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章章章 1: 重重重要要要ななな情情情報報報
通通通告告告: 自自自動動動操操操縦縦縦シシシススステテテムムムののの設設設置置置
船舶の操舵で正しいパフォーマンスが得られる
ことは安全のためにも不可欠なので、 本製品の
適合は正規の Raymarine 保守点検担当者が行う
ことをお勧めします。正規の Raymarine保守点
検担当者が本製品を設置、試運転させたことを
証明できた場合にのみ完全保証の特典を受ける
ことができます。

通通通告告告: 製製製品品品ののの設設設置置置おおおよよよびびび操操操作作作
本製品は、明示されている指示に必ず従って設置
および操作してください。作業指示を守らない
と、怪我をしたり、ボートが損傷したり、製品の
性能が十分に発揮されないことがあります。

通通通告告告: 注注注視視視ををを怠怠怠らららななないいいこここととと
注視を怠らずにいることで、有事に対応できる
よう備えられます。 注視を怠ると、自分だけで
なく、他の乗船者たちや船舶にも深刻な危害が
及ぶことがあります。

通通通告告告: 安安安全全全ななな航航航海海海のののたたためめめににに
本製品は航海操作を補助する目的でのみ提供され
ています。航海中の良識ある判断よりも優先的に
使用することはおやめください。 安全な航海に
必要な最新情報がすべて含まれているのは、政
府が発行する海図および水路通報だけです。船
長は慎重に使用していただきますようお願いい
たします。 本製品、またはその他の Raymarine
製品を使用する際に、政府が発行する正式な海
図、水路通報、警告事項、および適切な航行技術
を使用することは、ユーザーの責任となります
のでご了承ください。

通通通告告告: 製製製品品品ののの接接接地地地
電源を投入する前に、本製品が本書の指示に従っ
て正しく接地されていることを確認してくださ
い。

通通通告告告: 正正正ののの接接接地地地シシシススステテテムムム
正の接地を使用しているシステムにこのユニット
を接続しないでください。

通通通告告告: 電電電源源源電電電圧圧圧
この製品を指定の最大定格を超える電源電圧に接
続すると、ユニットが恒久的な損傷を受けるこ
とがあります。定格電圧については、「技術仕
様」の項を参照してください。

通通通告告告: 電電電源源源ををを切切切るるる
この製品の設置を開始する前に、船舶の電源の
スイッチがオフになっていることを確認してく
ださい。本書で特記されていない限り、電源が
入った状態で機器を接続、または切断することは
おやめください。

警警警告告告: 電電電源源源ののの保保保護護護
この製品を設置する際は、電源が適切な定格
ヒューズまたは自動遮断器などによって十分に保
護されていることを確認してください。

通通通告告告: すすすべべべてててののの機機機器器器ののの電電電源源源ががが独独独立立立ししし
ててていいいるるるここことととををを確確確認認認しししてててくくくだだださささいいい。。。
この製品には、独立した電源が装備されていま
す。機器の損傷を防ぐため、Raymarineでは、本
製品に接続されているすべての外付け機器も独立
した電源を使用することをお勧めします。

TFT デデディィィスススプププレレレイイイ
カラーの背景やカラー照明を使用して表示すると、ディスプレ
イの色が変わって見えることがあります。これはすべての薄膜
トランジスタ (TFT)ディスプレイに見られる正常な作用です。

警警警告告告: 点点点検検検修修修理理理ととと保保保守守守
この製品には使用者が点検修理できる部品はあり
ません。保守や修理はすべて Raymarine認定販
売店にお問い合わせください。 無許可で修理す
ると、保証が無効になることがあります。

水水水ののの侵侵侵入入入
水の浸入に関する免責
この製品の防水加工等級は規定の IPX 標準を満たしていま
すが (本製品の「技術仕様」を参照)、商業用高圧洗浄を受け
た場合、水の侵入やそれに伴う機器障害が発生することがあ
ります。Raymarineでは、高圧洗浄を受けた製品の保証はい
たしかねます。

免免免責責責
Raymarineはこの製品に誤りがないこと、または Raymarine
以外の個人、または事業体によって製造された製品と互換性
があることを保証しません。
Raymarineでは本製品を使用したこと、または使用できない
こと、他社が製造した製品とやり取りをする、または製品で
使用されている、あるいはサード パーティによって使用ま
たは提供されている情報にエラーがあったことに起因する損
傷や負傷に対して責任を負いません。

EMC 設設設置置置ガガガイイイドドドララライイインンン
Raymarineの機器および付属品は、機器間の電磁干渉、およ
びそのような干渉がシステムの性能に及ぼす影響を最小限に
抑えるため、適切な電磁適合性 (EMC)規制に従っています。
EMCの性能に障害を来たさないためにも、正しく設置するこ
とが必要です。
最最最適適適ななな EMC 性能を確保するため、可能な限り次の条件を
守ることをお勧めします。

• Raymarine機器とケーブルを接続する際は、次の点に注意
してください。

– 無線信号を伝送する機器、またはケーブルとの間隔を
1 m (3 フィート)以上空けてください (VHF無線、ケーブ
ル、アンテナなど)。 SSB 無線の場合は、距離を 2 m(7
フィート) に広げてください。

– レーダービームの経路からは 2 m (7 フィート)以上離し
てください。レーダービームの広がり角範囲は、一般に
放射素子の上下 20 度とされています。

• この製品には、エンジン始動に使用するセパレート型バッ
テリが付属しています。これにより、エンジン始動にセパ
レート型バッテリが用意されていない場合に生じることが
ある異常動作やデータの損失を防ぐことができます。

• Raymarine指定のケーブルを使用してください。

重要な情報 7



• 設置マニュアルに詳しい方法が記載されていない限り、ケー
ブルを切断したり延長したりすることはやめてください。

注注注意意意: 設設設置置置上上上ののの制制制約約約ににによよよりりり、、、上上上記記記ののの推推推奨奨奨事事事項項項ををを実実実行行行ででできききななないいい
場場場合合合ははは、異なる電気機器間の距離を最大限に空けて、設置
手順の始めから終わりまで EMCの性能に最適な条件を確保
するよう心がけてください。

そそそののの他他他ののの機機機器器器へへへののの接接接続続続
Raymarine 社製品以外のケーブルにフェライトを使用する
場合の必要条件
Raymarine から支給されたケーブル以外を使って、お手元
の Raymarine 機器をその他の機器に接続する場合には、
Raymarine ユニット周辺のケーブルに必ず抑制フェライト
を 取り付けてください

適適適合合合宣宣宣言言言
Raymarine UK Ltd. は、本製品が EMC指令 2004/108/ECの必
須条件を満たしていることを宣言します。
適合宣言証明書の原本は、 www.raymarine.comの該当する製
品ページをご覧ください。

製製製品品品ののの廃廃廃棄棄棄
この製品は WEEE指令に従って廃棄してください。

WEEE (電気電子機器廃棄物)指令では、電気電子機器廃
棄物のリサイクルが義務付けられています。 Raymarine 製
品の中には WEEE 指令の適用対象にならないものもありま
すが、Raymarineではこの方針をサポートしております。お
客様にもこの製品の廃棄方法についてご理解いただきますよ
うお願いいたします。

保保保証証証登登登録録録
Raymarine製品の所有権を登録するには、www.raymarine.com
にアクセスしてオンライン登録手続きを行ってください。
保証サービスを受けるには、ご購入した製品を登録しておく
必要があります。製品のパッケージにはシリアル番号を示す
バーコードラベルが付いています。お手元の製品を登録する
際には、このシリアル番号が必要になります。ラベルは、将
来の使用に備えて大切に保管してください。

IMO おおおよよよびびび SOLAS
本書に記載の機器は、レジャー用ボート、および国際海事機関
(IMO)や海上における人命の安全のための国際条約 (SOLAS)
の対象になっていない作業船での使用を目的としています。

技技技術術術的的的正正正確確確さささ
弊社が把握している限り、本書に記載の情報は制作時点で正
確な情報です。ただし Raymarineでは、誤りや脱落が含まれ
ていても、一切責任を負いかねます。また、継続的に製品改良
を重ねる方針により、仕様が通知なしに変更される場合があ
ります。このため Raymarineでは、製品と本書の間に相違が
あっても、責任を負うことはできかねます。Raymarine Web
サイト (www.raymarine.com)を調べて、お使いの製品の最新
版のドキュメントがお手元にあることをご確認ください。
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章章章 2: ドドドキキキュュュメメメンンントトトおおおよよよびびび製製製品品品情情情報報報

目目目次次次
• 2.1 ドキュメント情報 ( 10 ページ)

• 2.2 製品の概要 ( 11 ページ)
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2.1 ドドドキキキュュュメメメンンントトト情情情報報報
このドキュメントには、お使いの Raymarine製品の設置に関
する重要な情報が記載されています。
本書には、次の際に役立つ情報が記載されています。

• 設置計画を立てたり、必要な機器を漏れなく手配してい
るか確認する際

• 接続されている海洋電子機器の広域システムの一環として
お使いの製品を設置し、接続する際

• 問題をトラブルシューティングし、必要に応じてテクニ
カル サポートを入手する際

本書を含め、その他の Raymarine 製品のドキュメントは、
www.raymarine.comから PDF形式でダウンロードできます。

該該該当当当すすするるる製製製品品品
このドキュメントは、次の製品に適用されます。

品品品番番番 名名名前前前 説説説明明明

STBY

E22166 p70 SeaTalkng 8ボ
タン式パイ
ロット コ
ントロール
ヘッド (帆船)

STBY

E22167 p70R SeaTalkng 回転
ノブ付きパ
イロットコ
ントロール
ヘッド(モー
ター)

ドドドキキキュュュメメメンンントトト規規規約約約
次の用語を用いる際には、このドキュメント全体を通じて以
下の規約が適用されます。

種種種類類類 例例例 規規規約約約

多機能ディスプレ
イを使用して特定
のタスクを実行す
る手順。

[トトトララランンンスススデデデュュューーーサササ
セセセッッットトトアアアッッップププ]を
選択します。

「選択」という用
語は、多機能ディ
スプレイで、ディ
スプレイ型式に応
じてタッチスク
リーンまたは物理
コントロールを使
用してメニューオ
プションを選択す
る操作を指してい
ます。

多機能ディスプレ
イでメニュー階層
を移動する手順。

内部ソナー モ
ジュールは、魚群
探知機アプリケー
ションメニューか
らオフにします。
[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッッ
トトトアアアッッップププ] > [音音音響響響
セセセッッットトトアアアッッップププ] >
[内内内部部部音音音響響響]を選択
します。

本書では、多機能
ディスプレイの特
定の機能にアクセ
スする方法をすば
やく示すために、
メニュー階層を用
いています。

本本本書書書ののの図図図にににつつついいいててて
お使いの製品の型式と製造日によっては、本書の図がお使い
の製品と多少異なる場合があります。
画像はすべて図解目的でのみ提供されています。

製製製品品品ドドドキキキュュュメメメンンントトト
お使いの製品には次のドキュメントが該当します。

説説説明明明 品品品番番番

p70 / p70R設設設置置置説説説明明明書書書 88031

p70 / p70R設設設置置置おおおよよよびびび操操操作作作説説説明明明書書書 81355

p70 / p70R取取取付付付テテテンンンプププレレレーーートトト 87130

追追追加加加ハハハンンンドドドブブブッッッククク

説説説明明明 品品品番番番

SeaTalkng リファレンスマニュアル 81300

SeaTalk - SeaTalkng コンバータ 87121

10 p70 / p70R
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2.2 製製製品品品ののの概概概要要要
p70と p70Rは、SeaTalkng 自動操縦コントローラです。

STBYSTBY

D13016-1

1 2

1. p70 (8ボタン式パイロットコントロールヘッド)

2. p70R (回転ノブ付きパイロットコントロールヘッド)

ユニットには次の機能があります。

• SeaTalkng の接続部 (x2)

• NMEA 2000および SeaTalk標準と互換性があります。

• 12 V DC 操作

• IPX 6 防水

ドキュメントおよび製品情報 11
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章章章 3: 設設設置置置ののの計計計画画画

目目目次次次
• 3.1 設置チェックリスト ( 14 ページ)

• 3.2 パックの内容 ( 14 ページ)

• 3.3 p70 と p70R のシステム統合 ( 15 ページ)

• 3.4 互換性のある自動操縦システム ( 16 ページ)

• 3.5 ソフトウェア アップデート ( 16 ページ)

• 3.6 工具 ( 17 ページ)

• 3.7 標準的なシステム ( 17 ページ)

• 3.8 システム プロトコル ( 18 ページ)

• 3.9 警告および注意 ( 19 ページ)

• 3.10 場所全般に関する必要条件 ( 19 ページ)

• 3.11 ユニットの寸法 ( 20 ページ)

• 3.12 パイロット コントローラを使用する前に ( 21 ページ)
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3.1 設設設置置置チチチェェェッッックククリリリススストトト
設置には次の操作が必要になります。

設設設置置置タタタスススククク

1 システムのプランを作成する

2 必要なすべての機器と工具を揃える

3 すべての機器を配置する

4 すべてのケーブルの経路を決定する。

5 ドリルでケーブル穴と取り付け穴を開ける。

6 すべての機器を接続する

7 すべての機器を定位置に固定する。

8 システムの電源を投入し、テストを行う

設設設計計計図図図
設計図は、設置計画を立てる上で不可欠な部分です。 将来
的にシステムに機器を追加したり、保守においても役立ちま
す。設計図では、次のような情報をご覧になれます。

• 全コンポーネントの位置。

• コネクタ、ケーブルタイプ、経路および長さ。

3.2 パパパッッックククののの内内内容容容
すべてのモデルの構成内容は次のとおりです。

1 2

3 4

5

6

7

8

D12098-1

番番番号号号 説説説明明明

1. p70 / p70r操縦コントローラ (上の図は p70 8ボタ
ン型コントローラを示しています。)

2. ベゼル

3. ガスケット

4. サンカバー

5. 取付ネジ (4本)

6. ドキュメントパックの内容:

• 多言語対応 CD (ユーザーリファレンスマ
ニュアル付属)

• 設置および試運転の説明書

• クイックリファレンス

• 取付テンプレート

• 保証登録用カード

7. SeaTalkng ブランキングプラグ

8. SeaTalkng スプールケーブル

損傷を防ぐため、操縦コントローラは慎重に開梱してくださ
い。ユニットを修理に出す際に必要になるため、ダンボール
や梱包材は保管しておいてください。

14 p70 / p70R



3.3 p70 ととと p70R のののシシシススステテテムムム統統統合合合
p70 と p70R パイロット コントローラを使用して、自動操縦システムを制御します。
ユニットに接続できる各種外部装置をいくつか次の図に示します。

2

10

11

12

3 4 5 6 7

8

1

9 13 14 15

D12110-2

��

項項項目目目 装装装置置置ののの種種種類類類

1. p70 / p70R

2. SeaTalk 計器

3. SeaTalkng 計器

4. 落水者救助 (MOB) (SeaTalkと SeaTalkng 間コンバータ経由)

5. SeaTalkng GPSレシーバ

6. SeaTalkng パイロットコントローラ

7. Raymarine多機能ディスプレイ

8. Raymarine 自動操縦

9. フラックスゲートコンパス

10. 舵リファレンス

11. ドライブユニット

12. iTC-5 コンバータ

13. アナログ風向風速トランスデューサ

14. アナログ速度トランスデューサ

15. アナログ深度トランスデューサ

その他ここでは取り上げていない装置類 スマートトランスデューサ (DST800、DT800など)
NMEA 2000装置 (例：エンジンデータ、燃料管理システムなど)

設置の計画 15



3.4互互互換換換性性性のののあああるるる自自自動動動操操操縦縦縦シシシススステテテムムム
お使いの製品は、以下の Raymarine自動操縦システムと互換
性があります。

製製製品品品 説説説明明明 接接接続続続

��
Evolution自動操縦 SeaTalkng

SMARTPILOT

SPX SmartPilot SeaTalkng

S1、S2、S3
SmartPilot

SeaTalk－ SeaTalkng
アダプタケーブル
を使用したSeaTalk

3.5ソソソフフフトトトウウウェェェアアアアアアッッップププデデデーーートトト
製品上で実行されているソフトウェアは更新することがで
きます。

• Raymarineでは、製品のパフォーマンスを向上させ、新機
能を追加するために、定期的にソフトウェア アップデー
トをリリースしています。

• お使いの製品のソフトウェアを更新するには、接続された
互換性のある多機能ディスプレイを使用できます。

• 最新のソフトウェア アップデートおよびお使いの
製品のソフトウェア アップデート手順については、
www.raymarine.com/software/を参照してください。

• 製品ソフトウェアのアップデート方法に関する正しい手順
がわからない場合は、担当業者または Raymarineテクニカ
ル サポートにお問い合わせください。

警警警告告告: ソソソフフフトトトウウウェェェアアアアアアッッップププデデデーーートトトののの
ダダダウウウンンンロロローーードドド
ソフトウェア アップデート プロセスは、ユー
ザーご自身の責任で行ってください。アップデー
トプロセスを開始する前に、重要なすべてのファ
イルをバックアップするようにしてください。
ユニットに信頼性の高い電源があり、アップ
デート プロセスが中断されないことを確認して
ください。
不完全なアップデートに起因する損傷は、
Raymarineの保証の対象外となります。
ソフトウェア アップデート パッケージをダウ
ンロードすることで、これらの条件に同意した
と見なされます。

16 p70 / p70R
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3.6 工工工具具具
設設設置置置ににに必必必要要要ななな工工工具具具類類類

1 2

3 4

5 6 7

D12055-1

1. 電気ドリル

2. 糸鋸

3. スクリュードライバー

4. 適切なサイズ (10 mm ～ 30
mm)のホールカッター

5. やすり

6. 粘着テープ

7. 適切なサイズのドリルビッ
ト*

注注注意意意: *ドリルビットサイズは、ユニットが取り付けられて
いる材質の厚さと種類によって異なります。

3.7 標標標準準準的的的なななシシシススステテテムムム
注注注意意意: 以下の情報は、お使いのユニットを互換性のある自動
操縦システムに接続する方法を例として示したものです。
自動操縦システムの設定方法の詳細については、システム
に付属の設置説明書を参照してください。

例例例— Evolution シシシススステテテムムム (SeaTalkng)

SeaTalkng 

SeaTalk ng 

12 V

�12 V

3

5

SeaTalkng 

SeaTalkng 

21

76
8

D12877-1

4

9

1. SeaTalkng の電源
2. Evolution 自動操縦システム (EV-1 を例示)
3. p70 / p70Rパイロットコントローラ (p70Rを例示)
4. SeaTalkng バックボーン
5. SeaTalkng 5 方向コネクタ
6. ドライブ ユニット
7. 舵リファレンス ユニット
8. ACU の電源
9. ACU (ACU-100 を例示)

注注注意意意: ACU-100は、SeaTalkng への電力供給は行いません。
別途 12 V 電源を用意する必要があります。

例例例— SmartPilot SPX シシシススステテテムムム (SeaTalkng)

SeaTalkng 

SeaTalk ng 

12 V

SeaTalkng 

SMARTPILOT

76

3

D13029-1

4

5

21

1. p70 / p70Rパイロットコントローラ (p70Rを例示)
2. GPS レシーバ
3. SPXに接続された 12 V DC電源。SeaTalkng にも電力を供

給しています。
4. SPX SmartPilot

設置の計画 17



5. SeaTalkng 5 方向コネクタ

6. ドライブ ユニット

7. 舵リファレンス ユニット

例例例— SmartPilot シシシススステテテムムム (SeaTalk)

SeaTalk  

12 V
SeaTalk 

6

3

75

D13028-1

21

4

1. p70 / p70Rパイロットコントローラ (p70Rを例示)

2. GPS レシーバ

3. SeaTalk ― SeaTalkng アダプタ ケーブル

4. SmartPilotに接続された 12 V DC電源。SeaTalkにも電力
を供給しています。

5. ドライブ ユニット

6. 舵リファレンス ユニット

7. SmartPilot

3.8 シシシススステテテムムムプププロロロトトトコココルルル
お手元の製品は多様な製品やシステムに接続して情報の共有
化を図れますので、システム全体の機能性が向上します。こ
れらの接続を行う場合、数々の異なるプロトコルを使用でき
ます。次のデータプロトコルを組み合わせることで、高速で
正確なデータ収集と送信が可能になります。

• SeaTalkng

• NMEA 2000

• SeaTalk

注注注意意意: お使いのシステムで、ここに記載したすべての接続タ
イプや計器が使用されるわけではありません。

Seatalkng
SeaTalkng (次世代型) は、互換性のある海洋計器や機器を接
続するための拡張プロトコルです。 以前の SeaTalk および
SeaTalk2 プロトコルの代わりとなります。
SeaTalkng は、1つのバックボーンでスプールを使用して互換
性のある計器を接続します。 データと電力はバックボーン
内で運ばれます。 低電力装置はネットワークから電源供給
を受けることができますが、高電流機器の場合は別途電源接
続が必要です。
SeaTalkng は NMEA 2000を独自に拡張させた実績ある CANバ
ステクノロジです。適切なインターフェイスまたはアダプタ
ケーブルを使用することで、互換性のある NMEA 2000および
SeaTalk / SeaTalk2 装置も接続することができます。

NMEA 2000
NMEA 2000は NMEA 0183と比べ、速度と接続性が大幅に改
善されています。 1つの物理バス上で同時に最大 50ユニット
の送受信を行うことができ、各ノードを物理的にアドレス指
定することができます。この規格は特に、あらゆるメーカー
の海洋電子部品から構成されたネットワーク全体で、標準化
されたメッセージタイプと形式を用いることによって共通の
バスで通信できるようにすることを念頭においています。

SeaTalk
SeaTalkは、互換性のある計器を相互接続し、データを共有で
きるようにするためのプロトコルです。
互換性のある計器や機器を接続するには、SeaTalkケーブル
システムを使用します。電源やデータはこのケーブル経由で
送られるほか、このケーブルを使用することで、中央処理装
置を使用せずに接続することができます。
ネットワークに接続するだけで、追加の計器や機能を SeaTalk
システムに追加することができます。 SeaTalk機器は、適切
なインターフェイスを使用した場合、NMEA 0183規格経由で
他の SeaTalk以外の機器とも通信することが可能です。
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3.9 警警警告告告おおおよよよびびび注注注意意意
重重重要要要: 本書の「章 1重要な情報」の項に記載されている警
告と注意に目を通し、内容を理解してから先に進んでく
ださい。

3.10場場場所所所全全全般般般ににに関関関すすするるる必必必要要要条条条件件件
ディスプレイの場所を選択する際は、多くの要因を考慮する
ことが重要です。
製品のパフォーマンスに影響を与える主な要因は次のとお
りです。
• 換換換気気気
適切な気流を確保するには:
– 機器が適切なサイズのコンパートメントに設置されてい
ることを確認してください。

– 通気口が塞がっていないことを確認してください。機器
と機器の間のスペースを十分開けてください。

システムコンポーネントごとの特定の要件については本章
の後半で説明します。

• 設設設置置置面面面
機器がしっかりとした設置面に適切に固定されていることを
確認してください。船舶の構造に損傷を与えるような場所
にユニットを設置したり穴を開けたりしないでください。

• ケケケーーーブブブルルル導導導入入入口口口
ユニットがケーブルを正しく配線および接続できる場所に
設置されていることを確認してください。
– 別途指定がない限り、最小曲げ半径は 100 mm (3.94 in)
です。

– コネクタに負担がかからないように、ケーブルサポート
を使用してください。

• 水水水ののの侵侵侵入入入
ディスプレイはデッキの上下に取り付けるのに適していま
す。 IPX6標準に準拠した防水加工です。ユニットは防水加
工済みですが、雨や塩水噴霧に長時間、直接さらされるこ
とのない保護区域に配置することをお勧めします。

• 電電電気気気的的的干干干渉渉渉
装置から十分離れた場所に設置してください。モーター、
発電機および無線送信機/受信機などと干渉する恐れがあ
ります。

• 磁磁磁気気気コココンンンパパパススス
磁気コンパスから少なくとも 1 m (3フィート)離れた場所に
設置してください。

• 電電電源源源
船舶の DC 電源からできるだけ近い場所に設置してくだ
さい。 これにより、ケーブル配線を最小限に抑えること
ができます。

設設設置置置場場場所所所要要要件件件

> 0.8m
(2ft 6in)

D12031-1

p70 / p70r 操縦コントローラの設置場所要件は次のとおり
です。
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• ユーザーと操縦コントローラの間に障害物がないように
してください。

• 操縦コントローラは、エンジン、コンパス、大電流電源
ケーブル、磁気装置から少なくとも 0.8m は離して設置
してください。

コココンンンパパパススス安安安全全全距距距離離離
船舶の磁気コンパスとの干渉が発生しないように、製品から
適度な距離を置くようにしてください。
製品を設置するのに適切な場所を選択する際は、コンパスと
の距離をできるだけ広く取るようにしてください。通常はす
べての方向から 1 m (3フィート)以上の距離を取るのが理想で
す。しかし一部の小型船舶では、コンパスからこれだけ離れ
た距離に製品を設置するのが不可能な場合もあります。その
ような状況では、製品の設置場所を選択する際に、電源を入
れた状態でコンパスが製品の影響を受けていないことを確認
してください。

視視視角角角ににに関関関すすするるる考考考慮慮慮事事事項項項
ディスプレイのコントラスト、色、夜間モードの性能などは
すべて視角の影響を受けるため、Raymarineでは設置を計画
する際にディスプレイに一時的に電源を入れて、最適な視角
が得られる場所を判断することをお勧めします。

3.11 ユユユニニニッッットトトののの寸寸寸法法法
p70 および p70r の寸法

A

B

H

p70 p70r
C

F

D

G

C

F

D

G

E E

D12103-1

項項項目目目 説説説明明明

A. 110 mm (4.33インチ)

B. 115 mm (4.52インチ)

C. 14 mm (0.55インチ)

D. 30 mm (1.18インチ)

E. 35 mm (1.38インチ)

F. 90 mm (3.54インチ)

G. 17 mm (0.67インチ)

H. 20.6 mm (0.81インチ)
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3.12 パパパイイイロロロッッットトトコココンンントトトロロローーーラララををを使使使用用用
すすするるる前前前ににに
航行中にパイロットコントローラを使用する前に、設置説明
書にあるようにコントローラが正しく準備および設定されて
いるか確認することが重要です。

初初初回回回設設設定定定
パイロットコントローラの電源を入れるたびに、初回設定指
示が画面に表示されます。パイロットコントローラがプロの
設置業者によって設置された場合、初回設定と試運転が既に
実行されている場合があります。はっきりしない場合は業者
にお問い合わせください。
初回設定画面では以下を設定する必要があります。

• 言語の選択

• 船舶の種類の選択

パイロットコントローラが既にシステム上に装備されている
場合は、この手順を省略できます。p70 / p70rは既に設置済み
のパイロットコントローラと同じ設定を採用します。

注注注意意意: キャリブレーションが行われていない場合は、
「Calibration required(キャリブレーションが必要)」とい
うアラームが鳴り、「Starting(開始中)」とディスプレイに
表示されます。

試試試運運運転転転
初めて自動操縦システムを使用する前に、システムが付属
の取扱説明書に従って正しく試運転されていることを確認
する必要があります。 実行する必要がある試運転手順は次
のとおりです。

• ドックサイドキャリブレーション (SeaTalkの業者設定)

• 海上試験キャリブレーション

設置の計画 21
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章章章 4: ケケケーーーブブブルルルととと接接接続続続部部部

目目目次次次
• 4.1 敷設時の一般的なガイダンス ( 24 ページ)

• 4.2 接続の概要 ( 25 ページ)

• 4.3 電源接続 ( 25 ページ)

• 4.4 SeaTalkng の接続 ( 27 ページ)

• 4.5 SeaTalk の接続 ( 28 ページ)
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4.1敷敷敷設設設時時時ののの一一一般般般的的的なななガガガイイイダダダンンンススス

ケケケーーーブブブルルルののの種種種類類類ととと長長長さささ
適切な種類、および適切な長さのケーブルを使用すること
が大切です。
• 特に明記しない限り、Raymarineから支給されている正し
い種類の標準ケーブルのみを使用してください。

• Raymarine製ではないケーブルの場合は、品質と規格が適
切であることを確認してください。 たとえば電源ケーブ
ルが長くなると、伝送路の電圧降下を最小限に抑えるため
に、大きな番線が必要になることがあります。

ケケケーーーブブブルルルののの配配配線線線
ケーブルの性能と寿命を最大限に生かすために、ケーブルは
正しく配線してください。
• ケーブルを過度に折り曲げないようにしてください。可
能な限り、最小曲げ径 200 mm (8 インチ) / 最小曲げ半径
100mm (4 インチ) を確保してください。

100 mm (4 in)

200 mm (8 in)

• 物理的損傷が生じたり熱に触れたりすることがないように
すべてのケーブルを保護します。可能であれば被覆やコン
ジットを使用してください。ビルジや出入口、または移動物
体や熱い物体の近くにケーブルを配線しないでください。

• 結束ひもやケーブル結束バンドなどでケーブルを定位置に
固定してください。余分なケーブルは巻き取り、邪魔にな
らないように括ってください。

• むきだしの隔壁やデッキヘッドにケーブルを渡すときは、
適切な防水加工のフィードスルーを使用してください。

• エンジンや蛍光灯の近くにケーブルを配線しないでくだ
さい。

ケーブル経路を決めるときは、常に次の物から最大限に遠ざ
けることを心がけてください。
• 他の機器やケーブル
• 高電流が流れる AC / DC 送電線
• アンテナ

警警警告告告: ケケケーーーブブブルルルををを引引引っっっ張張張るるる
制限された開口部 (例隔壁など)にケーブルを通
して配線する場合、ケーブル コネクタに付いて
いるコードやロープを使用しないでください。
ケーブルが損傷を受けることがあります。

ススストトトレレレイイインンンリリリリリリーーーフフフ
十分なストレインリリーフ (張力緩和)を確保してください。
コネクタが引っ張られないように保護し、極限海面状況でも
抜けないことを確認してください。

回回回路路路ののの分分分離離離
直流電流と交流電流の両方を使用する場合、適切な回路分
離が必要になります。
• PC、プロセッサ、ディスプレイ、その他の精密電子計器ま
たは装置を稼動する際には、必ず絶縁変圧器か独立した電
力変換器を使用してください。

• Weather FAX オーディオ ケーブルには必ず絶縁変圧器を
使用してください。

• サードパーティ製のオーディオアンプを使用する際には、
必ず独立した電源をご使用ください。

• 信号線の光分離には、必ず RS232/NMEAコンバータを使用
してください。

• PC またはその他の精密電子装置には、必ず専用の電源
回路を確保してください。

ケケケーーーブブブルルル遮遮遮蔽蔽蔽
すべてのデータ ケーブルが適切に遮蔽されており、損傷が
ない (狭い場所を無理に通したためにこすれたりしていない)
ことを確認してください。
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4.2 接接接続続続ののの概概概要要要
ケーブルコネクタは製品の背面に用意されています。

D12056-1

本体には SeaTalkng 接続が 2 つあります。

SeaTalkng ケケケーーーブブブルルルののの接接接続続続
1. 本体裏の固定用環を回し、UNLOCKED (ロック解除)位置

に合わせます。
2. スプール ケーブルのエンドコネクタの向きが正しいこと

を確認します。
3. ケーブルコネクタをしっかりと差し込みます。
4. 固定用の環がロックする位置にかちりと (2 回) 収まるま

で、環を時計回りに回します。

4.3 電電電源源源接接接続続続
製品への電源供給には SeaTalkng ネットワークが使用され
ます。
SeaTalkng システムでは、1 台の 12 V DC 電源を SeaTalkng
バックボーンに接続する必要があります。次の接続方法があ
ります。
• 配電盤経由でバッテリを使用する。または
• SeaTalkまたは SeaTalkng システム経由の Raymarineコース
コンピュータを使用する。

SeaTalkng 電電電源源源接接接続続続
例例例

SeaTalkng

D12391-2

1 2

8

63 54

7

12 V dc

1 SeaTalkng 計器

2 SeaTalkng パイロットコントローラ

3 12 V DCの船舶電源

4 12 V DC 正 (+)

5 インライン 5 Aヒューズ

6 SeaTalkng 電源ケーブル

7 12 V DC 負 (-)

8 船舶の RF接地

ブブブレレレーーーカカカ、、、ヒヒヒュュューーーズズズおおおよよよびびび回回回路路路ののの保保保護護護
下記の情報は、お使いの製品を保護するための指針として提
供されています。例として提供されている図は、一般的な船舶
の電源配置図です。適切なレベルの保護の仕方がわからない場
合は、Raymarine正規代理店にサポートを依頼してください。

配配配電電電盤盤盤ののの接接接続続続
お使いの製品は、サーマルブレーカまたはヒューズ経由で船
舶の配電盤から配線することをお勧めします。

D13017-1

2 31

4 5

6 7

1. 船舶の電源 正 (+)
2. インラインヒューズ (お使いの製品には、電源ケーブルに

ヒューズが内蔵されている場合があります。)
3. 製品の電源ケーブル
4. 船舶の電源 負 (-)
5. * ドレイン ワイヤ
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6. 船舶の配電盤

7. * 船舶の RF 接地点接続

注注注意意意: *製品の電源ケーブルにドレインワイヤが装備されて
いる製品にのみ適用されます。

サササーーーマママルルルブブブレレレーーーカカカ定定定格格格

5 A (接続する装置が 1台の場合)

RF 接接接地地地使使使用用用のののバババッッッテテテリリリ接接接続続続
お使いの船舶に配電盤が装備されていない場合、船舶の RF接
地点に接続したドレインワイヤを用いて製品を直接バッテリ
に接続することができる場合があります。

D13018-1

2 4 51 3

6 7

1. 船舶の電源 正 (+)

2. 船舶の電源 負 (-)

3. インライン ヒューズ (お使いの製品の電源ケーブルに
ヒューズが内蔵されていない場合は、インラインヒュー
ズを装着してください)。

4. * ドレイン ワイヤ

5. 製品の電源ケーブル

6. 船舶のバッテリ

7. * 船舶の RF 接地点接続

注注注意意意: *製品の電源ケーブルにドレインワイヤが装備されて
いる製品にのみ適用されます。

RF 接接接地地地不不不使使使用用用のののバババッッッテテテリリリ接接接続続続
お使いの船舶に配電盤も RF接地点もない場合、バッテリの負
の端子に接続したドレインワイヤを用いて製品を直接バッテ
リに接続することができる場合があります。

D13019-1

2 4 51 3

6

1. 船舶の電源 正 (+)

2. 船舶の電源 負 (-)

3. インライン ヒューズ (お使いの製品の電源ケーブルに
ヒューズが内蔵されていない場合は、インラインヒュー
ズを装着してください)。

4. *ドレインワイヤは船舶の電源の負極側に接続します。

5. 製品の電源ケーブル

6. 船舶のバッテリ

注注注意意意: *製品の電源ケーブルにドレインワイヤが装備されて
いる製品にのみ適用されます。

ブブブレレレーーーカカカののの共共共有有有
2台以上の機器でブレーカを共有する場合は、個々の回路を保
護する必要があります。例：各電源回路のインラインヒュー
ズを接続している場合など

D11637-2

2

4 4

1

3

+ -

1 正の (+)バー

2 負の (-)バー

3 サーキットブレーカ

4 ヒューズ

できるだけ機器を一緒にせず、別々に個別のサーキットブ
レーカに接続することを心がけてください。別々に接続する
ことが難しい場合は、別々のインラインヒューズを使用して
十分に保護してください。

通通通告告告: 製製製品品品ののの接接接地地地
電源を投入する前に、本製品が本書の指示に従っ
て正しく接地されていることを確認してくださ
い。
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4.4 SeaTalkng ののの接接接続続続

ユニットは、SeaTalkng ネットワークの一部として接続さ
れます。

例例例: SeaTalkng Evolutionシシシススステテテムムムととと iTC-5ををを接接接続続続しししたたた場場場合合合

12 V dc
��SeaTalkng 

SeaTalkng 

D13026-1

2

7

1 3

4 5

6

8

9 10 11

1 ACUユニット

2 計器 (x2)

3 p70 / p70Rパイロットコントローラ

4 船舶の 12 V dc電源

5 EV ユニット

6 SeaTalkng 5方向コネクタ

7 舵リファレンストランスデューサ

8 iTC-5コンバータ

9 深度トランスデューサ

10 風向風速トランスデューサ

11 速度トランスデューサ

注注注意意意: 上記の例で ACU-100 を使用した場合、ACU-100 か
ら SeaTalkng ネットワークに電力が供給されることはない

ため、SeaTalkng ネットワークに専用の 12 V DC 電源が必
要になります。

例例例: SeaTalkng SPX シシシススステテテムムムとととトトトララランンンスススデデデュュューーーサササポポポッッッドドドををを
接接接続続続しししたたた場場場合合合

SMARTPILOT

12 V dc

SeaTalkng 

SeaTalkng 

D12099-2

2

7 8

1 3

4

6 6 6

5

9 10 11

項項項目目目 説説説明明明

1 SPX (12Vを SeaTalkng ネットワークに供給)

2 計器 (x2)

3 p70 / p70Rパイロットコントローラ

4 船舶の 12 V dc電源

5 SeaTalkng 5方向コネクタとターミネータ

6 トランスデューサポッド

7 舵リファレンストランスデューサ

8. フラックスゲートコンパス

9 風向風速トランスデューサ
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10 速度トランスデューサ

11 深度トランスデューサ

4.5 SeaTalk ののの接接接続続続
SeaTalkネットワークへの接続には、SeaTalk - SeaTalkng アダ
プタケーブル (供給されていません)を使用します。

12 V

D12102-2

4

1 2 3

5

6

7 8

9

項項項目目目 説説説明明明

1. p70操縦コントローラ

2. ST60+水深計器

3. ST60+速度計器

4. ST60+風向風速計器

5. 風向風速トランスデューサ

6. SeaTalkng ― SeaTalkアダプタ
ケーブル

7. 深度トランスデューサ

8. 速度トランスデューサ

9. コースコンピュータ (12Vを
SeaTalkngネットワークに供
給)

SeaTalkケーブルと延長ケーブルは、Raymarine SeaTalkの付
属ケーブルをご使用ください。
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章章章 5: 取取取りりり付付付けけけ

目目目次次次
• 5.1 取り付け ( 30 ページ)
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5.1 取取取りりり付付付けけけ
この製品は埋め込み式取り付け用に設計されています。
ユニットを取り付ける前に、次の点を確認してください。

• 適切な設置場所を選択したかどうか

• ケーブル接続部と配線方法を特定したかどうか

• 正面べゼルを取り外したかどうか

p70 ののの取取取りりり付付付けけけ

D12104-1

p70r ののの取取取りりり付付付けけけ

D12105-1

1. ユニットの設置に選択した場所を確認します。 空いてい
る平らな場所に設置し、パネルの後ろが適度に空いてい
ることを確認する必要があります。

2. マスキング テープか粘着テープを使用して、製品に付属
のカッティング テンプレートを選択した場所に貼り付
けます。

3. しかるべき電動ドリルを用いて、切り出しエリアの四隅に
パイロット穴を開けます。

4. 適切なのこぎりで、切り出し線の縁の内側を切ります。
5. ユニットが切り落とした場所に収まることを確認してか

ら、先端部にやすりをかけて滑らかにします。
6. テンプレートの表示に従って固定ネジを止めるための 4

つの穴を開けます。
7. ガスケットの裏地をはがし、ガスケットの粘着部分をディ

スプレイ ユニットに貼って、フランジにしっかりと固定
します。

8. ケーブルをユニットに接続します。
9. ユニットを定位置にスライドさせ、付属のネジで固定し

ます。

注注注意意意: ドリル、栓のサイズ、締め付けトルクは、ユニットが
取り付けられている材質の厚さと種類によって異なります。

正正正面面面べべべゼゼゼルルル
正正正面面面ベベベゼゼゼルルルののの取取取りりり外外外ししし

D12032-2

1 2

3 4

重重重要要要: ベゼルの取り外しは慎重に行ってください。ベゼル
を外すのに工具は使用しないでください。工具を使用する
と損傷する恐れがあります。

1. 2に示すように、ユニットの上部と横を指で持ち、ユニッ
トからベゼルを外すようにします。
ベゼルがユニットの上部と横から外れます。

2. 3に示すように、ユニットの反対側からベゼルを外します。
4に示すように、ベゼルがユニットから完全に外れます。
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章章章 6: ごごご使使使用用用ののの前前前ににに

目目目次次次
• 6.1 パイロット操縦機能 ( 32 ページ)

• 6.2 操縦コントロール ( 32 ページ)

• 6.3 計器電源 ( 33 ページ)

• 6.4 表示設定 ( 34 ページ)

• 6.5 複数データ ソース (MDS) ( 35 ページ)
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6.1 パパパイイイロロロッッットトト操操操縦縦縦機機機能能能
SmartPilot にはさまざまなモードがあります。

Standby(スタンバイ) 手動操舵。STANDBY(スタン
バイ)ボタンで起動します。

Auto(自動) 自動操縦を作動して船首方
向に操舵します。AUTO(自動)
ボタンで起動します。

Wind vane(風見) 自動操縦を作動して、選
択した見かけ風速角度また
は真の風速角度を維持しま
す。Mode (モード)メニュー
を押すか、AUTO(自動) と
STANDBY(スタンバイ)を同時
に押して起動します。

Track(追跡) 自動操縦を作動してウェイポ
イント方向に操舵します。
Mode (モード)メニューから
起動します。

Pattern(パターン) 自動操縦を漁獲パターン
モードで作動します。Mode
(モード)メニューから起動
します。

Power steer (動力操舵) (p70r回
転ノブまたはジョイスティッ
クのみ)

自動操縦を動力操舵モード
で作動します。Mode (モード)
メニューから起動します。

Jog steer(ジョグ操舵) ジョグ操舵モードで自動操
縦を解除します (舵柄ドライ
ブと SeaTalkのみ)、スタンバ
イモードで起動します。

6.2 操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーールルル
操作部のレイアウトおよび機能

p70 – 8 ボボボタタタンンン式式式パパパイイイロロロッッットトトコココンンントトトロロローーーラララ

D12108-2

STBY

5 6 7 8

1 2 3 4

項項項目目目 説説説明明明

1. 左左左端端端のののソソソフフフトトトボボボタタタンンン
取り消し、戻る、モード選択

2. 上上上矢矢矢印印印ボボボタタタンンン / -1
上に移動、飢えに調整、角度減少

3. 下下下矢矢矢印印印ボボボタタタンンン / +1
下に移動、下に調整、角度増加

4. 右右右端端端のののソソソフフフトトトボボボタタタンンン
メニュー、選択、OK、保存

5. スススタタタンンンバババイイイボボボタタタンンン
パイロット操縦解除、手動制御、電源、
明るさ

6. –10 ボボボタタタンンン
角度減少

7. +10 ボボボタタタンンン
角度増加

8. 自自自動動動ボボボタタタンンン
自動操縦を作動します

p70r — 回回回転転転ノノノブブブ付付付ききき操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララ

STBY

D12109-2

2 4 6

1 3 5

7
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項項項目目目 説説説明明明

1. 左左左端端端のののソソソフフフトトトボボボタタタンンン
取り消し、戻る、モード選択

2. スススタタタンンンバババイイイボボボタタタンンン
パイロット操縦解除、手動制御、電源、
明るさ

3. 回回回転転転ノノノブブブををを時時時計計計回回回りりりににに回回回転転転
リストを下に移動、上に調整、角度の
増加 (ロック済み船首)、数値の調整、電
力操舵

4. 回回回転転転ノノノブブブををを反反反時時時計計計回回回りりりににに回回回転転転
リストを上に移動、下に調整、角度の
減少 (ロック済み船首)、数値の調整、電
力操舵

5. 右右右端端端のののソソソフフフトトトボボボタタタンンン
メニュー、選択、OK、保存

6. 自自自動動動ボボボタタタンンン
自動操縦を作動します

7. 回回回転転転ノノノブブブ終終終了了了プププッッッシシシュュュボボボタタタンンン
メニュー、選択、OK、保存

操縦コントローラでは次のボタンの組み合わせがサポート
されています。

ボボボタタタンンンののの組組組みみみ合合合わわわせせせ

ボボボタタタンンン 操操操作作作

スススタタタンンンバババイイイと自自自
動動動

パイロットが風見モードになります。

–1と –10
または
+1と +10

自動タック (風見モード)、自動ターン

6.3 計計計器器器電電電源源源

操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララののの電電電源源源投投投入入入
1. Raymarineのロゴが現れるまで、STANDBY (スタンバイ)

ボタンを 1 秒間押します。
操縦コントローラのモードページが読み込まれます。

操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララののの電電電源源源遮遮遮断断断
1. 任意のデータページで STANDBY(スタンバイ)ボタンを押

したままにします。
1秒後に、電源シャットダウン用のポップアップ画面が現
れます。

2. STANDBY(スタンバイ)ボタンをさらに 3秒間押したまま
にして、電源のシャットダウンを完了します。

注注注意意意: AUTO(自動) モードでは操縦コントローラの電源は
切れません。
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6.4 表表表示示示設設設定定定

デデディィィスススプププレレレイイイととと共共共有有有ささされれれるるる明明明るるるさささ
ディスプレイの明るさは個別、またはネットワーク接続され
ているディスプレイ単位で変更できます。
共有される明るさの設定が可能なのは、共有化をサポートし
ており、ネットワーク グループに割り当てられているディ
スプレイに限ります。
共有化をサポートしていないディスプレイの共有される明る
さレベルを設定することはできません。

デデディィィスススプププレレレイイイののの明明明るるるさささののの調調調整整整
ディスプレイの明るさを個別に設定するには、次の操作を
実行します。
1. お気に入りページを表示したまま、LEFT SOFT (左左左ソソソフフフトトト)

ボタンを瞬間的に押します。
すると、明るさ設定画面が開きます。

2. UP (上上上)と DOWN (下下下)ボタンを操作して、明るさのパーセ
ンテージをお好みのレベルに調整します。

3. RIGHT SOFT (右右右ソソソフフフトトト)ボタンを押し新たな設定を確定し
たら、先ほどのお気に入りページに戻ります。

ネネネッッットトトワワワーーークククグググルルルーーープププののの割割割りりり当当当ててて
ネットワーク グループに割り当てた場合、ディスプレイの
明るさレベルと色彩の配合を変更できます。この設定は共
有されます。
共有される明るさおよび色彩の配合を有効にするには、以
下の手順でディスプレイをネットワーク グループに割り当
てる必要があります。
1. Menu (メメメニニニュュューーー) > Set Up (セセセッッットトトアアアッッップププ) > System Set

Up (シシシススステテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププ) > Network Group (ネネネッッットトトワワワーーー
クククグググルルルーーープププ) の順に進みます。
以下のようなネットワーク グループのリストが表示さ
れます。

• なし (default)

• 操舵 1

• 操舵 2

• コックピット

• フライブリッジ

• マスト

• グループ 1 — グループ 5

2. UP (上上上) と DOWN (下下下) ボタンを操作して、ご希望のグ
ループを強調表示します。

3. SELECT (選選選択択択)ボタンを押し、ご使用中のディスプレイを
そのネットワークグループに割り当てます。

4. Menu (メメメニニニュュューーー) > Set Up (セセセッッットトトアアアッッップププ) > System Set
Up (シシシススステテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププ) > Brightness/Colour Group
(明明明るるるさささ/色色色グググルルルーーープププ) の順に進みます。
次のオプションが現れます。

• This Display (このディスプレイ)

• This Group (このグループ)

5. ご希望の設定を強調表示し、選択します。
6. 共有したいすべてのディスプレイで、手順 1 ～ 5 を実行

します。

共共共有有有ささされれれるるる明明明るるるさささののの調調調整整整
共有される明るさには、ディスプレイがネットワークグルー
プに割り当てられている場合に限り、アクセス可能です。
1. お気に入り画面を表示したまま、LEFT SOFT (右右右ソソソフフフトトト)

ボタンを押し明るさ設定画面を表示します。
2. LEFT SOFT (左左左ソソソフフフトトト)ボタンをもう一度押して、共有さ

れる明るさ設定画面にアクセスします。
3. UP (上上上)と DOWN (下下下)ボタンを操作して、共有される明る

さのパーセンテージをお好みのレベルに調整します。
ディスプレイおよびシステムの明るさ設定画面には、Menu (メメメ
ニニニュュューーー) > Display settings (デデディィィスススプププレレレイイイ設設設定定定) > Brightness
(明明明るるるさささ) からもアクセス可能です。

デデディィィスススプププレレレイイイととと共共共有有有ささされれれるるる色色色彩彩彩ののの配配配合合合
p70 / p70r では、個別のディスプレイまたはシステム単位で
色彩の配合を設定できます (ネットワークディスプレイ上で
カラーを利用できる場合)。
カラーを設定するには、Menu (メメメニニニュュューーー) > Display settings
(表表表示示示設設設定定定) > Colors (カカカラララーーー)の順にアクセスします。
利用できる色彩の配合は次のとおりです。

例例例 色色色彩彩彩ののの配配配合合合

1 日目

 

2 日目

逆表示

赤 / 黒

色色色彩彩彩配配配合合合ののの変変変更更更
1. カラーメニューで色彩の配合を強調表示します。

強調表示すると、ディスプレイには選択した色彩配分が
プレビュー表示されます。

2. SELECT (選選選択択択)を押して色彩配分を確定し、カラー設定メ
ニューに戻ります。

本体がネットワークグループの一部である場合には、そのグ
ループに属すディスプレイすべてにおいて選択する色彩配合
が適用されます。ネットワークグループ上でカラーが使用で
きない場合、設定は変更されません。

表表表示示示応応応答答答
表表表示示示応応応答答答ののの設設設定定定
応答を低い値に設定すると、現在の条件の示度の安定性が増
します。応答高い値に設定すると、現在の条件の示度の応答
性が増します。
1. Menu (メメメニニニュュューーー) > Display settings (表表表示示示設設設定定定) で、

Display Response (表表表示示示応応応答答答)を選択します。
2. UP (上上上)と DOWN (下下下)ボタンを操作して次の中からデータ

タイプを選択します。

• 速度

• 水深

• 風速

• 風速角度

• 船首

3. SELECT (選選選択択択) を押して、次の中から応答値を設定しま
す。
1 — 15

4. SAVE (保保保存存存) を押して値を保存し、表示応答のオプショ
ン画面に戻ります。
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6.5 複複複数数数デデデーーータタタソソソーーーススス (MDS)

複複複数数数デデデーーータタタソソソーーーススス (MDS) ののの概概概要要要
設置時に複数のデータソースインスタンスがあると、データ
の競合が発生することがあります。一例として、複数の GPS
データソースが存在する場合などがあります。
MDS では、次の種類のデータが関係する競合を管理するこ
とができます。

• GPS の測位

• 船首

• 水深

• 速度

• 風

通常、この機能は初回設置時、または新しい機器が追加され
たときに設定が完了します。
この機能の設定が完了していない場合は、システムはデータ
競合の自動解決を試みます。ただしこの結果、自分が使用し
ないデータソースが選択されてしまうことがあります。
MDSが使用できる場合、使用可能なデータソースの一覧が表
示されるため、好きなデータソースを選択することができま
す。 MDS が使用できるようにするには、上に記載したデー
タソースを使用するシステムのすべての製品が MDS対応で
なければなりません。 システムでは、対応していないすべ
ての製品が一覧表示されることがあります。 このように非
対応の製品を対応させるには、ソフトウェアのアップグレー
ドが必要になることがあります。 お使いの製品に対応した
最新のソフトウェアを入手するには、Raymarine Web サイ
ト (www.raymarine.com) を参照してください。 MDS 対応の
ソフトウェアが使用できず、同時にシステムによるデータ競
合の自動解決も希望しない場合、システム全体を MDS 対応
にするために非対応の製品を削除したり、交換したりするこ
とができます。

船船船舶舶舶デデデーーータタタソソソーーースススののの表表表示示示
システムで利用可能なデータソースを複数表示できます。次
の手順に従ってください。
1. MDS menu (MDSメニューを表示し、Main menu (メメメイイインンン

メメメニニニュュューーー) > Setup (セセセッッットトトアアアッッップププ) > System setup (シシシススス
テテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププ) > Multiple data source (複複複数数数デデデーーータタタ
ソソソーーーススス) の順で進みます。

2. 次の中から、選択するデータタイプを強調表示します。

• GPS の測位

• 船首

• 水深

• 速度

• 風速

3. SELECT (選選選択択択) を押します。
選択したデータタイプに対する利用可能な全データソー
ス リストが表示されます。

4. データタイプを強調表示し、SELECT (選選選択択択)を押します。
データ ソースに関する詳細が表示されます。以下の情報
が含まれます。

• 装置

• シリアル番号

• ポート ID

• ステータス

おおお好好好みみみのののデデデーーータタタソソソーーースススををを選選選択択択すすするるる
お手元のシステムでお好みのデータソースを選択するには、
次の操作を実行します。
1. MDS menu (MDSメニューを表示し、Main menu (メメメイイインンン

メメメニニニュュューーー) > Setup (セセセッッットトトアアアッッップププ) > System setup (シシシススス
テテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププ) > Multiple data source (複複複数数数デデデーーータタタ
ソソソーーーススス) の順で進みます。

2. OPTIONS (オオオプププシシショョョンンン) を押します。

3. Selection (選選選択択択)を強調表示しSELECT (選選選択択択)を押します。
4. Manual (手手手動動動)を強調表示し SELECT (選選選択択択)を押します。

ソース オプション画面に戻ります。
5. Use this source (こここのののソソソーーースススををを使使使用用用) を強調表示し、

SELECT (選選選択択択) を押します。
6. ソース選択画面でシステムに自動的にデータソースを選択

させるには、AUTO (自自自動動動)を強調表示して押します。
MDS に加わることができないディスプレイがお手元のシス
テムである場合、この機能をサポートしていない装置のリ
ストが表示されます。
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章章章 7: 試試試運運運転転転 - Evolution 自自自動動動操操操縦縦縦シシシススステテテムムム

目目目次次次
• 7.1 Evolution 自動操縦の設置 ( 38 ページ)

• 7.2 自動操縦の試運転 — Evolution システムと SPX システムの主な違い ( 38 ページ)

• 7.3 自動操縦応答レベル ( 39 ページ)

• 7.4 初期セットアップと試運転 ( 39 ページ)

• 7.5 操縦コントローラの電源投入 ( 40 ページ)

• 7.6 セットアップ ウィザードの使用 ( 40 ページ)

• 7.7 ドックサイド ウィザードの使用 ( 41 ページ)

• 7.8 片側に切ったときの時間 (ハードオーバー時間) の調整 ( 42 ページ)

• 7.9 コンパスのリニアライズ ( 42 ページ)

• 7.10 コンパス ロック ( 43 ページ)
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7.1 Evolution 自自自動動動操操操縦縦縦ののの設設設置置置
Evolution 自動操縦システムの設置および接続方法の詳細に
ついては、EV-1 ユニットと EV-2 ユニットに付属の設置説
明書を参照してください。

7.2自自自動動動操操操縦縦縦ののの試試試運運運転転転— Evolutionシシシススス
テテテムムムととと SPXシシシススステテテムムムののの主主主ななな違違違いいい
Evolutionシステムには、既存の SPXおよびその他の自動操縦
システムで必要とされる試運転プロセスを改善するための多
数の機能が装備されています。

• 船船船首首首・・・姿姿姿勢勢勢セセセンンンサササーーーををを内内内蔵蔵蔵— フラックスゲート コンパス
の追加は必要ありません。

• 自自自動動動セセセッッットトトアアアッッップププ—ラダーゲイン、当て舵、手動でのコン
パスキャリブレーション、自動学習設定など、既存の SPX
システムに必要とされる機能が不要になりました。この結
果、Evolution システムでは、ドックサイド キャリブレー
ション プロセスが大幅に簡素化されました。
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7.3 自自自動動動操操操縦縦縦応応応答答答レレレベベベルルル
Evolution 自動操縦システムには、現在の条件に最適なパ
フォーマンスが得られるようにシステムをすばやく構成する
ためのさまざまな応答レベルが用意されています。
使用可能な応答レベルは次のとおりです。

• レレレジジジャャャーーー—厳密な船首制御が必要とされない、長い航路に
適しています。

• クククルルルーーーズズズ— パイロットを過度に使用せずに、適度に針路
を維持します。

• パパパフフフォォォーーーマママンンンススス—厳密な船首制御を重視します。

応答レベルは、[メメメニニニュュューーー] > [応応応答答答レレレベベベルルル]を選択していつ
でも変更できます。変更したら、[保保保存存存] を選択して、変更
を保存します。

7.4 初初初期期期セセセッッットトトアアアッッップププととと試試試運運運転転転

試試試運運運転転転ののの前前前提提提条条条件件件
システムの初回試運転を行う前に、次のプロセスが正しく実
行されていることを確認してください。

• 自動操縦システムの設置が設置ガイドに従って完了して
いる。

• SeaTalkng ネットワークの設置が SeaTalkng リファレンスマ
ニュアルに従って完了している。

• 適合する場合、GPSの設置と接続が GPS設置ガイドに従っ
て実行されている。

また、試運転担当エンジニアが、次のような自動操縦システ
ムの設置方法およびコンポーネントも熟知していることを確
認してください。

• 船舶のタイプ

• 船舶の操舵システム情報

• 自動操縦を使用する理由

• システムのレイアウト: コンポーネントと接続 (船舶の自動
操縦システム設置図を用意してください)。

初初初回回回セセセッッットトトアアアッッップププ
初回セットアップに必要な手順は次のとおりです。

重重重要要要: p70 / p70Rの初回セットアップまたは試運転を進める
前に、お使いの p70 / p70Rで最新のソフトウェアが実行さ
れていることを確認してください。p70 / p70Rを Evolution
システムで併用するには、p70 / p70Rソフトウェアのバー
ジョン 2 以降が必要です。多機能ディスプレイを使用し
て、http://www.raymarine.co.uk/view/?id=797から最新版の
ソフトウェアをダウンロードし、p70 / p70Rでのソフトウェ
アのアップグレード方法に関する説明をご覧ください。

1. p70 / p70R の電源を入れます。
2. セセセッッットトトアアアッッップププウウウィィィザザザーーードドドで、使用言語と適切な船舶の

種類を選択します。
3. ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドドを使用して、ドックサイドのキャ

リブレーション プロセスを完了します。

舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンススス
デデデュュューーーサササのののななないいい船船船舶舶舶ののの場場場合合合:

舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンススス
デデデュュューーーサササがががあああるるる船船船舶舶舶ののの場場場合合合:

ドライブタイプの選択 ドライブタイプの選択

舵に合わせる (舵の位置合わ
せ)

舵制限の設定 舵制限の設定

片側に切ったときの時間
(ハードオーバー時間) (ハー
ドオーバー時間がわから
ない場合は、ドックサイド
ウィザードでこの手順を省
略し、後でこの値を手動入
力してください)。

舵柄ドライブの確認 舵柄ドライブの確認

4. ドックサイドウィザードが完了したら、片側に切ったとき
の時間 (ハードオーバー時間)を指定します (舵リファレン
ストランスデューサのないシステムにのみ適用されます)。

5. コココンンンパパパスススのののリリリニニニアアアララライイイズズズに関連した本書の重要な情報に目
を通し、内容を理解してください。指針に従って、プロセ
スが正常に完了したことを確認してください。

6. 上記の手順がすべて完了したら、コココンンンパパパスススロロロッッックククに関連し
た情報にも目を通し、内容を理解してください。
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7.5操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララののの電電電源源源投投投入入入
操縦コントローラの電源をオンにする
1. Raymarineのロゴが現れるまで、STANDBY (スタンバイ)

ボタンを 1 秒間押します。
初めて、もしくは工場出荷時設定にリセット後に本体の
電源を投入する場合は、セットアップ ウィザードが起動
します。

注注注意意意: 本体が「スリープモード」にある場合、Raymarine
のロゴは現れません。このモードでは、電源がオフになっ
ているように見えますが、電源は入っています。

2. 操縦コントローラの電源をオフにするには、STANDBY(ス
タンバイ)ボタンを押したままにします。 1秒後に、ポッ
プアップ画面が現れます。

3. STANDBY(スタンバイ)ボタンをさらに 3秒間押したまま
にして、電源のシャットダウンを完了します。

注注注意意意: AUTO(自動)モードで操縦コントローラの電源を切る
ことはできません。

7.6セセセッッットトトアアアッッップププウウウィィィザザザーーードドドののの使使使用用用
セットアップウィザードは、使用言語や正しい船舶のタイプ
などの重要な設定を行う手順を順を追って説明します。
セットアップウィザードは、言語選択、船舶タイプの選択、
初期画面の 3つのステップで構成されています。未構成のシ
ステムで p70 / p70rに初めて電源を入れると、このセットアッ
プウィザードが自動的に表示されます。その場合は、以下に
記載の最初の 3 つの手順は必要ありません。
パイロットを スススタタタンンンバババイイイモードにした状態で、次の手順
を実行します。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [セセセッッットトトアアアッッップププウウウィィィザザザーーードドド] を選択します。
4. 必要な言語を選択します。
5. 必要な船舶のタイプを選択します。

すると初期設定画面が表示され、設定は保存されます。
6. [OK]を選択して、セットアップウィザードを完了します。

船船船舶舶舶艇艇艇体体体 (ハハハルルル) タタタイイイプププののの選選選択択択
船舶艇体 (ハル)タイプオプションは、標準的な船舶で最適な
操舵パフォーマンスを提供することを目的としています。
自動操縦キャリブレーションプロセスの重要な一部となるた
め、船舶艇体 (ハル)タイプの選択を初期セットアップの一環
として完了しておくことが重要です。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトト
アアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [船船船舶舶舶設設設定定定] > [船船船
舶舶舶艇艇艇体体体 (ハハハルルル)タタタイイイプププ]を選択することで、パイロットがスタ
ンバイの状態で、いつでもこのオプションにアクセスするこ
とができます。
一般的な目安として、お使いの船舶艇体タイプと操舵特性に
最も近いオプションを選択してください。以下のようなオ
プションがあります。

• 帆帆帆船船船

• 帆帆帆船船船 (低低低速速速タタターーーンンン)

• 帆帆帆船船船 カカカタタタマママララランンン

• モモモーーータタターーー

• モモモーーータタターーー (低低低速速速タタターーーンンン)

• モモモーーータタターーー (高高高速速速タタターーーンンン)

操舵力 (回頭率)は、船舶の種類、操舵システム、ドライブタ
イプの組み合わせによって大きく異なることを認識しておく
ことが重要です。このため、使用可能な船舶艇体 (ハル)タイ
プのオプションは、あくまでも目安として参考にしてくださ
い。異なる船舶タイプを選択することによって、操舵性能を
向上させられることがあるため、さまざまな船舶艇体 (ハル)
タイプでいろいろと試してみると良いでしょう。
適切な船舶艇体タイプを選択する場合は、ステアリングレス
ポンスの安全性と信頼性を最優先してください。

重重重要要要: ドックサイド ウィザードを使用してドックサイド
キャリブレーションプロセスを完了した後で船舶タイプを
変更すると、すべての試運転設定が既定値にリセットされ
るため、ドックサイドキャリブレーションプロセスを再度
完了する必要があります。

40 p70 / p70R



7.7ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドドののの使使使用用用
Evolution自動操縦システムを最初に使用する前に、ドックサ
イド キャリブレーション プロセスを完了する必要がありま
す。ドックサイド ウィザードでは、ドックサイド キャリブ
レーションに必要な手順が順番に表示されます。
ドックサイドウィザードで表示される手順は、舵リファレン
ストランスデューサが船舶に装備されているかどうかによっ
て異なります。

次のドックサイドウィザー
ド手順は、舵リファレンス
トランスデューサのななないいい船
舶にのみ適用されます。

• ドライブタイプの選択

• 舵制限の設定

• 片側に切ったときの時間
設定 (Raymarineでは、ドッ
クサイドウィザードと舵
柄ドライブの確認が完了
してから、[片側に切った
ときの時間]メニューオプ
ションを使用してこの情
報を指定することをお勧
めします)。

• 舵柄ドライブの確認

次のドックサイドウィザー
ド手順は、舵リファレンス
トランスデューサがあああるるる船
舶にのみ適用されます。

• ドライブタイプの選択

• 舵に合わせる (舵の位置合
わせ)

• 舵制限の設定

• 舵柄ドライブの確認

ウィザードにアクセスするには、パイロットがスススタタタンンンバババイイイ
モードであることを確認してから、次の手順を実行します。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン]を選択します。
4. [試試試運運運転転転] を選択します。
5. [ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドド] を選択します。

ドドドララライイイブブブタタタイイイプププののの選選選択択択
ドライブ タイプの選択は、パイロットがスタンバイ状態の
ときに、ドックサイドウィザードから、または船舶設定メ
ニューから使用できます。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自
動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [船船船舶舶舶設設設定定定]を選択します。
[ドドドララライイイブブブタタタイイイプププ] メニューを表示した状態で、次の操作を
実行します。
1. ドライブ タイプを選択します。

注注注意意意: ドライブタイプがリストにない場合は、Raymarine
代理店にご相談ください。

舵舵舵ののの位位位置置置合合合わわわせせせののの確確確認認認 (舵舵舵ににに合合合わわわせせせるるる)
この手順を行うと、舵リファレンストランスデューサによっ
てシステムの左舵と右舵の制限が設定されます。
舵の確認は、ドックサイド キャリブレーション プロセス
の一部です。

次の手順は、舵リファレン
ストランスデューサ付きの
船舶にのみ適用されます。

1. 舵を中心位置に合わせ、[OK]を選択します。
2. メッセージが表示されたら、舵を左舵方向一杯に回して

[OK] を選択します。
3. メッセージが表示されたら、舵を右舵方向一杯に回して

[OK] を選択します。
4. メッセージが表示されたら、舵を中央に戻して [OK] を

選択します。

注注注意意意: ドックサイドキャリブレーションを取り消すには、
任意の時点で [スススタタタンンンバババイイイ] を選択します。

舵舵舵制制制限限限ののの設設設定定定
ドックサイドキャリブレーションプロセスの一環として、舵
制限が設定されます。

• 舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンスススデデデュュューーーサササ付付付きききののの船船船舶舶舶ののの場場場合合合— こ
の手順によって舵制限が設定されます。舵の制限が表示さ
れ、舵の制限が更新されたことを確認するメッセージが表
示されます。この値は必要に応じて変更できます。

• 舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンスススデデデュュューーーサササのののななないいい船船船舶舶舶ののの場場場合合合— 既
定値として 30 度が表示されますが、必要に応じて変更す
ることができます。

片片片側側側ににに切切切っっったたたととときききののの時時時間間間 (ハハハーーードドドオオオーーーバババーーー時時時間間間)
片側に切ったときの時間 (ハードオーバー時間)は、ドックサ
イド ウィザードの一部として指定できます。

次の情報は、舵リファレン
ストランスデューサのない
船舶にのみ適用されます。

• 船船船舶舶舶ののの操操操舵舵舵シシシススステテテムムムのののハハハーーードドドオオオーーーバババーーー時時時間間間ががが既にわかっ
ている場合: ドックサイドウィザード手順の間にこの時間
を入力します。

• 船船船舶舶舶ののの操操操舵舵舵シシシススステテテムムムををを片片片側側側ににに切切切っっったたたととときききののの時時時間間間 (ハハハーーードドドオオオーーー
バババーーー時時時間間間)がががわわわかかからららななないいい場場場合合合: ドックサイドウィザード手順
で[保保保存存存]を選択してこの手順を省略し、本書の「舵柄ドラ
イブの確認」に進んで、ドックサイドウィザード手順を完
了します。ウィザードが完了したら、本書の「7.8 片側に
切ったときの時間 (ハードオーバー時間) の調整」に進ん
で、片側に切ったときの時間 (ハードオーバー時間)を計算
し、調整する方法を確認してください。

舵舵舵柄柄柄ドドドララライイイブブブののの確確確認認認
ドックサイドキャリブレーションの一環として、システムに
よるドライブ接続のチェックが行われます。チェックが正常
に完了すると、システムが舵を取っても安全かどうかをたず
ねるメッセージが表示されます。
この手順の間、自動操縦によって舵が動かされます。先に進
んでも安全かどうかを確認してから [OK]を押します。
ドックサイドキャリブレーションモードで、[モーターの確
認]ページを表示した状態で、次の操作を実行します。
1. 舵を中央に戻し、手を離します。
2. 舵のドライブクラッチがあれば解除します。
3. [続続続行行行] を選択します。
4. 先に進んでも安全かどうかを確認してから [OK] を押し

ます。
舵リファレンストランスデューサが設設設置置置ささされれれててていいいるるる場場場合合合、
自動操縦は自動的に左舵と右舵を動かします。

5. 舵リファレンストランスデューサがななないいい船舶では、[はははいいい]
または [いいいいいいえええ]を選択して、左舵側に切った舵を確認する
よう求めるメッセージが表示されます。

6. 舵を反対方向に作動させても安全な場合は [OK] を選択
します。

7. [はははいいい] または [いいいいいいえええ] を選択して右舵側に切った舵を確
認するよう求められます。

8. これでドックサイド キャリブレーションは完了しまし
た。[続続続行行行] を選択します。

注注注意意意: 舵の左右の両方の動きの確認で「いいえ」の答えを選
択すると、ウィザードは終了します。操舵システムによっ
て舵がいずれの方向にも動かなかった可能性があり、その
場合は、ドックサイド ウィザード手順を再度完了する前
に、操舵システムを確認することが必要になります。
ドックサイドキャリブレーションを取り消すには、任意の時
点で [スススタタタンンンバババイイイ] を押します。
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7.8 片片片側側側ににに切切切っっったたたととときききののの時時時間間間 (ハハハーーードドド
オオオーーーバババーーー時時時間間間) ののの調調調整整整
舵リファレンス トランスデューサのない船舶では、片側に
切った時の時間 (ハード オーバー時間) を設定することが重
要です。
次の手順を試す前に、本書に記載されている「舵の確認」を
読み、警告を理解していることを確認してください。
ハードオーバー時間の見積もりを出すには、以下の手順を実
行してください。
1. SmartPilotおよび SPXシステムで、ラダーゲインの設定を

最大値にして、元の値を書き留めておきます。ラダーゲイ
ンの設定には、[ドライブ設定]メニューからアクセスしま
す。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーー
シシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定] > [ラララダダダーーーゲゲゲイイインンン]を選択します。

2. 自動操縦が [スススタタタンンンバババイイイ]の状態で、舵/エンジンを完全に
左舵側に切ります。(動力操舵を備えた船舶では、舵を切っ
たときにエンジンが稼働しているはずです。)

3. [自自自動動動] モードを作動します。
4. +10 ボタンと +1 ボタンを同時に押す (p70) か、回回回転転転ノノノブブブ

(p70R) を使用して、ロックされた船首を 90 °変更し、
ストップウォッチを使用して舵/エンジンの動きを測定
します。

5. 左舵から右舵に舵を完全に切るための所要時間を見積もり
ます。この見積もりがハハハーーードドドオオオーーーバババーーー時時時間間間になります。

6. この見積もりをハード オーバー時間として入力します。
ハードオーバー時間の設定には、[ドライブ設定]メニュー
からアクセスします。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動
操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定] > [片片片側側側ににに切切切っっっ
たたたととときききののの時時時間間間] を選択します。

7. SmartPilotおよび SPXシステムで、ラダーゲインを元の
値に戻します。

8. ハードオーバー時間を設定したら、自動操縦の動作を観察
し、必要であればハードオーバー時間の値に微調整を加え
て、満足な結果が得られるようにします。

通通通告告告: 舵舵舵ののの確確確認認認
舵リファレンスが装備されていない場合は、操
舵メカニズムによって端部停止部分が影響を受
けることがないように、適切な設定を行ってく
ださい。

7.9 コココンンンパパパスススのののリリリニニニアアアララライイイズズズ
Evolution自動操縦システムで EVユニットを最初に設置して
電源を入れたときに、地域の磁気偏差と地球の磁場に合わせ
て内部のコンパスを補正する必要があります。これはリニア
ライズと呼ばれる自動プロセスによって行われます。このプ
ロセスは、自動操縦の設置、試運転、セットアッププロセス
の重要な操作の一部です。

リリリニニニアアアララライイイズズズ
Evolutionシステムの場合、リニアライズは船舶の速度が 3～
15ノットの間になると、EVユニットによってバックグラウ
ンドタスクとして自動的に行われます。ユーザーが介入する
必要はありませんが、少なくとも 270 度のターンが必要で
す。このプロセスは、最初に自動操縦システムを作動させた
ときに行われるのが普通であり、所要時間が 30分を超えるこ
とはありませんが、船舶の特性、EV ユニットの設置環境、
プロセス実施時の磁気妨害のレベルによって異なります。磁
気妨害が大きいと、リニアライズ プロセスを完了するのに
必要な所要時間が長引くことがあります。磁気妨害の原因に
は、以下の例があります。
• 海上のポンツーン
• 金属製のハルを持つ船舶
• 海中ケーブル

注注注意意意: 360 度のターンを (3 ～ 15 ノットの速度で) 完了す
ることによって、リニアライズ処理を短時間で完了させる
ことができます。また、[コココンンンパパパスススののの再再再開開開]メニュー項目を
選択して、いつでもリニアライズ プロセスを再開するこ
ともできます。

コココンンンパパパススス自自自差差差イイインンンジジジケケケーーータタタののの使使使用用用
パイロットコントロールヘッド上のコンパス自差インジケー
タを使用すると、特に EVユニットが適切な補正を行えないほ
ど磁気妨害が大きい場所に設置されている場合などに便利で
す。そのような場合、偏差ディスプレイに 25度以上の値が表
示されます。その場合は、EV ユニットを移動し、磁気妨害
が少ない場所に再設置することを強くお勧めします。偏差値
として “- -”が表示された場合、リニアライズが正常に完了し
なかったことを示します。

コココンンンパパパススス船船船首首首デデデーーータタタののの確確確認認認
自動操縦システムの試運転プロセスの一環として、自動操縦
ヘッドまたは多機能ディスプレイに表示されるコンパス船首
値をさまざまな船首の既知の船首ソースと比較確認すること
をお勧めします。こうすると、EVユニットがいつリニアライ
ズプロセスを完了したかを判断する際に役立ちます。

注注注意意意: リニアライズプロセスが完了しても、船首値に 2～
3度のずれがあることがあります。これは設置スペースが
限られている場合にはよくあることであり、EVユニットが
船舶の縦軸に正しく位置合わせできていないことを示しま
す。その場合は、パイロットコントロールヘッドまたは多
機能ディスプレイを用いてコンパスのオフセット値を手動
調整し、船首を正確な値に微調整することができます。

注注注意意意: コンパスのリニアライズと調製が完了して、満足な結
果が得られるまでは、船首の精度に依存しないでください。

シシシススステテテムムムのののモモモニニニタタタリリリンンングググととと適適適応応応
最適なパフォーマンスを確保するため、初回リニアライズプ
ロセスが完了した後も、EV は現在のじょうけんに合わせて
引き続きコンパスのリニアライズのモニタリングと適応を行
います。
リニアライズの条件が理想から遠い場合は、条件が改善さ
れるまで自動リニアライズ プロセスは一時的に停止されま
す。次のような状況では、リニアライズプロセスが一時的に
停止することがあります。
• 船舶の速度が 3 ノット未満である場合。
• 船舶の速度が 15 ノットを超えている場合。
• 回頭率が遅すぎる場合。
• 有意な外部の磁気妨害が存在する場合。

コココンンンパパパススス自自自差差差イイインンンジジジケケケーーータタタへへへのののアアアクククセセセススス
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
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2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [診診診断断断] を選択します。
4. [パパパイイイロロロッッットトトにににつつついいいててて] を選択します。

パイロット診断に関連した詳細情報が表示されます。
5. リストの下までスクロールして、[偏偏偏差差差] の入力値を確認

します。

注注注意意意: 偏差値として “- -”が表示された場合、リニアライズ
が正常に完了しなかったことを示します。

コココンンンパパパスススオオオフフフセセセッッットトトののの調調調整整整
パイロットをスタンバイにした状態で、次の手順を実行し
ます。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン]を選択します。
4. [船船船舶舶舶設設設定定定] を選択します。
5. [コココンンンパパパスススオオオフフフセセセッッットトト] を選択します。
6. +/- 10ボタン (p70)または回回回転転転ノノノブブブ (p70r)を使用して、必

要に応じてコンパスオフセットを調整します。

7.10 コココンンンパパパスススロロロッッッククク
コンパスの精度に満足できたら、必要に応じて設定をロック
して、今後自動操縦システムで自動的にリニアライズが行わ
れないようにすることができます。
この機能は、沖合いの風力発電地帯や非常に交通量の多い川
など、日常的に強い磁気妨害が起きる環境で特に便利です。
このような状況では、時間が経つにつれて磁気妨害による船
首エラーが生じる可能性があるため、コンパスロック機能を
使用して連続的なリニアライズプロセスを無効にすることが
望ましい場合があります。

注注注意意意: コンパスロックはいつでも解除して、連続的なリニア
ライズを再開することができます。これは長い航海を計画
しているときに特に便利です。地球の磁場は地域によって
大きく異なるため、コンパスは継続的に変更を補正して、
航海の間中、正確な船首データが保たれるようにします。
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章章章 8: 試試試運運運転転転 - SPX シシシススステテテムムムととと SmartPilot シシシススステテテムムム

目目目次次次
• 8.1 SPX および SmartPilot 自動操縦の設置 ( 46 ページ)

• 8.2 パイロット応答 ( 46 ページ)

• 8.3 初期セットアップと試運転 ( 47 ページ)

• 8.4 操縦コントローラの電源投入 ( 47 ページ)

• 8.5 セットアップ ウィザードの使用 ( 48 ページ)

• 8.6 ドックサイド キャリブレーション ( 48 ページ)

• 8.7 業者設定 ( 49 ページ)

• 8.8 片側に切ったときの時間 (ハードオーバー時間) の調整 ( 50 ページ)

• 8.9 海上試験キャリブレーション ( 50 ページ)

• 8.10 自動操縦操作の確認 ( 52 ページ)
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8.1 SPX おおおよよよびびび SmartPilot 自自自動動動操操操縦縦縦ののの
設設設置置置
SeaTalkng SPX自動操縦システムまたは SeaTalk SmartPilot自
動操縦システムの設置および接続方法の詳細については、
お使いのコース コンピュータに付属の設置説明書を参照し
てください。

8.2 パパパイイイロロロッッットトト応応応答答答
応答レベルは航路維持の精度と舵/運転の量の関係を制御しま
す。 1 ～ 9 の範囲があります。

パパパイイイロロロッッットトト応応応答答答ににに一一一時時時的的的ななな変変変更更更ををを加加加えええるるる
パイロット応答は SmartPilotシステムの試運転中に設定され
ますが、Pilot response (パイロット応答)メニューにアクセ
スして一時的な変更を加えることができます。このメニュー
にはMain menu(メメメイイインンンメメメニニニュュューーー) > Pilot Response(パパパイイイロロロッッッ
トトト応応応答答答) からアクセスします。
1. メイン　メニューで Pilot response(パイロット応答)を強

調表示し、SELECT(選択) を押します。
2. UP (上上上)と DOWN (下下下)ボタンを操作して、応答値を必要な

設定に変更します。
3. SAVE (保保保存存存) を押して応答値を保存します。

設設設定定定 オオオプププシシショョョンンン

レベル 1～ 3 操縦活動の量を最低限にし
ます。節電になりますが、
短期の航路精度が低下する
ことがあります。

レベル 4～ 6 通常の運転条件で、航路と
ターンが明確に維持、制御
されます。

レベル 7～ 9 航路の精度が最も厳密に保
たれ、操舵操作量と消費電
力も最大になります。この
設定を選択すると、SPXシス
テムが海に「抵抗」するた
め、開水域での経路が雑に
なることがあります。
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8.3 初初初期期期セセセッッットトトアアアッッップププととと試試試運運運転転転

試試試運運運転転転ののの前前前提提提条条条件件件
システムの初回試運転を行う前に、次のプロセスが正しく実
行されていることを確認してください。

• 自動操縦システムの設置が設置ガイドに従って完了して
いる。

• SeaTalkng ネットワークの設置が SeaTalkng リファレンスマ
ニュアルに従って完了している。

• 適合する場合、GPSの設置と接続が GPS設置ガイドに従っ
て実行されている。

また、試運転担当エンジニアが、次のような自動操縦システ
ムの設置方法およびコンポーネントも熟知していることを確
認してください。

• 船舶のタイプ

• 船舶の操舵システム情報

• 自動操縦を使用する理由

• システムのレイアウト: コンポーネントと接続 (船舶の自動
操縦システム設置図を用意してください)。

試試試運運運転転転プププロロロセセセススス
• 試運転の前提条件がきちんと実行されたことを確認します。

• 初回電源投入および設定

• ドックサイド キャリブレーション (SeaTalk システムの業
者設定)

• 片側に舵を切ったときの時間 (ハードオーバー時間)の設定
(舵リファレンスではないシステムのみ)

• 海上試験キャリブレーション

• システム チェック

8.4操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララののの電電電源源源投投投入入入
操縦コントローラの電源をオンにする
1. Raymarineのロゴが現れるまで、STANDBY (スタンバイ)

ボタンを 1 秒間押します。
初めて、もしくは工場出荷時設定にリセット後に本体の
電源を投入する場合は、セットアップ ウィザードが起動
します。

注注注意意意: 本体が「スリープモード」にある場合、Raymarine
のロゴは現れません。このモードでは、電源がオフになっ
ているように見えますが、電源は入っています。

2. 操縦コントローラの電源をオフにするには、STANDBY(ス
タンバイ)ボタンを押したままにします。 1秒後に、ポッ
プアップ画面が現れます。

3. STANDBY(スタンバイ)ボタンをさらに 3秒間押したまま
にして、電源のシャットダウンを完了します。

注注注意意意: AUTO(自動)モードで操縦コントローラの電源を切る
ことはできません。
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8.5セセセッッットトトアアアッッップププウウウィィィザザザーーードドドののの使使使用用用
セットアップウィザードは、使用言語や正しい船舶のタイプ
などの重要な設定を行う手順を順を追って説明します。
セットアップウィザードは、言語選択、船舶タイプの選択、
初期画面の 3つのステップで構成されています。未構成のシ
ステムで p70 / p70rに初めて電源を入れると、このセットアッ
プウィザードが自動的に表示されます。その場合は、以下に
記載の最初の 3 つの手順は必要ありません。
パイロットを スススタタタンンンバババイイイモードにした状態で、次の手順
を実行します。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [セセセッッットトトアアアッッップププウウウィィィザザザーーードドド] を選択します。
4. 必要な言語を選択します。
5. 必要な船舶のタイプを選択します。

すると初期設定画面が表示され、設定は保存されます。
6. [OK]を選択して、セットアップウィザードを完了します。

船船船舶舶舶艇艇艇体体体 (ハハハルルル) タタタイイイプププののの選選選択択択
船舶艇体 (ハル)タイプオプションは、標準的な船舶で最適な
操舵パフォーマンスを提供することを目的としています。
自動操縦キャリブレーションプロセスの重要な一部となるた
め、船舶艇体 (ハル) タイプの選択を初期セットアップ ウィ
ザードの一環として完了しておくことが重要です。[メメメニニニュュューーー]
> [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [船船船舶舶舶設設設
定定定] > [船船船舶舶舶艇艇艇体体体 (ハハハルルル) タタタイイイプププ] を選択することで、パイロッ
トがスタンバイの状態で、いつでもこのオプションにアク
セスすることができます。
一般的な目安として、お使いの船舶艇体タイプと操舵特性に
最も近いオプションを選択してください。以下のようなオ
プションがあります。

• レレレーーーススス用用用帆帆帆船船船

• クククルルルーーーズズズ船船船

• カカカタタタマママララランンン

• 作作作業業業船船船

• RIB(船船船底底底ががが剛剛剛体体体製製製)のののボボボーーートトト)

• 船船船外外外機機機付付付ききき高高高速速速ボボボーーートトト

• 船船船内内内機機機付付付ききき高高高速速速ボボボーーートトト

• 高高高速速速モモモーーータタターーーボボボーーートトト 1 (12 ノノノッッットトト未未未満満満)

• 高高高速速速モモモーーータタターーーボボボーーートトト 2 (30 ノノノッッットトト未未未満満満)

• 高高高速速速モモモーーータタターーーボボボーーートトト 3 (30 ノノノッッットトト以以以上上上)

• フフフィィィッッッシシシンンングググ ボボボーーートトト

• 漁漁漁船船船

操舵力 (回頭率)は、船舶の種類、操舵システム、ドライブタ
イプの組み合わせによって大きく異なることを認識しておく
ことが重要です。このため、使用可能な船舶艇体 (ハル)タイ
プのオプションは、あくまでも目安として参考にしてくださ
い。異なる船舶タイプを選択することによって、操舵性能を
向上させられることがあるため、さまざまな船舶艇体 (ハル)
タイプでいろいろと試してみると良いでしょう。
適切な船舶艇体タイプを選択する場合は、ステアリングレス
ポンスの安全性と信頼性を最優先してください。

重重重要要要: ドックサイド ウィザードを使用してドックサイド
キャリブレーションプロセスを完了した後で船舶タイプを
変更すると、すべての試運転設定が既定値にリセットされ
るため、ドックサイドキャリブレーションプロセスを再度
完了する必要があります。

8.6ドドドッッックククサササイイイドドドキキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン
SPX自動操縦システムを最初に使用する前に、ドックサイド
キャリブレーション プロセスを完了する必要があります。
ドックサイド ウィザードでは、ドックサイド キャリブレー
ションに必要な手順が順番に表示されます。
ドックサイドウィザードで表示される手順は、舵リファレン
ストランスデューサが船舶に装備されているかどうかによっ
て異なります。

次のドックサイドウィザー
ド手順は、舵リファレンス
トランスデューサのななないいい船
舶にのみ適用されます。

• ドライブタイプの選択

• 舵制限の設定

• 舵柄ドライブの確認

次のドックサイドウィザー
ド手順は、舵リファレンス
トランスデューサがあああるるる船
舶にのみ適用されます。

• ドライブタイプの選択

• 舵に合わせる (舵の位置合
わせ)

• 舵制限の設定

• 舵柄ドライブの確認

旧版の SeaTalk SmartPilotシステムでは、ドックサイドウィ
ザードは「業者設定」と呼ばれています。キャリブレーショ
ンの詳細については、「8.7業者設定」を参照してください。

ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドドののの使使使用用用
ドックサイド ウィザードにアクセスするには、下の手順に
従ってください。
パイロットが [スススタタタンンンバババイイイ]モードであることを確認します。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [セセセッッットトトアアアッッップププ] を選択します。
3. [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン]を選択します。
4. [試試試運運運転転転] を選択します。
5. [ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドド] を選択します。
6. 画面に表示される指示に従います。

注注注意意意: ドックサイドウィザードを取り消すには、任意の時
点で [スススタタタンンンバババイイイ] を押します。

ドドドララライイイブブブタタタイイイプププののの選選選択択択
ドライブ タイプの選択は、パイロットがスタンバイ状態の
ときに、ドックサイドウィザードから、または船舶設定メ
ニューから使用できます。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自
動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [船船船舶舶舶設設設定定定]を選択します。
[ドドドララライイイブブブタタタイイイプププ] メニューを表示した状態で、次の操作を
実行します。
1. ドライブ タイプを選択します。

注注注意意意: ドライブタイプがリストにない場合は、Raymarine
代理店にご相談ください。

舵舵舵ののの位位位置置置合合合わわわせせせののの確確確認認認 (舵舵舵ににに合合合わわわせせせるるる)
この手順を行うと、舵リファレンストランスデューサによっ
てシステムの左舵と右舵の制限が設定されます。
舵の確認は、ドックサイド キャリブレーション プロセス
の一部です。

次の手順は、舵リファレン
ストランスデューサ付きの
船舶にのみ適用されます。

1. 舵を中心位置に合わせ、[OK]を選択します。
2. メッセージが表示されたら、舵を左舵方向一杯に回して

[OK] を選択します。
3. メッセージが表示されたら、舵を右舵方向一杯に回して

[OK] を選択します。
4. メッセージが表示されたら、舵を中央に戻して [OK] を

選択します。
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注注注意意意: ドックサイドキャリブレーションを取り消すには、
任意の時点で [スススタタタンンンバババイイイ] を選択します。

舵舵舵制制制限限限ののの設設設定定定
ドックサイドキャリブレーションプロセスの一環として、舵
制限が設定されます。

• 舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンスススデデデュュューーーサササ付付付きききののの船船船舶舶舶ののの場場場合合合— こ
の手順によって舵制限が設定されます。舵の制限が表示さ
れ、舵の制限が更新されたことを確認するメッセージが表
示されます。この値は必要に応じて変更できます。

• 舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンススストトトララランンンスススデデデュュューーーサササのののななないいい船船船舶舶舶ののの場場場合合合— 既
定値として 30 度が表示されますが、必要に応じて変更す
ることができます。

舵舵舵柄柄柄ドドドララライイイブブブののの確確確認認認
ドックサイドキャリブレーションの一環として、システムに
よるドライブ接続のチェックが行われます。チェックが正常
に完了すると、システムが舵を取っても安全かどうかをたず
ねるメッセージが表示されます。
この手順の間、自動操縦によって舵が動かされます。先に進
んでも安全かどうかを確認してから [OK]を押します。
ドックサイドキャリブレーションモードで、[モーターの確
認]ページを表示した状態で、次の操作を実行します。
1. 舵を中央に戻し、手を離します。
2. 舵のドライブクラッチがあれば解除します。
3. [続続続行行行] を選択します。
4. 先に進んでも安全かどうかを確認してから [OK] を押し

ます。
舵リファレンストランスデューサが設設設置置置ささされれれててていいいるるる場場場合合合、
自動操縦は自動的に左舵と右舵を動かします。

5. 舵リファレンストランスデューサがななないいい船舶では、[はははいいい]
または [いいいいいいえええ]を選択して、左舵側に切った舵を確認する
よう求めるメッセージが表示されます。

6. 舵を反対方向に作動させても安全な場合は [OK] を選択
します。

7. [はははいいい] または [いいいいいいえええ] を選択して右舵側に切った舵を確
認するよう求められます。

8. これでドックサイド キャリブレーションは完了しまし
た。[続続続行行行] を選択します。

注注注意意意: 舵の左右の両方の動きの確認で「いいえ」の答えを選
択すると、ウィザードは終了します。操舵システムによっ
て舵がいずれの方向にも動かなかった可能性があり、その
場合は、ドックサイド ウィザード手順を再度完了する前
に、操舵システムを確認することが必要になります。
ドックサイドキャリブレーションを取り消すには、任意の時
点で [スススタタタンンンバババイイイ] を押します。

8.7 業業業者者者設設設定定定
ドックサイドキャリブレーションウィザードは SeaTalkng シ
ステムでのみ使用可能です。SeaTalk システムの場合、海上
に出る前に Dealer settings (業者設定) を設定する必要があ
ります。
業者設定メニューにアクセスするには、Main menu(メメメイイインンンメメメ
ニニニュュューーー) > Set up(セセセッッットトトアアアッッップププ) > Auto pilot calibration(自自自動動動
操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン) > Dealer settings(業業業者者者設設設定定定)を選択
します。 業者設定メニューに入ると、使用可能なすべての
オプションが循環的に表示されます。
オプションと制限は、設置されているコース コンピュータ
によって異なります。
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8.8 片片片側側側ににに切切切っっったたたととときききののの時時時間間間 (ハハハーーードドド
オオオーーーバババーーー時時時間間間) ののの調調調整整整
舵リファレンス トランスデューサのない船舶では、片側に
切った時の時間 (ハード オーバー時間) を設定することが重
要です。
次の手順を試す前に、本書に記載されている「舵の確認」を
読み、警告を理解していることを確認してください。
ハードオーバー時間の見積もりを出すには、以下の手順を実
行してください。
1. SmartPilotおよび SPXシステムで、ラダーゲインの設定を

最大値にして、元の値を書き留めておきます。ラダーゲイ
ンの設定には、[ドライブ設定]メニューからアクセスしま
す。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーー
シシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定] > [ラララダダダーーーゲゲゲイイインンン]を選択します。

2. 自動操縦が [スススタタタンンンバババイイイ]の状態で、舵/エンジンを完全に
左舵側に切ります。(動力操舵を備えた船舶では、舵を切っ
たときにエンジンが稼働しているはずです。)

3. [自自自動動動] モードを作動します。
4. +10 ボタンと +1 ボタンを同時に押す (p70) か、回回回転転転ノノノブブブ

(p70R) を使用して、ロックされた船首を 90 °変更し、
ストップウォッチを使用して舵/エンジンの動きを測定
します。

5. 左舵から右舵に舵を完全に切るための所要時間を見積もり
ます。この見積もりがハハハーーードドドオオオーーーバババーーー時時時間間間になります。

6. この見積もりをハード オーバー時間として入力します。
ハードオーバー時間の設定には、[ドライブ設定]メニュー
からアクセスします。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動
操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定] > [片片片側側側ににに切切切っっっ
たたたととときききののの時時時間間間] を選択します。

7. SmartPilotおよび SPXシステムで、ラダーゲインを元の
値に戻します。

8. ハードオーバー時間を設定したら、自動操縦の動作を観察
し、必要であればハードオーバー時間の値に微調整を加え
て、満足な結果が得られるようにします。

通通通告告告: 舵舵舵ののの確確確認認認
舵リファレンスが装備されていない場合は、操
舵メカニズムによって端部停止部分が影響を受
けることがないように、適切な設定を行ってく
ださい。

8.9海海海上上上試試試験験験キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン
自動操縦を使用する前に、開水域をチェックする必要があり
ます。水面は平らな波高で、微風または無風である必要があ
ります。操作を行うのに十分なスペースを確保してくださ
い。海上試験ウィザードでは、海上試験キャリブレーション
に必要な手順が順番に表示されます。
海上試験ウィザードは、次の手順で構成されています。
• コンパスのスイング
• コンパスの GPS との調整
• コンパスの手動調整
• 自動学習
海上試験ウィザードには、いつでも試運転メニューからアク
セスできます。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャ
リリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [試試試運運運転転転] を選択します。

注注注意意意: 帆船の場合はエンジン出力下で海上試験を実施し
てください。

注注注意意意: 海上試験ウィザードは、[スススタタタンンンバババイイイ]ボタンを押す
ことでいつでもキャンセルできます。

通通通告告告: 海海海上上上試試試験験験キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン
キャリブレーションを行うのに十分な操船余地が
あることを確認します。 海上試験キャリブレー
ション操作は、水が透き通っており、なじみが
ある水域で行う必要があります。 キャリブレー
ションの間、他の船舶やその他の障害物に衝突す
る心配がないことを確認してください。

通通通告告告: 適適適度度度ななな速速速度度度ををを維維維持持持すすするるるこここととと
自動操縦では、予期しないターンが行われること
があります。

コココンンンパパパスススののの振振振幅幅幅
システムがコンパスの自差を自動調整している間、船舶が円
を描くようにゆっくりと旋回させる必要があります。 360度
回転するための所要時間は 2 分未満です。少なくとも 2 周
するようにしてください。
1. ゆっくりと均一の円を描くように船を動かし始め、

START(開始) を押します。
2. 速度は 2ノット未満に抑えてください。ディスプレイを

見て、回転速度が速すぎないことを確認します。 ‘Slow
Down’ (減速)メッセージが表示された場合、回頭率を落と
したり、孤をもっと大きく描くようにして回頭します。
'Slow Down'(減速)メッセージが表示されたら、現在の回頭
を繰り返す必要があります。

3. コンパスのキャリブレーションが完了すると、検出された
自差を示すメッセージが表示されます。 この値が 15 度
を超えている場合はキャリブレーション プロセスを中止
し、コンパスを金属から遠ざけるようにして、キャリブ
レーションプロセスを繰り返してください。それでも自
差が 15度を超えている場合は、Raymarine業者にご相談
ください。 自差が許容範囲内の場合は、CONTINUE(継
続) を押します。

海上試験キャリブレーションを取り消すには、任意の時点で
STANDBY(スタンバイ) を押します。

コココンンンパパパスススととと GPS ののの調調調整整整
注注注意意意: GPSが装備されていないシステムはこのセクション
をスキップして、手動コンパス調整に進みます。

データネットワーク (SeaTalk、SeaTalkng または NMEA)に接
続されている GPS がシステムに装備されている場合、既知
の磁針方位に操舵すると自動操縦が GPS 船首に合うように
調整されます。 このステップにより大まかな調整が行われ
るため、コンパスの微調整に必要な作業量を最低限にするこ
とができます。
1. 安定した航路、最小の潮流で操舵し、速度を 3ノット以上

に上げて START(開始)を押すと、コンパスが GPSに合わ
せて調整されます。

50 p70 / p70R



2. プロセスが完了するまで画面に表示される指示に従
い、AutoLearn(自動学習) を開始する準備ができたら
CONTINUE(継続) ボタンを押します。

海上試験キャリブレーションを取り消すには、任意の時点で
STANDBY(スタンバイ) を押します。

コココンンンパパパスススののの手手手動動動調調調整整整
GPS がない場所では、コンパスを手動で調整することが必
要になります。
1. 安定した航路で操舵を続けながら +1ボタンと -1ボタンを

使用するか、ROTARY(回回回転転転ノノノブブブ)コントローラで船舶の読
み取り値に一致するまで船首を調整します。

2. 調整が完了したら、CONTINUE(継続) を押して
Autolearn(自動学習) を開始します。

Autolearn
急転換や急ターンなどの一連の操作を調整するには、船舶の
前方に十分な水域が確保されている必要があります。少なく
とも 100m幅、500m前方の領域を空けておいてください。

D12106-1

警警警告告告: Autolearn
十分な空きスペースを前方に確保してください。
(最低でも 100x500mの長さとし、高速船舶の場
合はこれ以上のスペースをl確保してください。

自自自動動動学学学習習習機機機能能能ののの実実実行行行
自動学習機能は、海上試験ウィザード、または試試試運運運転転転メメメ
ニニニュュューーーから使用できます。
自動学習プロセス中は、通常の巡航速度 (3ノット以上)を維
持してください。
1. 船舶前に十分な開水域があることを確認し、[続続続行行行]を選択

します。
警告メッセージが表示されます。

2. [続続続行行行]を選択するか、[Ok]ボタンを押します。
船舶がジグザグに航行し、急ターンすることを知らせる警
告メッセージが表示されます。

3. ハンドルから手を離し、[自自自動動動]を押して開始します。
この間、自動操縦によって必要な手順が進められます。

4. 「合格」と表示されたら、[続続続行行行]を選択するか、[Ok]ボタ
ンを押して、手動による舵制御に戻ります。
自動操縦はスタンバイ モードになります。これで
SmartPilotシステムの試運転プロセスは完了です。

5. 自動学習プロセスの完了後に「不合格」と表示された場合
は、[続続続行行行]を選択するか、[Ok]ボタンを押します。
自動学習再試行メッセージが表示されます。

6. [はははいいい]を選択して自動学習プロセスを再試行するか、[いいい
いいいえええ] を選択してキャンセルします。

注注注意意意: 海上試験ウィザードは、[スススタタタンンンバババイイイ]ボタンを押す
ことでいつでもキャンセルできます。

警警警告告告: シシシススステテテムムム変変変更更更
システム設定に変更を加えるたびに、キャリブ
レーションプロセスを繰り返す必要があります。
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8.10 自自自動動動操操操縦縦縦操操操作作作ののの確確確認認認
キャリブレーションが完了したら、次の方法で基本的な自
動操縦操作を確認します。
1. コンパス船首方向に操舵し、通常の巡航速度で確実な航路

を進みます。 必要に応じて、船舶を短期間手動で操舵し
て、船舶の操舵状態を確認します。

2. 自動操縦を安全に作動できることを確認したら、AUTO(自
動)を押して現在の船首を固定します。これで、穏やかな
海の状態で一定した船首が保持されます。

3. -1、+1、-10および +10または ROTARY(回転ノブ)コント
ローラを使用して、SmartPilotが航路を左舵および右舵に
対してどのように変更するかを確認します。

4. 手動操舵に戻るには、STANDBY(スタンバイ)を押します。

ラララダダダーーーゲゲゲイイインンンののの確確確認認認
ラダーゲインが正しく設定されているかどうかを確認するに
は、次のテストを実行します。

D12107-1

1

2

3

項項項目目目 説説説明明明

1. ラダーゲインが低すぎます

2. ラダーゲインが高すぎます

3. ラダーゲインは適切です

1. 自動操縦の応答がレベル 5 に設定されていることを確認
します。

2. 透き通った水面での標準の航行速度で船舶を操縦します。
波の作用によって操舵の性能が隠れてしまうことがない
穏やかな海面状態の方が操舵の応答が確認しやすい状況
になります。

3. AUTO(自動)を押して自動モードに切り替え、航路を 40°
変更します。

• この航路変更によって、歯切れの良いターンが起こり、
ラダーゲインが正しく設定されていれば 5°以内のオー
バーシュートが起こります。

• 航路変更によって明確なオーバーシュート (5°以上)が起
きたり、航路内に明確な「S」字が生じる場合、ラダー
ゲインが高すぎることになります。

• 船舶の性能が遅く、40°のターンをするのに長時間かか
り、オーバーシュートが起きない場合は、ラダーゲイン
が低すぎることを意味します。

必要に応じて、ラダーゲインを調整します。

当当当ててて舵舵舵ののの確確確認認認
当て舵は、船舶が航路から外れるのを防ぐために自動操縦が
適用する舵の量です。当て舵の設定が高いと、適用される舵
の量が増えます。
当て舵の設定を確認するには、次の手順を実行します。
1. 自動操縦の応答がレベル 5 に設定されていることを確認

します。
2. 透き通った水面での標準の航行速度で船舶を操縦します。
3. AUTO(自動)を押して自動操縦を自動モードに切り替え、

航路を 90° 変更します。

• ラダー ゲインと当て舵が両方共正しく設定されている
と、船舶は最低限のオーバーシュートで連続的に滑ら
かにターンします。

• 当て舵が低すぎると、船舶はオーバーシュートします。

• 当て舵が高すぎると、船舶はターンに「抵抗」し、一連
の短い急ターンを行います。この結果、船舶が航路を変
更すると、非常に「機械的」な感じがします。

必要に応じて、当て舵を調整します。
4. 必要に応じて、当て舵設定を調整します。

当て舵は、[ドライブ設定]メニューの [メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトト
アアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定]
> [当当当ててて舵舵舵] から使用できます。

舵舵舵減減減衰衰衰
舵の位置を設定しようとしているときに自動操縦が少しずつ
前後に動くなど「乱調」を繰り返す場合は、舵減衰せってい
を調整して、これを最小限に抑える必要があります。
舵減衰値を増やすと、乱調が少なくなります。舵減衰値は、
自動操縦の乱調が止まるまで、1レベルずつ増やして行くよう
にします。常に最低許容値を使用してください。
必要に応じて、[ドライブ設定]メニューで舵減衰設定を調整
することができます。[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操
縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定] > [舵舵舵減減減衰衰衰] を選択
します。

AutoTrim 設設設定定定
AutoTrimは、たとえば上部構造の風荷重の変化や、エンジン
の不均衡が原因で、トリムの変更を補正する場合に、自動操
縦で「取り舵」を適用する速さを決定します。 AutoTrimのレ
ベルを上げると、自動操縦が正しい航路に戻すまでの時間が
少なくなりますが、船舶の安定性が低下します。自動操縦を
使用する際は、次の点に注意してください。

• 自動操縦によって定められた航路が不安定で、それが原因
で船舶が希望の航路周辺を「蛇行」する場合は、AutoTrim
レベルを下げてください。

• 長時間に渡って航路を逸脱する場合は、AutoTrim レベル
を上げてください。
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9.1 スススタタタンンンバババイイイ
スタンバイでは、舵を手動で制御でき、ディスプレイには船
舶の現在のコンパスの船首方位が表示されます。
[自動]から解除するか、任意の自動操縦モードから [スススタタタンンンバババ
イイイ]ボタンを押してスタンバイにすることができます。

9.2 自自自動動動

警警警告告告: 注注注視視視ををを怠怠怠らららななないいいこここととと
自動針路制御を使用すると船舶の操舵が簡単にな
りますが、優れた船舶操縦術の代用にはなりま
せん。 常に舵を取り、注意を怠らないようにし
てください。

船船船首首首方方方向向向へへへののの自自自動動動操操操縦縦縦
自動操縦を使用して、船首方向へ自動操舵することができ
ます。
1. 必要な船首方位で船舶を安定させます。
2. AUTO(自動) を押します。

自動操縦が自動モードになり、ディスプレイに表示された
選択済みの船首に向かって操舵を始めます。

3. STANDBY(スタンバイ)を押すことで、任意の時点で手動
操舵に戻ることができます。

自自自動動動モモモーーードドドでででののの航航航路路路ののの変変変更更更
AUTO(自動) モードで航路を変更するには、次の手順を実行
します。
1. –1～ –10ボタンを使用するか、回転コントローラを反時

計回りに回して、船舶の航路を左舵側に向けます。
–1 ボタンを押すと航路が左舵方向に 1º 曲がり、–10 を
押すと 10º 増分されます。
回転ノブコントローラを 1目盛り反時計回りに回すと、航
路が左舵側に 1º 曲がります。

2. +1～ +10ボタンを使用するか、回転ノブコントローラを
時計回りに回して、船舶の航路を右舵側に向けます。
+1 ボタンを押すと航路が右舵方向に 1º 曲がり、+10 を
押すと 10º 増分されます。
回転ノブコントローラを 1目盛り時計回りに回すと、航路
が右舵側に 1º 曲がります。

例：-1 ボタンを 4 回押すか、回転ノブの目盛りを 4 つ回す
と、航路が 4° 左舵方向に変更されます。

54 p70 / p70R



9.3 モモモーーードドドメメメニニニュュューーー
パイロットモードには、[モード]メニューからアクセスしま
す。使用可能なモードは自動操縦システムと選択した船体 (ハ
ル) の種類によって決まります。
使用可能なモードを以下に示します。

Evolution SPX SmartPilot

パターン 動力船 モーター船舶およ
び漁船

追跡 すべて すべて

風見 帆船のみ 帆船のみ

*動力操舵 p70Rおよびジョイ
スティックのみ

p70Rおよびジョイ
スティックのみ

注注注意意意:

• *動力操舵モードは、舵リファレンストランスデューサ
が装備された船舶でのみ使用可能です。

• **風見モードは、風データの接続ソースが存在する場合
にのみ使用可能です。

モードメニューには、モードを左左左端端端のののソソソフフフトトトボタンに割り
当てるショートカット キー オプションもあります (既定の
オプションは [追跡] です)。

9.4 パパパタタターーーンンン
多数のプリセットの漁獲パターンが用意されているため、こ
れを既定の設定と併用したり、好みの設定に合わせて調整し
たりすることができます。
次のパターンを使用できます。

パパパタタターーーンンン 調調調整整整 アアアイイイコココンンン

方方方向向向円円円形形形

半半半径径径

方方方向向向

角角角度度度

ジジジグググザザザグググ

長長長さささ

方方方向向向クククロロローーーバババーーーののの葉葉葉

半半半径径径

方方方向向向

半半半径径径

渦渦渦巻巻巻ききき

増増増分分分

方方方向向向

半半半径径径

連連連続続続円円円

距距距離離離

方方方向向向8ののの字字字

半半半径径径

方方方向向向

幅幅幅

高高高さささ

幅幅幅ののの増増増分分分

パパパタタターーーンンン検検検索索索

高高高さささののの増増増分分分

方方方向向向180度度度タタターーーンンン

半半半径径径

方方方向向向

幅幅幅

ボボボッッックククススス検検検索索索

高高高さささ

漁漁漁獲獲獲パパパタタターーーンンンののの使使使用用用
漁獲パターンを使用するには、次のようにします。
1. RIGHT SOFT (右右右ソソソフフフトトト) ボタンを押しメニュー項目を開

きます。
2. UP(上上上)と DOWN(下下下)ボタンを操作して Mode(モード)を強

調表示し、SELECT(選選選択択択) を押します。
3. UP(上上上)と DOWN(下下下)ボタンを操作して Pattern(パターン)

を強調表示し、SELECT(選選選択択択) を押します。
4. UP(上上上) と DOWN(下下下) ボタンを操作して使用する漁獲パ

ターンを強調表示し、SELECT(選選選択択択)を押します。
5. パターン設定画面が表示され、選択したパターンに現在設

定されているパラメータが示されます。パラメータを変更
する場合は、次の操作を実行します。
i. 変更するパラメータを選択し、EDIT(編集)を押します。
ii. UP(上上上) ボタンと DOWN(下下下) ボタンを操作して必要な

値を設定し、SAVE(保存) を押して設定を保存してか
らパターン設定画面に戻ります。

iii. 他のパラメータについても必要に応じて手順 i と ii を
繰り返します。

6. すべてのパラメータが必要な値に設定されて、パターン設
定画面が表示されたら、AUTO(自動)を押します。選択し
たパターンで自動操舵が行われます。
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手動操舵に戻るには、任意の時点で STANDBY(スタンバイ)
を押します。
よく使われる 2つの漁獲パターンが Mode(モード)メニューか
ら Pattern 1(パターン 1) および Pattern 2(パターン 2) とし
て提供されています。これを選択して上記の手順 5 と 6 を
完了すると、すぐにお好みの漁獲パターンを使用できるよ
うになります。

9.5 追追追跡跡跡モモモーーードドド
追跡モードを使用すると、船舶を自動操舵することができ
ます。
[追跡]モードでは、自動操縦は、目標のウェイポイントに向っ
て、または多機能ディスプレイにプロットされた航路に従っ
て、自動的に船舶を操舵します。潮流と風圧差を自動補正し
ながら、船舶の針路を保つために必要な変更を加えます。
追跡モードは、自動操縦が、自動操縦コントロールを有効に
した適切な多機能ディスプレイに接続されている場合にのみ
使用可能です。

D12111-2

1 2 2 3

項項項目目目 説説説明明明

1 現在の進行 /ウェイポイント

2 航路の以降のウェイポイント

3 航路の最後のウェイポイント

追追追跡跡跡モモモーーードドドののの使使使用用用
接続されている海図プロッタで航路の追従を開始します。
メニューから、次の手順を実行します。
1. [モモモーーードドド] を選択します。
2. [追追追跡跡跡] を選択します。

次に予定されているウェイポイントへの方位と船舶がター
ンするトラック ラインの方向がディスプレイに表示さ
れます。

3. 新しい針路にターンしても安全な場合は、[追追追跡跡跡] を選択
します。
自動操縦によって船舶が新しい針路を指し、ディスプレ
イには正しく追跡するために必要な船首方位が表示され
ます。

注注注意意意: 船舶がトラックから 0.3 nm以上離れると、航路誤差
が大きいことを示す警報が鳴ります。

ウウウェェェイイイポポポイイインンントトト到到到達達達円円円
ウェイポイント到達円は、実際のウェイポイント周辺に配置
される境界線で、到達すると、ウェイポイント到着アラーム
がトリガされます。アラームはウェイポイントではなくウェ
イポイント到達円によってトリガされるため、アラームが発
動しても、船舶から実際のウェイポイントまではまだ距離が
ある場合があります。ウェイポイント到達円のサイズは、カ
スタマイズすることができます。半径がウェイポイントから
0.3 nm 以上になるように到達円を変更すると、航路誤差ア
ラームが発動することがあります。
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ウウウェェェイイイポポポイイインンントトト到到到達達達円円円

D12114-2

1

2

3

4

5

項項項目目目 説説説明明明

1 次のウェイポイント

2 次のウェイポイントまでの方位

3 トラックライン

4 航路誤差

5 ウェイポイント到達円

ウウウェェェイイイポポポイイインンントトトののの到到到達達達
船がターゲットウェイポイントの到達円に到達すると、多機
能ディスプレイは次のターゲットウェイポイントを選択し、
これを自動操縦に送信します。「ウェイポイント前進」警告
が表示され、次のウェイポイントへの新しい方位と新しい航
跡を取得するために船がターンする方向が特定されます。

ウウウェェェイイイポポポイイインンントトトののの到到到達達達とととウウウェェェイイイポポポイイインンントトト前前前進進進

3  6

5

1 4
2

D12112-2

項項項目目目 説説説明明明

1 ターゲットウェイポイント

2 次のウェイポイント

3 ウェイポイント到達円

4 次のターゲットウェイポイント

5 次のウェイポイント到達円

6 前のウェイポイント

ウウウェェェイイイポポポイイインンントトト前前前進進進警警警告告告
SmartPilotでは、ターゲットウェイポイント名が変更される
たびに、Waypoint Advance (ウェイポイント前進)警報が鳴り
ます。 この状況は次の条件で発生します。
• 自動モードで TRACK(追跡) を押して自動取得を選択し
た場合。

• 追跡モードで TRACK(追跡) を 1 秒間押して、ウェイポ
イントの前進を要求した場合 (SeaTalk ナビゲータ使用の
場合のみ)。

• 船舶が目標地点に到達し、ナビゲータが次のウェイポイン
トを受け入れた場合。

• 落水者救助 (MOB) 機能を有効にした場合。

警報が鳴ると、SmartPilotは現在の船首方位を続けますが、次
の情報を表示します。

• 次のウェイポイントへの方位

• 船がその方位を受けてターンする方向

ウウウェェェイイイポポポイイインンントトトへへへののの到到到達達達
各ウェイポイントに近づくと、アラームが鳴り、警告が表
示されます。
ウェイポイント到達警告が表示されます。
1. 新しい船首方位に向かっても安全かどうかを確認します。
2. 新しい船首方位に向かうことが安全でない場合や、次の

ウェイポイントに進みたくない場合は、次のようにしま
す。
i. [キキキャャャンンンセセセルルル]または [自自自動動動]を選択して、同じ船首方位

を続けます。または
ii. [スススタタタンンンバババイイイ]を選択して、手動操舵に戻ります。

3. 新しい船首方位に向かっても安全な場合は、[追追追跡跡跡] を選
択して新しい船首方位を受け入れ、次のウェイポイント
に進みます。

D12115-2

5

1

2

3 4

項項項目目目 説説説明明明

1 次のウェイポイント

2 追追追跡跡跡—次のウェイポイントまで追跡

3 トラックライン

4 スススタタタンンンバババイイイ (手動制御)

5 [自自自動動動]または [キキキャャャンンンセセセルルル]を選択すると、
現在の固定船首が維持されます。

注注注意意意: [追追追跡跡跡]を押して [ウェイポイント前進]を受け入れな
い場合、自動操縦は現在の船首方位を維持し、警告を鳴ら
します。

航航航路路路誤誤誤差差差
航路誤差 (XTE) は現在の位置と計画したトラック ラインの
間の距離です。
航路誤差 (XTE)が生じる理由は多数あります。以下にいくつ
か例を示します。

• 航路から離れた位置で航跡ボタンを押した。

• 障害物を回避するために航路を変更した。

• 特定の状況でウェイポイントに到達した。

航路誤差が 0.3 nmより大きい場合、SmartPilotは Large Cross
Track Error (航路誤差が大きい)警告が鳴り、計画した航跡か
ら左舵側 (Pt)にあるか右舵側 (Stb)にあるかが表示されます。
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例例例 1

1

2

3

D12113-1

例 1は、トラックラインを再取得するために実際のウェイポ
イントから離れる航路補正を示します。

項項項目目目 説説説明明明

1. 航路誤差

2. ターゲットウェイポイント

3. トラックライン

注注注意意意: 航路誤差アラームは誤差が 0.3Nm未満になるまで作
動および表示し続けます。

警警警告告告: 航航航路路路誤誤誤差差差ののの補補補正正正
TRACK(追跡) モードに戻ると、自動操縦は定義
された航跡区間を維持するため、XTE を補正し
ます。 ターンの方向はウェイポイントまでの方
位と一致せず、予定と異なる場合があります。

航航航路路路完完完了了了
追跡モードで航路上の最後のウェイポイントに到達すると、
自動操縦によって「航路完了」警告が表示されます。

注注注意意意: 「航路完了」アラームの発動と表示は、多機能ディス
プレイと連動して行われます。

追追追跡跡跡モモモーーードドドののの終終終了了了
追跡モードを終了するには、次の手順を実行します。
1. AUTO(自動) を押して自動モード (自動操縦コントロー

ル) に戻るか、
2. STANDBY(スタンバイ) を押してスタンバイ モード (手

動操舵) に戻ります。

9.6 風風風見見見モモモーーードドド (帆帆帆船船船のののみみみ)
自動操縦を風見モードにすると、風速角度が主な船首リファ
レンスに用いられます。真の風速角度と見かけ風速角度に変
化が生じると、元の風速角度が維持されるように固定船首
方位が調整されます。

D12116-2

1

3

5

2

4

項項項目目目 説説説明明明

1 風向

2 風の変化

3 新しい風向

4 相対風速角度

5 相対風速角度を維持するために船舶
がターン

風風風見見見モードを選択できるのは、自動操縦が適切な SeaTalk、
SeaTalkng、または NMEA 2000 風向情報を受け取っている
場合のみです。
自動操縦は風見モードでは、見かけ風速角度または真の風速
角度のいずれかを基準に針路を維持することができます。既
定の設定は見かけ風速角度です。必要に応じて、これを [帆船
設定]メニューで [真]の風速角度に変更することができます。
[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン]
> [帆帆帆船船船設設設定定定] > [風風風向向向タタタイイイプププ] を選択します。

風風風見見見モモモーーードドドののの使使使用用用
Wind vane(風見)モードは、STANDBY(スタンバイ)モードか
AUTO (自動)モードのいずれかから選択できます。
1. 船舶を必要な風速角度で安定させます。
2. Wind vane(風見) モードを選択します。

i. 風見モードは AUTO (自動)ボタンと STANDBY (スタン
バイ) ボタンを同時に押すか、または

ii. モードメニューで Wind vane(風見)モードを選択しま
す。Menu(メメメニニニュュューーー) > Mode(モモモーーードドド) > Wind vane(風風風
見見見) の順に選択します。

これで風見モードが有効になり、現在の風速角度が固定
されます。 ディスプレイにはロック済みの船首方位 (例
128°)と風速角度が表示されます (例 WIND 145Pは、風速
角度が左舵に対して 145°であることを示します)。

3. SmartPilotはロックされた風速角度が維持されるように、
船舶の船首方位を調整します。

固固固定定定済済済みみみ風風風速速速角角角度度度ののの調調調整整整
1. 固定済みの風速角度を調整するには、-1、+1、 -10 およ

び +10 ボタンを使用するか、ROTARY(回回回転転転ノノノブブブ) コント
ローラで航路を変更します。 たとえば、船舶がスター
ボード タックにあるときに進路を 10° 変更するには、
次のようにします。
i. -10 を押して船舶を 10° 左舵方向に向けます – 固定済

みの風速角度と固定済みの船首が両方とも 10° 変更
されます。

ii. 新しい風速角度を維持するために、自動操縦で固定済
み船首が調整されます。
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注注注意意意: 船舶の向きを変えると、真の風速角度と見かけ風速
角度の関係にも影響が出るため、この方法は風速角度に小
さい変更を加える場合にのみ使用してください。 大幅に
変更を加える場合は、STANDBY(スススタタタンンンバババイイイ) モードに戻
り、新しい船首へと舵を切ってから Wind Vane(風風風見見見)モー
ドを再選択します。真と見かけの風速基準を変更する手順
については、p70 パイロット コントローラの設置方法を
参照してください。

風風風見見見モモモーーードドドののの終終終了了了
風見モードを終了するには、次の手順を実行します。
1. AUTO(自動) を押して自動モード (自動操縦コントロー

ル) に戻るか、
2. STANDBY(スタンバイ) を押してスタンバイ モード (手

動操舵) に戻ります。

風風風向向向トトトリリリムムム
SmartPilotは風見モードでWindTrimを使用して、乱気流や短
期の風の変動による影響を排除します。これにより、消費電
力を最低限に抑えると同時に、滑らかで正確なパフォーマン
スを得ることができます。 風の応答 (WindTrim) レベルを調
整するには、Sail boat settings (帆船設定) メニューを使用
します。Main menu(メメメイイインンンメメメニニニュュューーー) > Set up(セセセッッットトトアアアッッッ
プププ) > Auto pilot calibration(自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン) >
Sailboat settings(帆帆帆船船船設設設定定定)を選択して、SmartPilotが風向の
変化に応答する対応の速さを制御します。風向トリム設定が
高いと、パイロットの風の変化への反応が速くなります。

風風風ののの変変変化化化ののの警警警告告告
自動操縦で 15°を超える風の変化が検出されると、風の変化
の警報が鳴り、ディスプレイに「WIND SHIFT」(風の変化)
メッセージが表示されます。

風風風ののの変変変化化化ののの警警警告告告ににに対対対すすするるる対対対応応応
1. 警告を取り消して既存の風速角度と船首を保持するには、

[キキキャャャンンンセセセルルル] を押します。
2. または警告を取り消して前の船首方位に戻るには、次の

ようにします。
i. -1、+1、-10、+10ボタンを使用するか、回回回転転転ノノノブブブコン

トローラを使用して、固定風速角度を調整します。
ii. [スススタタタンンンバババイイイ]を押して手動操舵に戻り、必要な船首方

位まで操舵してから [キキキャャャンンンセセセルルル]を押して新しい風速
角度の風見モードに戻ります。

風風風見見見モモモーーードドドでででののの AutoTack ののの使使使用用用
自動操縦には、内蔵自動タック機能 (AutoTack)があります。
この機能を使用すると、船舶が現在の風速角度を「基準」に
曲がるようにしたり、風速角度と反対の方向に船舶を上手回
し (タック) したりすることができます。

D12117-2

3

1

4

2

項項項目目目 説説説明明明

1 開始位置

2 タック

3 風向

4 最終位置

AutoTack は風速角度を基準に決定されるため、調整不可能
です。
風見モードで次の操作を実行します。
1. p70 を使用した場合:

i. -1ボタンと -10ボタンを同時に押して、左舵側にタッ
クします。

ii. +1ボタンと +10ボタンを同時に押して、右舵側にタッ
クします。

2. p70R または p70 を使用した場合:
i. メイン メニューで [左左左舵舵舵にににタタタッッッククク] を選択して、左舵

側にタックします。
ii. メイン メニューで [右右右舵舵舵にににタタタッッッククク] を選択して、右舵

側にタックします。
3.
風見モードで AutoTackを実行すると、船は AutoTackの角度
に曲がります。その後自動操縦は、前のタックからロック済
みの風速角度を反映するように船首をトリムします。

風風風見見見モモモーーードドドででで操操操作作作すすするるるたたためめめのののヒヒヒンンントトト
• 舵取りの量を最小限にするために、常にセールトリムを
行うようにしてください。

• ヘッドセールとメインセールの縮帆は、遅くなりすぎない
うちに早目に行ってください。

• 風見モードでは SmartPilotは長期の風の変化に反応します
が、突風などの短期の変化が補正されることはありません。

• 突風が吹き不安定な沿岸条件では、風向の変化を許容でき
るように、数度風からずれるようにして航行することを
お勧めします。

• 風が急激に変化する状況では、自動タックモードを使用
しないでください。

警警警告告告: 時時時間間間ををを考考考慮慮慮しししてててくくくだだださささいいい
航路の変更には時間がかかることを考慮してく
ださい。

警警警告告告: 大大大幅幅幅ななな針針針路路路変変変更更更
針路を大幅に変更すると、船舶のトリムも大き
く変わります。 このため、SmartPilot が新しい
針路に正しく適応するまでに時間がかかること
があります。

誤誤誤動動動作作作ににによよよるるるジジジャャャイイイブブブ
ジャイブ抑制機能は、AutoTackをうっかり間違った方向に押
してしまったときに、船舶が風上方向に逸れるのを停止し、
誤動作によるジャイブを防ぎます。

注注注意意意: ジャイブ抑制機能を使用するには、自動操縦に風に関
する適切なデータを指定する必要があります。

ジャイブ抑制を [ジジジャャャイイイブブブををを防防防ぐぐぐ]に設定した場合:

• 風に向かって AutoTackを実行することができます。

• 自動操縦によって、船舶が風から離れる方向に AutoTack
を実行することができなくなります。

ジャイブ抑制を [ジジジャャャイイイブブブををを許許許可可可]に設定した場合:

• 風に向かって、および風から離れる方向に AutoTack を実
行できます。

注注注意意意: ジャイブ抑制機能は、帆船設定メニューの [メメメニニニュュューーー]
> [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [帆帆帆船船船設設設
定定定] > [ジジジャャャイイイブブブ抑抑抑制制制]から変更することができます。
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9.7 動動動力力力操操操舵舵舵
動力操舵モードを使用すると、p70rの回転ノブコントローラ
または接続されているジョイスティックを使用して、手動で
の船首方位で直接船舶を操舵することができます。
動力操舵には 2 つのオプションがあります。

• Proportional(比例)
—舵は回転ノブコントローラまたはジョイスティックの動
きに比例して動作します。

• Bang Bang(バングバング) (ジョイスティックのみ)
—舵はジョイスティックの移動方向に動き、留まります。

動動動力力力操操操舵舵舵モモモーーードドドののの作作作動動動
Power steer (動力操舵) モードを作動するには、次のように
します。
1. Mode(モモモーーードドド) メメメニニニュュューーー (Main menu(メメメイイインンンメメメニニニュュューーー) >

Mode(モモモーーードドド)) にアクセスします。
2. Power steer (動力操舵) を強調表示し、SELECT(選択)

を押します。
操舵のタイプはいつでも変更できます。たとえば、比例とバ
ングバングのいずれかを選択する場合は、Drive settings(ド
ライブ設定) メニュー: Main menu(メメメイイインンンメメメニニニュュューーー) > Set
up(セセセッッットトトアアアッッップププ) > Auto pilot calibration(自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブ
レレレーーーシシショョョンンン) > Drive settings(ドドドララライイイブブブ設設設定定定) > Power steer(動
力操舵)でPower steer (動力操舵)設定を選択します。

注注注意意意: バング バング モードを使用するには、ジョイス
ティックが接続されている必要があります。p70r回転ノブ
コントローラは、比例モードでのみ実行されます。

9.8 ジジジョョョグググ操操操舵舵舵 (舵舵舵柄柄柄操操操縦縦縦のののみみみ)
舵柄ドライブが SeaTalkネットワークに設置されている場合
は、操縦コントローラを使用してジョグ操舵モードでラムを
操作することができます。
ジョグ操舵モードを使用すると、操縦コントローラ –1、
+1、–10、+10 ボタン、または ROTARY(回転ノブ) コント
ローラでラムを出し入れしてラムの接続および接続解除を助
けることができます。

注注注意意意: ジョグ操舵は船舶が STANDBY(スタンバイ)モードで
のみ使用できます。

ジジジョョョグググ操操操舵舵舵ののの使使使用用用 (舵舵舵柄柄柄ドドドララライイイブブブのののみみみ)
1. 船舶のパイロットが STANDBY(スタンバイ)モードである

ことを確認します。
2. –1～ –10ボタンを使用するか、回転ノブコントローラを

反時計回りに回して、ラムを引きます。
3. +1～ +10ボタンを使用するか、回転ノブコントローラを

時計回りに回して、ラムを伸ばします。
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9.9 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー
設定する船舶のタイプによっては、LEFT SOFT(左ソフト)
ボタンをショートカットとしてパイロット モードに割り当
てることができます。
次のパイロットモードをショートカットとして割り当てるこ
とができます。

• Track (default) (追跡) — すべての船舶

• Pattern(パターン) — 動力船および漁船

• Power steer(動力操舵) —すべての船舶 (回転ノブのみ)

• Wind vane(風見) — 帆船

シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーーののの割割割りりり当当当ててて
パイロットモードを LEFT SOFT(左ソフト)ボタンへのショー
トカットとして割り当てるには、以下の手順を実行しあｍす。
1. Shortcut(ショートカット) メニュー: Menu(メメメニニニュュューーー) >

Mode(モモモーーードドド) > Shortcut(シシショョョーーートトトカカカッッットトト)に移動します。
2. 必要なパイロット モードを選択します。
3. SAVE(保存) を押します。
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章章章 10: パパパイイイロロロッッットトト ビビビュュューーー

目目目次次次
• 10.1 使用可能なパイロット ビュー ( 64 ページ)

• 10.2 グラフィカル ビュー ( 64 ページ)

• 10.3 拡大ビュー ( 65 ページ)

• 10.4 標準ビュー ( 65 ページ)

• 10.5 複数ビュー ( 66 ページ)

• 10.6 2D ビュー ( 66 ページ)

• 10.7 パイロット ビューの設定 ( 67 ページ)

• 10.8 データ ボックスの設定 ( 67 ページ)
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10.1使使使用用用可可可能能能なななパパパイイイロロロッッットトトビビビュュューーー
パイロットビューは、パイロットコントローラのディスプレ
イ画面に航路とシステムデータを表示する際に使用します。
使用可能なパイロットビューは次のとおりです。

• グラフィカル

• 拡大 (default)

• 標準

• 複数

• 2D ビュー

10.2 グググラララフフフィィィカカカルルルビビビュュューーー
グラフィカルには部分コンパスが表示されます。

304 o
Track

W

N

300

330

Hdg Mag

30 20 10 10 20 30
Wind Vane Wind:30oS

D13022-1

2

4

6

8

3

5

7

1

1 舵位置

2 パパパイイイロロロッッットトトモモモーーードドド

3 • 固定風速角度 — [風風風見見見]

• パターンシンボル— [パパパタタターーーンンン]

• 動力操舵シンボル— [動動動力力力操操操舵舵舵]

4 部分コンパス

5 風向方向インジケータ

6 • 現在の船首— [スススタタタンンンバババイイイ]と [動動動力力力操操操舵舵舵]

• 固定船首— [自自自動動動]、[風風風見見見]、[パパパタタターーーンンン]

7 船船船首首首

• 磁気

• 真

船首の種類は、スタートアップウィザー
ドで選択した言語によって決定されます。

8 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー—左端のソフトボ
タン

• 追跡 (default)

• パターン

• 風見

パイロット ビューが [グラフィカル] に設定されているとき
に、[追跡]を開始すると、針路進行ビューが表示されます。

Track

30 20 10 10 20 30
Track
DTW: 6 nm
LH: 051oM

TTG: 1h02m
Waypoint 7

XTE: 0.13nm

D13025-1

5

7

4

6

21 3

1 DTW —ウェイポイントまでの距離

2 目的地のウェイポイント

3 TTG —到着までの所要時間

4 目的地のウェイポイント名

5 固定船首

6 XTE —航路誤差

7 船舶測位
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10.3 拡拡拡大大大ビビビュュューーー
船首データを最大限のテキストで表示できるように、拡大
ビューが最適化されました。

335 o
Track

30 20 10 10 20 30
Auto Hdg 304o            

Mag

D13023-1

2

4

6

3

5

1

1 舵位置

2 パパパイイイロロロッッットトトモモモーーードドド

3 • 現在の船首 — [自自自動動動]

• 目的地のウェイポイント名— [航航航跡跡跡]

• 固定風速角度 — [風風風見見見]

• パターンシンボル— [パパパタタターーーンンン]

• 動力操舵シンボル— [動動動力力力操操操舵舵舵]

4 船船船首首首

• 現在の船首— [スススタタタンンンバババイイイ]と [動動動力力力操操操舵舵舵]

• 固定船首— [自自自動動動]、[航航航跡跡跡]、[風風風見見見]、[パパパ
タタターーーンンン]

5 船船船首首首

• 磁気

• 真

船首の種類は、スタートアップウィザー
ドで選択した言語によって決定されます。

6 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー—左端のソフトボ
タン

• 追跡 (default)

• パターン

• 風見

10.4 標標標準準準ビビビュュューーー
標準ビューでは、大きいサイズの船首データを詳細が表示され
るデータボックスと組み合わせて表示することができます。

335 o
Track

15 69 23

30 20 10 10 20 30

Mag

TWS(Kts) Depth(ft) SOG(Kts)

Pattern

D13027-1

2

4

6

3

5

1

7

1 舵位置

2 パパパイイイロロロッッットトトモモモーーードドド

3 • 現在の船首 — [自自自動動動]

• 目的地のウェイポイント名— [航航航跡跡跡]

• 固定風速角度 — [風風風見見見]

• パターンシンボル— [パパパタタターーーンンン]

• 動力操舵シンボル— [動動動力力力操操操舵舵舵]

4 船船船首首首

• 現在の船首— [スススタタタンンンバババイイイ]と [動動動力力力操操操舵舵舵]

• 固定船首— [自自自動動動]、[航航航跡跡跡]、[風風風見見見]、[パパパ
タタターーーンンン]

5 船船船首首首

• 磁気

• 真

船首の種類は、スタートアップウィザー
ドで選択した言語によって決定されます。

6 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー—左端のソフトボ
タン

• 追跡 (default)

• パターン

• 風見

7 デデデーーータタタボボボッッックククススス (x 3)

• TWS (default)

• 深度 (default)

• SOG (default)
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10.5 複複複数数数ビビビュュューーー
複数ビューには、情報を表示する複数のデータボックスがあ
ります。

Track

30 20 10 10 20 30

Auto LH:304oM       

TWS(Kts)

DTW(nm)

Depth(ft)

XTE(nm)

SOG(Kts)

Heading(M)

15

01

62

---

21

304o

D13024-1

2

5

3

1

4 4

4

1 舵位置

2 パパパイイイロロロッッットトトモモモーーードドド

3 • 現在の船首 — [自自自動動動]

• 目的地のウェイポイント名— [航航航跡跡跡]

• 固定風速角度 — [風風風見見見]

• パターンシンボル— [パパパタタターーーンンン]

• 動力操舵シンボル— [動動動力力力操操操舵舵舵]

4 デデデーーータタタボボボッッックククススス (x 6)

• TWS (default)

• 深度 (default)

• SOG (default)

• DTW (default)

• XTE (default)

• 船首 (default)

5 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー—左端のソフトボ
タン

• 追跡 (default)

• パターン

• 風見

10.6 2D ビビビュュューーー
2Dビューには、情報を表示するための完全なコンパスダイヤ
ルとデータボックスがあります。

Track

30 20 10 10 20 30
Track
Waypoint 17

TWS(Kts)

Depth(ft)

SOG(Kts)

N E

W S050o
M

18

73

22

D13021-1

9

3 4 51 2

8

6

7

10 11

1 パパパイイイロロロッッットトトモモモーーードドド

2 • 現在の船首 — [自自自動動動]

• 目的地のウェイポイント名— [航航航跡跡跡]

• 固定風速角度 — [風風風見見見]

• パターンシンボル— [パパパタタターーーンンン]

• 動力操舵シンボル— [動動動力力力操操操舵舵舵]

3 舵位置

4 完全なコンパス

5 目的地のウェイポイント

6 風向方向インジケータ

7 船舶測位

8 デデデーーータタタボボボッッックククススス (x 3)

• TWS (default)

• 深度 (default)

• SOG (default)

9 シシショョョーーートトトカカカッッットトトキキキーーー—左端のソフトボタン

• 追跡 (default)

• パターン

• 風見

10 トラックライン

11 • 現在の船首— [スススタタタンンンバババイイイ]と [動動動力力力操操操舵舵舵]

• 固定船首 — [自自自動動動]、[航航航跡跡跡]、[風風風見見見]、[パパパ
タタターーーンンン]
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10.7 パパパイイイロロロッッットトトビビビュュューーーののの設設設定定定
パイロット ビューを必要なレイアウトに設定するには、次
の手順を実行します。
1. Pilot view (パイロット ビュー) を選択します。Main

menu(メメメイイインンンメメメニニニュュューーー) > Pilot view (パイロット ビュー)
を選択します。

2. View type(ビューのタイプ)を強調表示し、選択します。
3. 次の中から、選択するビューを強調表示します。

• グラフィカル

• 大

• 標準

• 複数

• 2D

4. SELECT (選択) を押してビューを既定値として保存しま
す。

10.8 デデデーーータタタボボボッッックククスススののの設設設定定定
標準ビュー、複数ビュー、2Dパイロットビューには、データ
ボックスがあり、これをカスタマイズして異なるデータが表
示されるようにすることができます。
選択したパイロット ビューを表示した状態で、次の操作を
実行します。
1. [メメメニニニュュューーー] を選択します。
2. [パパパイイイロロロッッットトトビビビュュューーー] を選択します。
3. [デデデーーータタタボボボッッックククススス] を選択します。
4. データを変更するデータボックスを選択します。

使用可能なデータの一覧が表示されます。
5. 一覧から該当するデータの種類を選択します。

デデデーーータタタ ボボボッッックククススス
データボックスには次のデータタイプが表示されます。

深度

XTE 航路誤差

DTW ウェイポイントまでの距離

BTW ウェイポイントまでの方位

AWA 見かけ風角度

AWS 見かけ風速

TWS 真風速

TWA 真風角度

COG 対地針路

SOG 対地速力

速度

ログ

トリップ

海面温度

時間

日付

回頭率

船首

パイロット ビュー 67



68 p70 / p70R



章章章 11: 操操操縦縦縦コココンンントトトロロローーーラララのののアアアラララーーームムム

目目目次次次
• 11.1 アラーム ( 70 ページ)
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11.1 アアアラララーーームムム
アラームは注意が必要な状況や危険を知らせるためのもの
です。
以下でいくつかの例を紹介します。

• アンカーアラーム—アンカーを下ろすときに使用します。
このアラームは水深の変化を知らせてくれ、それはつまり
チェーンの長さを調整する必要があることを意味します。

• 水深および速度アラーム — これらのアラームは、深度ま
たは速度が設定した範囲外（最小深度など）に達したこと
を知らせます。

• 落水者救助 (MOB) アラーム — MOB システムから受信し
ます。

アラームが発生すると、メッセージが表示され警報音が鳴る
ことがあります。

AIS textAISAISAIS textxtxtxtxt

D12080-1

次のどちらかを選択します。

• アラームを鳴り止ませる

• アラームを鳴り止ませ、アラームの設定を変更する

注注注意意意: 目覚まし時計、速度および海面温度を除き、SeaTalk
システムではアラームのオン/オフの切り替えしかできませ
ん。SeaTalkng システムでは設定の調整が可能です。

アアアラララーーームムムののの設設設定定定
大半のアラームは、指定するしきい値に基づき局所的に発生
します。アラームは SeaTalkと SeaTalkng ネットワークにも
伝送され、その他の互換性のある装置で表示されます。

アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

Calibration
required(キキキャャャ
リリリブブブレレレーーーシシショョョ
ンンンががが必必必要要要)

パイロット
が完全にキャ
リブレート
されていな
いことを示し
ます。スタ
ンバイモー
ドで、初回
電源投入後
に数秒間表示
されます。

ドックサイ
ドキャリブ
レーション
と海上試験
キャリブレー
ションを実
行する必要が
あります。

• パイロット
モードを変
更します。

• 自動的に無
効になりま
す。

Off Course(針針針
路路路外外外れれれ)

船舶の針路
が既定のア
ラーム制限
以上に外れ
ていること
を示します。
Auto(自動)、
Track(追跡)、
Wind(風)モー
ドから起動
します。

• パイロット
モードを変
更します。

• 航路を変更
します。

• 航路を補正
します。

アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

Route
Complete(航航航
路路路完完完了了了)

航路の最後
のウェイポ
イントに達
すると、海
図プロッタ /
ナビゲータ
によってフ
ラグが付け
られます。

• パイロット
モードを変
更します。

Large Cross
Track Error(航航航
路路路誤誤誤差差差ががが大大大
きききいいい)

航路誤差
(XTE)が 0.3nm
を超えてい
ることを示
します。追
跡モードで、
または他の
モードから
追跡モード
に切り替え
たときに起
動します。

• 手動で進路
を戻し、航
跡を再入力
します。

• 自動操縦設
定を確認し
ます。

• 海図プロッ
タで XTEを
リセットし
ます。

Loss of
Waypoint
data(ウウウェェェイイイポポポ
イイインンントトトデデデーーー
タタタののの損損損失失失)

ウェイポイン
トデータの
ソース (例：
海図プロッ
タなど)が失
われたことを
示します。

• パイロッ
トは追跡
モードを
出て自動
モードに
切り替わ
り、最後
に固定さ
れた船首
で続行し
ます。

•

Wind Shift(風風風
ののの変変変化化化)

見かけ風速
角度が 15度
以上変化し
たことを示
します。風
見モードか
らのみ起動
します。

• パイロット
モードを変
更します。

• コースを変
更します。

• 風速角度の
変更を小さ
くします。

Auto
release(自自自動動動
リリリリリリーーーススス)

安全アラーム 作動モード
(自動、追跡
など) 中に
ユーザーが
フライバイ
ワイヤーの
操舵輪を使
用して舵取
りを行った
場合に表示
されます。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

Drive
stopped(ドドドラララ
イイイブブブ停停停止止止)

安全アラーム 舵失速状態
が持続して
いるか、電
源がドライ
ブユニット
から失われた
ことを示しま
す。 Auto(自
動)、Track(追
跡)、Wind(風)
モードで起
動します。

• SPX、ド
ライブユ
ニット、接
続部からの
出力を確認
します。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。
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アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

No Control
Head(コココンンントトト
ロロローーールルルヘヘヘッッッ
ドドドがががああありりりままま
せせせんんん)

安全アラーム コースコン
ピュータで
パイロット
コントロー
ラとの通信
が失われま
した。この
アラームは
コースコン
ピュータに
よって生成さ
れました。

• 接続部に短
絡または開
回路がない
ことを確認
してくださ
い。

• システムに
装置障害が
ないことを
確認してく
ださい。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

SeaTalk
fail(SeaTalkエエエ
ラララーーー)

安全アラーム SeaTalk デー
タ伝送全体
に問題があ
ります。

• 接続部に短
絡または開
回路がない
ことを確認
してくださ
い。

• システムに
装置障害が
ないことを
確認してく
ださい。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

EEPROM cor-
ruption(EEP-
ROM破破破損損損)

安全アラーム 重大な設定
データ破損
が発生しま
した。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

No Pilot(パパパイイイ
ロロロッッットトトがががあああ
りりりままませせせんんん)

安全アラーム パイロット
コントローラ
でコースコ
ンピュータ
との通信が
失われまし
た。このア
ラームはパ
イロットコ
ントローラに
よって生成さ
れました。

• Seatalkまた
は SPX と
パイロッ
トコント
ローラ間の
Seatalkng バ
ス配線を確
認してくだ
さい。

• コースコ
ンピュー
タの電源
が入って
いること
を確認し
てくださ
い。

No
Compass(コココ
ンンンパパパスススがががあああ
りりりままませせせんんん)

安全アラーム コンパスが
接続されて
いません。

• 接続とコン
パストラ
ンスデュー
サを確認し
てくださ
い。

アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

Rate Gyro
fault(レレレーーートトト
ジジジャャャイイイロロロ障障障
害害害)

安全アラーム ジャイロセ
ンサーが失敗
しました。

• ジャイロ
内部障害
です。障害
を調査し、
Raymarine
サービス
代理店に
ご相談く
ださい。

Current
Limit(電電電流流流制制制
限限限)

安全アラーム ドライブの過
負荷電流を超
えました。

• ドライブ
ユニットを
調べ、失速
または短絡
回路配線が
ないか、接
続部を確認
してくださ
い。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

Rudder
reference unit
failure(舵舵舵リリリ
フフファァァレレレンンンススス
ユユユニニニッッットトトエエエ
ラララーーー)

安全アラーム 舵リファレ
ンス接続が
失われたか、
制限を超え
ました。
自動モード
中に舵リファ
レンストラ
ンスデュー
サに障害が
発生しまし
た。角度が
50 度を超え
ているか、
舵リファレ
ンスへの接
続が失われ
ました。

• パイロット
はスタンバ
イに切り替
わり、10秒
後にアラー
ムがタイム
アウトしま
す。

AutoLearn
fail 1 (not
carried out)
(AutoLearnエエエ
ラララーーー 1(非非非実実実
行行行))

安全アラーム Autolearnが実
行されてい
ません。

• AutoLearnを
再起動して
ください。

AutoLearn
fail 2 (Manual
intervention)
(AutoLearnエエエ
ラララーーー 2(手手手動動動介介介
入入入))

安全アラーム AutoLearn中に
手動介入が
行われまし
た。

• AutoLearnを
再起動して
ください。

AutoLearn fail
3 (Compass
or drive error)
(AutoLearnエエエ
ラララーーー 3(コココンンンパパパ
スススまままたたたはははドドドラララ
イイイブブブエエエラララーーー))

安全アラーム コンパスま
たはドライ
ブに障害が
ないか調べて
ください。

• AutoLearnを
再起動して
ください。

AutoLearn fail
4 (AutoLearn
エエエラララーーー 4)

安全アラーム コンパスま
たはドライ
ブにエラー
があるために
AutoLearnが失
敗しました。

• AutoLearnを
再起動して
ください。
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アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

AutoLearn fail
5 (AutoLearn
エエエラララーーー 5)

安全アラーム モーターが
電流制限に
達したため
AutoLearnが失
敗しました。

• AutoLearnを
再起動して
ください。

AutoLearn fail
6 (AutoLearn
エエエラララーーー 6)

安全アラーム モーターが
舵を反対側
に戻さなかっ
たなどの理
由で、船が
旋回状態にな
り、AutoLearn
が失敗しま
した。

• AutoLearnを
再起動して
ください。

Turn rate too
high(回回回頭頭頭率率率
ががが高高高すすすぎぎぎままま
すすす)

安全アラーム フラックス
ゲートコン
パスのリニ
アライズ時
の回頭率が
高すぎるこ
とを示しま
す。キャリ
ブレーション
モードで起
動します。

• 回頭率を減
らしてくだ
さい。

Power & Motor
Cables are
swapped (電電電
源源源ケケケーーーブブブルルル
とととモモモーーータタターーー
ケケケーーーブブブルルルががが
入入入れれれ替替替わわわっっっ
ててていいいままますすす)

安全アラーム モーターの
ペアと電源
ペアが入れ
違いです。

• コースコ
ンピュー
タでモー
ターと電
源の配線
を交換し
てくださ
い。

Low
battery(バババッッッ
テテテリリリ残残残量量量低低低
下下下)

アラーム バッテリ残
量がしきい値
を下回ると表
示されます。
10 V (default)

• バッテリま
たは電源を
確認してく
ださい。

• 電流がしき
い値を超え
ると鳴り止
みます。

• cancel(取り
消し)を押
します。

No Navigation
data(航航航海海海デデデーーー
タタタがががああありりりままま
せせせんんん)

アラーム 次の主要制
御データ項
目の 1つが欠
落している
ことを示し
ます。

• コンパス
–自動モー
ド、追跡
モード、
風モード

• XTE –追跡
モード

• 風速角度 –
風見モード

• 選択した
モードで
正しい航
海データ
が使用可
能である
ことを確
認してく
ださい。

• データ
ソースを確
認してくだ
さい。

Pilot start
up(パパパイイイロロロッッッ
トトト起起起動動動)

アラーム パイロット
の電源が投
入されるた
びに、20 秒
間「start up」
(起動)と表示
されます。

• 自動的に無
効になりま
す。

アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

Waypoint
advance(ウウウェェェ
イイイポポポイイインンントトト
前前前進進進)

アラーム ウェイポイ
ント名または
ID、および新
しいウェイ
ポイントに
進む方向が
変更されま
した。追跡
モードで起
動します。

• パイロット
モードを変
更します。

• 新しいウェ
イポイント
の航路を受
け入れま
す。

No Wind
data(風風風デデデーーー
タタタがががああありりりままま
せせせんんん)

アラーム SmartPilotが風
見モードで
すが、風速
角度データ
を 30秒間受
け取ってい
ません。

• 風のデー
タソース
と接続を確
認してくだ
さい。

• パイロット
が風見モー
ドを出て自
動モードに
切り替わり
ます。

• パイロット
モードを変
更します。

No speed
data(速速速度度度デデデーーー
タタタがががああありりりままま
せせせんんん)

アラーム 速度データ
が停止しま
した。

• Seatalkに短
絡または開
回路がない
ことを確認
してくださ
い。

• システムに
Seatalk装置
障害がない
ことを確認
してくださ
い。

SeaTalk 1 fail
(SeaTalk 1 エエエ
ラララーーー)

アラーム SeaTalk チャ
ンネル 1の通
信に問題が
あります。

• パイロット
モードを変
更します。

SeaTalk 2 fail
(SeaTalk 2 エエエ
ラララーーー)

アラーム SeaTalk チャ
ンネル 2の通
信に問題が
あります。

• パイロット
モードを変
更します。

Drive short(ドドド
ララライイイブブブののの
シシショョョーーートトト)

警告 ドライブユ
ニットに短
絡回路があ
ることを示
します。

• パイロット
の電源が切
れます。

• ユーザーが
短絡回路を
修理してく
ださい。
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アアアラララーーームムム名名名
アアアラララーーームムムののの
種種種類類類 説説説明明明 操操操作作作

Clutch short(ククク
ラララッッッチチチののの
シシショョョーーートトト)

警告 クラッチに
短絡回路が
あることを
示します。

• SPX とド
ライブユ
ニットのク
ラッチ接続
を確認して
ください

• 。ドライ
ブユニッ
トのクラッ
チを確認し
てくださ
い。

• ユーザーが
短絡回路を
修理してく
ださい。

Solenoid
short(ソソソレレレノノノ
イイイドドドのののシシショョョーーー
トトト)

警告 ソレノイド
に短絡回路
があることを
示します。

• パイロット
の電源が切
れます。

• ユーザーが
短絡回路を
修理してく
ださい。
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章章章 12: 設設設定定定メメメニニニュュューーーのののオオオプププシシショョョンンン

目目目次次次
• 12.1 セットアップ メニュー ( 76 ページ)

• 12.2 自動操縦キャリブレーション メニュー ( 76 ページ)

• 12.3 システム セットアップ メニュー ( 83 ページ)

• 12.4 ユーザー選択メニュー ( 84 ページ)

• 12.5 シミュレータ ( 85 ページ)

• 12.6 工場出荷時設定にリセット ( 85 ページ)

• 12.7 Diagnostics (診断) ( 86 ページ)
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12.1 セセセッッットトトアアアッッップププメメメニニニュュューーー
セットアップメニューでは、さまざまなツールや設定を操作
して、操縦コントローラを設定します。

メメメニニニュュューーー項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

Auto Pilot
calibration(自自自動動動
操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーー
シシショョョンンン)

パイロットの試運
転 /キャリブレー
ション設定

SeaTalkng

• Vessel settings(船
舶設定)

• Drive settings(ドラ
イブ設定)

• Sailboat settings(帆
船設定)

• Commissioning(試
運転)

SeaTalk

• User settings(ユー
ザー設定)

• Dealer settings(業
者設定)

• Seatrial
calibration(海上
試験キャリブ
レーション)

User preferences
(ユユユーーーザザザーーー選選選択択択)

ユーザー選択を設
定します。設定で
きるのは、時刻と
日付、測定単位、
言語、船舶のタイ
プ、船舶の詳細な
らびに偏差などが
あります。

ユーザー選択メ
ニュー

System set up (シシシススス
テテテムムムののの設設設定定定)

システムのグルー
プ化、ディスプレ
イ、システムの色
ならびに明るさ、
複数のデータソー
スとシステムセッ
トアップについて
を設定します。

システムセット
アップメニュー

Simulator(シシシミミミュュュ
レレレーーータタタ)

シミュレータモー
ドを有効または無
効にします。この
モードで、他の外
部のユニットから
のデータなしで、
お手元の計器ディ
スプレイの操作練
習が可能です。

• On(オン)

• Off(オフ)

Factory reset(工工工場場場
出出出荷荷荷時時時設設設定定定にににリリリ
セセセッッットトト)

ユーザー設定を削
除し、ユニットを
工場出荷時の設定
に復元します。

• 可

• 不可

Diagnostics (診診診断断断) ディスプレイや
システム、主要な
ビープ音のオン /
オフ設定に関する
情報です。

• 可

• 不可

12.2 自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンンメメメ
ニニニュュューーー
[自動操縦キャリブレーション]メニューオプションは、接続
されている自動操縦システムによって決定されます。

注注注意意意: キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンンロロロッッックククがオンになっているとき
は、一部のオプションを使用できないことがあります。

注注注意意意:

• *SPX および SeaTalk SmartPilot のみ。

• **Evolution 自動操縦のみ。

メメメニニニュュューーー オオオプププシシショョョンンン

船船船舶舶舶設設設定定定 • 船舶艇体 (ハル)タイプ

• ドライブタイプ

• *巡航速度

• コンパスオフセット

• *緯度コンパス減衰

• キャリブレーションロック

ドドドララライイイブブブ設設設定定定 • *ラダーゲイン

• *応答レベル

• *当て舵

• 舵減衰

• *自動トリム

• 自動ターン

• **動力操舵

• 舵リファレンスを逆にする

• *針路外れアラーム

• *回頭率制限

• モーター位相

• 舵制限

• **舵オフセット

• 片側に切ったときの時間 (ハー
ドオーバー時間)

試試試運運運転転転 • ドックサイドウィザード

• *海上試験ウィザード

• *モーター位相

• *コンパスのスイング

• *自動学習

• コンパスと GPSの調整

• *コンパスの調整

• パイロットを工場出荷時設定
にリセット

• **コンパスの再開

• **コンパスロック

• **デバッグレベル

76 p70 / p70R



船船船舶舶舶設設設定定定
船舶設定は、接続されている自動操縦システムと船舶ドライブの種類によって異なります。
船舶設定メニューには、[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [船船船舶舶舶設設設定定定]からアクセスできます。

注注注意意意: SeaTalkシステムに接続されている場合、以下の船舶設定は、[業業業者者者設設設定定定]メニューの一部となり、[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトト
アアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [業業業者者者設設設定定定]からアクセスします。

注注注意意意: キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンンロロロッッックククがオンになっているときは、一部のオプションを使用できないことがあります。

項項項目目目 説説説明明明 Evolution自自自動動動操操操縦縦縦
SeaTalkおおおよよよびびび SPX SmartPilotオオオプププ
シシショョョンンン

船船船舶舶舶のののタタタイイイプププ 船舶のタイプのオプションを使用す
ると、通常は各種船舶で最適なパ
フォーマンスが得られます。ただ
し、異なる船舶タイプのオプション
を選択することによって、船舶のパ
フォーマンスを高めることができる
場合もあります。

• 帆帆帆船船船

• 帆帆帆船船船 (低低低速速速タタターーーンンン)

• 帆帆帆船船船カカカタタタマママララランンン

• モモモーーータタターーー

• モモモーーータタターーー (低低低速速速タタターーーンンン)

• モモモーーータタターーー (高高高速速速タタターーーンンン)

• レース用帆船

• クルーズ船

• カタマラン

• 作業船

• RIB(船底が剛体製)のボート)

• 船外機付き高速ボート

• 船内機付き高速ボート

• 高速モーターボート 1 —最大速
度が 12ノットの船舶

• 高速モーターボート 2—最大速
度が 30ノットの船舶

• 高速モーターボート 3 —最大速
度が 30ノットを超える船舶

• フィッシングボート

• 漁船

ドドドララライイイブブブタタタイイイ
プププ

互換性のあるドライブタイプの一
覧。
この一覧は、接続されている自動操
縦システムによって異なります。

注注注意意意: ドライブタイプのオプショ
ンは、EV-2と ACU-300で構成され
るシステムでは使用できません。

• タイプ 1リニア— ACU-200およ
び ACU-400

• タイプ 2リニア— ACU-400のみ

• タイプ 2油圧式リニア—ACU-400
のみ

• タイプ 3油圧式リニア—ACU-400
のみ

• I/Oスターン — ACU-200および
ACU-400

• 車輪駆動— ACU-100、ACU-200、
ACU-400

• 舵柄 — ACU-100、ACU-200、
ACU-400

• CRソレノイド —自動検出 —
ACU-300のみ (選択不可能)

• スポーツ駆動— ACU-200および
ACU-400

• 回転駆動タイプ 1 — ACU-200お
よび ACU-400

• 回転駆動タイプ 2 — ACU-400の
み

• 油圧ポンプタイプ 1 (0.5L) —
ACU-100のみ

• 油圧ポンプタイプ 1 — ACU-200
および ACU-400

• 油圧ポンプタイプ 2 — ACU-400
のみ

• 油圧ポンプタイプ 3 — ACU-400
のみ

• べラード — ACU-200 および
ACU-400

• タイプ 1リニア

• タイプ 2リニア

• タイプ 3リニア

• 油圧ポンプタイプ 1

• 油圧ポンプタイプ 2

• 油圧ポンプタイプ 3

• 回転駆動タイプ 1

• 回転駆動タイプ 2

• 回転タイプ 1

• 回転タイプ 2

• I/Oスターン

• CAN

• 車輪駆動

• 舵柄

• スポーツ駆動

• 定速運転ポンプ

• べラード
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項項項目目目 説説説明明明 Evolution自自自動動動操操操縦縦縦
SeaTalkおおおよよよびびび SPX SmartPilotオオオプププ
シシショョョンンン

巡巡巡航航航速速速度度度 巡航速度を船舶の標準の巡航速度に
設定します。使用可能な速度データ
がない場合、SmartPilotシステムは設
定された巡航速度値を既定値とし
て使用します。

該当なし • 0～ 99ノット

コココンンンパパパスススオオオフフフ
セセセッッットトト

GPSのないシステムの場合、コンパ
ス船首を船舶の既知の船首に手動で
揃える必要があります。

• -10°～ 10° • -179°～ 180°

緯緯緯度度度コココンンンパパパススス
減減減衰衰衰

有効な緯度データが使用できない場
合、自動操縦システムはこの設定を
使用します。緯度が高くなると、必
要な適応が行われます。

該当なし • オン

• オフ (default)

自自自動動動リリリリリリーーーススス 自動リリースを使用すると、操舵輪
または舵柄を取ってパイロットを無
効にすることができます。操舵輪
または舵柄から手を離すと、パイ
ロットは前回ロックされた船首方
位に戻ります。

注注注意意意: ドライブタイプが I/Oス
ターンに設定された S1、S2、 S3
コースコンピュータでのみ使用
できます。

該当なし • 有効 (default)

• 無効

キキキャャャリリリブブブレレレーーー
シシショョョンンンロロロッッッククク

キャリブレーションロックは、変
更を加えると自動操縦システムの再
試運転が必要になる特定のキャリブ
レーション設定をロックアウトする
際に使用します。業者がシステムを
設置した場合、このロックがオンに
なっている可能性があります。

• オン

• オフ (default)

• オン

• オフ (default)
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ドドドララライイイブブブ設設設定定定
ドライブ設定は、接続されている自動操縦システムによって異なります。
ドライブ設定メニューには、[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ドドドララライイイブブブ設設設定定定]からア
クセスできます。

注注注意意意: キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンンロロロッッックククがオンになっているときは、一部のオプションを使用できないことがあります。

項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

*ラララダダダーーーゲゲゲイイインンン ラダーゲインは、航路誤差を修正するために自動
操縦で適用される操舵の量です。
設定が高いと、適用される舵の量が増えます。ラ
ダーゲインは自動学習プロセスの一環として自
動設定されます。

• 1 ～ 9

*当当当ててて舵舵舵 当て舵は、船舶が航路から外れるのを防ぐために自
動操縦システムが適用する舵の量です。
当て舵の設定が高いと、適用される舵の量が増え
ます。

• 1～ 9 0に設定しないでください。

舵舵舵減減減衰衰衰 舵リファレンストランスデューサ装備の自動操縦
システムでは、自動操縦が「乱調」を起こさないよ
うに、舵減衰を設定することができます。
舵減衰値を増やすと、乱調が少なくなります。この
値を調整する際は、自動操縦が乱調を停止するまで
設定レベルを 1つずつ増やしてください。常に最
低許容値を使用してください。
舵減衰

• 1 ～ 9

• 2 (default)

舵舵舵制制制限限限 舵リファレンストランスデューサを装備した場
合、この画面で機械的端部停止部分の範囲内に舵制
御の制限を設定することで、操舵システムに不要な
負荷をかけないようにすることができます。この値
はシステムの試運転時に設定してください。制限値
は最大舵角度の約 5度未満に設定してください。

注注注意意意: 舵リファレンスが装備されていない場合
は、操舵メカニズムによって端部停止部分が影
響を受けることがないように、適切な設定を
行ってください。

• 10º ～ 40º

• 30º (default)

Rudder offset(舵舵舵オオオフフフ
セセセッッットトト)

船体中央部からのオフセットを指定します (ゼロ
調整)。

• -9° ～ 9°

舵舵舵リリリフフファァァレレレンンンスススををを逆逆逆
にににすすするるる

舵リファレンスの位相表示を逆にします。

注注注意意意: このオプションは、舵リファレンストラ
ンスデューサが装備されていない場合は使用で
きません。

注注注意意意: このオプションは SeaTalkシステムでは提
供されていないため、舵リファレンスのコース
コンピュータへの接続の赤と緑のワイヤを逆に
する必要があります。

• 左舵

• 右舵

*自自自動動動トトトリリリムムム 自動トリム設定は、帆船や上部構造の風荷重の変
化などが原因でトリムの変更を補正する場合に、
自動操縦システムが「舵を取る」速度を決定しま
す。既定の自動トリムは自動学習プロセスの一部
として設定されます。
この設定を変更する必要がある場合は、自動トリム
のレベルを 1つずつ上げて、最低許容値を使用し
てください。

• 自動操縦システムの航路が安定しない場合やヒー
ル角の変化によって過度の運転活動が生じた場合
は、自動トリムレベルを下げてください。

• ヒール角の変化が原因で自動操縦システムが船首
の変化にゆっくりと反応する場合は、自動トリ
ムレベルを上げます。

• 自動トリムのレベルが高すぎると、船舶の安定
性が低下し、望ましい航路周辺を蛇行するよう
になります。

設設設定定定

• オフ

• オン

調調調整整整

• 1～ 4 1 =低速、4 =高速

• 1 (default)
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項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

自自自動動動タタターーーンンン 自動ターン実行時の航路変更の量を設定します。

注注注意意意: このオプションは SeaTalk接続時には変更
できません。

注注注意意意: このオプションは発動機船でのみ使用で
きます。

• 10º ～ 125º

• 90º (default)

応応応答答答レレレベベベルルル 既定の自動操縦システムの応答レベルを設定しま
す。応答レベルは航路維持の精度と舵/運転の量の
関係を制御します。通常の操作時に応答に一時的な
変更を加えることができます。

Evolution

注注注意意意: Evolution自動操縦では、応答レベル設
定は、メインメニューの [メメメニニニュュューーー] > [応応応答答答
レレレベベベルルル]から使用できます。

• パフォーマンス

• クルージング

• レジャー

SeaTalkおおおよよよびびび SPX SmartPilot

• 1 ～ 9

• 5 (default)

• レベル 1～ 3操縦活動の量を最低限にしま
す。節電になりますが、短期の航路精度が低
下することがあります。

• レベル 4～ 6通常の運転条件で航路とターン
が明確に維持、制御されます。

• レベル 7～ 9航路の精度が最も厳密に保た
れ、操舵操作量と消費電力も最大になりま
す。この設定を選択すると、SPXシステムが
海に「抵抗」するため、開水域での経路が雑
になることがあります。

*針針針路路路外外外れれれアアアラララーーームムム 針路外れアラームで使用される角度をこの画面で
設定します。針路外れアラームは、パイロットが
指定された角度で 20秒以上針路を逸脱した場合に
発動します。

• 15° ～ 40°

• 20º (default)

*回回回頭頭頭率率率制制制限限限 自動操縦システム制御下での船舶の回頭率を制限
します。速度が 12ノットを超えている場合にの
み有効です。

• 1° ～ 30°

• 7º (default)

動動動力力力操操操舵舵舵 動力操舵モードでの回転ノブまたはジョイスティッ
クの動作を決定します。

注注注意意意: 動力操舵モードは、システムに舵リファレ
ンストランスデューサがあり、速度データが使
用可能な場合にのみ使用できます。

• オフ

• 比例―操舵は回転ノブコントローラまたは
ジョイスティックの動きに比例して動作し
ます。

• バングバング ― (ジョイスティックのみ)舵
はジョイスティックの移動方向に動き、留ま
ります。

片片片側側側ににに切切切っっったたたとととききき
ののの時時時間間間 (ハハハーーードドドオオオーーー
バババーーー時時時間間間)

舵リファレンストランスデューサが装備されていな
い船舶では、自動操縦を正確に行うために、片側に
舵を切ったときの時間を設定することが重要です。

• 値は秒単位

既定値は、ドライブタイプの選択内容によって
決まります。

注注注意意意: *SPX および SeaTalk SmartPilot のみ。
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帆帆帆船船船設設設定定定
次の設定は、帆船でのみ使用できます。
帆船設定メニューには、[メメメニニニュュューーー] > [セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [帆帆帆船船船設設設定定定]からアクセスできます。

注注注意意意: SeaTalkシステムに接続されている場合、以下の帆船設定は、 [ユユユーーーザザザーーー設設設定定定]メニューの一部となり、[メメメニニニュュューーー] >
[セセセッッットトトアアアッッップププ] > [自自自動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン] > [ユユユーーーザザザーーー設設設定定定] からアクセスします。

項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

ジジジャャャイイイブブブ抑抑抑制制制 ジャイブ抑制を許可するように設定すると、自動操
縦で船舶が風上に向かって、または風から離れるよ
うに進路を変更することができます。ジャイブ抑制
を防ぐように設定した場合は、風に向かって進む
ことしかできません。
ジャイブ抑制は自動ターンには影響がありません。

• ジャイブを許可

• ジャイブを防ぐ

風風風向向向トトトリリリムムム応応応答答答 風向トリム応答は、風向の変化に自動操縦システム
がどれほどすばやく応答するかを制御します。風
向トリム設定が高いと、システムの風の変化への
反応が速くなります。

• 1 ～ 9

• 5 (default)

風風風向向向タタタイイイプププ このオプションは、風見モードで船舶を見かけ風
に対して操舵するか、真風に対して操舵するかを
決定します。

• 真

• 見かけ

注注注意意意: これらの機能は風データが使用可能な場合にのみ使用できます。
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試試試運運運転転転メメメニニニュュューーー
試運転メニュー オプションは、接続されている自動操縦システムによって異なります。

注注注意意意: キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンンロロロッッックククがオンになっているときは、一部のオプションを使用できないことがあります。

メメメニニニュュューーーオオオプププシシショョョンンン 説説説明明明 Evolution自自自動動動操操操縦縦縦 SeaTalkおおおよよよびびび SPX SmartPilot

ドドドッッックククサササイイイドドドウウウィィィザザザーーードドド ドックサイドウィザードプ
ロセスを開始します。

○ ○

海海海上上上試試試験験験ウウウィィィザザザーーードドド 海上試験ウィザードプロセ
スを開始します。

該当なし ○

モモモーーータタターーー位位位相相相 モーター位相 (ドライブ
チェック)ウィザードを開始
します。

該当なし ○

コココンンンパパパスススのののスススイイインンングググ コンパスのスイングウィザー
ドを開始します。

該当なし ○

自自自動動動学学学習習習 自動学習プロセスを開始し
ます。

該当なし ○

コココンンンパパパスススととと GPSののの調調調整整整 コンパスと GPS船首の調整
ウィザードを開始します。

○ ○

コココンンンパパパスススののの調調調整整整 コンパスオフセットの手動
調整

• -10°～ 10° • -179°～ 180°

パパパイイイロロロッッットトトををを工工工場場場出出出荷荷荷時時時設設設
定定定にににリリリセセセッッットトト

自動操縦コースコンピュー
タを工場出荷時の既定値にリ
セットします。

• 〇

• ×

• 〇

• ×

デデデバババッッッグググレレレベベベルルル デバッグレベルの値を設定
します。デバッグオプション
は、キャリブレーションロッ
クがオフになっている場合に
のみ使用可能です。

• レベル 0～ 31 該当なし

コココンンンパパパスススののの再再再開開開 コンパスを再開します。 • 〇

• キャンセル

該当なし

コココンンンパパパスススロロロッッッククク コンパスがこれ以上自動リニ
アライズを行うことができな
いようにロックします。

• オン

• オフ

該当なし

ユユユーーーザザザーーー設設設定定定
SeaTalk自動操縦システムに接続している場合、ユーザー設定
メニューが使用できます。
ユーザー設定メニューにアクセスするには、Main menu(メメメイイインンン
メメメニニニュュューーー) > Set up(セセセッッットトトアアアッッップププ) > Auto pilot calibration(自自自
動動動操操操縦縦縦キキキャャャリリリブブブレレレーーーシシショョョンンン) > User settings(ユユユーーーザザザーーー設設設定定定)
を選択します。 ユーザー設定メニューに入ると、使用可能
なすべてのオプションが循環的に表示されます。 キャリブ
レーション ロックをオンにするとユーザーはこれらのオプ
ションを使用できるようになります。
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12.3 シシシススステテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププメメメニニニュュューーー
[シシシススステテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププ] メニューを使用すると、次のユーザー設定をカスタマイズできます。

メメメニニニュュューーー項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

ネネネッッットトトワワワーーークククグググルルルーーープププ 複数のユニットを 1つにまとめることが
できます。つまり、この 1つユニット上
で色彩の配合や明るさを変更すると、グ
ループ内にあるすべてのユニットでそ
の変更が適用されることになります。

既既既定定定グググルルルーーープププ

• なし

• 操舵 1

• 操舵 2

• コックピット

• フライブリッジ

• マスト

未未未定定定義義義

• グループ 1 —グループ 5

明明明るるるさささ /カカカラララーーーグググルルルーーープププ ディスプレイの明るさやカラーを同じグ
ループ内のその他のユニットと同じに
すべく同期化を図ることができます。

明明明るるるさささ /カカカラララーーーののの同同同期期期化化化

• このディスプレイ

• このグループ

デデデーーータタタソソソーーーススス お好みのデータソースを表示したり選
択することができます。

• デデデーーータタタソソソーーースススののの選選選択択択

• 発発発見見見ささされれれたたたデデデーーータタタソソソーーーススス

• デデデーーータタタソソソーーースススののの詳詳詳細細細

デデデーーータタタソソソーーースススののの選選選択択択

• GPSの測位

• GPS基準面

• 時刻と日付

• 船首

• 深度

• 速度

• 風

発発発見見見ささされれれたたたデデデーーータタタソソソーーーススス

• 型名 —シリアル番号
ポート ID

デデデーーータタタソソソーーースススののの詳詳詳細細細

• 装置名

• シリアル番号

• ポート ID

• ステータスまたはデータなし

シシシススステテテムムムセセセッッットトトアアアッッップププにににつつついいいててて システムセットアップメニューに関す
る情報が表示されます。
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12.4 ユユユーーーザザザーーー選選選択択択メメメニニニュュューーー
[ユユユーーーザザザーーー選選選択択択]メニューを使用することで、ユーザー設定を
カスタマイズすることができます。
メメメニニニュュューーー項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

時時時刻刻刻ととと日日日付付付 これらのオプショ
ンを利用して、時
間および日付形式
を必要に応じてカ
スタマイズできま
す。ユニバーサル
タイムコンスタン
ト(UTC)から現地
時間オフセットを
指定して、時差に
応じて補正するこ
とも可能です。

時時時間間間形形形式式式

• 24時間

• am/pm (午前/午
後)

日日日付付付形形形式式式

• MM/DD/YYYY

• DD/MM/YYYY

時時時間間間オオオフフフセセセッッットトト:

• –13～ +13時間、
30分刻み

単単単位位位 データ測定で使用
される単位を指定
できます。

• 速速速度度度

• 距距距離離離

• 水水水深深深

• 風風風速速速

• 温温温度度度

• 流流流速速速

• 船船船首首首

• 気気気圧圧圧

• 容容容量量量

速速速度度度:

• kts —ノット

• MPH —時速マイ
ル

• KPH —時速キロ
メートル

距距距離離離:

• nm —海里

• sm —法廷マイル

• km — キロメー
トル

深深深度度度:

• ft —フィート

• m—メートル

• Fa—尋

風風風速速速:

• kts —ノット

• MS —メートル/
秒速

温温温度度度:

• ºC —摂氏温度

• ºF —華氏温度

流流流速速速

• G/H (UK) —英ガ
ロン/時

• G/H (US) —米ガ
ロン/時

• LTR/H — リッ
ター/時

船船船首首首:

• 真

• Mag —磁石方位

気気気圧圧圧

• PSI —ポンド／
平方インチ

• BAR —バール

• KPa —キロパス
カル

容容容積積積:

メメメニニニュュューーー項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

• GAL — (UK) —英
ガロン

• GAL — (US) —米
ガロン

• LTR —リッター

言言言語語語 システム言語を設
定します。

• 中国語

• クロアチア語

• デンマーク語

• オランダ語

• 英語—英国

• 英語—米国

• フィンランド語

• フランス語

• ドイツ語

• ギリシャ語

• イタリア語

• 日本語

• 韓国語

• ノルウェー語

• ポーランド語

• ポルトガル語
(ブラジル)

• ロシア語

• スペイン語

• スウェーデン語

• トルコ語
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12.5 シシシミミミュュュレレレーーータタタ
シミュレータモードを利用して、トランスデューサやその他
の接続されている周辺機器からの実データなしで、お手元の
ディスプレイの操作練習が可能です。
シミュレータモードは、Setup Menu (セセセッッットトトアアアッッップププメメメニニニュュューーー)
の Simulator (シシシミミミュュュレレレーーータタタモモモーーードドド)オプションでオン /オフ
を切り替えます。

注注注意意意: Raymarineでは、航海中はシミュレータモードを使
用しないようお勧めしております。

注注注意意意: シミュレータでは、安全メッセージも含めて本物の
データは一切表示されません (例： AIS ユニットから受
信するデータなど)。

注注注意意意: シミュレータモードの状態で実行されるシステム設
定は、SeaTalk 経由で他の機器に伝送されることはあり
ません。

12.6工工工場場場出出出荷荷荷時時時設設設定定定にににリリリセセセッッットトト
お手元の製品は工場出荷時の設定にリセットできます。リ
セットするには、Setup (設設設定定定) > Factory reset (工工工場場場出出出荷荷荷時時時
設設設定定定にににリリリセセセッッットトト) メニューに進みます。
工場出荷時の設定にリセットすると、個別に保存した設定や
ユーザー設定はすべて失われます。
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12.7 Diagnostics (診診診断断断)
診断の詳細にアクセスするには、Setup(セセセッッットトトアアアッッップププ) > Diagnostics(診診診断断断) メニュー オプションを選択すると、次の関
連情報が表示されます。

メメメニニニュュューーー項項項目目目 説説説明明明 オオオプププシシショョョンンン

About display (デデディィィスススプププレレレイイイにににつつついいいててて) 使用中の計器のディスプレイに関する
情報を表示できます。

• Software version (ソフトウェアバージョ
ン)

• Hardware version (ハードウェアバージョ
ン)

• Bootloader version (ブートローダバー
ジョン)

• Temperature (温度)

• Volts (V)

• Max. volts (最大ボルト)

• Current (電流)

• Max. current (最大電流)

• Run time (実行時間)

• Deviation (偏差) (使用可能な場合)

About system (シシシススステテテムムムにににつつついいいててて) 使用中のシステムに搭載されている製
品についての情報を表示できます。

• Model number (型番号)

• Serial number (シリアル番号)

• Software version (ソフトウェアバージョ
ン)

• Hardware version (ハードウェアバージョ
ン)

• Volts (V)

Key beep (キキキーーービビビーーープププ) キーを押してビープ音のオンとオフを
切り替えることができます。

• On(オン)

• Off(オフ)

Self test (セセセルルルフフフテテテススストトト) 本製品には障害の診断に役立つセルフ
テストが内蔵されています。

• Memory test (メモリテスト)

• Button test (ボタンテスト)

• Display test (ディスプレイテスト)

• Buzzer test (ブザーテスト)

• Illumination test (照明テスト)
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章章章 13: トトトラララブブブルルルシシシュュューーーテテティィィンンングググ

目目目次次次
• 13.1 トラブルシューティング ( 88 ページ)
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13.1 トトトラララブブブルルルシシシュュューーーテテティィィンンングググ
トラブルシューティング情報は、海洋電子製品設置に関連し
た考えられる原因と必要な是正策を提供したものです。
Raymarine製品はすべて梱包・出荷前に厳密な試験と品質保
証プログラムを終了しています。しかし、お手元の製品に問
題がある場合、本節を手がかりに問題の診断と修正を行うこ
とで、正常な動作に戻せる場合があります。
本書を参照した後もユニットの問題が解決しない場合は、
Raymarineテクニカルサポートにお問い合わせください。
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電電電源源源投投投入入入のののトトトラララブブブルルルシシシュュューーーテテティィィンンングググ
電源投入の問題と考えられる原因、およびその解決策を示します。

問問問題題題 考考考えええららられれれるるる原原原因因因 考考考えええららられれれるるる解解解決決決策策策

関連するヒューズとブレーカを確認してください。

電源ケーブルが正常で、すべての接続がしっかりつな
がっており、磨耗などがないことを確認してください。

システム (またはその一部)が
起動しません。

電源に問題があります。

電源の電圧と電流が正しく、十分であることを確認して
ください。
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シシシススステテテムムムデデデーーータタタのののトトトラララブブブルルルシシシュュューーーテテティィィンンングググ
設置時の要因により、接続中の機器同士で共有しているデータに問題が生じることがあります。そのような問題と考えら
れる原因、およびその解決策を示します。

問問問題題題 考考考えええららられれれるるる原原原因因因 考考考えええららられれれるるる解解解決決決策策策

データバス (例 SeaTalkng)の配線と接続を確認してくだ
さい。

データバス (例 SeaTalkng)の配線の整合性を確認してく
ださい。

データがディスプレイで受信さ
れていません。

リファレンスガイドがある場合は、データバスのリファ
レンスガイドを参照してください (例: SeaTalkng リファレ
ンスマニュアルなど)

見つからないデータのソースを確認してください (例：
ST70計器、またはエンジンインターフェイス)。

SeaTalkバスの電源を確認してください。

データソース (例：ST70計器ま
たはエンジンインターフェイ
ス)が機能していません。

当該の機器のメーカーハンドブックを参照してくださ
い。

計器、エンジン、その他のシス
テムデータがあらゆるディス
プレイで使用できない

機器間のソフトウェアの不一致
によって通信に問題が起きてい
る可能性があります。

Raymarineテクニカルサポートにお問い合わせください。

必要な機器がすべてネットワークに接続されているこ
とを確認してください。

Raymarineネットワークスイッチのステータスを確認して
ください。

ネットワークの問題です。

SeaTalkhs/ RayNetケーブルが損傷していないことを確認
してください。

計器、またはその他のシステム
データが一部のディスプレイで
使用できないが、すべてで使用
できないわけではない。

機器間のソフトウェアの不一致
によって通信に問題が起きてい
る可能性があります。

Raymarineテクニカルサポートにお問い合わせください。
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そそそののの他他他のののトトトラララブブブルルルシシシュュューーーテテティィィンンングググ
その他の問題と考えられる原因、およびその解決策を示します。

問問問題題題 考考考えええららられれれるるる原原原因因因 考考考えええららられれれるるる解解解決決決策策策

関連するヒューズとブレーカーを確認してください。

電源ケーブルが正常で、すべての接続がしっかりつな
がっており、磨耗などがないことを確認してください。

電源とディスプレイの間に断続
的に問題が生じています。

電源の電圧と電流が正しく、十分であることを確認して
ください。

システムのソフトウェアが一致
していません (アップグレード
が必要です)。

www.raymarine.comにアクセスして、最新版のソフトウェア
ダウンロードサポートをクリックしてください。

ディスプレイの動作がおかし
い。

• 予期しないリセットが頻繁
に生じる。

• システムがクラッシュする、
またはその他常軌を逸脱した
動作を示す。

データが破損しています /その
他の不明な問題が発生してい
ます。

工場出荷時の設定にリセットしてください。

重重重要要要: この操作を行うと、製品に保存されていたすべ
ての設定とデータ (ウェイポイントなど)が失われま
す。リセットを行う前に、すべての重要なデータをメ
モリカードに保存してください。
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章章章 14: 保保保守守守

目目目次次次
• 14.1 機器の定期点検 ( 94 ページ)

• 14.2 クリーニング ( 94 ページ)

• 14.3 ディスプレイ画面のクリーニング ( 95 ページ)

• 14.4 ディスプレイ ケースのクリーニング ( 95 ページ)

• 14.5 サン カバーのクリーニング ( 96 ページ)
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14.1 機機機器器器ののの定定定期期期点点点検検検
Raymarineでは、お手元の機器を正しく安全にお使いいただ
くために定期点検を実地することを強くお勧めしています。
次に挙げる項目を定期的に検査してください。

• ケーブルに損傷や磨耗、裂け目などの兆候がないか検査
する。

• ケーブルがすべてしっかり接続されていることを確認する。

14.2 クククリリリーーーニニニンンングググ
最良のクリーニング方法。

本製品をクリーニングする際は、以下の点に注意してくだ
さい。

• ディスプレイ画面を乾いた布で拭かないでください。画面
のコーティングに傷が付きます。

• 研磨剤や酸性の、またはアンモニアが入ったクリーニング
剤を使用しないでください。

• ジェットウォッシュは使用しないでください。
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14.3デデディィィスススプププレレレイイイ画画画面面面のののクククリリリーーーニニニンンングググ
ディスプレイ画面はコーティング加工されています。これに
よって撥水効果とぎらつき抑制効果が得られます。このコー
ティングを傷めないために、次の手順に従ってください。
1. ディスプレイの電源を切ります。
2. 画面を水洗いし、ほこりの粒子や付着塩分を取り除きま

す。
3. 画面を自然乾燥させます。
4. 汚れが残っている場合は、清潔なマイクロファイバー製の

布 (眼鏡店で入手可能)画面をそっと拭きます。

14.4 デデディィィスススプププレレレイイイケケケーーースススのののクククリリリーーーニニニ
ンンングググ
ディスプレイユニットは密閉加工が施されているため、定期
的にクリーニングする必要はありません。ユニットのクリーニ
ングが必要になった場合は、次の基本手順に従ってください。
1. ディスプレイの電源を切ります。
2. 清潔な柔らかい布でディスプレイを拭きます (マイクロ

ファイバーの布が理想です)。
3. 必要であれば、中性洗剤を付けて付着油脂を除去します。

注注注意意意: 画面部分のクリーニングには溶剤・洗浄剤を使用
しないでください。

注注注意意意: ある特定の条件で、ディスプレイ画面の内側に結露が
付くことがあります。これでユニットが傷むことはありま
せん。短時間ディスプレイの電源を入れれば消えます。
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14.5サササンンンカカカバババーーーのののクククリリリーーーニニニンンングググ
付属のサンカバーの表面は粘着性です。状況によっては、不
要な付着物が表面に付着することがあります。モニタディス
プレイの損傷を避けるため、次の手順に従って定期的にサン
カバーをきれいにしてください。
1. サンカバーをそっとディスプレイから取り外します。
2. サンカバーを水洗いし、ほこりの粒子や付着塩分を取り除

きます。
3. サンカバーを自然乾燥させます。
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章章章 15: テテテクククニニニカカカルルル サササポポポーーートトト

目目目次次次
• 15.1 Raymarine カスタマー サポート ( 98 ページ)

• 15.2 製品情報の表示 ( 98 ページ)
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15.1 Raymarineカカカスススタタタマママーーーサササポポポーーートトト
Raymarineでは、総合的なカスタマーサポートサービスを提
供しています。カスタマー サポートへのお問い合わせは、
RaymarineのWebサイト、お電話および電子メールをご利用
いただけます。問題を解決できない場合には、いずれかの手
段でさらなる支援を受けてください。

Web サササポポポーーートトト
次の弊社 Webサイトにあるカスタマーサポートにアクセス
してください。
www.raymarine.com
Webサイト上では、よくある質問、修理情報、電子メールに
よる Raymarineテクニカルサポート部門への相談、世界各地
の Raymarine 取扱店をご覧になれます。

電電電話話話おおおよよよびびび電電電子子子メメメーーールルルににによよよるるるサササポポポーーートトト
アアアメメメリリリカカカ合合合衆衆衆国国国内内内：：：

• 電電電話話話: +1 603 324 7900

• フフフリリリーーーダダダイイイヤヤヤルルル: +1 800 539 5539

• 電電電子子子メメメーーールルル: support@raymarine.com

英英英国国国、、、欧欧欧州州州、、、中中中東東東：：：

• 電電電話話話: +44 (0)13 2924 6777

• 電電電子子子メメメーーールルル: ukproduct.support@raymarine.com

東東東南南南アアアジジジアアア、、、オオオーーーススストトトラララリリリアアア:

• 電電電話話話: +61 (0)29479 4800

• 電電電子子子メメメーーールルル: aus.support@raymarine.com

製製製品品品情情情報報報
修理をご希望される場合には、次の情報をお手元にご用意く
ださい。

• 製品名。

• 製品の ID。

• シリアル番号。

• ソフトウェアアプリケーションのバージョン。

• 系統図。

製品内のメニューを使って、これらの製品情報を入手でき
ます。

15.2 製製製品品品情情情報報報ののの表表表示示示
1. メインメニューでSet up (セットアップ)までスクロール

し、 SELECT (選択) キーを押します。
2. Set Up(セットアップ)メニューで Diagnostics(診断)まで

スクロールし、SELECT(選択)キーを押します。
3. About system(システムについて)を選択します。

ソフトウェアのバージョンやシリアル番号などのさまざ
まな情報が表示されます。
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• 16.2 技術仕様 ( 100 ページ)
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16.1 視視視野野野角角角

80° 80° 80°

80°

D12062-1

注注注意意意: 上記に記載の視野角は、国際的に承認された規格を用
いて取得したもので、比較目的にのみ使用するようにして
ください。必要な場所での見やすさをテストするまでは製
品を設置しないでください。

16.2 技技技術術術仕仕仕様様様
公称電源電圧 12 V dc

動作電圧範囲 9～ 16 V dc

電流 132 mA

電力消費 1.6 W

LEN (詳細は、SeaTalkngリファ
レンスマニュアルを参照)

3

環境 動作温度: -25°C～ 55°C (-13°F
～ 131°F)
保存温度範囲: -30°C～ 70°C
(-22°F～ 158°F)
相対湿度: 最大: 93%
IPX6防水

ディスプレイ画面 TFT LCD ディスプレイ、16
ビットカラー (64000色)
解像度: 320x240
明るさ: 700 cd/m2

データ接続 SeaTalkng ポート 2個
(NMEA2000と SeaTalkの仕様に
完全準拠)

適合性 • 欧州 2004/108/EC

• 豪州・ニュージーランド
C-Tick、コンプライアンス
レベル 2
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章章章 17: スススペペペアアアおおおよよよびびび付付付属属属品品品

目目目次次次
• 17.1 スペアおよび付属品 ( 102 ページ)

• 17.2 SeaTalkng ケーブル用コンポーネント ( 102 ページ)

• 17.3 SeaTalkng ケーブルおよび付属品 ( 103 ページ)

• 17.4 SeaTalk 付属品 ( 104 ページ)

スペアおよび付属品 101



17.1 スススペペペアアアおおおよよよびびび付付付属属属品品品
品品品番番番 説説説明明明

R22168 スペアベゼル

R22169 p70サンカバー

R22174 p70rサンカバー

17.2 SeaTalkng ケケケーーーブブブルルル用用用コココンンンポポポーーーネネネ
ンンントトト
SeaTalkng ケーブル用コンポーネントと使用用途

接接接続続続 /ケケケーーーブブブルルル 備備備考考考

バックボーンケーブル (各
種長さ)

データを運ぶ主なケーブ
ル。バックボーンからのス
プールを使用して SeaTalkng装
置を接続します。

T字型コネクタ 装置が接続されているバック
ボーンに分岐を作ります。

ターミネータ バックボーンの一端で必要
です。

インラインターミネータ スプールケーブルをバック
ボーンの一端に直接接続し
ます。長いケーブル配線を
する場合に役立ちます。

スプールケーブル 装置とバックボーンを接続
します。装置はデイジー
チェーン接続することも T字
型コネクタに直接接続する
ことも可能です。

SeaTalkng 5方向コネクタ ケーブルを分岐、分割した
り、SeaTalkや SeaTalkng ネッ
トワーク内で追加接続部を
設ける際に使用します。

ブランキングプラグ 5方向または T字型コネクタ
内の未使用スプールコネク
タ部に挿入します。
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17.3 SeaTalkng ケケケーーーブブブルルルおおおよよよびびび付付付属属属品品品
互換製品で使用する SeaTalkng ケーブルおよび付属品

説説説明明明 品品品番番番 備備備考考考

SeaTalkngスターター
キット

T70134 内容:

• 1 x 5 方向コネクタ
(A06064)

• 2 xバックボーンターミ
ネータ (A06031)

• 1 x 3 m (9.8 フィート)ス
プールケーブル (A06040)

• 1 x電源ケーブル (A06049)

SeaTalkngバックボー
ンキット

A25062 内容:

• 2 x 5 m (16.4 フィート)
バックボーンケーブル
(A06036)

• 1 x 20 m (65.6 フィート)
バックボーンケーブル
(A06037)

• 4 x T字型 (A06028)

• 2 xバックボーンターミ
ネータ (A06031)

• 1 x電源ケーブル (A06049)

SeaTalkng 0.4 m
(1.3 フィート)
スプール

A06038

SeaTalkng 1 m
(3.3 フィート)
スプール

A06039

SeaTalkng 3 m
(9.8 フィート)
スプール

A06040

SeaTalkng 5 m
(16.4 フィート)
スプール

A06041

SeaTalkng 0.4 m (1.3
フィート)エルボス
プール

A06042

SeaTalkng 0.4 m
(1.3 フィート)バッ
クボーン

A06033

SeaTalkng 1 m
(3.3 フィート)
バックボーン

A06034

SeaTalkng 3 m
(9.8 フィート)
バックボーン

A06035

SeaTalkng 5 m
(16.4 フィート)
バックボーン

A06036

SeaTalkng 9 m
(29.5 フィート)
バックボーン

A06068

SeaTalkng 20 m
(65.6 フィート)
バックボーン

A06037

SeaTalkng -終端むき
出し 1 m (3.3 フィー
ト)スプール

A06043

SeaTalkng -終端むき
出し 3 m (9.8 フィー
ト)スプール

A06044

説説説明明明 品品品番番番 備備備考考考

SeaTalkng 電源ケー
ブル

A06049

SeaTalkngターミネー
タ

A06031

SeaTalkng T字型 A06028 1 xスプール接続を装備

SeaTalkng 5方向コネ
クタ

A06064 3 xスプール接続を装備

SeaTalkngバックボー
ンエクステンダ

A06030

SeaTalk － SeaTalkng
コンバータキット

E22158 SeaTalk装置と SeaTalkng シ
ステムとの接続が可能

SeaTalkng インライ
ンターミネータ

A80001 スプールケーブルとバッ
クボーンケーブルの終端
を直接接続。T字型コネク
タは不要

SeaTalkng ブランキ
ングプラグ

A06032

ACU / SPX SeaTalkng
スプールケーブル
0.3 m (1.0フィート)

R12112 SPXコースコンピュータ
または ACUを SeaTalkngバッ
クボーンに接続します。

SeaTalk (3 ピン) －
SeaTalkng アダプ
タケーブル 0.4 m
(1.3 フィート)

A06047

SeaTalk － SeaTalkng
スプール 1 m
(3.3 フィート) ス
プール

A22164

SeaTalk2 (5 ピン)
－ SeaTalkng アダプ
タケーブル 0.4 m
(1.3 フィート)

A06048

DeviceNetアダプタ
ケーブル (メス)

A06045 NMEA 2000装置と SeaTalkng
システムとの接続が可能

DeviceNetアダプタ
ケーブル (オス)

A06046 NMEA 2000装置と SeaTalkng
システムとの接続が可能

DeviceNetアダプタ
ケーブル (メス)－
終端むき出し

E05026 NMEA 2000装置と SeaTalkng
システムとの接続が可能

DeviceNetアダプタ
ケーブル (オス)－
終端むき出し

E05027 NMEA 2000装置と SeaTalkng
システムとの接続が可能

スペアおよび付属品 103



17.4 SeaTalk 付付付属属属品品品
互換製品で使用する SeaTalkケーブルおよび付属品

説説説明明明 品品品番番番 備備備考考考

SeaTalk 3方向ジャ
ンクションボック
ス

D244

1 m (3.28フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

D284

3 m (9.8フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

D285

5 m (16.4フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

D286

9 m (29.5フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

D287

12 m (39.4フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

E25051

20 m (65.6フィート)
SeaTalk延長ケーブ
ル

D288
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