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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　掃除機本体に設けられて底面の異質物を吸入する吸入ユニットと、
　前記掃除機本体に設置され、駆動モータにより回転して前記掃除機本体を移動させる駆
動輪と、
　前記掃除機本体の底部に設けられて、前記掃除機本体を底面で支持し、前記掃除機本体
の移動により空回転する少なくとも一つの補助輪と、
　前記補助輪の近傍に設けられ、該補助輪が回転しているか否かを感知する感知ユニット
と、
　前記感知ユニットの信号を受けて、前記駆動モータを制御する制御ユニットと、を含む
ことを特徴とするロボット掃除機。
【請求項２】
　前記感知ユニットは、
　前記補助輪に形成されて、該補助輪が回転するとき状態が変化する表示部と、
　前記補助輪の近傍に設けられ、前記表示部が変化するか否かを感知するセンサー部とを
具備することを特徴とする請求項１記載のロボット掃除機。
【請求項３】
　前記表示部は、前記補助輪の外周面に周方向に光吸収率の異なる物質が交互に塗布され
た複数の塗膜層からなり、
　前記センサー部は、前記塗膜層に光を照射した後該塗膜層から反射される光の反射率が
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変化するか否かを感知する光センサーを具備することを特徴とする請求項２記載のロボッ
ト掃除機。
【請求項４】
　前記制御ユニットは、前記感知ユニットから前記補助輪の停止信号が入力されると、前
記掃除機本体が正常走行方向の反対方向に移動するように、前記駆動モータに逆回転信号
を出力することを特徴とする請求項１記載のロボット掃除機。
【請求項５】
　前記補助輪は、前記掃除機本体の底部に屈曲形成された凹入溝に所定部分挿入され、前
記補助輪の両方端から突成された突条部が前記凹入溝の内周面の両方側に屈曲形成された
挿入溝に挿入されることで、前記掃除機本体に回転自在に配設されることを特徴とする請
求項１記載のロボット掃除機。
【請求項６】
　掃除機が駆動輪の回転により移動し、底面の異質物などを吸入しながら清掃動作を行う
第１段階と、
　前記掃除機を底面で支持しながら、該掃除機の移動により空回転する補助輪が回転して
いるか否かを感知することで、該掃除機が正常に走行しているか否かを感知する第２段階
と、
　前記第２段階で前記補助輪の回転停止状態が感知されると、該掃除機を現在の場所から
離脱させる第３段階と、
　を順次行うことを特徴とするロボット掃除機の運転方法。
【請求項７】
　前記第３段階を行った後に前記第２段階を再び行って、前記掃除機の正常走行状態が感
知されると、掃除機が移動しながら清掃動作を再び行う段階を更に含むことを特徴とする
請求項６記載のロボット掃除機の運転方法。
【請求項８】
　前記第３段階を行った後に前記第２段階を再び行って、前記掃除機の走行停止状態が再
び感知されると、前記第３段階を繰り返して行い、前記第３段階が所定回数以上繰り返し
て行われると、掃除機の動作を中断する段階を更に含むことを特徴とする請求項６記載の
ロボット掃除機の運転方法。
【請求項９】
　前記第２段階で掃除機が正常に走行しているか否かの感知は、補助輪に光を照射した後
、該補助輪から反射される光の反射率の変化を光センサーにより測定することで行われる
ことを特徴とする請求項６記載のロボット掃除機の運転方法。
【請求項１０】
　前記第３段階は、前記掃除機が正常走行方向の反対方向に移動するように、該掃除機の
駆動モータを逆回転させることで行われることを特徴とする請求項６記載のロボット掃除
機の運転方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ロボット掃除機及びその運転方法に係るもので、詳しくは、自在に移動しな
がら清掃動作を行う途中、障害物などにより非正常に走行されるとき、これを措置して清
掃動作を円滑に行い得るロボット掃除機及びその運転方法に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　一般に、ロボット掃除機は、使用者の操作することなく清掃区域及び障害物などを自ら
感知し、自在に移動しながら清掃動作を行い、バッテリーの電力が消耗されると自ら充電
台に移動して充電し、充電が終了されると清掃区域に復帰して清掃動作を行う機器である
。
【０００３】
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　このようなロボット掃除機は、底面の異質物を吸入する吸入ユニットと、ロボット掃除
機を走行させるために駆動モータに連結された駆動輪と、前記ロボット掃除機を支持しな
がら空回転する複数の補助輪と、ロボット掃除機の位置及び障害物などの位置を判断する
ナビゲーションセンサーと、ロボット掃除機を自動に制御する制御ユニットとを具備する
。このように構成されたロボット掃除機は、予め設定されたパターンによって移動しなが
ら清掃動作を行い、前記ロボット掃除機の走行状態は、前記駆動輪に連結されたエンコー
ダにより該駆動輪の回転状態を感知することで判断する。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　然るに、このような従来のロボット掃除機においては、清掃又は移動中に障害物などに
より正常に走行されずに前記駆動輪が空転をしているにもかかわらず、前記エンコーダは
駆動輪の回転を正常であると認知し、前記制御ユニットもロボット掃除機が正常な走行を
していると判断するため、ロボット掃除機の清掃動作を適切に行い得ないという問題があ
る。
【０００５】
　本発明は、このような従来の課題に鑑みてなされたもので、ロボット掃除機が正常に走
行されない場合、これを正確に感知して適切に措置することで、清掃動作を円滑に行い得
るロボット掃除機及びその運転方法を提供することを目的とする。 
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　このような目的を達成するため、本発明に係るロボット掃除機は、掃除機本体に設けら
れ底面の異質物などを吸入する吸入ユニットと、掃除機本体に設置され、駆動モータによ
り回転して掃除機本体を移動させる駆動輪と、掃除機本体の底部に設けられて、掃除機本
体を底面で支持し、掃除機本体の移動により空回転する少なくとも一つの補助輪と、補助
輪の近傍に設けられ、補助輪が回転しているか否かを感知する感知ユニットと、該感知ユ
ニットの信号を受けて、駆動モータを制御する制御ユニットとを具備することを特徴とす
る。
【０００７】
　また、本発明に係るロボット掃除機の運転方法は、ロボット掃除機が駆動輪の回転によ
り移動し、底面の異質物などを吸入しながら清掃動作を行う第１段階と、前記ロボット掃
除機を底面で支持しながら、該ロボット掃除機の移動により空回転する補助輪が回転して
いるか否かを感知することで、該ロボット掃除機が正常に走行しているか否かを感知する
第２段階と、該第２段階で補助輪の回転停止状態が感知されると、該ロボット掃除機を現
在の場所から離脱させる第３段階と、を順次行うことを特徴とする。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明に係るロボット掃除機においては、走行中に事前に認知されない障害物にかかっ
て正常な走行を行い得ない場合、補助輪が回転しているか否かを感知して、ロボット掃除
機が走行しているか否かを適切に感知し、直ちに適切な措置をとることで、円滑な清掃動
作を行い得るという効果を奏する。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００９】
　以下、添付図面を参照して、本発明の実施の形態を説明する。
　図１～図３に示したように、本発明に係るロボット掃除機は、掃除機本体１の内側に設
置され、吸入力を発生するファンモータ２と、該ファンモータ２の後方に設置され、該フ
ァンモータ２により吸入される塵のような異質物を濾過するフィルタ３が具備されたフィ
ルタコンテナ４と、前記掃除機本体１の下側に具備され、前記フィルタコンテナ４に連結
管５により連結されて底面の異質物が吸入される吸入ヘッド６と、該吸入ヘッド６の内部
に回転自在に配置されて、底面上の塵のような異質物をブラシングするブラシ７と、前記



(4) JP 4109225 B2 2008.7.2

10

20

30

40

50

掃除機本体１の一方側に形成され、濾過された空気が排出される排気口５２と、前記掃除
機本体１の一方側に少なくとも一つ以上設置され、ロボット掃除機の位置及び障害物など
の位置を判断するナビゲーションセンサー３０と、前記掃除機本体１に回転自在に設置さ
れた駆動輪８と、該駆動輪８を回転させる駆動モータ５１と、前記掃除機本体１の底部に
設けられ、該掃除機本体１を底面に支持し、該掃除機本体１の移動により空回転する少な
くとも一つ以上の補助輪９と、該補助輪９が回転しているか否かを検出してロボット掃除
機の走行状態を感知する感知ユニット１０と、各構成部品の動作を制御すると共に、前記
感知ユニット１０の信号により前記駆動モータ５１を制御する制御ユニット１１とを具備
する。
【００１０】
　また、前記掃除機本体１の内部には、充電及び放電が行われるバッテリー２１が設置さ
れ、掃除機本体１の後面には、室内の壁面２４に設置された電源端子部２５の接続端子２
６に接続されて、前記バッテリー２１を充電する充電端子２２を有する充電端子部２３が
装着される。前記電源端子部２５の下側には、掃除機本体１を該電源端子部２５に誘導す
るための光信号を発光する発光部４１が設置され、前記充電端子部２３の下側には、前記
発光部４１から発光する光信号を受光する受光部４２が設けられている。
【００１１】
　また、前記ナビゲーションセンサー３０は、前記掃除機本体１の前面中央部の内側に設
けられ超音波を送信する超音波送信部３１と、該超音波送信部３１の上側及び下側にそれ
ぞれ設置されて障害物などにより反射される超音波を感知する超音波受信部３２とを具備
する。
【００１２】
　また、前記補助輪９は、図４に示したように、断面円形の棒状に形成されて、前記掃除
機本体１の底面に内側方向に屈曲形成された凹入溝９２に所定部分挿入され、前記補助輪
９の両方端から突成された突条部９０が前記凹入溝９２の内周面の両方側に屈曲形成され
た挿入溝９４にそれぞれ挿入されることで、前記掃除機本体１に回転自在に配設される。
よって、前記補助輪９は、ロボット掃除機の走行時、恒常底面に接触した状態で回転する
。ここで、前記補助輪９は、前述した形状及び設置方法に限定されることなく、多様なタ
イプに形成及び設けることができる。
【００１３】
　また、前記感知ユニット１０は、図４に示したように、前記補助輪９の外周面に周方向
に光反射率又は光吸収率の異なる物質が順次塗布された表示部１０３と、前記補助輪９の
一方側と隣接する掃除機本体１の屈曲底面部位に設けられ、前記表示部１０３に光を照射
した後反射される光を感知し、その感知信号を前記制御ユニット１１に出力する光センサ
ー１０４とを具備する。前記表示部１０３は、前記補助輪９の外周面に交互に塗膜された
白色塗膜層１０１及び黒色塗膜層１０２により形成される。
【００１４】
　前記感知ユニット１０は、前述したように、掃除機本体１を支持する補助輪９に設ける
ことに限定されることなく、掃除機本体１の移動により底面と摩擦しながら回転する転が
り手段を別途に設けて、該転がり手段に前記感知ユニット１０を設けることができる。
【００１５】
　また、前記感知ユニット１０は、ロボット掃除機が正常に走行する場合は、補助輪９が
回転するため、光センサー１０４により白色塗膜層１０１及び黒色塗膜層１０２から交互
に反射される反射光の変化が認知されることで、前記制御ユニット１１はロボット掃除機
が正常に走行すると判断する。然し、ロボット掃除機が正常に走行しない場合は、前記駆
動輪８は空回転し、前記補助輪９は回転しないため、光センサー１０４により白色塗膜層
１０１又は黒色塗膜層１０２から反射される反射光が変化しないことが認知され、前記制
御ユニット１１は予め設定された値と比較してロボット掃除機が正常に走行しないと判断
し、適切な措置をとるように信号を出力する。
【００１６】
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　このように構成された本発明に係るロボット掃除機は、使用者の操作により動作される
と、前記制御ユニット１１及び前記ナビゲーションセンサー３０が動作し、前記駆動モー
タ５１に連結された前記駆動輪８が回転することで、ロボット掃除機は予め設定されたパ
ターンによって清掃領域を走行すると共に、前記ファンモータ２が駆動されて、底面の異
質物を吸入ヘッド６及び連結管５を通して吸引されフィルタ３により濾過され、こうして
清掃動作が行われる。
【００１７】
　一方、ロボット掃除機の走行中に予め認知されない障害物にかかって正常に走行されず
に駆動輪８が空転する場合は、前記感知ユニット１０により前記補助輪９が回転している
か否かが感知されて、ロボット掃除機が障害物により停止された状態であることを判断し
、前記制御ユニット１１は、前記感知ユニット１０の信号の伝達を受けて、前記駆動モー
タ５１を制御してロボット掃除機を障害物のある地域から自動的に離脱させる。
【００１８】
　以下、このようなロボット掃除機の運転方法を、図５に基づいて各段階別に説明する。
　まず、使用者がロボット掃除機のスイッチを作動すると、ロボット掃除機が設定された
パターンに従って清掃領域を移動しながら清掃動作を行う(ステップS１)。
【００１９】
　次いで、ロボット掃除機が清掃領域の清掃動作を行う間、前記感知ユニット１０は、前
記補助輪９が回転しているか否かを感知する。即ち、前記感知ユニット１０の光センサー
１０４が前記表示部１０３から反射される光の反射量の変化を感知する(ステップS２)。
【００２０】
　このとき、前記光センサー１０４に入力される光反射率の変化がある場合は、前記掃除
機本体１が走行している状態であるため、清掃動作を行い続ける(ステップS４)。
【００２１】
　然し、前記光センサー１０４に入力される光反射率の変化がない場合は、前記掃除機本
体１が障害物により停止された状態であるため、ロボット掃除機を現在の位置から離脱さ
せる動作を行う。即ち、前記制御ユニット１１が前記駆動モータ５１に連結された駆動輪
８を所定時間の間逆回転させることで、ロボット掃除機を障害物により移動が不可能にな
った場所から離脱させる動作をする(ステップS３)。
【００２２】
　このようにロボット掃除機を離脱させる動作を行った後、前記感知ユニット１０は、前
記補助輪９が回転しているか否かを再び感知して、前記光センサー１０４に入力される光
反射率の変化が感知されると、清掃動作を再び行う。然し、前記光センサー１０４に入力
される光反射率の変化が感知されないと、ロボット掃除機を離脱させる動作を再び行い、
このとき、ロボット掃除機を離脱させる動作が行われる度毎にその回数を計算する(ステ
ップS５)。次いで、該計算された値を予め設定された値Aと比較して(ステップS６)、ロボ
ット掃除機を離脱させる回数が設定された値Aと同一でない場合は、ロボット掃除機を離
脱させる動作を行い、反復回数が設定された値Aと同一の場合は、ロボット掃除機の動作
を中断させる(ステップS７)。即ち、ロボット掃除機を障害物により進行し得ない地域か
ら離脱させる動作を数回行うにもかかわらず、ロボット掃除機が離脱されない場合は、ロ
ボット掃除機の動作を中断させることで、不要な電力消耗及び部品の過度な動作を防止す
る。
【００２３】
　一方、ロボット掃除機の走行が中断されずに清掃動作が行い続けられた後、前記制御ユ
ニット１１は、ロボット掃除機の清掃動作が終了されたかを判断して(ステップS８)、清
掃動作が終了していない場合には清掃動作を再び行い、終了している場合にはロボット掃
除機を前記電源端子部２５に復帰させてバッテリー２１を充電する(ステップS９)。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】本発明に係るロボット掃除機の前方側を示した正面図である。
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【図２】本発明に係るロボット掃除機を示した側断面図である。
【図３】本発明に係るロボット掃除機の底部を示した底面図である。
【図４】本発明に係るロボット掃除機の感知ユニットを示した部分断面図である。
【図５】本発明に係るロボット掃除機の運転方法を示したフローチャートである。
【符号の説明】
【００２５】
　１　　掃除機本体
　２　　ファンモータ
　３　　フィルタ
　４　　フィルタコンテナ
　５　　連結管
　６　　吸入ヘッド
　７　　ブラシ
　８　　駆動輪
　９　　補助輪
　１０　　感知ユニット
　３０　　ナビゲーションセンサー
　５１　　駆動モータ
　１０３　　表示部
　１０４　　光センサー

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】
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