
2020 年 1 月 

ドローンの製作 

 

（１）モータとアームの組立 

 

アーム 

プロペラガード 

モータ 

ESC 

 ※モータと ESC は、3 端子を接続する 

M3 皿ネジ（長さ 30mm 程度） 

 ※プロペラガードの厚みに合わせて変更 

M6 六角ネジ（長さ 100mm 以上） 

 

 

 

 

 

 

 

①モータ、アームプロペラガードを皿ネジで固定する 

 

※ネジの締めすぎに注意。 

締結後、モーターを手で回し

て引っ掛かりがないかチェッ

クすること。 

 

 

 

 

 

 

 

 



 ②六角ネジで裏蓋を固定する。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※六角ネジは離着陸の際の足になるので足カバーを最後に付ける。 

 

 ③これを 4 つ組み立てる 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



（２）中部と下部の組立 

 

中部 

 ※電子パーツ固定用のマジックテープ 

を貼る（図の黒い箇所） 

 

下部 

 ※バッテリー固定用のマジックテープ 

を貼る（中央のへこみ） 

 

M5 六角ネジ（長さ 60mm） 

M5 長ナット 

 

 ①中部の一番内側の穴に M5 六角ネジを合わせ、下部と固定する 

 

 ※△マークの位置を合わせてネジで固定すること。 

△マークはドローンの前方のしるし 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



（３）配電盤のはんだ付け 

 

青丸は Lipo バッテリーと接続する端子 

赤丸は FC へ給電するコード 

＋と―は各 ESC へ給電するコード 

をはんだ付けする。 

 

５V と１２V は必要に応じて使用する 

 

 

 ①はんだ付け後の状態 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



（４）配電盤の組立 

 

赤丸の場所に 

M3 皿ネジ（長さ 10ｍｍ） 

で固定する 

 

※配電盤側にナットを取り付ける 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



（５）中部の組立（FC は TARROT 社 ZYX-M） 

  ①配電盤からの VCC と GND を FC の PMU と接続する（赤丸） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ZYX-M の配線は TARROT 社のマニュアルを参考にしてください。 

 

 ②PMU とデータ通信用 USB 端子をマジックテープで固定する 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 ③FC と受信機をマジックテープで固定する 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



（５）アームの取り付け 

 

アームモータセット 

M6 六角ネジ（長さ 40mm） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ①内側の穴に M6 ネジをとおしてアームを仮止め 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ※配電盤からの＋―端子を ESC と接続 

ESC からのコントロール端子を FC に接続 

  ※ZYX-M への配線は TARROT 社のマニュアルを参考にしてください。 

 

 

 



（６）上部の取り付け 

 

M6 六角ネジ（長さ 40ｍｍ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ①仮止めをしていた M6 ネジを一度外し、上部を取り付けてから再度固定する。 

  アームと上部の隙間にコードを挟まないように注意。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※GPS を上部にマジックテープで固定する 

 ※最後に足カバーを装着すること。 

無くても飛ぶが、着陸の際にアームのネジが曲がりやすい。 



（７）今回の設定値 

 

 

 

 

←ver によっては manual と GPS の反応 

 が逆になる。ドローンにある状態表示 

LED が一番正しい状態を表している。 


