
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ドローンの自動飛行による果樹の送風受粉 

運用マニュアル Ver2 

果樹ドローン研究コンソーシアム 編 

令和４年度補正予算及び令和５年度当初予算 「戦略的スマート農業技術の開発・改良」 



目次 

 

（１）ＭＡＶＩＣ３シリーズ、ＭＡＴＲＩＣＥシリーズの可視光・マルチスペクトルカ 

メラでの飛行前操作手順 1 

（１－１）空中写真測量可視光カメラの設定について 1 

（１－２）天候や地形について 3 

（１－３）空中写真測量：データ取得のための自動飛行設定について 4 

（１－４）マッピング（オルソ撮影）設定方法について 4 

（１－５）自動飛行の手順について 9 

 

（２）ＤＪＩ ＴＥＲＲＡでの解析からＡＧＲＡＳ Ｔシリーズミッション作成 13 

（２－１）可視光カメラデータを用いた２Ｄマップ作成と農業ドローンへの連携 13 

（２－２）MAVIC３M のマルチスペクトルカメラデータを用いた２Ｄマップ作成 20 

 

（３）Ｄ－ＲＴＫ２の接続方法 24 

（３－１）設置準備手順 24 

（３－２）Ｄ－ＲＴＫ２の接続方法 25 

 

（４）風速計の使い方 29 

 

（５）ＤＪＩ ＡＧＲＡＳ Ｔ３０ ポンプのキャリブレーション 33 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



1 

 

(１)ＭＡＶＩＣ３シリーズ、ＭＡＴＲＩＣＥシリーズの可視光 ・ＭＳカメラでの飛行前

操作手順 

（１－１）空中写真測量可視光カメラの設定について 

ＤＪＩ ＴＥＲＲＡで解析するための写真データを取得する際に注意してもらいた

い点があります。 ＳｆＭソフトであるＤＪＩ ＴＥＲＲＡは自動で特徴点を検出して

マッチングし、オルソ画像や３Ｄモデルを作成します。しかし万能ではなくドローンで

の撮影設定、自動飛行経路設定など、ＳｆＭソフトが精度よくマッチングしてくれるよ

うに写真を撮影する必要があります。ＳｆＭソフトの特性を知ることが必要です。最適

な設定になるようにしましょう。 

●ＳｆＭソフトの特性 

 ＳｆＭソフトの性質上、どうしても計算できない条件があります。 

＜１＞写真に写っていない 

 写真に写っていない場所はデータ化することができません。上空から見えない木や枝、

葉っぱなどの下の部分は地面が写りません。映り込んでいない部分はデータ化できませ

ん。 

＜２＞特徴点を認識できない 

 ＳｆＭソフトは撮影された複数枚の写真から特徴点を見つけ出しマッチング処理し

ます。一面まっさらなアスファルトやコンクリートなど凹凸がないものでは特徴点を見

つけ出すことが難しいため、精度が落ち穴あき状態になることがあります。 

 

 

 

 

 

 

   木や枝、葉っぱなどで地面が見えない   特徴点がないアスファルトなど 

＜３＞写真ごとに対象物が変化する場合 

 撮影する対象物が川面や海水面、雪が積もっているときなどは、写真ごとに地形が変

化するため特徴点を見つけることができず、計算でいないことがあります。 

 

 

 

 

           

雪面            波打ち際 
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＜４＞撮影した写真品質の問題 

 カメラの設定ミスによるピンボケやブレ、写真の白飛び、黒つぶれ写真では特徴点を

見つけられず計算処理ができませんので、注意するようにしてください。 

 

（１－２）飛行計画から送風受粉飛行経路作成について 

 

 

 

①飛行計画      ②飛行経路作成        ③撮影作業 

 

     

 

 

        ④ＳｆＭソフト処理     ⑤送風受粉用自動飛行経路での作業 

●カメラ設定について 

 撮影時のカメラの設定は、ＳｆＭソフト処理したデータの精度に影響してくるので、

一度決めた最適値で設定しましょう。しかしながらカメラ設定は現場の状況や天候など

の条件によってかわってくるため、一概にこれが最適という数値がありません。実際の

現場状況に合わせて調子します。 

ポイント１：Ｆ値→絞り込む（Ｆ値を大きくする） 

 写真測量ではシャープでパンフォーカスな写真に仕上げるため、できる限り絞るよう

にします。目安としてｆ6.3～ｆ16 の範囲でｆ8 近辺が推奨となります。絞りすぎると

（ｆ22 など）品質が低下する恐れがあります。 

ポイント２：シャッタースピード→できるだけ早く 

 ドローンで写真測量を行う場合、機体は飛行（移動）しながら撮影を行います。プレ

を抑えるために、できるだけ早いシャッタースピードで撮影するようにします。目安と

しては 1/1000 秒以上の設定にしておけば問題ありませんが、撮影高度が低すぎる場合

（対象物との距離が近い）は、機体の速度を遅くしてもブレが生じる可能性があります

ので、注意が必要です。 

ポイント 3：ＩＳＯ感度→できるだけ低く 

 写真にノイズがある場合はＳｆＭソフト処理を行う際に自動でノイズ除去されてし

まうため、正確なマッチング処理ができなくなる恐れがあります。ＩＳＯ感度は、でき

るだけ低く設定するようにしましょう。日頃から様々な日照度合いにおける、ノイズ許

容範囲内のＩＳＯ感度最大値を把握しておくようにしましょう。 
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まとめ 

 設定の流れとして、シャッタースピードは 1/1000 秒固定で設定を推奨します。その

あとにＦ値の設定をｆ８近辺に設定し、最後にＩＳＯ感度を調整します。調整の際の目

安となるのが露出計（ＥＶ値）です。ＥＶ値は+0.0～1.0 程度に収まるように調整しま

す。そしてデジタルカメラは比較的白飛びしやすい傾向にあるため、露出アンダー方向

で撮影するようにしましょう。Ｆ値、ＩＳＯ感度ともに、これ以上変更しようがない場

合にはシャッタースピードを 1/1000 以下に調整します。心配な場合は一度手動で飛行

させ自動飛行高度と同じ高度で撮影し、事前に確認しましょう。 

 

（１－２）天候や地形について 

 天候や地形条件も、写真測量の精度や品質に影響を及ぼします。写真測量の場合は、

快晴がいいというわけではなく、地形も測量する箇所が真っ平らな地形とは限りません。

写真測量に適した気候や、起伏に富んだ地形を測量する際には注意が必要です。 

＜１＞天候について 

 写真測量を行う上で天候は重要な要素です。雨天時に撮影した写真はレンズに雨粒が

付着することなどにより品質が落ち、ＳｆＭソフト処理ができなくなることがあります。 

 反対に快晴の場合は、樹木等の影が延びやすく、影の部分が写り込まないこともあり

ます。雲の流れが速いときも注意が必要で、明るくなったり暗くなったりを繰り返すと

明るさのことなる連続写真となる場合もあります。 

 このことから、写真測量では曇りが適していますが、暗すぎると露出不足になりやす

いため注意が必要となります。 

＜２＞地形について 

 空中写真測量の対象地が平らな場所ばかりではありません。高低差のある地形もある

でしょう。この場合、一定の高度で飛行させ写真を撮影した場合に、対地高度が異なる

ため、写真のオーバーラップとサイドラップが設定と異なることがあります。 

起伏が激しい場所では、後ほど説明いたします「地形フォロー」機能を活用してオー

バーラップ、サイドラップを一定に保つことが望ましいです。 

 

 

 

 

 

 

 

 

地上面との距離が異なるためオーバーラップ、サイドラップが一定でなくなる 
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（１－３）空中写真測量：データ取得のための自動飛行設定について 

●基本操作の一連の流れ 

 

 

 

 

  

①自動飛行の種類選択     ②飛行領域の設定      ③飛行詳細設定 

 

 

 

 

 

④飛行計画保存      ⑤カメラパラメーター設定 

 

 

 

 

 

         ⑥チェックリスト確認   ⑦離陸自動飛行開始 

 

（１－４）マッピング（オルソ撮影）設定方法について 

 国土交通省の空中写真測量では、オーバーラップ率 90％以上、サイドラップ率 60％

以上とマニュアル案に記載されています。オルソ画像の場合、オーバーラップ 80％以

上、サイドラップ率 70％以上で行うことをおすすめします。ただし、数値を上げすぎる

と精度は上がりますが、その分、撮影に時間を要します。 

 地上解像度（ＧＳＤ）は１ピクセル１ｃｍが推奨されています。１ｃｍ以上にすると

解像度が下がりますので低画質になり、１ｃｍ以下にすると高画質になりますが撮影時

間、撮影枚数が増えて効率性は悪くなります。また、ＤＪＩ製ドローンは最低飛行高度

が決まっていますので、それ以下での飛行はできない仕様となっていますので、確認が

必要です。 

 

 

 

 

 

1.送信機の電源を入れ、飛行ルートを選択

する。 
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2.画面右上の＋マークを選択し、吹き出し

の「ルート作成」を選択する 

3.圃場測量の場合は「エリアルート」を 

選択 

4.マップ上で３点以上をタップすると青い

飛行範囲が設定されます。さらに点を増や

すと多角形のエリアルートが組めます。測

量したい範囲を囲んで、左上のチェックを

タップし範囲を確定させます。 

5.タスクのペイロード選択画面で、

使用する機体（ここではＭ３Ｅを選

択で説明）を選択する。シリーズの

場合は機体シリーズ選択→モデル選

択→カメラ選択であり、機体選択の

場合は、機体モデル選択→カメラモ

デル選択となり、選択したらＯＫを

タップする。（ＭＡＶＩＣ3Ｍの場合

はカメラを「ＲＧＢ」「ＭＳ」両方を

選択してください。） 



6 

 

この画面からは、取得するデータ設定に関する説明をします。 

①ミッション名は任意の名称に変更

できます 

②使用するカメラが表示されます。 

③空中写真測量でオルソ画像を作成

する場合は、このタブは「オルソ収集」

を選択 

④オルソＧＳＤはルート高度によっ

て変化します。１センチ１ピクセルに

合わせたい場合は、この数値を「１」

として下さい 

⑤高度モードは「相対離陸地点高度

（ＡＬＴ）」がデフォルトです。傾斜地

や起伏のある地形を撮影する場合は。

「ＡＧＬ」を選択することで地形フォ

ロー又はリアルタイムフォローに変

更することもできます 

⑥ルート高度で飛行する高度を設定

できます。高度を変えるとオルソＧＳ

Ｄの値が変わりますので注意してく

ださい 

⑦ＯＮにしておくと経路の最後にカメ

ラを 45 度に下げ斜めの経路で飛行し

ます。ＳｆＭ処理時に高度が最適化す

るための機能で、通常はＯＮにしてく

ださい 

⑧離陸後、機体は安全離陸高度まで上

昇し、初めの位置（ポイントＳ）まで

飛行します 

⑨撮影時の飛行速度です。高度によっ 

最大速度が変わります。 

⑩飛行経路の向き(角度)を調整できま

す。 

⑪ミッション完了時の動作を指定しま

す。ＲＴＨを推奨します。 

                      ⑫詳細設定に移動します。 

① 

② 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩

⑪ 

⑫ 

④ 



7 

 

詳細設定 

 

⑬撮影対象となる地点と離陸地点の

標高差設定することでラップ率が調

整されますが、平地や地形フォロー時

には通常使用しません 

⑭サイドラップ率ですが、空中写真測

量では 60％以上で行ってください。 

⑮オーバーラップ率は 90％以上で行

ってください。 

⑯マージンを設定することで撮影範

囲を広げたり狭めたりできますが、撮

影範囲に問題がなければ使用しなく

て構いません 

⑰写真モードは等時間間隔撮影又は

等距離撮影のいずれかを選択してく

ださい 

⑱ＯＦＦのままで問題ありません 

⑲任意の位置から撮影開始したい場

合に使用してください。自動で航路が

変わります 

⑳離陸してからスタートポイントに

向かう速度になります 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑬ 

⑭ 

⑮ 

⑯ 

⑰ 

⑱ 

⑲ 

⑳ 

設定が終わりました

ら、左上のフロッピー

マークをタップして 

保存完了です 

飛行させる際にミッシ

ョンを使用します 
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撮影時の注意点 

・ＳＤカードの残量確認や予備の準備をお願いします。特にＭＡＶＩＣ３Ｍは飛行高度

が低いことが多々あり、カメラ５つでそれぞれ同時に撮影するため、通常の空中写真測

量よりもデータ量が多くなりがちです。足りなかったといったことが無いよう準備して

ください。 

・撮影前日に、会社や事務所、学校等のＷｉｆｉが接続できる環境で送信機と機体の電

源を入れてファームウェアのアップデートが来ていないか確認してください。当日に送

信機を手持ちのスマホやタブレットにつないで４Ｇ通信することもできますが、その場

合、多大な時間がかかります。（場合によっては数時間かかります）撮影を円滑にする

ためにも事前に確認しておきましょう。撮影場所でアップデートが出てもその場でのア

ップデートは推奨しません。その場合は、アップデートせずに作業をすることをお勧め

します 

・ＭＡＶＩＣ３Ｍを用いたマルチスペクトルデータの収集は、必ず太陽高度（迎角）が

３０℃を超えているときに行ってください。マルチスペクトルデータの収集は、晴天の

日中に行うことをお勧めします。太陽の高度は下記ＵＲＬで調べることができます。 

https://eco.mtk.nao.ac.jp/cgi-bin/koyomi/cande/horizontal.cgi 

・自動飛行における最低飛行高度は１２ｍに定められています。また、カメラの性能に

よりシャッタースピードが異なります。（例：ＭＡＶＩＣ３Ｍの場合、可視光カメラの

みの場合はは 0.7 秒間隔で撮影できますが、マルチスペクトルカメラを同時で使用する

場合は 2 秒間隔です）飛行高度やシャッタースピードにより飛行時間が影響を受けま

す。自動飛行経路作成時に飛行時間を確認し、必要に応じて予備のバッテリーを準備し

てください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ファームウェアの更新は送信

機の電源を入れた後の最初の

画面で確認できます。また画

面左上のＧＥＯ区域マップに

入ると安全飛行データベース

の更新が入っている場合があ

るので確認してください。 
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(１－５)自動飛行の手順について 

 自動飛行によるデータ収集前に必ずＤＩＰＳ2.0にて飛行許可承認証の取得及び飛行

計画の通報が完了しているか確認してください。自動飛行は目視外飛行に該当するケー

スがほとんどです。目視外飛行に係る許可承認を得たうえで特定飛行にあたる場合は飛

行計画の通報をしなければ飛行させることはできません。また、飛行日誌の作成および

携帯が必要となります。特定飛行に当たらない場合でも、飛行計画の通報及び飛行日誌

の作成は推奨されています。 

 

ＰＯＩＮＴ１：ミッションを開始する前にＤ－ＲＴＫ基地局又はカスタムネットワー

クＲＴＫに繋がっているか確認する 

 空中写真測量ではよりデータ解析における精度を高めるために、ＲＴＫ（リアルタイ

ムキネマティック）を用いて写真に高精度な位置情報を書き込み、ＳｆＭソフトでの解

析を行う方法が主流になっています。 

 ＲＴＫ（リアルタイムキネマティック）では地上基地局を設置しそこから位置情報を

得る方法と全国に約 1300 か所設置されている電子基準点データをデータ配信事業者と

契約し取得し位置情報を書き込む方法があります。どちらかを使用することとなります

が、送信機で選択し、受信状況が「ＦＩＸ」されているかを確認したうえで、飛行させ

る必要があります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＲＴＫ設定タブからＲＴＫ測位

及び測位精度維持モードをＯＮ

にします。ＲＴＫサービスタイ

プを選択で設読したいＲＴＫを

選択してください。切り替えた

場合は機体の再起動が必要で

す。 

機体ＲＴＫステータスが接続済

みとなり、測位が「ＦＩＸ」に

なるまで待ってから自動飛行に

入ります。 

「ＦＬＯＡＴ」の状態では測位

が安定していませんので、必ず

「ＦＩＸ」であることを確認し

てください。 
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＜自動飛行させる前に＞ 

 地上に機体を設置した状態から自動飛行を開始することも可能ですが、一度手動で離

陸させ、動作確認（モーター音が正常か、姿勢制御装置が安定しているか、カメラ映像

の乱れが無いか、送信機と機体の接続は良好か等）を行ってからの自動飛行への切り替

えを推奨します。 

 

＜自動飛行開始の手順＞ 

1.画面から自動飛行ミッションを選択します。 

・送信機画面左上の「ルート」をタップしてミッションを呼び起こす方法 

 

 

 

 

 

 

 

 

・飛行ルート→ライブラリから使用したいミッションを選択し呼び起こす方法 

 

 

 

 

 

 

 

2.ミッションを呼び起こしたら画面左上の青色の再生マークを選択 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



11 

 

3. 「飛行前のチェック」で飛行させる際の設定項目を確認します。信号ロストアクショ

ンの設定を地形に合わせた設定にしておかないと機体が信号ロスト時に帰還できなく

なります。「ホバリング」や「着地（ランディング）」の選択には注意が必要です。特に

問題が無ければ「Return to Home」の選択を推奨します。また最低ＲＴＨ高度の設定

が低すぎると障害物を回避するためにバッテリーの消耗が激しくなる場合があります。

障害物がない円滑に帰還できる高度に設定しましょう。（注意：許可が無い場合は地表

面から 150ｍ以上の空域では飛行できませんので、適正な高度設定でお願いします。） 

画面を上にスワイプすると下方部分に「次へ」と表示されますのでタップしマッピング

チェックリストに進みます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

次のページに続く 

 

 

 

 

 

飛行前のチェック項目を

確認してください。信号

ロストアクション等、安

全に飛行・帰還するため

の大事な設定項目になり

ます。 

 

飛行前のチェックを確認

後、画面を上にスワイプ

させ、下部の「次へ」を

クリックします。 
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4.マッピングチェックリストに切り替わります。設定されているミッションの内容が正

しいか確認してください。カメラモードはＳ（シャッター優先）にし、シャッター1/1000

が推奨です。ただし、天候によっては変更する必要もあるので、実際のカメラの写り具

合を確認してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

カメラモード、シャッタ

ー等を確認し問題なけれ

ば、右下の「飛行ミッシ

ョンをアップロード」を

クリックし、ミッション

を開始させます。 
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（２）ＤＪＩ ＴＥＲＲＡでの解析からＡＧＲＡＳ Ｔシリーズミッション作成 

（２－１）可視光カメラデータを用いた２Ｄマップ作成と農業ドローンへの連携 

＜ＭＡＶＩＣ３Ｅ、Ｍａｔｒｉｃｅ４Ｅ、Matrice300 ・350 ・400+Zenmuse P１等の場合＞ 

 撮影した写真をＳｆＭソフトであるＤＪＩ ＴＥＲＲＡでマッピングしていきます。

空中三角測量（ＡＴ）と２Ｄマップの項目を使用して作成します。以下の手順で進めま

す。 

1.機体又はカメラからＳＤカードを取り出し、パソコンに差し込み解析したいフォルダ

を読み込める状態にしてください。（デスクトップに移す又はＳＤカードを差し込んだ

ままにする） 

 

2.ＤＪＩ ＴＥＲＲＡを起動させます。左上に「構築」と「飛行ルート」とありますが、

タブは「構築」のままにしてください。左下の 「プロジェクトを作成」クリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.プロジェクトタイプで「可視光」を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タブは「構築」

を選択 

「プロジェク

トを作成」を

クリック 
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4.任意のプロジェクト名を入力します。呼び起こすときに分かりやすい名称にしておく

ことをお勧めします。名称を決めたら「ＯＫ」をクリックしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.画面右側に表示される「ファイルを選択」又は「フォルダを選択」し構築する可視光

カメラデータを選択します。選択し読み込みが終わると画像の枚数が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

クリック 

取り込んだ画像数

が表示されます 
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6.解析処理する内容を設定していきます。 

 

①計算方式はタブで「スタンドアローン型計算」

又は「クラスター型計算」の２つから選べますが、

通常は「スタンドアローン型計算」を選択します。 

②ルートタイプは「標準」「サークル」「送電線」

の３つから選べますが、通常は「標準」を選択し

ます。 

③特徴点密度は「高」の方が再構築に時間はかか

りますが、品質が良いため「高」を推奨します。 

④ＧＣＰと制約は測量で精度を出したい場合に使

用しますが、Ｄ－ＲＴＫ又はネットワークＲＴＫ

で測位したデータであれば農地では使用しなくて

も問題ありません。 

⑤ＸＭＬ出力は「ＸＭＬ」「接続点付きＸＭＬ」の

２つから選べますが、通常は「ＸＭＬ」を選択し

ます。 

⑥右にあるマークをクリックすると「ＸＭＬ座

標系設定」が表示されます。デフォルトでは世界

測地系（国際）ＷＧＳ８４・Ｄｅｆａｕｌｔに設

定されています。こちらは高さが楕円体髙で構築

されます。標高モデルで構築したい場合は、世界

測地系（日本）ＪＧＤ2024 ・ＪＰＧＥＯ2024 を選

択する必要がありますが、ＷＧＳ８４・Ｄｅｆａ

ｕｌｔで問題ありません。 

⑦２ＤマップはＯＮのままにしてください。 

⑧前処理（ＡＴ）同様「スタンドアローン型計算」

通常を選択します。 

⑨シーン選択では「農地シーン」を選択してくだ

さい。 

続く「対象領域（ＲＯＩ）」「マップの傾斜」「スマ

ート穴埋め処理」はデフォルト設定のままでかま

いません。 

３Ｄメッシュ以降の項目は使用しないので、すべ

てＯＦＦにしてください。その後、構築開始をク

リックし構築をおこなってください。 

① 

② 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 
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7.構築が完了したら、以下の作業をおこない自動飛行のルート構築を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

→次のページへ 

右の設定項目を

下までスクロー

ルさせて、用途

をクリックし、

「農地機能」を

選択します。 

境界 標定点 

境界点をクリックしマップ上の作業した

い範囲を囲みます。三点以上の範囲を作

成すると作業エリアが作成されます。多

角形で構成できるので、三点以上であれ

ば作業エリアが作成できます。 

右のアイコンで標定点を選択し、作業範

囲内に１点以上標定点を置いてくださ

い。標定点を作成しないと経路作成に進

めませんので注意してください。 
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→次のページへ 

 

障害物の設定や構築したデータ上の認識

を誤っている建物・電柱等がある場合は

削除するか、回避する建物・電柱等のア

リアを設定します。 

結果の変更をクリックし、「結果の変更」

のタブをクリックします。 

「その他」→マップ上のご認識している

建物、電柱等を削除する 

「建物」→飛行ルート上で回避したい建

物（構造物）がある箇所を設定する 

「電柱」→飛行ルート上で回避したい電

柱がある箇所を設定する 

いずれもＣｔｒｌを押しながらマウスの

左クリックで削除又は設定します。完了

したら「保存」をクリックして下しさい。 

「経路を生成する」をクリックします。マップ上に飛行経路が表示されます。 
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→次のページへ 

飛行経路を作成したら、「農作物か

らの高さ」「飛行ルート幅」「経路角

度」を調整します。 

経路高度は 5.8ｍ、飛行ルート幅は

4ｍが推奨値です。 

設定し終えたら、左写真の枠で囲っ

ている一番左にある「保存」マーク

をクリックし保存します。次に真ん

中の「ＤＪＩ Ａｇｒａｓ管理シス

テムへアップロードする」をクリッ

クしクラウド上にデータを送信し

ます。 

 

 

ＤＪＩ Ｓｍａｒｔｆａｒｍ Ｗｅｂ（ https://ag.dji.com/jp/smartfarm-

web）又はアプリをＰＣ・タブレット等で検索しＤＩＪアカウントでログイン

します。ログイン後、作成した飛行経路がＷｅｂ上では「圃場管理」スマホア

プリ等では「フィールド」に反映されているか確認します。 
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8.作成した飛行経路をＤＪＩ ＡＧＲＡＳ Ｔシリーズの送信機にダウンロードしま

す。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

→次のページへ 

 

送信機画面左

上のマークを

タ ッ プ し ま

す。 

送信機画面上段の右から２番目

のダウンロードアイコンをタッ

プします。 

Ｗｅｂ上にアップロードされた飛行経路一覧からダウンロードしたいデータを選

択し、「はい」をタップすると飛行経路データミッションのダウンロードが開始さ

れます。 
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（２－２）ＭＡＶＩＣ３Ｍのマルチスペクトルカメラデータを用いた２Ｄマップ作成 

撮影した写真をＳｆＭソフトであるＤＪＩ ＴＥＲＲＡでマッピングしていきます。

空中三角測量（ＡＴ）と２Ｄマップの項目を使用して作成します。以下の手順で進めま

す。 

1.機体又はカメラからＳＤカードを取り出し、パソコンに差し込み解析したいフォルダ

を読み込める状態にしてください。（デスクトップに移す又はＳＤカードを差し込んだ

ままにする） 

 

2.ＤＪＩ ＴＥＲＲＡを起動させます。左上に「構築」と「飛行ルート」とありますが、

タブは「構築」のままにしてください。左下の「プロジェクトを作成」クリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

→次のページへ 

 

ミッションがダウンロードされていることを確認してください。ダウンロードし

たデータを送信機画面上で編集することも可能です。機体の電源を入れ呼び出し

をタップしてミッションを開始できます。 

タブは「構築」

を選択 

「プロジェク

トを作成」を

クリック 
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3.プロジェクトタイプで「スペックトル」を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.任意のプロジェクト名を入力します。呼び起こすときに分かりやすい名称にしておく

ことをお勧めします。名称を決めたら「ＯＫ」をクリックしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

→次のページへ 
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5.画面右側に表示される「ファイルを選択」又は「フォルダを選択」し構築する可視光

カメラデータを選択します。選択し読み込みが終わると画像の枚数が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6.解析処理する内容を設定していきます。 

①計算方式は「スタンドアローン型計算」を選択します。 

②ルート対応は「標準」を選択します。 

③特徴点密度は「高」を選択します。 

④ＸＭＬ出力は「ＸＭＬ」を選択します。 

⑤初期設定ではＷＧＳ84 が表示されます。楕円対抗で

なく世界測地系（日本）・標高モデルにしたい場合はＪ

ＧＤ・ＪＰＧＥＯを選択しますが、特に問題なければＷ

ＧＳ84 でかまいません。 

⑥２ＤマップはＯＮのままにしてください。 

⑥計算方式は「スタンドアローン型計算」を選択します。 

⑦解像度は問題なければ「高」のままにしておきます。 

確認したら下の「構築開始」をクリックします。 

クリック 

取り込んだ画像数が表示さ

れます。 

可視光カメラデータの解析

とは異なり、「インデック

スを出力」の項目にチェッ

クが入ります。 

② 

① 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 
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7.構築が完了するとＲＧＢ・ＮＤＶＩ・ＧＮＤＶＩ・ＬＣＩ・ＮＤＲＥ・ＯＳＡＶＩの

タブをクリックすることで、それぞれのデータを閲覧できます。 

 

 

 

 

 

 

 

参考 

ＤＪＩ ＴＥＲＲＡは定期的なアップデートがあります。アップデートの表示が出た場

合は、最新のバージョンをダウンロードし、旧バージョンのアンインストール後に最新

のバージョンに変更することを推奨します。２０２６年２月時点では、永久ライセンス

の更新費用は廃止されていますので、永久ライセンスをお持ちの方は最新バージョンを

ご利用いただけます。（年間ライセンスは、当該期間内は最新バージョンをお使いいた

だけます。） 
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（３）Ｄ－ＲＴＫ２の接続方法 

（３－１）設置準備手順 

1.Ｄ－ＲＴＫ２とＤ－ＲＴＫ２の支柱部分（トライポッド）を用意します。 

 

2.トライポッドの足部分を半分ほど伸ばし、所定の位置に固定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.付属する水平器を使い高さと開脚度合いを調整しＤ－ＲＴＫ２と三脚の接続部を固

定します。２つの水平器がありますが、Ｄ－ＲＴＫ２の水平器を優先して調整してくだ

さい。 

 

 

 

 

 

       三脚の水平器           Ｄ－ＲＴＫ２の水平器 

 

 

 

 

 

 

 

この先端が目印に当たるように設置します。 

高さを調整

するねじ 

接続部を固

定します 
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（３－２）Ｄ－ＲＴＫ２の接続方法 

基地局（Ｄ－ＲＴＫ２）には、モードが５種類あります。各モードにより接続できる機

種が変わりますので確認が必要です。 

モード１～３：Ｐｈａｎｔｏｍ４ＲＴＫ又はＰ４Ｍｕｌｔｉｓｐｅｃｔｒａｌ 

モード４：ＭＡＴＲＩＣＥ２１０ＲＴＫ Ｖ２ 

モード５：ＭＡＶＩＣ３Ｅｎｔｅｒｐｒｉｓｅシリーズ（Ｍ３Ｅ，Ｍ３Ｔ） 

     ＭＡＴＲＩＣＥ３００シリーズ、ＭＡＴＲＩＣＥ３０シリーズ 

     ＤＪＩ ＡＧＲＡＳ Ｔシリーズ（Ｔ３０、Ｔ１０、Ｔ２５等） 

 

①起動方法：Ｄ－ＲＴＫ２の真ん中のボタンを長押しし、起動させます。 

 

 

 

 

 

②起動後、モード５対応機種に接続する場合は、Ｄ－ＲＴＫ２のモードをモード５に変

更します。変更方法は一番右の「Ｍ」ボタンを長押しし、黄色に点灯したら一度指を離

し、再度ボタンを軽く押します。少し時間が経つとモード変更され、ＬＥＤの緑色の点

滅回数が増えます。 

モード変更順 

モード１→モード２→モード３→モード４→モード５→モード１の繰り返し 

モード表示 

モード１：緑点滅１回 

モード２：緑点滅２回 

モード３：緑点滅３回 

モード４：緑点滅４回 

モード５：緑点滅５回 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「Ｍ」ボタンを長押しし、モードを切り

替えます。 
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③すべてのＬＥＤが緑色に点灯するまで待ちます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ＲＴＫモジュールが別付けの機種（ＭＡＶＩＣ３シリーズ）は、ＲＴＫモジュールを

取り付けてあるか確認してください。 

 

 

 

 

 

 

 

⑤モード５であることを確認ができたら、送信機からリンク設定を実施します。飛行画

面の右上にある「・・・」をタップします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

真ん中のＬＥＤが赤色又は黄色の場

合、ＧＮＳＳの受信が完了していな

い状態です。ＬＥＤの色が変わらな

い場合は、設置場所に問題がある可

能性があるので、設置場所を移動さ

せてください。（注：改めて電源を入

れなおす必要があります） 
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⑥各種設定画面が表示されます。表示された画面内の上から７番目の「ＲＴＫ」アイコ

ンをタップします。ＲＴＫ設定画面のＲＴＫサービスタイプから「Ｄ－ＲＴＫ２基地局」

を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ＲＴＫ設定画面の「機体ＲＴＫステータス」をタップします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

→次のページへ 
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⑧Ｄ－ＲＴＫ２モバイルステーションの選択画面が表示されます。接続したいＲＴＫを

選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑨機体ＲＴＫステータスが接続済みとなり、Ｄ－ＲＴＫ基地局の緯度・経度・楕円対抗

が表示されます。加えて測位が「ＦＩＸ」したら測位準備は完了です。 
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（４）風速計の使い方 

 

1. 風速計の電源をいれ、スマートフォンの番号と同じ機体を接続する 

 

 

 

 

2. DASHBORAD を開く 

 

3. 準備ができたら START を押す→全ての端末で同じタイミングで押すようにする 

 

4. 計測 

→ここで異常が出ていないか逐一確認！ 

 

5. 計測が終了したら History を開き、記録したデータ Excel CSV として出す 
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6. 共有マークから Google ドライブを選び、「風速計 共有用」のフォルダを選択す

る 

 

 

 

 

 

 

 

7. 名前を当日の日付と飛行方法にして保存する 

8. Excel データを開いたら、日付時刻と Wind speed の欄だけを残し、残りは削除

する 

 

＊ケストレル 5500 は 2 秒間隔で記録されるため、ドローン飛行時刻とズレが生じる

場合がある。その場合、一つ多めにセルを選択し、それを記録範囲とする 
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例:) 

 

ケストレル 5500（園芸研究センター）の使用方法 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 歯車ボタンを押す 
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2．Memory Options を開く 

 

3．Store Rate にカーソルを合わせ、左右キーで時間を合わせる 

 

4．Auto Store を ON にする 
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T30 ポンプのキャリブレーション 

<キャリブレーション前の設定> 

 

1.操縦機及び T30 本体の電源を入れる ※T30 は羽止めを外して展開する 

 

2.T30 に水を半分程度いれる 

<操縦機側の設定> 

１.左上の書類マークを選択 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２.ミッションを一つ選択する 

 

３.呼び出しを選択する 

 

４.右上の歯車マークを選択する 

 

 

 

 

 

 

 

 

５.噴霧の項目を押し、“ポンプフローのキャリブレーション”の項目までスライドする 
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６．キャリブレーションを選択する 

 

 

 

 

 

 

        

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

７.キャリブレーションの開始 

<T30 側の設定> 

1. T30 のキャリブレーション中、不具合がないか確認する 

 

◎確認ポイント◎ 

・ノズルのつまり 

・ホースの折れ etc… 

※ノズルのつまりはノズルを外し、噴射口を歯ブラシ等で磨いて取り除く 

 

２．水がノズルから噴射されなくなったら、下の栓を開けてタンク内の水を放出する 
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<T30 の越冬準備> 

３．水が出なくなり次第、栓を閉めてウォッシャー液を２Ｌ程度入れる 

 

 

 

 

 

４．キャリブレーションを再度行う 

 

 

５．ウォッシャー液が出なくなったら終了する 
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本資料は生研支援センターの「令和４年度補正予算及び令和５年度当初予算 戦略的

スマート農業技術の開発・改良」により実施した研究成果に基づき編集しています。 

 

〈研究課題名〉 

 ドローン画像を利用した果樹の開花着果状況、病害発生状況の解析に基づく効率的栽

培管理技術開発 

 

〈研究期間〉 

 令和５年度～令和７年度 

 

〈研究担当機関〉 

新潟食料農業大学 

新潟県農業総合研究所園芸研究センター  

富山県農林水産総合技術センター園芸研究所果樹研究センター 

株式会社プログレス 

聖籠フルーツビレッジ 

 

〈お問い合わせ先〉 

コンソーシアムに関するお問い合わせ 

新潟食料農業大学 総務部 経理・研究支援課 

新潟県胎内市平根台 2416 

TEL 0254-28-9828 

Mail keiri@nafu.ac.jp 

 

  技術内容に関するお問い合わせ 

（株）プログレス 

新潟県三条市桜木町 12-38 三条ものづくり学校 2階 204 号室 

TEL 0256-47-1942 
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