompassen är främst utvecklad för båtar gjorda 
av stål där en fluxgate kompass ej kan användas på grund 
av  den  magnetiska  störningen.  Det  kan  då  vara  bra  att 
använda den redan kalibrerade fartygskompassen på båten. 
Det  är  viktigt  att  kompassen  som  används  är  en 
flatbäddskompass  vilket  innebär  att  den  har  en  plan 
ovansida. I mitten på denna yta placeras toppsensorn med 
hjälp av dubbelhäftande tejp. Innan detta sker är det viktigt 
att positionera sensorn så att AP4 visar samma kurs som 
kompassen. Om nödvändigt kan sensorn höjas upp en liten 
bit från kompassens yta med hjälp av ytterligare distanser. 

Toppsensor kompassen ansluts till kontakten på huvudenhetens baksida. Brytarna kallade för DIP1 
innuti centralenheten skall båda ställas om till ON. Se Annex I. 
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Installation av Roderlägesgivare
Roderlägesgivaren installeras i närheten av roderarmen och skall härma dess rörelse. På givaren 
finns det markeringar som indikerar hur detta ska ske. Det finns två versioner av roderlägesgivare 
från TMQ som passar till denna autopilot - Standard Rudder Feedback Unit (RFUS) och Heavy 
Duty Rudder Feedback Unit (RFUH). Den senare är främst avsedd för båtar där man förväntar sig 
stort slitage på utrustningen. RFUH måste beställas separat.

Roderlägesgivare - RFUS

Installationen av båda versionerna av roderlägesgivare är likvärdig och kommer här att beskrivas 
gemensamt. Roderlägesgivaren ska monteras enligt nedanstående diagram. Kabeln från 
roderlägesgivaren kopplas in till kontakten RUDDER FEEDBACK på centralenhets baksida. Till 
RFUS medföljer en kabel på 14 meter. Denna kabel kan vid behov förlängas. 

Diagram över roderlägesgivarens installation
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När rodret är i sin mittersta position bör roderlägesgivarens två punkter tillsammans med 
roderarmens två fästpunkter bilda en rektangel. Det är även viktigt att rodergivaren monteras på ett 
sådant sätt att den härmar tilt-armens rörelser, det vill säga att rodergivaren följer med rörelsen när 
motorn tiltas (gäller bara vid montering på utombordsmotor). Övriga mått kan tas från diagrammet 
ovan. Se även till att enheten inte utsätts för överdrivet mycket väta då den är vattenresistent, men 
bör inte dränkas helt. 

Notera:

Det finns två väsentliga skillnader mellan de båda roderlägesgivarna RFUS och RFUH. 

1. För att installera enheten på ett så bra sätt som möjligt kan RFUS monteras upp och ner. 
Detta gäller inte RFUH. 

2. Den elektriska kopplingen görs med den medföljande kabeln till DIN-kontakten placerad på 
huvudenhetens baksida märkt med “RUDDER FEEDBACK”. Inuti huvudenheten finns två 
switchar märkta med DIP2. Om RFUS används ska dessa vara satta till “OFF” medan om 
RFUH används ska dessa vara satta till “ON”. Se bild i annex 1 till denna manual.

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 enheten upp och ner men notera 
att den röda och den blå kabeln då ska byta plats (Notera: de gula kablarna används inte till 
roderlägesgivaren). 

Viktigt angående installation av roderlägesgivaren

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

2. Använd medföljande anslutning för feedback armen (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 när rodret vrids åt babord så ska roderlägesgivaren också göra det. 

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

Notera: 
Rodergivaren är monterad på fabrik och bör inte korrigeras på egen hand. Rodergivararmen sitter 
fast i rodergivaren via en O-ring för att kunna ge en vattentät miljö. Detta kan skadas om 
rodergivararmen korrigeras på egen hand. 

Installation av Drivenhet
Det finns många olika slag av drivenheter men gemensamt för alla är att de ska kopplas in elektriskt 
till plinten på centralenhetens baksida för Motor och Clutch. Hur denna anslutning går till skiljer sig 
åt mellan olika typer av drivenheter. I bilden nedan visas schematiskt hur detta går till. För 
detaljerade beskrivningar hänvisas till respektive drivenhets manual.

Som en säkerhetsåtgärd för att undvika att spänningsspikar som kan skada autopilotens elektronik 
bör drivenhetens magnetventiler vara utrustade med överspänningsdioder (s.k. snubber).
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Observera! Vid inkoppling av kontinuerlig hydraulpump (hydraulaggregat) styrt med 
magnetventiler (solenoider) skall byglarna J1 och J2, placerade invändigt på autopilotens kretskort, 
klippas upp. Se orienteringsbilden nedan där byglarna är markerade med pilar.

 

Installation av Joystick
Vid installation av AP4 till ett hydraulaggregat som drivenhet kan styrsystemet kompletteras med en 
joystick för manuell servostyrning av båten. Hur kombinationen av joystick och autopilot med en 
hydraulpump kontrollerad via magnetventiler (solenoider) går till visas i figuren nedan. Notera 
DPDT omkopplaren. Den placeras på instrumentpanelen och med den växlar man mellan Autopilot 
och servostyrning via joystick.
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Installation av Extra Utrustning 
GPS anslutning
GPS enheten monteras enligt dess medföljande manual. Den elektriska kopplingen till AP4 sker 
sedan via uttaget på baksidan av huvudenheten märkt med “NMEA IN/OUT”. Uttagen är anpassat 
för en 6 pins DIN kontakt som medföljer AP4.Kontaktens pin1 och pin2 ska kopplas till GPS:ens 
RX+ respektive RX- signal. 

Då det finns många olika GPS system på marknaden skall följande beskrivning ses som en generell 
guide. Om ytterligare information krävs hänvisas läsaren till instruktionsboken för den aktuella 
GPS'en. 

GPS enheten måste vara inställd på att skicka information till AP4 på formatet ”NMEA 0183” enligt 
någon av följande optioner: 

1. APA information – Autopilot format A

2. APB information – Autopilot format B

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

4. Endast XTE information. Om endast XTE är tillgänglig från GPS:en begränsas autopilotens 
funktionalitet. Båten måste vara på väg i rätt riktning innan GPS mode väljs. Den 
automatiska uppdelningen av sträckan i delmål är då inte heller tillgänglig. 

NMEA Kurs data
Det är möjligt att välja vilken typ av NMEA kursdata AP4 tar emot från GPS. Om det finns behov 
att ändra denna parameter följ denna procedur. Ställ ”Funktionsratten” på SET, tryck därefter 
samtidigt in ”GPS” och ”Timer” knapparna. Displayen visar [900].Vrid ”Kursratten” tills 
displayen visar [912] tryck på knappen ”TIMER”. Displayen visar nu [S-*]. T.ex. [S-1] som är 
fabriksinställningen för denna parameter.

18
© Flotec Marin 2011
TMQAP4-S8 Rev 4



Vrid kursratten till önskvärt värde enligt följande tabell:

1 HDM, HDT och HDG

2 HDM enbart

3 HDT enbart

4 HDG enbart

(5 och 6 används ej)

Tryck åter på knappen ”TIMER” för att bekräfta den nya inställningen.

Kom ihåg:

Innan GPS mode väljs måste GPS enheten vara inställd och aktiverad för att navigera till ett delmål 
eller via ett antal delmål (färdplan). 

Navigering via färdplan: 
1. Flera delmål (waypoints) är utsatta och bildar tillsammans den tänkta färdplanen. 

2. GPS:en är inställd och kapabel till att dela upp sträckan. 

3. En ankomst-zon skapas med mer än 0,05 NM (Nautiska Mil) så att GPS:en kan känna av när 
båten har nått sitt delmål. På detta vis kan autopiloten navigera efter färdplanen utan någon 
ytterligare hjälp. 

Alarm vid avsaknad av GPS data:
Om autopiloten inte kan ta emot rätt information från GPS enheten i GPS mode så kommer ett 
alarm att starta och lamporna märkta med GPS och AUTO kommer att börja blinka. Detta kan ha 
flera olika orsaker och bero på: 

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

2. Felaktig data typ skickas från GPS enheten. 

3. GPS enheten saknar färdplan. 

4. GPS enheten kan inte beräkna båtens position. 

Båtens kurs given av GPS enheten bör överensstämma med kursen given av AP4 egen kompass 
(med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de två kurserna avgör noggrannheten på autopilotens 
GPS mode. 

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 AP4 kompassen är korrekt monterat och att den inte utsätts för några 
magnetiska störningar. Se avsnittet ”Installation av Kompass” i denna manual för detaljer.

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

Extra Manöverpanel
Det finns möjlighet att ansluta extra manöverpanel, styrspak eller fjärrkontroll till AP4. Denna ut-
rustning kopplas med ledning till DIN-kontakten märkt REMOTE på centralenhetens baksida. För 
vidare instruktioner och specifikationer för extra manöverpaneler och fjärrkontroller hänvisas läsa-
ren till  manualerna för de aktuella produkterna.
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Externt Alarm 
Ett externt alarm (siren) används ibland på yrkesbåtar för att varna styrman att autopiloten varit utan 
övervakning under en viss tid. Det kan vara ett krav enligt den nationella lagstiftningen. AP4 har 
funktion för timer och en extern siren finns som TMQ tillbehör. Ett utlöst alarm stängs av genom att  
trycka på autopilotens knapp ”Timer”. 

Den externa sirenen kopplas inuti huvudenheten till plinten märkt med “T6 AUX”. Detta är samma 
anslutningar som används för den elektroniska kompassen. Två sladdar ska kopplas in. En till A+ 
och en till A-. Båda är märkta med “External Alarm”. 
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INSTÄLLNINGAR OCH KALIBRERINGAR

Nedan följer en genomgång av procedurer för kalibrering och inställningar för de vanligaste para-
metrarna.

Kalibrering av Kompass
Den medföljande kompassen har blivit kalibrerad vid tillverkningen och någon kalibrering efter 
installationen behöver därför normalt inte göras. I vissa fall, t.ex. vid fartyg av stål, kan det dock 
vara nödvändigt att göra en ny kalibrering. Om kompassen visar ett konstant fel, då behöver 
kompassen endast roteras tills den överensstämmer med fartygskompassen. 

Elproma Kompassen är inställd från fabriken på att göra en automatisk kalibrering om båten ändrar 
kurs med mer än 360 grader på mindre än fyra minuter. 

Om kompassen ändå uppvisar ett variabelt fel kan nedanstående procedur för manuell kalibrering 
följas. 

1. Ställ in ”Funktionsratten” på SET. 

1. Tryck på knapparna ”GPS” och ”TIMER” samtidigt. Displayen visar [900]. Släpp båda 
knapparna.

2. Rotera ”Kurs ratten” tills displayen visar [901]. 
3. Tryck på knappen ”TIMER”. Displayen kommer nu att växla mellan [CAL] och [***] 

(som indikerar aktuell kurs).

4. Kör båten runt i en cirkel två varv i samma riktning. 

5. Håll knappen ”GPS” intryckt, tryck på knappen ”TIMER”. Släpp båda knapparna.

6. Rotera ”Kurs ratten” tills displayen visar [902].
7. Tryck på knappen ”TIMER”.

OBS. Om displayen visar [rES] misslyckades kalibreringen och AP4 återgår till fabriks-
inställningen. Upprepa i så fall steg 1 till 8 och gör om kalibreringen. 

Känslighet
Med denna parameter kan man korrigera autopilotens känslighet för kursändringar genom att ändra 
rodrets respons (engelska benämningar YAW, SEA eller WEATHER). D.v.s. denna parameter 
definierar hur stort kurs felet kan vara innan autopiloten försöker kompensera. Ett lågt värde, dvs 
hög känslighet, håller båten på en så rak kurslinje som möjligt men kan vid speciellt hårt väder göra 
att autopiloten arbetar kontinuerligt vilket ger hög ström förbrukning och onödigt slitage på 
styrningen. Ett för högt värde kan gör att båten tillåts att avvika allt för mycket från den önskade 
kursen innan autopiloten korrigerar kursen. Som de engelska beteckningarna antyder kan man 
behöva öka värdet vid hårt väder, dvs när båten kastas fram och tillbaka av vågorna för att få 
autopiloten att inte kompensera för minsta fel i kursen.

21
© Flotec Marin 2011
TMQAP4-S8 Rev 4



Hög känslighet, lågt värde inställt: 

Låg känslighet, högt värde inställt:

Vanligtvis behöver man inte ändra inställningen för känslighet. Skulle det ändå vara nödvändigt 
följer här en beskrivning hur man ställer in känsligheten för att optimalt passa för olika 
väderförhållanden och typ av båt.

För att ändra känsligheten dras inställningsratten ut (den mittersta ratten på huvudenheten) och 
vrids antingen medurs eller moturs beroende på önskad inställning. Inställningarna går från [01] till 
[10] vilket syns på displayen. Autopiloten återgår till vanliga funktioner ett par sekunder efter 
inställningen är gjord. 

Notera: För låg inställning kan orsaka att motorn till styrningen är konstant aktiv. Denna parameter 
kan då behöva ökas tills autopiloten får ett lugnare uppförande och inte kompenserar hela tiden. För 
att korrekt ställa in denna parameter ställ den först på 1 och öka den sedan tills autopiloten styr 
båten på ett lugnt sätt utan allt för stora kurs fel. Vid hårt väder öka vid behov värdet tillfälligt.

Roderfaktor
Roderfaktorn (Response) anpassar mängden roder till båtens storlek och hastighet. Man brukar även 
säga att man med denna parameter ändrar på rodrets förstärkning och hur snabbt båten ska ändra 
kursen. Det här är den viktigaste parametern för att anpassa autopiloten till typ av båt. Parametern 
kan användas för att kompensera om båten till exempel svänger för långsamt på grund av ett mindre 
roder. Det kan då vara nödvändigt att låta autopiloten göra en större roderändring för att ändra 
båtens kurs. 

Vanligtvis behöver man inte ändra inställningen. Skulle det ändå visa sig nödvändigt följer här en 
beskrivning på hur man på ställer in den för att på ett optimalt sätt passa för olika väderförhållanden 
och typ av båt.

Roderfaktorn kan ändras genom att inställningsratten (mittersta ratten) på centralenheten sätts i sitt 
intryckta läge. Ratten vrids sedan antingen medurs eller moturs beroende på önskad inställning. 
Inställningarna går från [01] till [10] vilket visas på displayen. Autopiloten återgår till vanliga 
funktioner ett par sekunder efter att inställningen är gjord.

1. Sätts parameterns värde till 1 indikerar detta en minimal ändringsfaktor av rodret. Ett för 
lågt värde kommer att leda till att kurs-korrigeringar kommer att ta lång tid (understyrt). 

2. Sätts parameterns värde till 10 indikerar detta en maximal ändringsfaktor av rodret. Ett för 
högt värde kommer att leda till snabba kursändringar av båten (överstyrt). 
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Roderfaktor för låg
Understyrd

Roderfaktor för hög
Överstyrd

Roderbegränsning
Roderbegränsnings funktionen i AP4 förhindrar motorn i hydraulpumpen, att driva rodret förbi dess 
fysiska stopp (maximala vinkling). Dessa begränsningar är fabriksinställda och behöver oftast inte 
ändras på. Om ändringar ändå visar sig nödvändiga kan dessa begränsningar ställas in enligt 
följande procedur: 

1. Ställ ”Funktionsratten” på läget SET.

2. Tryck samtidigt på knapparna GPS och TIMER.  På displayen visas nu [900]. Släpp båda 
knapparna.

3. Rotera Kursratten tills displayen visar [905].
4. Tryck på knappen TIMER. Displayen kommer nu att visa den  aktuella roderinställningen 

som ett tal mellan 0 och 255 där 128 betyder att rodret är centrerat.

5. Rotera Kursratten tills displayen visar den önskade begränsningen (mellan 0 och 110) för 
babord kurs. 

6. Tryck på GPS knappen. 

7. Rotera Kursratten tills displayen visar den önskade begränsningen (mellan 150 och 255) 
för styrbords kurs. 

8. Tryck på TIMER knappen. 

För att testa inställningarna kan autopiloten sättas i läget PWR. Vrid därefter Kursratten för att 
driva rodret / motorn till babord respektive styrbord begränsning. Kontrollera sedan att den önskade 
riktningen har åstadkommits. 

Motroder (Counter rudder)
Vissa större båtar har en förmåga att, efter en kursändring, fortsätta gira trots att rodret / motorn har 
återställts i sin centrala position. För att förhindra detta kan ett så kallat ”motroder” (counter rudder) 
aktiveras. Detta motroder ställs in enligt nedanstående procedur.

1. Ställ in ”Funktionsratten” på SET.

2. Tryck samatidigt på knapparna ”GPS” och ”TIMER”. Displayen visar [900]. Släpp båda 
knapparna.

3. Rotera ”Kursratten” tills displayen visar [913].
4. tryck på ”TIMER” knappen. [C**] visas i displayen där ** är ett tal mellan 00 och 30. 

5. Med hjälp av ”Kursratten” ställs ett motroder in. [00] = avaktiverad, [högt värde] = mycket  
motroder, [lågt värde] = lite motroder. 

6. Tryck ”TIMER” för att bekräfta det nya värdet.
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Externt Alarm (Optionellt)
AP4 är utrustat med ett alarm som varnar för om autopiloten har varit utan övervakning under en 
specificerad tid. Vid leverans är denna funktion avaktiverad men kan aktiveras om gällande 
lagstiftning kräver det eller om det så önskas av andra skäl. Följ nedanstående anvisninga för att 
aktivera alarmet. 

1. Ställ in Funktionsratten på läget SET.

2. Håll båda knapparna GPS och TIMER intryckta samtidigt. [900] kommer att visas på 
displayen. Släpp båda knapparna.

3. Rotera Kursratten tills displayen visar [906].
4. Tryck på knappen TIMER. Displayen kommer nu att visa [A-0].
5. Vrid Kursratten tills displayen visar [A-1]. 
6. Tryck på knappen TIMER. [A00] kommer att visas på displayen.

7. Rotera Kursratten tills önskad övervakningstid i minuter visas i displayen. T.ex. [A05] i 
displayen betyder fem minuter.

8. Tryck på TIMER för att bekräfta valet.
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TESTNINGS PROCEDURER

Inledande inspektion och testning
1. Ström tillförseln är av typ 12 – 24 V DC. 

2. Kontrollera att polariteten är korrekt. 

3. Kontrollera samtliga elektriska anslutningar. 

4. Kontrollera att lösa kablar är avklippta eller upp hängda.

5. Vrid ratten fullt åt styrbord och kontrollera de mekaniska delarnas fria rörlighet. Kontrollera 
speciellt att rodergivarens delar rör sig i rätt riktning (detta är märkt ovanpå enheten). 

6. Upprepa steg 5 med fullt rattutslag åt babord. 

7. Återgå till neutralt rattutslag (centrerat) och kontrollera att även rodergivaren är i centrerat 
läge.

Test vid brygga
1. Centrera rattutslaget och kontrollera att även roderlägesgivaren är i neutralt läge.

1. Aktivera AP4 genom att ställa funktionsratten i läget SET. 

2. Justera roderbegränsningen. Följ instruktionen i avsnittet Inställningar och Kalibrering. 
3. Kontrollera att rodret rör sig i rätt riktning. 

4. Kontrollera att en ändring av kursen ger en tillräcklig ändring av rodrets position. 

5. Kontrollera att den magnetiska kursen given i displayen överensstämmer med fartygets fasta 
kompass. 

6. Välj AUTO mode med Funktionsratten. Kontroll lampan över funktionsratten skall tändas.

Varning! Om AP4 i detta läge driver motorn till ändläge, stäng omedelbart av 
Huvudenheten. Växla polariteten på ledningarna från motorn och upprepa testet från 
början.   

7. Vrid ”Kurs ratten” 10 grader åt styrbord. Den gröna kontroll lampan över ”Kurs ratten” skall 
tändas. Verifiera att rodret rör sig mot styrbord.

8. Vrid ”Kurs ratten” tillbaks till neutral läget och vidare 10 grader åt babord. Den röda 
kontroll lampan skall tändas. Verifiera att rodret rör sig mot babord.

Notera: AP4 får aldrig driva rodret förbi dess fysiska begränsningar!
9. Ställ åter Funktionsratten på SET. 

AP4 är nu redo för full testning under färd. Undvik trånga vattenområden tills ni är bekant med AP4 
dess funktionalitet och uppförande tillsammans med fartyget. 

Lycka till!
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FÖRSLAG PÅ DRIVENHETER

AP4 fungerar med de flesta på marknaden förekommande driv enheter av olika fabrikat. Om man 
redan har en drivenhet installerad på sin båt kan denna normalt styras från AP4. Då driv enhet 
saknas eller önskas bytas ut har Flotec Marin i sitt sortiment följande exempel på driv enheter för 
olika slag av båt, motor etc. 

Reversibel hydraulpump 
För mindre båtar som har en hydraulstyrning. 

Hydraul aggregat
För lite större båtar som har en hydraulstyrning. Dessa är kontinuerliga 
hydraulpumpar med magnetventiler (solenoider).

Linjär mekanisk drivenhet
Avsedd för båtar med befintlig mekanisk styrning. Kopplas med kedja.

Mekanisk drivenhet

Linjär hydraulisk drivenhet
För båtar utan hydraul styrning. Kompakt utförande med hydraul 
cylinder, reversibel pump och by-pass ventiler i en enhet. 
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EXTRAUTRUSTNING
Den finns många användbara tillbehör till AP4. Nedan ges exempel på utrustning för olika ändamål. 

Extra manöverpanel
AP55HEAD. Innehåller alla funktioner som behövs för att styra och hantera AP4 från t.ex. 
flybridge.

Fjärrkontroller
Flera olika modeller som ger ökad bekvämlighet och mobilitet på fartyget

Roderlägesindikator
Ett separat instrument som visar rodrets vinkel 

Elektrisk styrnav.
Kan anslutas direkt till autopiloten och man får då en rattstyrning med endast elektriska kablar. 

Kan användas på flybridge eller där man vill ha en enkel installation av extra styrplats.
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FÖRSÄKRAN OM ÖVERENSTÄMMELSE MED STANDARDS 
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ANNEX A: INVÄNDIG ORIENTERINGSBILD 

För några inställningar och anslutningar måste AP4 huvudenhet öppnas. Nedanstående bild 
åskådliggör var dessa kontakter är placerade på kretskortet.   
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ANNEX B: INSTÄLLBARA TEKNISKA PARAMETRAR

Val av inställningar för autopiloten
I tabellen nedan visas en lista över inställbara parametrar. För mer information om de aktuella in-
ställningarna hänvisas läsaren till original manualen från TMQ (medföljer produkten). 

För att komma ändra en inställning ställ Funktionsratten i läget SET. Tryck därefter samtidigt på 
knapparna ”GPS” och ”TIMER”. Då visas 900 i displayen. Därefter väljs den parameter som öns-
kas korrigeras genom att vrida Styrratten till önskat   nummer. Tryck åter på ”TIMER” knappen 
för att konfirmera valet. 

NUMMER BESKRIVNING

901 Start av kompass kalibrering

902 Spara kompass kalibrering

903 Återställ original kalibrering

904 Fabrikstest för kalibrering

905 Roderbegränsning

906* Kommersiellt alarm

908* Extra styrplats
r-1: Basic Remote
r-2: Active Remote
r-3: Basic remote + servostyrning (ingång på pin 5)
r-4: Basic remote + servostyrning i läget ”SET” (ingång på pin 5) 

911* Kalibrering av extra styrplats

912* GPS kursdata

913 Motroder (Counter rudder)

• Extra utrustning
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