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仕様

型番

作業深度 200m

下⽅Q叕DVL

慣性航法システム 嚲 オプション

下⽅位置固定ホバリング 嚲 オプション

下⽅衝突回避 嚲 オプション

前⽅Q叕DVL

前⽅慣性航法システム 嚲 嚲

前⽅位置固定ホバリング 嚲 嚲

前⽅衝突回避 嚲 嚲
レ垪サ垤垪ス
ケ垪ル スマ垪トおよび適応型測定 嚲 嚲

下⽅ｿﾅｰ

⽔深測量 嚲 嚲

⾼度追跡および固定 嚲 嚲

Q叕DVL

E叕MASTER NAVI E叕MASTER PLUS

Eシリ垪ズROV⽐較



前書き

警告：ガイドに従って正しく操作しない場合、重⼤な⼈⾝傷害事故が発⽣可
能です。

ヒント：ガイドに従って正しく操作しない場合、故障や機能しない可能性が
あります。

下記内容にご注意ください：



操作上の注意

1.E叕MASTERを接続する前に、デバイスのケ垪ブルポ垪ト、Qコネクタ垪、SDカ垪ドスロットのO
リングが確実に設置されていることを確認してください。

2.E叕MASTERを⽔に⼊れる前に、E叕MASTERのケ垪ブルコネクタ垪の接続を確認し、コネク
タ垪がしっかりと接続されていることを確認してください。

3.E叕MASTERを⽔に⼊れる前に、オプション接続するQポ垪トとSDカ垪ドスロットの保護カ
バ垪をチェックし、それらが締まっていることを確認してください。



操作上の注意

4.E叕MASTERを⽔に⼊れる前に、バッテリ垪の接続状態を確認し、
バッテリ垪が正しく取り付けられていることを確認してください。
取付⽅法について動画も確認できます：
可MOLYKOTE 111型潤滑脂を使⽤して、電池コネクタ垪とOリングのメンテナンスをすることをお勧
めします台

5.使⽤前に、バッテリ垪コネクタのメスとオスが乾燥し、清潔であることを確認してください。
使⽤後には、バッテリ垪コネクタのメスとオスに残った⽔滴を拭き取ってください。。

6.⽔中作業後は、必ず⽔中ドロ垪ンのモ垪タ垪をメンテナンスしてください。
モ垪タ垪メンテナンスに関する詳細は、P77を参照するか、
動画ご確認お願い致します。
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背景
安全と規制

1

FIFISH E叕MASTERをご使⽤の前に、以下の⽂書とビデオを読んで視聴し
てください：
1. 叿クイックスタ垪トガイド吀
2. 叿ユ垪ザ垪マニュアル吀
3. 教育ビデオ、叽FIFISH APP 叕 ヘルプ 叕 アカデミ垪呉可iOS台 または

可Android システム台 を通じて

回転中のプロペラ
に触れないでくだ

さい

電動機の過熱を避けるため
にスラスタ垪を⽔から離れ
て30秒以上に運転させない

でください

⽔中ドロ垪ンを激しく⽔中
に投げ込まないでください

点灯中のパイロットランプを
直視したり触れたりしないで

ください

⽔中ドロ垪ンを操作する際に
は、潮汐、⽔位、⽔流などの

環境にご注意ください

⽔中ドロ垪ンやケ垪ブルの
損傷や絡まりの原因となる
可能性のある暗礁、岩、海
藻、漁⽷などを避けてくだ

さい

現地のサンゴと海洋⽣物
を保護するようにご注意

ください

製品の使⽤後に関する保守
とメンテナンスについては
、FIFISH公式技術サポ垪
トチ垪ムにお問い合わせく
ださい



注意：

2

以下の状況はアフタ垪サ垪ビス範囲外となります:

• ユ垪ザ垪エラ垪を含む、製造要因でない衝突による損傷。

• 公式な取扱説明書またはマニュアルに従わずに⾏った無許可の改造、分解、または筐体の開封による損傷。

• 適切なインスト垪ル、使⽤⽅法、または公式な取扱説明書やマニュアルに従わない操作による損傷。

• 無許可のサ垪ビスプロバイダ垪による損傷。

• 電⼦回路の無許可の改造、電池および充電器の不⼀致または誤使⽤による損傷。

• 取扱説明書やマニュアルに記載されたガイドラインに従わない潜⽔による損傷。

• 過酷な⽔中条件呃強⼒な⽔流、巨⼤な波など呄における製品操作による損傷。

• 電磁⼲渉環境呃鉱⼭地帯、無線送信塔近く、洞窟、泥地、放射線、トンネルなど呄における製品操作による損傷。

• 他の無線デバイスの⼲渉を受ける環境呃送信機、ビデオダウンリンク、Wi叕Fi信号など呄における製品操作によ
る損傷。

• 部品の経年劣化または損傷にもかかわらず潜⽔を強⾏した損傷。

• 信頼性や互換性に問題のある認可対象外のサ垪ドパ垪ティパ垪ツの使⽤による損傷。

• 機器の電⼒が低い状態またはバッテリ垪に⽋陥がある状態での操作による損傷。

• 間断ない、エラ垪のない操作による損傷。

• 製品によるユ垪ザ垪デ垪タの紛失または破損。

• 製品に付属または後からインスト垪ルされたソフトウェアプログラムによる損傷。

• ユ垪ザ垪要望に応じて提供またはQYSEA製品に統合された製品を含む、第三者製品による障害または損傷。

• QYSEA技術またはその他のサポ垪ト呃 叽操作⽅法叾の問題や誤った製品設定、インスト垪ル、ファ垪ムウェアア
ップグレ垪ドを解決するためのサポ垪ト呄の要因でない損傷。

• 敏感なエリア呃軍事施設、⾃然資源保護区、海洋保護区、海洋⽣態保護区など呄での⽔中ドロ垪ンの操作による
損傷。

• 予測できない要因呃⽔流、洞窟崩落、動物の摂⻝など呄による損傷。

• ラベルが変更されたまたはラベルのない製品または部品。

• 遠隔制御された⽔中ドロ垪ンの表⾯の⽔滴また⽔垢は、製造⼯場での⽔中テストに起因するものであり、FIFISH
⽔中ドロ垪ンの特性と機能に影響を与えません。

詳細情報については、弊社公式サイトで説明ビデオをご覧いただき、または叽FIFISHアプリ/ヘルプ/よくある質問叾セ
クションの叽よくある質問叾にご参照ください。
最新バ垪ジョンのユ垪ザ垪ガイド/マニュアルやその他の説明については、弊社公式サイトにアクセスしてください。
テクニカルサポ垪トにお問い合がご希望の⽅は、support喝qysea.com までメ垪ルをお送りください。

内容が変更された場合、別途通知がないので、ご了承ください。

背景
免責事項
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FIFISH E叕MASTER
1. 4K 超⾼解像度の⽔中カメラ

2. 5,000 lm LED  * 2
3. スラスタ垪呃アルミ合⾦プロペラ呄 * 6
4. トップマウント ポ垪ト

5. トップ Q コネクタ垪呃アクセサリポ垪ト呄
6. ⽔中ドロ垪ンのケ垪ブルポ垪ト

7. テ垪ルフィン右1叴
8. 前向きDVL
9. 排⽔孔

10. SD カ垪ドの差し込み⼝
11. 取り外し可能なバッテリ垪 * 2

12. ボトムマウント ポ垪ト
13. ボトム Q コネクタ呃アクセサリポ垪ト呄

1

3

5

6

4

9

3

8
2 2

11

12

紹介
E叕MASTER ⽔中ドロ垪ン

3

33

3
4

7

10 10

右1叴 激しく揺らしたり、テ垪ルフィン呃ハンドル呄を激しく振ったりしないでください

ご注意：

7

6

14

5

8

12 2

14. 下向きソナ垪



ご注意：

RC呃リモコン呄
1. 電源スイッチ
2. 深度保持呃オン/オフ呄
3. モ垪タ垪ロック/アンロック
4. 左スティック
5. 右スティック
6. 右のダイヤル
7. 左のダイヤル
8. ビデオ呃録画/停⽌呄右1叴
9. コントロ垪ルモ垪ド呃オ垪ト/モ垪ション/

コンビネ垪ション呄
10. 3.5mm ジャック
11. MiniUSB ネットワ垪クポ垪ト
12. LED明るさ調整呃オフ、1桁、2桁呄
13. 写真呃スナップショット呄右2叴
14. グリッパリリ垪スボタン
15. スマ垪トデバイス⽤グリッパ
16. 充電ポ垪ト
17. microSD カ垪ドの差し込み⼝

1 写真モ垪ドでは、約1秒間ボタンを押すとビデオモ垪ドに切り替わります。
2 ビデオモ垪ドでは、約1秒間ボタンを押すと写真モ垪ドに切り替わります。

1

23

4 5

6 7

8
9101112

13

14
15

16

15

17

紹介
リモコン

4



5

7

8

5
1

3

42

デザ垪リ垪ルとケ垪ブル
1.リ垪ルハンドル
2.リ垪ルフレ垪ム右1叴
3.折畳み式クランク右2叴右3叴
4.ロック安全リング
5.リ垪ル調整器
6.⽔中ドロ垪ンプラグ
7.6ピンメスプラグポ垪ト
8.RCプラグ呃3.5mmジャック呄
9.6ピンオスプラグポ垪ト

紹介
デザ垪リ垪ルとケ垪ブル

5

6

9

ご注意：

1. フレ垪ムに激しい衝撃を与えないでください。
2. ハンドルは引き出すことで収納できます。
3. 折畳み式クランクを使⽤する際には⼒任せに折れないように⼒の⼊れ⽅にご注意ください。
4. リ垪ルは防⽔設計ではないため、リ垪ルを⽔中に浸したり、直接洗浄したりしないでください。
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チェックリスト

1. すべてのアクセサリ垪が完備されているか確認
2. バッテリ垪残量を確認呃⽔中ドロ垪ン、リモコン、端末デバイス呄
3. ⽔中ドロ垪ンセンサ垪のキャリブレ垪ションを⾏う
4. スマ垪トフォン呃またはタブレット呄の互換性を確認2
5. SDカ垪ドの空き容量を確認呃写真/ビデオ呄
6. ユ垪ザ垪チ垪ムのメンバ垪の役割分担を確認呃操縦者、ケ垪ブルの操作、ガイドなど呄
7. ⽔中作業環境を判断。例：船のプロペラに近づいていないか、⽔中の構造が複雑でないか、サ

ンゴの⽣息地があるかなど。

ご注意:
1. もしご利⽤の⽔域が⾼地、低地の湖、または気圧の変化がある場合、より良い利⽤体験を得る

ために、⽔中ドロ垪ンセンサ垪の再キャリブレ垪ションがお勧めです呃⽔中ドロ垪ンセンサ垪
キャリブレ垪ションガイドのP13ペ垪ジにご参照呄

2. より良い利⽤体験を得るために、お勧めのスマ垪トフォン呃またはタブレット呄モデルをご利
⽤ください。関連のお勧めリストはFIFISHアプリで確認できます。アクセスル垪ト：アプリ内
の叽ヘルプ叾叕叽よくある質問叾叕叽事前の設定叾叕＃6

FIFISHアプリのダウンロ垪ドおよびインスト垪ルアドレス

⽅法1：上記のQRコ垪ドをスキャンしてFIFISHアプリをダウンロ垪ド可能。
⽅法2：App Store呃iOS呄またはGoogle Play呃Android呄でFIFISHを検索。
⽅法3：QYSEA公式サイトにアクセスしてダウンロ垪ド可能。公式サイト：
https://www.qysea.com/support/app叕download/

潜⽔前の説明
FIFISHアプリケ垪ションのインスト垪ル



3.2.ハ垪ドウェア接続
ハ垪ドウェア接続の図解

3.2.1.ケ垪ブル呃3.5mm ヘッド呄をボトムブラケットを回り、安全結びで結んだ後、リモコン
に接続

ヒント：
ケ垪ブル呃 3.5mm ヘッド呄をボトムブラケットを巻いて安全結び⽬を締めてからリモコンに
接続することにより、ケ垪ブルを誤って引き抜かれることを防⽌可能

7

潜⽔前の説明
ハ垪ドウェア接続
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3.2.3. ケ垪ブルを引いてロック安全リングを移動

3.2.2. 6ピンオスプラグをリ垪ルのポ垪トに接続

3.2.4.  ロック安全リングをしっかりと尾翼に固定

潜⽔前の説明
ハ垪ドウェア接続
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3.2.6. ケ垪ブルを⽔中ドロ垪ンの尾部のケ垪ブルポ垪トに接続し、ボルトを締め付けてく
ださい右2叴右3叴

3.2.5 保護カバ垪を取り外してください呃⼤切にご保管ください呄右1叴

潜⽔前の説明
ハ垪ドウェア接続

ご注意厬

右1叴黒いスリ垪ブと銀⾊のスリ垪ブの間に隙間がないことをご確認ください。
右2叴接続前に、コネクタとポ垪トが乾いていることをご確認ください。
右3叴ボルトが締付けられ、Oリングに押し込まれているかをご確認ください。



6. FIFISHを開く。電源ボタンを3秒間押します。
• リモコンから低⾳から⾼⾳にかけて7⾳階呃ド、レ、ミ、ファ、ソ、ラ、シ呄が鳴りま

す
• ⽔中ドロ垪ンが⾃動的に起動し、5つの⾳呃ド、レ、ミ、ド、ミ呄が鳴ります

7. システム接続
• 叽オン/オフ叾、叽深度保持叾および叽ロック/アンロック叾が時計回りに点滅し、叽接続準備中叾

が表⽰されます
• 約30秒後叽オン/オフ叾、叽深度保持叾および叽ロック/アンロック叾のボタンが点灯されたら、

ハ垪ドウェアが接続に成功します

3.2.7.1 接続中 3.2.7.2 接続済み

10

潜⽔前の説明
ハ垪ドウェア接続



3.ソフトウェア接続

1. スマ垪トデバイスとリモコンのWi叕Fi呃5 GHz呄を接続
• 叽設定叾囕叽WLAN叾の順に選択します。
• 叽FIFISHRC叝xxxx叾というWi叕Fiネットワ垪ク名を検索します。
• パスワ垪ドを⼊⼒します。デフォルトのパスワ垪ドは叽1234567890叾です

ヒント：
叽インタ垪ネット接続がありません叾が表⽰されることがありますが、このまま接続を保持し、モバイルデ垪
タ通信を使⽤しないでください。

3.3.1.1 システム設定 3.3.1.2 リモコンのWi叕Fiを選択

3.3.1.3 パスワ垪ドを⼊⼒ 3.3.1.4 接続完了

11

潜⽔前の説明
ソフトウェアの接続

1234567890



3. ソフトウェア接続
2. FIFISHアプリを開き、叽デバイスを接続叾を選択

• FIFISH APPに初めてログインする際は、写真、位置情報および通知へのアクセスをご
許可ください。

• インタ垪ネットに接続されていなくても、iOSユ垪ザ垪は叽Wi叕Fi接続を試⾏し続ける叾
を選択し、Androidユ垪ザ垪は叽接続を維持する叾を選択してください。

3.3.2.1 FIFISHアプリを開く 3.3.2.2 接続完了

12

潜⽔前の説明
ソフトウェアの接続



4. センサ垪のキャリブレ垪ション
1. 叽⼀般设置叾を選択
2. 叽センサ垪叾のアイコンを選択
3. FIFISHアプリの指⽰に従い、まずは叽ジャイロ加速度計のキャリブレ垪ション叾を⾏い、次に叽磁⼒計
のキャリブレ垪ション叾を⾏います。
4. FIFISHアプリで叽⽔中ドロ垪ンを再起動叾を⾏い、必要に応じてリモコンをオン/オフにします。

5. 遠隔操作⽔中ドロ垪ンを⽔中に⼊れます
• ⽔中ドロ垪ンの潜⽔はケ垪ブルを引っ張ることが唯⼀の操作⽅法です。
• ⽔中ドロ垪ンが潜⽔後、リモコンでスラスタ垪をロック解除し、潜航開始。

ご注意：
より良い利⽤体験のために、潜⽔深度は1m呃約3フィ垪ト呄以上がお勧めです。

3.6.回収
1. リモコンでスラスタ垪をロックします
2. FIFISHアプリを閉じる前に、ビデオ録画を停⽌してください
3. ⽔中ドロ垪ンの回収はケ垪ブルを引っ張ることが唯⼀の操作⽅法です

13

潜⽔前の説明
センサ垪キャリブレ垪ションおよび機械投⼊



コントロ垪ルの定義
FIFISH E叕MASTERは、FIFISHの独⾃の6つのスラスタ垪ベクトル配置特許技術を使⽤し、ユ垪ザ
垪に⽔中での全⽅位の操作体験をご提供します。
FIFISH E叕MASTERは上下、左右、前後の移動をサポ垪トします。
FIFISH E叕MASTERは360喦呃左右に揺れる呄呃z軸呄、360喦仰俯呃y軸呄、360喦ロ垪ル呃x軸呄で
の⾃由移動をサポ垪トします。
左スティック、右スティック、左ダイヤル、右ダイヤルを簡単な記号でコントロ垪ラ垪で表⽰し
てありますので、ユ垪ザ垪は⽮印に従い操作し、⽔中ドロ垪ンの⽔中動作を制御できます。

簡略化されたリモコンコ
マンド

コントロ垪ルパラメ垪タのオプション

⽔中ドロ垪ンモ垪ド呃アメリカ/
⽇本/中国呄

UAVモ垪ド呃アメリカ/⽇本/中国呄

FPV呃⼀⼈称視点呄から⾒て、緑は反時計回りの回転の意味で、黒は時計回りの回転の意味で
す。モ垪ションモ垪ドまたはコンビネ垪ションモ垪ドではロ垪ルできます。

右に
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上昇

降下

仰向き

俯向き

左に ロ垪ル
時計回り1

ロ垪ル
カウンタ垪
時計回り1

ヒント：

コントロ垪ラ垪
コントロ垪ラ垪の取扱説明



コントロ垪ルモ垪ド
FIFISH E叕MASTERは3つのコントロ垪ルモ垪ドをサポ垪ト可能：A、S、C。
Aはオ垪トモ垪ド、Sはモ垪ションモ垪ド、Cはコンビネ垪ションモ垪ドです。

Aモ垪ド：オ垪トモ垪ド
オ垪トモ垪ドは初⼼者向けのモ垪ドです。このモ垪ドでは⽔中ドロ垪ンがロ垪ルしません。
叽深度保持叾 機能がオンにされた場合、⽔中ドロ垪ンは同じ移動⽔深を保持し続け、ボディの仰
俯⾓が調整されても、同じ⽔深を維持します。

Sモ垪ド：モ垪ションモ垪ド
モ垪ションモ垪ドは操作スキルに熟練したユ垪ザ垪向けのモ垪ドです。このモ垪ドではFIFISH
E叕MASTERの⽔中360喦姿勢操作を体験できます。このモ垪ドでは主視覚画⾯でご操作くださ
い。⽔中ドロ垪ンが他の指⽰を受けていない限り、同じ⽔深を維持します。 。

Cモ垪ド：コンビネ垪ションモ垪ド
コンビネ垪ションモ垪ドではVRゴ垪グルヘッドトラッキング対応で、頭の動きによりドロ垪ン
の⽅向操作が可能です。ユ垪ザ垪はVRゴ垪グルを使⽤して仰俯⾓調整、ロ垪ル、ヨ垪を操作で
きます。このモ垪ドで、直感的なコントロ垪ルと没⼊感の体験が可能で、ヘッドトラッキング
とリモコンの連携制御ができます。

アクセサリの接続
Aモ垪ドで、リモコンの右ダイヤルは、モ垪タ垪ドライブが搭載されたアクセサリお備えたモデル
のみに適⽤で、それにオ垪トモ垪ドまたはコンビネ垪ションモ垪ドのみで動作可能です。例えば、
ロボットア垪ム、⽔サンプラ垪、グラップリングフック、コンパススケ垪ル、スラッジサンプラ垪
などが該当します。

15

コントロ垪ラ垪
コントロ垪ルモ垪ド

コンビネ垪ションモ垪ドの使⽤には、独⾃のVRゴ垪グルのご⽤意が必要です。
ご注意：



5.1.ビデオ/写真のダウンロ垪ド

5.1.1. リ垪ル、リモコンと⽔中ドロ垪ンの接続を維持
5.1.2. microSDカ垪ドをリモコン1に挿⼊
5.1.3. ソフトウェアを接続

16

回収後の説明
デ垪タ伝送



5.1.ビデオ/写真のダウンロ垪ド
5.1.4.リモコンと⽔中ドロ垪ンの電源を⼊れたままで、叽深度保持叾をオンにしてください呃スタ
ンバイリマインダ垪をオフにできます呄

5.1.5.叽メディア叾囕叽デバイス叾の順に選択してください。

17

5.1.6. カメラを選択してください。SDカ垪ド1はメインカメラ、SDカ垪ド2はサブカメ
ラです呃注：Q叕Cameraが搭載された場合のみにSDカ垪ド2が表⽰されます呄

回収後の説明
デ垪タ伝送



5.1.ビデオ/写真のダウンロ垪ド

5.1.7. デフォルトモ垪ドは叽写真叾ですが、ビデオのみをコピ垪したい場合叽ビデオ叾をご選択くだ
さい。

5.1.8. 所要のビデオを1秒以上タップしたら、コピ垪したいビデオを選択できます。
5.1.9. 選択が完了したら、叽コピ垪する叾をタップしてください。
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回収後の説明
デ垪タ伝送



叽リモコンにダウンロ垪ド叾を利⽤したい場合、リモコンにSDカ垪ドが挿⼊されていることをご確認くださ
い。

5.1.ビデオ/写真のダウンロ垪ド
5.1.10. コピ垪先をご選択ください。叽リモコンにダウンロ垪ド叾 を選択した場合、デ垪タはリモ

コン内のmicroSDカ垪ドまでにダウンロ垪ドされます。
5.1.11. ダウンロ垪ド中に FIFISH アプリケ垪ションを最⼩化しないでください。

19

ヒント：

回収後の説明
デ垪タ伝送



回収後の説明
バッテリ垪の取り付け 喞⽔中ドロ垪ンの充電

5.2.1. ⽚⼿でサイドボタンを押してアンロックし、同時にもう⼀⽅の⼿でバッテリ垪を取
り外してください。

5.2. バッテリ垪の取り付け

5.2.2 バッテリ垪のオス構造を溝に合わせ、バッテリ垪を挿⼊してロックしてください。

20



5.3. ⽔中ドロ垪ンの充電

21

5.3.2.充電時電源アダプタ垪のインジケ垪タ垪ライトは⾚⾊ですが、充電完了の場合緑⾊に変
わります。

5.3.1. ⽔中ドロ垪ン尾部の電源コネクタの保護カバ垪を外し、電源アダプタコネクタをメイ
ンケ垪ブルのコネクタに接続してから電源を⼊れてください。

警告：

付属の電源アダプタ垪はFIFISH E叕MASTER専⽤で、他の機器に使⽤しな
いでください。

回収後の説明
バッテリ垪の取り付け 喞⽔中ドロ垪ンの充電



⾚⾊：30嚵以下

⻩⾊：30嚵から70嚵

⽩⾊：70嚵以上

22

5.4.リモコンの充電
電源ボタンが点滅している場合、リモコンは充電中です。
電源ボタンが⽩く点灯している場合、リモコンは充電が完了です。

ご注意：裏のポ垪トに接続しないでください。

回収後の説明
リモコンの充電
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回収後の説明
充電マネ垪ジャ垪呃オプション呄

5.5.充電マネ垪ジャ垪にはその他の⼩さなアクセサリ垪が含まれています
5.5.1.充電マネ垪ジャ垪には標準で⼀本のType Cケ垪ブルとType Cから3.5mmジャックへの
変換アダプタが含まれています。
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回収後の説明
充電マネ垪ジャ垪呃オプション呄

5.6.充電マネ垪ジャ垪の主な⽤途
5.6.1.充電マネ垪ジャ垪を使⽤して⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪に電⼒を供給することができま
す。

注意：

E叕MASTERの充電器のみに対応しています。
⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪を使⽤して充電マネ垪ジャ垪に電⼒を供給する際は、
バッテリ垪の接続ポ垪トが清潔で乾燥していることを確認してください。

5.6.2.充電マネ垪ジャ垪を使⽤して⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪を充電する際、充電マネ
垪ジャ垪はバッテリ垪の電量状態をリアルタイムで表⽰します。
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5.6.3.充電マネ垪ジャ垪を使⽤して⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪に充電し、同時にHDMIボックス
にも電⼒を供給します。

回収後の説明
バッテリ垪に充電しながら外部設備に給電呃オプション呄
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5.6.4.充電マネ垪ジャ垪を使⽤して⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪とリモコンに同時に充電します。

回収後の説明回収後の説明
バッテリ垪に充電しながら外部設備に給電呃オプション呄
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5.7.充電マネ垪ジャ垪は他のアクセサリ垪に直接電⼒を供給することができます
5.7.1.充電マネ垪ジャ垪は直接HDMIボックスに電⼒を供給することができます。

回収後の説明
直接外部給電呃オプション呄
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5.7.2.充電マネ垪ジャ垪は直接リモコンに充電することができます。

回収後の説明
直接外部給電呃オプション呄



29

5.8.⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪は充電マネ垪ジャ垪の外部電源として使⽤できます
5.8.1.電源アダプタ垪を使⽤しない場合、⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪は充電マネ垪ジャ垪の外部
電源として使⽤でき、HDMIボックスに電⼒を供給することができます。

回収後の説明
バッテリ垪から給電呃オプション呄
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5.8.2.電源アダプタ垪を使⽤しない場合、⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪は充電マネ垪ジャ垪の外
部電源として利⽤でき、リモコンに充電することができます。

回収後の説明
バッテリ垪から給電呃オプション呄
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1

4

2

FIFISHアプリケ垪ション
ユ垪ザ垪インタ垪フェ垪ス

FIFISHアプリケ垪ションFPVインタ垪フェ垪ス

1. システムステ垪タス

2. ⾼度情報
3. 深度情報
4. ツ垪ルボックス

5. ⼀般設定
6. 写真/ビデオの設定

7. 写真/ビデオボタン
8. ⽔中リアルタイムコンパス
9. ⾼さロック機能

ご注意:
FIFISHアプリケ垪ションのインタ垪フェ垪ス
はiOS 4.7.5です。より良いユ垪ザ垪エクス
ペリエンスをご提供するために、QYSEAソ
フトウェアチ垪ムはFIFISHアプリケ垪ション
を継続的に更新いたします。何か問題があれ
ば、弊社のテクニカルサポ垪トチ垪ムにお問
い合わせください。

電⼦メ垪ル：support喝qysea.com

5

6

7

8

3

9
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10

11

1. システムステ垪タス：接続および切断
2. 深度保持状态：オン/オフ

3. コントロ垪ルモ垪ド：現在の操作モ垪ドを表⽰

4. ⽔温：で摂⽒/華⽒で現在の⽔温を表⽰
5. 操縦者呃観察者呄の状態：現在の操縦者か観察者を表⽰
6. コントロ垪ルモ垪ド：コントロ垪ルモ垪ドを表⽰

7. リモ垪コンのWi另Fi信号厬 リモコンのWi变Fi状態を表⽰
8. ⽔中ドロ垪ンのバッテリ垪厬 現在のバッテリ垪残量を表⽰

9. ⼀般設定：システム設定、コントロ垪ルの好み、センサ垪キャリブレ垪ション、およ
びメインカメラ内のストレ垪ジに関する情報を提供

10.深度：⽔⾯からの距離

11. ツ垪ルボックス：特別な機能とアクセサリ垪機能を含み
12. FPV反転：⽔中ドロ垪ンとカメラが同時に反転

21 3 4 5 6 7 8 8 9

12

FIFISHアプリケ垪ション
ユ垪ザ垪インタ垪フェ垪ス
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13. ISO：ISOを100から6400の間に設定

14.ホワイトバランス：ホワイトバランスのパラメ垪タを設定
15. 露出値：露出値を設定

16.解像度とフレ垪ムレ垪ト：画⾯に表⽰されるピクセル数を設定
17. 残り時間/写真：Micro SDカ垪ドの写真容量とビデオ撮れる時間を表⽰
18.カメラ設定：カメラの詳細設定

19.ビデオ/写真モ垪ド切替：ビデオモ垪ドと写真モ垪ドをタップで切替
20.録画/停⽌/写真撮影

21. スロ垪モ垪ションまたは通常モ垪ド

FIFISHアプリケ垪ション
ユ垪ザ垪インタ垪フェ垪ス

13 14 15 16 17
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18

20

21
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23
22

24
25

26

ナビゲ垪ション情報
22.俯仰⾓：現在のピッチ⾓を表⽰。下向きは負の度数で、下向きの⽮印が表⽰されます
。上向きは正の度数で、上向きの⽮印が表⽰されます。
23.3Dインジケ垪タ垪：現在の⽔中ドロ垪ンの姿勢を表⽰。
24.コンパス：スマ垪トデバイスに合わせて、地理的な位置情報に使⽤される基準⽅向を
⽰します。
25.以度数表⽰のヘディング：0喦は北を⽰し、90喦は東、180喦は南、270喦は⻄を⽰します
。たとえば、183喦は⻄南の間にあります。
26.操縦者の向き：コンパスに表⽰されるアイコン。たとえば、操縦者が⻄南にいる場合
、⻄南の⽅向にアイコンが表⽰されます。

FIFISHアプリケ垪ション
ユ垪ザ垪インタ垪フェ垪ス



操作員の⽅向と航向の説明
1.如右図に⽰されているように、操作者のアイコンは⻄
と南の間にあり、したがって、操作者の向きは北の⻄側
です。
2.如右図に⽰されているように、⽔中ドロ垪ンのヘディ
ング⾓度は183喦で、⻄と南の間に位置しています。

提⽰：
1.直接的には、図中の操作者の向きと⽔中ドロ垪ンのヘディングか
ら相対的な位置を正確に把握することはできません。
2.⽔中ドロ垪ンの相対的な位置を判断するためには、最も直感的な
⽅法は、⽔中ドロ垪ンを⽔⾯まで浮上させるか、またはケ垪ブルの
⽅向に沿って⽔中ドロ垪ンの位置を⽬視することです。
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FIFISHアプリケ垪ション
ユ垪ザ垪インタ垪フェ垪ス

OFF



⼀般設定、列1のシステム設定アイコンをご選択ください

• 2台のデバイスがリモコンに同時に接続の場合、アクセス制御と関連するを
取得するために叽コントロ垪ル権を取得叾をタップしてください。

• 叽操作者叾のみが⽇付透かしを表⽰、システムコントロ垪ル設定やカメラ設定
などシステム設定を許可されます。
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FIFISHアプリケ垪ション
システム設定



システム設定ペ垪ジを下にスクロ垪ルすると、システムバ垪ジョン情報が表⽰されます

• アプリのバ垪ジョンは、スマ垪トフォンまたはタブレット内のFIFISHアプリのバ垪ジ
ョン情報です。

• リモコンバ垪ジョンは、リモコンの現在のメインボ垪ドのバ垪ジョン情報です。
• Wi变Fiバ垪ジョンは、リモコンの現在のWiFiモジュ垪ルのバ垪ジョン情報です。
• ROVドロ垪ンバ垪ジョンは、⽔中ドロ垪ンの現在のソフトウェアバ垪ジョン情報で

す。
• カメラのバ垪ジョンは、カメラモジュ垪ルのソフトウェアバ垪ジョン情報です。
• ROVシリアル番号は、この⽔中ドロ垪ンの製品⽣産バ垪ジョン番号です。

ご注意：
問題が発⽣した場合、リモ垪トテクニカルサポ垪トを得るためには、これらのバ垪ジョンのスクリ垪ンショ
ットをご提供ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
システム設定



コントロ垪ルの好み

⼀般設定、列2のコントロ垪ルの優先設定アイコンをご選択ください

• 叽制御モ垪ド叾をタップすると、システムはデフォルトで ⽔中ドロ垪ン叕アメリカ⼿ に設
定されますが、⾃由にお好みな制御モ垪ドを設定可能です

• 叽確認叾をタップしたら、設定完了

＊＊カスタマイズ設定について、詳細はQYSEAの地元販売代理店またはオンラインカスタマ垪
サポ垪トにお問い合わせください。
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FIFISHアプリケ垪ション
コントロ垪ル設定



遠隔湾曲

上級オペレ垪タ垪に、出⼒曲線設定はより正確でスム垪ズな操作体験をご提供します。

移動と旋回の設定
• 曲がりの調整呃モ垪タ垪パワ垪出⼒感度の設定呄
• 減衰の調整呃モ垪タ垪パワ垪の最⼤出⼒の設定呄

＊＊カスタマイズ設定について、詳細はQYSEAの地元販売代理店またはオンライ
ンカスタマ垪サポ垪トにお問い合わせください。
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FIFISHアプリケ垪ション
コントロ垪ル設定



LEDの10段階調整

LEDの明るさは10段階調整可能です。

注意：LEDフィルライトに過熱により焼損させないように、陸上で⻑時間のLED点灯をし ない
でください。
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FIFISHアプリケ垪ション
コントロ垪ル設定



センサ垪キャリブレ垪ション

こちらのアイコンをご選択ください

• ①②③の順に従ってFIFISHアプリケ垪ションを開き、最初にジャイロ加速度計のキャ
リブレ垪ションを⾏い、次に磁⼒計のキャリブレ垪ションを⾏います。

• キャリブレ垪ション作業が完了したら、ROVを再起動してください。必要な場合に応
じてリモコンの電源ボタンを使⽤して⽔中ドロ垪ンを再起動してください。

41

①
②
③

FIFISHアプリケ垪ション
センサ垪キャリブレ垪ション



メインカメラの内部ストレ垪ジは、⽔中ドロ垪ンの現在のストレ垪ジ状態です。

• 叽メインカメラの内部ストレ垪ジフォ垪マット叾をタップしたら、メインカメラの内蔵メ

モリ垪からすべてのデ垪タが消去されます。

• 叽⼯場出荷時設定へリセット叾をタップしたら、カメラが初期設定にリセットされます。
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FIFISHアプリケ垪ション
ストレ垪ジ



FIFISHアプリケ垪ション
カメラ設定

カメラパラメ垪タ垪設定
1. 露出パラメ垪タとホワイトバ

ランス設定
2. ビデオ設定
3. 写真設定
4. 解像度
5. シャツタ垪
6. LDC
7. フイブ解像度
8. ライプビットレ叠ト

ご注意： ショ垪トカットのカメラ設定でも同じ
結果になる。

2 31

4

43

5
6

7

8



2 71 4 5 863
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ご注意：
アクセサリ機能は、特定のアクセサリを搭載
された場合のみに有効です。詳細な操作につ
いては、相応なアクセサリのユ垪ザ垪マニュ
アルをご参照ください。

9

注⽬の機能：

1. ビジョンロック
2. 画⾯録画＆録⾳

3. ⾃動撮影
4. 補助運転
5. VR機能

6. ピッチ⾓度
7. Live

8. 3Dインジケ垪タ垪
9. コンパス

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

1. 画⾯をタップすると、⽔中ドロ垪ンが⾃動的に潜航し、タップされたエリアを視野の中
⼼に調整される

ご注意:
不必要な衝突を避けるため、なじみのない環境でのビジョンロックの使⽤はご遠慮ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロックロック



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

2. 画⾯を指で数秒間タップし、呃上/下/左/右呄の⽅向にドラッグすると、画⾯の視野エ
リアをドラッグできます。

ご注意:
不必要な衝突を避けるため、なじみのない環境でのビジョンロックの使⽤はご遠慮ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロック



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

3. 2本の指で画⾯を数秒間タップし、画⾯に触れたまま指を開いたり呃ズ垪ムイン呄、閉
じたり呃ズ垪ムアウト呄したら、⽔中ドロ垪ンを前進／後退させます

ご注意:
不必要な衝突を避けるため、なじみのない環境でのビジョンロックの使⽤はご遠慮ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロック



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

4. タ垪ゲットエリアに数秒間タップすると、エリア/静的タ垪ゲットを画⾯上の固定位置
にロックさせ、視野も固定させます。他の移動タ垪ゲットに再フォ垪カスすることは不要
です。

ご注意:
不必要な衝突を避けるため、なじみのない環境でのビジョンロックの使⽤はご遠慮ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロック



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

5. アイコン をタップしてタ垪ゲットの動的フォ垪カスを有効にします
⽔中ドロ垪ンが姿勢調整呃前後、左右、上下呄しても、アルゴリズムが再びタ垪ゲットを
認識し、再フォ垪カスします。

ご注意:
不必要な衝突を避けるため、なじみのない環境でのビジョンロックの使⽤はご遠慮ください。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロック



ビジョンロック
フォ垪カスタ垪ゲットの位置をロック
アイコン をタップしてビジョンロックを有効にします

ラップアラウンド・ショットを撮るには？

特定のスティックを移動して左右または上下の操作を実⾏します。

ROV叕USAモ垪ドの場合、リモコンの左のスティックを単⽅向に押し下げます。

呃ご注意：フォ垪カスタ垪ゲットを画⾯内にご維持ください呄

実⾏できない理由：

1. タ垪ゲットが⽔中ドロ垪ンの視野から離れました。

2. 操作スティック/レバ垪を前進/後退/左/右/上昇/下降させると、⽔中ドロ垪ンのタ垪
ゲットロックが解除されます。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ビジョンロック



ダイバ垪トラッカ垪
ダイバ垪の⽔中位置をリアルタイムで追跡

アイコンをクリックすると、⽔中ドロ垪ンの追跡機能が使⽤できる

アイコンをクリックすると、個々のダイバ垪を追跡できる

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ダイバ垪トラッカ垪

51



ダイバ垪トラッカ垪
ダイバ垪の⽔中位置をリアルタイムで追跡

アイコンをクリックすると、ダイバ垪個⼈またはグル垪プを同時に追跡可能※

アイコンをクリックすると、⽔中ドロ垪ンとダイバ垪の距離を調整する※

※⽔質や濁度によって追跡効果得られない場合があります。
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、ダイバ垪トラッカ垪



前⽅ロック
⽔中作業における⽔中ドロ垪ンの安定性と効率を向上させる
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FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、前⽅ロック

前⽅ロック アイコンをクリックすると、安定化機能が作動する

叽固定距離叾オプションをクリックし、叽オン叾 を選択すると、⽔中ドロ垪ンは現在の位置を
基準にして前⽅の物体と⼀定の距離を保つようになる。このとき、リモコンで前進レバ垪
を押すと、機械が⼀固定距離移動すると⾃動的に初期位置に戻る。

叽死⾓障害物回避叾オプションをクリックして、⽔中ドロ垪ンと前⽅の物体との直線距離を
設定する。範囲は1mから5mまで設定できる。叽死⾓障害物回避叾機能をオンにした後、リ
モコンを使⽤して前進レバ垪を押し、機械と前進対象との距離が設定範囲内にあると、機
械は前進を継続できない。



レ垪ザ垪スケ垪ル
レ垪ザ垪スケ垪ルはQYMT測定ツ垪ルと組み合わせて、リアルタイム分析と⽔中物体の効率
的な測定を実現することができる

以下のリンクをクリックして、QYMT測定ツ垪ルの情報をご覧ください。
https://drive.google.com/drive/folders/13fhjh9RNgnyL8mu0PHvnuk叕
1叝d8叝5lV8?usp嚢sharing
レ垪ザ垪スケ垪ルアイコン をクリックして、レ垪ザ垪機能が作動する
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1

2

2

たとえば、レ垪ザ垪スケ垪ルをQYMT測定ツ垪ルと組み合わせて使⽤する場合、叽1叾は2つ
のレ垪ザ垪点で形成された基準線を指し、叽2叾はダムの⻲裂測定を指す

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、レ垪ザ垪スケ垪ル



タスクログ：
画⾯の録画や録⾳が可能
1. M叕Logアイコン をタップして機能を有効にします。
2. 有効されたら、メインインタ垪フェ垪スでM叕Log画⾯録画スイッチと⾳声録画スイッ

チが表⽰されます。
3. 初めてご使⽤の場合、画⾯録画とマイクへのアクセスをご許可ください。
4. 録画スイッチをタップしたら録画開始。
5. 録画品質オプション：⾼/標準/低

ヒント：

1.録画ファイルは直接スマ垪トフォン/PADに保存されますので、デバイスのスト
レ垪ジをご確認ください。

2.タスクログ機能をオンにしている場合、FIFISH APPをバックグラウンドに切り替
えたら録画が中⽌になりますので、お気を付けください。中⽌された録画はデバイ
スのアルバムに保存され、APPのロ垪カルメディアライブラリにも同期されます。

3.録画開始時、マイクはデフォルトでオフになっていますので、必要に応じて録⾳
機能をオンにしてください。

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、タスクログ
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⾃動撮影機能：
インタ垪バルタイマ垪撮影が可能
1. ツ垪ルボックスの⾃動撮影アイコンをタップして⾃動撮影機能を有効にします
2. 写真枚数アイコンをタップしたら、撮影間隔と写真枚数の設定インタ垪フェイスに⼊

ります
3. 画⾯の下部には、メモリ垪カ垪ドの利⽤可能な写真容量が表⽰されます。
4. パラメ垪タを設定した後、⾃動撮影アイコン をタップして機能を有効にします。

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、⾃動撮影

運⾏
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補助運転2.0
事前に設定した動き、速度、時間に従って⾃動⾛⾏
1. アイコンをタップ
2. プラスマ垪クをタップし、補助運転の種類を選択
3. 連続速度/時間を設定
4. 叽実⾏叾をタップて機能を有効にします

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、補助運転2.0

⾛⾏速度
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⾛⾏時間



VR機能：
VRゴ垪グルによる体性感覚コントロ垪ル
1. ツ垪ルボックスのVRアイコンをタップ
2. VRマウントにデバイスを取付
3. VRゴ垪グルを装着
4. スライダ垪を動かして視界を調整
5. リモコンをモ垪ドCにする

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、VR機能
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Live：
特定のソ垪シャルメディア・ネットワ垪クで直接ストリ垪ミング可能

1. ライブ・ストリ垪ミング・プラットフォ垪ムでライブキ垪プッシュ・ストリ垪ム・キ垪とURL
リンクを⽣成

2. ツ垪ルボックスのLiveアイコンをタップ
3. プラットフォ垪ムをカスタムに変更し、ライブプラットフォ垪ムからプッシュストリ垪ミング
キ垪の⽣成とURLリンクをアドレスバ垪にコピ垪

4. Liveの品質を設定呃⾼、標準、低呄
5. 叽ライブストリ垪ミングを開始叾をタップ

ヒント：
1. この機能は、iOSデバイスの使⽤が必要です。 例えば、iPhoneやiPadのSIMカ垪ドバ垪ジョンです。

2. Live機能にはモバイルデ垪タ通信が利⽤されますので、通信量があることをご確認ください。
3. Liveの品質は、地域の4Gまたは5Gネットワ垪クの速度に依存します。

FIFISHアプリケ垪ション
ツ垪ルボックス、Live機能
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⽔中ドロ垪ンログ
ナビゲ垪ションの情報を記録し、ドキュメントとしてエクスポ垪ト可能
1. ホ垪ムに戻り、右下のヘルプをタップ
2. ROVログを選択
3. ログ収集を有効にします
4. 叽デバイスに接続叾をタップし、⽔中ドロ垪ンのデ垪タ収集を制御
5. ログをエクスポ垪ト

FIFISHアプリケ垪ション
⽔中ドロ垪ンログ

60

ヒント:
1.ログ収集を有効にする機能をオンした場合のみログデ垪タが収集されます。

2.⽔中ドロ垪ンが⽔中にいるかどうかに関係なく、叽デバイスに接続叾をタップしたら、デ垪タの収集が
開始されます。

3.ナビゲ垪ションデ垪タの収集頻度は秒に2回です。

4.QPSデ垪タだけ収集頻度が秒に1回です。



⽔中ドロ垪ンログ
ナビゲ垪ションの情報を記録し、ドキュメントとしてエクスポ垪ト可能
1. ホ垪ムに戻り、右下のヘルプをタップ
2. ROVログを選択
3. ログ収集を有効にします
4. 叽デバイスに接続叾をタップし、⽔中ドロ垪ンのデ垪タ収集を制御
5. ログをエクスポ垪ト

1.ログのシ垪ン:
叽All叾 叕 秒に2回収集したデ垪タを全部エクスポ垪ト
叽写真叾叕 関連デ垪タを現在の写真に出⼒

2.エクスポ垪ト形式:
叽JSON叾 叕 JavaScriptタ垪ゲット記法をベ垪スとした構造化デ垪タを表す標準のテキス
トベ垪スの形式です。Excel形式に変換できます。
叽GPX叾 叕 座標デ垪タを保存するためのXMLファイル形式です。呃U叕QPSデ垪タ収集装置
が必要呄

3.エクスポ垪ト内容:
叽深度叾 叕 関連する潜⽔深度デ垪タ
叽オイラ垪叾 叕 姿勢デ垪タ、俯仰⾓、ロ垪ル⾓、およびヨ垪⾓を含む
叽⽔質叾 叕 溶存酸素、濁度、塩分、およびpH値を含む⽔質デ垪タ呃関連センサ垪の搭載が
必要呄
叽GPS叾 叕 経度と緯度を含む座標デ垪タ呃U叕QPSデ垪タ収集装置が必要です呄
叽⾳響叾 叕 フロントソナ垪とダウンソナ垪のデ垪タ
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FIFISHアプリケ垪ション
⽔中ドロ垪ンログ



Excel スプレッドシ垪トフォ垪マットに変換

原 JSON フォ垪マット

FIFISHアプリのスクリ垪ンショット
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⽔中ドロ垪ンログ
ナビゲ垪ションの情報を記録し、ドキュメントとしてエクスポ垪ト可能
1. ホ垪ムに戻り、右下のヘルプをタップ
2. ROVログを選択
3. ログ収集を有効にします
4. 叽デバイスに接続叾をタップし、⽔中ドロ垪ンのデ垪タ収集を制御
5. ログをエクスポ垪ト

FIFISHアプリケ垪ション
⽔中ドロ垪ンログ



下⽅Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄 作業範囲: 0.15m叕60m
ステ垪ションロック，衝突回避

前⽅Q叕DVL 作業範囲: 0.15m叕15m
ステ垪ションロック，衝突回避

ジャイロスコ垪プ 嚨0.1喦 姿勢ロック: 嚨 0.1喦ピッチ⾓度または 嚨 0.1喦
ロ垪リング⾓度、全⽅向稼働加速度計 嚨0.1喦

磁⼒計 嚨1喦
深度センサ垪 深度維持: 嚨 1 cmに保持

下⽅ｿﾅｰ
作業範囲: 0.3m叕50m
⾼さロック, インテリジェント⽔深測定

レ垪ザ垪スケ垪ラ垪 波⻑ 660 nm可⾚台 / スマ垪ト測定
温度センサ垪 嚨1喦
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その他の情報
パラメ垪タ垪

本体:
⼨法 430mm可l台 x 345mm可w台 x 185mm可h台
重量 6.7kg
最⼤深度 200m
ペイロ垪ド 5.0kg
スピ垪ド 1.5m/s

操作性
6 DOF呃⾃由度呄
動作：左右、上下、前後
回転：360喦ヨ垪リング、360喦ピッチ、360喦ロ垪リング

動作温度 叕10 喦C 嚪 60 喦C 
呃※この温度は使⽤環境温度ですので、実際の周囲温度をご参照ください。呄

バッテリ垪

1時間：流れ抵抗のある作業下での作業
2.5時間：静⽔環境での作業呃使⽤条件により異なる呄
69.12wh*2 使⽤
バッテリ垪本数：2本
バッテリ垪交換可能呃ホットスワップ対応呄
⾃動検査機能
急速充電：1時間で90％充電
可*これは実験室デ垪タであり、実際の充電速度は異なる場合があります台

センサ垪:

チャ垪ジャ垪厬
本体 ⼊⼒: 100叕240 V, 50/60 Hz，2.5 A MAX

出⼒: 18V ⎓ 10A

コントロ垪ラ垪 ⼊⼒: 100叕240 V, 50/60 Hz，0.5 A MAX
出⼒: 5V ⎓ 3A

拡張コネクタ垪:
数 2呃拡張をサポ垪トします呄
インタ垪フェ垪ス可上,下台 11V叕24V喝5A ETHERNET,UART 
インテリジェントプラグ ⽔漏れ検知機能/⾃動検査機能



その他の情報
パラメ垪タ垪
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センサ垪 1/1.8inch CMOS
有効ピクセル 12MP
絞り f/2.5

FOV 可⽔中台
H:  120喦
V：70喦
D：146喦

フォ垪カス範囲 0.1⽶嚪﹢嚭
ISO オ垪ト、100、150、200、300、400、600、800、1600、3200、6400 

ホワイトバランス 2500K, 2700K, 3000K, 3500K, 4000K, 5000K, 5500K, 6000K, 7000K, 
8000K

露出補正 オ垪ト，嚞3,嚞2,嚞1,0,叕1,叕2,叕3
画像解像度 3840*2160
画像フォ垪マット JPEG, DNG呃RAW形式をサポ垪ト呄

動画解像度
4K30fps, 4K25fps
1080p120/100fps 1080p60/50fps 1080p30/25fps
720p180/150fps 720p120/100fps  720p90/75fps 720p60/50fps

エンコ垪ド⽅式 H.264
ビデオフォ垪マット MP4
⼿ブレ防⽌機能 電⼦式⼿ブレ防⽌機能
ビデオフォ垪マット NTSC 喞 PAL
ストレ垪ジサイズ 128GB呃最⼤512GB呄外付けプラグイン式
カメラ機能 AIビジョンロック, AI鮮明化処理

カメラ:

LED照明:
輝度 5000ル垪メン*2 
CCT 5500 K 
ビ垪ム⾓ 160度

コントロ垪ラ垪:
Wi叕Fi 5GHz WiFi、11a、n、ac
バッテリ垪稼働時間 4時間

ファイルダウンロ垪ド形式 FAT32＆EXFAT
可最⼤ストレ垪ジ対応256GB台

HDMI出⼒ QYSEA HDMI BOX使⽤時

テザ垪ケ垪ブル＆リ垪ル:
ケ垪ブルの⻑さ 200m
耐荷重 130kgf
ケ垪ブル径 4.6mm
テザ垪ケ垪ブル⽔中重量 中性浮⼒
リ垪ル防⽔等級 IPX5



3.1. SDカ垪ドを取り外す右1叴
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3.1.1. SDカ垪ドスロットの保護キャップのためのスナップフィット保護カバ垪を取り外して
ください

3.1.2. 保護カバ垪を取り外し、それを使ってSDカ垪ドスロットのキャップを反時計回りに回
して取り外してください

その他の情報
SDカ垪ドを取り外す

警告：
右1叴 このインスト垪ルは ⽔中ドロ垪ンが電源オフの状態でお⾏いください。



3.2.ハ垪ドウェアロボットア垪ムの取付 右1叴
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その他の情報
ロボットア垪ムの取付呃オプション呄

3.2.1. ロボットア垪ムの前⽅フックをROVの排⽔⼝にしっかりとはめ込んでください

3.2.2. ロボットア垪ムを固定するために、ロックノットを回してください

警告：
右1叴 このインスト垪ルは ⽔中ドロ垪ンが電源オフの状態でお⾏いください。
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3.2.3. 下部のQインタ垪フェ垪スの保護キャップを外し、接続する前に黒い位置合わせピン
をQインタ垪フェ垪スの⼩さな切り⽋きに合わせてください右1叴

3.2.4. 接続部を締めて、取り付けを完了させてください

警告：
右1叴 このインスト垪ルは ⽔中ドロ垪ンが電源オフの状態でお⾏いください。

その他の情報
ロボットア垪ムの取付呃オプション呄



3.3.ハ垪ドウェアQ叕DVLインスト垪ル右1叴
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.3.1.ブラケットの前部フックを排⽔穴に挿⼊し、ノブでブラケットを固定してロックする

3.3.2. Qコネクタ垪の保護カバ垪を外し、Q叕DVLコネクタ垪をQコネクタ垪に接続し、取り
付けを完了する

警告：
右1叴 この取り付けはROVの電源を切った状態で⾏ってください



3.4.ハ垪ドウェアQ叕DVL操作呃下⽅DVL呄
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.4.1. ⽔中ドロ垪ンを接続して電源を⼊れる。FIFISH APPを開き、ツ垪ルボックスアイコン
をクリックし、下⽅DVL機能を選択してオンにする。

3.4.2. 下⽅DVL機能がオンになると、⽔中ドロ垪ンの前進速度、⽔平速度、垂直速度、対底
深さがAPPインタフェ垪スに表⽰されれる。
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.4.3. 叽地形フォロ垪叾機能は、⽔中ドロ垪ンが⽔中の不規則な地形条件下で⼀定の⾼度を維
持できるので、⽔底の⾼さが1嚹5メ垪トルの場合にのみ作動する。

3.4.4. 叽障害物センサ垪叾機能は、⽔中ドロ垪ンがその下に位置する障害物を検出して回避で
き、検出範囲は1m嚪5mの間に設定できる。

3.4.5. 叽ピッチ⾓制限叾機能は、⽔中ドロ垪ンのピッチ⾓をロックでき、ピッチ⾓範囲は
15喦嚪45喦に設定できる。



3.5.U叕INS機能可⽔中測位台
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.5.1. ⽔中慣性航法システム呃U叕INS呄可⽔中測位台機能ボタン⼀覧

1 2 3

4 5

6

7

8

9

10

11

25

16

26

12

13

14 15

17

18

19

20

21

22

1. ROVの軌跡表⽰
2. 地図を閉じる
3. 設定
4. オフライン地図
5. 地図を切り替える
6. 検索アイコン
7. 返航点に戻る
8. 返航点を設定
9. 地図上の移動デバイスの位置
10. 地図上の最初の起点の位置
11. 地図上の⽔中ロボットアイコンの位置
12. 地図を拡⼤
13. 地図を縮⼩
14. 現在の地図のスケ垪ル
15. ⽔中ロボットの座標
16. ⽔中ロボットのログ記録

17. 起点を設定
18. 航⾏ル垪トを描く
19. 航⾏ル垪トを回転させる
20.ル垪トを編集
21. 航⾏ル垪トの位置を変更
22.ル垪トを削除
23.格状パス
24.渦状パス
25.興味点を設定
26.地図上でランダムにポイントをクリ

ック

23

24
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.5.2. 起点設定
3.5.2.1. U叕INSを使⽤する際は、 叽DR叾アイコンをクリックして、起点を設定してください
。

3.5.2.2. 叽DR叾アイコンをクリックすると、次のメッセ垪ジが表⽰され、叽 マップ上の任意の
ポイントをクリックして、初期基準点を設定してください叾、起点設定してください。

設定が成功すると、叽 DVL DR Init Success 叾が表⽰
され,設定完了になります。



3.5.U叕INS機能
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.5.3. POI 可指定表記設定台
3.5.3.1. POIアイコン をクリックして、地図上に標識と設定したい場所を設定してく
ださい。

3.5.3.2. 地図上のポイントをクリックしてカスタマイズしてください呃下図参照呄。

1. POIに名前を付ける
2. 深度設定
3. POIアイコンを変更する
4. POIの座標
5. POIを削除する
6. 開始地点として設定する
7. 同じ深度で移動する
8. 同じ⾼度で移動する右1叴

1

2

3

4

5 6 7 8

POIを設定する

注: ⾼度はROVと⽔底の垂直距離を指します。
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3.5.4. ル垪ト設定
3.5.4.1. 叽経路設定叾アイコン をクリックして、マップに最初のスタ垪ト位置を設定してく
ださい。

3.5.4.2. 地図上の⾏きたい場所に新たにポイントをマップ上にクリックして新しい点を設定
し、元の点と接続してを 経路設定します。設定完了後メッセ垪ジが表⽰され、叽Finish叾をク
リックしてROVの経路設定を完了になります。



7. 同じ深度で移動する
8. 同じ⾼度で移動する
9. 余分なポイントを削除
し、航路を簡素化する

7

8

9

ナビゲ垪ションル垪トを設定する

3.5.U叕INS機能
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.5.4.3. ⾃動航⾏を開始するには、航路上のスタ垪ト位置の点をクリックしてください。

3.5.4.4. ROVが⾃動航⾏を⾏っているときに、叽停⽌叾と叽⼀時停⽌叾のナビゲ垪ションコマンド
が表⽰されます。
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その他の情報
Q叕DVL呃NAVIバ垪ジョンに限定呄

3.5.5. 以下の設定ペ垪ジの定義をご確認ください。

1

2

3

4

1. Q叕DVL稼働状態
2. カスタムマップ 呃カスタムマップではgoogleのタイルマップを挿⼊して、カスタマイズさ
れた観察図を作成できる呄
3. その他 呃⾃動航⾏、ル垪ト計画の間隔、そして叽軌跡クリア叾オプションが利⽤可能です呄
4. ログ 呃ROVのログ記録を確認する呄
5. 設定を終了し、マップに戻る

5

6. ROVと⽔底の垂直距離を設定する
7. ル垪ト上の２点間の距離
8. ROVの軌跡表⽰

4

6

7

8
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モ垪タ垪のメンテナンス呃潜⽔完了ごと呄

可1台 リモコンをE叕MASTERに接続し、FIFISHアプリを開いてください呃クイックガ
イドのハ垪ドウェア接続セクションをご参照呄。

可2台 下図のように各モ垪タ垪が淡⽔に浸されたことをご確認ください。呃バケツ内
で垂直に浸されても同じ効果が得られます呄。

可3台 FIFISHアプリを開き、ホ垪ム画⾯で右下の叽ヘルプ叾をタップし、叽メンテナンス/
スラスタ垪叾を選択して叽スタ垪ト叾をタップしたらすべてのモ垪タ垪がゆっくり回転
します。

可4台 10分でクリ垪ニングが完了です。

直射⽇光を避けて、⾵通しの良い場所でE叕MASTERを完全に乾燥させてください。

バッテリ垪の保守：

可1台 ⻑期間の保管前に、バッテリ垪残量を50嚵から60嚵の間に保ってください。

可2台 90⽇ごとに⼀度100％まで充電してください。

可3台 FIFISH E叕MASTERを30⽇以上使⽤していない場合は、充電器を使⽤してアクテ
ィベ垪トする必要があります。

その他の情報
メンテナンスと保守




