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 1st  Ed i t i on ： October  １９９９　

ＧｅｎｅｒａｌＧｅｎｅｒａｌＧｅｎｅｒａｌＧｅｎｅｒａｌ

 PT70  ser i es  autop i l ot  conform  to  the 

techn i ca l  requ i rements  for  per formance 

standard  of  ＩＭＯ  Reso l ut i on. Steer i ng  gear, to 

be  operated  w i th  of  PT70  Auto  p i l ot , i s   

so l eno i d  va l ve (s )  cont ro l  type.  

 PT70  has  2  Pane l  mount i ng  sty l es  type   and 

Stand  type  and  ab l e  to  compr i se  w i th  var i ous 

un i ts  spec i f i ed  here i n,

   PT70  ser i es  AUTOPILOT  i s  app l i cab l e  to 

the  vesse l s  l ess  than  10,000  gross  tons  or  the

 sma l l  h i gh  speed  vesse l s, water j et  etc.

（１）Integralities the Autopilot system  
      interface and solenoid valve control 
      circuit into the distribution unit 
      contributed saving total space of
      Autopilot system.
（２）Each units are selectable in accordance
      with the specification requirements of the
      ship and easier to design the system 
      configuration.
（３）Individual function divided in each unit 
      is excellent in system development and 
      maintenance of system function. The panel
      mounting or integration to cockpit 
      console bridge are easily made. 
（４）There are two heading input circuit,you
      can input the heading sensor of magnetic 
      compass etc. other than Gyrocompass.
      Thus, you can have back-up heading sensor.
（５）You can freely generate a heading signal 
      from a heading sensor, such as a gyro 
      compass or magnetic compass, as well as a 
      digital signal from ECDIS etc.according
      to the particular format.
（６）3 modes of course change control during 
      Auto steering are available.
　　・PD control
　　・Turn Rate constant control
　　・Fixed radius course change control
（７）You can easily expend the system adding 
      will following options.
　　

    ο Bas i c  system  Bas i c  system  Bas i c  system  Bas i c  system  

　①D ISTR I BUT ION  UN I T (MPC145 )

 ② AUTOSTEER ING  UN I T (MPB351 )

 ③ SW I TCH  UN I T （ＳＹＳＴＥＭ　ｓｗｉｔｃｈ）

　　 (MPH732 )

 ④μ TRANSM I TTER (MPT132 / 133 )

　⑤ SW I TCH  UN I T （ＭＯＤＥ　ｓｗｉｔｃｈ）

　　 (MPH731 )

ο Opt i ons   Opt i ons   Opt i ons   Opt i ons   

　① AC  ADAPTER (Opt i on ) (MPC146 )

 ②ANNUNC IATOR UN IT (Opt i on) (MPH617)

 ③NFU  SW I TCH  UN IT (Opt i on ) (MPB352 )

 ④OVERR I DE  UN I T (Opt i on ) (MPB353 )

 ⑤HAND STEERING UNIT (Opt i on) (MPB354)

(PT161 )

 ⑦DIGITAL REMOTE CONTROLLER (Opt i on)

  (PT162 )

 ⑥D IAL  STEER ING  UN IT (Opt i on )
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(MPC146)（Ｏｐｔｉｏｎ）
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ＭＰＣ１４５

ＳＴＥＥＲＩＮＧ　ＲＥＰＥＡＴＥＲ
　ＣＯＭＰＡＳＳ　(MKR051)

（Ｏｐｔｉｏｎ）

　ＡＵＴＯ　ＳＴＥＥＲＩＮＧ　ＵＮＩＴ
(MPB351)
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ＯＶＥＲＲＩＤＥ　ＵＮＩＴ
(MPB353)（Ｏｐｔｉｏｎ）
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(PT161)（Ｏｐｔｉｏｎ）
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ＲＥＬＡＹ　ＵＮＩＴ

NO.2 S / G STARTER 
PUMP RUNNING SIGNAL

NO.1 S / G STARTER
PUMP RUNNING SIGNAL
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Eng i neer i ng  spec i f i cat i onEng i neer i ng  spec i f i cat i onEng i neer i ng  spec i f i cat i onEng i neer i ng  spec i f i cat i on

□Power

　Ma i n  power：ＤＣ２４Ｖ　

※When  AC  adapter (Opt i on)  i s  connected  Add i t i ona l l y

　　ＡＣ１００／１１５／１１０／２２０／３８０／４４０Ｖ　±２０％　

　　５０／６０Ｈｚ±５％　１φ

　Power  consumpt i on ： DD24V  Max.3A

                    (System operating state)

□ I nput  s i gna l

　（１）Speed  s i gna l ： ＰＴ７０→ for  adapt i ve  cont ro l

　　　οPu l se  s i gna l：２００ pulse／n　mile

　　　　・Output  c i rcu i t  on  the  speed  l og  ：

　　　　 Open  co l l ector （e.g.,poto  coup l er） or  contact

　　　　・ Impressed  vo l tage ： ＤＣ５Ｖ　

　　　　・Cur rent  va l ue ： ２ｍＡ （at  ＯＮ）

　　　οSer i a l  s i gna l ： Conformance　ＩＥＣ６１１６２－１

　　　　（ I nput  s i gna l  format  can  be  generated  by

　 　 　 　　auto  steer i ng  un i t）

　　　　・Transm i ss i on ： Ansynchronous  ser i a l  data  

　 　 　 　　s i gna l

　　　　・Baud  rate：１２００/２４００/４８００/９６００bps

　　　　・Output  i nterva l ： １００ｍｓ～２０ｓ

　　　　　　　　　       （set t i ng  i nterva l ： １００ｍｓ）

　　　　・Data form： Star t  b i t  １b i t

　　　　　　　　　　 Data  b i t   ７／８b i t

　　　　　　　　　　 Stop  b i t  １／２b i t

　　　　　　　　　　 Par i ty  none / odd / even

　　　　・Header  character ： ５  ASC I I  l et ter

　　　　　　　　　　For  examp l e）ＶＤ　ＶＢＷ　、　ＶＭ　ＶＨＷ

　　　　・ Pos i t i on  of  speed  data ： Set  data  based

　 　 　 　 　 　 　 　 　       　on  the  l ocat i on  of  commas.

　 　 　　・ Checksum ： use / unuse

　 　 　　・ Term i nator ： ＣＲ　ＬＦ

　 　 　　・ I nput  c i rcu i t ： Photo  coup l er

　（２）Gyrocompass  & Magnet i c  compass  head i ng  s i gna l

　　　οSer i a l  s i gna l ： Conformance　ＩＥＣ６１１６２－１

　　　　（ I nput  s i gna l  format  can  be  generated  by

　 　 　 　　auto  steer i ng  un i t）

　　　　・Transm i ss i on ： Ansynchronous  ser i a l  data  

　 　 　 　　s i gna l

　　　　・Baud  rate：１２００/２４００/４８００/９６００bps

　　　　・Output  i nterva l ： １００ｍｓ～２０ｓ

　　　　　　　　　       （set t i ng  i nterva l ： １００ｍｓ）

　　　　・Data form： Star t  b i t  １b i t

　　　　　　　　　　 Data  b i t   ７／８b i t

　　　　　　　　　　 Stop  b i t  １／２b i t

　　　　　　　　　　 Par i ty  none / odd / even

　　　　・Header  character ： ５  ASC I I  l et ter

　　　　　　　　　　For  examp l e）ＨＥ　ＨＤＴ　　ＨＣ　ＨＤＧ

　　　　・ Pos i t i on  of  head i ng  data ： Set  data  based

　 　 　 　 　 　 　 　 　       　on  the  l ocat i on  of  commas.

　 　 　　・ Checksum ： use / unuse

　 　 　　・ Term i nator ： ＣＲ　ＬＦ

　 　 　　・ I nout  c i rcu i t ： Photo  coup l er

　（３）External set course signal（for the route 

                                 tracking control）

　　　οSer i a l  s i gna l ： Conformance　ＩＥＣ６１１６２－１

　　　　（ I nput  s i gna l  format  can  be  generated  by

　 　 　 　　auto  steer i ng  un i t）

　　　　・Dev i ce  to  be  connected ： ＥＣＤＩＳ、 ＩＮＳ  etc.

　　　　・Transm i ss i on ： Ansynchronous  ser i a l  data  

　 　 　 　　s i gna l

　　　　・Baud  rate：１２００/２４００/４８００/９６００bps

　　　　・Output  i nterva l ： １００ｍｓ～２０ｓ

　　　　　　　　　       （set t i ng  i nterva l ： １００ｍｓ）

　　　　・Data form： Star t  b i t  １b i t

　　　　　　　　　　 Data  b i t   ７／８b i t

　　　　　　　　　　 Stop  b i t  １／２b i t

　　　　　　　　　　 Par i ty  none / odd / even

　　　　・Header  character ： ５  ASC I I  l et ter

　　　　　　　　　　For  examp l e）ＥＣ　ＨＤＴ　、　ＥＣ　ＡＰＢ

　　　　・ Pos i t i on  of  set  course  data ： Set  data  based

　 　 　 　 　 　 　 　 　       　on  the  l ocat i on  of  commas.

　 　 　　・ Checksum ： use / unuse

　 　 　　・ Term i nator ： ＣＲ　ＬＦ

　 　 　　・ I nput  c i rcu i t ： Photo  coup l er



Input voltage (V DC)

Ｐ４０° ０ Ｓ４０°
Rudder angle

＋10V

0V

ー10V

Ｐ

Ｎ

LTC485

RO

RE

DE

DI

VCC

B

A

GND

SD1A

SD1B

VCC

1

2

3

1

2

3

ＬＦＣＲＳＵＭ２ＳＵＭ１＊ＤＡＴＡＤＴＨＧＡ＄

Ｔｅｒｍｉｎａｔｅｒ

Ｃｈｅｃｋｓｕｍ

Ｃｈｅｃｋｓｕｍ　ｉｎｄｅｎｔｉｆｉｅｒ

Ｔａｌｋｅｒ　ｉｎｄｅｎｔｉｆｉｅｒ

Ｈｅａｄｅｒ
ＡＧ ：Ａｕｔｏｐｉｌｏｔ／Ｇｙｒｏｃｏｍｐａｓｓ
ＨＴＤ ：Ｈｅａｄｉｎｇ／ｔｒａｃｋ　ｃｏｎｔｒｏｌ　ｄａｔａ

Ｄａｔａ

Heading reference in use 
                  T=True
                  M=Magnet

　　　　 
　　　　　 
Turn mode 

Selected steering mode
          

，

，

， ， ， ，，，Ａ Ｘ．Ｘ ａ ａ ａ

， ，，Ｘ．Ｘ Ｘ．ＸＸ．Ｘ Ｘ．Ｘ

， ， ，，Ｘ．Ｘ Ｘ．Ｘ Ｘ．Ｘ ａ

， ，，Ａ Ｘ．ＸＡ Ａ

Commanded rudder direction,
                   L=PORT
                   R=STBD

Commanded rudder angle, degrees
Override, 　A=In use、V=Not Inuse

Commanded radius of turn for heading changes,nm
Commanded off-heading limit, degrees（unsigned）

Commanded rudder limit, degrees（unsigned）

Commanded rate of turn for
heading changes,deg. / minute

Commanded track,degrees
Commanded off-track limit,
n.miles（unsigned）

Commanded headind-to-steer,degrees

Vessel heading, degrees
Off-track status
Off-heading status
Rudder status

A=within limits
V=limit reached
or exceeded

Output voltage (DC V)

Ｐ４０° ０ Ｓ４０°
Rudder angle

５Ｖ

２．５Ｖ

０Ｖ

Ｄａｔａ　ｉｎｄｅｎｔｉｆｉｅｒ

R=Rudius controlled
L=Turn rate controlled
N=Turn is not controlled
M =[HAND] or [RC] mode
S =[AUTO] mode
H = no use
T =[NAVI] mode
R = no use

（４） Externa l  steer i ng  dev i ce  i nput  s i gna l

 Th i s  i nter face  can be used when connect i ng  ECDIS or

 JOYSTIC  steer i ng  dev i ce. (Command  rudder  ang l e  

 s i gna l  i s  used  w i th  the  vo l tage  s i gna l . )

οContact  s i gna l  for  the  externa l  steer i ng  dev i ce  

                                           se l ect i on

　  Se l ect  the  externa l  steer i ng  dev i ce　⇒ c l ose

　  Impressed  vo l tage　DC24V  

οCommand  rudder  ang l e  s i gna l  f rom  the  externa l  

                                   steer i ng  dev i ce

　 　±10V / 40° （± 0.25V /° （＋ : S、- : P））

□Output  s i gna l

（１） Ser i a l  s i gna l ： Conformance　ＩＥＣ６１１６２－１

   ・ Dev i ce  to  be  connected ： ＥＣＤＩＳ、 ＩＮＳ

   ・ Transm i ss i on ： Ansynchronous  ser i a l  data  

　 　 　             　　s i gna l

   ・ Baud  rate ： １２００ / ２４００ / ４８００ / ９６００bps

   ・ Output  s i gna l ： １ｓ

   ・ Data  form ：  Star t  b i t  １b i t

　 　 　 　 　 　 　  　   Data  b i t   ７／８b i t

　 　 　 　 　 　 　 　 　  Stop  b i t  １／２b i t

　 　 　 　 　 　 　 　 　  Par i ty  none / odd / even

  Note : Spec i f i cat i on  of  mark  * agree  spec i f i cat i on  

        se l ected  about  ECD IS / INS  i nput  por t .

・ Output  c i rcu i t

・Data format（Conformance　ＩＥＣ６１１６２－１）

・ Checksum ：

    Checksum i s  the ８-b i t  exc l us i ve-ＯＲ (no star t  or

       stop  b i ts ) of  a l l  characters  i n  the  sentence, 

  i nc l ud i ng  “，”  de l im i ters, between  but  not  

  i nc l ud i ng  the  “＄”  and  the  “＊”  de l im i ters.

   

・ Data  b l ock  format

　 （２） Ana l og  rudder  ang l e   s i gna l

　 　 ・ Dev i ce  to  be  connected ： Course  recorder

　 　 ・S i gna l  l eve l ： ＤＣ  ０Ｖ～５Ｖ　 （　Res i stance  l oad ：

                     ５ｋΩ and  more  then  ５ｋΩ

　 　 ・ R i pp l e  l eve l ： ５０ｍＶ　Ｖｐ－ｐ

　 　 ・ Accuracy  of  output  vo l tage ： ±０．５％　Ｆ．Ｓ．

（３）Off-course alarm contact signal

     ・Contact signal：When alarm occurred, 

                       the contact is closed.

　　Note : If equipped with ANNUNCIATOR UNIT (MPH617),

        this contact signal can not be output to 

        outside.

　（４）No-voltage alarm contact signal

　　・Contact signal：At no-voltage, contact is 

                       open.(standard)

　　・Contact rating：ＡＣ１２５Ｖ　、　１Ａ

（５）System failure alarm contact signal

　　・Contact signal：At the system failure, contact

                      is close.

　　・Contact rating：ＡＣ１２５Ｖ　、　１Ａ



ＤＩＭＭＥＲ
ＤＯＷＮ

ＥＭＲＧ
ＡＬＭ

ＰＷＲ
ＯＮ

ＰＷＲ
ＯＮ

ＡＵＴＯ
ＦＡＩＬ

ＣＡＵＴ
ＡＬＭ

ＤＣ

ＤＩＭＭＥＲ
ＵＰ

ＰＷＲ
ＦＡＩＬ

ＰＷＲ
ＦＡＩＬ

ＡＣＴ
ＲＵＮ

ＡＣＴ
ＲＵＮ

ＮＯ． ＮＯ．

ＡＤＡＰ

ＯＦＦ
ＣＲＳ

ＤＣ：ＤＣ２４Ｖ　power indicator lamp

ＰＷＲ　ＯＮ：Main power indicator lamp

ＰＷＲ　ＦＡＩＬ：No voltage alarm lamp

ＡＣＴ　ＲＵＮ：Actuator run indicator
           lamp

ＡＵＴＯ　ＦＡＩＬ：ＡＵＴＯ　ＳＴＥＥＲＩＮＧ　ＵＮＩＴ　failure
             alarm lamp

ＥＭＲＧ　ＡＬＭ：Emergency alarm lamp

ＣＡＵＴ　ＡＬＭ：Caution alarm lamp

ＯＦＦ　ＣＲＳ：Off-course alarm lamp

ＰＴ７０－□－□□　（ＴＷＩＮ　ＲＵＤＤＥＲ）

Ｔｙｐｅ　ｏｆ　ｓｔｅｅｒｉｎｇ　ｇｅａｒ　ｃｏｎｔｒｏｌ

Ｎ１ ：Ｄｉｒｅｃｔ　ａｃｔｉｖａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｓｏｌｅｎｏｉｄ　ｖａｌｖｅｓ
　　　ｏｎ　ｓｔｅｅｒｉｎｇ　ｇｅａｒ　ｐｕｍｐ　ｕｎｉｔ.（１ system）

Ｎ２ ：Ｄｉｒｅｃｔ　ａｃｔｉｖａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｓｏｌｅｎｏｉｄ　ｖａｌｖｅｓ
　　　ｏｎ　ｓｔｅｅｒｉｎｇ　ｇｅａｒ　ｐｕｍｐ　ｕｎｉｔ.（２　systems）

Ｓｔｙｌｅ　ｏｆ　ｃｏｎｔｒｏｌ　ｓｔａｎｄ
Ｓ：Ｓｔａｎｄ　ｔｙｐｅ
Ｈ：Ｓｔａｎｄ　ｔｙｐｅ

　　（ｂｕｉｌｔ-ｉｎ　Ｇｙｒｏ　ｍａｓｔｅｒ　ｃｏｍｐａｓｓ）
Ｐ：Ｐａｎｅｌ　ｍｏｕｎｔｉｎｇ　ｔｙｐｅ

Ｔｗｉｎ　ｒｕｄｄｅｒ　ｓｔｅｅｒｉｎｇ　ｓｙｓｔｅｍ

Ｅｒｒｏｒ　ｃｏｄｅ

　０１

　０２

　０３

　０４

　０５

　０６

　０７～０８

　０９

Ｅｒｒｏｒ　ｃｏｄｅ

０１

０２～０８

０９

１０

１１

１２

１３

１４

１５

１６

Ｐｅｒｆｏｒｍaｎｃｅ　ｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎＰｅｒｆｏｒｍaｎｃｅ　ｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎＰｅｒｆｏｒｍaｎｃｅ　ｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎＰｅｒｆｏｒｍaｎｃｅ　ｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎ

□Power  consumpt i on : DC24V  Max.3A

□ I nsu l at i on  res i stance ： At  l east  １００ＭΩ us i ng  

   a  ＤＣ５００Ｖ　megger .（exc l ud i ng  e l ect ron i c  c i rcu i t）

□W i thstand i ng  vo l tage ： ＡＣ２５００Ｖ  for  １mi n.

                   （exc l ud i ng  e l ect ron i c  c i rcu i t）

　□Temperature  r i se ： １５℃ （ i ns i de　the  stand）

□Steer i ng  ang l e  output  prec i s i on ：W i th i n  ±１．０°

Ｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔａｌ　ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓＥｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔａｌ　ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓＥｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔａｌ　ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓＥｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔａｌ　ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ （Ｎｏｒｍａｌ　ｕｓｅ）（Ｎｏｒｍａｌ　ｕｓｅ）（Ｎｏｒｍａｌ　ｕｓｅ）（Ｎｏｒｍａｌ　ｕｓｅ）

□Power  supp l y  vo l tage ：

            ＤＣ１８Ｖ～ＤＣ３２Ｖ （ＤＣ２４Ｖ  Standard）

　 　 　 　  ＡＣ１００Ｖ、 １１０Ｖ、 １１５Ｖ　±１０％

□Power  supp l y  f requency ： ５０Ｈｚ / ６０Ｈｚ±５％

□Temperature     ： ０～５５℃

□Hum i d i ty        ： ０～９５％　ＲＨ５５℃

□V ibrat i on ： ２．０～１３．２Ｈｚ　 amp l i tude　２ｍｍ

１３．２～８０．０Ｈｚ　acce l erat i on　６．９ｍ／ｓ

□Shock ： ６d i rect i on、 ２０Ｇ、 １０ｍｓ

□W i thstand i ng  water ： ＩＰ４４

　□ Ｉｎｃｌｉｎａｔｉｏｎ ： W i th   ro l l , p i tch  Be l ow  ±４０°

　□Ｓｗａｙｉｎｇ ： W i th   ro l l , p i tch  Be l ow  ±２２．５°

　□No i se ： Stat i c  e l ect r i c i ty  no i se　Be l ow  ８ｋＶ

　 　 　 　 　　Rad i at i on  e l ect romagnet i c  f i e l d

　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　　 f=２７ＭＨｚ～５００ＭＨｚ

　 　 　 　 　　E l ect ro l ys i s  st rength    　１０Ｖ／ｍ

　 　 　 　 　　Pu l se  no i se  　power  supp l y　 ２ｋＶ

　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　　S i gna l  　 　 　  １ｋＶ

ＡｌａｒｍsＡｌａｒｍsＡｌａｒｍsＡｌａｒｍs

ＰＴ７０  autop i l ot  prov i de  w i th  l ots  of  mon i tor i ng  

 funct i on  i n  order  to  steer i ng  safety.

　Many  funct i ons  are  output  of  the  Annunc i ator  un i t 

( MPH617 ) ( opt i on ) .  These  warn i ngs  are  v i s i b l e  and 

aud i b l e   warn i ng. 

οANNUNCIATOR UNIT（MPH617）（Option）

Case of the error was occered, the alarm below, 

"ALARM"  key blinks at 1 sec. interval, and the alarm

factor are displayed in order of alarm occerence on

the data display. 

□Ｅｍｅｒｇｅｎｃｙ　ａｌａｒｍ　

・ＣＰＵ　ｅｒｒｏｒ

・Ｍｅｍｏｒｙ　ＲＡＭ　ｅｒｒｏｒ

・Ｍｅｍｏｒｙ　ＲＯＭ　ｅｒｒｏｒ

・ＡＵＴＯ　ＯＵＴＰＵＴ　ｅｒｒｏｒ

・Ｇｙｒｏｃｏｍｐａｓｓ　ｉｎｐｕｔ　ｅｒｒｏｒ

・Ａｕｘｉｌｉａｒｙ　ｃｏｍｐａｓｓ　ｉｎｐｕｔ　ｅｒｒｏｒ

・Ｓｅｒｖｏ　ｌｏｏｐ　ｆａｉｌｕｒｅ　ａｌｌａｒｍ

・Ｓｔｅｅｒｉｎｇ　Ｍｏｄｅ　ｓｗｉｔｃｈ　ｅｒｒｏｒ

□Ｃａｕｔｉｏｎ　ａｌａｒｍ

・Ｎａｖｉｇａｔｅ　ｄａｔａ　ｉｎｐｕｔ　ｅｒｒｏｒ

・Ｅａｃｈ　ｏｆ　ｓｅｌｅｃｔｏｒ　ｓｗｉｔｃｈ　ｅｒｒｏｒ

・Ｏｆｆ-ｃｏｕｒｓｅ　ａｌａｒｍ

・Ｃｏｕｒｓｅ　ｄｅｖｉａｔｉｏｎ　ａｌａｒｍ

・Ｓ／Ｇ　ｐｕｍｐ　ａｌｌ　ｒｅｓｔ　ｅｒｒｏｒ

・Ｂａｃｋ-ｕｐ　ＲＡＭ　ｂａｔｔｅｒｙ　ｅｒｒｏｒ

・Ｓｐｅｅｄ　ｉｎｐｕｔ　ｅｒｒｏｒ　

・Ｐｒｏｇｒａｍ　ｓｔａｒｔ

・Ｒｅｍｏｔｅ　ｃｏｎｔｒｏｌｅｒ　ｅｒｒｏｒ

・Ｐｒｏｇｒａｍ　ｒｅｓｔａｒｔ

Ｔｙｐｅ　ａｎｄ　ｃｏｄｅ

□ＰＴ７０　ｃｏｍｐｏｎｅｎｔ　ｍｏｄｅｌｓ



１６
１７
１８

２５

１９
２０
２１
２２
２３
２４

２６
２７
２８
２９
３０

１６
１７
１８

２５

１９
２０
２１
２２
２３
２４

２６
２７
２８
２９
３０

１６
１７
１８

２５

１９
２０
２１
２２
２３
２４

２６
２７
２８
２９
３０

１６
１７
１８

２５

１９
２０
２１
２２
２３
２４

２６
２７
２８
２９
３０

１６
１７
１８

２５

１９
２０
２１
２２
２３
２４

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０
１１
１２
１３
１４
１５

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０
１１
１２
１３
１４
１５

２６
２７
２８
２９
３０

１０
１１
１２
１３
１４
１５

１
２
３
４
５
６
７
８
９

SPEED SIGNAL
(200P / nm)

GYROCOMPASS
(IEC61162-1)

１Ｐ
１Ｎ
１ＵＰ
１ＶＮ
２Ｐ
２Ｎ
２ＵＰ
２ＶＮ
２４Ｂ
ＧＢ

ＬＯＧ
ＣＯＭ
ＧＲＤＡ
ＧＲＤＢ

ＴＢ　１

ＭＲＤＡ
ＭＲＤＢ
ＬＲＤＡ
ＬＲＤＢ
ＥＲＤＡ
ＥＲＤＢ
ＥＳＤＡ
ＥＳＤＢ
ＳＧ
ＲＤＡ
ＲＤＢ
ＳＤＡ
ＳＤＢ
Ｖ２４
ＧＮＤ

ＴＢ　１

１Ａ
１Ｂ
１ＳＴ
１ＲＣＳ
ＤＩＭ
Ｖ２４
１ＲＣ+
１ＲＣ-
ＧＮＤ
２Ａ
２Ｂ
２ＳＴ
２ＲＣＳ
ＤＩＭ
Ｖ２４

ＴＢ　２

２ＲＣ+
２ＲＣ-
ＧＮＤ

１ＳＨ
２ＳＨ
ＳＴＳ
ＳＴＰ
Ｖ２４
Ｖ+１５
ＧＮＤ
Ｖ-１５
２４Ｂ
ＧＢ

ＴＢ　２

ＮＡＶＩ
ＡＵＴＯ
ＨＡＮＤ
ＲＣ
Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ
Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ
ＯＲＳ
ＯＲＰ
ＣＡＧ
２４Ｂ
ＧＮＤ

ＴＢ　３

ＦＬ
ＥＭＧ
ＣＡＵ
ＣＲＳ
１ＮＶ
２ＮＶ

１ＮＶＡ
１ＮＶＢ
１ＮＶＣ
２ＮＶＡ
２ＮＶＢ
２ＮＶＣ
ＦＬＡ
ＦＬＢ

ＴＢ　３

INPUT　DC24V

INPUT　AC100V～115V
OR DC24V

INPUT 24VB

PT161

HAND

AUTO

RC

HAND

NAVI

MODE SWITCH

Ｐ

ＣＡ

Ｓ

OVERRIDE SWITCH

ANNUNCIATOR

OUTPUT
NO.1SYS
NO-VOLT ALARM

OUTPUT
SYSTEM FAIL

Ｅ

１ＥＸＴ
ＧＮＤ
２ＥＸＴ
ＧＮＤ

ＥＸＴ
Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ

１ＲＤ
ＧＮＤ
２ＲＤ
ＧＮＤ

２ＦＵ
ＮＦ
Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ
１Ｐ１
１Ｐ２
２Ｐ１
２Ｐ２

ＯＲＡ
ＯＲＢ
ＣＮＦ
ＣＮＦＳ
ＣＮＦＰ
ＤＮＦ
ＤＮＦＳ
ＤＮＦＰ
Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ

ＡＮＦ
ＡＮＦＳ
ＡＮＦＰ
ＢＮＦ
ＢＮＦＳ
ＢＮＦＰ

ＯＮ

ＳＴＢＹ

ＯＮ

ＳＴＢＹ

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０
１１
１２
１３
１４
１５

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０
１１
１２
１３
１４
１５

EXTERNAL
RUDDER ORDER 
SIGNAL

EXTERNAL 
SW.UNIT

ＳＴＢＹ

ST / ON / NF

＋１５
１ＦＢ
－１５
ＧＮＤ
＋１５
２ＦＢ
－１５
ＧＮＤ

ＴＢ　４

Ｖ２４
ＤＩＭ
ＧＮＤ
ＳＯＲ

ＴＢ　４

１ＮＦＡ
１ＮＦＢ
２ＮＦＡ
２ＮＦＢ
ＳＴＢＹ
１ＦＵ

ＴＢ　５

Ｐ３
Ｐ４

ＴＢ　５

RUDDER ANGLE INDICATOR

ST / ON / NF

ＮＦ

ＮＯ．１

ＮＯ．２

ＮＯ．１／ＮＯ．２

NO.1
μTRANSMITTER

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

for Single Rudder

ＮＦ

ＯＮ

ST / ON / NF

ＯＮ．１／２

ＮＦ

ＮＦ

ＯＮ

① ②

SY
ST
EM

①
：
OF
F
/
ST
BY
/
ON
/
NF

②
：
NF
/
FU
1
/
OF
F
/
FU
2
/
NF

INPUT　AC100V
OR DC24V

INPUT 24VB

MAG.COMPASS
(IEC61162-1)

ECDIS
(IEC61162-1)

DIGITAL RC

PT161

OUTPUT
NO.2SYS
NO-VOLT ALARM

RUDDER ANGLE INDICATOR

NO.2
μTRANSMITTER

NO.2 SYSTEM
power supply input   
NO.2 SYSTEM SOLENOID 
power supply input

Ship's battery input
(DC24V)

Ship's speed pulse input
(200P / nm)

SPEED SIGNAL
(IEC61162-1)

Gyrocompass serial input
(IEC61162-1)

Magnetic compass serial input 
(ＩIEC61162-1)
Ship's speed serial input
(IEC61162-1)

ECDIS / INS Interface
(IEC61162-1)

Connection
DIGITAL REMOTE CONTROLLER
(PT162)

Connection
DIAL STEERING UNIT (PT161)

Connection
DIAL STEERING UNIT (PT161)

Connection HAND STEERING UNIT
(MPB354)

Connection MODE SWITCH (MPB731)

Connection AUTO OVERRIDE UNIT
(MPB353)

Connection  ANNUNCIATOR UNIT
(MPH617)

NO.1 SYSTEM NO-VOLT ALARM CONTACT SIGNAL
1NVA：Normal close contact output（At power fail⇒OPEN）
1NVB：Normal open contact output （At power fail⇒CLOSE）
1NVC：Common line   

SYSTEM FAIL contact output 
At SYSTEM FAIL　⇒ OPEN or CLOSE (Selectable)

Connection RUDDER ANGLE INDICATOR
(Two circuits) DC0V to 5V output

Co
nn
ec
ti
on
 N
FU
/
OR
 U
NI
T

Co
nn
ec
ti
on
 N
FU
 U
NI
T

Connection SYSTEM SWITCH

External steering device 
Selection switch connection 

Connection External steering device

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０

５１
５３
５７
５８
ＰＡ
ＰＢ
θＶ
ＧＮＤ

ＴＢ　１（NO.1 SSR BD）

１
２
３
４
５
６
７
８
９
１０

５１
５３
５７
５８
ＰＡ
ＰＢ
θＶ
ＧＮＤ

ＴＢ　１（NO.2 SSR BD）

 PUMP

Output rudder order signal ±10V / ±40° (±0.25V / °)
（for water-jet specification）

 PUMP

５７Ａ
５８Ａ

μTRANSMITTER

STBD SOL
PORT SOL

STBD SOL
PORT SOL

EXT POW

EXTERNAL
POWER

INTERNAL
POWER

for Twin Rudder

STBD

PORT

ST
BD
/
PO
RT

Co
nn
ec
ti
on
 N
FU
 U
N I
T

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Ｓ

Ｐ

Co
nn
ec
ti
on
 N
FU
/
OR
 U
NI
T

５１Ａ

５７Ａ
５８Ａ

５１Ａ

５７Ａ
５８Ａ

μTRANSMITTER

STBD SOL
PORT SOL

STBD SOL
PORT SOL

EXT POW

EXTERNAL
POWER

INTERNAL
POWER

５１Ａ

５７Ａ
５８Ａ

５１Ａ

NO.1 SYSTEM
power supply input   
NO.1 SYSTEM SOLENOID 
power supply input

NO.2 SYSTEM NO-VOLT ALARM CONTACT SIGNAL
2NVA：Normal close contact output（At power fail⇒OPEN）
2NVB：Normal open contact output （At power fail⇒CLOSE）
2NVC：Common line   

Connection 
NO.1μTRANSMITTER

Connection 
NO.2μTRANSMITTER

Output rudder order signal ±10V / ±40° (±0.25V / °)
（for water-jet specification）

Term i na l  number  and  contents


