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1. はじめに 

本書は、ネットワーク上のドローンに対して、CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT.dllを用いてMA

VLink(MicroAir Vehicle Link)プロトコルを使用し、メッセージおよびコマンドを実行する CAO プロ

バイダ「MAVLinkプロバイダ」のユーザーズガイドです。 

本書では、この MAVLinkプロバイダの機能、及び実装されているメソッドについて説明します。 

MAVLinkの詳細につきましては以下のリンクより「MAVLink Developer Guide」を参照ください。 

※https://mavlink.io/en/ 

https://mavlink.io/en/
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2. プロバイダの概要 

2.1. 概要 

MAVLink プロバイダはネットワーク上のドローンに対して UDP または TCP/IP 通信にて接続を行い、

MAVLinkプロトコルにてメッセージおよびコマンドを送信し、ドローンの制御を行います。 

MAVLinkプロバイダはMAVLinkプロトコルのバージョン 2.0が対象となります。 

 

MAVLinkプロバイダを使用するにあたってはORiN SDKをインストールするか、下記を参照して手

作業でレジストリ登録を行う必要があります。 

 

表 2-1 MAVLink_CLIENTプロバイダ 

ファイル名 CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT.dll 

ProgID CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT 

レジストリ登録 %ORIN2%\DotNet\BAT\RegistAsm.bat CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT.dll 

レジストリ登録の抹消 %ORIN2%\DotNet\BAT\UnregistAsm.bat CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT.dll 
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書

式 

2.2. メソッド・プロパティ 

2.2.1. CaoWorkspace::AddController メソッド 

MAVLinkプロバイダでは、 Controllerオブジェクトの生成時に、ソケット通信の初期処理を行います。

接続時にオプション文字列でドローンを指定します。 

 

AddController( <bstrCtrlName:BSTR>,<bstrProvName:BSTR> 

<bstrPcName:BSTR>[,<bstrOption:BSTR>]) 

bstrCtrlName : [in] コントローラ名 

bstrProvName : [in] プロバイダ名.固定値=”CaoProv.FAcom.MAVLink_CLIENT” 

bstrPcName : [in] プロバイダ実行マシン名 

bstrOption : [in] オプション文字列 

 

表 2-2 CaoWorkspace::AddControllerのオプション文字列 

オプション 説明 

IP=<IPアドレス> 接続するドローンのIPアドレスを設定します。 

IPアドレスはIPv4形式のみサポートしています。 

Port=<ポート番号> ドローンとのソケット通信を行うポート番号を設定します。 

ConnMode=<通信方式> 接続に使用するプロトコルを設定します。 

 0 : UDP 

 1 : TCP/IP 

Debug=<デバッグモード> デバッグモードの使用可否を設定します。 

 0 : 使用しない 

 1 : 使用する 

(デフォルト:0) 

 

 

2.2.2. CaoController::Execute メソッド 

接続済みのドローンに対してコマンドを実行します。コマンドの詳細は「3.1 コマンド一覧」を参照してくだ

さい。 

 

  Execute(<bstrCommand:BSTR>, <vntParam:ARRAY|BSTR>) 

bstrCommand : [in] コマンド名 

vntParam : [in] パラメータ 

 

書式 
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2.2.3. CaoController::AddVariable メソッド 

システムのバージョン情報とメーカー情報を取得する変数オブジェクトを作成します。 

 

 AddVariable(<bstrName:BSTR> [,<bstrOption:BSTR>]) 

bstrName : [in] コマンド名 

bstrOption : [in] オプション文字列 

 

表 2-3 システム変数一覧 

変数名 データ型 説明 
属性 

get put 

@MAKER VT_BSTR システムのメーカー文字列を返します。 〇 - 

@VERSION VT_BSTR システムのバージョン文字列を返します。 〇 - 

QUEUECNT VT_I4 受信したデータのキュー数を返します。 〇 - 

 

 

 

2.2.4. CaoController::OnMessage イベント 

MAVLinkプロバイダがドローンからテレメトリを受信すると，CaoController クラスのOnMessage イベン

トとしてデータを受け渡します。 

OnMessage イベントによって通知するテレメトリについては「3.2テレメトリ一覧」を参照してください。 

 

書式 
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3. コマンドリファレンス 

3.1. コマンド一覧 

MAVLinkプロバイダにて使用可能なコマンドの一覧は以下の通りです。 

一覧に記載がないコマンドを設定した場合はエラーとなります。 

コマンド名は大小文字の区別はありません。 

コマンドの型はすべて文字型(VT_BSTR)とします。コマンドに対する応答の型はすべてオブジェクト

型の配列とします。 

各コマンドの詳細は以降の項を参照してください。 

 

表 3-1 コマンド一覧 

コマンド 説明 

TAKEOFF 離陸の指示を送信します。 

LAND 着陸の指示を送信します。 

MISSION_COUNT ・飛行計画アップロード開始の通知を送信します。 

・アップロード済みの飛行計画の削除を行います。 

MISSION_ITEM_INT ウェイポイントの詳細や速度の指定等の情報を送信します。 

SET_MODE モード変更の要求を送信します。 

DO_REPOSITION 飛行中のドローンに停止の指示を送信します。 

DO_CHANGE_SPEED 速度変更の指示を送信します。 

COMPONENT_ARM_DISARM モータの始動/停止の指示を送信します。 

DISCONNECT ドローンとの接続を切断します。 
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3.1.1. CaoController::Execute(“TAKEOFF”) コマンド 

離陸の指示を送信します。 

 

Execute (<TAKEOFF>, <pitch, yaw, latitude, longitude, altitude>) 

 
TAKEOFFの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-2 TAKEOFFパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

pitch deg 機体のピッチ。 

yaw deg 機体のヨー。 

latitude - 離陸後の緯度。 

その場で離陸する場合は非数値を設定。 

longitude - 離陸後の経度。 

その場で離陸する場合は非数値を設定。 

altitude m 高度。 

 

 

COMMAND_ACK 

  

TAKEOFF の送信に成功した場合、応答として COMMAND_ACK メッセージが返却されま

す。COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-3 TAKEOFFに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 22 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

 

書式 

戻り値 
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3.1.2. CaoController::Execute(“LAND”) コマンド 

着陸の指示を送信します。 

 

Execute (<LAND>, <abort alt, land mode, yaw, latitude, longitude, altitude>) 

 
LANDの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-4 LANDパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

abort alt m 着陸が失敗した場合の最小目標高度。 

「0」の場合はシステムのデフォルト値が使用される。 

land mode - 着陸モード。 

yaw deg 機体のヨー。 

latitude - 着陸地点の緯度。 

その場に着陸する場合は非数値を設定。 

longitude - 着陸地点の経度。 

その場に着陸する場合は非数値を設定。 

altitude m 着陸地点の高度。 

  

COMMAND_ACK 

 

LAND の送信に成功した場合、応答として COMMAND_ACK メッセージが返却されます。

COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-5 LANDに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 21 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

書式 

戻り値 
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3.1.3. CaoController::Execute(“MISSION_COUNT”) コマンド 

このコマンドはパラメータにより、以下の 2通りの機能を使用可能です。 

・飛行計画アップロード開始の通知を送信します。 

・アップロード済みの飛行計画の削除を行います。 

 

Execute (<MISSION_COUNT>, <count, mission type>) 

 
MISSION_COUNTの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-6 MISSION_COUNTパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

count - 送信するミッションアイテムの数。 

mission type - ミッションのタイプ。 

 

 

アップロード開始通知に対する応答 

  MISSION_REQUEST_INT 

  

アップロード開始通知の送信に成功した場合、応答として MISSION_REQUEST_INT メッセ

ージが返却されます。MISSION_REQUEST_INT の詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-7 アップロード開始通知に対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 51 メッセージごとの ID。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

count  受信したミッションアイテムの数。 

mission type  ミッションのタイプ。 

 

書式 

戻り値 
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飛行計画削除に対する応答 

  MISSION_ACK 

  

飛行計画削除の送信に成功した場合、応答として MISSION_ACK メッセージが返却されま

す。MISSION_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-8 飛行計画削除に対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 47 メッセージごとの ID。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

type  ミッションの実行結果。 

mission type  ミッションのタイプ。 
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3.1.4. CaoController::Execute(“MISSION_ITEM_INT”) コマンド 

ウェイポイントの詳細や速度の指定等の情報を送信します。 

詳細は「MAVLink Developer Guide」の「Microservice – Mission Protocol」を参照してください。 

※https://mavlink.io/en/services/mission.html 

 

Execute (<MISSION_ITEM_INT>, <seq, frame, command, current, autocontinue, param1, 

param2, param3, param4, x, y, z, mission type>) 

 
MISSION_ITEM_INTの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-9 MISSION_ITEM_INTパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

seq - ウェイポイント ID。0から連番で設定する。 

frame - 座標系。 

command - 実行するコマンドの ID。 

current - 現行設定。 

飛行計画にて最初に実行するアイテムは「1」を設定する。 

上記以外のアイテムには「0」を設定する。 

autocontinue - 自動継続設定。 

次のアイテムを自動で実行させない場合は「0」を設定する。 

自動でさせる場合は「1」を設定する。 

param1 - 各コマンドのパラメータ 1。 

param2 - 各コマンドのパラメータ 2。 

param3 - 各コマンドのパラメータ 3。 

param4 - 各コマンドのパラメータ 4。 

x - 各コマンドのパラメータ 5。 

y - 各コマンドのパラメータ 6。 

z - 各コマンドのパラメータ 7。 

mission type - ミッションのタイプ。 

 

 

書式 

https://mavlink.io/en/services/mission.html
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送信した情報が飛行計画の最後のアイテムではない場合 

  MISSION_REQUEST_INT 

  

送信した情報が飛行計画の最後のアイテムではない場合、応答として 

MISSION_REQUEST_INTメッセージが返却されます。MISSION_REQUEST_INTの詳細は以

下の一覧を参照してください。 

表 3-10 最後のアイテムでない場合の応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 51 メッセージごとの ID。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

count  受信したミッションアイテムの数。 

mission type  ミッションのタイプ。 

 

送信した情報が飛行計画の最後のアイテムである場合 

  MISSION_ACK 

  

送信した情報が飛行計画の最後のアイテムである場合、応答としてMISSION_ACKメッセー

ジが返却されます。MISSION_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-11 最後のアイテムである場合の応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 47 メッセージごとの ID。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

type  ミッションの実行結果。 

mission type  ミッションのタイプ。 

 

戻り値 
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3.1.5. CaoController::Execute(“SET_MODE”) コマンド  

モード変更の要求を送信します。 

 

Execute (<SET_MODE>, <base mode, custom mode>) 

 
SET_MODEの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-12 SET_MODEパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

base mode - ベースモード。 

custom mode - 自動操縦固有のモード。 

  

 

COMMAND_ACK 

 

SET_MODE の送信に成功した場合、応答として COMMAND_ACK メッセージが返却され

ます。COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-13 SET_MODEに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 176 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

書式 

戻り値 
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3.1.6. CaoController::Execute(“DO_REPOSITION”) コマンド 

飛行中のドローンに停止の指示を送信します。 

 

Execute (<DO_REPOSITION>, <speed, bitmask, yaw, latitude, longitude, altitude>)  

 
DO_REPOSITION の各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-14 DO_REPOSITIONパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

speed m/s 対地速度。「-1」を設定した場合はデフォルト値を使用する。 

bitmask - オプションフラグのビットマスク。 

yaw deg 機体のヨー。 

latitude - 停止位置の緯度。 

その場で停止する場合は非数値を設定。 

longitude - 停止位置の経度。 

その場で停止する場合は非数値を設定。 

altitude m 停止位置の高度。 

その場で停止する場合は非数値を設定。 

  

COMMAND_ACK 

 

DO_REPOSITION の送信に成功した場合、応答として COMMAND_ACK メッセージが返

却されます。COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-15 DO_REPOSITIONに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 192 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

書式 

戻り値 
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3.1.7. CaoController::Execute(“DO_CHANGE_SPEED”) コマンド 

速度変更の指示を送信します。 

 

Execute (<DO_CHAMGE_SPEED>, <speed type, speed, throttle, relative>) 

 
DO_CHANGE_SPEEDの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-16 DO_CHANGE_SPEEDパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

speed type - 速度の種類。 

speed m/s 速度。 

「-1」を設定した場合は変更しない。 

throttle % スロットルの量。 

「-1」を設定した場合は変更しない。 

relative - 評価方法。 

「0」を設定した場合は絶対的。 

「1」を設定した場合は相対的。 

  

 

COMMAND_ACK 

 

DO_CHANGE_SPEEDの送信に成功した場合、応答としてCOMMAND_ACKメッセージが

返却されます。COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-17 DO_CHANGE_SPEEDに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 178 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

書式 

戻り値 



MAVLink プロバイダ ユーザーズガイド  - 18 - 

 

ORiN 協議会 Office FA.com 

 

3.1.8. CaoController::Execute(“COMPONENT_ARM_DISARM”) コマンド 

モータの始動または停止の指示を送信します。 

 

Execute (<COMPONENT_ARM_DISARM>, <arm, force>)  

 
COMPONENT_ARM_DISARMの各パラメータの詳細は以下の通りです。 

表 3-18 COMPONENT_ARM_DISARMパラメータ詳細 

パラメータ 単位 説明 

arm - モータの始動/停止設定。 

「0」を設定した場合は停止。 

「1」を指定した場合は始動。 

force - 動作強制設定。 

「0」を設定した場合はフェイルセーフがかかっていない状況で

のみ実行する。 

「21196」を設定した場合は強制的に実行する。 

  

 

COMMAND_ACK 

 

COMPONENT_ARM_DISARMの送信に成功した場合、応答としてCOMMAND_ACKメッ

セージが返却されます。COMMAND_ACKの詳細は以下の一覧を参照してください。 

表 3-19 DO_CHANGE_SPEEDに対する応答 

パラメータ 値 説明 

message ID 77 メッセージごとの ID。 

command ID 400 応答に対する要求のコマンドの ID。 

result  送信したコマンドの実行結果。 

progress  コマンドの実行に失敗した理由。 

result param 2  resultの追加の内容。 

target system  コマンド受信側のシステム ID。 

target component  コマンド受信側のコンポーネント ID。 

 

書式 

戻り値 
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3.1.9. CaoController::Execute(“DISCONNECT”) コマンド 

ドローンとの接続を切断します。 

 

Execute (<DISCONNECT>) 

 
DISCONNECT はパラメータが不要です。 

 

 

なし 

 

DISCONNECTの送信に成功した場合、MAVLink特有のメッセージによる応答はありません。

以下の文字列を応答として返します。 

“DISCONNECT” 

 

 

書式 

戻り値 
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3.2. テレメトリ一覧 

MAVLink プロバイダの OnMessage イベントにて通知されるテレメトリ(メッセージ)の一覧は以下の通り

です。 

各メッセージの詳細は以降の項を参照してください。 

 

表 3-20 テレメトリ一覧 

メッセージ 説明 

HEARTBEAT 通信相手の存在を確認し応答していることを通知する。 

BATTERY_STATUS バッテリーに関する情報を通知する。 

GPS_RAW_INT GPSに関連した情報を通知する。 

GLOBAL_POSITION_INT 座標に関する情報を通知する。 

EXTENDED_SYS_STATE 機体の離着陸状態を通知する。 

MISSION_ITEM_REACHED 飛行計画の実行完了に関する情報を通知する。 

MISSION_CURRENT 実行中の飛行計画に関する情報を通知する。 
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3.2.1. CaoController::OnMessage(“HEARTBEAT”) 

通信相手の存在を確認し応答していることを通知します。MAVLink プロトコルのバージョンやシステム

の状態等を保持しています。 

HEARTBEATによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-21 HEARTBEAT詳細 

パラメータ 型 説明 

custom mode uint32_t オートパイロット固有のフラグに使用されるビットフィ

ールド。 

type uint8_t 機体の種類。 

autopilot uint8_t オートパイロットの種類 

base mode uint8_t システムモードのビットマップ。 

system status uint8_t システムステータス。 

mavlink version uint8_t_mavlink_version MAVLinkのバージョン。 
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3.2.2. CaoController::OnMessage(“BATTERY_STATUS”) 

バッテリーに関する情報を通知します。バッテリーの種類や電圧等の情報を保持しています。 

BATTERY_STATUSによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-22 BATTERY_STATUS詳細 

パラメータ 型 単位 説明 

current consumed int32_t mAh 放電容量。 

-1の場合は測定していない。 

energy consumed int32_t hJ 仕事量。 

-1の場合は測定していない。 

temperature int16_t cdegC バッテリーの温度。 

不明な場合は INT16_MAXが設定される。 

voltages uint16_t[10] mV セル 1～10のバッテリー電圧。 

個々の電圧が不明な場合はバッテリー全体の電圧がセ

ル 0 に設定され、他のすべてのセルに UINT16_MAX

が設定される。 

current battery int16_t cA バッテリーの電流。 

-1の場合は電流を測定していない。 

id uint8_t  バッテリーID。 

battery function uint8_t  バッテリーの機能。 

type uint8_t  バッテリーの種類。 

battery remaining int8_t % バッテリー残量。 

-1の場合は残量を測定していない。 

time remaining int32_t s バッテリーの残り時間。 

-1の場合は残り時間を推定していない。 

charge state uint8_t  放電の程度の状態。 

voltage ext uint16_t[4] mV セル 11～14の電圧。 

0の場合はセルが存在しないことを表す。 
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3.2.3. CaoController::OnMessage(“GPS_RAW_INT”) 

GPSに関連した情報を通知します。緯度や経度、補測衛星数等の情報を保持しています。 

GPS_RAW_INTによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-23 GPS_RAW_INT詳細 

パラメータ 型 単位 説明 

time usec uint64_t us システムが起動してからの経過時間。 

latitude int32_t degE7 緯度。 

longitude int32_t degE7 経度。 

altitude int32_t mm 高度。 

eph uint16_t  GPSの HDOP水平希釈位置。 

不明な場合は UINT16_MAXが設定される。 

epv uint16_t  GPSの VDOP垂直希釈位置。 

不明な場合は UINT16_MAXが設定される。 

vel uint16_t cm/s GPSの対地速度。 

不明な場合は UINT16_MAXが設定される。 

cog uint16_t cdeg 移動方向。 

不明な場合は UINT16_MAXが設定される。 

fix type uint8_t  GPS修正種類。 

satellites visible uint8_t  補足衛星数。 

不明な場合は UINT8_MAXが設定されます。 

alt ellipsoid int32_t mm 高度。 

h acc uint32_t mm 位置の不確実性。 

v acc uint32_t mm 高度の不確実性。 

vel acc uint32_t mm 速度の不確実性。 

hdg acc uint32_t degE5 向きの不確実性。 
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3.2.4. CaoController::OnMessage(“GLOBAL_POSITION_INT”) 

座標に関する情報を通知します。緯度や経度、高度等の情報を保持しています。 

GLOBAL_POSITION_INTによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-24 GLOBAL_POSITION_INT詳細 

パラメータ 型 単位 説明 

time boot ms uint32_t ms システムが起動してからの経過時間。 

latitude int32_t degE7 緯度。 

longitude int32_t degE7 経度。 

altitude int32_t mm 高度。 

relative alt int32_t mm 対地高度。 

vx int16_t cm/s x軸の対地速度。(北を正とする) 

vy int16_t cm/s y軸の対地速度。(東を正とする) 

vz int16_t cm/s z軸の対地速度。(下を正とする) 

hdg uint16_t cdeg 機体の向き(ヨー)。0.0～359.99の範囲。 

不明な場合は UINT16_MAXが設定される。 

 

 

 

3.2.5. CaoController::OnMessage(“EXTENDED_SYS_STATE”) 

機体の離着陸状態を通知します。VTOLの状態や離着陸状態を保持しています。 

EXTENDED_SYS_STATEによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-25 EXTENDED_SYS_STATE詳細 

パラメータ 型 説明 

vtol state uint8_t VTOLの状態。 

landed state uint8_t 離着陸状態。 
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3.2.6. CaoController::OnMessage(“MISSION_ITEM_REACHED”) 

飛行計画の実行完了に関する情報を通知します。完了したミッションアイテムのシーケンス番号を保

持しています。 

MISSION_ITEM_REACHEDによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-26 MISSION_ITEM_REACHED詳細 

パラメータ 型 説明 

seq uint16_t 完了したミッションアイテムのシーケンス番号 

 

 

 

3.2.7. CaoController::OnMessage(“MISSION_CURRENT”) 

実行中の飛行計画に関する情報を通知します。実行中のミッションアイテムのシーケンス番号を保持

しています。 

MISSION_CURRENTによって受信するデータの詳細は以下の通りです。 

表 3-27 MISSION_CURRENT詳細 

パラメータ 型 説明 

seq uint16_t 現在実行中のミッションアイテムのシーケンス番号 
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4. 参考 

4.1. システム構成・実行手順例 

以下はドローンとMAVLinkプロバイダとを接続するシステム構成例です。 

 

図 4-1 システム構成例 

 

 

ドローンとの接続手順は以下の通りです。 

 

① ドローンを起動 

② MAVProxyを起動 

③ MissionPlannerを起動してドローンと接続する 

④ MAVLinkプロバイダの AddControlを実行する 

 

基地局PC

③GCS

(Mission Planner)

②MAVProxy

920MHz

テレメトリ

2.4GHz

テレメトリ

④MAVLinkプロバイダ

①
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4.2. ミッション実行シーケンス 

ミッションとはドローンの飛行計画のことで、フライトプラン等と呼ばれる場合もあります。 

ドローンが飛行する経路や離着陸などの動作、速度変更等の指示がまとめられたものを示します。 

ミッションを開始するためには、ドローンにミッションがアップロードされた状態でドローンをミッションモードに

変更し、モータを始動する必要があります。 

 

MAVLinkプロバイダを用いてミッションを開始するまでのシーケンスは以下の図の通りです。 

図 4-2 ミッション実行シーケンス図 

 

MAVLink_CLIENT ドローン

MISSION_COUNT

MISSION_REQUEST_INT
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COMPONENT_ARM_DISARM

ミッションアイテム数


