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VARNING!

Autopiloter dr avsedda som ett hjdlpmedel inom navigation och kan lindra den eventuella tristess
som kan uppsta vid manuell styrning av baten. Den ansvarige for navigationen kan dé ldgga ner mer
tid pa ovriga navigationsuppgifter eller helt enkelt koppla av och njuta av turen. Autopiloten bor
dock inte ses som en erséttare for en ménniska och far inte ensam ta hand om batens navigering.

En god uppsikt bor has under hela firden.

Det rekommenderas starkt att autopiloten inte anvéinds i avgrinsade omraden da vattenstrommar
och vindforidndringar kan sitta er och andra i fara.

Autopiloten AP4 har designats for en enkel installation och handhavande. Endast ett fatal
anpassningar av dess egenskaper dr nodvindiga for att samverka med den aktuella biten pé basta
sitt. En autopilot dr dock ett komplext elektroniskt system och montéren bor darfér noga ldsa
installationsanvisningarna for att forstd handhavandet.

Garanti

TMQ Autopiloter ticks av tillverkarens garantier. Alla ingrepp eller forandringar 1 hardvara eller
mjukvara av ndgon till systemet horande komponent, felaktig anslutning till kraftkélla, eller
inkoppling av externa sensorer eller instrument som kan skada autopiloten leder till att garantin
upphor att gilla.

Om Ni efter att ha ldst denna manual kénner att ni saknar 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 pé ett tillforlitligt sitt.

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

3
© Flotec Marin 2011
TMQAP4-S8 Rev 4



INTRODUKTION

Gratulerar till kdpet av autopiloten TMQ AP4. Vi dr sékra pé att ni under ldng tid kommer att ha
stor glddje av de manga praktiska funktioner som den erbjuder.

TMQ ér ett foretag frdn Australien vars autopiloter har blivit erkédnda for sin hallbarhet,
tillforlitlighet och nogrannhet. I 6ver 30 ar har TMQ {6rsorjt den kommersiella fiskeindustrins
behov av robusta och pélitliga instrument. Detta har gett TMQ unik kompetens som avspeglas i den
hoga kvalité som kdnnetecknar samtliga modeller av foretagets autopiloter.

AP4 ér utvecklad for kommersiellt bruk i yrkesmaissig trafik och for krdvande fritidsskeppare. Den
ar med sin robusta konstruktion enkel att handha med stora roterande rattar for instidllning av
funktioner. Den har en stor och tydlig LED display. All elektronik finns samlad i en enhet for enkel
installation och maximal tillforlitlighet. AP4 dr den mest sélda autopiloten for kommersiellt bruk i
Australien.

AP4 Autopilot Oversikt

Autopiloten TMQ AP4 levereras som ett system och bestir av f6ljande komponenter:
e AP4 centralenhet med display och kontrollpanel
e Roderldgesgivare
e Elektronisk kompass. E-Compass
e Kontakter och ledningar for att koppla samman de ingdende delarna

Systemet skall kompletteras med en drivenhet som véljs beroende pé bétens typ och styrsystem.
Exempel pa drivenheter ar:

e En kontinuerlig hydraulisk pump styrd med magnetventiler (solenoider)
e En reversibel hydraulisk pump, elektriskt matad fran AP4.
e En linjir drivenhet (mekanisk eller hydraulisk)

For systemets drift krdvs en yttre strom kélla 12 — 24V.

Centralenheten dr systemets nav med integrerad manoverpanel med en display som via menuer
visar verklig kurs, 6nskviard kurs och rodervinkel.

Den medf6ljande roderldgesgivaren ansluts till batens roder s att den noggrant foljer rodrets

rorelser och aterkopplar denna information till centralenheten. Drivenheten korrigerar rodrets
position via styrsignaler fran centralenheten. Den till systemet horande kompassen ger aktuell
kursinformation till centralenheten.

AP4 ér forberedd for navigering med en extern GPS enhet for automatisk styrning av baten efter
vagmarken.
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Blockschema over AP4 systemets delar
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Specifikationer

Spénning: 12 - 24 volt DC

Strom: Genomsnitt 0,5 A

Strém driv enhet: 15 A max

Kontroller: Tre rattar och tva knappar.
Lampor f6r AUTO, GPS och KURS (styrbord respektive babord).

Display: LED

Avkénning av kurs: Bittre @n 1 grad

Kinslighet: 0 till 10 grader

Roderforhallande: 0,1:1,0til11,0:1,0

Roderbegransning: Gar att stdlla in via displayen

Alarm for kurs: 45 grader

Navigations signal: NMEA 0183

Maitt pa autopiloten BxHxD:18x8x 21 cm
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FUNKTIONALITET OCH HANDHAVANDE.

AP4 ar utvecklad som ett hjdlpmedel vid sjéfart men bor inte 1dmnas ensamt ansvarig for
navigeringen. En bra uppsikt bor hallas under hela farden.

Funktionsviljaren langst till vanster pa huvudenheten bestimmer vilket ldge autopiloten ar i. Nedan
beskrivs de olika ldgena. I samtliga ldgen visar displayen dnskad kurs alternativt rodrets vinkel.
Detta viljer man med Instdllningsratten stilld i dess inre respektive dess yttre position.

Funktionsvaljare

MODE / SETTING / COURS'E

o
o 1)
SET— gy o \
@
]

S
o SENSITIITY
[ RESFONSE

AP4 / \

Huvudfunktioner

OFF

Autopiloten ar avstiangd.

SET (Standby) Lage

Funktionsvéljaren stills i 1dget SET. I detta ldge utfor autopiloten inte négra kurséndringar over
huvud taget. Styrenheten ar frikopplad. Eventuell extra styrplats/fjarrkontroll dr inaktiverad.
Huvudenhetens display visar den aktuella kursen given frdn kompassen. I detta ldge kan alarm,
roderbegriansningar samt andra speciella instillningar eller kalibreringar av systemets tekniska
parametrar justeras.

AUTO Lage

Nir ldget AUTO viljs med hjélp av funktionsviljaren kommer autopiloten att 1dsa pa den aktuella
kursen och soka bibehélla denna. Lampan ovanfér AUTO tinds for att indikera att autopiloten &r
aktiverad. Displayen kommer att visa den 6nskade kursen vilken kan dndras med hjilp av
kursratten till hoger. Ett steg medurs eller moturs kommer att &ndra kursen med en grad at det
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aktuella hallet. Ett helt varv pa kursratten motsvarar en kursforandring pé 24 grader.
Viktigt!

Nér Funktionsratten sitts 1 1ige AUTO ldses den aktuella roderinstdllningen av och sétts som
referensvirde.

Innan AUTO laget viljs bor rodret stéllas i en sé centrerad position som mdjligt sd att baten har
haller en rak kurs framét. Autopiloten sitter denna position pa rodret som referensvarde. Om detta
inte gdrs kommer kursen pa baten inte att Gverensstimma med kursen angiven av autopiloten. Detta
faktum kan ibland vara en fordel och kan utnyttjas d& roderinstéllningen inte alltid kan vara i dess
absolut centrerade ldge for att halla en kurs rakt framat.

Vrids funktionsratten ater till laget SET atergér fartyget till manuell styrning. Lampan 6ver AUTO
sldcks.

Servostyrning (Power Steering Mode)

Béten kan styras manuellt med Kursratten pa AP4. Drivenheten fungerar d4 som en servostyrning.
Funktionen for servostyrning aktiveras dd Funktionsvéljaren ar instidlld pda PWR. Vrids
kursratten moturs kommer baten att styra &t babord och tvirt om. Hur fort baten kommer att gira
beror pd hur mycket kursratten har dndrats. Autopiloten kommer inte att vrida rodret utanfor de
granser som beskrivs 1 avsnittet Roderbegrinsningar.

Roderlagesindikator (Rodervinkel)

Normalt visar Displayen aktuell kurs. Alternativt kan rodervinkel visas. Drag da ut
instéillningsratten och vinta nagra sekunder. Displayen kommer dé att visa rodrets vinkel 1 grader
som ett numeriskt tal mellan 0 och 30.

Styrbord, displayen visar vinkeln i formatet [-XX]. Exempel: %
& 0. (2

|

Babord, displayen visar vinkeln i formatet [XX-]. Exempel: e 5;5”:’ S
eFom ,

@ éS?o @“

GPS Lage

Om autopiloten &r ansluten till en GPS vilken har mojlighet att skicka ut information om position
via protokollet NMEA 0183 kan AP4 navigera efter instillda vigmarken. Autopiloten korrigerar
dven for sé kallat Cross Track Error (XTE) vilket enkelt kan ses som den kursédndring som sker pé
grund av inverkningar i omgivningen till exempel vind eller strommar. Autopilotens digitala display
indikerar vilken 6nskad kurs som efterstravas for tillfdllet.

Nir autopiloten &r satt i liget AUTO kan en ansluten GPS aktiveras genom ett tryck pa knappen for
GPS markerad pa mandverpanelen med en bild pa en parabol. Lampan ovanfor knappen f6r GPS
kommer di att tindas. AP4 kan dé ta emot signaler fran en installerad GPS.
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GPS Navigering med AP4

Med en GPS ansluten till autopiloten kan man navigera efter en pd for hand upplagd fardplan. GPS
Navigatorn maste vara instélld for att automatiskt skicka BOD (Béring Origination till Destination)
till autopiloten. Béringen &r riktningen fran foregdende vigmarke (n) till ndsta vigmairke (n+1).
GPS navigatorn méste dven vara instilld sa att en Ankomst Cirkel ér definierad runt vigmairket. Da
baten anldnder till ankomst cirkeln (radie 0,05 Nautiska Mil) stéiller AP4 om kursen till ny baring
mot nista vigmarke som GPS navigatorn anger enligt fardplanen.

AP4 kan baserat pd ”XTE” fran GPS signalen (avvikelse i meter vinkelrdtt fran den 6nskade
biringen) asymptotiskt svinga in och navigera mot det nya vigmairket. XTE informationen hanteras
av AP4 som en linjér kalkylering och strévar hela tiden att minimera denna avvikelse fran baringen.

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

Ankomst zon
,.-"ﬁaglllark;-l‘l]} % E Viagmarke (n+1)
ot ] !S_T ——r— -

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

Det finns médnga olika varianter av GPS system pa marknaden. Denna beskrivning skall darfor
endast ses som en generell vdgledning. For att automatisk navigering skall fungera tillsammans med
AP4 maste GPS navigatorn vara instélld pé att skicka data om kurs till autopiloten pa standarden
"NMEA 0183”. NMEA iér ett protokoll eller sprédk med meningar (signaler) som kan skickas mellan
olika marina system. For autopiloter finns standardiserade signaler ”’APA” och APB” som
innehéller den data som specifikt autopiloter behdver och som de flesta GPS navigatorer for marint
bruk kan skicka. NMEA protokollet innehaller som option &ven signalerna "BOD” och "XTE” som
tillsammans innehéller den nédviandiga data som autopiloten behdver for automatisk navigering.
For detaljerad information om hur en GPS navigator skall programmeras hidnvisas ldsaren till
instruktionsboken for den aktuella GPS'en.

Om GPS enheten endast kan skicka XTE som data, da kan autopiloten inte automatiskt navigera
efter vigmairken i1 en fardplan. Vid ankomst till varje nytt vigmarke maste skepparen manuellt stélla
in baringen till nésta vigmarke samt pd nytt aktivera GPS léget for att baten skall styra automatiskt
mot nésta vigmarke.

GPS Alarm

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

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

2. Felaktig data typ skickas fran GPS enheten.
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3. GPS enheten saknar fardplan.
4. GPS enheten kan inte berdkna batens position.
Kom ihag:

Innan GPS ldget for automatisk navigering viljs maste en fardplan vara programmerad i GPS
navigatorn som autopiloten sedan kan folja.

For att GPS navigering med AP4 skall fungera fullgott dr det extra viktigt att den elektroniska
kompassen tillhorig AP4 dr noggrant kalibrerad.

Batens kurs given av GPS enheten bor 6verensstimma med kursen given av AP4's egen
elektroniska kompass (med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de tva kurserna avgor
noggrannheten pa autopilotens GPS lige.

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

2. Var noga med att AP4 kompassen ér korrekt monterat och att den inte utsitts for nagra
magnetiska storningar. Se avsnittet “Installation av Kompass” i denna manual for detaljer.

Alarm

AP4 ér utrustad med ett antal olika alarm vilka ér till for att varna skepparen for olika situationer.
Ett av dessa alarm 4r en option, ”Kommersiellt/externt alarm”, och beskrivs specifikt 1 kapitlet
Instéllningar och kalibreringar. Nedan listas 6vriga larm och en kort beskrivning ges dver nir de
kan uppkomma

Namn Signal Beskrivning

Overvaknings alarm |1 sek pa, 1 sek av Tiden som valts av anviandaren har gétt
ut

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

Felaktig kurs alarm 0,2 sek pa, 0,2 sek av | Baten ar mer &n 45 grader ur kurs

Ingen GPS data alarm | 0,5 sek pé, 0,5 sek av | Autopiloten far inte korrekta GPS
signaler

Felaktig kurs alarm kan dven aktiveras vid dvergang frén ett delmaél till ett annat (GPS aktivt) eller
vid stor kursindring i ldget Servo Styrning (PWR aktivt). Larmet stings av om kursen har dndrats
eller om anvéndaren viljer antingen ”SET” eller "’PWR” pa funktionsratten.
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INSTALLATIONANVISNINGAR

De flesta elektroniska utrustningar kan paverkas av storningar av olika slag. Detta giller dven
autopiloter. I detta fall handlar det frimst om storningar frdn radiosignaler. Vid installation av
produkten bor man darfor se till att all utrustning ansluten till AP4 samt alla kablarna 1 systemet ar
pd minst en meters avstind frdn Ovrig utrustning / kablar som hanterar radiosignaler som till
exempel VHF. Om en SSB radio anvénds bor avstdndet dkas till tvd meter. Detta for att minimera
storningar pa autopiloten.

Det rekommenderas inte att anvinda andra kablar 4dn originalkablarna frain TMQ men om detta trots
allt maste ske sé bor en “ferritkdrna” placeras pd den aktuella kabeln i nidrheten av AP4 huvudenhet.

Installationen av AP4 har delas in i1 fyra avsnitt for den grundliggande funktionalitet samt
ytterligare ett avsnitt for eventuell extrautrustning.

Grundlaggande Funktionalitet

Installation av AP4 Centralenhet

Placeringen av centralenheten dr helt upp till anvindaren men det rekommenderas att placera den
inom rackhall fran styrplatsen. Se dven till att ha utrymme for samtliga kablar som ska kopplas in
till enheten. Detta &r kablar fran samtliga andra delar i systemet. Huvudenheten behdver dven strom
med en spanning av 12 — 24V. Denna kopplas in med den medféljande kabeln till anslutningen pa
huvudenhetens baksida, mérkt med "POWER 12 - 24 VOLTS”. Rdd ledare ska sedan kopplas in till
batteriets + pol och svart ledare till dess — pol.

TMQ ELECTRONICS

BRISBANE AUSTRALIA ACCESSORIES
ACTIVE REMOTE

moDEL AP4 SN. IRRER

| CLUTCH | MOTOR |
8 B

i i
cQeeE o 2 &
. ®) & NMEAIN/OUT REMOTE  RUDDER  COMPASS

FEEDBACK

Centralenhetens baksida

Pé centralenhetens baksida finns dven foljande anslutningar:

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

”NMEA IN/OUT”. Beskrivs 1 avsnitt 3.1.2 Installation av GPS”
REMOTE”. Anslutningskontakt for extra mandverpanel, styrspak eller fjarrkontroll.
”RUDDER FEEDBACK?”. Anslutningskontakt for roderldgesgivare. Se avsnitt 3.3
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Installation av roderlégesgivare

«  ”COMPASS”. Anslutningskontakt for analog kompassensor. Beskrivs 1 kapitel 1.2.2 och
1.2.3

Det finns dessutom ett antal anslutningar invéndigt i centralenheten. Dessa kommer man &t efter att
ha skruvat av locket till centralenheten.
Installation av Kompass
Det finns tva olika typer av kompasser som passar till AP4
«  TMQ Elektronisk kompass. Digital givare enligt NMEA (levereras som standard).
«  Topp-sensor kompass for stilbatar (option).

Valet av kompassens placering i baten ér ett av de viktigaste besluten for hela systemets funktion.

ELECTRONIC COMPASS
TH) INTEEMATTON AL FTYLTD
wearae g _cam m

THETRLL ATIO N MIMIMU M 5855 DTHTL MCE
AMETES FEOM AN T MAGNETIC MATEEIAL

0O EE T Bs 0

TMQ Elektronisk kompass

Kompassen star emot vind och vatten och ar helt vattentitt. Platsen bor véljas ddr de magnetiska
och elektriska storningarna dr sé laga som mojligt. Undvik dérfor att placera kompassen alltfor
djupt ned i baten da detta ofta ar en plats med stora magnetiska storningar. Men man bor undvika att
placera kompassen pa en plats som utsétts for stora rorelser. Exempel pa detta dr toppen av en mast
eller pé flybridge. Vilj en plats som é&r fri fran vibrationer och néra batens centrum, néra
vattenlinjen dir batens rorelser dr som minst.

Ténk pa att montera kompassen ldngt bort frdn motorn och andra stora metallféremél som kan vara
magnetiska, t.ex. bogpropellrar. Stérningar kan komma fran alla magnetiska foremal av jarn och stal
vilka forsdmrar kompassens funktionalitet. Ett minimum av 1 meters avstind frén alla saidana
foremal bor dérfor iakttas (for att motverka storningar). Detta inkluderar hdgtalare och
radioapparater med inbyggda hogtalare. Kontrollera andra sidan av skottet efter foremal som kan ge
upphov till magnetiska stérningar

Vi rekommenderar att inte anvidnda elektronisk kompass i en stalbat. Skulle man &dndé vilja anvénda
kompassen i en stilbat bor den placeras minst en meter 6ver staldacket for att uppna bésta resultat.
Man behdver i sa fall leta sig fram till en placering som ger minimalt med magnetiska storningar.
Eventuellt kan ocksa kompassjustering behdva goras av en auktoriserad kompassjusterare.

Montering:

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

Kalibrering:
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Kompassens faste kan finjusteras +/- 20 grader tills rétt riktning anges pé autopilotens display.
Under anvindandet till sjéss kan man eventuellt behova justera kompassen ytterligare for att
kompensera for eventuella magnetiska fel.

Kompassen ar kalibrerad pa fabrik och &r instilld pa att kalibrera automatiskt.

Den elektroniska anslutningen av E-kompassen sker pa kopplingsplinten inuti centralenheten. Se
orienteringsbilden nedan. Centralenheten méaste 6ppnas for att komma at kopplingsplinten.

Inkoppling av Elektronisk Kompass

Den elektriska anslutningen av kompassen sker pé plinten place-
rad inuti centralenheten. Se orienteringsbilden 1 Annex I. Anslut
kompasskabelns ledare som visas i vidstdende bild till kopp-
lingsplinten inuti centralenheten som visas i nedanstdende bild
och tabell. Centralenheten maste Oppnas for att komma &t kopp-
lingsplinten.

Kabel

13
© Flotec Marin 2011
TMQAP4-S8 Rev 4



ANSLUTNING SIGNAL FARG
NR
1 Neg Bla
2 TX 2 Data Out Gron
3 Alarm Negative -
4 Alarm Positive Rod
5 Receive Data Neg | Bla (Byglad)
6 Receive Data Pos | Gul

I och med att signalerna fran kompassen ar digitala sa spelar det ingen roll hur de interna brytarna

(DIP1) &r satta.

Kompassen méste roteras tills ritt riktning anges pa displayen. Kompassen ir kalibrerad pa fabrik
och instélld pa att kalibrera automatiskt.Vid anvéndning till sjoss kan eventuellt kompassen behdva
korrigeras ytterligare for att minimera inverkan av eventuella fel. Lds vidare i1 avsnittet instéllningar

och kaliberingar hur detta gér till.
Installation av Toppsensor Kompass (Optionell)

Toppsensor kompassen ér framst utvecklad for bitar gjorda
av stél dir en fluxgate kompass ej kan anvéndas pa grund
av den magnetiska storningen. Det kan d& vara bra att
anvinda den redan kalibrerade fartygskompassen pa baten.
Det é&r viktigt att kompassen som anvdnds &r en
flatbdddskompass vilket innebdr att den har en plan
ovansida. I mitten pa denna yta placeras toppsensorn med
hjélp av dubbelhiftande tejp. Innan detta sker dr det viktigt
att positionera sensorn sd att AP4 visar samma kurs som
kompassen. Om nddvindigt kan sensorn héjas upp en liten
bit fran kompassens yta med hjélp av ytterligare distanser.

Toppsensor kompassen ansluts till kontakten pa huvudenhetens baksida. Brytarna kallade for DIP1
innuti centralenheten skall bada stillas om till ON. Se Annex I.
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Installation av Roderlagesgivare

Roderldgesgivaren installeras i niarheten av roderarmen och skall hdrma dess rorelse. Pa givaren
finns det markeringar som indikerar hur detta ska ske. Det finns tva versioner av roderldgesgivare
fran TMQ som passar till denna autopilot - Standard Rudder Feedback Unit (RFUS) och Heavy
Duty Rudder Feedback Unit (RFUH). Den senare ér framst avsedd for batar dir man forvéntar sig
stort slitage pa utrustningen. RFUH maéste bestéllas separat.

Roderligesgivare - RFUS

Installationen av bada versionerna av roderldgesgivare dr likvirdig och kommer hér att beskrivas
gemensamt. Roderldgesgivaren ska monteras enligt nedanstdende diagram. Kabeln frdn
roderlidgesgivaren kopplas in till kontakten RUDDER FEEDBACK pé centralenhets baksida. Till
RFUS medf6ljer en kabel pa 14 meter. Denna kabel kan vid behov forldngas.

Maximum Length 300mm (12")
Must keep FEEDBACK LINKAGE length the same as this length
To form a Parallelogram
A
qan Rudd
o(H)s : L .
PORT +// STARBOARD )
Recommended Distance Keep this distance
105mm (4 1/8") the same length as the
Rudder g  Pudder (Use third hole from pivot Rudder Feedback Arm,
Feedback/_.. — + Feedback on Rudder Feedback Arm from pivot to Ball Joint.
Arm - . Pivot to allow adjustment.) To form Parallelogram.
e Feedback Linkage T
L Maximium Length 300mm (12") Rudder Feedback
Ball Joint Adjustment Block
Snap Swivel il
Use Third Hole L
Arm

from pivot

Hydraulic Ram

Diagram over roderlagesgivarens installation
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Nir rodret &r i sin mittersta position bor roderlidgesgivarens tva punkter tillsammans med
roderarmens tva fastpunkter bilda en rektangel. Det dr dven viktigt att rodergivaren monteras pa ett
sadant sitt att den hiarmar tilt-armens rorelser, det vill siga att rodergivaren foljer med rorelsen nér
motorn tiltas (géller bara vid montering p& utombordsmotor). Ovriga métt kan tas frn diagrammet
ovan. Se édven till att enheten inte utsétts for dverdrivet mycket véta d4 den &r vattenresistent, men
bor inte drinkas helt.

Notera:
Det finns tva vdsentliga skillnader mellan de bada roderldgesgivarna RFUS och RFUH.

1. For att installera enheten pd ett sa bra sétt som mojligt kan RFUS monteras upp och ner.
Detta géller inte RFUH.

2. Den elektriska kopplingen gors med den medfo6ljande kabeln till DIN-kontakten placerad pé
huvudenhetens baksida mirkt med “RUDDER FEEDBACK™. Inuti huvudenheten finns tva
switchar méirkta med DIP2. Om RFUS anvinds ska dessa vara satta till “OFF” medan om
RFUH anvénds ska dessa vara satta till “ON”. Se bild i annex 1 till denna manual.

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

Viktigt angdende installation av roderldgesgivaren

1. Naér rodret och roderldgesgivaren dr centrerade bor alla vinklar i systemet vara 90 grader.

2. Anvind medf6ljande anslutning for feedback armen (Feedback Linkage).
3. Anvind roderldgesgivarens justeringsblock (Adjustment Block) pd rorkulten (Tiller Arm).
4. Den hydrauliska armen kan installeras pa andra sidan av rorkulten.
5. Se till att nédr rodret vrids at babord sa ska roderlédgesgivaren ocksa gora det.
6. Roderldgesgivaren kan installeras upp och ner. Detta kriaver en elektrisk dndring dé
polariteten for givaren maste omvindas.
Notera:

Rodergivaren dr monterad pa fabrik och bor inte korrigeras pa egen hand. Rodergivararmen sitter
fast 1 rodergivaren via en O-ring for att kunna ge en vattentdt miljo. Detta kan skadas om
rodergivararmen korrigeras pa egen hand.

Installation av Drivenhet

Det finns ménga olika slag av drivenheter men gemensamt for alla ar att de ska kopplas in elektriskt
till plinten pé centralenhetens baksida for Motor och Clutch. Hur denna anslutning gar till skiljer sig
at mellan olika typer av drivenheter. I bilden nedan visas schematiskt hur detta gar till. For
detaljerade beskrivningar hinvisas till respektive drivenhets manual.

Som en sékerhetsatgird for att undvika att spAnningsspikar som kan skada autopilotens elektronik
bor drivenhetens magnetventiler vara utrustade med dverspanningsdioder (s.k. snubber).
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Observera! Vid inkoppling av kontinuerlig hydraulpump (hydraulaggregat) styrt med
magnetventiler (solenoider) skall byglarna J1 och J2, placerade invindigt pa autopilotens kretskort,
klippas upp. Se orienteringsbilden nedan dér byglarna dr markerade med pilar.

Installation av Joystick

Vid installation av AP4 till ett hydraulaggregat som drivenhet kan styrsystemet kompletteras med en
joystick for manuell servostyrning av baten. Hur kombinationen av joystick och autopilot med en
hydraulpump kontrollerad via magnetventiler (solenoider) gar till visas i figuren nedan. Notera
DPDT omkopplaren. Den placeras pa instrumentpanelen och med den vixlar man mellan Autopilot
och servostyrning via joystick.
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Installation av Extra Utrustning

GPS anslutning

GPS enheten monteras enligt dess medféljande manual. Den elektriska kopplingen till AP4 sker
sedan via uttaget pa baksidan av huvudenheten mérkt med “NMEA IN/OUT”. Uttagen ar anpassat
for en 6 pins DIN kontakt som medf6ljer AP4.Kontaktens pinl och pin2 ska kopplas till GPS:ens
RX+ respektive RX- signal.

D4 det finns ménga olika GPS system pd marknaden skall f6ljande beskrivning ses som en generell
guide. Om ytterligare information krivs hinvisas ldsaren till instruktionsboken for den aktuella
GPS'en.

GPS enheten maste vara instilld pa att skicka information till AP4 pa formatet "NMEA 0183 enligt
nagon av foljande optioner:

1. APA information — Autopilot format A

2. APB information — Autopilot format B

3. BOD (Bearing, Origin to Destination) och XTE (Cross-Track Error)
4

. Endast XTE information. Om endast XTE ér tillgdnglig frdn GPS:en begrinsas autopilotens
funktionalitet. Baten méste vara pa vag i ritt riktning innan GPS mode véljs. Den
automatiska uppdelningen av strickan i delmal 4r da inte heller tillgénglig.

NMEA Kurs data

Det dr mojligt att vdlja vilken typ av NMEA kursdata AP4 tar emot frdn GPS. Om det finns behov
att dndra denna parameter f0lj denna procedur. Stdll ”Funktionsratten” pa SET, tryck dérefter
samtidigt in ”GPS” och ”Timer” knapparna. Displayen visar [900].Vrid “Kursratten” tills
displayen visar [912] tryck pd knappen »TIMER?”. Displayen visar nu [S-*]. T.ex. [S-1] som &r
fabriksinstillningen for denna parameter.
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Vrid kursratten till 6nskvért virde enligt foljande tabell:

1 HDM, HDT och HDG
2 HDM enbart
3 HDT enbart
4 HDG enbart

(50ch6 anvands ¢j)
Tryck éter pa knappen "TIMER” {or att bekréfta den nya instidllningen.
Kom ihég:

Innan GPS mode viljs maste GPS enheten vara instélld och aktiverad for att navigera till ett delmal
eller via ett antal delmaél (fardplan).

Navigering via fardplan:
1. Flera delmél (waypoints) ar utsatta och bildar tillsammans den tdnkta fardplanen.
2. GPS:en ér instélld och kapabel till att dela upp strackan.

3. En ankomst-zon skapas med mer dn 0,05 NM (Nautiska Mil) sa att GPS:en kan kidnna av nér
baten har nitt sitt delmal. P4 detta vis kan autopiloten navigera efter fardplanen utan nagon
ytterligare hjélp.

Alarm vid avsaknad av GPS data:

Om autopiloten inte kan ta emot ratt information frdn GPS enheten 1 GPS mode sd kommer ett
alarm att starta och lamporna markta med GPS och AUTO kommer att borja blinka. Detta kan ha
flera olika orsaker och bero pa:

1. Ej korrekt installation av sladdar mellan autopiloten och GSP enheten.
2. Felaktig data typ skickas fran GPS enheten.

3. GPS enheten saknar fardplan.

4. GPS enheten kan inte berdkna batens position.

Bétens kurs given av GPS enheten bor 6verensstimma med kursen given av AP4 egen kompass
(med en viss felmarginal). Skillnaden mellan de tvé kurserna avgor noggrannheten pé autopilotens
GPS mode.

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

2. Var noga med att AP4 kompassen &r korrekt monterat och att den inte utsitts for nagra
magnetiska storningar. Se avsnittet “Installation av Kompass” i denna manual for detaljer.

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

Extra Manoverpanel

Det finns mojlighet att ansluta extra mandverpanel, styrspak eller fjérrkontroll till AP4. Denna ut-
rustning kopplas med ledning till DIN-kontakten markt REMOTE pé centralenhetens baksida. For
vidare instruktioner och specifikationer for extra mandverpaneler och fjérrkontroller hinvisas ldsa-
ren till manualerna for de aktuella produkterna.
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Externt Alarm

Ett externt alarm (siren) anvinds ibland pa yrkesbatar for att varna styrman att autopiloten varit utan
overvakning under en viss tid. Det kan vara ett krav enligt den nationella lagstiftningen. AP4 har
funktion for timer och en extern siren finns som TMQ tillbehor. Ett utlost alarm stings av genom att
trycka pé autopilotens knapp ”Timer”.

Den externa sirenen kopplas inuti huvudenheten till plinten markt med “T6 AUX”. Detta dr samma

anslutningar som anvénds for den elektroniska kompassen. Tvé sladdar ska kopplas in. En till A+
och en till A-. Béda &r mérkta med “External Alarm”.

External Alarm

LA |

RXD- B
Heading Iput
RXD- (@

Inkoppling av externt alarm (siren)
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INSTALLNINGAR OCH KALIBRERINGAR

Nedan f6ljer en genomgéing av procedurer for kalibrering och instéllningar for de vanligaste para-
metrarna.

Kalibrering av Kompass

Den medf6ljande kompassen har blivit kalibrerad vid tillverkningen och négon kalibrering efter
installationen behdver darfor normalt inte goras. I vissa fall, t.ex. vid fartyg av stal, kan det dock
vara nodvéndigt att géra en ny kalibrering. Om kompassen visar ett konstant fel, da behdver
kompassen endast roteras tills den dverensstimmer med fartygskompassen.

Elproma Kompassen ir instilld fran fabriken pa att géra en automatisk kalibrering om béten éndrar
kurs med mer @n 360 grader pd mindre &n fyra minuter.

Om kompassen dnda uppvisar ett variabelt fel kan nedanstdende procedur for manuell kalibrering
foljas.

1. Still in ”Funktionsratten” pa SET.

1. Tryck pa knapparna ”GPS” och ”TIMER” samtidigt. Displayen visar [900]. Slapp bada
knapparna.

2. Rotera ”Kurs ratten” tills displayen visar [901].

3. Tryck pa knappen "TIMER”. Displayen kommer nu att vixla mellan [CAL] och [**¥]
(som indikerar aktuell kurs).

4. Kor baten runt i en cirkel tva varv i samma riktning.

5. Hall knappen ”GPS” intryckt, tryck pa knappen *TIMER?”. Slapp bada knapparna.

6. Rotera ”Kurs ratten” tills displayen visar [902].

7. Tryck pa knappen "TIMER”.

OBS. Om displayen visar |[rES| misslyckades kalibreringen och AP4 dtergar till fabriks-
instdllningen. Upprepa i sd fall steg 1 till 8 och gér om kalibreringen.

Kanslighet

Med denna parameter kan man korrigera autopilotens kénslighet for kursdndringar genom att dndra
rodrets respons (engelska bendmningar YAW, SEA eller WEATHER). D.v.s. denna parameter
definierar hur stort kurs felet kan vara innan autopiloten férsoker kompensera. Ett 1dgt vérde, dvs
hog kénslighet, héller baten pé en sa rak kurslinje som mojligt men kan vid speciellt hart vader gora
att autopiloten arbetar kontinuerligt vilket ger hog strom forbrukning och onddigt slitage pa
styrningen. Ett for hogt viarde kan gor att baten tillats att avvika allt for mycket fran den 6nskade
kursen innan autopiloten korrigerar kursen. Som de engelska beteckningarna antyder kan man
behova oka vérdet vid hart viader, dvs nér baten kastas fram och tillbaka av vadgorna for att {2
autopiloten att inte kompensera for minsta fel 1 kursen.
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Hog kinslighet, lagt virde instdllt:

Ldg kdnslighet, hogt virde instdllt:

Vanligtvis behdver man inte dndra instillningen for kénslighet. Skulle det &nda vara nédvandigt
foljer hér en beskrivning hur man stéller in kinsligheten for att optimalt passa for olika
vaderforhédllanden och typ av bat.

For att dndra kénsligheten dras instéillningsratten ut (den mittersta ratten pad huvudenheten) och
vrids antingen medurs eller moturs beroende pa onskad instillning. Instdllningarna gér fran [01] till
[10] vilket syns pa displayen. Autopiloten atergar till vanliga funktioner ett par sekunder efter
instdllningen ar gjord.

Notera: For 1ag instéllning kan orsaka att motorn till styrningen dr konstant aktiv. Denna parameter
kan da behova okas tills autopiloten fér ett lugnare uppforande och inte kompenserar hela tiden. For
att korrekt stdlla in denna parameter stdll den forst pa 1 och 6ka den sedan tills autopiloten styr
baten pa ett lugnt sitt utan allt for stora kurs fel. Vid hart vader 6ka vid behov vérdet tillfalligt.

Roderfaktor

Roderfaktorn (Response) anpassar miangden roder till batens storlek och hastighet. Man brukar dven
sdga att man med denna parameter dndrar pa rodrets forstirkning och hur snabbt biten ska dndra
kursen. Det hér dr den viktigaste parametern for att anpassa autopiloten till typ av bat. Parametern
kan anvindas for att kompensera om baten till exempel svinger for ldngsamt pa grund av ett mindre
roder. Det kan d vara n6dvéndigt att lata autopiloten gora en storre roderdndring for att dndra
batens kurs.

Vanligtvis behover man inte dndra instéllningen. Skulle det 4nda visa sig nddvandigt foljer hir en
beskrivning pd hur man pa stéller in den for att pa ett optimalt sitt passa for olika viderforhallanden
och typ av bat.

Roderfaktorn kan &dndras genom att instéllningsratten (mittersta ratten) pa centralenheten sétts 1 sitt
intryckta l4ge. Ratten vrids sedan antingen medurs eller moturs beroende pa dnskad instéllning.
Instdllningarna gér fran [01] till [10] vilket visas pa displayen. Autopiloten atergér till vanliga
funktioner ett par sekunder efter att instéllningen ar gjord.

1. Sitts parameterns vérde till 1 indikerar detta en minimal d@ndringsfaktor av rodret. Ett for
lagt virde kommer att leda till att kurs-korrigeringar kommer att ta lang tid (understyrt).

2. Sitts parameterns vérde till 10 indikerar detta en maximal dndringsfaktor av rodret. Ett for
hogt virde kommer att leda till snabba kurséndringar av bdten (6verstyrt).
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Roderfaktor for lag
Understyrd

Roderfaktor for hog
Overstyrd

Roderbegransning

Roderbegransnings funktionen i AP4 forhindrar motorn i hydraulpumpen, att driva rodret forbi dess
fysiska stopp (maximala vinkling). Dessa begrénsningar &r fabriksinstillda och behover oftast inte
dndras pa. Om andringar dnda visar sig nddvéandiga kan dessa begransningar stéllas in enligt
foljande procedur:

1. Stéll ”Funktionsratten” pa laget SET.

2. Tryck samtidigt pd knapparna GPS och TIMER. Pa displayen visas nu [900]. Slapp bada
knapparna.

3. Rotera Kursratten tills displayen visar [905].

4. Tryck pa knappen TIMER. Displayen kommer nu att visa den aktuella roderinstillningen
som ett tal mellan 0 och 255 dér 128 betyder att rodret dr centrerat.

5. Rotera Kursratten tills displayen visar den dnskade begransningen (mellan 0 och 110) f6r
babord kurs.

6. Tryck pa GPS knappen.

7. Rotera Kursratten tills displayen visar den 6nskade begriansningen (mellan 150 och 255)
for styrbords kurs.

8. Tryck pa TIMER knappen.

For att testa instdllningarna kan autopiloten sittas i liget PWR. Vrid darefter Kursratten for att
driva rodret / motorn till babord respektive styrbord begriansning. Kontrollera sedan att den 6nskade
riktningen har astadkommits.

Motroder (Counter rudder)

Vissa storre batar har en formaga att, efter en kurséndring, fortsitta gira trots att rodret / motorn har
aterstdllts 1 sin centrala position. For att forhindra detta kan ett sa kallat "motroder” (counter rudder)
aktiveras. Detta motroder stélls in enligt nedanstaende procedur.

1. Still in ”Funktionsratten” pa SET.

2. Tryck samatidigt pa knapparna ”GPS” och ”TIMER”. Displayen visar [900]. Sldpp bada
knapparna.

3. Rotera ”Kursratten” tills displayen visar [913].
4. tryck pad ”TIMER?” knappen. [C**] visas 1 displayen dir ** &r ett tal mellan 00 och 30.

5. Med hjélp av ”"Kursratten” stélls ett motroder in. [00] = avaktiverad, [hogt virde] = mycket
motroder, [lagt virde] = lite motroder.

6. Tryck ?TIMER?” for att bekréfta det nya vérdet.
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Externt Alarm (Optionellt)

AP4 ir utrustat med ett alarm som varnar for om autopiloten har varit utan 6vervakning under en
specificerad tid. Vid leverans dr denna funktion avaktiverad men kan aktiveras om géllande
lagstiftning kréver det eller om det sa 6nskas av andra skél. Folj nedanstdende anvisninga for att
aktivera alarmet.

1. Still in Funktionsratten pa liget SET.

2. Hall bada knapparna GPS och TIMER intryckta samtidigt. [900] kommer att visas pa
displayen. Slédpp bada knapparna.

Rotera Kursratten tills displayen visar [906].

Tryck pa knappen TIMER. Displayen kommer nu att visa [A-0].
Vrid Kursratten tills displayen visar [A-1].

Tryck pa knappen TIMER. [A00] kommer att visas pa displayen.

NS kRw

Rotera Kursratten tills 6nskad dvervakningstid i minuter visas i displayen. T.ex. [A0S] i
displayen betyder fem minuter.

8. Tryck pa TIMER f{0r att bekréfta valet.
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TESTNINGS PROCEDURER

Inledande inspektion och testning

1.

U

Strom tillforseln ér av typ 12 — 24 V DC.

Kontrollera att polariteten &r korrekt.

Kontrollera samtliga elektriska anslutningar.
Kontrollera att 16sa kablar ar avklippta eller upp hdngda.

Vrid ratten fullt at styrbord och kontrollera de mekaniska delarnas fria rorlighet. Kontrollera
speciellt att rodergivarens delar ror sig 1 ritt riktning (detta 4r méirkt ovanpa enheten).

6. Upprepa steg 5 med fullt rattutslag at babord.

Aterga till neutralt rattutslag (centrerat) och kontrollera att iven rodergivaren #r i centrerat
lage.

Test vid brygga

1.

ok D=

Centrera rattutslaget och kontrollera att dven roderldgesgivaren dr i neutralt lage.
Aktivera AP4 genom att stélla funktionsratten i liget SET.

Justera roderbegrinsningen. Folj instruktionen i avsnittet /nstdllningar och Kalibrering.
Kontrollera att rodret ror sig 1 rétt riktning.

Kontrollera att en dndring av kursen ger en tillracklig &ndring av rodrets position.

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

Vilj AUTO mode med Funktionsratten. Kontroll lampan 6ver funktionsratten skall tdndas.

Varning! Om AP4 i detta ldge driver motorn till dndldge, sting omedelbart av
Huvudenheten. Vixla polariteten pa ledningarna fran motorn och upprepa testet fran
borjan.

. Vrid ”Kurs ratten” 10 grader &t styrbord. Den grona kontroll lampan 6ver “Kurs ratten” skall

tandas. Verifiera att rodret ror sig mot styrbord.

Vrid ”Kurs ratten” tillbaks till neutral ldget och vidare 10 grader &t babord. Den roda
kontroll lampan skall tdndas. Verifiera att rodret ror sig mot babord.

Notera: AP4 far aldrig driva rodret forbi dess fysiska begrdinsningar!
Still ater Funktionsratten pa SET.

AP4 ér nu redo for full testning under fard. Undvik trdnga vattenomraden tills ni &r bekant med AP4
dess funktionalitet och uppforande tillsammans med fartyget.

Lycka till!
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FORSLAG PA DRIVENHETER

AP4 fungerar med de flesta pd marknaden forekommande driv enheter av olika fabrikat. Om man
redan har en drivenhet installerad pé sin bat kan denna normalt styras fran AP4. Da driv enhet
saknas eller onskas bytas ut har Flotec Marin i sitt sortiment f6ljande exempel pé driv enheter for
olika slag av bat, motor etc.

s Reversibel hydraulpump

(g |

. For mindre batar som har en hydraulstyrning.
L

Hydraul aggregat

For lite storre batar som har en hydraulstyrning. Dessa &r kontinuerliga
hydraulpumpar med magnetventiler (solenoider).

Linjdr mekanisk drivenhet

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

Linjdr hydraulisk drivenhet

8@l For bétar utan hydraul styrning. Kompakt utférande med hydraul
=0 cylinder, reversibel pump och by-pass ventiler i en enhet.
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EXTRAUTRUSTNING

Den finns manga anvindbara tillbehor till AP4. Nedan ges exempel pé utrustning for olika &ndamal.

Extra manoverpanel

APSSHEAD. Innehéller alla funktioner som behovs for att styra och hantera AP4 fran t.ex.
flybridge.

Roderliigesindikator

Ett separat instrument som visar rodrets vinkel

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

Kan anvindas pa flybridge eller ddr man vill ha en enkel installation av extra styrplats.
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FORSAKRAN OM OVERENSTAMMELSE MED STANDARDS

DECILARATION OF CONFORMITY

(MANUFACTURERS DECLARATION)

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

Declares under our sole responsibility that the produets:

AP4 Autopilot. Compass Sensor. Rudder Feedback unit and remote
accessories. all units interconnected with necessary cables and external
connections as a system

to which this declaration relates. is in confornuty with Standard(s):
EN60945/1997

CEI IEC945/1996

For TMQ International Pty. Ltd.

Murarme Queensland Australia,

=
\ogo- Mm“-’ 24 April 2007

Roger Webber, Manager
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ANNEX A: INVANDIG ORIENTERINGSBILD

For nagra instillningar och anslutningar méste AP4 huvudenhet 6ppnas. Nedanstdende bild
askadliggor var dessa kontakter dr placerade pa kretskortet.

DIP2: DIP1:

Anvinds fér Rodergivare. Anviinds for Analoga kompasser
RFUS: Bada OFF Flux gate: Bada OFF
RFUH: Bada ON Toppsensor: Bada ON

o

s —plibag -

Fetheed g
Bk =i -

TR T

kT

-
-
-
-
-
L3
-
-

reree

Kopplingsplint:
-Elproma kompass
-Externt alarm
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ANNEX B: INSTALLBARA TEKNISKA PARAMETRAR

Val av instillningar for autopiloten

I tabellen nedan visas en lista dver instdllbara parametrar. For mer information om de aktuella in-
stallningarna hénvisas ldsaren till original manualen frdn TMQ (medf6ljer produkten).

For att komma édndra en instillning still Funktionsratten i ldget SET. Tryck dérefter samtidigt pa
knapparna ”GPS” och ”TIMER”. D4 visas 900 i displayen. Dérefter véljs den parameter som 0ns-
kas korrigeras genom att vrida Styrratten till 6nskat nummer. Tryck ter p4 »TIMER” knappen
for att konfirmera valet.

NUMMER BESKRIVNING

901 Start av kompass kalibrering
902 Spara kompass kalibrering
903 Aterstill original kalibrering
904 Fabrikstest for kalibrering
905 Roderbegransning

906* Kommersiellt alarm

908* Extra styrplats

r-1: Basic Remote

r-2: Active Remote

r-3: Basic remote + servostyrning (ingang pa pin 5)

r-4: Basic remote + servostyrning i ldget "SET” (ingéng pa pin 5)

911* Kalibrering av extra styrplats
912%* GPS kursdata
913 Motroder (Counter rudder)

- Extra utrustning
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