


搭載時及び操作上の注意

●プロȝƷ電源ǹイッチをONƴƢǔƱƖƸ必ƣ
ųĬ送信機→ĭ受信機Ʒ᪯ưƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ
ųǇƨOヨヨƴƢǔƱƖƸĬ受信機→ĭ送信機Ʒ
   ᪯番ưƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ
☆ǹイッチ操作を誤ƬƯ逆ƴƢǔƱ突然エンǸン
ųやȢーǿーƕ高回転ƴƳǓŴ大変危険ưƢŵ

●車体ƴƸ必ƣノイǺ対策をƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ
☆᣿属同士ƕƜƢǕǔƱ電気的ノイǺナ雑音)ƕ
ų発生し正常Ƴ動作をしƳい原因ƱƳǓǇƢƷư
ųȓǹŴȊッȈƷゆǔǈƷƳいƜƱを確認しƯ
ųƘƩƞいŵ
☆ǬソȪンエンǸンŴȢーǿーƳƲƔǒǋノイǺ
 ųƕ発生ƢǔƜƱƕあǓǇƢŵ抵৴入ǓプȩǰやŴ
ųノイǺǭȩーコンȇンサー等ƷノイǺ対策を
ųƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ

●走行前ƴ必ƣプロȝƷ動作確認ナ通達ȆǹȈ)を
   ƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ
ų異常Ƴ動ƖをしƨǓŴ動ƔƳい場合Ƹ走行ナ航)
   ƞƤƳいưƘƩƞいŵ
ų机上ưƷȆǹȈƕ正常ưあƬƯǋ走行ナ航)中Ʒ
ų電波Ʒ到達距離ƸŴ受信機Ʒ搭載方法ŴアンȆȊƷ
   張Ǔ方Ŵ送信機ƷアンȆȊƷ向ƖŴ地形等ƴ
ųǑƬƯ変わǓǇƢƷưŴ初走行ナ航)ƷᨥƸ特ƴ
ųƝ注意ƘƩƞいŵ

●雨Ʒ日Ƹ絶対ƴ走行ナ航)ƞƤƳいưƘƩƞいŵ
☆送信機内部Ƹ精密Ƴ
ų電子部品ưưƖƯい
ųǇƢƷưŴǱーǹを
ų伝わƬƯ水ƕ入ǔƱ
ų誤動作や不動ƱƳǓ
ų危険ưƢŵ
☆受信機ŴサーȜ等ƕ
ų水没しƨ時ƸŴƢƙƴ
ų回収しƯ内部を乾燥ƞ
ųƤƯƘƩƞいŵ乾燥後Ŵ
ų正常ƴ動作しƯǋ念ƷƨǊ
ųƴサンワ サーȓǹへ点検ƴƓ出しƘƩƞいŵ

●受信機Ƹ精密機器ưƢŵ強い衝撃や振動をあƨえƳいư
ųƘƩƞいŵ
☆厚手ƷǹȝンǸ等を使用しŴ防振対策をƓƜƳƬƯƘƩƞいŵ

●受信機ƸǹȔーȉコンȈローȩーŴȢーǿーŴバッȆȪーƔǒ
   ưƖǔƩƚ離しƯ搭載しƯƘƩƞいŵ

●᣿属ǷȣǷーやǫーȜンǷȣǷーƴ搭載Ƣǔ場合Ƹ両面
   Ȇープを３枚位ƔƞƶƯ使用しŴ受信機をǷȣǷーƔǒ
   離しƯƘƩƞいŵ

●電波ᨦ害ƕあǔ場合ƸŴ受信機Ʒ搭載場所をƔえǔƔŴ
   ǿȆ積⇔Ȩコ積ƴ搭載方法をƔえƯƘƩƞいŵ

●受信機ƷそƹƴȢーǿーコーȉやバッȆȪーコーȉƕ
   あǔƱ誤動作しやƢƘƳǔƷưŴ近ƮƚƳいưƘƩƞいŵ

●受信機ƷアンȆȊ線ƸưƖǔƩƚ外へ出しŴǇƬƢƙ
ų立ƯƯ張ǔǑうƴしƯƘƩƞいŵ
ų余ЎƳ長ƞをЏ断しƨǓŴ৵Ǔ返しƨǓしƳいưƘƩƞいŵ
☆アンȆȊ線ƕ短ƘƳǔƱ走行ナ航)ưƖǔ範囲ƕ狭Ƙ
   ƳǔƷư危険ưƢŵ
☆アンȆȊ線Ƹ絶対ƴЏ断しƳいưƘƩƞいŵ

●アンȆȊ線ƸȢーǿーコーȉやバッȆȪーコーȉƴ
ų近ƮƚƳいǑうƴしƯƘƩƞいŵ

●᣿属ǷȣǷーやǫーȜンǷȣǷーƴ導電性ƷȔアノ線
ųアンȆȊを使用ƢǔƱノイǺƴǑǓ誤動作Ƣǔ可能性
ųƕあǓǇƢŵǷȣǷーƴアンȆȊ線を近ƮƚƳいǑう
ųƴしƯƘƩƞいŵ

Ɠ買い上ƛいƨƩいƨプロȝを正しƘܤ全ƴƝ使用いƨƩƘƨǊƴŴ
本書をǑƘƓ読ǈいƨƩƖŴ注意事᪮を必ƣܣƬƯƘƩƞいŵ
使用方法を誤ƬƨǓŴܤ全ƴ対Ƣǔ注意をƓƜƨƬƨǓƢǔƱŴ
他人ƴ迷惑をƔƚƨǓŴ自Ў自身をƖƣƭƚƨǓƢǔƜƱƴƳǓǇƢŵ
ǓƘƩƞいŵܣ全確保ƷƨǊŴƜƷ各᪮目を必ƣƓܤ■
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走行(航)の際の注意

用途について

日常のお手入れ

ＲＣカー等Ǜ走行Ƣǔ場合ƸŴ必ƣɦ記事項ǛܣǓŴ˂Ʒ人
Ʒ迷惑ƴƳǒƳいǑうƴƝ注意くƩƞいŵ
ų
●車体ナ船体)Ƹ完全ƴ整備ǛしƯܤ全Ǜ確認しƯくƩƞいŵ
●人Ɲǈや道路ưƸ絶対ƴＲＣカんǛ走行ƞƤƳいưくƩƞいŵ
●走行後Ƹ必ƣ動力バッテȪーƷコネクǿーǛƸƣしŴ
ų車体Ɣǒ動力バッテȪーǛƸƣしƯくƩƞいŵ
●同時走行ナ航)Ʒ場合Ƹ必ƣ管制員Ǜ決めƯŴそƷ指示ƴ
ų従ƬƯ走行しƯくƩƞいŵ
●˂Ʒ人Ʒ走行Ǜ妨ƛƳいǑうƴƝ注意くƩƞいŵ
●ȩǸコン保険ƴ必ƣ加入しƯくƩƞいŵȩǸコン保険Ʒ加入
ų申込ƸȩǸコン操縦士登録代行店ƴƓ問合わƤくƩƞいŵ
●エンǸンカーƴƸ必ƣ消音効果Ʒあǔžマȕȩーſ
ųナ消音機)Ǜ付ƚƯくƩƞいŵ
●早朝ƔǒƷエンǸン始動ƸやめƯくƩƞいŵ
●走行場所Ƹ必ƣƖǕいƴ掃除ǛしƯƔǒ帰ƬƯくƩƞいŵ

 

●模型用以外ƴƸ使用しƳいưくƩƞいŵ
●本製品Ƹ模型用ƱしƯ日本国内Ʒ電波法ƴ基ƮいƯ
ų製造ƞǕƯいǇƢƷư海外ưƸƝ使用ƴƳǕǇƤǜŵ

●エンǸンƷ排気や燃料ƕƭいƨ時ƸŴやわǒƔい
ų乾いƨ布ư拭いƯくƩƞいŵ汚ǕƕひƲい時ƴƸ
ų水ǇƨƸ中性洗剤Ǜ௨ǈ込ǇƤƨƖǕいƳ௩ǒƔい布
ųǛ固くしǅƬƯ拭いƯくƩƞいŵǷンȊーŴベンǸンŴ
ųアȫコーȫŴモーǿークȪーȊーŴȖȬーキクȪーȊー
ųƳƲƸ表面ƷˁɥƛǛいƨめƨǓŴ変質Ƣǔ場合ƕ
ųあǓǇƢƷưŴƝ使用ƴƳǒƳいưくƩƞいŵ

●ぶƭƚƨǓŴ落ƱしƨǓ強い衝撃Ǜ与えƨǓしƳい
ųưくƩƞいŵǇƨǿイヤȈȩクǷョン剤等Ʒƭいƨ
ų手ư送信機Ŵ受信機ŴサーボŴ᳀ᲿＴǹȔーȉコンȈ
ųȭーȩー等ƴƞわǔƱŴ故障やケーǹ変形Ʒ原因Ʊ
ųƳǓǇƢŵ

●次ƷǑうƳ場所ư保管しƳいưくƩƞいŵ
ų☆極端ƴ暑いƱƜǖŴ極端ƴ寒いƱƜǖŵ
ų☆直射日光ƕ長時間あƨǔƱƜǖŵ
ųų特ƴ窓Ǜ閉めƖƬƨ自動車内ư直射日光ƕ当ƨǔ
ųų場所ƴ放置ƢǔƱ季節ƴǑǓ車内温度ƕ８０柔以ɥ
ųųƴƳǓŴ変形や故障Ʒ原因ƱƳǔ場合ƕあǓǇƢƷư
ųų充分Ɲ注意くƩƞいŵ
ų☆湿気Ʒ多いƱƜǖŴ風通しƷ悪いƱƜǖŵ
ų☆振動Ʒ多いƱƜǖŵ
ų☆ǄƜǓƷ多いƱƜǖŴ蒸気や熱気ƕ当ƨǔƱƜǖŵ
ų☆エンǸンƷ排気ƕƔƔǔƱƜǖŴ燃料缶Ʒそƹŵ

警告 送信機の取扱いについて注意
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●走行中Ƹ送信機ƷǢンȆȊ内蔵部Ǜ握っƨǓしƳいưƘƩさいŵ電波Ʒ出力ƕ弱ƘƳǓ走行ưƖǔ範囲ƕ狭ƘƳǔƷư危険ưƢŵ

●送信機ƷǢンȆȊ内蔵部ƴƸ᣿属製ƷクȪップƳƲǛӕǓ付ƚƳいưƘƩさいŵ

●送信機ƷǢンȆȊ内蔵部ǛӖ信機以外ƷサーȜŴǹピーȉǳンȈȭーȩーƴ極端ƴ接近さƤǔƱ誤動作Ƣǔ場合ƕあǓまƢƕŴ

ų強い高周波出力Ʒ影響ư異常ưƸあǓまƤǜŵų

●Ӗ信機Ƹ精密機器ưƢŵ強い衝撃や振動ǛあƨえƳいưƘƩさいŵ厚手ƷǹȝンǸ等Ǜ使用し防振対策ǛƓこƳっƯ

ųƘƩさいŵ

●Ӗ信機ƷǢンȆȊ線ƸưƖǔƩƚ外へ出しŴまっƢƙ立ƯƯ張ǔǑうƴしƯƘƩさいŵ余ЎƳ長さǛЏ断しƨǓŴ

   折Ǔ返しƨǓしƳいưƘƩさいŵ

●Ӗ信機ƷǢンȆȊ線ƸȢーǿーǳーȉやバッȆȪーǳーȉƳƲƷノǤǺ源ƴ近ƮƚƳいưƘƩさいŵ

●᣿属ǷȣǷーやǫーȜンǷȣǷーƴӖ信機Ǜ搭載Ƣǔ場合Ƹ両面ȆープƳƲǛ重ƶƯ使用しŴưƖǔƩƚǷȣǷーƔǒ

ų離しƯƘƩさいŵ

●２.４ラリz帯ƸȩǸǪǳンȈȭーȫ専用Ʒ周波数ưƸあǓまƤǜŵこƷ周波数帯ƸルSMᲢ産業Ŵ科学Ŵ医療ᲣバンȉƱ

   共用さǕƯいǔƷư都市部ưƸ電子ȬンǸŴ無線LャNŴȇǸǿȫǳーȉȬǹ電話ŴǪーȇǣǪ機器Ŵǲーム機や

   携帯電話ƷBluetoothŴVルCSƳƲƷ近距離通信Ʒ影響ǛӖƚǔ可能性ƕあǓまƢŵまƨǢȞチュǢ無線Ŵ移動体識別用

   構内無線局ƴǋ使用さǕƯいǔƨǊŴこǕǒƷ影響ƴ注意しƯ使用しƯƘƩさいŵ

ųƳƓŴ既存Ʒ無線局ƴ有害Ƴ電波干渉Ǜɨえƨ場合Ƹ速やƔƴ電波Ʒ発射Ǜ停止し干渉回避対策ǛƓこƳっƯƘƩさいŵ

●RCサーキッȈ等ưƸ２.４ラリzǷǹȆムƴ影響Ǜɨえǔ可能性Ʒあǔ機器Ʒ使用Ǜ最小限ƴしŴ必ƣ事前ƴ安全性Ʒ

   確認ǛƓこƳっƯƘƩさいŵまƨŴ施設管理者Ʒ指示ƴ従っƯƘƩさいŵ

●建物や鉄塔ƳƲƷ後ǖǛ走行ナ航)さƤƨƱƖƷǑうƴ電波Ʒ到ᢋ方向Ǜ遮へいƢǔƱŴ操縦ȬǹȝンǹƷ低下や操縦

   ɧ能ƴƳǔ可能性ƕあǓまƢŵ常ƴ目視ư確認出来ǔ範囲ư走行ナ航)しƯƘƩさいŵ

●日本国内ưƸ技術適合証明試験ǛӖƚŴ認証番号Ǜ記載しƨ技術適合証明ȩベȫƕ貼ǒǕƯいǔ送信機やȢǸューȫ

   ƕ使用ưƖまƢŵ技術適合証明ȩベȫǛ剥ƕしƨǓ汚しƨǓしƳいưƘƩさいŵ

●海外ƔǒƷ輸入品等Ʒ場合ư技術適合証明ȩベȫƕ貼ǒǕƯいƳいプȭȝやȢǸューȫǛ

ų日本国内ư使用ƢǔこƱƸưƖまƤǜŵ電波法ᢌ反ƴƳǔ場合ƕあǓまƢŵ

●ナ財)日本ȩǸǳン電波安全協会ưƸȩǸǪǳンȈȭーȫƴ使用Ƣǔ電波Ǜ安全ƴ使用

   しƯいƘƨǊƷ啓発ǛƓこƳっƯいまƢŵӷ協会ƷӸ称Ʒ入っƨ技術適合証明ȩベȫƕ

   貼ǒǕƯいǔ送信機やȢǸューȫƷ使用Ǜ推奨しまƢŵ

※技術適合証明ȩベȫ例

安全に使用していࡔࡓくࡓめの注意事項注意

プロポの安全な取扱いと注意事項
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■セッȈƷ構成と規格ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷプ

ų●セッȈƷ構成ナプニ

ų●セッȈƷ規格ナプニ

■Ɲ使用ƴƳǔ前ƴȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6～8

ų●ǹȆǢȪンǰŴǹȭッȈȫƷȆンǷȧン調整ŴǰȪッȗȑッȉƷ調整ナ６ニ

ų●ȕȫ ǢǸȣǹǿȖȫ ȈȪǬȸƷ調整ナ7ニ

ų●電源ƴついてŴȞǤǯȭSユǫȸȉƴついてナ8ニ

■Ӗ信機Ʒ接続と搭載ƴついてȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ9Ŵビ0

ų●Ӗ信機ƴついてŴǢンȆȊƷӕǓ扱いƴついてŴǢンȆȊ内蔵Ӗ信機ƴついてナ9ニ

ų●接続ƴついてナビ0ニ

■送信機各部Ʒ名称ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷビビŴビピ

■各機能Ʒ使用方法ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷビフ～60

■ǭȸǢǵǤン機能一覧ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6ビ

■センǵȸƷӕǓ付けƴついてȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6ピ

■索引ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6フ

■ƜんƳときƸȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6ブ

■ǵンワǵȸȓǹƴついてȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ6プ 

■修理依頼ǫȸȉ

■保証書

●ǭȸ操作ƴついてナビフニ
●電源切Ǔ忘ǕǢȩȸȠƴついてナビフニ
●ȇǣǹȗȬǤ ȑネȫƴついてナビブニ
●ȡȋȥȸ構成ƴついて ナビプニ
●ǷȧȸȈǫッȈȡȋȥȸƴついてナビ6～ビ8ニ
ȷȀǤȬǯȈ Ȣȇȫ セȬǯȈナビ6ニ
ȷǯǤッǯ セッȈǢッȗナビ7Ŵビ8ニ 
●セッȆǣンǰ[SョTTルNラ]ナビ9～フピニ
ȷȇȥǢȫ ȬȸȈ[ユパR]ナビ9ニ
ȷǹȔȸȉ[SPョョユ]ナピ0ニ
ȷǫȸȖ[ュ・Rーョ]ナピビ～ピブニ
ȷȕǧȸȫ セȸȕ[FパS]ナピプニ
ȷベȸǹ[BャSョ]ナピプ～ピ8ニ
ȷȪȐȸǹ[Rョー]ナピ6ニ
ȷǵȖȈȪȠ[S・B-T]ナピ6ニ
ȷǨンȉ ȝǤンȈ ǢǸȣǹȈ[ョPャ]ナピ7Ŵピ8ニ
ȷȈȪȠ[TRルM]ナピ9Ŵフ0ニ
ȷǢンȁ ȭッǯ ȖȬȸǭ[ャLB]ナフビニ
ȷǪȕセッȈ[OFFSョT]ナフピニ
ȷǹȭッȈȫ ǿǤȗ[Tリ TYPョ]ナフピニ
●Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ャ・X]ナフフ～フ6ニ
ȷǹȆッȗ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[STョP ャ・X]ナフフニ
ȷȝǤンȈ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[POルNT ャ・X]ナフフニ
ȷブホǤȸȫ ǹȆǢȪンǰ[ブWS]ナフブニ
ȷȢȸǿȸ Ǫン Ǣǯǹȫ[MOャ]ナフブニ
ȷǨȸȦȸ Ǩッǯǹ ȟǭǷンǰ[ャ・X-MルX]ナフプニ
ȷコȸȉ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ュOユョ ャ・X]ナフ6ニ
●ǿǤȞȸ[TルMョR]ナフ7～フ9ニ
ȷセッȈǢッȗ[SョT・P]ナフ7Ŵフ8ニ
ȷȩッȗ ǿǤȞȸ[LャP TルMョR]ナフ8ニ
ȷǤンǿȸȐȫ ǿǤȞȸ[ルNT TルMョR]ナフ9ニ
ȷȀǦン ǿǤȞȸ[ユOWN TルMョR]ナフ9ニ

●ȆȬȡȈȪȸ[TョLョMョTRY]ナブ0～ブブニ
ȷȭǰ ȇȸǿ[LOラ ユャTャ]ナブ0ニ
ȷȆȬȡȈȪȸ セッȆǣンǰ[TョLョMョTRY SョTTルNラ]ナブフニ
ȷǰȩȕ セッȆǣンǰ[ラRャPリ SョTTルNラ]ナブブニ
ȷȆȬȡȈȪȸ ǹǤッȁ[TョLョMョTRY SWルTュリ]ナブブニ
●Ȣȇȫ[MOユョL]ナブプ～ブ8ニ
ȷȢȇȫ セȬǯȈ[MOユョL SョLョュT]ナブプニ
ȷȢȇȫ ネȸȠ[MOユョL NャMョ]ナブ6ニ
ȷȢȇȫ コȔȸ[MOユョL ュOPY]ナブ7ニ
ȷȢȇȫ ǯȪǢ[MOユョL ュLョャR]ナブ8ニ
●ǷǹȆȠ[SYSTョM]ナブ9～60ニ
ȷȐǤンȉ[BルNユ]ナブ9Ŵプ0ニ
ȷǭȸ ǢǵǤン ǹǤッȁ[ロョY ャSSルラN SW]ナプビニ
ȷǭȸ ǢǵǤン ȈȪȠ[ロョY ャSSルラN TRルM]ナプピニ
ȷǫǹǿȠ ȪǹȈ[ュ・STOM-LルST]ナプフニ
ȷǨȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ ǿǤȗ[ャ・X TYPョ]ナプブニ
ȷȬȸǷンǰ Ȣȸȉ[RャュルNラ MOユョ]ナププニ
ȷȐッȆȪȸ[BャTTョRY]ナプ6ニ
ȷȖǶȸ[B・ZZョR]ナプ6ニ
ȷǨȫ Ƿȸ ȇǣȸ[Lュユ]ナプ7ニ
ȷǨȫ Ǥȸ ȇǣȸ[Lョユ]ナプ7ニ
ȷǯȭッǯ[ュLOュロ]ナプ8ニ
ȷセッȈǢッȗ[SョT・P]ナプ8ニ
ȷǭȣȪȖȬȸǷȧン[ュャLルBRャTルON]ナプ9ニ
ȷȕǡȸȠǦǧǢ[FルRMWャRョ]ナ60ニ

INᵢᵣX

４



<㸿>送信機

TXハブ71

フ71ｇ

Წバ４᳁᳂ｚǹペǯȈȩム拡散方式

アȊȭǰパȇǸǿȫ表示ナ電源電圧表示)

単ブ乾電池ｘフ本ナ対応電圧DC2バ7～プバ0V)

※入力電圧ƴƝ注意くだƞい。許容電圧以上の電圧ƕ入力

　ƞǕǔと送信機ƕ壊Ǖます。

出 力 表 示

品　　　　番

電　　　　源

重　　　　量

変 調 方 式 18バ2x2ブバブx27バ1mm寸　　　 法

<㹀>受信機

RXハブ82

DCフバ7～7バブV

7バ1ｇ

品　　　　番

電　　　　源

重　　　　量

Წバ４᳁᳂ｚǹペǯȈȩム拡散方式変 調 方 式

18バ2x2ブバブx27バ1mm寸　　　 法

RXハブ81

DCフバ7～7バブV

7バ1ｇ

品　　　　番

電　　　　源

重　　　　量

Წバ４᳁᳂ｚǹペǯȈȩム拡散方式変 調 方 式

フ0バ0x2フバフx1ブバ0mm寸　　　 法

RXハブ72

DCフバ7～7バブV

6バ6ｇ

品　　　　番

電　　　　源

重　　　　量

Წバ４᳁᳂ｚǹペǯȈȩム拡散方式変 調 方 式

フ0バ0x2フバフx1ブバ0mm寸　　　 法

RXハブ71

DCフバ7～7バブV

6バ6ｇ

品　　　　番

電　　　　源

重　　　　量

Წバ４᳁᳂ｚǹペǯȈȩム拡散方式変 調 方 式

TXハブ71

ǹȈȩッȗ ȕッǯxᲫ

ȈȪǬーアンǰȫǹペーサーx2

ȖȬーǭȈȪǬー ＋1パ＋2x各Ძ

ǰȪッȗȑッȉSxᲫ

Ӗ信機用ȀǹȈǫȐーxᲫ

ǹイッȁȏーネǹxᲫ

ӕ扱説明書xᲫ

    RX-482 PC
プࣛイ࣐ࣜーコン࣏ーネント

送信機

受信機

サー࣎

RXハブ82

●Ɲ使用ƴƳǔ前ƴセッȈの内容をƓ確Ɣめくだƞい。

付属品

    RX-481 PC
プࣛイ࣐ࣜーコン࣏ーネント

RXハブ81

    RX-472 PC
プࣛイ࣐ࣜーコン࣏ーネント

RXハブ72

    RX-471 PC
プࣛイ࣐ࣜーコン࣏ーネント

RXハブ71

セットの構成

セットの規格

セットの構成と規格

セ
ッ
ト
の
構
成
と
規
格

ご
使
用
⎞
⎝
る
前
⎞

５



MT-44ƸステアȪンǰパスȭȃȈȫƷ操作感ǛȦーǶーƷ好ǈƴあわせǒǕǔǑうƴステアȪンǰパスȭȃȈȫȈȪガーƷ

テンǷȧンǛ簡単ƴ調整ưƖǇすŵ

ステア∐ング、スロッ⇮∑のテンション調整

Ɲ使用ƴƳǔȦーǶーƷ手Ʒ大ƖƞƴあわせƯǰȪȃプȑȃȉǛノーマȫパスȢーȫƷ２種類Ɣǒ選べǇすŵ

(出荷時Ƹノーマȫƕ装着ƞǕƯいǇすŵ)

送信機ǰȪȃプ部ƴǰȪȃプȑȃȉƷȄȡ(11ヶ所)ưȭȃǯƞǕƯいǇすƷư無理ƴ引っ張ǒƳいưくだƞいŵ

グ∐ップパッ⇯の調整

ステア∐ングのテンション調整

右図Ʒ矢印Ʒ箇所ƴ六角ȬンチȉȩイȐー(1バ5mm)Ǜ
挿しƯ廻すƜƱƴǑǓŴステアȪンǰƷスプȪンǰ
テンǷȧンǛ調整ưƖǇすŵ
※スプȪンǰテンǷȧンƸ工場出荷時ƕ一番柔ǒƔい
ų状態ưすŵ六角ȬンチȉȩイȐー(1バ5mm)ư締め込
ųǜưいくƱŴスプȪンǰテンǷȧンƸ硬くƳǓǇすŵ

スロッ⇮∑ ⇮∐ガーのテンション調整

右図Ʒ矢印Ʒ箇所ƴ六角ȬンチȉȩイȐー(1バ5mm)Ǜ
挿しƯ廻すƜƱƴǑǓŴスȭȃȈȫ ȈȪガーƷスプȪンǰ
テンǷȧンǛ調整ưƖǇすŵ

ご使用Ệễる前Ệ

セ
ッ
ト
の
構
成
と
規
格

ご
使
用
⎞
⎝
る
前
⎞

６

ųųȄȡ

(11ヶ所)

ǰȪȃプȑȃȉ

ų(ノーマȫ)

ǰȪȃプȑȃȉ

ų(スȢーȫ)



ご使用Ệễる前Ệ

ご
使
用
⎞
⎝
る
ま
え
⎞

７

トリガーポǸǷョン
調整用ビǹ



８

電源について

●MT-ブブƸȞイǯȭSDǫーȉƴ対応しƯƓǓǇƢŵȞイǯȭSDǫーȉを使用ƢǔこƱưŴȢȇȫȇーǿƷ保存やȆȬȡȈȪーȇーǿ
ųƷ保存ƕ可能ưƢŵǇƨMT-ブブƷȕǡーȠǦǨǢǢッȗȇーȈƕ公開さǕƨ場合ƴŴȞイǯȭSDǫーȉを使用しƯȕǡーȠǦǧǢ
ųǢッȗȇーȈƕ可能ưƢŵȞイǯȭSDǫーȉ挿入時Ƹ᣿属端子面を下側ƴしƯ挿入しƯくƩさいŵ
●ȞイǯȭSDǫーȉをMT-ブブƴ挿入ƢǔƱ”MT-ブブ”ƱいうӸ称Ʒȕǩȫダƕ作成さǕŴそƷȕǩȫダƷ中ƴ“MODE③”Ʊいう
ųӸ称Ʒȕǩȫダƕ作成さǕŴそƷ中ƴȢȇȫȇーǿƕ保存さǕǇƢŵ
ųȭǰȇーǿƷǨǯǹȝーȈをƓこƳうƱ”③og”Ʒȕǩȫダƕ作成さǕŴそƷȕǩȫダƷ中ƴ”csv”ȇーǿƕ保存さǕǇƢŵ

マイク∓SD⇑ー⇯について

ご
使
用
⎞
⎝
る
ま
え
⎞

送信機の電池の入れ方

オプションのバッテリーについて

Ĭ᳉᳊Ｅ᳈部を軽く押しƳƕǒ
ų 矢印Ʒ方向へǹȩイȉさƤǔƱ
ų 電池ǫバーƕ開ƖǇƢŵ

●ǪȗǷョンƷバッȆȪーを使用さǕǔ場合ƴƸŴコネǯǿーǫバーƔǒバッȆȪー側Ʒ充電ȝーȈƴǢǯǻǹƕ可能ưƢŵ

Į電池ǫバーƷ凸部分を本体Ʒ溝ƴ
ų合わƤŴ矢印Ʒ方向ƴ電池ǫバーを
ųǹȩイȉさƤƯ完全ƴしめǇƢŵ

ĭ極性を間違えƳいư
ų単四乾電池をフ本入ǕƯ
ųくƩさいŵ

コネǯǿーǫバー

ȞイǯȭSDǫバー

ȞイǯȭSDǫーȉƕ装着

さǕǔƱ点灯しǇƢŵ

ブ−ー⇓ ⇮リ⇒ーの調整

ӷ梱ƷȖȬーǭ ȈȪǬーを交換ƢǔこƱưŴ手Ʒ大Ɩさ
や好ǈƴ合わƤƯ指Ʒ掛ƔǓ具合を調整ưƖǇƢŵ
ȖȬーǭ ȈȪǬーƸ出荷時ƴ装着さǕƯいǔ標準サイǺ
Ʒ他ƴ＋ᲫƱ＋ᲬƷᲬ種類ƕӷ梱さǕƯいǇƢŵ
ų
Ძ)ȈȪǬー裏側ƴあǔȖȬーǭ ȈȪǬー固定ネǸを
ų ƸƣしǇƢŵ
ų
2)手Ʒ大Ɩさや好ǈƴ合わƤƯȖȬーǭ
ųȈȪǬーを選定しƯくƩさいŵ
ų
Ჭ)使用ƢǔȖȬーǭ ȈȪǬーƕ決ǇっƨǒȖȬーǭ
ų ȈȪǬー固定用ネǸư固定しǇƢŵ

ȖȬーǭ ȈȪǬー

( ＋1 )

( ＋2 )

ȖȬーǭ ȈȪǬー
固定ネǸ



９

受信機の接続と搭載について

受
信
機
の
接
続
と
搭
載
に
つ
い
て

Ӗ信機について

アンテナのӕり扱いについて
●受信機ƱアンテȊƕ搭載さǕǔ場所ƴǑǓŴ受信距離ƕ異ƳǓまƢŵ
●右図ƷǑうƴアンテȊ受信部ナ先端Ɣǒフcm)を保護ƢǔƨǊƴŴ
ų必ƣアンテȊȑイȗƴアンテȊを入ǕƯŴアンテȊ受信部Ʒ先端ƕ
ųアンテȊȑイȗƷ外部ƴ出ƳいǑうƴしƯくƩさいŵ
●内部ư断線Ʒ恐ǕƕあǓまƢƷưŴアンテȊ受信部パアンテȊ
ų同軸ǱーȖȫを絶対ƴ折Ǔ曲げƳいưくƩさいŵ
●同軸ǱーȖȫを無理ƴ引っ張ǒƳいưくƩさいŵ
ų受信機内部Ʒ破損Ʒ原因ƱƳǓまƢŵ
●RCカーƴ搭載しƨƱƖƴアンテȊ受信部ƕƳǔべく高いˮ置
ųƴƳǔǑうƴ配置しƯくƩさいŵ
●受信感度ƕ˯ɦƢǔ恐ǕƕあǓまƢƷưŴアンテȊ受信部Ŵ
ųアンテȊ同軸ǱーȖȫƸ切断しƨǓ束ƶƨǓしƳいưくƩさいŵ
●受信機ƷアンテȊƸモーǿーŴFETスȔーȉコンȈローȩー
ųナ配線ǋ含ǉ)Ɣǒ離しƯŴ垂直ƴ立ƯƯくƩさいŵ

BルNDボǿン

●RX-ブ71ナ例)

LED

Cリブ：ブch

BATT

Cリフ：フch

Cリピ：スロッȈȫ

ナFETスȔーȉコンȈローȩー)

Cリ1：ステアȪンǰ

受信機LEDƷ状態

電波を受信しƯいǔ状態 青点灯

BルNDナȐインȉ)設定中 青点滅Ŵ
青高速点滅

青＆赤点灯

電波を受信ưƖƳい状態

ȐッテȪーȕェーȫセーȕ作動

赤点灯ȐッテȪーȕェーȫセーȕ作動後
ƴ電波を受信ưƖƳい状態

アンテナ内蔵Ӗ信機について

LED

BルNDボǿン

Cリブ：ブch

BATT

Cリフ：フch

Cリピ：スロッȈȫ

ナFETスȔーȉコンȈローȩー)

Cリ1：ステアȪンǰ

●受信機ƷアンテȊ受信部部Ʒˮ置ƴǑǓŴ受信距離ƕ異ƳǓまƢŵ
●ɥ図ƷアンテȊ受信部ƕ高いˮ置ƴƳǔǑうƴ設置しƯくƩさいŵ



臤𦣝

受
信
機
の
接
続
と
搭
載
に
つ
い
て

接続について
●下図Ǜ参考ƴӖ信機ŴサȸȜ等Ǜ接続しƯくƩƞいŵ

ȷEPカȸƴ使用Ƣǔ場合Ʒ接続例

ȷラP(エンǸン)カȸƴ使用Ƣǔ場合Ʒ接続例

(ǹȆアȪンǰ)

(ǹȆアȪンǰ)

(ǹロȃȈȫ)

ᵡHᵐ
ᵡHᵏ

ᵡHᵐ
ᵡHᵏ

ᵡHᵏへ接続

ᵡHᵏへ接続

ᵡHᵐへ接続

ᵡHᵐへ接続

ᵠᵟTTへ接続

受信機バッテリーを接続

●走行中Ʒ振動ưコȍǯǿȸƕ抜けǔƱ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵӖ信機ŴサȸȜŴǹイȃチ等ƷコȍǯǿȸƸ確実ƴ接続しƯくƩƞいŵ
●Ӗ信機Ƹ振動Ŵ衝撃Ŵ水ƴ弱いƷư防振パ防水対策Ǜ確実ƴƓƜƳƬƯくƩƞいŵ対策ǛƓƜƨǔƱ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●Ӗ信機ƷӕǓ付けƸカȸȜンǷȣǷȸŴ᣿属ǷȣǷȸƔǒ離しƯӕǓ付けƯくƩƞいŵ
●RCカȸƴ搭載しƯいǔ᣿属ȑȸȄ同士ƕ接触ƢǔƱȎイǺƕ発生しӖ信性能ƴ悪影響ǛƓǑぼしŴ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●電動RCカȸ用ƷȖȩǷȢȸǿȸƴƸ必ƣȎイǺキȩȸコンȇンサȸǛӕǓ付けƯくƩƞいŵ
ųȎイǺキȩȸコンȇンサȸǛӕǓ付けƯいƳいƱŴȎイǺƕ発生し暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●送信機ŴӖ信機ŴサȸȜŴFETǹピȸȉコンȈロȸȩȸŴ送信機ȐȃȆȪȸ等ƷȗロȝȑȸȄƸSャNWャ純正品ǛƝ使用くƩƞいŵ
ų
※SャNWャ純正品以外Ʒ組ǈ合わƤや当社以外ư改造Ŵ調整Ŵ部品交換ƳƲƕƓƜƳわǕƨ場合ƴǑǓ発生しƨ損害ƳƲƴƭƖǇしƯƸŴ
ų当社ưƸ責任Ǜ負いǇƤǜŵ

ᵠᵟTT



送信機各部の名称

送
信
機
各
部
の
名
称

１１

スȆǢȪンǰțǤーȫ

XǤȫȟネーション

ȈȪȠ 1

(TRM 1)
ȈȪȠ 2

(TRM 2)

ȈȪȠ 4

(TRM 4)

XǤȫȟネーション

スȭッȈȫȈȪǬー
スǤッȁ 2

(SW 2)

フǡンǯションLED

ȈȪȠ 3

(TRM 3)

ȀǤǢȫ

プッシュスǤッȁ 1

(SW1)

ȇǣスプȬǤȑネȫ

ǭャȪンǰ ȏンȉȫ

ų(可動式)

ȞȫȁセȬǯǿー

ȐッǯȜǿン

セȬǯȈȜǿン

LED ※LEDƸȆȬȡȈȪーが

ųONƷ状態ư受信機Ʒ

ų電源がOFFƷ場合に

ų点灯しŴȆȬȡȈȪーƷ

ųǢȩーȠが動作しƯいる

ų場合に点滅しますŵ



送
信
機
各
部
の
名
称

臤𦣪

ǹトȩップ フッǯを使用Ƣる場合

ǹトȩップ フッǯ

ȑワーǹイッチ

トȪǬーȝǸǷョン
調整用ビǹ

 ǰȪップ
(ȎーȞȫパǹモーȫ)

ȞイǯロSDǫȐー
アンテナ内蔵部

ǹロットȫトȪǬー

コȍǯǿーǫȐー

ȍǸをƸƣしŴフッǯを装着
しƯȍǸを締めƯくださいŵ
※フッǯƷ向きを間違えないưくださいŵ



１３

キー操作につい↕

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

●マȫチセȬǯǿーƱセȬǯȈȜǿンパȐッǯȜǿンư設定Ŵ呼び出しを簡単ƴおこƳえますŵ

電源切↹忘↻アラームについ↕
●MT-44ƸスȆǢȪンǰțǤーȫŴスȭッȈȫȈȪガーや各種スǤッチを操作しƳい時間が
ų10分経過すǔƱ警告ƷǢȩームƱLED点滅ƱもƴžNoųOperationſƱ表示さǕますŵ
ųスȆǢȪンǰțǤーȫŴスȭッȈȫȈȪガーや各種スǤッチを操作すǔƱ警告が解除
ųさǕますŵ使用しƳいƷưあǕƹȑワースǤッチをOFFしƯくださいŵ

エン⇥ー

マ∑⇧セ−ク⇥ー ⇦ウン

●トップ画面ⅺ↸設定画面に移動します⅛
●設定す↺機能⅚項目を選択します⅛
●長押し↖設定値ⅻ初期値に戻↹ます⅛

マ∑⇧セ−ク⇥ー アップ ●カーソ∑ⅻɥ方向へ移動します⅛
●設定値ⅻ増加します⅛

●カーソ∑をɦ方向へ移動します⅛
●設定値ⅻ減少します⅛

セ−クト ●⇧ャンネ∑や機能を選択します⅛

バック/キャンセ∑ ●一つ前の状態に戻↹ます⅛
●設定をキャンセ∑します⅛

マȫチセȬǯǿー

ȐッǯȜǿン

セȬǯȈȜǿン

ȇǣスプȬǤȑネȫ

キー操作 動⅙⅙作名⅙⅙称

Push

Push

Push



１４

⇭⇉⇟プ−⇊パネ∑について

各
機
能
の
使
用
方
法

●MT-ブブƷ各機能ƸマȫȁセȬǯǿーưȀイȬǯȈƴ機能を選択ưƖǔようƴƳっƯいます。
●ƦǕƧǕƷȁȣンネȫƷ機能を別々ƴ設定すǔこƱƕưƖます。
●ȑワーǹイッȁをONƴすǔƱȖーȈ画面表示後ナȖーȈƷ設定ƕDEMOƷ場合ニƴȈッȗ画面
   ƕ立ƪ上ƕǓます。
　各種設定を変更すǔ場合ƸマȫȁセȬǯǿーを操作しƯȡȋューを選択しƯくƩさい。

⁄X-4 ‣/⁄X-4 ․に各⇡ンサーを接続⅚
⁄X-4‪․/⁄X-4 ․と⁅⁇⁂E⁄ ⁈⁁⁄⁆EXシ∐ー⇠
の組合せや⁅⁈-⁂L⁇⁅シ∐ー⇠を使用して⅚
⇬−メ⇮∐ー機能を⁁⁀にす↺と送信機に
⇭ータが送ら↻⇬−メ⇮∐ー画面に表示
さ↻ます⅛

⇎フ⇍ク⇮や機能が動作してい↺場合
画面上に⇈⇊コンが表示さ↻ます⅛

ǿイマー

ǨȕǧǯȈ インǸǱーǿー

各種ȆȬȡȈȪーȇーǿ

ȭǰ

ȢȇȫネーȠ

ȢȇȫȊンȐー

マイǯȭSDカーȉ

ȆȬȡȈȪー

ȬーǷンǰȢーȉ

ȐッȆȪーインǸǱーǿー

ǯȭッǯ

ǿイマー

ȈȪȠ

ȭǰǿイマー



１５

メニュー構成について

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

●ƦǕƧǕƷキーを使用しƯŴ機能Ʒ設定やȢȇȫȡȢȪーƷ呼び出しƳƲを簡単ƴおこƳえますŵ
●ȡニューƸセッȆǣンǰŴャUXŴȢȇȫŴǿǤマーŴȆȬȡȈȪーŴシスȆȠƷȡニューư
ų構成さǕƯおǓŴƦǕƧǕƷȡニュー内ƴ関連すǔ機能が含まǕƯいますŵ

3ch/4chƷ
ǢǯセサȪー
チȣンネȫƷ
各種設定を
おこƳいますŵ

(P.33～36)

AUX

カスǿȠȡニュー
ƸシスȆȠ内Ʒ
カスǿȠȪスȈ
ư設定しますŵ

(P.53)

CUSTOM

各種ǿǤマーƷ
設定Ʊȩップ
表示ȡニュー
ưすŵ

(P.37～39)

TIMER

(P.19)

(P.20)

(P.21～24)

(P.25)

(P.25～28)

(P.29Ŵ30)

D/R

SETTING

SPEED

CURVE

F/S

BASE

TRIM

(P.49Ŵ50)

(P.51Ŵ52)

(P.56)

(P.56)

(P.57)

(P.58)

BIND

SYSTEM

KEY ASSIGN

BUZZER

BATTERY

LCD

SETUP

(P.57)

LED

(P.54)

AUX TYPE

(P.59)

CALIBRATION

(P.55)

R-MODE

(P.60)

FIRMWARE

(P.58)

CLOCK

(P.53)

CUSTOM-LIST

(P.47)

(P.45)

(P.46)

(P.48)

SELECT

MODEL

NAME

COPY

CLEAR

(P.32)

(P.31)

(P.32)

ALB

TH-FUNCTION

OFFSET

TH TYPE

(P.40)

(P.43)

(P.44)

LOG DATA

TELEMETRY

GRAPH SETTING

(P.44)

TELEMETRY SETTING

TELEMETRY SWITCH
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１６　

ショー⇮カッ⇮∇ニューについて

ダイ−ク⇮∈⇭∑セ−ク⇮ < ‶IR‷‵T ‿O‶‷‾ > 

各
機
能
の
使
用
方
法

●MT-44ƴƸȑワーǹイッȁを操作すǔ際ƴ同時ƴキー操作をおこƳうこƱưǷョーȈカッȈ
ųȡニューƕ立ƪ上ƕǔ機能ƕ装備さǕƯいますŵ
ųȐックȜǿンを押しƳƕǒȑワーǹイッȁをONすǔƱȀイȬクȈȢȇȫセȬクȈƴƳǓŴ
ųエンǿー操作しƳƕǒȑワーǹイッȁをONすǔƱクイックセッȈアップ機能ƕ起動しますŵ
ųȀイȬクȈȢȇȫセȬクȈƸ走行させǔȢȇȫを直ƙƴ選択ưƖǔ機能ưŴ
ųクイックセッȈアップ機能Ƹ新しいRCカーをセッȈアップすǔ際ƳƲŴ簡単操作ư各種設定
ųƕおこƳえǔ機能ưすŵ
●クイックセッȈアップ機能Ƹ起動後エンǿー操作ư
ųȢȇȫ選択→ǿイプ選択→Ȣȇȫ初期化→RFȢーȉ選択→ȬǹȝンǹȢーȉ選択→Ȑインȉ
ų→ベーǹ設定Ʒ手順ƱƳǓますŵ

●ȀイȬクȈȢȇȫセȬクȈ
1)ȐックȜǿンを押しƳƕǒȑワーǹイッȁをONしますŵ

2)ȢȇȫƷ選択
ųȞȫȁセȬクǿーư呼び出しƨいȢȇȫを
ų選択しますŵ

ų○設定範囲M01～M20

3)呼び出すȢȇȫƴカーソȫを移動しŴ
ųエンǿー操作をおこƳうƱ画面上ƴ
ųȡッセーǸƕ表示さǕますƷưŴ
ų表示ƴしƨƕっƯȢȇȫセȬクȈを
ųおこƳっƯƘƩさいŵ

押しながら⇒

ἣワースイッチ
　　ᵭᵬ

EᵬTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆἢックᵇ

ձ

ղ

・ᵬᵭ →①に戻る
・YES→モἙルを変更しἚップへ



ᵮush

１７

ショートカットメニューについて

クイック セットアップ < ⁃⁇I‵K ⁅‷⁆⁇⁂ WI⁌‷⁄‶ > 

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

●ǯǤッǯ セッȈǢッȗ
1)エンǿー操作しƳがǒパワースǤッチをONしますŵ

2)ǯǤッǯ セッȈǢッȗ画面が表示さǕますŵ
ųエンǿー操作すǔƱǯǤッǯ セッȈǢッȗ
ųウǣザーȉがスǿーȈしますŵ

3)ȢȇȫセȬǯȈ画面ƴ切Ǔ替わǓŴ設定すǔ
ųȢȇȫをマȫチセȬǯǿーư選択しますŵ
ų設定すǔȢȇȫが確定しƨǒエンǿー操作ư
ų決定しますŵ

ブ)カーǿǤȗ セȬǯȈ画面ƴ切Ǔ替わǓますƷư
ųカーǿǤȗをマȫチセȬǯǿーư選択しますŵ
ųカーǿǤȗが確定しƨǒエンǿー操作ư
ų決定しますŵ

ǿǤȗ設定
○設定範囲ųEP CャR STャNDャRD
                  EP CャR (LED UNルT)
                  EP CャR (SVZ)
                  EP CャR (SVD)
                  EP CャR (SV-STロ)
                  EP CャR (SV-Gen2)
                  GP CャR STャNDャRD
                  1/プ GP CャR DUャL BR1
                  1/プ GP CャR DUャL BR2
                  CRャWLER ブWS/MOャ
○初期値ųųEP CャR STャNDャRD

※各ǿǤȗưƷチȣンネȫ動作Ƹ以下ƷǑうƴƳǓますŵ

※使用すǔRCƴあわせƯǿǤȗ選択しƯくƩさいŵ

押しながら
⇒

ἣワースイッチ
　　ᵭᵬ

EᵬTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆἢックᵇ

EᵬTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆἢックᵇ

EᵬTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆἢックᵇ

EᵬTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆἢックᵇ

⁆⁋⁂‷別チャンネル動作仕様
   EP CャR 
STャNDャRD

   GP CャR 
STャNDャRD

  1/プ GP 
DUャL BR1

  1/プ GP 
DUャL BR2

CRャWLER 
ブWS/MOャ

  EP CャR 
(LED UNルT)

 EP CャR 
   (SVZ)

 EP CャR 
   (SVD)

TYPE
Cリ

スȆǢȪンǰ

ESC
スȭッȈȫ
/ȖȬーキ

スȭッȈȫ
/ȖȬーキR

スȆǢȪンǰ スȆǢȪンǰ スȆǢȪンǰ スȆǢȪンǰ

ESC ESC ESC
ESC
  F

ESC
  R

スȆǢȪンǰ

スȭッȈȫ

ャUX1

ャUX2

ャUX1

ャUX2

LED-ST

ȖȬーキFLED-Tリ

CODEプ

CODEプ

 EP CャR 
(SV-STロ)

スȆǢȪンǰ

ESC

CODE10

ャUX2

  EP CャR 
(SV-Gen2)

スȆǢȪンǰ

ESC

CODE10

ャUX2

CODEプ

CODEプ

スȆǢȪンǰ
        1

スȆǢȪンǰ
        F

スȆǢȪンǰ
        2

スȆǢȪンǰ
        R

ȖȬーキ
     R

ȖȬーキ
     F

Cリ1

Cリ2

Cリ3

Cリブ



１８　

各
機
能
の
使
用
方
法

5ニカȸǿǤプ設定Ǜ決定ƢǔƱしƯエンǿȸư決定ƢǔƱ
ųǤȋǷȣȩǤǺナȢȇȫ初期化ニ画面ƴ切Ǔ替ǓǇƢŵ
ųȡッǻȸǸƴ従っƯǤȋǷȣȩǤǺǛおƜƳっƯくƩƞいŵų

6ニǤȋǷȣȩǤǺナȢȇȫ初期化ニが完了ƢǔƱ
ųRFȢȸȉ選択画面ƴ切Ǔ替ǓǇƢŵ
ų使用Ƣǔ受信機ƴあわƤƯRFȢȸȉǛ
ųǢップキȸパȀウンキȸư設定しƯエンǿȸキȸư
ų決定しƯくƩƞいŵ

ų○設定範囲ųFリ4TパFリ3
ų○初期値ųųFリ4T

ųȷ対応受信機ųFリ4T
   ųųųųųųųRXハ482ŴRXハ481ŴRXハ472ŴRXハ471Ŵ
ųųųųųųųųRXハ47TŴRXハ462ŴRXハ461ŴSーハPL・SǷȪȸǺ
ų
ųųųųųųųųFリ3
ųųųųųųųųRXハ451RŴRXハ451ŴRXハ381ŴRXハ380

7ニ受信機ƴあわƤƨRFȢȸȉが決定ƞǕǔƱ
ųȬǹȝンǹ Ȣȸȉ選択画面ƴ切Ǔ替ǓǇƢŵ
ų使用ƢǔǵȸȜや機器ƴあわƤƯ各ȁȣンȍȫƷ
ųȬǹȝンǹ ȢȸȉǛ設定しǇƢŵ
ųǢップキȸパȀウンキȸư設定しŴエンǿȸキȸư
ų決定しƯくƩƞいŵ

ų○設定範囲ųNORナȎȸȞȫパǢȊȭグ ǵȸȜニ
ųųųųųųųSリRナȏǤȬǹȝンǹパȇǸǿȫ ǵȸȜニ
ųųųųųųųSSRナǹȸȑȸȬǹȝンǹパSRラ ǵȸȜニ

ų○初期値ųųNORナȎȸȞȫパǢȊȭグ ǵȸȜニ

8ニȬǹȝンǹ ȢȸȉƷ設定が完了ƢǔƱ
ų BルNDナȐǤンȉニ設定画面ƴ切Ǔ替ǓǇƢŵ
ų 画面ȡッǻȸǸƴ従っƯȐǤンȉ作業Ǜ
ų おƜƳっƯくƩƞいŵų

9ニBルNDナȐǤンȉニが終了ƢǔƱベȸǹ設定画面ƴ
ų切Ǔ替ǓǇƢŵ各ȁȣンȍȫƷ設定ǛおƜƳっƯ
ųくƩƞいŵナPバ25～28参照ニ

10ニベȸǹ設定が終了ƢǔƱǻッȈǢップ ウǣǶȸȉƸ
ų   終了しǇƢŵエンǿȸȜǿンǛ押ƢƱŴȈップ画面へ
ųų切Ǔ替ǓǇƢŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

●SリRパSSRȢȸȉưƸǢȊȭグǵȸȜƸ動作しǇƤǜƷưƝ注意くƩƞいŵ
ų誤っƯSリRパSSRȢȸȉưǢȊȭグǵȸȜǛ使用ƢǔƱ正常ƴ動作ƤƣǵȸȜが壊ǕǇƢƷưŴ絶対ƴSリRパSSRȢȸȉưǢȊȭグǵȸȜǛ使用しƳいưくƩƞいŵ
ųȇǸǿȫǵȸȜナSRラŴERBŴERSǷȪȸǺŴDigital ERラǷȪȸǺニƷ場合ƸNORパSリRȢȸȉƷƲƪǒưも動作しǇƢŵ
●SSRȢȸȉƸSRラǵȸȜŴS・PER ーORTEXパSーハPL・SǷȪȸǺŴリーハ12 STOCロ SPECルャLŴリーハ01Ʒǈ動作しǇƢŵ
●MTハ44ƸRXハ451RǛ使用しƯSリRƷ表示ưBルNDしƯもSSRȢȸȉƴƸƳǓǇƤǜŵ表示通ǓƷ動作ƴƳǓǇƢŵ
●SリRパSSRȢȸȉưƸBLハRャCERŴBLハFORCEŴF2000ŴF2200ŴF3000ŴF3300ŴSBLハ01Ŵ02Ŵ03CLƸ動作しǇƤǜŵ
ų必ƣNORȢȸȉưƝ使用くƩƞいŵ
●Sーハ08Ŵリーハ10Ŵリーハ12ŴF2500ƸNORパSリRȢȸȉư動作しǇƢŵ

重要
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各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

注意
●ȪンǱーǸƕȭッǯしƨ状態ƕ長く続くƱŴ

ųサーȜȢーǿー破損Ʒ原因ƴƳǓますŵ

●ȇュǢȫȬーȈƷ調整ǛƓこƳう前ƴǹȆǢȪンǰ/ǹȭッȈȫ ȪンǱーǸ

ųƷエンȉ ȝǤンȈ ǢǸȣǹȈǛƓこƳっƯくƩさいŵ(Pバ27Ŵ28)
補足

⇭ュ⇈∑ −ー⇮[‶/⁄]
●ǹȆǢȪンǰ țǤーȫŴǹȭッȈȫ ȈȪǬーǛ最大ƴ操作しƨƱƖƷ舵角Ǜ調整ưƖますŵ
ųRCǫーや路面コンȇǣǷョンƴ対応させǔƨǊƴ走ǒせƳƕǒ調整しますŵ
※ǹȆǢȪンǰƸ左右同時ŴǹȭッȈȫƸȏǤ側/ブȬーǭ側Ǜ別々ƴ調整すǔこƱƕ可能ưすŵ
ųブȬーǭ側ǋEPャư調整すǔǑǓǋ細Ɣく調整ưƖますŵ
●ǹȆǢȪンǰ țǤーȫ/ǹȭッȈȫ ȈȪǬーǛ操作しƯȪンǱーǸƕȭッǯすǔ状態Ɣǒ
ųȇュǢȫ ȬーȈ(D/R)Ʒ設定値Ǜ増やさƳいưくƩさいŵ
●ǹȭッȈȫ側ƷȇュǢȫ ȬーȈǛ調整すǔこƱưŴǑǓ細ƔƳ調整ƕ可能ƴƳǓますŵ
※ャUX1/ャUX2ƕCODE5/CODE10ƴ設定さǕƯいǔ場合ƴƸD/RƷ設定変更ǛƓこƳっƯǋ
ų動作ƴƸ反映さǕませǜŵ

Ძ)ȞȫチセȬǯǿーư[ SETTルNG ]Ǜ選択しƯ
ų エンǿー操作ư決定しますŵ

Წ)セȬǯȈȜǿンư調整すǔ機能
ų [ ST/Tリ(リŴL)/ャUX1/ャUX2 ]Ǜ選択しますŵ

Ჭ)ȇュǢȫȬーȈƷ設定値ǛȞȫチセȬǯǿー
ų  ư調整しますŵ

Ხ)走行中ƸǹȆǢȪンǰȇュǢȫȬーȈƕȈȪムᲭŴ
     ブȬーǭȇュǢȫȬーȈƕȈȪム4ư調整ưƖますŵ
     ǭーǢサǤンȈȪム機能ưȈȪムᲭŴȈȪム4ƴ他Ʒ
     機能Ǜ割Ǔ当ƯǔこƱƕ可能ưすŵ(Pバ52)
※選択しƨ機能Ǜǭȣンセȫすǔ場合ƴƸ
   ȐッǯȜǿンǛ操作しƯくƩさいŵ

○設定範囲ųST/Tリハリ/ャUX1/ャUX2：0％～100％
                  TリハL：0デ～120％
○初期値ųųST/Tリ/ャUX1/ャUX2：100％

セッ⇬⇉ング/⁅‷⁆⁆ING

※サーȜƕȭッǯしƯǸȪǸȪ
ųうƳǒƳいǑうƴ注意！
注)ǹȭッȈȫǋ同様ưすŵ

⇭ュ⇈∑−ー⇮
設定画面

ス⇬⇈∐ング
⇭ュ⇈∑ −ー⇮設定画面

点滅

セȬǯȈȜǿンưチȣンネȫ選択

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ



２０　

各
機
能
の
使
用
方
法

●ǹテアȪンǰパǹȭッȈȫƳƲư使用すǔサーボƷǹȔーȉǛ制御すǔ機能ưすŵ設定すǔこƱƴǑǓ急激Ƴ操作Ǜ
ųƓこƳっƯもRCカーƴƸ反応ƕưƳいǑうƴすǔこƱƕưƖǇすŵǹテアȪンǰ側ưƸǹムーǺƳコーȊーワーǯƕ
ų可能ƱƳǓŴǹȭッȈȫ側ưƸȑワーǻーȖしƨǹȭッȈȫワーǯưコーȊーƔǒ安定しƨ立ƪ上ƕǓǛ実現しǇすŵ
※AUXƷTYPEǛ[ CODE5パCODEビ0 ]ƴ設定すǔƱAUXチャンネȫƷǹȔーȉ機能Ǜ調整しƯも動作ƴ反映さǕǇせǜŵ
※AUXチャンネȫƷǹȔーȉ設定ƸǹテアȪンǰパǹȭッȈȫǛ参考ƴしƯ調整しƯくƩさいŵ

●ǹテアȪンǰ操作ƴ対しƯǹテアȪンǰ サーボƷǹȔーȉǛ遅ǒせǔ機能ưすŵǹテアȪンǰǛƖǔƱƖ
ųナȕォワーȉニƱ戻すƱƖナȪǿーンニƷǹȔーȉǛ独立しƯ設定ưƖǇすŵƳƓŴ設定ǑǓ遅いǹテアȪンǰ操作
ųưƸǹȔーȉ機能Ƹ働ƖǇせǜŵ
  
ビニǻȬǯȈボǿンư[ STナǹテアȪンǰニ ]Ǜ選択しǇすŵ
 
ピニȕォワーȉ側Ʒ設定ナFORWARDニ
ų[ FORWARD ]Ǜ選択しƯマȫチǻȬǯǿーư設定値Ǜ
ų調整しǇすŵ
※選択しƨ機能Ǜキャンǻȫすǔ場合ƴƸȐッǯキーǛ操作
ųしƯくƩさいŵ
 
ų○設定範囲ųų0～－ビ00
ų○初期値ųųų0
 
フニȪǿーン側Ʒ設定ナRETURNニ
ų[ RETURN ]Ǜ選択しƯマȫチǻȬǯǿーư設定値Ǜ調整しǇすŵ
 
ų○設定範囲ųų0～－ビ00
ų○初期値ųųų0
 
※実際ƴ走行しƳƕǒ調整ǛƓこƳっƯくƩさいŵ機能Ǜ使用しƳいƱƖや調整しƯも設定値ƕ決ǇǒƳいƱƖƸ
ų設定値Ǜ0％ナȪȋアニƴしƯくƩさいŵ

●RCカーƷȉȩイȓンǰưƸRCカーƷ動ƖƴあわせƨǹテアȪンǰ操作ƕ重要ưあǓ過大操作Ƹ禁物ưすŵ
ųǹテアȪンǰハǹȔーȉƸ無駄Ƴ操作ǛƓさえŴǹムーǺƳコーȊȪンǰǛ実現ưƖǇすŵ
●ǹテアȪンǰハǹȔーȉƱǹテアȪンǰハカーȖǛ併用すǔƱさǒƴ効果ƕ倍増しǇすŵ

補足

●RCカーƷȉȩイȓンǰưƸRCカーƷ動ƖƴあわせƨǹȭッȈȫ操作ƕ重要ưあǓ過大操作Ƹ禁物ưすŵ
ųǹȭッȈȫハǹȔーȉƸ無駄Ƴ操作ǛƓさえŴǹムーǺƳ動作Ǜ実現ưƖǇすŵ
●ǹȭッȈȫハǹȔーȉƱǹȭッȈȫハカーȖǛ併用すǔƱさǒƴ効果ƕ倍増しǇすŵ

補足

[㻿T] ステア䝸ング䞉スピ䞊䝗

●ǹȭッȈȫ操作ƴ対しƯǹȭッȈȫ サーボƷ動作ǹȔーȉやǹȔーȉコンȈȭーȩーƷ反応Ǜ遅ǒせǔ機能ưすŵ
ųǹȭッȈȫǛいǕǔƱƖナȕォワーȉニƱ戻すƱƖナȪǿーンニƷǹȔーȉǛ独立しƯ設定ưƖǇすŵƳƓŴ設定ǑǓ遅い
ųǹȭッȈȫ操作ưƸǹȔーȉ機能Ƹ働ƖǇせǜŵ※ȏイ側ƷǈƷ設定ƱƳǓŴȖȬーキ側Ƹ設定ưƖǇせǜŵ
ų
ビニǻȬǯȈボǿンư[ TリナǹȭッȈȫニ ]Ǜ選択しǇすŵ
ų
ピニȕォワーȉ側Ʒ設定ナFORWARDニ
ų[ FORWARD ]Ǜ選択しƯマȫチǻȬǯǿーư設定値Ǜ
ų調整しǇすŵ
※選択しƨ機能Ǜキャンǻȫすǔ場合ƴƸȐッǯキーǛ操作
ųしƯくƩさいŵ
 
ų○設定範囲ųų0～－ビ00
ų○初期値ųųų0
ų
フニȪǿーン側Ʒ設定ナRETURNニ
ų [ RETURN ]Ǜ選択しƯマȫチǻȬǯǿーư設定値Ǜ調整しǇすŵ
 
ų○設定範囲ųų0～－ビ00
ų○初期値ųųų0
 
※実際ƴ走行しƳƕǒ調整ǛƓこƳっƯくƩさいŵ機能Ǜ使用しƳいƱƖや調整しƯも設定値ƕƖǇǒƳいƱƖƸ
ų設定値Ǜ0％ナȪȋアニƴしƯくƩさいŵ

[TH] スロッ䝖䝹䞉スピ䞊䝗

ニュートラル

Ｎ

ニュートラル

Ｎ

ᵤᵭRWARᵢ

RᵣᵲᵳRᵬ

ᵤᵭRWARᵢ

RᵣᵲᵳRᵬ

ᵤᵭRWARᵢ

RᵣᵲᵳRᵬ

Ｒ
端

Ｌ
端

Ｈ
端

スピード[⁅P‷‷‶] セッティング/⁅‷⁆⁆ING

ǻȬǯȈボǿンư[ ST ]選択

ǻȬǯȈボǿンư[ Tリ ]選択



䠎䠍

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

[㻿T] ステア䝸ン䜾・エ䜽スポネンシャ䝹

カーブ[C⁇⁄⁈E] セッティング/⁅E⁆⁆ING

●ǹテアȪンǰ țイȸȫ/ǹȭッȈȫ ȈȪǬȸƷ操作ƴ対ƠƯサȸȜƷ動作量Ǜ可変させǔ機能ưƢŵ
ų設定値Ǜȗȩǹナ＋ニ側ƴƢǔƱǯイッǯƴŵȞイȊǹナ－ニ側ƴƢǔƱȞイȫȉƴ反応ƠまƢŵ
●曲線的Ƴ動作ƷエǯǹȝネンǷャȫナEXPニƱ直線的Ƴ動作ƷアǸャǹǿȖȫ ȬȸȈ コンȈȭȸȫ
ųナARCニƷ動作Ǜ選択ưƖまƢŵ
※A・XƷTYPEǛ[ CODE ]ƴ設定ƢǔƱA・XȁャンネȫƷǫȸȖ機能Ǜ調整ƠƯも動作ƴ反映
ųさǕませǜŵ
※A・XȁャンネȫƷǫȸȖ設定ƸǹテアȪンǰ/ǹȭッȈȫǛ参考ƴƠƯ調整ƠƯくƩさいŵ

ȷエǯǹȝネンǷャȫナEXPニ

ȷアǸャǹǿȖȫ ȬȸȈ コンȈȭȸȫナARCニ
ųPOルNTƷ設定Ǜ調整ƢǔこƱư動作ƕ可変Ƣǔ位置Ǜ変えǔこƱƕưƖまƢŵ

●ǹテアȪンǰ特性ǛȞイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưƖまƢŵ一般的ƴRCǫȸƕǪȸバȸǹテアƴ
ų感ơǒǕǔƱƖƸ設定値ǛȞイȊǹ側ƴ設定ƠŴアンȀȸǹテアƴ感ơƨƱƖƸ数値Ǜȗȩǹ側ƴ設定ƠまƢŵ
ųǹテアȪンǰȷエǯǹȝネンǷャȫƸL/R同時設定ƴƳǓまƢŵ

1ニセȬǯȈȜǿンưSTǛ選択ƠƯŴ
ųȞȫȁセȬǯǿȸƴǑǓSTƷ
   C・RーE TYPEǛ[ EXP ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニȞȫȁセȬǯǿȸư設定値Ǜ調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ų－100%～100%
ų
   ○初期値      ų0%

※選択Ơƨ機能ǛǭャンセȫƢǔ場合ƴƸ
ųバッǯȜǿンǛ操作ƠƯくƩさいŵ



２２

各
機
能
の
使
用
方
法

[㼀H] スロットル・エクスポネンシャル

●スȭッȈȫ特性Ǜマイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưきまƢŵ一般的ƴ滑ǓやƢい路面やオーȐー
ųȑワーƱ感ơǔƱきƴƸ設定値ǛマイȊス側ƴ設定ƠŴȏイǰȪッȗƳ路面状況やȑワーユȋッȈƴȑワー
ų不足Ǜ感ơǔƱきƴƸ設定値Ǜȗȩス側ƴ設定ƠまƢŵ
ųȏイ側パȖȬーǭ側Ǜ個別ƴ設定可能ưƢŵ
※ȏイ側パȖȬーǭ側Ʒ選択ƸȈȪǬー操作ƴよっƯ
ųおこƳいまƢŵ

1ニセȬǯȈボǿンưTリǛ選択ƠƯŴ
ųマȫチセȬǯǿーƴよǓTリƷ
   CURVE TYPEǛ[ EXP ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニマȫチセȬǯǿーư設定値Ǜ調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ųハ100%～100%
ų
   ○初期値       0%

[A㼁X㻝] A㼁X㻝・エクスポネンシャル

●AUX1Ʒ動作特性Ǜマイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưきまƢŵ
ųȏイ側パȭー側Ǜ個別ƴ設定可能ưƢŵ
※AUX TYPEưAUX1Ǜ[ CODEプパCODE10 ]ƴ設定ƢǔƱ設定値Ǜ
ų変更ƠƯも動作ƴƸ反映さǕませǜŵ

1ニセȬǯȈボǿンưAUX1Ǜ選択ƠƯŴ
ųマȫチセȬǯǿーƴよǓAUX1Ʒ
ųCURVE TYPEǛ[ EXP ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニマȫチセȬǯǿーư設定値Ǜ調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ųハ100%～100%
ų
   ○初期値       0%

[A㼁X㻞] A㼁X㻞・エクスポネンシャル

●AUX2Ʒ動作特性Ǜマイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưきまƢŵ
ųȏイ側パȭー側Ǜ個別ƴ設定可能ưƢŵ
※AUX TYPEưAUX2Ǜ[ CODEプパCODE10 ]ƴ設定ƢǔƱ設定値Ǜ
ų変更ƠƯも動作ƴƸ反映さǕませǜŵ

1ニセȬǯȈボǿンưAUX2Ǜ選択ƠƯŴ
ųマȫチセȬǯǿーƴよǓAUX2Ʒ
ųCURVE TYPEǛ[ EXP ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニマȫチセȬǯǿーư設定値Ǜ調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ųハ100%～100%
ų
   ○初期値        0%

スȭッȈȫ操作位置

リパBƸȈȪǬー操作ư選択



䠎䠏

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

[㻿T] 䝇テア䝸ング䞉ア䝆ャ䝇タブ䝹 䝺䞊ト コント䝻䞊䝹

カーブ[C⁇⁄⁈E] セッティング/⁅E⁆⁆ING

●ǹテアȪンǰ特性をȞイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưƖまƢŵ一般的ƴRCǫȸƕǪȸȐȸǹテアƴ
ų感ơǒǕǔƱƖƸ設定値をȞイȊǹ側ƴ設定ƠŴアンȀȸǹテアƴ感ơƨƱƖƸ数値をȗȩǹ側ƴ設定ƠまƢŵ
ųǹテアȪンǰȷアǸャǹǿȖȫ ȬȸȈ コンȈȭȸȫƸLパR同時設定ƴƳǓまƢŵ

1ニセȬǯȈȜǿンưSTを選択ƠƯŴȞȫȁセȬǯǿȸ
   ƴǑǓSTƷC・RーE TYPEを[ ARC ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニȬȸȈƷ設定ナRATEニ
   ȞȫȁセȬǯǿȸư[ RATE ]を選択ƠƯ
ų設定値を調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ų－100%～100%
ų
   ○初期値      ų0%

3ニȝインȈƷ設定ナPOルNTニ
ųȞȫȁセȬǯǿȸư[ POルNT ]を選択ƠƯ
ų設定値を調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ų1%～99%
ų
   ○初期値ųų0%

※選択Ơƨ機能をǭャンセȫƢǔ場合ƴƸ
ųȐッǯȜǿンを操作ƠƯくƩさいŵ

[TH] 䝇䝻ット䝹䞉ア䝆ャ䝇タブ䝹 䝺䞊ト コント䝻䞊䝹

●ǹȭッȈȫ特性をȞイȫȉ⇔Ȫȋア⇔ǯイッǯまư可変ưƖまƢŵ一般的ƴ滑ǓやƢい路面やǪȸȐȸ
ųȑワȸƱ感ơǔƱƖƴƸ設定値をȞイȊǹ側ƴ設定ƠŴȏイǰȪッȗƳ路面状況やȑワȸユȋッȈƴȑワȸ
ų不足を感ơǔƱƖƴƸ設定値をȗȩǹ側ƴ設定ƠまƢŵȏイ側パȖȬȸǭ側を個別ƴ設定可能ưƢŵ
※ȏイ側パȖȬȸǭ側Ʒ選択ƸȈȪǬȸ操作ƴǑっƯおこƳいまƢŵ

1ニセȬǯȈȜǿンưTリを選択ƠƯŴȞȫȁセȬǯǿȸ
   ƴǑǓTリƷC・RーE TYPEを[ ARC ]ƴ設定ƠまƢŵ

2ニȬȸȈƷ設定ナRATEニ
ųȞȫȁセȬǯǿȸư[ RATE ]を選択ƠƯ設定値を
   調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ų－100%～100%
 
   ○初期値ųųų0％

3ニȝインȈƷ設定ナPOルNTニ
ųȞȫȁセȬǯǿȸư[ POルNT ]を選択ƠƯ設定値を
   調整ƠまƢŵ

ų○設定範囲ų 1%～99%
ų
   ○初期値       プ0%

※選択Ơƨ機能をǭャンセȫƢǔ場合ƴƸ
ųȐッǯȜǿンを操作ƠƯくƩさいŵ

ȝインȈ設定位置

リパBƸȈȪǬȸ操作ư選択
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各
機
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[AUX㻝] AUX㻝䞉ア䝆ャ䝇タブ䝹 䝺䞊ト コント䝻䞊䝹

●AUX1Ʒ動作特性ǛȞイȫȉ⇔Ȫニア⇔クイックまư可変ưきますŵ
ųȏイ側/ȭー側Ǜ個別に設定可能ưすŵ
※AUX TYPEưAUX1Ǜ[ CODE5/CODE10 ]に設定すǔƱ設定値Ǜ
ų変更しƯも動作にƸ反映さǕませǜŵ

1)セȬクȈȜǿンưAUX1Ǜ選択しƯŴ
ųȞȫチセȬクǿーによǓAUX1Ʒ
ųCURVE TYPEǛ[ ARC ]に設定しますŵ

2)ȬーȈƷ設定(RATE)
ųȞȫチセȬクǿーư[ RATE ]Ǜ選択しƯ
ų設定値Ǜ調整しますŵ

ų○設定範囲ųハ100%～100%
ų
   ○初期値ųų  0%

3)ȝインȈƷ設定(POルNT)
ųȞȫチセȬクǿーư[ POルNT ]Ǜ選択しƯ
ų設定値Ǜ調整しますŵ

ų○設定範囲ų1%～99%
ų
   ○初期値      0%

※選択しƨ機能Ǜキャンセȫすǔ場合にƸ
ųȐックȜǿンǛ操作しƯくƩさいŵ

[AUX㻞] AUX㻞䞉ア䝆ャ䝇タブ䝹 䝺䞊ト コント䝻䞊䝹

●AUX2Ʒ動作特性ǛȞイȫȉ⇔Ȫニア⇔クイックまư可変ưきますŵ
ųȏイ側/ȭー側Ǜ個別に設定可能ưすŵ
※AUX TYPEưAUX2Ǜ[ CODE5/CODE10 ]に設定すǔƱ設定値Ǜ
ų変更しƯも動作にƸ反映さǕませǜŵ

1)セȬクȈȜǿンưAUX2Ǜ選択しƯŴ
ųȞȫチセȬクǿーによǓAUX2Ʒ
ųCURVE TYPEǛ[ ARC ]に設定しますŵ

2)ȬーȈƷ設定(RATE)
ųȞȫチセȬクǿーư[ RATE ]Ǜ選択しƯ
ų設定値Ǜ調整しますŵ

ų○設定範囲ųハ100%～100%
ų
   ○初期値ųų  0%

3)ȝインȈƷ設定(POルNT)
ųȞȫチセȬクǿーư[ POルNT ]Ǜ選択しƯ
ų設定値Ǜ調整しますŵ

ų○設定範囲ų1%～99%
ų
   ○初期値      0%

※選択しƨ機能Ǜキャンセȫすǔ場合にƸ
ųȐックȜǿンǛ操作しƯくƩさいŵ

ȝインȈ設定位置

ȝインȈ設定位置
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フェール セーフ[‸/⁅] セッティング/⁅‷⁆⁆IN‹

F/㻿設定位置

●ȕǧȸȫ セȸȕƱƸ受信機ƕ送信機ƔǒƷ電波Ǜ受信ưƖƳいǑうƳ状況ƴƳƬƨ場合ƴ各チȣンネȫ
ųǛあǒƔơめ設定Ơƨ位置ƴサȸȜǛ保持させǔ機能ưŴǨンǸンRCカんư受信機側ƷバッテȪȸ電圧
ųƕ設定電圧以下ƴƳƬƨ場合ƴǹȭッȈȫチȣンネȫ(2ch)ƷサȸȜǛあǒƔơめ設定Ơƨ位置ƴサȸȜ
ųǛ保持させǔ機能ƕバッテȪȸ ȕǧȸȫ セȸȕưƢŵ
●バッテȪȸ ȕǧȸȫ セȸȕƸǹȭッȈȫチȣンネȫ(2ch)ƕFREE/リOLDƴ設定さǕƯいǔ場合Ƹ
ų設定ưƖǇせǜŵ(エバッテȪȸ ȕǧȸȫ セȸȕƸǹȭッȈȫ チȣンネȫƴƷǈ動作ƠǇƢŵ)
エ電動RCカんưƸバッテȪȸ ȕǧȸȫ セȸȕƷ機能Ƹ使用ƠƳいưくƩさいŵ
  
1)ȞȫチセȬクǿȸư[ F/S ]Ǜ選択ƠƯŴセȬクȈȜǿンư
ųȕǧȸȫ セȸȕǛ設定Ƣǔチȣンネȫ(ST/Tリ/ャ・X1/ャ・X2)
   Ǜ選択ƠǇƢŵ
 
2)設定ƢǔƠƨチȣンネȫưǨンǿȸƠƯȞȫチセȬクǿȸǛ
ų操作ƢǔƱȕǧȸȫセȸȕƷȢȸȉ設定ƕ
ųFREE→FS→リOLDƷ順番ư切Ǔ替ǓǇƢŵ
 
ų○設定範囲ųFREE/FS(100%～-100%)/リOLD
ų
   ○初期設定ųFREE
 
エ各ȢȸȉƴƭいƯ
ųFREE (ȕȪȸ Ȣȸȉ)ȷȷȷȷȷ受信機ƕ送信機ƔǒƷ電波Ǜ受信ưƖƳくƳǔƱサȸȜへƷ信号出力Ǜ
ųųųųųųųųųųųųųųųų停止ƠƯサȸȜƸȕȪȸƷ状態ƴƳǓǇƢŵ
ų
ųFS(ȕǧȸȫ セȸȕ Ȣȸȉ)ȷȷȷ受信機ƕ送信機ƔǒƷ電波Ǜ受信ưƖƳくƳǔƱ設定Ơƨ位置ƴサȸȜ
ųųųųųųųųųųųųųųųųųǛ保持ƠǇƢŵ
ųリOLD (țȸȫȉ Ȣȸȉ)ȷȷȷȷ受信機ƕ送信機ƔǒƷ電波Ǜ受信ưƖƳくƳǔ直前Ʒ位置Ǜ保持ƠǇƢŵ
 
ų 
ȷFREE/リOLD/FSƷ各ȢȸȉƸ送信機ƔǒƷ信号Ǜ再び受信ưƖǔǑうƴƳƬƨ場合Ƹ自動的ƴ解除ƠǇƢŵ
 
Ჭ)ȕǧȸȫ セȸȕ(FS)Ʒ設定
ų ȕǧȸȫ セȸȕ Ȣȸȉư動作させǔ位置ƴ操作ƠƯŴ位置ƕ決定ƠƨǒǨンǿȸキȸǛ長押ƠƯ
ų ȕǧȸȫ セȸȕƕ働いƨƱƖƷ位置Ǜ設定ƠǇƢŵ
エ安全面Ɣǒȕǧȸȫ セȸȕƷ設定ƸǹȭッȈȫ チȣンネȫǛȖȬȸキ側ƴ設定ƢǔこƱǛƓƢƢめƠǇƢŵ
 
Ხ)バッテȪȸ ȕǧȸȫ セȸȕƷ設定
ųǹȭッȈȫ チȣンネȫƷ位置Ǜ設定後ŴカȸソȫǛ[ B-F/S ]ƴ移動ƠƯ電圧Ǜ設定ƠǇƢŵ
 
ų○設定範囲ųȷFリフƷ場合：OFFŴフ.5v～5.0v (エLi-PoバッテȪȸ非対応)
ųųųųųųųȷFリブƷ場合：OFFŴフ.5v～7.ブv
 
ųエバッテȪȸȕǧȸȫセȸȕƸGPカȸư使用Ơƨ場合ƴ
ųų受信機バッテȪȸƷ電圧ƕ設定Ơƨ電圧ƴƳǔƱ
ųųȕǧȸȫセȸȕƕ動作Ƣǔ機能ưƢŵ
ųų電動RCカȸưƸバッテȪȸȕǧȸȫセȸȕƷ機能Ƹ
ųų使用ƠƳいưくƩさいŵ

Ჯ)ȕǧȸȫ セȸȕƷ確認
ų ȕǧȸȫ セȸȕƷ設定ƕƓこƳわǕƯいǔ状態ư送信機Ʒ
    電源ǛOFFƴƠƯŴȕǧȸȫ セȸȕǛ設定ƠƨȝǸǷョン
    ƴサȸȜƕ移動ƢǔƔ確認ƠƯくƩさいŵ

●ȕǧȸȫ セȸȕƴƭいƯ
ųȕǧȸȫ セȸȕ機能ǛONƴƠƨ場合Ƹ走行前ƴȕǧȸȫ セȸȕƷ設定Ǜ確認ƠƯくƩさいŵ
ų走行中ƴȕǧȸȫ セȸȕƷ設定Ǜ変更ƠƳいưくƩさいŵ

重要
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⇿ース[‴″⁅E] セッティング/⁅E⁆⁆ING

●ベーǹ[ヤャSE]ƱƸRュǫーƴ合わせƯ各チȣンネȫƷサーȜやǹピーȉコンȈȭーȩー等Ʒ動作方向Ǜ
ų決ǊǔȪȐーǹやニȥーȈȩȫ位置Ǜ調整ƢǔサブȈȪȠŴ動作量Ǜ設定Ƣǔエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈ
ų(EPャ)Ʒ機能Ǜ一ƭƷ機能(ベーǹ)ƴ集約させƯ一括ư設定ưƖǔǑうƴƠƨ機能ưƢŵ

●ǹȆアȪンǰパǹȭッȈȫパャUX1パャUX2Ǜ操作ƠƨƱƖƴŴ操作ƱサーȜƷ動作ƕ逆ƴƳǔ場合ƴ使用ƠまƢŵ
  
1)ȞȫチセȬǯǿーư[ ヤャSE ]Ǜ選択ƠƯŴセȬǯȈȜǿンư
ų 設定Ƣǔチȣンネȫ(STパTリパャUX1パャUX2)Ǜ選択ƠまƢŵ
ų
2)設定Ƣǔチȣンネȫưエンǿー操作ƠƯȞȫチセȬǯǿーǛ
ų操作ƢǔƱȪȐーǹƷ設定ƕ切Ǔ替わǓまƢŵ
※選択Ơƨ機能ǛǭȣンセȫƢǔ場合ƴƸȐッǯǭーǛ操作ƠƯくƩさいŵ
 
ų○設定範囲ųNORパREV
ų
   ○初期値ųųNOR

リバース[㻾E㼂]

●サブ ȈȪȠ機能Ǜ使用ƠƯǹȆアȪンǰパǹȭッȈȫパャUX1パャUX2ƷニȥーȈȩȫ(センǿー)Ǜ補正ƠŴ
ųȈȪȠƸセンǿー位置ư使用ưƖǔǑうƴƠまƢŵRュǫーへサーȜǛ搭載ƢǔƱƖƴサブ ȈȪȠưサーȜƷ
ųセンǿーǛ出ƠƯƔǒエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈƷ調整ǛƓこƳƬƯくƩさいŵ
 
1)使用Ƣǔ前ƴ各ȡイン ȈȪȠǛセンǿー(０)ƴ
ųƠƯくƩさいŵ
 
2)ȞȫチセȬǯǿーư[ SUヤ-T ]Ǜ選択ƠƯŴセȬǯȈȜǿンư
ų サブȈȪȠƷ調整ǛƓこƳうチȣンネȫ(STパTリパャUX1パャUX2)
    Ǜ選択ƠまƢŵ

3)設定Ƣǔチȣンネȫưエンǿー操作ƠƯ決定ƠまƢŵ
 
4)サーȜ țーン(サーȜセーȐー țーン)Ǜセンǿー位置ƴ
ųいƪƹǜ近いƱこǖƴ取Ǔ付けまƢŵ
※サーȜțーンƷ取Ǔ付け位置ƴƭいƯƸ車体側Ʒ
ų取扱説明書ƴƠƨƕƬƯくƩさいŵ
 
５)ȞȫチセȬǯǿーǛ操作ƠƯセンǿーǛ調整ƠまƢŵ
 
ų○設定範囲ųL150～R150(ST)Ŵ
                     リ150～ヤ150(Tリ)Ŵ
                     リ150～L150(ャUX1ŴャUX2)
ų
   ○初期値ųų0

サブ トリム[㻿㼁B-㼀]

㻾E㼂設定

㻿㼁B-㼀設定

注意
●サーȜƴサーȜ țーンǛ取Ǔ付けǔ際ƴŴưƖǔƩけセンǿーƴ近い位置ư
   サーȜ țーンǛ固定ƠƯサブ ȈȪȠưセンǿーǛ出ƠƯくƩさいŵ
ųサブ ȈȪȠƱ送信機ȡイン ȈȪȠƕ片方ƴƔƨǑǔƱŴǹȆアȪンǰ țイーȫ
   やǹȭッȈȫȈȪǬーƴȇッȉȐンȉ(サーȜƕ動ƔƳい領域)ƕ発生ƠまƢŵ

●ȈȪȠƱサブ ȈȪȠƴƭいƯ

ųȈȪȠƱƸŴサーȜƷニȥーȈȩȫ(センǿー)位置Ǜ調整Ƣǔ機能ưƢŵǹȆアȪンǰサーȜǛ車体ƴ搭載後走行させƯ直進ƠƳい場合ƴǹȆアȪンǰ
   Ʒȡイン ȈȪȠǛ調整ƠまƢŵ
ųまƨŴエンǸンＲＣǫーưƷǭȣブȬǿーƷニȥーȈȩȫ位置ƸサーȜ搭載後ƴȪンǱーǸ調整Ʊ共ƴǹȭッȈȫサーȜƷニȥーȈȩȫ調整Ʒ必要ƕあǓまƢŵ
ųニȥーȈȩȫ位置Ʒ調整ƸサーȜ搭載後ƴƓこƳうƩけưƳくŴǿイȤƷ磨耗やǷȣǷーƷƶơǕƳƲ走行中Ʒ変化ƴ対応ƢǔƨǊƴǋ必要ƴƳǓまƢŵ
   MT-44ƷȈȪȠƸ動作角Ʒ端ƸそƷままưニȥーȈȩȫ位置ƩけǛ調整Ƣǔセンǿー ȈȪȠƱ動作角Ʒ端ƱニȥーȈȩȫ位置Ǜ一緒ƴ動ƔƢȑȩȬȫ
ųȈȪȠƷ２種類ƕあǓまƢŵサーȜ țーンǛ固定Ƣǔ前ƴニȥーȈȩȫ(センǿー)位置Ǜ調整Ƣǔサブ ȈȪȠƸȑȩȬȫ ȈȪȠưŴȡインȈȪȠƕ
ųセンǿーȈȪȠưƢŵ

○センǿー ȈȪȠ(ȡイン ȈȪȠ)

ųȈȪȠưニȥーȈȩȫ位置Ǜ移動
    ƠƯǋ動作角Ʒ端Ƹ動Ɩませǜŵ

重要

○ȑȩȬȫ ȈȪȠ(サブ ȈȪȠ)

ųȈȪȠưニȥーȈȩȫ位置Ǜ移動ƢǔƱ
ų 動作角Ʒ端ǋ一緒ƴ移動ƠまƢŵ
    ȪンǱーǸǛƓこƳƬƨ後ưサブȈȪȠǛ
    調整Ơƨ場合Ƹエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈ
    (EPャ)Ʒ再調整ƕ必要ƴƳǓまƢŵ

センǿー位置Ǜ調整

ホ0°
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各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

⇿ース[‴″⁅E] セッティング/⁅E⁆⁆ING

●ベȸǹ[ヤャSE]ƱƸR際ǫȸƴ合わせƯ各チȣンネȫƷサȸȜやǹピȸȉコンȈȭȸȩȸ等Ʒ動作方向や
ųȋȥȸȈȩȫ位置を調整ƢǔサブȈȪムŴ動作量を設定Ƣǔエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈナEPャニƷ機能を
ų一ƭƷ機能ナベȸǹニƴ集約させƯ一括ư設定ưƖǔǑうƴƠƨ機能ưƢŵ

●ǹテアȪンǰ țイȸȫ/ǹȭッȈȫ ȈȪǬȸを操作ƠƨᨥƷǹテアȪンǰ サȸȜƷ左右動作量Ʒ調整Ŵ
ųǹȭッȈȫ サȸȜƷȏイ側ŴブȬȸǭ側動作量Ʒ調整やャ・X1Ŵャ・X2ナ3chŴ4chニƷサȸȜ動作量Ʒ
ų調整ƕ可能ưƢŵ

●ȪンǱȸǸやサǹȐȩンǹŴǿイȤ径Ʒ違いƳƲƔǒ左右ƷコȸȊȪンǰ半径ƕ違う事ƕあǓまƢŵ
ųこƷǑうƳƱƖƴ左右ƷサȸȜ動作量を調整ƠƯ左右ƷコȸȊȪンǰ半径ƕ同ơƴƳǔǑうƴ調整ƠまƢŵ
 
1ニǹテアȪンǰȷエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈナSTハEPャニを調整Ƣǔ前ƴサȸȜƷȋȥȸȈȩȫ調整ナPバ26ニを
ųƓこƳƬƯƘƩさいŵ
ȷȋȥȸȈȩȫ調整ƱƸŴ電源を入ǕƯサȸȜ țȸンをƓƓǑそƷセンǿȸ位置ƴ取Ǔ付けŴサブ ȈȪムư
ųセンǿȸ位置をあわせǔこƱưƢŵ
 
2ニȞȫチセȬǯǿȸư[ EPャハL/EPャハR ]ƷƲƪǒƔを
ų選択ƠƯエンǿȸư決定ƠまƢŵ
 
3ニ動作量をȞȫチセȬǯǿȸư調整ƠまƢŵ
※ǫȸソȫƕEPャハL/EPャハRƷƲƪǒƔƴ有ǔ場合Ƹ
ųǹテアȪンǰ操作ưもǫȸソȫ移動ƕ可能ưƢŵ
 
○設定範囲ųL/R ０～150%

○初期値ųųL/R 100%

エン䝗 ポイン䝖 ア䝆ャ䝇䝖[EPA]

[㻿T-EPA] 䝇テア䝸ング・エン䝗 ポイン䝖 ア䝆ャ䝇䝖

●FETǹピȸȉコンȈȭȸȩȸƷȏイ ȝインȈŴブȬȸǭ ȝインȈƷ調整ŴエンǸンǫȸƷǭȣブȬǿȸŴ
ųブȬȸǭ動作量Ʒ調整をƓこƳいまƢŵ
 
1ニエンǸンǫȸƷ場合ƴƸǹȭッȈȫȷエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈナTリハEPャニを調整Ƣǔ前ƴサȸȜƷ
ųȋȥȸȈȩȫ調整ナPバ16ニをƓこƳƬƯƘƩさいŵ
ȷȋȥȸȈȩȫ調整ƱƸŴ電源を入ǕƯサȸȜ țȸンをƓƓǑそƷセンǿȸ位置ƴ取Ǔ付けŴサブ ȈȪムư
ųセンǿȸ位置をあわせǔこƱưƢŵ
 
2ニセȬǯȈȜǿンư[ Tリ/ǹȭッȈȫ ]を選択ƠまƢŵ

3ニȞȫチセȬǯǿȸư[ EPャハリ/EPャハヤ ]ƷƲƪǒƔを
ų選択ƠƯエンǿȸư決定ƠまƢŵ
 
4ニȞȫチセȬǯǿȸư動作量を調整ƠまƢŵ
ųFETǹピȸȉコンȈȭȸȩȸを調整Ƣǔ場合ƴƸ通常ȏイ側Ŵ
ųブȬȸǭ側共ƴ設定値を100%ƴƠƯƓƖŴFETǹピȸȉ
ųコンȈȭȸȩȸ側ưȋȥȸȈȩȫŴȏイȝインȈŴブȬȸǭ
ųȝインȈを設定ƠまƢŵ
ųナFETǹピȸȉコンȈȭȸȩȸƴǑƬƯ設定方法ƕ異ƳǓまƢŵニ
※ǫȸソȫƕEPャハリ/EPャハヤƷƲƪǒƔƴ有ǔ場合Ƹ
ųȈȪǬȸ操作ưもǫȸソȫ移動ƕ可能ưƢŵų 

○設定範囲ųリ/ヤ ０～150%

○初期値ųųリ/ヤ 100%

[TH-EPA] 䝇ロッ䝖䝹・エン䝗 ポイン䝖 ア䝆ャ䝇䝖

注意

●ȪンǱȸǸƕȭッǯƠƨ状態ƕ長Ƙ
   続ƘƱŴサȸȜ破損Ʒ原因ƴƳǓまƢŵ

注意

●ǹȭッȈȫ ȪンǱȸǸưǭȣブȬǿȸ
ų全開側ŴブȬȸǭ側ƷEPャ設定値ƕ
ų大ƖƢƗǔƱサȸȜƕȭッǯƠƨ状態
ųƴƳǓサȸȜ ȢȸǿȸƷ故ᨦ原因
ųƱƳǓŴ暴走Ʒ危険ƕあǓまƢŵ

※サȸȜƕȭッǯƠƯǸȪǸȪ
ųうƳǒƳいǑうƴ注意！

※サȸȜƕȭッǯƠƯ
ųǸȪǸȪうƳǒƳい
ųǑうƴ注意！

セȬǯȈȜǿンư[ ST ]選択

セȬǯȈȜǿンư[ Tリ ]選択



２８

各
機
能
の
使
用
方
法

●A・X1ƸアクセサȪȸ等Ʒ動作ƴ使用ưƖŴEPAƴǑǓ最大舵角(動作量)Ʒ調整ƕ可能ưすŵ
ųリ(ハイ)/L(ȭȸ)個別ƴ設定可能ƳƷưŴこまƔい調整ƕ可能ưすŵ
※A・X TYPEưA・X1Ǜ[ CODE5/CODE10 ]ƴ設定すǔƱEPAǛ調整しƯも動作Ƹ反映さǕませǜŵ
 
1)A・X1ȷエンȉ ȝインȈ アǸャǹȈ(A・X1-EPA)Ǜ調整すǔ前ƴサȸȜƷニュȸȈȩȫ調整(P.26)Ǜ
ųƓこƳっƯくƩさいŵ
ȷニュȸȈȩȫ調整ƱƸŴ電源Ǜ入ǕƯサȸȜ țȸンǛƓƓǑそƷセンǿȸ位置ƴ取Ǔ付けŴサブ ȈȪムư
ųセンǿȸ位置ǛあわせǔこƱưすŵ
 
2)セȬクȈȜǿンư[ A・X1 ]Ǜ選択しますŵ
ųȞȫチセȬクǿȸư[ EPA-リ/EPA-L ]ƷƲƪǒƔǛ
ų選択しƯエンǿȸư決定しますŵ
 
3)ȞȫチセȬクǿȸư動作量Ǜ調整しますŵ
 
○設定範囲ųリ/L ０～150%

○初期値ųųリ/L 100%

[AUX㻝-EPA] AUX㻝・エン䝗 ポイン䝖 ア䝆ャ䝇䝖

●A・X2ƸアクセサȪȸ等Ʒ動作ƴ使用ưƖŴEPAƴǑǓ最大舵角(動作量)Ʒ調整ƕ可能ưすŵ
ųリ(ハイ)/L(ȭȸ)個別ƴ設定可能ƳƷưŴこまƔい調整ƕ可能ưすŵ
※A・X TYPEưA・X2Ǜ[ CODE5/CODE10 ]ƴ設定すǔƱEPAǛ調整しƯも動作Ƹ反映さǕませǜŵ
 
1)A・X2ȷエンȉ ȝインȈ アǸャǹȈ(A・X2-EPA)Ǜ調整すǔ前ƴサȸȜƷニュȸȈȩȫ調整(P.26)Ǜ
ųƓこƳっƯくƩさいŵ
ȷニュȸȈȩȫ調整ƱƸŴ電源Ǜ入ǕƯサȸȜ țȸンǛƓƓǑそƷセンǿȸ位置ƴ取Ǔ付けŴサブ ȈȪムư
ųセンǿȸ位置ǛあわせǔこƱưすŵ
 
2)セȬクȈȜǿンư[ A・X2 ]Ǜ選択しますŵ
ųȞȫチセȬクǿȸư[ EPA-リ/EPA-L ]ƷƲƪǒƔǛ
ų選択しƯエンǿȸư決定しますŵ
 
3)ȞȫチセȬクǿȸư動作量Ǜ調整しますŵ
 
○設定範囲ųリ/L ０～150%

○初期値ųųリ/L 100%

[AUX㻞-EPA] AUX㻞・エン䝗 ポイン䝖 ア䝆ャ䝇䝖

セȬクȈȜǿンư[ A・X1 ]選択

セȬクȈȜǿンư[ A・X2 ]選択
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各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

トリム[⁆⁄I‿] セッティング/⁅E⁆⁆I⁀G

●ȈȪȠƸ各チȣンネȫƷȈȪȠƷ調整ƱȈȪȠ動作(センǿーパȑȩȬȫ)Ʒ設定ƕƓこƳえまƢŵ

●ȈȪȠưƦǕƧǕƷチȣンネȫ(STパTリパャUX1パャUX2)ƷニȥーȈȩȫ(センǿー)Ǜ補正ƠまƢŵ
●初期設定ưƸȈȪȠ1(TRM1)ƴǹȆアȪンǰŴȈȪȠ2(TRM2)ƴǹȭッȈȫƕ設定さǕƯいまƢŵ
 
1)ȈȪȠ調整ǛƓこƳうチȣンネȫ(STパTリパャUX1パャUX2)
ųǛセȬǯȈȜǿンư選択ƠまƢŵ

2)エンǿー操作ư決定ƠƯȞȫチセȬǯǿーư調整ƠまƢŵ
 
ų○設定範囲ųST：L100～R100
                     Tリ：リ100～ヤ100
                     ャUX1：リ100～L100
                     ャUX2：リ100～L100
ų
ų○初期値ųųST：0
ųųųųųųųTリ：0
ųųųųųųųャUX1：０
ųųųųųųųャUX2：０

※走行中ƷȈȪȠ調整ƸTRM1(ST)ŴTRM2(Tリ)ư
ų調整ƠƯくƩさいŵǭー アサイン ȈȪȠ機能ưȈȪȠ
ųȬȐーƷ位置変更ƕ可能ưƢŵ(Pバ52)

●各チȣンネȫƷȈȪȠ動作Ǜセンǿー ȈȪȠ(ュENT)ƱȑȩȬȫ ȈȪȠ(PャRャ)ƴ設定可能ưƢŵ
●初期設定ưƸȈȪȠ1(TRM1)ƴǹȆアȪンǰŴȈȪȠ2(TRM2)ƴǹȭッȈȫƕ設定さǕƯいまƢŵ
 
1)設定Ƣǔチȣンネȫ(STパTリパャUX1パャUX2)Ǜ
ųセȬǯȈȜǿンư選択ƠまƢŵ

2)エンǿー操作ư決定ƠƯȞȫチセȬǯǿーư調整ƠまƢŵ
 
ų○設定範囲ųュENT(センǿー ȈȪȠ)パPャRャ(ȑȩȬȫ ȈȪȠ)
ų
ų○初期値ųųュENT(センǿー ȈȪȠ)

トリム[TRIM]

トリム タイプ[TRIM TYPE]

●ȈȪȠƱサブ ȈȪȠƕ片側ƴƔƨよǔƱŴǹȆアȪンǰ țイーȫやǹȭッȈȫ ȈȪǬーƴȇッȉȐンȉ(サーȜƕ動ƔƳい領域)
ųƕ発生ƠまƢŵサーȜțーンǛ取Ǔ付けǔ際ƴưƖǔƩけセンǿーƴ近い位置ư固定ƠƯサブ ȈȪȠưセンǿーǛ出ƠƯくƩさいŵ注意

●ȈȪȠƴƭいƯ
ųȈȪȠƱƸŴサーȜƷニȥーȈȩȫ(センǿー)位置Ǜ調整Ƣǔ機能ưƢŵ
ųǹȆアȪンǰ サーȜǛ車体ƴ搭載後Ŵ走行させƯ直進ƠƳい場合ƴȈȪȠư調整ƠまƢŵ
ųニȥーȈȩȫ位置Ʒ調整ƸŴサーȜ搭載後ƴƓこƳうƩけưƳくǿイȤƷ磨耗やǷȣǷーƷƶơǕƳƲ走行中Ʒ変化ƴ
ų対応ƢǔƨǊƴǋ必要ƴƳǓまƢŵ
●ȪンǱーǸ調整ǛƢǔƱƖƴセンǿー位置Ǜ調整ƢǔƷƸサブ ȈȪȠưƢŵ(Pバ26)

重要

●センǿー ȈȪȠƱȑȩȬȫ ȈȪȠƴƭいƯ

ųȈȪȠ動作時ƴ動作角Ʒ端ƸƦƷままưニȥーȈȩȫ位置ƩけǛ調整ƢǔƷƕセンǿー ȈȪȠưȈȪȠ動作時ƴ動作角Ʒ端ƱニȥーȈȩȫ位置Ǜ一緒ƴ
ų動ƔƢȑȩȬȫ ȈȪȠƷ２種類ƕあǓまƢŵサーȜ țーンǛ固定Ƣǔ前ƴニȥーȈȩȫ(センǿー)位置Ǜ調整Ƣǔサブ ȈȪȠƸȑȩȬȫ ȈȪȠưŴ
   ȡインȈȪȠƕセンǿーȈȪȠƱȑȩȬȫ ȈȪȠƷ選択式ƴƳǓまƢŵ用途ƴ合わせƯ設定ƠƯくƩさいŵ

○センǿー ȈȪȠ

ųȈȪȠưニȥーȈȩȫ位置Ǜ移動
    ƠƯǋ動作角Ʒ端Ƹ動Ɩませǜŵ

重要

○ȑȩȬȫ ȈȪȠ

ųȈȪȠưニȥーȈȩȫ位置Ǜ移動ƢǔƱ
ų 動作角Ʒ端ǋ一緒ƴ移動ƠまƢŵ
    ȪンǱーǸǛƓこƳƬƨ後ưサブȈȪȠǛ
    調整Ơƨ場合Ƹエンȉ ȝインȈ アǸȣǹȈ
    (EPャ)Ʒ再調整ƕ必要ƴƳǓまƢŵ

セȬǯȈȜǿンưチȣンネȫ選択

セȬǯȈȜǿンưチȣンネȫ選択
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●各チャンネȫư調整さǕƨトȪムをサブトȪムƱEPAƴ変換しŴトȪムをセンǿーƴ補正すǔ機能ưすŵ
ų設定ƴǑっƯƸコンバートưƖƳい場合ƕあǓますŵ
 
1)セȬǯトボǿンưコンバートをおこƳうチャンネȫ
ų(ST/Tリ/AUX1/AUX2)を選択しますŵ

2)設定すǔチャンネȫƕ決定しƨǒエンǿー操作ư
ųコンバート機能を動作させますŵ

3)例ƱしƯステアȪンǰトȪムƕ[ L20 ]Ʒ状態ư
ųEPAƕƦǕƧǕ100%Ʒ場合ƴコンバート機能を
ų使用しƨ場合ƴƸ右図Ʒ流ǕƴƳǓますŵ
ųトȪムƕセンǿー(０)ƴƳǓŴトȪム移動分ƕ
ųサブトȪムƱEPAƴ変換さǕますŵ
※コンバートƸ各チャンネȫư設定可能ưすŵ

コンバート[C㻻㻺VERT]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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⇒

コンバート終了
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ス∓ット∑ ⇻⇇ンクション/⁆›-F⁇⁀‵⁆※⁁⁀

⇈ンチ∓ック ⇼−ーキ[″L‴] ス∓ット∑ ⇻⇇ンクション/⁆›-F⁇⁀‵⁆※⁁⁀

●スȭッȈȫ ȕǡンǯションƸスȭッȈȫ チȣンネȫƷャLヤナǢンチ ȭッǯ ȖȬーキニŴOFFSET
ųナǪȕセッȈニŴTリ TYPEナスȭッȈȫ ǿǤȗニƷ設定値Ǜ調整すǔこƱƕ可能ưすŵ

●Ǣンチ ȭッǯ ȖȬーキƴǑǓŴǰȪッȗƕ˯い路面ư安定しƨȖȬーキンǰƕ可能ƱƳǓますŵ
●ȖȬーキンǰƕ安定すǔƨめŴ狙い通ǓƷコーȊȪンǰ ȩǤンǛȈȬースすǔこƱƕưƖますŵ
ų
1ニȞȫチセȬǯǿーưスȭッȈȫ ȕǡンǯションǛ選択しƯ
ųエンǿー操作しƯ決定しますŵ
 
ピニȞȫチセȬǯǿーư[ ャLヤ ]Ǜ選択しƯエンǿーư決定すǔƱ
ųャLヤ設定ȡȋȥーƴ切Ǔ替Ǔますŵ
 
フニスȈȭーǯƷ設定ナSTROロEニ
ųȞȫチセȬǯǿーưャLヤƷスȈȭーǯ設定ǛƓこƳいますŵ
ųスȈȭーǯƸȖȬーキ時Ʒ繰Ǔ返し動作Ʒ幅ưすŵ
 
ų○設定範囲ųOFFŴ0～100デų
ų○初期値ųųOFFų※OFFưƸャLヤƸ動作しませǜŵ
 
ブニȝǤンȈƷ設定ナPOルNTニ
ųȞȫチセȬǯǿーưャLヤƷȝǤンȈ設定ǛƓこƳいますŵ
ųȝǤンȈƸȖȬーキǛ操作しƨƱƖƴャLヤƕ動作Ǜ始めǔˮ置ưすŵ
 
ų○設定範囲ųプデ～100デ 
ų○初期値ųų80デ
 
プニȩǰƷ設定ナLャラニ
ųȞȫチセȬǯǿーưャLヤƷȩǰ設定ǛƓこƳいますŵ
ųȩǰƸȝǤンȈまư操作しƯƔǒャLヤƕ動作Ǜ始めǔまưƷ
ųǿǤȠȩǰƷ設定ưすŵ
 
ų○設定範囲ų0バ00s～1バ00s 
ų○初期値ųų0バ00s
 
6ニサǤǯȫƷ設定ナュYュLEニ
ųȞȫチセȬǯǿーưャLヤƷサǤǯȫ設定ǛƓこƳいますŵ
ųサǤǯȫƸȖȬーキ時Ʒ繰Ǔ返し動作Ʒ周期設定ưすŵ
 
ų○設定範囲ų0バ01s～1バ00s 
ų○初期値ųų0バ0フs
ų
7ニȇȥーȆǣーƷ設定ナDUTYニ
   ȞȫチセȬǯǿーưャLヤƷȇȥーȆǣー設定ǛƓこƳいますŵ
ųȇȥーȆǣーƸサǤǯȫƷȖȬーキONƱȖȬーキOFFƷ比率
ų設定ǛƓこƳいますŵ 
ų〇設定範囲ųピ0～100デ 
ų〇初期値ųųプ0デų
※ǢンチȭッǯȖȬーキƕ動作中ƸXǤȫȟネーションŴȕǡンǯションLEDƕ点滅しますŵ

補足
●RュǫーƷǿǤȤƕǰȪッȗ力Ǜ失わƳいナすべǒƳいニ程度ƴȖȬーキǛ強めƴ効ƔせŴǿǤȤƕȭッǯしƯすべǔ
   寸前ƴǢンチ ȭッǯ ȖȬーキƕ働くǑうƴ調整しƯくƩさいŵ
●電動RュǫーưȐッǯ付ƖスȔーȉコンȈȭーȩーǛ使用しƯャLヤǛ設定すǔƱȐッǯƷ動作ƕ出来ƳくƳǔ場合
   ƕあǓますŵȐッǯ動作Ǜ使用すǔ場合ƴƸャLヤǛOFFƴしƯくƩさいŵ

ȋȥーȈȩȫ

※ȝǤンȈƷˮ置ƔǒȕȫȖȬーキƴ
ų操作しƯいǔƱƖƴャLヤƕ動作しますŵ

ȝǤンȈƷˮ置

ȕȫȖȬーキ

ȖȬーキ操作

各ȑȩȡーǿーǛ設定しƯくƩさいŵ

サ
ー
Ȝ
動
作

ニ
ュ
ー
ト
ラ
ル

ȝ
イ
ン
ト

ス
ト
ロ
ー
ク

ȩǰ

ャヤ

サǤǯȫ

ȇȥーȆǣー

ナャƱヤƷ比率ニ

ȇȥーȆǣーャ：ȖȬーキON
ȇȥーȆǣーヤ：ȖȬーキOFF

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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オフセット[⁁‸‸⁅‷⁆] スロットル ファンクション/⁆›-‸⁇⁀C⁆※⁁⁀

スロットル タイプ[⁆› ⁆Y⁂‷] スロットル ファンクション/⁆›-‸⁇⁀C⁆※⁁⁀

●ǹȭッȈȫƷニューȈȩȫ位置Ǜ移動しƯŴ前進側ƱȖȬーキ(後進)側Ʒ動作比率Ǜ７：３Ɣ５：５Ʒ
ųƲƪǒƔƴ設定ưƖますŵ
※使用すǔǹȔーȉコンȈȭーȩー等ƴ合わせƯǹȭッȈȫ ǿイȗƷ設定ǛƓƜƳっƯくƩさいŵ

ビ)ȞȫチセȬǯǿーưǹȭッȈȫȕǡンǯǷョンǛ選択しƯ
ųエンǿー操作しƯ決定しますŵ

ピ)ȞȫチセȬǯǿーư[ Tリ TYPE ]Ǜ選択しƯエンǿーư
ų決定しますŵ
 
フ)ǹȭッȈȫǿイȗ設定
ųȞȫチセȬǯǿーưǹȭッȈȫ ǿイȗƷ設定ǛƓƜƳいますŵ
ų
ų○設定範囲ųF７：B３/F５：B５
ų
ų○初期値ųųF７：B３

※Tリ TYPEǛ変更すǔƱ確認画面へ移行しƯ
ų画面上ƴȡッセーǸƕ表示さǕますƷưŴ
ųȡッセーǸƴしƨƕっƯ操作しƯくƩさいŵ

●エンǸンRCǫーƷエンǸン始動時ƴǹȭッȈȫ ニューȈȩȫƷ位置Ǜ移動すǔƜƱưŴエンǸンƷ始動性ƕ向上しますŵ
●エンǸンRCǫーƷ給油時ƴエンǸンƕ停止しƳいǑうƴǢイȉȪンǰǛ上ƛƨ位置ƴ固定ưƖますŵ
●設定しƨǹイッチǛ操作すǔƜƱưRCȜーȈ等ƷエンǸンǛ停止させǔƜƱƕưƖますŵ
●ǪȕセッȈ機能ư様々Ƴパワーソーǹƴ対応ưƖますŵ
●ǪȕセッȈ機能ƷON/OFFƸ出荷状態ưƸǹイッチやキーƴ割Ǔ当ƯǒǕƯいませǜŵ
ų使用すǔ場合ƴƸキーǢサインư機能Ǜ割Ǔ当ƯƯくƩさいŵ(P.プビŴプピ)

ビ)ȞȫチセȬǯǿーưǹȭッȈȫȕǡンǯǷョンǛ選択しƯ
ųエンǿー操作しƯ決定しますŵ
 
ピ)ȞȫチセȬǯǿーư[ OFFSET ]Ǜ選択しƯエンǿーư決定
ųすǔƱOFFSET設定ȡニューƴ切Ǔ替わǓますŵ
 
フ)ǪȕセッȈƷ設定(OFFSET)
ųȞȫチセȬǯǿーưǪȕセッȈ機能ƷON/OFF設定ǛƓƜƳいますŵ
 
ų○設定範囲ųON/OFF
ų
ų○初期値ųųOFF
 
ブ)ǿイȗƷ設定(TYPE)
ųȞȫチセȬǯǿーưǪȕセッȈƷǿイȗ設定ǛƓƜƳいますŵ
 
ų○設定範囲ųル-UP(Ǣイȉȫ Ǣッȗ)/N-BR(ニューȈȩȫ ȖȬーキ)
ų
ų○初期値ųųル-UP
 
プ)ȝインȈƷ設定(POルNT)
ųȞȫチセȬǯǿーưǪȕセッȈƷȝインȈ設定ǛƓƜƳいますŵ
ų
ų○設定範囲ų0%～ビ00%
ų
ų○初期値ųų0％
 
6)ȓーȗƷ設定(BEEP)
ųǪȕセッȈ動作時ƷǢȩーȠ(ȓーȗ)Ʒ設定ǛƓƜƳいますŵ
 
ų○設定範囲ųON/OFF
ų
ų○初期値ųųON
 
※ǪȕセッȈ機能ƕ動作しƯいǔ場合ƸXイȫȟネーǷョンŴ
ų ȕǡンǯǷョンLEDƕ点滅しますŵ

トἼガー操作量

ノーἰἽの
ἝュートἻἽ位置

Oᵤᵤᵱᵣᵲ ἯἊἉョン
  プἻἋ設定時

Oᵤᵤᵱᵣᵲ ἯἊἉョン
 ἰイἜἋ設定時

サ
ー
ボ
動
作
量

Oᵤᵤᵱᵣᵲ ἯἊἉョン ἰイἜἋ設定時の
ἝュートἻἽ位置

Oᵤᵤᵱᵣᵲ ἯἊἉョン
プἻἋ設定時の
ἝュートἻἽ位置
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エー ユー エックス/A⁇X

ステップエーユーエックス[⁅⁆E⁂ A⁇X] エー ユー エックス/A⁇X

●エー Ȧー エッǯǹƸAUX1ŴAUX2(3chŴ4ch)Ʒ動作を設定すǔ機能ưすŵ
ųSTョP AUX(ǹテップ)ŴPOルNT AUX(ȝインȈ)Ŵ４WS(４輪操舵：同位相Ŵ逆位相)ŴMOA(前後別駆動)Ŵ
ųAUX-MルX(AUXȟキǷンǰ：ST→AUX/Tリ-AUX)ŴュOユョ5/ュOユョ10(コーȉ通信)Ɣǒ選ぶこƱƕưƖますŵ
※AUX TYPョƷ設定ƸǷǹテȠȡニȥーưƓこƳいますŵ使用すǔ用途ƴあわせƯ設定しƯくƩさいŵ

●ǹテップAUX機能Ʒ設定ƴǑǓŴ割Ǔ当ƯƨȈȪȠやǹイッȁƷ操作ƴǑǓ動作量を設定ưƖますŵ
●工場出荷時ƴƸAUX機能ƸǹテップAUXƴ設定さǕƯいますŵ

1)ȞȫȁセȬǯǿーư[ AUX ]を選択しƯ
ųエンǿー操作ư確定しますŵ

2)ǹテップ エー Ȧー エッǯǹƷ設定(STョP AUX)
ųセȬǯȈȜǿンư動作させǔ[ ュリ ]を決定しƯŴ
ųȞȫȁセȬǯǿーư動作ȝǸǷȧンを設定しますŵ
※動作量ƸョPA(エンȉ ȝインȈ アǸャǹȈ P.27Ŵ28)ưも
ų設定可能ưすŵ
※使用方法ƴあわせƯキーアサインư機能をȈȪȠや
ųȀイアȫƴ割Ǔ当ƯƯ使用しƯくƩさいŵ

動作䝫䝆䝅ョン表示

セ䝺クト䝪タンでチャンネ䝹選択

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ポイントエーユーエックス[⁂⁁I⁀⁆ A⁇X] エー ユー エックス/A⁇X

●ȝインȈAUXを設定すǔこƱưŴAUX1/AUX2(3ch/4ch)Ʒ動作をǹイッȁやȈȪȠƴ割Ǔ当ƯǔこƱư
ų設定しƨȝインȈへサーȜを動作させǔこƱƕưƖますŵ
ų動作しƨȝインȈƸョPA(エンȉȝインȈアǸャǹȈ)ư設定ưƖますƷưŴ使用方法ƴあわせƯȝインȈ位置
ųを調整しƯくƩさいŵ
※ȝインȈ数Ƹ2～6ȝインȈƴƳǓŴAUX TYPョư設定しますŵ

1)ȞȫȁセȬǯǿーư[ AUX ]を選択しƯエンǿー操作ư
ų確定しますŵ
 
2)ȝインȈエーȦーエッǯǹƷ設定(POルNT AUX)
ųセȬǯȈȜǿンư動作させǔ[ ュリ ]を決定しƯŴ
ųȞȫȁセȬǯǿーư動作ȝインȈを設定しますŵ

※使用方法ƴあわせƯ[ SYSTョM ]Ʒ[ AUX TYPョ ]ư
ų[ POルNT AUX ]ƴ設定しƯくƩさいŵ
※キーアサインưȀイアȫやȈȪȠƴ機能を割Ǔ当ƯƯ動作
ųさせǔƔŴȞȫȁセȬǯǿーư操作をƓこƳっƯくƩさいŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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4ホイー∑ ステア∐ン⇖‚4輪操舵：同位相/逆位相[4⁉S] エー ユー エッ⇕ス/AU⁊

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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●割Ǔ当ƯƨȈȪムやスイッȁƷ操作ƴǑǓ４ホイーȫステアȪンǰ(４輪操舵)Ʒ動作を制御します。

1)マȫȁセȬǯǿーư[ ャUX ]を選択しƯエンǿー操作ư確定します。

2)動作ȢーȉƷ設定
　マȫȁセȬǯǿーư4WSƷ動作Ȣーȉを設定します。
　使用方法ƴあわせƯ動作Ȣーȉを設定しƯくƩさい。
※走行しƳƕǒ使用すǔ場合ƴƸȈȪムƔスイッȁƴ
　動作ȢーȉƷ機能を割Ǔ当ƯƯくƩさい。

モーター オン ア⇕ス∑[ MOA ]‚前後別駆動‛ エー ユー エッ⇕ス/AU⁊

●Ȣーǿー オン アǯスȫ(MOャ)を設定すǔこƱư前後2Ȣーǿー仕様Ʒ車体ư前後Ʒ駆動比を調整すǔ
　こƱƕưƖます。

1)マȫȁセȬǯǿーư[ ャUX ]を選択しƯエンǿー操作ư確定します。

2)動作ȢーȉƷ設定
　マȫȁセȬǯǿーưMOャƷ動作を設定します。
※前後駆動配分を変更すǔステップ設定Ƹ[ SYSTEM ]Ʒ
　[ ャUX TYPE ]Ʒ[ MODE ]ư設定しƯくƩさい。
※使用すǔ際ƸȈȪムƔȀイアȫƴ機能を割Ǔ当ƯǔƔ
　マȫȁセȬǯǿーư操作をƓこƳっƯくƩさい。
※ȪアȢーǿーを制御すǔスピーȉコンȈȭーȩーƸTYPEを
　MOャƴ設定しƨȁȣンネȫ(ャUX1/ャUX2)ƴ接続しƯくƩさい。

㻔同位相㻕
㻺㻻㻾

㻔逆位相㻕
㻾㻱V

㻔㻾ステア㻕
㻾-㻿T

㻔㻲ステア㻕
㻲-㻿T

サーボモニター

動作モードの切り替え

前後駆動比

サーボモニター



３５

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

エー ユー エッ⇕ス/AUX

エーユーエッ⇕スミキシン⇖[AUX-MIX] エー ユー エッ⇕ス/AUX

●エー Ȧー エッǯスƸAUX1ŴAUX2(3chŴ4ch)Ʒ動作を設定すǔ機能ưすŵ
ųSTEP AUX(ステップ)ŴPOルNT AUX(ȝインȈ)Ŵ４WS(４輪操舵：同位相Ŵ逆位相)ŴMOA(前後別駆動)Ŵ
ųAUX-MルX(AUXȟキシンǰ：ST→AUX/Tリ-AUX)ŴュOユE5/ュOユE10(コーȉ通信)Ɣǒ選ぶこƱƕưƖますŵ
※AUX TYPEƷ設定ƸシステȠȡニȥーưƓこƳいますŵ使用すǔ用途ƴあわせƯ設定しƯくださいŵ

●エーȦーエッǯスȟキシンǰを設定すǔこƱưステアȪンǰƔǒAUXƴŴスȭッȈȫƔǒAUXƴ
ųȟキシンǰをƔけǔこƱƕưƖますŵ
※[ SYTEM ]Ʒ[ AUX TYPE ]ư使用すǔ動作ƴあわせƯ
ųAUX TYPEƱMOユEを設定しƯくださいŵ
●工場出荷時ƴƸAUX機能ƸステップAUXƴ設定さǕƯいますŵ

1)ȞȫチセȬǯǿーư[ AUX ]を選択しƯ
ųエンǿー操作ư確定しますŵ

2)ȟキシンǰ ȬーȈƷ設定
ųȞȫチセȬǯǿーưȟキシンǰ ȬーȈを設定しますŵ

ų○設定範囲ųO～100%

ų○初期値ųų100%

※使用方法ƴあわせƯ[ SYSTEM ]Ʒ[ AUX TYPE ]ư
ų[ AUX MルX ]ƴ設定しŴȟキシンǰ動作Ƹ[ MOユE ]
ųư設定しƯくださいŵ
※キーアサインưȈȪȠやスイッチƴȟキシンǰ ȬーȈƷ機能
ųを割Ǔ当ƯǔƔŴȞȫチセȬǯǿーư操作をƓこƳっƯくださいŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

サーボモニター

ミキシング レートの設定
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コード エー ユー エックス‚‵O‶‷ AUX‛ エー ユー エックス/AUX

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

●コーȉ エー Ȧー エックǹ(ュOユE ャUX)Ʒ機能ƸュOユE5ŴュOユE10ƷƦǕƧǕƷコーȉƴ設定値を
ų割ǓƯǔこƱưコーȉ通信をƓこƳう機能ưƢŵ(ュOユE5/5コーȉŴュOユE10/10コーȉ)
ųュOユE ャUXƴ対応ƢǔǹピーȉコンȈȭーȩー(SUPER VORTEXǷȪーǺやSV-PLUSǷȪーǺ)や
ųǸȣイȭǷǹテȠ(SラS-01ュ/SラS-01ユ)ƳƲƷ設定を変更ƢǔƨめƷ拡張機能ưƢŵ
●ュOユE ャUX1ƱュOユE ャUX2Ʒ2系統Ʒ設定ƕ可能ưƢŵ
※ュOユEƷ設定Ƹ[ SYSTEM ]ȡニȥーƷ[ TYPE ]Ʒ設定ưƓこƳいまƢŵ[ MOユE ]Ʒ設定ƴよっƯ
ųƦǕƧǕƷ機器ƴあわƤƯ表示ƕ変更さǕまƢŵ[ MOユE ]Ʒ設定を[ USER ]ƴ設定ƢǔƱƦǕƧǕƷ
ųコーȉ表示ƸȦーǶーưƷ設定ƕ可能ƴƳǓまƢŵ
※ャUXȁȣンネȫをュOユE ャUXƱしƯ使用Ƣǔ場合ƴƸŴBルNユ設定Ʒャ1/ャ2ƷȬǹȝンǹȢーȉƸ
ų必ƣ[ SリR ]ƴ設定しƯくƩさいŵ(P.49Ŵ50参照)
※ュOユE ャUXを使用Ƣǔ場合ƴƸŴ使用Ƣǔ受信機Ʒュリ3Ŵュリ4ƴƸ絶対ƴǵーȜを接続しƳいưくƩさいŵ
※使用Ƣǔ際ƸキーアǵインưȈȪȠやȀイアȫƴ機能を割Ǔ当ƯǔƔŴȞȫȁǻȬクǿーư操作をƓこƳっƯ
ųくƩさいŵ

1)ȞȫȁǻȬクǿーư[ ャUX ]を選択しƯ
ųエンǿー操作ư確定しまƢŵ

2)コーȉャUXƷ設定
ų設定変更Ƣǔ[ ュOユE ャUX ]をエンǿー操作ư
ų選択しƯŴȞȫȁǻȬクǿーư設定値を調整しまƢŵ

ų○設定範囲ų-100～100%

ų○初期値ųų 0%

※ャUX TYPEƕュOユE5/ュOユE10ƴ設定さǕƯいǔ
ų場合ƴȈップ画面ưƷǵーȜȢニǿー表示部ƴ
ųュOユE ャUXƷ設定状態ƴあわƤƯ下記Ʒようƴ
ų表示さǕまƢŵ

M㻻㻰㻱設定が㼇 㼁㻿㻱㻾 ]の場合

㼀㼅㻼㻱設定が㼇 㻯㻻㻰㻱㻝㻜 ]で
M㻻㻰㻱設定が㼇 㻿㼂-㻿㼀K ]の場合

㼀㼅㻼㻱設定が㼇 㻯㻻㻰㻱㻡 ]で
M㻻㻰㻱設定が㼇 㻿㼂㼆 ]の場合

M㻻㻰㻱設定が㼇 㼁㻿㻱㻾 ]の場合

㻯㻻㻰㻱㻣䝟ラメータ

㻯㻻㻰㻱㻤䝟ラメータ

㻯㻻㻰㻱㻝㻜䝟ラメータ
㻯㻻㻰㻱㻥䝟ラメータ

㻯㻻㻰㻱㻢䝟ラメータ
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セットアップ [ ⁅E⁆⁇P ] タイマー/⁆IME⁄

タイマー/⁆IME⁄

●ラップ ǿイȞȸŴインǿȸバȫ ǿイȞȸŴȀウン ǿイȞȸƷ３つƷǿイȞȸ機能Ǜ備えƯいますŵ
●ǿイȞȸǛ選択しƯŴセȬクȈボǿンǛ操作すǔƱǿイȞȸ画面Ʊ設定画面Ʒ切Ǔ替えƴƳǓますŵ
※ǿイȞȸ動作中ƸXイȫȟネȸションŴフǡンクションLEDƕ点滅しますŵ

●LAP TルMER画面ư計測したラップ ǿイȠǛ確認すǔこƱƕưƖますŵ
●ラップ ǿイȞȸƕ動作/停止しƯいǔ状態ưエンǿȸ操作ǛおこƳうƱ
ųラップǿイȠ表示ƴ切Ǔ替わǓますŵ
ųȞȫȁセȬクǿȸƷ操作ư各ラップǿイȠǛ確認ưƖますŵ

●セッȈǢップȡȋュȸưǿイȞȸƷ各種設定ǛおこƳいますŵ
ų
1ニTYPEƷ設定
ųȞȫȁセȬクǿȸư[ TYPE ]Ǜ選択しƯ設定ǛおこƳいますŵ
ų
ų○設定範囲ųLAP/ルNT/DOWN
ų
ų○初期値ųųLAP
ų
ųȷLAP：999周まưƷ各ラップ計測Ŵ記録ƕ可能ナȢȇȫ共通ニ
ųȷルNT：設定した時間ưǿイȞȸƕ動作しますŵ
ųȷDOWN：走行時間やGPカȸưƷ燃費計算Ʒ目安ƴƳǓますŵ
ų
2ニGOAL-TルMEƷ設定
ųゴȸȫǿイȠǛ設定すǔこƱưǢラȸȠƕ動作しますŵ
ų
ų○設定範囲ų00：00～99：59ųナ00：01単位ニ
ų
ų○初期値ųų  5：00

3ニルNTERーALƷ設定
ų設定した時間ưǢラȸȠƕ動作しますŵナ経過時間Ǜお知ǒせしますŵニ
ų
ų○設定範囲ų00：00～99：59ųナ00：01単位ニ
ų
ų○初期値ųų01：00

4ニLAP-NAールƷ設定
ų走行時ƴ設定したǿイȠưǢラȸȠǛ動作させŴ目標ǿイȠƷ
ų目安Ʊしますŵ
ų
ų〇設定範囲ų00：00．01s～99：59．99
ų
ų〇初期値ųų--：--．--
 
※00：00．00ưƸラップȊビƸ動作しませǜŵ

⇔

⇒

<LAP TIMER画面> <SETUP画面>

ENTERᵆエンターᵇ

セレクトボタン

セレクトボタン

ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ



フǡンǯションLED

Xイȫȟネーション

ǿイȞー動作中ƸLEDƕ点滅しますŵ

スイッȁ1

(SW1)

３８

各
機
能
の
使
用
方
法

●999周まưƷ各ȩップ計測Ŵ記録ƕưƖますŵ(Ȣȇȫ共通)
●プȪǢȩーȠ(PRE-ALM)Ǜ搭載しƯƓǓŴゴーȫ前ƴ自動ưǢȩーȠƕ鳴Ǔますŵ
ų
1)ȞȫȁセȬǯǿーư[ ǿイȞー ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư
ų決定しますŵ

2)ǿイȞーƷスǿーȈ
ųǿイȞーƷスイッȁƸ初期値ưSW1ƴ設定さǕƯいますŵ
ųSW1Ǜ長押しすǔƱǿイȞーƕスǿーȈ待機状態ƴƳǓŴ
ų再度SW1Ǜ押すƔスȭッȈȫ ȈȪガーǛ操作すǔƱ
ų計測ƕスǿーȈしますŵ

3)SW1Ǜ操作すǔたびƴȩップǿイȠƕ計測さǕますŵ
ųSW1Ǜ操作しƯƔǒ3秒間Ƹスイッȁƕ働Ɩませǜŵ
ų
4)計測終了
ųSW1Ǜ長押しすǔƱ計測ƕ終了しますŵ
※LAP TルMER画面ư計測したȩップ ǿイȠǛ確認すǔこƱƕ
ųưƖますŵLAP TルMER画面ưȩップ ǿイȞーƕ動作/停止
ųしƯいǔ状態ưエンǿー操作ǛƓこƳうƱȩップǿイȠ表示
ųƴ切Ǔ替わǓますŵȞȫȁセȬǯǿーƷ操作ư各ȩップǿイȠ
ųǛ確認ưƖますŵ(SETUP画面ưƸ不可)

※ǿイȞーǛ動作させた状態ưパワースイッȁǛOFFƴすǔƱ
ųǿイȞーƕȪセッȈさǕますŵ
※SW1/SW2ƴǿイȞーƕ設定さǕƯいǔ場合ƴƸŴǿイȞー
ų設定画面以外ưも長押しすǔこƱưスǿーȈ待機状態ƴƳǓますŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ラップ タイマー[ ‾AP TI‿ER ] タイマー/TI‿ER

5)STARTƷ設定
ųǿイȞースǿーȈƷ設定ǛȈȪガー連動/スイッȁ/ȩンȀȠƔǒ
ų設定しますŵ
ų
ų○設定範囲ųTRルララER/ロEY/STARTER
ų
ų○初期値ųųTRルララER

6)DATA-LOラƷ設定
ųǿイȞーƱ連動ưȆȬȡȈȪーȇーǿƷȭǰ(記録)Ʒ
ų設定ǛƓこƳいますŵ
ų
ų〇設定範囲ųOFF/ON
ų
ų〇初期値ųųON

※ȭǰƸǿイȞー機能ƴ連動しƯスǿーȈしますŵ



ǹイッȁ1

(SW1)
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●走行時ƴ設定しƨǿイムưアȩームを動作させŴ目標ǿイムƷ目安Ʊしますŵ
ų
1)マȫȁセȬクǿーư[ TルMER ]を選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ

2)ǿイプƷ設定(TYPE)
ųセȬクトボǿンを操作しƯ[ TYPE ]ư[ ルNT ]を選択しますŵ
ų
3)インǿーȐȫƷ設定(ルNTERVAL)
ųインǿーȐȫǿイマーƷ設定Ƹ[ ルNTERVAL ]ưƓこƳっƯくƩさいŵ

4)インǿーȐȫǿイマーƷǹǿート
ųǿイマーƷǹイッȁƸ初期値ưSW1ƴ設定さǕƯいますŵ
ųSW1を長押しすǔƱǿイマーƕǹǿート待機状態ƴƳǓŴ
ų再度SW1を押すƔǹȭットȫ トȪǬーを操作すǔƱ計測ƕ
ųǹǿートしますŵ

5)SW1を操作すǔƨびƴインǿーȐȫǿイマーƕȪセットさǕますŵ
ų
6)計測終了
ųSW1を長押しすǔƱ計測ƕ終了しますŵ
※ǿイマーを動作させƨ状態ưȑワーǹイッȁをOFFƴすǔƱ
ųǿイマーƕȪセットさǕますŵ
※SW1パSW2ƴǿイマーƕ設定さǕƯいǔ場合ƴƸŴǿイマー
ų設定画面以外ưも長押しすǔこƱưǹǿート待機状態ƴƳǓますŵ

●電動RCǫーƷ走行時間やエンǸンRCǫーưƷ燃費計算Ʒ目安ƴƳǓますŵ
●99：59まư1秒単位ư設定ưƖますŵ
●Ȁウンǿイマー終了後ƴアップǿイマーƴ切Ǔ替わǓŴ
ų終了後Ʒ経過時間ƕ確認ưƖますŵ
ų
1)マȫȁセȬクǿーư[ TルMER ]を選択しŴ
ųエンǿー操作ư決定しますŵ

2)ǿイプƷ設定(TYPE)
ųセȬクトボǿンを操作しƯ[ TYPE ]ư[ DOWN ]を選択しますŵ
※ȀウンǿイマーƷ設定ƸSETUPƷ[ ラOAL-TルME ]ư
ųƓこƳっƯくƩさいŵ

3)ȀウンǿイマーƷǹǿート
ųǿイマーƷǹイッȁƸ初期値ưSW1ƴ設定さǕƯいますŵ
ųSW1を長押しすǔƱǿイマーƕǹǿート待機状態ƴƳǓŴ
ų再度SW1を押すƔǹȭットȫ トȪǬーを操作すǔƱ
ų計測ƕǹǿートしますŵ

4)SW1を操作すǔƨびƴȀウンǿイマーƕȪセットさǕますŵ
ų
5)計測終了
ųSW1を長押しすǔƱ計測ƕ終了しますŵ
※ǿイマーを動作させƨ状態ưȑワーǹイッȁをOFFƴすǔƱ
ųǿイマーƕȪセットさǕますŵ
※SW1ƴǿイマーƕ設定さǕƯいǔ場合ƴƸŴǿイマー設定画面
ų以外ưも長押しすǔこƱưǹǿート待機状態ƴƳǓますŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

イン⇥ーバル⇥イマー[ I⁀T TI‿‷R ] ⇥イマー/TI‿‷R

⇦ウン ⇥イマー[ ‶⁁W⁀ TI‿‷R ] ⇥イマー/TI‿‷R

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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∓グ ⇭ータ[ ‾OG ‶ATA ]

⇬−メ⇮リー/T‷‾‷‿‷TRY

⇬−メ⇮リー/T‷‾‷‿‷TRY

●ȆȬメȈȪȸƴ関連すǔLOラ DATAŴTELEMETRY SETTルNラŴラRAPリ SETTルNラŴTELEMETRY SWルTCリǛ
ų設定すǔメニュȸưすŵ
●ȆȬメȈȪȸ機能Ǜ使用すǔƴƸŴ対応すǔ受信機やǻンサȸ類ŴS・PER ーORTEXシȪȸǺや
ųSー-PL・SシȪȸǺǛ使用すǔこƱư対応可能ƴƳǓǇすŵ
●ȆȬメȈȪȸưƸ温度２系統ŴバッȆȪȸ電圧Ŵ回転数Ʒȇȸǿƕ送信機ư確認ưƖǇすŵ

ȷLOラ DATA：記録しƯいǔȭǰȇȸǿǛ管理すǔメニュȸưすŵ
ų
ȷTELEMETRY SETTルNラ：ȆȬメȈȪȸ機能Ʒ各種設定
ų
ȷラRAPリ  SETTルNラ：ǰȩフ表示すǔ際Ʒ設定ŵ
ų
ȷTELEMETRY  SWルTCリ：ȆȬメȈȪȸȇȸǿǛ元ƴ動作
ųųųųųųųųųųųų ųさせǔǹイッチƷ各種設定

●記録したȭǰȇȸǿǛ読ǈ込ǜưǰȩフ化したǓŴマイǯȭSDカȸȉƴ保存Ŵȭǰ ȇȸǿ消去ƳƲŴ
ųȭǰ ȇȸǿǛ管理すǔ機能ưすŵ

1)マȫチǻȬǯǿȸư[ LOララER ]Ǜ選択しŴエンǿȸ操作ư
ų決定しǇすŵ
ų
2)[ LOラ DATA ]Ǜ選択しƯエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ

3)保存さǕƯいǔȭǰ ȇȸǿǛマȫチǻȬǯǿȸư選択しǇすŵ
ųエンǿȸ操作すǔƱメニュȸƕ表示さǕǇすƷưŴメニュȸ
ųǛ選択しŴエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ

ȷールEW DATA：記録したȭǰ ȇȸǿǛ読ǈ込ǈǰȩフ化ŵ
ų
ȷDATA NAME：ȭǰ ȇȸǿƷファイȫ名Ʒ編集ŵ
ų
ȷEXPORT [.CSー]：CSー形式ƴ変換しƯマイǯȭSDへ保存ŵ
ų
ȷPROTECT：ȭǰȇȸǿǛプȭȆǯȈしƯ保護ŵ
ų
ȷDELETE：ȭǰȇȸǿǛ消去しǇすŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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文字位置カーソȫ(カーソȫ移動時Ƹ点滅)

●記録しƨȭǰȇーǿǛ読ǈ込ǜưǰȩフ化すǔȡニューưすŵ
ų
1)マȫチǻȬǯǿーư[ LOラ DATA ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư決定しǇすŵ

2)ǰȩフ化すǔȭǰȇーǿǛ選択しŴエンǿー操作ư決定しǇすŵ
ų
3)ȭǰȇーǿǛ選択すǔƱȡニューƕ表示さǕǇすƷưŴ
ų[ VルEW DATA ]Ǜ選択すǔƱȭǰȇーǿƕǰȩフ化さǕƯ表示
ųさǕǇすŵ
 
4)表示サイǺƷ設定
ųǰȩフ表示さǕƯいǔ際ƴエンǿー操作ǛおこƳうƱ
ų表示すǔサイǺƷ設定ƴƳǓǇすŵ
 
ų〇設定範囲ų1/1(ペ.5s /PAラE)：１ȚーǸ/ペ.5秒
ųųųųųųų1/2(1ベs/PAラE)：1ȚーǸ/1ベ秒
ųųųųųųų1/4(34s/PAラE)：1ȚーǸ/34秒
ųųųųųųų1/ペ(6ペs/PAラE)：1ȚーǸ/6ペ秒
 
ų〇初期値ųų1/1(ペ.5s/PAラE)
ų 
5)ȚーǸƷ移動方法
ųǰȩフ化さǕƯいǔ際ƴǻȬǯȈボǿンǛ操作すǔƱ
ų表示ȚーǸƷ移動方法ƕ設定ưƖǇすŵ
 
ų〇設定範囲ųカーソȫ/ȚーǸ/ȩップ
 
ų〇初期値ųųカーソȫ
ų
※ǰȩフ化さǕƯいǔ画面ưエンǿー操作ǛすǔƱ
ųȩップȪǹȈへ移動しǇすŵ

●選択しƯいǔȭǰ ȇーǿƷフǡイȫ名Ǜ変更すǔ機能ưすŵ
●フǡイȫ名ƴ使用ưƖǔƷƸǢȫフǡșッȈƱ記号ƴƳǓǇすŵ
ųų
1)マȫチǻȬǯǿーư[ LOラ DATA ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư決定しǇすŵ

2)フǡイȫ名Ǜ変更すǔȭǰ ȇーǿǛ選択しŴエンǿー操作ư決定しǇすŵ
ų
3)ȇーǿ ネーȠƷ設定
ųマȫチǻȬǯǿーưカーソȫ”＿”Ǜ文字入力すǔ位置
ųƴ移動しǇすŵ位置ƕ決定しƨǒエンǿー操作ưカーソȫ
ų位置Ǜ決定しǇすŵ
※カーソȫ位置Ǜ決定すǔƱ入力文字Ʒ選択へ移行しǇすŵ
ų
4)入力すǔ文字Ʒ決定
ųマȫチǻȬǯǿーư入力すǔ文字Ǜ選択しǇすŵ
ų入力すǔ文字ƕ決定しƨǒエンǿー操作ư入力しǇすŵ
ų
ų〇設定範囲ųA～ZŴ0～9
ų
※選択しƨ文字Ǜ変更すǔ場合やŴ文字入力ƷカーソȫǛ移動
ųすǔ場合ƸバッǯボǿンǛ押しƯ動作ǛキャンǻȫしƯくƩさいŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

⇭ータ ネー∆[ ‶ATA ⁀A‿‷ ]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ビュー ⇭ータ[ ⁈I‷⁉ ‶ATA ] ⇬レ∇⇮リー/T‷‾‷‿‷TRY

⇬レ∇⇮リー/T‷‾‷‿‷TRY

入力文字選択カーソȫ
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●選択しƯいǔȭǰ ȇーǿǛPCナȑーソȊȫコンȔューǿー)
ųƷ表計算ソȕȈ等ưǰȩȕ化ưƖǔǑうƴ変換すǔ機能ưすŵ
●エǯスȝーȈƷ機能ư変換しƨȇーǿƸ送信機ưƸ
ųǰȩȕ化ưƖƳくƳǓますƷưƝ注意くƩƞいŵ
●エǯスȝーȈ機能Ǜ使用すǔ場合ƸȞイǯȭSDカーȉƕ必要ưすŵ

1)ȞȫチセȬǯǿーư[ LOラ DATA ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ

ピ)エǯスȝーȈすǔȭǰ ȇーǿǛ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ
※エンǿー操作すǔƱCSVȕァイȫ ネームナȕァイȫӸ変更)へ移行しますŵ
ų
フ)CSVȕァイȫ ネームƷ設定
ų形式Ǜ変換すǔ際ƴƩȕァイȫӸƷ変更も可能ưすŵ
ų文字入力Ƹȇーǿ ネームƷやǓ方Ʊӷ一ưすƷưŴそƪǒǛ
ų参照しƯくƩƞいŵ
ų
4)CSVȕァイȫ形式へƷ変換
ųカーソȫǛ[ SAVE ]へ移動しŴエンǿー操作ǛおƜƳっƯ変換
ųしƯくƩƞいŵ
※ȇーǿ変換中ƴȐッǯ操作ư変換作業Ʒキャンセȫƕ可能ưすŵ
※ȇーǿ変換後ƸȞイǯȭSDカーȉ経由ưPCへȇーǿǛ移動しŴ
ųǰȩȕ表示ǛおƜƳっƯくƩƞいŵ

エクスポー⇮[ ‷⁊⁂⁁⁄⁆Ⅼ†‵⁅VⅭ]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ

⇬−メ⇮リー‡⁆‷‾‷‿‷⁆⁄⁋

●ȭǰ ȇーǿǛ誤っƯ消去しƨǓしƳいǑうƴプȭȆǯȈナ保護)
ųすǔ機能ưすŵ
ų
1)ȞȫチセȬǯǿーư[ LOラ DATA ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ

ピ)プȭȆǯȈすǔȭǰ ȇーǿǛ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ
※エンǿー操作ƷƨびƴプȭȆǯȈƷ有効パ無効ƕ切Ǔ替わǓますŵ

プ∓⇬ク⇮[ ⁂⁄⁁⁆‷‵⁆ ] ⇬−メ⇮リー‡⁆‷‾‷‿‷⁆⁄⁋

●ȭǰ ȇーǿǛ消去すǔ機能ưすŵ
●プȭȆǯȈƞǕƯいǔȭǰ ȇーǿƸȇȪーȈưƖませǜŵ

1)ȞȫチセȬǯǿーư[ LOラ DATA ]Ǜ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ
ų
ピ)ȇȪーȈすǔȭǰ ȇーǿǛ選択しŴエンǿー操作ư決定しますŵ
ų確認画面ƕ表示ƞǕますƷưŴ画面表示ƴしƨƕっƯ操作しƯくƩƞいŵ

⇭リー⇮[ ‶‷‾‷⁆‷ ] ⇬−メ⇮リー‡⁆‷‾‷‿‷⁆⁄⁋

プȭȆǯȈȞーǯ
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テレメトリー セッティング[ ⁆E‾E‿E⁆⁄Y ⁅E⁆⁆I⁀G ]

テレメトリー/⁆E‾E‿E⁆⁄Y

テレメトリー/⁆E‾E‿E⁆⁄Y

●ȆȬȡȈȪȸ各機能Ʒ設定ǛƓこƳいますŵ設定すǔ機能ƸセȬǯȈ Ȝǿンư選択しますŵ
 
ȷTLM1/TLMピ：温度/ǹȔȸȉƷȆȬȡȈȪȸȇȸǿƷ設定
ų[ NAME ] TLM1/TLMピƷȇȸǿ名称Ǜ３文字まư変更可能ưすŵ
ų[ ・NルT ] 温度Ʒ設定ƱǹȔȸȉ表示Ʒ切Ǔ替え
                (℃/  F/ロM[ ǹȔȸȉƷ単ˮƸ変更可能 ])
ų[ MAX ] ȇȸǿǛǰȩȕ表示した際Ʒǰȩȕɥ限値Ʒ設定
ų[ ALERT ] 設定した温度ưǢȩȸȠǛ動作させますŵ
                ※ǢȩȸȠOFFも設定可能ưすŵ  
                (※ǹȔȸȉ表示Ʒ場合Ƹ設定ưƖませǜ)
ų[ MルN ] ȇȸǿǛǰȩȕ表示した際Ʒǰȩȕɦ限値Ʒ設定
 
ȷRPM：回転数ȇȸǿƱ回転数ȇȸǿƔǒ算出したǹȔȸȉƷ設定
ų[ ・NルT ] 回転数ƱǹȔȸȉ表示Ʒ切Ǔ替えų(RPMŴkm/hŴmph)
ų[ MAX SCALE ] ȇȸǿǛǰȩȕ表示した際Ʒǰȩȕɥ限値Ʒ設定
 
ȷRATルO：RATルO(ȬǷǪ)回転センサȸǛ減算さǕたˮ置ƴ設置した
                場合ƴŴȬǷǪƷ設定ǛƓこƳうこƱưŴȢȸǿȸや
ųųųųųųエンǸンƷ回転数Ǜ逆算しƯ表示させǔこƱƕưƖますŵ
ų
                ○設定範囲ų0.001～64.ホホホ
ų
                ○初期設定ų1.000
ų
ȷ10CO・NT DルST：[ 10ǫウンȈ ȇǣǹǿンǹ ]ǹȔȸȉ表示ƴ
                               設定したƱƖƴ回転センサȸƕ10回検知した
                               移動距離Ǜ計測しŴそƷ値Ǜ設定すǔこƱư
                               ǹȔȸȉǛ計算しƯ表示しますŵ
 
                ○設定範囲ų1cm～ピ55cm
ų
ųųųųų ○初期設定ųフ0cmųųųųųųų
 
ȷーOLT：ȆȬȡȈȪȸ ȇȸǿƴあわせƯŴ設定した電圧ư
ųųųųųǢȩȸȠƕ動作しŴLEDも点滅しますŵ
ų[ MAX ーOLT ] ǰȩȕ表示Ʒ際Ʒ最大電圧Ʒ設定
 
ųųųųų○設定範囲ųフ.0ー～ホ.0ーŴOFF
 
ųųųųų○初期設定ų8.4ー
 
ų[ ALERT ーOLT ] ǢȩȸȠ動作電圧Ʒ設定
 
ųųųųų○設定範囲ųOFF/フ.0ー～ホ.0ー
 
ųųųųų○初期設定ųフ.8ー
 
   [ リOLD TルME ] țȸȫȉ ǿǤȠƷ設定
ų※リOLD TルMEǛ設定すǔこƱưŴǹȭッȈȫ操作等Ʒ瞬間的Ƴ
ųų電圧˯ɦƴǢȩȸȠǛ動作させƳいǑうƴすǔ機能ưすŵ
ų
ųųųųų〇設定範囲ų0.0sec～5.0sec
ų
ųųųųų〇初期設定ų1.0sec
 
ų[ MルN ーOLT ] ǰȩȕ表示Ʒ際Ʒ最˯電圧Ʒ設定
ų
ųųųųų〇設定範囲ų0.0ー～8.ホー
 
ųųųųų〇初期設定ųフ.0ー

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

⇒

セレクトボタン

⇒

セレクトボタン

⇒

セレクトボタン
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グ∏フ セッテ⇉ング[ ‹⁄AP› ⁅E⁆⁆※⁀‹ ] テレメト∐ー/⁆E‾E‿E⁆⁄Y

●ȆȬメȈȪȸȇȸǿをǰȩȕ表示すǔ際ƴŴǰȩȕ表示すǔ３項目を選択すǔ機能ưすŵ

1)マȫȁセȬǯǿȸư[ ȆȬメȈȪȸ ]を選択しŴ
ųエンǿȸボǿンư決定しますŵ
ų 
2)ラRAPリ SETTルNラƷ設定
ųマȫȁセȬǯǿȸư[ ラRAPリ SETTルNラ ]を選択しƯ
ųエンǿȸボǿンư決定しますŵ
 
ų○設定範囲ųTL1/TL2/RPM/ーOLT/ST/Tリ 
                     TL1/2：ȆȬメȈȪȸ ȇȸǿ
                     RPM：回転数ȇȸǿ
ųųųųųųųーOLT：受信機入力電圧
ų
ų※TL1/TL2Ƹ表示名を変更すǔこƱƕ可能ưすŵ
ų
ų○初期値ųųLルNE1：ST(スȆǢȪンǰȇȸǿ)
ųųųųųųųLルNE2：Tリ(スȭッȈȫȇȸǿ)
ųųųųųųųLルNEフ：ーOLT(受信機入力電圧)
ų
ų※ǰȩȕưƸLルNE1ƸȖȩッǯŴLルNE2ƸȀȸǯǰȬȸŴ
ųųLルNEフƸȩイȈǰȬȸư表示さǕますŵ

テレメト∐ー ス⇊ッチ[ ⁆E‾E‿E⁆⁄Y ⁅W※⁆C› ] テレメト∐ー/⁆E‾E‿E⁆⁄Y

●ȆȬメȈȪȸȇȸǿƷ変化をもƱƴそƷȇȸǿưスイッȁを動作させǔこƱƕưƖǔ機能ưすŵ

ȷTRルララER(ȈȪガȸ)：スイッȁ動作ƷもƱƱƳǔȇȸǿƷ選択をしますŵ
ų
ȷBORDER(ボȸȀȸ)：温度や電圧ƳƲ動作Ʒ基準Ʒ設定ƴƳǓますŵ
ų
ȷF・NCTルON(ȕǡンǯション)：動作を割Ǔ当Ưますŵ
ų
1)マȫȁセȬǯǿȸư[ ȆȬメȈȪȸ ]を選択しŴ
ųエンǿȸボǿンư決定しますŵ
 
2)TELEMETRY SWルTCリƷ設定
ųマȫȁセȬǯǿȸư[ TELEMETRY SWルTCリ ]を選択しƯ
ųエンǿȸボǿンư決定しますŵ
ų
ų○設定範囲ųTRルララER：OFF/TL1/TL2/ーOLT 
                     BORDER：温度設定Ʒ場合 0～150℃
ųųųųųųųųųų  電圧設定Ʒ場合 フ.0～9.0ー
                     F・NCTルON：TルMER ON/OFF
                                         RACルNラ MODE
                                         Tリ RATE
ųųųųųųųMODE：TOララLE/ONE SリOT
ų
ų○初期値ųųTRルララER：OFF
ųųųųųųųBORDER：－－－(OFF)
ųųųųųųųF・NCTルON：－－－(OFF)
                     MODE：－－－(OFF)

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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∈デル∇ニュー ∈デル/‿O‶‷‾

●Ȣȇȫ セȬクȈŴȢȇȫ ネーȠŴȢȇȫ コピーŴȢȇȫ クȪアƴƭいƯƷ機能ƕ設定ưƖますŵ
●大容量EEPROMを内蔵しƯƓǓŴM01～M20Ʒ20Ȣȇȫ分Ʒȇーǿを記憶すǔこƱƕưƖますŵ

●記憶さǕƯいǔM01～M20ƷȢȇȫ ȇーǿを簡単ƴ呼び出すこƱƕưƖますŵ

1)マȫȁセȬクǿーư[ MODEL ]を選択しŴ
ųエンǿー操作ư決定しますŵ

2)Ȣȇȫ セȬクȈƷ設定(MODEL SELECT)
ųマȫȁセȬクǿーư[ MODEL SELECT ]を
ų選択しƯエンǿー操作ư決定しますŵ

3)ȢȇȫƷ選択
ųマȫȁセȬクǿーư呼び出しƨいȢȇȫを
ų選択しますŵ

ų○設定範囲ųM01～M20

4)呼び出すȢȇȫƴカーソȫを移動しŴ
ųエンǿー操作をƓこƳうƱ画面上ƴ
ųȡッセーǸƕ表示さǕますƷưŴ
ų表示ƴしƨƕƬƯ操作しƯȢȇȫ
ųセȬクȈをƓこƳƬƯくƩさいŵ

モ䝕䝹 セ䝺ク䝖[㻹O㻰㻱㻸 㻿㻱㻸㻱㻯T]

●MT-44ƸȀイȬクȈ Ȣȇȫ セȬクȈƷ機能を装備しƯいますŵ
ųȐック ボǿンを押しƳƕǒ送信機ƷȑワーǹイッȁをONすǔƱŴ
ųMODEL SELECT画面ƔǒǹǿーȈしますƷư使用すǔȢȇȫを
   簡単ƴ呼び出すこƱƕưƖますŵ(Pバ16)

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ

モἙἽセἾクἚ完了

①モἙἽ 画面

ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

①モἙἽ画面へ
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●各ȢȇȫƴǢȫフǡșッȈŴ数字ŴカナŴ記号を12文字まưȢȇȫ ネームを登録ưƖますŵ
ų
1)マȫチセȬクǿーư[ Ȣȇȫ ]を選択しŴ
ųエンǿー操作ư決定しますŵ
 
2)Ȣȇȫ ネームƷ設定(MODEL NャME)
ųマȫチセȬクǿーư[ Ȣȇȫ ネーム ]を
ų選択しƯエンǿー操作ư決定しますŵ
ų
3)Ȣȇȫ ネームƷ設定
ųマȫチセȬクǿーưカーソȫ”＿”を文字入力すǔ
ų位置ƴ移動しますŵ位置ƕ決定しƨǒエンǿーキーを
ų押しƯカーソȫ位置を決定しますŵ
ų
4)マȫチセȬクǿーư入力すǔ文字を選択しますŵ
ų入力すǔ文字ƕ決定しƨǒエンǿー操作ư入力しますŵ
ųǢȫフǡșッȈ/小文字/記号/カǿカナƷ切Ǔ替えƸ
ųセȬクȈボǿンƷ操作ưおこƳいますŵ
※選択しƨ文字を変更すǔ場合や文字入力位置Ʒカーソȫ
ųを移動すǔ場合Ƹバックボǿンを押しƯ動作をキȣンセȫ
ųしƯくƩさいŵ

ų○設定範囲ųャ～ZŴa～zŴ0～9ŴǢ～ンŴǡ～ッŴ
ųųųųųųų記号ŴスȚース

5) 3)Ŵ4)を繰Ǔ返しƯ文字を入力しますŵ

モ䝕ル ネーム[㻹㻻㻰㻱㻸 㻺A㻹㻱]

䜰ルフ䜯ベッ䝖小文字

カタカナ

記号

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ
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∈デル∇ニュー ∈デル/‿O‶‷‾

●Ȣȇȫ セȬǯȈŴȢȇȫ ネȸȠŴȢȇȫ コȔȸŴȢȇȫ ǯȪǢƴƭいƯƷ機能ƕ設定ưƖǇすŵ
●大容量EEPROMǛ内蔵しƯおǓŴM01～Mピ0Ʒピ0Ȣȇȫ分ƷȇȸǿǛ記憶すǔこƱƕưƖǇすŵ

●選択しƯいǔȢȇȫƷȇȸǿǛ他ƷȢȇȫƴコȔȸすǔこƱƕưƖǇすŵ

1)マȫチセȬǯǿȸư[ Ȣȇȫ ]Ǜ選択しŴ
ųエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ

ピ)Ȣȇȫ コȔȸƷ設定(MODEL COPY)
ųマȫチセȬǯǿȸư[ MODEL COPY ]Ǜ
ų選択しƯエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ

フ)コȔȸ先ȢȇȫƷ選択
ųマȫチセȬǯǿȸưコȔȸ先ȢȇȫǛ
ų選択しǇすŵ
※コȔȸ元Ȣȇȫも選択可能ưすŵ
※コȔȸ元ŴコȔȸ先ȢȇȫƸマǤǯȭSDカȸȉ
ųも選択可能ưすŵコȔȸ元ƴマǤǯȭSDカȸȉ
ųǛ選択しƨ場合ƴƸŴマǤǯȭSDカȸȉ内ƴ
ųȢȇȫȇȸǿƕ無い場合ƴƸコȔȸưƖǇせǜŵ

4)エンǿȸ操作ǛおこƳうƱ画面上ƴȡッセȸǸ
ųƕ表示さǕǇすƷưŴ表示ƴしƨƕƬƯ操作しƯ
ųȢȇȫ コȔȸǛおこƳƬƯくƩさいŵ

●Ȣȇȫ コȔȸƷȢȸȉƴƭいƯ
ȷF・LL (ȕȫ)
   Ȣȇȫȇȸǿ内ƷすべƯƷ設定ƕコȔȸさǕǇすŵ

ȷSYSTEM(ǷǹȆȠ)
ųȢȇȫȇȸǿƷSYSTEMƷ内容Ǜ選択しƯコȔȸ

ȷMODEL(Ȣȇȫ)
ųȢȇȫȇȸǿ内ƷセッȆǣンǰŴTリȕǡンǯǷョン
ųA・XƷ設定値ƷǈƷコȔȸ
ų
ųƱƳǓǇすŵ
ų用途ƴあわせƯȢȇȫ コȔȸƷȢȸȉǛ
ų選択しƯくƩさいŵ

モデル コピー[㻹㻻㻰㻱㻸 㻯㻻㻼Y]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

コピー モード選択
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●ȢȇȫƷ設定ȇȸǿをǯȪǢ(初期化)すǔ機能ưすŵ
ų
1)マȫȁセȬǯǿȸư[ MODEL ]を選択しŴ
ųエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ
 
ピ)Ȣȇȫ ǯȪǢƷ設定(MODEL CLEAR)
ųマȫȁセȬǯǿȸư[ MODEL CLEAR ]を
ų選択しƯエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ
ų
フ)Ȣȇȫ ǯȪǢをƓこƳうȢȇȫȇȸǿを選択しǇすŵ
ųセȬǯȈボǿンを操作すǔこƱư本体ȡȢȪȸŴマǤǯȭSD内
ųƷȢȇȫȇȸǿも選択ưƖǇすŵ
ų
4)エンǿȸ操作をƓこƳうƱ画面上ƴȡッセȸǸƕ
ų表示さǕǇすƷưŴ表示ƴしƨƕƬƯȢȇȫ ǯȪǢ
ųをƓこƳƬƯくƩさいŵ

●Ȣȇȫ ǯȪǢƷȢȸȉƴƭいƯ
ȷF・LL(ȕȫ)
ųȢȇȫȇȸǿ内ƷすべƯƷ設定ƕǯȪǢさǕǇすŵ

ȷSYSTEM(ǷǹȆȠ)
ųȢȇȫȇȸǿƷSYSTEMƷ内容を選択しƯǯȪǢ

ȷMODEL(Ȣȇȫ)
ųȢȇȫȇȸǿ内ƷセッȆǣンǰŴTリȕǡンǯǷョン
ųA・XƷ設定値ƷǈǯȪǢ

ųƱƳǓǇすŵ
ų用途ƴあわせƯ選択しƯくƩさいŵ

●マǤǯȭSDカȸȉƔǒƷコȔȸƴƭいƯ
ųȢȇȫコȔȸƷ際ƴコȔȸ元ƱコȔȸ先Ʒ指定を
ų本体ȡȢȪȸƱマǤǯȭSDカȸȉƕ選択ưƖǇすŵ
ųコȔȸ先選択Ʒ画面ưȢȇȫを選択しƨ際ƴ
ųセȬǯȈボǿンƷ操作ƴǑƬƯ選択すǔこƱƕ可能ưすŵ
ų
1)Ȣȇȫを選択すǔƱコȔȸ元ƱコȔȸ先Ʒ指定ƕ
ų本体ȡȢȪȸ以外も選択可能ƴƳǓǇすŵ
ųセȬǯȈボǿンƷ操作ƴǑƬƯ切Ǔ替わǓǇすŵ

ųȷMEMORY(本体ȡȢȪȸ)：ピ0ȡȢȪȸ
ųȷSD CARD(マǤǯȭSDカȸȉ)：ピ50ȡȢȪȸ
ųȷSD EXP.(マǤǯȭSD EXP．)：ピ0ȡȢȪȸ

※SD EXP．ƸȆンプȬȸȈȇȸǿƳƲƷȇȸǿをコȔȸしǇすŵ
ų弊社リPƔǒȆンプȬȸȈȇȸǿをȀウンȭȸȉしƯ使用しƯくƩさいŵ

モデ䝹 ク䝸ア[㻹O㻰㻱㻸 㻯㻸㻱AR]

ᵣᵬᵲᵣᵰᵆエンターᵇ

2回点滅表示後
<モデル>画面に戻る

ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ᵣᵬᵲᵣᵰᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

エンター操作

ᵫᵣᵫᵭᵰᵷ
ᵆ本体ᵇ

ᵱᵢ ᵡᵟᵰᵢ

ᵱᵢ ᵣᵶᵮ.
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各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

●バǤンȉナBルND)Ŵキȸ ǢǵǤンナロEY ャSSルNラ)ŴB・ZZERナȖǶȸ)ŴバッȆȪȸナBャTTERY)Ŵ
ųLCDナエȫ Ƿȸ ȇǣȸ)ŴCャLルBRャTルONナキȣȪȖȬȸǷョン)ƳƲŴ送信機ƷǷǹȆȠ設定ǛおƜƳう機能ưすŵ

●使用すǔ受信機ƴあわせƨ出力方式Ʒ選択やŴ使用すǔǵȸボナǢȊȭǰ/ȇǸǿȫ)やǹȔȸȉコンȈȭȸȩȸ
ųƴあわせƯȢȸȉƷ設定や送信機Ʊ受信機ƷバǤンȉǛおƜƳいǇすŵ
ų
1)マȫチǻȬǯǿȸư[ SYSTEM ]Ǜ選択しŴ
ųエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ
ų
ピ)マȫチǻȬǯǿȸư[ BルND ]Ǜ選択しƯ
ųエンǿȸ操作ư決定しǇすŵ
ų
フ)RF MODEƷ設定ナRF MODE：電波Ʒ出力方式)
ųマȫチǻȬǯǿȸư出力方式Ǜ設定しǇすŵ
ų
ų○出力方式ų
ųȷFリブT
ųųRX-ブ8ピŴRX-ブ81ŴRX-ブ7ピŴRX-ブ71ŴRX-ブ7TŴ
ųųRX-ブ6ピŴRX-ブ61ŴSー-PL・SǷȪȸǺ用Ȣȸȉ
ų
ųȷFリフ
ųųRX-ブ51RŴRX-ブ51ŴRX-フ81ŴRX-フ80用Ȣȸȉ
ų
ų○初期値ųFリブT

ų

ų※出力方式Ǜ変更すǔƱ画面上ƴȡッǻȸǸƕ表示ƞǕǇすƷưŴ
ųų表示ƴしƨƕっƯ操作しƯくƩƞいŵ
ų
ブ)TELEMETRYナ ȆȬȡȈȪȸ)Ʒ設定
ųマȫチǻȬǯǿȸưTELEMETRYナȆȬȡȈȪȸ)Ǜ設定しǇすŵ

ų○設定範囲ųON/OFF

ų○初期値ųųON

※ȆȬȡȈȪȸ使用可能機器
ųȷRX-ブ8ピŴRX-ブ7ピŴRX-ブ7TŴRX-ブ6ピŴRX-ブ61ŴSー-PL・SǷȪȸǺ
※設定変更しƯも再BルNDナバǤンȉ)Ʒ必要ƸあǓǇせǜŵ

バインド[BIND]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

確認画面

5)SャFETY LルNロナǻȸȕȆǣȸ Ȫンǯ)Ʒ設定
ųマȫチǻȬǯǿȸưSャFETY LルNロナǻȸȕȆǣȸ Ȫンǯ)Ǜ設定しǇすŵ

ų○設定範囲ų01～50

ų○初期値ųų01
ų
※BルNDしƨあƱưSャEFTY LルNロƷ設定Ǜ変更しƨ場合ƴƸ
ų再度BルNDǛおƜƳっƯくƩƞいŵ

●Ȣȇȫ ǻȬǯȈ間違いƴよǔ暴走ƳƲǛ防止すǔ機能ưすŵȢȇȫƝƱƴLルNロ No.Ǜ設定ưƖǇすŵ
●Ȣȇȫ コȔȸナF・LL)ǛおƜƳうƱLルNロ No.もコȔȸƞǕǇすŵ
●初期値Ƹ[ 01 ]ƴ設定ƞǕƯいǇすŵLルNロ No.Ǜ変更しƳい場合ƴƸBルNDƞǕƨ受信機ƸすべƯƷȢȇȫư動作しǇすŵ
●ǻȸȕȆǣȸ ȪンǯƸ[ FリブT ]Ʒǈư有効Ƴ機能ưすŵ

補足

出力方式

レスポンス モード



Push
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各
機
能
の
使
用
方
法

ENTERᵆエンタὊᵇ

6ニȁȣンȍȫ ȢȸȉƷ設定
ųアップキȸパȀウンキȸư各ȁȣンȍȫƷȬǹȝンǹ ȢȸȉǛ設定しǇƢŵ
ȷȬǹȝンǹ ȢȸȉƸȁȣンȍȫƝƱƴ設定ưƖǇƢŵ
ų
ų○設定範囲ųNORナȎȸȞȫニ
ųųųųųųųSリRナȏイȬǹȝンǹニ
ųųųųųųųSSRナǹȸȑȸȬǹȝンǹニ
ų
ų○初期値ųųNOR
※SSRƷȬǹȝンǹ ȢȸȉƸFリ4T設定時Ʒǈ表示ƞǕǇƢŵų

●SリRパSSRȢȸȉưƸアȊȭǰサȸȜƸ動作しǇƤǜƷưƝ注意くƩƞいŵ誤っƯSリRパSSRȢȸȉưアȊȭǰサȸȜǛ使用ƢǔƱ
ų正常ƴ動作ƤƣサȸȜƕ壊ǕǇƢƷưŴ絶対ƴSリRパSSRȢȸȉưアȊȭǰサȸȜǛ使用しƳいưくƩƞいŵ
ųȇǸǿȫサȸȜナSRラŴERBŴERSǷȪȸǺŴDigital ERラǷȪȸǺニƷ場合ƸNORパSリRȢȸȉƷƲƪǒưǋ動作しǇƢŵ
●SSRȢȸȉƸSRラサȸȜŴS・PER ーORTEXパSーハPL・SǷȪȸǺŴリーハ12 STOCロ SPECルャLŴリーハ01Ʒǈ動作しǇƢŵ
●MTハ44ƸRXハ451RǛ使用しƯSリRƷ表示ưBルNDしƯǋSSRȢȸȉƴƸƳǓǇƤǜŵ表示通ǓƷ動作ƴƳǓǇƢŵ
●SリRパSSRȢȸȉưƸBLハRャCERŴBLハFORCEŴF2000ŴF2200ŴF3000ŴF3300ŴSBLハ01Ŵ02Ŵ03CLƸ動作しǇƤǜŵ
ų必ƣNORȢȸȉưƝ使用くƩƞいŵ
●Sーハ08Ŵリーハ10Ŵリーハ12ŴF2500ƸNORパSリRȢȸȉư動作しǇƢŵ

重要

点滅

注ニ上記Ʒ受信機ƴƸ配線ƕ接続ƞǕƯいǇƤǜƕŴ
ų  BルNDƢǔ際ƴƸŴサȸȜやFETǹピȸȉ
ų コンȈȭȸȩȸナȢȸǿȸƸ除くニŴȐッȆȪȸ
ų Ǜ接続しƨ状態ưƓƜƳっƯくƩƞいŵ

受信機ƷBルND
ȜǿンǛ押し
Ƴƕǒ

電源スイッチᾞᾝ！

受信機パFETǹピȸȉ
コンȈȭȸȩȸƷ電源
ǹイッȁǛ᳉᳈しǇƢŵ

ᾟＵＳＨ！

ENTER‚エンター‛

⇒

ナ約０バ５秒間隔Ʒ点滅ニ

受信機LEDƷ状態

ナ高速点滅ニ

ナ消灯ニ

ὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉ ὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉὉ ὉὉὉὉὉ

BルND終了ナ点灯ニ

注意
●出荷時ƴƸBルNDƞǕƯいǇƤǜŵƝ使用ƴƳǔ前ƴ必ƣBルNDǛƓƜƳっƯくƩƞいŵ
●新ƨƴ受信機Ǜ購入ƞǕƨ場合ƸŴ必ƣ送信機Ʊ新しい受信機ưBルNDǛƓƜƳっƯくƩƞいŵ
●必ƣBルNDしƨ送信機Ʊ受信機ƷǻッȈưƓ使いくƩƞいŵ
●RXハ451ŴRXハ451RŴRXハ381ŴRXハ380ǛBルNDƢǔ場合ƸRF MODEナ出力方式ニǛFリ3ƴ設定しƯBルNDしƯくƩƞいŵ
●受信機Ʒ種類ƱMOD・LャTルONƷ設定Ǜ間違えǔƱBルND設定ǛƓƜƳえǇƤǜƷưŴƝ注意くƩƞいŵ
●BルNDしƨあƱƴBルNDȡȋュȸ内Ʒ設定Ǜ変更しƨ場合Ƹ再度BルNDǛƓƜƳっƯくƩƞいŵ
●RXハ481ƱRXハ471ƸFリ4TŴFリ3ƷƲƪǒưǋ動作しǇƢƕ受信機本来Ʒ性能Ǜ発揮ƞƤǔƨǊŴFリ4Tư使用しƯくƩƞいŵ
●BルNDナȐインȉニしƯƔǒȁȣンȍȫƷȢȸȉ設定ナNORパSリRパSSRニƷ設定Ǜ変更しƨ場合ƴƸ再度BルND
ųナȐインȉニǛƓƜƳっƯくƩƞいŵ再ȐインȉしƳいƱ設定変更ƕ反映ƞǕǇƤǜŵ

Push

7ニBルNDナȐインȉニƷ設定
●BルNDナȐインȉニƱƸ：MTハS送信機ƸƦǕƧǕ固有ƷルDナ個体識別ニ番号ǛǋっƯいƯŴƦƷルD番号Ǜ
ų受信機ƴ記憶ƞƤǔƜƱưƢŵȐインȉしƨ送信機Ʊ受信機ƷǻッȈưしƔ動作しǇƤǜŵ
ų
1]BルNDナȐインȉニȡȋュȸ内Ʒ設定ƕ終了しƨǒ
ųȞȫȁǻȬǯǿȸƴǑǓBルND設定ǛƓƜƳいǇƢŵ
ų
2]BルNDȡȋュȸ内Ʒ[ ENTER ]ƴカȸソȫǛ移動しƯ
ųエンǿȸ操作ƢǔƱ送信機ƕBルNDナȐインȉニ動作ƴƳǓǇƢŵ

ų
3]受信機ƷBルNDȜǿンǛ押しƳƕǒŴ受信機Ʒ電源ǹイッȁǛONしǇƢŵ
ų

4]BルNDナȐインȉニƕ正しくƓƜƳわǕǔƱŴ受信機ƷLEDƕ
ųゆっくǓƱしƨ点滅Ɣǒ高速点滅ƴƳǓLEDƕ消灯しǇƢŵ
ų受信機ƷLEDƕ消灯しƨǒ送信機ƷエンǿȸキȸǛ操作しƯ
ų送信機ƷBルND動作Ǜ終了ƞƤƯくƩƞいŵ
ųBルNDƕ正しくƓƜƳわǕǔƱ受信機LEDƕ点灯しǇƢŵ
ų受信機LEDƕ点灯しƨǒサȸȜ等Ǜ動作ƞƤƯBルNDƕ終了
ųしƨƜƱǛ確認しƯくƩƞいŵ
※BルNDナȐインȉニƕ正しくƓƜƳえƳい場合ƴƸŴ2]Ʒ作業Ɣǒ
ųやǓƳƓしƯくƩƞいŵ



５１

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

●バǤンȉ(BルND)Ŵキー ǢǵǤン(ロEY ャSSルNG)ŴBUZZER(ȖǶー)ŴバッȆȪー(BャTTERY)Ŵ
ųLCD(エȫ Ƿー ȇǣー)ŴVR ャDレUST(ボȪューム ǢǸȣǹȈ)ƳƲŴ送信機ƷǷǹȆム設定をおこƳう機能ưすŵ
ų
ǹǤッȁ及びȈȪムƷ位置

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

工場出荷時ƴǹǤッȁƱȈȪムƴ
割Ǔ当ƯǒǕƯいǔ機能
TR1：ǹȆǢȪンǰ ȈȪム(TRM-ST)
TR2：ǹȭッȈȫ ȈȪム(TRM-Tリ)
TR3：ȇュǢȫȬーȈ ST(D/R-ST)
TRブ：ȇュǢȫȬーȈ BR(D/R-BR)
SW1  ：ǿǤマー(TルMER)
SW2  ：カǹǿム(CUSTOM)

OFFŴャSルST-STŴD/R-STŴD/R-TリŴD/R-BRŴCUR-STŴCUR-TリŴ
SPD-STŴSPD-TリŴャLBŴOFFSETŴャUX1ŴャUX2ŴTルMERŴTE-CLRŴ
LOGGERŴR-MODEŴCUSTOMŴMャX-CLR

SW1
SW2

ǹǤッȁ 割Ǔ当Ư可能Ƴ機能

キー アサイン スイッチ[KEY A㻿㻿IGN 㻿W]

●送信機ƷǹǤッȁ(SW1ŴSW2ŴSW3)ƴ機能を割Ǔ当ƯǔこƱƕưƖŴ走行中ƴ機能ƷON/OFFŴƕưƖǇすŵ
ų
1)マȫȁセȬǯǿーư[ ǷǹȆム ]を選択しŴ
ųエンǿー操作ưư決定しǇすŵ
ų
2)マȫȁセȬǯǿーưư[ ロEY ャSSルGN ]を選択しƯ
ųエンǿー操作ư決定しǇすŵ
ų
3)ǹǤッȁƷ設定(SW1/SW2)
ų[ SW ]ưエンǿー操作をおこƳいŴǹǤッȁƴ割Ǔ当Ưǔ
ų機能をǢッȗキー/Ȁウンキーư設定しǇすŵ
ų
ų○設定範囲

ų○初期値ųSW1：TルMERųSW2：OFF
ų※SW1/SW2ƴ[ ャSルST-ST ]を設定すǔこƱưǹȆǢȪンǰƴ
ųų設定ưƖǔD/RŴSPEEDŴCURVEƷ機能をON/OFFすǔこƱƕ
ųų可能ưすŵ
ų
ブ)ȢーȉƷ設定
ųǹǤッȁƷ動作を設定しǇすƕ割Ǔ当Ưǔ機能ƴǑっƯƸ設定
ų出来Ƴい場合ƕ有ǓǇすŵ
ų
ų○設定範囲ųTOGGLE(押すƨびƴON/OFF切Ǔ替え)
ųųųųųųųPUSリ(押しƯいǔあいƩƷǈON)

ȈȪム 1

(TRM 1)ȈȪム 2

(TRM 2)ȈȪム ブ

(TRM ブ)

ǹǤッȁ 2

(SW 2)

ȈȪム 3

(TRM 3)

ȀǤǢȫ

ȗッǷュǹǤッȁ 1

(SW1)
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キー アサイン トリム[KEY A㻿㻿IG㻺 T㻾I㻹]

●各機能の設定値をȈȪム1～ȈȪムブư変更ưきますŵ
●STEPの設定ư1回のȈȪム操作ưの変化幅の設定ƱREVの設定ư動作方向も変更ưきますŵ

1)マȫチセȬǯǿーưư[ シスȆム ]を選択しŴ
ųエンǿー操作ư決定しますŵ
ų
2)マȫチセȬǯǿーư[ ロEY ASSルGN ]を選択しƯ
ųセȬǯȈ ボǿンư[ TRルM ]ƴ切Ǔ替えƯŴ設定すǔ
ų項目を選択しƯエンǿー操作ư決定しますŵ
ų
3)ȈȪムの設定(TRM1/TRM2/TRM3/TRMブ)
ų設定変更すǔ[ TRルM ]を選択しƯŴ割Ǔ当Ưǔ機能を
ųマȫチセȬǯǿーư設定しますŵ
ų
ų○設定範囲

ų〇初期値ųTR1：TRM-ST(スȆアȪンǰ ȈȪム)
ųųųųųųTR2：TRM-Tリ(スȭッȈȫ ȈȪム)
ųųųųųųTR3：D/R-ST(スȆアȪンǰ ȇュアȫ ȬーȈ)
ųųųųųųTRブ：D/R-BR(ȖȬーキ ȇュアȫ ȬーȈ)

ブ)スȆッȗの設定(STEP)
ų1回のȈȪム操作ư動作すǔ変化量を設定しますŵ
ųマȫチセȬǯǿーư[ STEP ]を選択しƯエンǿー操作ư
ų決定しƯ変化量を設定しますŵ

ų○設定範囲ų1～100
ų
   ○初期値ųųプ

プ)動作方向の設定
ųȈȪムを操作した際の動作方向の設定をしますŵ
ųマȫチセȬǯǿーư[ REV ]を選択しƯエンǿー操作ư
ų決定しƯ動作方向を設定しますŵ
ų
ų○設定範囲ųNOR/REV
ų
   ○初期値ųųNORų

OFFŴTRルM-STŴTRM-TリŴTRルM-A1ŴTRルM-A2ŴD/R-STŴD/R-TリŴD/R-BRŴCU-R-STŴ
CU-R-TリŴCU-R-BRŴSP-ST-FŴSP-ST-RŴSP-Tリ-FŴSP-Tリ-RŴALB-POŴALB-STŴ
ALB-LGŴALB-CYŴOFFSETŴAUX1ŴAUX1(CODE1～10)ŴAUX2ŴAUX2(CODE1～10)

TRルM1

TRルM2

TRルM3

TRルMブ

ȈȪム 割Ǔ当Ư可能Ƴ機能
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各
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システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

カスタム リスト[C㼁㻿㼀O㻹-㻸I㻿㼀]

●良く使用ƢǔȡニューをカǹǿȠ ȪǹȈƴ設定ƢǔƜƱưŴ
ų好ǈƷȡニュー構築ƕ可能ƴƳǓǇƢŵ
ųカǹǿȠ ȪǹȈƸȢȇȫȡȢȪーƝƱƴ作成可能ưŴ
ų４ペーǸ分ƷȪǹȈを作成ưƖǇƢŵ
●カǹǿȠ ȪǹȈư設定ƠƨȡニューƸŴカǹǿȠư使用
ų可能ƴƳǓǇƢŵ

1)マȫチǻȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択ƠŴエンǿー操作
ųư決定ƠǇƢŵ
ų
2)マȫチǻȬクǿーư[ CUSTOM-LルST ]を選択ƠƯ
ųエンǿー操作ư決定ƠǇƢŵ
ų
3)カǹǿȠ ȪǹȈƷ設定
ųマȫチǻȬクǿーを操作ƠƯŴチȣンネȫ/機能/項目Ʒ
ų設定をƓƜƳいǇƢŵ
ų１ペーǸƴ6個Ʒ機能を割Ǔ当ƯǒǕƯŴ４ペーǸ分Ʒ設定
ųƕ可能ưƢŵ

ų※カǹǿȠȪǹȈƸǿイプƴあわせƯあǒƔơǊ設定
ųųƞǕƯいǇƢŵ好ǈƴあわせƯカǹǿȠ ȪǹȈを
ųųカǹǿマイǺƠƯくƩƞいŵ
ų※機能/項目ƴǑっƯƸカǹǿȠ ȪǹȈƴ設定ưƖƳい
ųų物ǋあǓǇƢƷưƝ注意くƩƞいŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

カスタム リスト設定

⇒

チȣンネȫ選択

機能選択

項目選択 ペーǸ選択

(ǻȬクȈボǿン)
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ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

エー ユー エックス タイプ[A㼁㼄 㼀㼅㻼㻱]

●AUX1ŴAUX2(3chŴ4ch)Ʒ動作を設定すǔ機能ưすŵ
ų
1)ȞȫチセȬǯǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴ
ų エンǿー操作ư決定しますŵ

2)ȞȫチセȬǯǿーư[ AUX TYPE ]を選択しƯ
ųエンǿー操作ư決定しますŵ

3)ȞȫチセȬǯǿーưAUX TYPEƷ設定をƓこƳいますŵ
ų
ų○設定項目

ų○初期値ųAUX1：STEPųMODE：5
                  AUX2：STEPųMODE：5ų
ų
※4WSƷȢーȉ設定Ʒ動作イȡーǸ

※ST-mixƸǹテアȪンǰƔǒAUXƴȟキǷンǰƕƔƔǓŴTリ-mixƸǹȭッȈȫƔǒAUXƴȟキǷンǰƕƔƔǓますŵ
※AUX TYPEをCODEƴ設定しƨ場合ƴƸ対応しƨ機器Ʒ設定を送信機Ɣǒ変更ưƖǔǑうƴƳǓますŵ
ų対応しƯいǔ機器ƸSUPER VORTEX ZEROやSV PLUS ZEROƳƲƷǹピーȉコンȈȭーȩーや
ų SラS-01C/SラS-01DƴƳǓますŵ
※AUX TYPEƷ設定をCODEƴ設定しƯいǔ場合ƴƸ受信機ƷAUX1ŴAUX2(3chŴ4ch)ƴ対応機器以外を絶対ƴ
ų接続しƳいưくƩさいŵ対応しƯいƳい機器を接続しƨ場合ƴƸそƷ機器ƕ破損しますŵ
※POルNT AUXƸP.33をŴCODE AUXƴ関しƯƸP.36を参照しƯくƩさいŵ
※CODE10ƸSUPER VORTEX ラen2/STOCロƴ対応しƨ機能ưすŵ
※CODE5/CODE10ưMODEをUSERƴ設定すǔƱ各項目Ʒ名称を自由ƴ登録ưƖますŵ

TYPE

STEP

POルNT

4WS

MOA

AUX MルX

CODE5

CODE10

MODE

1/2/5/10/20/25/50/100

2/3/4/5/6

2mode/3mode/4mode

1/2/5/10/20/25/50/100

ST-mix/Tリ-mix

USER/SVZ/SVD

USER/SV-STロ

㻲-㻿㼀

㻾㻱㼂
㻔逆位相㻕 㻔逆位相㻕 㻔逆位相㻕

㻔同位相㻕

㻲-㻿㼀

㻾㻱㼂

㻺㻻㻾
㻔同位相㻕

㻺㻻㻾

㻲-㻿㼀

㻾-㻿㼀

㻾㻱㼂

2mode 3mode 4mode

ǿイプ切Ǔ替え Ȣーȉ設定



５５

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

レーシング モード[R-MO㻰㻱]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

●Ȭȸシンǰ Ȣȸȉƴ対応しƯいǔ機能ǛRCカȸや路面コンȇǣションƷ変化ƴ対応ưƖǔ
ųǑうƴȬȸシンǰ ȢȸȉǛ切Ǔ替えǔƜƱưRCカȸƷ走行特性Ǜ調整すǔ機能ưすŵ
●ȢȇȫȡȢȪȸƝƱƴŴȬȸシンǰ Ȣȸȉƴ対応しƯいǔ機能Ǜ個別ƴR1/R2Ʒ２つƷ
ų設定値Ǜ持ƨせǔƜƱƕ可能ưŴ走行中ƴ割Ǔ当ƯƨスǤッチưƷ切Ǔ替えƕ可能ƴƳǓますŵ
●初期設定ưƸR-MODEƷON/OFFƸスǤッチƴ割Ǔ当ƯǒǕƯいませǜŵ

1)マȫチセȬǯǿȸƴǑǓ[ SYSTEM ]Ǜ選択しŴ
ų エンǿȸ操作ư確定しますŵ

2)マȫチセȬǯǿȸư[ R-MODE ]Ǜ選択しƯ
ų エンǿȸ操作ư確定しますŵ

3)マȫチセȬǯǿȸưȬȸシンǰ ȢȸȉƷ動作Ʊ対応
ųしƯいǔ機能Ʒ設定ǛおƜƳいますŵ
   チȣンネȫ選択ƸセȬǯȈボǿンưおƜƳいますŵų

ų○設定範囲ųR-MODE：OFF/2
   ų               対応機能：各機能 ON/OFF

ų○初期設定ųR-MODE：OFF
   ų               対応機能：各機能 OFF

ų○対応機能
ųȷST/Tリ：D/RŴSPEEDŴC・RーEŴTRルM
   ȷャ・X：D/RŴSPEEDŴC・RーEŴTRルMŴャ・X

3)R-MODEƷ機能ǛスǤッチƴ設定しŴ走行中ƴ操作すǔ
ųƜƱưȬȸシンǰ ȢȸȉƷ切Ǔ替えƕưƖますŵ
ųǢサǤン機能ưȈȪȠȬバȸやスǤッチƴ変更ƕ可能
ųưすŵ(P.51Ŵ52)
※S・PER ーORTEXƷ設定変更やǿǤȤƷ磨耗Ŵ路面
ųコンȇǣションƷ変化ƳƲƴƴあわせƯ設定しƯくƩƞいŵ

チȣンネȫ選択

Ȭȸシンǰ Ȣȸȉ表示



䠑䠒

各
機
能
の
使
用
方
法

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ブザー㼇㻮㼁㼆㼆ER]

●キー操作やトȪムŴスイッチƷ操作音ŴǿイȞーƷȖザー音Ʒ音階を設定ưƖǇすŵ
●キー操作Ʒǈ操作音Ʒ前半Ʊ後半Ʒ設定ƕ可能ưすŵ
●音量Ƹプ段階Ŵ音階Ƹ7種類ƴ設定ưƖǇすŵ

1)ȞȫチセȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴǨンǿー操作
ųư決定しǇすŵ
ų
2)ȞȫチセȬクǿーư[ BUZZER ]を選択しƯǨンǿー操作
   ư決定しǇすŵ
ų
フ)トーンƱȜȪュームƷ設定
ųセȬクトȜǿンƷ操作ưトーン(音階)ƱȜȪューム(音量)
ųƷ切Ǔ替えƕ可能ưすŵ
ų設定変更すǔ項目を選択しƯ調整しǇすŵ
ų
ų
ų〇設定項目ųロEYハCLルCロ
ųųųųųųųTLM1ハALERT
ųųųųųųųTLM2ハALERT
ųųųųųųųVOLTハALERT
ųųųųųųųTルMER
ųųųųųųųルNTERVAL
ųųųųųųųLAPハNAVル
ųエロEYハCLルCロƷトーン(音階)Ƹ操作音Ʒ前半Ʊ後半Ʒ設定
ųųƕ可能ưすŵ

ų○設定範囲ųTONEų1～7
                     VOLUMEųOFF～プ
ųųųųųųų
ų○初期値ųųVOLUMEųブ
ųųųųųųųTONEų1ų[ ロEYハCLルCロ 1→1 ]

バッテリー㼇㻮㻭㼀㼀ER㼅]

●送信機ƷȐッテȪーアȩームƷ電圧設定を変更ưƖǇすŵ
●ǿイȗ[ DRYxフ(乾電池)/NiハMリxフ(ニッケȫ水素)/LiハPox1(ȪチǦム ȝȪȞー)ŴCUSTOM(カスǿム) ]を選択
ųすǔこƱƴよっƯアȩーム設定を簡単ƴƓこƳえǇすŵ
エǿイȗưカスǿムを選択すǔƱアȩームƕ鳴Ǔ始めǔ電圧を設定
   すǔALERT VOLTƱ下限電圧ƷLルMルT VOLTƷ設定ƕ可能ưすŵ
●Tリ SLOW(スȭットȫ スȭー)Ƹ送信機ƷȐッテȪー電圧ƕ
ųLルMルT VOLTƷ電圧ƴƳった際ƴスȭットȫ ȏイ側Ʒ動作量
ųƴ制限(プ0%)をƔけǔ機能ưすŵ(ȕǧーȫセーȕ機能)

1)ȞȫチセȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴǨンǿー操作
ųư決定しǇすŵ
ų
2)ȞȫチセȬクǿーư[ BATTERY ]を選択しƯ
ųǨンǿーキーư決定しǇすŵ
ų
フ)ǿイȗƷ設定(TYPE)
ųȞȫチセȬクǿーư使用すǔȐッテȪーƴあわせƯ
ųǿイȗ(TYPE)を設定しǇすŵ
ų
ų○設定範囲ųDRYxフ(乾電池)
                     NiハMリxフ(ニッケȫ水素)
ųųųųųųųLiハPox1(ȪチǦム ȝȪȞー)
ųųųųųųųCUSTOM(カスǿム)：ALERT VOLT フバ0～プバ0v
                                                     LルMルT VOLTų 2バ7～プバ0v 
ų○初期値ųųDRYxフ(乾電池)

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ



ȕァンクションLED

５７

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

エル シー デ䜱ー[L㻯㻰]

●LCD(液晶)ƷコンȈラスȈ(濃淡)やȖライȈ(明暗)ŴバックライȈƷ点灯モーȉƕ設定ưƖǇすŵ
 
1)マȫチセȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴエンǿー操作ư決定しǇすŵ
 ų
2)マȫチセȬクǿーư[ LCD ]を選択しƯエンǿー操作ư決定しǇすŵ
ų
フ)LCD(液晶)ƷコンȈラスȈ(濃淡)ŴȖライȈ(明暗)Ŵ
ųバックライȈƷ点灯モーȉ(点灯時間)を設定しǇすŵ
※コンȈラスȈƷ調整ƴよっƯƸ液晶Ʒ表示ƕ見えƳくƳっƯしǇう
ų場合ƕあǓǇすƷưƝ注意くだƞいŵ
ų
ų○設定項目ųCONTRAST(液晶Ʒ濃淡)
ųųųųųųųBRルGHT(液晶Ʒ明暗)
ųųųųųųųLルGHT-MODE(バックライȈ点灯モーȉ)
ųųųųųųųLルGHT-TルME(バックライȈ点灯時間)
 
ų○設定範囲ųCONTRAST：0～フ0
ųųųųųųųBRルGHT：0～10
                     LルGHT-MODE：OFF/KEY-ON/ALWAYS
ųųųųųųųLルGHT-TルME：1～フ0sec
 
ų○初期値ųųCONTRAST：10
ųųųųųųųBRルGHT：5
                     LルGHT-MODE：KEY-ON
ųųųųųųųLルGHT-TルME：10sec

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

エル 䜲ー デ䜱ー[L㻱㻰]

●送信機本体ƴ装備ƞǕƯいǔȕァンクションLEDƷ動作モーȉƱȖライȈ(明暗)を調整すǔ機能ưすŵ
 
1)マȫチセȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴエンǿー操作
ųư決定しǇすŵ
 ų
2)マȫチセȬクǿーư[ LED ]を選択しƯエンǿー操作ư
ų決定しǇすŵ
ų
フ)ȕァンクションLEDƷ動作モーȉŴȖライȈ(明暗)を設定
ųしǇすŵ
ų
ų○設定項目ųMODE(動作モーȉ)
ųųųųųųųBRルGHT(LEDƷ明暗)
 
ų○設定範囲ųMODE：ALWAYS/WAVE/OFF
ųųųųųųųBRルGHT：0～5
                     ※BRルTEƸALWAYSƷ設定時Ʒǈ

ų○初期値ųųMODE：WAVE
ųųųųųųųBRルGHT：5

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ȕァンクションLED

ȕァンクションLED
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各
機
能
の
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法

クロック[C㻸㻻C㻷]

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

●Ȉップ画面ưのǫȬンȀーや時計表示Ʊ使用時間を管理ƢǔȡニューưƢŵ
●電池の交換時期や充電の目安ƱƳǔȪセッȈ可能Ƴ[ ON TルME1 ]Ʊ本体のǪーバーホーȫ
ųƳƲの目安ƴƳǔ[ ON TルME2 ]ƕあǓまƢŵ

1)マȫȁセȬǯǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴエンǿー操作
ųư確定しまƢŵ

2)マȫȁセȬǯǿーư[ CLOCロ ]を選択しŴエンǿー
ų操作ư確定しまƢŵ

3)マȫȁセȬǯǿーưCLOCロ機能を設定しまƢŵ
ųǫȬンȀーƱ時計の設定をおこƳいまƢƕŴ
ųȭǰȇーǿの管理等ƴもǯȭッǯの設定ƕ必要
ųưƢのưŴ必ƣ設定をおこƳっƯくƩさいŵ

セットアップ[㻿E㼀㼁㻼]

●セッȈアップư画面表示の言語の選択ŴȆȬȡȈȪーȇーǿ
ųの温度表示の単位Ŵ電源ǹイッȁをONしƨƱƖのǪープニンǰ
ųȭゴの表示設定をおこƳいまƢŵ
ų
1)マȫȁセȬǯǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴエンǿー操作
ųư決定しまƢŵ
ų
2)マȫȁセȬǯǿーư[ SETUP ]を選択しƯŴエンǿー操作
ųư決定しまƢŵ
ų
3)マȫȁセȬǯǿーư設定Ƣǔ項目を選択しƯŴ調整しまƢŵ

ų〇設定項目ųLANGUAGE(表示言語)：ENG/レPN
ųųųųųųųUNルT(ȆȬȡȈȪーȇーǿの温度単位)：℃/ F
ųųųųųųųBOOT(電源ON時のǪープニンǰ ȭゴ)：DEMO/NONE
ųųųųųųųRESUME(ȬǸューȠ)：OFF/ON

ų〇初期設定ųLANGUAGE：ENG
ųųųųųųųUNルT：℃
ųųųųųųųBOOT：DEMO
                     RESUME：OFF

ų※ȬǸューȠをONƴ設定ƢǔƱŴ電源OFFƴしƨ際の
ųųȡニューを記憶しまƢŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ



５９

各機能の使用方法

各
機
能
の
使
用
方
法

システ∆ ∇ニュー システ∆/⁅Y⁅⁆EM

補足
●キȣȪȖȬーションǛƓこƳƬƯǋ正常Ƴ動作ƴ戻ǒƳいƱƖƸŴ再度
ųキȣȪȖȬーションǛƓこƳうƔŴSETTルNラƷ設定Ǜ[ USER ]Ɣǒ
ų߻場出荷時Ʒ[ FャCTORY ]ƴ戻ƠƯƘƩさいŵ
ųそǕưǋ解決ƠƳい場合Ƹ三和サービスǁƓ問い合わƤƘƩさいŵ
●スȆアȪンǰホイーȫƷ舵角Ǜ狭ƘƠƢƗǔƱキȣȪȖȬーションǛ
ųƓこƳƬƯǋ正常ƴ動作ƠƳい可能性ƕあǓǇƢƷưŴ六角穴付ホーȭー
ųセッȈビスǛ締Ǌ込ǈƢƗƳいǑうƴ注意ƠƯƘƩさいŵ
●スȆアȪンǰホイーȫƷ舵角Ǜ初期状態ƴ戻ƢƴƸŴ六角穴付ホーȭー
ųセッȈビスǛホイーȫアȀȗǿーƷ穴Ɣǒビス先端ƕ出Ƴい状態ƴƠƯ
ųƘƩさいŵ
ų初期状態ƴ戻ƠƨƱƖǋキȣȪȖȬーションǛƓこƳƬƯƘƩさいŵ

キャリブレーション[㻯㻭㻸I㻮㻾㻭TI㻻㻺]

●使用時間ƴǑǔ内部機構部品Ʒ消耗ƴǑǓŴニューȈȩȫ位置や
ų動作角度ƕƣǕǔ場合ƕあǓǇƢŵ
ųそƷǑうƳ場合ƴキȣȪȖȬーションǛƓこƳうこƱư
ųスȆアȪンǰƱスȭッȈȫƷニューȈȩȫ位置ƓǑび動作
ų角度Ʒ補正ǛƔけǔこƱƕưƖǇƢŵ
※スȆアȪンǰホイーȫƷ舵角調整機能Ǜ使用Ơƨ場合ƴƸŴ
ų必ƣスȆアȪンǰ キȣȪȖȬーションǛƓこƳƬƯƘƩさいŵ
※キȣȪȖȬーションǛƓこƳƬƨ場合ƸŴƢǂƯƷȢȇȫ
ųȡȢȪーƷニューȈȩȫ位置ŴEPャƷ設定Ǜ確認ƠƯƘƩさいŵ
ų
1)マȫȁセȬǯǿーư[ SYSTEM ]Ǜ選択ƠŴエンǿー操作
ųư決定ƠǇƢŵ
ų
2)マȫȁセȬǯǿーư[ CャLルBRャTルON ]Ǜ選択ƠƯ
ųエンǿー操作ư決定ƠǇƢŵ
ų
3)マȫȁセȬǯǿーưキȣȪȖȬーションƢǔȁȣンネȫǛ
ų選択ƠƯエンǿーư決定ƠǇƢŵ
ų
ブ)[ STEERルNラ ]Ǜ選択Ơƨ場合ŴスȆアȪンǰ ホイȫƕ
ųニューȈȩȫƷ状態ưエンǿー操作ƠƯƔǒスȆアȪンǰ
ųホイȫǛ߼側Ŵ右側いƬぱいƴ操作ƠǇƢŵ
ų
プ)範囲内ƴ入ǔƱ[ Oロ ]Ʊ表示さǕǇƢƷưŴ画面Ʒ表示ƴ
ųƠƨƕƬƯ操作ƠƯƘƩさいŵ
ų
6)キȣȪȖȬーションƕ完了ƢǔƱ[ Executed ]Ʊ表示さǕǇƢŵ
ų
7)スȭッȈȫ側ǋキȣȪȖȬーションƕ必要Ƴ場合ƸスȆアȪンǰ
ųǛ参考ƴ設定ƠƯƘƩさいŵ
注)必要Ƴ場合以外ƴキȣȪȖȬーションƷ設定ƸƓこƳわƳいưƘƩさいŵ
ų正ƠƘ設定ưƖƳいƱ正常ƴ動作ƠƳい場合ƕあǓǇƢŵ
ų
●スȆアȪンǰホイーȫ舵角調整ƴƭいƯ
ųスȆアȪンǰホイーȫƔǒワイȉスȆアȪンǰȑッȉǛƸƣƠƯƘƩさいŵ
ųスȆアȪンǰホイーȫƷ穴(２箇所)ƴ同梱さǕƯいǔ六角穴付ホーȭー
ųセッȈビスǛ六角ȬンȁȉȩイȐー(1バプｍｍ)ưƶơ込ǈŴ角度調整Ǜ
ųƓこƳいǇƢŵ(※߼右均等ƴ締ǊこǜưƘƩさいŵ)
※スȆアȪンǰホイーȫ舵角調整ǛƓこƳƬƨ場合ƸキȣȪȖȬーションǛ
ų必ƣƓこƳƬƯƘƩさいŵ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

㻻㻷ならYE㻿を選択⇒

キャリブレーション完了

YE㻿選択

ENTERᵆエンターᵇ

六角Ȭンȁ
 (1バプmm)

ホイーȫアȀȗǿー
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各
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法

フ䜯ーム䜴䜵䜰[㻲I㻾MWA㻾㻱]

●本体ƴ実装さǕƯいǔフǡームǦǧǢƷバージョン確認Ʊ言語フǡイȫ
ųƷ確認ŴǢップȇーȈがおこƳえますŵ
ų
1)マȫȁセȬクǿーư[ SYSTEM ]を選択しŴǨンǿー操作
ųư決定しますŵ
ų
2)マȫȁセȬクǿーư[ FルRMWARE ]を選択しƯ
ųǨンǿー操作ư決定しますŵ

3)フǡームǦǧǢや言語フǡイȫƷǢップȇーȈをおこƳう
ų場合ƸマイクȭSDカーȉƴȇーǿフǡイȫをȀǦンȭーȉ
ųしƯ展開しƯくださいŵ ENTERᵆエンターᵇ ᵠᵟᵡKᵆバックᵇ

マイクロ㻿㻰カード䜢装着
しないと表示されませ䜣。
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キ
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ア
サ
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ン
機
能
一
覧

ỿーアサイン機能一覧

スἿッἚἽ ἚἼἲᵲᵰᵧᵫ-ᵲᵦ

ᵱᵮᵢ-ᵲᵦ スἿッἚἽ スἦὊἛ

ᵱᵮᵢ-ᵱᵲ スἘアἼンἂ スἦὊἛ

スἘアἼンἂ スἦὊἛ ἧỻワὊἛᵱᵮ-ᵱᵲ-ᵤ

スἘアἼンἂ スἦὊἛ ἼタὊンᵱᵮ-ᵱᵲ-ᵰ

スἿッἚἽ スἦὊἛ ἧỻワὊἛᵱᵮ-ᵲᵦ-ᵤ

スἿッἚἽ スἦὊἛ ἼタὊンᵱᵮ-ᵲᵦ-ᵰ

アンチ Ἷッἁ ἨἾὊỿᵟᵪᵠ

アンチ Ἷッἁ ἨἾὊỿ ἯインἚᵟᵪᵠ-ᵮᵭ

アンチ Ἷッἁ ἨἾὊỿ スἚἿὊἁᵟᵪᵠ-ᵱᵲ

アンチ Ἷッἁ ἨἾὊỿ Ἳἂᵟᵪᵠ-ᵪᵥ

ỼἧセッἚᵭᵤᵤᵱᵣᵲ

アンチ Ἷッἁ ἨἾὊỿ サイἁἽᵟᵪᵠ-ᵡᵷ

ᵟᵳᵶᵏᵟᵳᵶᵏ

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵏ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵏ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵐ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵐ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵑ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵑ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵒ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵒ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵓ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵓ]

ᵟᵳᵶᵐᵟᵳᵶᵐ

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵏ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵏ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵐ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵐ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵑ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵑ]

ἘἾἳἚἼὊ ᵫᵟᵶ ἁἼアᵲᵣ-ᵡᵪᵰ

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵒ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵒ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵓ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵓ]

タイἰὊᵲᵧᵫᵣᵰ

スἘアἼンἂ ἛἻイἨ アシスἚᵟᵱᵧᵱᵲ-ᵱᵲ

スἘアἼンἂ ἙュアἽἾὊἚᵢᵍᵰ-ᵱᵲ

ὊὊὊᵆ機能割付け無しᵇ ○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○

ᵭᵤᵤ

スἿッἚἽ ἙュアἽἾὊἚᵢᵍᵰ-ᵲᵦ

ἨἾὊỿ ἙュアἽἾὊἚᵢᵍᵰ-ᵠᵰ

スἘアἼンἂ ỽὊἨᵡᵳᵰ-ᵱᵲ

スἿッἚἽ ỽὊἨᵡᵳᵰ-ᵲᵦ

スἘアἼンἂ ỽὊἨ ἾὊἚᵡᵳ-ᵰ-ᵱᵲ

スἿッἚἽ ỽὊἨ ἾὊἚᵡᵳ-ᵰ-ᵲᵦ

ἨἾὊỿ ỽὊἨ ἾὊἚᵡᵳ-ᵰ-ᵠᵰ

スἘアἼンἂ ἚἼἲ ○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ

Ὂ

Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

Ὂ

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ Ὂ Ὂ

○ ○Ὂ

○ ○Ὂ

○ ○Ὂ

○ ○Ὂ

○ ○Ὂ

○Ὂ

〇○Ὂ

ᵲᵰᵧᵫ-ᵱᵲ

ᵟᵳᵶᵐ ἚἼἲᵲᵰᵧᵫ-ᵟᵐ

ᵟᵳᵶᵏ ἚἼἲᵲᵰᵧᵫ-ᵟᵏ

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵔ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵔ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵕ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵕ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵖ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵖ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵗ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵗ]

ᵟᵳᵶᵏ[コὊἛᵏᵎ]ᵟᵳᵶᵏ[ᵡᵢᵏᵎ]

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵔ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵔ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵕ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵕ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵖ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵖ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵗ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵗ]

ᵟᵳᵶᵐ[コὊἛᵏᵎ]ᵟᵳᵶᵐ[ᵡᵢᵏᵎ]

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

○ 〇 〇

機　能　名　称 ἚἼἲ ᵱᵵᵏ ᵱᵵᵐ画面表示

設定可能ὉὉὉẐ○ẑ　設定不可ὉὉὉẐ－ẑ
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センサーの取り付けについて

セ
ン
サ
ー
の
取
り
付
け
に
つ
い
て

●Ӗ信機ƴǻンサーǛ接続Ƣǔ際ƴӖ信機ɥ部ƷコȍǯǿーǫȐーǛƸƣしƯŴ温度ǻンサーƱ回転ǻンサーǛ接続しƯくƩƞいŵ
●ǻンサーǛ接続しƳいコȍǯǿーƴƸӖ信機用ȀǹȈǫȐーǛǫȃȈしƯ使用しƯくƩƞいŵ
●温度Ǜ計測Ƣǔ対象物ƴ温度ǻンサーƷǻンサー部Ǜ密着ƞƤƯくƩƞいŵǻンサー部Ƹ温度ƴ対しƯ非常ƴ敏感ƳƨǊŴ外気ƳƲƷ影響Ǜ極力
ųӖけƳいǑうƴ固定しƯくƩƞいŵ
●回転ǻンサーǛӕǓ付けǔ際ƸŴ回転数Ǜ計測ƢǔȝインȈƴ反射ȩベȫǛ貼ǓƭけƯŴ回転ǻンサーƷǻンサー部ƕ検知ưƖǔǑうƴ回転ǻンサーǛ
ų固定しƯくƩƞいŵ回転ǻンサーƕ正常ƴ検知しƯいǔƱƖƴӖ信機ƷLEDƕ緑色ƴ点灯パ消灯しǇƢŵ
※回転ǻンサーƱ検知部ƱƷ距離Ƹ1mm程度ƕ推奨ưƢŵ
●回転数Ǜ計測ƢǔȝインȈƕ黒い場合Ƹ白Ʒ反射ȩベȫǛŴ計測ƢǔȝインȈƕ白い場合Ƹ黒Ʒ反射ȩベȫǛ回転ǻンサーƕ検知ưƖǔǑうƴǫȃȈ
ųしƯ貼ǓƭけƯくƩƞいŵ使用Ƣǔ反射ȩベȫƴǑƬƯǻンサー検知時ƴӖ信機LEDƕ緑色ƴ点灯パ消灯しǇƢŵ
●回転ǻンサーƸ赤外線方式Ǜ採用しƯƓǓٽ陽光Ʒ影響ǛӖけやƢい仕様ƴƳƬƯいǇƢŵ検知ưƖƳい場合Ƹ影響ǛӖけƳいǑうƴ工پしƯくƩƞいŵ
●温度ǻンサーや回転ǻンサーƷコーȉやǻンサー部ƕ車体Ʒ回転部Ўや可動部ƴ接触しƨǓŴ巻Ɩ込ǇǕƨǓしƳいǑうƴ注意しƯ固定しƯくƩƞいŵ
●温度ǻンサーや回転ǻンサー設置時ƴ怪我ǛしƳいǑうƴ注意しƯくƩƞいŵ

●走行中Ʒ振動ưコȍǯǿーƕ抜けǔƱ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵӖ信機ŴサーȜŴǹイȃȁ等ƷコȍǯǿーƸ確実ƴ接続しƯくƩƞいŵ
●Ӗ信機Ƹ振動Ŵ衝撃Ŵ水ƴ弱いƷư防振パ防水対策Ǜ確実ƴƓƜƳƬƯくƩƞいŵ対策ǛƓƜƨǔƱ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●Ӗ信機ƷӕǓ付けƸǫーȜンシȣシーŴ᣿属シȣシーƔǒ離しƯӕǓ付けƯくƩƞいŵ
●RCǫーƴ搭載しƯいǔ᣿属ȑーȄ同士ƕ接触ƢǔƱȎイǺƕ発生しӖ信性能ƴ悪影響ǛƓǑぼしŴ暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●電動RCǫー用ƷȖȩシȢーǿーƴƸ必ƣȎイǺǭȩーコンȇンサーǛӕǓ付けƯくƩƞいŵ
ųȎイǺǭȩーコンȇンサーǛӕǓ付けƯいƳいƱŴȎイǺƕ発生し暴走Ʒ危険ƕあǓǇƢŵ
●送信機ŴӖ信機ŴサーȜŴFETǹピーȉコンȈȭーȩーŴ送信機ȐȃȆȪー等ƷȗȭȝȑーȄƸSャNWャ純正品ǛƝ使用くƩƞいŵ
※SャNWャ純正品以外Ʒ組ǈ合わƤや当社以外ư改造Ŵ調整Ŵ部品交換ƳƲƕƓƜƳわǕƨ場合ƴǑǓ発生しƨ損害ƳƲƴƭƖǇしƯƸŴ
ų当社ưƸ責任Ǜ負いǇƤǜŵ

センサーのӕり付け、対応Ӗ信機について‚RX-46‣/RX-46․‛

反射ラベル

[ スパーギア࡛検知すࡿ場合 ]

赤外線センサー

(裏側)

(検知部)

(検知部)

赤外線センサー

取ࡾ付けステー

取ࡾ付けステー

取ࡾ付けステー

約１ｍｍ

[ 温度センサー取ࡾ付け例 ]

(裏側)

反射ラベル

●回転ǻンサーǛӕǓ付けǔ際ƸŴ回転数Ǜ計測ƢǔȝインȈ(例：ピニǪンǮアやǹȑーǮア等)ƴ同梱Ʒ反射ȩベȫǛ貼ǓŴ回転ǻンサー
ųƷ赤外線ǻンサーƕ検知ưƖǔǑうƴǻンサーӕǓ付けǹȆーǛȝȪǫーȜȍーȈ板やアȫミアンǰȫ材ƳƲƔǒЏǓ出しƯ回転ǻンサー
ųǛ固定しƯくƩƞいŵ回転ǻンサーƕ正常ƴ検知しƯいǔƱƖƴӖ信機ƷLEDƕ緑色ƴ点灯パ消灯しǇƢŵ
※赤外線ǻンサーƱ反射ȩベȫ(検知部)ƱƷ推奨距離Ƹ約1mmưƢŵ
●同梱ƞǕƯいǔ回転ǻンサー用反射ȩベȫƷ使用方法ƴ関しƯŴ回転数Ǜ計測ƢǔȝインȈƴ白ǇƨƸ黒Ʒ反射ȩベȫǛŴ回転ǻンサー
ųƕ検知ưƖǔǑう(２ｍｍ角程度)ƴǫȃȈしƯ貼Ǔ付けƯくƩƞいŵ反射ȩベȫƷ色ƴǑƬƯǻンサー検知時ƴӖ信機LEDƷ反応ƕ変ǓǇƢŵ
ų赤外線ǻンサーƷ前Ǜ反射ȩベȫƕ通過しƨ時ƴŴ白い反射ȩベȫƷ場合Ƹ緑色LEDƕ点灯しŴ黒い反射ȩベȫƷ場合Ƹ緑色LEDƕ消灯しǇƢŵ
※回転ǻンサーƷ動作確認ǛƓƜƳう場合ƸӖ信機側Ʒ電源ǹイȃȁƩけǛONƴしƯくƩƞいŵ送信機側Ʒ電源ǹイȃȁǋONƴƳƬƯいǔƱ
ųӖ信状態ǛあǒわƢ青色LEDƕ点灯ƢǔƷưŴǻンサー検知時Ʒ緑色LEDƷ点灯パ消灯Ʒ確認ƕưƖƳくƳǓǇƢŵ
●同梱Ʒ回転ǻンサーƸ赤外線方式Ǜ採用しƯƓǓŴٽ陽光Ʒ影響ǛӖけやƢい仕様ƴƳƬƯいǇƢŵ正常ƴǻンサーƕ検知ưƖƳい場合
ųƸ赤外線ǻンサーƕٽ陽光Ʒ影響ǛӖけƳいǑうƴ工پしƯくƩƞいŵ
●違う駆動ȬイアウȈƷ車輌ƴ回転ǻンサーǛӕǓ付けǔ場合ƴƸŴɦ記Ǜ参考ƴしƯくƩƞいŵų

●温度ǻンサーƸ温度Ǜ計測Ƣǔ対象物ƴ温度ǻンサーƷ
ųǻンサー部Ǜ密着ƞƤƯくƩƞいŵ
ųǻンサー部Ƹ温度ƴ対しƯ非常ƴ敏感ƳƨǊŴ両面ȆーȗƳƲư
ų外気ƳƲƷ影響ǛӖけƳいǑうƴ固定しƯくƩƞいŵ

●回転ǻンサーや温度ǻンサーƷコーȉやǻンサー部ƕ車体Ʒ回転部Ўや可動部ƴ接触しƨǓŴ巻Ɩ込ǇǕƨǓしƳいǑうƴ注意しƯ確実ƴ固定しƯくƩƞいŵ
●回転ǻンサーや温度ǻンサー設置時ƴ怪我ǛしƳいǑうƴ注意しƯくƩƞいŵ

回転センサー

赤外線センサー

温度センサー
センサー部

センサー部

両面テープ࡛࡝࡞センサー部
を覆っ࡚ください。

[ 赤外線センサー࡜反射ラベル(検知部)の距離 ]

[ ピニオンギア࡛検知すࡿ場合 ]
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索引

あųǢンȁ ȭッǯ ȖȬȸキ[ ャLB ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲫ

ųųǤンǿȸバȫ ǿǤȞȸ[ ルNT TルMョR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲳ

ųųǨȫ Ǥȸ ȇǣȸ[ Lョユ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲱ

ųųǨȫ Ƿȸ ȇǣȸ[ Lュユ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲱ

ųųǨȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ ャ・X ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲭ～ᲭᲰ

ųųǨȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ ȟキǷンǰ[ ャ・X-MルX ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲯ

ųųǨンȉ ȝǤンȈ ǢǸȣǹȈ[ ョPャ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲱŴᲬᲲ

ųųǪȕセッȈ[ OFFSョT ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲬ

かųǫȸȖ[ ュ・Rーョ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲫ～ᲬᲮ

ųųキȸǢǵǤン ǹǤッȁ[ロョY ャSSルラN SW ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲫ

ųųキȸǢǵǤン ȈȪȠ[ロョY ャSSルラN TRルM ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲬ

ųųキȣȪȖȬȸǷȧン[ュャLルBRャTルON]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲳ

ųųǯǤッǯ セッȈǢッȗ[Q・ルュロ SョT・P]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲫᲱŴᲫᲲ

ųųǰȩȕ セッȆǣンǰ[ラRャPリ SョTTルNラ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲮ

ųųコȸȉ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ ュOユョ ャ・X ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲰ

さųǵȖ ȈȪȠ[ S・B TRルM ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲰ

ųųǹȔȸȉ[ SPョョユ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲪ

ųųǹȆッȗ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ STョP ャ・X ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲭ

ųųǹȭッȈȫ ǿǤȗ [Tリ TYPョ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲬ

ųųǷǹȆȠ[ SYSTョM ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲳ～ᲰᲪ

ųųセッȆǣンǰ[ SョTTルNラ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲫᲳ～ᲭᲬ

ųų

たųǿǤȞȸ[ TルMョR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲱ～ᲭᲳ

ųųȀǦン ǿǤȞȸ[ ユOWN TルMョR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲳ

ųųȆȬȡȈȪȸǹǤッȁ[ TョLョMョTRY SWルTュリ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲮ

ųųȆȬȡȈȪȸ セッȆǣンǰ[ TョLョMョTRY SョTTルNラ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲭ

ųųȇȥǢȫ ȬȸȈ[ ユ/R ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲫᲳ

ųųȈȪȠ[ TRルM ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷ ȷȷȷȷP.ᲬᲳŴᲭᲪ

はųバǤンȉ[ BルNユ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲳŴᲯᲪ

ųųバッȆȪȸ[ BャTTョRY ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲰ

ųųȕǧȸȫ セȸȕ[ F/S ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲯ

ųųブホǤȸȫ ǹȆǢȪンǰ[ ブWS ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲮ

ųųȖǶȸ[ B・ZZョR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲯᲰ

ųųベȸǹ[ BャSョ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲯ～ᲬᲲ

ųųȝǤンȈ Ǩȸ Ȧȸ Ǩッǯǹ[ POルNT ャ・X ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲭ

ųų

まųȢȇȫ[ MOユョL ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲯ～ᲮᲲ

ųųȢȇȫ ǯȪǢ[ MOユョL ュLョャR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲲ

ųųȢȇȫ コȔȸ[ MOユョL ュOPY ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲱ

ųųȢȇȫ セȬǯȈ[ MOユョL SョLョュT ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲯ

ųųȢȇȫ ネȸȠ[ MOユョL NャMョ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲮᲰ

ųųȢȸǿȸ Ǫン Ǣǯǹȫ [ MOャ ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲮ

らųȩッȗ ǿǤȞȸ[ LャP TルMョR ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲭᲲ

ųųȪバȸǹ[ Rョー ]ȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷȷP.ᲬᲰ



６４

こんなときは・・・

電源ƕ入ǒƳいŵ 乾電池まƨƸバッテȪーƕ消耗しƯいǔŵ 新しい乾電池まƨƸ充電さǕƨバッテȪーƱ
交換しƯƘƩさいŵ

コネクǿー等Ʒ接触不良 サンワサーȓǹへ

乾電池まƨƸバッテȪーƕ消耗しƯいǔŵ

直ǒƳい場合Ƹサンワサーȓǹへ

新しい乾電池まƨƸ充電さǕƨバッテȪーƱ
交換しƯƘƩさいŵ

車体側ƷȪンケーǸƕ重いŵ

ȈȪムȋューȈȩȫƕǺȬƯいǔŵ

ȈȪム動作範囲Ʒ片側いっぱいƴ
ƳっƯいǔŵ

D/RŴEPAƷ舵角設定ƕ大ƖすƗǔŵ

BUZZER機能ƷVOLUMEƕOFF
ナ 0 ニƴƳっƯいǔŵ

受信機バッテȪーƷ電圧ƕ低下しƯいǔŵ

送信機ƷバッテȪー電圧ƕ低下しƯいǔŵ 新しい乾電池まƨƸ充電さǕƨバッテȪーƱ
交換しƯƘƩさいŵ

BUZZER機能を確認しƯƘƩさいŵナP.56ニ

新しい乾電池まƨƸ充電さǕƨバッテȪーƱ
交換しƯƘƩさいŵ

SPEEDナǹȔーȉニƷ機能ư設定ƕ
マイȊǹƴƳっƯいǔŵ

SPEEDナǹȔーȉニƷ機能を確認しƯƘƩさいŵ
ナP.ピ0ニ

車体側ƷȪンケーǸƕ軽Ƙ動ƘƔ確認しƯ
ƘƩさいŵ

ȈȪムを合わせŴEPAを再設定しƯƘƩさいŵ
ナP.ピホŴ30ニ

ƲƪǒƔƷ値をビ00%以下ƴ設定しますŵ
ナP.ビホŴピ7Ŵピ8ニ

サーȜțーンŴȈȪムǻンǿーを再設定しますŵ
ナP.ピホŴ30ニ

乾電池Ʒ入Ǖ間違いŵ 極性表示ƱƓǓƴ入ǕƳƓすŵ

ƱƖƲƖ電源ƕ切Ǖǔŵ

距離ƕ届ƔƳいŵ

アȩームƕ鳴Ǔ止まƳいŵ

キーを押しƯもクȪック音
ƕ鳴ǒƳいŵ

サーȜƷǹȔーȉƕ遅いŵ

左右Ʒ舵角を合わせƯもŴ
左右Ʒ舵角ƕ違うŵ

操作しƨƱƖ両端ư
サーȜƕ動ƔƳいŵ

ȈȪムを操作しƯも
サーȜƕ動ƔƳいŵ

現　象 原　因 処　理
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