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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　－　自律的に移動できる床処理機器（４）を有し、
　－　ハウジング（６）を有する、
床処理ロボットであって、
　－　前記床処理機器（４）の前記ハウジング（６）が上面に人を支持するための立ち領
域（８）を有し、
　－　少なくとも１つのロードセル（１６；２４）が設けられ、
　－　前記ロードセル（１６；２４）が前記人の重さを測定するのに適している、
ことを特徴とする床処理ロボット。
【請求項２】
　前記床処理機器（４）の前記ハウジング（６）が少なくとも１００ｋｇの荷重に適して
いることを特徴とする請求項１に記載の床処理ロボット。
【請求項３】
　前記床処理機器（４）の少なくとも３つの支持点（１０、１２、１４）がそれぞれ、ロ
ードセル（１６ａ、１６ｂ、１６ｃ）を有することを特徴とする請求項１または２に記載
の床処理ロボット。
【請求項４】
　駆動輪（１０、１２）の、該当する場合はさらに、自在走行キャスタ（１４）の、支承
点（１０ｂ、１２ｂ、１４ｂ）が、前記ロードセル（１６ａ、１６ｂ、１６ｃ）の実効点
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として働くことを特徴とする請求項３に記載の床処理ロボット。
【請求項５】
　－　少なくとも前記床処理機器（４）のバッテリを充電するためのベースステーション
（２０）が設けられ、
　－　前記ベースステーション（２０）が、前記床処理機器（４）の支持点（１０、１２
、１４）を全て受けるベースプレート（２２）を有し、
　－　前記少なくとも１つのロードセル（２４）が前記ベースプレート（２２）に接続さ
れている、
ことを特徴とする請求項１または２に記載の床処理ロボット。
【請求項６】
　前記少なくとも１つのロードセル（１６ａ、１６ｂ、１６ｃ；２４）の測定信号を評価
する評価ユニット（３０）が設けられていることを特徴とする請求項１～５のいずれか一
項に記載の床処理ロボット。
【請求項７】
　前記評価ユニット（３０）が、前記床処理機器（４）上に立つ人の重さが測定される前
に前記床処理機器（４）の最新の自重を測定することを特徴とする請求項６に記載の床処
理ロボット。
【請求項８】
　前記床処理機器（４）または請求項５に記載のベースステーション（２０）にディスプ
レイ（４０）が配置されることを特徴とする請求項６または７に記載の床処理ロボット。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自律的に移動できる床処理機器を有しハウジングを有する、床処理ロボット
に関する。必要な場合は、少なくとも床処理機器のバッテリを充電するように働くベース
ステーションが設けられる。
【背景技術】
【０００２】
　本発明の文脈では、床処理機器とは吸引機器および／または掃引機器を意味する。その
ために、このような掃除機器は、電動吸引ファンユニットならびに／または電動機によっ
て駆動されるブラシおよび／もしくはブラシローラを有する。床処理機器が芝刈り機を意
味することもできる。ただし、本発明を主に家庭用の床掃除機器に関して以下に説明する
。
【０００３】
　自律的に移動できる床処理ロボットにはバッテリによって電気が供給される。バッテリ
を充電し、さらに必要な場合は、機器内部の容器に収集したちりまたはごみを処分するた
めに、床処理機器は、家庭用の電力供給システムに接続された固定型のベースステーショ
ンが割り当てられている。
【０００４】
　既知の床処理機器は、自律的に、たとえば、ベースステーションと床処理機器との間で
無線誘導および／もしくは光信号誘導、またはそのほかの無線通信を用いてベースステー
ションを見つける。自動的に、たとえばベースステーションと床処理機器との間の無線通
信によって、ベースステーションに移動するように促すことができる。床処理機器は同様
に、機器のちり容器の集塵量に応じておよび／またはバッテリの充電状態に応じて、ベー
スステーションまで独力で移動することができる。さらに、床処理機器は、実行すべき作
業、たとえば所定の床領域の掃除を終了した後に、自動的にベースステーションに移動す
ることができる。
【０００５】
　休止状態では、自走式床処理機器はベースステーションに位置し、したがって室内のあ
る領域を占有し、その領域は他の機器または物のために利用することができない。したが
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って、ベースステーションは、浴室または収納室などの部屋に保管されることが多く、そ
うすることで、床処理機器が邪魔になることが少なくなる。
【０００６】
　別の家庭内機器は体重計であり、これも同様に通常は浴室または収納室に保管される。
この２つの機器は互いにすぐ隣に置かれることが多い。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　したがって、本発明は、様々な家庭内機器に関する空間要件を低減するという技術的課
題に基づくものである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　前記技術的課題は、床処理機器のハウジングが上面に人を支持するための立ち領域を有
し、少なくとも１つのロードセルが設けられ、そのロードセルが人の重さを測定するのに
適している、冒頭で言及したような床処理ロボットによって本発明に従って解決される。
そのために、床処理機器のハウジングは好ましくは少なくとも１００ｋｇの荷重に適して
いる。
【０００９】
　本質的に共通の特性を有しない全く異なる２つの機器が驚くべき様式でこのように互い
に組み合わせられる。床処理ロボットの、具体的には床掃除ロボットのユーザが、体重を
測定するためにこの機器を同時に使用することができる。そのとき、体重測定機能がもっ
ぱら床処理機器に組み込まれている場合は、床処理機器の位置とは関係なしに体重を測定
することができる。勿論、床処理機器がベースステーションに位置する場合にも体重を測
定するために床処理機器を使用することができる。体重測定機能がベースステーションに
組み込まれている場合は、床処理機器はベースステーション上に位置しなければならない
。
【００１０】
　まず、体重測定機能がもっぱら床処理機器に組み込まれた好ましい実施形態で本発明を
説明する。そのために、好ましい様式で床処理機器の少なくとも３つの支持点がそれぞれ
ロードセルを有する。この３つの支持点はたとえば、２つの駆動輪および１つの自在走行
キャスタとすることができる。床処理機器に人が立つ場合は、支持点３つが立ち領域を画
定し、人は床処理機器上に安全に立つことができる。
【００１１】
　３つ以上の支持点、すなわち、たとえば２つの駆動輪および少なくとも２つの自在走行
キャスタがある場合は、別の好ましい様式で床処理機器の支持点全てがロードセルを有す
る。これは人の重さ全体を確実に測定する。
【００１２】
　別の有利な様式では、駆動輪のおよび自在走行キャスタの支承点がロードセルの実効点
として働く。したがって、床処理機器にロードセルを簡単に組み込むことができる。
【００１３】
　本発明の代替の構成は、少なくとも床処理機器のバッテリを充電する、冒頭で言及した
ようなベースステーションにより床処理機器と一緒に体重測定機能をもたらすことにある
。
【００１４】
　そのために、ベースステーションが床処理機器の支持点を全て受けるベースプレートを
有し、少なくとも１つのロードセルがベースプレートに接続されることが好ましい。次い
で、床処理機器がベースステーションに移動して、休止位置にあるとき、さらに該当する
場合は充電位置にあるときはいつでも、床処理ロボットを体重計として使用することがで
きる。
【００１５】
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　床処理機器上に立つ人の体重を判定するために、少なくとも１つのロードセルの測定信
号を評価する評価ユニットが設けられ、評価ユニットは床処理機器の上に立つ人の重さを
測定する前に床処理機器の最新の自重を測定する。次いで、引き続きロードセルの測定信
号を評価する間に自重を減算する。
【００１６】
　次いで、測定した人の重さが床処理機器またはベースステーションのディスプレイに表
示される。
【００１７】
　既知の体重計のように、立ち領域には、身体のほかの特性を判定するためのほかのセン
サを、たとえば組織の脂肪含有量を判定するために身体を通して伝導される電流を測定す
る電極を組み込むこともできる。
【発明の効果】
【００１８】
　本発明の床処理ロボットによれば、様々な家庭内機器に関する空間要件を低減するとい
う技術的課題を解決することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
【図１】人のための立ち領域を有する床処理ロボットの床処理機器の斜視図を示す。
【図２】ロードセルがハウジングに組み込まれた床処理ロボットの床処理機器の断面を示
す。
【図３】組み込まれたロードセルを備えたベースステーションを有する床処理ロボットの
床処理機器の断面を示す。
【発明を実施するための形態】
【００２０】
　添付の図面を参照しながら例示的な実施形態を用いて本発明を以下により詳細に説明す
る。
【００２１】
　図１および図２に、下方表面３上を自律的に移動できる床処理機器４を有する、本発明
による床処理ロボット２を示す。床処理機器４のハウジング６は上面に人を支持するため
の立ち領域８を有する。立ち領域８は２つに分かれた面から構成されており、その面はそ
れぞれ中央部分９に隣接して配置されている。そのために、床処理機器４のハウジング６
は少なくとも１００ｋｇの荷重に適している。
【００２２】
　さらに、２つの駆動輪１０および１２ならびに補助輪１４が設けられている。図１では
斜視図にて示しているので、一方の駆動輪１０しか見えない。図３には、床３から粒子を
掻き上げることによって吸引プロセスを改善するブラシローラ１５を見ることもできる。
【００２３】
　図２から理解できるように、３つの車輪１０、１２および１４はそれぞれ、軸受け１０
ｂ、１２ｂおよび１４ｂに装着されている車軸１０ａ、１２ａおよび１４ａを有する。軸
受け１０ｂ、１２ｂおよび１４ｂは、ハウジング６に固定して接続され、ロードセル１６
ａ、１６ｂおよび１６ｃを有する。ロードセル１６ａ、１６ｂおよび１６ｃは詳細には示
さない。ロードセル１６ａ、１６ｂおよび１６ｃはその上に立つ人の重さを測定するのに
適している。
【００２４】
　図３に、床処理機器４を有する本発明による床処理ロボット２の別の例示的な実施形態
を示す。この床処理機器４は、実質的に、図１に示す床処理機器４の基本構造に相当する
。さらに、少なくとも床処理機器４のバッテリを充電するように働くベースステーション
２０が設けられる。ベースステーション２０は、支持点を全て、すなわち、床処理機器４
の車輪１０、１２および１４を受けるベースプレート２２を有する。ベースプレート２２
は少なくとも１つのロードセル２４に接続される。ロードセル２４を１つだけ設ける代わ
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【００２５】
　図２および図３に示すように、少なくとも１つのロードセル１６ａ、１６ｂおよび１６
ｃならびに／または２４の測定信号を評価する評価ユニット３０が設けられる。評価ユニ
ット３０は、床処理機器４の上に立つ人の重さを測定する前に床処理機器４の最新の自重
を測定する。これは、適切な開始プロセスによって実現することができる。次いで、少な
くとも測定した重さが、床処理機器４またはベースステーション２０に配置されたディス
プレイ４０に表示される。
【００２６】
　図示の床処理機器４はまた、床処理機器の周りの空間構造を検出するセンサシステム５
２を備えた付属装置５０も有する。そのために、好ましくは、床処理機器の周囲を走査す
るレーザセンサ５４が設けられる。そのために、付属装置５０は図１に矢印ｄで示す垂直
軸ｘを中心に回転することができる。
【符号の説明】
【００２７】
　２　床処理ロボット
　３　下方表面、床
　４　床処理機器
　６　ハウジング
　８　立ち領域
　９　中央部分
　１０、１２　駆動輪
　１０ａ、１２ａ、１４ａ　車軸
　１０ｂ、１２ｂ、１４ｂ　軸受け
　１４　補助輪
　１６ａ、１６ｂ、１６ｃ　ロードセル
　３０　評価ユニット
　５０　付属装置
　５２　センサシステム
　５４　レーザセンサ
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