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1.ご挨拶
この度は、弊社プログラミングロボット「クムクム on Arduino」をお買い上げいただき誠にありがとうございます。

「クムクム on Arduino」は、弊社プログラミング学習教材「Qumcum」の一つで、イタリアで開発されプログラミング学習のスタンダードにもなった「Arduino」

をベースに開発をした製品です。

「クムクム on Arduino」は一人でも多くの方に、プログラミングを楽しんでいただきたいため、オープンソースを基本に、ホームページや技術ブログページなど

でできるだけ多くの技術情報をお届けしていきます。

是非たくさんの情報をご利用いただき、皆様のプログラミングライフを楽しんでいただければ幸いです。

今後も弊社「Qumcum」シリーズの製品にご期待を頂き、末永くご愛顧いただければ幸いです。

株式会社CRETARIA Qumcumスタッフ一同
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プログラミングについて
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ここでは、Qumcum on Arduinoにおけるプログラミングの方法について説明をします。



1.プログラミングを楽しむために必要な物品

① ②

③

④ ⑤ ⑥ ⑦

①Qumcum本体

・パッケージから手順通りに組み立てます。

②マイクロUSBケーブル（短）

・通信機とパソコンを接続するために必要です。

③通信機

・リモートプログラミング（※1）時に必要です。

⑧

⑥Windows10パソコン

・プログラミングを行うために必要です。

・メモリーやHDD容量は使用するソフトによってご確認ください。

⑦マイクロUSBケーブル（長）

・ダイレクトプログラミング（※2）時やファームアップデート時にあると便利です。

・データ転送が可能なものをお使いください（※3）

⑧ソフトウェアー各種

・プログラミングの言語・目的によって適宜ご用意ください。

・弊社ホームぺージより、インストール用ソフトが無料でダウンロードできます。

パッケージに含まれるもの 別途購入が必要なもの プログラミングに必要なそのほかのもの

パッケージに含まれるもの

別途購入が必要なもの

④単三型ニッケル水素充電電池 4本

・クムクムを動作させるために必要です。

・推奨：PanasonicBK-3MCC/4SA

⑤充電電池充電器

・推奨：PanasonicBQ-CC73AM-K

※乾電池は使用できません。

プログラミングに必要なそのほかのもの

※1.リモートプログラミング
パソコンからのコマンドによってリモートでプログラでクムクム本体を動作させる方法です。
スクラッチ、Pythonなどのライブラリーなど標準でご用意しています。

※2.ダイレクトプログラミング
クムクムのボードに直接動作プログラムを書き込んでクムクム本体を動作させる方法です。
Arduino公式ホームページよりArduinoIDEなどをダウンロードしプログラミングできます。

※3.スマホケーブルなどには充電専用で、データ線のないものなどがありますのでご注意ください。
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2.プログラミング方法について

作りながら、確認しながら、クムクム本体を動かします

パソコンに専用通信機を取り付け、クムクム本体とワイヤレスで通信を行い

ながら行うプログラミング方法です。

パソコンで作ったプログラムの命令は、１行ずつクムクム本体に送信され、

クムクム本体はその命令通りにパーツをリアルタイムに動かします。

プログラムを作りながらクムクムを動かすことができるため、便利でわかり

やすい反面、用意されているコマンドの制限により動きがダイレクトモード

ほど自由ではありません。またパソコンとの通信時間分動作が遅くなったり、

パソコンに電源が入っていないとクムクムが動くことができません。

サポートプログラミング言語：スクラッチ2.0,3.0,Python

リモートプログラミングモード [学習に最適]

クムクムでプログラミングを行う方法には大きく分けて[リモートプログラミングモード]と[ダイレクトプログラミングモード]があります。

各モードで使用できるソフトウェアやプログラミング言語、接続方法などは下記のように異なります。

作りこんで、埋め込んで、自動でクムクム本体を動かします

パソコンで作成したプログラムを、USBケーブルで接続したパソコンからクム

クム本体に流し込みます。

書き込まれたプログラムは、クムクム本体の電源がONになったとたん自動で

動き出しますので、プログラム完成後パソコンは不要になります。

動作中に、リモートモードのように、パソコンとの通信もないためクムクム

の最大速度で動作することが可能です。また、パーツの機能を細かくプログ

ラミングできるので、速く自由に動くクムクムを作ることができます。

しかし、正しく動作するプログラムが書きこまれないと正しく動かなかった

り、作ったプログラムにバグがあると、思った動きにならない場合が発生し

ます。

サポートプログラミング言語：ArduinoC,C++,AtmelC,C++

ダイレクトプログラミングモード[製品作りに最適]
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3.プログラミングの構造

安心してプログラミング学習を行うことができます

クムクム本体には、工場出荷時にはすでにプログラムが書き込まれています。

本モードでは、パソコン上で作られたプログラムが通信によってクムクム本

体に送信され、送信されたデータに基づいてクムクムが動くため、ボード上

のプログラムが壊れたり書き換わったりすることはありません。

リモートプログラミングモード

[リモートプログラミングモード]と[ダイレクトプログラミングモード]はプログラミング手法や完成後の動作も変わりますが、プログラミング構造も異なります。

高度な技術が必要です

作成したプログラムは、工場出荷時のプログラムを全部消した上に新しく上書

きします。そのため、いったんプログラムを流し込むと、元の状態に戻すため

には別のアプリを利用して修復する作業が必要です。また、万が一設定を間違

えてしまうと、別途修復する装置と技術を要するため、慎重に行う必要があり

ます。

ダイレクトプログラミングモード

クムクムボードは、工場出荷時に、クムクム標準プログラム以外に、ArduinoLeonardoブート

ローダというペースプログラムが書き込まれています。このプログラムは設定が正しい場合

は問題ありませんが、設定を間違えると簡単にベース部分を壊してしまいます。

この場合、弊社で作業を行うか、別途AVRライターという機器を使い基板の裏からブート

ローダを書き込む作業が必要となります。

クムクム
標準
プログラム

作った
新しい
プログラム

パソコンからの送信は、

通信機を通してプログラムを上から順に1行ずつクムクム本体へ送り出します。

クムクム本体側の標準プログラムは、

通信機から送られてくるコマンドを受信し、受信したコマンドによってクムクム本体のプロ

グラムが解析をして各パーツを動かします。
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4.クムクム本体プログラムの変更

現在のクムクムでの、クムクム本体内の基板上のプログラムを変更するケースは３つ考えられます。

1つ目は、ダイレクトモードで自分のプログラムを書き込む場合、2つ目は、HISPEEDバージョンでのプログラムを楽しむ場合、3つ目は、もういちど工場出荷時

の状態に戻す場合です。

1つ目[ダイレクトモードでプログラムを書き込場合]は、使用するプログラミングツール（※1Arduinoの場合はArduinoIDEという開発ツールや、※2Arduinoを使

わず直接全部自分で作る場合はAtmelStudio7）を使います。2つ目[HISPEEDでの書き換え]や３つ目[工場出荷時に戻す場合]は、ホームページからダウンロード

できる「ファームアップデータ（詳細は13頁 8.ファームアップデータの使い方 を参照）」を使います。

(A)Arduinoでのプログラミング

ダイレクトプログラミングモード

Arduino
Bootloader

作ったプログ
ラム

(B)Atmel Studio7でのプログラミング

作ったプログ
ラム

リモートプログラミングモード

工場出荷時
ノーマル版

HISPEED版

Arduino
Bootloader

or

(A)ファームアップデータノーマル

(B)ファームアップデータHISPEED
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5.プログラミングの方法と詳細情報

リモートプログラミングモード

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 対応ファームVer

HOME 2.0 BASIC スクラッチ2.0 https://qumcum.com/support/home20basic/main.html
https://qumcum.com/blog/programming/

2.01.06

MITのスクラッチ2.0を利用して、クムクムのプログラミングを行いたい場合に使用します。
スクラッチ本体とそれに付随するAdobe社のAir以外のドライバーや、必要なアプリは弊社インストーラーからインストールすることができます。
※Adobe社のFlashの配布とサポートが終了することによりMITではスクラッチ2.0の使用を止め、スクラッチ3.0の使用を推奨しています。

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 対応ファームVer

HOME 3.0 BASIC スクラッチ3.0 https://qumcum.com/support/home30basic/main.html
https://qumcum.com/blog/programming/

2.01.06

MITのスクラッチ3.0を利用して、クムクムのプログラミングを行いたい場合に使用します。
スクラッチ本体はクムクム専用にカスタマイズしたものを使用するため弊社インストーラーからインストールしてお使いください。
※MITからダウンロードできるスクラッチ3.0やオンライン版を使ってのクムクムプログラミングはできません。

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 対応ファームVer

HOME 3.0 HISPEED スクラッチ3.0 https://qumcum.com/support/home30hispeed/main.html
https://qumcum.com/blog/programming/

3.01.05

MITのスクラッチ3.0を利用してクムクムのハイスピード版プログラミングを行いたい場合に使用します。
→HOME3.0 BASICではできなかった足の4つのモーター角度を指定することができるようになります。

→HOME3.0 BASICのロボット内部で行っていた、コマンドごとの動作完了処理を廃止しました。
コマンド実行完了を自分のプログラムで細かく制御できるため、動作の早いプログラムを作ることができます。

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 対応ファームVer

Python API Python http://daisuki-python.com/category/qumcum/ 2.01.06

PythonでクムクムをコントロールするためのAPIを提供します。
PCとクムクムの通信接続やコマンドの授受などを簡単に行うことができます。
APIダウンロードURL：https://qumcum.com/file/qumcum_python.zip
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ダイレクトプログラミングモード

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 対応ファームVer

Arduino Arduino IDE https://daisuki-arduino.com/category/qumcum/ Arduino Leonardo

工場出荷時にはボード上にArduinoLeonardoのBootloaderを搭載しています。
Arduino IDE上で Arduino標準関数等を使用しプログラムを開発することができます。

ソフト名 プログラミングツール ホームページURL 選択CPU

組み込み Atmel Studio7 https://www.microchip.com/mplab/avr-support/atmel-studio-7 Atmega32U4

Arduino等を使用せず完全にC言語などで組み込みプログラミングを行いたい場合に使用します。
Arduino Bootloaderの復活はボード背面のICPパターンを利用しAVR MK2で書き込む作業が必要となります。

ポート情報・回路情報はホームページ等で順次公開をしています。

ボードプログラムを自由にプログラミングできると、完全自動のオリジナルロボットの開発や、ボードだけを利用した新しい装置の開発などもできるようになる

ります。

また、独自の通信フォーマットやコマンドなどを自由に作成し、JAVAやドットネットなど他の言語からのリモートプログラムも楽しめるようになります。

ボード上に搭載しているBluetoothモジュール（RN4020）は、回路上・チップ上、BLE通信モードにも対応しているため、スマホからのコントロールプログラム

なども開発可能です。
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6.プログラミング時の電源モードとロボットの振る舞い

ロボットへの電源供給は、①USB電源 ②充電電池電源 の2系統をもちます。

通常は②充電電池を装着して の使用となりますが、ダイレクトモードでのプログラミング時はUSBを装着したままの場合も多く②USB電源での使用も可能です。

また、②充電電池を装着したまま①USBケーブルを接続してプログラミングを行うことも可能です。

①USBケーブル ②充電電池 ロボットの振る舞い

あり なし モーター以外のすべてのパーツは動きます
モーターは動きません

なし あり 全てのパーツが動きます

あり あり 全てのパーツが動きます

なし なし 何も動きません

7.プログラミング時の接続とその確認方法
リモートモード、ダイレクトモードにおいて、プログラミングのターゲットとなる通信機やクムクム本体との接続が正しくできていなければなりません。

リモートプログラミングモード

1.ハード的な接続

パソコンからのコマンドやクムクム本体からのデータは、通信機を通じてパ

ソコンとクムクム本体との間で、Bluetooth通信で行われます。そのため、パ

ソコンには、パッケージに付属する短いUSBケーブルで付属の通信機をパソ

コンのUSBポートに接続します。パソコン側のUSBポートはUSB2.0/USB3.0

いずれでも問題はありません。

通信機が正しくパソコンで認識されると、デスクトップ画面に接続メッセー

ジが表示されたり、または接続確認のWindows音が鳴ります。

また、Windowsのデバイスマネージャでも確認することができます
接続

♪ポッポコポン

LED点灯
※接続が正しく行われない場合は通信機ドライバーのインストールが正しくできていな

いことが考えられます。
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2.ソフト的な接続

ハード的な接続の次に、プログラムを組む場合のソフト的な接続です。

スクラッチ2.0やスクラッチ3.0でのプログラミングでは、クムクム専用のアプ

リを起動することでクムクム本体と自動で接続をします。

正しく接続ができると、通信機・クムクムの両方の青いLEDが点灯します。

PythonAPIでのプログラミングでは、自分のプログラム内で接続をする処理を

書く必要があります。

接続確認の点灯

アプリを起動するとプログラミング時に自動接続 ワイヤレス接続

ハード的な接続ができない時…通信機側のLEDが点灯しているにも関わらずWindowsで通信機が認識されない場合は、ほとんどの場合、通信機用のドライ

バーソフトがインストールされていないか、通信機ドライバーが正しく動作していないことが考えられます。この場合は、もう一度弊社のインストーラー

から通信機ドライバーのインストールを行います。もしすでに通信機ドライバーがインストールされている場合は、念のためいったん通信機ドライバーを

アンインストールしてから再度インストールを行います。それでも通信機が認識されない場合は、Windowsの状態を疑い、別のパソコンで試みてください。

「通信機が壊れてドライバーの認識ができない」ということは殆ど発生しませんが、どうしても他のパソコンでも認識しない場合は、通信機の故障かUSB

ケーブルの切断、またはデータ線のないUSBケーブルの使用が考えられます。

ソフト的な接続ができない時…ハード的接続ができていているにも関わらずソフト的な接続ができない場合、ほとんどの場合ソフト起動のタイミングとロ

ボットとの通信タイミングが合わないことが考えられます。他のアプリや他の通信など様々な原因が考えられますが、この場合は、いったん通信機をパソ

コンから外し、ロボットの電源を入れなおした後通信機をパソコンにつなぎもう一度クムクムアプリの起動を試みて下さい。ほとんどの場合はこれで解決

します。データ線のないUSBケーブルの使用をした場合も電源LEDは点灯しても通信できません。

※なにかの原因でアプリを起動する前に通信機・ロボットの青色LEDが点灯し接続状態になっていることがあります。この場合あらため接続できませんので、

いったん通信機を抜きその後もう一度接続をトライします。

どうしても解決しない場合はサポートまでご連絡ください。最後に、ご連絡前にご下記をご確認ください。

1.Windows10をお使いですか？ … 弊社アプリはWindows10をサポート対象としています。

2.USBケーブルは正しいものをお使いですか？ … 見かけ上問題なくとも被覆内部で切断が確認される場合があります。
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ダイレクトプログラミングモード

1.ハード的な接続

作ったプログラムをクムクム本体に書き込むときにだけ、USBケーブルでパ

ソコンとクムクム本体を接続します。

プログラムを作っている間は特にクムクムと接続している必要はありません。

クムクム本体にはパソコン側を認識するための ArduinoBootloaderが正しく

動作している必要があります。

これは、パソコンとクムクム本体を接続したときにパソコンの接続の音で確

認をすることができます。

また、デバイスマネージャで確認をすることもできます。

2.ソフト的な接続

クムクム本体とケーブルで接続してプログラムを作るシーンは、ほとんどが

Arduinoによってプログラムを作る時と考えられます。

この場合のソフト的接続は、Arduinoの開発環境であるArduinoIDEによって接

続確認ができます。

ArduinoIDEではツールメニューで、ボードは必ずArduino Leonardo シリアル

ポートはCOM@(ArduinoLeonardo)を選択します。

ArduinoIDE：https://www.arduino.cc/en/Main/Software

接続

♪ポッポコポン

ケーブルを接続するとクムクムの胸のLEDがいったん消えて再び点灯します

接続ができない場合…ダイレクトプログラミングでは、クムクム本体内に必ずArduinoBootloaderが書き込まれている必要があります。 ArduinoBootloaderは

ArduinoIDEでボードを正しく指定してプログラミングをしている以上壊れることはありませんが、もしボード選択を間違ってしまうと簡単に壊してしまいま

す。Bootloaderが壊れてしまった場合修復には別の機器が必要となるため気を付けてください。
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8.ファームアップデータの使い方

7頁 クムクム本体プログラムの変更 について具体的な方法をご説明します。
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1.ソフトウエアーのダウンロード

クムクム本体内のプログラムを書き換えるソフトを「ファームアップデータ」と呼び、このソフトは弊社ホームページよりダウンロードすることができます。

このソフトウエアーを使うことで、クムクムのボードに必要なファームウェアーを簡単に書き込むことができます。

ソフト名 内容 バージョン 対応アプリバージョン

QCFirmUpdater.exe HOME2.0BASI,HOME3.0BASICに対応したファームウェアです
工場出荷時にはこのファームウェアーが書き込まれています
DownloadURL:https//qumcum.com/file/QCFirmUpdater.exe

2.01.06 HOME2.0 BASIC (3.0.4.9)
HOME3.0 BASIC (3.0.7.5以降)

QCFirmwareUpdater_HISPEED.exe HOME3.0 HISPEEDに対応したファームウェア―です
高速動作プログラミングを行いたいときに使用します。
DownloadURL:https://qumcum.com/file/QCFirmwareUpdater_HISPEED.exe

3.01.05 HOME3.0 HISPEED(3.0.8.2以降)

2.使い方

パソコンとクムクム本体をUSBケーブルで接続し、ファームアップデータを起動後、画面の操作に従ってアップデートを実行します。

使用方法と画面構成は両バージョンとも同じです。

接続
起動したソフトと
バージョンが確認で
きます

使用できるポートが表示されるので選択をします

クムクム本体に書き込まれます
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スクラッチ2.0プログラミング
HOME2.0BASIC

スクラッチ2.0を使ったプログラミングについて説明をします。

クムクムは、スクラッチ専用のコマンドをクムクム本体へ送信する機能が必要なため、

必ず弊社のアプリケーションからスクラッチを起動する必要があります。

ご自分であらかじめインストールされたスクラッチや、オンライン版でクムクムを動かすことはできません。



1.ソフトウェア―の準備

必要なソフトウェアーは全てホームページからダウンロードしご自分のパソコンにインストールします。

クムクムホームページから、または https://qumcum.com/file/Qumcum_Installer_Personal.exe からインストーラーをダウンロードしすべてのソフトをインストー

ルします。
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ソフト名 内容 備考

スクラッチ2.0 MIT開発スクラッチ2.0です
Flashのインストールも自動で行われます

MITからはスクラッチ3.0への移行を推奨されていますの
で、初めての方はHOME3.0を選択してください。
※インストール方法は説明しません

Qumcumアプリケーション Qumcum本体と通信を行うためのプログラムです
スクラッチ2.0のエクステンション付きスクラッチファイルを含みます

※インストール方法は後述します

FTDI通信機ドライバー Qumcumと通信するための通信機用のWindowsドライバーです BASIC2.0/BASIC3.0/HISPEED全てのバージョン共通
※インストール方法は後述します

.NET Framework Microsoft社のWindowsアプリ用フレームワークです Windows10ご使用の場合は必要ありません
Qumcumアプリケーションを起動し、万一 Framework
のインストールを要求された場合ご使用ください
※インストール方法は説明しません

1.ダウンロードかインストーラメニューを起動

https://qumcum.com/file/Qumcum_Installer_Personal.exe よりダウンロードし

プログラムを実行すると、必要なソフトウェアーをインストールするための

メニュー画面が表示されます。

インストールしたいメニュー項目の上をクリックしインストールを行ってく

ださい。

https://qumcum.com/file/Qumcum_Installer_Personal.exe
https://qumcum.com/file/Qumcum_Installer_Personal.exe
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2.通信機ドライバーのインストール

通信機に使用しているFTDI社（https://www.ftdichip.com/）のFT232用のドライバーをインストールします。

https://www.ftdichip.com/）のFT232
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3.クムクムアプリケーションのインストール



2.プログラミングスタート

スクラッチ2.0はインストールが完了し起動できることを前提とします。

18

1.接続と電源

右の図のようにパソコンに通信機を接続したあと、クムクムの電源をONにし

ます。クムクムの胸のLEDが一度ひかり少したってから一度消え、もう一度

ひかるとプログラミングができる状態となります。

2.アプリの起動

インストール後パソコンの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すると、クムクムアプリケーションは起動し

ログイン画面が表示されます。
ログイン画面

この画面はプログラミングを行う場合最初に表示される画面です。

初めての起動時は、この画面からWEBページに飛びユーザ情報を登録すること

をお勧めいたします。

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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3.ログイン画面からプログラム管理画面へ

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

作ったプログラムがすでにある場合

はじめてプログラムを作る時
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4.プログラム管理画面からFUNCTIONCHECK画面へ

作りたいプログラム名を入力（拡張子不要）

調整画面の使い方は54頁～

意味はありません

電池残量

▶をクリックすると新機作成とプログラムリストの表
示が切り替わります

FUNCTION CHECK画面へ

スクラッチプログラミングの管理画面です。
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5.FUNCTIONCHECK画面からスクラッチ2.0の起動

スクラッチプログラミング前にロボットの状態をチェックし問題なければスクラッチを開いてプログラミングを始めましょう。

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

接続しているロボットのファームウェアーのバージョンを確認できます

パソコンとクムクム本体の通信が切れた場合にクリックすると通信を再開します

電池の残量を示します

▶をクリックするとそれぞれのパーツ単体の動きをチェックできます

スクラッチを起動します

▶をクリックするとすべてのパーツを通してチェックします

●電池残量は通信のタイミングによっては正しい値が表示されない場合があります。

●電池残量が少ないと通信が不安定になります。

●乾電池は絶対に使用しないでください。

サーボモーターは、動作の瞬間に大きな電力を必要とします。

そのため、乾電池を使った場合、モーターを使わないパーツのテストが動いていてもモーターのテストで急に動かなくなったり、動きがおかしくなったり

通信が切れたりする現象が起きます。

スクラッチ2.0起動
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6.スクラッチ2.0プログラミング

その他をクリックするとクムクムのエクステンション
が表示されます

通信ができている場合●
通信が切れた場合●

クムクムメニュー

使用できません
ファイルを自動保存しスクラッチを閉じます

スクラッチ画面を最大化して戻ります

FUCTION CHECK画面を表示します

再接続します

スクラッチ2.0画面 （画面の基本操作やプログラミング方法は使用できるスクリプトはスクラッチに準拠します）

スクラッチのすべてのスクリ
プトを使うことができます
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7.スクラッチ2.0用クムクムエクステンション

胸のLEDをR,G,B指定した色で光らせます

胸のLEDをR,G,B指定した色を消します

スピーカーから指定した高さ（※10~65535Hz)BEEP音を指定した長さ（0.001～9.999秒)の単音で鳴らします

しゃべる速度を1（一番遅い）～10（一番早い）までで指定します

40文字までの半角ローマ字で指定した日本語を発話します （アクセント記号も利用できます）

超音波距離センサーにより目の前の物体までの距離を（1～30cm）まで計測します。31cm以上は999cm-となります。

胸のコンデンサーマイクから周囲の音の大きさを（0～100レベル）を検知します

手足・顔の7個のモータを動かすときに必ず最初に指定します

指定したモータ部位を（0.5～5秒）かけてまっすぐの位置に移動させます（うごかすブロックで実行します）

モータを実際に動かします

顔を(右/左)の方向へ,真ん中を0度として(90度)まで1度単位で（0.5～5秒）かけて動かします（うごかすブロックで実行）

(右・左)腕を(上/下)へ,正面を0から左右(90度)まで1度単位で（0.5～5秒）かけて動かします（うごかすブロックで実行）

右足をあげて片足立ちします（うごかすブロックで実行）

左足をあげて片足立ちします（うごかすブロックで実行）

右足を前に出します（うごかすブロックで実行）

左足を前に出します（うごかすブロックで実行）

足を下ろします（うごかすブロックで実行）

超音波距離センサーで取得した距離が記憶されます

コンデンサーマイクで取得した音の大きさが記憶されます

※1音程はプログラム上指定可能な周波数であり可聴周波数ではありません。実際にはスピーカーの性能と個人差があります。
また、https://qumcum.com/blog/programming/ には多くのサンプルがありますのでプログラミングの参考にしてください。

https://qumcum.com/blog/programming/
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スクラッチ3.0プログラミング
HOME3.0BASIC

スクラッチ3.0を使ったプログラミングについて説明をします。

クムクムは、スクラッチ専用のコマンドをクムクム本体へ送信する機能が必要なため、

必ず弊社のアプリケーションからスクラッチを起動する必要があります。

ご自分であらかじめインストールされたスクラッチや、オンライン版でクムクムを動かすことはできません。



1.ソフトウェア―の準備

必要なソフトウェアーは全てホームページからダウンロードしご自分のパソコンにインストールします。

クムクムホームページから、または https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_BASIC_Installer.exe からインストーラーをダウンロードしすべてのソフトをイン

ストールします。
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ソフト名 内容 備考

スクラッチ3.0 MIT開発スクラッチ3.0です
クムクム3.0専用にカスタマイズしたものを使用します

スクラッチ3.0とクムクムエクステンションを搭載した専用ス
クラッチ3.0をインストーラーからインストールして使います
※インストール方法は説明しません

Qumcumアプリケーション Qumcum本体と通信を行うためのプログラムです ※インストール方法は後述します

FTDI通信機ドライバー Qumcumと通信するための通信機用のWindowsドライバーです BASIC2.0/BASIC3.0/HISPEED全てのバージョン共通
※インストール方法はHOME2.0をご覧ください

.NET Framework Microsoft社のWindowsアプリ用フレームワークです Windows10ご使用の場合は必要ありません
Qumcumアプリケーションを起動し、万一 Framework
のインストールを要求された場合ご使用ください
※インストール方法は説明しません

1.ダウンロードかインストーラーメニューを起動

https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_BASIC_Installer.exe よりダウン

ロードしプログラムを実行すると、必要なソフトウェアーをインストールす

るためのメニュー画面が表示されます。

インストールしたいメニュー項目の上をクリックしインストールを行ってく

だ

さい。
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2.クムクムアプリケーションのインストール



2.プログラミングスタート

ドライバーなどすべてがインストール完了し起動できることを前提とします。

27

1.接続と電源

右の図のようにパソコンに通信機を接続したあと、クムクムの電源をONにし

ます。クムクムの胸のLEDが一度ひかり少したってから一度消え、もう一度

ひかるとプログラミングができる状態となります。

2.アプリの起動

インストール後パソコンので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すると、クムクムアプリケーションは起動し

ログイン画面が表示されます。
ログイン画面

この画面はプログラミングを行う場合最初に表示される画面です。

初めての起動時は、この画面からWEBページに飛びユーザ情報を登録すること

をお勧めいたします。

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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3.ログイン画面からスクラッチ3.0の起動

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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4.スクラッチ3.0プログラミング画面

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Windows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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5.HOME3.0操作メニュー

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、目的のメニュー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

調整画面へ
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6.クムクムスクラッチプログラミング

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選択・有効にします。
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。
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7.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。



3.スクラッチ3.0 クムクム用エクステンション

HOME3.0BASICで用意されているクムクム用のエクステンション（コマンドブロック）について説明をします。

33
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BEEP（音階と周波数） VOICE（ローマ字表）
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スクラッチ3.0プログラミング
HOME3.0 HISPEED

スクラッチ3.0を使ったプログラミングについて説明をします。

クムクムは、スクラッチ専用のコマンドをクムクム本体へ送信する機能が必要なため、

必ず弊社のアプリケーションからスクラッチを起動する必要があります。

ご自分であらかじめインストールされたスクラッチや、オンライン版でクムクムを動かすことはできません。



1.ソフトウェア―の準備

必要なソフトウェアーは全てホームページからダウンロードしご自分のパソコンにインストールします。

クムクムホームページから、または https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_HISPEED_Installer.exe からインストーラーをダウンロードしすべてのソフトをイ

ンストールします。
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ソフト名 内容 備考

スクラッチ3.0 MIT開発スクラッチ3.0です
クムクム3.0HISPEED専用にカスタマイズしたものを使用します

スクラッチ3.0とクムクムエクステンションを搭載した専用ス
クラッチ3.0をインストーラーからインストールして使います
※HOME3.0BASICとインストール方法は同じです

Qumcumアプリケーション Qumcum本体と通信を行うためのプログラムです ※HOME3.0BASICとインストール方法は同じです

FTDI通信機ドライバー Qumcumと通信するための通信機用のWindowsドライバーです BASIC2.0/BASIC3.0/HISPEED全てのバージョン共通
※インストール方法はHOME2.0をご覧ください

.NET Framework Microsoft社のWindowsアプリ用フレームワークです Windows10ご使用の場合は必要ありません
Qumcumアプリケーションを起動し、万一 Framework
のインストールを要求された場合ご使用ください
※インストール方法は説明しません

1.ダウンロードかインストーラーメニューを起動

https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_HISPEED_Installer.exe よりダウン

ロードしプログラムを実行すると、必要なソフトウェアーをインストールす

るためのメニュー画面が表示されます。

インストールしたいメニュー項目の上をクリックしインストールを行ってく

だ

さい。

以下インストーラの操作はHOME3.0BASICと同じです。

HOME3.0BASICをご覧下さい。

https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_HISPEED_Installer.exe
https://qumcum.com/file/Qumcum_HOME3.0_HISPEED_Installer.exe


2.HISPEEDの特長

HOME3.0 HISPEEDは、これまでのBASIC版より、より素早く動作させることができるロボットエンジンとアプリで構成されるクムクムハイスピード版です。
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●BASIC版との主な違い

1.7個のモーターすべての角度を指定できるようになります

BASIC版では、足に関する角度指定ができません。

HISPEED版では、足の角度も、腕や顔と同じように７個すべてのモーターを個別に制御することができます。

2.コマンドの待ち時間を排除し動作速度をアップできます

BASIC版では、スクラッチとロボット間における1つ1つの命令ごとに動作完了を待つため動作が遅いかわりに確実に1つのコマンドが実行されます。

HISPEED版では、すべてのコマンドは垂れ流し状態となるため、コマンドの送受信タイミングを「まつブロック」で自分で管理しなければいけません。

しかし、待ち時間などなく自分の好きなタイミングですべてのコマンドを操作できるため、より早く自由な動きを作ることができます。

●使用方法と注意

HISPEED版は、お持ちのこれまでのBASIC版と全く同じロボット、同じPCで動作させることができます。

ただし、使用前にあらかじめ、ロボット内のソフトウェアー（ファームウェアー）とPCソフトをHISPEED対応にアップデートさせる必要があります。

パソコンおよびロボットのバージョンがHISPEED用にが一致していることを確認してください。

※ロボット内のファームウェアーをHISPEED版にアップデートしても、BASIC版のファームを上書きすれば、簡単にもとのBASICに戻すことは可能です。

※ソフトウェア・ファームウェアのバージョンは予告なく変わることがあります。かならずホームページで最新をご確認ください。

ソフト名 アプリバージョン 対応ファームVer

HOME 3.0 HISPEED 3.0.8.3 3.01.05
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3.プログラミングスタート

全ての画面はHOME3.0BASICと同じです。HOME3.0BASICの説明をお読みください。

ここでは異なる部分のみ説明します。

1.HISPEEDスクラッチ3.0プログラミング画面とタスクトレイアイコン

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Windows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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2.HISPEEDエクステンションの読み込み

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選択・有効にします。
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。
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3.スクラッチ3.0 クムクムHISPEED用エクステンション

HOME3.0HISPEEDで用意されているクムクム用のエクステンション（コマンドブロック）について説明をします。

指定選択した色、R（赤）、G（緑）、B（青）のLEDを光らせます。

指定選択した色、R（赤）、G（緑）、B（青）のLEDを消します。

高さはHz（周波数）で指定します。長さは0.001秒～9.999秒までを指定することが
できます。0より小さい数字は0として音はなりません。また9.999より大きな数字は
1となります。
音階と周波数の関係は、ネット上に多く掲載されています（例．．．．ココ）など
の周波数の数字の少数をカットした整数部分を指定します。

LED制御ブロック
クムクムの胸についているRGB-LEDの点灯と消灯をコントトロールします。

BEEP音制御ブロック
クムクムのスピーカーより指定した高さ・長さの単音を鳴らします。

https://composer-instruments.com/scale-and-frequency/
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しゃべる速度を1（遅い）～10（早い）で指定します。

しゃべらせる言葉を40文字までで指定します。指定する言葉は「こんにちは-KONNITIHA」
としゃべらせたい場合「こんにちわ-KONNITIWA」と、耳に聞こえる文字を使います。
アクセントとして、 ' , ; / などの記号を使用することができます。

VOICE制御ブロック

クムクムの音声合成LSIをコントロールしローマ字で指定した言葉をしゃべらせることができます。
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このブロックが実行されると、その時の目の前の物体までの距離を計測します。1～30
ｃｍまでの1ｃｍ単位ではかります。30ｃｍ以上は999になります。
※BASICバージョンの場合計測時の処理でモータなどの動作が一時的に停止します。
（オプションボードを装着するとリアルタイム検知が可能となります）

計測した距離が代入されるブロックです。この変数を使って様々な処理を行います。

距離センサーブロック

クムクムの目の部分の距離センサーから、障害物までの距離（ｃｍ）を計測します。

使用例
目の前30cm未満に何かの物体を見つけると440Hｚの音を鳴らします。
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このブロックが実行された時の周囲の音の大きさを拾います。0～100までの数字を返します。

拾った音の大きさが代入されるブロックです。

音検知ブロック

クムクムの胸の部分のマイクより周囲の音を拾うことができます。

使用例
80以上の大きな音を検知したら赤いLEDが光ります
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モーターに電源を送り込みます。あまり短い時間でON/OFFを繰り返す
とタイミングが合わずうまく動かなくなることもあります。
プログラムの最初に1回だけONにし、OFFは

このブロックが実行されるとモーターが動きます。

すべてのモーターをまっすぐの位置に来るようにセットします。（動
け）ブロックで動作します。
はやさは、現在の位置から目的の位置までに動く速さを0.5～5秒の数
字で指定します。

顔を0度～180度の位置に向くようにセットします。（動け）ブロック
で動作します。
はやさは、現在の位置から目的の位置までに動く速さを0.5～5秒の数
字で指定します。

うでを0度～180度の位置に向くようにセットします。（動け）ブロッ
クで動作します。
はやさは、現在の位置から目的の位置までに動く速さを0.5～5秒の数
字で指定します。

モーター制御ブロック
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指定した右または左の足の付け根にあるモーターを指定位置に開店するように
セットします。角度の指定は0～180までの数字を指定することができますが、ロ
ボット内部では60～120度までを可動範囲として、それ以外の数値はロックがか
かり指定の数字までは動きません。（動け）ブロックで動きます。

※プラスチック部品の破損を防ぐために60～120度以上は回転しません。

指定した右または左首にあるモーターを指定位置に開店するようにセットしま
す。角度の指定は0～180までの数字を指定することができますが、ロボット内
部では60～120度までを可動範囲として、それ以外の数値はロックがかかり指定
の数字までは動きません。（動け）ブロックで動きます。

※プラスチック部品の破損を防ぐために60～120度以上は回転しません。

モータ制御ブロック

180 0

90

180 0

90

右 左

0180 0180

4つのモーターの組み合わせをうまく使いクムクムをうまく歩かせましょう！
モーターは常に電源が投入され突っ張った状態ですから、体を傾かせる場合、傾かせたい一方だけのモーターの角度
を指定してもうまく傾きません。
もう一方のモーターをうまく回転させ、両方のモーターで傾きを作ります。
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左と右のモーターを同時に動かして傾きを作る。
右側の動作速度を少し遅くして、右側に傾くように調整

傾く場合の角度や方向は、組み立て・調整時の微妙な角度のズレによってそれぞれのロボットは異なります。

調整時に、右・左両方向にしっかり片足立ちができるようにセットしてください。

プログラムでどうしても片方にしか傾かない場合は、動作速度やまつなどのブロックをうまく使いプログラムで調整

します。

片足のテクニック
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確実に目的角度まで回転させるテクニック

BASIC版では、（動く）ブロックでコマンドがロボットに送られると、モーターが指定角度に到達するまでしっかり待ってくれました。

HISPEED版では（動け）ブロックでコマンドをロボットに送っても、モーターが指定角度に到達したかどうか関係なく、次のブロックを実行してしまいます。

そのため、思ったところまで回転しなかったということが起こります。

しっかり指定角度まで動かした後に、次のコマンドが実行されるようにするには、スクラッチの（まつ）ブロックを使い時間調整します。

反対に、（まつ）ブロックの微妙な時間調整で、驚くような動きを作ることができる場合があります。

いろいろ挑戦してみましょう。

うまく動作しない シコを踏むような動きができた
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ロボットの共通
HOME2.0/HOE3.0/HISPEED

全てのバージョンのアプリに付属している調整画面です。

出荷時にクムクムはモーターの調整をしていますが、輸送や組み立て中どうしても設定がずれてしまうことがあります。

モーターが正しく調整できていないと、片足で立ったり、ちゃんと歩いたりすることができません。

そのため、組み立てが終わったら必ず調整画面で調整をしましょう。
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1.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になっています。

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を入力しUPDATEを一度クリックしてロボット内部のデータを更新しましょう。

※ALL90のあと、明らかに大きなズレがみられる場合は60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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2.足の方向がまっすぐになるように調整しましょう

足の裏がまっすぐ向くように調整し最後にUPDATEで書き込みます。

箱の上に寝かせ足だけが飛び出るようにすると調整がしやすい

クムクムを手でつかんで調整をしないでください。
モーターが急に大きな回転をして指を挟んだりする恐れがあります。
必ず箱の上において調整します
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2.足の角度がまっすぐになるように調整しましょう

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。

足がまっすぐ向くように調整し最後にUPDATEで書き込みます。

箱の上に寝かせたまま

クムクムを手でつかんで調整をしないでください。
モーターが急に大きな回転をして指を挟んだりする恐れがあります。
必ず箱の上において調整します
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3.片足立ちの隙間を調整しましょう

隙間が同じになるように微調整します

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。

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。

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。
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4.顔や腕を調整しましょう

顔や腕をまっすぐになるように微調整します。
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5.モーターの物理的な調整

出荷前にはすべてのモーター接続パーツは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、モーターから接続パーツを外して、90度からできるだけズレの少ないないところに接続パーツを合わせこみます。

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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サポート

クムクムのサポートは基本的にメールのみで受け付けています。

電話やご訪問となどのご回答はできかねます。

また、ユーザー登録いただいた方からのみお受けさせていただきます。

ユーザー登録がお済でない方からのご質問についてはご回答できかねます。

あわせて、サポートは、ソフトウエアーのインストールや動作中の不具合、組み立て時の不具合などについてお受けできますが、プログラミングの内容やコマ

ンドの内容、使い方など、プログラミングに関する内容についてはお答えできません。

ブログ・ホームページなどでご自分の研究力によって解決されるようお願い申し上げます。

※いただきましたご質問について、弊社で「ご自分の研究によって解決すべき」と判断したものについては、ご回答を返信させていただかない場合もございま

す。あらかじめご了承お願い申し上げます。

サポートメールアドレス： support@qumcum.com

株式会社CRETARIA
〒600-8472京都市下京区妙伝寺町720光悦ビル5F

mailto:support@qumcum.com
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付録

ArduinoIDEやPythonAPIなどを使ったプログラミングについては本マニュアルには掲載していません。

下記のブログなどをご参考ください。

Arduinoプログラミング ： https://daisuki-arduino.com/category/qumcum/

Pythonプログラミング ： http://daisuki-python.com/category/qumcum/

スクラッチプログラミング ： https://qumcum.com/blog/programming/

https://daisuki-arduino.com/category/qumcum/
http://daisuki-python.com/category/qumcum/
https://qumcum.com/blog/programming/
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