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Zipwake は、本製品の使用による不稼働期間、
引き揚げ、曳船もしくは移動の費用、あるいはい
かなる間接的、偶発的もしくは二次的損害、傷害、
使用できなかったことによる不便または利益の損
失に対して、一切責任を負いません。
Zipwake は、当社製品の不適切な使用、不適切
な取付もしくは改変に起因する損害、あるいは当
社製品が関係する事故、または第三者による逸失
利益の請求に対して、一切責任を負いません。

Zipwake S シリーズ S は、NMEA 2000®（ソフ

トウェアの Ver.2.6 もしくはそれ以降）と互換性が

あります。NMEA ネットワークメッセージのデータ

ベースバージョンは 2.101 です。
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NMEA 2000 システム統合

AUTO ROLL 速度範囲
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外部デバイス

NMEA
2000

外部モニタリングとシステムコントロール
本システムは、NMEA 2000® インターフェース（第 14 章）を介した多機能ディスプレイもしく
はプロッターなどの外部デバイスからモニタリングおよび／またはコントロールを行うことができ
ます。プログラミングマニュアルによって、NMEA 2000 システム統合の包括的な情報を得るこ
とができます。
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Auto Roll コントロールは、入力した船舶データを元に計算される速度範囲内でオンになります。
作動最低速度・最高速度は、初期値から調整することができます。

速度が一旦作動最高速度を超えると、船首を安定させた状態で作動最高速度を 6 ノット下回るまで、
AUTO Roll はオフ状態になります。

制限速度を調整するには、AUTO Roll の
「作動最低速度」／「作動最高速度」を選び、
「選択」を押します。

AUTO ROLL 速度範囲
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クリーニングサイクルは、船舶が確実に 2 ノット未満の速度でないと開始しません。船舶を水中か
ら引き上げると、「自動クリーニング」が無効になるか、システムへの電源がオフになります。
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System Turn-Off

Turn Off System ►
Turn Off Display ►

BACK SELECT
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14	 NMEA 2000

本システムは、NMEA 2000 ネットワークに接続されると、ネットワークに接続されて
いる別の互換性デバイスと通信してシステム統合をすることができます。
NMEA 2000 ネットワークへの接続方法に関しては、取付説明書の配線図を参照してく
ださい。

本 Zipwake システムは、データを送信すること
で、多機能ディスプレイやプロッターなどの
NMEA 2000 規格デバイスをモニタリングするこ
とができます。また、NMEA 2000 プロトコル
内の所有データを使用して、外部デバイスから
Zipwake の機能や設定をコントロールすること
もできます。
外部デバイスから、インターセプター位置のマ
ニュアルコントロールを行うことはできません。

送信・受信可能信号についての詳しい情報、および外部コントロールアプリケーション
開発に必要な詳しい情報に関しては、プログラミングマニュアル（請求に応じて入手可能；
詳しい情報は、www.zipwake.com を参照）を参照してください。

システム統合
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外部コントロールアプリケーション開発のプログラミングマニュアル


