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パソコンにソフトウェアをインストールする
1.ホームページよりダウンロード

https://qumcum.com/support-3j/

HOME3.0BASICの下記の部分からインストーラをダウンロードします。

2.ダウンロードしたインストーラを起動
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2つのソフトウエアを順番にパソコンにインストールします

Windows10をご使用の場合にはほとんどインストールす
る必要はありません
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ロボットに電池を装着しスイッチON



Qumcum HOME3.0 BASIC 7

通信機をパソコンに装着

パソコンのUSBポートへ
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スクラッチプログラミング

PythonプログラミングやArduinoプログラミングは、始めるためにはそれなりの準備や基礎知識が必要で、
なかなかスタートを切るにはハードルが高いものです。

クムクムでは、まずは簡単にプログラミングで動かすために、MITの開発をしたスクラッチでプログラミ
ングを行えるように無料アプリをご用意しました。
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クムクムアプリの起動
インストール後デスクトップに表示されているアプリケーションのアイコンをダブルクリックしクムクム
アプリを起動します。

起動したプログラムのタイトルとバージョンを確認することがで
きます

USE IDと PASS CODE は両方とも local (エルオーシーエーエ
ル）です。
ユーザー登録後も、登録した情報に関係なくこの画面ではlocal
を入力します。

次に進む場合はLOGIN 終了する場合はEXITをクリックします

インターネットにパソコンが接続されていると最新のお知らせが
表示されます。
初めての起動の時はココからをクリックしユーザ登録画面へ移動
します。

通信機と正しく接続できている場合ROBOTIDが表示されます

ユーザー登録したときのメールアドレスが表示されます

このアプリケーションは、QumcumStudy（クムクム塾対応）用に開発されたものを流用しています。そのため、塾では学習する生徒を特定するためのUSERID
とPASSCODEを入力するようになっていますが、個人使用では特に使用者を特定する必要がないため、local固定となっています。（ユーザー登録後もlocalのま
まです）
またユーザ登録時以外はインターネットに接続している必要もありません。
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塾用アプリ専用画面です。
個人でお使いの場合は
特に意味はありません

パソコンは通信機を通じて接続できるクムクム本体を自動で探します。
接続先が見つかると自動で接続をし、接続成功後は通信機とクムクム本
体の胸の青いLEDが光ります。

1.複数台のクムクムがある場合クムクムと通信機の組み合わせが異なると接続できま
せん。通信機とクムクム本体は1：1です。
2.周囲の電波干渉によって接続できない場合があります。もう一度クムクム本体の電
源ON/OFFをしてトライします。
3.電池は残量はありますか？電池残量が少ないと通信は不安定になります。また、
誤って乾電池を使用していると接続できない場合が多くなります。

接続OK？ OK

NG

どちらのボタンをクリッ
クしてもOKです

スクラッチ3.0起動（時間がかかります）

プログラミング画面へ
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スクラッチの起動とクムクムアプリの常駐
スクラッチが画面いっぱいに表示されると、クムクムアプリはPCのタスクトレイに常駐します。
クムクムアプリを起動したいときは、タスクバーの常駐アプリアイコンの一覧を表示させ、クムクムアプリのアイコン
をクリックします。
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スクラッチでクムクムプログラミング
コード左下の拡張機能を追加するボタンをクリックし、クムクムの拡張機能を有効にすると、コード部分
にクムクム用のコマンドブロックが表示されます。

使いたいブロックをドラッグアンドドロップすればプログラミングを
始めることができます。
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作ったプログラムをロボットで動かす
作ったプログラムは、クリックをするとすぐにロボットにプログラムが送り込まれ動作します

作ったプログラムをクリックした瞬間に

ロボットに転送されて動作
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作ったプログラムの保存や読み出し
スクラッチで作ったプログラムの保存や読み出しはすべてスクラッチのメニューから行います。
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クムクムのコマンド
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BEEP（音階と周波数） VOICE（ローマ字表）
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クムクムアプリ起動と表示されるメニュー
タスクトレイのクムクムアプリのアイコンを右クリックするとクムクムアプリの操作メニューが開きます
ので、目的のメニュを左クリックして操作を行います。

ロボットとPCの再接続

プログラム終了（スクラッチも自動で終了します）

ファンクションチェック

ロボット調整画面
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ロボット調整画面
組み立てたばかりの時は、パラメータはすべて0.0になっているはずです。
もし0.0になっていないパラメータがあったら、まずはすべて0.0になるようにしましょう。
※ALL90のあと、明らかに大きなズレがみられる場合は14ページへ

ALL90をクリックしクムクムを90度にセットしパラ
メータが編集できるモードにする

すべてのパラメータを0.0にし、最後にUPDATEボタン
をクリックしボードに書き込む。
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足の裏をみて、まっすぐ向くように調整し最後に
UPDATEで書き込みます。

24

1.足の方向がまっすぐ向くように調整しましょう！
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足の角度を調整し、足裏ができるだけ水平になるようにしましょう！
クムクムは箱に乗せて寝かせたまま行います。

床に立たせないで箱の上に置いたまま宙に浮いた状態で行いま
す。床に立たせてしまうとうまく調整できません。
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2.足が水平になるように調整しましょう！

足が水平になるように調整し最後にUPDATEで書き込
みます。
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3.床に立たせて、片足立ちをしたときの各足と床の間の隙間を調整します。

隙間が同じになるように微調整します
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床に立たせないで箱の上に置いたまま宙に浮いた状態で行いま
す。床に立たせてしまうとうまく調整できません。

片足でうまく建てるように調整し最後にUPDATEで書
き込みます。

片足立ち調整は非常に緻密な数値の繰り返しで行います。
「片足立ちができないから壊れている」「どちらをやっても右でしかたたない」というご相談のほとんどは調整がうまくできていません。
この場合、弊社にお預かりし調整する場合、輸送費および調整代金が必要となるため、じっくり慎重に調整してください。



Qumcum HOME3.0 BASIC

4.顔や腕を調整します。

顔や腕をまっすぐになるように微調整します。
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ALL90のズレがどうしても大きい時の処置

出荷前にはすべてのモータ接続パーツは90度に近い調整をしていますが、中には大きなズレがあるものがあります。
その時は、ALL90の状態で、モータから接続パーツを外して、90度にズレのないところに合わせこみます。

明らかにズレ
ねじを外してパーツをバラバラにする
接続パーツは固いのでペンチなどで傷
がつかないようにやさしく外す

接続パーツと、モータの軸はギアーの
形になっています。

できるだけまっすぐに入るポイントを
探して最後にカチっと奥まではめ込み
ます、
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ロボットとの再接続

プログラミング中に電池が切れたり、何かの原因でパソコンとロボットの通信が切れてしまった場合、スクラッチの
ままの状態で再接続することができます。

正しく接続できると、通信機と
クムクムの左胸の青いLEDが点灯
します。
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ファンクションチェック

クムクムのすべてのパーツが正しく動作するかをチェックするときに使用します。
ファンクションチェックでは1つ1つのパーツを個別にどう支えることも、すべてのパーツを連続的に動作させて
チェックすることもできます。

連続動作ですべてのパーツを確認

プログラミング画面に戻る

各パーツを個別に動かしてチェックする
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プログラムバージョンの確認方法

パソコンにインストールされているスクラッチプログラミング
アプリのバージョンが確認できます

ロボットに書き込まれているプログラムのバージョンが確認で
きます
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ファームアップデータ

ArduinoやHiSPEEDでプログラミングを行った後、もう一度HOME3.0BASICでプログラミングを行いた
い場合に、ロボット内のプログラムを工場出荷時に戻すことができます。
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パソコンにソフトウェアをインストールする
1.ホームページよりダウンロード

https://qumcum.com/support-3j/

HOME3.0BASICの下記の部分からインストーラをダウンロードします。

2.ダウンロードしたインストーラを起動

QcFirmUpdate.exe
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ファームアップデートを実行する

インストールしたファームアップデータを使いロボット内のプログラムを書き換えます。

USBケーブルでパソコンとロボットを直接接続します。
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使用しません

デスクトップアイコンをダブルクリックしアプリを起動し、以下画面の通り操作します。



Qumcum HOME3.0 BASIC


	スライド番号 1
	パソコンにソフトウェアをインストールする
	スライド番号 3
	スライド番号 4
	スライド番号 5
	ロボットに電池を装着しスイッチON
	通信機をパソコンに装着
	スライド番号 8
	クムクムアプリの起動
	スライド番号 10
	スクラッチの起動とクムクムアプリの常駐
	スクラッチでクムクムプログラミング
	作ったプログラムをロボットで動かす
	作ったプログラムの保存や読み出し
	クムクムのコマンド
	スライド番号 16
	スライド番号 17
	スライド番号 18
	スライド番号 19
	スライド番号 20
	スライド番号 21
	クムクムアプリ起動と表示されるメニュー
	ロボット調整画面
	1.足の方向がまっすぐ向くように調整しましょう！
	2.足が水平になるように調整しましょう！
	スライド番号 26
	スライド番号 27
	スライド番号 28
	ロボットとの再接続
	ファンクションチェック
	プログラムバージョンの確認方法
	スライド番号 32
	パソコンにソフトウェアをインストールする
	スライド番号 34
	ファームアップデートを実行する
	スライド番号 36
	スライド番号 37

