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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
 下記の要件を備えたことを特徴とする変形ロボット玩具
（イ）ロボットの形態からテープホルダーの形態に可逆的に変化可能なロボット玩具であ
ること。
（ロ）前記ロボット玩具は、胴体部と一対の腕部と脚部とから構成されていること。
（ハ）前記胴体部は、基部と当該基部の上部にロール状テープを回動自在かつ着脱可能に
保持するためのホルダ部とを有すること。
（二）前記胴体部は、一対の前記脚部を互いに結合する連結軸周りに、前記脚部の上部に
対して回動可能に取り付けられており、当該連結軸の外周に前記基部に設けられた弾性板
が当接することで前方に９０度回動した状態で保持されるようになっていること。
（ホ）前記腕部は、前記胴体部に対して、前記基部に設けられた取付部材を介して、当該
取付部材に設けられた回転軸周りに回動可能に取り付けられており、前記腕部を前記胴体
部の上下方向に対して直角となる向きに回動させ、前記胴体部を前記脚部に対して前方に
直角に回動させることで、前記脚部の底部と腕部の先端が同一の平面に接地した姿勢とな
ること。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、ロボットの形態からテープホルダの形態に可逆的に変化可能なロボット玩具の
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構造に関するものである。
【０００２】
【従来の技術】
従来、形態が変化する種々のロボット玩具が知られているが、ロボット玩具とテープホル
ダとの間で可逆的に形態の変化するものは存在していなかった。
【０００３】
【発明が解決しようとする課題】
本発明は、上記の点に鑑み発明されたものであって、ロボット玩具とテープホルダとの間
で可逆的に形態変化が可能な新規な玩具の構造を提供することをその目的とする。
【０００４】
【課題を解決するための手段】
　上記課題を解決するために、本発明の変形ロボット玩具は以下に示す構成を備えている
ことを特徴とする。すなわち、
（イ）ロボットの形態からテープホルダーの形態に可逆的に変化可能なロボット玩具であ
ること。
（ロ）前記ロボット玩具は、胴体部と一対の腕部と脚部とから構成されていること。
（ハ）前記胴体部は、基部と当該基部の上部にロール状テープを回動自在かつ着脱可能に
保持するためのホルダ部とを有すること。
（二）前記胴体部は、一対の前記脚部を互いに結合する連結軸周りに、前記脚部の上部に
対して回動可能に取り付けられており、当該連結軸の外周に前記基部に設けられた弾性板
が当接することで前方に９０度回動した状態で保持されるようになっていること。
（ホ）前記腕部は、前記胴体部に対して、前記基部に設けられた取付部材を介して、当該
取付部材に設けられた回転軸周りに回動可能に取り付けられており、前記腕部を前記胴体
部の上下方向に対して直角となる向きに回動させ、前記胴体部を前記脚部に対して前方に
直角に回動させることで、前記脚部の底部と腕部の先端が同一の平面に接地した姿勢とな
ること。
【０００５】
【発明の実施の形態】
まず、図面について簡単に説明する。図１は本発明のロボット玩具を表す斜視図であり、
ロボットの形態を表したものである。図２は本発明のロボット玩具がテープホルダの形態
に変化した状態を表したものである。図３および図４はロボットの形態からテープホルダ
の形態に変化する過程を表した説明図である。
【０００６】
以下本発明の一実施の形態を図を用いて詳細に説明する。
図１において、１は本願発明のロボット玩具を示している。当該ロボット玩具１は、形態
を変形させることにより図２に示すようなテープホルダとしての使用に適した形態に変化
させることができるロボット玩具である。
更に詳細に説明すると、ロボット玩具１は胴体部３と胴体部３に取り付けられた左右一対
の腕部５（５ａ、５ｂ）と、左右一対の脚部７（７ａ、７ｂ）とから構成されている。
【０００７】
胴体部３の構造を図２および図３を用いて説明する。胴体部３は基部９を有しており、基
部９の上部はセロハン粘着テープ等の筒状の芯に巻かれた粘着テープ１１を回動自在に遊
嵌するためのホルダ部１３であり、基部９の下部は脚部７と回動可能に連結するための連
結部となっている。
ホルダ部１３につて詳しく説明する。基部９の上下方向の約中間付近には、粘着テープ１
１を載置するための載置台１５が一体的に形成されている。当該載置台１５は、ロボット
玩具１が直立状態の時に床面Ｂと略平行となる向きに形成された平面部分であり、この平
面上に粘着テープ１１が載置されるようになっている。
また、載置台１５の略中央には、リブ１７、１９が載置台１５に対して直角方向に十字状
に交差するように、載置台１５と一体的に立設されている。当該各リブ１７、１９は図３
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に示すように幅太部２３と幅細部２５を有しており、幅太部２３と幅細部２５との間には
段部２１が形成されている。
【０００８】
ホルダ部１３は、さらに粘着テープ１１を載置した状態で上部から装着される蓋部材２７
を有している。当該蓋部材２７は載置した粘着テープ１１の外径と略同程度の大きさを有
する鍔部２９と、取付のための筒状部３１を下部に有している。
当該筒状部３１は、リブ１７、１９の前記幅細部２５と係合することで、蓋部材２７を基
部９に対して着脱自在に係合させるためのものであり、十字状に配置されている幅細部２
５が筒状部３１内に内接するようになっている。さらに筒状部３１は、太幅部２３との境
界である段部２１に当接する位置で固定されるようになっている。
この状態で、粘着テープ１１は、筒状部３１および各リブ１７、１９の太幅部２３を中心
として回動可能に保持されるとともに、載置台１５と鍔部２９の間で保持されるようにな
っている。
上記の構造を有しているので、粘着テープ１１は、蓋部材２７をリブ１７、１９から取り
外すこにより、簡単に交換を行うことができるようになっている。
【０００９】
蓋部材２７の上部には、蓋部材２７に対して出没可能となるように頭部３３が軸３５を中
心として回動可能に設けられている。頭部３３は、蓋部材２７に対して収容されていると
きには、蓋部材２７の上部表面から突出することなく収容され、外観上蓋部材２７の他の
部分と一体的な外観となるように形成されている。また、頭部３３の先端部であって、蓋
部材２７の鍔部２９に相当する部分は、指先によって操作しやすいように突片部３７とな
っている。
【００１０】
次に、胴体部３を構成する基部９に対する、脚部７（７ａ、７ｂ）の取付および脚部７の
構造について説明する。
左右一対の脚部７ａ、７ｂは、脚部７ａ、７ｂを構成する上脚部３９ａ、３９ｂの上端に
おいて連結軸４１によって互いに結合されている。当該連結軸４１は基部９の下部左右に
形成した穴（図示せず）によって回動自在に遊嵌されているので、基部９に対して脚部７
が回動自在となるように取り付けられている。
また、連結軸４１は、その一部分の外周が６角形となっており、この６角形の外周には、
基部９内に設けられた弾性板４３の端部が当接するように設けられている。つまりこの構
造によって、脚部７に対して基部９（胴体部３）を回動させる際に、４５度づつ節度をも
って回動させることが可能となっている。
【００１１】
また、脚部７（７ａ、７ｂ）は、上脚部３９（３９ａ、３９ｂ）と下脚部４５（４５ａ、
４５ｂ）とから構成されており、各上脚部３９ａ、３９ｂは各下脚部４５ａ、４５ｂ内を
摺動自在となるように形成されている。
また、上脚部３９の下端には突起４７が形成されているとともに、下脚部４５内の上部お
よび下部にはそれぞれ凹部４９、５１が設けられている。この構造によって、脚部７が伸
びた状態では下脚部４５内上部に設けた凹部４９に、上脚部３９の突起部４７が係合し、
伸びた状態を維持することができるようになっている。
また、脚部７が縮んだ状態では下脚部４５内下部に設けた凹部５１に、上脚部３９の突起
部４７が係合し、縮んだ状態を維持することができるようになっている。
また、下脚部４５の下端には、補助部材５３が回動自在に設けられている。補助具５３は
、ロボット玩具１を安定して自立させる際に使用するものであり、主として後述するテー
プホルダの形態の時に図４に示すように、下脚部４５の底部の接地面積を増加させる機能
を有している。
【００１２】
次に、腕部５について説明する。
左右各腕部５ａ、５ｂは、取付部材５５、５７を介して基部９に取り付けられている。
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取付部材５５、５７は、基部９から左右に延出するように一体的に設けられた部材であり
、端部に左右各腕部５ａ、５ｂを取り付ける取付部を有している。以下、左右によって取
付部材５５、５７の構造が若干異なるので、それぞれについて説明する。
取付部材５５は、右の腕部５ａを回動自在に取り付けることを目的としたものであり、基
部９から延出した部材の端部を上方に折り曲げた折曲部５９を有したものである。当該折
曲部５９には回転軸となる突起（図示せず）が設けられており、当該突起に腕部５ａに設
けた取付穴（図示せず）が回動自在に嵌合することで、腕部５ａが基部９に対して回動自
在となっている。
また、図示していないが、腕部５ａには小突起が設けられており、当該小突起が折曲部５
９に接触することで、腕部５ａが前方に向かって回動した位置（テープホルダの状態で腕
部５ａの先端が載置面に接触した状態）で回動が止まるように構成されている。
【００１３】
取付部材５７は、左の腕部５ｂを回動自在に取り付けることを目的としたものであり、基
部９から延出した部材の端部に腕部５ｂを回動自在に取り付けるための腕保持部材６１を
有したものである。腕保持部材６１は基部９に対して固定的に取り付けられているととも
に、腕保持部材６１の内側で左の腕部５ｂを回動自在に取り付けられるようになっている
。
腕保持部材６１の外側面の所定箇所には鋸刃状のカッター６３が設けられており、テープ
ホルダ部１３に保持された粘着テープ１１を引き出した際に、当該引き出した粘着テープ
を切断することが可能となっている。
また、腕部５ｂは腕保持部材６１によって回動範囲を制限されており、腕部５ｂが前方に
向かって回動した位置（テープホルダの状態で腕部５ｂの先端が載置面に接触した状態）
で回動が止まるように構成されている。
【００１４】
次に、ロボット玩具１がテープホルダの形態となった状態について説明する。図２、図４
は、本発明のロボット玩具１がテープホルダの形態になった状態を示している。この場合
、左右の各腕部５ａ、５ｂはロボット玩具１の胴体部３の上下方向に対して、直角となる
向きに回動されている。つまり、直立状態のロボット玩具１で例えると、前方に向かって
水平に腕部５ａ、５ｂを持ち上げた状態である。脚部７は縮んだ状態、つまり下脚部４５
に対して上脚部３９が収容されている状態であり、胴体部３は脚部７に対して前方に直角
に回動した状態となっている。なお、頭部３３は、蓋部材２７に収容された状態である。
以上のように、脚部７に対して胴部３を前方に回動させ、胴部３に対して腕部５を前方に
向かって回動させることにより、ロボット玩具１が前屈をしたような状態となり、脚部７
と腕部５の先端６５が床面Ｂ（載置面）に接地した姿勢となる。
このように、ロボット玩具１がテープホルダの形態となった場合には、机等に載置して使
用する載置型のテープホルダーのように使用することが可能となっている。また、この場
合一対の脚部７および腕部５がそれぞれ床面Ｂに接地する構造となっているので、床面Ｂ
に対して安定して載置可能となっている。
【００１５】
次に以上説明した本発明のロボット玩具の作用を説明する。
ロボット玩具１は、ロボットの形態の時には、ロボット玩具として遊ぶことができ、脚部
７を縮めて腕部５および胴部３を回動させることだけで、簡単に載置型のテープホルダの
形態に変形させることが可能となっている。しかもこの場合、一対の脚部７および腕部５
がそれぞれ床面Ｂに接するので、テープホルダーとなったロボット玩具１が床面Ｂに対し
て４点で支持される構造となり、簡単倒れたりすることがないようになっている。
【００１６】
【発明の効果】
以上説明した本発明のロボット玩具は、以下に述べる効果を有している。すなわち、本発
明のロボット玩具は簡単な構成によって、ロボット玩具からテープホルダへ、またはテー
プホルダからロボット玩具へ形態を変化させることが可能となっている。
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また、ロボット玩具の形態の時には通常の遊びとしてロボット遊びをしたり飾りものとし
て飾っておくことも可能であるが、テープホルダの形態とすることで実用的なテープホル
ダとして使用することができるようになっている。つまり、机の上や所定の場所に載置す
ることで、載置型のテープホルダとして使用することが可能となっている。また、ロボッ
ト玩具の脚部および腕部がそれぞれテープホルダを支える支持部材となるので、安定感が
あり簡単に倒れたりすることがない構造となっている。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の一実施の形態であるロボット玩具の、ロボットの状態を示す斜視図であ
る。
【図２】本発明の一実施の形態であるロボット玩具の、テープホルダの状態を示す斜視図
である。
【図３】本発明の一実施の形態であるロボット玩具の、ロボットからハサミへの変化の課
程を説明するための側面図である。
【図４】本発明の一実施の形態であるロボット玩具の、ロボットからハサミへの変化の課
程を説明するための側面図である。
【符号の説明】
１　ロボット玩具
３　胴体部
５　腕部
７　脚部
９　基部
１１　粘着テープ
１３　テープホルダ部
１５　載置台
１７　リブ
１９　リブ
２１　段部
２３　幅太部
２５　幅細部
２７　蓋部材
２９　鍔部
３１　筒状部
３３　頭部
３５　軸
３７　突片部
３９　上脚部
４１　連結軸
４３　弾性板
４５　下脚部
４７　突起部
４９　凹部
５１　凹部
５３　補助部材
５５　取付部材
５７　取付部材
５９　折曲部
６１　腕保持部材
６３　カッター
６５　先端
Ｂ　床面
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