
ＩＣ７０５ユーザーコマンド説明 

ユーザーコマンド参考例（ＩＣ７０５＿ｓｄ．ｔｘｔ） 

04<20+2,4=04> 

0604<20> 

140A<20+4,4=140A> 

140A0128<20> 

03<20+2,10=03> 

1C0001<20> 

1512<20+4,4=1512> 

1C0000<20> 

140A<20> 

06<20> 

80,40,1 

注 

待機時間はBluetoothでの初期通信遅延のため最大2秒待つようにしています。 

実際はおそらく最大で1秒以内（Windows上の通信モニターで計測）でしたが安全

を見て2秒としています。 

  



＜内容の詳細＞ 

１：現在モードの読出し 

04<20+2,4=04> 

・・送信[04],2.0秒待機,ｲﾝﾃﾞｯｸｽ2から4文字記憶,受信先頭文字[04]（他の返信は無視） 

 （IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

２：チューニングモード設定 

0604<20> 

・・送信[0604],2.0秒待機（返信は無視） 

 （IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 



３：チューニングモードにおける現在の出力読出し 

140A<20+4,4=140A> 

・・送信[140A],2.0秒待機,ｲﾝﾃﾞｯｸｽ4から4文字記憶,受信先頭文字[140A] 

         （他の返信は無視） 

 （IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

  



４：チューニング出力設定 

1 140A0128<20> 

・・送信[140A0128],2.0秒待機（返信は無視） 

  「０１２８」で５０％：５Ｗ（２５５＝１００％：１０Ｗ）を設定しています。 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

 

  



５：現在の周波数読出し 

03<20+2,10=03> 

・・送信[03],2.0秒待機,ｲﾝﾃﾞｯｸｽ2から10文字記憶,受信先頭文字[03]（他の返信は無視） 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 （IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

６：送信の開始 

1C0001<20> 

・・送信[1C0001],2.0秒待機 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 



７：ＳＷＲ値の読出し・・・（ＡＨ４インターフェース時は非実行） 

1512<20+4,4=1512> 

・・送信[1512],2.0秒待機,ｲﾝﾃﾞｯｸｽ4から4文字記憶,受信先頭文字[1512] 

・・実際の内部はプログラム上のサイクルで読み出しています。 

・・ＳＷＲ安定認識後から待機時間で次の処理に移行します（他の返信は無視） 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

  



８：受信に移行 

1C0000<20> 

・・送信[1C0000],2.0秒待機 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

９：チューニングモード出力の復元 

140A$$$$<20> 

・・送信[140A]($$$$:③での受信文字列),2.0秒待機（返信は無視） 

（IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

  



１０：モードの復元 

06$$$$<20> 

・・送信[06$$$$]($$$$:①での受信文字列),2.0秒待機（返信は無視） 

 （IC-705_JPN_Supp_4b.pdfより抜粋） 

 

 

 

 

  



＊：ＳＷＲ読出し時の完了検出パラメータ 

80,40,1  Ｎ，ｎ、Ｍ 

Ｎ：読出し10回での値の総和がこの設定値以下になればＳＷＲが下がったと判断 

ｎ：読出し10回での値の変化値の総和がこの設定値以下ならほぼ安定と判断 

Ｍ：Ｙａｅｓｕ＝０、ＩＣＯＭ＝１、Ｋｅｎｗｏｏｄ＝２を指定してください 

 

N:80、n:40は例としての値です・・・実機確認でそこそこうまく動作している値です。 

Ｎ（SWRlow）は大まかにはＳＷＲ値２．５のリグ返信値を設定 

この値がチューニング完了の上限値です。 

ｎ（SWRok）はほぼＯＫと思われるＳＷＲ値１．５程度のリグ返信値を設定 

この値を下回るとモーターを停止してチューニング完了します。 

調整完了で停止する条件はリグからのＳＷＲ値がＬｏｗ値以下であってＯｋ値になった場 

合、もしくはＯｋ値より大きくてもいったんＬｏｗ値以下に下がってその後上昇に転じた 

とき完了停止します。 

 


