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図１：従来の全方向車輪における段

差踏破（受動車輪の径が小 → 低走破

性） 
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図２：発表者が考案した球状全方向

車輪 〔受動車輪の径が大（機構全

体サイズと同等） → 段差・溝踏破

性の向上 〕 

 

【 研究背景 】：全方向移動性への

ニーズ 

さまざまな段差や溝の存在する

実環境内での移動を想定した場合、

支障なく移動を行うためには、全方

向移動機能のみならず、さらには段

差・溝乗り越え性能が必要になる。

しかし、実際にこのような踏破機能

を備えた実用的な全方向移動車両

は、下記の従来方式ゆえ，殆ど実

現・開発出来ていない状態であっ

た。 

【 従来の方式 】：低い走破能力（走

破能力の限界） 

従来、受動的に回転する複数の小

さなローラを有するものが一般的

であった。しかしながら、車輪機構

全体の径に対して、受動回転する小

車輪の径が小さい従来の機構にお

いては、図１に示すように、小車輪

が受動回転する方向に車両が進行

する際に、段差踏破能力が受動車輪

の径に依存してしまい、車両の段差

踏破能力を著しく低いものにして

いた。  

 

【 発表者が考案した機構原理 】：

高い段差・溝走破能力の実現 

球状全方向車輪の最大の特徴は、

この車輪機構を構成する半球形状

を有する受動回転車輪にある。この

半球状受動回転車輪は、その直径が

球状車輪モジュール全体の大きさ

と同等であるため、従来方式では達


