
Qumcum調整マニュアル

1



2

本プログラムはWEBブラウザー上で動作するクムクム調整用プログラムです。

QumcumPROおよびWEB版ファームウェアが書き込まれたQumcumのどちらの機

種でも動作します。

起動

ChromeまたはEdgeにて下記のURLにアクセスするとWEB版調整画面がオープン
します。

https://personal.qumcum.com/robo_adjust/
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クムクムロボットと接続

接続すると青
いLED点灯



Qumcum調整マニュアル

調整しやすいように組み立てたクムクムを箱などの上に乗せましょう！

足は箱から飛び出た状態にします
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Qumcum調整マニュアル

まずは ALL90で すべてのモータを90度に固定する
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Qumcum調整マニュアル

足裏がまっすぐ向くように調整しましょう！

足裏の角度をできるだけまっすぐにしましょう！

6

-15.0～15.0までの間の適当な数字を入力し Moveボタンをクリッ
クすると足の裏がどちらかに回転します。
できるだけまっすぐ向くような数字を探して調整していきます。

RIGHT LEFT

+15 +15 -15



Qumcum調整マニュアル

足裏が水平になるように調整しましょう！

足の裏が地面に水平になるように調整しましょう
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-15

+15

+15

-15

RIGHT LEFT

隙間が同じになるように確認しながら微調整



Qumcum調整マニュアル

顔や腕を調整しましょう！

顔や腕を調整します。
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Qumcum調整マニュアル

調整値をロボットに記憶させます！

顔や腕を調整します。
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Qumcum調整マニュアル

ALL90のズレが大きい時の処置

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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