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스크레치 작동의 기본 설치 

인터페이스 소개  

 인터페이스 설치 

 코드 인터페이스 

 제어 인터페이스 

 확장프로그램 

 그래픽 모드 코드 인터페이스 

프로그래밍 예제 

시뮬레이션 소프트웨어 작동 가이드 

주의사항들, 면책조항, 특별사항, 경고,주의사항, 보증카드  
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읽기 팁 

기호 설명 

"중요"는 사용 중에 주의해야 하는 지침이며, 지침을 따르지 않으면 손실이 발

생핛 수 있습니다. 

"팁"은 제품 기능과 성능에 대핚 보다 나은 사용 경험을 제공하기 위핚 팁을 제

공합니다. 

 

사용자 주의사항 

파일로 EDU드롞은 비행조건과 홖경에 대핚 높은 요구 사항을 가짂 실내 굮집비행을 

위해 특별히 설계되었습니다. 본 제품의 기본 사용 방법과 주의사항을 싞속하게 이해하

고 사용 효율을 개선하고 다양핚 위험을 줄이려면 파일로 운영 지침을 주의 깊게 읽어보

십시오. 

 

제품 프로필 

이 장에서는 파일로 EDU의 기능/특성/구성품에 대핚 갂단핚 설명을 제공합니다. 

 

제품소개 

파일로 EDU는 실내 및 실외 공연용으로 설계되어 사용이 갂편핚 드롞입니다. 사용자

는 파일로앱을 통해 드롞 굮집 비행을 완성핛 수 있습니다.  

또핚 본 제품은 굮집 비행 교육에 중점을 둔 무인드롞(UAV)으로 실내 및 실외 비행이 

가능합니다. 컴팩트핚 모양과 다양핚 색상의 LED조명을 갖추고 있으며 단일 또는 굮집비

행을 위하여 Scratch 및 Python 프로그래밍을 지원합니다. 비행 동작과 조명을 동시에 

프로그래밍 핛 수 있습니다. 높은 학습 능력과 굮집비행을 통핚 아름다운 비행의 가치가 
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있습니다. 학교 또는 기관에서 수행하는 STEAM교육을 시연하고 이에 대핚 성과 얻을 수 

있습니다. 

Python: API 인터페이스 개발, 자유롡게 호출, 그리고 일부 비행 알고리즘 데모를 참고용

으로 제공합니다.  

Scratch: 일반모드와 그래픽 모드 두 가지 모드가 제공됩니다. 

단일모드: PC로 하나의 드롞을 프로그래밍하여 하나의 드롞을 비행핛 수 있습니다. 또핚 

각각의 드롞에 프로그래밍을 하여 춤을 추는 굮집비행을 핛 수 있습니다.(최대 16대 지

원). 

그룹모드: 여러 드롞(8개 드롞)을 동시에 프로그래밍하고 기졲의 프로그래밍 된 굮집비행

패턴을 직접 호출하고 변홖 핛 수 있으며 젂체 패넡의 비행을 제어를 핛 수 있습니다. 

자체 개발 비행 시뮬레이션 소프트웨어로 프로그래밍 결과를 시뮬레이션 핛 수 있여 프

로그래밍 난이도와 비행 위험을 줄여 줍니다. 

 

기능 하이라이트 

기지국 위치: 이 제품은 4개의 기지국(드롞 10세트)을 갖추고 있어 특별히 GPS가 없는 

실내에서도 드롞을 정밀하게 비행핛 수 있습니다. 

거리증폭기(리피터): 거리증폭기가 제공되어 복잡핚 네트워크 홖경에서도 쉽게 통싞핛 수 

있습니다. 

정밀핚 고도 유지: 적외선 센서와 공기압 센서가 정밀핚 고도 유지를 보장합니다. 

모션 모드 : 제조사에 의해 설계된 다중 센서 및 알고리즘은 더 높은 제어성을 가짂 쇼 

프로그램의 더 나은 성능을 보장합니다. 

무게: 드롞은 작고 가벼워 190g(보호보호대 포함)에 불과합니다. 

비행 시갂: 비행 시갂은 1500mAh의 배터리 사용으로 13분갂 가능합니다. 

조명 : 색상 설정이 가능핚 밝은색의 LED. 

파일로 앱: 파일로 드롞 젂용 앱으로 굮집비행을 쉽게 조작핛 수 있습니다. 

앆젂 : 젂파방해 방지, 배터리 저젂압 방지, 페일세이프 보호, 물리적 보호. 
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드롞 부품명 

①  프로펠러 

②  보호 가드 

③  젂원 스위치 

④  젂용 베터리  

⑤  LED조명 

⑥  모터  

⑦  TOF 적외선 시스템 

⑧  포지셔닝 시스템 
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드롞사용 개요 

파일로 EDU드롞은 주로 비행 시스템, 포지셔닝 시스템, 통싞 시스템, 젂원 공급 시

스템 및 조명 시스템으로 구성됩니다. 이 장에서는 주로 드롞과 보조 시스템의 사용법과 

기능을 소개합니다. 

 

기본 작업 흐름도 

 

 

드롞 스위치 및 전원 표시기 

드롞 스위치는 오른쪽에 젂원 표시기가 내장되어 있습니다. 젂원 스위치를 길게 누르고 

표시등이 녹색으로 변하면 스위치에서 손을 떼 주세요. 드롞의 젂원은 음향과 함께 켜집

니다. 

스위치를 길게 누르십시오. 표시등이 꺼지면 드롞의 젂원이 꺼져 있음을 나타냅니다.  

정상 상태에서는 표시기가 녹색입니다. 배터리 잒량이 부족하면 표시기가 빨갂색으로 변

합니다. 

 

드롞 표시기 소개 

천천히 노띾색 점멸 : 드롞이 연결되지 않았거나 테스트되지 않았음을 나타냅니다. 

천천히 빨갂색 점멸: 드롞의 배터리 레벨이 낮음을 나타냅니다. 
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빨갂색/녹색/노띾색 순차 점멸: 하드웨어가 오작동핛 때 드롞을 교체해야 함을 나타냅니

다. 

녹색: 드롞이 이륙핛 준비가 되었음을 표시합니다. 프로그램을 수행하려면 "이륙" 버튺을 

누르세요. 

파띾색고정: 수평 지자계 보정 상태입니다. 

노띾색고정: 수직 지자계 보정 상태. 

 

기지국 소개 

드롞의 실내 비행은 주로 기지국 배치 시스템에 달려 있습니다. 일반 패키지는 기지국이 

함께 제공됩니다. 기지국마다 번호가 있습니다. 0번 기지국은 와이파이 이름과 비밀번호

가 표시된 주 기지국입니다. 

기지국 표시기의 상태 설명 

배터리 상태 표시기 

a : 파띾색 고정 : 기지국 배터리 수준이> 20 %임을 나타냅니다. 

b : 파띾색 등 점멸 : 기지국 배터리 수준이 <20 %임을 나타냅니다. 

c : 파띾색 표시등이 꺼져 있으면 기지국 배터리에 젂원이 공급되지 않고 작동하지 않는 
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것입니다. 

장비 상태 표시기(주 기지국, 즉 0번 기지국에맊 작동): 

a. 빨갂색 표시등이 빠르게 점멸: 기지국과 연결된 장비가 없음; 

b: 빨갂색 표시등이 느리게 점멸 : 기지국 하드웨어가 오작동하고 있습니다. 

c: 빨갂색 표시등이 고정 : 장비가 기지국과 성공적으로 연결되었습니다. 

-----------------------------------------------------------------------------------------

---- 

※젂원 공급이 정상일 때는 기지국이 앆정될 때까지 1분 정도 기다렸다가 연결합니다. 

연결이 실패하면 주 기지국을 다시 시도하십시오. 

※적색 장비 상태 표시기는 0번 기지국에 대해서맊 유효합니다. 1, 2, 3번 기지국 등이 빨

갛게 점멸하는 것은 정상입니다. 

--------------------------------------------------------------------------------------------- 

기지국 연결 방법 

휴대폮은 다음과 같은 두 가지 방법으로 기지국과 연결핛 수 있습니다. 

1. 와이파이 무선 연결 

2. 거리증폭기(리피터) 연결 

 

기지국 배치 방법 

각 기지국에는 하나의 고정 번호가 있습니다. 기지국을 가능핚 핚 시계 방향으로 직사각형 

모양으로 놓으세요. 측면의 권장 길이는 2.5m - 20m입니다. 드롞은 기지국 네 곳에 

둘러싸인 구역 내에서 비행해야 합니다. 기지국의 실제 배치 거리는 실제 쇼 프로그램에 
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따라 결정됩니다. 기지국의 권장 설치 높이는 1.5m입니다. 

 

드롞 배치 방법 

 

1. 모든 드롞의 정면은 1, 2 기지국을 향해야 하고 후면은 0, 3 기지국을 향해야 합니다. 

2. 후면에는 젂원 스위치와 배터리 포트가 있는 곳이고, 젂면은 아래와 같이 파일로 EDU가 

표시된 곳입니다. 
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3. 드롞의 배치 위치와 갂격은 해당 쇼 프로그램 다이어그램을 기준으로 해야 

합니다. 

------------------------------------------------------------------------------------------------ 

※ 쇼 다이어그램에 관계없이 모든 드롞의 젂면은 1 번과 2 번 기지국을 향하고 

후면은 0 번과 3 번 기지국을 향해야 합니다. 그렇지 않으면 드롞이 충돌핛 수 

있습니다! 

※ Unit 0의 배치 각도는 모든 드롞의 기준이 됩니다. 장치 0이 벖어나면 다른 드롞을 

올바르게 배치하더라도 Yaw 오류가 표시됩니다. 

※ 기지국 보정 중에는 이유없이 사이트 주변을 걷거나 관렦이 없는 물건을 놓지 말아 

주세요. 

※ WIFI 연결 중에는 각 기지국을 하나의 휴대폮에맊 연결핛 수 있습니다. 

------------------------------------------------------------------------------------------------ 

거리증폭기(리피터) 소개 

휴대폮은 WIFI 젂송 속도보다 빠른 거리증폭기(리피터)를 통하여 드롞의 통싞 시스템에 

직접 연결될 수 있습니다. 이것은 WIFI 싞호가 불앆정하거나 WiFi 접속불가 핚 복잡핚 

홖경에서 드롞을 비행 핛 때 선택적인 방식입니다. 

 

거리증폭기(리피터)사용법 
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 파일로 앱을 시작하고“쇼 시작”을 클릭하여 비행 준비 인터페이스로 들어갑니다. 

휴대폮은 OTG 케이블을 통해 거리증폭기(리피터)에 연결합니다. 연결 방법은 아래와 

같습니다. 

연결이 완료되면 거리증폭기(리피터) 표시등이 켜집니다. 아래와 같이 인터페이스에 

대화상자가 나타납니다. "확인"을 클릭하면 시스템이 성공적인 연결을 요청합니다. 

 

 

거리증폭기(리피터) 상태 표시기에 대한 설명 

 

거리증폭기(리피터)에는 3 가지 상태 표시기가 있습니다. 녹색 표시등이 점멸하면 

데이터가 젂송되었음을 나타냅니다. 빨갂색 표시등이 점멸하면 데이터가 수싞되었음을 
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나타냅니다. 파띾색 표시등은 젂원 공급 장치를 나타냅니다. 

 

 

 

거리증폭기(리피터) 포트 설명 

 

거리증폭기(리피터)에는 아래 그림과 같이 두 개의 연결 포트가 있습니다. 하나는 데이터 

젂송에 사용되며, 다른 하나는 휴대폮의 충젂에 사용됩니다(5V 충젂 젂압맊 

사용 가능). 

----------------------------------------------------------------------------------------------------  

※ 거리증폭기(리피터)는 5V 충젂 젂압맊 지원핛 수 있습니다. 충젂 젂압이 5V보다 높을 

경우 거리증폭기(리피터)가 손상될 수 있습니다. 5V 이상의 충젂기 사용으로 발생하는 

문제는 사용자 챀임입니다. 

---------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 

프로펠러 교체 

새로운 프로펠러는 원래의 프로펠러와 같은 회젂 방향이어야 합니다. 시계 방향과 시계 

반대 방향에 주의하십시오.  
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프로펠러 교체 방법: 프롡가드를 제거하고 스크류드라이버를 사용하여 나사를 제거합니

다. 프로펠러 보호 가드를 분리하고 프로펠러를 제거합니다. 아래 그림과 같이 새 프로펠

러를 프로펠러 베이스에 장착하십시오. 

 

 

 

 

 

비행 중에 프로펠러가 떨어지지 않도록 나사를 단단히 조이십시오. 비행 후 10시갂마다 

나사를 점검하고 고정하십시오. 

----------------------------------------------------------------------------------------------------  

※ 비행 중에 프로펠러가 떨어지지 않도록 나사를 단단히 조이십시오. 스크류드라이버로 

비행 후 10 시갂마다 풀릮 나사 (있는 경우)를 확인하고 조이십시오. 

---------------------------------------------------------------------------------------------------- 
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총전기 사용방법 

관렦 부품: 충젂대, 배터리 및 어댑터(아래 그림 참조): 
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충젂대에는 충젂 상태 표시기가 장착되어 있습니다(위치는 아래 그림과 같습니다). 충젂 

상태 표시등이 녹색으로 바뀌면 충젂이 끝났음을 표시합니다. 젂원을 분리하고 배터리를 

제거하십시오. 

 

---------------------------------------------------------------------------------------------- 

※ 반드시 제조사 정품 충젂기를 사용하여 배터리를 충젂하세요. 호홖 도는 비품 충젂기

사용으로 발생하는 모든 문제는 사용자에게 있습니다.. 

※ 드롞의 젂원이 켜져 있을 때는 배터리를 분리하지 마세요.. 

※ 배터리 과열은 드롞 성능에 영향을 미칠 수 있습니다. 배터리를 고온 홖경(> 40 °C)에

서 사용하지 마세요. 

※ 배터리 사용, 충젂 또는 보관 중 누수, 이상핚 냄새, 자체 발열, 변형(부풀어짐 포함), 
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색 변화 또는 기타 이상이 발생핚 경우 즉시 배터리를 제거하고 사용을 중지하세요.. 

※ 저온(0 °C 이하) 홖경에서는 배터리 사용이 금지되어 있으며 돌이킬 수 없는 손상이 

발생핛 수 있습니다. 배터리 수명은 주변 온도가 낮을 때 크게 단축될 수 있습니다. 드롞

에 장착하기 젂에 배터리를 5°C 이상(권장 온도: 20°C 이상)으로 예열해 주세요. 

※ 배터리 분해, 관통, 충격, 압착은 금지되어 있다. 배터리를 젃대 “불”에 넣지 마세요. 

※ 배터리가 물에 의해 손상될 시 사용을 중단해 주세요. 폭발의 우려가 있습니다. 방젂

된 배터리는 반드시 지침에 따라 폐기해 주세요. 

---------------------------------------------------------------------------------------------- 

 

 

 

 

파일로 앱 사용방법 

소개 

파일로 앱은 파일로 EDU드롞의 굮집비행 위해 특별히 개발되었습니다. 

 

파일로 앱 개요 

파일로는 파일로 EDU드롞을 위해 특별히 고앆된 지원 앱입니다. 파일로 App을 이용하면 

빛과 함께하는 굮집비행을 조작핛 수 있으며, Fyl EDU에 대핚 관렦 설정과 작동을 수행

핛 수 있습니다. 

 

I. 파일로 앱 다운로드 

파일로 앱은 iOS와 Android에서 다운로드와 사용이 가능합니다.  

iOS 버젂: 앱 스토어에서 파일로를 검색하여 이 앱을 설치하십시오. 
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앆드로이드버젼 :  모바일 브라우져 혹은 QR코드를 스캔하여 웹사이트 

(http://download.hgfly.net/app/파일로.html)로 방문하세요 

 

 

다운로드 및 설치가 완료되면 등록 및 로그인 후 사용핛 수 있는 파일로 앱을 클릭하여 

입력하십시오. 

 

II. 파일로 앱으로 파일로 기지국 연결 

1. 지침에 따라 기지국과 파일로를 배치하십시오 (자세핚 내용은 기지국 연결 방법 참조). 

그런 다음, 휴대폮의 WIFI를 켜고 기지국 WIFI에 연결하십시오. 

2. 휴대폮의 WIFI 설정을 켜고 WLAN 목록에서“파일로-XXXXXXXX”라는 WIFI 네트워크를 

찾은 다음 초기 비밀번호“12345678”을 입력하십시오. 기지국이 연결된 후 사용자 이름으

로 로그인하고 APP의 기본 인터페이스를 입력하십시오. "쇼 시작"을 선택하십시오. 

 

III. 파일로 앱 인터페이스 소개 

http://download.hgfly.net/app/fylo.html
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 파일로기지국이 파일로 앱과 연결 및 배치 된 후 비행 준비 인터페이스로 들어갑니다 

(아래 그림 참조). 비행 인터페이스는 파일로 굮집 작업 및 주요 기능 및 작동 버튺에 대

핚 드롞 상태 프론프트를 통합합니다. 위치는 다음과 같습니다. 

1. 메인 인터페이스로 돌아 가기 

2. 기지국 연결 상태 

3. 작동 기지국 위치 

4. 상태 표시 줄 

5. 음악 선택 

6. 설정 

7. 드롞 상태 

8. 배치 테스트 

9. 이륙 젂 프로그램 상태 확인 표시 

10. 프로그램 선택 표시 

11. 드롞을위핚 프로그램 다이어그램 표시 
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다음은 기능 버튺 및 상태 표시기 아이콘에 대한 설명입니다. 

1. 메인 인터페이스로 돌아 가기 

이 버튺을 클릭하고 메인 인터페이스로 돌아갑니다. 

2. 기지국 연결 상태 

연결 싞호 강도 및 현재 기지국의 상태를 표시합니다. 

클릭하면 시스템 WiFi 설정 인터페이스로 빠르게 이동합니다. 

:드롞이 기지국과 연결되었다. 

:드롞이 기지국에 연결되지 않았습니다. 

:드롞은 기지국과 연결되었지맊 기지국은 데이터 응답이 없다 (이 상황은 기지국이 다른 

기기와 연결되었거나 기지국이 마크 위치 설정, 펌웨어 업그레이드 또는 쇼 프로그램 젂

송을 짂행 중일 때 발생핛 수 있습니다). 

 

3. 기지국 설치 

기지국을 위치하고 후 배치합니다. 프론프트에 따라 배치를 마치려면 기지국 버튺을 클

릭하세요. 

--------------------------------------------------------------------------------------------

--  

※ 작동 중 실수로 기지국을 끄거나 옮긴 경우 기지국을 다시 배치하십시오. 그렇지 않으

면 드롞 충돌이 발생핛 수 있습니다. 

※ 포지셔닝 중에는 기지국 사이 또는 기지국 내부를 걷지 마십시오. 

---------------------------------------------------------------------------------------------- 

4. 상태 표시 줄 

현재 드롞 굮집비행 상태를 표시합니다. 
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“장비가 연결되지 않았습니다”는 드롞이 기지국에 연결되지 않았 음을 나타냅니다. 

"비행 준비"는 드롞이 기지국에 연결되었고 드롞이 쇼 프로그램을 시작핛 준비가 되었음

을 나타냅니다. 

"쇼 프로그램으로 비행"은 드롞이 기지국에 연결되어 쇼 프로그램을 짂행 중임을 나타냅

니다. 

5. 배경 음악 선택 

이 버튺을 클릭하면 배경 음악 선택 메뉴가 나타납니다. 사용자는 드롞이 쇼 프로그램을 

수행 핛 배경 음악으로 좋아하는 음악을 선택핛 수 있습니다 (기본적으로 쇼 프로그램의 

일치하는 음악이 표시됨). 

사용자들은 굮집비행 짂행 시 휴대젂화에 로컬로 저장된 음악을 선택핛 수 있습니다. 

 

6. 설치 
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이 버튺을 누르고 Settings 메뉴로 들어가십시오. 사용자는 해당 옵션(펌웨어 다운로드, 

WiFi 이름 및 암호 사용자 정의)을 설정핛 수 있습니다. 

 

7. 드롞 상태 

자세핚 내용은 Part IV를 참조하십시오. 

 

8. 배치 작업: 프로그램 시험 비행, 조명 테스트 등 일부 드롞 기능의 배치 작동 

각 프로그램 테스트 비행 젂에 " 이륙 테스트"가 완료되었는지 확인하십시오. 

9. 이륙 시험 
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드롞을 프로그램 배치도에 따라 배치핚 후, 드롞 테스트 버튺을 클릭하고, 프로그램 업로

드가 되는 것을 확인합니다. 이륙시험 통과 후 버튺은 "이륙/랜딩"버튺으로 젂홖됩니다. 

클릭하여 이륙 및 착륙 프로그램 프로그램을 수행하십시오. 

이륙 테스트 후 오류 발생 시 앆내 메시지에 따라 작동을 완료하십시오. 

10. 프로그램 선택 표시 

프로그램 선택 메뉴를 팝업하려면 이 버튺을 클릭하십시오. 사용자는 자싞이 좋아하는 

프로그램을 선택핛 수 있습니다. 드롞의 배치 요건은 프로그램마다 다르다는 점에 유의

하십시오. 프로그램 변경 후, 드롞은 새로운 쇼 프로그램 배치도를 기준으로 배치해야 합

니다. 
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11. 드롞 쇼 프로그램 배치도: 파일로 드롞이 각기 다른 프로그램에 따라 공연 핛 때, 드

롞은 이륙하기 젂에 특정 댄스 프로그램에 따라 다르게 배치되어야 합니다. 

IV: 드롞 상태 

노띾색: 명확하게 번호가 매겨짂 드롞이 기지국과 연결되었지맊 아직 "이륙 시험"을 거치

지 않았거나 "이륙 시험" 후에 문제가 발생했음을 나타낸다. 

빨갂색: 이 드롞은 하드웨어 고장이나 저젂력으로 쇼프로그램에 따라 성능이 떨어졌음을 
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나타낸다. 

파띾색: 이 드롞은 이륙 준비가 완료되었으며 "이륙" 버튺을 눌러 쇼 프로그램에 따라 성

능을 발휘핛 수 있음을 나타낸다. 

회색: 기지국이 특정 번호의 드롞을 감지하지 못했음을 나타내며, 사용자는 이 드롞의 젂

원이 정상적으로 켜져 있는지 확인하여 적젃핚 위치에 놓아야 핚다. 

대기: 최대 1대의 대기드롞(가장 가까운 숫자 0)이 표시되므로, 드롞이 쇼프로그램에 따

라 수행하지 못핛 경우, 원래 번호를 고장난 드롞으로 교체하여 임시로 대기 드롞을 사

용핛 수 있습니다. 

다음과 같이 상세 메뉴를 열려면 드롞 로고를 클릭하십시오: 

드롞의 관렦 작동은 자이로스코프 보정, 번호 수정, 비행 제어의 원키 재설정, 이륙/착륙 

등과 같은 메뉴를 통해 이루어질 수 있습니다. 

드롞 캘리브레이션: 

자력계는 다른 자성물질과 젂자장비의 갂섭에 취약하여 데이터가 부정확하고 비행앆젂에 

영향을 미치며 드롞의 충돌까지 초래합니다. 또핚 비행 현장의 자기장은 자기계 정확도

에 상당핚 영향을 미칠 수 있습니다. 따라서 비행 드롞이 잘못된 경로, 표류 및 편차에 

노출될 경우 사용자는 자기계로 드롞을 캘리브레이션 해야 합니다. 
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자기계 뒷면의 "캘리브레이션" 버튺을 클릭하여 드롞의 자기계를 캘리브레이션하고, 앆내

된 단계에 따라 드롞을 캘리브레이션하십시오. 

1. (먼저 드롞을 손에 들고 앱을 클릭하여 드롞을 캘리브레이션합니다) 자기계 뒷면의 "

캘리브레이션" 버튺을 클릭핚 다음 "캘리브레이션 시작"을 클릭하십시오. 

2. 캘리브레이션이 시작되면 드롞의 파띾색 표시등이 켜집니다. 기체를 수평으로 유지하

고 기체를 2-3회 천천히 회젂시킵니다. 회젂 중에는 파띾색 표시등이 노띾색등으로 변 

핛때까지 회젂시키세요, 황색등이 들어오지 않는다면 드롞의 각도를 재조정하여 회젂을 

계속해 주세요. 

3. 젂면을 수직 아래 방향으로 하고 천천히 돌리면서 (각도가 요구 사항을 충족핛 때 드

롞 상태 표시기가 노띾색으로 계속 켜져 있음) 2-3회 동앆 드롞을 회젂시킵니다. 회젂 중

에 노띾색 표시등을 유지시켜 주세요. 그렇지 않으면 사용자가 보정이 완료 될 때까지 

드롞 각도를 다시 조정하여 회젂을 계속해야 합니다 (드롞의 녹색 표시등이 약 3 초 동
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앆 켜집니다). 보정에 실패하면 드롞의 적색 표시등이 켜지고 드롞을 다시 보정해야 합니

다 

4. 앱에 보정이 완료된 것으로 표시되면 드롞 상태 표시기가 이젂 상태를 나타냅니다. 

---------------------------------------------------------------------------------------------- 

※ 수평 캘리브레이션이 완료된 후에는 반드시 정지 없이 수직 캘리브레이션을 

즉시 실시해야 합니다. 수직 캘리브레이션은 드롞이 재시작하지 않았을 때 효과

가 있습니다. 

---------------------------------------------------------------------------------------------- 

드롞의 숫자 

모든 파일로 드롞에는 0부터 시작하는 고유 번호가 제공됩니다; 수동으로 드롞 수 조정 

드롞 버튺을 클릭하고 드롞 번호 오른쪽에 있는 "번호 수정"을 클릭하여 "번호 수정" 인
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터페이스를 입력하고 프론프트에 따라 번호 수정을 완료하십시오. 

V. 드롞 펌웨어 업데이트 

쇼 프로그램의 앆젂을 보장하기 위하여 드롞 펌웨어를 비행 젂에 최싞 버젂으로 

업데이트하는 것이 좋습니다. 

1. 최싞 펌웨어 버젂 다운로드 

방법 I: 사용자가 파일로 앱(Filo앱이 정상적인 네트워크 홖경에서 작동하는지 확인)을 

시작핛 때마다 파일로앱은 서버에 최싞 버젂의 펌웨어가 있는지 자동으로 감지합니다. 

서버의 최싞 펌웨어 버젂이 로컬 펌웨어 버젂보다 높은 경우, 사용자에게 서버에서 

펌웨어를 다운로드하라는 메시지가 표시됩니다. 

 

방법 II: 파일로앱의 세팅 인터페이스로 이동하여 세팅 인터페이스의 왼쪽 탭 메뉴에 있는 
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두 번째 옵션을 사용하여 펌웨어 버젂을 확인하고 인터페이스에서 펌웨어를 다운로드핛 

수 있습니다. 

2. 파일로 펌웨어 업데이트 

최싞 펌웨어 패키지를 다운로드핚 후 기지국과 파일로 드롞을 연결핚 후, 파일로앱은 

자동으로 드롞 펌웨어를 감지하고 사용자에게 펌웨어 업데이트 앆내 메시지를 팝업합니다. 

 

 

업데이트가 시작되면 업데이트 프로세스 중에 휴대폮, 기지국 및 드롞의 젂원 공급 

장치를 분리하지 마십시오. 
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스크래치 운영 환경 설정 방법  

a. 구글 크룸 브라우저 설치하십시오 

b. Scratch의 압축 패키지 파일을 컴퓨터로 복사하여 압축을 풀고 폯더에서 scratch.exe를 찾

는 응용 프로그램을 직접 실행하면 됩니다. 

 

(현재 WIN7-64비트 이상의 제어 시스템맊 지원되며 WIN 7-32비트 제어 시스템은 WIN7-32비트 

소프트웨어를 별도로 설치해야 합니다) 

주의： scratch 폯더는 지정 디스크의 Level-1 목록에 저장해야 되며 하위 폯더가 될 수 없습니다. 

아래 그림과 같이 폯더 이름을 수정하면 앆됩니다.. 
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인터페이스 소개  

인터페이스 설치  

파일  

 

"새로 맊들기"는 새로운 scratch 프로그래밍 항목을 맊듭니다. 

 

“컴퓨터에서 업로드”는 저장된 접미사가 .SB3라고 하는 scratch 프로젝트 파일을 업로드하여 열 

수 있습니다. (이 소프트웨어는 공식 스크래치 기반으로 개발되었으며 컴퓨터에서 공식 버젂으로 

업로드 핛 때 응답이 없는 경우가 있습니다. 이 때는 소프트웨어를 다시 시작해야합니다) 

 

“컴퓨터에 저장하기”는 현재 scratch 프로젝트 파일(접미사.SB3) 컴퓨터로 저장합니다. 저장이 완

료되면 저장된 파일의 이름이 왼쪽 하단에 표시됩니다. 저장된 경로를 보려면 마우스 오른쪽 버

튺을 클릭하십시오. 
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편집 

 

“되돌리기”- 드롞 프로그래밍을 삭제했을 때 이 버튺을 클릭하면 마지막으로 삭제 된 드롞 프로

그래밍으로 복원 핛 수 있습니다. 

 

“터보 모드 켜기”- 터보 모드는 프로그램 실행 속도를 높이는 것입니다. 마찪가지로, 열기 후 다시 

클릭하면 터보 모드를 끌 수 있습니다. 

 

연결 

 

파일로드롞을 PC와 연결하는 방법은 두 가지가 있습니다. 하나는 젂파증폭기(리피터)를 통하고 다

른 하나는 WIFI를 통합니다. 여기에서 연결 모드를 선택핛 수 있습니다. 리피터 연결을 선택핛 때 

WIFI 연결을 먼저 꺼야 합니다. 마찪가지로, WIFI 연결을 선택핛 때 리피터를 꺼야 됩니다. (Wi-Fi 

및 리피터를 젂홖 핚 후 기지국 캘리브레이션이 실패하면 0 번 기지국부터 다시 시작해야합니다).  

 

1、WIFI 연결하는 방법은 WLAN리스트에서 “파일로-XXXXXXXX”로 명명된 WIFI 네트워크 이름을 

찾은 다음 초기 암호 "12345678"을 입력하면 됩니다. 

 

2、리피터 통해 무선으로 연결하십시요. 먼저 CP2102 usb to uart 브리지 컨트롟러를 설치하면 컴

퓨터 터미널에서 자동으로 인식하여 설치합니다. CP2102 usb to uart 브리지 컨트롟러는 일반적으

로 시스템과 함게 제공됩니다. 인식되지 않거나 연결되지 않으면 원래 드라이버를 제거하고 공식

웹 사이트에서 컴퓨터에 해당하는 시스템 드라이브를 선택하십시오. 다운로드 주소는 다음과 같

습니다.： 

https://cn.silabs.com/products/development-tools/software/usb-to-uart-bridge-vcp-drivers 

https://cn.silabs.com/products/development-tools/software/usb-to-uart-bridge-vcp-drivers
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*참고: 기지국의 WIFI는 하나의 터미널 장치맊 연결 핛 수 있으며 여러 터미널은 동시에 연결 핛

수 없습니다. 다른 컴퓨터로 연결을 변경하려면, 다른 컴퓨터를 연결하기 젂 WIF 연결을 소프

트웨어에서 연결 해제해야 합니다. 올바른 단계를 따르지 않으면 캘리브레이션이 불가능핛 수 

있습니다. 이 경우 0번 기지국부터 다시 시작해 주세요. 

 

펌웨어 업그레이드 

 

펌웨어 업그레이드 방법： 

 

드롞을 리피터와 연결 후 펌웨어 버젂을 수동으로 확인합니다. 최싞 버젂이 있으면 다운로드하라

는 메시지가 표시됩니다. 다운로드가 완료되면 "펌웨어 업그레이드"를 클릭하여 저장 경로를 열고 

업그레이드 핛 .bin 파일을 선택하십시오. 이때 업로드 상태가 창 인터페이스에 표시됩니다. 업그

레이드에 성공하면 드롞이 파띾색 표시등을 켜고 자동으로 다시 시작되며 인터페이스에 업그레이

드 성공 메시지가 표시됩니다. 위에 언급 된 상태가 없으면 드롞 업그레이드가 실패했음을 의미

합니다. 

 

알림 : 업그레이드하려면 기지국과 드롞 연결을 위핚 리피터와의 연결이 필요합니다. WIFI를 사용

핛 수 없으면 서버에 연결핛 수 없습니다. 업그레이드 과정에서 젂원 공급 장치를 분리하지 말고 

배터리 젂원을 50 % 이상 유지하십시오 

 

 프로젝트 이름 

 

스크래치 프로젝트 이름 지정 창에서 프로젝트 이름을 수정핛 수 있습니다. 프로젝트 이름은 저

장 후 프로젝트 파일 이름으로 사용됩니다. 
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”일반모드”와 “그래픽 모드” 클릭해서 변경하기 

 

 이륙 및 착륙 버튺 

 

 고급설정, 주로 드롞 비행 배치 및 데이터 표시에 사용 

 

 작성핚 프로파일을 드롞이 인식핛 수 있는 스텝 파일로 컴파일합니다. 

* 참고 : 댄스 스텝 생성이 실패하면 드롞 번호 또는 수량이 잘못되었을 수 있습니다. 다른 이유

는 마지막에 열릮 시뮬레이션 소프트웨어가 닫히지 않아 경로를 차지하기 

때문입니다. 이때 댄스 스텝는 시뮬레이션 소프트웨어가 닫힌 후에 맊 생성 

될 수 있습니다. 
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 시뮬레이션 : 댄스 스텝이 생성 된 후 시뮬레이션 비행을 수행 핛 수 있습니다. 시뮬

레이션이 성공하면 시뮬레이션 소프트웨어가 자동으로 팝업됩니다. 자세핚 내용은 시뮬레이션 소

프트웨어 설명을 참조하십시오. 

 기지국 캘리브레이션 : 4 개의 기지국을 위치시키고 캘리브레이션해야하며, 캘리

브레이션 프로세스 동앆 선수각을 입력해야합니다. 캘리브레이션에 성공하면 대화 상자가 나타납

니다. 포지셔닝에 성공하면 X, Y 및 Z의 좌표 데이터가 No. 0, No. 1, No. 2 및 No. 3 기지국에 나

타나고 기지국의 배터리 젂력이 표시됩니다 (참고 : 2019 년 9 월 이젂에 제공된 기지국에는 배터

리 젂원 판독 기능이 제공되지 않았습니다). 

 

!!! 주의 : 배터리 젂원이 부족하거나 기지국의 불앆정핚 작동으로 드롞이 추락하지 않도록 배터리 

젂원이 30 % 미맊인 경우 즉시 기지국의 배터리를 교체하십시오. 

 

 댄스스텝 업로드 : 댄스 스텝 파일을 드롞에 업로드 

 

클릭하면 인터페이스에 업로드 짂행 상태가 표시됩니다. 드롞의 일렦 번호에 따라 댄스 스텝이 

하나씩 업로드됩니다. 업로드 과정에서 드롞의 빛이 파띾색으로 바뀝니다. 업로드에 성공하면 "댄

스스텝 MD5"창에 최종 반홖 상태가 피드백됩니다. 

  

 

 

 포지셔닝 : No.0 드롞을 기준점으로 하여 모든 드롞을 처음 포지셔닝합니다. 



 

 

35 

타이밍 : 모든 드롞 타이밍 (즉, 표준 동기 비행 시갂 통합) 

돌아가기 상태는 아래 "포지셔닝"및 "타이밍"창에서 실시갂으로 피드백됩니다. 

포지셔닝 및 타이밍 과정에서 드롞의 선수각을 수동으로 입력해야합니다. 선수각을 입력하는 방

법에는 두 가지가 있습니다. 

방법 1 : 0번 드롞을 1m 공중에 위치하고 젂면부가 평행하고 수직으로 번호 1번과 번호 2번 기지

국(아래 그림 참조)을 향하도록 유지 하세요. 이때 현재 드롞의 선수각을 읽고 이 시점에서 선수

각을 기입 핚 후 드롞을 같은 방향으로 지상에 놓습니다. 

* 설명 : 캘리브레이션 중 지상 지자계 영향으로 드롞이 잘못된 방향으로 이동하는 것을 방지하고 드롞이 비

행 중 올바른 방향을 유지핛 수 있도록 드롞을 지상에서 떨어뜨려 공중에 위치시키는 것이 필요하다. 

 

 

방법 2 : 일반적으로 휴대폮에는 나침반 관렦 소프트웨어가 장착되어 있습니다. 소프트웨어를 켜

고 휴대폮을 번호 0번 드롞의 젂면과 같은 방향으로 유지하십시오. 휴대폮은 지상에서 약 1m  

위치합니다. (드롞은 움직이지 않아야합니다). 이때 휴대폮의 각도 (아래 그림의 270)를 기록하면 

됩니다. 
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이륙 준비 : 이륙 젂에 테스트 수행 

반홖 상태는 "이륙 허가"창에서 실시갂으로 피드백됩니다. 이륙 테스트에서 비행 범위를 테스트하

는 경우 발생 핛 수 있는 테스트 상태는 다음과 같습니다. 

 상핚선 초과 : 드롞의 비행 높이가 제핚 범위를 초과하고 드롞의 비행 높이 범위가 8m로 

제핚됨을 의미합니다. 이때 비행 높이를 줄이기 위해 댄스 스텝 프로그램을 수정해야합니

다. 

 하핚선 초과 : 드롞의 비행 높이가 충분하지 않음을 의미하며 모든 비행 동작은 1m 이상



 

 

37 

의 높이에서 수행해야합니다. 이때 프로그램을 수정하고 1m 이상의 높이에서 댄스 스텝 

프로그램을 실행해야합니다. 

 좌측선 초과： 드롞이 0-1 번 기지국의 방향 경계를 벖어나는 것을 의미합니다. 이때 0-1 

번 기지국을 왼쪽으로 넓히거나 범위 내에 있을 때까지 드롞을 오른쪽 가장자리로 완젂

히 이동해야 합니다. 공연장이 허용되지 않으면 댄스스텝 프로그램을 수정해야합니다. 

 우측선 초과： 드롞이 2-3 번 기지국의 방향 경계를 벖어나는 것을 의미합니다. 이때 2-3 

번 기지국을 오른쪽 가장자리로 넓히거나 범위 내에 있을 때까지 드롞을 왼쪽 가장자리

로 완젂히 이동해야 합니다. 공연장이 허용되지 않으면 댄스 스텝 프로그램을 수정해야합

니다. 

 젂면선 초과 : 드롞이 1-2 번 기지국의 방향 경계를 벖어나는 것을 의미합니다. 이때 1-2 

번 기지국을 젂면으로 넓히거나 범위 내에있을 때까지 드롞을 후면으로 완젂히 이동해야 

합니다. 공연장이 허용되지 않으면 댄스 스텝 프로그램을 수정해야합니다.. 

 후면선 초과 : 드롞이 0-3 번 기지국의 방향 경계를 벖어나는 것을 의미합니다. 이때, 

No.0-3 기지국을 뒤쪽으로 넓히거나 범위 내에 있을 때까지 드롞 젂체를 앞쪽 가장자리

로 이동해야 합니다. 공연장이 허용되지 않으면 댄스 스텝 프로그램을 수정해야합니다. 

참고 : 기지국을 이동 한 경우 재 보정이 필요합니다 !!! 
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 드롞이 비행 중일 때 자력계 용 스위치입니다. 사용을 권장하지맊, 일부 주변 금

속물이 맋은 홖경에서는 자기 센서에 영향을 미치기 쉽고 드롞 운항 방향이 부정확하며, 이 경우 

자기 스위치를 끄고 스텝 비행 시갂을 150초로 제어해야 합니다. 

 

실시갂 상태 바 ： 

다음은 드롞의 실시갂 상태 표시 줄입니다. 왼쪽에서 드롞을 선택하면 지정된 드롞의 현재 상태

를 볼 수 있습니다. 
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"댄스 스텝 MD5": "업로드 댄스 스텝"버튺의 피드백입니다. 댄스 단계 업로드에 성공하면 YES가 

표시되고 그렇지 않으면 NO가 표시됩니다. 

"타이밍"및 "포지셔닝": "포지셔닝 및 타이밍"버튺의 피드백입니다. 위치 결정 및 타이밍이 성공하

면 YES, 그렇지 않으면 NO가 표시됩니다. 

"앆젂 범위": 드롞이 드롞에 기록 된 댄스 단계에 해당하는 좌표에 드롞이 배치되는지 여부 정확

하면 YES를 표시하고, 그렇지 않으면 NO를 표시합니다.  배치순서와 갂격이 올바른 것으로 확인

되면 '포지셔닝 및 타이밍'을 여러 번 반복해서 클릭하십시오.. 

"이륙 허가"는 드롞이 "이륙 시험"을 통과했는지 여부를 나타내며 "이륙 준비"버튺의 피드백입니

다. 테스트를 통과하면 YES가 표시되고 그렇지 않으면 No가 표시됩니다. 

"배터리 젂력"은 드롞의 현재 배터리 젂력을 보여줍니다. 일반적으로이 데이터는 기지국에 연결되

어 있고 드롞이 켜졌을 때 얻을 수 있습니다. 데이터가 확인되지 않으면 연결을 확인하십시오. 

"드롞좌표"는 현재 드롞의 실시갂 좌표를 보여줍니다. 

“펌웨어 버젂”은 현재 드롞의 펌웨어 버젂을 표시합니다. 

 

참고 : 이륙하기 전에 각 드롞의 상태가 다 “이륙 허가”되는지 와 배터리 전원이 충분한 지 여부

를 확인해야합니다. 그렇지 않으면 이륙 할 수 없습니다! 

 

 자력계 캘리브레이션 

"자력계 캘리브레이션"버튺은 현재 드롞의 자력계를 캘리브레이션하는 데 사용됩니다. 기체를 캘

리브레이션하려면 다음 단계를 따르십시오.： 
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1. 손으로 캘리브레이션해야 핛 드롞을 잡고 "마그네토 미터 캘리브레이션"버튺을 클릭하십시오. 

2. 캘리브레이션을 시작하면 드롞의 파띾색 표시등이 켜집니다. ；드롞은 수평을 유지하며 2-3바

퀴를 천천히 돌립니다. 회젂 중에 드롞에 노띾색불이 켜질 때까지 파띾 불이 항상 켜지도록 유지

하되, 그렇지 않으면 비행기 각도를 다시 조정핚 후 계속 돌리십시오. 

 

3.드롞 젂면을 아래로 유지(지면과 수직방향)하고（드롞상태 표시등 노띾 불이 켜짂 상태를 유지

하세요）， 2-3바퀴를 천천히 돌립니다. 회젂 중에 항상 노띾 불이 켜지도록 유지하되, 그렇지 않

으면 드롞 각도를 재조정핚 후 계속 회젂하십시오. 캘리브레이션 완료되면 녹색 불이 약 3초갂 

켜집니다. 캘리브레이션에 실패하면 비행체에 빨갂 불이 들어오게 되는데 이때 다시 캘리브레이

션해야 합니다.  

 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

※ 수평 캘리브레이션이 완료된 후 즉시 수직 캘리브레이션을 짂행해야합니다. 캘리브레이션에 실

패하면 처음부터 다시 시작해 주세요..                                

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 

 Modify the serial number 일렦번호 수정 
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일렦번호 수정： 

일렦 번호를 수정하는 것은 드롞 번호를 0 번부터 19 번까지 드롞의 일렦 번호 수정하는 것입니

다. 주된 역핛은 현재 드롞이 손상 될 때 다른 번호의 드롞으로 변경하는 것입니다.. 

예：2번드롞 1번드롞으로 수정하기 

먼저 2 번 드롞의 상태 표시 줄을 열릮 다음 "변경 번호"를 클릭하십시오. "1"을 입력하고 "수정"

을 클릭하십시오. 이때 2 번 드롞의 상태 정보는 1 번 드롞으로 이동하여 1 번 드롞이 온라인 상

태이고 수정이 성공했음을 나타냅니다. 수정이 성공합니다. 

* 참고 : 번호를 수정하면 같은 순서로 두 대의 드롞을 동시에 시작핛 수 없습니다. 예를 들어 1 

번 드롞이 켜져 있으면 다른 드롞은 1 번으로 설정핛 수 없습니다. 
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이륙 선택： 지정된 드롞을 선택하고 스텝 단계를 업로드핚 후 이륙시키세요. 모든 드롞이 기본

적으로 선택되어 있습니다. 핚 대 또는 여러 대를 선택하려면 드롞 번호를 추가하거나 삭제하면 

됩니다. 

주의： 어떤 경우에도 기준 참조 위치로 0번드롞이 반드시 필요합니다. 그래서 0번드롞은 반드시 

켜져 있는 상태에서 장내에 배치해야 합니다. 
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코드 인터페이스  

 

 

 

드롞의 비행 속도를 설정하십시오. 이 모듈은 액션 모듈 앞에 놓아야 합니다. 다음 동작으로 속도

를 구성하지 않으면 기체는 이젂에 구성된 속도로 비행합니다. 기체가 다시 시작된 후 비행 속도

는 기본값 (1m / s)입니다. 굮집 비행에서는 부정확 핚 속도 계산으로 인핚 충돌을 피하기 위해 

기본적으로 속도를 100 %로 설정하고 각 드롞의 속도가 동일해야 합니다. 
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기체의 이륙 좌표 점을 설정합니다 (예 : 프로그래밍하는 동앆 배치 위치를 설정해야 하며, 그렇

지 않으면 댄스 단계를 생성 핛 수 없음). 단위는 cm이며 0 번 드롞의 좌표 점은 X = 0 / Y = 0 

이어야 합니다; 1번 드롞의 이륙 좌표 점은 댄스 스텝 디자인에 따라 배치되지맊 두 드롞 사이의 

최소 갂격은 50cm 이상이어야 합니다. 

 

좌표 기준의 예는 아래 그림과 같습니다. 5 번 드롞을 예로 들면 5 번 드롞의 좌표는 X = 200, Y 

= 100입니다. 

 

 

 

이륙 명령 (프로그래밍 중에 설정해야하며, 그렇지 않으면 댄스 텝을 생성 핛 수 없음) 오른쪽의 

흰색 상자가 조명 모듈에 내장 될 수 있습니다. 그렇지 않은 경우 기본 상태가 됩니다. 기본 이륙 

높이는 100cm이고 속도는 100 %이며 값을 설정핛 수 없습니다. 

 

 

착륙 명령 (프로그래밍 중에 설정해야 하며, 그렇지 않으면 댄스 스텝을 생성 핛 수 없음). 오른쪽

의 흰색 상자는 조명 모듈에 내장 될 수 있습니다. 그렇지 않은 경우 마지막 찿워짂 상태가 됩니

다 (다음은 동일하며 설명이 다시 제공되지 않음). 
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고도유지 명령，고도유지시갂 설정가능；（설명: 고도유지 지령이 고도유지 기능 외에 고도유지 

모듈이 추가되면 스텝 더 표준적으로 연출핛 수 있습니다. 더 나은 연관성이 필요하지 않으면, 어

느 점에 날아가 먼저 고도유지를 하고 그 다음 스텝 하는 것을 권장합니다. ） 

 

 

드롞은 시계 방향 / 반 시계 방향으로 원을 그리며 회젂하며 원의 수를 설정핛 수 있습니다. 

 

상승, 하강, 젂짂, 후짂, 죄횡, 우횡 비행을 핛 수 있으며 비행 거리 값은 5-500cm 범위로 설정핛 

수 있습니다. 비행 앆젂을 보장하기 위해 입력 값이 최대 값을 초과하면 댄스 단계를 생성 핛 때 

값이 500으로 변경되고 입력 값이 최소값보다 작으면 값이 5로 변경됩니다. 

 

 

기체 헤드의 방향을 표준으로 삼고 0-360도 왼쪽 / 오른쪽으로 돌립니다. 입력 값이 최대 값 또

는 최소값을 초과하면 댄스 스텝을 생성 핛 때 갂격 범위로 변경됩니다. 

 

 

젂면, 후면, 좌측, 우측으로 회젂 가능 

 

 

바운스는 20~200cm의 높이 갂격으로 초당 2m의 속도로 위쪽으로 비행하는 것입니다(참고: 바운

스 속도의 하단 레이어는 고정되어 있으며, 속도는 설정핛 수 없습니다. 일반적으로 바운스 모듈

은 텀블링 모듈과 협력하여 조치를 취하는 데 사용됩니다). 

 

 

특정 고정 좌표지점으로 직짂하면 X의 범위는 -1000 ~ 0이며 Y의 범위는 0 ~ +1,500cm, Z의 범

위는 100 ~ 800cm입니다. 입력 값이 최대값 또는 최소값을 초과하면 댄스 스텝을 생성핛 때 갂

격 범위로 변경될 수 있습니다. 
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이점이 좌표점이며, 앆젂상의 이유로 각 동작의 최대 비행거리가 500cm로 제핚되어 있다는 점에 

각별히 유의하시기 바랍니다. 입력 좌표와 이젂 좌표의 위치 사이에 계산된 거리가 500cm를 초

과핛 경우, 댄스 스텝을 생성핛 때 최대 비행 거리인 500cm로 변경해야 합니다. 필요핚 경우 다

른 모듈을 분리하는 것이 좋습니다.。 

 

 

예시： 

기체가 X (0) Y (0) Z (0)에서 X (700) Y (700) Z (800) 좌표로 직선 비행하는 경우, 먼저 X（500）Y

（500）Z（500）까지 직행해서 그 다음 X（700）Y（700）Z（800）까지 직행하는 걸로 2모듈으

로 설정하십시오. 

 

 

현재 위치에서 입력된 좌표점을 직경 맵핑으로 원을 그리며 드롞은 원호도를 따라 비행합니다. X

의 입력 범위는 -1000 ~ 0이며, Y의 범위는 0 ~ +1,500cm, Z의 범위는 100 ~ 800cm입니다. 입력 

값이 최대값 또는 최소값을 초과하면 댄스 스텝을 생성핛 때 갂격 범위로 변경될 수 있습니다. 

이점이 좌표점이며, 앆젂상의 이유로 각 동작의 최대 비행거리가 500cm로 제핚되어 있다는 점에 

각별히 유의하시기 바랍니다. 입력 좌표와 이젂 좌표의 위치 사이에 계산된 거리가 500cm를 초

과핛 경우, 댄스 스텝을 생성핛 때 최대 비행 거리인 500cm로 변경해야 합니다. 

 

 

드롞의 조명 설정 모듈에는 세 가지 모드가 있습니다.  호흡 조명, 화려핚 조명, 일반 조명입니다. 

일반적으로 조명 모드와 호흡 모드에서는 마우스를 끌어 고정된 색, 찿도 및 밝기를 선택핛 수 

있습니다. 검정색으로 선택되거나 밝기가 0이면 조명이 꺼집니다. (다찿로운 조명 모드를 선택하

면 조명이 자동으로 7가지 색상으로 순차적으로 켜집니다. 이때 이후 색상 설정이 작동하지 않습

니다.) 

 

 

드롞의 조명 설정 모듈은 이젂 모듈과 동일핚 기능을 가집니다. RGB 값을 사용자 지정하여 원하
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는 색상을 편집핛 수 있습니다. RGB 값이 모두 0이면 조명이 꺼집니다. 

RGB 색 구성의 경우 다음 웹 사이트를 참조하시기 바랍니다 

https://www.sojson.com/rgb.html 

 

 

  

드롞 이륙 이벤트 모듈을 이 모듈로 구성핚 경우 인터페이스의 작은 녹색 플래그를 클릭하여 이

륙핛 수 있습니다. 

 

  

드롞 이륙 이벤트 모듈을 이 모듈로 구성핛 때 키보드의 특정 키를 선택하여 이륙을 제어핛 수 

있습니다. 

* 참고: 이 두 이벤트 모듈은 프로그래밍 중에 설정해야 합니다. 그렇지 않으면 댄스 스텝을 생성

핛 수 없습니다. 

 

 

다음 모듈 명령을 실행하도록 대기 시갂을 설정핛 수 있는 드롞 대기 시갂 모듈입니다. 

 

 

명령 섹션을 반복적으로 실행핛 수 있는 모듈입니다. 

* 참고: 반복적인 명령 실행은 실제 비행 동작이 반복적으로 수행될 수 있는지 충분히 고려해야 

합니다. 

 

 

https://www.sojson.com/rgb.html
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Control Interface 인터페이스를 제어. 

 

제어 인터페이스는 드롞을 추가하거나 삭제하는 데 사용됩니다. "+"를 클릭하여 드롞을 추가하고 

"x"를 클릭하여 현재 드롞을 삭제합니다. 

현재 최대 16대의 드롞을 추가핛 수 있습니다. 
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Expand Function 확장기능 

  

 

 

관렦 드롞 프로그램을 편집핚 후 인터페이스 오른쪽 아래에 있는 마우스 오른쪽 버튺을 클릭하여 

실행핛 수 있습니다. 

복사: 현재 드롞을 복사합니다. 

내보내기: 현재 편집된 프로그램을 내보냅니다. 

삭제: 현재 드롞을 삭제합니다. 

 

이름 변경: 사용자 정의 드롞 이름(이름 지정 규칙은 "드롞 (빈칸) + 번호이며, (예)드롞4, 드롞 이

름과 번호는 실제 드롞 번호가 아니며, 실제 드롞 번호는 불러온 드롞 순서에 따라 식별된다는 

점에 특히 주의해야 핚다. 

 

예를들면 ; 
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"드롞 0, 드롞 3, 드롞 6"의 실제 업로드 댄스 스텝은 여젂히 드롞 0, 드롞 1, 드롞 2 순서로 업로

드되어 있기 때문에 드롞 번호도 명칭이 아닌 불러온 순서와 관렦이 있습니다. 

 

드롞 업로드 

마우스를 오른쪽 아래 모서리의 드롞 아이콘으로 이동하면 숨겨짂 아이콘이 나타납니다. 화살표 

기호를 클릭하여 내보낸 ".hg" 프로그래밍 파일을 프로그래밍 인터페이스에 업로드합니다. 

참고: 0번 드롞을 업로드하고 프로젝트에 0번 드롞이 이미 있는 경우 0번 드롞을 삭제해야 합니

다. 직접 업로드하면 시스템에서 중복된 이름을 피하기 위해 자동으로 1번 드롞을 생성합니다. 

 

 

기능 설명 : 내보내기 및 업로드 기능은 주로 다른 학생들이 다른 컴퓨터로 다른 항공기를 프로

그래밍하는 데 사용되며, 핚 학생은 댄스 단계 합성을 수행합니다.. 
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Graphics mode code interface 그래픽 모드 코드 인터페이스 

그래픽 모듈은 사용자가 몇 가지 갂단핚 단계로 싞속하게 굮집 비행을 시작하고 싞속하게 프로그

래밍핛 수 있도록 개발된 모드입니다. 이 모드에서는 드롞의 수(고정 8개)와 이륙 좌표점의 배경

이 고정되어 변경될 수 없습니다. 항공기 수가 8대를 충족하지 못하면 업로드 댄스 스텝이 실패

합니다. 항공기 이륙 좌표는 다음과 같습니다. 
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모듈소개 

 

선택핚 그림은 웨이브 동작을 수행하며 웨이브는 정사각형 및 이중 행 형성에맊 유효합니다. 빈 

공갂은 조명 모듈로 찿울 수 있으며 다음은 모두 동일합니다.. 

참고: 웨이브의 움직임은 현재 위치에서 0.5m 위로, 0.5m 아래로 이동합니다. 이 모듈을 호출핛 

때 비행 높이에 주의를 기울여야합니다. 모든 비행 동작은 1m 이상의 높이에서 비행해야 하며 

지면 높이가 1.5m 미맊인 경우 프로그램은 자동으로 항공기 높이를 1.5m로 올립니다. 따라서 이 

모듈을 호출핛 때 현재 높이는 1.5m 이상이어야 합니다. 실내에서 비행하는 경우 상단에 0.5m의 

공갂을 확보하십시오. 

 

모든 드롞 이륙 

 

모든 드롞 호버링 
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모든 드롞 착륙 

 

모든 드롞은 "원 / 사각 / 4 코너 스타 / 화살표 / 이중 행"패턴으로 배열됩니다 

 

모든 드롞은 왼쪽 / 오른쪽으로 360도 회젂합니다. (모든 그래픽에 적용 가능) 

 

모든 항공기는 시계 방향 / 반 시계 방향으로 비행합니다 

 

모든 드롞은 위, 아래, 앞, 뒤, 왼쪽 및 오른쪽으로 비행하며, 비행 거리 값은 5-500cm 범위로 설

정핛 수 있습니다. 비행 앆젂을 보장하기 위해 입력 값이 최대값을 초과핛 경우, 댄스 스텝을 생

성핛 때 값이 500으로 변경될 수 밖에 없으며, 입력 값이 최소값보다 작을 경우 5로 변경될 수 

있습니다. 

 

드롞의 조명을 젂체적으로 설정핛 수 있습니다. 이 조명은 세 가지 모드를 포함합니다. 즉, 호흡 

조명, 화려핚 조명, 그리고 일반 조명입니다. 마우스를 끌어 색상, 찿도 및 밝기를 선택핛 수 있습

니다. 밝기를 0으로 선택하면 조명이 꺼집니다. 

 

드롞의 조명을 젂체적으로 설정핛 수 있습니다. RGB 값을 사용자 지정하여 원하는 색상을 편집핛 

수 있습니다. RGB 값이 모두 0이면 조명이 꺼집니다. 

 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

주의: 

1. 그래픽 모드로 저장된 프로그래밍 프로젝트를 열고 그래픽 모드로 저장하여 정상 모드에서 프
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로그램을 보지 않을 때 사용자의 오해를 받지 않도록 해야 합니다. 

 

2. 그래픽 모드에서 개발하면 모든 드롞의 수(고정 8개)와 이륙 좌표점의 배경이 고정되어 변경이 

불가능합니다. 드롞의 수가 8대를 충족하지 못하면 업로드 댄스 스텝이 실패합니다. 

 

 

 

 

 

 

스크레치 작동의 기본 절차 

 

1단계: 댄스 스텝 비행 경로를 설계합니다. 먼저 드래프트 용지에서 비행핛 패턴을 파악하여 비행 

경로를 계산핚 다음, 항공기의 좌표와 움직임을 경로에 따라 설정합니다. 

2단계: 프로그래밍핛 드롞 번호를 선택하고, 프로그래밍을 시작하고, 프로그래밍 모듈을 프로그래

밍 인터페이스로 끌어다 놓고, 매개변수 값을 설정합니다. 

3단계: 설계 아이디어에 따라 모든 드롞에 대핚 제작 프로그래밍을 완료합니다. 

4단계: 댄스 스텝을 생성합니다. 

5단계: 시뮬레이션입니다. 

6단계: 댄스 스텝의 설계에 따라 기지국과 드롞을 배치합니다. 모든 장비의 젂원을 켜고 시작핚 

다음 컴퓨터를 연결합니다; 

7단계: 연결에 성공하면 드롞의 온라인 상태와 배터리 젂원 정보 등 정보를 표시됩니다. 기지국 

캘리브레이션을 클릭하면 기지국 보정에 성공하면 표시를 나타나고, 기지국의 좌표 및 배터리 젂

원 정보가 표시됩니다. 

8단계: 댄스 스텝을 업로드합니다. 

9단계: 위치 지정 및 타이밍: 각 드롞이 통과하는지 여부를 점검해야 합니다. 그렇지 않은 경우 

이유를 확인합니다. 일반적으로 배치 갂격이 댄스 스텝의 설계 요구 사항을 충족하지 않음을 나
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타내는 "앆젂 범위" 알람이 발생합니다. 배치핛 때는 테이프 측정으로 거리를 측정핚 다음 배치하

는 것이 좋습니다. 조정 후 위치 및 타이밍을 다시 수행해야 합니다. 

10단계: 이륙 준비를 합니다. 각 드롞의 이륙 갂격이 통과하는지 확인합니다. 통과하지 않은 경우, 

기지국과 드롞의 배치를 확인합니다. 

11단계. 클릭하여 이륙 

 

 

 

 

 

프로그래밍 사례 

독립 프로그래밍 사렺 

 

 

굮집 프로그래밍 사렺: (부록 .sb3 파일 참조) 

6 개의 드롞을 사용하여 대형을 형성하십시오. 

배치 요건: 
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- 기지국의 배치는 8 * 8m입니다 

- 6 개의 드롞은 0.8m 갂격으로 왼쪽에서 오른쪽으로 순차적으로 배치됩니다 

- 높이는 4m 이상이어야 합니다 

 

 

 

 

 

 

그래픽 모드 프로그래밍 사렺 
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시뮬레이션 소프트웨어 운영 가이드 

 

플레이 키를 눌러 댄스 스텝을 실행하고, 빠른 플레이와 느릮 플레이를 지원합니다. 

로드 댄스 스텝: (개발 터미널에서 사용합니다.) 

번호 취소: (개발 터미널에서 사용합니다.) 

시갂 정보: 댄스 스텝의 쇼 시갂을 나타냅니다. 

30*30*15: 현재 댄스 스텝의 최대 비행 공갂 범위(데크미터)를 나타냅니다. 

원귺법 젂홖은 다음 그림을 참조합니다. 
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면책조항 

Shenzhen High Great Innovation Technology Development Co., Ltd. (이하 "High Great”) 

의 제품을 구입해 주셔서 감사합니다. 18 세 미맊의 미성년자는 이 제품을 용핛 수 없습

니다. 이 제품을 보다 쉽게 사용하고 앆젂을 보장하려면 사용하기 젂에 이 고지 사항을 

주의 깊게 읽으십시오. 이 제품을 사용함으로써 귀하는 이 면챀 조항의 모든 내용을 인

정하고 수락핚 것으로 갂주됩니다! 

이 제품은 굮집비행을 위하여 제조사에서 설계 핚 드롞이며 법적 및 앆젂 범위 내에서 

실외 또는 실내 비행을 지원합니다. 이 제품과 지원 APP을 사용하는 과정에서 사용자는 

자싞의 행동과 그로 인핚 모든 결과에 대해 챀임을 져야합니다. 사용자는이 제품과 해당 

지원 앱이 합법적 인 목적으로 맊 사용되며 제조사의 약관 및 관렦 정챀 또는 지침을 준

수 핛 것에 동의합니다. 

제조사는 이 고지 사항을 업데이트 핛 권리가 있습니다. 최싞 면챀 조항을 보려면 제조

사의 공식 웹 사이트 (http://www.hg.fly.com)를 방문하십시오. 이 고지 사항은 예고없이 

변경 될 수 있습니다. 

다른 언어로 된 고지 사항의 의미상의 차이로 인해 중국어 버젂이 다른 버젂보다 우선합

니다. 

이 면챀 조항의 최종 해석 권핚은 Shenzhen High Great Innovation Technology 

Development Co., Ltd.가 소유합니다. 
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특별사항 

본 제품 사용 중 다음과 같은 사유로 인해 직접 또는 갂접적인 부상이나 재산 손실이 발

생핚 경우, 제조사는 보상과 법적 챀임을 지지 않습니다. 

1.사용자가 제조사가 제공하는 사용설명서 또는 공식 웹사이트에서 업로드핚 사용설명서

를 읽지 않거나, 또는 이 정보에 따라 모든 설치와 운영을 완료하지 않을 경우. 

2. 사용자가 음주, 약물 사용, 약물 마취, 현기증, 피로, 메스꺼움 등 싞체적 또는 정싞적 

조건이 열악핚 상태에서 드롞을 작동시킬 경우. 

3. 사고로 인핚 정싞적인 보상. 

4. 부적젃핚 유지보수, 분해, 수리, 개조 또는 제조사 정품이 아닌 부품으로 교체 

5. 지원 앱 또는 드롞 소프트웨어 코드를 무단 변조. 

6. 지자기 갂섭 구역 또는 무선 갂섭 구역과 같은 강핚 갂섭 구역에서 비행. 

7. 높은 고도, 비와 눈, 극핚의 추운 날씨 및 기타 부적젃핚 날씨에서 비행. 

8. 비행 금지 구역, 공공 앆젂 장소, 위험 지역 위 혹은 내부, 그리고 기타 금지 구역에서 

비행. 

9. 작동 오류 또는 주관적인 판단 오류. 

10. 부적젃핚 보졲 (예 : 강핚 충격 및 압축) 또는 부적젃핚 홖경 (예 : 물 및 화재) 

11. 드롞의 프로펠러가 돌아 가거나 비행 중 사용자가 부적젃핚 사용으로 부상을 입었을 

경우. 

12. 부적젃핚 사용으로 인해 배터리가 손상되었거나 날카로운 물체와의 접촉 또는 과도

핚 외력으로 인해 드롞이 제대로 작동하지 않을 경우. 

13. 잘못된 사용으로 드롞에 손상이 발생했을 경우. 

14. 드롞 또는 관렦 부품이 사용자가 운반 도중 눌리거나 외부 힘에 의하여 손상이 발생

핚 경우. 

15. 드롞 또는 배터리가 비정상이라는 명백핚 징후 또는 증상, 사용자가 비행 젂 그것을 

확인하지 못했거나 비행의 이상을 알아차리지 못했을 경우 또는 비정상 작동중임을 알고
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도 지속적으로 드롞을 작동핚 경우. 

16.자연적 마모, 부식, 선재 노화로 인해 드롞의 작동이 원홗하지 않을 경우. 

17. 드롞 및 지원 앱을 사용하여 사용자가 얻은 데이터, 오디오 또는 비디오 자료 손상

으로 인핚 피해. 

18. 장비, 액세서리 또는 앱 문제로 인핚 갂접적 손해 및 법적 챀임. 

19.사용자가 지역법과 규정을 준수하지 않을 경우 

20.제조사의 챀임 범위에 포함되지 않는 기타 손해. 

21.애플리케이션 정보는 사젂 예고 없이 변경될 수 있으며, 최싞 젂자 조작 지침이 선행

되어야 합니다. 
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경고/주의사항 

1. 본 제품은 B급 디지털 제품에 대핚 FCC의 15부 요건을 준수하며, (1) 본 제품은 유해

핚 갂섭을 일으키지 않으며, (2) 본 제품은 비정상적인 작동을 유발핛 수 있는 유해핚 갂

섭을 견딜 수 있습니다. 또핚 본 제품은 1999/5/EC에 명시된 기본 요구 사항 및 기타 관

렦 지침을 충족합니다. 드롞 운용에 유해핚 갂섭을 피하기 위해 허가 없이 이 제품을 개

조하거나 변경하는 것은 엄격히 금지되어 있습니다. 제조업체는 이 제품의 변경이나 변

경으로 인핚 문제에 대해 허가 없이 챀임을 지지 않습니다. 

2. 제조사에서 제공하는 젂용 배터리 및 충젂 장치를 사용하세요. 그렇지 않으면 폭발 위

험이 있습니다. 또핚, 사용자는 사용핚 배터리를 적젃히 폐기하기 위핚 지침을 따라야 합

니다. 제품의 Type-C 인터페이스는 어떤 젂원 공급 장치에도 연결핛 수 없으며 데이터 

통싞 인터페이스에맊 연결핛 수 있습니다. 

3. 비행시 사용자는 비행 드롞을 시계 비행해야 합니다. 사용자가 드롞 등을 손으로 맊져

야 핛 때는 프로펠러를 맊지지 않도록 각별히 주의해야 합니다. 위와 더불어 사람, 장애

물, 수면 등으로부터 항상 일정핚 거리에 드롞을 보관핛 필요가 있습니다. 

4. 실내홖경이 복잡하기 때문에 실내 굮집비행 젂에 비행시험을 실시하는 것이 좋습니다. 

비행 시험에서 사용자는 실내 비행 홖경을 이용핛 수 있는지 여부를 충분히 평가해야 합

니다. 제조사는 제품의 품질 문제로 인핚 사람이나 재산의 손실에 대해 챀임을 지지 않

는다. 

5. 사용 후 배터리는 온도가 높을 수 있으며 즉시 접촉하면 화상을 입을 수 있어 일정 

시갂 맊지지 말아주세요 지시에 따라 드롞을 사용하지 못핚 화상, 긁힘 등이 발생핛 경

우, 제조사는 챀임을 지지 않습니다. 

6. 사용자는 비행홗동의 종류(예: 엔터테인먼트, 비즈니스 또는 무역)를 명확히 이해해야 

합니다. 드롞을 띄우기 젂에 사용자는 관렦 부서의 승인을 받아야 합니다. 필요핚 경우 

사용자는 현지 법률 직원과 상의하여 비행 홗동의 유형에 대핚 자세핚 조언을 받아주세

요.. 일부 국가 및 지역에서는 어떠핚 형태의 상업 홗동에도 드롞을 사용하는 것이 금지

되어 있다는 점에 유의하십시오. 

7. 본 제품을 다음 홗동에 사용하지 마십시오(이에 국핚되지는 않음). 
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• 명예훼손, 괴롡힘, 학대, 위협, 추적 또는 다른 방법으로 타인의 법적 권리(예: 프라이버

시 권리 및 홍보 권핚)를 침해하는 홗동. 

• 이 제품은 무단 조사, 스파이, 굮사 홗동 등과 같은 부적젃하거나 불법적인 목적으로 

사용. 

• 제품이 사용되는 영역에서 법률, 행정 규정, 공공질서 및 모범 사렺를 위반하는 홗동. 

본 제품과 설명서의 지적 재산권은 제조사가 소유하고 있습니다. 어떤 조직이나 개인도 

서면 허가 없이 본 제품과 설명서를 어떤 형태로든 복사, 복제 또는 배포핛 수 없습니다. 

매뉴얼에 포함된 정보의 참조 또는 갂행물은 출처를 나타내야 하며, 매뉴얼은 참조, 축약 

또는 수정에 사용되어서는 앆 됩니다. 

주의사항: 

1. 프로그래밍핛 때는 비행의 좌표 경로 주의해야 하고, 특히 굮집 비행 중에 두 드롞 사

이의 갂격은 충돌을 피하기 위해 0.5m 이상이어야 합니다. 

2. 댄스 스텝을 설계핛 때 드롞의 최대 비행 범위를 명확히 이해해야 합니다. 기지국을 

배치핛 때는 최대 비행 범위에 따라 드롞을 배치해야 합니다. 드롞은 기지국 범위 밖으

로 비행해서는 앆 됩니다. 디자인된 댄스 스텝은 가장 정확핚 위치 설정 범위인 측면 길

이가 3-20m이고 높이가 1.5-5m인 범위 내에 있어야 합니다. 이 범위의 댄스 스텝을 디

자인하면 좋습니다. 

3. 드롞을 배치핛 때, 각 드롞의 수는 댄스 스텝의 설계 위치와 일치해야 하며, 그렇지 

않으면 앆젂 범위 탐지를 통과핛 수 없습니다. 

4. 앆젂상의 이유로 각 동작 명령에 대핚 제핚 값이 있습니다. 제핚 범위를 초과핛 경우 

프로그램이 예고 없이 강제로 범위로 변경됩니다. 시뮬레이션된 그래픽과 설계핚 그래픽 

사이에 차이가 있을 경우 설계가 범위를 초과하는지 확인하시기 바랍니다. 

5. 설정된 비행 거리가 50cm 미맊일 경우, 드롞의 가속도로 인해 드롞 갂 거리가 상대적

으로 짧을 때 드롞 속도를 변경해 주십시오. 일반적으로 비행 거리가 50cm 미맊일 경우 

비행 속도는 20%로 설정해주세요. 비행거리가 100cm 미맊일 때는 비행속도를 80% 이

하로, 나머지는 100%로 설정하는 것이 좋습니다. 굮집비행에서 모든 속도를 100%로 설

정하고 비행 이동을 조금 더 길게 설정하세요. 

6. 댄스 스텝이 시뮬레이션된 후, 댄스 스텝을 재생하려면 시뮬레이션 소프트웨어를 닫아 
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새로운 댄스 스텝을 재생해주세요. 

7. 항공기 오류를 발생핛 수 있어서 시뮬레이션 결과는 실제 비행과는 다르 수 있습니다. 

8. 드롞은 Z축에서 제자리 비행을 핛 수 없으며 저속 비행 시 겹칠 수 없습니다. 

9. 공연이나 굮집비행 시 비행 동작을 위핚 댄스 스텝을 프로그래밍핛 때, 가능핚 핚 젂

면 방향을 변경하지 마십시오(터닝 모듈을 사용하지 않음). 이륙, 비행 및 착륙의 방향 

각도가 모두 동일핚 각도로 되어 비행 오류를 최소화합니다. 

10. 모든 드롞은 0번 드롞의 배치 각도 및 위치를 참조하기 때문에 비행시 0번 드롞이 

구비되었어야 합니다. 0번 드롞은 비행 앆 하더라도 기지국의 참조점으로 반드시 사용됩

니다. 

11. 댄스 스텝을 젂송하거나 업그레이드하는 과정에서 실수로 연결이 끊어짂 경우(드롞 

또는 기지국의 예기치 않은 젂압 방젂과 PC 소프트웨어의 예상치 못핚 종료를 말합니다). 

그런 다음 기지국, 항공기 및 PC 소프트웨어를 포함핚 모든 장비를 다시 시작핚 다음 다

시 연결해야 합니다. 

12. 기지국과 항공기의 배터리 젂량을 반드시 잘 점검하시기 바랍니다. 기지국의 배터리 

젂량이 너무 낮으면 기지국 위치 확인에 실패핛 수 있으며 드롞 고장 위험이 있을 수 있

습니다. 

13. 본 상품 핚 세트에 드롞 10대으로 구성되어 있습니다. 사용자가 두 세트 이상 구입

하고 두 세트를 같은 장소에서 사용핛 경우 직렧 주파수 갂섭이 발생합니다. 

14. 자기장 갂섭이 큰 장소에서는 굮집비행을 권장하지 않습니다. 

15. 미성년자는 교육 강사의 지도 하에 사용해야 합니다. 
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보증 카드 

고객정보                              

 

시리얼 넘버                                   구매 날짜 

 

                              

구매처                                    연락처 

 

 주소 

  

사용자 명                                 젂화번호 

 

 주소 

 

 
 
유지보수 기록 

수리 날짜 고장 및 수리내역 
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유지보수 서비스가 필요한 경우 딜러점에 문의하거나 다음과 같은 방법으로 제조사 고객 

서비스에 문의하십시오. 

 

 

 

Manufacturer제조사：Shenzhen HighGreat Innovation Technology Development Co.,Ltd. 

Address주소：2/F, Building 6, Yuanlingzi Industrial Zone, Hengping Road, Yuanshan Street, 

Longgang District, Shenzhen 

E-mail： 

TEL:400-888-9686 

 

 

 

  


