
車
しゃ

輪
りん

型
がた

。安
あん

定
てい

した移
い

動
どう

が
できる。平

たい

らな場
ば

所
しょ

を速
はや

く進
すす

むことができるが、
段
だん

差
さ

やでこぼこのある場
ば

所
しょ

は苦
にが

手
て

。

多
た

足
そく

型
がた

。足
あし

が多
おお

い方
ほう

が姿
し

勢
せい

が安
あん

定
てい

する。足
あし

が多
おお

くなると部
ぶ

品
ひん

が
多
おお

くなり、制
せい

御
ぎょ

が難
むずか

しくなる。

二
に

足
そく

型
がた

。いろいろな地
ち

形
けい

に対
たい

応
おう

できる。バランスをくずし
やすいため、制

せい

御
ぎょ

が難
むずか

しい。

無
む

足
そく

型
がた

。せまい場
ば

所
しょ

を進
すす

んだり、棒
ぼう

にからみつい
て登

のぼ

ったりすることがで
きる。水

すい

陸
りく

両
りょう

用
よう

のものも
開
かい

発
はつ

されている。

クローラ型
がた

。安
あん

定
てい

した移
い

動
どう

ができる。段
だん

差
さ

やでこぼこを乗
の

り越
こ

えることができるが、
進
すす

む速
はや

さは遅
おそ

い。災
さい

害
がい

現
げん

場
ば

で活
かつ

躍
やく

するロ
ボットに多

おお

い。キャタピラ型
がた

ともいう。

オムニホイール型
がた

。車
しゃ

輪
りん

の外
そと

側
がわ

にローラーがついてい
る。車

しゃ

輪
りん

が軸
じく

を中
ちゅう

心
しん

に回
かい

転
てん

し、ローラーは力
ちから

が加
くわ

わる
と自

じ

由
ゆう

に回
かい

転
てん

する。

車
しゃ

輪
りん

の動
うご

き（ ）と移
い

動
どう

方
ほう

向
こう

（ ）

回
かい

転
てん

斜
なな

め右
みぎ

へ後
こう

退
たい

前
ぜん

進
しん

右
みぎ

へ 左
ひだり

へ

車
しゃ

輪
りん

ローラー

車
しゃ

輪
りん

を使
つか

って進
すす

む「ビークル」モード

足
あし

を外
そと

側
がわ

に向
む

けて歩
ある

く「インセクト」モード

車
しゃ

幅
はば

をせばめて歩
ある

く
「アニマル」モード

　ロボットの中
なか

には、移
い

動
どう

できるものもあ
ります。陸

りく

上
じょう

で活
かつ

躍
やく

するロボットの足
あし

とし
て、よく使

つか

われているのは車
しゃ

輪
りん

です。その
ほか、人

ひと

のような二
に

足
そく

型
がた

、動
どう

物
ぶつ

や昆
こん

虫
ちゅう

のよ
うな多

た

足
そく

型
がた

、ヘビのような無
む

足
そく

型
がた

、戦
せん

車
しゃ

や
ブルドーザのようなクローラ型

がた

、特
とく

殊
しゅ

な車
しゃ

輪
りん

で全
ぜん

方
ほう

向
こう

に移
い

動
どう

できるオムニホイール型
がた

などがあります。また、変
へん

形
けい

して移
い

動
どう

方
ほう

法
ほう

を変
か

えるロボットもあります。

ロボットの足
あし

　未
み

来
らい

の乗
の

り物
もの

を実
じっ

際
さい

の５分
ぶん

の１の大
おお

きさでつ
くったH

ハ ル ク

alluc Ⅱ
ツー

χ
カイ

には、８本
ぽん

の足
あし

にそれぞれ
車
しゃ

輪
りん

がついています。３つの変
へん

形
けい

モードがあり、
道
みち

の状
じょう

態
たい

に合
あ

わせて移
い

動
どう

方
ほう

法
ほう

を変
か

えることがで
きます。平

たい

らな道
みち

では車
しゃ

輪
りん

を使
つか

う「ビークル
（車

しゃ

両
りょう

）」、段
だん

差
さ

がある道
みち

では足
あし

を左
さ

右
ゆう

に広
ひろ

げて
歩
ある

く「インセクト（昆
こん

虫
ちゅう

）」、細
ほそ

い道
みち

では足
あし

を体
からだ

の下
した

におさめて歩
ある

く「アニマル（動
どう

物
ぶつ

）」にな
ります。

変
へん

形
けい

して移
い

動
どう

方
ほう

法
ほう

を変
か

える
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　日
に

本
ほん

の二
に

足
そく

歩
ほ

行
こう

ロボットの研
けん

究
きゅう

は、1960

年
ねん

代
だい

からはじまりました。1973年
ねん

には、

早
わ

稲
せ

田
だ

大
だい

学
がく

の加
か

藤
とう

一
いち

郎
ろう

教
きょう

授
じゅ

を中
ちゅう

心
しん

として、

世
せ

界
かい

ではじめて人
ひと

型
がた

の二
に

足
そく

歩
ほ

行
こう

ロボット

「W
ワ ボ ッ ト

ABOT-1
ワン

」が開
かい

発
はつ

されました。このロ

ボットは、歩
ある

くだけでなく、人
ひと

と簡
かん

単
たん

な会
かい

話
わ

をしたり、物
もの

をつかんで移
い

動
どう

させたりす

ることができます。

世
せ

界
かい

初
はつ

の人
ひと

型
がた

二
に

足
そく

歩
ほ

行
こう

ロボット

写真提供：
早稲田大学次世代
ロボット研究機構

W
ワ ボ ッ ト

ABOT-1
ワン

。
身
しん

長
ちょう

は２m、
体
たい

重
じゅう

130kg。

ロボットの形
かたち
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第だ
い

１
章し

ょ
う 

ロ
ボ
ッ
ト
っ
て
ど
ん
な
も
の
？


