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安全にお使いいただくために

[ 必ずお守りください ]

お使いになる人や他の人への危害、財産への損害を未然に防止するため、以下のことを必ずお

守りください。表示内容を無視して誤った使い方をしたときに生じる危害や損害の程度を、本

書では次の表示で区分し、説明していますので十分に気をつけてください。
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システム構成
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システム構成
TZT シリーズのネットワーク接続

TZT シリーズは、下記の組合わせで同一ネットワーク上に接続することができます。

*1：バージョン 9.90 以降

*2：バージョン 3.90 以降

*3：バージョン 25.21 以降

本書における「〇〇シリーズ」の定義

本書で記載している「〇〇シリーズ」とは、下記の型式を意味します。

TZtouch：
TZT9/14/

BB

TZtouch2：
TZTL12F/

15F
TZtouch2：
TZT2BB*1

TZtouch3：
TZT9F/12F/
16F/19F*2

TZMAP9/13 TZT9E/
13E*3

TZtouchXL：
TZTBBX/10X/
13X/16X/22X/
24X

× × 〇 〇 × 〇

NavNet TZtouch シリーズ

TZT10X、TZT13X、TZT16X、TZT22X、TZT24X、TZTBBX、TZT9F、TZT12F、TZT16F、TZT19F、
TZT2BB、TZT9E、TZT13E
NAVpilot シリーズ

NAVpilot-300、NAVpilot-700、NAVpilot-711、NAVpilot-1000
DFF シリーズ

DFF1、DFF1-UHD、DFF1UHD+、DFF3
FAR-2xx7 シリーズ

FAR-2117、FAR-2127、FAR-2817、FAR-2827、FAR-2137S、FAR-2837S、
FAR-2827W、FAR-2837SW
FAR-2xx8 シリーズ

FAR-2218、FAR-2228、FAR-2318、FAR-2328、FAR-2238S、FAR-2338S、FAR-2328W、

FAR-2338SW、FAR-2228-NXT、FAR-2328-NXT、FAR-2238S-NXT、FAR-2338S-NXT
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構成表

標準支給

オプション支給

名称 型式 数量 備考

マルチファンクション
ディスプレイ

TZT10X 1 予備品、工事材料、および付属品を含む

TZT13X 1

名称 型式 備考

NMEA データ変換器 IF-NMEA2K2
リモコン MCU-005

MCU-006 縦置き

MCU-006H 横置き

ジャンクションボックス FI-5002
アナログ NMEA データ変換器 IF-NMEAFI
風向風速センサー FI-5001
イーサネットハブ HUB-101

HUB-102
ジョイントボックス TL-CAT-012 LAN ケーブル延長用

整流器

PR-62

AC100V 用

AC110V 用

AC220V 用

AC230V 用

AC/DC 電源ユニット PR-241
フェライトコア OP86-11 PR-241 用

外付けブザー OP03-136 ブザー：PKB5-3A40
LAN ケーブル組品 FRU-RZWPNWP-002G 2m、 防水－非防水ケーブル

FRU-RZWPNWP-005G 5m、 防水－非防水ケーブル

FRU-RZWPNWP-010G 10m、 防水－非防水ケーブル

FRU-RZWPWP-002G 2m、 防水－防水ケーブル

FRU-RZWPWP-005G 5m、 防水－防水ケーブル

FRU-RZWPWP-010G 10m、 防水－防水ケーブル

コネクタ RZCDP08G5E-KLG7001 防水 RJ45 プラグ

MULTI ケーブル組品 FRU-CCCAF14-R001G 1m、 防水－防水ケーブル

NMEA ケーブル組品 FRU-NMEA-PMMFF-010 1m
FRU-NMEA-PMMFF-020 2m
FRU-NMEA-PMMFF-060 6m
FRU-NMEA-PFF-010 1m
FRU-NMEA-PFF-020 2m
FRU-NMEA-PFF-060 6m
FRU-MM1MF1MF1001 T コネクタ

FRU-MM1000000001 終端器

FRU-MF000000001 終端器（F）
ケーブル組品 FRU-HDDAP-005G HDMI ケーブル
v



構成表
USB ケーブル FRU-UPCAP300UB-005BG 5m、 TypeA-TypeB 変換

防水 - 非防水ケーブル

USB ケーブル FRU-UAP300UAJC-30G 0.3m、 TypeA-TypeA 延長

防水 - 非防水ケーブル

USB OTG ケーブル FRU-MAEF05-MBJ0300G 0.3m、 M8-USB microB 変換

防水 - 非防水ケーブル

ケーブル組品 02S4147-2
10 ピン（×2）－ 6 ピン変換ケーブ

ル、ST センサー / 水温センサー用、
0.2m

分配箱 MB-1100 1kW 送受波器接続用

送受波器 520-5PSD
520-5MSD
525-5PWD
520-PLD
525T-BSD
525T-PWD
SS60-SLTD/12
SS60-SLTD/20
525T-LTD/12
525T-LTD/20
50/200-1T   "10M" オプションの分配箱 MB-1100 が必

要です。50B-6   "10M"
50B-6B   "15M"
200B-5S   "10M"

CHIRP サイドスキャン送受波器 225T-TM904
225T-SS904
225T-PR904
455T-TM903
455T-SS903
455T-PR903

CHIRP 送受波器 TM150M
B-75L
B-75H
B-175L
B-175H
B265LH-FJ12*2

CM265LH-FJ12*2

TM265LH-FJ12*2

トライデューサ
（複合送受波器）

526TID-HDD
525STID-PWD
525STID-MSD

ST センサー

（船速水温センサー）

ST950-FJ46-1 貫通型、樹脂製

ST950-FJ46-2 貫通型、砲金

水温センサー
T-04MSB 貫通型

T-04MTB トランサム型

延長ケーブル *1 C332 10M 10m、送受波器用

FRU-CCB12-DA-10M

名称 型式 備考
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構成表
ユーザーガイド J42-02210-* MCU-006 用

取扱説明書 OMJ-45240-*

*1： 以下の点に留意して、延長ケーブルを使用してください｡
• 探知性能が低下する可能性があります｡

• ACCU-FISH ™ 機能の使用時に、誤検知（魚体長の過小表示、検出数の減少、単体魚の誤

検出）が発生する可能性があります｡
• 船速センサーの計測値と、実際の数値が異なる可能性があります｡
• TD-ID が動作しない可能性があります｡

*2： CHIRP サイドスキャン用送受波器との同時使用はできません。

名称 型式 備考
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構成表
このページは空白です。
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1 章 取付け

1.1 マルチファンクションディスプレイ

本機は、コンソールパネルに埋め込み、またはハンガー（オプション）を利用し

て、卓上装備することができます。

この装備要領で指示した以外の装備方法によって生じた故障その他の問題について

は、保証の対象外となります。

1.1.1 取付け場所

取付け場所を選ぶときは、次の点に留意してください。

• 取付け場所の温度は、-15 ℃～ +55 ℃であること。

• 取付け場所の湿度は、93%（気温 40 ℃の場合）以下であること。

• 排気管や排出口から離れた場所を選ぶこと。

• 風通しの良い場所を選ぶこと。

• 振動やショックの少ない場所を選ぶこと（IEC 60945 Ed.4 に準拠）。

• モーターや発電機のように、電磁界を作り出す機械から離れた場所を選ぶこと。

• 保守点検の容易な場所を選び、巻末の外寸図に記載されているサービス空間を設

けること。

• 天井取付はしないこと。

• 磁気コンパスの近くに取り付けると誤差が発生するので、i ページに記載されて

いるコンパス安全距離を確保すること。

• 本機は GPS アンテナを内蔵しているため、本体上方に電波を遮蔽する障害物を設

置しないこと。やむを得ず障害物が存在し、信号受信が阻害される場合には、外

付けの GPS 空中線部（GP-330B 等）を NMEA2000 で本機に接続すること。

• 以下のような場合は、取付け場所の補強のために支給の取付金具（メタルマウン

ト）を使用すること。

• 本機の取付け、取外しを繰り返し行う場合。

• 紫外線や直射日光から画面を保護するため、本機使用後は画面表面の海水を拭き

取ったあと、支給のサンカバーを装着すること。
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1 章  取付け
1.1.2 セキュリティリスクに関する注意

本機の盗難などのセキュリティリスクを軽減するため、以下について注意してくだ

さい。

• ワイヤーロックなどを使用して本機と船体を固定し、容易に持ち出せないように

すること。

• 本機を船内の施錠可能な場所に装備し、容易に持ち出せないようにすること。

• HUB の未使用ポートにポートカバーを取り付けるなどして、不正な LAN 接続を

物理的に防止すること。

LAN に流れるデータを盗聴される可能性があります。

• 誤操作、離席中の乗員による勝手な操作、盗難された製品の不正利用、および製

品内の情報漏洩を防止するため、対象機器（本機だけでなく、本機に接続可能な

パソコンやスマートデバイスを含む）のパスワード機能を利用すること。

• 遠隔からの不正アクセスを目的として、悪意のある第三者が TeamViewer のアク

セスコードを聞き出す詐欺電話に注意すること。

当社からお客様に直接電話をかけることはありません。

• NMEA 2000 ネットワーク上に不審な機器が取り付けられていないか定期的に確

認を行うこと。

NMEA 2000 は規格の仕様上、通信データを簡単に盗聴・改ざんされる可能性が

あります。

• AIS/DSC 信号を悪用した事件・事故の事例が存在するため、画面に表示される受

信信号やメッセージの確認に加え、目視確認も必ず実施すること。
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1 章  取付け
1.2 埋込み装備

を確認し、本機を平らな面に埋め込んで装備してください。正しく装備されない場

合、本機の表示画面に不具合が発生する可能性があります。

注）装備面が平らであり、湾曲および凹凸がないことを確認してください。

装備手順

1. 支給の型紙を使って、装備場所に取付穴を開けます。

2. 支給の型紙を使って、取付ネジ用の下穴を開けます。

• 取付金具（メタルマウント）を使用する場合：16ヵ所

• 取付金具を使用しない場合：8ヵ所

3. 取付金具を使用する場合は、支給のネジ（M3×25）を使って、取付穴上下

の裏面に取り付けます（計 8ヵ所。下図参照）。取付金具を使用しない場合

は、手順 5 に進みます。

4. 2 章を参照して、本体背面の結線を行います。
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1 章  取付け
5. 手順 1 で作成した取付穴に本機をはめ込みます。取付金具を使用する場合

は、手順 3 で取り付けたネジが本体の隙間と合うようにします。

注 1）上図では簡略化のため、接続ケーブルは図示していません。

注 2）本機を取付穴に取り付ける際は、ケーブルを挟まないように注意してく

ださい。

6. 支給の取付ネジを使用して、本機を固定します（次図参照）。

使用する取付ネジは、以下のとおりです。

• 取付金具を使用する場合：M4×30

• 取付金具を使用しない場合：タッピングネジ（φ4×20）
1-4



1 章  取付け
7. ネジカバー 2 個を取り付けます。

ネジカバーの取外し

ネジカバーを取り外す際は、マイナスドライバーを使用します。ドライバーの先端

をネジカバーのはめ込み部分（次図参照）に差し込み、「ポン」という音がするま

でドライバーを軽くひねります。

注 1）ネジカバーの破損を防ぐため、片方の端から反対側の端に向かって外してく

ださい。それ以外の方法で外すと、ネジカバーや本機が破損する恐れがあり

ます。

注 2）ネジカバーを外すときは、余分な力を加えないようにしてください。余分な

力を加えると、ネジカバーや本機が破損する恐れがあります。

1.2.1 TZT13X への換装（現地手配）

TZT13X への換装を行う場合は、現地で換装用パネルを作成してください。 詳細は、

巻末の外寸図を確認してください。

注）外寸図は、以下の機種からの換装を想定しています。

• MFD12

• TZTL12F

• TZT12F
1-5



1 章  取付け
1.3 卓上装備

次の手順に従って、TZT10X/13X を装備してください。

1. 支給のネジ（4 本）を使って、ハンガーを装備位置に取り付けます。

2. TZT10X/13X の表面を下にして柔らかくて清潔な場所に置き、両側に約

30mm の間隔を空けて、ノブ（2 個）を軽くねじり込みます。

3. TZT10X/13X をハンガーに取り付けてから、ノブを固く締め付けます。
1-6



1 章  取付け
1.4 送受波器の取付け

送受波器の取付け方法には、船底貫通取

付け・船内取付け・船尾取付けがあり、

船の形状などに応じてその方法を選びま

す。ここでは代表的な例として、小型の

送受波器 520-5PSD/5MSD を取り付ける方

法を示します。

注 1）ネットワーク魚探の送受波器の取付

けについては、それぞれ該当機種の

取扱説明書を参照してください。

注 2）CHIRP 送受波器の取付けについて

は、追補 1「Airmar 製送受波器装備

の注意」をご覧ください。

1.4.1 船底貫通取付け

船底貫通取付けはもっとも高い受信性能が得られる取付方法です。この方法は、送

受波器を船底から突出させているので、船底に沿って発生する気泡や水流の乱れに

よる影響を軽減でき、十分な探知能力が期待できます。少なくとも、キールライン

から 30cm 離してください。取付位置は、送受信性能に直接影響する重要なポイン

トです。下記の事項について十分検討し、取付位置を決めてください。

取付位置

• 走行中に気泡・乱流が発生しない位

置。気泡が発生すると超音波は遮ら

れます。

• プロペラや船底のストライプライン

による雑音の少ない位置（プロペラ

から離したり、最初のストライプラ

インの内側に取り付けるなどの工夫

が必要）。雑音の多い場所では感度が

下がります。

• 船の走行時や、ピッチング・ローリ

ング時でも、空気中に露出しない位

置。空気中から水中に超音波は伝わ

りません。

28

22

120

68

30

120

68

87

520-5PSD 520-5MSD
mm
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1 章  取付け
• 実践的には、半滑走型の船で、船尾から全長の 1/2 ～ 1/3 の位置が良いとされて

います。滑走型の船では、走行姿勢に関係なく常時水中に位置する所、つまり船

尾寄りの位置が良いとされています。

取付手順

1. 船体を上架して、船底の送受波器取付位置に印をつけます。

2. 傾斜が 15° 以上ある直線 V 型船底の場合、送受波器面が水面と平行になる

ようにするため、木製の整流片を装備します。水の抵抗を受けにくくするた

め、整流片は送受波器の幅より小さくしてください。

3. 送受波器のネジ部を通す穴を船底板に開けます。

4. 防水のため、良質のシール材を送受波器の上面およびネジ部、取付穴、およ

び整流片にたっぷりと塗る。

5. 送受波器と整流片を取付け、締付けナットで固定する。送受波器は走行時に

送受波面が真下を向くようにします。木製の整流片は水中では幾分膨張する

ので、取付時はゆるく締め、数日後締め直します。

注）締付けトルクは 39N・m を超えないこと。締め付けすぎると、プラスチックの

ネジが破損します。
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1 章  取付け
1.4.2 船内取付け

船内接着取付け

FRP 船にお客様ご自身で取付けられる場合には、船内接着取付けの方法をお薦めし

ます。この方法は海底・魚群などの探知能力は下がりますが、装備が比較的簡単な

ために行われている方法です。

取付時の注意

• 岸壁、マリーナ停泊中に作業を行ってください。（水深 2 ～ 10m 程度）

• 危険なため、取付作業は必ずエンジンを停止させた状態で行ってください。

• 送受波器を船底板に密着、接着しているとき以外は、本体が破損しますので電源

を入れないでください。

• 船底が 2 層になっている船には、装備できません。

• 船体に送受波器を取り付ける前に、1-9 ページの「取付場所の選定」にある手順 1
から 3 に従って、装備位置が適切であることを確認してください。

必要な工具・材料

• サンドペーパー（#100 程度）1 枚

• 接着剤（シリコンシール剤）

• 水を入れたポリ袋

取付場所の選定

送受波器は、エンジンルーム内の船底板に取り付けてください。

次の４つの条件を満たす場所の候補を 2 ～ 3 箇所選びます。

• 船尾から全長の 1/3 ～ 1/2

• センターラインから 15 ～ 50cm

• 船底の心材やリブのあるところは避け

てください。

• 船底が 15° 以上傾いているところは避

けてください。

候補から、取付けに最も適した場所を、次の手順で選びます。

1/3
1/2

50cm

50cm
15cm
15cm
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1 章  取付け
1. 電源および送受波器ケーブルを指示部につなぎます。

2. 送受波器を水の入ったビニール袋に入れて候補箇

所の船底に押し当てます。

3. （電源スイッチ）を押して、本機の電源を入れ

ます。

メニュー操作については、3-3 ページを参照してく

ださい。

4. 画面左上にある [FURUNO] アイコン

（ ）をタップして、ホーム画面を表示します。

5. [ 設定 ]、[ 魚探 ] の順に選びます。

6. [ 魚探初期設定 ] 関連から、[ 魚探ソース ] をタップします。

7. 接続している魚探を選びます。

初期設定は、[TZT10X/13X]（内蔵魚探）です。

8. [ ＜ ] をタップして、[ 魚探 ] メニューに戻ります。

9. [ 魚探初期設定 ] 関連から、[ 振動子設定 ] をタップします。

10. [ 送受波器設定 型式 ] をタップします。

11. [ モデル ] をタップします。

12. [ ＜ ] をタップして、[ 振動子設定 ] メニューに戻ります。

13. [ モデル番号 ] をタップして、接続している送受波器を選びます。

14. [ ＜ ] を 2 度タップして、[ 魚探 ] メニューに戻ります。

15. [ 魚探初期設定 ] 関連から [ 送信出力 ] を選び、送信出力を [ 最大 ] に設定しま

す。

16. [ 魚探 ] メニューの [ 魚探送信 ] をタップして、設定を [ON] にします。

• 海底が赤茶色で表示されない場合は、超音波の減衰が大きすぎます。取付場

所には不適当です。他の場所で確認を続けます。

• 海底が赤茶色で表示されて水深表示が出るとき、取付けに適した場所として

選択できます。

17. 取付場所が決まれば指示部の電源を切り、送受波器を袋から出します。

送受波器の取付手順

1. 送受波器の表面をみがきます。

ほこり、ごみ、油分、水分が付着しているとうまく接着できません。送受波器

の表面を #100 程度のサンドペーパーで軽くみがいてください。また、送受波器

を固定する船底板の表面も同様にみがきます。
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1 章  取付け
2. 接着剤（シリコンシール剤）を塗ります。

送受波器と船底板の表面をよく乾かし、送受波器面全体に接着剤（チューブの

1/3 程度）を塗ります。15 ～ 20 分で表面が固まり始めますので、すばやく行っ

てください。

3. 送受波器と船底板を密着させます。

送受波器を船底板に強く押しつけ、ゆっくりとこねるように前後に動かし、接

着剤中の空気を取り除き密着させます。空気が入っていると、海底・魚群など

の探知能力が下がります。

4. 送受波器を固定します。

接着部分がずれないように当て木などで押さえ、重しをして接着剤が硬化する

まで送受波器を固定してください。シリコンシール剤は 15 ～ 20 分で表面が固

まり始め、24 時間～ 72 時間で硬化します。

5. 本体の電源を入れ、メニューの設定を変更します。

メニュー操作については、3-3 ページを参照してください。

1) [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム画面を表示し

ます。

2) [ 設定 ]、[ 魚探 ] の順に選びます。

3) [ 魚探初期設定 ] 関連から [ 魚探送信 ] を選び、送信出力を [ 最大 ] に設定しま

す。

4) 海底検出レベルと感度補正を以下の表の通りに設定します。

メニュー項目 設定値

海底検出レベル (HF) -40
海底検出レベル (LF) -40
感度補正 (HF) 20
感度補正 (LF) 20
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1 章  取付け
1.4.3 船尾取付け

船尾取付け（トランサム型）

船外機付きの小型船には、トランサム型送受波器 525-5PWD を使用することができ

ます。船内機付きの船では、送受波器がスクリューの後方に位置し、気泡の影響を

受けるため、この方法は使えません。また、複合送受波器 525ST-PWD もこの方法

で取付けてください。

取付位置として、船速を数段階変えて、船尾付近の水の流れがスムーズな位置を見

つけてください。一般的にエンジンより 50cm ほど離れた位置が良いようです。

船底面一取付け

船底が平坦な場合、送受波器は船底と面一になるように取付けます。

1) 船尾板にタッピンネジ（φ5）用の下穴を４個あけます。

2) 送受波器をタッピンネジ（φ5×20）で取付けます。その際、防水のためにネジの

頭付近に少量のシール剤を塗布します。

3) 送受波器が真下を向くように角度を調節します。

水流が滑らかに送受波器面を通っ

て、気泡が残らないようにします。

必要であれば船尾に向けて 5° 程度

の角度を持たせると、高速で航行し

たときに泡切れがよくなることが知

られています。

4) エポキシ樹脂を流し込むために、送

受波器と船底の間にテープを貼りま

す。

5) 船尾板と送受波器のすき間に、エポキ

シ樹脂などを充填し、気泡の発生を防

ぎます。

6) エポキシ樹脂が固まったら、テープを

とります。

5x20

M5x14

5°

2 5°
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1 章  取付け
船底突出取付け

船底が Ｖ 型の場合には、船底より突出させて取付けます。必ず水面と平行になる

ように取付けてください。（船底と平行に取付けないこと）

この方法は、送受波器が船底より突出しているため、気泡の影響を受けにくい長所

があります。しかし、船を上架したり、トレーラーに積むときに破損の恐れがあり

ます。

進水準備

船底貫通取付けなど、送受波器が直接水に接する取付けをする場合は、進水する直

前に送受波器の表面をせっけん水でふいて、海水と送受波器表面をなじみやすくし

ます。なじみが悪いと性能が十分発揮されるまでに時間がかかります。

性能に影響を及ぼすため、送受波器表面は塗装しないでください。

1.4.4 トライデューサの取付け

注）送受波器を傷つけないよう、ネジを締め付けすぎないようにしてください。

必要な工具・材料

はさみ、マスキングテープ、防護用ゴーグル、防塵マスク、ドライバー、電工ドリ

ル、ドリルの刃（φ3、φ4、φ6、φ9）、定規、シール剤、鉛筆、結束バンド、防汚塗

料（水性）など。

525STID-MSD

複合送受波器（525STID-MSD、オプ

ション）は船底貫通取付けをします。

取付位置は送受信性能に直接影響する

極めて重要なポイントです。下記の事

項について十分検討し、取付位置を決

めてください。

• 走行中に気泡・乱流が発生しないと

ころ

• プロペラや船底のストライプライン

による雑音の少ないところ

• 船の走行時や、ピッチング・ローリ

ング時でも空気中に露出しないとこ

ろ

�79 

133

�51 7 

27 140 mm

2.00°-12 UN
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1 章  取付け
525STID-PWD

複合送受波器（525STID-PWD、オプ

ション）は船外機ボートへの取付けが

可能です。ただし、泡の影響がなく、

スクリューによる乱流の影響を受けな

い場所を選定してください。取付時に

必要な高さは図の通りです。

また、できるだけ船体の中心線近くに取付けてくださ

い。スクリューの回転径から右舷寄りに最低 75mm 離

れた場所が最適です。

船外機が 2 台設置された船では、2 台の船外機の間に

取り付けます。

取付台の装備

この複合送受波器は、13° の角度の船尾板に取付けることを基準にして設計されて

います。船尾板の角度が 2° ～ 10° または 19° ～ 22° の場合は、付属の調節板を使用

します。

1. 送受波器に同梱されている型紙を点線に沿って切り取ります。

2. 選定した取付場所に、型紙上の矢印マークの先が船底面に合うようにテープ

で貼り付けます。

このとき、型紙の底辺が水面と平行になるように貼り付けてください。

3. 船底板の角度に応じて、型紙上の A または B の列の穴（各３箇所）を 4mm
のドリルで 22mm の深さに開けます。

4. 付属のタッピンネジ（3 個）で、船体に取付台を仮止めします。

5. 定規を使用して送受波器と船底部の位置関係を確認します。

送受波器の後部が、前部より 1 ～ 3mm 下がっているか、または船底と平行にな

るようにしてください。送受波器の後部が前部より上がっていると、空気が浸

入する可能性があります。

6. 送受波器の角度を最適にするために、調節板（プラスチック製）が付属され

ています。手順 5 の角度にならない場合は、一度取付台から外し、下記の

要領で付属の調節板を使用してください。

船尾板の角度が 2° から 10° の場合：調節板の細い方を下に向けて使用。

191mm

213mm

75mm
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1 章  取付け
船尾板の角度が 19° から 22° の場合：調節板の細い方を下に向けて使用。

7. 取付台を仮止めしていたタッピンネジ（3 個）のネジ山部にシール剤を塗布

し、取付台を船体に止めます。必要な場合は、調節板も一緒に止めてくださ

い。この段階では、まだ、本締めはしないでください。

8. 手順 5 に戻り、送受波器と船底が正しい位置関係になっているか確認しま

す。

9. 取付台を上下にスライドさせて、送受波器面が船底より 3mm 突出するよう

に位置を調節します。

10. 位置が決まったら、タッピンネジを本締めして固定します。

注意
送受波器は正しい角度で取付けてくださ

い。

必要以上深く水中に沈む場所に取り付け

ると、船速の低下、水しぶきの影響、水

中雑音干渉などの原因になります。

2° 10° 11° 19° 22°

12° 18°

50mm

3mm
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送受波器の装備

1. 取付台上部の [Press] 部分を押しながら、

固定カバーを下に回して開けます。

2. 送受波器の回転軸を取付台の溝にはめ込

み、止まるまで押し込みます。

3. 送受波器を下します。

4. 送受波器が外れないように、取付台の固定

カバーをカチッとなるまで閉めます。

送受波器ケーブルの配線

送受波器ケーブルは、排水孔を利用するか、新た

に穴を開けて船内に配線します。新たに穴を開け

るときは、周囲にポンプや他の配線がなく、吃水

線から十分に距離をあけた上方の場所を選び、19
㎜のドリルを利用して船尾板に穴を設けます。

1. 船尾板上にケーブルを配線し、送受波器から 50mm 上方の位置に付属の

ケーブルクランプで固定する場所として印をつけます。

2. 手順１の印と船体のケーブル穴（または排水孔）の中間に、もう一個のケー

ブルクランプを取付ける場所として印をつけます。

3. ケーブル導入用の穴を新たに設けた場合は、付属のケーブルカバーにある凹

部（大・小２箇所）を必要に応じて切り落とし、ケーブルが通るようにしま

す。ケーブルカバーを取付けるための印をつけます。

4. 手順１～３で付けた、それぞれの印の位置に、3 ㎜のドリルを使って深さ

10mm の穴を開けます。10mm 以上の深さにならないよう、ドリルの先端

から 10mm の位置にマスキングテープを巻いておきます。

5. 付属のタッピンネジ（小 4 本）のネジ山部に、防水のためのシール剤を塗

布します。新たに船体に穴を開けた場合は、その穴のケーブルが通る周辺に

もシール剤を塗布します。

6. ケーブルクランプ（2 つ）と上記のタッピンネジを使用して、送受波器ケー

ブルを固定します。新しい穴を開けた場合は、カバーにケーブルをはめ込

み、同様に固定します。

7. 被膜が傷つかないように注意して、ケーブルを敷設します。また、干渉を起

こさないように、他の電気ケーブルと接触しないように注意してください。

余分なケーブルは、巻いてケーブルタイなどで縛っておきます。

注意
ケーブルは決して切断しないこと。

切断すると、補償の対象外となります。

1 2

3
4

Press
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1.5 センサー（オプション）

1.5.1 ST センサー（ST950-FJ46-1、ST950-FJ46-2）の船底貫通取付け

取付け位置

取付け位置は、次の点に注意して選んでください。

• 船体の中央付近で、平らな場所を選ぶこと。

• 上架時に、邪魔にならない場所を選ぶこと。

• 高熱を発する物の近くには、取り付けないこと。

• 振動の少ない場所を選ぶこと。

• キールや排水口などで乱された水流が、センサーの下を通らない位置に取り付け

ること。

• 送受波器のすぐ前方には、取り付けないこと。

探知能力が下がる可能性があります。

取付け方法

1. 船を上架します。

2. 船底の取付け位置に、直径 51mm の穴を開けます。

3. 固定ナットを外し、センサー部を本体から引き出します。

4. 本体のツバと本体側面に、シール剤を塗布します。本体側面は、船底の厚み

+6mm の高さまで塗布します。

5. 船底の外側から、本体を穴に通します。

6. 本体の「切欠き」を船首側に向けて、フランジナットを締め付けます。

7. センサー部を本体に入れて、固定ナットを締め付けます。

8. 下架して、浸水しないか点検します。

123mm
51mm

�77mm
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1 章  取付け
1.5.2 水温センサー（T-04MSB、T-04MTB）の取付け

水温センサーの取付けについては、AP-14 ページの「水温センサーの取付け（参

考）」を参照してください。
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2 章 結線

2.1 概要

アナログビデオ入力

アナログ映像（PAL 方式または NTSC 方式）を入力し、画面上に表示することが可

能です。オプションの MULTI ケーブルを使用して、MULTI ポートに接続してくだ

さい。アナログ映像は、入力している NavNet TZtouchXL でのみ表示可能です。

また、FLIR 社製カメラを接続することも可能です。オプションの MULTI ケーブル

を使用して、カメラ側の映像出力ケーブルを本機に接続してください。

アナログビデオ入力に関する設定は、[ 設定 ] - [ カメラ・映像 ] メニューで行います。

設定の詳細については、取扱説明書（OMJ-45240）を参照してください。

注）ご使用のカメラによっては、アダプタが必要な場合があります。

NETWORK

LAN ケーブルを使用して外部のネットワーク機と接続できます。複数の機器を接続

する場合は、イーサネットハブ HUB-101、または HUB-102（オプション）を利用

してください。また、PoE ハブを使用することで、操作部 MCU-005 を利用するこ

とができます。

注）LAN ケーブルを配管に通す場合など、防水プラグを切断したときは、ケーブル

の配線後、オプションの防水 RJ プラグ（RZCDP08G5E-KLG7001）を取り付

けてください。

NMEA 2000 ポート

本機は NMEA 2000 コネクタ（マイクロ型）を使って、複数の NavNet TZtouchXL に

接続することができます。その場合は、すべて同じ NMEA 2000 バックボーンケー

ブルに接続してください。（詳細は 2.7 節を参照）
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MULTI ポート

ブザーやイベントスイッチなど、外部の機器と接続できます。詳細は、2.4 節を参

照してください。

USB ポート

本機には USB 3.0 ポートが 1 つあります。リモートコントロールユニットや、USB
フラッシュメモリーなどの USB 機器を接続します。複数の USB 機器を接続する場

合は、セルフパワータイプの USB ハブを使用してください。

XDR ポート /SIDE SCAN ポート

送受波器の種類によって、送受波器ケーブルを接続するポートが決まっています

（詳細は AP-3 ページの「Airmar 製送受波器装備ガイド」を参照）。

注 1）ポートごとに送信電圧が異なるため、各送受波器を正しいポートに接続して

ください。

注 2）オプションの延長ケーブル（10 ピン用：C332 10M、12 ピン用：FRU-
CCB12-DA-10M）を使用する場合は、以下の点に留意してください。

• 探知性能が低下する可能性があります｡

• ACCU-FISH™ 機能の使用時に、誤検知（魚体長の過小表示、検出数の減

少、単体魚の誤検出）が発生する可能性があります｡

• 船速センサーの計測値と、実際の数値が異なる可能性があります｡

• TD-ID が動作しない可能性があります｡

注 3）以下の送受波器と、CHIRP サイドスキャン用送受波器の同時使用はできませ

ん。

•  CM265LH-FJ12          •  TM265LH-FJ12          •  B265LH-FJ12

注 4）オプションの ST センサーや水温センサーを取り付ける場合は、オプション

のケーブル組品（型名：02S4147-2）を使って、送受波器と一緒に [XDR]
ポートに接続します。12 ピンコネクタ付きの 2 周波送受波器との併用はでき

ません。
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2.2 電源ケーブル

電源ケーブル（FRU-3P-FF-A002M-002R、2m、支給）を電源コネクタに接続しま

す。電源接続のときは、正負を正しく接続してください。

2.3 アース線

内蔵魚探や CHIRP サイドスキャンを使用する場合は、背面パネルのアース端子に

アース線（IV-8sq.、現地手配）を圧着端子（φ5、現地手配）で接続してください。

2.4 MULTI ケーブル

NMEA 0183 機器や外部ブザーなどとの接続には、MULTI ケーブルを使用します。

MULTI ケーブルは 14 本の芯線とコネクタ（SMP-11V）からなります。MULTI
ケーブルを接続する際は下表を参照し、コネクタ（SMD-11V、現地手配）を使用し

てください。

注 1）電源接続の前に、船内電源のブレーカが「断」になっていることを必ず確認し

てください。

注 2）船のアース端子に、電源ケーブルのアース線 / シールド線を接続してください。

線色 機能 備考

白 NMEA-TD-B
NMEA 0183 出力

青 NMEA-TD-A
灰 EXT_BUZZER 外付けブザー出力の ON/OFF
赤 +12 V 外付けブザー電源専用（+12V）

橙 EVENT_SW イベントスイッチ（MOB 等）

黒 GND 接地（+12V/ イベントスイッチ）

紫 POWER_SW 電源スイッチ

茶 KPI DC5-12V
赤 / 白 KPO DC12V
黒 / 白 GND KP 接地用

茶 / 白 GND 電源スイッチ接地

編組（外部） SHIELD 接地

信号 Signal ビデオ入力（RCA ジャック）

編組（内部） GND ビデオ信号接地
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2.4.1 NMEA 0183 機器へのデータ出力設定

注）NMEA 0183 機器からデータを本機へ入力する方法は、2.7.3 項を参照してくだ

さい。

1. [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム画面を表示しま

す。

2. [ 設定 ]、[ 初期設定 ] の順に選びます。

3. [NMEA0183 出力 ] をタップします。

注）パスワード機能（PIN コードロック）が有効の場合、設定を変更するには

パスワードの入力が必要です。

4. [ ボーレート ] をタップし、選択肢（4,800、9,600、38,400）から数値を選び

ます。

5. 画面左上の [ ＜ ] をタップして、1 つ前の画面に戻ります。

6. [NMEA-0183 Version] をタップして、選択肢（1.5、2.0、3.0）から数値をを

選びます。

7. 画面左上の [ ＜ ] をタップして、1 つ前の画面に戻ります。

8. [ センテンス ] 関連で、使用するセンテンスを [ON] に設定します。

9. タイトルバーの [×] をタップして、メニューを閉じます。

2.5 レーダーセンサーとの接続

下図は、本機とレーダーセンサーの接続例です。接続方法、および接続に必要な

ケーブルの詳細については、レーダーセンサーの装備要領書を参照してください。
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2.6 NETWORK コネクタ

従来の NavNet シリーズ同様、本機はイーサネットを使ってレーダーや魚探の映像、

およびネットワーク機器からの情報を共有することができます。1 つのネットワー

クに、最大 6 台の NavNet TZtouchXL を接続することができます。ただし、同一の

ネットワーク上に TZT2BB が 1 台でも存在する場合、接続できる NavNet TZtouchXL 
は最大 4 台となります。

2.7 NMEA 2000 コネクタ

TZT10X/13X には、NMEA 2000 コネクタが 1 つあります。すべての TZT10X/13X
は、同じ NMEA 2000 バックボーンケーブルに接続してください。

NMEA 2000 とは？

NMEA 2000 は、1 本のバックボーンケーブルで複数のデータ・信号を共有する通信

プロトコルです。バックボーンケーブルに NMEA 2000 の機器を接続するだけで、

船上でのネットワークを拡張することができます。NMEA 2000 では、ネットワー

ク内のすべての機器に ID が割り当てられ、ネットワーク内の各センサーの状態を

検出することが可能で、すべての NMEA 2000 機器を NMEA 2000 のネットワークに

組み込むこともできます。NMEA 2000 の詳細については、「Furuno NMEA 2000 
Network Design Guide（TIE-00170）」を参照してください。

2.7.1 本機と NMEA 2000 機器との接続

下図は、2 台の NAVnet TZtouchXL と NMEA 2000 機器を接続する場合の接続例で

す。イーサネットケーブルと NMEA 2000 ケーブルを使って、以下のように接続し

てください。
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2.7.2 YAMAHA エンジンとの接続

TZT10X/13X は、YAMAHA 社製エンジン（Command Link®、Command Link Plus®、

または Helm Master® 対応機種）と接続することで、YAMAHA エンジン専用画面に

YAMAHA エンジン情報を表示することができます。YAMAHA エンジン画面の詳

細については、取扱説明書（OMJ-45240）を参照してください。

接続方法

TZT10X / TZT13X は、YAMAHA インターフェイスユニットを介して YAMAHA エ

ンジンネットワークに接続します。YAMAHA インターフェイスユニットは、お近

くの YAMAHA 代理店、または販売店で手配してください。

CHECK SYSTEM! Starboard Engine

@ @@
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YAMAHA インターフェースユニットと YAMAHA エンジン間を接続するには、

YAMAHA エンジンハブも必要です。

エンジン画面の設定

TZT10X / TZT13X が YAMAHA エンジンネットワークを検出すると、[ 設定 ]→[ 初期

設定 ]→[YAMAHA エンジン設定 ] からエンジンの設定を行うことができます。詳細

は、3-14 ページの「[YAMAHA エンジン設定 ] 関連」を参照してください。

2.7.3 NMEA0183 機器からのデータ入力方法

注）本機から NMEA0183 機器へデータを出力する方法は、2.4.1 項を参照してくだ

さい。

NMEA0183 機器からデータを本機へ入力する場合は、オプションの NMEA データ

コンバータ IF-NMEA2K2 を使って、NMEA 2000 経由で接続します（ボーレート：

4800 または 38400）。

船首データは、レーダーモード時に重畳表示や、ノースアップなどの機能に反映さ

れます。NMEA0183 フォーマットで入力している船首データは、100ms で更新され

るように出力側で設定してください。

注 1）ARPA 機能を使用するときは、100ms で船首データを更新してください。

注 2）IF-NMEA2K2 の装備詳細については、IF-NMEA2K2 のマニュアルを参照して

ください。
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2.7.4 NMEA 2000（NMEA2000）入出力

入力 PGN

PGN 内容
059392 ISO Acknowledgment
059904 ISO Request
060160 ISO Transport Protocol, Data Transfer
060416 ISO Transport Protocol, Connection Management - BAM group function
060928 ISO Address Claim
061184 Self Test Group Function(Proprietary PGN)
065240 ISO Commanded Address
065280 Heave(Proprietary PGN)

126208
NMEA-Request Group Function
NMEA-Command Group Function
NMEA-Acknowledge Group Function

126464 PGN List - Transmit PGN’s group function
126720 Memory Clear Group Function(Proprietary PGN)
126983 Alert
126985 Alert Text
126992 System Time
126996 Product Information
126998 Configuration Information
127237 Heading/Track Control
127245 Rudder
127250 Vessel Heading
127251 Rate of Turn
127252 Heave
127257 Attitude
127258 Magnetic Variation
127488 Engine Parameters, Rapid Update
127489 Engine Parameters, Dynamic
127493 Transmission Parameters, Dynamic
127498 Engine Parameters, Static
127501 Binary Status Report
127503 AC Input Status
127505 Fluid Level
127506 DC Detailed Status
127508 Battery Status
128259 Speed
128267 Water Depth
129025 Position, Rapid Update
129026 COG &SOG, Rapid Update
129029 GNSS Position Data
129033 Local Time Offset
129038 AIS Class A Position Report
129039 AIS Class B Position Report
129040 AIS Class B Extended Position Report
129041 AIS Aids to Navigation (AtoN) Report
129291 Set &Drift, Rapid Update
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129538 GNSS Control Status
129540 GNSS Satellites in View
129793 AIS UTC and Date Report
129794 AIS Class A Static and Voyage Related Data
129795 AIS Addressed Binary Message
129797 AIS Binary Broadcast Message
129798 AIS SAR Aircraft Position Report
129801 AIS Addressed Safety Related Message
129802 AIS Safety Related Broadcast Message
129808 DSC Call Information
129809 AIS Class B "CS" Static Data Report, Part A
129810 AIS Class B "CS" Static Data Report, Part B
130306 Wind Data
130310 Environmental Parameters
130311 Environmental Parameters
130312 Temperature
130313 Humidity
130314 Actual Pressure
130316 Temperature, Extended Range
130576 Trim Tab Status
130577 Direction Data
130578 Vessel Speed Component
130817 Furuno GNSS Control Status (Proprietary PGN)
130818 Heading & Attitude Sensor Control Status (Proprietary PGN)
130820 Motion Sensor Status(Proprietary PGN)
130822 Unit Division Code(Proprietary PGN)
130823 Browser Control Status(Proprietary PGN)
130826 Multi Sats In View (Proprietary PGN)
130827 NAVpilot General Message (Proprietary PGN)
130828 Mark Position Information(Proprietary PGN)
130845 Multi Sats in View Extended (Proprietary PGN)
130846 Motion Sensor Status Extended (Proprietary PGN)
130880 Additional Weather Data(Proprietary PGN)

PGN 内容
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出力 PGN

[ 初期設定 ] メニュー（3 章参照）で行う NMEA 2000 の PGN 出力設定の内容は、

ネットワーク上で連動します。ただし、NMEA 2000 データをネットワークに出力

することができるのは、最初に電源を立ち上げた 1 台だけになります。他の NavNet 
TZtouchXL から出力したい場合は、起動している NavNet TZtouchXL の電源を切っ

てからデータの出力を行ってください。

PGN 内容 出力周期（msec）
059392 ISO Acknowledgement
059904 ISO Request
060928 ISO Address Claim
061184 Self Test Group Function (Proprietary PGN)
065287 HID Target Status (Proprietary PGN)
126208 NMEA-Request group function

NMEA-Command group function
NMEA-Acknowledge group function

126464 PGN List-Transmit PGN’s group function
PGN List-Received PGN’s group Function

126720 Memory Clear Group Function(Proprietary PGN)
126984 Alert Response
126992 System Time 1000
126993 Heartbeat 60000
126996 Product Information
126998 Configuration Information
127250 Vessel Heading 100
127251 Rate of Turn 100
127257 Attitude 1000
127258 Magnetic Variation 1000
128259 Speed 1000
128267 Water Depth 1000
128275 Distance Log 1000
129025 Position, Rapid Update 100
129026 COG & SOG, Rapid Update 250
129029 GNSS Position Data 1000
129033 Local Time Offset 1000
129283 Cross Track Error 1000
129284 Navigation Data 1000
129285 Navigation-Route/WP information
130306 Wind data 100
130310 Environmental Parameters 500
130312 Temperature 2000
130313 Humidity 2000
130314 Actual Pressure 2000
130316 Temp., Extended Range 2000
130821 NAV Source Select (Proprietary PGN)
130822 Unit Division Code(Proprietary PGN)
130823 Browser Control Status(Proprietary PGN)
130827 NAVpilot General Message (Proprietary PGN)
130841 N2K System Setup Information (Proprietary PGN)
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2.8 TZT10X/13X のシステム構成例

中大型艇の接続例（外部 GPS、レーダー、内蔵魚探）

下図は、中大型艇における外部 GPS、レーダーと本機（内蔵魚探）の基本的な接続

を示しています｡ 詳細については、iii ページの「システム構成」を参照してくださ

い。
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2.9 SUZUKI 社製船外機との接続

CAN2 ネットワーク対応の SUZUKI 社製船外機を接続することで、SUZUKI エンジ

ン情報を表示できます。SUZUKI エンジン画面の詳細については、取扱説明書や

eGuide を参照してください。

SUZUKI 社製船外機との接続には、下記の機器が必要です。各機器の手配や接続方

法については、SUZUKI 社の代理店、または販売店にお問い合わせください。

• SUZUKI ゲートウェイ（34923-96L1*）

• 分岐ハーネス（36667-96L4*）

• SUZUKI マルチファンクションゲージ（SMG4）

注）本機は、2022 年以降製造の DBW タイプ、および 2023 年以降製造のメカニカ

ルタイプの SUZUKI 社製船外機との接続に対応しています。接続可能モデルの

詳細については、SUZUKI 社の代理店、または販売店にお問い合わせくださ

い。
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3 章 機器の設定

本章では、機器装備後に行う設定の手順について説明します。ほとんどの操作は、

画面にタッチするだけで行うことができます。

タッチ操作の種類

タッチ操作の方法は、表示している画面によって変わります。下表では、装備設定

時に使用する操作方法を説明します。

操作方法 機能

タップ • メニューを選ぶ
• 項目を選ぶ
• ポップアップメニューを表示

する

ドラッグ • メニューをスクロールする

ピンチ • プロッタ、魚探、レーダー画
面のレンジを変更する
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操作パネル・つまみ

本機では、パネル右側の操作パネルでも操作することができます。

番号 項目 機能
1 短押し：電源を入れる。起動中は、Quick Access 画面を開く。

Quick Access 画面

• レーダー、魚探、マルチビームソナー、NAVpilot などの準備 / 送
信を切り替える。

• 画面の輝度 / 色調を調整する。

• 電源を切る（本機のみ、またはネットワーク連動）。
• タッチ操作をロックする / 解除する。

2 AUTO/STBY キー 自動操舵装置 NAVpilot シリーズの接続時に、操舵モードを自動 / 手
動モードに切り替える。操舵モードを切り替えたときには、ビープ
音が鳴り、以下のメッセージが現れる。
• 手動モード→ 自動モードのとき：「Navpilot による航行を開始しま

した」
• 自動モード→ 手動モードのとき：「Navpilot による航行を解除しま

した」

3 エッジスワイプ /F1 
キー

短押し：画面上にエッジスワイプを表示し、オプションのリモコン
を使ってレイヤーメニュー、スライドメニュー、クイックページ、
データエリアを表示する。
長押し：2 本指タップに割り当てた操作を行う。

4 GAIN/F2 キー 短押し：
• 魚探画面で、感度 / クラッタの調整バーを表示する。キーを押す

たびに、項目が切り替わる。
• レーダー画面で、感度 / 海面反射 / 雨雪反射の調整バーを表示す

る。キーを押すたびに、項目が切り替わる。
長押し：2 本指ロングタップに割り当てた操作を行う。

5 カーソルパッド カーソルを移動する。

6 CTRL/Full Screen 
キー

短押し：分割画面でアクティブ画面を切り替える。
長押し：アクティブ画面の全画面表示と分割表示を切り替える。

2

5

8

22 11

33 44

55

66 77

88

99 1010
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メニュー操作について

装備時の設定は、次の要領でメニューから行います。

1. （電源スイッチ）を押すとビープ音が鳴り、スタートアップ画面が表示さ

れます。

2. スタートアップ処理の完了後、電源を切る前に使用していた画面と一緒に警

告メッセージが表示されます。メッセージを読んだ後、[OK] をタップして

操作を開始してください。

3. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

4. [ 設定 ] をタップして、[ 設定 ] メニューを開きます。

7 CANCEL/MOB キー 短押し：
• 自船アイコンを画面中央に戻す。
• メニューやウィンドウを閉じる。
• ひとつ前のメニュー階層に戻る。
• ツールモードを終了する（ルート作成時の [ 終了 ]、ポイント移動

時の [ 終了 ] など）。

• 魚探の過去映像を通常の画面（現時点の映像）に戻す。
長押し：現在の自船位置に MOB マークを投入し、その位置を行き

先に設定する。

8 RotoKey™ 押す：
• カーソル位置を選択する（ポップアップメニューを開く）。
• 選択した項目を確定する。
回す：
• チャートプロッタ画面、レーダー画面、魚探画面のレンジを設定

する。
• メニューの項目を選ぶ。
• 数値を増加、または縮小する。

9 ホーム / 設定キー 短押し：ホーム画面を開く。
長押し： [ 設定 ] メニューを開く。

10 イベント /GOTO 
キー

短押し：現在の自船位置にイベントマーク ** を登録する。

長押し：カーソルで選択したポイントを行き先に設定する。
**： [ ポイント・境界線 ] の [ イベントマーク 1 初期形状 ] および [ イベ

ントマーク 1 初期色 ] メニューで設定した形状と色のイベントマー

ク。

番号 項目 機能
3-3



3 章  機器の設定
5. [ 初期設定 ] をタップし、画面の左側に表示されているメニューを上下にド

ラッグして、必要なメニュー名をタップします。

サブメニューが表示されます。

6. メニュー項目に応じて、次のいずれかの操作を行います。

• [ON]または [OFF]アイコンがある場合：

項目の [ON]、[OFF] をタップで切替えます。

• スライドバー / マークがある場合：

スライドバー上の設定値アイコン（丸いアイコン）をドラッグするか、ソフ

トウェアキーボードをタップして設定します。
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• アルファベット /数値を入力する場合（ マークあり）：

項目をタップすると、ソフトウェアキーボードが表示されます。設定内容を

入力し、[] をタップして決定します。

7. タイトルバーの [×] をタップして、メニューを閉じます。
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3.1 デバイスの接続許可設定

新しいデバイスの接続を検出すると、次図のようなメッセージが表示されます。デ

バイスとの接続を許可する場合は、[ 許可する ] を選びます。本機との接続を意図し

ていないデバイスが検出された場合は、[ 拒否する ] を選んでそのデバイスとの接続

を拒否します。

接続が拒否された使用不可のデバイスについては、センサーリスト画面のセンサー

名の左側に禁止アイコン（ ）が表示されます。センサーリスト画面を開くには、

ホーム仮面から、[設定 ] → [初期設定 ] → [センサー/データソース ] → [センサーリス

ト ] の順に選びます。

接続拒否を解除する場合は、センサーリスト上のデバイス表示をタップしたあと、

[ 使用を許可する ]* をオンに切り替えます。

*: パスワード機能（PIN コードロック）が有効の場合、設定を変更するにはパス

ワードの入力が必要です。
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3.2 時差、表示時刻および言語の設定

時差の設定と表示言語の選択を行って、装備後の設定を開始します。

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 一般 ] の順に選びます。

3. [ 現地時間オフセット ] をタップして、ソフトウェアキーボードを表示しま

す。

4. 使用したい世界協定時との時差（日本の場合：+09:00）を 15 分単位で設定

して、[] をタップします。

5. [ 時間表示 12/24] をタップして、選択画面を表示します。

6. 表示時刻を 12 時間表示にするか、24 時間表示にするかを選びます。

表示言語が日本語で本メニューが [ 自動 ] 設定の場合、24 時間表示となりま

す。

7. 画面左上の [<] をタップして [ 設定 ] メニューに戻り、[ 一般 ] を選びます。

8. [ 言語 ] をタップして、言語選択画面を開きます。

9. 使用する言語をタップします。

確認画面が表示されます。[OK] をタップすると、システムの最適化が始まりま

す（約 5 分間）。最適化の終了後、自動的に再起動します。
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3 章  機器の設定
3.3 単位の設定

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 単位 ] の順に選びます。

3. 下表を参照して、表示単位を設定します。

メニュー項目 説明 選択項目

[ 方位表示 ] ― [ 磁 ]、[ 真 ]
[ 真風向風速 計算ソー

ス ]
― [ 対地 ]、[ 対水 ]

[ 位置フォーマット ]

―

[DDD°MM.mmmm’]、
[DDD°MM.mmm’]、[DDD°MM.mm’]、
[DDD°MM’SS.ss"]、[DDD.dddddd°]、
[ ロラン C]、[MGRS]

[ ロラン C 主局 & 従局 ] [ 位置フォーマット ] で [ ロラン C] を選んだときは、GRI コード、従局の

組み合わせを設定する。

[ショート／ロング境界

値 ]
近距離レンジと長距離レンジを
切り替える値を設定します。

0.0 ～ 2.0NM

[ ロングレンジ ] 遠距離レンジの単位を選びます。 [ 海里 ]、[ キロメートル ]、[ マイル ]
[ ショートレンジ ] 近距離レンジの単位を選びます。 [ フィート ]、[ メートル ]、[ ヤード ]
[ 深度 ] ― [ フィート ]、[ メートル ]、

[ ファゾム ]、[Passi Braza]
[ 高さ／長さ ] ― [ フィート ]、[ メートル ]
[ 魚体長 ] ― [ インチ ]、[ センチメートル ]
[ 魚重量 ] ― [Pound]、[Kilogram]
[ 温度 ] ― [ 度（華氏）]、[ 度（摂氏）]
[ 船速 ] ― [ ノット ]、[ キロメートル／時 ]、

[ マイル／時 ]、[ メートル／秒 ]
[ 風速 ] ― [ ノット ]、[ キロメートル／時 ]、

[ マイル／時 ]、[ メートル／秒 ]
[ 大気圧 ]

―
[ ヘクトパスカル ]、[ ミリバール ]、
[ 水銀柱ミリメートル ]、
[ 水銀柱インチ ]

[ 油圧 ] ― [ キロパスカル ]、[ バール ]、
[ ポンド／平方インチ ]

[ 体積 ] ― [ ガロン ]（ガロン／時）、

[ リットル ]（リットル／時）

[ 初期設定に戻す ] 変更した単位設定を初期値に戻
します。

[OK]、[ キャンセル ]
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3.4 センサーの初期設定

本節では、接続しているセンサーに応じた初期設定方法を説明します。

注）一部の設定項目について、m（メートル）および °C（摂氏）の計測単位で設定

範囲を記載しています。[ 単位 ] メニューで設定された計測単位によって、設定

範囲が異なります。

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 初期設定 ] の順に選びます。

3. 次の表を参照し、初期設定を行います。

[ 自船情報 ] 関連

[ エンジン・タンク・計器設定 ] 関連

メニュー項目 説明 選択肢（設定範囲）

[ 船体高 ] 自船の高さを入力します。 0 ～ 999m
[ 船体幅 ] 自船の幅を入力します。 0 ～ 99m
[ 船体長 ] 自船の長さを入力します。 0 ～ 999m
[ 自船 MMSI] 自船の MMSI を入力します。 最大 9 文字

[ 自船船名 ] 自船の船名を入力します。 最大 32 文字

[ 自船アイコンサイズ ] 自船アイコンの大きさを設定します。 50 ～ 150
[ 深度表示 ] 水深を測るときの起点を選びます。 [ キール以下 ]、

[ 海面以下 ]
[ 外部振動子 吃水値 ] 深度データソースとして、ネットワーク上の送受

波器、およびマルチビームソナーに接続した送受
波器以外の深度センサーを使用する場合は、本項
目で吃水値を設定します。ネットワーク上の送受
波器、またはマルチビームソナーに接続した送受
波器を深度データソースとして使用する場合は、
以下で設定します。
ネットワーク上の送受波器：ホーム画面から [ 設
定 ]→[ 魚探 ]→[ 魚探初期設定 ]→[ 振動子 吃水値 ]
マルチビームソナー：ホーム画面から [ 設定 ]→
[マルチビームソナー]→[初期設定 ]→[振動子 吃水

値 ]

0.0 ～ 99.9m

[ キール吃水値 ] キールの吃水値を設定します。 0.0 ～ 99.9m
[ エンジン数 ] エンジンの数を設定します。 0 ～ 6
[ 初期設定に戻す ] [ 自船情報 ] メニュー内の項目を工場出荷時の設定

に戻します。

[OK]、[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目

[ エンジン・タンク自動設定 ] 3-15 ページの「[ エンジン・タンク自動設定 ] メニュー」を参照。

[ エンジン・タンク手動設定 ] 3-15 ページの「[ エンジン・タンク手動設定 ] メニュー」を参照。

[ 計器設定 ] 3-16 ページの「[ 計器設定 ] メニュー」を参照。

[ デジタルスイッチング設定 ] 3-17 ページの「[ デジタルスイッチング設定 ] メニュー」を参照。
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3 章  機器の設定
[ 燃料タンク手動入力 ] 関連

[ センサー / データソース ] 関連

メニュー項目 説明 選択項目

[ タンク容量 ] 燃料タンクの総容量を設定します。 0 ～ 9,999L
[ 燃料タンク手動入力 ] 手動で燃料管理をする場合は、[ON] を選びま

す。詳細は、取扱説明書を参照してください。

[OFF]、[ON]

[ 初期設定に戻す ] [ 燃料タンク手動入力 ] メニュー内の項目を工

場出荷時の設定に戻します。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択肢（設定範囲）

[ データソース ] 使用するデータごとに、本機に接続している機器名を一覧表示しま
す。1 つのデータに対して複数の機器を接続している場合は、使用

する機器名をポップアップメニューから選んでください（当社製品
がリスト上部分に表示）。

[ センサーリスト ] 本機に接続しているセンサー類の情報を表示します。センサーを

タップすると、詳細情報を表示します。画面右側に アイコ
ンがある項目は、編集することができます。
注 1）各 Instance の値を変更した場合、そのセンサーを再起動す

る必要があります。

注 2）センサーリスト上に不審なセンサーが表示されている場合

は、そのセンサーをタップして詳細情報を確認してくださ

い。本機との接続を意図していないセンサーであった場合

は、[ 使用を許可する ]* の設定をオフに切り替え、そのセン

サーとの接続を拒否します。接続拒否されているセンサーに

ついては、センサー名の左側に禁止アイコン（ ）が表示

されます。

[NMEA0183 出力 ]* [ ポート設定 ] 関連

• [ ボーレート ]：ボーレートを選びま

す。
• [NMEA0183 バージョン ]：NMEA 

0183 のバージョンを選びます。

[4,800]、[9,600]、[38,400]

[1.5]、[2.0]、[3.0]

[ センテンス ] 関連

出力する NMEA センテンスは、ON を

選んでください。
注）TTM センテンスと他のセンテンス

を同時に出力する場合、通信帯域

の制約により出力される TTM の

ターゲット数が少なくなることが

あります。

OFF、ON

[NMEA2000 出力 PGN]* 本機の CAN bus ポートから出力する

PGN（CAN bus（または NMEA 2000）
用のメッセージ）は、ON を選んでく

ださい。
注）一部の PGN は、デフォルトで ON

になっています。

OFF、ON
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3 章  機器の設定
*: パスワード機能（PIN コードロック）が有効の場合、設定を変更するにはパスワードの入力

が必要です。

 [ ネットワークセンサー設定 ] 関連（該当機器接続時のみ）

NMEA 2000 ネットワークを介して、本機から同ネットワーク上にあるセンサーの

設定ができます（対象機種のみ）。本メニューで補正および調整した設定内容が、

センサー自身に反映されます。

[SC-30 設定 ] 関連（SC-30 接続時のみ）

[ キャリブレーション ] 関連

[GPS ステータス ] [GPS ステータス ] 画面に、GPS 衛星や GEO 衛星（WAAS 用）の飛

来状況を示す配置図、各衛星の信号強度を示すバーグラフが表示さ
れます（サービス技術員用）。
注） [GPS ステータス ] 画面は、ホーム画面の GPS ア

イコン（右図）をタップしても表示できます。

[GP-330B WAAS モード ] GP-330B または WS-200 を接続してい

るときに、WAAS 測位を行う（ON）／

行わない（OFF) を選びます。

[OFF]、[ON]
[WS-200 WAAS モード ]

[ 初期設定に戻す ] [ センサー / データソース ] メニュー内

の項目を工場出荷時の設定に戻します。

[OK]、[ キャンセル ]

メニュー項目 説明
[NAVpilot-300 
(Processor)...]

同ネットワーク上に NAVpilot-300 を接続している場合、本機から NAVpilot-300
の設定が可能です。各設定項目については、NAVpilot-300 のマニュアルを参照

してください。

[FAX-30] ファクシミリ受画装置 FAX-30 の接続時に、装備設定画面を表示します。

[FA-30] AIS 受信機 FA-30 の接続時に、装備設定画面を表示します。

[FA-50] 簡易型船舶自動識別装置 FA-50 の接続時に、装備設定画面を表示します。

メニュー項目 説明 選択項目

[WAAS モード ] WAAS 機能を使用する場合は、[ON] を選びます。 [OFF]、[ON]
[ 船首方位オフセット ] 船首方位の補正値を入力します。 -180.0 ～ +180.0°
[ ピッチオフセット ] ピッチ補正値を入力します。 -90.0 ～ +90.0°
[ ロールオフセット ] ロール補正値を入力します。 -90.0 ～ +90.0°

メニュー項目 説明 選択項目

[ 船首方位 ] 船首方位データの補正値を入力します。 -180.0 ～ +180.0°
[ 対水船速 ] 対水船速の補正をパーセンテージで入力します。 -50 ～ +50％
[ 風速 ] 風速の補正をパーセンテージで入力します。 -50 ～ +50％
[ 風向 ] 風向角度の補正値を入力します。 -180 ～ +180°
[ 海面温度 ] 海面温度の補正値を入力します。 -10 ～ +10°C
[ 初期設定に戻す ] [ キャリブレーション ] メニュー内の項目を工場出荷時の

設定に戻します。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択肢（設定範囲）
3-11



3 章  機器の設定
[GPS 装備位置 ] 関連

[ データスムージング ] 関連

[IF-NMEAFI セットアップ ] 関連

*: パスワード機能（PIN コードロック）が有効の場合、設定を変更するにはパスワードの入力

が必要です。

メニュー項目 説明 選択項目

[ 前後方向（船首～船尾方向）] 右図の基準点から測った、
GPS アンテナの装備位置を

入力します。

0 ～ 999m
[ 左右方向（右舷～左舷方向）] -99 ～ +99m

左舷方向がマイ
ナス（-）で、右

舷方向がプラス
（+）です。

[ 初期設定に戻す ] [GPS 装備位置 ]メニュー内の項目を工場出荷

時の設定に戻します。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目
[COG&SOG] データのばらつきを平均化して、滑らかにします。値を

大きくするほどばらつきが小さくなりますが、応答速度
が遅くなります。

0 ～ 59 秒

[ 船首方位 ]
[ 対水船速 ]
[ 風向・風速 ]
[ROT（回頭角速度）]
[ 初期設定に戻す ] [ データスムージング ] メニュー内の項目を工場出荷時の

設定に戻します。

[OK]、
[キャンセル]

メニュー項目 説明 選択項目

[IF-NMEAFI を選択 ]* [IF-NMEAFI] を選ぶと、IF-NMEAFI から入力されるアナログデータの設

定ができます。IF-NMEAFI の再起動後に、本設定が反映されます。

[ カテゴリー ] 設定するアナログセンサーのカテゴリーを選びま
す。

[ 風向風速 ]、
[ST800_850]、[ 燃
料 ]、[FreshWater]、
[WasteWater]、
[LiveWell]、[ オイ

ル ]、[BlackWater]
[ 抵抗値（タンク満タ

ン）]
タンクが満水時の抵抗値を設定します。 0.0 ～ 500.0Ohm

[ 抵抗値（タンク半

分）]
タンクの貯水量が中間値のときの抵抗値を設定し
ます。

0.0 ～ 500.0Ohm

[ 抵抗値（タンク空）] タンクが空のときの抵抗値を設定します。 0.0 ～ 500.0Ohm
[ 容量 ] タンクの最大容量を設定します。 0.0 ～ 9999L
[Fluid Instance] タンクを複数接続する際の識別用番号を設定しま

す。
0 ～ 254

[ セルフテスト ] セルフテストの結果を表示します。

[ 工場設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[IF-NMEAFI を選択 ] で設定して

いる変換器が初期設定にリセットされます。

[OK]、
[ キャンセル ]

[ 初期設定に戻す ] [IF-NMEAFI セットアップ ] メニュー内の項目を工

場出荷時の設定に戻します。

[OK]、
[ キャンセル ]
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[Fusion] 関連

 [ セルフテスト / ログ ] 関連

 [ ホーム画面 ] 関連

メニュー項目 説明 選択項目

[Fusion オーディオ

に接続する ]
ご使用の FUSION 社製品と本機を接続します。

[Fusion 自動ボ

リューム調整 ]
船速に応じて、自動的に FUSION-Link 対応機器の音量を大き

くするには、[ON] を選びます。

[OFF]、[ON]

[ 船速 最小値 ] 最小船速値を設定します。自船の船速が設定した値を超えた
とき、上記の [Fusion 自動ボリューム調整 ] が作動します。

0.0 ～ 98.9kn

[ 船速 最大値 ] 最大船速値を設定します。 0.1 ～ 99.0kn
[ 音量増加幅 ] 自船の船速が上記の [ 船速 最大値 ] で設定した値になったと

き、最小船速時の音量からどれだけ上げるかを設定します。

10 ～ 50%

[ 初期設定に戻す ] [Fusion] メニュー内の項目を工場出荷時の設定に戻します。 [OK]、
[キャンセル]

メニュー項目 説明 選択項目

[ ネットワーク同期ロ

グ ]
ネットワークに接続された機器との同期を表示します。

[NMEA2000 データを

収録 ]
NMEA 2000 データを収録する場合は、[ON ] を選

んでください。

[OFF]、[ON]

ファイル保存場所 データファイルの保存場所を選びます。

[ クイックセルフテス

ト ]
本機および接続しているセンサーの情報を表示します。

[ 認証 ] 本機に関わる認証マークを表示します。

[ サービス ] サービス技術員のみが使用できます。

[ 初期設定に戻す ] [ セルフテスト / ログ ] メニュー内の項目を工場出

荷時の設定に戻します。

[OK]、[ キャンセル ]

メニュー項目 説明

[ 初期設定に戻す ] ホーム画面を工場出荷時の設定に戻します。 [OK]、[ キャンセル ]
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[YAMAHA エンジン設定 ] 関連

上記以外の項目

メニュー項目 説明 選択項目

[ メンテナンス ] 燃料消費量、航行距離、および各エンジンのメンテナンス時間
（航行時間、標準時間、オプション時間、総時間）をリセットする
場合は、[ リセット ] をタップします。

[ トリムレベル補正 ] 画面に表示されているトリムレベルと、実際のトリムレベルに差
がある場合、補正できます。エンジンのトリム角度を一番下（ゼ
ロ）にした状態で [SET] をタップし、トリムレベルをゼロに設定

します。

[ 燃料消費率補正 ] 燃料消費表示（gph = ガロン毎時）

が誤っている場合、正しい流量を表
示するように補正できます。表示値
が実際の流量より高い場合は負の数
値を入力し、低い場合は正の数値を
入力します。

-7% ～ +7%

[ エンジンインターフェース

ソフト Ver.・ID]
YAMAHA インターフェイスユニットのソフトウェアのバージョン

と ID を表示します。

[ エンジンインターフェース

初期化 ]
YAMAHA インターフェイスユニットをリセットします。 

[ エンジンインスタンス初期

化 ]
エンジンインスタンスをリセットします。

[ エンジン数 ] YAMAHA エンジンの取扱説明書を

参照して、エンジン数を設定してく
ださい。

[1]、[2]、 [3]、 [4]、 [4P]、 [4S]

[ トラブルコード ] YAMAHA エンジンのトラブルコードを表示します。詳細は、

YAMAHA 社製エンジンの取扱説明書を参照してください。

[ 初期設定に戻す ] [YAMAHA エンジン設定 ] メニュー

内の項目を工場出荷時の設定に戻し
ます。

[OK]、[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目

[ チャートマスター ] [ON] を選ぶと、本機を「主」として使用できます。

[OFF] を選ぶと、本機を「副」として使用できます。

注 1）ネットワーク上の 1 台で、本設定を必ず

[ON] にしてください。2 台以上以上装備する

場合は、いずれか 1 台のみ、本設定を [ON]
にしてください。

注 2）2 台以上装備する場合、一度設定した本項目

の変更は行わないでください。誤って変更し

た場合は、アンロックコードを再取得してく

ださい。アンロックコードの再取得方法につ

いては、取扱説明書のトラブルシューティン

グを参照してください。

[OFF]、[ON]

[ システム ID] 本機のシステム ID を表示します。
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3 章  機器の設定
[ エンジン・タンク自動設定 ] メニュー

ネットワーク上で、本機とつながっているエンジンとタンクを自動的に検出しま

す。通常は本設定を使用してください。

[ エンジン・タンク手動設定 ] メニュー

[ エンジン・タンク自動設定 ] メニューで、エンジンとタンクを検出できない場合

は、本設定を使用してください。

[ タンク ] および [ エンジン ] 関連

[ イベント入力設定 ] イベントとして入力するデータを選びます。
• [ オフ ]：イベントスイッチ機能をオフにします。

• [ イベントマーク ]：現在位置にイベントマークを

入力します。
• [MOB]：現在位置に MOB を入力します。

• [ フェリーモード（船首方位反転）]：フェリーモー

ドの ON/OFF を切り替えます。

[ オフ ]、
[ イベントマー

ク ]、[MOB]、
[ フェリーモー

ド（船首方位反
転）]

[ ネットワーク機器の

アップデート ]
サービス技術員のみが使用できます。変更が必要なときは、サービス
技術員に依頼してください。

[ リモコングループ設定 ] 同一ネットワーク内に複数の NavNet TZtouchXL を接続している場合、

MCU-005、または MCU-006/MCU-006H で操作するディスプレイを選

ぶことができます。また選んだディスプレイの中で、切り替えるディ
スプレイを順位づけすることもできます。詳細は、取扱説明書を参照
してください。

[ 初期設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[ 初期設定 ] メニューの各値が工場設

定値に戻ります。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目

[ ニックネーム ] エンジンまたはタンクの各ニックネームを変更します。

[ 航行に使用 ] 航行可能な距離を、燃料の残量から計算する際に使用するエン
ジンとタンクを選びます。

[OFF]、[ON]

[ リセット ] [ リセット ] を押すと、[ エンジン＆タンク設定 ] メニューが初期設定に戻ります。

メニュー項目 説明 選択項目
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3 章  機器の設定
[ 計器設定 ] メニュー

[ 深度 ] 関連

[ 海面温度 ] 関連

[ 航行に使用するエンジン ] または [ エンジン他 ] 関連

[CZONE] 関連

メニュー項目 説明 選択項目

[ 船速 最大値 ] 船速計の目盛りの最大値を設定します。 1 ～ 99kn
[ 風速 最大値 ] 風速計の目盛りの最大値を設定します。 1 ～ 99kn

メニュー項目 説明 選択項目

[ 水深 最小値 ] 水深計の目盛りの最小値を設定します。 0 ～ 1999m
[ 水深 最大値 ] 水深計の目盛りの最大値を設定します。 1 ～ 2000m

メニュー項目 説明 選択項目

[ 海面温度 最小値 ] 温度計の目盛りの最小値を設定します。 0.00 ～ 98.99°C
[ 海面温度 最大値 ] 温度計の目盛りの最大値を設定します。 0.01 ～ 99.00°C

メニュー項目 説明 選択項目

[エンジン回転数 最
大値 ]

計器画面にエンジン回転計を表示する際の、最大回転数を
設定します。

1 ～ 20,000rpm

[ 危険油圧 ] 計器画面の油圧計に表示する、レッドゾーンの開始数値を
設定します。

0 ～ 998kPa

[エンジンオイル圧 
最大値 ]

計器画面の油圧計に表示する、油圧の最大値を設定しま
す。

1 ～ 999kPa

[ 水温 最小値 ] 計器画面の油圧計に表示する、水温の最小値を設定しま
す。

0.00 ～ 99.00°C

[ 危険温度 ] エンジン温度計に表示する、レッドゾーンの開始数値を設
定します。

0.01 ～
999.00°C

メニュー項目 説明 選択項目

[CZoneページを追加する 
]

CZone ページの作成または更新を実施します。

[CZone DIP スイッチ設

定 ]
本機のディップスイッチを設定します。
サービス技術員が使用する設定です。

[ 計器グラフィック ] 計器画面のグラフィック表示テーマを選びます。
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3 章  機器の設定
[ デジタルスイッチング設定 ] メニュー

本機では、NMEA 2000 ネットワークに接続されたデジタル制御可能な機器（航海

灯や室内灯など）の電源オン／オフ操作が可能です。スイッチは、計器画面、およ

びデータボックスに表示することができます。

注）各スイッチの設定を変更するには、[ デジタルスイッチング設定 ] メニューで 設
定したいスイッチ名をタップしてください。

[ デジタルスイッチング設定 ] 関連

[ 計器画面をリセット ] [OK] を選ぶと、計器画面が初期設定に戻りま

す。

[OK]、[ キャンセル ]

[ 初期設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[ 計器 グラフィック設定 ] メ
ニューの各項目が初期設定に戻ります。

[OK]、[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目

[ スイッチ名 ] スイッチの名前を設定します。
タップして、ソフトウェアキーボードを表示します。

[ 計器画面表示 ] 計器画面にスイッチを表示するか、しな
いかを選択します。
注）表示／非表示の設定は、[ デジタルス

イッチング設定 ] メニューのスイッ

チ一覧のオン／オフアイコン 
（ ）からも行なえます。

[ 表示 ]、[ 非表示 ]

[ スイッチ種類 ] スイッチの種類を選択します。
• [ ラッチング式 ]： スイッチを押すたび

にオン／オフが切り替わり、その状態
を保持します。

• [ モーメンタリー式 ]：スイッチを押し

ている間のみ動作し、離すと元の状態
に戻ります。

[ ラッチング式 ]、
[ モーメンタリー式 ]

メニュー項目 説明 選択項目
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3 章  機器の設定
注）メニューを閉じると、「デジタルスイッチング用の計器画面を作成しますか？

検出されたすべてのスイッチを含む計器画面を自動で作成しますか？作成した

計器画面は編集可能です。」という確認メッセージが表示されます。

[OK] をタップすると、検出されたスイッチのデジタルスイッチ画面が計器画面

に追加されます。データボックスの編集方法については、取扱説明書（OMJ-
45260）を参照してください。

3.5 レーダーの設定（サービス技術員用）

3.5.1 レーダーソースの設定

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ レーダー ]、[ レーダー一般設定 ] の順に選びます。

3. [ ソース ] をタップして、接続しているレーダーを選びます。

注）DRSセンサーを接続しているのに型式が [ソース ]リストに表示されない場

合は、一度リストを閉じてから再度開きます。下図のように マークが付

いた状態で表示されることを確認してください。

3.5.2 [ レーダー初期設定 ] メニュー

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホー

ム画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ レーダー ]、[ レーダー初期設定 ] の順に選びます。

3. 次の表を参照して、初期設定を行います。

[ レーダー ] - [ レーダー初期設定 ] メニュー

メニュー項目 説明 選択項目

[ 自船アイコン ] レーダー画面上の自船アイコンの表示 / 非表示を切り替

えます。

[OFF]、[ON]

[ 方位目盛モード ] 方位目盛の表示方法を選びます。表示方法には真と相
対の 2 種類があり、表示モードによって動作が異なり

ます。
ヘッドアップモードの場合
• [ 相対 ]：画面真上の方位が常に「0°」に固定される。

• [ 真 ]：船首線が常に真上にあり、自船の動きに応じて

方位目盛が回転する。
ノースアップモードの場合
• [ 相対 ]：自船の動きに応じて、方位目盛が回転する。

• [ 真 ]：画面真上の方位が常に「0°」に固定される。

[ 真 ]、[ 相対 ]
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3 章  機器の設定
[EBL 基準 ] EBL の方位基準を選びます。[ 真 ]（北を基準とした真

方位）、または [ 相対 ]（船首方位を基準とした相対方

位）で表示することができます。真方位で表示するに
は、船首方位信号が必要です。

[ 真 ]、[ 相対 ]

[ アンテナ回転 ] アンテナの回転数を選びます。
注）DRS4DL+ の場合、本メニューは表示されません。

[ 自動 ]、
[24 回転 ]

[ アンテナ船首線調整 ] 3.5.3 項参照。 -179.9 ～
+180.0°

[ メインバング抑制 ] レーダー画面の中央にメインバングが現れる場合、数
値を調節して抑圧してください。

0 ～ 100

[ 送信停止区域 1] 送信停止区域（電波を発射しない区域）を 2 つまで設

定することができます。
本機能を使用する場合は、[ON] を選んでください。

まず送信停止の [ 開始角度 ]（設定範囲：0 ～ 359°）を

設定して、次に送信を停止する [ 終了角度 ]（設定範囲：

0 ～ 359°）を設定します。

[OFF]、[ON]
[ 送信停止区域 2] [OFF]、[ON]

[ 船首からの距離 ] 下図の基準点から測ったレーダーセ
ンサーの装備位置を入力します。

0 ～ 999m
[ 左舷からの距離 ] -99.0 ～ +99.0m

左舷方向がマ
イナス（-）
で、右舷方向
がプラス（+）
です。

[ 海面からの高さ ] 海面からレーダーセンサーまでの高さを選びます。
注）  DRS4DL+ の場合、本メニューは表示されません。

[Under3m]、
[3m-10m]、
[Over10m]

[ アンテナ長 ] アンテナの長さを設定します。
注）  DRS4DL+、DRS2D-NXT、DRS4D-NXT, DRS4D 

X-Class、および DRS4DL X-Class の場合、本メ

ニューは表示されません。

[1.0m]、
[1.2m]、[1.8m]

[ 自動同調 ] 接続したレーダーの受信を自動同調する場合は、[ON]
を選んでください。
注）  DRS2D-NXT、DRS4D-NXT、DRS6A-NXT、

DRS12A-NXT、および DRS25A-NXT の場合、本

メニューは表示されません。

[OFF]、[ON]

[ 同調ソース ] 2 画面表示時に、どちらのレンジで手動同調を取るかを

選びます。
注）DRS4DL+、DRS2D-NXT、DRS4D-NXT、

DRS6A-NXT、DRS12A-NXT、および DRS25A-
NXT の場合、本メニューは表示されません。

[ レンジ 1]、
[ レンジ 2]

[ 手動同調 ] 接続したレーダーの受信を手動で同調します。[ 自動同

調 ] を [ON] に設定した場合は、本項目を選択すること

ができません。

-50 ～ +50

[ レーダーモニター ] 接続したレーダーの諸情報を表示します。

メニュー項目 説明 選択項目
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3 章  機器の設定
3.5.3 船首線の調整方法

空中線部を船首方向に正面になるように取り付けているため、真正面にある物標が

船首線方向（0° に映像として現れます。

しかし実際には空中線の装備による取付け誤差が生じます。この取付け誤差（船首

線スイッチのタイミング誤差）を補正します。

[ レーダー最適化 ] マグネトロンの電流調整と同調の初期設定を自動的に実施します。[TX/
STBY] の設定が [ON] の時のみ有効です。DRS2D-NXT/DRS4D-NXT/
DRS6A-NXT/DRS12A-NXT/DRS25A-NXT では表示されません。

注）マグネトロン交換時は、必ず実施してください。

[ARPA 高度な設定 ] サービス技術員が使用するメニューです。設定を変更しないでくださ
い。
注）FAR-2xx7 シリーズ、FAR-2xx8 シリーズ、および FAR-1518/1528

の場合、本メニューは表示されません。

[ 送信チャンネル ]  [1]、[2]、[3] から、干渉が最も少ないチャンネルを選

択します。詳細は取扱説明書を参照してください。
DRS2D-NXT/DRS4D-NXT/DRS6A-NXT/DRS12A-NXT/
DRS25A-NXT 使用時に表示されます。

[ 自動 ]、[1]、
[2]、[3]

[ ドップラー自動捕捉 ] [ON] を選ぶと、自船から 3NM 以内の接近目標物（船

舶、雨雲など）をレーダーのエコーから算出したドッ
プラーで自動捕捉します。詳細は取扱説明書を参照し
てください。DRS2D-NXT/DRS4D-NXT/DRS6A-NXT/
DRS12A-NXT/DRS25A-NXT 使用時に表示されます。

[OFF]、[ON]

[ 初期設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[ レーダー初期設定 ] メニューが初期設

定に戻ります。

[OK]、[ キャン

セル ]

メニュー項目 説明 選択項目
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3 章  機器の設定
1. 0.125 から 0.25 海里の間で表示レンジを設定後、ヘッドアップモードにし

ます。

レンジの設定は、ピンチ操作で行います。現在選んでいるレンジは、画面の左

下に表示されます。また、画面の右側に表示されるスライドバーを上下に動か

して、レンジを拡大または縮小することもできます。

2. 目印になる物標を選んで、自船の船首を向けます。

3. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

4. [ 設定 ]、[ レーダー ]、[ レーダー初期設定 ] の順に選びます。

5. [ アンテナ船首線調整 ] をタップします。

6. 数字キーにタッチして、物標が画面の真上に来るように数値を入力して（設

定範囲：-179.9° ～ +180.0°）、 アイコンをタップします。

[ ＋ ] を選ぶとエコーが右回りに移動し、[-] を選ぶと左回りに移動します。

7. 物標エコーが、画面の正しい位置に表示されていることを確認します。

3.6 魚探の設定

本機や同一ネットワーク内の NavNet TZtouch シリーズの内蔵魚探、またはネット

ワーク魚探（BBDS1、DFF シリーズ）を使用するときは、次の要領で魚探の設定を

行ってください。

3.6.1 魚探ソースの設定

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 魚探 ]、[ 魚探一般設定 ] の順に選びます。

3. [ 魚探ソース ] を選びます。

4. 魚探ソースとして使用する魚探を設定します。

ネットワーク魚探（BBDS1, DFF1, DFF3, DFF1-UHD, DFF1UHD+, DFF3-UHD）、

および本機や同一ネットワーク内の NavNet TZtouch シリーズの内蔵魚探から選

びます。選択項目は、本機に接続される機器によって異なります。
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3.6.2 [ 魚探初期設定 ] メニュー

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 魚探 ]、[ 魚探初期設定 ] の順に選びます。

3. 次の表を参照し、初期設定を行います。

注 1）表示される項目は、選択する魚探ソースによって異なる場合があります。

注 2）DFF-3D の設定方法は、DFF-3D の取扱説明書を参照してください。

[ 魚探 ] - [ 魚探初期設定 ] メニュー

メニュー項目 説明 選択項目

[ 振動子設定 ] 3.6.3 項参照。

[ プリセット周波数

設定 ]
送信中心周波数、チャープ幅を変更したい場合に設定し
ます。詳細は取扱説明書を参照してください。
注） [ 魚探ソース ] を下記に設定している場合に、本メ

ニューを使用可能です。

• ネットワーク魚探 DFF3-UHD（プログラムのバー

ジョン：0252480-02.04 以降）、または

DFF1UHD+（プログラムのバージョン：0252495-
25.21 以降）を接続している場合

• オプションの魚探パワーアンプ DI-FFAMP を接続

した NavNet TZtouch3（TZT9F を除く）がネット

ワーク上にある場合

• CHIRP 送受波器を接続した NavNet TZtouch3、ま

たは NavNet TZtouchXL（TZT10X/13X/16X のみ）

がネットワーク上にある場合

プリセット周
波数 1~3 設定

[ 発振線除去 ] [ON] に設定すると、発振線除去機能が働いて表層近くの

魚群反応を識別できます。送受波器の種類や取付け状況
によって、発振線の尾引きの長さが異なります。発振線
が 1.4m 以上ある送受波器を使用している場合は、次の発

[ 振線レンジ ] を 1.4 以上に設定してください。

注） [ 魚探ソース ] で下記のいずれかを設定し、本メニュー

の設定を [ON] にしている場合は、次の [ 発振線レン

ジ ] で発振線の除去範囲を設定してください。

•  DFF3   •  DFF3-UHD   •  DFF1UHD+
•  DI-FFAMP を接続した TZT12F/16F/19F
•  TZTXFF（TZT10X/13X/16X の内蔵魚探）

[OFF]、[ON]

[ 発振線レンジ ] [ 発振線除去 ] を [ON] に設定すると、発振線の除去範囲を

設定することができます（ [ 魚探ソース ] で DFF3、DFF3-
UHD、DFF1UHD+、TZTXFF（TZT10X/13X/16X の内蔵魚

探）、または DI-FFAMP を接続した TZT12F/16F/19F を選

択した場合のみ）。発振線の尾引きが長い場合は、数値を
大きく設定してください。それでも発振線が消えないと
きは、送信出力の値を小さくしてください。初期設定は

「2.0」です。

DFF3 の場合：

1.4 ～ 2.5
DFF3 以外の場

合：1.4 ～ 3.8
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[ 振動子 吃水値 ] 吃水線から送受波器までの距離を入力して、海面からの
水深数値を表示します。

0.0 ～ 99.9m

[ 塩水 ] 本機を海水で使用する場合は [ON] を選び、淡水で使用す

る場合は [OFF] を選んでください。

[OFF]、[ON]

[ 送信方式 ] 高周波と低周波を同時送信するか、時間差をつけて送信
するかを設定します。通常は [ 同時送信 ] に設定し、海底

付近の干渉が気になる場合は [ 時間差送信 ]、または [ 時間

差送信（交互）] に設定してください。

注）DFF3-UHD を接続している場合に、本メニューが表

示されます。

[ 同時送信 ]、 
[ 時間差送信 ]、
[ 時間差送信

（交互）]

[ 送信出力 ] 送信出力を設定します。詳細は、取扱説明書を参照して
ください。

DFF1-UHD/
DFF1UHD+ の

場合：[ オフ ]、
[ 最小値 ]、[ 自
動 ]
DFF3-UHD の

場合：0 ～ 10
[ 外部 KP] 同期パルスの発生元を選びます。通常は内部同期パルス

を使用します。
[ON]、[OFF]

[ 海底検出レベル 
(HF)]

工場出荷時は「0」に設定されており、連続的な強いエ

コーレベルを海底と認識します。深度表示が現れなく
なった場合、または値がふらつく場合には、海底検出レ
ベルの値を下げてください。海底直線拡大画面で海底ラ
イン上に棒状の線が出る場合は、海底検出レベルを下げ
て、この棒状の線が消えるように調整してください。下
げすぎると、底付魚を海底と判断してしまうことがあり
ますので、十分に注意して設定してください。

-40 ～ +40

[ 海底検出レベル 
(MF)]

-40 ～ +40

[ 海底検出レベル 
(LF)]

-40 ～ +40

[ 感度補正 (HF)] 感度を高め、または低めに設定したいときや、低周波と
高周波の感度のバランスを調整したいときに、感度を補
正します。

-50 ～ +50
[ 感度補正 (MF)] -50 ～ +50
[ 感度補正 (LF)] -50 ～ +50
[ 自動感度補正 
(HF)]

自動モード時、もう少し感度を下げたい場合や上げたい
場合に、補正値を設定します。

-5 ～ +5

[ 自動感度補正 
(MF)]

-5 ～ +5

[自動感度補正 (LF)] -5 ～ +5
[STC HF] 高周波（HF）、中周波（MF）、または低周波（LF）の STC

を設定します。
詳細は、取扱説明書を参照してください。
注）DFF3、DFF1-UHD、DFF1UHD+、DFF3-UHD、また

は DI-FFAMP を接続した TZT12F/16F/19F を接続し

ている場合のみ、本メニューが表示されます。

0 ～ 10
[STC MF] 0 ～ 10
[STC LF] 0 ～ 10

メニュー項目 説明 選択項目
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3 章  機器の設定
[TX パルス HF] レンジとシフトの設定に応じてパルス幅は自動的に変化
します。パルス幅を短くすると分解能は上がり、長くす
ると探知距離が長くなります。拡大画面などで分解能を
上げたい場合は、 [ 短 1] または [ 短 2] に設定します。

 [ 短 1]：探知分解能は上がるが、探知距離が [ 短 2] に比べ

さらに短くなる。（パルス幅：標準の 1/4）。
[ 短 2]：探知分解能は上がるが、探知距離が短くなる。（パ

ルス幅：標準の 1/2）。
[ 標準 ]：一般的に多様な魚種探索に使用する。

[ 長 ]：探知分解能は下がるが、探知距離が長くなる（パル

ス幅：標準の 2 倍）。レンジによっては、送信回数が標準

に比べ 1/2 になる。

注）DFF3、DFF3-UHD 接続時、または DI-FFAMP
（TZT12F/16F/19F）で狭帯域送受波器を選択した場

合に、本メニューが表示されます。

[ 短 1]、[ 短 2]、
[ 標準 ]、[ 長 ]

[TX パルス MF] [ 短 1]、[ 短 2]、
[ 標準 ]、[ 長 ]

[TX パルス LF] [ 短 1]、[ 短 2]、
[ 標準 ]、[ 長 ]

[RX 帯 HF] 受信帯域幅は、送信パルス幅に応じて自動的に設定され
ます。雑音を低減したいときは、[ 標準 ] から [ 狭帯域 ] に
変更してください。分解能を良くしたいときは、
[ 標準 ] から [ 広帯域 ] に変更してください。

注）DFF3、または DFF3-UHD を接続している場合に、

本メニューが表示されます。

[ 狭帯域 ]、
[ 標準 ]、
[ 広帯域 ]

[RX 帯 MF] [ 狭帯域 ]、
[ 標準 ]、
[ 広帯域 ]

[RX 帯 LF] [ 狭帯域 ]、
[ 標準 ]、
[ 広帯域 ]

[ 水温ポート ] 水温データのデータ元を選びます。
[MJ ポート ]：水温船速センサーからの水温データ

[ 低周波 ]：低周波で計測した水温データ

[ 高周波 ]：高周波で計測した水温データ

注）DFF3、DFF1-UHD、または DFF1UHD+ 接続時のみ

使用可能です。

[MJ ポート ]、
[ 低周波 ]、
[ 高周波 ]

[ 初期設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[ 魚探初期設定 ] メニューが初期設定に戻

ります。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明 選択項目
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3.6.3 [ 振動子設定 ] メニュー

[ 動揺センサー ] に関するメニュー項目については、3.6.4 項を参照してください。

注）振動子設定は、必ず送信スタンバイ状態で行ってください。

*：DFF3 接続時のみ表示されます。

[ 送受波器設定 型式 ] メニューで [ モデル ] を選んだ場合（DFF3 接続時）

[ 送受波器設定 型式 ] メニューで [ モデル ] を選んだ場合（DFF3-UHD 接続時）

メニュー項目 説明 選択項目

[ 送受波器設定 型式 ] 接続する振動子の設定方法を選びます。DFF1-UHD または

DFF1UHD+ を接続している場合や、TDID 対応の送受波器

を使用する場合は、[TDID] が自動的に選択されます。

注）送受波器の型式の設定を変更した場合や、TDID が検

出された場合、手動設定を行なった周波数や帯域幅

はリセットされます。

[ 手動 ]：手動で送受波器の設定を行ないます。

[ モデル ]：当社製または Airmar 社製の送受波器を接続して

いる場合は、使用する送受波器の型式を選択します。

[ モデル ]、
[ 手動 ]

[ モデル番号 ] プルダウンメニューから、接続している送受波器を選びます。
[ 送受波器設定 型式 ] メニューで [ モデル ] を選択した場合に、本メニューが

表示されます。

[ 高周波 ( 最小 )]* 高周波側に接続した送受波器の周波数最小値を表示します。

[ 高周波 ( 最大 )]* 高周波側に接続した送受波器の周波数最大値を表示します。

[ 低周波 ( 最小 )]* 低周波側に接続した送受波器の周波数最小値を表示します。

[ 低周波 ( 最大 )]* 低周波側に接続した送受波器の周波数最大値を表示します。

[ 初期設定に戻す ] [OK] を選ぶと、[ 振動子設定 ] メニューが初期設定にリ

セットされます。

[OK]、
[ キャンセル ]

メニュー項目 説明

[ 高周波 ] 高周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

[ 周波数調整 (HF)] 高周波の送信周波数を微調して干渉を除去します（設定範囲：-50 ～ +50）。
干渉がないところでは、必ず [0] に設定しておいてください。

[ 低周波 ] 低周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

[ 周波数調整 (LF)] 低周波の送信周波数を微調して干渉を除去します（設定範囲：-50 ～ +50）。
干渉がないところでは、必ず [0] に設定しておいてください。

メニュー項目 説明 選択項目

[ モ－ド HF] 高周波側に接続した送受波器の中
心周波数、およびチャープ周波数
帯域の調整モードを設定します。

[ チャープ（周波数変調）自動調整 ]、
[ チャープ（周波数変調）手動調整 ]、
[ 固定周波数 手動設定 ]

[ 高周波 ] 高周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

[ 周波数調整 (HF)] [ モ－ド HF] で [ チャープ（周波数変調）手動調整 ]、または [ 固定周波数 手動

設定 ] を選んだ場合は、高周波の送信周波数を微調して干渉を除去します

（設定範囲：-50 ～ +50）。干渉がないところでは、必ず [0] に設定します。

[ チャープ幅 (HF)] [ モ－ド HF] で [ チャープ（周波数変調）手動調整 ] を選んだ場合は、高周波

側に接続した送受波器のチャープ周波数帯域を設定します。
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[ 送受波器設定 型式 ] メニューで [ 手動 ] を選んだ場合

[ 送受波器設定 型式 ] メニューで [ 手動 ] を選んだ場合（DFF3-UHD 接続時）

[ モード LF] 低周波側に接続した送受波器の中
心周波数、およびチャープの周波
数帯域の調整モードを設定します。

[ チャープ（周波数変調）自動調整 ]、
[ チャープ（周波数変調）手動調整 ]、
[ 固定周波数 手動設定 ]

[ 低周波 ] 低周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

[ 周波数調整 (LF)] [ モ－ド LF] で [ チャープ（周波数変調）手動調整 ]、または [ 固定周波数 手動

設定 ] を選んだ場合は、低周波の送信周波数を微調して干渉を除去します

（設定範囲：-50 ～ +50）。干渉がないところでは、必ず [0] に設定します。

[ チャープ幅 (LF)] [ モ－ド LF] で [ チャープ（周波数変調）手動調整 ] を選んだ場合は、低周波

側に接続した送受波器のチャープ周波数帯域を設定します。

メニュー項目 説明 選択項目

[ 高周波 ] 高周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

注）DFF1、BBDS1、DFF3、DFF1-UHD、または DFF1UHD+ を接続している

場合に、本メニューが表示されます。

[ 振動子出力 
(HF)]

高周波側に接続した送受波器の出力を設定します。
注 1）DFF1、BBDS1、DI-FFAMP（TZT12F/16F/19F）、ま

たは DFF3-UHD を接続している場合に、本メニュー

が表示されます。

注 2）DFF1-UHD または DFF1UHD+ を接続して、DFF1-
UHD/DFF1UHD+ で対応していない TDID 送受波器

を使用する場合は、[1000] が自動的に選択されます。

[600]、[1000]

[ 帯域幅 HF] 高周波側に接続した送受波器の周波数帯域（kHz）を設定します。

注）DFF3 を接続している場合に、本メニューが表示されます。

[ 低周波 ] 低周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

注）DFF1、BBDS1、DFF3、DFF1-UHD、または DFF1UHD+ を接続している

場合に、本メニューが表示されます。

[ 振動子出力 
(LF)]

低周波側に接続した送受波器の出力を設定します。
注 1）DFF1、BBDS1、DI-FFAMP（TZT12F/16F/19F）、ま

たは DFF3-UHD を接続している場合に、本メニュー

が表示されます。

注 2）DFF1-UHD または DFF1UHD+ を接続して、DFF1-
UHD/DFF1UHD+ で対応していない TDID 送受波器

を使用する場合は、[1000] が自動的に選択されます。

[600]、[1000]

[ 帯域幅 LF] 低周波側に接続した送受波器の周波数帯域（kHz）を設定します。

注）DFF3 を接続している場合に、本メニューが表示されます。

メニュー項目 説明

[ 送信電圧 HF] 使用不可（グレーアウト）

[ 送信電圧 LF] 使用不可（グレーアウト）

[ 高周波 ] 高周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

[ 低周波 ] 低周波側に接続した送受波器の周波数（kHz）を設定します。

メニュー項目 説明 選択項目
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3.6.4 動揺センサーの設定

本設定によって、荒れた海況でも判別しやすい海底や魚群のエコーを表示すること

ができます。

注 1）NMEA 0183 機器を使用する場合は、系統変更、設定変更が必要になる場合

がありますので、販売店にお問い合わせください。

注 2）ヒービング機能を働かせるには、サテライトコンパス側で次のように設定し

てください。設定方法については、各取扱説明書を参照してください。SC-
30 は IF-NMEASC、SC-50/110 は DATA OUT メニューで設定してください。

[ 魚探一般設定 ] メニューの [ ヒービング補正 ] が ON の状態で [ 振動子設定 ] を選ぶ

と、[ 振動子設定 ] メニューの下に [ 動揺センサー ] サブメニューが表示されます。サ

テライトコンパス（SC-30/33/50/70/110/130 など）を接続している場合は、SC のア

ンテナと送受波器間の距離（HF/LF 高 / 低とも）を、次の要領で入力してください。

[ 振動子出力 (HF)] 高周波側に接続した送受波器の出力を設定します。

[ 振動子出力 (LF)] 低周波側に接続した送受波器の出力を設定します。

NMEA 0183 NMEA 2000
センテンス ATT、HVE -
ボーレート 38400BPS -
周期 25ms -
PGN

- Heave：65280
Attitude：127257

メニュー項目 説明 選択項目

[ 動揺センサタイプ ] IF-NMEA2K2 経由で動揺センサーを接続してい

る場合は、[NMEA0183] を選びます。それ以外の

場合は、[NMEA2000] を選びます。

[NMEA2000]、
[NMEA0183]

[ アンテナ位置 船首／船尾 HF] 動揺センサーアンテナから送受波器までの、船首
- 船尾方向の距離を入力します。送受波器が船首

方向に装備されている場合は + の数値を、船尾方

向に装備されている場合は－の数値を入力しま
す。

-99.9 ～ +99.9
[ アンテナ位置 船首／船尾 LF] -99.9 ～ +99.9

[ アンテナ位置 上／下 HF] 動揺センサーアンテナから送受波器までの、高さ
方向の距離を入力します。

0.00 ～ +99.9
[ アンテナ位置 上／下 LF] 0.00 ～ +99.9

メニュー項目 説明
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3.6.5 送受波器逆付補正

DFF-3D、およびチャープサイドスキャン対応の送受波器を誤って 180° 逆方向に装

備した場合は、下記メニューの設定を [ON] にします。

• DFF-3D：[設定 ] → [マルチビームソナー] → [初期設定 ] → [振動子設定 ] → [送受波

器逆付補正 ] → [ON]

• チャープサイドスキャン：[ 設定 ] → [ チャープサイドスキャン ] → [ 送受波器逆付

補正 ] → [ON]

3.7 無線 LAN の設定

3.7.1 既存の無線 LAN への接続方法

本機を既存のネットワークに接続して、気象情報や最新ソフトをダウンロードでき

ます。

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 一般 ] の順に選びます。

3. [ インターネットに接続 ]、[ 必要時 ]、[<]（タイトルバー）の順に選びます。

1 つ前の画面に戻ります。

4. [ 無線 LAN 設定 ] をタップします。

5. [ 無線 LAN モード ] をタップします。

6. [ 既存の無線 LAN に接続 ] をタップして、画面左上の [<] をタップします。

7. [ 無線 LAN を有効化する ] 関連から、[ 無線 LAN] をタップして [ON] に設定し

ます。

8. [ スキャン ] をタップします。

本機が、付近でアクセス可能な無線 LAN ネットワークを探します。

[ 接続可能な無線 LAN ネットワーク ] に記載された、無線 LAN をすべて削除す

る場合は、[ すべての無線 LAN ネットワークを削除 ] をタップしてください。

[ アンテナ 左舷／右舷 HF] 動揺センサーアンテナから送受波器までの、左右
方向の距離を入力します。送受波器が右舷側に装
備されている場合は、＋の数値を入力します。

-99.9 ～ +99.9
[ アンテナ 左舷／右舷 LF] -99.9 ～ +99.9

メニュー項目 説明 選択項目
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9. [ 接続可能な無線 LAN ネットワーク ] に記載されたリストの中で、接続する

無線 LAN をタップします。

10. [ 接続 ] をタップします。

ネットワークキーの入力画面が表示されます。

11. ソフトウェアキーボードを使って、ネットワークキーを入力して、[OK] を
タップします。

[ 文字を表示 ] ボックスをタップすることで、入力を確認することができます。

本機がネットワークに接続します。

注）無効なネットワークキーを入力したときは、エラーメッセージが表示され

ます。[OK] をタップして、正しいネットワークキーを再入力してくださ

い。

12. タイトルバーの [×] をタップして、メニューを閉じます。

3.7.2 ローカルネットワークの作成方法

ローカルネットワークを作成することで、スマートフォンやタブレット端末と本機

との直接通信が可能となり、スマートフォンやタブレット端末上で TZT10X/
TZT13X 用アプリを使用することができるようになります。

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

2. [ 設定 ]、[ 一般 ] の順に選びます。

3. [ 無線 LAN 設定 ] をタップします。

4. [ 無線 LAN モード ] をタップします。

5. [ ローカルネットワークを作成 ] をタップして、画面左上の [<] をタップしま

す。

6. [ ローカルネットワーク設定 ] 関連から、[ 名前 ] をタップします。

7. ソフトウェアキーボードを使って、工場出荷時に設定されている本機の型式

名から任意の名前に変更して、 をタップします。

8. [ パスワード ] をタップします。
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9. ソフトウェアキーボードを使って、パスワードを設定して、 をタップしま

す。

10. [ ローカルネットワークを作成する ] の [ ローカルネットワーク ] をタップし

て、設定を [ON] にします。

本機の無線 LAN が起動します。

11. ご使用のスマートフォン、またはタブレット端末の無線 LAN 設定を行いま

す。

A) 無線 LAN 設定メニューで、手順 7 で設定したネットワーク名を選びます。

B) 手順 9 で設定したパスワードを入力して、TZT10X/TZT13X に接続します。

12. タイトルバーの [×] をタップして、メニューを閉じます。

3.8 フェリーモード

フェリーモードは、TZT10X/13X でヘディングセンサーのデータを元に、180 度画

面を切り替える機能です。フェリーモードを使用するときは、レーダーセンサーと

ヘディングセンサーの両方が機能していなければなりません。TZT10X/13X がオフ

セットコマンドを送った時に、どちらかがそのコマンドを受け取ることができない

場合は、方位を示すデータの向きが反対になる恐れがあります。

注）フェリーモードに使用できる方位データを出力するセンサーは、SC-30、SC-
33 または SCX-20 のみです。

3.9 チャートの管理

本機では、Mapmedia チャート（new pec ベース）を使用しています。TZ MAPS
チャートを使用する際は、チャートライセンスの購入、および読込みが必要となり

ます（MM3D の有料チャートを使用する場合は、解除コード（アンロックコード）

が必要）。同一ネットワーク内に接続している NavNet TZtouch シリーズでシステム

ID とライセンス（またはアンロックコード）を共有するために、1 台の NavNet 
TZtouch 機器で、ホーム画面から [ 設定 ] → [ 初期設定 ] → [ チャートマスター] の設定

を [ON] にしてください。

注）2 台以上の NavNet TZtouch シリーズでライセンス（またはアンロックコード）

を共有している場合、チャートマスターの設定を変更すると、ライセンスの再

購入（またはアンロックコードの再取得）が必要になります。たとえば、「主」

（チャートマスターの設定：ON）として使用していた機器を「副」（チャート

マスターの設定：OFF）として使用する場合など（その反対も同様）、ライセ

ンスの再購入（またはアンロックコードの再取得）が必要です。アンロック

コードの再取得方法については、取扱説明書を参照してください。
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3.9.1 TZ MAPS チャートを追加する

本機をインターネットに接続し、My TimeZero™ にログインすることで、オンライ

ンで TZ MAPS チャートライセンス（1 年間有効）の購入、更新、およびチャート

データのダウンロードを行うことができます。ダウンロードしたチャートデータ

は、microSD カードに入れて本機背面のカードスロットに差し込むと、オフライン

状態でも使用できます。

注）チャートライセンスは 1 年間有効で、期間内にチャートのダウンロード、およ

び更新ができます。ライセンス期間が終わってもダウンロード済みのチャート

は引き続き使用できますが、新規ダウンロード、および更新はできません。ま

た、ライセンスを必要とする機能は使用できません。1 年後以降には定期購入

を開始でき、1 年単位で自動更新されます。自動更新を解除する場合は、1 年
を経過する前に、必ず下記の My TimeZero™ アカウントページで定期購入の解

除を行ってください。本機で定期購入解除はできません。

https://extranet.mytimezero.com/

1. ホーム画面から、[ チャート ] → [TZ MAPS ストア ] を順に選びます。
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2. 購入したいチャートエリアの [ 購入 ] をタップします。

「Please wait, preparing your purchase」というメッセージが表示されたあと、下図

のような購入画面が表示されます。

インターネットに接続されていない場合、下図のような二次元コードが表示さ

れるので、スマートフォン / タブレットなどを使って読み取り、購入画面を表

示します。

3. 支払方法を選びます。

4. 必要事項を入力します。

5. 同意文書に を入れ、[ お支払い ] をタップします。

インターネット接続によるライセンス購入は以上で終わりです。

6. 二次元コードからライセンス購入した場合は、登録したメールアドレスに

ZUC ファイルが送られてくるので、USB フラッシュメモリーにファイルを

保存し、本機の USB ポートに挿入してファイルを読み込みます。
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3.9.2 TZ MAPS チャートを更新する

ダウンロード済のチャートデータに新しいバージョンがある場合、個別に更新する

方法と、一括で更新する方法があります。

1. ホーム画面から、[ チャート ] → [TZ MAPS アップデート ] を順に選びます。

2. チャートデータを個別で更新する場合、更新したいエリアをタップすると、

ダウンロードが始まります。

チャートデータを一括で更新する場合、画面左下の [ アップデートの確認 ]
をタップします。[ お気に入り ] に指定したエリアのうち、更新できるエリア

に [↓] のアイコンが現れます。[ アップデート項目をダウンロード ] をタップ

すると、アイコンが現れたエリアのアップデートが始まります。

アップデートが始まると、進行状況が画面左下に表示されます。[ アップデート

の確認 ] ボタンが [ 取り消し ] に変わり、アップデート（ダウンロード）が完了

すると [ ダウンロードしました ] に変わります。

個別の場合は、ダウンロードしたエリアが [ お気に入り ]* の状況に変わります。

タイトルバーの [×] をタップして、[TZ MAPS アップデート ] 画面を閉じます。
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3 章  機器の設定
*: チャートデータの状態に応じて、エリアごとに下記 4 種類に分類表示されま

す。[ お気に入り ] は、タップするごとに [ お気に入り ] と [ ダウンロード済み ]
が切り替わります。

3.9.3 MM3D チャートのリストを表示する

本機に内蔵されている MM3D チャート、衛星写真、および潮汐情報などを一覧で

確認することができます。MM3D チャートのリストを表示するには、ホーム画面か

ら [ チャート ] → [MM3D チャートカタログ ] を順に選びます。

アイコン 意味

無料チャートです。

有料チャートです。チャートを使用するには、アンロックコード
の入力が必要です。
1) タイトルバーの [ コードを入力 ] をタップして、[ アンロック

コードを入力 ] 画面を表示します。

2) アンロックコードを入力し、[ アンロックコードを入力 ] 画面

内の [] をタップします。
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3 章  機器の設定
チャートカタログリストから、不要なチャートを非表示にする

1. チャートカタログリストのタ

イトルバーにある [フィルター]
をタップします。

2. 非表示にしたいものを [OFF]
にします。

チャート種類 : ベクター、ラス

ター、写真、3D データ、潮汐 /
潮流データ

チャート製造元 : Mapmedia、
C-MAP、Navionics、N.O.A.A.、
I.H.O.
注）工場出荷時の設定（すべて

[ON]）に戻したい場合は、

[ フィルターをリセット ] を
タップしてください。

3. タイトルバーの [ ＜ ] をタップして、チャートカタログリストに戻します。

タイトルバーの [ フィルター ]（工場出荷時の設定）が [ フィルター変更 ] に変わ

ります。

4. タイトルバーの [×] をタップして、チャートカタログリストを閉じます。

3.9.4 MM3D チャートを追加する

チャートの入手方法およびアンロックコードについては、お買い上げの販売店・代

理店、最寄りの当社支店・営業所あてへお問い合わせください。入手したチャート

を microSD カードに入れて、本機背面のカードスロットに差し込みます。有料

チャートを追加した場合は、アンロックコードを入力してください。

3.9.5 MM3D チャートを削除する

MM3D チャートを削除するには、ホーム画面から [ チャート ] → [MM3D チャートカ

タログ ] を順に選びます。次に、削除するファイルの右端にあるごみ箱アイコンを

タップします。「DELETE CHART: ARE YOU SURE?」という確認メッセージが現れ

るので、[OK] をタップします。

有料チャートです。アンロックコードが入力済みなので、チャー
トを使用できます。

使用不能なチャートです。チャートのファイルが破損しているこ
とを示しています。

アイコン 意味
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3.10 IP カメラの設定

IP カメラを接続する場合は、カメラ側で以下の設定が必要です（最大 8 台まで接続

可能）。

• IP アドレス：172.31.xxx.xxx

• サブネットマスク：255.255.0.0

3.11 SUZUKI エンジンの設定

この節では、SUZUKI ゲートウェイおよび SUZUKI エンジン接続時の初期設定につ

いて記載します。SUZUKI エンジン画面の詳細については、取扱説明書や eGuide を

参照してください。

SUZUKI エンジンの初期設定メニューを開くには、次の操作を行います。

1. 画面左上にある [FURUNO] アイコン（ ）をタップして、ホーム

画面を表示します。

2. [ 設定 ] を選びます。

3. [SUZUKI エンジン設定 ] を選びます。

注）[SUZUKI エンジン設定 ] メニューは、サービスメニューで [SUZUKI Mode]
を [ON] に設定している場合のみ表示されます。

4. [ 初期設定 ] を選びます。

確認メッセージが表示されます。

5. [OK] を選び、[ENGINE INITIAL SETUP] メニューを開きます。

以降の説明を参照して、各種設定を行ってください。
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3.11.1 エンジン設定手順

SUZUKI ゲートウェイを使用する前に、エンジン位置やエンジン番号をゲートウェ

イに登録してください。

エンジン数の設定

1. [ENGINE INITIAL SETUP] メニュー画面左のメニューから [GATEWAY 
SETTINGS] を選びます。

2. [Number of Engines] を選びます。

3. 接続するエンジンの数を選びます。

ゲートウェイ設定

1. 設定を行いたいゲートウェイの [Instance] 設定欄を選びます。

2. ゲートウェイが接続されているエンジンの位置を選びます。

注）[Instance] のドロップダウンリストに表示される設定項目は、[Number of 
Engines] の設定によって変わります。

エンジン番号の設定

1. 設定を行いたいゲートウェイの [Engine No.] 欄の右にあるキーボードアイコ

ンをタップします。
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3 章  機器の設定
2. エンジン番号を入力したあと、[OK] を選びます。

トリム補正（トリムセンダーモデルのみ）

1. [TRIM CALIBRATION] ボタンをタップします。

次のようなメッセージが表示されます。

2. 接続しているエンジンを最大トリムアップ位置にした状態で、[OK] を選び

ます。

次のようなメッセージが表示されます。

3. 接続しているエンジンを最大トリムダウン位置にした状態で、[OK] を選び

ます。

4. [APPLY GATEWAY SETTING] ボタンをタップして、[GATEWAY 
SETTINGS] メニューでの設定内容を反映します。

次のようなメッセージが表示されます。

5. [OK] を選び、メッセージを閉じます。

ステーション設定

1. [ENGINE INITIAL SETUP] メニュー画面左のメニューから [STATION 
SETTINGS] を選びます。

2. [Station Setting] を選びます。

3. [APPLY STATION SETTINGS] ボタンをタップして、設定の反映を行いま

す。

次のようなメッセージが表示されます。

4. [OK] を選び、メッセージを閉じます。
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ゲートウェイ設定のリセット

接続されているゲートウェイ、および接続エンジンについて、下記の設定内容をリ

セットすることができます。新しいエンジンやゲートウェイを追加 / 交換した場合

以外は、通常この操作は必要ありません。

1. [ENGINE INITIAL SETUP] メニュー画面左のメニューから [GATEWAY 
SETTING RESET] を選びます。

2. 設定をリセットしたいゲートウェイの [RESET] ボタンをタップします。

次のようなメッセージが表示されます。

3. 設定リセットを実行する場合は [YES]、キャンセルする場合は [NO] を選び

ます。

燃料タンクの設定

1. [ENGINE INITIAL SETUP] メニュー画面左のメニューから [FUELTANK 
SETTINGS] を選びます。

• エンジン位置（[Instance]） • 平均燃費

• エンジン番号（[Engine No.]） • エンジン稼働時間

• 二次元コード • エンジン移動距離

• ログデータ • 総燃料使用量
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2. 設定を行いたいタンクの [Capacity] 欄の右にあるキーボードアイコンをタッ

プします。

3. タンク容量を入力したあと、[OK] を選びます。

注）9999L 以下に設定してください。

送信タイプの設定（ABYC/EU/Custom）

1. 設定を行いたいタンクの [Sender Type] 設定欄を選びます。

2. 送信タイプを選びます。

3. [CUSTOM] を選んだ場合、CALIBRATION ボタンが操作可能になります。

[CALIBRATION] ボタンをタップして、次のメッセージを表示します。
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4. 次の図に従って、液面レベルのキャリブレーションを行います。

空の状態から満タン状態の液面レベルまでのキャリブレーションを行ってくだ

さい。

燃料タンク設定のリセット

接続されている燃料アダプタ、および接続エンジンについて、燃料タンクやデータ

をリセットすることができます。新しいエンジンや燃料アダプタを追加 / 交換した

場合以外は、通常この操作は必要ありません。

1. 設定をリセットしたい燃料タンクの [RESET] ボタンをタップします。

確認メッセージが表示されます。

2. 設定リセットを実行する場合は [YES]、キャンセルする場合は [NO] を選び

ます。

3. リセット処理完了後、[OK] を選び、[Fuel Tank Settings] メニューに戻りま

す。
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このページは空白です。
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追補 1 Airmar 製送受波器装備の注意

Airmar 製送受波器 (CM265LH、CM265LM、PM111LH、CM599LH、CM275LHW、CM599LM)
を装備する際は、以下の点に注意してください。特に、FRP での巻込み装備において、送受波

器が破損する恐れがあります。

• 送受波器のケーブルは、切断しないでください。

• 送受波器ケーブルに付いている保証ラベルは、剥さないでください。

• 送受波器は必ず外部タンクに装備してください。

FRP での巻込み装備、インナーハル装備は行わないようにしてください。

送受波面 ( 底面 )、側面が必ず海水に浸るようなタンクを使用してください。

• 機関室等の高温環境下で使用しないようにしてください。

送受波器の周囲水温が 60 ℃を超えると送受波器破損の原因になります。

• 送受波器は必ず水中で使用してください。

空中送信は、オーバーヒートを引き起こし、送受波器破損の原因になります。

これら送受波器には以下のタンクが FRP 船向けに設定されています。出来るだけ下記タンクを

使用して装備するようにしてください。

過熱防止について

以下の記述内容は、AIRMAR® 社が作成した「Avoid Overheating」を翻訳したものです。

次のような語句の置換えに注意して、お読みください。

• チャープ送受波器→広帯域 2 周波送受波器

• トーンバースト方式→標準方式（CW 方式）

• ビーム送信面→送受波面（底面）

• B765 LH/LM →本機では使用できません

送受波器
FRP 船向けタンク

型式 品名
CM265LH

T-711F 船底タンクCM265LM
CM275LHW

PM111LH
T-712F 船底タンクCM599LH

CM599LM
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追補 3 水温センサーの取付け（参考）

本章を参照して、水温センサーを取り付けてください。この記載内容は、Airmar 社が作成した

「OWNER’S GUIDE & INSTALLATION INSTRUCTIONS」を翻訳したものなので、必ず水温セン

サーに付属の上記資料を確認してください。本文中の型式は、以下のように読み替えてくださ

い。

• T42 → T-04MSB

• T80 → T-04MTB

17
-4

37
-0

1 
re

v.
 0

3
12

/1
4/

10

T42
AP-14



追補 3  水温センサーの取付け（参考）
"

Copyright © 2005 Airmar Technology Corp.Copyright © 2005 - 2010 Airmar Technology Corp.
AP-15



追補 3  水温センサーの取付け（参考）
®

Gemeco   Tel:  803-693-0777
(USA)    Fax: 803-693-0477

  email: sales@gemeco.com

Airmar EMEA  Tel: +33.(0)2.23.52.06.48
(Europe, Middle East, Africa) Fax: +33.(0)2.23.52.06.49

  email: sales@airmar-emea.com

Copyright © 2014 Airmar Technology Corp. All rights reserved. 

35 Meadowbrook Drive, Milford, New Hampshire 03055-4613, USA 
• www.airmar.com 
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Gemeco   Tel:  803-693-0777
(USA)    email: sales@gemeco.com

Airmar EMEA  Tel: +33.(0)2.23.52.06.48
(Europe, Middle East, Africa) email: sales@airmar-emea.com

Copyright © 2014 Airmar Technology Corp. All rights reserved. 
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追補 4 送受波器リスト

以下の表は、各送受波器が、ACCU-FISH™、底質判別の各機能に対応しているかどうかの一覧

です（対応：〇、非対応：×）。

スタンダード（CW 狭帯域）送受波器

*1：ケーブル組品 FRU-CCB12-MJ-01-BU（標準支給）を使用して接続。

*2：分配箱 MB-1100（オプション）を使用して接続。

CHIRP 送受波器

*3：ケーブル組品 FRU-CCB12-MJ-01-BU（標準支給）を使用して接続。

*4：直接 XDR ポートに接続。

*5：CHIRP サイドスキャン用送受波器との同時使用は不可。

型式 ACCU-FISH 底質判別 接続ポート 備考
520-5PSD 〇 〇 XDR*1 600W
520-5MSD 〇 〇

525-5PWD 〇 〇

525STID-MSD 〇 〇

525STID-PWD 〇 〇

520-PLD 〇 〇

525T-BSD 〇 〇

525T-PWD 〇 〇

525T-LTD/12 〇 〇

525T-LTD/20 〇 〇

SS60-SLTD/12 〇 〇

SS60-SLTD/20 〇 〇

526TID-HDD 〇 〇 1kW
50/200-1T 〇 〇 XDR*2

50B-6 × ×
50B-6B × ×
200B-5S × ×

型式 ACCU-FISH 底質判別 接続ポート 備考
TM150M × × XDR*3 300W
B-75L × ×
B-75H × × 600W
B-175H × × 1kW
B-175L × ×
B265LH-FJ12 〇 × XDR*4, *5

CM265LH-FJ12 〇 ×
TM265LH-FJ12 〇 ×

TM

TM
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追補 4  送受波器リスト
CHIRP サイドスキャン用送受波器

*6：直接 SIDE SCAN ポートに接続。

その他の送受波器

CHIRP 送受波器（1 周波）

*7：ケーブル組品 FRU-CCB12-MJ-01-BU（標準支給）を使用して接続。

型式 ACCU-FISH 底質判別 接続ポート 備考
225T-TM904 × × SIDE SCAN*6 150W
225T-SS904 × ×
225T-PR904 × ×
455T-TM903 × ×
455T-SS903 × ×
455T-PR903 × ×

型式 ACCU-FISH 底質判別 接続ポート 備考
B75HW × × XDR*7 300W
B150M × ×
P95M × ×
SS75L × ×
B75M × × 600W
B785M × ×
P75M × ×
SS75H × ×
SS75M × ×
TM165HW × ×
B175HW × × 1 kW
B175M × ×
B175MW × ×
B285HW × ×
B285M × ×
SS175MW × ×
TM185HW × ×
TM185M × ×
TM185MW × ×
SS175L × ×
SS175M × ×
SS175H × ×
SS175HW × ×
M285HW × ×

TM

TM
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追補 4  送受波器リスト
CHIRP/CW 送受波器（2 周波）

*8：ケーブル組品 FRU-CCB12-MJ-01-BU（標準支給）を使用して接続。

*9：直接 XDR ポートに接続。

*10：CHIRP サイドスキャン用送受波器との同時使用は不可。

型式 ACCU-FISH 底質判別 接続ポート 備考
TM260 〇 〇 XDR*8 1 kW
165T-50/200-SS260 × ×
165T-50/200-TM260 × ×
165T/265LH-PM488-12P × × XDR*9, *10

165T/275LHW-12P × ×
B275LHW-FJ12 × ×
B275MWHW × ×
B265LM-FJ12 × ×
CM265LM-FJ12 × ×
CM275LHW-FJ12 × ×
TM265LM-FJ12 × ×
TM275LHW-FJ12 × ×
TM275MWHW × ×
M265LH × ×
M265LM × ×

TM
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