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ヒント	

	

Hula は、人工知能や教育プログラミングのためのプロフェッショナルな屋内向けドロ
ーンで、使用方法や使用環境に高い要求があります。本製品の基本的な使用方法と様々

な注意点を素早く理解し、使用効率を高め、使用中の様々なリスクを軽減するために、

Hula ユーザーマニュアルと Hula クイックスタートガイドをよくお読みください。	

Hula は 14 歳以上に適しています。お子様は保護者の監督のもとでご使用ください。	

	

シンボルの説明：	

 

備考 

  

注意 

 

	

	

	

	

	

	

	

	 	



	

1.フラ・クイックスタートガイド	

1.1	免責事項	

1. 14 歳未満のお子様は、大人の監督下で本製品を使用してください。	
2. 本製品はマルチローター機です。深圳科技発展有限公司（以下、「HighGreat	

Innovation」）の公式ウェブサイトを訪問し、完全なユーザーマニュアル、最新の
説明書と警告を入手してください。HighGreat	Innovation はすべての文書を更新す
る権利を有します。	

3. 本書に記載されている情報は、お客様の安全および法的権利と責任に影響します。
使用する前に、本書全体とユーザーマニュアルを注意深く読み、適切な設定を行う

ようにしてください。本書に記載されている指示や警告を読み、それに従わない場

合、物的損害、安全事故、人身傷害の危険性があります。本製品を使用することに

より、本免責事項を熟読し、ここに記載された条件を理解し、遵守することに同意

したものとみなされます。利用者は、自己の行為およびそこから生じるすべての結

果について責任を負うものとします。利用者は、本製品を合法的な目的でのみ使用

し、本条項の条件および HighGreat	Innovation が定める関連ポリシーまたはガイド
ラインを遵守することに同意するものとします。利用者は、AP に保存される飛行
ログがなければ、HighGreat	Innovation が製品の損傷や事故の原因を分析できず、
HighGreat	Innovation のアフターサービスを提供できない可能性があることを理解
し、同意するものとします。	

4. HighGreat	Innovation	は、本製品を使用する際に、本書および取扱説明書の指示に
従わなかったことに起因する損害について、一切の責任を負いません。法令を遵守

することを条件として、HighGreat	 Innovation は本書の最終的な解釈権を有します。
HighGreat	Innovation は、いつでも予告なしに本規約を更新、改訂、終了する権利
を有します。	

5. 完全なユーザーマニュアルと最新の指示および警告については、公式ウェブサイト
をご覧ください。Shenzhen	HighGreat	 Innovation	Technology	Development	Co.(以下、
「HighGreat	Innovation」)はすべての文書を更新する権利を有します。	

	

1.2	警告	

1. 切り傷を防ぐため、高速回転するプロペラに近づかないでください。	
2. プロペラモーターは発熱部品です。火傷を避けるため、触れないでください。	
3. 航空無線局の電磁環境を確保するため、空港滑走路を中心とする一定区域では各種
ドローンの使用が禁止されています。国家関係部門から無線管制の命令が発せられ



る期間、必要に応じてドローンの使用を停止しなければなりません。詳しくは航空

法など現地法規を確認してください。	

4.	付属の専用バッテリーをご使用ください。バッテリーのプラス端子とマイナス端子を
ショートさせないでください。	

5.	製品パッケージと取扱説明書には重要な情報が記載されていますので、必ず保管して
ください。	

6.	本製品は、仕様で定められた使用環境の範囲内でご使用ください。	

7.	目の怪我を避けるために、レーザーを人の目に向けないでください。	

1.3	飛行制限	

利用者は、機体の使用から生じるすべての結果について責任を負うことを認め、同意す

るものとします。	

1. 地上 10 メートル以上には飛ばさず、高い建物には近づかないこと。	
2. 風速がクラス 3 以下のコンディションでフライトすること。雷雨や台風の時は屋外
で飛行しないこと。	

3. 室内環境は複雑です。屋内で飛行する場合は、飛行環境が安全かどうかを十分に見
極めてください。	

4. 機体を操縦する際は、機体と歩行者の間に少なくとも 2 メートルの距離を保ってく
ださい。	

5. 機体は、地面のテクスチャーが鮮明で、強い光が当たらない環境で使用してくださ
い。水面や鏡面での飛行は厳禁です。	

1.4	法律と規制	

機体を使用する際は、人身事故や損傷を避けるため、現地の法律や規則を遵守してくだ

さい。	

以下のルールをお守りください：	

1. 有人機の近くでは飛行させないこと。必要な場合は直ちに着陸させること。	
2. 都市部、スポーツスタジアム、展示会、コンサート会場など、人が多い場所では絶
対に飛行させないでください。	

3. あなたの機体が有人機体の運航の妨げにならないようにしてください。他の機体を
常に意識し、避けること。	

4. 現地の法律や規則で定められた飛行禁止区域では、絶対に飛行しないこと。飛行禁
止区域には、空港、国境線、発電所、水力発電所、刑務所、交通量の多い道路、政

府機関、軍事施設、大都市などが含まれます。	



5. 許可された高度を超えて飛行させないこと。	
6. 常に機体を目視し、必要に応じて機体の位置を監視する第三者を手配すること。	
7. 危険物や禁制品の輸送に機体を使用しないでください。	
8. 飛行の種類（レクリエーション用、公共用、商業用など）を確認してください。飛
行場所や飛行目的によっては飛行前に関係機関から該当するライセンスを取得する

必要があります。必要であれば、現地の法律専門家に飛行活動のカテゴリーの詳細

な定義や説明を相談することができます。地域や国によっては、いかなる形態の商

業活動にも機体を使用することが禁止されている場合がありますのでご注意くださ

い。	
9. 写真撮影のために機体を使用する場合は、他人のプライバシー権を尊重すること。
許可なく監視活動を行わないこと。このような行為には、個人、団体、イベント、

パフォーマンス、展示会、建物の監視が含まれますが、これらに限定されません。	
10. 地域や国によっては、商用目的でなくとも、個人、団体、イベント、パフォーマン
ス、展示会などの画像や映像をカメラで撮影することは、著作権やその他の法的権

利に抵触する可能性がありますので、ご注意ください。また、地域や国によっては、

小型空撮モデルの商業目的での使用も禁止されています。そのため、ご使用の際は、

現地の法令をよく理解し、遵守してください。	
11. 機体の使用シナリオや使用条件を恣意的に変更したり、送信周波数帯域を拡大した
り、送信電力を増加（RF パワーアンプの追加を含む）したり、送信アンテナを恣意
的に変更してはならない。			

12. 他の合法的な無線局（ステーション）に有害な干渉を引き起こしてはならず、有害
な干渉からの保護も提案してはならない；	

13. RF エネルギーを放射する産業、科学、医療（ISM）アプリケーションからの干渉や、
その他の合法的な無線局（ステーション）からの干渉に耐えること。			

14. 他の合法的な無線局（ステーション）に対して有害な干渉が発生した場合は、直ち
に使用を中止し、使用を継続する前に干渉を除去するための措置を講じなければな

らない。			
15. 機体、電波観測所、気象レーダー局、衛星地球局（計測制御局、測距局、受信局、

航法局を含む）、その他の軍民無線局（局）、空港、その他の電磁環境保護区域に

おけるマイクロパワー機器の使用は、法令、関連する国家規則、規格に基づき、電

磁環境保護の主管官庁および関連業界の規定に従わなければならない。	

	

1.5	Hulaについて	

Hula（フラ）は、特にティーンエイジャーのために設計されたプログラミング可能な教

育用機体です。Hula	APP は様々な端末機器をサポートし、Scratch ベースのブロックプ
ログラミングで飛行をプログラミングしたり、マニュアル操作で飛行を制御することも

できます。機体には、ビジュアルポジショニングシステム、ジンバルシステム、映像伝



送システム、障害物回避システム、飛行制御システムが搭載されています。1080P	HD
画像伝送、写真撮影、ビデオ撮影、AI 認識、障害物回避、ラインパトロール、各種飛行

スタントなどの機能を実行できる。	

	

	

	

	

	

1. ランプカバー 6. バッテリー 11. 障害物センサー調整ノブ 

2. 赤外線障害物回避トラン

スミッター 
7. プロペラ 12. リセットボタン 



3. ジンバル/フロントカメラ 8. モーター 13. 拡張シリアルポート 

4. レーザートランスミッタ
ー 

9. プロペラガード 14. ビジュアルポジショニング
システム 

5. マイクロ USBポート 10. 電源ボタン 15. フットマット 

	

	

1.6	技術仕様	

仕様 パラメータ 

機体 

重量(バッテリー、プロペ
ラ、プロペラガード含む) 

100 g (± 5 g) 

重量(バッテリー、プロペ
ラ含む）※取り外し可能な付

属品を含まない 
94 g (± 2g) 

軸間距離 128 mm 

機体寸法 189.3 × 184.6 × 50 mm 

モーター仕様 L8.5 20 

プロペラガード 75 mm/3’’ 

耐風圧等級*① Class 3以下 

位置決め方式 光学フロー、QRコード 

測位精度 
QRコード: 横 ± 5 cm,  縦 ± 10cm 

光学フロー:  水平 ± 20 cm, 垂直 ± 10 cm 

最大傾斜角 20° 

最大水平速度*② 3 m/s 

最大上昇速度 1.2 m/s 

最大降下速度 1 m/s 

最大飛行高度 10 m  



最大通信距離 50 m 

アンテナの種類 PCB アンテナ 

アンテナ利得 
2.4GHz: 3.41dBi (MAX) ,  

5.8GHz: 2.31dBi (MAX)*③ 

通信周波数 2.412-2.462GHz, 5.745-5.825GHz 

送信電力制限 ≤14dBm(e.i.r.p) 

最大照明電力 1.5 W 

飛行時間*④ 9 分~10 分 

動作温度 0°C~40°C 

電池 

バッテリー容量 1200 mAh 

電圧 3.8 V 

種類 リチウムイオン電池 

重量 31 g 

保管温度*⑤ 

≤ 1 ヶ月: -20°C~45°C 

≤ 1 ヶ月: -20°C~30°C 

≤ 1 年: 25°C ± 3°C 

レーザ 波長 640nm 

カメラ 

写真 1920 × 1080P  

動画 720P/30 fps*⑥ 

視野 71° 

形式 JPG, MP4 

充電 
ボックス  
(オプシ
ョン) 

入力電圧 5V  3A 

充電電流 1.4 A 



制御 
ソフトウ

ェア 

Hula APP for mobile IOS 15.0 以上、Android 11以上 

Hula APP for PAD IOS 15.0以上、Android 11以上 

Hula software version for 
PC 

64-bit OS (Windows 10以上) 

	

① 風圧抵抗データは、標準風洞実験室においてホバリング条件下で得られたものです。	
② 最大飛行速度は、実際の飛行環境により決定されます。ここに記載した速度は、オ

プティカルフロー測位モードでの最高飛行速度です。APP 制御モードでの最高飛行

速度は 1.5m/s です。プログラミングモードでは、推奨飛行速度は 0.5m/s～1m/s で
す。	

③ 日本仕様の Hula では 5.8GHz はご利用いただけません。	
④ 飛行時間は、照明の電源を切り、低電力着陸機能を無効にし、無風状態でホバリン

グさせ、高さ 2m で測定した。	
⑤ 機体が低温条件下（5℃未満）で使用される場合、バッテリーの活性が不十分なため、

バッテリー寿命が通常の現象より短くなります。リチウム電池の性能に慣れた条件

下で使用する場合は、低電力着陸機能をオフにすることをご検討ください。	
⑥ パトロールフライトモードおよびラインパトロールフライトモードでは、ビデオ解
像度は自動的に 360p/30fps に切り替わります。	

	

Hula ノイズ測定（ドローンから 1m の距離で正規化）スケジュール：	

観測場所 ホバリング 移動 1 m/s 

地表 (垂直下) 71.1 dB (A) 75.2 dB (A) 

側面 (等高面) 70.2 dB (A) 76.2 dB (A) 

注: テスト環境は完全な無響室でした． 

	

上記のデータは標準的な実験環境で測定したものであり、環境やファームウェアの変更

により異なる場合があります！最終的な解釈権は深圳市高大創新技術開発有限公司に帰

属します。	

	

1.7	バッテリーを取り付ける	



	

フライトバッテリーを図のように機体に挿入する。	

	
機体を安定させ、バッテリーのシールが貼ってある面を下に向け、機体背面のバッテリ

ー収納部に挿入する。カチッと音がするまで押し込むと、バッテリーが正しく取り付け

られたことを示す。	

1.8	バッテリーを充電する	

	

① バッテリーの充電状態を示すインジケーター、②USB 充電ポート、③充電ボックス

の充電状態を示すインジケーター。	

USB ダイレクト充電器を使用する場合： 

赤点灯の時、充電中。 

消灯の時、満充電。 

充電ボックスの使用： 

赤点灯の時、充電中。 

緑点灯、接続なし、または満充電。 

	



Hula は 2 つの充電方法に対応しています。標準的な Micro	USB ケーブルを使用して、
バッテリーの Micro	USB ポートとお手持ちの USB	5V 充電器を接続し、約 1 時間 40 分
で充電できます。または、バッテリーを専用の充電ボックスに挿入して充電することも

でき、この場合は約 1 時間かかります。	

	

充電には HighGreat	Innovation が装備する専用充電ボックスをご使用くださ

い。	
万一、水濡れ、膨張、液漏れ、異臭、変形などの異常が発生した場合は、

ただちに使用を中止してください。	
充電ボックスには 5V	3A の電源アダプターをご使用ください。	

	

1.9	プロペラを取り付ける	

          

	

取り付けの際は、プロペラキャップ下部とモーターの隙間が、プロペラ取り外し工具を

差し込むのに必要な大きさ以下であることを確認してください。	

	

75mmR	"マークのプロペラブレードは機首の左上と右下に、"75mm	"マーク
のプロペラブレードは機首の右上と左下に取り付けてください。この配置

を守らないと、機体がうまく離陸できません。	

	

プロペラを取り外す	



	

プロペラ取り外し工具をプロペラキャップとモーターの間に挿入し、取り外し工具のも

う一方の端を押し下げ、プロペラを取り外す。	

	

	

プロペラの取り外しは、必ずプロペラ取り外し工具を使って行ってください。

プロペラを手で取り外さないでください。大怪我をしたり、モーターを破損

したりする恐れがあります。	

	

1.10	ダイレクトモードでの機体接続	

	

	 	

 

	

	

機体の背面にある電源ボタンを２秒間押し

続けて、機体の電源をオン/オフします。 

機体の電源を入れた後、ランプカバーが緑色

に点滅すると、ダイレクトモードになりま

す。 



 

	

	

	

	

	

	

	

Hula	APP を実行し、機体ステータスインジケータが緑色に点灯したままで

あり、APP が機体との接続に成功したことを示したら、機体が正常に接続

されたことを意味する。	
デフォルトでは、機体はダイレクトモードに設定されています。モードを切

り替えた場合は、電源ボタンを 3 回押してダイレクトモードに戻してくだ

さい。	

	

1.11	モードスイッチ	

	

 

	

PC/モバイルデバイスを機体のWiFiに接続す

る。初期パスワードは 12345678です。 

機体の電源が入っている時に、電源ボタンを素

早く３回押すと、ダイレクトモードとルーター

モードを切り替えることができる。 



	

	

ダイレクトモード：PC/モバイル機器を機体のWiFi に直接接続し、Hula	APP を使用し
て機体を制御します。	
ルーターモード：PC/モバイル機器と機体の両方を自分のルーターWiFi に接続。ルータ

ーモードでは、複数の機体をネットワークで接続して同じステージで競うことができま

す。	

	

1.12	リセット	

	

1.リセットホール内のリセットボタンを 5 秒間押し続けると、機体のWiFi が工場出荷

時の設定に戻ります。離した後、機体の緑色のライトが速く点滅すれば、機体のリセッ

トは成功です。	

2.リセットホール内のリセットボタンを 10 秒間長押しし、機体のファームウェアバー

ジョンを以前のものに戻す。離した後、機体が自動的に再起動すれば、機体のリセット

は成功です。	

機体内部を損傷する恐れがあるため、リセット操作を乱暴に実行しないでください。	

機体がダイレクトモードに切り替わると、ラン

プカバーが緑色の光で点滅します。機体がルー

ターモードに切り替わると、ランプカバーが白

色光で点滅します。 

① リセットホール 



	

1.13	四方向障害物回避センサーの調整	

	

	

1、障害物回避距離調整ノブ専用ドライバーを使用し、調整ネジ穴を差し込み、ノブを

時計回り/反時計回りに回し、障害物回避距離を 4 方向に調整します。	

2、障害物回避距離調整ノブを時計回りに回すと、障害物回避距離が短くなります。障

害物回避距離調整ノブを反時計方向に回すと、障害物回避距離が長くなります。	

	

	

	

	

	

	

① 左障害物回避調整ノブ 
② 後方障害物回避調整ノブ 
③ 前側障害物回避調整ノブ 
④ 左障害物回避調整ノブ 

機体の内部部品を損傷する恐れがあります。	
赤外線障害物回避レシーバーはランプシェードの内側に設置されてい

ますので、ランプシェードを塞がないでください。	
障害物回避距離は出荷前に調整済みで、障害物回避の有効距離は約 30
～50cm です。再度調整が必要な場合は、ホワイトボードを使用し、通

常の室内照明下で調整してください。反射物の材質や色によって障害

物回避距離は異なります。	



	

1.14	不具合の対処法	

1.	機体に不具合がある場合は、公式ルートで修理サービスを受けてください。	
	
メンテナンスが必要な場合は、お買い上げの販売店にご連絡いただくか、以下の方法で

HIGHGREAT カスタマーサービスにご連絡ください：	
メーカー：深セン HighGreatイノベーション技術開発有限公司	
深圳市高新技術開発有限公司	
住所：深圳市龍崗区圓山街恒平路圓陵子工業区 6 棟 2 階	
	
	
E メール：service@hg-fly.com	
TEL:	(+86)19924918168	

  

HighGreat Innovation 公式サイト WeChat 公式アカウント 

	

	

	 	



2.Hula	APP をインストールする	
Hula	APP は、教育的で楽しいドローンプログラミングプラットフォームを構築するた

めに設計された、Hula ドローンのコンパニオンコントロールソフトウェアです。ドロ

ーンバトルの革新的なゲームプレイを探求し、バーチャルリアリティとつながり、子ど

もたちの好奇心を刺激し、心からの探求を促します。人工知能を使ったドローンプログ

ラミングの楽しい学習体験を提供します。	

2.1	Android版	

下記 QRコードまたは URLより、APKファイルとして直接ダウンロード、インストールが

必要です。Google Play上からはダウンロードいただけません。 

	

Android 端末用 QR コード	

Android 版 Hula	APP をダウンロード	

スマートフォンとタブレット端末をサポート	

または、ブラウザでダウンロードリンクを開いてください：	

https://download.hg-fly.net/app/hula_app.html	

	

ダウンロードが完了したら、画面の指示に従ってインストールしてください。	



一部の Android 端末でアプリをインストールする際に、「不明なソースのインストール」

のメッセージが表示され、アプリのインストールができない状況が発生する可能性があ

ります。本現象が発生した場合は、モバイル端末の設定画面で Hula	APP のインストー
ルを許可してください。	

	

2.2	iOSバージョン	

	

iOS デバイス用 QR コード	

iOS 版 Hula	APP をダウンロードするには App	Store にリダイレクトしてください。	

iPhone と iPad に対応	

または、ブラウザでリンクを開いてください：	

https://download.hg-fly.net/app/hula_app.html	

Apple	App	Store にリダイレクトし、ダウンロードしてインストールする。	

2.3	PC版	

	

PC 版の Hula	 exe をダウンロードするには、お使いのコンピュータのブラウザを使って、

以下のダウンロードリンクを開いてください：	

https://download.hg-fly.net/app/hula_pc.html	



	

ダウンロードが終了したら、インストールパッケージ Hula.exe を見つけてダブルクリッ

クしてインストールしてください。英語名のディレクトリにインストールしてください。

そうしないと起動に失敗することがあります。Win10 対応、MacOs 非対応。	

3.登録とログイン	

	

	

中国サーバー：中国サーバーに登録・ログインする場合は、[Chinese]を選択してくださ

い；	

海外サーバー：海外サーバーに登録/ログインする場合は、[日本語]	[英語]または[その
他の言語]を選択してください。			

中国サーバーと海外サーバーのアカウントデータは相互に通信しません。国境を越えて

アクセスする必要がある場合は、言語を変更して再登録すれば、ログインが有効になり

ます。	

	



3.1	登録	

登録には中国の携帯電話番号、または E メールをお知らせください。	

ステップ 1：有効な中国の携帯電話番号、または E メールを入力し、確認コードを受け

取り、正確に入力する。	

ステップ 2：スライダーを一番右まで移動し、「利用規約を読み、同意します」の隣に

あるボックスにチェックを入れる。	

ステップ 3：「登録とログイン」ボタンをタップし、APP への登録とログインに成功し

ます。	

3.2	ログイン	

認証コードログイン：アカウント番号を入力し、認証コードを取得してログインします。	

WeChat	ログイン：WeChat があなたの個人情報を使用して素早くログインすることを許
可します。	

ログインに成功すると、ローカルログインのステータスが連続 30 日間維持されます。	

パスワードログイン：アカウント番号とパスワードを使用してログインします。パスワ

ードは、「パスワードを忘れた場合」または「プロフィール-パスワードの変更」から
設定できます。	

ビジターログイン：登録不要ですぐにこの APP を体験できます。一部の機能は制限さ

れており、来場者データを保存することはできません。	

3.3	パスワードを忘れたとき	

アカウント番号を入力し、認証コードを取得した後、「次のステップ」ボタンをクリッ

クすると、パスワードを設定できます。	

	 	



4. ホーム画面	

	
1. プロフィール：アバターやニックネームの変更、パスワードの変更、メッセージの
閲覧、テクニカルサポートの依頼ができます。	

2. WiFi：WiFi 接続ステータスが表示されます。タップすると、モバイルデバイスの

WLAN 設定インターフェイスに入ることができます。	
3. アルバム：機体内のすべての写真やビデオを管理します。	
4. 設定：設定セクションに入ることができます。	
5. 接続ガイド：このセクションに入り、機体のWiFi に接続し、このガイドに従って

ルーターのWiFi を設定することができます。	
6. 装備基地：基地に入り、戦闘する機体を選択することができる。次に機体と接続す

ると、選択した機体が自動的に戦闘を行う。	
7. ソロフライト：ここから空撮モードに入ることができる。	
8. ステージミッション：ドローンプログラミングの入門レベルの画期的なゲームを見

つけることができる。	
9. プログラミングラボ：Scratch ベースのプログラミングで機体を制御し、人工知能

との斬新なインタラクション方法を探求することができる。	
10. 対戦モード：近接戦闘モードやチーム戦モードなど、斬新なゲームプレイが楽しめ

る。	

	 	



5.機体との接続方法	
ダイレクトモードまたはルーターモードで機体と接続できる。	

	

機体の現在のモード（ダイレクトモードかルーターモードか）を判断する方法は？	

	

方法 1：光信号を観察する	

	

ダイレクトモードの光信号：	

セルフチェックのために電源を入れると、緑色のライトが点滅します。	

	

ルーターモードの光信号：	

セルフチェックのために電源を入れると、白いライトが点滅します。	

	

方法 2：WLANリストを見る	

	



	

ダイレクトモード：機体の電源を入れた後、モバイル機器のWLAN リストで機体の
WiFi 名「Hula-XXXXXXX」を見つけることができます。	

ルーターモード：機体の電源を入れた後、モバイルデバイスのWLAN リストに機体の
WiFi 名「Hula-XXXXXXX」が見つかりません。	

 

※機体は工場出荷時の初期設定ではダイレクト接続モードに設定されていま

す。 

※機体の電源ボタンを素早く 3回連続で押すと、ダイレクト接続モードとル

ーターモードが切り替わります。 

※機体と接続している場合、接続モードを切り替えると接続が切れます。 

	

Hulaステータス信号	

ステータス 色 ライトの種類 説明 

セルフチェック 赤/緑/青 点滅 起動時のセルフテスト 

ダイレクトモー

ドスタンバイ

（未接続） 

緑 ふんわり点滅 

ビジュアルポジショニングシステムまたは UWB 測位

を使用した測位の通常の状態は、上位コンピュータ

に接続されていません 

ルーターモード

スタンバイ（未

接続） 

白 ふんわり点滅 

ビジュアルポジショニングシステムまたは UWB 測位

を使用した測位の通常の状態は、上位コンピュータ

に接続されていません 

ダイレクトモー

ドで接続されて

います 

緑 点灯 WiFi で Hula と端末がダイレクトモード接続中 

ルーターモード

で接続されてい

ます 

白 点灯 ルーターと Hula が WiFi 接続されている 

ポジショニング

システム非動作 
黄色 ふんわり点滅 

ビジュアルポジションまたは UWB ポジショニングが

動作していません 

データ転送、ア

ップグレード、
⻘ 点滅 ダンスステップ、ファームウェアパッケージデータ

送信、アップグレード、ペアリング完了、その後元



ペアリング のライトに戻ります 

⾚外線が障害物

を検出しました 
⻘ 

ダブルフラッ

シュ 

機体が通常点灯している場合、障害物回避⾚外線セ

ンサーがオンになると、検知前後の左右⽅向を検知

します。障害物がある場合、障害物が離れるまで⻘

いライトが⼀定間隔で 2 回点滅し、通常のライトに

戻ります 

特別な⾶⾏モー

ドに⼊る 
橙 ふんわり点滅 

ワンキーサラウンド、バウンス、ラインパトロー

ル、トラッキング、終了後に通常のスタンバイライ

トに戻る機能 

システムリセッ

ト 
緑 点滅 ⼯場出荷時の設定を復元します 

バッテリー残量

が少ない 
⾚ 

ゆっくりとし

た点滅 
電池残量低下警報 

ハードウェアに

障害があるか、

セルフチェック

に失敗します。

⼿順 

⾚ 常時点灯 
ハードウェア障害。正常になるまでセルフチェック

し、その後元の点灯に戻す 

特定物体認識 橙 点滅 

1) 識別に失敗する。識別を続けます。オレンジ⾊の

フラッシュが表示されます。 

2) 認識モードを終了し、元のライトに戻ります。 

特定のオブジェ

クトが正常に識

別されました 

橙 常時点灯 

1) 認識成功、オレンジ⾊のライトが 5 秒間点灯し、

その後元のライトに戻ります。 

2) 識別に失敗する。識別を続けます。オレンジ⾊の

フラッシュが表示されます。 

3) 認識モードを終了し、元のライトに戻ります。 

ルーターモード

がダイレクト接

続モードに変更

される 

⽩ 点滅 
紫⾊のライトが 3 秒間点滅し、その後元のライトに

戻ります 

ダイレクト接続

モードからルー

ターモードに変

⽩ 点滅 
機体の⽩と⾚のライトが 3 秒間点滅し、その後元の

ライトに戻ります 



更されます。 

IMU による信

号の校正 

ブルー/橙/ 

緑/⾚ 

ふんわり点滅

/ 

点滅/ 

常時点灯 

キャリブレーション IMU モードに⼊ると、機体は⻘

いブレス ライトで点灯します。 

キャリブレーションが成功するたびに、オレンジ⾊

のライトが 3 秒間点滅し、⻘⾊のブリージング ライ

トが回復してキャリブレーションが続⾏されます。 

すべて校正済み。 5 秒後に緑⾊に点滅し、機体が異

常な姿勢になり、⾚いランプが点灯する（姿勢検

知） 

機体が通常の⽔平位置にあるときにスタンバイ ライ

トを復元する 

キャリブレーションが失敗します。再調整するまで

⾚いライトが点灯します 

ホストコンピュ

ータによって選

択される 

橙 点滅 I 編隊、機体が選択されると点灯します 

離陸チェック

（クラスターチ

ェック） 

⻘ ふんわり点滅 

フォーメーションでは、離陸してダンスのステッ

プ、⾶⾏制御、番号付けが⼀貫しているかどうかを

確認します。 

チェック失敗 ⾚ ふんわり点滅 

編隊時、離陸してステップ、⾶⾏制御、機体番号の

不⼀致を確認するため、真っ⾚な呼吸灯が点灯しま

す。 

許容される形成 緑 常時点灯 

編隊では、離陸してダンスのステップ、⾶⾏制御、

⼀貫した番号付け、⼗分なパワー、健全なハードウ

ェア、緑⾊のオンを確認します。 

	

	

5.1	ダイレクトモード	

APP を直接機体のWiFi に接続して、この APP はソロフライト、シングルデバイスブロ

ックプログラミング、対戦モード（バトルロイヤル）をサポートします。対戦モード

（バトルロイヤル）では、機体は自動的に戦える状態になります。	

5.1.1	ダイレクトモードでの機体接続	



ステップ 1：電源ボタンを 2 秒間長押しすると電源が入り、赤、緑、青のセルフチェッ

クライトが点滅します。	
	
ステップ 2：セルフチェックが終了したら、ランプの点灯を確認します。緑色の点滅は

ダイレクトモードです。	
	
ステップ 3：白点滅はルーターモードです。ダイレクトモードに切り替えるには、電源

ボタンを 3 回連続で押す必要があります。	
	

紫色に点滅した後、WiFi	"Hula	-XXXXXXXX"	に接続してください。接続に成功すると、

ランプは緑色に点灯します。	

 
機体の WiFi が見つからない場合は、ダイレクトモードを再度切り替えるか、

機体を再起動するか、WLAN リストを更新してみてください。 

	

5.2	ルーターモード	

このモードはルーター経由で機体と接続し、複数機によるチーム戦や編隊飛行をサポー

トします。	

ネットワーク接続には、ルーターと機体が同一のネットワーク上に存在する必要があり

ます。接続ガイドに従ってネットワーク接続を完了してください。初めてルーターモー

ドで機体に接続する場合は、ホーム画面の[デバイス]で機体を選択する必要があります。	

5.2.1	ルーターモードへ切り替える	

	



ステップ 1：電源ボタンを 2 秒間長押しすると電源が入り、赤、緑、青のセルフチェッ

クライトが点滅します。	

ステップ 2：セルフチェックが終了したら、ランプの点灯を確認します。白い点滅はル

ーターモードです。	

ステップ 3：緑色のフラッシュがダイレクトモードです。ルーターモードに切り替える

には、電源ボタンを 3 回連続で押す必要があります。	

	

5.2.2	ルーターのWiFiを変更する	

*ルーターモードの機体は、工場出荷時に、以下のWiFI に接続されるように設定されて

います：	
SSID：Hula-Battle	
パスワード:	HG888888	
	
ルーターのWiFi 名とパスワードを上記の対応するものに変更してください。	
変更後、機体は自動的にルーターWiFi に接続されます。その後、モバイル機器を上記

のルーターWiFi に接続すれば、ネットワーク接続が完了します。	

	

	

（参考）ルーターWiFi の設定画面	

ルーターのWiFi 名とパスワードを変更するには？	
ウェブページからルーターのWiFi を変更するには、以下を参照してください：	
https://jingyan.baidu.com/article/48a42057416c54a9242504e1.html	
携帯電話からルーターのWiFi を変更するには、以下を参照してください：	
https://resource.tp-link.com.cn/pc/docCenter/showDoc?id=1655112499847414	



上記のリンクは参考用です。ルーターのWiFi を変更する方法については、各ルーター
メーカーのユーザーマニュアルを参照してください。	

 

ルーターの WiFi を変更すると、それまで接続していたデバイスが WiFi から
切断される可能性があるため、再設定する必要があることに注意してくださ

い。 

	

5.2.3	機体のWiFiを変更する	

ステップ 1：機体をダイレクトモードに切り替える。	
	
ステップ 2：機体に直接接続する。機体に接続したいルーターのWiFi 名とパスワード
を送信します。	
	
ステップ 3：ルーターのWiFi 名とパスワードが機体に送信されたら、機体をルーター
モードに切り替えてください。機体が自動的にルーターを識別し、ルーターに接続しま

す。	
	
ステップ 4：同じルーターに接続する必要がある機体が複数ある場合、各機体は上記の

ステップ 1 からステップ 3 を繰り返す必要があります。	

	

5.2.4	機体のWiFiをリセットする方法	



	

カードピンを使用し、電源ボタンの横にあるリセットボタンを 5 秒間押すと、工場出荷

時のWiFi に戻ります。10 秒間押すと、機体ファームウェアが以前のバージョンに戻り

ます。	

5.3	設備ベース	

	

機体リスト：APP に直接、またはルーターに接続された機体がこのリストに表示されま

す。各機体は固有の SN コードに対応しています。	

接続：操作したい機体を選択すると、選択した機体が黄色く点滅します。SN コードが
正しいことを確認したら、[接続]をタップする。この機体がデフォルトの機体として設



定される。ダイレクトモードでは選択した機体が自動で接続され、ルーターモードでは

ルーターが機体に再接続した後に選択した機体が自動で選択される。	

キャンセル：ルーターモードでは、キャンセルボタンをタップしてから機体を変更する

ことができますが、ダイレクトモードでは、キャンセルせずに直接別の機体を選択する

ことができます。	

	 	



6.ソロフライト

	
1. 写真撮影/ビデオ録画スイッチ；	
2. 写真撮影／動画撮影ボタン；	
3. 機体の健康状態：赤は異常な状態、または接続されていないことを示し、緑は正常

な状態を示します。タップすると機体の状態を詳しく知ることができます。	
4. バッテリー残量；	
5. 離着陸ボタン；	
6. アルバム	
7. ジンバルコントロールスライダー；	
8. 高度な機能；	
9. 仮想ジョイスティック；	
10. 画像送信；	

6.1	離陸／着陸	

1.5 秒間押し続けると離陸します。離陸後は自動的に着陸ボタンに切り替わります。	

	

0.5 秒間押し続けると着陸。	

	



機体のデフォルトの離陸高度は 1 メートルで、最適な操縦体験のための飛行高度は 1～
4 メートルです。最大飛行高度は 30 メートル、最小飛行高度は 0.5 メートルです。	

 

離陸時および着陸時は機体から少なくとも 2メートル離れてください。プロ
ペラによる切断を避けるため、機体を手に持って飛行させることは禁止され
ています。 
機体底部のヒートシンクやモーターは高温になっておりますので、火傷を防
ぐため触れないようにご注意ください。 

	

6.2	仮想ジョイスティック	

	

指でタップしたり、仮想ジョイスティックをドラッグして機体を操作することができま

す。	

	

ジョイスティックのデフォルトの操作方法はアメリカンハンドです。日本式に切り替え

たい場合は、「設定」-「操作」-「操作方法」で調整してください。	

 

飛行中の安全のため、機体の飛行中はコントロールインターフェイスを終了
したり、WiFi から切断したり、APP を閉じたりしないでください。 
機体が接続を失った場合、10 秒の遅延後に現在の位置に自動的に制御着陸し
ます。 

	



	

6.3	写真撮影／ビデオ録画	

	

	

フライトの耐久性とビデオのダウンロード速度を考慮し、ビデオ録画は 1 回につき最大
8 分に制限されています。	

6.4	高度な機能	

高度な機能の使用要件： 

 

飛行の安全のため、高度な機能は屋内の開けた場所で、歩行者のいない場所
でご使用ください。 
機体のバッテリー残量が 30％以上、飛行高さが 1m以上であること。 
飛行中、ジョイスティックを 1 秒間長押しすると、飛行を一時停止すること
ができます。コントロールインターフェースを終了したり、WiFiを切断した
り、APPを閉じたりしないでください。 

	

6.4.1	フォロー	



	

機体は QR コードを追うか、色をターゲットにするかを選択できる。	

	

QR コード次の要件：画像送信機能を有効にした場合、室内照明が良好で、逆光がなく、

QR コードが無傷で、遮るものがなく、はっきりと見えることが必要です。また、機体
の飛行高さは[1~2.2]メートルの間である必要があり、メインカメラは水平位置に調整

する必要があります。最適な認識結果を得るためには、QR コードはフロントカメラか
ら[1~2.2]メートルの水平距離を保つ必要があります。	



	

追従を開始する：機体はフロントカメラで QR コードを認識し、QR コードと機体のメ
インカメラとの距離を記録する。機体は QR コードとの距離を動的に維持し、QR コー
ドを追跡する。	

	

追従：QR コードを持って前後左右にゆっくり動かすと、安定して QR コードを認識で
きます。QR コードは機体のスクリーンエリア内にとどまっている必要があります。QR
コードの移動速度は、水平方向 0.3m/s 以下、垂直方向 0.5m/s 以下で最適な追従効果が
得られます。追従時に QR コードを認識できない場合は、ホバリングして QR コードを
探します。ジョイスティックで位置を調整することもできます。QR コードが再度認識

されると、機体は追従を再開します。	

	

追従を停止します：Pause]ボタンをタップすると追従を停止し、[X]ボタンをタップす
ると追従モードを終了します。	

6.4.2	ライン・パトロール飛行	

	

機体は指定されたルートに従って飛行する。	

ラインパトロールの条件：機体の最適な飛行高さは[1~2.2]メートル。暗い背景に明る

いラインは最高の視覚効果が得られ、他の色の場合、ラインと背景のコントラストが大

きいほど、より良い効果が得られる。ライン幅は 5cm 以上を推奨します。旋回時のラ

イン間の角度は 135°以上、つまり旋回時の機首の旋回角度は 45°を超えてはいけません。



照明がよく、テクスチャーが反射しない屋内上空を飛ぶと、最高の飛行結果が得られま

す。	

	

ラインパトロールの開始：機体をライン上にホバーさせ、ボタン をタップしてライ

ンパトロールを開始し、もう一度タップして停止する。	
	
ラインパトロールのタイムアウト：30 秒以内に地上のラインが認識されない場合、ラ

インパトロールは停止する。	
	
ラインパトロールを終了する：[X]ボタンをタップしてラインパトロールモードを終了
します。	
	
ラインパトロール中は、ジョイスティックで機体を操作できる。	

 

ラインパトロール中の画像送信はデフォルトで 360pxとなります。フォロー
中やライン巡回中に動画や写真を撮影する場合も解像度は 360pxになりま
す。照明が暗い環境、線の色が背景に近い環境、地面の光の反射が強い環境
では、機体のオプティカルフロー測位機能に影響を与える可能性があるた
め、本機能の使用を避けてください。 

	

6.4.3	垂直円を描く	



	

機体の上空 0.75 メートルを中心に垂直の円を描く。	

垂直旋回を終えると、機体はその場でホバリングする。	

 
機体が垂直な円を描いているときに、ジョイスティックのいずれかの方向を 
1 秒間押し続けると、その動きを一時停止できます。 

	

6.4.4	ワンクリックでバウンス	

	

機体は上下にバウンドする。	

バウンスを 1 サイクル終えると、機体はその場でホバリングする。	

 機体が上下に跳ねているときは、ジョイスティックのいずれかの方向を 1 秒



間押し続けると、動きを一時停止できます。 

	

6.4.5	ワンクリックで飛び回る	

	

機首の真正面 1.5 メートルの円を周回する。	

周回を終えると、機体はその場でホバリングする。	

 
機体が円の周りを周回しているとき、ジョイスティックのいずれかの方向を 
1 秒間押し続けると、動きを一時停止できます。 

	

6.4.6	サークル	

	



機体は現在位置で時計回りに 1 回転する。	

一回転すると、機体はその場でホバリングする。	

 
機体が回転しているときに、ジョイスティックのいずれかの方向を 1 秒間押

し続けると、その動きを一時停止できます。 

	

6.4.7	カーブ	

	

機首の右側 1.5 メートル上を時計回りにカーブしながら飛行する。	

機首の右側から 1.5 メートル上の地点に達すると、機体はその場でホバリングする。	

 
機体が円弧飛行しているとき、ジョイスティックのいずれかの方向を 1 秒間
押し続けると、その動きを一時停止できます。 

	

	

6.4.8	ワンクリック・フリップ	



	

機体は 1 回前方にロールする。	

	

6.5	機体の状態	

機体状態の詳細：緑は正常、赤は異常を示す。	

	

機体ファームウェアのバージョン：現在接続している機体の機体ファームウェアのバ

ージョン番号が表示されます。	

バッテリー残量：現在の機体のバッテリー残量を表示します。バッテリー残量が少なく

なると赤く表示されます。	

信号：機体のWiFi 接続状況が表示されます。	



IMU：センサーが加速度や回転運動をしているときに、センサーの状態を検出して測定

する。	

レーザー受信：機内のレーザー受信機の状態を表示します。	

オプティカルフロー：機体下部の感光カメラの状態を表示します。照明条件が悪い場合

や障害物がある場合は赤く表示される。	

累積飛行時間：機体が工場を出荷してからの累積飛行時間が記録されます。飛行時間が

30 時間を超えたらバッテリーを交換することをお勧めします。	

温度：機体のマザーボード温度を表示します。	

収納スペース：機体の現在のストレージ残量が表示されます。	

ToF：ToF センサーの状態を表示します。機体の飛行高度が異常の場合、赤く表示され

ます。	

気圧計：気圧計の状態を表示します。	

 

機体が飛行していないときに ToF とオプティカル フローが赤で表示されるの

は正常です。 

これは、機体が飛行していないときは地面が光を遮り、ToF の高さが最低飛

行高度を下回ってしまうためです。安心して出発できます。 

	

6.6	注意事項	

 

1. 目の損傷を避けるため、レーザーを人の目に向けないでください。 
2. 火傷を防ぐため、機体のヒートシンクやモーターに触れないようにしてく
ださい。 

3. 機体が飛行しているときは、機体から少なくとも 2 メートルの安全 距離
を維持してください。 

4. オプティカル フロー カメラと ToF モジュールを清潔に保ち、障害物がな
いようにしてください。 

5. 良好な照明条件下での屋内飛行のみを目的としています。 
6. 風速が 3 m/s 以上の環境では飛行させないでください。 

	

	

	 	



7.ゲーム	

没入型のゲームプレイを通じて、子どもたちが自立した学習者となり、ブロック・プロ

グラミングの基礎スキルを無理なく磨けるようになることを目指しています。	

7.1 レベルインターフェース	

	

1. スクラッチブロックメニュー	
2. ブロックプログラミング領域：		このエリアにブロックをドラッグしてプログラミ
ングすることができます。	

3. レベル番号：1-1 は第 1 章レベル 1、1-2 は第 1 章レベル 2 を表す。	
4. リマインダーレベルの説明複数プレイ：1 倍から 3 倍まで調整可能。もう一度プレ

イ：ブロック、役、ステージがリセットされます。	
5. 課題と目標：小道具を十分に集めれば、このレベルを完璧にクリアできます。	
6. レベルステージ：ステージをズームしたり、視点を回転させたりするストレッチが

できる。	
7. 実行/停止ボタン	
8. ズームイン・ブロック、ズームアウト・ブロック、センター・ブロック	
9. 一歩下がって一歩前へ	
10. 使用ブロック（オプションブロック）とクリアブロック	



 
プログラミング レベルに合格するときは、レベルの進行状況データが失われ

た場合に備えて、インターネット接続を確認してください。 

	

	 	



8.プログラミングラボ	

8.1	機体 1台のプログラミング	

Scratch ベースのブロックプログラミングでドローンを制御する場合、まずシミュレー

ターで飛行経路の合理性と安全性を観察し、それから現実の機体を飛行操作することが

できます。	

 
シングルデバイスプログラミングモードでは、機体はデフォルトでライトと

障害物回避機能をオフになります。 

	

8.1.1	プログラミング・インターフェース	

	

1. ブロックメニュー	
2. ズームイン・ブロック、ズームアウト・ブロック、センター・ブロック	
3. 元に戻す、進む	
4. プログラム：プログラミングのビルディングブロックがプログラムを構成する。	
5. 視点切り替え：ローミング視点、トラッキング視点（デフォルト）、FPV 視点、俯
瞰視点に切り替えることができます。	

6. 実行：現実に機体が飛ぶようにコントロールする。	
7. リセット：ブロックと SIM ステージをリセットします。	



8. SIM ラン：シミュレーター上の機体をステージ上でシミュレーション飛行させます。	
9. WiFiステータス：タップすると、モバイルデバイスのWLAN 設定インターフェイ
スに入ることができます。	

10. 詳細：日中/夜間モードの切り替えとグリッド線の非表示機能。	
11. 画像送信スイッチ：画像送信と機体のパラメータページのオン／オフを切り替える。

ブロックの認識には、まず画像送信をオンにする必要があります。	
12. 保存：ブロックプログラミングの作業を保存します。	
13. ブロック編集エリアの表示／非表示を切り替えます：このエリアを非表示にした後、

ステージパースをドラッグすることができます。	
14. プログラミング・エリア：このページ全体がプログラミングエリアです。このエリ

アにブロックをドラッグしてプログラミングすることができます。	

8.1.2	プログラミングの基本操作	

	

1. ブロックを押して何もない場所にドラッグし、指を離すと自動的にブロックが組み

合わされる。	
2. ブロックを削除するには、左側の赤いエリアにドラッグします。	

3. プログラミングが完了したら、アイコン をタップして[保存]します。マイワーク
として保存されます。	

4. アイコン をタップして[Run	SIM]を選択します。アイコン をタップして[Pause	
SIM]を選択します。	



5. [リセット]アイコン をタップします。プログラミングとステージが初期状態にリ

セットされます。	

6. 機体が接続されました。アイコン を長押しして[Run]にすると、機体が離陸し、
ブロック命令を実行します。	

7. アイコン をタップして[Stop]にします。着陸指示が実行され、プログラムが初

期状態にリセットされます。	

 

離陸後、機体は離陸点を原点とした相対座標を確立し、XYZ (0, 0, 0) で表され

ます。機体の最低飛行高度は 50 cm であるため、機体がテーブル面から離陸
し、テーブル面を越えて飛行する場合、地面に対する相対飛行高度はマイナ

スになります。ブロックを使用して機体に 200 cm 降下するように指示する
と、機体は元の離陸点に対して最低相対高さ 50 cm を維持し、テーブルの下

に降下するのを防ぎます。 

	

8.2	ブロック命令のプログラミング	

ブロックタイプ タイプ説明 ブロック例 

実行 
ブロック 

Hula を制御して、対応する命令を実

行します。  

イベント 
ブロック 

イベントトリガーのブロック。トリガ

ー条件が満たされると、メインスレッ

ドが直ちに中断され、対応するイベン

ト ブロック内でプログラムの実行が

開始されます。 

 

パラメータ 
ブロック 

変数のパラメーターを設定したり、変

数の値やリストから取得したさまざま

なタイプのデータを返したりするため

に使用されるブロック。 

 

条件付き 
ブロック 

これらのブロックは、条件が満たされ

るかどうかに基づいて、対応する命令

を実行します。  

	



8.2.1	イベント	

	

 

1. 名前:   クリック時 

2. 機能: イベントブロックです。を クリックすると、プログラムが実行されます。 をクリ

ックすると、Hula が実行されます。 
3. タイプ: イベントブロック 

4. 例： クリックすると離陸 

5.  

	

 

1. 名前：[スペース]キーを押した時 
2. 機能: イベントブロックです。 [スペース] キーを押すと、プログラムが実行されます。 
3. タイプ: イベントブロック 
4. 例：[スペース]キーを押すと発光 

 

 

	



 

1. 名前：[メッセージ]を受け取った時 
2. 機能：イベントブロックです。指定されたメッセージを受信すると、この命令の下にある

次のスクリプトが実行されます。これは、「ブロードキャスト[メッセージ 1]」ブロック
と組み合わせて使用されます。 

3. タイプ：イベントブロック 
4. 例：[メッセージ 1]を受信したら離陸してください。 

 

	

 

1. 名前：ブロードキャスト[メッセージ 1] 
2.  機能: 指定されたメッセージをブロードキャストします。この命令には、「新しいメッセ

ージ」、「メッセージ 1」、およびその他の新しく作成されたメッセージなどのデフォル

トを含む、メッセージ名を指定するためのドロップダウン パラメーターがあります。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: ブロードキャスト [メッセージ 1] 

 

	

 

1. 名前: ブロードキャスト [メッセージ 1] と待機 
2. 機能: この命令は、メッセージをブロードキャストした後、すぐに次のプログラムを実行し

ないという点で、前のブロードキャスト メッセージ命令とは異なります。代わりに、この

メッセージを受信したすべてのスクリプトの実行が終了するまで待機し、その後次の実行

を続行します。 



3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: [メッセージ 1] をブロードキャストして待機する

 

	

8.2.2	フライト操作	

 

1. 名前: 離陸 
2. 機能：離陸の指示です。この命令はデフォルトで飛行高さ 100 cm に設定されており、飛
行をプログラムするときに設定する必要があります。そうしないと離陸に失敗します。ブ

ロック末尾の「白丸」は情報ブロックと円弧状に組み合わせることができます。通常、ラ

イト ブロックやレーザー光線ブロックと組み合わせて使用され、離陸時に光ったりレーザ
ー光線を発したりするなどのアクションが可能になります。他のブロックも同様に使用で

きます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 黄色のライトを点灯して離陸する 

 

	

 

1. 名前：着陸 
2. 機能：着陸の指示です。この命令はフライトをプログラムするときに設定する必要があり
ます。そうしないと、離陸後に着陸できなくなります。このブロックは通常、飛行プログ

ラムの最後に置かれます。 
3. タイプ: 実行ブロック 



4. 例: 着陸 

 

	

 

1. 名前: ホバリング [n] 秒 
2. 機能：ホバリングの指示です。この命令はホバリングに使用され、ホバリング時間は [1 ～ 

600] 秒の間で設定できます。デフォルトは 1 秒です。一般に、機体が飛行動作を実行した

後、次の動作を実行する前に機体がスムーズにホバリングできるように、1 ～ 2 秒のホバ

リングを追加することをお勧めします。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: ホバリング 

 
	

 

1. 名前: [距離 l] cm で [方向 x] に飛行します 速度 [v]% [光] 
2. 機能: 飛行の指示です。この命令のデフォルトは方向 x = "上" です。機体は、設定された速
度で設定された距離 l を x = [前/後/左/右/上/下] の方向に飛行します。距離 l は [0 ～ 500] 
cm の間で設定でき、デフォルトは 50 cm です。速度は [1 ～ 100%] の間で設定でき、デフ
ォルトの速度は 100% (つまり 1 m/s) です。 

3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：[50]cmの速度[100]%で[上]まで飛ぶ[軽] 



 
	

 

1. 名前: [時計回り]に[n]度回転します。 
2. 機能：回転の指示です。機体は特定の角度 [n] [時計回り/反時計回り] で回転します。角度 

[n] は [0 ～ 360] 度の範囲で設定でき、デフォルトは 90 度です。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：[時計回り]に[90]度回す 

 
	

 

1. 名前：[前面]に反転 
2. 機能: 反転するための命令です。機体が[前後左右]に反転します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：[前面]に反転 



	
注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使
用してください。 

	

 

1. 名前: 上下 [n] 回バウンス 高さ [h] cm 
2. 機能: バウンスの命令です。機体は飛行中に 1.5 m/s の速度で上下に跳ね返ります。バウン
ス回数 n は [0 ～ 60] 回の間で調整でき、デフォルトは 3 回です。バウンスの高さ h は、
[50 ～ 150] cm の間で調整できます。デフォルトは 50 cm です。下向きの跳ね返りの高さ
は負の値で表されることに注意してください。この機能を使用するには、機体の飛行高度

が 1 メートル以上である必要があります。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 高さ [50] cm の [3] 倍の上下の跳ね返り 
 

	
注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使
用してください。 

	



 

1. 名前: 半径 [r] cm で一周 [時計回り] 
2. 機能：半径 rで円周する命令です。機体は機首前方 [r] cm の距離を中心として旋回しま
す。旋回[時計回り/反時計回り]中、機首は常に中心を向きます。 r の値は [15 ～ 300 cm] 
の間で設定でき、デフォルトは r = 150 cm です。 

3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 機首前方 150 cm の距離を中心として時計回りに旋回します。

	
注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使
用してください。 

	

 

1. 名前: [時計回り] 円 [n] 回 
2.  機能：n回周回する命令です。機体は[時計回り/反時計回り]で旋回します。 n は正の整数

で、[1 ～ 10] 回の間で設定できます。デフォルトは n = 1 回です。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：[時計回り]に[2]回円を描きます 

 

	
注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使



用してください。 

	

 

1. 名前: 座標 [x] [y] [z] まで直線飛行 速度 [v]% 
2. 機能: まっすぐに飛ぶための指示です。機体は特定の速度で特定の座標点に向かって真っ直

ぐ飛行します。速度は調整可能で、ライトブロックをこの命令に埋め込むことができま

す。埋め込まれていない場合は、現在の機体のライトがデフォルトで表示されます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 
相対座標と絶対座標とは何ですか? 
相対座標: ユーザー座標系を基準としたもの、または前の点を基準としたものです。 
絶対座標: 絶対座標は、世界座標系の原点を基準としています。ここでいう世界座標系の原

点とは、二次元コードカーペットの原点、あるいは基地局の原点を指す。 
 

 

4.1 相対座標では、「座標 X(100) Y(100) Z(100) まで真っ直ぐ飛行」を例にとります。 

 

QR コードの絶対位置特定または基地局の絶対位置特定がない場合、飛行中の機体の座標点は

相対座標 (つまり、増分座標) で表されます。機体の機首が向いている方向は Y 軸の正の方向

とみなされ、機体の尾翼が向いている方向は Y 軸の負の方向とみなされます。機体の機首の左

側が X 軸の負の方向であり、機首の右側が X 軸の正の方向です。正の Z 軸は機体の真上にあ



り、負の Z 軸は機体の真下にあります。

 

飛行機は点 A にあり、機首の方向は点 C を向いており、X (0) Y (AC) Z (0) に真っ直ぐ飛行し、
点 C まで飛行できます。 

  

飛行機は点 A にあり、機首の方向と AC には角度があり、X (-x) Y (-y) Z (0) に真っ直ぐ飛行
し、点 C まで飛行できます。 

機体が直線飛行ブロックを複数回実行する必要がある場合、各直線飛行の後、現在の機体位置

の座標点が新しい原点座標になることに注意することが重要です。 X、Y、Z の入力値は [-300 
～ +400] cm の範囲です。 100% の速度は 1 m/s に相当し、速度値は 1 ～ 200% の間で設定で
きます。 



 

相対座標では、たとえば「座標 X(100) Y(100) Z(100) まで真っ直ぐ飛行」します。 

機体の現在のホバリング位置が原点 A: X(0) Y(0) Z(0) であるとします。命令の実行後、機体は

原点 B に到着します。原点 A を基準とした座標は X = 100、Y = 100、Z = 100 です。これを基
に、「座標 X(100) まで真っ直ぐ飛行」を実行すると、 Y(100) Z(100)" と同様に、点 A に対す
る新しい原点 C の座標は X = 200、Y = 200、Z = 200 になります。点 B に対する点 C の座標は 
X = 100 になります。 Y = 100、Z = 100。前の命令の位置 (原点 B) に戻るには、「座標 X(-100) 
Y(-100) Z(-100) まで真っ直ぐ飛行」を実行する必要があります。 。 

4.2 絶対座標では、X(700) Y(700) Z(800) 座標まで真っ直ぐ飛行します。 

QR コード カーペットの位置特定または基地局の位置特定が存在する場合、機体の座標点は絶

対座標になります。絶対座標では、特定の座標点への直線飛行は次の範囲によって制限されま

す。X と Y は -1000 cm ～ 0、0 ～ +1500 cm、Z は 100 cm ～ 800 cm です。入力値が最大ま
たは最小制限を超える場合、有効な飛行操作を生成するために、指定された範囲内に収まるよ

うに入力値が強制的に調整されます。 

特にご注意ください：安全性を考慮し、各動作の最大飛距離は 500cmまでとさせていただき
ます。この状況下で、入力座標と以前の座標の間の計算された距離が 500 cm を超える場合、
有効な飛行操作を生成するために、入力値は最大飛行距離 500 cm に強制的に調整されます。

必要に応じて、2 つのステップで目的の距離を完了することをお勧めします。 

飛行高さ zは[-200~200]cmが限界境界値となります。安全のため、積み木の累積飛行高さは

300cmを超えてはなりません。 

例: QR コード カーペットの位置決めを有効にする 

機体が座標点 X(0) Y(0) Z(0) から座標点 X(700) Y(700) Z(200) まで真っ直ぐ飛行する必要があ
る場合は、2 つのブロックに分割してください。 

座標 X(500) Y(500) Z(100) まで真っ直ぐ飛行します 



座標 X(700) Y(700) Z(200) まで真っ直ぐ飛行します

 

	

 

1. 名前: [時計回り] アーク飛行 [x] [y] [z] 速度 [v]% 
2. 機能: アーク飛行の命令です。現在位置を入力座標点を直径とする楕円をマッピングし、機

体はその円弧に沿って飛行します。入力値 X と Y の範囲は -1000 cm ～ 0、0 ～ +1500 
cm、Z の範囲は 100 cm ～ 800 cm です。入力値が最大または最小制限を超える場合、有
効な飛行操作を生成するために、指定された範囲内に収まるように入力値が強制的に調整

されます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 
4.1 相対座標では、[時計回り] 円弧飛行 [500] [500] [200] 速度 [v]% 

 

特にご注意ください：安全性を考慮し、各動作の最大飛距離は 500cmまでとさせていただき
ます。この状況下で、入力座標と以前の座標の間の計算された距離が 500 cm を超える場合、



有効な飛行操作を生成するために、入力値は最大飛行距離 500 cm に強制的に調整されます。

機体は設定された座標点まで時計回り/反時計回りの円弧を描きながら一定の速度で飛行しま

す。速度は調整可能で、飛行中の座標は相対座標 (つまり、増分座標) で表されます。アーク 
フライト ブロックを複数回実行する必要がある場合は、フライトを完了するたびに、現在の

目的地の座標が新しい原点の座標になることに注意してください。 100% の速度は 1 m/s に相
当し、速度値は 1 ～ 100% の間で設定できます。飛行高さ zは[-200~200]cmが限界境界値と

なります。安全のため、積み木の累積飛行高さは 300cmを超えてはなりません。 

楕円曲線: 長軸 AB と短軸 CD を持つ 4 つの楕円頂点 A、B、C、D を定義します。 AB = 2CD と
します。点 Aから点 Bまでの円弧の軌跡(時計回り/反時計回り)を楕円曲線といいます。

 

 

機体は点 A にあり、機首の方向は点 C を向いており、X (0) Y (AC) Z (0) に [時計回り] 円弧を描
き、点 C まで飛行できます。



 

機体は点 A にあり、機首方向と AC 角度は X (-x) Y (-y) Z (0) に [時計回り] 円弧を描き、点 C ま
で飛行できます。 

4.2 絶対座標で [時計回り] 円弧飛行 [500] [500] [200] 速度 [v]%

 

	



 

1. 名前: 光の色の値 [ふんわり点滅].  [n] 秒 
2. 機能：光の指示です。機体の光の色と点灯時間を制御できます。点灯時間 nは[0～50]秒の
間で設定できます。カラー値は、RGB カラー ピッカーを使用して入力します。機体のライ
トがオンになったときに、新しいライト指示がある場合、既存のライト効果、ライトの

色、および点灯時間がすぐに上書きされます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：光の色の値 [ふんわり点滅].  [60] 秒

 

利用可能な光の効果: ブリージングライト、クラッシュアウト、常時点灯、カラフルなランタ

ン、フラッシュ。 

カラフルなランタン: この光効果は、0.3 秒ごとに色が変わる頻度で、7 色を順番に自動的に遷

移します。勾配法により切り替えられます。 

フラッシュ：約 0.2 秒ごとに素早く点滅します。 

ふんわり点滅: 明るさが徐々に減少し、その周波数は人間の呼吸数と一致します。 

常時点灯: ライトは、指定された時間が終了するか、新しいライト指示が受信されるまで、現

在の色と明るさを維持します。 

クラッシュアウト: ライトを消します。 

注: 連続して実行される 3 つのライト ブロックは、最後のコマンドによって上書きされます。



 

	

 

1. 名前：埋め込みライト[グリーン][	ふんわり点滅] 
2. 機能：光を埋め込むための命令です。これはライト RGB 値のパラメータ ブロックであ
り、フライト アクション ブロックの最後にある白いボックスに埋め込むことができます。

点灯時間は飛行動作時間と一致します。利用可能な光効果の指示には、呼吸光、カラフル

なランタン、クラッシュアウト、点灯、フラッシュなどがあります。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 緑色のライトが点灯して離陸し、黄色のライトが点灯して頂上まで飛行します

 

	

 

1. 名前: [前] 障害物がある場合、[上] [n] cm まで飛行します。 
2. 機能: 障害物を回避するための指示です。この命令は、障害物回避ブロック[オン]と組み合
わせて使用されます。障害物検知をオンにすると、機体は[前後/左/右]方向の障害物を評価

します。障害物を検知した場合、機体は[前後/左/右/上/下]に[n]cm 移動します。[n]は
[0~500]cmの範囲で調整できます。デフォルト値は[50]cmです。ライトは障害物を回避す



る際に機体と干渉する可能性があるため、この指示ではデフォルトでライトが点灯しない

ように設定されています。ただし、この命令はライトブロックに埋め込むことができま

す。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 積極的な障害物回避。 

[前方]障害物がある場合、[後方][50]cmまで飛行、ドローンが離陸したら、ホワイトボードを

持ってドローンの前方にゆっくりと近づきます。

 

	

8.2.3	レーザー	

 

1. 名前: 連続発振、周波数 [1] 時間/秒 
2. 機能: 連続動作の指示です。デフォルトの周波数 f = 1 で、f 回/秒の周波数で連続的にレー

ザー光を放射するようにレーザーを制御します。周波数 f は [1 ～ 5] 回/秒の間で調整でき

ます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 周波数 [5] 時間/秒での連続発振 



5. E  
 

 

1.  名前: 一方向レーザー 
2. 機能：一方的な動作の指示です。レーザーを制御してレーザー光を 1回照射します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 一方向レーザー発振 

 

 

 

1. 名前: 周波数 [1] 回/秒で [n] 回発振 
2. 機能: 連続動作のための組み込み命令です。フライトアクションブロックの白いボックスに

埋め込むことができ、アクションブロックと同時に実行されます。アクション ブロックの



実行が終了すると、埋め込まれたレーザー ブロックも停止します。この命令は、[f] 時間/
秒の周波数で [n] 回レーザー光を放射するようにレーザーを制御します。[n] の値は [1 ～ 
20]、周波数 [f] の範囲は [1 ～ 20] です。 5] 時間/秒。 

3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: [左] に飛行、[右] に飛行、周波数 [5] 回/秒で連続レーザー発振

 

 

 

1. 名前: レーザー光の放出を停止します。 
2. 機能：レーザー光の発光を停止する命令です。連続レーザー発振のプロセス中に、この命

令によりレーザー光の発光を停止できます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 周波数 [1] 回/秒で連続発振し、レーザー光の放射を停止します。

 

	



8.2.4	センサー	

 

1. 名前：障害物回避を[オンにする] 
2. 機能: 障害物回避のオン/オフを指示します。オンにすると、機体は前後左右の障害物を検

知できます。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例：障害物回避を[オン]、障害物がある[前方]を検知、[上]へ飛行、障害物回避を[オフ]

 

 

 

1. 名前: [オンにする] QR コード カーペットの位置決め 
2. 機能: QRコードカーペットの位置決めをオン/オフするための命令です。これをオンにする
と、機体は QR コード カーペット位置決めモードに入り、絶対座標を使用します。この機

能はオプティカル フロー カメラの位置決めを使用します。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例：QRコードカーペットの位置決めを[オンにする]



 

 

 

1. 名称：障害物がある場合の戻り値 1 [前方] 
2. 機能：障害物検出後の戻り値を取得する命令です。障害物回避を[ON]にし、[前後左右]に障

害物がある場合は値 1を返します。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例：前方に障害物があることを検知し、値 1を返し、赤色ライトを点滅させ、45度旋回

後、前方に 50cm飛行します。



 

 

 

1. 名称：障害物がある場合の戻り値「true」【前方】 
2. 機能: 障害物検出の命令です。障害物回避を[オン]にし、障害物[前後左右]がある場合は値
「true」を返します。 

3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例：左側に障害物があることを検知し、青いライトを点滅させ、90度旋回後、前方に

50cm飛行します。この指示を 100 回繰り返します。



	
偶発的な障害物回避の見逃しを避けるために、待ち時間を 1 秒長くし、検出頻度を増

やして検出精度を向上させることができます。



 

 

 

1. 名前: [ヨー角] を取得します。 
2. 機能：パラメータを取得する命令です。飛行中、機体は現在の[ヨー角/ピッチ角/ロール角]
を取得できます。このブロックは変数ブロックと入れ子にすることができ、変数名は自分

で定義できます。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例: [ヨー角] を取得し、青いライトを点滅させ、[ヨー角] 度回転した後、前方に 50 cm 飛行
します。



	
離陸後、反時計回りに 90度旋回します。このときのヨー角は-90度になります。ステ
アリングブロックは負の値を扱えないため、絶対値を加算する必要があります。

 

 

 

1. 名前: 加速速度を取得 [X] 
2. 機能：パラメータを取得する命令です。飛行中、機体は単一の [X/Y/Z] 軸の現在の加速速
度を取得できます。このブロックは変数ブロックと入れ子にすることができ、変数名は自

分で定義できます。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 



4. 例: 100% の速度で前方 3 メートルを飛行中、加速速度 [Y] が 20 以上の場合、青いライトが
点滅し、[ホバリング] します。

	
離陸後、ドローンはメッセージ 1 をブロードキャストし、ドローンはメッセージ 1 を

受信して前進飛行を開始し、飛行中の加速度を監視します。

 

 

 

1. 名前: 飛行速度 [x] アクスルを取得します。 
2. 機能：パラメータを取得する命令です。飛行中、機体は単一の [X/Y/Z] 軸の現在の速度を
取得できます。このブロックは変数ブロックと入れ子にすることができ、変数名は自分で

定義できます。 



3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 100% の速度で左に 3 メートル飛行中、飛行速度 [x] ≥ 20 の場合、水色になり、10% の
速度で 20cm 前方に飛行します。

 

 

 

1. 名前: バッテリー残量の取得 
2. 機能：パラメータを取得する命令です。機体の現在のバッテリーレベルを取得します。こ
のブロックは変数ブロックと入れ子にすることができ、変数名は自分で定義できます。 

3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例: バッテリー レベルが 70 より大きい場合、機体は回転し、バッテリー レベルが 50 以下
の場合、機体は着陸します。



 

 

 

1. 名前: 現在の座標を取得 [X] 
2. 機能：パラメータを取得する命令です。飛行中、機体は現在の座標 [X/Y/Z] を取得できま
す。このブロックは変数ブロックと入れ子にすることができ、変数名は自分で定義できま

す。正の座標方向は、機体の電源が入っているときの機体の機首の方向と一致します。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例：[300]cmで[正面]に飛行中、現在座標[Y]＞200の場合、[ホバリング]して青色のライト

が点滅します。	



	
現在座標[Y]=200を置き換える場合、プログラム実行と機体通信の時間差が少ないた

め、いつでも現在座標 Y=200を取得できる可能性は低いです。リアルタイムの飛行デ

ータ判定を行う場合は「=」を使用しないでください。 

	

8.2.5	マルチメディア	

 

1. 名前: ジンバルヘッド [上/下] [n] 度 
2.  機能: ジンバル角度を調整するための指示です。この命令は、ジンバルを [Top/Bottom] [n] 
度回転するように制御します。ジンバルは[0~130]度の範囲で調整でき、最小調整は 1度で
す。リセットブロックと組み合わせて使用できます。まず、ジンバルをデフォルトの水平

位置にリセットし、対応する角度を[上/下]に調整します。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: ジンバルをリセットし、ジンバルヘッドを [下] [90] 度にします



 

 

 

1. 名前: ジンバルリセット 
2. 機能: ジンバルをリセットするための命令です。ジンバルをデフォルトの水平位置にリセッ

トします。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: ジンバルをリセットし、ジンバルヘッドを [上] [30] 度に設定

 

 

 

1. 名前：シュート 
2. 機能：写真を撮影するための指示です。 
この機能は、画像送信をオンにする必要がなく、機体のマザーボード上で動作します。 

3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 



4. 例：5枚の写真を撮影します。写真はホームページ「アルバム」からご覧いただけます。

 

 

 

 

1. 名前：[開始]ビデオを撮影します 
2. 機能：ビデオを撮影するための説明書です。 [開始/停止]ビデオを撮影します。 [開始] ビデ
オ撮影ブロックの後に、[停止] ビデオ撮影ブロックが必要です。そうしないと、機体はビ
デオの撮影を続けます。現在、ビデオ撮影は 1 セッションあたり最大 8 分に制限されてい
ます。 
この機能は、画像送信をオンにする必要がなく、機体のマザーボード上で動作します。 

3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: [開始] ビデオを撮影し、1 分後に [停止] ビデオを撮影します。動画はホームページ「ア

ルバム」からご覧いただけます。 



 

	

8.2.6	AI-適用	

 

1. 名前: トラック QR コード [0] [60] 秒 
2. 機能: QR コードを追跡するための命令です。機体はフロントカメラを使用して QR コード
を認識し、オプションで 0 ～ 9 の番号が付いた QR コードを選択できます。時間は [0 ～ 
400] 秒の間で設定でき、ライト ブロックに埋め込むことができます。この機能は、画像送

信をオンにする必要なく、機体のマザーボード上で動作します。タップ して画像送信を

オンにすると、対象物が画像送信範囲外にあり認識できないかどうかを確認できます。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: QR コードを追跡 [0] [60] 秒 

 

QR コード追跡要件: 画像送信機能が有効になっている場合、良好な室内照明とバックライト

がないことが必要です。また、機体の飛行高度は[1～2.2]メートルである必要があります。最



適な認識結果を得るには、QR コードは前面カメラから [1 ～ 2.2] メートルの垂直距離を維持す

る必要があります。 

注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使用して
ください。 

追跡の開始: 機体はフロントカメラを使用して QR コードを認識します。機体は QR コードか
らの距離を動的に維持し、1.5 メートル以内で追跡します。 

追従: QR コードを持って、前後左右にゆっくり動かすと、QR コードが安定して認識されま
す。 QR コードは機体の画面エリア内に留まる必要があることに注意してください。最適な追
従効果は、QR コードの移動速度が水平方向に 0.3 m/s 以下、垂直方向に 0.5 m/s 以下である
場合に得られます。 

検索タイムアウト: 機体が QR コード追跡を実行するときに、30 秒以内に QR コードが認識さ
れない場合、追跡機能はオフになり、「検索タイムアウト、追跡を終了します」というプロン

プトが表示されます。 

追跡の停止: 機体は最初に QR コードを認識した距離を維持し、追跡時間が経過するまで動的

に QR コードを追跡し続けます。追跡命令が停止された後にのみ、以下の他のブロックの実行

が続行されます。 

注意: 追跡中の画像送信はデフォルトで 360 ピクセルになります。追跡中にビデオを録画した

り写真を撮ったりする場合、解像度は 360 ピクセルになります。 

QRコードをかざす際、QRコードの外側の白い端を指でふさがないようにしてください。認識

できなくなります。 

 

 

 

1. 1. 名前: ライン [白] パトロール [60] cm 



2. 2. 機能：ラインパトロールの指示です。機体は、下向きのカメラを使用して、明るい背景

上の暗い線 (黒い線) または暗い背景上の明るい線 (白い線) のいずれかの特定の幅の実線を

認識します。ラインパトロールの長さは[0～600]cmの間で設定可能ですが、実際の誤差は

±10cm程度です。このブロックはライトブロックと一緒に埋め込むこともできます。 
3. この機能は、画像送信をオンにする必要なく機体のマザーボード上で動作し、プロアクテ
ィブ画像送信は、ターゲットが画像送信範囲外にあり認識できないかどうかを確認するた

めに使用されます。 
4. 3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
5. 4.例：ライン[黒]パトロール[200]cm 

 

ラインパトロールの要件: 機体の最適飛行高度は [1 ～ 2.2] メートルです。最高の視覚効果は、
明るい背景に暗い線 (黒い線) または暗い背景に明るい線 (白い線) で実現されます。他の色の

場合、線と背景の間のコントラストが大きいほど、効果は高くなります。線の幅は 5 cm 以上
であることが推奨されます。旋回時の線間の角度は 135° 以上である必要があります。これ
は、各旋回での機首の旋回角度が 45° を超えてはいけないことを意味します。適切な照明と

無反射テクスチャを備えた屋内表面上を飛行すると、最高の飛行結果が得られます。



 

注意：屋内および人から離れた場所、バッテリーが 30％以上、1〜3メートル以内で使用して
ください。 

ラインパトロールの開始：ラインを認識した後、機体は自動的にラインパトロール飛行を実行

します。 

ラインパトロールタイムアウト：機体がラインを検索し、地上のラインが 30 秒以内に認識さ

れない場合、ラインパトロール機能はオフになり、「ラインパトロールタイムアウト、終了し

ました」というプロンプトが表示されます。 

ラインパトロールの停止：入力距離をカバーした後、機体は自動的にラインパトロールを停止

しますが、実際の誤差は約±10cmです。 

 

注意事項: ラインパトロール中の画像送信はデフォルトで 360 px になります。ライン巡回中に
動画や写真を撮影する場合、解像度は 360pxとなります。照明が暗い環境、線の色が背景に

近い環境、地面の光の反射が強い環境では、機体のオプティカルフロー測位機能に影響を与え

る可能性があるため、本機能の使用を避けてください。 

	

	



	

8.2.7	AI認識	

 

1. 名称：姿勢を認識する【立ち姿勢】 
2. 機能：姿勢を認識するための命令です。選択可能な姿勢は「座り姿勢、立ち姿勢、ウルト

ラマンレイ、右手を伸ばす姿勢、左手を伸ばす姿勢」です。認識する前に、タップ して

画像送信を開く必要があります。 「認識結果を返す」ブロックと組み合わせて使用できま
す。個々のターゲットまたは同じ姿勢の複数のターゲットを認識できます。返される結果

と座標は、認識された最大のターゲットに基づいています。この機能はアプリ上で動作

し、画像送信を有効にしている場合のみ使用できます。 
 

3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例：姿勢を認識する【立ち姿勢】 
5. 認識要件: 機体が [1 ～ 2] メートルの高さでホバリングするか、地上に留まること、画像送

信が有効であること、適切な室内照明、ターゲットからの距離が [1 ～ 2.5] メートル以内で
あること、視界が良好であることが必要です。完全なターゲット、バックライトの不在、

気を散らすことのない単色の背景。このような条件下では、認識成功率は高くなります。 

 



認識の開始: 認識ブロックが実行されると、画像送信内のターゲットの認識が開始されます。 

認識停止：認識ブロックは 5 秒間実行され、「認識成功」または「認識失敗」の結果を受け取

ると認識を停止します。 

ブロック相互排他: 機体は、複数種類の認識ブロックのマルチスレッド並列実行をサポートし

ていません。並列実行認識ブロックがある場合は、最後の認識命令のみが実行されます。 

立ち姿勢：手は腰より下、足は画面の範囲内にあること 

 

座り姿勢：⾜が画像の範囲内にある必要があります 

  

 

ウルトラマン光線： 



    

左手を伸ばす： 

 

 

右手を伸ばす： 

 

⼿を頭の上にかざして： 



  

⼿を肩まで上げて： 

  

姿勢制御⾶⾏： 



	



 

 

 

1. 名前: ラベル [0] を認識します 
2. 機能：ラベルを認識するための命令です。選択できるラベルは[←、→、↑、↓、0～9]で
す。 「認識結果を返す」ブロックと組み合わせて使用できます。個々のターゲットまたは

同じラベルの複数のターゲットを認識できます。返される結果と座標は、認識された最大

のターゲットに基づいています。 
この機能は、画像送信をオンにする必要なく機体のマザーボード上で動作し、プロアクテ

ィブ画像送信は、ターゲットが画像送信範囲外にあり認識できないかどうかを確認するた

めに使用されます。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: ラベル [0] を認識する 
認識要件: 機体が [1 ～ 2] メートルの高さでホバリングするか、地上に留まること、画像送信が

有効であること、適切な室内照明、ターゲットからの距離が [1 ～ 2.5] メートル以内であるこ
と、視界が良好であることが必要です。完全なターゲット、バックライトの不在、気を散らす

ことのない単色の背景。このような条件下では、認識成功率は高くなります。



 

認識の開始: 認識ブロックが実行されると、画像送信内のターゲットの認識が開始されます。 

認識停止：認識ブロックは 5 秒間実行され、「認識成功」または「認識失敗」の結果を受け取

ると認識を停止します。 

ブロック相互排他: 機体は、複数種類の認識ブロックのマルチスレッド並列実行をサポートし

ていません。並列実行認識ブロックがある場合は、最後の認識命令のみが実行されます。 

ハンドラベル仕様: ラベルの白または黒の面を指で塞がないでください。認識されないように

してください。 

  

 



 

1. 名前：画像を認識[拳] 
2. 機能：画像を認識するための命令です。選択できる画像は「拳、手、歩行者、フラ、本」

です。認識する前に、タップ して画像送信を開く必要があります。 「認識結果を返
す」ブロックと組み合わせて使用できます。個々のターゲットまたは同じ画像の複数のタ

ーゲットを認識できます。返される結果と座標は、認識された最大のターゲットに基づい

ています。この機能はアプリ上で動作し、画像送信を有効にしている場合のみ使用できま

す。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例：画像認識【拳】 
認識要件: 機体が [1 ～ 2] メートルの高さでホバリングするか、地上に留まること、画像送信が

有効であること、適切な室内照明、ターゲットからの距離が [1 ～ 2.5] メートル以内であるこ
と、視界が良好であることが必要です。完全なターゲット、バックライトの不在、気を散らす

ことのない単色の背景。このような条件下では、認識成功率は高くなります。

 

認識の開始: 認識ブロックが実行されると、画像送信内のターゲットの認識が開始されます。 

認識停止：認識ブロックは 5 秒間実行され、「認識成功」または「認識失敗」の結果を受け取

ると認識を停止します。 

ブロック相互排他: 機体は、複数種類の認識ブロックのマルチスレッド並列実行をサポートし

ていません。並列実行認識ブロックがある場合は、最後の認識命令のみが実行されます。 

拳： 



   

手： 

    

フラ：斜めのほうが認識率が高い 

	  

歩行者： 

 

 

 



1. 名前：[フロントカメラ/オプティカルフロー] 画像認識[拳] 
2. 機能：QRコードを認識するための命令です。選択できるオプションは「[フロントカメラ/
オプティカルフロー] QRコード認識[0～9]」です。 「認識結果を返す」ブロックと組み合
わせて使用できます。同じ QR コードの個々のターゲットまたは複数のターゲットを認識

できます。返される結果と座標は、認識された最大のターゲットに基づいています。 
【オプティカルフロー】は機体下部のカメラで認識することを指し、【フロントカメラ】

は機体前方のカメラで認識することを指します。 
この機能は、画像送信をオンにする必要なく機体のマザーボード上で動作し、プロアクテ

ィブ画像送信は、ターゲットが画像送信範囲外にあり認識できないかどうかを確認するた

めに使用されます。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例：[フロントカメラ] 画像認識[拳] 
認識要件: 機体が [1 ～ 2] メートルの高さでホバリングするか、地上に留まること、画像送信が

有効であること、適切な室内照明、ターゲットからの距離が [1 ～ 2.2] メートル以内であるこ
と、視界が良好であることが必要です。完全なターゲット、バックライトの不在、気を散らす

ことのない単色の背景。このような条件下では、認識成功率は高くなります。

 

認識の開始: 認識ブロックが実行されると、画像送信内のターゲットの認識が開始されます。 

認識停止：認識ブロックは 5 秒間実行され、「認識成功」または「認識失敗」の結果を受け取

ると認識を停止します。 

ブロック相互排他: 機体は、複数種類の認識ブロックのマルチスレッド並列実行をサポートし



ていません。並列実行認識ブロックがある場合は、最後の認識命令のみが実行されます。

 

図のように二次元コードを地上に置き、Hから離陸して二次元コードを探索し、オプティカル

フローに合わせて二次元コード上に着陸します。



 

離陸し、メッセージ 1 をブロードキャストし、パトロール スレッドをトリガーし、二次元コ
ードが認識されると、機体は直進飛行コマンドを実行します。新しい飛行コマンドが古い飛行

コマンドを上書きするため、パトロール スレッドの飛行アクションは中断されます。

	



頭と QRコードの正方向との間の角度 

[フロントカメラ] QR コード [0] を識別し、位置を合わせて発射します。

 



	

	

[フロント	ショット]	QR	コード	[0]	を識別し、狙いを定めて発射します。	



	



	

頭と QR コードの間の⻆度	

QR コードをかざす際、QR コードの外側の⽩い端を指でふさがないようにしてください。認

識できなくなります。 

 

 

 

 

1. 名前：認識結果を返す 



2. 機能：認識結果を返す命令です。ラベル、画像、姿勢、QRコードの認識結果を返すこと
ができます。正常に認識された場合は値「1」を返します。認識されない場合、または認
識に失敗した場合は、値「0」を返します。これは、変数ブロックおよび条件ブロックと
組み合わせて使用されます。 

3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例：ラベル、画像、姿勢、QRコードのそれぞれの認識結果を取得し、その結果に基づい
て異なる色のライトを点滅させます。 

 

結果を返します。各認識ブロックには、対応する戻り結果があります。通常、これらはペアで

使用されます。複数の認識ブロックが連続して実行された場合、最後のブロックの認識結果の

みが返されます。たとえば、次のプログラムは QR コード番号 0 の識別結果のみを返します。



 

 

 

1. 名前: 色認識の RGB を返します。 
2. 機能：色認識の RGBを返す命令です。前面カメラをアクティブにして、黒、白、灰色の領

域を除く、前方画像送信内の最大の色付き領域の RGB 値を取得します。これは色の認識に

使用され、変数命令または光命令と組み合わせて使用できます。 RGB 値は配列であるた
め、操作プログラミングには使用できません。この機能は、画像送信をオンにする必要な

く機体のマザーボード上で動作し、プロアクティブ画像送信は、ターゲットが画像送信範

囲外にあり認識できないかどうかを確認するために使用されます。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 色を認識し、その色の光を点滅させます。 
色認識の要件: 適切な室内照明、ターゲットの色とその背景の間の顕著なコントラスト、およ

び他の大きな領域の干渉色がないことが必要です。

	

注: 2 番目のライト コマンドは、認識されるとすぐにスキップされ、最初のライト コマンドに
よって上書きされます。 2 番目のコマンドをさらに数秒間点灯させたい場合は、待機ブロック



またはホバリング ブロックを追加できます。 

 

 

1. 名前: [左上の X 座標] で識別されたターゲットを取得します。 
2. 機能: 識別を行う前に、画像送信を開く必要があります。これは、ラベル、画像、姿勢な

ど、識別されたターゲットの画像送信 [座標] を取得するための命令です。指定できる座標

は[左上の X座標/左上の Y座標/右下の X座標/右下の Y座標]です。座標を取得した後、画

像描画フレーム構成要素を使用して、画像送信フレーム内の認識対象の領域を選択できま

す。複数のターゲットが認識された場合、X と Y の絶対値が最も大きいターゲットの座標

を返します。通常、座標描画ボックス ブロックと組み合わせて使用されます。 
3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例：特定したターゲットの[左上の X/Y座標][右下の X/Y座標]を取得し、「スタンス」を示
すボックスを描画します。

 

 

 

1. 名前：[オプティカルフロー] QRコードを揃える 
2. 機能：QRコードを位置合わせするための命令です。 【オプティカルフロー】とは、機体
下のオプティカルフローカメラを使用して QRコードと位置合わせすることを指します。
機体が QR コードの上にホバリングし、機体の向きが QR コードの向きと一致します。 
【前方撮影】アライメントとは、機体のフロントカメラを使用して二次元コードを位置合

わせし、機体の頭部を自動的に調整し、ゆっくりと左右に飛行して機体画像送信センター

に二次元コードを表示することを指します。実行時間は 300ms です。つまり、0.3 秒以内
に識別が成功しても失敗してもスキップされ、通常はサイクルで使用されます。この機能

は、画像送信をオンにする必要なく機体のマザーボード上で動作し、プロアクティブ画像

送信は、ターゲットが画像送信範囲外にあり認識できないかどうかを確認するために使用

されます。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 
認識要件: 機体が [1 ～ 2] メートルの高さでホバリングしていること、画像送信が有効であるこ

と、適切な室内照明、ターゲットからの距離が [1 ～ 2.2] メートル以内であること、ターゲッ



ト全体が明確に見えることなどが必要です。 、バックライトがなく、気を散らすことのない

単色の背景。このような条件下では、認識成功率は高くなります。 

オプティカルフロー QRコードを合わせてランディングします。

	

【フロントショット】QRコードを正面に合わせてレーザーを発射

 

 

 

1. 名前：タグカードを基準としたドローンの[座標 X]を取得 



2. 機能：機体に対するタグカードの「座標」を取得する命令です。タグカード認識ブロック

と組み合わせて使用します。機体を原点とし、機体に対するタグカードの[X座標、Y座
標、Z座標、角度]を取得できます。地面にあるタグカードのパラメータは[オプティカルフ
ロー]によって取得され、壁にあるタグカードのパラメータは[フロントカメラ]によって取
得されます。この機能は機体のマザーボード上で動作し、画像送信を開かなくても使用で

きます。 
タグカードに含まれるもの：QRコード、矢印、数字 

3. タイプ: パラメータブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 

[フロントショット] QRコードの識別、機体の相対 QRコード図:

	



	

	



	
 

【フロントカメラ】 QRコード[0]を認識し、機体に対するタグカードの[X座標、Y座標、Z座
標、角度]を取得し、機体を QRコードに合わせます。 

相対座標系では:



	

相対座標系を完全に理解するために、xyz	に直接飛行するための	2	つのプログラミング	オプシ
ョンを比較してください。

	

絶対座標系、2 次元コードカーペット位置決めは QR コード位置合わせ機能をサポートしてい
ません。	

[オプティカルフロー]	QRコードの識別、QRコードに対する機体の座標図:	



	

	
	

上の図では機体から 60cm 離れており、オプティカル フロー カメラは QR コードを認識でき
ません。 QRコードを機体の近く 30cm以内に置くか、機体を 2mまで上げる必要がありま



す。 

[オプティカルフロー]は QRコード[0]を識別し、タグカードと機体の[X座標、Y座標、角度]を
取得し、QRコードを機体に位置合わせします。 

相対座標系では:

	

相対座標系を完全に理解するために、xyz	に直接飛行するための	2	つのプログラミング	オプシ
ョンを比較してください。

	

絶対座標系、2 次元コードカーペット位置決めは QR コード位置合わせ機能をサポートしてい
ません。	

 

  



 

1. 名称：座標描画ボックス左上[X][Y]、右下[X][Y] 表示文字[En] 
2. 機能：認識した対象に対してボックスを描画し、テキストを表示する命令です。座標を入

力すると、送信された画像上の対応する位置に、表示されるテキストとともにボックスが

描画されます。ラベル、画像、姿勢の座標を取得した後、ボックスを描画し、認識された

ターゲットのテキストを表示できます。この機能はアプリ内で実行されるため、使用する

には画像送信を開く必要があります。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 拳を特定し、フレームに収める

	

ターゲットのボックスを描画し、ターゲットの左上隅の X 座標と右下隅の X 座標を表示しま

す。 

	



 

 

 

1. 名前: ビデオ上の描画ボックスを削除 
2. 機能: ビデオ上の描画ボックスを削除するための命令です。ビデオ画像上の対応する座標の

描画ボックスを削除します。この機能はアプリ内で実行されるため、使用するには画像送

信を開く必要があります。 
3. タイプ: 実行ブロック、シミュレーションなし 
4. 例: 異なるターゲットを特定し、異なるターゲットの描画フレームを削除し、新しい描画フ

レームを描画します。

 

	



8.2.8	コントロール	

 

1. 名前: [1] 秒待ちます 
2. 機能：待機命令です。次の命令を実行する前に、指定された秒数待機します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 障害物回避のフィードバックが完了するまで待ちます。

 

 

 

 

 



1. 名前: リピート [10] 
2. 機能：有限ループの命令です。内部プログラムを一定回数繰り返します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：スクエアフライトを 10回繰り返します。

 

 

 

1. 名前：永遠に 
2. 機能：無限ループの命令です。内部プログラムを永久に繰り返します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: 永久一方向レーザー発振 

 
 

 



 

1. 名前: if [] then 
2. 機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。存在する場合は、内部プログラ
ムを実行します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 前方に障害物がある場合、赤色ライトを 3 回点滅させます。

	

注: ライトオンコマンドはライトオフコマンドによってすぐに上書きされ、機体は 3 回高速に
表示されます。ライトの点灯時間を延長する必要がある場合は、消灯コマンドの前に待機また

はホバリングを追加する必要があります。 

 

 

1. 名前: if [] then、else 
2. 機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。そうであれば、「then」の内部
プログラムを実行します。そうでない場合は、「else」の内部プログラムを実行します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 



4. 例: 前方に障害物がある場合、ライトを 3 回点滅させます。そうでない場合は、30 cm 前
方に飛行します。 

 

 

 

1. 名前: [条件が満たされるまで] 待ちます 
2.  機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。これは、プログラムが一時停
止し、指定された条件が true になるまで待機することを意味します。条件が満たされる

と、プログラムは後続の命令の実行を続けます。 
3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例：前方に障害物が検出されるまで待って、以下の手順を続行します。



 
 

 

 

1. 名前: [] まで繰り返す 
2. 機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。条件が満たされるまで内部プロ
グラムを繰り返し実行し、条件が満たされるとループを終了して次の命令に進みます。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 障害物が検出されなくなるまで、20% の速度で 10cm 後方に飛行します。 

 

 



 

1. 名前: [すべて] を停止します。 
2. 機能: 実行中のすべてのプログラムを停止する命令です。実行中のすべてのプログラムが停

止します。使用可能なオプションは、現在のスクリプト、すべてのスクリプト、またはキ

ャラクターに関連付けられている他のスクリプトの停止です。 
[すべてのスクリプト] を停止: プログラム全体の実行を終了し、プログラムを完全に終了し

ます。 [このスクリプト] を停止: 現在のロールの他のコード グループの実行に影響を与え

ることなく、このロールに対応する現在のコード グループ (このブロックが存在するコー
ド グループ) の実行を終了します。 [このロールの他のスクリプト] を停止: 現在のコード 
グループ (ブロックが存在するコード グループ) の実行に影響を与えることなく、このロー

ルの他のコード グループの実行を終了します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例: メッセージ 1 をブロードキャストし、マルチスレッド実行プログラムをトリガーし、ホ

バリングを 5 秒間停止し、ブレス ライト スクリプトを点灯します。

	

上記の場合、ホバーして緑色のブレス ライトを点灯させます。一度だけ実行して停止します 
[このスクリプト] コマンドは終了します。無制限の単一レーザーは引き続き実行されます。無

制限のレーザー放射を停止する必要がある場合は、stop [all] を使用できます。 script]を使用し
てすべてのスレッドを停止します。



 

	

8.2.9	オペレーター	

 

1. 名前: 2 つの数値の合計 
2. 機能: 2 つの数値を加算し、その和を変数として求める命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 算術演算。 

 

 

 

1. 名前: 2 つの数字の差 
2. 機能: 2 つの数値を引き、その差を変数として求める命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 算術演算。 



 

 

 

 

1. 名前: 2 つの数値の積 
2. 機能: 2 つの数値を乗算し、変数としての積を求める命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 算術演算。 

 

 

 

1. 名前: 2 つの数字の商 
2. 機能: 2 つの数値を除算し、商を変数として求める命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 算術演算。 



 

 

 

1. 名前: ランダムピッカー 
2. 機能: 2 つの変数値の範囲内で乱数を選択する命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 算術演算。 
例: 入力エンドポイント値が両方とも整数の場合、出力値も整数になります。 
いずれかのエンドポイント値が 10 進数の場合 (開始値か終了値かに関係なく)、出力値も 10 進
数になります。 

 

 

 

1. 名前：より大きい 
2. 機能: 最初の値が 2 番目の値より大きいかどうかを判断するために使用される命令です。そ
うであれば、「True」を返します。そうでない場合は、「False」を返します。 



3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 往復便数が 10 便を超える場合、機体は着陸します。

 

 

 

1. 名前: に等しい 
2. 機能: 最初の値が 2 番目の値と等しいかどうかを判断するために使用される命令です。そう

であれば、「True」を返します。そうでない場合は、「False」を返します。 
3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 往復便数が 3 便の場合、機体は着陸します。



 

 

 

1. 名前:未満 
2. 機能: 最初の値が 2 番目の値より小さいかどうかを判断するために使用される命令です。そ
うであれば、「True」を返します。そうでない場合は、「False」を返します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 往復便数が 10 便未満の場合、機体は飛行を続けます。



 

 

 

1. 名前: に等しい 
2. 機能: 両方の条件が満たされるかどうかを判断するために使用される命令です。一致する場
合は、「True」が返されます。そうでない場合は、「False」を返します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例: 前方と後方に障害物がある場合、ライトを点滅させます。 

 
 



 

1. 名前: または 
2. 機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。いずれかの条件が満たされる場
合は「True」を返し、どちらの条件も満たされない場合は「False」を返します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例：前方または後方に障害物がある場合、ライトが点滅します 

 

 

 

1. 名前: ない 
2. 機能: 条件が満たされているかどうかを判断する命令です。条件が満たされる場合は
「False」を返し、条件が満たされない場合は「True」を返します。 

3. タイプ: 条件付きブロック 
4. 例：前方に障害物がない場合、ライトを点滅させます。 
注: AND、OR、および NOT は、「True」または「False」のブール値を返す論理演算子です。



 

 

 

1. 名前: [文字 A] と [文字 B] を結合します。 
2. 機能: 文字を結合する命令です。 [文字 A]と[文字 B]を結合すると ABになります。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例：[スピン]と[ファイア]を結合すると、「スピンファイア」になります。

 



 

 

 

1. 名前：[AB]の文字 1 
2. 機能：[AB]の最初の文字 Aを抽出する命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例：[黄色]の最初の文字 yを抽出します。

 
 

 

 

1. 名前：[AB]の長さ 
2. 機能: 文字数を計算する命令です。 [AB]の合計文字数を計算します。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 反時計回りに 180 度回転し、ヨー角度の文字は「-180」で、文字数は 1 より大きくな
ります。 



 

 

 

1. 名前: [リンゴ] には [a] が含まれますか? 
2. 機能: 何らかの文字が含まれているかどうかを判断するための命令です。そうであれば、
「True」を返します。 

3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: 5 つのライトを 1 回含むパワー値キャラクターを判断しますか?

 

 

 



1. 名前: mod 操作 
2. 機能：モジュロ演算の命令です。ある数値を別の数値で割ったときの余りを求めるために
使用されます。 

3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: [10] mod [3] は「1」です。

 

 

 

1. 名前: 丸め演算 
2. 機能：丸め演算の命令です。 [変数] を四捨五入して最も近い整数を取得します。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例: [5.8] を丸めます。

 

 

 

 

1. 名前: [abs] 操作 
2. 機能: 代数計算の命令です。絶対値、実数以下の最大の整数、実数以上の最小の整数、平方



根、サイン値などを計算します。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例：[X座標]の[abs]

 

	

8.2.10	変数	

8.2.10.1	変数の作成	

	

変数の作成	

	



変数名は一意でなければならない。わかりやすくするために、一般的には変数の機能に

基づいて命名される。例えば、"Number	 of	 obstacles	 "という名前の変数を作る。これは、

障害物に対する機体の反応を決定するために使用される。変数を作成すると、3 つの関
連ブロックが現れ、それぞれ変数の呼び出し、代入、インクリメント/デクリメントを
担当する。	

	

モバイル・デバイスの場合は変数名をタップ・アンド・ホールドし、PC の場合は変数
名を右クリックして削除または名前変更する。	

 

 

1. 名前: 障害物の数 
2. 機能：変数の値を取得する命令です。 
3. タイプ: パラメータブロック 
4. 例：障害物の数が 1つの場合、ドローンは 90°回転します。前に飛ぶ



 

 

 

1. 名前：[障害物の数]を[0]に設定します。 
2. 機能：変数を指定した値に設定する命令です。この命令は指定された値を変数に代入し、
変数は入力値を格納します。 

3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：前方の障害物の数を再計算し、[障害物の数]を[0]に設定します。

 

 

 

1. 名前：[障害物の数]を[1]変更します。 
2. 機能: 現在の変数の値を変更する命令です。現在の変数の値を整数で変更します。正の整数



は増分を意味し、負の整数は減分を意味します。 
3. タイプ: 実行ブロック 
4. 例：ドローンパトロール 
ドローンはこの巡回指示を 50回実行する。この間、ドローンの前方に障害物を近づけること

ができます。 
ドローンは初めて障害物に遭遇すると向きを変えます。 2 回目は警告としてライトが点滅しま

す。 3度目に発砲します。 



 

	

	



	

注：	
1)	変数は単一のデータを格納し、リストは一連のデータを格納する。両者を同じように

使うことはできない。	

2)	変数の場合、入力値には数値、変数、変数型の値は使用できるが、リストやリスト型
の値は使用できない。	

8.2.10.2	リストの作成	

	

リストを作り、「リスト」と記入する。	

	

リストを作成すると、複数の関連ブロックが表示され、それぞれリストの呼び出し、割

り当て、追加、削除などを担当する。	



	

モバイル・デバイスの場合は、リスト名をタップ・アンド・ホールドし、PC の場合は、
リスト名を右クリックして削除または名前の変更を行います。	

 

 

1. 名前: リスト 
2. 機能: リストのコピーに使用できるリスト データ ディレクティブ全体を呼び出します。 
3. タイプ：パラメータブロック（リスト） 
4. 例: ソース スクラッチ プログラミングはコピー リストをサポートしていません。ケースは
ありません。 

 



 

1. 名前: [リスト] に [物] を追加します。 
2. 機能: リストの末尾に項目を追加する命令です。 
3. タイプ: 実行ブロック (リスト) 
4. 例: 色を識別する RGB 値をリストに追加します。 
プログラミングでは、環境やプログラミングの実現可能性について考える必要があります。こ

の手順を 5 回繰り返して、5 色の RGB 値を追加します。色を追加する前に、リストのリスト

をクリアして、色を追加する順序を確認します。ライトを消して、色認識に対する周囲光の干

渉を軽減します。

 

 

 

 

1. 名前：[リスト]の[1]を削除 
2. 機能: 与えられたリストの番号[1]で示される位置にある項目を削除する命令です。 
3. タイプ: 実行ブロック (リスト) 
4. 例：リストの項目 1/2/3 にそれぞれ A、B、C を追加し、リストから項目 1「A」を削除し

ます。残りは Bと C。 



 

 

 

1. 名前：[リスト]をすべて削除 
2. 機能: 与えられたリストの番号[1]で示される位置にある項目を削除する命令です。 
3. タイプ: 実行ブロック (リスト) 
4. 例: このリストのすべての項目を削除します。 

 

 

 

1. 名前：[リスト]の[1]に[物]を挿入 
2. 機能: 与えられたリストの番号[1]で示される位置に項目を挿入する命令です。最初はその

位置にあった項目と、後続のすべての項目は、リスト内のさらに 1 つ下の位置に移動しま

す。 



3. タイプ: 実行ブロック (リスト) 
4. 例: 最初の項目に D を挿入すると、リストが D、A、B、C のように並べ替えられます。

 

 

 

1. 名前: [リスト] の項目 [1] を [物] に置き換えます。 
2. 機能: 与えられたリストの番号[1]で示される位置にある既存の項目を、新たに指定された
項目に置き換える命令です。 

3. タイプ: 実行ブロック (リスト) 
4. 例: リストの最初の項目「A」を「D」に置き換えると、リスト D、B、C が得られます。

 

 

 

1. 名前：[リスト]の項目[1] 
2. 機能：与えられたリストの番号[1]で示される指定位置の項目に格納されているデータを取

得する命令です。 
3. 種類：パラメータブロック（変数型データ） 



4. 例: ドローンは 5 つの色を学習し、対応する色を出現順に点灯します。

	

注:	色を認識するには、最初にクリック して画像送信を開き、次にクリック して機体

にプログラムを実行させます。	

 

 



 

1. 名前: [リスト] の [物] の項目番号 
2. 機能: 指定されたリスト内の指定されたものの位置を取得する命令です。 
3. 種類：パラメータブロック（変数型データ） 
4. 例: 機体の離陸とホバリングは、リスト内の C の番号によって制御されます。

 

 

 

1. 名前: [リスト] の長さ 
2. 機能: リストに含まれる項目の数を取得する命令です。 
3. 種類：パラメータブロック（変数型データ） 
4. 例: リストに 3 つ以上の項目があることがわかっている場合、コントロール プレーンが点

灯します。	



	

リストに項目が	1	つしかない場合、ライトは点灯しません。

 

 

 



1. 名前: [リスト] には [物] が含まれますか? 
2. 機能: 指定されたリストに値が含まれているかどうかを判断する命令です。リストに入力値
が含まれている場合は、「True」を返します。そうでない場合は、「False」を返します。 

3. 種類：パラメータブロック（変数型データ） 
4. 例: リストに「D」が含まれている場合、ライトが点灯します。

 
 

	

8.2.11	マイ・ブロック	

	

ユーザー定義関数を持つブロックを作る。	



	

入力の追加[Add	an	input]オプションをクリックし、カスタム・ブロック入力パネルに	
"n	"と入力する。ブロックが作成されると、"n	"が変数として定義されます。	

	

入力スロットをクリックして選択し、対応するスロットの上にある	"ゴミ箱	"アイコンを
クリックすることで、アイテムを完全に削除することができます。	



	

OK	"をクリックすると、"Spin	fire	[n]	times	"というブロックができます。このブロック
を次のように定義する：	

	

	

define	Spin	fire	[n]	times	"ブロックでは、変数ブロック[n]をタップしてドラッグし、繰
り返しループの中に埋め込むことができます。	

スピンファイアは[3]回、n	=	3。	

8.3	プログラム管理	



	

1. プログラムをクリックするとプログラミング・インターフェースに入ります。保存

後、プログラムを修正することができます。	
2. 横長の「3 つの点」のアイコンをクリックするとポップアップウィンドウが開き、

ソーシャルプラットフォームでプログラムを共有したり、名前を変更したり、コピ

ーしたり、削除したりすることができる。	

 
プログラミング作業はローカルに保存され、別のデバイスへの移行はサポー

トされていません。 

	

	 	



9.対戦モード	
対戦モードでは、機体はデフォルトでライトと障害物回避機能がオフになります。	

9.1	バトルロイヤル	

プレイヤーはダイレクトモードで機体と接続。APP より[バトルロイヤル]	に入り、ドロ
ーンバトルを行うことができる。	

	

ゲームのルール	
	
1.	プレイヤーはダイレクトモードで機体と接続。APP では[バトルロイヤル]を選択し、		
ドローンバトルを行うことができる。バトルロイヤルに入った他のプレイヤーもドロー

ン戦を行うことができる。	
	
2.	バトルロイヤルでは、各プレイヤーは自分のために戦い、チームは結成されない。	
	
3.	ゲームに入ると、プレイヤーは機体を操作してレーザー光線を放ち、敵機を攻撃して
倒すことができる。	

4.各プレイヤーは 300 仮想ヘルスポイント（HP）からスタートする。ドローンが攻撃を
受けるたびに 100 ヘルスポイントが差し引かれる。ヘルスポイント≦0 になると、ドロ



ーンは敗北状態とみなされる。この状態では、ドローンはレーザー光を発することがで

きず、それ以上ダメージを受けることもない。	

5.敗北した機体が復活して戦闘に再参加するには、一定時間待つ必要がある。	

6.操作説明：	
(1)	発射クリックすると発射され、レーザー光が 1 回照射される。	
(2)ジンバル調整：ジンバルの角度を上下に調整することで、正確な照準アシストが可

能。	
(3)ヘルスポイント（HP）：被弾時に差し引かれる。	
(4)十字枠：機体のレーザーの照準用十字線であり、照準補助に使用される。	

9.2	大乱闘	

プレイヤーは機体をルーターモードに設定し、機体とモバイルデバイスの両方を同じル

ーターのWiFi に接続することができる。その後、[大乱闘]モードに入り、チームバトル
を行うことができる。	

9.2.1	部屋を作る	

	

部屋を作り、その部屋に入るためのルールを決める：	
7.大乱闘]モードに参加するには、バトルに参加するすべてのプレーヤーが同じWLAN
（ワイヤレス・ローカル・エリア・ネットワーク）に接続されている必要があります。	
8.部屋はレッドパーティとブルーパーティに分かれています。ゲームが始まると、赤パ

ーティーのプレーヤーと青パーティーのプレーヤーがドローンで対戦する。	
9.最初に[大乱闘]モードに入ったプレイヤーがルームオーナーとなります。他のプレイ
ヤーは、ルームオーナーがルームを作成してから 10 秒間待ってから入室してください。	
10.ルームオーナーはゲーム時間、ゲームポイント、フライトスピード、プレーヤーの



NO を調整する権限を持つ。	
11.すべてのプレイヤーは、ゲーム開始前に部屋内の空きスロットに変更することがで

きます。	
12.すべてのプレイヤーの準備が整ったら、ルームオーナーは[スタート]ボタンをクリッ
クしてゲームを開始することができます.	

9.2.2	バトル・ドライビング・インターフェース	

	

ゲームのルール	

1) 試合は赤と青の 2 つのパーティーに分かれて行われる。選手は大乱闘・ルームでど

ちらに所属するかによって、どちらのパーティに入るかを決める。	
2) レッドパーティとブルーパーティのドローンは、互いにレーザー光線を放ちながら

戦闘を行う。各プレイヤーは 300 の仮想ヘルスポイント（HP）でスタートする。ド
ローンが攻撃を受けるたびに 100 ヘルスポイントが差し引かれる。ヘルスポイント

≦0 になると、ドローンは敗北状態とみなされる。この状態では、ドローンはレーザ

ー光を発することができず、それ以上ダメージを受けることもない。	
3) 敵のドローンを倒すと、自分のパーティのポイントがたまり、1 回倒すごとに 10 ポ
イント加算される。	

4) 敗北した機体が復活して戦闘に再参加するには、一定時間待つ必要がある。	
5) ゲーム時間が終了したら、ポイントの高い方が勝ちとなる。同点の場合は引き分け

とする。	
6) ゲーム時間が終了する前に、どちらかがあらかじめ設定された 1 ラウンドの最高得
点を獲得した場合、ゲームは早期に終了し、最高得点を獲得した側がこのゲームに

勝利します。	



9.2.3	決着	

	

決済ルール	

1) 試合終了後、両者のバトルポイントの高さによって勝敗が決まる。	
2) 試合終了後、システムは全選手の KDA（キル、デス、アシスト）データを集計し、

決済インターフェースに表示する。	
3) この試合での戦いぶりをもとに、紅組、青組から MVP 選手が選出される。	

	 	



10.プロフィール	

	

1. ログアウトしてください：ログアウト後にデータが失われる危険性があります。	
2. 個人情報アバター、性別、ユーザー名はここで変更できます。	
3. パスワード管理：アカウント+認証コードでパスワードを変更できます。	
4. メッセージセンター：システムメッセージを見ることができます。	
5. 技術サポート：APP ユーザーマニュアルの閲覧、フィードバックの提供、アフター
サービスやテクニカルサポートのお問い合わせはこちらから。	

 
アカウントを変更すると、以前のアカウントのデータが失われる可能性があ
ります。ログアウトする前に、インターネットに接続した状態でデータの同
期を行ってください。 

	

	 	



11.アルバム	

1.	これがあなたのビデオリストです。空撮動画をドローンから Hula	APP 上にダウンロ

ードするにはクリックしてください。動画ファイルをタップするとプレビューできます。	

	

	

2.動画ファイルをタップ＆ホールドすると、動画を削除するモードが呼び出されます。

機体のストレージ容量が不足している場合、複数のファイルを選択して削除することが

できます。	

3.	これはあなたの写真リストです。ビデオと同じような管理方法です。	

 

Hula APPからローカルデバイスへの保存について 

iOS： Hula APPから写真や動画をエクスポートする機能は開発中です。

（2024年 6月時点） 

Android OS：「ファイルマネージャー」アプリより確認いただけます。 

	

	

	 	



12.設定	

12.1	画像伝送	

	

1. HP ディスプレイ：HP 表示はデフォルトで「オン」に設定されています。オフに設

定すると、戦闘中に HP バーが表示されなくなる。	
2. 転送画像自動適応画面切替：画像転送はデフォルトで 16:9 のフルスクリーンモード
で表示されます。他の画面比率に適応したい場合は、自動適応モードを有効にして

ください。	
3. ビデオ解像度：解像度は 720/30fps と 1080fps があります。	
4. アンチフラッシュスクリーン干渉：50	Hz と 60	Hz の周波数設定が可能。蛍光灯や

スクリーンからのちらつき干渉を防ぐために使用される。	
5. 3D 画質：低画質、中画質、高画質の設定が可能です。お使いのデバイスの性能に応

じて、適切な画質を選択してください。	
6. カメラリセット：ジンバルを水平位置にリセットするために使用します。	
7. シャッター音：カメラのシャッター音をコントロールするスイッチです。	
8. パワーオフ：着陸時に機体の電源を切ることができます。	
9. クロスヘアキャリブレーションバトルモード	-	バトルロイヤルで設定を開き、十字

キーのキャリブレーションにアクセスします。	



	

白い壁に向けてレーザー光線を照射し、十字線をファキュラに合わせる。ファキュラを

クリックすると、十字の枠がファキュラに合うように移動します。X]をクリックして閉
じ、キャリブレーションを完了します。	

	

12.2	コントロール	

	



	

 

これらの設定はソロフライトとバトル モードにのみ適用され、プログラミン
グ モードでは無効になります。機体に接続すると、機体の設定パラメータが

同期されます。 

	

1. 移動速度：低速 0.5m/s、中速 1m/s、高速 2m/s。	
2. 障害物回避モードスイッチ：有効にすると、機体は障害物回避能力を持ち、障害物

との距離を維持する。	
3. 赤外線障害物回避距離：赤外線障害物回避の検出距離を調整するためのキャリブレ

ーション指示を入力します。	
4. IMU キャリブレーション：機体の加速度計とジャイロスコープをここでキャリブレ

ーションできます。	
5. ランプの明るさ：ここでライトの明るさを調整できます。	
6. 赤外線レーザー受信：オフにすると、レーザー光を受信しない。	
7. クロスヘアの種類十字線の種類を選択できます。	
8. 操作方法：日本式とアメリカ式の操作方法を選択できます。設定後、ソロフライト

になると有効になります。	
9. リモートコントロール機器：PC の場合、[マウス+キーボード]または[キーボード]ボ
タンからリモートコントロールを選択できます。パッドやモバイル機器の場合は無

視してください。	
10. 被弾時の振動:機体がヒットするとパッド/モバイルデバイスが振動します。これは
バイブレーション機能をサポートしているデバイスに適用されます。	

11. ローバッテリー自動着陸：デフォルトでは、バッテリーが 10％以下になると自動的
に着陸します。この機能を無効にすると、電源喪失による墜落の危険があります。	

12. ローバッテリーリマインダー：機体のバッテリーが指定値以下になると、APP はリ
マインダーを表示します。	



13. トラック角度の感度：ステアリング角速度を低 45°/秒、中 90°/秒、高 120°/秒に設
定可能。	

	

12.3	システム	

	

1. APP のバージョン：インターネットに接続した後、[ダウンロード]ボタンをクリッ
クして APP をアップグレードしてください。	

2. 言語：複数の言語を切り替えます。	
3. 製品改善計画：この機能を有効にすると、APP の改善と最適化を支援するために必

要な情報が収集されます。	
4. 成長経路のデータ収集：この機能を有効にすると、プレイヤーランキングのために

ドローンの使用状況に関する関連データが記録されます。	

12.3.1	APPのアップグレード	

APP を開くたびに、新しいバージョンが利用可能な場合は、ポップアップウィンドウが

アップグレードを促します。また、「設定」>「システム」>「APP バージョン」>「ダ

ウンロード」でアップグレードのポップアップを開くこともできます。	



	

1. 今すぐアップグレード]ボタンをクリックすると、APP は自動的にアップグレードを
開始します。	

2. APP をダウンロード中です。ダウンロードが完了するまでしばらくお待ちください。	

	

	

APP のダウンロードが完了したら、プロンプトに従ってインストールを行ってください。	



 
アプリをアップグレードするときは、WiFi を切断したり、アプリを閉じた
り、電話の電源を切ったりしないでください。そうしないと、アップグレー
ドが失敗する可能性があります。 

	

	

12.4	ファームウェア	

	

1. ローカルファームウェアのアップグレード：サーバーに接続後、クリックして最新

の機体ファームウェアをローカルデバイスにダウンロードします。	
2. ファームウェアのバージョン：機体ファームウェアの新しいバージョンをダウンロ

ード済みの場合、機体に接続すると[Upgrade	Flight	Control]と表示されます。	
3. フライトログ：フライトログリストを取得するには、機体に接続してください。フ

ライトログは機体に接続後、ダウンロードすることができます。	

12.4.1	ファームウェアのアップグレード	

	

	

1. サーバーに接続し、最新の機体ファームウェアをダウンロードする。ダウンロード

が完了するまでお待ちください。	
2. 機体に接続後、[Upgrade	Flight	Control（機体ファームウェアのアップグレード）]ボ
タンをクリックし、プロンプトに従ってアップグレードプロセスを行ってください。	



	

3. 機体ファームウェアが機体にアップロードされる。機体のブルーライトが点滅しま

す。しばらくお待ちください。	

	

4. ファームウェアのアップロードに成功したら、数分間お待ちください。機体は自動

的にアップグレードを完了します。アップグレード中、機体のライトは消灯し、セ

ルフチェックのために赤、緑、青に点灯します。これはアップグレードと再起動が

成功したことを示しています。	
5. アップグレードが完了すると、ポップアップウィンドウは自動的に閉じます。機体
のWiFi に再接続してください。すでに最新バージョンです」と表示されます。	

6. アップグレードに失敗した場合は、[Re	upgrade]ボタンをクリックしてアップグレー
ドをやり直してください。	



 
ファームウェアをアップグレードするときは、機体の接続を外したり、APP 
を閉じたり、電話や機体の電源を切ったりしないでください。そうしない
と、アップグレード中に機体が損傷する可能性があります。 

	


