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Gogic Tunerのインストール

Gogic Tunerをインストールする前に、
USBシリアル変換ケーブルをPCに接続
し、使用するCOMポートの情報を調べ
てください。
Gogic Tuner にはインストーラー
が付属していないので、付属 CD
の「ApplicationWIN」の 中 に あ る
「4DRuntime」フォルダと「Gogic Tuner」
フォルダをPCのハードディスクにコピー
します。マニュアルに従って、アプリケー
ションの関連づけを行ってください。
「GOGICTUNER.4DB」をダブルク
リックして、メニュー画面が開けばインス
トール成功です。
次にGogicTunerで作成したデータを
保存するフォルダを用意します。「ファ

イルを開く」ダイアログが表示される
ので、[新規 ]ボタンをクリックしま
す。すると「データファイルを作成」ダ
イアログが表示され、ファイル名が
「GOGICTUNER.4DD」になるので、[保
存 ]ボタンをクリックします。これで
Gogic Tunerが使用できるようになりま
した。

「4DRuntime」と「Gogic 
Tuner」はCドライブに入れた方

がエラーがないらしいで。

環境設定を行う

次にアプリケーションの環境設定を行い
ます。
メニュー画面で［SET UP］ボタンをク

前号で、「Gogic Five」（発売：（株）エスケイパン）
の組み立てに田中さんと小学 3年生のじん君が挑戦
しました。今回は、田中さんが Gogic Fiveのモー
ションを作成します。Gogic Fiveはモーション作成
のために、プログラム言語を覚える必要はありませ
ん。「Gogic Tuner」というアプリケーションで、PC
の画面をマウスで操作しながら、実際に Gogic Five
を動かしてパラパラ漫画の要領でモーション作成がで
きます。「Gogic Tuner」は、Gogic Fiveのモーショ
ンを作成したり管理する他、Gogic Fiveをしゃべら
せたり、リモコンで動かすための設定を行えます。本
稿では、おじぎモーションを作成しながら、「Gogic 
Tuner」の使い方を説明します。

二足歩行ロボット初挑戦 !!

写真 1　「Gogic Five」。身長約 200mm 、
体重約 850g。歩きながら効果音を出すこと
ができます。

田中さん
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リックすると、［SETUPメニュー］画面
が表示されます。ここでは、使用するポー
トの登録と、サーボモーターの環境を設定
します。
COMPORTには、先ほど調べたポート
番号を記入します（写真2-①）。
下に表示されているCHはサーボチャ
ンネルです。一旦、すべてのチェックを外
し、その後、改めてGogic Fiveで使用す
るサーボの2、3、4、6、7にチェックを
いれます（写真2-②）。それぞれに、名前
と色を設定します（写真2-③）（表1）。
すべて設定したら、［Close］をクリック
して画面を閉じます（写真2-④）。

CH 名　前 色
CH2 左足首 青
CH3 左　足 緑
CH4 上半身 黄
CH6 右　足 緑
CH7 右足首 青

表1　サーボチャンネル設定

ここまでの作業は、インストールをした
最初の1回にだけ必要な作業です。

CHのチェックは、全部外してか
ら使うのを選ばなあかんねんな。
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5軸ロボット「Gogic Five」

写真 2　セットアップ画面

① ポートを設定する

④ 閉じる

② 一度、すべての
チェックを外してから、
2 、3 、4 、6 、7 に
チェックする

③ ラベルと色を指定
する
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