
６．速度電子パルス信号の使用方法

直接接続できるものは本機オプションのロータリーセンサー(NVP-01)ですが、これ以外

の場合は次の条件を厳守願います。

コネクタピン番号 信号名称 条 件

１(緑) Ａ相 High: 前進 後退

(方向) 2.7V以上 Ａ相

２(黄) Ｂ相 又はｵｰﾌﾟﾝ

(ﾊﾟﾙｽ) Low: Ｂ相

1.5V以下

３(赤) ＋５Ｖ 本機から供給(最大100mA)

４(黒) ＧＮＤ

・２相パルス方式

Ｂ相が立ち上がる時 Ａ相が High なら前進(FOR)、Low なら後退(REV)とします。

・極性の変更

Ｂ相が立ち上がる時 Ａ相が High なら後退(REV)、Low なら前進(FOR)とする場合は次

のセンサースタイル設定で変更します。

６-１ 速度電子パルス信号の設定(センサースタイル)

速度電子パルス信号を接続する場合は回転速度、回転方向、パルス数の設定を次の方法

で行います。

(1) 本機の電源をＯＦＦします

(2) 下側ファンクションスイッチの「K･(SEN)」スイッチを押しながら電源をＯＮします

(3) 約２秒後「K･(SEN)」スイッチを放すと設定画面になります

回転速度= 637rpmＳ Ｌ ＝ ６ ３ ７．∩

回転極性= ∩(Hi)ｎ ｎ ＝ ０ ４

ﾊﾟﾙｽ数 = 04

表示器上側に回転速度、方向を表示します。

表示機下側にパルス数を表示します。

設定値を変更するには、右上の UPスイッチ、DNスイッチで行います。

UPスイッチを押す 回転速度、進行方向が次のように変化します

637.∩ : 637rpm A相Hi で前進

637.∪ : 637rpm A相Lowで前進

1400.∩ :1400rpm A相Hi で前進

1400.∪ :1400rpm A相Lowで前進

DNスイッチの押す パルス数が +1します (01～25)



回転速度は６０km/h走行時の車速センサ駆動回転数を示します。

回転極性は前進時の本機入力信号(Ａ相)の極性を示します。

パルス数は駆動軸１回転当たりの車速センサ発生パルス数を示します。

１秒間のパルス数は

速度(km/h) × 回転速度値(rpm) × パルス数値(nn) ÷ ３６００ になります。

計算例

速度120km/hで走行中、回転速度=637rpm、パルス数=04の場合の本機入力パルス数(周波

数)は １２０×６３７×４÷３６００＝８４.９３Ｈｚ になります。

１パルス入力時の移動距離は

１０００÷（回転速度値(rpm) × パルス数値(nn)) ｍになります。

設定例

本機オプションのロータリーセンサー(NVP-01)を使用し、国産通常車のスピードメータ

ーワイヤーに接続する場合は

ＳＬ＝ ６３７∩

ｎｎ＝０３ と設定します。

自動車制御コンピュータからの速度電子パルスを接続する場合は

ＳＬ＝ ６３７∪

ｎｎ＝０４ が一般的です。(異なる場合もあります)

進行方向信号(Ａ相入力)は後退ランプなどに接続します。

２輪車の場合は 1400rpmが一般的です。

実際の距離表示は、１パルスの移動距離、補正係数(0.01～9.99)の乗算(掛け算)値が表

示、カウントされます。(｢4-4(4)Kｽｲｯﾁ｣、「4-4(5)TRIPｽｲｯﾁ」参照)

変更した値を有効にするには、下側のファンクションスイッチの｢K｣スイッチ以外のスイ

ッチを押します。

変更した値をキャンセルするには、｢K｣スイッチを押します。

７．コネクターピン配列

センサーコネクタ 外部スイッチコネクタ 電源コネクタ

ＳＥＮ ＳＷ ＰＯＷ

Ａ相 ＧＮＤ スイッチ 未接続 電源＋

1 4 1 3 1

2 3 2

Ｂ相 ＋５Ｖ 2 スイッチ ＧＮＤ

本体裏側から見た配置図です。


