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はじめに
この度は自動操舵装置ＳＡ-10αシリーズをお買い求めいただき誠に有難うございます。

本製品は特に小型船舶用に開発された低価格普及型全方位自動操舵装置です。

αシリーズは、ＳＡ-10 本体前面パネル上に中立調整ツマミを設け、また、海をイメージし

たアクアグレー色の視認性の高い LCD 液晶表示器には、方位、動作モード、バーグラフ舵角

メータを表示、見やすさ使いやすさにこだわった製品となっています。

低価格ながらも他の航海計器（ＧＰＳ受信機、プロッター等 NMEA-APB 信号）から目的地方位

を入力する自動航法援助操舵機能を有し、ＧＰＳによるジャイロコンパス（NMEA-HDT 信号）

からの船首方位信号を直接入力でき安価なジャイロオートパイロットも実現できます。

他に様々なオプション構成品（レピータコンパス、レピータコースセッター、舵角メータ等）

を本機に接続する事により、船形や漁法に合わせた操船が容易に展開できます。

この説明書をよくお読みになり、内容を理解された上で実際にご使用下さい。

又、この説明書はいつもお手元（操舵室等）に置きご利用下さいますようお願い申し上げま

す。この説明書はＳＡ-10αシリーズについて共通の説明書です。

ご注意：本取扱説明書をお読みになり操作法及び性能について十分ご理解の上、

自動操舵装置をご使用下さい。

操作法及び性能について十分理解されずに自動操舵装置を使用した場合、

海難事故等につながる恐れがあります。

又、自動操舵装置を使用する場合、本取扱説明書を十分熟読された小型船舶以上

の操船免許をお持ちの方が操作して下さい。

本自動操舵装置の使用によりお客様に損害(見込み利益を含む)が発生したと

しても弊社は、その一切の責任を負わないものとしますので予めご了承下さい。

又、エレクトロニクス技術が進歩した現在でも自動操舵装置は機械である以上い

つかは故障します。いついかなる時に故障しても即座に手動操舵に切り換えて安

全な操船が出来るよう心構えをしっかり持ち本製品を使用して下さい。

本製品の大よその寿命は数年となっていますが、ポータブルリモートコントロ

ーラーや舵角追従発信器内のポテンショメーターは消耗部品であるため

１,２年での部品交換が必要です。

お客様が本自動操舵装置をご使用されることは、本取扱説明書の内容について

十分ご理解（同意）されたことを意味します。
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操船するには

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ- ト

油圧

１,油圧舵輪操舵 油圧舵輪にて操船するには

１）操作切換スイッチを にして下さい。

２）油圧舵輪にて操船してください。 取舵 面舵

３）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

４）操縦キー 又は を押しても舵が切れます。

H 1359゜
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Ｈ：油圧舵輪操舵

数秒後に消えます
現在方位 転舵角

°（度）マークは演算自差修正済み

# マークは GPS ジャイロ入力
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操船するには

ＯＦＦ

オ-ト

油圧

操作切換

ﾘﾓー ﾄ

R
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

゜953 1

２,リモート操舵 ポータブルリモートにて操船するには

１）操作切換スイッチを にして下さい。

２）ポータブルリモートにて操船してください。取舵 面舵

*１

３）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

*１：本ページではポーターブルリモートＦＤ－２０のイラストで説明をしています。

貴船と違う場合は巻末の 14、ポーターブルリモート詳細図(P61) を参考にして

ください。

Ｒ：リモート操舵

数秒後に消えます 現在方位 転舵角

セレクトしているリモート番号

１ 又は ２ を表示します。数字

は数秒後に消えます。

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

現在方位

°（度）マークは演算自差修正済み

# マークは GPS ジャイロ入力
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操船するには

2R
航法

油 圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

゜953

２－１、２箇所リモート切換方法

ポータブルリモートを２箇所で使用している場合、以下の方法でセレクト切り換えが可

能です。

１）使用したいポータブルリモートのツマミを取舵 40 ゜以上回して下さい。

*1

２）次にツマミを中立 0 ゜まで戻してください。

*1

以上にて切り換えが完了します。

３）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

２
０

４
０

２
０

４
０

０ ＳＰ

舵角

セレクトしているリモート番号

１ 又は ２ を表示します。数字

は数秒後に消えます。

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

*1：14、ポーターブルリモー

ト詳細図（P60）を参考にし

てください。
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操船するには

1359゜
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

R

４）操作切換スイッチが“リモート”の時は電波キー を押すことで強制的

に 優先リモート番号 を選択することが出来ます。

優先リモートとは本機の電源を入れたときに起動されるリモートです。

注意：操作切換スイッチが “オート” の時にはこの操作を行わないで下さい。

後述するＧＰＳ航法になってしまいます。

切り換えられるのは機能設定メニュー内の“８－４優先リモート番号の切換”（P22）

にて指定した優先リモート番号です。通常はリモート 1 に設定されています。

５）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

例えば、優先リモート番号を 2 にセットしてあった場合， キーを押すと必ず

リモート２が選択されます。

リモート２に電気舵輪を接続し本機のそばで使用していた場合、舵輪を左いっぱいに回し再

び中立に戻してセレクトする必要がなくなります。

舵がハンチングまたは、鈍い場合７－１天候調整(P13)を参照して調整してください

“ﾕｳｾﾝﾘﾓｰﾄ”にて指定した番号

数字は数秒後に消えます。
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操船するには

ＯＦＦ

オ-ト

油圧

操作切換

ﾘﾓー ﾄ

２－２、ドッジモード操作方法

１）操作切換スイッチ 操舵モードでは、

操縦キー 又は を押すことでも舵が切れます。

２）左方向、又は、右方向キーを押している間だけ電磁弁が働き、

その方向へ舵が動作します。

３）キーから手を離せば舵は元の位置に戻ります。

この時、元の位置とはリモートダイアルによる転舵位置となります。

例、0 度

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０
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操船するには

操作切換

ＯＦＦ

油圧

ﾘﾓー ﾄ

オ-ト

1A
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

゜953

３,オートパイロット 自動操舵を開始するには

１）操作切換スイッチを にして下さい。

２）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

３）船は操作切り換えツマミをオートにした時の方位に向かって走り始めます。

注意：船を蛇行せずに走らせるには後述する７－１天候調整（P14）,７-２舵角比調整

（P15）が必要です。

セレクトしているリモート番号

１ 又は ２ を表示します。数字

は数秒後に消えます。

オートにした時点の方位を

ロックし、目的方位とします。

Ａ：ｵｰﾄﾊﾟｲﾛｯﾄ 転舵角

°（度）マークは演算自差修正済み

# マークは GPS ジャイロ入力
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操船するには

1A
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

゜953

４,オートパイロット 進路変更方法

以下の２通りによって容易にオートパイロットの目的方位を変えることが出来ます。

４－１、操縦キーボードによる変針

操縦キー 又は を押して変針して下さい。

短く押すと１゜ずつの変針となり、押しつづけると１０゜ずつの変針となります。

４－２、パルスダイアルによる変針

ツマミを左右どちらかに回して変針して下さい。

１゜ずつ変針出来ます。

パルスダイアルは１回転で２４゜変針できます。

上記のどちらの変針方法でもＬＣＤ表示器によって目的方位を確認できます。

常に目的の方位を表示します

転舵角

ダイアルスパル

(ｵー ﾄ)

24 ﾟ/1回転
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321 R1A
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

５,オートリモート操舵 一時的にﾎﾟｰﾀﾌﾞﾙﾘﾓｰﾄで操船するには

オートパイロットにて航行中に他船や障害物をよけたり、漁の方法で網を入れたりす

る場合によって２通りのオートリモート機能が使用できます。

５－１、ツマミによるオートリモート (ヘディングロックモード：一般的な方法)

1）オートパイロットにて航行中にポータブルリモートのツマミを左右どちらかに

５゜以上回して下さい。一時的にリモート操舵に切り換り操船できます。

2）操船の後ポータブルリモートのツマミを０°

に戻してください。その時点での方位がロックされ新

しい方位にてオートパイロットがスタートします。

*1

3）ＬＣＤ表示が以下のように変わります。

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

5 ﾟ5 ﾟ

リモート使用中は新しい方位を表

示します。

その後ロックしオートに戻ります

リモート使用中 Ｒ を表示します

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

方位がロックすると

点灯します。*1

*1：14 ポーターブルリモー

ト詳細図(P61)を参考にして

ください。
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操船するには

R1A
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

593

５－２、ツマミによるオートリモート (リターンモード)

機能設定メニュー内の８－２４ニューコース（P36）を“OFF”にした場合､以降リターンモ

ードが使用できます。

1）オートパイロットにて航行中にポータブルリモートのツマミを左右どちらかに

５゜以上回して下さい。一時的にリモート操舵に切り換り操船できます。

2）操船の後ポータブルリモートのツマミを０゜

に戻してください。元の方位にてオートパイロットが再

スタートします。

*1

3）ＬＣＤ表示が以下のようになります。

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

5 ﾟ5 ﾟ

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

方位は変化しません

*1

*1：14 ポーターブルリモー

ト詳細図(P61)を参考にして

ください。

リモート使用中 Ｒ を表示します

方位表示は固定のまま。

元の方位に戻ります。
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操船するには

５－３、オートリモートスイッチによるオートリモート (工場出荷時リターンモード)

ｵｰﾄﾘﾓｰﾄｽｲｯﾁある場合

１）オートパイロットにて航行中に、ポータブルリモート上部のスイッチをリモート側

に倒すことにより一時的にリモート操舵にて操船できます。

*1

２）ポータブルリモートのツマミにより操船の後、ポータブルリモート上部のスイッチ

をオート側に戻してください。元の方位にてオートパイロットが再スタートします。

３）ＬＣＤ表示は以下のようになります。

注意：使用後はポータブルリモート上部のスイッチを必ずオート側に戻しておいて

下さい。

オートリモート

２
０

４
０

２
０

４
０

０ ＳＰ

舵角

このスイッチをリモート

側へ

359
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

A 1R

方位表示は固定のまま。

元の方位に戻ります。

リモート使用中 Ｒ を表示します

使用後は必ず

オート側へ

*1：14 ポーターブルリモー

ト詳細図（P60）を参考にし

てください。
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操船するには

５－４、オートリモートスイッチによるオートリモート (ヘディングロックモード)

ｵｰﾄﾘﾓｰﾄｽｲｯﾁある場合

機能設定メニュー内の８－２４-２(P36)ニューコースを“ON”にした場合､以降ヘディング

ロックモードが使用できます。

１）オートパイロットにて航行中に、ポータブルリモート上部のスイッチをリモート側

に倒すことにより一時的にリモート操舵にて操船できます。

*1

２）ポータブルリモートのツマミによる操船後、ポータブルリモート上部のスイッチを

オート側に戻してください。新しい方位にてオートパイロットが再スタートします。

３）ＬＣＤ表示は以下のようになります。

注意：使用後はポータブルリモート上部のスイッチを必ずオート側に戻しておいて

下さい。

オートリモート

２
０

４
０

２
０

４
０

０ ＳＰ

舵角

このスイッチをリモート

側へ

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

A 1R123

方位表示は固定のまま。

元の方位に戻ります。

リモート使用中 Ｒ を表示します

使用後は必ず

オート側へ

*1：14 ポーターブルリモー

ト詳細図(P61)を参考にして

ください。
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操船するには

操作切換

ＯＦＦ

油圧

ﾘﾓー ﾄ

オ-ト

６,ＧＰＳナビ航法

外部にＧＰＳ又はＧＰＳプロッターを接続している場合、そちらに目的の緯度経度を

入力することにより容易にＧＰＳ航法が使用できます。

１）ＧＰＳ航法を始める位置まで操船し、一旦 停船 してください。

２）ＧＰＳ又はＧＰＳプロッターに目的の緯度経度（目的地番号等）を入力して下さい。

このとき基点は、必ず現在地点として下さい。

３）操作切換スイッチを にして下さい。

４）電波キー を押してください。

５）ＬＣＤ表示器には以下のような表示が出ます。

注意：お使いのＧＰＳによっては GBOX と表示します。

６）数秒後に“ピッ”と音がしてＬＣＤ表示器は以下のように変わります。

注意１

゜
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

1G PA B

ＧＰＳモードで NMEA183-APB を

受信することを意味します。

転舵角

゜
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

1G090

目的地までの方位

例、90 ゜の場合

転舵角
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操船するには

７）船は目的地へ向かって走り始めます。

８）ＧＰＳ航法中にオートリモート操舵が一時的に使用可能です。

*1 *1

又は

ポータブルリモートのツマミを０゜にもしくはオートリモートスイッチをオート側に

戻せば再びＧＰＳ航法に戻ります。

注意１：本機は、船が常に目的地までのコース線へ乗るように最善の目的方位を計算し

て表示しています。

よって、ＬＣＤ表示器にセットされる方位は、ＧＰＳやプロッター画面の目的方位と必

ず一致するとは限りません。

注意２：ジャイロからの方位入力を行わない場合ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター)の磁気偏

差をＯＮ又は自動にセットしてください。

注意３：ＧＰＳ航法中に操縦キー 又は が使用できますが、

それらを使うとＧＰＳ航法が終了され通常のオートパイロットになります。

再びＧＰＳ航法にするには再度電波キー を押してください。

注意４：船が目的地点を通過すると急にＵターンが始まる場合があります。

目的地点が近づいたら操作切換を“リモート”又は“油圧”にしてそちらで操船してく

ださい。

又、接続するＧＰＳやＧＰＳプロッターの性能によって、目的地点を通過してもＵター

ンせずそのまま直進する場合があります。十分に注意して使用してください。

オートリモート

２
０

４
０

２
０

４
０

０ ＳＰ

舵角

舵角

Ｐ Ｓ０

４
０

２
０

４
０

２
０

5 ﾟ5 ﾟ

*1：14 ポータブルリモート

詳細図(P61)を参考にしてく

ださい。



14

操船するには

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

ﾃﾝｺｳ 35

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ- ト

油圧

７, 天候、舵角比、中立調整、照明加減、ジャイロ方位受信

７－１、天候調整

舵の感度を調整することが出来ます。

“リモート”又は“オート”にて舵がバタバタとハンチングする手前まで感度を高くし

てください。

調整する場合

１）油圧の状態で キーを押しながら

を回してください。

２）画面右には以下のように 10～50 までの数値が出ます

３）表示される数値と舵の不感帯巾は以下のように比例しています。

表示値 １０ ２０ ３０ ４０ ５０

不感帯 ±4 度 ±3 度 ±2 度 ±1 度 ±0.5 度

ダイアルスパル
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操船するには

７－２、舵角比調整

オートパイロットの転舵角度を調整し蛇行を抑えることが出来ます。

１）船速が遅い、網を引いている、積荷が重い等により舵効きが悪く蛇行する場合、右

方向に回して下さい。

舵角比 大

２）船速が早い、空荷等により舵効きが良すぎて蛇行する場合、左方向に回して下さい。

舵角比 小

注意：舵角比ツマミと転舵量は以下のように比例しています。

ツマミ １ ２ ３ ４ ５

比率 0.1 倍 0.35 倍 0.5 倍 0.75 倍 １倍

5

3

2 4

1

舵角比

5

3

2 4

1

舵角比
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P
><
S0 40202040

ｼｮｳﾒｲ

７－３、中立調整

リモート操舵及びオートパイロットモードでの舵の中立位置を変更出来ます。

船体の癖や、潮流、風向きによって船が意図する方向へ進まない場合に有効です。

１）中立調整ツマミ真上の状態（ノッチあり）から舵を動作させたい方向へ回してください。

左右それぞれ最大１０度の転舵が可能です。

左 右

左 右

２）中立調整を必要としなくなった時は、中立調整ツマミ真上の状態（ノッチあり）へ戻し

てください。

７－４、照明加減

本機の LCD 液晶表示器にはバックライトが搭載されていて、キーを押すことで 2 段階に加減

できます。

適宜 キーを押してください。 いずれの操舵モードでも照明加減調節できます。

又は、「油圧、リモート」操舵モードでは、パルスダイアルを操作する事で中間の明るさに

設定が可能です。

この時右のように表示が出ます。

0

5

10

5

10

中 立

ダイアルスパル
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1359
40 20 20 400 S

< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

R #

ＯＦＦ

オ-ト

油圧

操作切換

ﾘﾓー ﾄ

７－５、ジャイロコンパス方位受信

本機は標準的なコンパスセンサーの他にジャイロコンパス*1やGPSジャイロコンパス

*2 からの方位信号（ＮＭＥＡ*3）を受信し、オートパイロットを行うことが出来ます。

結線図等に従って配線を施し以下の操作を行ってください。

１）操作ツマミを リモート にして下さい。

２）左右の操縦キー と を同時に一回押してください。

３）本体の表示は以下のようになります。以降ジャイロや GPS ジャイロコンパスからの

方位信号によって操船できます。

上記②の操作を繰り返すと通常のコンパスセンサーの方位を表示します。

その際 ＃ は 非表示になります。演算自差修正を行っている場合は“°”の表示が

出ます。

*1：NMEA183-HDT を出力するジャイロコンパスと接続可能です。その際ジャイロの方位

信号出力周期を 1 秒以内に設定してください。（推奨 200mS）

NMEA183-HDT を出力できないシンクロ信号出力タイプのジャイロの場合は、方位コンバ

ーター等が別途必要です。

*2：NMEA183-HDT を出力する GPS ジャイロコンパスと接続可能です。その際ジャイロコ

ンパスの方位信号出力周期を 1 秒以内に設定してください。(推奨 200mS)

*3：NMEA183 の方位信号には真方位を表す HDT と磁気方位を表す HDM があります。

本機は HDT 又は HDM を自動識別し受信するように設定されています。

出力機器は必ず HDT のみの出力とし、HDM 出力は停止してください。

＃ を表示します。

ジャイロやサテライトコンパスからの方位を表示します。
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操船するには

注意 1：コンパスセンサーを接続している状態で本機の電源を投入すると、必ずそのコ

ンパスセンサーからの方位を入力し始めます。ジャイロ又は、GPS ジャイロコンパスか

らの方位を入力させるには前記①②の操作を一回行ってください。

常にジャイロ又は、GPS ジャイロコンパスからの方位信号で電源投入し操船する場合

は、機能設定メニュー内８－１７(P30)方位センサータイプ指定を“GY-Saura”にセッ

トしご使用下さい。

注意2：ジャイロ又は、GPSジャイロコンパスとＧＰＳナビ航法を併用する場合はGPS(GPS

プロッター)のデーター出力周期を１秒以内に設定してください。

７－６、重要：GPS ジャイロコンパス接続時の注意

GPS ジャイロコンパスは､天候､周囲の障害物や衛星の位置関係によって方位を測位でき

ず欠測し方位信号が停止したりあいまいな方位信号が出力されたりします。

1）GPS ジャイロコンパスを本機に接続した場合で､オートパイロット航行中に欠測し方

位信号が停止した場合､本機はエラーメッセージ“シンゴウ NG”を表示し画面が点滅し

ます。この時画面に「ｃ」が表示された場合は、本機は羅針盤方位センサ-からの信号

によってバックアップ航法を行い自動で舵を切り船を保針します｡

「ｘ」が表示された場合、羅針盤方位センサー未接続の為、舵が中立に戻り 30 秒後に

アラームが吹鳴します。

上記どちらの表示でもGPSジャイロコンパスからの方位信号が正常に復帰すれば本機も

自動的に復帰し、GPS ジャイロコンパスによりオートパイロットが再スタートします。

が消え画面が点滅。

を表示し舵は中立へ。

は羅針盤方位センサ-によるバックアップ航法中。

２）GPS ジャイロコンパスからあいまいな方位信号が出力された場合､エラーメッセージ

を出さずにおかしな舵を取ったり、舵の動作が停止したり、目的と違う方位へ船が向う

等 海難事故を起こす危険性があります。

いついかなる時に欠測しても即座に手動操舵に切り換えて安全な操船が出来るよう心構え

をしっかり持ち本製品を使用して下さい。

又、GPS ジャイロコンパスから警報が発令された場合､即座にオートパイロットを取り止

め､安全な操船が出来るようにしてください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

A359 ｼﾝｺﾞｳNG

#
x
c
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据付時の調整

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ- ト

油圧

操作切換

ＯＦＦ

オ-ト

油圧

ﾘﾓー ﾄ

８, 機能設定メニュー

様々な初期設定を行うメニュー画面です。このメニュー内で変更を行った場合は必ず最終

項目のデーターセーブを行ってください。

１）油圧の状態で SELECT キーと照明 キー

を同時に押して下さい。

以降、SELECT キーにてメニューを順送りしてください。

SELECT キーにてメニューを順送りし過ぎた場合は、

操作切り換えスイッチを“油圧”の位置から“リモート”にし、再び“油圧”に戻してくだ

さい。

1.リモートへ

2.再び油圧へ

この操作にて１メニュー前に戻すことが出来ます。

尚、以降液晶画面に のマークが出た時は キーを意味し

のマークが出た時は キーを意味します。
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据付時の調整

８－１、積算時間の表示

画面右側に通電積算時間が現れます。（単位は時間）メンテナンス等にお役立てくだ

さい。尚、この数値をクリアーすることは出来ません。

８－２、積算エラーの表示（クリアー）

リモート１、リモート２、発信器について過去７２時間以内（通電時間）に発生した

断線回数を表示します。メンテナンス等にお役立てください。

例）前記の数値は、リモート１(Er1)が０回、リモート２(Er2)が０回、発信器(Er3)が

０回ということで､すなわち断線が発生していなかった事を意味します。

もし断線が発生していると 00の所が 01～99 と表示されます。単位は回数です。

又、断線個所の修復の後、以下の操作を行うことで数値を 00 の状態にクリアーするこ

とが出来ます。

上記の積算エラーの表示画面の状態で キーを押して下さい。

クリアー確認画面が出ますので、もう一度 キーを押して下さい。

尚、エラー回数が発生していると､電源投入時の画面に積算エラーが表示されるように

なります。

電源投入時の積算エラー回数画面を表示中に キーを長押しすることでも

クリアー音が鳴り、積算エラー回数をクリアーすることが出来ます。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

SetMenu 00000h

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Er1-00 2-00 3-00
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８－３、英和文表示切り換え

液晶表示器のエラー、メッセージ等、和文と英文を切り換えられます

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

和文（カタカナ表示）にするには、 キーを押し“No”を表示させてください。

英文表示*1 にする場合は“Yes” を表示させてください。

*1：和文表示を選択した場合、本機起動画面に“SA-10α”の表示が出ます。

以降､設定メニューも和文表示になります。

英文表示を選択した場合、本機起動画面に“SA-10αE”の表示が出ます。

以降､設定メニューも英文表示になります。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

English? Yes/No
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据付時の調整

８－４、優先リモート番号切り換え

本機に電源を投入したときに優先するリモート番号を変えられます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

電源投入直後リモート１から使用し始めるには、 キーを押し“No1”を表示させて

ください。

電源投入直後リモート 2 から使用し始めるには、再度キーを押し“No2”を表示させてくだ

さい。

電気舵輪を接続し常時使用する場合は、リモート 2 へ接続し上記“No2”を表示させてくだ

さい。

８－５、内部舵角比設定

前面パネルの舵角比調整つまみを右いっぱいに回した時の、舵角比率を設定できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ｘ0.5”→“ｘ1”→“ｘ2”→“ｘ3”の順で舵角比率が変

わります。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾕｳｾﾝﾘﾓｰﾄ No1

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾅｲﾌﾞﾀﾞｶｸ ×1
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据付時の調整

８－６、舵角追従発信器内部ギア指定

使用する舵角追従発信器の内部構造により、ギア付、ギア無しを指定できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に “1：3”→“1：2”→“1：3“→”1：1”に変わります。

尚、弊社製の舵角追従発信器(TR-Ⅰ又はⅡ)を使用する場合は必ず“1：3”を選んでくださ

い。

他社製でギア無し１：１の発信器を接続する場合は“1：1”を選んでください。

“1：2”は主に転舵角度が取舵面舵トータル 100 度を超える操舵機に使用します。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾊｯｼﾝｷｷﾞｱ 1:3
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据付時の調整

８－７、取舵リミット調整

リモートにて操舵中の最大転舵角度を調整できます。（取舵側）

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してリミットをかけたい角度表示にしてください。

８－８、面舵リミット調整

リモートにて操舵中の最大転舵角度を調整できます。（面舵側）

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してリミットをかけたい角度表示にしてください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾄﾘ舵ﾘﾐｯﾄ 040°

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵﾓ舵ﾘﾐｯﾄ 040°



25

据付時の調整

８－９、オートリミット調整

一般的なオートにて操舵中の最大転舵角度を調整できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してリミットをかけたい角度を表示してください。

８－１０、GPS リミット調整

GPS（GPS プロッター）接続によるナビ航法にて操舵中の最大転舵角度を調整できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してリミットをかけたい角度を表示してください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵｰﾄ ﾘﾐｯﾄ 015°

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

GPS ﾘﾐｯﾄ 015°
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据付時の調整

８－１１、バーグラフ選択

液晶バーグラフメータに舵の転舵角を表示させるか、命令舵角(リモートツマミや電気舵

輪接続時の角度)を表示させるかを選択できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“カジ” と “メイレイ”が交互に変わります。

主にこの機能は､SA-10 と電気舵輪をパネルに埋め込んだ場合､電気舵輪の命令舵角を常に表

示できる機能です。

“メイレイ”に設定した場合､次項の“液晶舵角メータートリム調整及び液晶舵角メーター

感度巾調整”ではバーグラフを調整できません。

メータートリムを調整するには、命令ポテンショメータの０°を変更してください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾊﾞｰｸﾞﾗﾌ ｶｼﾞ
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据付時の調整

８－１２、液晶舵角メータートリム調整

本体の液晶表示舵角メーター（バーグラフ）の０度位置を調整できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してズラしたい舵角度数を表示してください。

プラスマーク“+”が表示されているときは、バーグラフが面舵（右方向）へ表示シフトし

ます。マイナスマーク“-”が表示されているときは、バーグラフが取舵（左方向）へ表示

シフトします。

８－６ 舵角追従発信器内部ギア指定(P23)により“1：3”以外を選択した場合この調整を

厳密に行ってください。

８－１３、液晶舵角メーター感度巾調整

本体の液晶表示舵角メーター（バーグラフ）の感度巾を調整できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してパーセントにて調整してください。

例えば、実際の舵角追従発信器の目盛りよりも液晶表示舵角メーターの数値が小さければ

100％以上の数値をセット。反対に実際の舵角追従発信器の目盛りよりも液晶表示舵角メー

ターの数値が大きければ 100％以下の数値をセットしてください。

尚、この調整は左右両舷共同様に反映されます。

８－６ 舵角追従発信器内部ギア指定(P23)により“1：3”以外を選択した場合この調整を

厳密に行ってください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾒｰﾀｰﾄﾘﾑ +000°

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾒｰﾀｰﾊﾊﾞ 100%
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据付時の調整

８－１４、舵角中立調整

リモート又はオートパイロットで使用中の転舵角度位置を調整できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してズラしたい舵角度数を表示してください。

プラスマーク“+”が表示されている時は、舵の中立位置が面舵（右方向）へシフトします。

マイナスマーク“-”が表示されている時は、舵の中立位置が取舵（左方向）へシフトしま

す。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

舵ﾁｭｳﾘﾂ +000°
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据付時の調整

８－１５、転舵舵角巾調整（取舵）

リモート、オートパイロット操舵中の転舵角巾を調整できます。（取舵）

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してパーセントにて調整してください。

例えば、ポータブルリモートのつまみ度数よりも、転舵角が小さければ 100％以上の数値を

セット。反対にポータブルリモートのつまみ度数よりも、転舵角が大きければ 100％以下の

数値をセットしてください。

８－１６、転舵舵角巾調整（面舵）

リモート、オートパイロット操舵中の転舵角巾を調整できます。（面舵）

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してパーセントにて調整してください。

例えば、ポータブルリモートのつまみ度数よりも、転舵角が小さければ 100％以上の数値を

セット。反対にポータブルリモートのつまみ度数よりも、転舵角が大きければ 100％以下の

数値をセットしてください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾄﾘ舵ﾊﾊﾞ 100%

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵﾓ舵ﾊﾊﾞ 100%
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据付時の調整

８－１７、方位センサタイプ指定 （GPS､ジャイロ優先受信）

弊社製方位センサーを使用するか他社製（外国製安価）方位センサーを使用するかを指定

できます。更に電源投入時､ＧＰＳ､ジャイロからの方位信号を優先に受信するよう設定もで

きます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に

“Saura”→“Nomal”→“GY-Saura”→“GY-Nomal”→“Saura”→“Nomal”→

“GY+A.set”→“GY-Nomal”が順番に変わります。

A)羅針盤方位センサーのみを接続している場合は必ず“Saura”にセットしてください。

B)船舶に GPS､ジャイロコンパス（HDT 方位出力機）を装備し､本オートパイロットに接続､な

おかつ電源投入だけて GPS､ジャイロからの方位信号を優先受信させる場合は“GY-Saura”

にセットしてください。

この場合､GPS､ジャイロコンパスからの方位信号を優先的に受信し､オートパイロット航

行中その信号が受信できない時は羅針盤方位センサーに一時的に自動で切り代わります。

C)船舶に GPS､ジャイロコンパス（HDT 方位出力機）又はデジタル式方位センサーを装備し本

オートパイロットに接続､なおかつ“絶対方位コースセッター”を接続する場合

“GY+A.set”を選択してください。

D)他社製方位センサを使用の際､その特性を十分理解の上､本機能を使用する場合は“Nomal”

又は“GY-Nomal”にセットしてください。

上記 A)以外は、７－５ジャイロコンパス方位受信(P17),

７－６重要：GPS ジャイロコンパス接続時(P18)の注意を参照してください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｾﾝｻｰﾀｲﾌﾟ Saura



31

据付時の調整

８－１８、当て舵指定

オートパイロット航行中、当て舵機能を指定できます。

当て舵とは、目的の進路から船がズレた時に､初め大きめに舵を取る機能です。

又、船が目的の方位に近づくと早めに舵を中立に戻したり､又は反対側へ舵を当て､引き網操

船時や大型船の保針を助けます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“OFF”､“1s” ､“2s”､“3s”のように当て舵秒数を設定で

きます。

“1s”を指定すると 1 秒間の当て舵時間

“2s”を指定すると 2 秒間の当て舵時間

“3s”を指定すると 3 秒間の当て舵時間となります。

船首方位

目的方位

通常転舵角

当て舵

当て舵

船舶によって（高速走行､空荷）は蛇行の原因になる場合がありますので通常は“OFF”でお

使いください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｱﾃｶｼﾞ OFF
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据付時の調整

８－１９、オフコースアラーム指定

オートパイロット航行中に、目的の方位から指定した度数以上外れると警報を出します。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押して方位ズレ警報発生度数をセットしてください。

000°にセットすると、この機能は働きません。

この機能を動作させるには 15°～45°の数値をセットしてください。

尚、動作させるようセットした場合通常の使用状態では、

操作切り換えスイッチを“オート”の位置にしてから１分経過後働き始めます。

目的方位

アラーム発生

アラーム発生
ア

ラ
ー

ム
発

生
角

船首方位

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵﾌｺｰｽｱﾗｰﾑ 000°
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据付時の調整

８－２０、オートトリム指定

オートパイロットにて航行中、横波等で針路がズレなかなか目的の方位にならない場

合、自動的に舵の中立位置をずらして目的の方位に入りやすくします。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ON” と “OFF”が交互に変わります。

この機能を動作させるようセットした場合通常の使用状態では、

操作切り換えスイッチを“オート”の位置にしてから３０秒経過後働き始めます。

注意：キーボードから 10°単位の大変針を行うとオートトリムは一時的にリセットになり再

び３０秒経過後スタートします。

キーボードから 1°単位の変針及びパルスダイアル回転時のオートトリムは、

トリム位置は変化しない常態で再び 30 秒の時間経過後オートトリムがスタートします。

GPS による 30 度以上の変針時は、トリム位置は変化しない常態で再び 30 秒の時間経過後オ

ートトリムがスタートします。

尚、オートパイロット航行中、蛇行が目立つ場合は OFF にしてください。

目的方位

通常転舵角

船首方位

オートトリム開始

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵｰﾄﾄﾘﾑ OFF
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据付時の調整

８－２１、ダイアルトリム機能指定

リモート操舵、オートパイロット、GPS ナビ航法において前面パネル左下ツマミを

舵の中立位置を変更する中立調整ツマミとして使用可能です。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“OFF”→“L.KNOB”が交互に変わります。

“L.KNOB”にセットすると本体前面左下ツマミを中立調整ツマミとして利用できます。

尚、トリム可能な度数は、両舷とも 10°までとなります。

“OFF” にセットした場合、中立調整ツマミとして機能しません。

注意：SA-10αの場合、本機能は常に“L.KNOB”にセットしてご使用ください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾀﾞｲｱﾙﾄﾘﾑ OFF

0

55

1010

中 立
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据付時の調整

８－２２、天候調整ツマミ位置

前記の設定でダイアルトリムを“L.KNOB”に設定した場合、舵の感度天候調整が

内部設定で調整できます。

SELECT キーを押すと表示が変わります。

天候調整ツマミのイメージで、10 左いっぱい ～ 50 右いっぱいまでを数値でセットできま

す。

尚この機能は、７－１天候調整(P14)でも変更できます。

８－２３、オートリモート開始角度指定

オートパイロットにて航行中にポータブルリモートのツマミを左右どちらかに回し､

一時的にリモート操舵に切り換える度数を指定できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押してオートリモートスタート角度をセットして下さい。

000°にセットすると、オートリモート機能は働きません。

オートリモート機能を動作させるには 3°～10°の数値をセットしてください。

尚、この機能はリモート１、リモート２別々にセットできます。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵｰﾄﾘﾓｰﾄ1 005°

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｵｰﾄﾘﾓｰﾄ2 005°

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾃﾝｺｳﾂﾏﾐ 35
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据付時の調整

８－２４、オートリモート機能設定

１） リモートつまみ 0°によるニューコースと方位リターン

オートパイロットにて航行中に､ポータブルリモートのツマミを左右どちらかに回し

一時的にリモート操舵に切り換えた後､ツマミを 0°の位置に戻した時､新しい方位にロック

してオートパイロットを始めるか､前のコース（元の目的方位）に復帰しオートパイロット

するかを選択できます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ON” と “OFF”が交互に変わります。

“ON”にした場合､ポータブルリモートのツマミを 0°の位置に戻した時､新しい方位にロッ

クしてオートパイロットが始まります。ヘディングロックモード。

“OFF”にした場合､ポータブルリモートのツマミを 0°の位置に戻した時､前のコース（元の

目的方位）に復帰しオートパイロットが始まります。方位リターンモード。

漁の方法によって､どちらか使いやすい方を設定してください。

尚、この機能はリモート１、リモート２別々にセットできます。

２） リモートスイッチによるニューコースと方位リターン

（ｵﾌﾟｼｮﾝｽｲｯﾁありの場合）

この機能は、ポータブルリモート上部のリモートスイッチを使用しリモートにて操船した後

オート側へ戻した時、新しい方位にロックしてオートパイロットを始めるか､前のコース（元

の目的方位）に復帰しオートパイロットするかを選択できます。

“ON”にした場合､ポータブルリモートのリモートスイッチをオートの位置に戻した時､

新しい方位にロックしてオートパイロットが始まります。ヘディングロックモード。

“OFF”にした場合､ポータブルリモートのリモートスイッチをオートの位置に戻した時､前

のコース（元の目的方位）に復帰しオートパイロットが始まります。方位リターンモード。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾆｭｰｺｰｽRMT1 ON

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾆｭｰｺｰｽRTSW OFF
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据付時の調整

８－２５、GPS コースマッチング航法指定

GPS（プロッター）接続によるナビ航法にて操舵中、自動的に最善の目的方位を計算して

コース線に乗りやすくします。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ON” と “OFF”が交互に変わります。

“ON”にすると､GPS ナビ航法をスタートさせてから 1 分後に本機能がスタートします。

コ
ー

ス
ズ

レ

GPｺｰｽﾏｯﾁスタート

目的地起点

船舶位置

潮流 潮流

尚、ナビ航法にて操舵中、蛇行が目立つ場合は OFF にしてください。この機能がオンの場合、

目的地方位を±２５°の範囲で演算し表示します。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

GPｺｰｽﾏｯﾁ OFF
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据付時の調整

８－２６、自動ソレノイドバルブカット

リモート、オートパイロット操舵中３０秒以上同じ方向に電磁弁信号が出ないように自動

的に信号をカットし、油圧機器等の磨耗や破損を防ぐ機能です。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ON” と “OFF”が交互に変わります。

この機能が働くと表示器には以下の表示が出て電磁弁がストップします。

元の舵角メータバーグラフに戻すには､操作切換スイッチを“油圧”にしてください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾊﾞﾙﾌﾞﾀｲﾏ ON

40 20 20 400 S
< >
P

ｶｼﾞ ｵﾌ
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据付時の調整

８－２７、セーフティーバルブ指定

油圧舵輪にて操舵中、指定したリモートリミットを舵が越えると自動的に反対側の電磁弁

を ON にして、舵取りシリンダーが END 状態になるのを防止します。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“ON” と “OFF”が交互に変わります。

又、この機能を ON にしていると､油圧舵輪操舵中に舵が０°の位置に来ると短くブザーが鳴

り､舵が０°になった事を知らせます。

８－２８、セーフティーバルブ開始角調整

セーフティーバルブ指定を ON にした場合の開始角度を調整できます。

取舵、面舵リミットの度数に以下の数値をプラスした角度でセーフティーバルブが働きます。

0°～10°の数値をセットしてください

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

又は キーを押して開始角度を調整してください。

例えば、面舵リミットの度数 40°で上記 3°の場合、面舵リミットの度数 40°に 3°をプラ

スした面舵 43°を舵が超えると取舵方向の電磁弁を ON にしてシリンダーが END 状態になる

のを防止します。取舵側も同様です。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｾｰﾌﾊﾞﾙﾌﾞ OFF

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ｾｰﾌｽﾀｰﾄ 003°
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据付時の調整

８－２９、電磁比例弁の使用設定

ON-OFF 式電磁弁の他、比例制御式の電磁比例弁が使用出来ます。

この電磁比例弁を使用するとオイルハンマー現象の少ない静かな転舵が可能です。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“OFF” と “ON”が交互に変わります。

電磁比例弁を使用する際は“ON”を表示させてください。 “OFF”でも使用できますが

オイルハンマー現象が発生し静かな転舵になりません。

注意：電磁比例弁を使用しない場合は“OFF”を必ず表示させてください。

（ON-OFF 式電磁弁を本比例弁モードでは舵を正常に動作させることは出来ません。）

電磁比例弁を使用していても、動作タイミングによりオイルハンマー現象が発生する場合が

あります。これは故障ではありません。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾋﾚｲﾍﾞﾝ OFF
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据付時の調整

８－３０、ＧＰＳナビデーター受信設定

本機は、外部のＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）からの目的地方位信号とコースずれ信号（Ａ

ＰＢ又はＢＯＤ＋ＸＴＥ）を読み込むことが可能で、それによりＧＰＳ航法を実現していま

す。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に“APB”→“BOD+XTE”→“APB5s”→“BOD+X5s” の順に変

わります。

注意：ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）側で APB 又は BOD+XTE の出力周期を１秒前後にセッ

トしてください。

磁気コンパス方位センサーを使用する場合、ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）の磁気偏差を

ＯＮ又は自動にセットしてください。

本機が GPS ジャイロコンパスと接続している場合は、上記ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）の磁

気偏差を OFF にしてご使用ください。

“BOD+XTE”選択時はＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）の性能により、船が目的地点を通り

すぎてもＵターンせず直進する場合があります。十分に注意してください。

NMEA バージョンは、Ｖ2.0～Ｖ2.3 まで対応しています。尚、チェックサム必須です｡

設定を“APB”に設定した場合、ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）からの信号を

約 15～30 秒間隔で受信します。

設定を“APB5s”に設定した場合、ＧＰＳ（ＧＰＳプロッター）からの信号を

約 5～10 秒間隔で受信します。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

GPSﾅﾋﾞ APB
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据付時の調整

８－３１、ジャイロ方位信号､オプション機器受信設定

本機は標準的なコンパスセンサーの他に、ジャイロコンパスやＧＰＳジャイロコンパ

スからの方位信号（ＮＭＥＡ）を受信し、オートパイロットを行うことが出来ます。

又、弊社製レピーターコースセッター（RC10）やセカンドステーション（2ndST）を接続す

る事が出来ます｡

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押す度に “NomalT”→“Silent”→“RC,2ndST”→“LoNoise”

の順に変わります。

A)ジャイロコンパス*1 やＧＰＳジャイロコンパス*2 又は磁気方位デジタルセンサー*3 を接

続する場合は､“Nomal T”を指定してください。（受信する HDT と HDM は本機が自動的に

認識）

この場合本機からは、サウラフォーマット信号と NMEA183-HDM,HDT 信号が出力されます。

弊社製レピータ NRC-150 やデジタルリモート FD-20 を接続する場合もこちらを選択してく

ださい｡（出力周期：約 300ms）

B) 弊社製レピーターコースセッター RC10 及びセカンドステーションを使用する際は

“RC,2ndST”を指定してください。

C) “Silent”はレピーターコースセッター RC10 を接続の際、RC10 方位設定ダイアル操作

時にクリック音の出ない無音モードです。

D) デジタルリモート FD-20 を接続する場合で、魚群探知機画面にノイズが表示され魚影判

別が困難な時に“LoNoise”を選択し、次の画面にて“LONG”又は“SHORT”を選択して

下さい。デジタルリモート FD-20 へ送る方位データが間欠送信となり、魚群探知機画面の

ノイズが軽減できます。

この時、

“LONG”を選択の場合、デジタルリモート FD-20 へ送る方位データは、1 秒間隔又はオー

トパイロット以外での方位 3 度以上の変化がある時に送信します。

“SHORT”を選択の場合、デジタルリモート FD-20 へ送る方位データは、常に 0.5 秒間隔

で送信します。

上記“LONG”“SHORT”いずれもデジタルリモート FD-20 方位表示に遅れが発生します。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTｵﾌﾟｼｮﾝ NomalT
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据付時の調整

尚、“LoNoise”以外を選択している場合、デジタルリモート FD-20 へ送る方位データは連続

送信となります。

又、“LoNoise”を選択しても魚群探知機画面へのノイズが軽減できない場合は、魚群探知機

のノイズ除去機能（干渉除去、クラッタ除去、TVG 又は STC 機能）を適宜使用してください。

*1：NMEA183-HDT を出力するジャイロコンパスと接続可能です。その際ジャイロの方位

信号出力周期を 1 秒以内に設定してください。(推奨 200mS)

NMEA183-HDT を出力できないシンクロ信号出力タイプのジャイロの場合は、方位コンバ

ーター(AD-100)等が別途必要です。

*2：NMEA183-HDT を出力するＧＰＳジャイロコンパスと接続可能です。その際ジャイロ

コンパスの方位信号出力周期を 1 秒以内に設定してください。

注意：ＧＰＳによるジャイロコンパスは、人工衛星からの電波を使用する為簡易的なも

のであり回転子式のジャイロコンパスほど安定しておらず、又、時として方位信号が途

絶えたり同じ方位を出しつづける事があります｡特にオートパイロット中この状態が発

生すると、おかしな舵を取ったり、舵の動作が停止したり、目的と違う方位へ船が向っ

たりします。

以上のことからＧＰＳジャイロコンパスによるオートパイロットは十分に注意が必要です｡

NMEA-Ｖ2.0～Ｖ2.3 まで対応。尚、チェックサム必須｡

*3：NMEA183-HDM を出力する磁気方位デジタルセンサーと接続可能です。その際磁気方

位デジタルセンサーの方位信号出力周期を 1 秒以内に設定してください。（推奨 200mS）

NMEA-Ｖ2.0～Ｖ2.3 まで対応。尚、チェックサム必須｡

ＧＰＳジャイロコンパス使用の際は、７－６ 重要：GPS ジャイロコンパス接続時の注意

(P18)を参照してください。
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据付時の調整

８－３２、メンテナンスモード

本機は外部に接続しているリモート 1、リモート 2、発信器、磁気方位センサーの角

度や電圧を画面に表示することが出来ます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

メンテナンスをする場合は キーを押して下さい。表示が変わります。

Pt1-はポータブルリモート 1、2-はポータブルリモート 2、3-は発信器の舵角を意味し

ます。上記の表示の場合

ポータブルリモート 1はつまみ位置 0°を表します。正常値は 0～50

ポータブルリモート 2は未接続の状態です。正常値は 0～50

発信器は舵 0°の状態です。正常値は 0～50（発信器ギア比 1：1 の場合正常値は 0～18）

更に キーを押すと表示が変わります。

これは接続されている磁気方位センサーの電圧を表示します。（小数点を省く）

上記の表示の場合磁気方位センサー各部の電圧は

SIN 電圧は 4.0 ボルト。正常値表示は 04～46

COS 電圧は 2.5 ボルト。正常値表示は 04～46

REF 電圧は 2.5 ボルト。正常値表示は 23～26 未接続時は 10 以下。

SIN,COS の数値は方位が変われば変化します。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

ﾒﾝﾃﾅﾝｽN= Y=

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Pt1-00 2-53 3-00

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

MgS-40 C-25 R-25
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据付時の調整

８－３３、液晶表示器の選択

本 SA-10 は､販売時期によって２種類のＬＣＤ液晶表示器が使われています。

本機に搭載のプログラムバージョンを変更した時や､故障によりＬＣＤ液晶表示器を交換し

た場合など､表示器とプログラムバージョンが合わず表示器の右半分が表示されない事があ

ります。そのような時は以下の方法により正常に表示されるように設定を行ってください。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

以下の様に“OK”が表示されていれば表示器とプログラムバージョンが一致しています。

次の項へ進んでかまいません。

もし､以下の様に表示器の右半分が表示されていないときは

キーを押して“OK”を表示させてください。

これで表示器とプログラムバージョンが一致しました。

“OK”を表示させたまま次の項へ進んでください。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

LCD -------- OK

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

LCD ----

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

LCD -------- OK
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据付時の調整

８－３４、メモリーリセット機能

間違ったデーターをセーブしてしまった場合や、本機の動作が思わしくない場合メモ

リーリセットを実行することによってメモリー IC を工場出荷状態に戻すことが出来ま

す。上記までの設定を保存する場合は事項の“データーセーブ”へ進んでください｡

尚、このメモリーリセットには簡易メモリーリセットと完全メモリーリセットの 2 通りの方

法があります。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

1) 簡易メモリーリセット （通常はこちら）

13.工場出荷状態(P60)の項にある“*1”のついた項目をクリアーできます。

キーを１回短く押すとデーターを簡易メモリーリセットし終了します。

キーを押すとキャンセルしメニューを終了します。

2) 完全メモリーリセット (設定に詳しい方向け)

これは、すべてのデーターをリセットします。13.工場出荷状態(P60)の項にある“*1”

“*2”“*3”も含むすべての項目をクリアーできます。すなわち工場出荷状態にまでメモリ

ーを戻すことが出来ます。

表示器に“------OK”が表示されるまで キーを押し続けて下さい。

以上で完全メモリーリセットし終了です。本機は自動的に再スタートします。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Memory Reset?

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Memory ------OK
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据付時の調整

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ-ト

油圧

８－３５、データーセーブ（保存）

最後に今まで設定したデーターを本機内部のバックアップメモリーＩＣに書き込み

ます。

前記までの機能を設定、変更した場合は必ずこの画面でセーブを行ってください。

一度書き込んだデーターは、本機の電源が切れても保持されます。

前記までの状態で SELECT キーを押すと表示が変わります。

キーを押して下さい。

データーを本機内部のメモリーＩＣにセーブ､書き込み終了します。

データーセーブ前に操作切換スイッチを“OFF”にすると

変更や新たな設定は無効となり終了します。

この場合、今まで設定変更したデーターは破棄されます。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Save N=OFF Y=
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据付時の調整

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ- ト

油圧

操作切換

ＯＦＦ

ﾘﾓー ﾄ

オ- ト

油圧

８－３６、即時メモリーリセット

以下の方法で即座にメモリーリセット画面を呼び出すことが出来ます。

１） 一旦電源を OFF にする

２） キーを押しながら OFF から 油圧 へ

３）上記の表示が出たら キーを押す。

（上記の手順は簡易メモリーリセットと同じリセット内容になります）

以上で終了します。

注意：キーの押し方によってメモリーリセット内容が変わります。

前記８－３４(P46)メモリーリセット機能を参照してください。

８－３７、機能設定メニューの後退

SELECT キーを押しすぎて設定したい項目を過ぎてしまった場合、以下の方法で 1つ前

のメニューに戻れます。

操作切り換えスイッチを“油圧”の位置から“リモート”にし、再び“油圧”に戻してくだ

さい。

1.リモートへ

2.再び油圧へ

この操作にて１メニュー前に戻すことが出来ます。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Memory Reset?
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据付時の調整

８－３８、液晶表示器コントラスト調整

本機前面のＬＣＤ液晶表示器のコントラスト(濃度)を変えられます。

本機背面の本体カバー取り付けビス４本を外し、前面部をスライドさせ表に出してください。

下面左側（下図参照）にコントラスト調整ボリウムがありますので細いドライバ等で見やす

い濃度へ調整してください。

８－３９、外部舵角メーターの調整

外部へ舵角受信器（メーター）を接続した場合、メーターの０°位置と振れ巾を調整できま

す。

本機背面の本体カバー取り付けビス４本を外し、前面部をスライドさせ表に出してください。

上部中央（下図参照）にメーターの０°位置と振れ巾調整ボリウムがありますので細いドラ

イバ等で調整してください。

20
16

1016

メーター感度巾

調整

メーター０°

調整

コントラスト

調整（下面）
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そ の 他

操作切換

ＯＦＦ

オ-ト

ﾘﾓー ﾄ

油圧

９、演算自差修正

船上、特に方位センサーを取り付けた羅針盤の周囲には各種漁労機器が装備され、羅針盤

がそれらから発生する磁気の影響で狂い自差となって本機の方位表示に誤差を発生させま

す。

本機能は、この誤差方位表示を SA-10 内部コンピュータの演算により専門知識が無くても自

差修正ができ、誤差の少ない方位表示にする機能です。

初めに：基準となる方位が必要です。

海図などからの物標、ＧＰＳ受信機､ジャイロコンパスやＧＰＳジャイロコンパスの方位表

示、これらが利用できない場合は予備の羅針盤を船首や船尾に置きこれを方位基準とします。

９－１、修正開始

１）船を沖に出し波の少ない場所でエンジンは掛けたまま一度停船してください。

２）本機の操作切換スイッチを“リモート”

の状態で

キーと キーを同時に１回押して下さい。

しばらくすると表示が以下の様に変わります。

３）演算自差修正を開始する場合は キーを押して下さい。

表示が以下の様に変わります。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT Yes=

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 000
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R
航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

RTR゚
P

現在/目的方位 ><
S0 40202040

3 115°

４）油圧舵輪にて基準となる方位が ０°になるように微速で操船してください。

注意：操作切換スイッチは“リモート”ですが必ず油圧舵輪にて操船してください。

油圧舵輪を装備していない船の場合は、左右の か キーにて操船

してください。

基準となる方位が ０°になる瞬間に キーを押して下さい。

方位 ０°が記憶されます。

表示が以下の様に変わります。

５）油圧舵輪にて基準となる方位が ４５°になるように操船してください。

基準となる方位が ４５°になる瞬間に キーを押して下さい。

方位 ４５°が記憶されます。

表示が以下の様に変わります。

６）以下同様に９０°、１３５°、１８０°、２２５°、２７０°、３１５°の順に船を

操船し キーを押して下さい。

合計８回、８方位を記憶させる事になります。

７）最後の３１５°を記憶すると“OK”の表示が出て本機は自動的に再起動がかかり演算自

差修正された方位表示になります。

方位表示右は“ ” 無マークから“°”マークに変わります。

以降常に演算自差修正された方位表示となります。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 045

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 090
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９－２、演算修正後の部分修正

前記の演算自差修正を行った後､方位によって自差が取れていない場合その方位のみの修

正が可能です。

１）前記演算自差修正の③まで画面を進めてください。

２）次に再度修正を行いたい度数が表示されるまで キーを押して下さい。

例､１８０°を再修正する場合

の表示が出るまでキーを押す。

３）再修正する方位が表示されたら船をその方位へ操船し キーを押して下さい。

これで再度その方位が記憶されます。

４）表示に“OK”がでるまで キーを押して下さい。

以降自動的に再起動がかかり再修正された方位表示になります。

尚、部分修正は一度演算自差修正を行った後に行ってください。一度も演算自差修正を行っ

ていない状態では本機能は使用できません。

９－３、演算自差修正の消去

演算自差修正された方位表示を元の無修正の方位表示に戻すことが出来ます。

１）前記演算自差修正の③まで画面を進めてください。

２）この状態で キーと キーを同時に押して下さい。

自動的に再起動がかかり､元の方位表示に戻ります。

方位表示右には“ °” マークから“ ”無マークに戻ります。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 000

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 180

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT 000
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９－４、演算自差修正時の注意事項

１） 演算自差修正モードではリモートコントローラーは使用できません。船首方向を変

えるときには必ず本船据付の油圧舵輪又は本機の操縦キー（左右の三角印キー）を使用

してください。

２） 演算自差修正中に以下の画面が出た時は正常に修正が出来ない状態です。原因とし

て方位センサー又は羅針盤が異常であるか、極端に方位が狂っている事が考えられます。

そちらをご確認の上再度演算自差修正を行ってください。

３） 内部のメモリーに記憶された演算自差修正データーは､簡易メモリーリセットでは

消去できません。

消去するには９－３，演算自差修正の消去又は完全メモリーリセットを実行してくださ

い。

40 20 20 400 S
< >現在/目的方位

P
R゚RT

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

CMPCORECT NG
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Ｈ３５９
受信中現在/目的方位

航 法

ON/OFF

取舵 航法 照明

油圧

G :
A :
R :
H :
APB/BOX :

5

4

3

2

1

舵角比

RTR゚

SELECTDOWN

ｵーﾄ
ﾘﾓｰﾄ

面舵

U P

ﾘﾓー ﾄ

S><P

-ｵ ﾄ

OFF

ダイアルスパル

油 圧

4040 20 0 20#

操作切換

中立

0

55

10 10

SAURA

１０、フロントパネル、リアパネル

＊１：ＬＣＤ表示器には、操作モード、現在/目的方位、オートリモート、操縦リモー

ト番号、舵角指示等を表示します。

＊２：モードパイロットランプは操作切換スイッチの操作位置により以下の３色に点灯

します。

赤：オートパイロット

黄：リモートモード

緑：油圧モード

パルスダイアルＬＣＤ表示器*1

操作切り換え

スイッチ

操縦キーボード

舵角比調整ツマミ中立調整ツマミ

モードパイロット*2
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＊１：外装線用端子台には、左から“電源,発信器,電磁弁”を必ず配線して下さい。

注意：上記以外の配線,コネクタは必要に応じて配線してください。

配線の抜き差しは、必ずバッテリーのブレーカーをＯＦＦにして行ってください。

OPT ION2

OPT ION1

MADE IN JAPAN
S .No DATE

POT 2KΩ

REMOTE1

SENSOR

REMOTE2

N-P+ 1P 2P 3P CBA

P S
SOL .V

H C H C

1 2 3 4 5 6

GYRO
H C

IN-NMEA-OUT NMEA- IN Not used same t ime

SH IELDED SH IELDED

NAV I OPT .3

DC 24V

SAURA SA-10

方位センサー

外装線用端子台*1

リモート 2 コネクタ

リモート 1 コネクタ

ＧＰＳ接続端子台

オプション 1 コネクタ

オプション 2 コネクタ
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１０－１、背面コネクタ詳細

H

GA

OPTION2

- (PDC)

ATRTSW

オプションデーター出力TXDATA-H

オートリモートスイッチ

PDB

6

PDA

+

5

4

3

2

1

舵角メーター用電源

舵角メーターアナログ出力

オプションデーター出力

ブザー出力

TXDATA-H

M-

M+

-

+

BzOUT

H

G

F

E

D

C

B

A

6

511

OPTION1

磁気方位センサー入力

SENSOR

51

-

COS入力

REF入力

SIN入力

+12V

5

4

3

2

1

舵角追従発信器

管制用電源

電磁弁

C

B

A

3P

2P

1P

航海計器用方位出力

GPS航法用入力

NMEA0183-APB(BOD,XTE)

6

5

4

3

2

1

N-

P+

ATRTSW

命令ﾎﾟﾃﾝｼｮﾒｰﾀｰ２ＫΩ

ERC用

オートリモートスイッチ

REMOTE1 , REMOTE2

1 6

-

+V

M3

M2

M1

6

5

4

3

2

1

H C H C

1 2 3 4 5 6

GYRO
H C

IN-NMEA-OUT NMEA- IN

SH IELDED SH IELDED

NAV I OPT .3

NAVIIN-H

NAVIIN-C

OPT3.-C

GYROIN-H

GYROIN-C ｼﾞｬｲﾛ用方位入力
NMEA0183-HDT GPSｺﾝﾊﾟｽ

オプションデーター入力
RXDATA-H

RXDATA-C

アップダウンキー入力

POT 2KΩ

N-P+ 1P 2P 3P CBA

P S
SOL .VDC 24V

オプション用電源MAX0.5A

OPT3.-H NMEA0183-HDM,T
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１１、メッセージ、エラー表示

本機には以下のようなメッセージ、エラー表示があります。

オートトリムが始まりました。

自動的に舵の中立位置が変更され、

目的方位に入りやすくします。

ポータブルリモート上部のスイッチをリモート側

に倒したまま本体前面の操作切り換えスイッチを

オートにしました。ポータブルリモート上部のスイ

ッチをオート側に戻してください。

ポータブルリモートのツマミが左右５゜以上回っ

た状態のまま本体前面の操作切り換えスイッチを

オートにしました。ポータブルリモートツマミを０

゜に戻してください。

オートパイロット航行中目的の方位から指定角以上外

れました。頻繁に発生する時は一度操舵装置を点検し

てください。

自動ソレノイドカット機能が働き、電磁弁信号をカッ

トしました。反対側の電磁弁信号が出れば自動的に復

帰します。

電波キーを押してから３０秒以上たっても

ＧＰＳから正しい信号が来ません。本体背面の端

子台接続又はデーターフォーマットを確認してく

ださい。

ＧＰＳナビ信号による電波航法援助操舵において

0.03NM 以上コースズレが既に発生しています。

再度ＧＰＳ(プロッタ)への目的地を現在地を基点に

してセットしなおしてください。

40 20 20 400 S
< >
P

ﾘﾓｰﾄﾂﾏﾐ

40 20 20 400 S
< >
P

ﾘﾓｰﾄｽｲｯﾁ

40 20 20 400 S
< >
P

ﾄﾘﾑｽﾀｰﾄ

40 20 20 400 S
< >
P

ﾅﾋﾞｴﾗｰ

40 20 20 400 S
< >
P

ｶｼﾞ ｵﾌ

40 20 20 400 S
< >
P

ｵﾌｺｰｽ

現在/目的方位 R゚

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

Gxte
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ポータブルリモート１が一瞬断線したか、断線状態のま

まです。“油圧”モードにし復旧作業を行ってください。

表示は舵角メーターに戻ります。

但しリモート１に限って背面コネクタを抜いてもこの

エラーは出ません。*1

ポータブルリモート２が一瞬断線したか、

断線状態のままです。

“油圧”モードにし復旧作業を行ってください。

表示は舵角メーターに戻ります。*1

舵角追従発信器が一瞬断線したか、

断線状態のままです。

“油圧”モードにし復旧作業を行ってください。

表示は舵角メーターに戻ります。*1

方位センサーが断線しているか、本体背面の

コネクタがしっかり差さっていない状態です。

そちらを点検してください。

本機動作中に方位センサーが断線しました。

そちらを点検してください。

本機にＧＰＳ､ジャイロコンパスを接続している時

に､方位信号が途切れたかＧＰＳが欠測を起こしま

した。“オート”以外のモードにて操船して下さい。

*2

*1：リモート１，２及びハッシンキエラーについて、過去 72 時間以内(通電時間)の断

線回数をカウントする機能があります。機能設定メニュー内の８－２ 積算エラーの表

示(P20)にて断線回数を確認してください。

*2：ＧＰＳジャイロコンパス使用の際は７－６ 重要：GPS ジャイロコンパス接続時の注意

(P18)を参照してください。

早めに“オート”以外のモードに切り替えて操船して下さい。

40 20 20 400 S
< >
P

ﾘﾓｰﾄ1ｴﾗｰ

40 20 20 400 S
< >
P

ﾊｯｼﾝｷｴﾗｰ

40 20 20 400 S
< >
P

ｾﾝｻｰｴﾗｰ

H ゜
現在/目的方位 R゚

航法

油圧H :
ﾘﾓｰﾄ

オート

APB/BOX :受信中

R :
A :
G :

88 8

40 20 20 400 S
< >
P

ﾘﾓｰﾄ2ｴﾗｰ

40 20 20 400 S
< >
P

ｼﾝｺﾞｳNG
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１２、製品仕様

仕 様

製 品 名 全方位型コンピューター自動操舵装置

ＳＡ－１０α（英和文）

電 源 電 圧 ＤＣ１３．８Ｖ～３０Ｖ

待機時： ０．３Ａ

電磁弁駆動時： １．４Ａ

方位表精度 Ｘ-Ｙ型全方位センサー入力時：センサー出力に対して±1°

ＮＭＥＡ入力時：±0°但し、小数点以下は切り捨て

方位表示器 バックライト付きＬＣＤ液晶表示器内の左側にデジタル数値表示

舵角指示器 バックライト付きＬＣＤ液晶表示器内の右側にバーグラフ表示

ＬＣＤ液晶表示器には、他に操舵モード,リモート番号,エラーを表示

方位ｾﾝｻｰ入力 Ｘ-Ｙ型全方位センサー １系統

基準電圧 2.5Ｖ,地磁気上 0ﾟ～359 ゜にて±2Ｖ（Ｘ-Ｙ）

ｼﾞｬｲﾛ方位入力 ＮＭＥＡ－ＨＤＴ、ＨＤＭ現在方位 主にＧＰＳコンパス、ジャイロ

方位センサーとジャイロ方位出力とはキーボードから切り替え

信号規格：IEC61162-ED1 又は NMEA0183-V2.0 以降 チェックサム必須

センテンス：＄xxHDT

ボーレート：4800bps

周期：200mS 推奨

ＧＰＳナビ入力 ＮＭＥＡ１８３-ＡＰＢ目的地方位 １系統

信号規格：IEC61162-ED1 又は NMEA0183-V2.0 以降 チェックサム必須

センテンス：＄xxAPB(他のセンテンスは混合可)

ボーレート：4800bps

周期：1s推奨

方 位 出 力 ＮＭＥＡ１８３-ＨＣＨＤＭ,ＨＤＴ 1 系統

ｻｳﾗSA-10ﾌｫｰﾏｯﾄ同時出力（出力周期：約 300mS）

ＨＣＨＤＴ（周期 50mS）出力可能

外部電源出力 500mA MAX

ﾎﾟｰﾀﾌﾞﾙﾘﾓｰﾄ ２ＫΩポテンショメーター ２系統

舵角追従発信器 実角２ＫΩ又は２．５ＫΩﾎﾟﾃﾝｼｮﾒｰﾀｰ
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１３、工場出荷状態

本機は、弊社工場を出荷する時に以下の初期設定がされています。

1. 積算時間 000000ｈ（新品出荷時）

2. 積算エラー 1-00.2-00.3-00 *1

3. 英和文表示 和文

4. 優先リモート番号 1 番 *1

5. 内部舵角比 x１ *1

6. 舵角追従発信器内部ギア 1：3

7. 取舵リミット 40°

8. 面舵リミット 40°

9. オートリミット 両舷 15°*1

10. GPS リミット 両舷 15°*1

11. バーグラフメータ選択 カジ *1

12. 液晶舵角メータートリム +000°

13. 液晶舵角メーター感度巾 100％

14. 舵角中立 +000° *1

15. 転舵角巾（取舵） 100％

16. 転舵角巾（面舵） 100％

17. センサータイプ Saura

18. 当て舵 OFF *1

19. オフコースアラーム 000°（OFF）*1

20. オートトリム ON *1

21. ダイアルトリム L.Knob

22. 天候感度ツマミ 35 *1

23. オートリモート 1 005°（ON）*1

24. オートリモート 2 005°（ON）*1

25. ニューコース ﾘﾓｰﾄ1 ON *1

26. ニューコース ﾘﾓｰﾄ2 ON *1

27. ニューコース ﾘﾓｰﾄｽｲｯﾁ OFF *1

28. GPS コースマッチング OFF *1

29. 自動ソレノイドバルブカット ON *1

30. セーフティーバルブ OFF *1

31. セーフティーバルブ開始角 003° *1

32. 比例弁 OFF *1

33. GPS ナビ受信データー APB *2

34. オプション機器受信､ジャイロ方位 Nomal T *3

35. 演算自差修正 データ無し

*1：簡易メモリーリセットで

初期設定にリセットされる項

目です。

完全メモリーリセット実行時

では*1*2*3 を含む左記の全項

目が初期設定にリセットされ

工場出荷時状態となります。

*2：接続するＧＰＳ（ＧＰＳ

プロッター）の性能によって、

目的地点を通過してもＵター

ンせずそのまま直進する場合

があります。十分に注意して

使用してください。

APB 又は BOD+XTE を選択可

能 で す が ､ APB デ ー タ ー は

NMEA バージョン 2.0 以降でチ

ェックサム必須です。

*3：ジャイロ HDT 又は方位セ

ンサ HDM を接続可能です。

どちらも NMEA バージョン

2.0 以降でチェックサム必須で

す
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そ の 他

１４、ポータブルリモート詳細図

本機には以下のポータブルリモートが接続可能です。

標準的なポータブルリモート
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そ の 他

１４－１、操舵スタンドＳＡ－１０１、１０２、１０３の場合

操舵スタンドSA-101α又は102αをお使いの場合リモートコントローラーは以下の部分とな

り､

“リモート 1”となります。

又、外部へポータブルリモートを接続した場合は外部のポータブルリモートが“リモート２”

となります。（リモート１とリモート２の差し替えが可能です）

その他の使用方法は全てＳＡ－１０と同じです。

但し、ＳＡ－１０３αの場合、電気舵輪が取り付きますのでダイアルリモート部にノンホロ

ーレバーが付きます。（動作は面舵(UP)キー,取舵(DOWN)キーと同じ動作）

ＳＡ－１０１、２

ＳＡ－１０３

リモート 1

リモート 1

(電気舵輪)

ノンホローレバー

面舵(UP),取舵(DOWN)

キーと同じ動作
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そ の 他

１５、接続可能オプション製品

レピーターコースセッター RC-10
電子式羅針盤により方位を視感的に把握でき､

コースセッタによるオートパイロットの

方位設定が可能です。

照明加減付き。カード径φ80

レピーターコンパス NRC-150
カード径φ150 の本格的方位レピータです。

磁気方位センサや GPS､ジャイロコンパスとも

接続可能で､単独でも動作します。

照明加減付き。

2ndST セカンドステーション

天候、舵角比調整ツマミ､初期設定以外の

ＳＡ－１０α機能を別の場所

（アッパーブリッジ等）から操作できます。

尚、本機を接続するには、

専用ケーブル CA-8080 が必要です。
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メッセージ追従舵角／

ＲＴ゜Ｒ現在／目的方位ＡＰＢ／ＢＯＸ：受信中

Ｒ：リモート

Ｈ：油 圧

Ａ：オート

Ｇ：航 法

ＯＦＦ

油圧

オート

Ｈ３５９゜ （オート）

１回転
２４゜／

リモート

操作切換

面舵照明航法取舵
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