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 キーワードの検索
「バッテリー」や「取り付け」などのキーワードを検索することでトピックを探すことができ
ます。Adobe Acrobat Readerを使用して本書をお読みの場合、WindowsではCtrl+F、Macでは
Command+Fを押して検索を開始できます。

 トピックに移動
目次の全トピック一覧が表示されます。トピックをクリックすると、そのセクションに移動し
ます。

 本書の印刷
本書は高解像度印刷に対応しています。
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 情報
1.	 AGRASTM T20にフライトバッテリーは付属していません。純正のDJITMフライトバッテリー（モデ
ル：AB3-18000mAh-51.8V）が対応していますので、そちらをご購入ください。ご自身の安全性
確保のため、T20インテリジェント フライトバッテリー ユーザーガイドをお読みになり、バッテ
リー取り扱い時に必要な予防措置を講じてください。DJIは、バッテリーの誤った使用により直接
または間接的に発生する損傷または傷害に対する責任を負いません。

2.	 本書で記載している30 mの高度制限とは、レーダーモジュールの高度安定化の機能が有効になっ
ている場合の機体とその下にある物体の表面との間の高度を意味します。この機能が無効になっ
ている場合、高度制限は機体と離陸地点との間の高度を意味します。

本マニュアルの使用方法
凡例

重要 ヒントとコツ 参考

フライト前に
機体を安全に操作し、活用していただくため、以下の資料をご用意しています。

1. 同梱物
2. 免責事項と安全に関するガイドライン
3. クイックスタートガイド
4. ユーザーマニュアル

Agras T20 同梱物リストに記載の部品を確認して、フライト前に免責事項と安全ガイドラインをお読
みください。組み立てと基本操作の詳細についてはクイックスタートガイドを参照してください。よ
り総合的な情報については、ユーザーマニュアルを参照してください。

DJI Assistant 2 for MGのダウンロード
DJI ASSISTANTTM 2 for MGはこちらからダウンロードしてください。
https://www.dji.com/t20/downloads

この製品の動作環境温度は0℃～40℃です。この製品は、より大きな周囲環境の変動に耐える
ことのできるミリタリーグレードの分野での標準動作環境温度（-55℃～125℃）の条件を満
たしていません。製品を適切に動作させ、この製品の動作環境温度範囲の要件を満たしている
分野に対してのみ実行してください。
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安全についての概要
1. 農薬の使用

•	 粉末状の農薬は使用しないでください。噴霧システム
の耐用年数が短くなる可能性があります。

•	 農薬には毒性があり、健康に深刻な危険をもたらしま
す。農薬の使用の際は、必ず農薬に記載されている指
示に従ってご使用ください。

•	 農薬の注入や混合の際、液が飛び散ったりあふれたり
して機器に農薬が残留すると、皮膚に炎症が生じる可
能性があります。混合した後は、機器を必ず洗浄して
ください。

•	 ストレーナーの詰まりを避けるため、噴霧タンクに注
ぐ前に、浄水を使用して農薬を混合し、混合液をろ過してください。機器を使用する前に、詰ま
りがあれば、洗浄して除去してください。

•	 農薬を噴霧するときは、人体への害を避けるために必ず身体を風上に置いてください。
•	 防護服を着用して、農薬が直接体に触れないようにしてください。農薬を扱った後は、手と皮膚
を流水で洗ってください。農薬を使用した後は、機体および送信機をきれいにしてください。

•	 農薬の効果的な使用は、農薬の濃度、噴霧量、噴霧距離、機体速度、風速、風向、気温、湿度に
よって左右されます。農薬の使用時にはすべての要因を考慮して、周囲の人、動物および環境の
安全を損なわないようにしてください。

•	 河川や飲料水源を汚染しないでください。

2. 環境に関する考慮事項
•	 建物などの障害物がない場所で飛行させてください。大勢の人が集まっている場所の上空やその
付近では飛行させないでください。

•	 推奨される最大動作高度は海抜2 kmです。海抜3 kmを超えて飛行しないでください。
•	 気温0℃～40℃の穏やかな気象条件でのみ飛行させてください。
•	 運用する地域の法律や規制に違反していないこと、事前に適切な認可をすべて取得していること
を確認してください。飛行前に関連する政府機関または当局、もしくは弁護士に問い合わせて、
関連するすべての法律および規制に準拠していることを確認してください。

•	 屋内で機体を操作しないでください（一部の部品だけの操作も不可）。

3. フライト前チェックリスト
下記すべてを確認してください。
•	 送信機と機体のバッテリーが完全に充電されている。
•	 すべての部品が良好な状態にある。飛行前に古くなった部品または破損した部品を交換してくだ
さい。

•	 ランディングギアと噴霧タンクが所定の場所に固定されている。
•	 プロペラとフレームアームが展開され、アームスリーブがしっかりと固定されている。プロペラ
が良好な状態で、しっかりと固定されている。モーターとプロペラを妨害するものが何もない。

•	 噴霧システムに詰まりがなく、正常に動作する。
•	 アプリで指示が表示されたらコンパスをキャリブレーションする。

4. 保護等級について
	 T20は、正常に機能している場合、防水性、防塵性、耐腐食性を備えています。安定したラボ環境
下では、機体は保護等級IPX6（IEC60529規格）を満たし、少量の水で機体を清掃することが可能
です。航空電子システム（バロメーターを除く）、噴霧制御システム、ESCシステム、レーダーモ
ジュールの保護等級は、最大IP67です。ただし、この保護等級は恒久的なものではなく、長期間の
使用による老朽化または損耗により、時間とともに効果が減衰することがあります。水による損傷

Agras T20の機体は玩具で
はありません。また、18歳
未満の児童を対象としてい
ません。

「安全についての概要」セクションで
は、安全に関するヒントの概要のみを
紹介しています。本書およびAgras T20
ユーザーマニュアルをよく読んで理解
してください。
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は製品保証の対象となりません。
上述の機体の保護等級は、以下のような状況では低下する可能性があります：
•	 衝突により、密封構造が変形した。
•	 シェルの密封構造にひびが入った、または破損した。
•	 防水カバーがしっかりと閉められていなかった。

5. 操作
•	 回転中のプロペラやモーターから離れてください。
•	 離陸重量は、海抜近くで使用する場合45.5 kgまでです。より高い高度で使用する場合、離陸重
量が減少することに注意してください。

•	 動作高度が1 kmに達すると、噴霧タンクのペイロード容量は2 kg減少します。さらに1 km上昇す
るごとに、ペイロード容量は2 kgずつ減少します。

•	 常に、機体を目視内(VLOS)で操作してください。
•	 緊急時でない限り、機体が飛行しているときに、コンビネーション スティック コマンド
（CSC）、またはその他の方法でモーターを停止しないでください。

•	 飛行中は電話の着信に応答しないでください。飲酒または服薬時には、飛行させないでくだ
さい。

•	 バッテリー低下警告が表示された場合は、機体を安全な場所に着陸させてください。
•	 レーダーモジュールが動作環境で適切に動作できない場合、機体はReturn-to-Home（RTH）※ 中に
障害物を回避できません。調整できるのは、送信機がまだ接続されている限り、飛行速度と高度
のみです。

•	 着陸後、モーターを停止させ、機体の電源を切り、送信機の電源を切ってください。そうしない
場合、送信機信号が失われるため、機体が自動的にフェールセーフRTHに入る場合があります。

•	 常に機体を完全に制御するようにして、DJI Agasアプリに依存しすぎないように注意してくださ
い。特定の状況では、障害物回避機能が無効になります。機体を目視内（VLOS）に保ち、その
飛行に細心の注意を払ってください。ご自身の裁量により機体を操作し、適時に手動で障害物を
避けてください。飛行前に適切なフェールセーフ高度およびRTH高度を設定しておくことが重要
です。

※	「Return-to-Home」は（一社）農林水産航空協会の指針により作業中には使用できません。

6. メンテナンスと保管
•	 古くなったり、欠けたり、損傷したプロペラは使用しないでください。
•	 ランディングギアが損傷しないよう、運搬中、または使用しないときには、噴霧タンクを取り外
すか、空にしてください。

•	 推奨保管環境温度（噴霧タンク、流量計、ポンプ、ホースが空の場合）：-20℃～40℃。
•	 噴霧後はすぐに機体を洗浄してください。機体を定期的に検査してください。メンテナンス ガ
イドラインの詳細については、Agras T20 免責事項と安全に関するガイドラインの「本製品の手
入れ」を参照してください。

7. 現地の法律および規制の順守
•	 http://www.dji.com/flysafeでDJIのGEO区域リストを検索できます。DJI GEO区域は、現地当局の
規制やその場での適切な判断に代わるものではないことにご注意ください。

•	 30 mを超える高度での飛行は避けてください。*

*	本書で記載している30 mの高度制限とは、レーダーモジュールの高度安定化の機能が有効になっている場合の機体とその
下にある物体の表面との間の高度を意味します。この機能が無効になっている場合、高度制限は機体と離陸地点との間の
高度を意味します。

	 飛行高度制限は国や地域ごとに異なります。現地の法律および規制に示された高度に従って飛行してください。
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開けた場所で飛行 目視内
（VLOS）

強いGNSS信号 高度30 m 
以下で飛行

30 m

人混み、高電圧の送電線、水域の近くで飛行させないでください。
送電線、基地局、高層ビルなど、強い電磁波の発生源により、機内搭載のコンパス性能が影響を
受けることがあります。

強風（28 km/h超）、豪雨（12時間雨量が25 mmを超える場合）、霧、雪、雷、竜巻、台風などの
悪天候時に機体を使用しないでください。

回転中のプロペラやモーターか
ら離れてください。

GEO区域

詳細については、以下をご覧く
ださい。
http://www.dji.com/flysafe

≥8 m/s
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製品の特徴
はじめに

Agras T20は、折りたたみ式フレーム、クイックリリース式噴霧タンク、フライトバッテリーな
どの刷新されたデザインを特長としており、交換／取り付け／保管がより簡単になっています。
安定性と信頼性の高いモジュール式航空電子システムは、専用の業務用フライトコントローラー
OCUSYNCTM 2.0 HD伝送システムやRTKモジュールと統合されています。デュアルIMUと気圧計を
搭載し、飛行の安全性を確保するためにデジタル信号とアナログ信号の両方を含む推進制御システ
ムの冗長設計を採用しています。
GNSS + RTKデュアル冗長システムは、GPS、GLONASS、BeiDou、およびGalileoに対応していま
す。T20は、オンボードD-RTKTMと併用した場合、cmレベルの測位[1]にも対応しています。デュアル
アンテナ技術は、磁気干渉に対し、強力な耐干渉性を発揮します。
アップグレードされた噴霧システムは、積載ペイロードの点で改善されています。また、4チャンネ
ルの電磁式流量計を搭載し、全てのスプリンクラーでムラのない噴霧を保証します。
新世代の全方向デジタルレーダーにより、地形フォロー、障害物検知、全水平方向の迂回などの機
能を提供します。機体には広角FPVカメラが搭載され、ユーザーは機体の前面から地形を観察でき
ます。
工業デザインと素材により、T20は防塵性、防水性、耐腐食性を備えています。機体の保護等級は
IPX6（IEC規格60529）です。一方、航空電子システム、噴霧制御システム、推進ESCシステム、
レーダーモジュールの保護等級はIP67までです。
スマート送信機 2.0は、DJIのOcuSync 2.0伝送システムを使用し、最大制御距離は3 km[2]で、Wi-Fi
およびBluetooth機能に対応しています。送信機には、DJI Agrasアプリが内蔵され、高輝度の5.5イ
ンチ専用画面が搭載され、滑らかさと安定性が大幅に向上しています。RTKドングルを送信機に接
続すると、ユーザーはcmレベルの精度で作業を計画できます。送信機の複数機制御モードは、最大
5機の機体の同時操作を調整でき、パイロットは非常に効率的に作業することができます。内部バッ
テリーと外部バッテリーの両方を使用して、送信機に電力を供給できます。合計稼働時間は最大4時
間で、長時間での高強度の作業要件を完全に満たしています。

主な機能
モジュラー設計により、T20の組み立ては簡単です。機体は素早く折りたたむことができるため、
簡単に搬送できます。インテリジェント フライトバッテリーや噴霧タンクは簡単に交換でき、バッ
テリー交換や農薬補充の効率性が大幅に向上しています。
T20には複数の冗長設計が施された航空電子システムだけではなく、D-RTKアンテナも搭載されて
おり、飛行の安全性を確保するために、磁気干渉に対し協力な耐性を発揮するデュアルアンテナ技
術に対応しています。
専用のDJI産業フライト制御システムにより、T20は、ルート、A-Bルート、マニュアル、マニュア
ルプラスの4つの作業モードを提供します。
DJI Agrasアプリは、計画されたフィールドに基づいて自動的に飛行ルートを作成します。開始す
るには、フィールドリストからフィールドを選択します。用途に従って、送信機、RTKドングル、

[1]	 DJI D-RTK 2高精度GNSSモバイルステーション（別売）またはDJI認定のネットワークRTKサービスを使用する必要があり
ます。

[2]	送信機は、高度約2.5 mで電波干渉のない開けた環境下で、最大伝送距離（FCC/NCC：5 km、CE/KCC/MIC（日本）/
SRRC：3 km）に達することができます。
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RTKハンドヘルド マッピング機器を持って歩くか、ウェイポイントまで機体を飛行させるかして、
フィールドを計画します。複雑な地形の使用シーンでは、Phantom 4 RTKおよびDJI Terraを使用し
て、3D飛行ルートを計画してから、DJI Agrasにルートをインポートして操作します。
A-Bルート作業モードでは、機体は計画されたルートに沿って移動し、液体ペイロードを噴霧しま
す。ユーザーは、散布ライン幅、飛行速度、その他のパラメーターを設定できます。
マニュアル作業モードでは、手動で噴霧の開始と停止、噴霧量の調整ができます。
マニュアルプラス作業モードでは、飛行速度が制限され、進行方向がロックされます。進行方向を
除いて、ユーザーは操作スティックを介して機体の動きを制御できます。送信機のC1またはC2ボタ
ンを押すか、アプリの対応するボタンを押すことで機体は設定された幅のとおりに左右に移動でき
ます。ボタンC1とC2はアプリでカスタマイズできます。
T20には、作業再開機能も搭載されています。ルート作業モードまたはA-Bルート作業モードで作業
を一時停止する場合、作業再開機能により機体は中断地点を記録します。作業を継続するときは、
中断地点から再開することができます。
全方向性デジタルレーダーは、光や埃に影響を受けることなく、ルート／A-Bルート／マニュアル
プラス作業モードで日中でも夜間でも自動的に機能します。（夜間飛行については、ご利用にな
る国または地域の法律と規制に必ず従ってください。） 高度検知機能とスタビライズ機構の機能
は、前方、後方および下方に使用でき、障害物回避機能は全水平方向に利用できます。レーダーモ
ジュールは斜面の角度を検知でき、たとえ山岳地帯であっても、地面から一定の距離を保つように
自動的に調整します。ルート作業モードとA-Bルート作業モードでは、レーダーは効果的に障害物
を感知し、全水平方向へ移動しながら能動的に障害物を迂回するよう飛行ルートを計画します。デ
フォルトでは、この機能は無効に設定されています。アプリ内でこの機能を有効にすることができ
ます。
送信機には複数機制御モード機能（後日対応予定）があり、この機能は同時に最大5機の機体を操作
するのに使用できます。別の機体に制御を切り替えるには、送信機の機体制御切替ダイヤルを回し
てください。

機体の準備

M2およびM6アームを展開し、	
2つのアームスリーブを締めます。

M3およびM5アームを展開し、次にM1およびM4
を展開し、4つのアームスリーブを締めます。

M2 M6

M3

M4

M1

M5
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	バッテリーが機体にしっかりと挿入されていることを確認してください。バッテリーは、機
体の電源が入っていないときにのみ挿入または取り外してください。

	バッテリーを取り外すには、クランプを押し下げたままでバッテリーを持ち上げます。
	アームを折りたたむときは、M3とM5のアームを最初に折りたたんでから、M2とM6のアーム
を折りたたんでください。そうしない場合、アームが破損する恐れがあります。摩耗や傷を
減らすため、M1およびM4アームはゆっくりと上下させてください。

送信機の準備

プロペラブレードを広げます。 カチッという音がするまで、インテリジェン
ト フライトバッテリーを機体に挿入します。

1 	バッテリー解除ボタンを押し続けます。
2 	インテリジェント バッテリーをバッテ
リー収納部に挿入します。バッテリーの
底部が収納部のマークされた線に揃って
いることを確認してください。

3 	バッテリーを底部まで押して挿入し	
ます。

外部バッテリーの装着

インテリジェント バッテリーを取り外すには、バッテリー解除ボタンを押したままバッテ
リーを押し上げます。

2

1

3
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	必ずDJIで承認されたドングルをご使用ください。ドングルは様々なネットワーク規格に対
応しています。選択したモバイル ネットワーク プロバイダーに対応するSIMカードを使用し
て、計画した使用レベルに応じたモバイル データプランを選択します。

	ドングルとSIMカードを使用すると、送信機は特定のネットワークやプラットフォーム（DJI 
Agras管理プラットフォームなど）にアクセスできます。必ず正しく使用してください。正
しく使用しない場合、ネットワークにアクセスできません。

4GドングルとSIMカードの取り付け

ドングル収納部のカバーを取り外します。

SIMカードを入れたままドングルをUSBポートに挿入してテス
トします。*

カバーをしっかりと取り付けます。

*	テスト手順：送信機の電源ボタンを1回押した後、もう1回長押しして送信機の電源を入れます。DJI Agrasの をタップし
て、ネットワーク診断を選択します。ネットワークチェーン内の全デバイスのステータスが緑色で表示されている場合、
ドングルとSIMカードは適切に機能しています。

ドングル

アンテナの調整
アンテナを立てて、角度を調整します。送信機の信号強度は、
アンテナの位置に影響を受けます。アンテナと送信機の背面と
の間の角度が80°または180°である場合、送信機と機体の間の接
続は最適なパフォーマンスを得られます。

RTKドングルの取り付け
RTK計画方法を使用して作業エリアを計画する場合、送信機の
USB-AポートにRTKドングルを取り付けます。
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機体の概要

1.	 プロペラ
2.	 モーター
3.	 ESC
4.	 フレームアーム
5.	 機体の前面インジケーター（3本の
フロントアーム上）

6.	 ホース
7.	 スプリンクラー
8.	 電磁式排出弁
9.	 ノズル
10.	航空電子システム
11.	FPVカメラ
12.	USB-Cポート（航空電子システムの
底面、防水カバーの下）

13.	4チャンネル電磁式流量計
14.	吐出ポンプ
15.	全方向デジタルレーダー
16.	ランディングギア
17.	噴霧タンク
18.	バッテリー収納部
19.	OcuSyncアンテナ
20.	オンボードD-RTKアンテナ
21.	機体ステータスインジケーター	
（3本の後方アーム上）

22.	送信機ホルダー

折りたたんだ状態右側面図底面図

 機体前面部
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送信機の概要

1.	アンテナ
	 機体の制御信号と映像伝送信号を中継し	
ます。

2.	戻るボタン／機能ボタン
	 1回押すと前のページに戻り、2回押すとホー
ム画面に戻ります。長押しすると、ボタンの
組合せの使用ガイドを表示します。詳しくは
「ボタンの組合せ」（38ページ）を参照してく
ださい。

3.	操作スティック
	 機体の動きを制御します。制御モードはアプ
リで設定できます。

4.	RTHボタン
	 このボタンを長押しすると、RTHを起動し
ます。

5.	ボタンC3（カスタム可能）

6.	フライトモードスイッチ
	 Pモード（ポジショニング）、Aモード（姿
勢）、Pモード（ポジショニング）の3箇所の
スイッチがあります。

7.	ステータスLED
	 送信機が機体にリンクされているかどうかを
示します。

8.	バッテリー残量LED
	 内部バッテリーの現在のバッテリー残量を表
示します。

9.	5Dボタン（カスタム可能）

10.	電源ボタン
	 送信機の電源をオン／オフにします。送信
機の電源が入っているときにボタンを押す
と、送信機はスリープモードに入る、また
はスリープ状態から戻ります。

11.	確認ボタン
	 押して選択を確定します。

12.	タッチスクリーン
	 タップして選択します。DJI Agrasを実行で
きるAndroidベースの機器です。

13.	 USB-C充電ポート
	 送信機の充電に使用します。

14.	ドングル収納部カバー
	 カバーを開けて4Gドングルの装着や取り外
しを行います。
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15.	噴霧流量ダイヤル
	 マニュアル作業モードで噴霧流量を調整し
ます。

16.	噴霧ボタン
	 マニュアル作業モードでは、噴霧ボタンを
押して噴霧を開始または停止します。

17.	 HDMIポート
	 動画の出力用です。

18.	 microSDカードスロット
	 microSDカードの挿入に使用します。

19.	 USB-Aポート
	 RTKドングルなどに接続するために使用 し
ます。また、DJI Assistant 2ソフトウェア経
由で、ファームウェアを更新したり、送信
機に保存されたデータを取得するために、
パソコンと接続して使用します。

20.	 FPV／マップ切替ボタン
	 DJI Agrasの作業ビューで、FPVとマップ
ビューを切り替えるのに使用します。

21.	機体制御切替ダイヤル
	 複数機制御機能（後日対応予定）使用時に
ダイヤルを回すと制御する機体が切り替わ
ります。

22.	排気口
	 放熱の際に使用します。使用中は通気口を
塞がないでください。

23.	ボタンC1（カスタム可能）
	 フィールド計画時にこのボタンを押し、障
害物モードとウェイポイントモードとを切
り替えます。フィールド計画中はこのボタ
ンの機能をカスタマイズできません。

	 フィールド計画中ではない時は、アプリで
このボタンをカスタマイズできます。

24.	ボタンC2（カスタム可能）
	 フィールド計画時にこのボタンを押し、
ウェイポイントまたは障害物地点を追加し
ます。フィールド計画中はこのボタンの機
能をカスタマイズできません。

	 フィールド計画中ではない時は、アプリで
このボタンをカスタマイズできます。

25.	バッテリー解除ボタン

26.	バッテリー収納部
	 外部インテリジェント バッテリーの装着に
使用します。

27.	ハンドル
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機体の特徴

T20は専用のDJI業務用フライトコントローラーを使用し、さまざまな用途に対応できる複数のフライ
トモードと作業モードを実行できます。全方向デジタルレーダーには、特定の作業モードを使用する
と作物上で一定の距離を保ったまま機体を飛行させる地形フォロー機能があり、すべての水平方向で
能動的に障害物を迂回することができます。作業再開、システムデータ保護、空タンク警告、バッテ
リー低下警告、RTHといった機能も利用できます。

フライトモード
デフォルトでは、機体はPモードで飛行します。アプリでAモードが有効である場合、送信機のフライ
トモードスイッチでフライトモードを切り替えることができます。
Pモード（ポジショニング）：機体は、測位にGNSSまたはRTKモジュールを利用します。GNSS信号
が強い場合、機体は測位にGNSSを使用します。RTKモジュールが有効で、差分データ伝送信号が強
い場合、cmレベルの測位が可能です。GNSS信号が弱い場合、あるいはコンパスが干渉を受ける場
合、Aモードに変更します。
Aモード（姿勢）：測位にGNSSが使用されず、機体は気圧計のみを使用して高度を維持します。	
Aモードでの飛行速度は風速などの周囲の状況に依存します。

Aモード警告
Aモードでは、位置を調整することができません。また、機体が周囲の状況に影響されやすくなり、
結果として水平方向に移動することがあります。送信機を使用して機体の位置を制御してください。
Aモードで機体を操作するのは困難です。狭いスペースやGNSS信号の弱いエリアでの飛行は避けてく
ださい。そのような場所では、機体がAモードになり、潜在的な飛行リスクが発生します。できるだ
け早く機体を安全な場所に着陸させてください。

作業モード
T20で使用できる作業モードは、ルート、A-Bルート、マニュアル、マニュアルプラスです。A-Bルー
ト、マニュアル、マニュアルプラス間の切り替えには、DJI Agrasを使用できます。

ルート作業モード
作業エリアと障害物エリアを測量し、設定を行うと、DJI Agrasは内蔵のインテリジェント作業計画シ
ステムを使用し、ユーザーの入力に基づいて飛行ルートを作成します。ユーザーは、フィールド計画
後に作業を呼び出すことができます。機体は自動的に作業を開始し、計画された飛行ルートに従いま
す。ルート作業モードでは、作業再開、レーダーモジュールの高度安定化、障害物回避、自動障害物
回避の機能を使用できます。噴霧量と飛行速度の調整にはアプリを使用します。噴霧面積が広い場合
は、ルート作業モードを推奨します。

フィールド計画
DJI Agrasは、さまざまな用途に応じた複数の計画方法に対応しています。

RTKを持って歩く
RTKを持って歩くことで作成するフィールド計画には、RTKドングルとハンドヘルドRTKの2つの方法
があります。RTKドングルを持って歩く場合は、送信機に接続されたRTKドングルを使って測定結果
を記録します。一方、ハンドヘルドRTKを持って歩く場合は、D-RTK 2モバイルステーションを使っ
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て測定結果を記録します。飛行ルートを計画する際は、機体の電源がオフになっていることを確認し
てください。
以下の説明では、RTKドングルを持って歩く方法を例としています。ハンドヘルドRTKを持って歩く
方法は、利用者が送信機ではなくモバイルステーションを持って歩く点を除き、RTKドングルを持っ
て歩く方法と同様です。
1.	 RTKドングルが送信機に取り付けられていることを確認してください。
2.	 送信機の電源を入れ、画面最上部からスワイプし、USBが無効になっていることを確認してくだ
さい。

3.	 アプリのホーム画面に戻り、［フィールド計画］をタップし、RTKドングルを選択します。RTK
ドングルとD-RTK 2モバイルステーションの両方が接続されている場合には［フィールド計画］＞
［RTKを持って歩く］の順に進み、RTKドングルを選択します。

4.	 に移動し、［RTK］をタップしてRTK発信元を選択し、設定を完了します。画面左上のステータ
スバーが緑色に変わり、RTKポジショニングが使用中であることを示すまで待ちます。

5.	 送信機を持って作業エリアの境界に沿って歩き、曲がり角で［ウェイポイントC2］をタップする
か送信機のC2ボタンを押します。

6.	 障害物をマークする：
	 作業するフィールドに障害物がある場合、次の2つのうち、いずれかの方法でマークします。

①	画面上の［障害物モードC1］をタップするか、送信機背面のC1ボタンを押します。次に、送
信機を持って障害物の周りを歩き、画面上の［障害物C2を追加］をタップするか、C2ボタン
を押して障害物地点を追加します。作業が終了したら、最後に［ウェイポイントモードC1］を
タップするか、C1ボタンを押します。

②	画面上の［障害物モードC1］をタップするか、送信機背面のC1ボタンを押します。次に障害
物まで送信機を持って歩き、［円形］をタップします。マップ上に赤い円形が現れます。障害
物の位置が円の中心部に来るよう円をドラッグし、円周上の赤い点をドラッグして障害物の半
径を調整します。終わったら最後に［ウェイポイントモードC1］をタップするか、C1ボタン
を押します。

7.	 フィールドの測定を続行するには、境界に沿って送信機を持って歩き、フィールドの各曲がり角で
ウェイポイントを追加します。フィールドが測定され、すべての障害物がマークされたら、［完
了］をタップします。アプリは、フィールドの境界線と障害物エリアに従って、飛行ルートを作成
します。

8.	 測位基準点の追加：各測位基準点の場所まで送信機を持って歩きます。画面上の［測位基準点を設
定］をタップします。

	 測位基準点とは、位置情報の差違によって生じる飛行ルートの偏りを修正するために使用されま
す。同じ操作を実行するときに、キャリブレーションを行う固定参照点として、少なくとも1つの
既存のランドマークを選択します。固定の参照地点となる目印がない場合、金属の杭など、簡単に
特定できるものを使用してください。

フィールド計画にD-RTK 2モバイルステーションを使用する場合は、「D-RTK 2モバイルス
テーション ユーザーガイド」を参照して、送信機とモバイルステーションをリンクしてくだ
さい。その場合、モバイルステーションが送信機を使って制御できる機器であることを確認
してください。

送信機を持って歩く
ユーザーは、送信機を持ってフィールドの境界または障害物に沿って歩き、測定を行う必要がありま
す。飛行ルートを計画する際は、機体の電源がオフになっていることを確認してください。
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1.	 送信機の電源を入れ、DJI Agrasを開きます。［フィールド計画］をタップし、［送信機を持って
歩く］を選択します。

2.	 GNSS信号が強いか確認できるまで待ちます。衛星の数は10以上でなければなりません。十分
な信号数が得られない場合、測位精度は+/-2メートルの範囲で誤差が生じる場合があります。
「RTKを持って歩く」セクションの方法と同じ手順に従って送信機を持って歩き、残りの手順を
完了します。

機体を飛行させる
ユーザーは機体を希望する位置に飛行させ、アプリまたは送信機で、エリアの輪郭をとったり障害物
を測量したりするためのウェイポイントを追加できます。
1.	 送信機の電源を入れ、DJI Agrasを開き、機体の電源を入れます。
2.	 フィールド計画］をタップし、［機体を飛行］を選択します。［RTKを持って歩く］セクションの
方法と同じ手順に従って、機体を飛行させ、残りの手順を完了します。

DJI Terra
1.	 計画データをDJI Agras管理プラットフォームで共有あるいは送信機のmicroSDカードにデータを保存
する前に、フィールド計画についてDJI Terraユーザーマニュアルを必ず読むようにしてください。

2.	 計画データの使用
	 a.	DJI Agras管理プラットフォームからダウンロードする：

プラットフォーム上のデータを見るには、DJI Agrasのホーム画面に移動し をタップし、デー
タを同期させます。フィールドを編集するには目的のデータを選択します。

	 b.	microSDカードからインポートする：
送信機の電源がオフになっていることを確認します。DJI Terraからの計画データを保存した
microSDカードを、T20送信機のmicroSDカードスロットに挿入します。次に、DJI Agrasのホー
ム画面に移動します。指示が表示されたウィンドウからデータを選択し、インポートします。
データを表示するには、ホーム画面の タスク管理に移動します。フィールドを編集するには目
的のデータを選択します。

フィールド編集
画面上マップの［フィールド編集］をタップし［編集ステータス］に移動します。
1.	 ウェイポイントの編集
	 移動：ウェイポイントをドラッグして移動します。
	 微調整：ウェイポイントをタップします。［フィールド編集］の［ウェイポイント］タグで［微調
整］ボタンをタップします。［前へ］または［次へ］をタップし、異なるウェイポイントに切り替
えます。

	 削除：［ウェイポイント］タグの アイコンをタップするか、ウェイポイントを2回タップし、選
択したウェイポイントを削除します。

2.	 ルートの調整
	 マップ上では以下のパラメーターを調整できます。
	 ルート方向：ルート付近の アイコンをタップしてドラッグし、計画ルートの飛行方向を調整し
ます。アイコンをタップして［微調整］メニューを表示し調整します。

	 フィールド編集］設定の［ルート］タグで以下のパラメーターを調整できます。
	 マージン全体の拡張：ルートとフィールドの端との間の安全マージンを調整します。
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	 一辺の拡張：フィールドの端の任意の一辺をタップし、このオプションを有効にし、該当する一辺
の安全マージンを調整します。［前へ］または［次へ］をタップし、異なる辺に切り替えます。

	 散布ライン幅：2つの隣接した線のライン幅を調整します。
	 障害物の端との安全距離：ルートと障害物の端との間の安全マージンを調整します。
3.	 障害物の編集
	 メニューから障害物の形状とサイズを選択するには、マークした障害物または画面上で障害物を
マークするのに必要な位置をタップして長押しします。

	 ウェイポイントが追加された画面上の障害物をタップし、ウェイポイント編集の手順に従って追加
されたウェイポイントを編集し、障害物の情報を入力します。

4.	 戻る］、［完了］の順にタップし、作業名を入力、作物を選択して他のパラメーターを設定します。

作業の実行
1.	 送信機の電源を入れます。事前に設定した測位基準点の1つに機体を置き、電源を入れます。
2.	 DJI Agrasのホーム画面に移動し、［作業を実行］をタップして作業ビューを開きます。
3.	 をタップし［フィールド］タグでフィールドを選択します。
4.	 編集］をタップして、ウェイポイントとルートを再度編集します。
5.	 呼び出し］をタップします。
6.	 測位誤差を補正］、［機体位置を調整］の順にタップするか、または［微調整］ボタンを使って
ルート位置の誤差を調整し、［OK］をタップします。

7.	 開始］をタップして作業パラメーターの設定を行い、［OK］をタップします。
8.	 離陸させ、作業を実行します。
	 ① すでに機体が目標の高度で飛行している場合は、スライダーを移動し、噴霧作業を開始します。
	 ② 機体が地上にあるときには、適切な自動離陸高度を設定し、スライダーを移動して離陸させ、
噴霧作業を開始します。

	障害物のない場所でのみ離陸し、作業環境に応じて適切な自動離陸高度を設定してくだ
さい。

	作業を開始する前にモーターが起動すると、作業は自動的にキャンセルされます。タスク
リストで作業を再開する必要があります。

	一旦開始すると、機体はルートの開始点へ飛行し、飛行ルート上の最初の転回点の方向へ
機首方向をロックします。操作中に操作スティックで機体の機首方向を制御できません。

	機体は作業ライン間を横移動で飛行する間は噴霧しませんが、それ以外のルート上では自
動的に噴霧します。アプリで噴霧量、飛行速度、作物上の高度を調整できます。

	作業は、操作スティックを少しでも動かすと、一時停止になります。機体は中断地点でホ
バリングしてそのポイントを記録します。この後、機体は手動で制御することができま
す。作業を続行するには、 上の［実行中］タグからもう一度その作業を選択します。その
後、機体は自動的に中断地点に戻り、作業を再開します。中断地点に戻るときは、機体の
安全に注意してください。

	ユーザーは、作業が完了した後に機体が実行するアクションをアプリ内で設定できます。
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A-Bルート作業モード
A-Bルート作業モードでは、機体はあらかじめ計画されたルートに沿って移動します。このモードで
は、作業再開、データ保護、レーダーモジュールの高度安定化、障害物回避機能、および自動障害物
回避機能を使用できます。飛行速度と噴霧量の調整にはアプリを使用します。噴霧面積が広大かつ三
角形または長方形である場合に、A-Bルート作業モードの使用を推奨します。

作業ルート
転回点AとBを記録すると、機体は計画された直角のジグザグルートに沿って飛行します。最適な作業
条件下では、障害物回避機能と自動障害物回避機能を利用でき、機体は作物からの一定の高度を維持
します。散布ライン幅の長さは、アプリで調整できます。ポイントAとBが記録された後にそれらのポ
イントの機首方向を調整する場合、作業ルートの転回点の回転角度は、事前設定されたポイントAと
Bの機首方向に従って変更されます。作業ルートの形状も変更され、例えば、以下の図のルートL’と
ルートR’で示す形状になります。

A

B

A

B R1

R2

L1

L2 R3

R4

L3

L4 R5

…………

R6

L5

L6

ルートL ルートR

A

B

A

B

R1’

R2’

L1’

L2’

R3’

R4’

L3’

L4’

R5’

…………

R6’

L5’

L6’

ルートL’ ルートR’ 凡例

 - - - - 散布ライン幅
 転回点
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操作手順

	常に、機体を目視内(VLOS)で操作してください。
	 GNSS信号が強力であることを確認してください。信号が弱いと、A-Bルート作業モードの
信頼度が下がります。

飛行前には動作環境を確認してください。

強力なGNSS信号が捕捉される場合、作業モード切替ボタンをM（マニュアル作業モード）に設定
し、画面表示がマニュアルルート（GNSS）またはマニュアルルート（RTK）であることを確認しま
す。安全な高度まで機体を飛行させます。
1.	 ポイントAとBを順に記録
	 ポイントAまたはBと表示されているスタート地点まで機体を飛ばし、ホバリングさせ、画面上の
［ポイントA］か［ポイントB］をタップするか、送信機の事前設定したカスタムボタンを押しま
す。ポイントAまたはBがマップ上に表示され、開始地点を記録した後に機体ステータスインジ
ケーターが赤色または緑色に点滅します。ポイントAまたはBの機首方向を調整する必要がある場
合には、ポイントAが記録された後にポイントAの機首方向を調整します。その後、ポイントBを記
録して、ポイントBの機首方向を調整するようにしてください。

	噴霧タンクが空の場合、あるいは機体の飛行速度が0.4 m/sを超えている場合、ポイントAと
Bを記録できません。

	必ずポイントAを記録してからポイントBを記録するようにしてください。また、ポイント
AとBの間の距離は1 m以上になるようにします。

	ポイントBを更新するには、機体を更新したい位置に新たに飛ばし、その地点をポイントBと
して記録してください。ポイントAが更新されたときにはポイントBも更新してください。

	効果的に噴霧するため、ポイントAからBの方向を多角形の噴霧区域の1辺と平行に保つこと
をお勧めします。

2.	 ポイントAとBの機首方向の調整
	 ポイントAまたはBを記録したら、画面上の［AまたはB機首方向の調整］をタップし、送信機の
ヨースティックを動かします。機体の機首方向はポイントAまたはBの機首方向を意味し、画面上
の点線で示されます。［AまたはB機首方向の調整］を再度タップし、ポイントAまたはBの現在の
機首方向を設定します。ポイントAの機首方向の調整後、ポイントBはポイントAの機首方向を示す
点線の左右30°以内の範囲には記録できません。ポイントBの機首方向を調整するときには、ポイ
ントBの機首方向を示す点線はAまたはBから左右30°以内の範囲にはできません。作業時はアプリ
に表示されるメッセージに注意してください。

ポイントAまたはBの機首方向は、機体の機首方向の回転速度が15°/sを超えている場合には設
定できません。

3.	 ルートの選択
	 ポイントAとBが記録されると、アプリはルートRまたはルートR’をデフォルトで作成します。画面
右下隅の［方向の変更］をタップして、ルートLまたはルートL’に切り替えます。

4.	 作業パラメーターの設定
	 画面の左側で［パラメーター設定］をタップし、噴霧量、飛行速度、散布ライン幅、作物上の高
度、バンク旋回の有効化を設定します。作物上での目的の高度を設定するには、画面左側に表示さ
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れている高度値をタップすることもできます。作業の実行操作後、最適な作業条件下においては、
レーダーモジュールが自動的に作動を開始し、機体と作物の間の噴霧距離を維持して飛行します。
詳細な情報については全方向デジタルレーダー（25ページ）を参照してください。

散布ライン幅は作業中に調整できません。値を調整するにはマニュアル作業モードに切り替
え、その後A-Bルート作業モードに戻します。

5.	 作業の実行
	 画面の右下隅の［開始］をタップしてスライダーを移動し作業を開始します。

	ポイントAとBを記録した後、ポイントBから5メートル以上離れて機体を飛行させると、画
面右下隅に［再開］が表示されます。［再開］をタップすると、機体は自動的にポイントB
に飛行し、作業を実行します。

	作業中にGNSS信号が弱まった場合、機体はAモードになり、A-Bルート作業モードは終了し
ます。注意して機体を操作してください。作業はGNSS信号が回復した後に再開できます。

	作業中に機体の飛行速度が0.3 m/s未満になった際、AまたはBボタンを押すと、現在ルート
のポイントAおよびBのデータが消去され、機体はその場でホバリングします。

	散布ライン幅は、アプリで3～10 mにカスタマイズできます。デフォルトでは6 mの長さに
設定されています。

	操作中に操作スティックを介して機体の機首を制御することはできません。
	 A-Bルート作業モード中に操作スティックを使用して機体を制御した場合、機体は自動的
にマニュアル作業モードに切り替わり、該当する機体の飛行動作を停止しホバリングしま
す。操作を再開するには、画面上で［再開］をタップします。機体は作業ルートに沿って
飛行を再開します。詳細については作業再開（23ページ）を参照してください。

	機体の機首方向は調整できませんが、レーダーモジュールの障害物回避機能が無効になっ
ている場合は、操作スティックを使用して障害物を回避してください。詳しくは手動によ
る障害物回避（24ページ）を参照してください。

	作業中、機体は、AからBへの経路に平行なルートに沿って飛行している間は自動的に噴霧
を行いますが、ルートのそれ以外の部分上を飛行中は噴霧を行いません。

マニュアル作業モード
アプリの作業モード切替ボタンをタップし、Mを選択してマニュアル作業モードに入ります。この
モードでは機体の動きをすべて制御でき、送信機の噴霧ボタンを使って液体を噴霧し、ダイヤルを
使って噴霧流量を調整できます。詳しくは噴霧システムの制御（36ページ）を参照してください。マ
ニュアル作業モードは、作業エリアが小さい場合に最適です。

マニュアルプラス作業モード
アプリの作業モード切替ボタンをタップし、M+を選択してマニュアルプラス作業モードに入ります。
このモードでは、機体の最大飛行速度は7 m/s（アプリでカスタム可能）で、機首方向はロックがか
かり、その他の動作は全て手動で制御できます。ユーザーは、M+機首方向ロックをアプリで無効に
することができます。最適な作業条件下で、高度安定化の機能が有効になっている場合は、レーダー
モジュールにより機体と作物の間の噴霧距離（高度）が維持されます。画面上の該当ボタン、または
（カスタマイズしている場合）送信機のカスタムボタンを押して、機体を左右に移動させることがで
きます。機体は、前方、後方、または斜めに加速している場合は自動的に噴霧を行いますが、横向き
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に飛行している場合は噴霧を行いません。マニュアルプラス作業モードは、不規則な形状の作業エリ
アに最適です。

	散布ライン幅は作業中に調整できません。値を調整するには、マニュアル作業モードに切
り替えて設定を行い、その後マニュアルプラス操作モードに戻します。

	噴霧流量は、飛行速度に応じて自動的に調整されます。
	ユーザーはアプリで噴霧量、飛行速度、作物上の高度を調整できます。

作業再開
ルート作業またはA-Bルート作業を終了すると、機体は中断地点を記録します。作業再開機能では、
農薬の再充填、バッテリーの交換、手動での障害物回避のために作業を一時的に停止できます。その
後、中断地点から作業を再開します。

中断地点の記録
ユーザーは機体の位置を中断地点として記録できます。GNSS信号が強ければ、ルート作業あるいは
A-Bルート作業中に、以下のシナリオにおいて中断地点が記録されます。
1.	 画面右下隅の［一時停止］ボタンまたは［終了］ボタンをタップした場合。注：A-Bルート作業中
に［終了］ボタンをタップすると、機体は中断地点を記録しません。直ちに作業が終了され、再開
はできません。

2.	 RTHが初期化された場合。
3.	 一時停止スイッチを切り替えた場合。
4.	 送信機の操作スティックを任意の方向に倒して、ピッチ（前進後進）またはロール（左右移動）の
操作を行った場合。

5.	 障害物を検知した場合。機体にブレーキがかかり、障害物回避モードに入ります。
6.	 障害物回避機能が有効時に、レーダーモジュールのエラーが検知された場合。
7.	 機体が距離制限または高度制限に達した場合。
8.	 タンクが空になった場合。
9.	 GNSS信号が弱く、機体がAモードになり、ルート作業モードやA-Bルート作業モードが終了した場
合。強いGNSS信号を捕捉した最後の位置が中断地点として記録されます。

	作業再開機能を使用する場合は、GNSS信号が強いことを確認してください。GNSS信号が
弱いと、機体は中断地点を記録できず、また中断地点に戻ることもできません。

	中断地点は、上記の条件を1つでも満たしていれば更新されます。
	 A-Bルート作業中、一時停止して20分間以上経過すると、システムは自動的にマニュアル作
業モードに切り替わり、中断地点の記録は消去されます。

作業再開
1.	 前述のいずれかの方法でルート作業またはA-Bルート作業を終了します。機体は現在の位置を中断
地点として記録します。

2.	 機体を操作したり、中断することになった条件をクリアした後、安全な場所に機体を飛ばします。
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3.	 画面の右下隅にある［再開］をタップして作業を続けます。ルート作業終了に［終了］ボタンを使
用した場合、作業を再開するには、作業リストから［実行中］タグを選択し、作業を選択します。

4.	 ルートに戻るかどうかを確認するメッセージがアプリに表示されます。ユーザーは中断地点へ戻る
か、垂直線をたどって、作業ルート上の一番直近の合流可能な地点に戻るかを選択できます。

5.	 ルートに戻る際に障害物回避が必要であれば、ユーザーは機体を前方、後方、横方向に移動させる
ことができます。詳しくは手動による障害物回避を参照してください。

一般的な適用例
ルート作業モードまたはA-Bルート作業モードでは、作業ルート上の障害物を避けたり、緊急事態
（機体の異常動作など）の場合などに、機体を前方、後方、横方向に移動させることができます。以
下に、手動で障害物を回避する方法を説明します。

手動による障害物回避

C

D
E1

E2

E3

障害物

転回点
作業ルート
マニュアル飛行ルート
自動帰還ルート

凡例

1.	 ルート作業またはA-Bルート作業を終了
	 これらの2つのモードでは、操作スティックを使って機体を前進後進／横方向移動を操作すると、
機体は自動的に現在のモードからマニュアル作業モードに切り替わり、作業を一時停止し、その場
所を中断地点（ポイントC）として記録します。該当の飛行動作は完了し、その場でホバリングし
ます。

操作スティックを倒して作業を終了するとき、機体にはブレーキの制動距離が必要です。機
体と障害物の間にブレーキを行うための十分な距離があることを確認してください。

2.	 障害物の回避
	 マニュアル作業モードに切り替え後、ユーザーは機体を操作してポイントC〜D間の障害物を避け
ることができます。

3.	 作業再開
	 アプリで［再開］をタップします。機体が作業エリアにある場合は、アプリに通知が表示されま
す。3つの投影地点E1、E2、E3から1つを選択します。機体はポイントDから選択された投影地点
まで、垂直線上に飛行します。
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	選択可能な投影地点の数は機体位置と関係します。アプリの表示に従って選択してくだ
さい。

	作業を再開する前に、機体が障害物を完全に避けて飛行したことを確認してください。
	緊急事態が発生した場合は、機体が正常に動作しているかを確認し、機体を安全な場所に
手動で飛行させてから、作業を再開してください。

元のルートに戻る途中で緊急事態が発生した場合（障害物回避が必要なときなど）は、前述
の手順を繰り返し、操作を終了し、再開してください。

システムデータ保護
ルート作業モードまたはA-Bルート作業モードでは、システムデータ保護機能によって、バッテリー
交換または噴霧タンクの補充のために機体の電源をオフにした後でも、機体に重要なシステムデータ
（作業の進捗状況、中断地点など）を保持できます。機体の再起動後は、作業再開の指示に従って作
業を再開してください。
ルート作業中に、アプリがクラッシュしたり、機体と送信機との通信切断などが生じた場合、フライ
トコントローラーによって中断地点が記録され、機体との通信が回復したときに、その記録はアプリ
内で自動的に回復します。回復が自動的になされなかった場合は、手動での回復が可能です。作業
ビューに移動し、 、 を選択し、次に［詳細設定］、［未完了タスクの継続］をタップします。作
業リストの［実行中］タグで作業を呼び戻します。この機能を使用する前に、機体設定の「送信機信
号が消失しても作業を継続」オプションが有効にされていることを確認してください。

全方向デジタルレーダー
特徴
刷新された全方向デジタルレーダーは、光やちりの影響を受けることなく日中でも夜間でも機能しま
す（夜間飛行については、ご利用になる国または地域の法律と規制に必ず従ってください）。最適な
動作環境では、レーダーモジュールは、前方／後方／下方において、作物やその他の地表と機体との
間の距離を測定することができ、一定距離を保って飛行することで、均等な噴霧と地形フォローの性
能を確保します。全方向デジタルレーダーは機体から30 m離れた障害物を検出することもできます。
レーダーモジュールはすべての水平方向での障害物回避に対応しています。効果的に周囲環境を検知
するため、ルート作業モードとA-Bルート作業モードの両方で、全水平方向での障害物の迂回が可能
です。さらにレーダーモジュールは、機体と地面との距離に応じて機体の下降速度を制限するため、
スムーズに着陸することができます。
レーダーモジュールの高度安定化の機能と障害物回避機能はデフォルトでは有効にされており、アプ
リで無効にできます。有効になっている場合、ルート作業モード、A-Bルート作業モード、およびマ
ニュアルプラス作業モードにおいて、機体は作物の上を一定の噴霧距離で飛行します。マニュアル作
業モード中は、レーダーモジュールは作物やその他の地表上の噴霧距離（高度）を計測できますが、
機体が一定の噴霧距離（高度）を保って飛行することはできません。障害物回避機能は、どのモード
でも使用できます。自動障害物回避機能はデフォルトでは無効です。ユーザーはアプリ内でこの機能
を有効にできます。
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検知範囲
レーダーモジュールの障害物検知範囲は、下図に示すように、水平方向に360°、垂直方向に±15°で、
検知距離は1.5～30 mです。機体は、検知範囲外の障害物を検知できませんので注意してください。
慎重に飛行させてください。図中の、各領域の角度が約10°の灰色で示された4領域では、フレーム
アームとランディングギアによる妨害により、レーダーモジュールの検知性能が低下する場合があり
ます。慎重に飛行させてください。

110°

10°

10°10°

10°

50° 50°

110°
15°± 15°±

有効な検知距離は、障害物のサイズと材質によって異なります。例えば、レーダー断面積
（RCS）が-5 dBsmを超える建物などの強い反射物体を検知する場合、有効な検知距離は約
20 mです。RCSが-10 dBsmの電力線などの物体を検知する場合、距離は約15 mです。RCSが
-15 dBsmの乾燥した木の枝などの物体を検知する場合、距離は約10 mです。有効な検知距離
の外側の領域では、障害物検知が誤作動したり無効になったりする場合があります。

障害物回避機能の使用
障害物回避機能は以下の2つのシナリオで使用します。
1.	 機体は15 m先に障害物を検知すると減速を開始し、障害物から2.5 m離れた場所でホバリングしま
す。ユーザーは障害物の方向に向かって加速させることはできませんが、障害物から離れた方向に
飛行させることはできます。

2.	 近くの障害物を検知した場合、機体には速やかにブレーキがかかり、ホバリングします。ブレーキ
中に機体を制御することはできません。

機体がホバリングしているときは、障害物回避モードに入っています。ユーザーは障害物から離れた
方向に飛行させ障害物回避モードから離脱すると、機体を完全に制御できるようになります。

高度安定化の機能の使用
1.	 アプリのレーダーモジュールで高度安定化の機能が有効になっていることを確認してください。
2.	 目的の作業モードに入り、希望の噴霧距離を設定します。
3.	 動作環境が最適な場合、機体はあらかじめ設定された高度で作物の上を飛行します。

障害物回避機能の使用
1.	 アプリでレーダーモジュールの障害物回避機能を有効にしたことを確認してから、自動障害物回避
機能を有効にします。障害物回避機能が無効の場合、自動障害物回避機能も無効になるので注意し
てください。
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2.	 ルート作業あるいはA-Bルート作業を実行します。自動飛行中に障害物が検出されたときには、機
体は障害物を迂回する飛行ルートを計画し、アプリにはリアルタイムでの障害物レーダーマップと
計画された飛行ルートが表示されます。

3.	 機体は計画された飛行ルートに沿って飛行し、障害物を迂回します。障害物の迂回が終わると、機
体は作業ルートに戻ります。

4.	 機体が障害物の迂回に失敗したことを示す通知をアプリが表示した場合、機体はその場でホバリン
グします。ユーザーは手動で機体を制御して、障害物を回避することができます。詳しくは手動に
よる障害物回避（24ページ）を参照してください。

レーダー使用に関する注意事項

	電源を入れた時や飛行直後、金属部が高温になっていることがあるため、レーダーモ
ジュールの金属部に触れたり、手や体が接触したりしないようにしてください。

	マニュアル作業モードでは、ユーザーは機体を完全に制御できます。作業時には、飛行速
度と方向に注意してください。周囲の環境に注意し、レーダーモジュールの死角を避けて
ください。

	障害物回避はAモードでは無効です。
	障害物回避は、機体のピッチが15°を超えると機体本体の妨害のために性能が低下します。
減速し、注意して飛行してください。

	傾斜線や傾斜した電柱など、垂直から5°を超えて傾斜する物体を検知する場合、レーダーモ
ジュールの感度が低下することがあります。慎重に飛行させてください。

	レーダーモジュールにより、機体は動作範囲内の作物から一定の距離を維持できます。作
物と機体の距離を常時監視してください。

	斜面を飛行するときは、特に慎重に操作してください。異なる機体速度で推奨される最大
傾斜度は、1 m/sで10°、3 m/sで6°、5 m/sで3°です。

	常に機体を完全に制御するようにして、レーダーモジュールやDJI Agrasアプリに依存しす
ぎないように注意してください。機体は常に目視内（VLOS）に保ってください。障害物を
避ける場合、ご自身の判断で機体を手動操作してください。

	現地の無線通信法規制を順守してください。
	レーダーモジュールは、平坦な場所でのみ正しく機能します。10°以上の傾斜のある場所
や、高さが急に変化する場所では機能しません。

	近距離で複数の機体を操作すると、レーダーモジュールの感度が低下する場合がありま
す。慎重に操作してください。

	使用する前に、レーダーモジュールはきれいな状態で、外側の保護カバーにひび、欠損、
へこみ、変形などがないことを確認してください。

	出荷前に搭載されたレーダーモジュールの部品を分解しないでください。
	レーダーモジュールは精密機器です。レーダーモジュールをひねったり、軽く叩いたり、
強く叩いたりしないでください。

	突き出た物体によるレーダーモジュールの損傷を防ぐために、機体を平らな地面に着陸さ
せてください。

	レーダーモジュールが頻繁に誤って障害物を検知する場合、取り付けブラケットと機体の
ランディングギアがしっかり固定されていることを確認してください。レーダーモジュー
ルがそれでも動かない場合は、DJIサポートかDJI正規代理店までご連絡ください。

	レーダーモジュールの保護カバーは常に清潔にしておいてください。再度使用する前に、
柔らかい湿った布で表面を拭いて自然乾燥させてください。
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タンクの液体切れ
特徴
噴霧タンクが空になると、アプリに表示され、機体はその場でホバリングします。ルート、A-Bルー
ト、およびマニュアルプラスの各作業モードでは、ホバリングせずに機体を上昇させたり、RTHを実
行するように設定することもできます。

使用方法
1.	 アプリに空タンク警告が表示されると、スプリンクラーの散布が自動的に停止します。
2.	 機体がマニュアル作業モードになっていることを確認します。機体を着陸させ、モーターを停止さ
せます。噴霧タンクを再充填し、ふたをしっかりと固定します。

3.	 マニュアル作業モードで離陸し、安全な場所まで機体を飛ばします。目的のモードを入力して作業
を続行します。

Return-to-Home（RTH）※

ホームポイント：デフォルトのホームポイントは、強いGNSS信号  を機体が最初に受
信した場所です。信号が強くなる前に、白いGNSSアイコンには最低でも4本のバーが必要で
す。機体ステータスインジケーターは、ホームポイントが記録された後、数回点滅します。
RTH：RTHは、最後に記録されたホームポイントに機体を帰還させる機能です。

RTHには2種類あります。スマートRTHおよびフェールセーフRTHの2つです（日本国内ではフェール
セーフRTHは使用不可）。

スマートRTH
GPSが有効な場合、送信機のRTHボタンを長押しするとスマートRTHができます。スマートRTHおよ
びフェールセーフRTHは、両方とも同じ手順を使用します。スマートRTHでは、機体がホームポイン
トに戻る途中に何かに衝突しないよう、機体の速度と高度を制御できます。RTH中、機体ステータス
インジケーターは現在のフライトモードを表示します。機体を再度制御できるようにするには、RTH
ボタンを1回押してスマートRTHを終了します。

フェールセーフRTH（日本国内では使用不可）

アプリでフェールセーフRTHを有効にしておく必要があります（日本国内では「着陸」のみ
設定可能）。フェールセーフRTHが無効の場合、送信機信号が消失した場所で機体はホバリ
ングします。フェールセーフRTHは、アプリではデフォルトで無効に設定されています。

送信機の信号が3秒以上消失した場合、ホームポイントが正常に記録され、GNSS信号が強く 、
RTKモジュールが機体の機首方向を測定できている限り、フェールセーフRTHが自動的に開始されま
す。送信機の信号が回復すればRTHは継続します。その場合、ユーザーは送信機を使用して機体を制
御できます。機体を再度制御できるようにするには、RTHボタンを1回押すか、一時停止スイッチを切
り替えてRTHをキャンセルします。

※	「Return-to-Home」は（一社）農林水産航空協会の指針により作業中には使用できません。
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RTHの解説

ホームポイントの更新
飛行中、DJI Agrasアプリでホームポイントを更新できます。ホームポイントを設定するには以下の2
つの方法があります。
1.	機体の現在の座標をホームポイントに設定する。
2.	送信機の現在の座標をホームポイントに設定する。

ホームポイントを更新するときには、送信機のGNSSモジュール（フライトモードスイッチの
上の箇所の内部に位置）の上にある空間が妨げられていないこと、周辺に高いビルがないこ
とを確認します。

ホームポイントを更新するには次の手順に従ってください。
1.	 DJI Agrasに移動し、作業ビューに入ります。
2.	 をタップし次に をタップ、そしてホームポイント位置設定で を選択して、機体の現在の座標
をホームポイントとして設定します。

3.	 をタップし、次に をタップ、そしてホームポイント位置設定で を選択して、送信機の現在の
座標をホームポイントとして設定します。

4.	機体ステータスインジケーターが緑色に点滅すると、新しいホームポイントが正常に設定されたこ
とを示します。

RTHの安全に関する注意

動作環境がレーダーモジュールに適していない場合、機体はRTH中に障害物を避ける
ことはできません。ユーザーが制御できるのは、機体の速度と高度のみです。各フラ
イトの前に、特定の環境に適したRTH高度を設定することが重要です。アプリの作業
ビューに移動し、 、 の順にタップし、Return-to-Home高度を設定します。

3 m
機体が高度3 m未満で飛行中、RTH（スマートRTH、フェールセーフRTHなど）が発動
した場合、機体はまず現在の高度から3 mまで自動的に上昇します。この上昇中は、機
体を制御することはできません。スマートRTHではRTHボタンを1回押すと、RTHを終
了し機体の自動上昇をキャンセルできます。

5 m
H

機体がホームポイントから半径5 m以内にあるときは、RTHが起動されると機体は自動
的に下降、着陸します。

 5. RTH開始（高度15m（カスタム可能））

緑色にゆっくり点滅

 1. ホームポイント (HP) の記録

機体は緑色にゆっくり点滅

 3. 送信機の信号ロスト

機体は黄色に素早く点滅

 2. ホームポイントの確認

機体は緑色に6回点滅

 6. 5秒間ホバリングした後に着陸

緑色にゆっくり点滅

4. RTH開始（4秒以上信号が消失した場合）

機体は黄色に素早く点滅

HPからの高さが15m超え

15mまで上昇

HPからの高さが15m以下

15m
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GNSS信号が弱い（GNSSアイコンが赤色表示）または利用不可の場合、機体はホーム
ポイントに戻れないことがあります。

RTH高度が3 mを超えて設定されているときに、機体が3 mからプリセットのRTH高度
まで上昇した場合、機体は上昇を停止し、スロットルスティックが操作されればホー
ムポイントに戻ります。

RTH中の障害物回避
適切な作業環境ではRTH中、障害物回避を利用できます。機体の20 m以内に障害物がある場合、機
体は減速し、停止してホバリング状態になります。減速中、障害物との距離が6 m以内になると、機
体は停止し、障害物から約6 mの距離まで戻り、ホバリング状態になります。機体はRTH手順を終了
し、その後の指示を待ちます。

着陸保護機能
着陸保護機能は自動着陸中に有効になります。この手順は以下の通りです。
1.	 ホームポイントに到着すると、機体は地上から3 mの高度まで降下し、ホバリングします。
2.	 操作スティックでピッチ（前進後進）、ロール（左右移動）を操作して機体の位置を調整し、地
面が着陸に適していることを確認します。

3.	 操作スティックでスロットルを引き下げるか、アプリの画面上の指示に従って機体を着陸させます。

バッテリー低下および低電圧警告
機体にはバッテリー低下警告機能、重度バッテリー低下警告機能、重度低電圧警告機能があります。
1.	 バッテリー低下警告：機体ステータスインジケーターがゆっくり赤色に点滅します。できるだけ
早く機体を安全な位置まで飛行、着陸させ、モーターを停止してから、バッテリーを交換してく
ださい。

2.	 重度バッテリー低下警告あるいは重度低電圧警告（バッテリー電圧が47.6 V未満）：機体ステータ
スインジケーターが素早く赤色に点滅します。機体は下降を始めて自動的に着陸します。

ユーザーは、バッテリー低下警告のしきい値をアプリで設定できます。

RTK機能
T20にはオンボードD-RTKが搭載されています。オンボードD-RTKのデュアルアンテナからの機体の機
首方向情報は、標準のコンパスセンサーより正確で、金属製構造物や高圧送電線からの磁気干渉に耐
えることができます。強いGNSS信号が存在する場合、デュアルアンテナは自動的に有効になり、機
体の機首方向を測定します。
T20は、DJI D-RTK 2モバイルステーションと組み合わせて使用すれば、cmレベルで測位することがで
き、農作業の質が改善します。RTK機能を使用するには以下の指示に従ってください。

RTKの有効化/無効化
各使用の前に、機体のRTK測位機能が有効であること、また、RTK信号発信元がD-RTK 2モバイルス
テーションかネットワークRTKのどちらかに正しく設定されていることを確認してください。正し
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く設定されていない場合、RTKは測位に使用できません。アプリの作業ビューに移動し、 をタップ
し、RTKを選択して、設定してください。
機体のRTK測位機能は、使用していない時は無効にしてください。無効にしない場合、差分データが
なければ機体は離陸できません。

DJI D-RTK 2 モバイルステーションの使用
1.	 D-RTK 2モバイルステーションのユーザーガイドを参照して、機体とモバイルステーション間のリ
ンク作業と、モバイルステーションのセットアップを完了してください。

2.	 モバイルステーションの電源を入れ、システムが衛星の検索を開始するのを待ちます。アプリ内の
作業ビュー上部にあるRTKステータスアイコンには、機体がモバイルステーションから差分データ
を取得し使用していることを示す が表示されます。

ネットワークRTKサービスの使用
ネットワークRTKサービスは、ベースステーションの代わりに送信機を使用して、承認されたネット
ワークRTKサーバーに接続し、差分データを送受信します。この機能を使用するときは、送信機をオ
ンにして、インターネットに接続したままにしてください。
1.	 送信機が機体に接続されており、インターネットにアクセスできることを確認してください。
2.	 アプリ内で作業ビューに移動し、 をタップし、次にRTKをタップします。RTK信号送信元をカス
タムネットワークRTKに設定し、ネットワーク情報を入力します。

3.	 送信機がネットワークRTKサーバーに接続されるまで待ちます。アプリ内の作業ビュー上部にある
RTKステータスアイコンには、機体がサーバーからRTKデータを取得し、使用していることを示す
が表示されます。

機体LED
M1からM6までの記号がついた全フレームアームに、LEDがついています。フレームアームM1、M2、
M6のLEDはフロントLEDで、機体の前面部を示します。フレームアームM3とM5のLEDは機体ステー
タスLEDで、機体のステータスを示します。機体ステータスの詳細については付録（58ページ）を参
照してください。フレームアームM4のLEDは、夜間作業中に機体を簡単に認識できるよう、赤色に点
灯し続けます（夜間飛行については、ご利用になる国・地域の法律と規制に必ず従ってください。）。

M1

M2

M3

M4

M5

M6
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送信機
特徴
送信機はDJI OcuSync 2.0映像伝送システムを使用し、最大制御距離は3 kmになります。これには、
DJI Agrasを独立して実行し、作業計画を行い機体のステータスを表示する、専用のAndroidベースの
ディスプレイが備わっています。送信機の複数機制御モード（後日対応予定）は作業効率向上のため
同時に最大5機の機体を併用するのに使用できます。

送信機の使用
送信機の電源オン／オフ
内部バッテリーと外部バッテリーのどちらも、送信機に電力を供給できます。バッテリー残量は送信
機あるいは外部バッテリー上のバッテリー残量LEDでわかります。
送信機の電源をオンにするには次の手順に従ってください。
1.	 送信機の電源がオフの場合、電源ボタンを一回押して内部バッテ
リーの現在のバッテリー残量を確認します。外部バッテリーの現在
のバッテリー残量を確認するには、外部バッテリーのバッテリー残
量ボタンを押します。バッテリー残量が少ない場合、使用前に充電
してください。

2.	 電源ボタンを1回押した後、もう1回長押しして送信機の電源を入れ
ます。

3.	 電源がオンになると、送信機からビープ音が鳴ります。リンクが完
了すると、ステータスLEDが緑色に点灯します。

4.	 送信機の電源をオフにするには、手順2の操作を再度行ってください。

外部インテリジェント バッテリーを使用する場合にも、内部バッテリーにある程度の電力が
あることを確認する必要があります。電力がない場合、送信機の電源を入れることができま
せん。

バッテリーの充電
内部バッテリー
USB充電器とUSB-Cケーブルを使用して、送信機の内部バッテリーを充電します。

電源出力	
（100～240 V）

USB充電器

	送信機の充電には純正のDJI USB充電器を使用してください。お持ちでない場合は、定格
12V/2AのFCC/CE認証のUSB充電器を推奨します。

	バッテリーは長時間保管すると消耗します。過放電を防止するため最低でも3か月に一度は
バッテリーを充電してください。
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送信機のバッテリー残量LEDは充電中にステータスを示します。詳細は下表を参照してください。

LED 説明
素早く連続点滅 バッテリーは、Quick Charge対応充電器を使用して充電されています。
ゆっくり連続点滅 バッテリーは、通常の充電器を使用して充電されています。
点灯 バッテリーは完全に充電されています。

外部バッテリー
同梱のAC電源アダプターと充電ハブを使用して、外部インテリジェント バッテリーを充電します。
1.	 バッテリーを充電ハブに装着し、AC電源アダプターを充電ハブに接続し、充電器を電源コンセン
ト（100～240V、50／60Hz）に接続します。

2.	 充電ハブは、バッテリー残量の多いバッテリーから順に自動的に充電します。
3.	 ステータスLEDは充電時に緑色に点滅し、完全に充電されると緑色に点灯します。充電が完了する
と充電ハブでビープ音が鳴ります。ビープ音を止めるにはバッテリーを取り外すか充電ハブのボタ
ンで電源を切ります。

AC電源アダプター充電ハブ

電源コンセント

少なくとも3か月に1回はバッテリーを完全に充電し放電してください。

USB電源ポートを使用して、5V/2Aのモバイル端末を充電できます。

ステータスLED 説明
緑色点滅 充電
緑色点灯 充電完了
赤色点滅 バッテリー充電器のエラー。純正のバッテリー充電器で再試行し

てください
赤色点灯 バッテリーのエラー
黄色点滅 バッテリーの温度が高すぎるか低すぎます。温度は動作範囲内

（5°C〜40°C）にしてください
黄色点灯 充電準備完了
緑色で交互に点滅 インテリジェントバッテリーが検出されませんでした
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右スティック左スティック

右旋回左旋回

上昇

下降

右左

上昇

下降

右旋回左旋回右左

前方

後方

左スティック 右スティック

前方

後方

右スティック
上昇

下降

前方

後方

左スティック

右旋回左旋回

右左

機体の制御
本セクションでは、送信機を使用して機体の向きなどを制御する方法を説明します。制御はモード
1、モード2、モード3に設定できます。

モード1

モード2

モード3
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次の説明は、例としてモード2を使用します。

送信機（モード2) 機体（ はノーズ方向） 備考

スロットルスティック：左スティックを上
下に動かし機体の上昇を制御します。
上に倒すと上昇、下に倒すと下降します。
モーターがアイドリング速度で回転してい
るときは、左スティックを使用して離陸さ
せます。スティックを中央に戻すと、機体
はその場でホバリングします。スティック
が中央位置から離れるほど、機体の高度変
更速度が速くなります。

ヨースティック：左スティックを左右に動
かし機体の機首方向を制御します。
左に倒すと機体は反時計回りに回転し、右に
倒すと時計回りに回転します。スティックを
中央に戻すと、機体はその場でホバリングし
ます。スティックが中央位置から離れるほ
ど、機体の回転速度が速くなります。

ピッチスティック：右スティックを上下に
動かし機体のピッチを制御します。
上に倒すと前進、下に倒すと後退します。ス
ティックを中央に戻すと、機体はその場でホ
バリングします。スティックをより大きい
ピッチ角で倒すと、より速く飛びます。

ロールスティック：右操作スティックを左
右に動かし機体のロールを制御します。
左に倒すと左に飛び、右に倒すと右に飛び
ます。スティックを中央に戻すと、機体は
その場でホバリングします。スティックを
より大きいロール角で倒すと、より速く飛
びます。
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噴霧システムの制御
噴霧流量ダイヤルまたは機体制御切替ダイヤル、あるいは噴霧、C1、C2の各ボタンを使用し、遠隔
から操作できます。

1.	噴霧流量ダイヤル
	 マニュアル作業モードでは、左に回すと噴霧量が減り、右に回すと噴霧量が増えます。* アプリに
現在の噴霧量が表示されます。

2.	噴霧ボタン
	 マニュアル作業モードでは、噴霧ボタンを押して噴霧を開始または停止します。

3.	FPV／マップ切替ボタン 
	 DJI Agrasの作業ビューでFPVとマップビューとを切り替える際に押します。

4.	機体制御切替ダイヤル
	 複数機体制御機能の使用時、このダイヤルを回すと操縦する機体を切り替えます。

5.	C1ボタン
	 フィールド計画時、このボタンを押すと障害物モードとウェイポイントモードが切り替わります。
フィールド計画時は、このボタンの機能のカスタマイズはできません。

	 フィールド計画をしていない時に、アプリでこのボタンをカスタマイズしてください。例えば、
A-Bルート作業でボタンがポイントAを記録するようカスタマイズされている場合、このボタンを
押すと作業ルートのポイントAが記録されます。

6.	C2ボタン
	 フィールド計画時、このボタンを押すと、ウェイポイントまたは障害物地点を追加します。フィー
ルド計画時は、このボタンの機能のカスタマイズはできません。

	 フィールド計画をしていない時に、アプリでこのボタンをカスタマイズしてください。例えば、
A-Bルート作業でボタンがポイントBを記録するようカスタマイズされている場合、このボタンを
押すと作業ルートのポイントBが記録されます。

1
3
4

56

2

* 噴霧流量は、ノズルモデルと液体の粘度によって異なります。
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以下の表は送信機を使用して各モードで噴霧システムを操作する方法の概要です。

モード 噴霧流量ダイヤル 噴霧ボタン FPV／マップ切替
ボタン

機体制御切替	
ダイヤル C1ボタン C2ボタン

ルート作業モード / / 表示の切り替え 機体の切り替え カスタム可能 カスタム可能
A-Bルート作業
モード / / 表示の切り替え / カスタム可能 カスタム可能

マニュアル作業
モード 噴霧流量の調整 噴霧の	

開始または停止 表示の切り替え / カスタム可能 カスタム可能

マニュアルプラス
作業モード 噴霧流量の調整 / 表示の切り替え / カスタム可能 カスタム可能

フィールド計画 / / / /
障害物モード／
ウェイポイント
モード

ウェイポイント／
障害物ポイントの

追加

フライトモードスイッチ

位置P

位置P

位置A

位置 フライトモード
P Pモード（ポジショニング）
A Aモード（姿勢、ATTI）
P Pモード（ポジショニング）

ポジションP

ポジションA

ポジションP

スイッチが送信機のどの位置にあるかに関わらず、機体は初期状態ではPモードで開始します。フラ
イトモードを切り替えるには、まずDJI Agrasで作業ビューを表示し、 、 の順にタップし、［姿勢
モードを有効化する］を有効にします。姿勢モード有効化後、スイッチを一旦Pに切り替えてAに切り
替えると、フライトモードが姿勢モードに切り替わります。
アプリで事前にAモードが有効になっている場合でも、機体は電源投入後のデフォルトではPモードで
起動します。Aモードにする必要がある場合は、送信機と機体の電源を入れた後、上記で記述したよ
うにフライトモードスイッチを切り替えてください。

RTHボタン
RTHボタンを長押しすると、機体が最後に記録されたホームポイントに戻ります。RTHボタン周辺の
LEDは、RTH中に白色で点滅します。ユーザーは、ホームポイントまでの飛行中に機体の機首方向を
制御できます。再度このボタンを押すと、RTHをキャンセルし機体を制御できるようになります。
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最適な伝送範囲
アンテナと送信機の背面との間の角度が80°または180°である場合、送信機と機体の間の接続は最適
なパフォーマンスを得られます。

機体が最適な伝送範囲から出ないようにしてください。信号が弱い場合は、アンテナを調整するか、
機体をより近い範囲で飛ばしてください。

ボタンの組合せ
ボタンの組合せを使用して、頻繁に使用する機能を有効化することができます。ボタンの組合せを使
用するには、戻るボタンを押しながら、他のボタンを押します。

利用可能なボタンの組合せの確認
送信機が振動してボタンの組合せを確認するまで、戻るボタンを長押しします。

80°

ボタンの組合せ

50%11:3011:30 100%

Brightness Mode

Press and then the corresponding button to perform an operation. 

Screen Recording

Adjust Volume

Screenshot

Home

Quick Settings

Recent Apps

ボタンの組合せを使用
ボタンの組合せの機能は変更できません。以下の表には各ボタンの組合せの機能が記載されてい
ます。
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ボタンの組合せ 説明
機能ボタン+機体制御切替ダイヤル（右ダイヤル） システムの音量を調整します
機能ボタン+噴霧流量ダイヤル（左ダイヤル） 画面の明るさを調整します
機能ボタン + 噴霧ボタン 動画収録
機能ボタン+FPV／マップ切替ボタン 画面のスクリーンショットを撮ります
機能ボタン+5Dボタン（上） ホーム画面に戻ります
機能ボタン+5Dボタン（下） クイック設定を開きます
機能ボタン+5Dボタン（左） 最近開いたアプリを確認します
機能ボタン+5Dボタン（右） アプリセンターを開きます

コンパスのキャリブレーション
送信機を電波干渉のある場所で使用した後は、コンパスのキャリブレーションが必要な場合がありま
す。送信機のコンパスにキャリブレーションが必要な場合、警告メッセージが表示されます。警告
メッセージをタップし、キャリブレーションを開始してください。それ以外の場合は、以下の手順に
従い送信機のキャリブレーションを行います。
1. 送信機の電源を入れます。
2. 画面上部から下にスワイプし、 をタップし、下へスクロールして［コンパス］をタップします。
3. 画面の図に従って、送信機のキャリブレーションを行います。
4. キャリブレーションが成功した場合、ユーザーはプロンプトを受信します。

サードパーティからの通知をブロックする
安全な飛行のために、各飛行の前にサードパーティからの通知を無効にすることをお勧めします。以
下の手順に従って、サードパーティから通知を無効にしてください。
送信機の電源を入れます。画面の上部から下にスワイプし、 をタップし、次に［通知］をタップし
て［今後表示しない］を有効にします。今後、DJI Agrasアプリの使用中の場合のみ、サードパーティ
からの通知は全て通知バーに表示されます。

送信機のLED

ステータスLED バッテリー残量インジケーター

バッテリー残量インジケーターは送信機の電池残量を表示します。ステータスLEDは、リンクの状態
や、操作スティック、バッテリー残量低下、および高温に関する警告を表示します。
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ステータスLED 説明
赤色点灯 送信機は機体にリンクされていません。
緑色点灯 送信機は機体にリンクされています。
青色点滅 送信機は機体にリンク中です。
赤色点滅 送信機の温度が高すぎるか、機体のバッテリー残量が少なくなっています。
黄色点滅 送信機のバッテリー残量が少なくなっています。
水色点滅 操作スティックが中央にありません。

バッテリー残量インジケーター バッテリー残量
    75%～100%

   50%～75%

  25%～50%

 0%～25%

送信機の警告音
警告するような事案が発生している状況では、送信機は振動やビープ音で警告をお知らせします。送
信機のビープ音が鳴り、ステータスLEDが緑色に点灯している場合、このエラーは機体または飛行ス
テータスに関連している可能性があり、DJI Agrasで警告が表示されます。このエラーが送信機に関連
している場合は、送信機の画面に警告が表示されます。
ビープ音を無効にするには、送信機の電源を入れ、画面の上からスワイプし、 、［音］の順にタッ
プし、通知ボリュームを調整します。

送信機のリンク
デフォルトでは送信機は機体にリンクされています。リンク作業は、新しい送信機を初めて使用する
場合にのみ必要です。複数機体制御機能を使用しているときには、同一の送信機にすべての機体をリ
ンクする必要があります。
1.	 送信機の電源を入れ、DJI Agrasを開きます。機体の電源を入れます。
2.	 作業の実行］をタップして作業ビューに移動し、 、 の順にタップします。（複数機体制御を
使用中であれば）［1機とのリンク］または［複数機とのリンク］をタップし、次に［リンク開
始］をタップします。ステータスLEDが青色に点滅して、送信機が2回のビープ音を繰り返すと、
機体とのリンク待機状態になります。

3.	 インテリジェント フライトバッテリー上の電源ボタンを5秒間長押しします。機体のフロントLED
が赤色と緑色に交互に点滅し、リンク中であることを示します。

4.	 リンクが完了すると、送信機のステータスLEDが緑色に点灯し、機体のフロントLEDが数回赤色に
点滅します。リンクできなかった場合、もう一度リンクステータス画面に移動して、再試行してく
ださい。

5.	 複数機とのリンク］を選択した場合は、手順3と手順4を繰り返して、すべての機器と送信機との
間のリンク作業を行って完了させます。終了したら、［リンク終了］をタップします。リンクでき
るのは、最大5機までです。ご注意ください。
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DJI Agrasアプリ
DJI Agrasは農業用途向けに設計されています。このアプリは、分かりやすく簡潔なインターフェイス
で、送信機に接続された機体、噴霧システム、その他の機器の状態を表示でき、様々な設定を行うこ
とができます。アプリのインテリジェント作業計画システムを使ってフィールド計画を立てると、機
体は事前に計画した飛行ルートに自動的に従って飛行することができます。

ホーム画面

1.	 タスク管理
	  ：フィールド計画と作業の進捗状況を表示します。DJI Agras管理プラットフォームのデータと
ローカルデータを同期できます。

2.	 ユーザー情報
	  ：アカウント情報を表示します。

3.	 機体情報
	  ：接続された機体の情報（ファームウェアのバージョンなど）を表示します。

4.	 トラブルシューティング
	  各モジュールのエラーに対する解決方法を表示し、エラーログをアップロードします。

5.	 一般設定
	  ：タップして、測定単位、ネットワーク診断、Androidシステム設定などの設定を行います。

6.	 拡張モジュール接続ステータス
	  ：送信機拡張モジュール（4Gドングルの装着に使用）が接続されているかを表示します。

7.	 4Gドングル信号強度
	  ：4Gドングルが装着されている場合にこのアイコンが表示されます。4Gドングルの現在の信
号強度を表示します。

8.	 外部バッテリー残量
	 25  ：外部バッテリーが装着されている場合にこのアイコンが表示されます。外部バッテ

Plan a Field Execute OperationAircraft connected

11:2225 93

New firmware

11 12

10

1 2 3 64 75 8 9
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リーの現在のバッテリー残量を表示します。

9.	 内部バッテリー残量
	 93  ：内部バッテリーの現在のバッテリー残量を表示します。

10.	 ファームウェア通知
	  ：ファームウェア更新通知を表示します。タップすると、ファームウェアページに移動します。

11.	 機体の接続ステータス
	  ：機体が送信機に接続されているかを表示します。

12.	 フィールド計画 | 作業の実行
	 フィールドの計画：ボタンをタップし、計画方法を選択してフィールド計画を立てます。
	 作業の実行：タップして作業ビューを開き、機体ステータスの表示、設定、各作業モード切り替

えが行えます。

作業ビュー

99

1.9

85.8

0.8 0.8 0.8

0.0

%

1.0 3.4

FIX

RTK

5M
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15M N

S

W

E
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4.5M14.5M

14.5M
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14.5M
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HA
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11

12
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18
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16
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21 3 4 5 19 20 21 22 23 24

1.	 システムステータス
	 ルート（GNSS）  ：現在のフライトモード、作業モード、警告メッセージを表示します。タップして［機
体のヘルスシステム］に移動し各モジュールの表示と診断を行い、ステータスログをアップロード
します。

2.	 RTK/GNSS信号強度
	 RTK

FIX  ：このアイコンはRTKが有効になり正常に作動しているときに表示されます。右上隅の数字
は接続された衛星の個数を示します。RTKアイコンの上には以下の3つのステータスのいずれか
が表示されます。FIXは差分データの計算が完了し、機体が測位用にRTKを使用できることを示し
ます。このステータスにおいてのみ、機体は離陸することができます。FLOATはシステムが差分
データを計算中であることを示します。FIXが表示されるまでお待ちください。SINGLEは差分デー
タが取得されなかったことを示します。FIXが表示されるまでお待ちください。
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	  ：このアイコンはRTKが使用中でない場合に表示されます。現在のGNSS信号強度と接続中の
衛星の数を表示します。

3.	 RTK接続ステータス
	 RTKデータの使用時、アイコンが表示されます。D-RTK 2やネットワークRTKサービス使用時は、
表示が異なります。

	  ：D-RTK 2を使用しているときのRTK信号強度を表示します。
	  ：D-RTK 2との接続が異常であることを示します。アプリに表示されたメッセージを参照してく
ださい。

	    ：ネットワークRTKサービス使用しているときのRTK信号強度を表示します。
	  ：ネットワークRTKサーバーとの接続が異常であることを示します。アプリに表示されたメッ
セージを参照してください。

4.	 制御信号強度
	  ：機体と送信機間の接続での信号強度を示します。

5.	 バッテリー設定
	  ：現在のバッテリー残量を示します。タップすると、バッテリー低下警告のしきい値を設
定し、バッテリー情報を表示します。

6.	 高度安定化機能
	 レーダーモジュールの高度安定化機能が有効になっている場合、ここでは機体とその下にある物体
との間の高さ（事前設定値）を表示します。値をタップすると調整できます。

7.	 パラメーターの設定
	 噴霧量を表示します。値をタップすると、メニューに移動し、作業パラメーターを調整します。調
整できるパラメーターは作業モードによって異なり、噴霧量、飛行速度、散布ライン幅、作物上の
高度、バンク旋回などがあります。

8.	 レーダー作動モード
	 レーダーモジュールの現在の作動モードを表示します。タップして選択します。
	  ：障害物回避レーダーは障害物回避が有効化されていることを示します。
	  ：ナローレーダーはレーダー検知角が通常より狭く、フィールドの端近くまでの飛行が可能に
なります。例えば、フェンスや木などのフィールド境界があるときには、ナローレーダーモードを
有効にし、機体が境界付近まで接近し境界近くにある作物への噴霧を確実にできるようにします。

	  ：レーダーが無効であり、障害物回避機能が作動していないことを示します。これにより、
レーダーモジュールの高度安定化機能は無効にされません。

9.	 エリア
	 作業エリアに関連する面積の値を表示します。これには以下の値が含まれます。
	 フィールド面積：インテリジェント作業計画システムを使用しルート作業のフィールド計画を立て
るときに、計画面積の合計値を表示します。

	 計画面積：フィールドの計画後に計画された実際の飛行ルート面積の値を表示します。面積は次の
公式を使用して計画します：計画面積 = フィールド面積 - 障害物面積 - 安全マージン区域。
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	 障害物面積：ルート作業のフィールド計画時、測量された障害物の面積値を表示します。
	 安全マージン面積：ルート作業のフィールド計画時に安全マージンを設定している場合、安全マー
ジン区域の面積を表示します。

	 噴霧済み面積：すでに噴霧した面積値を表示します。

10.	 作業リスト
	  ：M（マニュアル）作業モードで表示されます。タップすると、進行中のフィールド計画と作

業が表示され、作業を呼び出します。

11.	 作業モード切替ボタン
	  /  /  ：タップして、作業モードをマニュアル（M）／マニュアルプラス（M +）／A-Bルー

ト（AB）に切り替えます。

12.	 フライトテレメトリ
	 距離：機体からホームポイントまでの水平距離。
	 流量：農薬流量。
	 高さ：レーダーモジュールの高度安定化機能が有効になっている場合、機体とその下にある物体

との間の高度（事前設定値）を表示します。それ以外の場合は、機体と離陸地点との間の高度を
表示します。

	 速度：機体の飛行速度。
	 残り：農薬の残量。

13.	 液量通知
	 噴霧タンクの残り液量が十分な場合、進捗バーは満杯の状態で緑色に表示されます。液の残量が

空タンク警告のしきい値に近づいた場合は、進捗バーの緑色部分が徐々に減っていきます。液の
残量が空タンク警告に達した場合には、進捗バーが灰色表示に変わります。

14.	 ホーム画面

	  ：このアイコンをタップすると、ホーム画面に戻ります。

15.	 作業コントロールボタン
	 作業エリアの測量、作業の呼び出し／開始／停止／終了などの作業で、機体を制御するために使

用します。

16.	 FPVカメラビュー
	 FPVカメラのリアルタイム画像を表示します。タップすると、マップビューとカメラビューが切

り替わります。

17.	 障害物検知ステータス
	 レーダーモジュールの障害物回避機能が有効になっているときに、検知した障害物に関する情報

を表示します。全水平方向にある障害物の情報が円形状で画面に表示されます。赤色の表示は近
くに障害物があることを示し、黄色の表示は遠方に障害物があることを示します。数値は、機体
に最も近い障害物の距離を示します。
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18.	 障害物レーダーマップ
	 ルートあるいはA-Bルートの作業中、自動障害物回避が有効な場合、近くの障害物が表示され、

自動障害物回避機能を使用して計画された飛行ルートが表示されます。

19.	 FPVモードスイッチ
	 タップすると、FPV表示モードが切り替わります。夜間モードを選択した場合、画面表示が明る

くなります。日中モードを選択した場合、画面表示が暗くなります。

20.	 画面をクリア
	  ：タップすると、地図に現在表示されている飛行ルートが消去されます。

21.	 ロケーション
	  ：タップすると、機体位置やホームポイント（最後に記録されたポイント）を中心とした地図

を表示します。

22.	 ロケーションフォロー
	 マップ表示が機体位置をフォローするかどうかをタップして選択します。
	  ：機体の位置表示をマップの中心に常にキープします。
	  ：機体の位置に関わらず、マップは位置固定の状態で表示されます。

23.	 地図モード
	  ：タップすると、標準、衛星、夜間地図を切り替えます。

24.	 その他の設定
	 拡張メニューを開くには をタップします。その他の設定のパラメーターを全て表示し、調整で

きます。
	  ：機体の設定 - 噴霧完了時や作業完了時のアクションの設定、機体の挙動や送信機信号消失時

に作業を中断するかどうかの設定、ホームポイントの位置、RTH高度、ライトの輝度、マニュア
ルプラス作業モードで機首方向を固定するかの設定、ATTI（姿勢）モードの有効／無効、最大高
度、最大飛行距離制限、詳細設定などの設定があります。

	  ：噴霧システムの設定 - リアルタイムのデータの表示／非表示、内部の気泡の除去、噴霧タン
ク残量の設定、空タンク警告しきい値、農薬配置地点の表示／非表示、流量計エラー警告、ポン
プ流量と流量計のキャリブレーション、ノズルの型式、流量計の設定を工場出荷時の状態に戻す
などの設定があります。

	  ：送信機設定 - リンク、リンクされた機体、送信機キャリブレーション、スティックモード、
送信機カスタムキー、送信機IDなどの設定があります。

	  ：レーダー設定 - 高度安定化機能、障害物回避、ナローレーダーモード、噴霧場所の地形（平
地と山岳）、障害物表示モードの設定などがあります。

	  ：RTK設定 - 機体RTK測位、RTK信号発信元、関連設定などがあります。
	  ：映像伝送設定 - チャンネルモード、掃引周波数チャート選択などの設定があります。
	 ：機体バッテリー - バッテリー低下警告、バッテリー情報の確認などが行えます。
	  ：一般設定 - マップ設定、飛行ルート表示、FPV設定などの設定があります。
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飛行
動作環境

1.	 風速が18 km/hを超える場合に機体を使用して噴霧しないでください。
2.	 雪、霧、強風（28 km/h超）、豪雨（12時間雨量が25 mmを超える場合）などの悪天候時に機体を
使用しないでください。

3.	 飛行は周囲が開けた場所でのみ行ってください。高いビルや鉄骨の建物はコンパスやGNSS信号の
正確性に影響を及ぼすおそれがあります。

4.	 電柱、電力線、その他の障害物に注意してください。水辺、人や動物の周辺や頭上では、飛行させ
ないでください。

5.	 常に機体を目視（VLOS）で確認し、障害物、人混み、動物、水域の近くを飛行するのは避けてく
ださい。

6.	 スマートフォンの基地局や電波塔など高レベルの電磁波域で飛行させないでください。
7.	 推奨される最大動作高度は、海抜2 kmです。海抜3 kmを超えて飛行しないでください。
8.	 作業高度が1 kmに達すると、噴霧タンクのペイロード容量は2 kg減少します。1 km上昇するごと
に、ペイロード容量はさらに2 kg減少します。

9.	 作業中、強いGNSS信号を受信し、D-RTKアンテナを遮るものがないことを確認してください。
10.	屋内で機体を操作しないでください。

飛行制限とGEO区域
無人飛行体（UAV）の操縦者は、ICAO（国際民間航空機関）などの自主規制機関、FAA（米国連邦航
空局）、お住まいの地域の航空機関の定める規制に従わなければなりません。安全上の理由から、デ
フォルトで飛行制限が有効化されており、ユーザーが機体を安全に合法的に使用できるようになって
います。ユーザーは飛行限界の高度と距離を設定できます。
強力なGNSS信号を使用して操作する場合、高度制限、距離制限、GEO区域により機体の飛行位置を
モニターします。GNSS信号が弱い場合は、高度制限のみが作動し、機体が30 m以上の高さには飛行
できなくなります。

最大高度と距離（半径）制限
ユーザーは、アプリにより最大高度と距離（半径）制限を変更できます。設定が完了すると、機体の
飛行は設定された円筒エリア内に制限されます。下表はこれらの制限の詳細です。

最
大
飛
行
高
度

最大距離（半径）

ホームポイント
電源投入時の機体高度あるいは地表から機体まで
の距離
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GNSS信号が強い場合
飛行制限

最大高度 飛行高度はプリセット高度より低くなければなりません。
最大距離（半径） 飛行距離は最大距離（半径）内でなければなりません。

GNSS信号が弱い場合
飛行制限

最大高度 飛行高度はプリセット高度より低くなければなりません。
最大距離（半径） 制限なし

	機体が制限区域内に飛行した場合、制御は可能ですが、機体は戻る方向にのみ飛行可能
です。

	機体がGNSS信号を消失して最大距離（半径）外を飛行し、その後GNSS信号が回復した場
合、機体は自動的に制限範囲内に戻ります。

GEO区域
GEO区域はさまざまなカテゴリーに分けられます。GEO区域については、DJI公式ウェブサイトhttp://
www.dji.com/flysafeにその全一覧があります。

GEO区域については以下で説明します（GNSS必須）：
現地規制によっては、マーカーからの特定の半径が制限区域を構成し、その中では離陸や飛行が禁止
されます。

制限区域 無制限区域

R

制限区域
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GNSS信号が強い場合

エリア 制限 機体ステータスインジ
ケーター

 制限区域 モーターは始動しません。

赤色に点滅機体がGNSS信号を消失して制限区域内に入り、その
後GNSS信号が回復した場合、機体は半自動的に下降
し着陸します。

飛行制限なし
自由に機体を飛行できます。 なし

半自動下降：下降や着陸中、スロットルスティックコマンド以外のスティックコマンド全て
を使用できます。着陸後、モーターは自動で停止します。
	制限区域内での作業時、機体ステータスインジケーターは5秒間続けて赤色にゆっくり点滅
し、その後12秒間、現在の機体ステータスに切り替わります。この時点で機体がまだ制限区
域内であれば、インジケーターは再度5秒間赤色にゆっくり点滅し、同様の動作を続けます。

	空港、幹線道路、鉄道の駅、鉄道の線路、市街地、繁華街などの近くで飛行させないでく
ださい。常に機体を目視内で確認できるようにしてください。

フライト前チェックリスト
1.	 送信機と機体のバッテリーが完全に充電されていることを確認します。また、必要な農薬が十分に
あるか確認します。

2.	 噴霧タンクとインテリジェント フライトバッテリーがしっかりと固定されていることを確認し
ます。

3.	 すべての部品がしっかりと取り付けられていることを確認します。
4.	 全てのケーブルが適切にしっかり接続されていることを確認します。
5.	 プロペラがしっかりと取り付けられていること、モーターとプロペラの中または上に異物がないこ
と、プロペラのブレードとアームが展開されていること、アームスリーブがしっかりと締められて
いることを確認します。

6.	 噴霧システムに塞がれている部分がないことを確認します。
7.	 スプリンクラーのホースに気泡がないことを確認します。スプリンクラーの性能に影響を及ぼす可
能性があるため、気泡があれば排出してください。噴霧ボタンを2秒間長押しすると、自動気泡排
出機能が開始され、噴霧して気泡を取り除きます。

噴霧システムのキャリブレーション
はじめて作業を行う前に、必ず流量計をキャリブレーションしてください。そうしない場合、噴霧性
能に悪い影響が出る恐れがあります。
1.	 キャリブレーション前の準備：ホース内の気泡の排出

1 	噴霧タンクに約2Lの水をいれます。
2 	以下の「ホース内の気泡の排出」セクションの説明に従って、自動気泡排出機能で気泡を排出
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します。ユーザーは気泡を手動で排出することもできます。噴霧ボタンを押して泡を噴霧し、
すべての泡が排出されたらもう一度ボタンを押します。

2.	 流量計のキャリブレーション
1 	アプリ内で、［作業を実行］をタップして作業ビューに移動します。 、 の順にタップし
て、流量計セクションの右側にある［キャリブレーション］をタップします。

2 	キャリブレーションが自動的に開始されます。25秒後にキャリブレーション結果がアプリ内で
表示されます。
	キャリブレーションが正常に終了したら、次の作業に進むことができます。
	キャリブレーションできなかった場合、［？］をタップして 問題を表示し、解決してくださ
い。その後、再キャリブレーションしてください。

キャリブレーション中にキャンセルするには、 、 の順にタップします。キャリブレー
ションをキャンセルした場合は、流量計の精度はキャリブレーション開始前のデータに基づ
きます。

再度キャリブレーションする必要がある場合
1.	 異なる型番のノズルを取り付けた場合。注：ノズルの交換後、アプリで対応する型番を選択してく
ださい。作業ビューに移動し、 、 の順にタップして設定を行います。

2.	 異なる粘度の液体を使用する場合。
3.	 実際の散布量の値と完了した面積から算出した理論値との誤差が15%を超えている場合。

ホース内の気泡の排出
T20は自動気泡排出機能を搭載しています。気泡の排出が必要な場合、以下の2つの方法いずれかで、
この機能を開始してください。気泡が完全に排出されるまで、機体は自動的に排出を行います。
1.	 噴霧ボタンを2秒間長押しします。
2.	 作業ビューに移動し、 、 の順にタップして、「閉じ込められた空気の排出」セクションの右に
ある［開始］をタップします。

コンパスのキャリブレーション

	コンパスのキャリブレーションを行うことは重要です。キャリブレーションの結果は飛行
の安全性に影響します。コンパスがキャリブレーションされていない場合、機体が誤動作
する可能性があります。

	磁性干渉が強い場所では、コンパスのキャリブレーションを実施しないでください。この
ような場所には、電柱または鉄筋で補強された壁がある領域が含まれます。

	キャリブレーション中は、鍵や携帯電話のような強磁性体を携帯しないでください。
	機体ステータスインジケーターが赤色に点滅している場合、コンパスのキャリブレーショ
ンに失敗しています。キャリブレーションをやり直してください。

	キャリブレーションが完了した後に機体を地面に置くと、コンパスに異常が発生すること
があります。これは、地下の磁気干渉が原因である可能性があります。機体を別の場所に
移動させ、再度キャリブレーションしてください。
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アプリにメッセージが表示されたら、コンパスをキャリブレーションしてください。コンパスのキャ
リブレーションは、タンクが空の状態で行うことを推奨します
1.	 をタップし、次に をタップします。スライダーを最下部に移動し［詳細設定］を選択し、
［IMUとコンパスのキャリブレーション］を選択します。コンパスキャリブレーションのセクショ
ンで［キャリブレーション］をタップします。

2.	 機体を水平に持ち、機体が地上から約1.2 m上の状態で縦軸を中心として360°回転します。キャリ
ブレーションが完了したとアプリに表示されるとキャリブレーション完了です。

3.	 機体が傾いているとアプリで表示された場合、水平キャリブレーションが失敗したことを示してい
ます。ユーザーは機体を傾けて水平方向に回転させる必要があります。キャリブレーションが完了
したとアプリに表示されるとキャリブレーション完了です。必要となる回転数を減らすには、機体
を最低でも45°傾けてください。

4.	 それでもキャリブレーションが失敗するのであれば、再度手順1からコンパスのキャリブレーショ
ンを行います。
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2.	 機体が着陸したら、スロットルスティックを下に倒し、モーター始動の時と同じCSCコマンドを実
行すると、モーターが停止します。モーターが停止したら両スティックを離します。 

または

スロットルスティック

モーターの始動と停止
モーターの始動
次のコンビネーション スティック コマンド（CSC）はモーターの始動および停止に使用します。一
連の動作でCSCを実行するように気をつけてください。モーターはアイドリング速度まで加速し始
めます。両方のスティックを同時に放します。モーターが回転し始めたらすぐに離陸してください。
モーターが回転した状態で放置すると、機体がバランスを崩したり、ドリフトしたり、または勝手に
離陸して、破損や怪我の原因となる恐れがあります。

または

モーターの停止
モーターの停止方法は2通りあります。
1. 機体が着陸しても、スロットルスティックを下に倒し続けます。モーターは3秒後に停止します。

スロットルスティック（モード2の左スティック）

	回転しているプロペラは危険です。回転しているプロペラやモーターから離れてください。
近くに人がいる場合や狭い場所では、モーターを始動させないでください。

	モーターの回転中は送信機から手を離さないでください。
	飛行中にモーターを緊急停止しないでください。ただし、緊急停止することで破損や怪我の
リスクを低減できるような緊急の場合を除きます。

	モーターを停止する場合は方法1を推奨します。方法2を使用してモーターを停止する場
合、機体が完全に地面に接していないと転倒することがあります。方法2を実行する場合
は、十分に注意してください。

	着陸後、送信機の電源を切る前に機体の電源を切ってください。
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飛行テスト
1.	 機体のステータスインジケーターをこちら側に向けて、機体を屋外の平らな地面に置きます。
2.	 噴霧タンクに液体を注ぎ、ふたをしっかり締めます。ふたの十字の線が水平と垂直方向に揃ってい
ることを確認してください。

3.	 送信機の電源を入れ、DJI Agrasが起動していることを確認してから、機体の電源を入れます。
4.	 機体が送信機に接続されていることを確認します。
5.	 RTKを測位に使用する場合には、機体のRTK測位機能が有効であること、RTK信号発信元が正しく
セットされていることを確認してください。（D-RTK 2モバイルステーションまたはネットワーク
RTKサービス） アプリの作業ビューに移動して をタップし、表示、設定するRTKを選択します。

	 機体のRTK測位機能は、使用していないときには無効にしてください。無効にしない場合、差分
データがなければ機体は離陸できません。

6.	 衛星の検索が終わるまで待ち、強いGNSS信号が存在することを確認し、デュアルアンテナでの機
首方向測定の準備ができていることを確認します。CSCを実行してモーターを始動します。（一定
時間待ってもデュアルアンテナが利用可能にならない場合には、機体を強いGNSS信号のある開け
た場所に移動させてください。）

7.	 スロットルスティックを上に倒して、離陸させます。
8.	 目的の作業あるいはフライトモードを選択し、作業を開始します。
9.	 機体を手動で着陸させる場合は、作業を終了します。水平な地面の上でホバリングし、スロットル
スティックを下に倒してゆっくり下降させます。

10.	着陸後、スロットルを下方向に倒しつづけます。モーターは3秒後に停止します。
11.	機体の電源を落としてから送信機の電源を落とします。

	飛行中、機体ステータスインジケーターが素早く黄色に点滅するときは、機体がフェール
セーフモードに入っています。

	機体ステータスインジケーターがゆっくり赤色に点滅する場合は、バッテリー残量低下警
告が発生しています。できるだけ早く機体を安全な位置まで飛行させ、着陸させ、モー
ターを停止し、バッテリーを交換してください。機体ステータスインジケーターが素早く
赤色に点滅する場合は、重度バッテリー残量低下警告が発生しています。機体は自動的に
下降を始めて着陸します。
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DJI Assistant 2 for MG
DJI Assistant 2 for MGでは、基本パラメーターの設定、フライトレコードのコピー、機体と送信機の
ファームウェアの更新を行います。

インストールと起動
1.	 T20のダウンロードページから、DJI Assistant 2 for MGのインストールファイルをダウンロードし
ます：	 http://www.dji.com/t20/info#downloads

2.	 ソフトウェアをインストールします。
3.	 DJI Assistant 2 for MGを起動します。

DJI Assistant 2 for MGの使用
機体への接続
機体の航空電子システムの下部にあるUSB-CポートをUSB-Cケーブルでパソコンに接続します。次に
機体の電源を入れます。

DJI Assistant 2 for MGを使用する前には、必ずプロペラを取り外してください。

使用前にUSB-Cポート上の防水カバーを取り外してください。使用後には防水カバーをポー
トに取り付けてください。そうしない場合、水がポート内に入り、短絡の原因となる恐れが
あります。

ファームウェア更新
ファームウェア更新には、DJIアカウントが必要です。アカウントにログインまたは登録してください。

基本設定
モーターのアイドリングスピードを設定し、テストします。

ツール
SDカードモードに入り、フライトレコードをコピーします。

送信機の接続
1.	 送信機のUSB-AポートをUSBケーブル（A-Aコネクタ）を使ってパソコンに接続します。次に送信
機の電源を入れます。

2.	 画面の最上部からスワイプし、USBオプションが有効になっていることを確認します。

ファームウェア更新
ファームウェア更新には、DJIアカウントが必要です。アカウントにログインまたは登録してください。

	更新中は送信機の電源をオフにしないでください。
	機体が空中を飛行している間にファームウェアの更新をしないでください。必ず機体が地
上にあるときのみ、ファームウェアの更新を実行してください。

	送信機はファームウェアの更新後、機体とのリンクが切れる場合があります。必要に応じ
て送信機と機体を再度リンクしてください。

データのコピー
データをコピーするには、パソコンから送信機の内部ストレージと挿入されているmicroSD
カードにアクセスします。
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付録
仕様

製品モデル 3WWDZ-15.1B

機体
最大対角ホイールベース 1883 mm

寸法 2509×2213×732 mm（アームとプロペラ展開時）
1795×1510×732 mm（アーム展開時、プロペラ折りたたみ時）
1100×570×732 mm（アームとプロペラ折りたたみ時）

推進システム
モーター
ステーターサイズ 100×15 mm

KV 75 rpm/V

最大推力 13.5 kg/ローター
最大電力 2400 W/ローター
重量 666 g

ESC

最大動作電流（連続） 40 A

最大動作電圧 58.8 V (14S LiPo)

折りたたみ式プロペラ（R3390）
直径×ピッチ 33×9 インチ
重量（プロペラ単体） 90 g

噴霧システム
噴霧タンク
容量 フル：16 L

動作ペイロード フル：16 kg

ノズル
モデル XR11001VS（標準）、XR110015VS、XR11002VS（別売オプション）
数量 8

最大噴霧速度 XR11001VS：3.6 L/分、XR110015VS：4.8 L/分、XR11002VS：6 L/分
噴霧幅 4～7 m（ノズル×8、作物の上空2～3 m）
液滴サイズ XR11001VS：130～250 μm、XR110015VS：170～265 μm、XR11002VS：

190～300 μm（動作環境と噴霧率に依存）
流量計
測定範囲 0.25～20 L/分
誤差 < ±2%

測定可能な液体 導電率 > 50 μS/cm（水道水や水を含む農薬などの液体）
全方向デジタルレーダー
モデル RD2428R
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動作周波数 CE（欧州）/ FCC（米国）：24.00～24.25 GHz
MIC（日本）/KCC（韓国）：24.05～24.25 GHz

伝送電力（EIRP） MIC（日本）/ KCC / CE / FCC：< 20 dBm

消費電力 18 W

高度検知＆地形フォロー[1] 高度検知範囲：1～30 m
スタビライズ機構動作範囲：1.5～15 m
山岳モードでの最大傾斜：35°

障害物回避システム[1] 障害物検知範囲：1.5～30 m
FOV：水平：360°、垂直：±15°
動作条件：地表から1.5 mを超える高度で、速度7 m/s以下で飛行時
安全距離：2.5 m（制動後のプロペラ前部と障害物の距離）
障害物回避方向：水平方向の全方向の障害物を回避

IP等級 IP67

FPVカメラ
FOV 水平：98°、垂直：78°

解像度 1280×960 30fps

FPVスポットライト FOV：110°、最大輝度：5 mの直射光で12ルクス
飛行パラメーター
OcuSync 2.0動作周波数[2] 2.4000～2.4835 GHz

5.725～5.850 GHz

OcuSync 2.0伝送電力
（EIRP）

2.4 GHz
SRRC / CE / MIC（日本） / KCC：18.5 dBm、FCC：25.5 dBm
5.8 GHz
SRRC / FCC：25.5 dBm

総重量（バッテリーを除く） 23.1 kg

最大離陸重量 45.5 kg（海抜0 m）
最大推力重量比 1.78（離陸重量45.5 kg）
ホバリング精度範囲
（GNSS信号が強い場合）

D-RTK有効時：水平：±10 cm、垂直：±10 cm
D-RTK無効時：
水平：±0.6 m、垂直±0.3 m（レーダーモジュール有効時：±0.1 m）

RTK / GNSS動作周波数 RTK：GPS L1/L2、GLONASS F1/F2、BeiDou B1/B2、Galileo E1/E5[3]

GNSS：GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1[3]

バッテリー DJI認定フライトバッテリー（AB3-18000mAh-51.8V）
最大消費電力 8000 W

ホバリング消費電力 6000 W（離陸重量45.5 kg）
ホバリング時間[4] 14分（離陸重量29.5 kg（18000 mAhバッテリー搭載時））

7分（離陸重量45.5 kg（18000 mAhバッテリー搭載時））
最大傾斜角 15°

最大動作速度 7 m/s

最大飛行速度 10 m/s（GNSS信号が強い場合）
最大風圧抵抗 8 m/s
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運用限界高度（海抜） 2000 m

推奨動作環境温度 0℃～40℃

送信機
モデル RM500-AG

画面 5.5インチ画面、1920×1080、1000 cd/m2、Androidシステム
RAM 4GB LPDDR4

ROM 32 GB + 拡張可能なストレージ、
microSDカード対応 
最大容量：128 GB UHS-Iスピードクラス3が必要

内蔵バッテリー 18650 Li-ion（5000 mAh @ 7.2V）
GNSS GPS+GLONASS

消費電力 18 W

動作環境温度 -10℃～40℃

充電温度 5℃～40℃

保管環境温度 -30℃～25℃

OcuSync 2.0

動作周波数[2] 2.4000～2.4835 GHz
5.725～5.850 GHz

最大伝送距離 SRRC / MIC（日本）/ KCC / CE：3 km、FCC：5 km （障害物や電波干渉が
ない状態）

伝送電力（EIRP） 2.4 GHz
SRRC / CE / MIC（日本） / KCC：18.5 dBm、FCC：25.5 dBm
5.8 GHz
SRRC / FCC：25.5 dBm

Wi-Fi

プロトコル Wi-Fi Direct、Wi-Fi Display、802.11a/g/n/ac
2×2 MIMO搭載のWi-Fiに対応

動作周波数[2] 2.4000～2.4835 GHz
5.150～5.250 GHz
5.725～5.850 GHz

伝送電力（EIRP） 2.4 GHz
SRRC / CE：18.5 dBm、FCC / MIC（日本）/ KCC：20.5 dBm
5.2 GHz
SRRC / FCC / CE / MIC（日本）：14 dBm、KCC：10 dBm
5.8 GHz
SRRC / FCC：18 dBm、CE / KCC：12 dBm

Bluetooth

プロトコル Bluetooth 4.2

動作周波数 2.4000～2.4835 GHz

伝送電力（EIRP） SRRC / FCC / CE / MIC（日本）/ KCC：6.5 dBm
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送信機用インテリジェント バッテリー
モデル WB37-4920mAh-7.6V

バッテリータイプ 2S LiPo

容量 4920 mAh

電圧 7.6 V

電力量 37.39 Wh

充電温度 5℃～40℃

インテリジェント バッテリー充電ハブ
モデル WCH2

入力電圧 17.3～26.2 V

出力電圧および電流 8.7 V、6 A

動作環境温度 5℃～40℃

AC電源アダプター
モデル A14-057N1A

入力電圧 100～240 V、50/60 Hz

出力電圧 17.4 V

定格出力 57 W

[1]	レーダー有効射程距離は、障害物の材質/位置/形状などによって異なります。
[2]	5.8 GHzおよび5.2 GHz周波数帯の使用は、現地の規制によって使用が禁止されている場合があります。一部の国では、

5.2GHz周波数帯の使用は屋内でのみ利用可能です。
[3]	Galileoのサポートは後日利用可能になる予定です。
[4]	ホバリング時間は、風速 3 m/s未満、海抜約0mで測定した値です。
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機体ステータスインジケーターの説明

点滅パターン 説明
 赤色、緑色、黄色の点滅 セルフチェック

×4 黄色に4回点滅 ウォーミング アップ
  黄色にゆっくり点滅 Aモード（GNSSなし）
  緑色にゆっくり点滅 Pモード（GNSSあり）

  緑色に素早く点滅 障害物を検知すると、機体にブレーキがかかってホバ
リングし、障害物回避モードに入ります。

黄色と緑色で交互に点滅 RTKデュアルアンテナがまだ利用可能ではありません。

赤色と緑色に交互に点滅
RTK機能は有効にされていますが、RTK測位はまだ利用
可能ではありません。

  赤色点灯
システムエラーです。機体を再起動してください。そ
れでも動かない場合は、DJIサポートかDJI正規代理店ま
でご連絡ください。

     赤色と黄色に交互に点滅 コンパスデータの異常。コンパスキャリブレーション
が必要

  赤色に素早く数回点滅 ポイントA記録済み。
  緑色に素早く数回点滅 ポイントB記録済み。
  黄色に素早く点滅 送信機の信号が消失しました。
  赤色にゆっくり点滅 バッテリー残量低下。
  赤色に素早く点滅 重度のバッテリー残量低下またはバッテリー電圧低下。

ファームウェアの更新
ユーザーはDJI Agrasで機体と送信機の両方のファームウェア更新を行うことができます。
1.	 送信機と機体の電源を入れます。送信機がWi-Fiまたはドングル経由でインターネットにアクセス
できることを確認してください。ファームウェアのファイルは通常容量が大きくなります。Wi-Fi
の使用をお勧めします。

2.	 新しいファームウェア更新が可能な場合、DJI Agras画面の右下隅にメッセージが表示されます。
メッセージをタップしてファームウェア画面に移動します。

3.	 目的のファームウェアを選択して［更新］をタップし、ファームウェア更新ページに入ります。
4.	 送信機のファームウェアについては、［更新へ移動］をタップし、システム設定ページにリダイレ
クトして更新の指示に従います。

	 機体あるいはD-RTK 2モバイルステーションなどの機器に対するファームウェアについては、ファー
ムウェアはOcuSyncを通じて送信機から対応する機器に転送されます。機器と送信機が適切に接続
されていることを確認してください。［XXXのダウンロード］（XXXはファームウェアのバージョ
ン）をタップし、すべての機器に対するファームウェアパッケージをダウンロードします。

5.	 ダウンロードが完了すると各機器の下にある［XXXの更新］をタップし、対応する機器の更新ペー
ジに入ります。［インストール］をタップし、更新が完了するまで待機します。

6.	 更新が正常に完了したら、送信機と機体を手動で再起動します。

ファームウェアの更新にはDJI Assistant 2 for MGを使用することもできます。詳細については、DJI 
Assistant 2 for MG （53ページ）を参照してください。
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本内容は予告なく変更される場合があります。

最新版はhttp://www.dji.com/t20
よりダウンロードしてください
本書についてご質問がある場合は、DJI（DocSupport@dji.com） 
までメールでお問い合わせください。
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