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重要なお知らせ 
 

 装備説明書(以下、本書と称します）の複写、転載は当社の許諾が必要です。無断で複写転載するこ
とは固くお断りします。 

 本書を紛失または汚損されたときは、お買い上げの販売店もしくは当社までお問合せください。 

 製品の仕様および本書の内容は、予告なく変更される場合があります。 

 本書の説明で、製品の画面に表示される内容は、状況によって異なる場合があります。イラストの
キーや画面は、実際の字体や形状と異なっていたり、一部を省略している場合があります。 

 記述内容の解釈の齟齬に起因した損害、障害については、当社は一切責任を負いません。 

 地震・雷・風水害および当社の責任以外の火災、第三者による行為、その他の事故、お客様の故意
または過失・誤用・その他異常な条件下での使用により生じた損害に関しては、当社は一切責任を
負いません。 

 製品の使用または使用不能から生ずる付随的な損害（記憶内容の変化・消失、事業利益の損失、事
業の中断など）に関しては、当社は一切責任を負いません。 

 万一、登録された情報内容が変化・消失してしまうことがあっても、故障や障害の原因にかかわら
ず、当社は一切責任を負いません。 

 当社が関与しない接続機器、ソフトウェアとの組み合わせによる誤動作などから生じた損害に関し
ては、当社は一切責任を負いません。 
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安全にお使いいただくために 
 

本装備説明書に使用しているシンボル 

本装備説明書には、以下のシンボルを使用しています。各シンボルの意味をよく理解して、保守点検

を実施してください。 

シンボル 意味 

 

警告マーク 

正しく取り扱わない場合、死亡または重傷を負う危険性があることを示し

ます。 

 

高圧注意マーク 

正しく取り扱わない場合、感電して死亡または重傷を負う危険性があるこ

とを示します。 

 

注意マーク 

正しく取り扱わない場合、軽度の傷害または機器が損傷する危険性がある

ことを示します。 

 

禁止マーク 

特定の行為を禁止するマークです。禁止行為はマークの周辺に表示されま

す。 

重要 
重要マーク 

正しく取り扱わない場合、データを消失して運用に支障をきたしたり、期

待した結果を得られなかったりする可能性があることを示します。 

 
参照マーク 

説明に関連して参照すべき箇所を示します。 
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装備上の注意事項 

 

 

内部の高電圧に注意 

生命の危険に関わる高電圧が使用されています。この高電圧は、電源スイッチを

切っても回路内部に残留している場合があります。高電圧回路には不用意に触れ

ないように、保護カバーや高電圧注意のラベルが貼付されています。安全のため

に、必ず電源スイッチを切断し、コンデンサーに残留している電圧を適切な方法

で放電してから、内部を点検してください。保守点検作業は、弊社公認の技術者

が実施してください。 

 

船内電源は必ず「断」 

作業中に不用意に電源スイッチが投入された結果感電する事があります。このよ

うな事故を未然に防ぐため、船内電源ならびに本機の電源スイッチは必ず切断し

てください。さらに、「作業中」と記載した注意札を本機の電源スイッチの近く

に取り付けておくと安全です。 

 

塵埃に注意 

塵埃は呼吸器系の疾患を引き起こすことがあります。機器内部の清掃の際には塵

埃を吸い込まないように注意してください。安全マスクなどの装着をお勧めしま

す。 

 

装備場所の注意 

過度に湿気のこもる場所、水滴の掛かるところに装備しないで下さい。表示画面

の内側に曇りが発生したり、内部が腐蝕する場合があります。 

 

静電気対策 

船室の床などに敷いたカーペットや合繊の衣服から静電気が発生し、プリント基

板上の電子部品を破壊することがあります。適切な静電気対策を実施したうえ

で、プリント基板を取扱ってください。 
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取扱上の注意事項 

 

 

 

国内基準 

 日本の場合、総務省から平成９年に新しい「電波防護指針」が発表されました。 

その中では、レーダーのような 3GHz 以上の周波数の場合、目に入射する許容電力が最も厳しく制限

される値となっています。その値は一般環境下（被爆していることを知らずに生活している場合）で 

2mW/cm2 以下(6 分間平均）です。この値以下が常時被爆していても安全な値です。 

日本の安全基準をレーダー空中線部 RB719A(25kW、6FT)に当てはめた場合が図 0-1、0-2 です。

安全基準 10mW/cm2 になる輻射面からの安全距離は 4.8m となります（図 0-2 参照）。 しかし、

伏角に対してアンテナ利得が減衰するため、安全距離も図のように伏角に対して小さくなります。 

少なくとも、操舵室や作業室などの常時人間が滞在する生活空間は安全距離よりも離す必要がありま

す。ここで、生活空間の上端から上方へ 0.6m 離した位置に空中線部を設置したならば、レーダー輻

射面から生活空間までの距離は安全距離より大きくなり安全が確保されます。したがって、マスト高

は 0.6m 以上を推奨します。 

 

 

回転輻射器に注意 

レーダーの輻射器は事前の予告無く回転し始める事があります。安全のため

に輻射器の周辺には近づかないようにしてください。 

 

高周波障害に注意 

動作中の輻射器からは強力な電磁波が放射されています。連続してこの電磁

波が照射されると人体に悪影響を及ぼすことがあります。国際的には

100W/m2 以下の高周波電力密度の電磁波は人体に悪影響はないとされて

いますが、ペースメーカーなどの医療器具は、微小電力の電磁波でも動作が

不安定になることがあります。このような器具を装着している人は、如何な

る場合も電磁波を発生する場所には近づかないようにしてください。 

規定の電力密度と機器からの距離（IEC 60945 の規定による） 
 

機種名 送信電力/ 

輻射器長 

100W/m2 50W/m2 10W/m2

MDC-2960 6ｋW / 4 ﾌｨｰﾄ輻射器 1.09m 1.55m 3.46m 

6ｋW / 6 ﾌｨｰﾄ輻射器 1.30m 1.84m 4.11m 

MDC-2910 12ｋW / 4 ﾌｨｰﾄ輻射器 1.55m 2.19m 4.89m 

12ｋW / 6 ﾌｨｰﾄ輻射器 1.84m 2.60m 5.81m 

MDC-2920 25ｋW / 4 ﾌｨｰﾄ輻射器 2.37m 3.36m 7.50m 

25ｋW / 6 ﾌｨｰﾄ輻射器 2.82m 3.99m 8.91m 
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図 0-1 アンテナ設置高と安全距離 

 

レーダの電磁波安全距離
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図 0-2 マスト高 0.6m の安全距離と輻射面から生活空間までの距離 
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分解・改造をしないでください。故障・発火・発煙・感電の原因となります。故

障の場合は、販売店もしくは当社へ連絡してください。 

 

発煙・発火のときは、船内電源と本機の電源を切ってください。火災・感電・損

傷の原因となります。 

 

残留高圧に注意 

電源を切断後数分間は、高電圧が内部のコンデンサーに残留していることがあり

ます。内部を点検する前に、電源切断後少なくとも５分待つか、又は適切な方法

で残留電圧を放電してから作業を始めてください。 

 

本機に表示される情報は、直接航海用に供するためのものではありません。航海

には必ず所定の資料を参照してください。 

 

ヒューズは規定のものを使用してください。規定に合わないヒューズを使用する

と、火災や発煙、故障の原因となります。 
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システム構成 
構成図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

指示機 

MRD-105 

接続ケーブル 

242J159098B-15M (標準) 

242J159098C-20M 

242J159098D-30M 

242J159098*-**M （100 m Max.） 

駆動部 

RB717A 

RB718A 

RB719A 

整流器 
PS-010 
又は 

VL-PGS001 

船内直流電源 

21.6 - 41.6VDC 
船内交流電源 

100/115VAC 

200/230VAC 

AC 電源ケーブル 

VV-2D8-3M 

外部ブザー 

操作パネル 

MRO-105.J 

GPS コンパス 

AIS 

CW-376-5M 

CW-376-5M 

CW-406-5M  

CW-406-5M

CW-387-5M 

CW-576-0.5M 

副指示機 

MRD-105/MRM105  

+MRO-105.J 
CW-373-**M 

CW-561-**M 

CW-560-2M J9

J1

J2

J3

VDR 

CW-560-2M 

GYRO synchro or 
step signal 

LOG pulse

GYRO NMEA 
signal 

CW-406-5M 

NAV 

J5 EPFS 
(Electric position
 Fixing System) 

J6
 ログ-NMEA 

コンバータ 

速度計

空中線 

RW701A-04

RW701A-06

ジャイロインタフェース 

ＡＴＡボード

E56-7010 

ＡIS ボード 

E59-7100 

日本地図カード 

C-MAP カード

10P

8P

12P

Inter switch

6P
NAV

8P
GYRO

6P

6P

15P

J4

外部モニター

SXGA 

標準品 

オプション 

お客様手配 

D-Sub 

電源ケーブル 

CW-259-2M 

CW-376-5M 

CW-376-5M 
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機器構成 
標準構成品リスト 

MDC-2960 

番号 名称 型式名 備考 質量/長さ 数量 

1 空中線輻射器 RW701A-04 4 ft  6 kg 1 

RW701A-06 6 ft 8 kg 

2 空中線駆動部 RB717A 6 kW 17 kg 1 

3 指示機 MRD-105  15 kg 1 

4 操作部 MRO-105.J  1.8 kg 1 

5 接続ケーブル 242J159098B-15M 両端コネクター付き 15 m 1 

6 電源ケーブル CW-259-2M 片端コネクター付き 2 m 1 

7 予備品 SP-100 予備品リスト参照  1 式 

8 工事材料 M12-BOLT.KIT 工事材料リスト参照  1 式 

9 カバー E59MC11160 保護カバー 0.5 kg 1 

10 図書 MDC-2900.SER.OM.J 取扱説明書  1 

11 図書 MDC-2900.SER.IM.J 装備説明書  1 

12 図書 MDC-2900.SER.QR.J 操作早見表  1 

 

 

MDC-2910 

番号 名称 型式名 備考 質量/長さ 数量 

1 空中線輻射器 RW701A-04 4 ft  6 kg 1 

RW701A-06 6 ft 8 kg 

2 空中線駆動部 RB718A 12 kW 17 kg 1 

3 指示機 MRD-105  15 kg 1 

4 操作部 MRO-105.J  1.8 kg 1 

5 接続ケーブル 242J159098B-15M 両端コネクター付き 15 m 1 

6 電源ケーブル CW-259-2M 片端コネクター付き 2 m 1 

7 予備品 SP-100 予備品リスト参照  1 式 

8 工事材料 M12-BOLT.KIT 工事材料リスト参照  1 式 

9 カバー E59MC11160 保護カバー 0.5 kg 1 

10 図書 MDC-2900.SER.OM.J 取扱説明書  1 

11 図書 MDC-2900.SER.IM.J 装備説明書  1 

12 図書 MDC-2900.SER.QR.J 操作早見表  1 
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MDC-2920 

番号 名称 型式名 備考 質量/長さ 数量 

1 空中線輻射器 RW701A-04 4 ft 6 kg 1 

RW701A-06 6 ft 8 kg 

2 空中線駆動部 RB719A 25 kW 21 kg 1 

3 指示機 MRD-105  15 kg 1 

4 操作部 MRO-105.J  1.8 kg 1 

5 接続ケーブル 242J159098B-15M 両端コネクター付き 15 m 1 

6 電源ケーブル CW-259-2M 片端コネクター付き 2 m 1 

7 予備品 SP-100 予備品リスト参照  1 式 

8 工事材料 M12-BOLT.KIT 工事材料リスト参照  1 式 

9 カバー E59MC11160 保護カバー 0.5 kg 1 

10 図書 MDC-2900.SER.OM.J 取扱説明書  1 

11 図書 MDC-2900.SER.IM.J 装備説明書  1 

12 図書 MDC-2900.SER.QR.J 操作早見表  1 
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予備品リスト 

SP-100 

番号 内容 規格 備考 形状 (寸法) 数量 使用箇所 

1 ヒューズ F-1065-15A 通常型 筒型  

(φ6.4 x 30)

1 主電源 

2 ヒューズ MF51NN250V5A 通常型 筒型 

(φ5.2 x 20)

1 モーター電源 

3 ヒューズ FGMB-A 

250V0.5A 

通常型 筒型 

(φ5.2 x 20)

1 高圧電源 

4 カーボンブラシ 24Z125209B   1 式 空中線モーター 

 

 

工事材料リスト 

M12-BOLT.KIT 

番号 内容 規格 数量 使用箇所 

1 六角ボルト B12X55U 4 空中線部 

2 ナット N12U 8 空中線部 

3 平座金 2W12U 8 空中線部 

4 ばね座金 SW12U 4 空中線部 
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オプション 

(共通) 

番号 内容 規格 備考 質量／寸法／ 

数量 

1 日本地図カード    

2 ジャイロ 

インターフェース 

S2N, U/N 9028C qwety-electronik  

3 ログパルス 

-NMEA 変換機 

L1N, U/N 9181A qwerty-electronik 
対応パルス 200 パルス/NM 

 

4 整流器 PS-010 5A ヒューズ付属 3.5 kg 

VL-PGS001 20A ヒューズ付属 4.5 kg 

5 交流電源ケーブル VV-2D8-3M 両端コネクター無し 3 m 

6 接続ケーブル CW-373-**M 

**：5M、10M、30M 

両端 6 ピン防水コネクター付

き（データ用ケーブル） 

5 m 又は 

10 m、30 m

CW-374-5M 6 ピン防水/6 ピン付き    

（データ用ケーブル） 

5 m 

CW-406-5M 8 ピン防水/片端未処理 

（船首方位用ケーブル） 

5 m 

CW-376-5M 6 ピン防水/片端未処理 

（NMEAデータ用ケーブル） 

5 m 

CW-387-5M 8 ピン防水/片端未処理 

（AIS 用ケーブル） 

5 m 

CW-561-**M 

10M or 30M 

両端コネクター付き 

（リモート用コネクター） 

10 m 又は 

30 m 

CW-576-0.5M 10 ピン防水/D-SUB（RGB） 

＋外部ブザー端子 

0.5 m 

CW-560-2M 両端 D-SUB 

外付け表示機用ケーブル 

２ｍ 

7 空中線-指示機 

接続ケーブル 

242J159098C-20M 両端コネクター付き 20 m 

242J159098D-30M 両端コネクター付き 30 m 

242J159098*-**M 両端コネクター付き 最長 100 m 

（指定長） 
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第1章 装備の前に 

1.1 装備上の注意事項 

レーダー装置の性能を最大限に発揮するために、MDC-2960/2910/2920 の装備は装備保守業務

従事者の資格のある技術者によって実施されなければなりません。装備作業には以下の内容を含みま

す。  

(１) 構成品の開梱 

(２) 構成ユニット、予備品、付属品、工事材料の検査 

(３) 電源電圧、電流容量のチェック 

(４) 装備場所の選定 

(５) 空中線駆動部の装備 

(６) 指示機の装備 

(７) 付属品の取付け 

(８) ケーブル敷設および接続についての計画と実行 

(９) 装備完了後の調整 

 

1.2 構成品の開梱 

構成品を開梱し、すべての品目がパッキングリストの内容と一致することを確認します。内容に不一

致があった場合は輸送保険会社に連絡し、紛失品目の探索、保証費用の請求などの手続きをとってく

ださい。 

 

1.3 各機器と付属品の外観確認 

各機器の外観を注意深くチェックし、へこみ、傷等が無いか確認してください。また、各機器の内部

もチェックし、電気的、機械的損傷が無いか確認してください。 

LCD モジュールの照明（バックライト）はガラスで出来ています。機器を落下させると破損すること

があります。 破損の有無は外観からは分からないので、通電後に表示画面で確認してください。 

 

1.4 設置場所の選定 

機器の性能を最大限発揮するには、以下に述べる点を考慮して設置する必要があります。 

 

1.4.1 空中線駆動部 

(１)死角は最小限にしてください。そして、前方から真横より後ろ 22.5 度までの範囲は死角をなく

してください。特に進路方向（相対方位 000°）の死角は避けるべきです。アンテナの設置は、

レーダーシステムの性能があまり損なわれないようにしてください。またアンテナは、他のアン

テナや、甲板構造物、貨物などの、信号反射の原因となるような構造物がない場所に設置してく

ださい。加えて、アンテナ高さは最も近い探知距離及び海面反射中での物標視認性に関わるよう

な、物標探知性能を考慮してください。 

(２)空中線駆動部は船首と船尾を結ぶ船上で、かつ、レーダービームの照射経路を妨げる障害物がな



第１章 装備の前に MDC-2900 シリーズ 

 

1-2                                                                          0092629011-07                 

い位置に設置します。 

(３)空中線駆動部は人体への電磁波障害を避けるため、生活空間より 0.6m 高く設置してください。

また探知範囲を伸ばすためにも高い位置に設置したほうが有利です。ただし、あまり高くすると

至近の物標を探知できなくなる場合があるので、接岸用にレーダーを使用する場合には特に注意

を要します。また、空中線の位置が高くなるほど、海面反射の強度が強くなります。  

(４)空中線駆動部を設置するプラットフォームの表面は，海面とほぼ平行となるように、可能な限り

水平を保ちます。 

(５)空中線駆動部は大型の構造物や排気用の煙突の前方に設置し、画面上にブラインドセクター（映

像探知不能角度）やエンジンの排気で空中線開口部が汚染されないようにします。 

(６)十分な保守空間を確保します。 

(７)磁気コンパスからの安全距離を確保してください。 

              表 1.1 駆動部のコンパス安全距離 

駆動部型式 スタンダードコンパス ステアリングコンパス 

RB717A 1.4m 0.95m 

RB718A 1.4m 0.95m 

RB719A 1.2m 0.65m 

 

1.4.2 指示機および操作部 

(１) 指示機の設置場所は、使用者が前方を見ていて、外の視界が妨げられず、画面の視認表面上に

は最小の周囲の明るさがあるようにしてください。 

(２) レーダースクリーンと船外の状況が把握し易い位置に設置します。 

(３) ブリッジ内での航海士や操船要員の通常のワッチ位置からレーダー画面が見やすい位置を選択

します。 

(４) 湿気、水しぶき、雨、直射日光に曝されない安全な位置を選びます。 

(５) 保守空間を確保してください。特に、ケーブルが集中する背面パネルには十分な空間を確保し

て下さい。 

(６) 無線装置から出来るだけ離して下さい。 

(７) 磁気コンパスからの安全距離を確保して下さい。 

      表 1.2 指示機のコンパス安全距離 

型式 スタンダードコンパス ステアリングコンパス 

MRD-105 1.90 m 1.20 m 

MRO-105 1.65 m 1.10 m 
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1.5 ケーブルの設置と接続 

 

1.5.1 空中線駆動部 

(１)空中線駆動部と指示機を接続するケーブルは無線装置の空中線の引込線や他の装置の電源ケーブ

ル類とは離して設置します。他のケーブル類と平行してレーダーケーブルを敷設することは絶対

に避けてください。これらの考慮点は他の装置とレーダー装置間の無線干渉を避ける上で有効な

対策です。スペースの関係上これらの対策がとれない場合は、それぞれのケーブルを金属製のパ

イプに入れるか，または適切な方法で遮蔽します。  

(２)レーダーの性能を最大限に発揮するには、空中線ケーブルおよび電源ケーブルは極力短く、かつ、

標準長以内で配線して下さい。 

(３)空中線ケーブルのシールド用編組線は空中線駆動部ハウジング内部のアース端子に接続して下さ

い。 

 

1.5.2 指示機 

(１)ケーブルの編組線は背面パネル上のケーブル押さえ金具の取付ネジ部にしっかり接地してくださ

い。 

(２)指示機筐体は背面パネルのアース端子を利用して船体に接地します。 
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第2章 装備方法 

 

2.1 空中線駆動部の装備方法 

 

2.1.1 空中線駆動部の設置 

空中線駆動部は図 2.1 に示すように、取付け基部の切欠き部分が船尾方向に向くように設置します。

このように設置することで、保守作業がやり易くなります。1.4.1 項に述べた装備上の注意事項も併

せて参考にして下さい。 

(１)直径 14mm の取付け穴を、図 2.1 を参照してプラットフォーム上の取付け面に開けます。 

(２)所定の位置に空中線駆動部を置き、工事材料に含まれる 4 個の 12mm ステンレスボルトで固定

します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ボルト 4 本で据付 
図 2.2 空中線駆動部基部の取付け詳細 

単位: mm   

199  
(7.83 in.) 

 

185   

(7.28 in.)   
  

  
  

    

(0.55 in.) 
  

ケーブル口
 

100 φ   (3.97 in.) 

空中線駆動部基部の切り欠き 

船首方向 

 

アンテナ回転半径  

R700 (4 ft アンテナ) 

R1000 (6 ft アンテナ) 

14φx 4 

図 2.1 取付孔平面図 

M12 ナット 

ばね座金 
平座金 

M12 ボルト 

据付台 

スキャナー取り付け足 

平座金 

電蝕防止用座金 

電蝕防止用座金
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2.1.2 輻射器の取り付け 

(１)アンテナ駆動部回転軸の出口に被せてある、保護キャップを外してください。 

(２)輻射器基部に仮止めされている４本のボルトを外して、輻射器を回転軸基部へ取り付けてくださ

い。輻射面（KODEN のロゴが付いている側）を、回転軸基部にある凸マークの方向に一致させ

てください。 

(３)手順 2 で外した 4 本のボルトで、アンテナを固定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.3 回転軸基部へのアンテナ取付け 

 

輻射面 (KODEN ロゴ付) 

輻射器 

回転軸基部 

凸マーク 

保護キャップ 

を外す 

回転軸基部 

平ワッシャー 

スプリングワッシャー ボルト 
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2.1.3 ケーブル接続 

オープンアンテナ  6kW(RB717A)､12kW(RB718A) 

(１)アンテナ駆動部の電源が断になっていることを確認して下さい。 

(２)アンテナ駆動部の前面カバーと背面カバーの取付けボルトを緩めて外します。  

(３)TR ユニット固定ボルトを緩め、コネクターJ3、J4 を外して、TR ユニットを取出します。この

際に、マグネトロンを金属に触れさせないように注意して下さい。 

(４)アンテナ駆動部の筐体底部のボルトを緩め、ケーブル押さえ板とゴムパッキンを外します 

(５)アンテナケーブルをケーブル導入口を通して、アンテナ駆動部の内部に引き込みます。 

(６)アンテナケーブルを、上記４項で外したケーブル押さえ板とゴムパッキンで、下図に示すように

固定します。この際に、アンテナケーブルの根元の熱収縮チューブを剥がして、シールド編組線

をケーブル押さえ板に絡め、ラグ端子をボルトで共締めします。 

(７)上記３項で外した TR ユニットを取付け、上記３項で外したコネクターJ3、J4 を TR ユニット

に取付けた後、固定ボルトで固定します。 

(８)アンテナケーブルの７ピンコネクターを TR ユニットの J2 に、９ピンコネクターを J1 に接続し

ます。 

(９)アンテナケーブルを TR ユニットのクランプで縛ります。この際に、アンテナケーブルがマグネ

トロンのリード線に触れていないことを確認して下さい。 

(１０)アンテナ駆動部の前面カバーと背面カバーを取付けて、取付けボルトで固定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5mm 以下にする 

ケーブルクランプ

TR ユニット 

J2 
J1 

J3

J4 

ケーブル端部の熱収縮チューブを剥がす 

ゴムパッキン 

固定ボルト

  

ラグ端子

  

  
ケーブル固定板

アンテナ駆動部

アンテナケーブル

  

7-ピンコネクター

シールド編組線 

9-ピンコネクター 

マグネトロンリード線 

  
J3 J4 

マグネトロン 

J2 J1 

固定ボルト 

ケーブルクランプ 

ＴＲユニット 

ケーブル導入口 

アンテナ駆動部基部の切欠き部分 

6kW (RB717A）/ 12kW (RB718A) 

シールド編組線をケーブル 

固定板の下に出来るだけ短い 

長さで敷設する 

 

図 2.4.1 空中線駆動部へのケーブル接続 
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オープンアンテナ  25kW (RB719A)  

(１)アンテナ駆動部の電源が断になっていることを確認して下さい。 

(２)アンテナ駆動部の前面カバーと背面カバーの取付けボルトを緩めて外します。  

(３)TR ユニット固定ボルトを緩め、コネクターJ3、J4 を外して、TR ユニットを取出します。この

際に、マグネトロンを金属に触れさせないように注意して下さい。 

(４)アンテナ駆動部の筐体底部のボルトを緩め、ケーブル押さえ板とゴムパッキンを外します 

(５)アンテナケーブルをケーブル導入口を通して、アンテナ駆動部の内部に引き込みます。 

(６)アンテナケーブルを、上記４項で外したケーブル押さえ板とゴムパッキンで、下図に示すように

固定します。この際に、アンテナケーブルの根元の熱収縮チューブを剥がして、シールド編組線

をケーブル押さえ板に絡め、ラグ端子をボルトで共締めします。 

(７)上記３項で外した TR ユニットを取付け、上記３項で外したコネクターJ3、J4 を TR ユニット

に取付けた後、固定ボルトで固定します。 

(８)アンテナケーブルの７ピンコネクターを TR ユニットの J2 に、９ピンコネクターを J1 に接続し

ます。 

(９)アンテナケーブルを TR ユニットのクランプで縛ります。この際に、アンテナケーブルがマグネ

トロンのリード線に触れていないことを確認して下さい。 

(１０)アンテナ駆動部の前面カバーと背面カバーを取付けて、取付けボルトで固定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.4.2 空中線駆動部へのケーブル接続 

25kW (RB719A）

 

J1

J4

J3 

ケーブルクランプ

ＴＲユニット

アンテナ駆動部基部の切欠き部分 

ケーブルクランプ

J2 J1 

J4 
J3 

マグネトロンリード線 

5mm以下にする 

ケーブル端部の熱収縮チューブを剥がす 

ゴムパッキン 

固定ボルト 

  

ラグ端子 

  

ケーブル固定板 

アンテナ駆動部 

アンテナケーブル 

7-ピンコネクター

シールド編組線 

9-ピンコネクター 

ケーブル導入口 

固定ボルト 

J2

シールド編組線をケーブル 

固定板の下に出来るだけ短い 

長さで敷設する 

TR ユニット 
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2.2 相互結線図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.5 空中線駆動部と指示機間の相互接続 

 

 

空中線駆動部 指示機部
P2 PX

説明 線色 番号 番号 線色 説明

+250V 紫 1 1 紫 +250V
NC - 2 2 青 +24V

GND 黄 3 3 橙（太） +12V
+40V 赤（太） 4 4 黄 GND
+40V 黄（太） 5 5 シールド DATA-RTN

+40V-RTN 緑（太） 6 6 赤（同軸） DATA
+40V-RTN 青（太） 7 7 - -

8 茶（同軸） BP/SHF
P1 9 シールド BP/SHF-RTN

説明 線色 番号 10 灰（同軸） V/TRIG

+24V 青 1 11 -
NC - 2 12 赤（太） +40V

+12V 橙（太） 3 13 黄（太） +40V
DATA-RTN シールド 4 14 シールド V/TRIG-RTN

DATA 赤（同軸） 5 15 緑（太） +40V-RTN
BP/SHF-R シールド 6 16 青（太） +40V-RTN

BP/SHF 茶（同軸） 7

V/TRIG-RTN シールド 8
V/TRIG 灰（同軸） 9

接地端子
GND シールド 1
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2.3 指示機の装備 

指示機は卓上設置およびパネル取り付けが可能です。装備は下記の手順に従って行って下さい。 

 

2.3.1 MRD-１05 の設置 

2.3.1.1 MRD-105 の卓上設置 

(１)指示機を取付架台に固定している 4 個のノブボルトを外します。 

(２)指示機を取付架台から取り外し、水平の安定した場所に置いてください。 

(３)指示機を取り付ける位置に取付架台を置き、５本の５mm ネジで固定してください。 

(４)指示機を取付架台に乗せ、(1)で外したノブボルトで固定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
図 2.6 卓上取付け要領図 

単位：mm(inch) 

指示機

ノブボルト（４箇所） 

取付架台 

M5 ネジ（5 箇所）
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Maintenance space

注意：卓上設置をする場合、ケーブルの敷設、コネクターの脱着、ヒューズ交換、ボルトの締め付け

等、図のような保守空間が必要です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.7 卓上設置指示機に必要な保守空間 

単位：mm(inch) 

取付架台据付寸法 

保守空間寸法

  穴径  

正面 

5-φ6.5 

60
 

(2
 2

3/
64

) 

80
 

(3
 5
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2.3.1.2 MRD-105 のパネル取付け 

準備： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

装備： 

(１) 指示機を加工したパネル開口部に取り付けます。 

(２) 図のように８箇所を 4mm のネジで締めて指示機を固定します。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

単位：mm(inch) 

図 2.9 指示機をパネルに取り付ける 

(１)パネル上の指示機取付け面に図

2.8 に示す寸法で開口部および

4.5mm の指示機取付け穴８カ所

を加工します。 

(２)指示機を取付架台に固定してい

る４個のノブボルトを外します。 

(３)指示機を取付架台から取り外し、

水平の安定した場所に置いてく

ださい。 

8-φ4.5 

   (11/64) 

図 2.8 指示機取付け用開口部および取り付け穴 

指示機 

M4(4mm)ネジ

8 箇所
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2.3.2 操作部 MRO-105 の設置 

2.3.2.1 操作部 MRO-105 の卓上設置 

(１) 操作部の４角のコーナーキャップ（4 箇所）を外します。小型のマイナスドライバーの先端を、

コーナーキャップと操作部筐体の間に静かに差し込み、隙間を作り、コーナーキャップを指では

さんで上に引き上げます。この際、マイナスドライバーの先端で、操作部の筐体を傷つけないよ

うに注意します。 

(２) 操作部を取付架台に固定している M4（4 mm）ネジを外し、操作部を取付架台から外します。 

(３) 図の位置にマーキングし、M5（5 mm）タッピングネジを使用し取付架台を固定します。（4 箇

所） 

(４) 操作部を、（2）で外した M4（4 mm）ネジで取付金具に固定し、４角のコーナーキャップ（4

箇所）を取り付けます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.10 操作部の取付け 

単位：mm(inch) 

コーナーキャップ(4 箇所) 

M4 ネジ(４箇所)

M5 ネジ(４箇所) 

取付金具(左) 

取付金具(右) 

操作部 
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図 2.11 操作部に必要な保守空間 
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2.3.2.2 操作部 MRO-105 のパネル取付け 

 

準備： 

(１) パネル上の指示機取付け面に図 2.12 に示す寸法で開口部を加工します。 

(２) 取付け穴位置をマーキングします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

装備： 

(１) 操作部筐体の 4 角のコーナーキャップを外します。 

(２) 操作部とその接続ケーブルを開口穴に入れ、操作部を取付け面と平行になるようにします。（図

2.13） 

(３) 4 mm のタッピングネジを使用して、操作部をパネルに固定します。（4 箇所） 

(４) (1)で外したコーナーキャップを元の位置に戻します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 図 2.13 操作部をパネルに取り付ける 

図 2.12 操作部取付け穴加工図 

単位：mm(inch) 

コーナーキャップ(4 箇所) 

注)パネル厚さ：10mm(max) 

M4 ネジ(4 箇所)

操作部

4-4mm ネジ用穴 
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2.4 指示機へのケーブル接続 

2.4.1 MRD-105 の標準構成ユニットのケーブル接続 

空中線駆動部、電源、さらに、操作部からのケーブルのコネクターを、図 2.14 に従って対応するソ

ケットに接続してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.14 MRD-105 の標準構成ユニットのケーブル接続 

直流電源 

21.6 – 41.6 VDC 

CW-259 のコネクターを見た図

電源ケーブル端子配列 

番号 線色 信号名称 

1 黒 DC 主電源 (-) 

2 白 DC 主電源 (+) 

3 灰 アース 

1 2 

3 

接続ケーブル 

242J159098 

標準長: 15 m 

 

交流電源ケーブル,  

(注文品) 

電源ケーブル 

CW-259-2M  

標準長 2 m 

AC/DC 整流器 

PS-010 又は 

VL-PGS001 

 

 

指示機 

空中線駆動部 

操作部 

拡大

拡大

 

： 標準品 

： オプション 
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2.4.2 指示機と GPS コンパス(KGC-1)の接続 

GPS コンパス（KGC-1）を使用する場合は、下図のように指示機の J6 と KGC-1 の DATA2 コネ

クターを接続して下さい。高速通信により機能を最大限に引き出すことが出来ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

KGC-1 用の設定方法 

(１) [メニュー]キーを押し、メニューを表示させます。 

(２) トラックボールを上下と右に転がし、メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒KGC-1 設定⇒初期化

⇒実行 を選択し、決定キーを押します。 

指示機及び KGC-1 共、通信のボーレートが 38400 ボーに設定されます。 

KGC-1 からは、HDT、GGA、VTG 信号が出力されます。 

 

注意：この初期化によって、KGC-1 の DATA２（レーダーと接続しているポート）はボーレートが

38400、信号周期が 50ms、信号種：HDT、GGA、VTG に設定されます。もし、DATA2 を他の

装置にも使用しその装置が以上の信号に対応していない場合は、他の装置を DATA３へ接続するか、

または、初期化を実行しないでください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 KGC-1 

図 2.15 指示機と KGC-1 のケーブル接続 

指示機 MRD-105 

J4 

航法装置 位置 船速 

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報 

J5 J6 

拡大 
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2.4.3 指示機と KGC-1、SDP-300（又は GTD-111/151/121）の接続 

注：その他の接続は各装置の取扱説明書を御参照ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

GPS プロッター SDP-300, GTD-111/151/121

図 2.16 指示機と KGC-1、プロッターのケーブル接続 

GPS コンパス KGC-1

GA-11 

  

 

 

 

 

SDP-300/GTD-151/121
CW-373-5M

GTD-111
CW-374-5M

SDP-300/GTD-151/121

CW-373-5M

GTD-111

CW-374-5M

付属ケーブル 

CW-373-5M

レーダー 指示機 MRD-105 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報

J5 J6

オートパイロット 

注意： 

同じセンテンスが 2 ポートから入力されるため、GGA、GLL、VTG、ZDA の入力ポートは SDME(船速)を指

定してください。設定は 3.2.11 章を参照してください。 

プロッターに TT を表示させるため、EPFS 出力の TLL と TTM を 1.0 秒に設定してください。 

設定は 3.2.8 章を参照してください。 

J4 J5 J6

J1 J2 J3

GTD-111
NMEA 

拡大 

拡大 

GTD-111
GPS ｾﾝｻｰ
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2.4.4 指示機と KGC-1、SDP-300（又は GTD-111/151/121）、KBG-2/3 の接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  GPS プロッター SDP-300、GTD-111/151/121

J1 J2 J3

J4 J5 J6

KBG-2     SDP-300、GTD-111/151/121 

1 DC-  1 GND 

2 RX+  2 TX+ 

3 RX-  3 TX- 

4 TX+  4 RX+ 

5 TX-  5 RX- 

6 DC+  6 +12V 

KGC-1   

1 GND 

2 TX+ 

3 TX- 

4 RX+ 

5 RX- 

6 N.C. JB-10 内の結線 

GPS コンパス KGC-1 

GA-11 

 
 

付属ケーブル 
 

 

 

SDP-300/GTD-151/121
CW-376-5M

GTD-111
CW-154A-5M

 

CW-376-5M 

 

KBG-2/3 

付属ケーブル 

CW-373-5M 

レーダー 指示機 MRD-105 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロ VDR&警報

J5 J6

SDP-300/GTD-151/121 

CW-373-5M

GTD-111

CW-374-5M

JB-10 

注意： 

同じセンテンスが２ポートから入力されるため、GGA、GLL、VTG、ZDA の入力ポートは EPFS(位置)を指

定してください。設定は 3.2.11 章を参照してください。 

プロッターに TT を表示させるため、EPFS 出力の TLL と TTM を 1.0 秒に設定してください。 

設定は 3.2.8 章を参照してください。 

KGC-1 の製造番号 00101312 

以前では DATA1 に接続してください。

ｵｰﾄﾊﾟｲﾛｯﾄ 

図 2.17 指示機と KGC-1、プロッター、KBG-2/3 のケーブル接続

GTD-111
NMEA

GTD-111 
GPS ｾﾝｻｰ 

拡大 

拡大 
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2.4.5 外部モニターとＶＤＲと警報の接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

黒 

白 

CW-560-2M 

又は 

相当品(ｱﾅﾛｸﾞ RGB ｹｰﾌﾞﾙ)

VDR  

レーダー 指示機 MRD-105 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報

J5 J6

ｱﾅﾛｸﾞ RGB 入力 

SXGA モニター 

図 2.18 指示機と外部ブザー、モニターのケーブル接続 

警報出力線に外部ブザーを接続する場合

黒線

白線 

 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報

J5 J6
＋線 

－線 

直流ブザー 

CW-576-0.5M

警報出力 

リレー接点出力 

正常時：接、警報時：開

使用最大電圧：30V 

最大接点容量：1A 

直流ブザーの定格電圧：船内電源電圧（白線・黒線にはレーダーに供給されている船内電源電圧

が出力されます。警報時電圧出力） 

電流容量：最大 １Ａ（瞬時でも１Ａを超えないでください） 

指示機内部のロジックボード E59-700*の短絡コネクターJ738 と J739 から短絡ソケッ

トを外し、そのソケットを J736 と J737 へ挿入してください。警報出力は警報が発生すると

船内電源電圧が出力されます。出力回路 6.4.2 章参照 

CW-560-2M 

又は 

相当品(ｱﾅﾛｸﾞ RGB ｹｰﾌﾞﾙ) 

*印はバージョン変更記号

拡大 
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2.4.6 ジャイロインターフェース又はＴＨＤの接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.4.7 AIS の接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

S2N ジャイロｺﾝﾊﾞｰﾀ 
又は NSK ユニット 

S2N 用ｹｰﾌﾞﾙ
CW-406-5M 
NSK 用ｹｰﾌﾞﾙ 
CFQ-6998

ジャイロ シンクロ又はステップ信号

OR 

1 7 

2

3 
4 

8 6 

5 

端子番号 CW-406 線色 信号名

1 白赤 1 OUT-A
2 白黒 1 OUT-B
3 橙赤 1 IN-A 
4 橙黒 1 IN-B 
5 灰黒 1 GND 
6  NC 
7  NC 
8 灰赤 1 DC+5V

 

図 2.19  ジャイロ・ジャイロインターフェース又は THD の接続 

ｼﾘｱﾙﾌｫｰﾏｯﾄ 
IEC 61162-2

THD 又は 

ｼﾞｬｲﾛｼﾘｱﾙ出力 ｹｰﾌﾞﾙ  
CW-406-5M 

CW-406 の端子配列 

注意： 
① NSK ユニットはメニューの NSK 設定⇒初期
化を実行するとレーダーが最適に設定されます。
3.2.3.2 章参照.。 
② S2N、THD 及びｼﾞｬｲﾛｼﾘｱﾙ出力はﾎﾞｰﾚｰﾄ
38400、送信周期 50ms から 25ms、ﾁｪｯｸｻﾑは
"ON"を設定してください。設定は各ユニットの説
明書を参照してください。 

ジャイロ 

拡大 

J4 J5 J6

1 7

2 

3 
4 

8 6 

5

端子番号 CW-387 線色 信号名称 

1 シールド 筐体接地 

2 青 
ﾂｲｽﾄ 

IN-A 

3 白 IN-B 

4 黄 
ﾂｲｽﾄ 

OUT-B 

5 茶 OUT-A 

6 緑* GND 

7 赤 
ﾂｲｽﾄ 

AIS 警報 

8 灰 AIS 警報 

 *緑/黒ﾂｲｽﾄ線の緑線 
 

注： 
コネクターの７番、８番が AIS 装置の警報に接続
できない場合、７番－８番は短絡してください。 
開放にすると AIS 異常警報が鳴り続けます。 

1 番マーク

AIS ケーブルのコネクター端子配列 

 

航法装置 位置 船速

レーダー 指示機 MRD-105 

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロ VDR&警報

J4 J5 J6

信号フォーマット 

IEC 61162-2 

ケーブル

CW-387-5M

図 2.20 AIS のケーブル接続 
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2.4.8 その他の航法装置、測位装置、速度計の接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

J7

 

LOG 
ｼﾘｱﾙ出力

 

GPS 等 

 

プロッター等 

J4 J5 J6

CW-376 

CW-376 
CW-376 

L1N Log 
pulse 
NMEA  

コンバータ 

Log pulse

CW-376 ケーブル 
コネクターの端子配列 

1 

2 

3 
4 

5 
6 

航法装置 位置 船速 

NSK 
ユニット 

ジャイロ 

又は 

又は 

図 2.21 航法装置、測位装置、速度計の接続 

シリアルポートの入出力フォーマットの初期値は以下のように設定されています。 

 NAV(航法装置)ポート： IEC 61162-2 

 EPFS(位置)ポート： IEC 61162-1 

 SDME(船速)ポート： IEC 61162-1 

 GYRO(ジャイロ)ポート： IEC 61162-2 

各々のシリアル入出力ポートは IEC 61162-1 と 2 をレーダーメニューで切り替えることができます。 

3.2.12 参照。 

各々の入出力ポートは以下のセンテンスを入力することができます。 

 位置情報： GGA、GLL、GNS、RMC 船首方位： THS、HDT 

 自船速度： VBW、VTG、VHW 潮流速度： VDR 

 目的地情報： RMB、BWC  ルート： RTE、WPL 

 航路偏差： RMB、XTE  位置基準： DTM 

 深度： DBT、DPT  温度： MTW 

 日時： ZDA 

各ポートの初期値は全センテンスの入力を許可しています。この場合、２つ以上のポートに同じセンテンスの

異なったデータが入力されると、表示データがふらつき、動作も異常となります。これを防ぐため、センテン

スごとに入力ポートを指定することができます。3.2.11 章参照 

出力ポートは NAV（航法装置）と EPFS（位置）の２つがあります。工場出荷時の状態は EPFS（位置）ポー

トは出力しません。NAV（航法装置）ポートは以下のセンテンスが IEC 61162-2 で 

 RSD=1.0 秒 OSD=1.0 秒 

 TLB=5.0 秒 TTD=1.0 秒 

 TTM=1.0 秒 

の周期で出力されます。ECDIS 等を接続してください。 

出力ポートの状態はレーダーメニューで設定できます。3.2.8 章参照 

CFQ-6998 

拡大 

J4, J5 & J6 
端子番号 CW-376 線色 信号名 

1 青+シールド シールド 

2 白 OUT-A 

3 赤 OUT-B 

4 橙 IN-A 

5 黒 IN-B 

6 緑 接地 
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2.4.9 レーダー切り替え器のケーブル接続 

2.4.9.1 クロス接続、並列接続、独立接続のケーブル接続 

レーダー又は指示機を２式使用して２重操作接続や交差接続、従属接続をする場合、リモートケーブ

ルとデータケーブルを図のように接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(１) 主指示機のデータコネクターに入力された針路、速度、緯度経度信号はリモートケーブルを経由

して副指示機に入力されます。したがって、副指示機も主指示機と同様に、TT(ARPA)、地図オ

プションを使用することができます。 

(２) クロス接続をする場合、副指示機にも第２空中線駆動部を接続してください。 

(３) MRD-105 は操作部（MRO-105）が必要です。 

(４) 主・副指示機の NAV ポートの RSD、OSD、TLB、TTD、TTM 出力を OFF してください。

3.2.8 参照。 

注：レーダーの TT と AIS 機能を使用したとき、NAV ポートを沢山のデータが行き来して、レーダ

ーが遅くなります。このため、NAV ポートの出力を OFF してください。 

クロス接続をする場合、

副指示機にも第２駆動部

を接続します。 

KGC-1 

データケーブル 

CW-373-10M or 30M 

（10m or 30m） 
 

リモートケーブル 

CW-561-10M or 30M

(10m or 30m) 

図 2.22 クロス接続、並列接続、独立接続時の副指示機の接続 

レーダー 主指示機 MRD-105 

J4 

航法装置 位置 船速 

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報 

J5 J6 

レーダー 副指示機 MRD-105 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロ VDR&警報

J5 J6

GPS プロッター 

GPS プロッター 船速計 

拡大 

拡大 
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2.4.9.2 モニター接続のケーブル接続 

レーダーに指示機を１式使用してモニターとして使用する場合、リモートケーブルを図のように接続

します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(１) モニター副指示機は空中線駆動部を制御することができません。したがって、モニター副指示機

は主指示機に合わせてレンジを設定する必要があります。 

(２) MRD-105 は操作部（MRO-105）が必要です。 

(３) プロッターに TT を表示させるため、EPFS 出力の TLL と TTM を 1.0 秒に設定してください。 

3.2.8 章参照

リモートケーブル 

CW-561-10M or 30M

(10m or 30m) 

KGC-1 

等 

GPS プロッター 

図 2.23 モニター副指示機の接続 

 

   

 

 

レーダー 主指示機 MRD-105 

J4 

航法装置 位置 船速 

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロVDR&警報 

J5 J6 

 

レーダー 副指示機 MRD-105 

J4

航法装置 位置 船速

AIS ｲﾝﾀｰｽｲｯﾁ ジャイロ VDR&警報

J5 J6

KGC-1 

等 

GPS プロッター

拡大 

拡大 
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第3章 設置後の設定 

 

装備後、いくつかの設定作業が必要です。設定作業に入る前に、機器を正常動作させるために次の点

を確認して下さい。 

(１) レーダーシステムに接続されている船内電源が規定電圧であること。 

(２) アンテナの周囲やマストに人が居ないこと。指示機に「レーダー調整中。操作部に触れないこと」

の注意書きを表示すること。 

3.1 設置時メニューの設定順序 

設置時メニューの設定は以下の順番で設定してください。 

(1) アンテナ高さ 

(2) アンテナケーブル長 

(3) 自動同調 

(4) 距離調整 

(5) 方位設定 

(6) MBS 

(7) ファンクションキー 

 

3.1.1 アンテナ高さの設定 

海面からアンテナ輻射面までの高さを４つの範囲の中から選択してください。 

設定方法 

１ [メニュー]キーを押してレーダーメニューを表示させます。 

２ トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒アンテナ高さ⇒以下の「選択値」を選択し[決

定]キーを押して確定します。 

選択値 0-5m、 5-10m、 10-20m、 20m 以上 

注意：この設定値は手動 STC と自動 STC のカーブに影響します。 

 

3.1.2 アンテナケーブル長の設定 

指示機と駆動部を接続する接続ケーブルの長さを３つの長さから近いものを選択してください。 

１ [メニュー]キーを押してレーダーメニューを表示させます。 

２ トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒アンテナケーブル長⇒「選択値」を選択し[決

定]キーを押して確定します。 

選択値 20m、 40m、 60m 

注意：この設定値は手動 STC と自動 STC のカーブに影響します。 
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3.1.3 自動同調の設定 

性能を十分に活用していただくため、新設時又はマグネトロン交換時に自動同調の調整をしていただ

く必要があります。 

自動同調の調整を行なわない場合、最適感度を得られないことがあります。 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを 12NM 以上にします。

6NM 以上のなるべく遠くにある山や島などの大きさが変化しない安定な物標を見つけてくださ

い。物標が僅かに見える状態まで感度つまみを回して感度を下げます。 

(２) [メニュー]キーを押した後、トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒同調方法⇒自動

を選択し、「決定」キーを押します。 

(３) トラックボールで 自動同調設定⇒数値入力枠を選択します。トラックボールを上下に回転して

数値を変化させ、画面上に写っている固定物標の大きさを最大にします。もし、物標が大きくな

りすぎて同調の最良点が判らなくなった場合はもう一度感度つまみで感度を下げて物標を小さく

させ、再度トラックボールを上下に操作して物標を最大にしてください。 

(４) 物標が最大になった数値の状態で、「決定」キーを押して調整を完了してください。 

(５) 同様に同調方法⇒手動と手動同調設定を選択し、手動同調も物標が最大になるように調整してく

ださい。 

(６) 手動同調、自動同調の調整が終わったら、同調方法の手動と自動を切り替えて感度に差がないこ

とを確認してください。もし、差があった場合、悪い方を再調整してください。 

 

3.1.4 距離調整 

この調整は、送信の遅延時間を調整して、レーダー画面上の映像と実際の物標の距離を一致させるた

めに行います。正確な調整を行うには至近（100m 以内を目安）の直線上に伸びる岸壁や防波堤など

の硬い物標が良い結果を生じます。以下の手順で送信遅延時間の調整を行います。 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを 0.25NM にします。 

(２) [メニュー]キーを押した後、トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒距離調整⇒数値

入力枠の末桁を反転表示させます。 

(３) トラックボールを上下に操作して数値を変化させ、図 3.1 のように直線状の物標が画面上で直線

に表示されるように調整してください。 

(４) 「決定」キーを押して、調整を終了してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
近すぎ 適正 遠すぎ 

図 3.1 距離調整による映像表示 
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3.1.5 方位設定 

レーダー画面上の物標の表示方位を調整します。 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを 1NM 以上にします。 

(２) まず、視認出来る距離にあるなるべく遠方の固定物標の方位を船の磁気コンパスなどで測定し、

次にレーダー画面上で同じ物標の方位を測定します。もし、両者の値が 1 度以上異なる場合は、

次の手順で調整を実施してください。 

(３) [メニュー]キーを押した後、トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒方位設定⇒数値

入力枠の末桁を反転表示します。 

(４) トラックボールを上下に操作して数値を変化させ、物標映像の方位が、コンパスで測った方位に

なるように変えてください。 

(５) 「決定」キーを押して調整を完了してください。 

 

3.1.6 MBS の調整 

図 3.2 のような映像中心の円盤状の送信漏れ込みを抑圧して消すために設定します。 

 

(１) レンジを 0.25NM レンジに、雨雪反射除去、海面反射

除去つまみを 0、感度つまみを 8 目盛、輝度つまみを

10 目盛(最大)に設定します。 

(２) メニューキーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒

設置時メニュー⇒MBS⇒数値入力枠の末桁を反転表示

させます。 

(３) 海面反射除去つまみを回し、映像の回転中心に円盤状の

送信漏れ込みを表示させます。 

(４) 円盤状の送信漏れ込みを見ながらトラックボールを上に

回転させて MBS の設定数値を 0 から上げていきます。

送信漏れ込みが消えたところで[決定]キーを押して確定

します。 

 

3.1.7 ファンクションキーに機能を割り当てる 

ファンクションキーに機能を割り当てることで、以下のファンクションキーを押して直接割り当てた

機能を操作することができます。 

ファンクションキーはＦ1 からＦ6 までの６個のキーがあります。 

工場出荷時はそれぞれ以下の機能が割当てられています。 

Ｆ１： ベクトル時間 Ｆ２： ベクトル表示モード 

Ｆ３： 作図表示 Ｆ４： 航跡時間 

Ｆ５： 航跡表示モード Ｆ６： AIS 

 

 
 

 送信漏れ込み 

図 3.2 送信漏れ込みの映像例 
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割り当てる機能は「オフ」と「一発メニュー」と下表の機能です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

割り当て方法 

メニューを押し、トラックボールでメンテナンス⇒設置時メニュー⇒F1 キー設定のサブメニューを表

示させ、F1 キーに割り当てたい「オフ」、上表の機能又は「一発メニュー」を反転表示します。「決定」

キーを押して確定します。 

同様に、F2～F6 キーを設定します。 

また、各設定に「オフ」を選択してファンクションキー機能を無効にすることもできます。 

一発メニュー：パーソナルコンピューターのショートカットキーと同じ働きをします。 

機能を設定したスイッチは付属のシールを貼ってご使用ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

>レーダアラーム 

安定基準 

信号処理 

物標拡大 

干渉除去 

ビデオモード 

航跡表示モード 

航跡時間 

航跡消去 

真運動リセット 

C UP 方位リセット 

映像固定 

ズーム 

フェリーモード 

エコーアラームオン／オフ 

エコーアラーム設定 

ガードゾーンオン／オフ 

ガードゾーン設定 

>自船／ターゲット-ツール

ベクトル表示モード 

ベクトル時間 

ターゲット ID 表示 

過去位置表示モード 

過去位置時間 

自動捕捉範囲オン／オフ 

自動捕捉範囲設定 

自航跡時間 

自航跡消去 

自船形表示 

AIS 

TT 消去 

TT 全消去 

TT 基準物標捕捉 

固定マーカ 

方位表示モード 

>作図-地図システム 

作図表示 

地図 

海岸線カーソル 

ナブラインカーソル 

ルートカーソル 

マークカーソル 

エリアカーソル 

作図消去 

マーク自船 

TLL 出力 

時間 

補助表示切替 

ターゲットリストソート

 

 

 

>一発メニュー
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3.2 入出力の設定 

表示モード、TT(ARPA)、真航跡、自航跡は他装置から船首方位データと船速データを入力する必要

があります。加えて、AIS、地図機能、自船情報表示、緯度経度表示は両データ以外に自船位置の緯度

経度データが必要です。これらのデータを使用するために 2.4 章 指示機へのケーブル接続 に従って

接続した後で、以下のメニュー項目を設定してください。 

メニュー⇒メンテナンス⇒入出力の表示例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2.1 時間を設定する。 

画面に表示する日時や ALR 出力に添付する UTC に使用する時間（日時）を選択します。 

GPS などの UTC センテンスを出力するセンサーを接続する場合 

メンテナンス⇒入出力⇒時間⇒ZDA を選択し「決定」キーを押して確定します。 

 

内蔵時計を設定する 

時刻を外部装置から入力しない（GPS や時計を接続しない）場合 

メンテナンス⇒入出力⇒時間⇒内臓時計を選択し「決定」キーを押して確定します。 

メンテナンス⇒入出力⇒時間設定⇒日時⇒YY/MM/DD にそれぞれ今日の年／月／日を数値入力

メニュー 

＞メンテナンス 

＞入出力 

船首方位 自動

GPS ４４．７°

  補正 ０．０°

船速 ＶＢＷ

 ＸＸＸ．Ｘｋｎ

COG／SOG 自動

GPS ４４．７°

GPS １３．３ｋｎ

緯度／経度 自動

GPS ３５°２７．５１１N

 １３９°５０．０６５Ｅ

   位置補正 DTM

０．０００Ｎ

０．０００Ｅ

   測位系 基準 Ｗ８４

 ローカル Ｗ８４

潮流方位／速度 ＶＤＲ

０．０°

０．０°

時間 ＺＤＡ

GPS ０８／０７／１７

０２：５８

   タイムゾーン ０９：００

時間設定 ＞

詳細設定 ＞

 

設定項目 

設定項目で設定さ

れているセンテン

スの現在の値を表

示しています。 

3.2.3 参照 

3.2.3 参照 

3.2.4 参照 

3.2.5 参照 

3.2.7 参照 

3.2.4 参照 

3.2.1 参照 

3.2.1 参照 

3.2.6 参照 

3.2.8～12 
参照 

設定項目で設定し

たセンテンスが入

力されていない場

合、装置名は表示さ

れず、値はＸＸＸ 

表示になります。

図 3.3 入出力メニュー例 
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した後に「決定」キーを押して確定します。 

メンテナンス⇒入出力⇒時間設定⇒時間⇒00:00 にそれぞれ現在時刻を 24 時間表記で入力した

後に「決定」キーを押して確定します。 

 

3.2.2 船首方位、速度、緯度経度、目的地などの入力を接続せずに使用する 

本機の機能を活用していただくために、初期状態では全ての外部入力を接続することが前提に設定さ

れています。このため、レーダー基本機能（航法機能、地図機能、データ表示、TT(ARPA)，AIS 等

を使用しない）だけを使用し、他装置と接続しない場合、船首方位、船速、緯度経度の入力を催促す

る警報が警報音と共に表示されます。この、船首方位と船速や緯度経度を以下のようにオフにしてご

使用ください。 

設定方法： 

メニューキーを押し、トラックボールで以下のように設定します。 

船首方位を入力しない場合（GPS コンパスやジャイロを接続しない） 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒船首方位入力＞オフを選択し「決定」キーを押し

ます。 

速度を入力しない場合（LOG や GPS を接続しない） 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒速度入力⇒オフを選択し「決定」キーを押します。 

緯度／経度を入力しない場合（GPS やプロッターを接続しない） 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒緯度／経度入力⇒オフを選択し「決定」キーを押

します。 

目的地やルートを入力しない場合（プロッターや ECDIS を接続しない） 

作図／地図⇒外部入力ルート⇒オフを選択し「決定」キーを押します。 

作図／地図⇒目的地／ルート ID 表示⇒オフを選択し「決定」キーを押します。 

 

3.2.3 船首方位入力の設定 

3.2.3.1  船首方位に KGC-1 を使用する 

KGC-1 を SDME(船速）ポートに接続します。接続は 2.4.3 参照。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒船首方位入力⇒オンを選択し「決定」キーを押し

ます。 

メンテナンス⇒入出力⇒船首方位⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

KGC-1 を初期化します。KGC-1 の DATA2 とレーダーの SDME ポートは最適に設定されます。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒KGC-１ 設定⇒初期化⇒実行 を反転表示させ[決定]キー

を押します。 

注意：この初期化によって、KGC-1 の DATA２（レーダーと接続しているポート）はボーレー

トが 38400、信号周期が 50ms、信号種：HDT、GGA、VTG に設定されます。もし、DATA2

を他の装置にも使用し、その装置が以上の信号に対応していない場合は他の装置を DATA1

へ接続するか、または、初期化を実行しないでください。 
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KGC-1 の角度を補正する。 

KGC-1 の取付方向にずれがあり、船首方位に誤差がある場合、KGC-1 が出力する HDT 信号の誤差

を補正して出力させることができます。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒KGC-１ 設定⇒補正⇒数値入力枠の末桁を反転表示させま

す。トラックボールを上下して数値を変化させ、補正する角度差に合わせて、[決定]キーで確定

します。 

 

3.2.3.2  ジャイロ・ログ・インターフェース NSK ユニットを使用する 

NSK ユニットを GYRO（ジャイロ）ポートに接続します。接続は 2.4.6 章参照 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒船首方位入力⇒オンを選択し「決定」キーを押し

ます。 

メンテナンス⇒入出力⇒船首方位⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

 

NSK ユニットのためにジャイロポートを初期化するとジャイロポートは NSK ユニットに対して最適

に設定されます。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒NSK 設定⇒初期化⇒実行 を反転表示させ[決定]キーを押

します。 

NSK ユニットから入力した値に常に一定の誤差がある場合、その誤差を補正します。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒NSK 設定⇒補正⇒数値入力枠の末桁を反転表示させます。 

トラックボールを上下して数値を変化させ、補正する角度差に合わせて、[決定]キーで確定しま

す。 

 

3.2.3.3  船首方位にジャイロなどの船首方位出力装置（THD）を使用する 

ステップ信号やシンクロ信号などのアナログ信号を出力するジャイロの場合（接続は 2.4.6 参照）は

S2N ジャイロコンバータや NSK ユニットを中間に挿入し、アナログ信号を IEC 61162-2 へ変換し

て本機のジャイロポートへ入力します。THD（IEC 61162 出力を持つジャイロ）や他社の GPS ジ

ャイロを接続する場合（2.4.6 参照）、IEC 61162 出力を本機のジャイロポートへ接続してください。

設定はメニューキーを押して、以下のように行います。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒船首方位入力⇒オンを選択し「決定」キーを押し

ます。 

メンテナンス⇒入出力⇒船首方位⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 自動、THS、HDT、HDG、HDM、VTG、RMC 

自動：6.1.2 章の表の優先順位に従って選択されます。 

注意：HDG、HDM、VTG、RMC を選択した場合、自動追尾機能や真航跡機能が正常に働かな

い危険があります。注意してご使用ください。 

 

船首方位の角度を補正する 

入力した船首方位に誤差がある場合、補正して使用することができます。 
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メンテナンス⇒入出力⇒船首方位⇒補正⇒数値入力枠の末桁を反転表示させます。 

トラックボールを上下して数値を変化させ、補正する角度差に合わせて、[決定]キーで確定しま

す。 

 

注意：接続した装置のインターフェィスは各装置の説明書にしたがって以下の値を設定してください。 

ボーレート 38400 bps 

センテンス THS 又は HDT 

更新周期  50 ms  又は  25 ms 

 

3.2.4 対水安定で使用する船速（STW）を設定する 

対水安定の中で TT、AIS、真運動航跡、自航跡で使用される船速の入力装置を選択します。 

LOG などのパルス出力対水速度計の場合、本機との中間に L1NLOG コンバータや NSK ユニットを

挿入し、アナログ信号を IEC 61162-1 へ変換して本機の SDME へ入力します（2.4.8 参照）。 

KGC-1 や GPS から速度を入力することもできます。設定は以下のように自動で使用することを推奨

します。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力設定⇒船速入力⇒オンを選択し「決定」キーを押します。 

メンテナンス⇒入出力⇒船速⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 自動、VHW、VBW、VTG、RMC、RMA、手動 

手動：速度値を手動で入力する機能です。手動は速度計が故障した場合、レーダーの多くの機能

が使用できなくなるため、緊急手段として用意されています。ただし、手動を選択した場

合、AIS は使用できません。 

自動：6.1.2 章の表の優先順位に従って選択されます。 

 

注意：NSK ユニットにはスピードログから速度パルスが入力されている必要があります。 

対水安定は船首方位と対水速度を計算して得られます。したがって、対地速度である VTG、RMC、

RMA を使用することは正しくありません。しかし、対水速度計が装備されていないことが多いため、

対水安定機能が使用できなくなります。このため、対地速度を代わりに使用できるようにしました。

したがって、本来の対水安定と異なることを認識してください。 

 

3.2.5 対地安定で使用する針路と速度を選択する 

対地安定の中で TT、AIS、真運動、航跡、自航跡で使用される COG/SOG の入力装置を選択します。

GPS や航法装置（VTG、RMC、RMA）、2 軸 SDME(VBW)又は潮流計との接続が必要です。 

メンテナンス⇒入出力⇒COG/SOG⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 自動、VBW、VTG、RMC、RMA、潮流 

潮流：3.2.4 項の船速と 3.2.6 項で選択された潮流から COG/SOG を計算します。 

自動：6.1.2 章の表の優先順位に従って選択されます。 

注意：停船や低速で航行している場合、GPS の VTG、RMC、RMA は進路がふらつきます。こ

のため、TT の速度ベクトルもふらつきます。この場合、対水安定でご使用ください。 
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3.2.6  COG/SOG で潮流を選択したときの潮流のセンテンスを選択する 

3.2.5 項で潮流を選択した場合、SET/DRIFT を入力する装置を選択します。 

メンテナンス⇒入出力⇒潮流方位／速度⇒VDR を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 VDR、手動 

手動：潮流の方位と速度値を手動で入力する機能です。手動が選択された時、データ表示領域の

中で潮流を手動入力することができます。 

注：手動を選択した場合、AIS は使用できません。 

 

3.2.7  緯度経度を入力するセンテンスを設定する 

作図機能や地図、AIS、目的地などを使用するときに、GPS や航法装置から必要な緯度経度のセンテ

ンスを選択します。 

メンテナンス⇒入出力⇒緯度／経度⇒自動を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 自動、GNS、GGA、GLL、RMC、RMA、手動 

手動：GPS 等の測位計が故障した場合の非常手段として、手動で入力する機能です。 

自動：6.1.2 章の表の優先順位に従って選択されます。 

 

位置補正に使用するセンテンスを選択する。 

測位装置が使用している測地形と、使用する地図の測地系が異なる場合、同じ緯度／経度の値であっ

ても位置が異なってしまいます。この場合、位置補正を入力して合わせることができます。 

メンテナンス⇒入出力⇒位置補正⇒手動を選択し「決定」キーを押します。 

設定値 VDR、手動 

手動：手動で数値を入力して設定します。 

手動で合わせる場合、レーダーを N-UP モードに設定し、地図を表示させます。レーダーを送信して

エコーを表示させます。レーダー映像の地形と地図を比べながら緯度経度のオフセット値をトラック

ボールで入力します。N-UP モードで緯度の数値を入力すると地図が上下に移動し、経度を入力する

と左右に移動します。 
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3.2.8  NAV 出力や EPFS 出力を設定する 

プロッターや ECDIS に追尾ターゲットデータを出力することができます。出力可能なポートは NAV

（航法装置）、EPFS（位置）の二つあります。設定方法は 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒NAV 出力 

または EPFS 出力 を選択すると右図のよう

なメニューが表示されます。 

このメニューの中で各センテンスの時間をト

ラックボールで設定すれば、設定したセンテン

スが設定した周期で出力されます。 

0.0 秒に設定されているセンテンスは出力さ

れません。 

 

設定値 0.0 - 10.0 秒 

 

 

 

 

 

 

3.2.9  TLL 出力 

マークの位置や十字カーソルの位置を外部装置に出力することができます。 

出力する TLL センテンスの種類を選択します。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒TLL 出力⇒TT または、マークまたは、ターゲットを選択し

「決定」キーを押します。 

設定値  

TT：  自動追尾物標を捕捉した位置を 3.2.8 で設定された周期で出力します。  

マーク： 作図でマークした位置をマークするたび出力します。 

ターゲット： TLL 出力をファンクションキーに設定します。ファンクションキーを押すたびに 

画面上の十字カーソル位置を TLL として出力します。 

 

3.2.10  ALR 出力 

レーダーで発生した警報の信号（ALR）を外部装置へ出力することができます。また、その外部装置

から警報を止める信号（ACK）を受信してレーダーの警報を止めることができます。 

レーダーの異常警報を外部装置へ送るポートを選択します。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒ALR 出力⇒NAV を選択し「決定」キーを押します。 

設定値  NAV、EPFS、SDME、ジャイロ 

 

 

メニュー 

＞メンテナンス 

＞入出力 

＞詳細設定 

＞NAV 出力 

DTM 0 .0 秒 

GLL 0 .0 秒 

HDT 0 .0 秒 

ROT 0 .0 秒 

RSD 0 .0 秒 

OSD 0 .0 秒 

THS 0 .0 秒 

TLB 0 .0 秒 

TLL 0 .0 秒 

TTD 0 .0 秒 

TTM 0 .0 秒 

VBW 0 .0 秒 

VDR 0 .0 秒 

VHW 0 .0 秒 

VTG 0 .0 秒 

ZDA 0 .0 秒 

   

図 3.4 出力メニュー例 
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3.2.11  入力ポートの信号種を限定する 

複数の航海計器と接続している場合、HDT や GGL などの同じ信号が複数の入力ポートから入力され

ます。このとき入力された信号の値が異なるとき、船首方位や緯度/経度がジャンプするなどの障害が

発生します。このようなとき、信号種ごとに入力ポートを指定することができます。 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒入力 を選択し以下の設定サブメニューを表示させます。 

 

設定サブメニュー 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2.12 入出力ポート航法装置、位置、船速のフォーマット（IEC 61162）を変更する 

各ポートに正しく入力しているのに、画面上に入力したデータが表示されない場合、信号のフォーマ

ット（IEC 61162）が合ってないことがあります。先の 3.2.11 項の入力メニューを表示させ、入力

センテンスと入力ポートの交差点にマークが表示されていることを確認してください。マークが表示

されていない場合、入力したセンテンスが接続しているセンサーに合わせて各々の入出力のフォーマ

ット（ボーレート）を設定してください。ボーレートは 

IEC 61162-1 4800 bps 

IEC 61162-2 38400 bps 

NSK NSK オリジナルフォーマット 

 

 

ポートに信号が

入力されると、●

が表示されます。

ただし、フォーマ

ットが合ってい

なければ表示さ

れません。 

 1 2 3 4  

BWC － － － － 全て

DBT － － － － 全て

DPT － － － － 全て

DTM － － － － 全て

GGA ● ● － － 全て

GLC － － － － 全て

GLL ● － － － 全て

GNS － － － － 全て

HDG － － － － 全て

HDM － － － － 全て

HDT － － － ● 全て

MTW － － － － 全て

RMA － － － － 全て

RMB － － － － 全て

RMC － － － － 全て

ROT － － － － 全て

RTE ● － － － 全て

THS － － － － 全て

VBW － － ● － 全て

VDR － － － － 全て

VHW － － － － 全て

VTG ● － － － NAV

WPL ● － － － 全て

XTW ● － － － 全て

ZDA － ● － － 全て

全て

NAV
EPFS

SDME
ジャイロ

トラックボールを

上下に回転させる

とサブメニュー内

を選択カーソルが

移動する。 

指定したいセンテ

ンス（ここでは

GGA）を選択し、

さらにトラックボ

ールを右に回転す

ると、さらにサブメ

ニューが表示され

る。 

トラックボールを

上下に回転させて、

指定したいポート

（ここでは EPFS）

を選択し、[決定]キ

ーを押して確定す

る。 

指定したポート名

が表示されてい

る。ここでは NAV

ポート番号 

1：NAV 

2：EPFS 

3：SDME 

4：ジャイロ

図 3.5 入力メニュー例 
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初期値はポートごとに以下のように設定されています。 

航法装置（NAV）： IEC 61162-2 

位置（EPFS）： IEC 61162-1 

船速（SDME）： IEC 61162-1 

ジャイロ（Gyro）： IEC 61162-2 

変更設定例 

メンテナンス⇒入出力⇒詳細設定⇒フォーマット⇒NAV⇒IEC 61162-1 を選択し[決定]キー

で確定します。 

注意：先の 3.2.3.2 章で NSK の初期化を実行すると、ジャイロポートは NSK オリジナルフォーマッ

トに設定されます。 

一つのポートの中で入力と出力を異なったフォーマットに設定することはできません。 

 

3.３ プリセットメニュー項目の設定 

3.3.1  [感度]つまみの最大値を設定する 

感度つまみに対する画面の表示感度を設定します。つまみの回転に対して感度が高い場合や、低い場

合に設定してください。 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを 12NM 以上にします。 

(２) 雨雪反射除去、海面反射除去つまみを 0、感度つまみを 8 目盛、輝度を最大に設定します。 

(３) 干渉除去 3 であることを確認してください。違う場合は干渉除去 3 にしてください。干渉除去 3

の設定手順：画面の干渉除去  オフ または数値に⇒カーソルを合わせ[決定]キーを押して数値

を 3 にします。 

(４) [メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒手動感度⇒数値入力枠内の末桁を反転表示

します。 

(５) 画面のホワイトノイズを見ながら、トラックボールを上下して、感度の設定数値を変更し、良い

ところで[決定]キーを押して確定します。 

設定値は全レンジに適用されます。 

 

3.3.2  レンジを切り替えた時に感度に差がある場合 

レンジに対応したパルス幅ごとに最大感度を設定することができます。レーダー画面上の一つの物標

に注目します。もし、この物標の強さがレンジを変えたときに変化する場合、感度オフセット帯域の

調整が必要です。 

調整方法 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを 6NM にします。 

(２) [パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「LP1」にします。 

(３) 階調が中間レベルで安定した物標に注目します。 

(４) [パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP4」にします。 

「MP4」の注目した物標が弱い場合 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒感度オフセット帯域⇒MP4⇒数値入力枠内

の末桁を反転表示にします。トラックボールを上へ回転し、注目した物標が同じ強さになるよう
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に数値を増やします。良いところで[決定]キーを押して確定します。 

「LP1」の注目した物標が弱い場合 

もう一度[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP4」にします。 

[メニュー]キーを押し、階調が中間レベルで安定した物標に注目し入力枠内の末桁を反転表示に

します。トラックボールを上へ回転し、注目した物標が同じ強さになるように数値を増やします。

良いところで[決定]キーを押して確定します。 

(５) レンジを 3NM にします。[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP4」にします。同じよ

うに 1NM 付近の階調が中間レベルで安定した物標に注目し、[パルス幅 短／長]キーを押しパ

ルス幅を「MP2」にします。(4)項と同じ要領で「MP2」を調整します。 

(６) レンジを 1.5NM にします。3NM レンジで注目した 1NM 付近の物標が同じ強さになるようにメ

ンテナンス⇒プリセット⇒感度オフセット帯域⇒「MP3」の数値を調整します。 

同じ 1.5NM で[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP1」にします。(4)項と同じ要領で

「MP1」を調整します。 

(７) レンジ 1.5 NM で[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP1」にします。距離 0.7 NM 以

下にある階調が中間レベルで安定した物標に注目します。レンジを 0.75 NM にします。(4)項と

同じ要領で「SＰ」を調整します。 

 

3.3.3  自動海面反射除去の強さを調整する 

自動海面反射除去を使用したとき、海面反射の抑圧効果を強くしたい場合や逆に弱くしたい場合に調

整します。この調整は 1km 以内に陸地の無い、海面反射が強い場所でおこなってください。 

メンテナンス⇒プリセット⇒海面反射除去 自動海面⇒数値入力枠内の末桁を反転表示にします。 

画面の中に海面反射映像を表示させ、その海面反射が暗いレベルになるように、トラックボールで数

値を調整します。良いところで[決定]キーを押して確定します。 

 

3.3.4  [海面反射除去]つまみの最大値を設定する 

手動海面反射除去を使用したとき、[海面反射除去]つまみを最大に回した時の抑圧効果を調整します。 

(１) レンジを 12NM レンジに、[雨雪反射除去]、「海面反射除去｣つまみを 0、[感度]つまみを 8 目盛、

[画面輝度]を最大に設定します。 

(２) VRM１をオンし VRM を 8.0 NM に設定します。 

(３) 画面の干渉除去  ３ に⇒カーソルを合わせ、[決定]キーをオフになるまで数回押します。干渉

除去をオフにすると画面のホワイトノイズが増加しますが、[感度]つまみは８目盛のままとして

ください。 

(４) [海面反射除去]つまみを 10 目盛（最大）に設定します。 

トラックボールでメンテナンス⇒プリセット⇒ 海面反射除去手動最大⇒数値入力枠の末桁を反

転表示にします。 

(５) 画面のホワイトノイズを見ながらトラックボールを上下して、海面反射除去手動最大の設定数値

を 0 から上げていきます。画面内のホワイトノイズが、中心から 8NM までが消えたところでト

ラックボールの操作を止め、[決定]キーを押して確定します。 
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(６) 全設定完了後、干渉除去 3 に戻します。 

設定した海面反射除去手動最大設定値は全レンジに適用されます。 

 

3.3.5  プリ STC を設定する 

プリ STC を設定します。この設定は[海面反射除去]つまみを最小にしたときでも STC を有効にする

機能です。つまみの回転角に対する効果を緩やかにしてつまみによる調整を容易にする効果もありま

す。この設定は全レンジ共通に使用されます。調整は穏やかな海況で行ってください。 

(１) レンジを 0.75NM、[雨雪反射除去]、[海面反射除去]つまみを 0、[感度]つまみを 8 目盛、[画面

輝度]を最大に設定します。 

(２) [メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒プリセット⇒海面反射除去手動最小⇒

数値入力枠の末桁を反転表示にします。 

(３) トラックボールを上下して数値を変化させ、海面上のゴミや鳥等で発生する海面反射を消し、ボ

ンデン、航路ブイ等が消えないように設定し[決定]キーで確定します。 

 

3.3.6  レンジを切り替えたとき手動海面反射除去の効果に差がある場合 

レンジに対応したパルス幅ごとに手動海面反射除去の抑圧効果のレベルを設定することができます。

海面反射を手動に設定し、[海面反射除去]つまみを適度に回します。レーダー画面上の一つの物標に注

目します。もし、この物標の強さがレンジを変えたときに変化する場合、海面反射除去最大オフセッ

トの調整が必要です。 

調整方法 

(１) 送信画面の状態でレンジの[＋](もしくは[－])キーを押して画面のレンジを６NM にします。 

[海面反射除去]つまみを適度に設定します。 

(２) [パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「LP１」にします。 

(３) 階調が中間レベルで安定した物標に注目します。 

(４) [パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP4」にします。 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒海面反射除去最大オフセット⇒MP4⇒数値

入力枠内の末桁を反転表示にします。トラックボールを上下へ回転し、注目した物標が同じ強さ

になるように数値を変えます。良いところで[決定]キーを押して確定します。 

(５) レンジを 3NM にします。[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP4」にします。同じよ

うに１NM 付近の階調が中間レベルで安定した物標に注目し、[パルス幅 短／長]キーを押しパ

ルス幅を「MP2」にします。(4)項と同じ要領で「MP２」を調整します。 

(６) レンジを 1.5NM にします。３NM レンジで注目した 1NM 付近の物標が同じ強さになるように

メンテナンス⇒プリセット⇒海面反射除去最大オフセット⇒「MP3」の数値を調整します。 

同じ 1.5NM で[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP1」にします。(4)項と同じ要領で

「MP1」を調整します。 

(７) レンジ 1.5NM で[パルス幅 短／長]キーを押しパルス幅を「MP１」にします。距離 0.7NM 以

下にある階調が中間レベルで安定した物標に注目します。レンジを 0.75NM にします。(4)項と

同じ要領で「SＰ」を調整します。 
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3.3.7  「雨雪反射除去モード」で FTC 又は CFAR に切り替える 

このメニューは[雨雪反射除去]つまみの機能を CFAR 又は FTC（DIFF）に切り替えます。操作部の[雨

雪反射除去]つまみを押して切り替えるスイッチや画面上で DIFF（又は CFAR）にカーソルを合わせ

て[決定]キーで切り替える機能と同じです。 

 

3.3.8  FTC のときの[雨雪反射除去]つまみの最大値を変更する 

雨雪反射を DIFF で使用したときの[雨雪反射除去]つまみの最大値を調整します。雨雪反射除去機能の

効きが弱い時や強すぎるときに調整します。 

降雨の中で、[雨雪反射除去]つまみを８目盛りに設定します。 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒雨雪反射除去最大⇒数値入力枠の末桁を反転表示

にします。画面を見ながらトラックボールを上下に回転し、雨雪反射の大きな塊が小さな斑点となり、

小船や航路ブイが消えないところで[決定]キーを押して確定します。 

 

3.3.9  プリセット FTC を設定する 

プリセット FTC を設定します。この設定は[雨雪反射除去]つまみを最小にしたときでも FTC を有効

にする機能です。つまみの回転角に対する効果を緩やかにして、つまみによる調整を容易にする効果

もあります。この設定は全レンジ共通に使用されます。 

(１) [雨雪反射除去]つまみを押して「雨雪反射」を「DIFF」にします。 

(２) [雨雪反射除去]つまみを０、[海面反射除去]つまみを適度、[感度]つまみを 8 目盛、[画面輝度]

を最大に設定します。 

(３) [メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒プリセット⇒雨雪反射除去最小⇒数値

入力枠の末桁を反転表示にします。 

(４) トラックボールを上下して数値を変化させ、レーダー画面上のボンデン、航路ブイ等が小さくな

りすぎないところで[決定]キーを押して確定します。 

 

3.3.10  CFAR のときの[雨雪反射除去]つまみの最大値を変更する 

雨雪反射を CFAR で使用したときの[雨雪反射除去]つまみの最大値を調整します。CFAR の海面反射

や雨雪反射除去機能の効きが弱い時や強すぎるときに調整します。 

降雨や海面反射の中で、[雨雪反射除去]つまみを８目盛りに設定します。 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒CFAR 最大⇒数値入力枠の末桁を反転表示にし

ます。画面を見ながら、トラックボールを上下に回転し、海面反射や雨雪反射の大きな塊が消え小船

や航路ブイが消えないところで[決定]キーを押して確定します。 

 

3.3.11  プリセット CFAR を設定する 

プリセット CFAR を設定します。この設定は[雨雪反射除去]つまみを最小にしたときでも CFAR を有

効にする機能です。つまみの回転角に対する効果を緩やかにして、つまみによる調整を容易にする効

果もあります。この設定は全レンジ共通に使用されます。 
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(１) [雨雪反射除去]つまみを押して「雨雪反射」を「CFAR」にします。 

(２) [雨雪反射除去]つまみを０、[画面輝度]を最大に設定します。 

(３) [メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒プリセット⇒CFAR 最小⇒数値入力枠

の末桁を反転表示にします。 

(４) トラックボールを上下して数値を変化させ、レーダー画面上のボンデン、航路ブイ等が小さくな

りすぎないところで[決定]キーを押して確定します。 

 

3.3.12  TT（物標追尾機能）の信号検出閾値の設定 

TT(ARPA)の物標検出レベルを設定します。 

設定値を下げると感度が上がり、弱いエコーも補足するようになります。 

設定値を上げると感度が下がり、ノイズ等の弱いエコーは捕捉しません。 

物標レベルの値はターゲット信号の閾値を現しています。物標の回りに海面反射が多いと物標から海

面反射へ乗り移りが発生しロストします。また、信号強度が大きく変動する物標の場合、TT(ARPA)

は物標を見失ってロストします。初期値は「15」です。 

 

3.3.13 画面表示のホワイトノイズ量やレーダー映像の表現を変える 

ターゲットのエッジをシャープなメリハリのある映像にし、また中間色を多くだして海面反射や雨雲

などをターゲットとは異なる色にすることができます。 

中間色を多くすると色の違いで海面反射や雨雲などとターゲットを区別することが容易になりますが

弱い信号はより弱く表現されるため、感度が悪くなったように感じます。しかし、荒天時に適した映

像となります。 

 

3.3.13.1 感度最大時のホワイトノイズの表示量を変更する 

ビデオモード 「0」や 「1」, 「2」, 「3」のときのホワイトノイズ量やエコーの信号強度と表示階

調の関係を変えることができます。 

(１) カーソルをビデオモードに合わせ変更したい番号へセットします（取説 3.6 ビデオモード 参照）。 

(２) [感度]つまみを９目盛りにします。[雨雪反射除去]を手動、つまみを０、[海面反射除去]を手動、

つまみを０、画面輝度を最大、干渉除去を３にします。レンジを６NM にします。 

(３) [メニュー]を押し、メンテナンス⇒プリセット⇒ビデオセットアップ⇒低レベル⇒数値入力枠の

末桁を反転表示にします。画面上のホワイトノイズを見ながらトラックボールを上下に回転し、

全体にホワイトノイズが暗く見えるところで[決定]キーを押して確定します。 
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3.3.13.2 信号階調の変更 

ある特定のパルスレンジの信号が弱く表示される場合、その特定のパルスレンジの［高レベル］の数

値を小さくして表示エコーを強く表示することができます。一方、海面反射と物標が同じ強さに表示

され、階調差を作れない場合、[高レベル]の数値を大きくして海面反射を弱く表示することができます。 

(１) 変えたいレンジを表示します。 

(２) [メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒プリセット⇒ビデ

オセットアップ⇒高レベル を選択し[決定]キーを押して

図のようなサブメニューを表示します。 

(３) 画面左上部に表示されているパルス幅を確認し、サブメニ

ューの中のそのパルス幅の数値を反転表示させ、トラック

ボールを上下に転がして画面のエコーを見ながら適切な

値にします。そして[決定]キーを押して確定します。 

 

 

 

3.4  CCRP（共通基準位置）と自船形を設定する 

GPS やジャイロなどと測定値を合わせるために、共通の基準位置を設定することができます。 

また、レーダー画面上に自船形を重畳表示することもできます。 

設定方法 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒自船形設定 を選択し[決定]キーを押して下図のようなサブメ

ニューを表示します。 

トラックボールを上下に回転し、寸法 A、B、C、D、dx、dy などを選択し、数値入力枠の末桁を反

転表示にします。トラックボールで実際の数値を入力し、[決定]キーで確定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＳＰ ８０ 

MP１ ８０ 

MP２ ８０ 

MP３ ９４ 

MP４ ９４ 

LP１ ９４ 

LP２ ９４ 

メニュー 

＞メンテナンス 

＞自船形設定 

 外形 

Ａ ３０ｍ 

Ｂ ２０m 

Ｃ １０m 

Ｄ １０m 

アンテナ位置 

ｄｘ １０m 

ｄｙ  ５m 

  

Ａ

Ｂ
Ｃ Ｄ

dy

dx線分ＡＢとＣＤの

交点が CCRP 

アンテナ位置は

CCRP からの離心

長として入力する

図 3.6 高レベルメニュー例 

図 3.7 自船形設定メニュー例 
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3.5  ある角度の送信を停止する 

マストなどで偽像が発生する時、マストの方向の送信を止めて偽像を軽減することができます。 

(１) [メニュー]キーを押します。 

(２) 送信を停止する船首線から見た角度を入力します。 

メンテナンス⇒セクターミュート⇒開始角度⇒数値入力枠の末桁を反転表示にします。トラック

ボールを上下に回転し、角度を入力して[決定]キーで確定します。 

(３) 送信を開始する船首線から見た角度を入力します。 

メンテナンス⇒セクターミュート⇒終了角度⇒数値入力枠の末桁を反転表示にします。トラック

ボールを上下に回転し、角度を入力して[決定]キーで確定します。 

(４) メンテナンス⇒セクターミュート⇒オン を選択し[決定]キーを押します。 

 

3.6  設定値をバックアップ 

レーダーの機能の設定値を内部と外部に保存し、読み出すことが出来ます。 

メニュー設定、画面設定、作図入力データなど、工場出荷時から変更された全ての値を記録します。 

3.6.1  内部保存 

内部保存は装備後の設定を行った後で行うことを推奨します。いろいろな機能を操作し、元に戻すの

が容易でない時、内部保存データを呼び出して元に戻すことができます。 

データの内部保存方法 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒バックアップ⇒設置時設定保存⇒実行 を選択し[決定]キーを

押します。 

内部保存データの呼び出し方法 

[メニュー]キーを押し、メンテナンス⇒バックアップ⇒設置時設定読込⇒実行 を選択し[決定]キーを

押します。 

 

3.6.2  外部保存 

外部保存は、PCB や装置の交換時などにも利用できます。 

外部保存先は、シリアル通信が可能（シリアルポート有、または USB-シリアル変換ケーブル付き）

な PC（パーソナルコンピューター）になります。 

PC には専用のソフト（MDC-2XXX.exe）が必要です。 

PC と本機を接続する為に専用のケーブル（CW-395）が必要です。本機は航法装置（NAV）ポート

J４に接続します。PC に接続している COM ポートと MDC-2XXX.exe を起動した時に表示されてい

る Channel の COM ポートが一致していることを確認してください。 

外部保存先 PC が、設定値保存・読出し可能な状態（MDC-2XXX.exe を起動）になっているのを確

認してから、以下を行ってください。 

設定を外部保存する場合 

[メニュー]キーを押し、[メンテナンス] => [バックアップ] => [設定値保存（外）] => [実行] を選択し、

[決定]キーを押してください。 
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設定を外部から読み出す場合 

[メニュー]キーを押し、[メンテナンス] => [バックアップ] => [設定値読込（外）] => [実行] を選択し、

[決定]キーを押してください。 

 

3.7 インタースイッチ機能を使用する 

レーダーを２式又は指示機を２台接続して、レーダーを切り替えて使うことが出来ます。ケーブル接

続方法は 2.4.9 章を参照ください。 

 

3.7.1 クロス接続 

クロス接続は２台の空中線が船の前後、左右など違う位置にあって、一方の指示機で他方の空中線の

映像を見たい場合に空中線を切り替えて見るために使用します。例えば 

(１) 港が近くなって、中央の空中線に接続している指示機で前方の空中線の映像を見たい場合。 

(２) 空中線が左右にあってマルチパスによる偽像が発生し、映っている映像が偽像かどうかを判断す

るために左右の空中線を切り替えて見たい場合。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定方法 

(１) [メニュー]キーを押し、トラックボールでシステム⇒インタースイッチ⇒モード⇒クロスを反転

表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。一方の指示機をクロス設定にすれば、他方の指示機も自動的に

クロスへ設定されます。クロス接続では互いの空中線を完全に独立して制御することが可能です。

また、船首方位、船速、緯度経度などのセンサー入力は片側の指示機に入力された信号を両方で

使用します。この場合、センサーを接続していない指示機は映像の方位と船首方位をオフセット

することも可能です。 

映像方位のオフセット方法 

(１) 映像を見ながら、[メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒入出力⇒船首方位 補

正⇒数値枠の末桁を反転表示にします。 

図 3.8 クロス接続 

制御線
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(２) [決定]キーを押して確定します。 

 

3.7.2 並列接続 

２つの指示機で１つの空中線を制御する機能です。 

２式の本機がある場合、一方の空中線の性能が低下し使用不能となったときなど、正常な空中線の映

像を両方の指示機で見ることができます。 

また、１つの空中線に接続する２台の指示機を異なった場所にそれぞれ置いて使用することもできま

す。 

特にこの機能は、２台の指示機が完全に連動します。例えば、片方でレンジを変えても連動し同じレ

ンジが両方の指示機に設定されます。ただし、TT(ARPA)、AIS、感度、海面反射除去、雨雪反射除

去、マーカ類は独立して動作します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定方法 

(１) [メニュー]キーを押し、トラックボールでシステム⇒インタースイッチ⇒モード⇒並列（主）を

反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。並列接続では一方の指示機を並列（主）設定すれば他方の指示

機も自動的に並列（副）に設定されます。また、船首方位、船速、緯度経度などのセンサー入力

は片側の指示機に入力された信号を両方で使用します。この場合、センサーを接続していない指

示機は映像の方位をオフセットすることも可能です。 

映像方位のオフセット方法 

(１) 映像を見ながら、[メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒入出力⇒船首方位 補

正⇒数値枠の末桁を反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。 

 

 

図 3.9 並列接続例 

制御線 制御線

主指示機 副指示機 副指示機主指示機
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3.7.3 独立接続 

並列接続と同じように一つの空中線の映像を２台の指示機で見ることができます。ただし、副指示機

は空中線を制御することはできません。 

例えば、船長が主指示機を操作しているときなど、勝手に副指示機からパルス幅を変えて欲しくない

場合に設定します。ただし、副指示機は空中線を制御できないため、主指示機のレンジが使用するパ

ルス幅に合わせて副指示機のレンジを設定する必要があります。パルス幅にレンジを合わせなければ

正常な映像が得られません。 

副指示機はレンジ、TT(ARPA)、AIS、感度、海面反射除去、雨雪反射除去、マーカ類は独立して動

作します。 

主従の関係を交換することもできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定方法 

(１) 主指示機にしたい方の[メニュー]キーを押し、トラックボールでシステム⇒インタースイッチ⇒

モード⇒独立（主）を反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。独立接続では一方の指示機を独立（主）設定すれば他方の指示

機は自動的に独立（副）に設定されます。また、船首方位、船速、緯度経度などのセンサー入力

は片側の指示機に入力された信号を両方で使用します。この場合は映像の方位をオフセットする

ことも可能です。 

映像方位のオフセット方法 

(１) 映像を見ながら、[メニュー]キーを押し、トラックボールでメンテナンス⇒入出力⇒船首方位 補

正⇒数値枠の末桁を反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。 

図 3.10 独立接続例

主指示機 副指示機 主指示機 副指示機

制御線 制御線 
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3.7.4 モニター接続 

モニターは指示機から映像信号と船首信号、回転角度信号をもらってレーダー映像を表示します。モ

ニターは独立接続の副指示機と同じような動作をしますが、地図重畳、TT(ARPA)、AIS や安定基準、

TM、真航跡などを使用する場合、モニターに速度、船首方位、緯度経度信号を入力する必要がありま

す。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定方法 

(１) モニタの[メニュー]キーを押し、トラックボールでシステム⇒インタースイッチ⇒モード⇒モニ

タを反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。 

 

3.7.5 アンテナ位置を画面に表示する 

設置環境によって、死角、虚像、ターゲットとの距離などの環境ファクターが異なります。このため、

レーダーの操作者は常に環境ファクターを考慮に入れてレーダーを操作する必要があります。複数の

レーダーを搭載する船の場合、レーダーアンテナは異なった環境の場所に設置されます。このため、

各々のレーダーに影響する環境ファクターも異なります。 

MDC-2900 シリーズは操作者にこの異なった環境ファクターを意識させるため、画面上にアンテナ

位置を表示する機能があります。 

設定例 

(１) [メニュー]キーを押し、トラックボールでシステム⇒インタースイッチ⇒アンテナ位置⇒上部を

反転表示にします。 

(２) [決定]キーを押して確定します。 

画面に上部と表示されます。 

選択位置は左舷、右舷、前方、中央、後方、前方左舷、前方右舷、中央左舷、中央右舷、後方左舷、

後方右舷、上部、下部があります。 

図3.11 モニター接続例

モニター
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第4章 故障診断と船上修理 

 

この章では、船上において故障部位を見つける為に、簡単な故障発見手順について述べます。 

 

4.1 修理依頼時に必要な情報 

下記の項目について、お知らせください。 

(１) 船名、衛星通信システムを装備している場合は電話番号 

(２) 機器の型式名 

(３) 機器の製造番号 

(４) 取り扱い説明書、および「準備状態の画面」に表示される「制御プログラム名」 

(５) 次回の寄港地、到着予定および代理店名 

(６) 故障状況および船上での点検結果 

 

4.2 用意されている自己診断機能 

 機器には、画面への警報表示機能と、指示機内部の状態表示ランプが用意されています。 

 

4.2.1 異常表示と異常表示の消去 

機器に異常や操作ミスがあった場合、図 4.1 のようにレーダー画面右下部へ異常内容を表示します。 

異常には警報と警告があります。もし、警報表示が発生していて、確かにレーダーに異常が感じられ

る場合、警報発生装置、警報内容を記録した後、「消」ボタンを押してください。警報音と警報表示が

消えます。多くの場合、複数の警報が続けて表示されます。全ての警報を記録してください。「消」ボ

タンは警報発生の数だけ押してください。警報と警告には表 4.1、表 4.2 に示すものがあります。 

 

 

 

警報 

UTC  2007/06/23     

レ ー ダ ー         20 

船 首 方 位 信 号 が あ り ま せ ん  

「消」キーを押すまで「警報」又は「警告」
が点滅します。 

警報が発生した日時 

内容 

警報発生装置 

図 4.1  警報と警告の表示例 

警報番号 
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4.2.1.1 警報表示リスト 

表 4.1 警報表示リスト 

警報番号 異常内容 原因 

1 
追尾物標消失 TT(ARPA)を見失いました 

基準物標がターゲットを見失いました 

2 危険追尾物標 追尾物標が危険物標となりました 

3 追尾物標ガードゾーン侵入 ガードゾーンに追尾物標が侵入しました 

4 自動追尾物標 自動捕捉エリアに侵入した物標を捕捉しました 

5 AIS 物標消失 AIS ターゲットを見失いました 

6 AIS 危険物標 AIS ターゲットが危険物標となりました 

7 AIS 物標ガードゾーン侵入 AIS ターゲットがガードゾーンに侵入しました 

8 AIS 自動活性化物標 スリーピングターゲットを活性化しました 

9 
AIS 活性化物標の船首方位または

針路が不定です 

入力データに AIS アクティブターゲットの船首方位

又は針路がありません 

10 
操作部が接続されていません 操作部との通信ができません 

操作部接続コネクター(J9)が接続されていません 

11 
物標追尾異常 

ボードを確認してください 

ATA ボードとのインターフェースが異常です 

ATA ボードの接続か PCB が故障しています 

12 ナブラインを横切りました 自船がナブラインを横切りました 

13 地図監視領域映像検出 作図エリアに映像を検出しました 

14 相対方位に変更しました 真方位が入力されていません 

15 相対ベクトルに変更しました VBW、VTG 又は VDR が入力されていません 

16 相対過去位置に変更しました VBW、VTG 又は VDR が入力されていません 

17 相対航跡に変更しました VBW、VTG 又は VDR が入力されていません 

18 
ヘッドアップに変更しました THS、HDT、HDM 又は VTG、RMA、RMC が入

力されていません 

19 
EBL 起点を相対移動に変更しまし

た 

THS、HDT、HDM 又は VTG、RMA、RMC が入

力されていません 

20 船首方位信号がありません THS 又は HDT、HDM が入力されていません 

21 速度信号がありません VBW、VTG、RMA、RMC が入力されていません

22 潮流信号がありません VDR が入力されていません 

23 
緯度／経度信号がありません GLL 又は GGA、GNS、RMC、RMA が入力され

ていません 

24 測地系信号がありません DTM が入力されていません 

25 時刻信号がありません ZDA 又は RMC、GGA が入力されていません 
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27 

対水安定に変更しました 

船首方位、対水針路、速度を確認

してください 

船首方位：THS、HDT、HDM、VTG 

対水針路：VBW 

速度：VBW、VTG、VHW が入力されていません

30 
外部データ読込異常 バックアップデータの設置時設定読込みに失敗しま

した 

31 
外部データ書込異常 バックアップデータの設置時設定書き込みに失敗し

ました 

32 外部データ異常 バックアップデータのバージョンが一致しません 

33 
フラッシュメモリ書込異常 バックアップデータをロジック PCB への書き込み

に失敗しました 

49 
アンテナが接続されていません アンテナ接続コネクター（J7）にアンテナが接続さ

れていないか、駆動部が異常です。 

50 
アンテナマグネトロン電流異常 マグネトロンが寿命又は送信高圧ヒューズが溶断し

ています 

51 
アンテナマグネトロンヒーター電

流異常 

マグネトロン又は駆動部が異常です 

52 アンテナマグネトロン高圧異常 送信高圧ヒューズが溶断しています 

53 
インタースイッチ接続されていま

せん 

マスター・スレーブ間の NAV ポート同士が接続さ

れていません 

54 

アジマス信号がありません 駆動部から BP 信号が入力されていません 

駆動部の角度検出センサー異常かコネクターの接続

不良です 

55 

船首線信号がありません 駆動部から SHF 信号が入力されていません 

駆動部の SHF センサー異常かアンテナ回転が停止

しています 

56 トリガ信号がありません 駆動部からトリガ信号が入力されていません 

57 ビデオ信号がありません 駆動部から IF ビデオ信号が入力されていません 

59 映像検出 エコーアラームの範囲内に映像を検出しました 

60 
追尾物標が 60 隻を超えています TT(ARPA)の追尾ターゲットが最大数 60 個を超え

ています 

61 
AIS 物標が 255 隻を超えていま

す 

AIS 物標が最大数 255 隻を超えて入力されていま

す 

69 
AIS 異常 

ボードを確認して下さい 

AIS ボードとのインターフェースに異常が発生しま

した。接続又はボードに異常があります 

70 
AIS 警報信号検出 AIS ポートの AIS 警報端子に異常警報が入力されて

いるか端子がオープンです 
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71 

AIS に必要な自船対地針路、速度

が入力されていません 

船首方位 THS、HDT 

針路：VBW、VTG 

速度：VBW、VTG、が入力されていません 

72 
AIS データがありません 

接続を確認して下さい 

AIS 受信機から VDM が入力されていません 

75 AIS メッセージ受信 自船宛の AIS メッセージを受信しました 

76 

CCRP が表示範囲外になりました

のでCCRPをアンテナ位置に変更

しました 

設定した CCRP がレーダー画面外になりました 

77 
測地系がWGS84以外では使用で

きません 

入力した測地系が WGS84 ではありません 

 

4.2.1.2 警告表示リスト 

表 4.2 警告リスト 

表示番号 異常内容 原因 

95 これ以上捕捉できません 最大追尾数を超えて捕捉しようとしています 

96 追尾物標はありません 追尾中のターゲットが無いのに TT ターゲット消去を

行いました 

97 捕捉範囲外です ターゲットの中で設定した動作距離を超えて捕捉し

ました 

99 予熱中です 予熱カウントダウン中に送信キーを操作しました 

100 船首方位、速度信号がありません 船首方位、速度信号がありません 

101 船首方位、緯度、経度信号があり

ません 

船首方位、緯度、経度信号が入力されていないのに 

船首方位、緯度、経度信号必要な機能を実行しました

102 船首方位信号がありません 船首方位信号が入力されていないのに船首方位信号

の必要な機能を実行しようとしています 

103 速度信号がありません 速度信号が入力されていないのに速度信号の必要な

機能を実行しようとしています 

104 ズーム指定範囲外です 

また、最小レンジではズームでき

ません 

最小レンジ又はレンジの７０％を超えてズームしま

した 

105 これ以上登録できません 地図機能の海岸線、ナブライン、ルート、マーク、エ

リアが規定の数を超えて登録しようとしています 

106 インタースイッチのモードが変

わりました 

インタースイッチ接続しているとき、一方の指示機が

インタースイッチモードを切り替えました 

107 カーソルが表示されていません 別のファンクションを指定中 
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108 最大レンジではオフセンタでき

ません 

最大レンジでオフセンタ機能を実行しようとしてい

ます 

109 AIS 物標が容量の 95％を超えて

います 

入力中の AIS ターゲットが 242 個を超えました。 

110 追尾物標が容量の 95％を超えて

います 

TT(ARPA)の追尾ターゲットが 57 個を超えました 

111 TT シミュレーション時の精度不

良 相対針路 

TT テストの結果、相対針路の精度が基準を超えてい

ます 

112 TT シミュレーション時の精度不

良 相対速度 

TT テストの結果、相対速度の精度が基準を超えてい

ます 

113 TT シミュレーション時の精度不

良 CPA 

TT テストの結果、CPA の精度が基準を超えています

114 TT シミュレーション時の精度不

良 TCPA 

TT テストの結果、TCPA の精度が基準を超えていま

す 

115 TT シミュレーション時の精度不

良 真針路 

TT テストの結果、真針路の精度が基準を超えていま

す 

116 TT シミュレーション時の精度不

良 真速度 

TT テストの結果、真速度の精度が基準を超えていま

す 

117 モード固定中 パフォーマンスモニター起動中にモードを変えよう

としています。モードは H-UP に固定されています 

118 レンジ固定中 パフォーマンスモニター起動中にレンジを変えよう

としています。レンジは 24NM に固定されています

119 模擬操船までの時間が 30 秒以

下です 

模擬操船までの時間が 30 秒以下です 

120 基準物標は 3 点以上登録できま

せん 

3 点以上基準物標を捕捉しようとしています 
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4.2.2 状態表示ランプ 

指示機内の「ロジック基板」には、3 個の LED(Light Emitting Diodes：発光ダイオード)ランプがあ

ります。これらの LED は、ソフトウエア、ハードウエアの動作状態を表示しています。詳細は下記の

表を参照してください。 

 

表 4.3 状態表示ランプ 

 

LED 番号 内容 動作状態 LED 状態 

DS1 ソフト状態 正常 点滅 

異常 消灯 

DS2 ハード状態 正常 点滅 

異常 点灯又は消灯 

DS3 FPGA 状態 正常 点滅 

異常 点灯又は消灯 

 

状態表示ランプの位置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.2 状態表示ランプの位置 

 

E56-701* 

E59-710* 

状態表示ランプ 

DS1 

DS2 

DS3 

E59-700* 

*：改版記号 
図 4.2 状態表示ランプの位置
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4.3 故障診断 

 この章では、レーダーの故障診断、修理に必要な情報について述べます。 

 

4.3.1 故障発見のステップ 

船上修理の第一歩として、下記の故障診断手順の概要を記した表を参考にしてください。 

表 4.4 基本的な故障 

故障状況 考えられる故障原因 対策 

レーダー電源が入らない 1. 電源ケーブルが接続されていない

2. 電源電圧が、規定範囲外である 

3. メインヒューズが溶断している 

1. 電源ケーブルを接続し、コネクター

をしっかり固定する 

2. 適正な電源を使用する 

3. ヒューズを新品と交換する 

レーダー電源は投入でき

るが、何も表示されない 

1. 画面輝度調整が、最小値になって

いる 

2. LCD ユニットの不良 

3. LCD 駆動回路の不良 

1. 輝度キーを押してEBLつまみを時計

方向に回し、適正な輝度に調整する

2. 修理依頼する 

3. 修理依頼する 

 

表 4.5 可能性のある故障 

故障状況 考えられる故障原因 対策 

画面が暗い 1. 画面輝度調整が、適正に行われて

いない 

2. LCD 駆動回路の不良 

1. 輝度キーを押して、適正な輝度に調整

する 

2. 修理依頼する 

レーダー映像が表示され

ない 

1. 受信機同調がずれている 

2. 映像コントラスト調整が低い 

3. 送受信機ユニットの不良 

1. 「3.1.3」章を参照して、再調整する 

2. 「取説 4.6」章を参照して、エコーを再

調整する 

3. 修理依頼する 

映像が弱い 1. 受信機同調がずれている 

2. マグネトロンまたは MIC（フロン

トエンド）の不良 

1. 「3.1.3」章を参照して、再調整する 

2. 修理依頼する 

マーカ類が表示されない

（船首線、EBL、VRM、

固定距離環、平行線カー

ソル、警報範囲）  

1. マーカ輝度調整が、適正に行われ

ていない 

2. ロジック基板の不良 

1. 「取説 4.6」章を参照して、自船/ツー

ルを再調整する 

2. 修理依頼する 

船首線が表示されない 1. 船首線信号が入力されていない 

 

1. 空中線部と指示機間の「BP/HG」信号

を点検する 

アンテナが回転しない 1. モーターヒューズが溶断している

2. モーター電源が供給されていない

3. モーターブラシが磨耗している 

1. ヒューズを新品と交換する 

2. モーター電源の接続を点検する 

3. モーターブラシを新品と交換する 
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4.3.2 故障診断フローチャート 

次の故障解析チャートは、サービスマンが故障診断、モジュール単位での不良個所を特定するための

ものです。このチャートは、基本的な故障分析から詳細に至るまでの解析手順を流れ図で示していま

す。 

4.3.2.1 初期故障診断-1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

いいえ 

ブザー音が聞こえたか？ 

始め 

レーダーの電源を投入する 

はい 

カウントダウン後、
送信 ON する 

手動感度最大、手動 STC
最小でレーダー映像（エコ

ー）が表示されるか？ 

いいえ

「4.3.2.5 空中線部応答
無し」 

4-12 ページへ 

「4.3.2.4 表示異常」 
4-11 ページへ 

「4.3.2.2 初期故障診断-2」
4-9 ページへ 

いいえ

はい 

はい

はい

「MDC COLOR MARINE RADAR」
が一瞬正常に表示されたか？ 

いいえ 

「MDC-2920」のよう
に型式が表示されたか？

「NOT 
CONNECTED」が

表示されたか？ 

はい 

インタースイッチ機能
を正しく設定する。取説
4.7 章システム参照 

いいえ

はい 

ロジック基板の不良 

感度は正常か？ 
いいえ

「4.3.2.6 感度不良」 
4-13 ページへ 

はい

操作部の電源表示赤色

LED は点灯しているか？ 

いいえ

「4.3.2.8 操作部の異常」
4-15 ページへ 

はい

画面輝度は正常か？
輝度キーを押し、EBL
つまみを時計方向に回
して、輝度を最大にする

いいえ

はい 

キーやつまみは、正
常に操作することが

出来るか？ 

「4.3.2.8 操作部の異常」
4-15 ページへ 

いいえ いいえ

はい 

メニュー＞アラーム＞
警報履歴一覧を表示し

たとき、 
警報メッセージが表示

されているか？ 

「4.3.2.3 その他の異常」 
4-10 ページへ 

「4.2.1.1 警報表示リスト」参照 
4-2 ページへ 



MDC-2900 シリーズ 第 4 章 故障診断と船上修理 

 

0092629011-07  4-9 

4.3.2.2 初期故障診断-2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

はい

操作部の不良

主電源ヒューズ(F1)は溶断
していないか？ 

ヒューズの規格は正しい
か？ 

「ヒューズ交換」 

船内電源の極性は正しい
か？ 

正しく接続する

電源電圧範囲は正常か？ 
21.6～41.6 VDC  

船内電源電圧を規
格内にする 

+12V(J711-11 ピンと
GND 間の電圧)は正常か？ 

「J722-4」と
「J722-1」間の電圧は

約 9.5V か？ 

正しく接続する 

電源基板の不良 

いいえ いいえ 

はい 

はい 

いいえ 

いいえ

はい 

はい

いいえ

はい

いいえ 

操作部コネクターは正常に指
示機へ挿入されているか？ 

正しく挿入する

はい

いいえ

はい

電源基板の不良 

いいえ

操作部の電源キーを押し
た時、「J722-4」と

「J722-1」間の電圧は
約 0V か？ 

J710（ロジック基板）と
J602（電源基板）のケー
ブルとの接続は正常か？ 

正しく接続する
いいえ

P722 のコネクター接続
は正常か？ 

いいえ
正しく接続する

はい

はい

電源基板の不良 

LCD ケースからリヤケー
スを外す 

電源部の不良 

いいえ 

はい

（
溶
断
し
て
い
な
い
）

（溶断している）

+12V(J710-23 ピンと
GND 間の電圧)は正常か？

いいえ

はい

ロジック基板の不良 

P722 のコネクター接続は正
常か？ 
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4.3.2.3 その他の異常 (指示機) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

その他の異常 

LCD ユニットの不良 

画面表示は正常か？ 

LCD モジュール
「CN1」とロジック基
板「J704」の接続は

正常か？ 

正しく接続する 

正常 

はい 

いいえ 

はい

いいえ

「TT(ARPA)異常」 
4-21 ページへ 

「AIS が表示されない」
4-23 ページへ 

「地図表示異常」 
4-22 ページへ 

はい 

はい 

はい 

いいえ 

いいえ 

いいえ 

その他の異常 

ロジック基板の不良 

TT(ARPA)は正常か？ 

AIS は表示するか？ 

地図機能は正常か？ 

画面表示は正常か？ 

画面の中で、信号が何
も表示されずに、白又
は黒く抜けている箇所

はあるか？ 

正常 

はい 

いいえ はい

いいえ

「4.3.2.15 
TT(ARPA)異常」 
4-21 ページへ 

「4.3.2.17 AIS が表示
されない」 
4-23 ページへ 

「4.3.2.16 地図表示
異常」 
4-22 ページへ 

はい 

はい 

はい 

いいえ

いいえ

いいえ 

画面の中で正常に表示
されていない箇所があ

るか？ 

スイ－プの回転は正常
か？ 

LCD ユニットの不良 

「全初期化」を実行し
て正常になったか？ 

はい

「4.3.2.13 回転異常」
4-19 ページへ 

はい

いいえ

いいえ
いいえ
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輝度キーを押し、EBL つ
まみを時計方向へ回し
て、輝度調整棒グラフを
最大にする 

冷陰極線管(CFL)の不良

インバーター電源基板の不良 

表示部の輝度制御は最
大になっているか？ 

液晶表示器のバックライ
トは点灯しているか？ 
LCD ケースの横の空気
穴から覗いて確認する。 

LCD モジュール
「CN1」とロジック基
板「J704」の接続は

正常か？ 

ロジック基板の状態表
示ランプ（３個）は点

滅しているか？ 

LCD ユニットの不良 

ロジック基板の不良 

正しく接続する 

インバーター基板
の出力コネクター
CN2～CN5 を抜
いた状態で電源

ON する。出力電圧
は AC1500V～

1600V か？ 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい

いいえ 

はい

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

インバーター電源
基板 J723 の 1 ピ
ンと 3 ピン間の電
圧は 12V±1V

か？ 

インバーター基板の不良 

LCD ケースからリヤケー
スを外す。 

LCD ケースを外す。

いいえ

画面の同期は正常か？ 

はい 

「4.3.2.10 画面の
同期異常」 
4-17 ページへ 

いいえ

4.3.2.4 表示異常 
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4.3.2.5 空中線部応答無し 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

変調基板の不良 

指示機のアンテナ接続コネクターP７は正しく
接続されているか？ 

指示機の「J7-3 ピン」と筐体アース間は 
+12V±1V か？ 

コネクターP1-2 ピン(+)と P1-9 ピン(-)間は 
＋12V±1V か？ 

電源基板の不良 

指示部のアンテナ接続コネクターJ７を接続し、
空中線部のコネクターP1 を抜く 

変調基板の P6(RB718)又は P7(RB719)を抜
き、+12V を変調器板 J1-2 ピンで確認する。

正常か？ 
IF 基板の不良 

はい 

いいえ

はい 

いいえ 

いいえ

いいえ

はい

はい

はい 

空中線駆動部接続ケーブルの不
良。ケーブルを交換する 

コネクター「J1-2 ピン」とアース間は 
+12V±1V か？ 

いいえ

はい 

コネクターP1-5 ピン(+)と P1-4 ピン(-)間は 
＋1.5V±0.5V か？ 

空中線部のコネクターP1 を 
変調基板のコネクターJ1 へ挿入する 

指示部のアンテナ接続コネクターP７を抜く 

指示機の「J7-6 ピン」と筐体アース間は 
+1.5V±0.5V か？ 

変調基板の不良 

アンテナ接続コネクターP7 を
正しく接続する 

ロジック基板の不良 

はい 

空中線駆動部接続ケーブルの不
良。ケーブルを交換する 

いいえ 
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4.3.2.6 感度不良 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「4.3.2.9 空中線部の異常」
4-16 ページへ 

ロジック基板の不良 

「4.3.2.9 空中線部の異常」 
4-16 ページへ 

感度つまみを最大に
調整した時

（STC/FTC 最小）、
レーダー映像の背景
にノイズは見える

か？ 

画面に「警報、レーダー、
ビデオ信号がありませ

ん」の警告は表示されて
いるか？ 

IF 基板の不良 

レーダー映像は表
示されているか？

いいえ はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

いいえ 

はい 

はい 

はい 

はい

いいえ 

いいえ 

手動同調で同調を
調整して感度は正

常に成ったか 

12NM レンジで
自動同調を再調整
して感度は正常に

成ったか 

正常 

メニュー＞システム＞
自己診断＞アンテナ診
断＞を表示して、異常

な項目があるか？ 

いいえ

はい 

メニュー＞システ
ム＞自己診断＞ア
ンテナ診断の同調
電圧を全てのレン
ジで観測して、各
レンジ間の差が
10 以内か？ 

中心のもれこみ映像
は装備時と比較して

２倍以上か？ 

アンテナに漏水している 
スロットアンテナ交換 

はい

いいえ

マイクロ波部品の不良 

IF 基板の不良 

「4.3.2.9 空中線部の異常」 
4-16 ページへ 
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4.3.2.7 船首方位、船速、緯度経度が表示されない 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

CW-376 や CW-406 の入
出力をショートし、メニュー
＞オプション１＞自己診断
＞シリアルテストを実行し
た時、○が表示されるか？ 
 
 
 
 
 

コネクター（J4,J5,J6）か
ら入力されているデータフ
ォーマットは、適正な形式

か？ 

航法データ(IEC 61162-1)
が、コネクター（J4,J5,J6）
から正常に入力され、表示さ
れているか？ 
メニュー＞システム＞自己
診断＞モニタ番号選択でチ
ェックするコネクター番号
を選択し、シリアルモニタ画
面上で、航法データ入力の内
容が表示されるか？  
 

メニュー＞メンテナンス＞
入出力＞船首方位、船速、

COG/SOG、緯度/経度は正
しく設定されているか？ 

船首方位、船速、緯度経度の入力設定と
COG/SOG を正しく設定する 

ロジック基板の不良 

メニュー＞メンテナンス＞入出力＞詳細
設定＞フォーマット＞IEC 61162-1 又
はIEC 61162-2を受信するデータ形式
に合わせて選択する 

シリアル信号を出力

している外部接続装

置に不具合がある 

信号の極性(A と B)は正

常か？ 

ロジック基板の不良

極性を正常にする 
いいえ いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

はい 

入力されているセンテンス
の中のモード表示や測位状

況、速度状況が全て有効とな
っているか？ 

はい 

シリアル信号を出力している外部接続装
置が不安定になっているので、外部接続
装置を調べる 

いいえ 
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4.3.2.8 操作部の異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

正しく接続する 

操作部の不良 

レーダー電源は投入出来
るか？ 

（電源ランプが点灯し、
ブザーが鳴るか？） 

下記のロジック基板の接
続は、正常か？ 

(1) J710 と電源基板 
(2) J722 と操作部 

「メニュー」キーを押し、
メニューが表示される

か？ 
「メニュー」キーの不良 

動作しないキー、または
可変抵抗器を交換する 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

はい

いいえ 

はい

メニュー＞システム＞自
己診断＞操作部テスト 

表示が出るか？ 

トラックボールの不良 

はい 

いいえ（カーソルを操作できない）

操作部テストで全てのキ
ー、つまみを操作し、全
てが正常に動作するか？ 
 
 
 

正常 

いいえ 
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4.3.2.9 空中線部の異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

メニュー＞システム＞自己診断
＞アンテナ診断＞を表示して、

異常な項目があるか？ 

IF 基板の不良 

異常な項目は高圧か？ 

異常な項目は MAG 電流か？ 

いいえ

はい 

いいえ 

はい

異常な項目はヒーター電圧か？ 

異常な項目は同調電圧か？ 

異常な項目は回転率か？ 

はい

はい

はい
IF 基板の不良 

「4.3.2.11 高圧
異常」 

4-17 ページへ 

マグネトロン又は
変調基板の不良 

いいえ

いいえ

いいえ
「4.3.2.13 回転
異常」 

4-19 ページへ 

はい



MDC-2900 シリーズ 第 4 章 故障診断と船上修理 

 

0092629011-07  4-17 

4.3.2.10 画面の同期異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.3.2.11 高圧異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ロジック基板の不良 

LCD ユニットの不良

指示機裏面のコネクターJ1-7,J1-8 で下記の信号が観測出来
るか？ 

656μs 15.63μs 1.04μs 

 

[J1-7] [J1-8] 

16.66 ms 

5 V 5 V 

LVDS 信号が J704 コネクター
に出力されているか？ 

ロジック基板の不良 

表示の同期が不安定、または同期がとれない

はい 

いいえ 

いいえ 

はい 

0 V 0 V 

変調基板の不良 

指示機の変調器高圧ヒューズが溶断し
ているか？ 

指示機電源基板の不良 
又はアンテナ接続ケーブル
の接続不良 

いいえ

はい 

アンテナ接続ケーブルのＰ２を外した
時、変調基板の J2-1 とアース間の抵

抗値は 100kΩ以下か？ 

アンテナ接続ケーブルの
P2-1(250V)がシールド又
は筐体と短絡している 

はい 

いいえ

メニュー＞システム＞自己診断＞ア
ンテナ診断 の高圧は 10 以下か？ 

「4.3.2.12 パルス幅制御
機能の不良」4-18 ページへ
又は指示機電源基板の不良 

いいえ

はい 
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4.3.2.12 パルス幅制御機能の不良 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

パルス幅制御機能の不良

送信部駆動信号(変調基板の
TP2)は正常か？ 

変調基板の不良 

変調基板の不良 

+24V(変調基板の J1-1 ﾋﾟﾝ)
は正常か？ 

空中線部内部の 
配線不良、 
または 
指示機の不良 

はい 

いいえ 

いいえ 

はい 

TP2 の波形 

A 
B 

5 V 

0 V 

パルス幅 A(ns)  B(ms) 

 

SP 150 0.45～0.55 

MP1 200 0.45～0.55 

MP2 300 0.45～0.55 

MP4 600 0.9～1.1 

LP 1200 1.8～2.2 
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4.3.2.13 回転異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

いいえ 

はい

ヒューズを交換しアンテ
ナは正常に回転するか？ 

指示機のモーターヒュー
ズは正常か？ 

はい

アンテナ回転を定常回転(24rpm)に設
定した時、メニュー＞システム＞自己診

断＞回転率を観察する。 

回転は速いか？ 

回転は遅いか？ 

はい

はい

空中線部のモーターリードの「MOTOR-」線が
筐体と短絡している。又は、変調基板の不良。 

アンテナにロープが巻き付いている。又はモー
ターブラシが減っている。 
5-1 ページへ 

回転しているか？ 正常 

はい

いいえ 

はい 

アンテナ接続ケーブルの
コネクターＰ２を外した
時、J2 の 5-7 間の抵抗
値は 500kΩ以下か？ 

いいえ 

いいえ 

いいえ 

以下を確認し、対処する。
１．アンテナにロープが
巻き付くなど回転がロッ
クしている 
２．ブラシが磨り減って
いる 
３．モーターが不良 

駆動部の変調基板内のモーター電源の不良。 

正常 

変調基板内の P4 を
外してモーター電源
をオンした時、J4 の

4(+)と 5(-)間は 
11±2V あるか？ 

回転異常 

はい

駆動部の変調基板内のモ
ーター電源の不良。 

いいえ

いいえ 
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4.3.2.14 船首線・アジマスの異常 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

船首線・アジマスの異常 

変調基板 J1-7 の 
「方位信号合成パルス」は正常か？ 

 
 
 
 
 
 
 

J1-7 の方位信号合成パルス 

船首線信号 

1.2 msec 方位信号 

5 V 

2.5V 

0V 

はい
指示機の不良 

変調基板の不良 

変調基板 J3-1 の 
「船首信号パルス」 

は正常か？ 
 3 msec 

変調基板 J4-2 の 
「方位信号パルス」 

は正常か？ 
 10 ms 

0 V 

5 V 

いいえ

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

AZI 発生器の不良 

HL 発生器の不良 
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TT(ARPA)異常 

オフにカーソ
ルを合わせ
「決定」キー
を押す。表示
がオンに変わ
ったか？ 

TT(ARPA)基板の有無、
コネクターの接触などを
チェックする 

下図の TT はオンになっ
ているか？ 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

「4.3.2.7 船首方位、船
速、緯度経度が表示され
ない」 
4-14 ページへ 

物標にカーソルを乗せ
「捕捉」キーを押したと
き、物標の上に破線丸が
表示されるか？ 

メニュー＞自船／ターゲット＞
動作距離を 20.0NM にする。 

TT の破線丸はその
後、実線に変わり、物
標に乗って追尾を続け
ているか？ 

メニュー＞自船／ター
ゲット＞TT＞TT テス
ト＞オンを実行し、テ
スト物標を捕捉したと
き、TT は追尾を続け
るか？ 

TT(ARPA)基板の不良 

メニュー＞メンテナン
ス＞プリセット＞TT
ターゲットレベルを再
設定する 

はい

いいえ

はい

いいえ

はい

いいえ

はい 

いいえ

はい

いいえ いいえ

物標のベクトル
は安定に針路を
示しているか？ 

航跡／真／６分に設定した
時、固定物標の角度方向の航
跡は 1 度以内か？ 

1 度以内

いいえ いいえ
HDT の送信周期が遅
いか、又はコンパス装
置の性能不良。コンパ
ス装置を改善する 

安定を対水に変更す
る 正常 

はい 

はい

はい

画面に船首方位と速度
が表示されているか？ 

4.3.2.15 TT(ARPA)異常 
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地図表示異常 

地図カードがフォルダ
ーに正しく挿入されて

いるか？ 

地図が画面に表示され
ているか？ 

レーダー画像と地図が
一致しているか？ 

地図カードをフォルダ
ーに挿入する 

メニュー＞作図／地図
＞詳細設定＞地図選択
は日本、地図はオンに

なっているか？ 

メニュー＞オプション
１＞自己診断＞カード
は「地図＋等深線」が
表示されているか？ 

「4.3.2.7 船首方位、船
速、緯度経度が表示され
ない」 
4-14 ページへ 

メニュー＞作図／地図
＞詳細設定＞地図選択
は日本を選択し、作図
／地図＞詳細設定＞地
図はオンを選択する 

カードソケットの接
触、ロジック基板
J726 の接続を確認す
る 

GPSは世界測地系か？

GPS が DTM センテンスを出力している場合、 
メニュー＞作図／地図＞ユーザ測地系入力＞TOY を
入力し、作図／地図＞測地系＞TOY を選択する。作
図／地図＞位置補正＞DTM を選択する。 
GPS が DTM センテンスを出力していない場合、 
メニュー＞作図／地図＞位置補正＞手動を選択する。
「表示モード」キーを数回押し表示を N UP RM を選
択する。画面を見ながらエコーと地図が一致するよう
に作図／地図＞手動補正の補正値を選択する。 
AIS を表示する場合、メニュー＞オプション１＞地図
のみ補正＞オフを選択する。 

メニュー＞作図／地図
＞測地系＞W84 を選
択する 
作図／地図＞位置補正
＞DTM を選択する 

正常 

はい はい

はい

はい

はい

はい

いいえ いいえ

いいえ

いいえ

いいえ

いいえ

いいえ 

はい 

 画面に船首方位と緯度・経
度が表示されているか？

4.3.2.16 地図表示異常 
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4.3.2.17 AIS が表示されない 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

AIS をオンにして 4 分後、以下の操作
をする。 
メニュー>システム>自己診断>AIS 診断
を選択し、下図の画面を表示させたと
き、全ての項目に○印が表示されてい
るか？ 

AIS が表示されない 

下図の AIS 174/254 の
174 の所は 0 以外か？ 

いいえ

下図の AIS はオンになっ
ているか？ 

注意：AIS 自己診断について 

何か設定等を変更して"AIS 自己診断"で確認する場合は

一度メニューを閉じてから再度表示させてください。 

正常 

AIS 基板不良 

はい 

いいえ いいえ

はい

いいえ

はい 

はい 

はい 

×は船首方位か？ 

×は船速か？ 

×は AIS データ入力か？ 

×は緯度／経度か？ 

×は対地針路／速度か？ 

はい 

はい 

はい 

はい 

VDM センテンスが不正。AIS 装置側で調査する。 

はい

いいえ

はい 

いいえ

AIS 装置を搭載した船舶が 20.0NM 以内にいないの
で、搭載船が近くにきたときに再度確認する。 

オフにカーソルを

合わせ「決定」キ

ーを押す。表示が

オンに変わるか？

AIS 基板の有無、 

コネクターの接触な

どをチェックする 

「4.3.2.7 

船首方位、 

船速、 

緯度経度が 

表示されない」 

４-14 ページへ

×は AIS ボードか？ 

AIS 接続を確認する

いいえ

いいえ

いいえ

いいえ

いいえ

はい 

下図のフィルタ CPA/TCPA をオ

フ、距離は 64NM にして表示され

るか？ 

メニュー>自船/ターゲット>動作距
離を 20.0NM にして 174 の所は
0 以外になるか？ 
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4.3.2.18 その他の異常 (空中線部) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

マグネトロンヒータに
6.3V が加えられている

か？ 

マグネトロンの不良 

空中線部内部の配線
不良、または指示機
の電源基板不良 

変調基板の不良 
送信機高圧ヒューズ(F3)

は溶断しているか？ 

指示機と空中線部の
接続ケーブルをチェ
ックする 

変調基板の+250 
VDC(J2-1)は正常か？ 

変調基板の不良 
変調基板のトリガ信号

(TP2)は正常か？ 

変調基板の不良 
パルストランスから異音

が聞こえるか？ 

送信しない 

IF 基板の不良 

MIC の不良 

IF 基板、または MIC の不良 

手動同調が効かない 

IF 基板の J1-1 の+24V
は正常か？ 

空中線部内部の配線不良、 
または指示機の電源基板不良

手動同調の調整で、IＦ基
板の J2-3 端子の電圧が
6 V から 9 V の範囲で変

化するか? 

IF 基板の J2-2 の+5V は
正常か？ 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

TP2 の波形 

A 
B 

5 V

0 V

パルス幅 A(ns)  B(ms) 

 

SP 150 0.45～0.55 

MP1 200 0.45～0.55 

MP2 300 0.45～0.55 

MP4 600 0.9～1.1 

LP 1200 1.8～2.2
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IF 基板の J1 と、変調基板
との接続を確認する 

IF 基板の不良 
IF 基板の J1-13 の同調メータ

電圧は約 2V か？ 

同調メータの不良 

IF 基板の不良 

自動同調機能の初期設定をやり
直す 

自動同調が効かない 

自動同調機能は動作するか？ 

終了 

接続不良個所を修理する 

MIC の不良 

マグネトロンの不良 

ロジック基板の不良

“警報、アンテナマグネトロン
電流異常”のメッセージが表示

されているか？ 

MIC のモニター端子の電圧が、
30～70 mV の範囲にある

か？ 

空中線接続ケーブルの「ビデオ
信号接続」は正常か？ 

レーダー映像が表示されない 
（反射受信信号が見えない） 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

いいえ 

はい 

はい 

いいえ 
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4.4 船上修理 

 

4.4.1 ヒューズの交換 

指示機背面には、各用途のヒューズが装備されています。 

 

ヒューズの形式と規格 

 

用途 形状、寸法 (mm) ヒューズ特性 規格 

主電源 管型 (φ6.4 x 30) 通常溶断 15 A 

変調器高圧 管型 (φ5.2 x 20) 通常溶断 0.5 A 

アンテナ駆動モーター 管型 (φ5.2 x 20) 通常溶断 5 A 

 

 

ヒューズの配置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4.3 指示機背面のヒューズ 

変調器高圧ヒューズ 

アンテナ駆動モーターヒューズ
主電源ヒューズ 

拡大 
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4.4.2 電池の交換 

指示機には、設定値等のデータをバックアップするために、電池が内蔵されています。 

電池がなくなると、データが消えるため、電源投入のたびにデータの設定が必要となってしまいます。 

 

ここでは電池の交換方法について説明します。 

 

1. 指示機背面のビスを外します。（10 箇所） 

 

2. 画面側と、ロジック・電源 PCB 側を接続するケーブルを外し、分解します。 

 

3. ロジック PCB 上の電池を交換します。 

電池規格：CR2032 

 

 

 

画面側 ロジック・電源 PCB 側 



—このページは空白ですー 
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第5章 保守 

 

5.1 定期点検と清掃 

レーダー装置を長い期間にわたって良好な状態で動作させるために、点検と清掃を定期的に行ってく

ださい。 

 

5.1.1 毎月の点検 

 

 

 

(１) 指示機の表面には、LCD 保護と画面の視認性を良くするために、アクリルフィルターが取付けら
れています。アクリルフィルターが汚れていると、映像が不鮮明になります。汚れた場合は、柔
らかい布を薄めた中性洗剤に浸して軽く絞ったもので、フィルター表面を軽く拭きます。乾いた
布は使わないでください。静電気を起こし、ほこりを吸い付ける原因になります。 
 

 

 

(２) アンテナの放射面が、煤（すす）などで汚れていないか点検してください。柔らかい布を水か石
鹸水に浸し、軽く絞って拭いてください。アンテナの放射面に、傷や塗料がついていないことも
確認してください。 

 

5.1.2 毎年の点検 

空中線駆動モーターのブラシを、動作 2000 時間毎に点検してください。長さが 6mm 以下になった

ら新品と交換してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

注意
必ずレーダー機器の電源を切ってから、点検作業を始めてください。 

点検中にはレーダーの電源を投入しないで下さい。 

注意 絶対に、シンナー系の溶剤を使用しないで下さい。
フィルター表面が化学的に変質し、透過性が損なわれ
ます。

図 5.1 モーターブラシ交換の目安 

約 6mm 

接触面 モーターブラシ 



第 5 章 保守 MDC-2900 シリーズ 

 

5-2                                                                    0092629011-07 

(１) 取り付けねじを緩めて、空中線部船首方向側のカバーを外して下さい。筐体内部に、アンテナ駆

動モーターが見えます。 

(２) 図 5.2 を参照して、マイナスドライバーを使ってモーターブラシを外して下さい。 

(３) ドライバーをブラシ部の溝に差し込み、反時計方向にゆっくりと回してください。モーターブラ
シを交換する場合、必ず両側のブラシ共、交換してください。 

(４) ブラシを差し込み、逆の手順でブラシを取り付けてください。 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

空中線部のカバーを開ける前に、必ずレーダー機器の電源を切ってください。

感電防止のために必要です。 

警告: 

図 5.2 モーターブラシの交換 

モーターブラシ 

モーターブラシ

モーターブラシを外すには、ドライバーで反

時計方向にゆっくりと回してください。 

モーター

モーター 
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第6章 入出力資料 

6.1 入力データ 

 

6.1.1 データ入力フォーマットの詳細 

チェックサム：＄から＊の間全てのデータの「排他的論理和」が、チェックサムとして使用されます。 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ALR 警報情報

$ - - ALR, xxxxxx.xx, xxx, A, A, c- -c*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

警報番号

状態変化時刻

警報状況
A : 警報
V : 通常

警報承認状況
A : 承認済み
V : 未承認

警報説明文

 

BWC 目的地の距離と方位

$ - - BWC, , xxxx.xxx, N/S, xxxxx.xxx, E/W, x.x, T, x.x, M, x.x, N, xxx, a*hh <CR><LF>

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

目的地
緯度

目的地
経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

この部分は使用していません

目的地
方位（真方位）

目的地
方位（磁方位）

目的地距離（nm）
xx.xx : 00.00～ 09.99nm
xxx.x : 010.0～ 999.9nm

目的地識別表示

モード表示

ﾁｪｯｸｻﾑ

DBT 水深（送受波器から海底まで）

$ - - DBT, xxxx.x, f, xxxx.x, M, xxxx.x F*hh <CR><LF>

水深（メートル）

水深（フィート）

ﾁｪｯｸｻﾑ

水深（ファザム）

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

DPT 水深（送受波器から下）

$ - - DPT, xxxx.x, xx.x, x.x*hh <CR><LF>

喫水量（メートル）

水深（メートル）

ﾁｪｯｸｻﾑ

最大レンジ

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ACK 警報確認応答 

$ - - ACK, xxx * hh<CR><LF> 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ 

警報元の警報番号

ﾁｪｯｸｻﾑ 

ﾄｰｶ 
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ 
ﾌｫｰﾏｯﾀ 
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ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

DTM 位置基準

$ - - DTM, ccc, a, x.x, a, x.x, a, x.x, ccc*hh <CR><LF>

緯度オフセット（分）、N/S

ﾁｪｯｸｻﾑ
参照測地系

ローカル測地系

ローカル測地系区分コード

経度オフセット（分）、E/W 測地系
W84 : WGS84
W72 : WGS72
S85 : SGS85
P90 : PE90
999 : ユーザー

高さオフセット（m）

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

GGA 全地球測位システム（GPS）による位置

$ - - GGA, hhmmss.ss, xxxx.xxx, N/S, xxxx.xxx, E/W, x, , , , , , , ,*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

UTC

ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽ注意 : GP（GPS）のみ受け付けます。

GPS 測位状況
0 : 測位不可
1 : GPS 測位
2 : DGPS 測位
3～ 8 : 未使用

この部分は使用していません。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

GLC ロランC システムによる時間差情報

$ - - GLC, , , , x, a, x, a, x, a, x, a, x, a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ信号状況

時間差情報 : 1 組（2 つ）の時間差情報が入っている場合に限り有効です。

この部分は使用していません。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

GLL 地図上での位置（緯度／経度）

$ - - GLL, xxxx.xxx, N/S, xxxx.xxx, E/W, , A, a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

A : 有効、V : 無効
モード表示

この部分は使用していません。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

GNS GNSS による位置

$ - - GNS, , xxxx.xxx, N/S, xxxx.xxx, E/W, a, , , , , *hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

この部分は使用していません。

この部分は使用していません。 モード表示

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

HDG 船首磁気方位、磁差と磁気偏角

$ - - HDG, x.x, x.x, E/W, x.x, E/W*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑE : 東経

W : 西経

船首磁気方位（度）

E : 東経
W : 西経

磁気偏角（度）

磁差（度）
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ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

HDT 船首方位（真方位）

$ - - HDT, xxx.x, T*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

船首方位（真方位）

ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽ注意 : HE、HN のみ受け付けます。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

MTW 水温

$ - - MTW, x.x, C*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

水温（℃）

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

MWD 風向・風速

$ - - MWD, x.x, T, , , x.x, N, *hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

風向真方位（度）

風速
（knots）

この部分は使用していません。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

MWV 風向・風速

$ - - MWV, x.x, R, x.x, N, A*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

風向（度）

A : 有効、V : 無効

R : 相対
T : 真

風速
K = km/h
M = m/s
N = knots

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

RMA ロランC 最小構文

$ - - RMA, A, xxxx.xxx, N/S, xxxxx.xxx, E/W, , , x.x, x.x, , , a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

対地速度

針路

この部分は使用していません。

A : 有効
V : 無効

モード表示

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

RMB 推奨される最低限の運行航行状況

$ - - RMB, A, , , , c-c, xxxx.xxx, N/S, xxxxx.xxx, E/W, xxx.x, xxx.x, , , a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

目的地
方位

（真方位） モード表示

この部分は使用していません。

A : 有効、V : 無効

目的地識別記号
目的地距離（NM）
xx.xx : 00.00～ 09.99nm
xxx.x : 010.0～ 999.9nm

この部分は使用していません。
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ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

RMC 推奨される最低限の GNSS 情報

$ - - RMC, hhmmss.ss , A, xxxx.xxx , N/S, xxxxx.xxx , E/W, x.x, x.x, xxxxxx, , , a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ緯度 経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

対地速度

針路

この部分は使用していません。

A : 有効
V : 無効

UTC

モード表示

日付

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ROT 回頭角速度

$ - - ROT, x .x, A*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

回頭角速度（度/ 分）

A: 有効  V: 無効

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

RTE ルート情報

$ - - RTE, , x, W, , c-c, c-c, c-c, c-c*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

ﾒｯｾｰｼﾞ番号 : 1ﾒｯｾｰｼﾞのみ選択可能

この部分は使用していません。

現在の目的地

目的地識別記号 :
・最初の4 文字が有効です。
　8 種類まで識別出来ます。
・動作中の航路のみ表示します。ﾒｯｾｰｼﾞﾓｰﾄﾞ

この部分は使用していません。

 

 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

VBW 2 軸ログ対地対水速度

$ - - VBW, xx.x, , A, xx.x, xx.x, A, , , , *hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

軸方向対水速度（knots）

A：有効、V：無効

この部分は使用していません。

この部分は使用していません。

軸方向対地速度（knots）

横方向速度（knots） A：有効、V：無効

ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽ注意：
VD（ﾄﾞｯﾌﾟﾗｽﾋﾟｰﾄﾞﾛｸﾞ）のみ受け付けます。

 

 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ 

ﾄｰｶ 
ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｾﾝﾃﾝｽ 

ﾌｫｰﾏｯﾀ 

VDR 潮流 

ﾁｪｯｸｻﾑ

潮流ｺｰｽ 
(真方位) 

この部分は使用していません

潮流速度 

(knots) 

$ - - VDR, x.x, T, , , x.x, N *hh <CR><LF> 

THS 船首方位（真） 

船首方位（真） 

ﾁｪｯｸｻﾑ 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ 

ﾄｰｶ 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｾﾝﾃﾝｽ 

ﾌｫｰﾏｯﾀ ﾓｰﾄﾞ表示

$ - - THS, x .x, a * hh<CR><LF>
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ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

VHW 対水速度と船首方位

$ - - VHW, , , , , xx.x, N, , *hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

この部分は使用していません。

速度（knots）
この部分は使用していません。

注意 1：
knots によるデータが無い場合、
km/h によろ情報が変わりに使用されます。

注意 2：
ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽは、VD（ﾄﾞｯﾌﾟﾗﾛｸﾞ）、
VM（電磁対水ﾛｸﾞ）及び
VW（機械式対水ﾛｸﾞ）を受け付けます。

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

VTG 進路と対地速度

$ - - VTG, xxx.x, T, , , xxx.x, N, xxx.x, K, a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ対地ｺｰｽ

（真方位）

この部分は使用していません。

ﾓｰﾄﾞ表示

対地速度
（knots）

対地速度
（km/h）

WPL 目的地の位置

$ - - WPL, xxxx.xxx, N/S, xxxxx.xxx, E/W, c-c*hh <CR><LF>

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

目的地
緯度

目的地
経度

N : 北緯
S : 南緯

E : 東経
W : 西経

目的地識別記号 :
・最初の4 文字が有効です。
　8 種類まで識別出来ます。
・動作中の航路のみ表示します。

ﾁｪｯｸｻﾑ

XTE コース誤差

$ - - XTE, A, A, x.x, a, N, a*hh <CR><LF>

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ステータス（A : 有効、V : 無効、D : ディファレンシャル）

ﾁｪｯｸｻﾑ

ステータス（A : 有効、V : ロランC サイクルクロック注意）

クロストラック（NM）

操舵方向（L/R）

モード表示

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ZDA 日時情報

$ - - ZDA, hhmmss.ss, xx, xx, xxxx, , *hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

日（UTC）

UTC

月（UTC）

年（UTC）

この部分は使用していません。

 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

VDM AIS 他船情報

! AI VDM, x, x, x, x, xxxxx･･･････････････････xxxx, N*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

送られる総センテンス数

センテンス番号

メッセージ番号

チャンネル番号
メッセージ部

（6 ビット情報）

ビット数合わせ
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ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

VDO AIS 自船情報

! AI VDO, x, x, x, x, xxxxx･･･････････････････xxxx, N*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

送られる総センテンス数

センテンス番号

メッセージ番号

チャンネル番号
メッセージ部

（6 ビット情報）

ビット数合わせ
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6.1.2 受信データの優先順位 

 

受信項目  

船首方位情報(HDG) HDT>HDG>HDM>VTG(真）>VTG（磁）>RMC>RMA 

対水速度(SPD) VHW>VBW(軸方向対水速度) 

対地速度(SOG) VBW(対地２軸)>VTG>RMC>RMA 

針路(COG) VTG(真)>VTG（磁）>RMC>RMA 

自船位置 LOP GLC 

自船位置  L/L GNS>GGA>GLL>RMC>RMA 

目的地方位、距離 RMB>BWC(目的地の磁方位無効) 

目的地位置 L/L RMB>BWC>RTE/WPL 

目的地コース誤差 RMB> XTE 

ルート RTE 

ルートの目的地緯度・経度 WPL 

水深 DPT>DBT 

水温 MTW 

測地系 DTM 

日付、時刻 ZDA>RMC>GGA 

 

6.2 TT(ARPA) 追尾データ出力の詳細 

データ規格名称: IEC 61162-1 又は IEC 61162-2 

機器背面のデータコネクター(J4/J5)から、自動追尾装置の物標データを出力しています。 

 
 

 

TLB ターゲット標識 

$ RA TLB, x.x, c - - c, x.x, c - - c, . . . x.x, c - - c * hh<CR><LF> 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ 

ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽ：レーダー
ｾﾝﾃﾝｽﾌｫｰﾏｯﾀ 

ターゲット番号「ｎ0」

ﾁｪｯｸｻﾑ 

ターゲット「ｎ0」のラベル

「ｎ1」「ｎ2」････「ｎ99」のターゲット番号とラベルの組 

TTD 追尾ターゲット情報 

! RA TTD, hh, hh, x, s - - s, x * hh<CR><LF> 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ 

ﾄｰｶﾃﾞﾊﾞｲｽ：レーダー 

ｾﾝﾃﾝｽﾌｫｰﾏｯﾀ 

センテンスの合計：16 進数 1 ～ FF 

ﾁｪｯｸｻﾑ 

センテンスの順番号：16 進数 1 ～ FF

連続識別番号, 0 ～ 9 

フルビット数, 0 ～ 5 

圧縮ターゲットデータ 



第 6 章 入出力資料              MDC-2900 シリーズ 

 

6-8                                                                         0092629011-07 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

TTM 追尾物標の情報

$ RA TTM, x, x.x, xxx, T, xx.x, xxx.x, T, x.x, x.x, N, xxx, a, , , M*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

物標の速度
（KT）

物標番号

物標の距離
（NM）

物標の方位
（真方位）

物標のコース
（真方位）

最接近距離
（NM）

最接近点までの
時間（分）

速度/ 距離単位
（NM）

物標の状態
（注参照）

この部分は使用していません。

注　物標の状態
L : 消失物標
Q : 初期捕捉物標
T : 追尾

捕捉方法

 

 

6.3 レーダーデータ出力の詳細 

データ規格名称: IEC 61162-1 又は IEC 61162-2 

機器背面のデータコネクター(J4/J5)から、自船及びレーダーシステムのデータを出力しています。 

 

6.3.1 自船データ 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

ALR 警報情報

$ - - ALR, xxxxxx.xx, xxx, A, A, c- -c*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

警報番号

状態変化時刻

警報状況
A : 警報
V : 通常

警報承認状況
A : 承認済み
V : 未承認

警報説明文

 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

OSD 自船データ

$ RA OSD, xxx.x, A, xxx.x, a, xx.x, a, x.x, x.x, x.x*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

進路入力

船首方位（真方位）

船首方位状態
A : 有効
V : 無効

進路

速度入力

速度

潮流方向

速度単位（K : km/h、N : knots、S : SM/h）

進路/ 速度入力 :
B : ログ入力
M : 手動入力
W : 対水
R : レーダ追尾
P : 位置測定システム

潮流速度

 
 

ACK 警報確認 

$ - - ACK, xxx * hh<CR><LF> 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

警報元の警報番号 

ﾁｪｯｸｻﾑ 

ﾄｰｶ 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ 

ﾌｫｰﾏｯﾀ

レーダー追尾 
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6.3.2 レーダーシステムデータ 

ｾﾝﾃﾝｽｽﾀｰﾄ

ﾄｰｶ
ﾃﾞﾊﾞｲｽ

ｾﾝﾃﾝｽ
ﾌｫｰﾏｯﾀ

RSD 自船データ

$ RA RSD, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, x.x, a, a*hh <CR><LF>
ﾁｪｯｸｻﾑ

基準点1 距離
基準点1 方位

VRM1 距離
EBL1 方位

基準点2 距離
基準点2 方位

VRM2 距離
EBL2 方位

カーソル距離
カーソル方位

表示レンジ

表示モード
C : コースアップ
H : ヘッドアップ
N : ノースアップ

速度単位
K : km/h
N : NM
S : SM/h
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6.4 インターフェース仕様 

6.4.1 航法装置(J4)、位置(J5)、船速コネクター(J6)入出力仕様  

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

入力コネクター: J4,J5 &J6 

使用コネクター:LTWD-06PMMP-LC 

勘合コネクター:LTWD-06BFFA-L180 

 

シリアルデータ入力 (リスナー側): 

IEC 61162-1 又は IEC61162-2 に準拠する、標準形式の

信号を受信することが出来ます。 

入力負荷: 330 + 330 オーム 

回路構成: フォトカプラー 

 品名 TLP115A (東芝) 

  

シリアルデータ出力 (トーカー側): 

IEC 61162-1 又は IEC61162-2 に準拠する、標準形式の

信号を送信することが出来ます。 

回路構成: RS422 ドライバーIC 

 品名 SN65HVD3085(TI） 

 

 

 

IN-A 

IN-B  

330 
データ入力 A 

データ入力 B 

+Vcc 

シリアルデータ入力回路 

TLP115A 

330 

シリアルデータ出力回路 

OUT-B 

データ出力 

OUT-A 

SN65HVD3085 

 J4,J5 & J6 

ピン番号 名称 

1 接地 

2 OUT-A 

3 OUT-B 

4 IN-A 

5 IN-B 

6 接地 

データコネクター端子接続 J4-J6 

データコネクターピン配置図 

(指示機背面から見た図) 

1 

2 

3 

4 

5 
6 
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6.4.2 VDR と外部ブザー信号仕様 

出力コネクター :  ＶＤＲ＆ブザー 

使用コネクター：LTWBU-10PMMP-LC 

勘合コネクター : LTWBU-10BFFA-L180 

ピン配置は下図のとおりです 

 

 

 

 

 

 

 

信号仕様 

信号名 周波数 極性 信号幅 振幅 インピーダンス 

水平同期信号(H-SYNC) 63.981kHz 負 1.037 us TTL 200Ω 

垂直同期信号(V-SYNC) 60.0Hz 負 47 us TTL 200Ω 

R,G,B 映像信号 - 正 － 0.7 Vp-p 75Ω 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

RVD/GVD/BVD 

GND 

R,G,B 映像信号 

接地 

R,G,B 映像信号出力回路 

水平同期、垂直同期信号の出力回路 

75  

GND 

TC74VHC08 

水平同期、垂直同期信号

接地 

H-SYNC/V-SYNC 

75  

LMH6683 

ピン番号 信号名 

1 RVD 

2 R-GND 

3 GVD 

4 G-GND 

5 BVD 

6 B-GND 

7 H-SYNC 

8 V-SYNC 

9 BZ+ 

10 BZ- 

 

ＶＤＲと外部ブザーの端子接続 

1 
2 

3 
4 5 

6 

7 
8 

9 

10 

J1 

VDR と外部ブザーのコネクターピン配置図 

(指示機背面から見た図) 
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ブザー出力回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                

*印はバージョン変更記号 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

21.6-41.6VDC 

船内電源 ＋ 

船内電源 － 

主電源ヒューズ 15A

BZ(+) 

BZ(-) 

+ 

-

フィルター

指示機内部 

I=1A max 

HY1Z-5V 

J736

J737

J738

J739最大接点電圧：DC30V 

最大接点電流： １A 

警報発生時、接点がショートします。 

ブザー端子に電圧を出力する場合、指示機内部のロジックボード E59-700*の短絡コネクタ

ーJ738 と J739 から短絡ソケットを外し、そのソケットを J736 と J737 へ挿入してくだ

さい。警報出力は警報が発生すると船内電源電圧が出力されます。 

短絡ソケット
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6.4.3 AIS 入出力仕様 (J2)  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注：端子７、端子８は AIS システムの異常検出信号入力です 

「短絡：正常、開放：異常」を示します。 
コネクターの７番、８番が AIS 装置の警報に接続できない場合、７番－８番は短絡してください。
開放にすると AIS 異常警報が鳴り続けます。 

 

 

端子番号 名称 

1 接地 

2 IN-A 

3 IN-B 

4 OUT-B 

5 OUT-A 

6 GND 

7 ALARM+ 

8 ALARM- 

 

AIS コネクター端子接続 J2 

AIS コネクターピン配置図 

(指示機背面から見た図) 

入出力コネクター  AIS(J2) 

使用コネクター：LTWD-08PMMP-LC 

勘合コネクター：LTWBD-08BFFA-L180 

 

シリアルデータ入力 (リスナー側): 

IEC 61162-2 の標準信号を受信することが出来ます。 

入力負荷 330+330 オーム 

回路構成: フォトカプラー 

 品名 TLP115A（東芝） 

  

 

シリアルデータ出力 (トーカー側): 

IEC 61162-2 の標準信号を出力することが出来ます。 

回路構成: RS422 ドライバー／レシーバー IC 

 品名 SN65HVD3085(TI) 

 

 

OUT-A 

データ出力

OUT-B 

シリアルデータ出力回路 

SN65HVD3085 

接地電位から分離されています 

IN-A  

IN-B  

330 
データ入力 A 

データ入力 B 

+Vcc 

シリアルデータ入力回路 

TLP115A 

330 

1 

2 

3 
4 

7 

8 
5 

6 
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6.4.4 インタースイッチ入出力信号仕様 

入出力コネクター:  J３ インタースイッチ 

使用コネクター：LTWU-12PMMP-LC 

勘合コネクター：LTWBU-12BFFA-L180 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン番号 信号名称 

1 VIDEO OUT 

2 TRIG OUT 

3 GND 

4 AZIP OUT 

5 SHF OUT 

6 GND 

7 VIDEO IN 

8 TRIG IN 

9 GND 

10 AZIP IN 

11 SHF IN 

12 +12Vdc 

インタースイッチコネクター端子接続 

J3 

インタースイッチコネクターピン配置図 

(指示機背面から見た図) 

1 
2 

3 
4 5 

6 

7 
8 

9 
12 

10 
11 
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6.4.5 ジャイロ入出力仕様  

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン番号 信号名 

1 OUT-A 

2 OUT-B 

3 IN-A 

4 IN-B 

5 GND 

6 NC 

7 NC 

8 DC+5V 

入力コネクター: ジャイロ 

使用コネクター:LTWD-08PMMP-LC 

勘合コネクター:LTWD-08BFFA-L180 

 

シリアルデータ入力 (リスナー側): 

IEC 61162-2 又は IEC61162-1 に準拠する、標準形式の

信号を受信することが出来ます。 

入力負荷: 330 + 330 オーム 

回路構成: フォトカプラー 

 品名 TLP115A (東芝) 

  

シリアルデータ出力 (トーカー側): 

IEC 61162-2 又は IEC61162-1 に準拠する、標準形式の

信号を送信することが出来ます。 

回路構成: RS422 ドライバーIC 

 品名 SN65HVD3085 

   (TI） 

 

 

IN-A  

IN-B  

330 
データ入力 A 

データ入力 B 

+Vcc 

シリアルデータ入力回路 

TLP115A 

330 

シリアルデータ出力回路 

OUT-B 

データ出力 

OUT-A 

SN65HVD3085 

ジャイロコネクターの端子接続
ジャイロコネクターのピン配置図 

(指示機背面から見た図) 

1 

2 

3 
4 

7 

8 
5 

6 
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6.4.6 データ送出機器のトーカーデバイスコード 

下表の通りトーカーデバイスに対しての表示を行います。 

データ出力機器 トーカーデバイスコード 表示 

デッカ航法装置 DE DEC 

全地球測位システム(GPS) GP GPS (下記を参照) 

デファレンシャル GPS(DGPS) GP D GPS (下記を参照) 

GLONASS 受信機 GL GLO 

全地球衛星航法システム GN GNSS 

統合航法システム IN INS 

ロラン C LC LOR 

電子位置検出システム SN EPFS 

真北追従ジャイロ HE GYRO 

非真北追従ジャイロ HN GYRO 

磁気コンパス HC MAG 

ドップラログ及び一般 VD DOLOG 

対水電磁ログ VM LOG 

対水機械式ログ VW LOG 

上記以外の機器  トーカーデバイスを表示 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

注意 
画面に表示される機器名の GPS または DGPS は、GGA センテンス内の動作状態表示に基づいて
切り替わります。6 章（6-2）ページを、ご参照ください。 
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