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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車輪を有する移動玩具から腕部と手部とを有するロボット玩具に変形する形態変形玩具
の腕部収納構造であって、
　前記車輪のホイールは、ホイールカバーによって塞がれる収納凹部を備え、
　前記収納凹部内に変形可能に構成された前記腕部と該腕部の先端に設けられた前記手部
とが収納されており、
　前記腕部と前記手部とは、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときには前記ホイールカ
バーによって塞がれた前記収納凹部内に前記腕部が縮んだ状態で収納され、前記形態変形
玩具が前記ロボット玩具のときには、前記収納凹部から外部に出されて前記腕部が延びた
状態になるように構成されていることを特徴とする形態変形玩具の腕部収納構造。
【請求項２】
　前記腕部は、前記車輪を支持する車軸に固定される固定部と、該固定部とスライド機構
を用いて伸縮自在に連結された可動部とからなり、
　前記ホイールカバーが前記腕部の前記可動部に固定されている請求項１に記載の形態変
形玩具の腕部収納構造。
【請求項３】
　前記ホイールカバーは、複数の部品に分割可能に構成され、
　前記複数の部品のうち一部の部品は前記腕部に固定され、残りの部品は前記一部の部品
と組み合わされた第１の位置と前記一部の部品から離れた第２の位置との間を任意に変位
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可能に前記一部の部品に取り付けられた支持機構によって支持されている請求項２に記載
の形態変形玩具の腕部収納構造。
【請求項４】
　前記車輪を支持する車軸は、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときに位置する後退位
置と、前記形態変形玩具が前記ロボット玩具のときに位置する前進位置との間を変位可能
に前記形態変形玩具の一部に支持されており、
　前記車軸の先端に前記腕部が取り付けられており、
　前記形態変形玩具が前記ロボット玩具のときに前記車軸が前記前進位置にあり且つ前記
ホイールが前記形態変形玩具の前記一部側に変位した状態あるときに前記腕部と前記手部
とが前記収納凹部の外部に出ることを特徴とする請求項１に記載の形態変形玩具の腕部収
納構造。
【請求項５】
　前記車軸は前記形態変形玩具が前記ロボット玩具になっているときに胴部を構成する部
品に一端が回転可能に支持された回動リンクの他端に、前記回動リンクの前記一端から前
記他端へ向かう方向と直交する方向にスライド可能に支持されており、
　前記回動リンクは、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときには、前記車軸が前記後退
位置にスライドし得る第１の回動位置にあり、前記形態変形玩具が前記ロボット玩具にな
っているときには、前記回動リンクの前記他端に回転可能に支持された前記車軸の基部が
前記ロボット玩具の前記胴部を構成する部品と当接状態になって前記車軸が前記前進位置
にある第２の回動位置に位置するように構成されている請求項４に記載の形態変形玩具の
腕部収納構造。
【請求項６】
　前記車軸の前記基部には嵌合用凹部が形成されており、
　前記胴部を構成する部品には前記回動リンクが前記第２の回動位置にあるときに、嵌合
用凹部が嵌合される嵌合用凸部が形成されている請求項５に記載の形態変形玩具の腕部収
納構造。
【請求項７】
　前記車輪の前記ホイールは、前記車軸が前記前進位置にあるときに前記回動リンクが収
納されるリンク収納凹部を備えている請求項５に記載の形態変形玩具の腕部収納構造。
【請求項８】
　先端部と基部とをそれぞれ有する一対のフロントフォークと、前記一対のフロントフォ
ークの前記先端部間に構成された前輪と、前記一対のフロントフォークの前記基部がそれ
ぞれ取り付けられた本体フレームと、前記本体フレームに取り付けられたフロントカバー
及びリアカバーと、前記本体フレームに直接または前記リアカバーを介して前記本体フレ
ームに間接的に取り付けられた一対の後輪とを有する移動玩具から一対の腕部と手部とを
有するロボット玩具に変形する形態変形玩具であって、
　前記後輪のホイールは、それぞれホイールカバーによって塞がれる収納凹部を備え、
　前記収納凹部内に変形可能に構成された前記腕部と前記手部とが収納されており、
　前記腕部と前記手部とは、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときには前記ホイールカ
バーによって塞がれた前記収納凹部内に前記腕部が縮んだ状態で収納され、前記形態変形
玩具が前記ロボット玩具のときには、前記収納凹部から外部に出されて前記腕部が延びた
状態になるように構成されていることを特徴とする形態変形玩具。
【請求項９】
　前記一対のフロントフォークにより前記ロボット玩具の一対の脚部が構成され、
　前記前輪が前記一対のフロントフォークの前記先端部に取り付けられる一対の分割前輪
構成部材により構成されて、前記一対の分割前輪構成部材により前記ロボット玩具の一対
の足部がそれぞれ構成され、
　前記本体フレーム、前記フロントカバー及び前記リアカバーによって前記ロボット玩具
の前記一対の脚部よりも上に位置するロボット玩具本体部が構成され、
　前記後輪の車軸が、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときに位置する後退位置と、前
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記形態変形玩具が前記ロボット玩具のときに位置する前進位置との間で変位可能に、前記
形態変形玩具が前記ロボット玩具に変形しているときの前記ロボット玩具本体部に支持さ
れており、
　前記車軸の先端に前記腕部が取り付けられており、
　前記形態変形玩具が前記ロボット玩具のときに前記車軸が前記前進位置にあり且つ前記
ホイールが前記ロボット玩具本体部側に変位している状態にあるときに前記腕部と前記手
部とが前記収納凹部の外部に出ることを特徴とする請求項８に記載の形態変形玩具。
【請求項１０】
　前記車軸は前記リアカバーに一端が回転可能に支持された回動リンクの他端に前記回動
リンクの前記一端から前記他端へ向かう方向と直交する方向にスライド可能に支持されて
おり、
　前記回動リンクは、前記形態変形玩具が前記移動玩具のときには、前記車軸が前記後退
位置にスライドし得る第１の回動位置にあり、前記形態変形玩具が前記ロボット玩具にな
っているときには、前記回動リンクの前記他端に回転可能に支持された前記車軸の基部が
前記ロボット玩具の前記ロボット玩具本体部と当接状態になって前記車軸が前記前進位置
にある第２の回動位置に位置するように構成されている請求項９に記載の形態変形玩具。
【請求項１１】
　前記車輪の前記ホイールは、前記車軸が前記前進位置にあるときに前記回動リンクが収
納されるリンク収納凹部を備えており、前記車輪が前記ロボット玩具の肩部を構成してい
る請求項１０に記載の形態変形玩具。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、形態変形玩具及びその腕部を収納する腕部収納構造に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　実公平３ー５２５５５号公報（特許文献１）には、ロボット玩具に変形する前の形態に
おいて、下腕部が外部から見えないように下腕部を収納する変形ロボット玩具の腕部収納
構造が示されている。この腕部収納構造では、上腕部を構成する部品の内部に下腕部を構
成する部品を収納し、これを変形前の玩具の胴部に取り付けている。
【０００３】
　また実公平４－２０４７８号公報（特許文献２）には、移動玩具が人形ロボット玩具の
腕部を構成するように変形する形態変形玩具における腕部収納構造が示されている。この
腕部収納構造では、腕部が折り曲げられた状態で収納凹部内に収納されている。移動玩具
の状態で、折り曲げられた腕部の一部が、移動玩具の外観の一部を構成している。
【特許文献１】実公平３－５２５５５号公報　第１図～第４図
【特許文献２】実公平４－２０４７８号公報　第１図
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら特許文献１及び２に示された形態変形玩具では、ロボット玩具に変形する
前の態様で腕部全体を外部から見えない状態で収納することができない。そのため腕部の
展開構造を容易に想像することができ、予想外の形態変形を期待することができない問題
があった。
【０００５】
　本発明の目的は、従来に無い変形過程を楽しむことができる形態変形玩具及びその腕部
収納構造を提供することにある。
【０００６】
　本発明の他の目的は、移動玩具が予想外の形態変形をする形態変形玩具の腕部収納構造
を提供することにある。
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【０００７】
　本発明の別の目的は、移動玩具の車輪がロボット玩具の腕部に変形するという従来にな
い変形過程を楽しむことができる形態変形玩具の腕部収納構造を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明は、三輪車等の車輪を有する移動玩具から腕部と手部とを有するロボット玩具に
変形する形態変形玩具の腕部収納構造を対象とする。本願明細書において、「車輪」とは
、実際に動く車輪の他に、実際の車輪を模したもので実際には動かない車輪を含むもので
ある。したがって本願明細書において、「車輪を有する移動玩具」とは、実際に車輪が回
転して移動する乗り物玩具等の移動玩具の他に、実際には車輪が回転しない乗り物玩具等
を模した静止または置物タイプの移動玩具を含むものである。本発明では、車輪のホイー
ルに、ホイールカバーによって塞がれる収納凹部を設ける。そして収納凹部内に変形可能
に構成された腕部と該腕部の先端に設けられた手部とを収納する。腕部と手部とを、形態
変形玩具が移動玩具のときにはホイールカバーによって塞がれた収納凹部内に腕部が縮ん
だ状態で収納され、形態変形玩具がロボット玩具のときには、収納凹部から外部に出され
て腕部が延びた状態になるように構成する。本発明のように車輪が腕部に変形するという
構造は、従来にないものであり、本発明の形態変形玩具によれば、従来にない変形過程を
楽しむことができる。また移動玩具の一部を構成する車輪の予想外の変形により、形態変
形玩具に対する興味を高めることができる。
【０００９】
　ホイールカバーを腕部の可動部に固定すると、変形過程においてホイールカバーを別に
取り外しておく必要がないだけでなく、ホイールカバーをロボット玩具の腕のガード（楯
）として使用することができる。また腕部を収納する過程で腕部を縮める動作をすること
により、ホイールカバーを適切な位置に位置決めすることができるので、腕部を収納凹部
に収納する際の作業が容易になる。
【００１０】
　またホイールカバーを、複数の部品に分割可能に構成してもよい。この場合には、複数
の部品のうち一部の部品を腕部に固定し、残りの部品を一部の部品と組み合わされた第１
の位置と一部の部品から離れた第２の位置との間を任意に変位可能に一部の部品に取り付
けられた支持機構によって支持する。このようにすると腕部が収納凹部の外に出された状
態で、ホイールカバー自体も変形するため、更に形態の変形を楽しむことができる。
【００１１】
　収納凹部から腕部を外部に出すための構造は任意である。例えば、車輪を支持する車軸
を、形態変形玩具が移動玩具のときには一方の位置（以下後退位置と言う）にあり且つ形
態変形玩具がロボット玩具のときには他方の位置（以下前進位置と言う）にあるように、
形態変形玩具の一部に変位可能に支持する。その上で車軸の先端に腕部を取り付ける。そ
して車軸が前進位置にあり且つホイールを車軸の基部側に変位させた状態にあるときに、
腕部と手部とが収納凹部の外部に出るようにする。このようにすると車軸の位置の変位と
ホイールの位置の変位とにより腕部と手部とをホイールの収納凹部の外部に出すことがで
きるので、腕部と手部の引き出しが簡単になる。
【００１２】
　また形態変形玩具がロボット玩具になっているときに胴部を構成する部品に一端が回転
可能に支持された回動リンクの他端に、回動リンクが延びる方向と直交する方向にスライ
ド可能に軸部を支持する。そしてこの回動リンクを、形態変形玩具が移動玩具のときには
、車軸が後退位置にスライドし得る第１の回動位置にあり、形態変形玩具がロボット玩具
になっているときには、車軸の基部がロボット玩具の胴部を構成する部品と当接状態にな
って車軸が前進位置にある第２の回動位置に位置するように構成する。このようにすると
回動リンクの回動位置を選択することにより、軸部の位置を決定することができるので、
変形過程で無理なく腕部と手部とをホイールの収納凹部から出すことができる。また回動
リンクを第２の回動位置に位置決めしている状態では、胴部が軸部の動きを規制するため
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、腕部が収納凹部内に戻ってしまうことを阻止することができる。なおこのようにした場
合に、車軸の基部には嵌合用凹部を形成し、胴部を構成する部品には回動リンクが第２の
回動位置にあるときに、嵌合用凹部が嵌合される嵌合用凸部を形成しておくのが好ましい
。このようにすると嵌合用凹部と嵌合用凸部との嵌合によって車軸の位置決めが図られる
ことになり、車軸の変位を更に確実に阻止することができて、腕部と手部とが収納凹部内
に戻ることを確実に阻止することができる。
【００１３】
　本発明の腕部収納構造を備えた三輪タイプの形態変形玩具では、先端部と基部とをそれ
ぞれ有する一対のフロントフォークと、一対のフロントフォークの先端部間に構成された
前輪と、一対のフロントフォークの基部がそれぞれ取り付けられた本体フレームと、本体
フレームに取り付けられたフロントカバー及びリアカバーと、本体フレームに直接または
リアカバーを介して本体フレームに間接的に取り付けられた一対の後輪とを有する移動玩
具から一対の腕部と手部とを有するロボット玩具に変形する。この場合、後輪のホイール
に、それぞれホイールカバーによって塞がれる収納凹部を設ける。そして収納凹部内に変
形可能に構成された腕部と手部とを収納する。この場合も、腕部と手部とは、形態変形玩
具が移動玩具のときにはホイールカバーによって塞がれた収納凹部内に腕部が縮んだ状態
で収納され、形態変形玩具がロボット玩具のときには、収納凹部から外部に出されて腕部
が延びた状態になるように構成する。
【００１４】
　この形態変形玩具では、一対のフロントフォークによりロボット玩具の一対の脚部を構
成する。また前輪を一対のフロントフォークの先端部に取り付けられる一対の分割前輪構
成部材により構成する。そして一対の分割前輪構成部材により人形ロボット玩具の一対の
足部をそれぞれ構成する。さらに本体フレーム、フロントカバー及びリアカバーによって
ロボット玩具の一対の脚部よりも上に位置するロボット玩具本体部を構成する。後輪の車
軸が形態変形玩具が移動玩具のときには後退位置にあり且つ形態変形玩具がロボット玩具
のときには前進位置にあるように、形態変形玩具がロボット玩具に変形しているときのロ
ボット玩具本体に後輪の車軸を変位可能に支持する。そして車軸の先端に腕部を取り付け
ると、車軸が前進位置にあるときに腕部と手部とが収納凹部の外部に出るようになる。し
たがって車軸の位置を変えることによって、腕部と手部とを簡単にホイールの収納凹部か
ら出すことができる。
【００１５】
　車輪のホイールは、車軸が前進位置にあるときに回動リンクが収納されるリンク収納凹
部を備えた構造にすることができる。回動リンクをリンク収納凹部に収納すれば、車輪が
ロボット玩具本体に近づくため、車輪がロボット玩具の肩部を構成することになり、ユニ
ークな形態変形玩具を提供することができる。
【発明の効果】
【００１６】
　本発明によれば、従来にない変形過程を楽しむことができる上、移動玩具の一部を構成
する車輪を予想外の腕部と手部とを含む形態に変形することができるので、形態変形玩具
の愛好者の興味を大幅に高めることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　以下図面を参照して本発明の実施の形態を詳細に説明する。図１（Ａ）及び（Ｂ）は、
本発明の形態変形玩具１を異なる角度から見たときの斜視図である。この形態変形玩具１
は、三輪車玩具（移動玩具）３の形態から、三輪車の一部を分解して変形させて人形型の
ロボット玩具（図９）に変形するものである。これらの図において、三輪車玩具（移動玩
具）３は、１本の前輪５と、２本の後輪７及び９と、先端部と基部とをそれぞれ有する一
対のフロントフォーク１１及び１３と、一対のフロントフォーク１１及び１３の基部がそ
れぞれ取り付けられた本体フレーム１５と、本体フレーム１５に取り付けられたフロント
カバー１７及びリアカバー１９とを有している。前輪５は、一対のフロントフォーク１１
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及び１３の先端部間に構成されている。前輪５は、一対のフロントフォーク１１及び１３
の先端部にそれぞれ取り付けられる一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂにより構成され
ている。一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂは、それぞれ二等辺三角形の角部に丸みを
つけた輪郭形状を有しており、対面する分割面が後にロボット玩具の足部の裏面を構成す
る。一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂと一対のフロントフォーク１１及び１３の先端
部とを連結する連結機構は、一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂが外側に向かって開き
且つフロントフォーク１１及び１３を中心にして回動し得るような構造を有している。し
たがって一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂによりロボット玩具の一対の足部がそれぞ
れ構成される。
【００１８】
　一対のフロントフォーク１１及び１３の基部は、図４に示されるように、一端が本体フ
レーム１５に回動自在に取り付けられた回動リンク２１及び２３の他端に回動自在に取り
付けられている。そして一対のフロントフォーク１１及び１３は、長手方向にスライド可
能な前方カバー２５及び２７をそれぞれ備えている。後に説明するようにこの前方カバー
部材２５及び２７が上方にスライドすることにより、前方カバー部材２５及び２７と一対
の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂとの係合が解除されて、一対の分割前輪構成部材５Ａ及
び５Ｂの回動が可能になる。図１に示された状態では、回動リンク２１及び２３が時計回
り方向に回転して本体フレーム１５の立ち上がり部１５Ａに沿った位置にある。したがっ
てフロントフォーク１１及び１３の基部が、本体フレーム１５側に引き寄せられた状態に
なっている。
【００１９】
　本体フレーム１５は、Ｌ字状に曲がった前方フレーム２９と、この前方フレーム２９の
前方端部に揺動可能に取り付けられた第１の留め具３１［図２（Ａ）］と、前方フレーム
２９の後方端部に回動自在に取り付けられた後方フレーム３３と、後方フレーム３３に揺
動可能に取り付けられた第２の留め具３５と、前方フレーム２９に回動自在に取り付けら
れて後方フレーム３３にリアカバー１９を連結する連結フレーム３７とから構成されてい
る。図２（Ａ）に示されるように、第１の留め具３１は、留め具本体３１Ａの先端両側に
突出する一対の突起を備えた構造を有している。そして三輪車玩具の状態のときには、留
め具本体３１Ａが前方側に回動して、一対のフロントフォーク１１及び１３の内側壁部に
それぞれ設けた一対の嵌合孔に一対の突起３１Ｂ（図４参照）を嵌合させている。これに
より一対のフロントフォーク１１及び１３が、本体フレーム１５から前方側に移動するの
が阻止されている。この嵌合が解除して、一対のフロントフォーク１１及び１３に前方側
に向かう力を加えると、前述の回動リンク２１及び２３が反時計回り方向に回転して図４
に示すように回動リンク２１及び２３と一対のフロントフォーク１１及び１３とが直線状
に並んだ状態になる。前方フレーム２９の下側部分には、ロボット玩具に変形する際に、
第１の留め具３１の先端に設けた一対の突起３１Ｂ（図４参照）を嵌合しておくための一
対の嵌合用凹部３０が形成されている。図２（Ｂ）に示すように、第２の留め具３５の先
端部のフック部３６が前方フレーム２９に設けた係合用凹部３９に係合した状態［図１（
Ｂ）及び図２（Ａ）に示す状態］では、後方フレーム３３が前方フレーム２９に対して回
動することが阻止されている。またこの状態では、図２（Ａ）に示すように、第２の留め
具３５に連結フレーム３７が係合しており、連結フレーム３７が第２の留め具３５に対し
て回動することが阻止されている。
【００２０】
　リアカバー１９の両側カバー部４１及び４３［図２（Ａ）及び図３（Ｂ）参照］には、
一対の回動リンク４５及び４７［図３（Ｂ）参照］の一端が回動自在に取り付けられてい
る。一対の回動リンク４５及び４７は、両側カバー部４１及び４３の外壁部に沿って所定
の角度範囲内で回動または揺動する。回動リンク４５及び４７の他端（先端）には、後輪
７及び９の車軸８及び１０［図２（Ａ）及び図３（Ｂ）参照］が回動自在且つ軸線方向に
摺動自在に支持されている。図１乃至図３に示す状態では、後輪７及び９の車軸８及び１
０は、後退位置にある。なお形態変形玩具が三輪車玩具（移動玩具）からロボット玩具に
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変形する際には、この後退位置（一方の位置）から軸線方向外側の前進位置（他方の位置
）に移動することになる。
【００２１】
　図１乃至図３に示す状態では、一対の回動リンク４５及び４７は、車軸８及び１０が前
述の後退位置にスライドし得る第１の回動位置にある。ロボット玩具に変形する場合には
、一対のフロントフォーク１１及び１３が位置する前方側に回動して、両側カバー部４１
及び４３の外壁部に設けた嵌合用凸部４９が位置する側に回動する。車軸８及び１０の基
部には、嵌合用凸部４９と嵌合する嵌合用凹部５１がそれぞれ形成されている。嵌合用凸
部４９と嵌合用凹部５１とが嵌合した状態にあるときが、回動リンク４５及び４７が第２
の回動位置にあるときである。回動リンク４５及び４７が第２の位置にあるときには、車
軸８及び１０は両側カバー部４１及び４３の外壁部に接触した状態にあり、前述の後退位
置から軸線方向外側に移動して前進位置に置かれることになる。車軸８及び１０が前進位
置に置かれたときの状態については後に説明する。
【００２２】
　図示していないが、両側カバー部４１及び４３の外壁部上には、一対の回動リンク４５
及び４７が第１の回動位置から第２の回動位置に向かって回動する際に、一対の回動リン
ク４５及び４７が乗り越えなければならない僅かな高さの突起が一体に設けられている。
回動リンク４５及び４７がこの突起を乗り越えた状態で、回動リンク４５及び４７の外面
とこの突起が係合して、回動リンク４５及び４７が第１の回動位置に自然に戻ることが阻
止される。
【００２３】
　後輪７及び９は、変形した菱形の角部に丸みを付けた形状のホイール５３及び５５の外
周に回転ベルト５７及び５９が回転自在に取り付けられた構造を有している。回転ベルト
５７及び５９の回転をスムーズにするためにホイールの外周部に複数のローラが配置され
ている。後に詳しく説明するように、ホイール５３及び５５の表面側の内部にはロボット
玩具の腕部と手部とを収納する収納凹部５４（図８～図９）及び５６（図１～図３）が形
成されており、この収納凹部５４及び５６の開口部がホイールカバー６１及び６３［図８
］によって塞がれた構造を有している。またホイール５３及び５５の裏面側の内部には、
後に詳しく説明するように、ロボット玩具に変形する際に、回動リンク４５及び４７がそ
れぞれ収納されるリンク収納凹部６５及び６７が形成されている。なお本実施の形態では
、収納凹部５４とリンク収納凹部６５とは連続して、収納凹部５６とリンク収納凹部６７
も連続している。なおホイール５３及び５５の内部構造と腕部と手部については、三輪車
玩具からロボット玩具に変形していく過程を説明する途中で後に詳しく説明する。
【００２４】
　まず図１及び図２に示す三輪車玩具の状態から図９（Ｂ）に示すロボット玩具に変形す
るまでの過程を説明する。図２（Ｂ）に示すように、第２の留め具３５を外して、前方フ
レーム２９に対して後方フレーム３３を回動し得る状態にする。そして後方フレーム３３
を図１及び図２に示す姿勢から上に持ち上げる方向（反時計回り方向）に回動させる。図
３（Ａ）及び（Ｂ）は、後方フレーム３３を回動させた後の状態を示している。この状態
では、図３（Ａ）に示されるように、フロントカバー１７とリヤカバー１９とが合わさっ
た状態になっている。そして図３（Ｂ）に示すように、第２の留め具３５のフック３６を
前方フレームの後端部に設けた被嵌合部に嵌合する。この状態になると、第２の留め具３
５が後方フレーム３３及び連結フレーム３７の時計回り方向または後ろ方向への回動を阻
止している。この状態から第１の留め具３１［図２（Ａ）］の突起３１Ｂ（図４）を一対
のフロントフォーク１１及び１３から外し、図４に示すように前方フレーム２９に設けた
嵌合用凹部３０に突起３１Ｂを嵌める。このようにすると、図４に示すように一対のフロ
ントフォーク１１及び１３が連結されている回動リンク２１及び２３が回動して一対のフ
ロントフォーク１１及び１３が前方側に移動した状態になる。
【００２５】
　図４の状態から一対のフロントフォーク１１及び１３に設けられた前方カバー２５及び
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２７を上方に持ち上げて、フロントフォーク１１及び１３と一対の分割前輪構成部材５Ａ
及び５Ｂとの係合を解除する。この係合の解除により、一対の分割前輪構成部材５Ａ及び
５Ｂはフロントフォーク１１及び１３に対して自由に動くことができるようになる。そこ
で図５に示すように、一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂの合わせ面が設置面と接触す
るように一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂを回動する。その後、前方カバー２５及び
２７を下に下げて前方カバー部材２５及び２７とフロントフォーク１１及び１３とを係合
する。これによってフロントフォーク１１及び１３が、分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂ上
にぐらつき無くしっかりと立つ。
【００２６】
　次に図６（Ａ）に示すように、後輪７を外側方向（回動リンク４５から離れる方向）に
移動させる。このとき、回動リンク４５に設けた突起４６が、ホイール５３の内壁部に設
けた図示しない嵌合用孔部から抜かれることになる。この突起４６と図示しない嵌合用孔
部との嵌合によって後輪７のホイール５３が車軸を中心にして回動するのが阻止されてい
る。図６（Ａ）には示していない車軸８は、後退位置から前進位置に移動することになる
。他方の後輪９についても上記と同様の動作を行う。そして図６（Ａ）の状態から後輪７
を反時計回り方向に回転させて、図６（Ｂ）に示す状態を作る。図６（Ｂ）には、後輪９
のホイール５５の内壁面に設けられた嵌合用孔部５０が示されている。この嵌合用孔部５
０に回動リンク４７に設けた突起４８が嵌合されている。
　次に図６（Ｂ）に示す状態から、図７に示すように第１の回動位置にある回動リンク４
５及び４７を第２の回動位置に回動させる。すなわち回動リンク４５及び４７を時計回り
方向に回転させて、車軸８及び１０の基部に設けた嵌合用凹部５１と両側カバー部４１及
び４３の外壁部に設けた嵌合用凸部４９とを嵌合させる。これによって回動リンク４５が
第２の回動位置に保持される。
【００２７】
　次に図８に示すように、後輪７及び９のホイール５３及び５５を両側カバー部４１及び
４３または車軸８及び１０の基部側に向かって移動させ、ホイール５３及び５５に設けた
リンク収納凹部６５及び６７内に回動リンク４５及び４７を収納する。図８に示されるよ
うに、ホイール５３及び５５が両側カバー部４１及び４３と接触した状態になると、後輪
７及び９内に収納された左右の腕部７１及び７３と手部７５及び７７［図９（Ａ）］とが
収納凹部５４及び５６から外部に出る。図８に示した状態では、腕部７１及び７３は縮ん
だ状態にある。図８に示す状態からホイールカバー６１及び６３を時計回り方向に回転さ
せた状態が図９（Ａ）に示されている。そして腕部７１及び７３を延ばした状態が図９（
Ｂ）に示されている。
【００２８】
　ホイールカバー６１及び６３は、それぞれ腕部７１及び７３の可動部７１Ｂ及び７３Ｂ
に固定されている。ホイールカバー６１及び６３は、それぞれ３つの部品６１Ａ乃至６３
Ｃに分割可能に構成されている。部品６１Ａ及び６３Ａは、腕部７１及び７３の固定部７
１Ａ及び７３Ａに固定され、残りの２つの部品６１Ｂ乃至６３Ｃは部品６１Ａ及び６３Ａ
と組み合わされた第１の位置と部品６１Ａ及び６３Ａから離れた第２の位置との間を任意
に変位可能に部品６１Ａ及び６３Ａに取り付けられた伸縮機能を有する支持機構７９及び
８１によって支持されている。本実施の形態によれば、このような構成によって手部７５
及び７７の外側に大きな爪の形をした武器が取り付けられた状態になる。
【００２９】
　なおこの形態変形玩具１では、一対のフロントフォーク１１及び１３によりロボット玩
具の一対の脚部が構成されている。そして一対の分割前輪構成部材５Ａ及び５Ｂにより人
形ロボット玩具の一対の足部がそれぞれ構成されている。さらに本体フレーム１５、フロ
ントカバー１７及びリアカバー１９によってロボット玩具の一対の脚部よりも上に位置す
るロボット玩具本体部が構成されている。
【００３０】
　図１０（Ｂ）及び図１０（Ｃ）には、図１０（Ａ）のＢ－Ｂ線断面図及び図１０（Ａ）
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のＣ－Ｃ線断面図を示してある。そして図１１（Ｂ）及び（Ｃ）には、図１１（Ａ）のＢ
－Ｂ線断面図及び図１１（Ａ）のＣ－Ｃ線断面図を示してある。図１０（Ａ）は図７の状
態と同じであり、図１１（Ａ）の状態は図８の状態と同じである。図１０及び図１１から
明らかなように、車軸８が前進位置にあっても、ホイール５３がカバー部材４１側（車軸
８の基部側）に移動しない限り、腕部７１がホイール５３の内部から外部に出ることはな
い。また腕部７１の固定部７１Ａは、車軸８の端部に回動可能に取り付けられている。ま
た腕部７１の固定部７１Ａと可動部７１Ｂとは、スライド機構を用いて伸縮可能に連結さ
れている。
【００３１】
　ロボット玩具から三輪車玩具に変形する場合には、上記の手順と逆の手順で変形を行え
ばよい。
【００３２】
　上記実施の形態は、三輪車玩具からロボット玩具に変形する形態変形玩具に本発明を適
用したものである。しかしその他の車輪を有する移動玩具からロボット玩具に変形する形
態変形玩具にも本発明は当然にして適用できるのは勿論である。
【００３３】
　また上記実施の形態では車輪の輪郭形状が非円形形状を呈しているが、車輪の形状は通
常の円形形状であってもよいのは勿論である。
【図面の簡単な説明】
【００３４】
【図１】（Ａ）及び（Ｂ）は、それぞれ本発明の形態変形玩具の実施の形態の一例を角度
を変えて見た状態を示す斜視図である。
【図２】（Ａ）は本発明の形態変形玩具の実施の形態の一例を角度を変えて見た状態を示
す斜視図であり、（Ｂ）は第２の留め具を外した状態を示す形態変形玩具の斜視図である
。
【図３】（Ａ）及び（Ｂ）は、それぞれ形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図４】形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図５】形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図６】（Ａ）及び（Ｂ）は、それぞれ形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図７】形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図８】形態変形途中の形態変形玩具の斜視図である。
【図９】（Ａ）は形態変形途中の形態変形玩具の斜視図であり、（Ｂ）は変形が完了した
形態変形玩具の斜視図である。
【図１０】（Ａ）は図７に示された状態における形態変形玩具の正面図であり、（Ｂ）は
図１０（Ａ）のＢ－Ｂ線断面図であり、（Ｃ）は図１０（Ａ）のＣ－Ｃ線断面図である。
【図１１】（Ａ）は図８に示された状態における形態変形玩具の正面図であり、（Ｂ）は
図１１（Ａ）のＢ－Ｂ線断面図であり、（Ｃ）は図１１（Ａ）のＣ－Ｃ線断面図である。
【符号の説明】
【００３５】
　１　形態変形玩具
　３　三輪車玩具（移動玩具）
　５　前輪
　５Ａ，５Ｂ　分割前輪構成部材
　７，９　後輪
　１１，１３　フロントフォーク
　１５　本体フレーム
　１７　フロントカバー
　１９　リアカバー
　３１　第１の留め具
　３５　第２の留め具
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　４１，４３　カバー部
　４５，４７　回動リンク
　４９　嵌合用凸部
　５１　嵌合用凹部
　５３，５５　ホイール
　５４，５６　収納凹部
　６１，６３　ホイールカバー
　６５，６７　リンク収納凹部
　７１，７３　腕部
　７５，７７　手部

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１１】
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