
•	 自動最適化アルゴリズムの採用
•	 サイドスラスター制御を備えた船首方位保持システム
•	 5インチカラーLCDタッチパネル搭載
•	 モジュール方式による優れた拡張性と装備性
•	 高精度アダプティブ制御
•	 省燃費モード
•	 方位データ監視機能

WorkboatsDeepsea Fishing Yachting

AlphaPilot MFM

AlphaPilot MFS-V

www.jrc.co.jp

•	 5インチカラーLCDタッチパネル搭載
•	 船速、および喫水を加味したアダプティブ制御
•	 オートトリム機能搭載
•	 リモートコントローラーによる操船が可能（最大5台）

シングルラダーからツインラダー、ベクツイン
ラダー、アジマス推進器装備船まで幅広い船舶
に搭載可能なアダプティブ制御オートパイロッ
トです。設置場所を選ばない小型操作部を採
用しています。

WorkboatsDeepsea Fishing Yachting

5インチタッチパネル表示とダイヤル操作
により、簡単な操作を実現したアダプティブ
制御オートパイロットです。
最新の方位制御と自動操舵技術により、安
全で効率的な操船を実現します。
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