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1 はじめに 

Zao SDKスターターキットには Zao SDK for Jetsonの開発を始めるために必要なハードやソフトが一式揃

っており、高画質で冗長性を持った遠隔操縦システム開発を手早く開始することができる入門キットです。Zao 

SDK スターターキットを利用するにあたって、動作確認済みのソースコードとコンパイル済みのバイナリが公開され

ており、まずは動かしてみようという目的に対して最短時間で目的を達成することができます。 

スターターキットの構成は図 1-1 のイメージ図となります。ラジコンカーを遠隔操縦する車両とみなします。ラジコ

ンカーの USB カメラから取り込んだ映像を、Jetson Nano 上の Zao SDK で Zao Cloud を介して PC 上の

Zao Cloud Viewに配信します。Raspberry Pi Zeroを使用したコントローラ装置をシリアルケーブルで PCに

接続して、コントロール装置からシリアルデータを送信します。Zao Cloud View を介してシリアルデータを Zao 

SDKに送信して、ラジコンカーを遠隔操作します。 

 

図 1-1 スターターキット構成イメージ図 

本書の説明では、スターターキットが手元にあることを前提としており、スターターキットの機材が揃っていること

をご確認ください。 

また、Zao Cloud Viewを操作するためにログイン操作が必要となります。予めお手元に「Cloud Viewご契約

情報.pdf」をご用意ください。 
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本書ではスターターキットをすぐに動かすための手順を以下の図 1-2の順序で説明しています。 

 

図 1-2 説明概要 

 

 

トラブルシューティング 

ラジコンカーの組み立て 

Zao Cloud Viewのセットアップ 

Zao Cloud View に接続する

コントローラのセットアップ 

遠隔操作方法 

その他の設定方法 

図 1-1のラジコンカーの組み立て手

順を説明します。ラジコンカーには、

Jetson Nano、USB カメラ、USB

モデムなどを取り付けます。 

Windows PC へ Zao Cloud 

Viewをインストールする手順などを

説明します。 

図 1-1 のコントローラ装置の接続手

順などを説明します。コントローラ装

置には、Raspberry Pi Zeroを使

用します。 

ラジコンカー、Zao Cloud View、コ

ントローラ装置の準備が整ったら、遠

隔操作を開始できます。 

遠隔操作方法を説明します。 

Wi-Fi を使用するための設定方法

や Jetson Nano、Raspberry Pi 

Zero の microSD カード設定方法

を説明します。 

ラジコンカーの映像が配信されなか

ったり、コントローラ装置からの遠隔

操縦がうまく動作しない場合の問題

解決ポイントなどを説明します。 
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2 ラジコンカーの組み立て 

本章ではラジコンカーの組み立て手順を説明します。 

長方形のプレートを２枚使用してラジコンカーのボディを構成します。２枚のプレートは上部プレートと下部プレー

トとして組み立てます。上部プレートに Jetson Nao、USB カメラ、モータードライバのパーツを取り付け、下部プレ

ートにはモーター、タイヤ、キャスター、延長USBケーブルを取り付けます。プレートとプレートの間にモバイルバッテ

リーを取り付けます。組み立てには以下の基本的な工具などが必要になりますので事前に用意して下さい。 

⚫ プラスドライバ 

⚫ 小さなマイナスドライバ 

⚫ ラジオペンチ 

⚫ ニッパ 

⚫ 結束バンド（ケーブルを束ねるため） 

ラジコンカーを組み立てる際に必要な部品は以下の表 2-1 となります。 

表 2-1 ラジコンカー部品構成 

記号 名称 型番 メーカー 数 備考 

① Jetson Nano Developer Kit 945-13450-0000-100 NVIDIA 1  

② microSD カード 64GB RMSD-064U11HA/N Buffalo 1 Jetson Nano に取り付け済 

③ USB カメラ C980GR ｌogicool １  

④ USB 変換アダプタ U32AC-MFAD Ainex 1  

⑤ カメラホルダー PWN-CMR-HDR-1 パワナ 1 ネジ、ナット付属 

⑥ USB モデム FS040U 富士ソフト 1  

⑦ USB 延長ケーブル   1  

⑧ USB ホルダー PWN-USB-HDR-1 パワナ 1 両面テープ、ネジ、ナット付属 

⑨ USB Wi-Fi TL-WN725N JP tp-link 1  

⑩ JetBot フレームキット ROB-17279 Sparkfun 1 ※表 2-2参照 

⑪ スペーサー AR-2610B 廣杉計器 5  

⑫ ネジ B-2606 廣杉計器 10  

⑬ Qwiic pHat DEV-15945 Sparkfun 1  

⑭ Qwiic モータードライバ ROB-15451 Sparkfun 1  

⑮ Qwiic ケーブル PRT-17258 Sparkfun 1  

⑯ モータードライバジャンパーケーブル PWN-JMP-WIR01 パワナ 1  

⑰ モバイルバッテリー PowerCore 10000 A1263016 Anker 1  

⑱ AC アダプタ（DCプラグ型） SCL-5V4A-ADAPTER-PSE-

TY01 

SUCCUL 1 Jetson Nano 開発用 

 
⑲ AC アダプタ MPA-ACCP36WH ELECOM 1 モバイルバッテリー充電用 

⑳ microUSB ケーブル MPA-AMB2U02BK ELECOM 1  
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表 2-1における JetBotフレームキット⑩の部品は以下の表 2-2 となります。 

表 2-2 JetBotフレームキット部品構成 

記号 名称 画像 数 備考 

㉑ プレート 

 

2 ラジコンカーのボディとして使用します。
上部プレート、下部プレートとして、それ
ぞれ部品を取り付けます。 

㉒ モーター固定
用パネル 

 

４ 下部プレートにモーターを取り付けるパ
ネルとなります。左右２こずつ使用してモ
ーターを固定します。 

㉓ モーター 

 

2 前輪駆動用モーターとなります。 

㉔ タイヤ 

 

2 前輪用タイヤとなります。モーターにそれ
ぞれ取り付けます。 

㉕ キャスター 

 

１ 後輪用タイヤとなります。 

㉖ 六角ナット 

 

短×2 

長×4 

短い六角ナット㉖-①はキャスターの固定
に使用します。長い六角ナット㉖-②は上
部プレートと下部プレートの接続に使用
します。 

㉗ ネジ、ナット 

 

― ネジ㉗-③は、モーター取り付け用に２本
ずつ使用します。 

 

㉖-① 

㉖-② 

㉗-① 

㉗-② 

㉗-③ 
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2.1 下部プレートの部品取り付け 

JetBot フレームキット⑩からモーター固定用パネル㉒を取り外し、図 2-1のようにプレート㉑に差し込んでモー

ターをプレートに固定する位置を設定します。 

 

図 2-1 モーター固定用パネルの取り付け 

モーター㉓を差し込んだ固定パネルのネジ穴と合わせるように配置して、もう一つの固定パネルをネジ穴にあわ

さるように、図 2-2の左図のように配置します。フレームキットのネジ㉗-③を使用して、図 2-2の右図のように取

り付けます。 

 

図 2-2 モーターの取り付け 

図 2-3がモーターをネジ止めした図となります。もう１つのモーターも同様に取り付けます。 

 

図 2-3 モーターのネジ止め 

  

           

   

モーター固定用パネル㉒を

取り外します 

この位置に差し込み

ます 

モーターをネジ穴

にあわせて配置し

ます 

ネジ㉗-③をネジ

穴にあわせて取り

付けます 
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プレートの左右に２つのモーターを図 2-4のように取り付けます。 

 

図 2-4 左右モーターの取り付け 

USB モデム⑥を接続するための USB 延長ケーブル⑦をプレートに取り付けます。USB ホルダー⑧と一緒に袋

に入っている両面テープをUSB延長ケーブルに貼り、図 2-5のプレートの位置に仮止めします。この時、取り付け

る USB コネクタの上下の向きに注意して取り付けてください。USBホルダーをコネクタの上に被せてネジ止めしま

す。取り付けるネジとナットは USBホルダーの袋に入っているネジとナットを使用します。  

 

図 2-5 USB延長ケーブルの取り付け 
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次に後輪となるキャスター㉕を取り付けます。JetBotフレームキットの 2本の短い六角ナット㉖-①をネジ㉗-①

で、図 2-6のように取り付けます。 

 

図 2-6 キャスターの取り付け 1 

図 2-7のプレートの位置にキャスターを取り付けます。この時、プレートの裏からねじ㉗-①を六角ナットにネジ止

めして取り付けます。 

 

図 2-7 キャスターの取り付け 2 

 

         

                  

キャスターをプレートのこ

の位置に取り付けます 
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前輪となるタイヤ㉔を図 2-8のように左右のモーターに取り付けます。 

 

図 2-8 前輪タイヤの取り付け 

プレートの４隅に、４本の長い六角ナット㉖-②を取り付けます。この４本の六角ナットは上部プレートとの接続部に

なります。図 2-5でUSB延長ケーブルを USBカバーで取り付けた箇所は、ネジ㉗-②で六角ナットをネジ止めし

ます。その他の箇所は、ネジ㉗-①で六角ナットをネジ止めします(図 2-9参照)。 

 

図 2-9 六角ナットの取り付け 

    

 

 

                       

上部プレート接続用に六角ナット㉖-②を

ねじ㉗-①でネジ止めして、取り付けます 

USB カバーと重なる箇所はプレ

ートの裏からネジ㉗-②を使用し

て六角ナット㉖-②を取り付けます 
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図 2-5 で取り付けた USB 延長ケーブル⑦を図 2-10 のように引き回して、ひもや結束バンドなどでプレートに

固定しておきます。 

          

図 2-10 USB延長ケーブルの引き回し 

これで下部プレートの組み立ては完了です。 

ひもや結束バンドなどで

USB延長ケーブル⑦をプ

レートに固定します 
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2.2 上部プレートの部品取り付け 

JetBotフレームキットのもう１枚のプレート㉑に Jetson Nano ①を取り付けます。 

Ｊｅｔｓｏｎ Nanoの電源をOn している間は、Jetson Nano のカードスロットに取り付けている micro SD カ

ード②は Jetson Nano のカードスロットから外さないでください(図 2-11参照)。 

 

図 2-11 Jetson Nanoのmicro SDカード 

Jetson Nano の取り付けには、スペーサー⑪とネジ⑫を使用します。Jetson Nano の GPIO ピンが後方側

になるように、図 2-12のように向きに注意してプレートに取り付けます。 

 

図 2-12 Jetson Nanoの取り付け 

       

 

 

 

 

前 後

ろ 

 GPIOピン 

スペーサー⑪と

ネジ⑫ 

 

スペーサーとネジで

の取り付け後の状態 

電源を On している間は、micro 

SD カードをスロットから外さないで

ください 

 

プレートの裏から 

ネジ⑫で取り付けます 
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前方側にカメラホルダー⑤の部品を図 2-13 のようにプレートに取り付けます。ここでは、カメラホルダーの袋に

入っているネジとナットを使用して取り付けます。 

 

図 2-13 カメラホルダーの取り付け 

次に USB カメラ③にカメラホルダー⑤の部品を図 2-14 の左上図のように後ろから取り付けます。この時、カメ

ラは前から見て logi のマークが右側に来るようにします。図 2-13 でプレートに取り付けたカメラホルダーに USB

カメラをカメラホルダーの袋に入っている長いネジで、図 2-14の左下図のように取り付けます。 

 

図 2-14 USBカメラの取り付け 

                     

 

 

    

カメラホルダー⑤ 

logiのマークが前から

見て右側にくるように

取り付けます 

前 後

ろ 

カメラホルダー⑤を

プレートの前方部に

取り付けます 
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Qwiic モータードライバ⑭の電源コネクタにモータードライバジャンパーケーブル⑯を接続します。ジャンパーケ

ーブルの反対側はQwiic pHat ⑬の電源コネクタに取り付けます。この時、プラスとマイナスを間違えないように取

り付けます。また、Qwiic ケーブル⑮も図 2-15の下図のようにモータドライバとQwiic pHatに接続します。モー

タードライバはスペーサー⑪とネジ⑫で上部プレートの後方部に図 2-15の上図のように取り付けます。 

 

図 2-15 モータードライバとQwiic Hat基板の取り付け 

Jetson Nano、 USBカメラ、モータードライバの取り付けができれば、上部プレートへの取り付けは完了です。 

   

 

 

プラスとマイナスやコ

ネクタの向きに注意

プラスとマイナスやコネ

クタの向きに注意して

接続します 

Qwiicモータドライバ⑭ 

モータドライバジャ

ンパーケーブル⑯ 

Qwiicケーブル⑮ Qwiic pHat⑬ 

スペーサーとネジをモータードライバに取り付け、

上部プレートの裏側からネジ止めします 
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2.3 上部プレートと下部プレートの取り付け 

上部プレートと下部プレートにそれぞれ部品の取り付けが完了しましたら、図 2-9 で下部プレートに取り付けた

六角ナットに上部プレートを接続します。上部プレートの４隅のネジ穴からネジ㉗-①でネジ止めして取り付けます。

この時、上部プレートと下部プレートの前後が逆にならないように注意してください。(図 2-16参照)。 

 

図 2-16 上部プレートと下部プレートとの取り付け 

上部プレートと下部プレートを取り付けた後、上部プレートの USB カメラのケーブルを巻いて、下部プレートの底

面側に図 2-17のように固定します。また、モーターのケーブルを後方側に引き出しておきます。 

 

図 2-17 下部プレートの底面 

 

 

USBカメラのケーブルをまと

めて、ひもや結束バンドなど

で下部プレートに固定します 

モーターのケーブルを後方側

に引き出しておきます 

前 

後

ろ 

上部プレートの 4 隅のネジ穴からネジ㉗-①

で、下部プレートに取り付けた各六角ナットに

ネジ止めして取り付けます 

後

ろ 

前 
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図 2-17 で引き出しておいた下部プレートのモーターのケーブルを、図 2-15 で上部プレートに取り付けたモー

タードライバに接続します。結線は図 2-18 となります。 

⚫ モータードライバA1 : 左モーターのプラスケーブルを接続 

⚫ モータードライバA2 : 左モーターのマイナスケーブルを接続 

⚫ モータードライバ B1 : 右モーターのマイナスケーブルを接続 

⚫ モータードライバ B2 : 右モーターのプラスケーブルを接続 

 

図 2-18 モーターのケーブル接続 

 

 

 

          

左モーター 

プラスケーブル 

左モーター 

マイナスケーブル 

右モーター 

プラスケーブル 

右モーター 

マイナスケーブル 

下部プレートの４隅に接続した

六角ナットにネジ㉗-①で上部

プレートと接続している 

左モーター : プラスケーブル 

左モーター : マイナスケーブル 

右モーター : マイナスケーブル 

右モーター : プラスケーブル 
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Qwiic pHat ⑬を Jetson Nanoの GPIOピンに取り付けします。GPIO ピンにずれて取り付けないように注

意します。 

 

図 2-19 Qwiic pHatの取り付け 

USB カメラ③の USB コネクタに USB 変換アダプタ④を図 2-20 の OK 図のように接続します。この時、図 

2-20の NG図のように接続しないように注意します。そして、Jetson NanoのUSBコネクタにUSBカメラのケ

ーブルを接続します。図 2-10 で下部プレートで引き回しておいた USB 延長ケーブル⑦と USB Wi-Fi ⑨も図 

2-20の下図のように Jetson Nanoの USBコネクタに接続します。 

 

図 2-20 Jetson Nano との USB接続 

                    

 

 

 

 

 

接続方向をこの向き

に USB変換アダプタ

④を接続します 

USB Wi-Fi⑨ 

USB延長ケーブル⑦ 

USB カメラ③

のケーブル 

Jenson Nano の GPIO ピン

と Qwiiｃ pHat のピンを合わ

せて取り付けます 

NG 

OK 
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図 2-5でUSB延長ケーブル⑦のUSBカバーを付けたコネクタにUSBモデム⑥を取り付ければ、組み立て完

成です。 

※取り付ける USBモデムには、SIMカードを取り付けてください。 

 

図 2-21 USBモデムの接続 

          
USB 延長ケーブル⑦

の USBコネクタ USBモデム⑥を接続します 
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モバイルバッテリーから電源入力します。 

モバイルバッテリー⑰を上部プレートと下部プレートの間の隙間におきます。モバイルバッテリーをmicroUSB ケ

ーブル⑳で、図 2-22 のように Jetson Nano と接続します。モバイルバッテリーが充電されていれば、接続時に

Jetson Nano が起動します。Ｊｅｔｓｏｎ Nano が起動しますとコネクタ付近の緑色の LED が点灯します。 

※Jetson Nanoに電源入力する際には、USBカメラ、USBモデム、USB Wi-Fiを Jetson Nanoに接続し

ておいてください。 

 

図 2-22 モバイルバッテリーの接続 

以上でラジコンカーの組み立てと準備が完了となります。 

Ｊｅｔｓｏｎ Nano に取り付けている microSD カード(図 2-11参照)には、起動後すぐに Zao Cloud View に

接続してUSBカメラの映像を配信するように、出荷時に設定しています。Ｚａｏ Cloud Viewのセットアップについ

ては次の 3章で説明しています。 

                 

 

 

 

 

モバイルバッテリー⑰と Jetson 

Nano を USB2.0ケーブル 

(A－ｍicro B)⑳で接続します 

Jetson Nano が起動すると、

コネクタ付近の緑色のLEDが点

灯します USB2.0 ケーブル

(A－ｍicro B)⑳ 
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3 Zao Cloud Viewのセットアップ 

ラジコンカーからの映像受信と、Raspberry Pi Zeroのコントロール装置でラジコンカーの遠隔操作を行うため

にWindows PCを用います。このWindows PCには Zao Cloud Viewのインストールが必要となります。本

章では、PCへの Zao Cloud Viewのセットアップ方法について説明します。 

3.1 Zao Cloud Viewのインストール 

インストーラは zao-sdk.org からダウンロード頂いた zip ファイルに含まれます。解凍した後、実行してくださ

い。セットアップ・ウィザードが起動しますので、ステップを進めてください。 

 

図 3-1 セットアップ・ウィザード画面 

3.2 Zao Cloudへのログイン 

受信 PC がインターネットアクセスできる状態にしたうえで「Zao Cloud View」を起動後、「Cloud Viewご契

約情報.pdf」に記された「ServiceID」「Username」「Password」の情報をそれぞれ入力し、ログインしてくださ

い (図 3-2)。「Remember Me」にチェックを入れるとログイン情報が保持されます (90日間)。 

 

図 3-2 ログイン情報の入力 
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3.3 Zao Cloud Viewでのライブ受信 

Zao Cloud View の「ライブ配信」を選択すると「Windows セキュリティの重要な警告」が表示されます。全て

の項目に☑を入れ「アクセスを許可する」を押下ください。※ファイアウォールのアクセス許可は初回利用時のみ表

示されます。 

 

図 3-3 ファイアウォールアクセス許可 

 

ラジコンカーの Jetson Nanoの電源をＯnした後(Jetson Nano の電源Onについては、図 2-22を参照)、

Ｚａｏ Cloud View のライブ配信を選択するとラジコンカーから送信された映像が図 3-4のように表示されます。 

 

図 3-4 ライブ配信画面 

2 回目以降の起動ではファイアウォール設定は必要なく、ライブ配信可能となります。 
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ラジコンカーの USBカメラが動作している時は、図 3-5のように USBカメラの LEDが点灯します。USBカメ

ラの LEDが点灯していない場合は、Zao SDKのカメラ制御が正常に動作していない可能性があります。Jetson 

Nanoの電源On後に USBカメラのケーブルを抜き差しした場合などが考えられます。 

 

図 3-5 USBカメラの LED 

Zao Cloud View にラジコンカーの USB カメラからの映像が配信されなかった場合は、ラジコンカーの

Jetson Nano の電源を Off してＵＳＢカメラの接続を確認し、Ｊｅｓｏｎ Nano の電源を On してください。また、

Jetson Nanoの電源をOn している間は、ＵＳＢカメラのケーブルを外さないでください。 

3.4 Zao Cloud View の終了 

Zao Cloud View を終了する前に画面右上からログアウトしてください(図 3-6)。ログアウトせず終了すると、

時間を置かずに Zao Cloud View を起動した場合に、タイムアウト待ちでログインできない場合があります。その

場合は、1分間程度待って再度ログインしてください。 

 

図 3-6 ログアウト操作 

             

Zao SDK のカメラ制御

が動作している時は、この

LEDが点灯します。 
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4 Zao Cloud View に接続するコントローラのセットアップ 

このスターターキットでは、Zao SDK のシリアルトンネリングの機能を使って、2 章で組み立てたラジコンカーを

操作します。図 4-1のように、スターターキットに同梱している Raspberry Pi Zero に USBゲームパッド、シリ

アルケーブルをUSBハブに接続し、もう一方のシリアルケーブルを PCに接続します。この PCには 3章で説明し

た Zao Cloud View をセットアップしておきます。USBゲームパッドの信号をシリアルデータとして PCに送信し

て、PCから Zao Cloud View を通じてラジコンカーにシリアルデータを送信します。 

 

図 4-1 コントローラの接続イメージ 

コントローラで必要な部品は以下のとなります。 

表 4-1 コントローラ部品構成 

記号 名称 型番 メーカー 数 備考 

① Raspberry Pi Zero WH & ケ
ースセット 

PWN-PIZR-CS01 パワナ 1  

② micro SDカード 32GB RMSD-032U11HA/N Buffalo 1 Raspberry Pi Zero に

取り付け済 

③ 電源付き USBハブ U2H-AN4SBK ELECOM １ ACアダプタで電源供給 

④ microUSB ケーブル MPA-AMB2U02BK ELECOM 1  

⑤ microUSB 変換ケーブル B00LN3LQKQ UGREEN 1  

⑥ PlayStation 5 コントローラ CFI-ZCT1J01 SONY IE 1 ゲームパッド 

⑦ USB-C ケーブル A81690A1 Anker 1  

⑧ USBシリアル変換ケーブル BSUSRC0705BS/N Buffalo 2  

⑨ クロスモデムアダプタ KM-85 KAUMO 1  

⑩ LEDステータスボード PWN-GPIOMINIHAT_LED01 パワナ 1  

 

 

 

 

 

電源用USB 

Raspberry Pi Zero 

ACアダプタで電源供給 
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4.1 コントローラの接続 

Raspberry Pi Zero ①の基板にプレートを付属の説明書に従って取り付けます。Raspberry Pi Zeroの電

源をOn している間は、取り付けている micｒo SD カード②は外さないでください（図 4-2参照）。 

 

図 4-2 Raspberry Pi ZeroのmicroSDカード 

次に Raspberry Pi Zero に LEDステータスボード⑩を図 4-3のように取り付けます。ＬＥＤ ステータスボ

ードは Raspberry Pi Zero のピン 11、12、13、14に LED側が内側になるように取りつけます。 

 

 

図 4-3 LEDステータスボードの取り付け 

 

 

 

 

 

右端から ６ ピン目が 

ピン １１、１２、１３、１４ となります 

ピン１１ 

ピン１２ 

ピン１３ 

ピン１４ 

LED 側が内側になるよう

に取り付けます 

LEDステータスボード⑩ 

Raspberry Pi Zero ① 

電源を On している間は、micro 

SD カードをスロットから外さない

でください 
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Raspberry Pi Zero と USB ハブ③を microUSB ケーブル④と microUSB 変換ケーブル⑤で図 4-4

のように接続します。 

 

図 4-4 Raspberry Pi Zero とUSBハブの接続 

USB ハブに PlayStation 5 コントローラ⑥と USBシリアル変換ケーブル⑧を図 4-5のように接続します。 

 

図 4-5 PlayStation 5コントローラ、シリアルケーブルの接続 

もう一方のシリアルケーブルを PCに接続すれば、接続準備完了です。 

※USBハブのACアダプタを電源に接続すると、Raspberry Pi Zero が起動します。 

 
電源付き USBハブ③ 

micro USB 変換ケーブル⑤

で USBハブと接続します 

電源用として、

microUSBケーブル

④を接続します 

もう一方のシリアル

ケーブルを PCに

接続します 

2本の USBシリア

ル変換ケーブルをク

ロスモデムアダプタ

⑨で接続します 

PlayStation 5コン

トローラを USB-C

ケーブル⑦で USB

ハブに接続します 

USBハブの ACアダ

プタを電源に接続する

と、Raspberry Pi 

Zero が起動します 
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4.2 Zao Cloud Viewと USB–シリアルアダプタの接続 

4.1 で説明したコントローラの接続を行った後、シリアルケーブルを接続した PC 上で、Zao Cloud View を起

動し、ログインしてください。Zao Cloud View上で図 4-6のようなダイアログが表示されます。ここで、使用する 

COM ポートを選択し「接続」をクリックし進んでください。PC によっては接続した USB–シリアルアダプタ以外の 

COM ポートが列挙される場合がありますので注意ください。これ以前に COM ポートを選択して「接続」していた

場合は、そのポートが自動的に選択されて、ダイアログは表示されません。ポートを変更する方法は後述します。 

 

図 4-6 COMポートの選択 

Zao Cloud View と COM ポートが接続している状態では画面上部のシリアルアイコンが赤色表示になります 

(図 4-7参照)。このアイコンをクリックすることで COM ポートの切断・接続が可能です。 

 

図 4-7 シリアルアイコン(COMポート接続時) 

誤って目的外の COM ポートを選択してしまった場合やポートを変更したい場合は、Zao Cloud View を以

下のように操作してやり直してください。 

1. ログアウトする 

2. View メニューで「Cache clear」を選択 

3. Zao Cloud View を再起動する 
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5 遠隔操作方法 

4 章までの手順を行ったら、実際にラジコンカーを遠隔操作します。まず、以下の手順を行って、ラジコンカーとコ

ントローラのシリアル通信の準備を行います。 

1. PCの Zao Cloud Viewを立ち上げ、ログインします。 

2. 図 2-22のようにモバイルバッテリーを接続して、ラジコンカーの電源をOn し、ライブ配信を開始します。 

3. Zao Cloud View のライブ配信画面に移動して、ラジコンカーからの映像が受信できていることを確認し

ます。 

4. 図 4-1、図 4-4、図 4-5のように Raspberry Pi Zero 、PS５コントローラをUSBハブに接続して、PC

と USBシリアル変換ケーブルで接続します。 

5. PC上の Zao Cloud View 画面上のシリアルアイコン(図 4-7参照)をクリックして、COMポートを接続

します。COMポートの選択ダイアログが立ち上がった時は、取り付けた COMポートを選択します。 

6. USBハブ③の ACアダプタを電源につなぐと、Raspberry Pi Zeroが起動します。 

7. Raspberry Pi Zero上のプログラムが起動すると LEDステータスボード⑩の青色の LEDが点滅し、赤

色の LEDが高速点滅状態になります。 

8. 青色 LEDはハートビートをラジコンカーへ送信していることを示しています。赤色 LEDの高速点滅状態は、

ラジコンカーからのハートビートの受信待ちを示しています。 

 

 

図 5-1 Raspberry Pi Zeroの LED点滅 

シリアル通信を開始するには、Zao Cloud View のライブ配信画面で映像左上に表示されているシリアル通信

開始ボタンをクリックしてください(図 5-2参照)。 

 

図 5-2 シリアル通信開始 

   

青色 LED はハートビート送信を

示します 

赤色 LED はハートビート受信を

示します 
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シリアル通信開始ボタンが橙色表示になります。シリアル通信が開始するとデータの流れに応じてTX と RX が

点滅します(図 5-3参照)。 

 

 

図 5-3 シリアル通信中 

シリアル通信が開始すると、図 5-1のLEDステータスボード上の赤色LEDがゆっくりとした点滅に変わります。

この状態でラジコンカーからのハートビートを受信できていることになります。 

ここまでの手順で、遠隔操作する準備が整いました。 

接続している PlayStation 5 コントローラ⑥の左ジョイスティックを上下に動かすと、ラジコンカーが動き始めま

す。Zao Cloud View で映像を確認しながら、コントローラでラジコンカーを操縦して、遠隔操作を体験してくださ

い。 

PlayStation 5コントローラの左ジョイスティックを上下に動かすとラジコンカーが前後に動作します。右ジョイス

ティックを左右に動かすと左右に曲がります(図 5-4参照)。 

 

図 5-4 PlayStation5コントローラ操作イメージ 

          

左ジョイスティックで前進、または

後進している時に右ジョイスティッ

ク操作で左右方向へ曲がります 
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6 その他の設定方法 

本章では、ラジコンカーに取り付ける USB Wi-Fiの設定手順と Jetson Nano、Raspberry Pi Zeroにそれ

ぞれ予め取り付けられている microSD カードの Read Only の解除とパーティションサイズ変更手順を説明しま

す。この章の手順において、Jetson Nanoや Raspberry Pi ZeroにモニタとUSBキーボードを接続する必要

があります。このため、事前に以下のものを用意して下さい。 

⚫ HDMIモニタ 

⚫ HDMIケーブル（※Raspberry Pi Zeroの HDMIコネクタがタイプ Cなのでご注意ください） 

⚫ USBキーボード 

6.1 USB Wi-Fi設定手順 

以下の手順に従って、Jetson Nanoに接続した USB Wi-Fiの設定を行います。 

1. 図 2-22で説明しているモバイルバッテリーと Jetson Nanoの接続を一旦、外して電源をOffにします。 

2. Jetson Nanoの HDMIコネクタに HDMIケーブルを接続して、HDMIモニタに接続します。 

3. 図 2-20で取り付けたUSB Wi-Fiが取り付けたままである状態で、空いている USBコネクタにUSBキ

ーボードを接続します。 

4. モバイルバッテリーと Jetson Nanoを再度、図 2-22のように接続して電源をOnにします。 

5. Jetson Nano が起動すると、モニタに図 6-1 のような Zao SDK コントロールアプリケーションの画面が

表示されます。 

画面が崩れて表示された場合は、キーボードで「Ctrl+l」を入力して画面更新を行ってください。 

 

図 6-1 Zao SDKコントロールアプリケーション画面 

6. キーボードから 「ｓ」キーを入力して表示された System メニューの 「Close Window」 を選択して、アプ

リケーションを終了します。また、キーボードで「Ctrl＋ｃ」、または「ESC」キー入力でもアプリケーションを終

了できます。 
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7. 図 6-2のメニューが表示しますので 「5. Setting Wi-Fi」 を選択してください。 

 

図 6-2 Zao SDK メニュー画面 

8. 図 6-3のようなNetwork Manager TUI が起動しますので 「Activate a connection」 を選択して

ください。 

 

図 6-3 Network Manager TUI画面 

9. Wi-Fi 以下に SSID リストが現れますので、接続先 SSID を選択して Enter キーを入力してください。 

10. パスフレーズ入力ダイアログが出てきますので、パスフレーズ入力し、<OK> を選択してください。 

11. <Back>、Quit と選択していき、Network Manager TUIを終了してください。 

12. 再度、図 6-2のメニュー表示になりますので、「1. Re-launch ZaoControl」 を選択すると図 6-1のア

プリケーションが起動して、Wi-Fi が接続することを確認します。 

13. 再度、手順６でアプリケーションを終了して、図 6-2 のメニューで 「3. Poweroff」 を選択して Jetson 

Nanoの電源をOffにします。 

14. ＨＤＭＩケーブル、ＵＳＢキーボードを Jetson Nano から外して設定完了です。次回の電源 On 時からＷi-

Fiに接続することができます。 
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6.2 Jetson NanoのmicroSDカード設定変更 

出荷時の Jetson NanoのmicroSDカードは Read Only設定となっています。また、SDカード内のパーテ

ィションを小さく設定しています。Read Only設定を解除し、パーティションを SD カード一杯に広げて使えるよう

にするためには以下の手順を行います。 

1. 図 2-22で説明しているモバイルバッテリーと Jetson Nanoの接続を外して電源をOffにします。 

2. Jetson Nanoの HDMIコネクタに HDMIケーブルを接続して、HDMIモニタに接続します。 

3. モバイルバッテリーと Jetson Nanoを再度、図 2-22のように接続して電源をOnにします。 

4. Jetson Nano が起動すると、モニタに図 6-1のような Zao SDK コントロールアプリケーション画面が表

示されます。 

5. キーボードから 「ｓ」キーを入力して表示された System メニューの 「Close Window」 を選択して、アプ

リケーションを終了します。また、キーボードで「Ctrl＋ｃ」、または「ESC」キー入力でもアプリケーションを終

了できます。 

6. 図 6-2 のメニューが表示されます。ここで、「Alt+F2」キーを入力すると、ログインプロンプト表示に切り替

わります。 

(ログインプロンプト表示中に、「Alt+F1」キーを入力すると、図 6-2のメニュー表示に切り替わります。) 

7.  ログイン名： jetson / パスワード： jetson  と入力してログインします。 

8.  $ sudo /root/reboot-rw  とコマンド入力します。コマンド入力後、自動で再起動します。 

9. 再度、手順 ４ ～ 手順 7 を行って、ログインします。 

10.  $ sudo /usr/lib/nvidia/resizefs/nvresizefs.sh  とコマンド入力します。 

11.  $ sudo reboot  とコマンド入力して、再起動します。 

本手順でmicroSDカードの Read Only設定を解除しましたら、以降の Jetson Nanoの電源をOffする際

は安全のため、 

⚫ 図 6-1の Zao SDKコントロールアプリケーションの System メニューの 「Shutdown System」 を選択 

⚫ 上記の手順 5 ～ 手順 7 でログインして、 $ sudo poweroff  とコマンド入力 

のどちらかの操作で電源をOff してください。 
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6.3 Raspberry Pi ZeroのmicroSDカード設定変更 

出荷時の Raspberry Pi ZeroのmicroSDカードは Read Only設定となっています。また、SDカード内の

パーティションを小さく設定しています。Read Only 設定を解除し、パーティションを SD カード一杯に広げて使

えるようにするためには以下の手順を行います。 

1. 図 4-4の Raspberry Pi Zero と USBハブを接続した状態で、USBキーボードを USBハブに接続し

ます。Raspberry Pi Zeroの HDMIコネクタにHDMIケーブルを接続して、HDMIモニタに接続します。

この時、Raspberry Pi Zeroの HDMIコネクタはタイプ Cの HDMIコネクタなので、接続する HDMIケ

ーブルに注意してください。 

2. USBハブのACアダプタを電源に接続して、Raspberry Pi Zeroを電源Onします。 

3. モニタにログインプロンプトが表示されますので、 

 ログイン名: pi / パスワード: raspberry  と入力してログインします。 

4.  $ sudo raspi-config nonint disable_overlayfs  とコマンド入力します。 

5.  $ sudo reboot  とコマンド入力して、再起動します。 

6. 再度、ログインして、 

 $ sudo raspi-config ––expand-rootfs  とコマンド入力します。 

7.  $ sudo reboot  とコマンド入力して、再起動します。 

本手順でmicroSDカードの Read Only設定を解除しましたら、以降の Raspberry Pi Zeroの電源をOff

する際は安全のため、ログインプロンプトでログインして、 $ sudo poweroff  とコマンド入力して電源をOff し

てください。 
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7 トラブルシューティング 

2 章から 5 章までの手順を行い、スターターキット遠隔操作を試行したが、映像が配信されない、ラジコンカーが

動作しないなどの問題が発生した時に確認するポイントを説明します。 

■ ラジコンカーからの映像が、Zao Cloud Viewに配信されない。 

◆ ラジコンカーの取り付け部品の確認 

以下の接続確認を行って、ラジコンカーの電源 Off→Onを行ってください。 

問題と思われる箇所 確認する点 参照先 

USBモデム ⚫ USBモデムに SIMカードを取り付けていますか？ 

⚫ USBモデムと延長 USBケーブルを正しく接続していますか？ 

図 2-20 

図 2-21 

USBカメラ ⚫ USBカメラの LEDは点灯していますか？ 

⚫ USBアダプタ変換コネクタを正しく接続していますか？ 

⚫ USBカメラのケーブルを正しく接続していますか？ 

図 3-5 

図 2-20 

◆ Zao SDK コントロールアプリケーションの確認 

Jetson Nano上の Zao SDK コントロールアプリケーションの状態を確認して、問題個所を確認することができ

ます。Zao SDK コントロールアプリケーションの状態を確認するには、Jetson Nano をモニタに接続する必要が

あります。以下のものを用意して、Jetson Nano と HDMIモニタを接続し、USBキーボードを Jetson Nanoに

接続します。 

⚫ HDMIモニタ 

⚫ HDMIケーブル 

⚫ USBキーボード 
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モニタに図 7-1 の Zao SDK コントロールアプリケーションが表示されます。画面が崩れて表示された場合は、

キーボードで「Ctrl+l」を入力して画面更新を行ってください。 

 

図 7-1 Zao SDKアプリケーション画面 

Zao SDKコントロールアプリケーション画面の以下の箇所を確認してください。 

確認する箇所 状態確認 対応方法/参照 

① Control表示 Connected となっていますか？ ● Connected 以外の場合は以下のリ

ンクの項目を参照してください。 

※Zao SDK クイックスタートガイドの「4 

ライブ配信のセットアップ」 

② RASCOW2表示 Control 表示が Connected の

時、OnAir となっていますか？ 
● OffAir の場合はキーボードから「c」

キ ー を 入 力 し て 、 表 示 さ れ た

Connect メニューの 「OnAir」を選

択してください。 

③ RASCOW2 Lines いずれの Line も On になっていな

い状態でしょうか? 

● 図 2-20、図 2-21でUSBモデムの

接続状態を確認してください。 

● Wi-Fi で接続可能な場合は、6.1 の

USB Wi-Fiの設定を行い、Wi-Fiで

のネットワーク接続を行ってみてくださ

い。 

 

① ② 

③ 

https://zao-sdk.org/zao-sdk-quick-start-guide/
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■ラジコンカーが正常に動作しない。 

コントローラのジョイスティックを動かしてもラジコンカーが動作しなかった場合などは、以下のチェック項目に従って

確認を行ってください。 

 

 

コントローラの Raspberry Pi Zeroに取り付けている LEDステータスボードの赤色 LEDがゆっくりとし

た点滅となっていますか？（高速点滅、または点灯していない状態でしょうか?） 

4章の 4.1コントローラの接続や 4.2 Zao Cloud View とのシリアルアダプタの接続は正しく

できているかを再度確認してください 

ラジコンカー側のモータドライバの青色 LED（下図）は点滅していますか？ 

 

No Yes 

No 

2章の図 2-15、図 2-19を参照して、以下の接続が間違っていないかを確認してください 

● モータドライバとQwiic pHatの結線 

● Qwiic pHat と Jetson Nanoの接続 

Yes 

5章の遠隔操作方法の手順を再度確認してください 

2章の図 2-18を参照して、以下の接続が間違っていないかを確認してください 

● モータドライバとモータのケーブルの結線 
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