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특허청  

청 항 1 

 에   리  하는 , 

상     들에  비- (non-charging) 싱 에 지  공하는 단계;

상    내  1  - 상  1 는 상   내  보  2   결합  - 

포함하는  사 하여 특  하  식함  상    상   들에 걸쳐

상   도킹  하는 단계;

상  특  하  식하는 것에 답하여, 상    상   들  에 지  상

리  하는 에 가능한  에 지  가시키는 단계;

상    들에  상   에 지  재  탐지하는 단계; 

상   상   들에  상   에 지  상  재  탐지하는 것에 답하여,  에 지가

상  에 에 지  공 할  도  상   내   어하는 단계  포함하는 리  .

청 항 2 

1항에 어 ,

상   내    하는 단계; 

상    미리 결  역 보다 낮  에 상   내  상  리   허 하는 단계  

포함하는 리  .

청 항 3 

1항에 어 ,

상  는  동  포함하는, 리  .

청 항 4 

1항에 어 ,

간들, 동 들 또는  도  체들에 한  경우에 상    상   들

하게 하도  상    상   들에  상  비-  싱 에 지   한하는

단계   포함하는 리  .

청 항 5 

4항에 어 ,

상  비-  싱 에 지는 5볼트  1mA   단락   한 는, 리  .

청 항 6 

1항에 어 ,

상   도킹  하는 단계는 상   내  항  하  상    내  항  사 하

여 고 피   하는 단계  포함하는, 리  .

청 항 7 

6항에 어 , 

상   도킹  하는 단계는 마 크 프  하여 상    상   들

에 걸   지  검사하는 단계  포함하는, 리  .
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청 항 8 

1항에 어 ,

상    상   들  에 지는, 상   어 들  동 시키 에 

한 에 지  보 하도  상   리 에 상 없  미리 결  역 보다  지 는, 리 

 .

청 항 9 

 에   하  한 시 ,

; 

  포함하고, 

상   ,

복  1  들;

특  하  식하는 것에 해 상  1   들에 걸쳐  상   도킹  하  한 1

; 

상  특  하가 식  후에 상     허 하도  는    

포함하고, 

상  는,

리;

상  특  하   공하도  는 2 ;

상  1  들과 결합(mate) 도   복  2  들;

상  리    허 하도  는   ; 

상  2  들에 걸리는   재  탐지하도  는 마 크 프  포함하고, 

상  1   2 는 함께 상  특  하  생 하는  하는,  시 .

청 항 10 

9항에 어 ,

상    상  1 는 상  리 내   하고, 상  1  들에 

공 는   어하는,  시 .

청 항 11 

9항에 어 , 

상  1 는, 상  2  들과 결합   상  1  들에 걸리는 미리 결  

하  비-  싱 에 지  상  1  들에 공 는   변 하도  는, 

 시 . 

청 항 12 

9항에 어 ,

상    , 상   어 들  동 시키 에 한 에 지  보 하도  상  

리 에 상 없  미리 결  역 보다  지 는,  시 . 
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본    시 에 한 것 고, 보다 체 는   -도킹(auto-docking) [0001]

에 지 리 시 에 한 것 다.

 경  

동     는 늘  보다 리 보 고 , 통  상 , 시간- , 또는 [0002]

험하다고 생각 는 업  행하는  다.  프 그래   향상 에 라,  연료보 , 트,

 검 등  업  해 한  간과   필  하는  에 한 가 가 다.  하

는  간  어  보  또는 개 도 필  하지 고  동하는, 단 에   는 

다.

    연  어, 항  시 ,   향  동하는 타  시  개 고 다.  [0003]

 들어, 미 특허 6,594,844 는   탐지 시  개시하고 , 그 내  가 참

본원에 다.  가   어  항  시  미 특허 원 10/167,851 , 10/056,804 , 

10/696,456 , 10/661,835 , 10/320,729 에 개시 어 , 그 내  가 참  본원에 

다.

,   는   또는 도킹 에  재 는 -보드(on-board)  [0004]

닛(통상  리)  포함한다.  들 ( 컨 ,  신 ,  항 (dead reckoning),  빔, 

 신 에 결합   빔 등)  도킹 또는 탐색함에 어 사 하는 과   타  

과 에 라 상당  다 하다.   동 하는 지  래에 어  매립시키는 것  , 

시에는  한계가 는 , 냐하  빌  닥에 또는 도  래에 내 어  하는 것  비

 많  들  다.  내 어가 에 는 경우, 그 내 어는  체에 해 또는 다

통행체에 해 상    다.  또한, 어는   재  동  필 가 다.  

라 ,     하  한 빔 또는 비 (beacon)  하는 것  보다 람직하다.

그러 , 런 는 여  많  동  한계들  타낸다.

 신  하는   여  과   간  한 결합(mating)에 해 [0005]

하고 과   보 하  해  가   한다.     하는

동   탈(dislocation)  지하는 계    하거 ,  에 하도

 내하는 상승  내  등  다   한다.  런    크

가시키 도, 비 시 에  동   한 고 사항,  미학   감 시킬  다.  

  크  가에 해 또한  가  내에  신 한 가 보다 어 게 고, 청 에 

  는 닥 역  감 다.  또한, 하는    동 하는 동  그 신들과

과   지하  한 능  하여,   또는   어느 하 가 상 거  

  탈할 가능  가시킨다.  런 도하지  돌에 해   재 시키거

 상   리하  해 간  개    다.

런 한계사항  재 간 개  운 진 한 독립    창 하는 에 걸림돌  다.[0006]

라 ,   에 계없   과  한 결합  보 할  는 것  필

하다.  또한,  과  간  돌  거하여   우연한 탈  지할  

는 시  람직하다.

 내

과  해결 단

 상에 , 본  어도 하  에 지  닛과 신  탐지  포함하는   에 지 리[0007]

에 한 것 다.  본    결합하  한   공하는 단계-상   

 1 신   2 신   포함하는 복  신   가짐-; 에 지  닛에 

 에 지   하는 단계-상  에 지  어도 고 에 지 과  에 지 에 해 특징

-;   에 지 에 어도  하여,  에 해  업  행하는 단계  포함

한다.  한 상  다 한 실시 들에 ,  에 지   또는  업 주  하는  량 
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(電量分析:coulometry) 또는 시간 주  (setting a time period)  다.

한 상  다  실시 에 ,  업  행하는 단계는  에 지   고 에 지  과[0008]

할  생하고,  업에는 신  탐지 에 한   피 신  신에 답하여, 

 어지는   동  포함 다.  또 다  실시 는 신  탐지 에 한  

 귀  신 (homing signal)  신에 답하여,    에 돌리는 단계 /또는 

 에 지   고 에 지  미만      에 돌리는 단계  포함한다.  

한 상  다  실시 에 ,    에 돌리는 단계는  에 지    에

지  미만   생하고,  업에는  에 한 에 지 사  감 가 포함 다.  다 한 실시

는    찾  해   동 특  변경하는 단계, 에 해 

 하는 단계, /또는  업 또는 다  업  재개하는 단계   포함한다.

다  상에 , 본  1 신    2 신   포함하는 복  신   가지는 [0009]

 에   도킹시키는 에 한 것 다.  본  (i) 1 신  에 해  1

신 ,  (ⅱ) 2 신  에 해  2 신 에 하여,   향  결 하는 단계 , 

 가  에 근할 , 1 신   2 신 에 하여   향  지하는 단

계  포함한다.  한 상에 , 본   실시 는 1 신  2 신  간  첩(overlap)  

에 해 탐지하는 단계; 신  첩에 해 어도   경   가 라가는 단계;

    에 도킹시키는 단계  포함한다.  다   실시 는 신  첩에 해 어

도   경  라가는 단계에 ,   도  감 시키는 단계  포함한다.

한 상에 , 본  다 한 실시 는 또한    에 도킹시키는 단계 동 에, [0010]

   상   단   탐지하는 단계,    동  지시키는 단계

 포함한다.   실시 에 는, 가  또는    동  지시키는  하  상  

-보드 각 (tactile sensors)   할  다.  다  실시 는    하는 단

계 /또는   여러    하  하는 단계  포함한다.   실시 는  료 시

에,  업 또는 새 운 업  재개  허 한다.

본  다  상에 , 본     단 에 하  한  단 , 1 신  , [0011]

2 신   포함하는   포함하는  시 에 한 것 다.  상  상   실

시 는 1 신  가   피 신  하고, 2 신  가   귀  신

 하는 것  한다.  다  실시 에 , 귀  신 는 동 하거  상 할  는 한  신 다.

한  신 는 한  에 해 다.   실시 에 , 신 들  첩   고,  신  

다.

상  상   실시 는  업  행하  한    포함하고,   는  단[0012]

에  하  한   단  가진  어도  하  에 지   닛과,  어도  하  신  탐지

가진다.   실시 에 , 어도 하  신  탐지 는 어도 하   신  탐지하도  다.  

 는,  실시 에 , 다  에 해 생  신 들  별하는 능  가진다.

본  다  상  어도 하  에 지  닛과 신  탐지  가지는  ; 1 신  [0013]

2 신   포함하는 복  신   가지는,   결합하  한  ;  에

지  닛에  에 지   하  한 프  포함하는 에 지 리 에 한 것 다.  

한 상   실시 는  에 지   또는  업 주  하  해 량  또는 시간

주   한다.  다  실시 에 , 1 신  는 피 신  하여   동  

과 어지는 향  한하고, 2 신  는 귀  신  하여   동  

 향하도  한다.

본  다  상  신  탐지  포함하는  , 1 신    2 신   포함하는[0014]

  포함하는 귀  시 에 한 것 다.  한 상   실시 는 1 신  

2 신  에 해  신  첩시킨다.  다  실시 는  상   단 ,  

상   단   포함한다.

본  가  상  1 신  2 신 가 첩 도 ,  사 는 1 신  하는 1 신[0015]

,  사 는 2 신  하는 2 신   포함하는   귀  시 에
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한 것 다.  다  상  1  2   어도 하  동  한하  한 피 시 에 한

것 , 본 피 시  신  하는 1  그 신  신하는 2  포함하여 1  

2   어도 하  동  한하게 다.

본  다  상   , (base plate)과 보강벽(backstop)  포함하는  에[0016]

한 것 고,  상 에   ; 보강벽상에  1 신  -  에 해 

 신 는      거리 내  들어가지 도  한시킴-;  2 신  

 3 신  - 2 신   3 신  에 해  복  신 는   어도 하

     어도 하   에 시키도  내함-  포함한다.

본  다  상   리  하는 에 한 것 고, 본    단 에  [0017]

 공하는 단계, 에 연  매개변   크    변 량  어도 하  감시함

  재  탐지하는 단계,  리  하  해  단   가시키는 단계  포함한

다.  상  상에 , 본   실시 는    하는 단계,  그    

계  미만   에  리  허 하는 단계   포함한다.

본  다  실시 는 동  하  한 시 에 한 것 고, 본 시  1  단  포함[0018]

하는 고  ; 에 연  매개변   크    변 량  어도 하  감시함

  재  탐지하  한 ; 리,  1  단 에 결합 도   2  단  포

함하는 동  가진다.  상  상  다 한 실시 는 가 리    하고 1  단

에 공 는   어하는 시  포함한다.  다  실시 는 가 2  단 에 결합  

1  단 에 걸리는   함에 해, 1  단 에 공 는   가시키는 시

 포함한다.

도 에 , 동 한 참  는  다  도 들에 걸쳐  동 한  지 한다.  도  드시 [0019]

한 비  /  필 는 없 ,  본  원리  시할  강 어 도시 다.  하  상

한 에 , 본  다 한 실시 가 하  도  참 하여 다.

도  간단한 

도 1  본   실시 에    개략  시도.[0020]

도 2a는 본   실시 에    개략  시도.

도 2b는 도 2a    개략  도.

도 3   에 해 고  에 해 탐지 는, 본   실시 에  피 신

시하고,     시하는 개략  시도.

도 4a 내지 도 4c는  에 해 고  에 해 탐지 는, 본   실시 에 

귀  신  시하는 개략  시도.

도 5는 도킹 또는 결합 에      개략  시도.

도 6a  도 6b는 본   실시 에  피 고리  도.

도 7  본   실시 에  에 지 리 고리  도.

도 8  본   실시 에  개략    실시  도시한 도 .

 실시하  한 체  내

도 1  본   실시 에   (10)  개략  시도 다.   (10)  거[0021]

평  (12)과 거  직  보강벽(14)  포함한다.   (10)  하 에  원하는 

과 시 에 한 공간  공하도  다 한 태  크  가질  다.  (12)   

(10)  여지는 지 에  평행하지만,  보강벽(14)  향하여 간 쪽  울어질  다.

(12)  상승 각도  함 ,  (도 2a  도 2b)   (10)에 게 도킹시킬

 다.    (16)는 (12)   에 어,  가   상  

하는 (도 2b)에 하게 다.  (16) 또는 상  는 고 거  연  가질  다.
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도시  실시 에 ,  (16)(하 는 , 하 는 )는 (40)   (10)에 도킹할  

  하게 탐지하는  다.  런  식 는 하 에 보다 상  다.  그러 , 다

 실시 에 ,  하  (16)  또는 2개 보다 많  가   다.      하 가

상, 염 또는 해 게 는 경우 가  에 해 복  공  것 다.  에 해  런

상  생한 후라도 하게 체  도킹하고 재 하게 다.  다  실시 에 는 리  하

 한  (16) , 들 간에   보  하  한 가   한다.

(16)는 상  하는 에 신뢰  게 복  도  크 가 결 고 다.  [0022]

 들어, (16)는    보 하  해 컨 , 돔(domed) 태 , (12)  

거  커질  다.  또한, (16)는 보다 큰 상승 각도  (12)상에 평평하게 같   착

  거 , 평  또는 실  거  상승 지  (12)  돌 할  다.   에 라,

(12)  상승 각도는 0°에  20°  그 상 다 할  다.  도 1에 도시  실시 는 또한  

(caster)  하도  가  해진,   (16)  사 에  는,  (12)  함몰 (26)

포함한다.  함몰 (26)는  (16)  과 결합하여,  (10)과 과   들

간  한   합(registration)  보 한다.  또한, 함몰 (26)는   상  하  상

 하는 에 결합하도   하  상  (16)  포함할  다.

보강벽(14)  다   (10) 에  공한다.  체 , 도시  실시 에 , 보강[0023]

벽(14)  상  신  (18),  신  (20), 다  지시  LED(22),   플러그 트(24)

포함한다.  상  신  (18)는   진공 청 하  등  업  행하 , 우연  

(10)과 직  하게 는 것  지하  해 피 신 (도 3 참 ) 등  1 신   

(10) 근처  주변 지역에 생 한다.  상  신  (18)는  피 신  하  해 라볼

라 사경  한다.  런 실시 에 , 피 신 는  향해 는 단  LED에 해 ,  

는 라볼라 사경  그  심  시킴  그 하학  상  결 다.  런 라볼라 사

경  다   필  하지 고, 피 신 (60)  360°  사한다.  단  LED 신에 단  

신 가 사 는 사한  상  탐지 에   다.

상  신  (18)  가 다 할  지만, 보강벽(14)  상 에 (18)  시 ,  [0024]

(10) 주변  연 는 360° 역에 피 신  한다.  또한, 리, 벽 , 또는 벽근처에 도

계    해 지 는  라 만 실  피 신  사할  다.   신  

(20)는 귀  빔(도 4a 내지 도 4c 참 ) 등  하  상  가  신  사하여  가 재

해  (10)에 도킹하는 동  또는 비사  간 동  그 신  향  결 해 다.  당연 , 

 (10)에 게 , (18  20)  능  행하는  하   사 할  

다.  피 신   귀  빔  하 에 보다 상  다.

도 2a  도 2b는  (10)에 결합하도    (40) 등    개략  시도[0025]

다.   (40)에 한 후  상 한 에 , 어 " / (forward/fore)"  사  

 (40)  주  움직  향  지 하고,  어 포엡트 (fore-aft  axis)(도 2a  참  

"FA")  움직 (포엡트  FA  살 에 해 지시 )   향  하고, 는 (40)  포엡트 지

에 한다.

도시  실시 에 , (40)  하우징 하 (42)는 시(44), 커 (46),  체가능한 (48)  포함한[0026]

다.  시(44)는 특   (40)  동시키는 다 한 브시  들  착 또는 집 시키  한

복  사 에  (wells), 리 ,   재  포함하는 단   플라 틱 등  질  주

  다.  런 브시  마 크 프 ,  브시 (다 한 브시 과 에 한

하  상  원  포함함), 티브(motive) 브시 ,  브시 ,  업-특   브시

 포함할  다.  시(44)에 창착 는   근과 보  공하고 시(44)  

시에 보  커 (46)는 단   플라 틱 등  질  주   다.  시(44)  커 (46)는  

합한 단( 컨 , 크루)에 해 리가능하게 결합 어 통합 고, 결합 시에 시(44)  커 (46)는 포엡트

 FA  라   원통   가진    피(envelope)  한다.

    가진 체가능한 (48)는  연재하도  시(44)  에  동가[0027]

능하게 결합하여 착 다.(" 상  동 ").  체가능한 (48)  착  (48)가  질

량  고  체 또는  만  마다 ( 상  동 ) 시(44) 쪽  변 고("변  
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"), 고  체 또는 과   결   상  동  돌 게 다( 는 (48)

러한 변 에 답하여, (40)  하여  고  체 또는  피해  그 업 루틴  지 하도

하는 " 운 (bounce)" 드  하는 어 시퀀  동  ).

 (40)에는 한  탐지 (50  52)가 착 다.   (40)  런 실시 에 , 탐지 (50 [0028]

52)는  (10)상  (18  20)  사  신  신한다.  다  실시 에 는, 단  탐

지 가  (10)상   (18  20)  신  신하거 , 2개 보다 많  탐지 가 사

  다.   실시 에 , 탐지 (50  52)는  ("IR") 탐지  듈 , (全) 향  

에 는  다 드   폭  탐지  포함하 , 여   향 란 실  단  평

가리킨다.   IR  탐지  듈  트 다 믹사(East  Dynamic  Corporation)에  해  타 (p/n  IRM-

8601S)   다.  그러 , 변  또는 피크(peak) 탐지 에 상 없 ,  (10)상  (18

 20)가 (40)상  탐지 (50  52)에 매 도  는 한, 어  탐지 라도   다.  다

실시 에 , IR 트랜지 는  폭  없  또는  함께   고, 마 크 프

그 에 직  연결   다.  신  처리가 (40)에  IR   하는    

어, 는 (40)과 IR 원 사  거리에 한  공하게 다.  또한,  주 , ,  

  변 가   다.  도 2a  도 2b에 도시   같 , 어도 하  탐지 (50)가 

FA상  살 에 해 타  주  운행 향    같  (40)   향하여 (40)  고

지 에 착 다.

탐지 (50)가 그늘  피하  해 (40)  고 지 에 착 지만, 어  에 는 동  곤란함  지[0029]

하  해 탐지  /또는 (40)   하여 (40)   래  통과하도  하는 것  람

직하다.   실시 에 , 탐지 (50)는 (40)  고체   뻗어  체 래  지  , 탐지 가 그

(40)  몸체 내  함몰 도  프링식  착   다.

당업 는 다  실시 에 , 다  탐지 가 사    식할 것 다.  런 실시 는 다  -[0030]

착   또는 탐지  하는 것  포함할 것 다.   각각  든 들  집합  시계가 단 ,

상단 착   시계에 하는 그런 식  향  결   다.  단 ,  향  탐지 가 

능  해   고  지 에  착 므 ,  다  - 착  탐지 들  통합함   

(profile)  낮 는 것  가능하다.

 (40)  하 는  참  (54)에 해 타 다.  하  상   가 하[0031]

(54)에 재하는 ,  는  (10)   (16)  에 하는 그런 

다.  ,  상   는 그  또는 향에 상 없 ,  (10)상에

재하는   사하다.   실시 에 ,  (10) 또는 (40)상   는

할  한 연 (compliance)  허 하도   커질  다.  또한, (40)  티브  업 특

  하 (54)에 다.  티브  (40)  비  또는 도  에 하여,

원하는 , , 퀴, 동 , 또는 트랙   합하는 것  포함할  고, 들 는 공지 어 

는 것들 다.  티브  런 실시 에  (40)  동하고, (12)상  함몰 (26)  결합하

는 어도 하  (56)  포함할  다.   (40)에 합한 업들  실질  한 지 

므 , 들 업  행하는  역시 한 지 는다.   들어,  (40)는 닥 , 닥

내 , 닥 척, 빙  (ice resurfacing)(상  Zamboni® 하에   비에 해  

행 ), 쓸   진공 청 하 , 미 질  닥 지 (sanding)  얼룩/ 트 도포, 빙    눈 

거,  등에 사   다.   개  가 런 업에 필 할  고, 필 할   

(40)에 각각 통합   다.  간략  하  해, 본원    업  진공 청  할 것

다.  그 라도 본원에 개시  에 지 리  동-도킹 능  다 한  시 에 걸쳐 폭   

루어질 것  하다.

 (40)는 업 역  과  진공 청 하  해 다 한 거동 드  사 한다.  거동 드는 병[0032]

 동   는 어 시  계 다.  마 크 프 는  시  에 하여 어느

해진 시 리 에  하  상  우 한 거동 드  식별하고 하  해 우  재  실행하도

 동 한다.  마 크 프 는 또한  (10)과  피, 귀 ,  도킹  하도  동

다.

,   (40)  거동 드는 (1) (coverage) 거동 드; (2)탈 (escape) 거동 [0033]
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드;  (3) (safety) 거동 드  특징   다.   거동 드는 주   (40)가 

고 과  식  신  동  행할  도  계 지만, 탈    거동 드는  시

 신 가  (40)  상 동  상 었거 (  들어,  만  경우) 상 었   

다고(  들어, 쇠 해짐(drop-off)  탐지  경우) 타낼  는 우  거동 드 다.

 시   (40)  (진공청  한)  거동 드는 (1)  특 지  (Spot[0034]

Coverage)  ;  (2)  - 라가 (또는  리-청 (cleaning))   ,   (3)  공간  

(Room  Coverage)   포함한다.   특 지     (40)가  들어 래가  곳

(high-traffic area)과 같   업 역 내  한  역  청 하게 하는 것 다.   실시 에

특 지     고리 에 해 다(그러  다각 과 같  다  타  가-한

(self-bounded) 역 고리    다).   (40)  쪽 향   동 또는 쪽

향   동  키는  고리  마 크 프  티브 시  어 신

에 해   (turn) 경/ 경들  동 거리 또는 시간  함  변경하도  다( 라

 (40)   동  감 / 가시킨다).

 (40)는  또는  간 동 ,  또는  거리에 (  들어,   거리), /[0035]

또는  들어, 하  상   탐지 시   같  특  트가 생할 지(집합  천

 상태), 특 특 지    동 한다.  단 천  상태가 어 ,  (40)는 다  거동

드,  들어, 직  거동(Straight Line) 드(  (40)   실시 에 , 직  거동 드는 낮  우

 가지 , 략 0.306m/s  미리  도  략 직   동시키는 폴트 거동 ) 또는 직

 거동 드  결합한 운  거동 드  천  할  다.  운 (Bounce) 거동 드는 (40)

고  체 또는  피해  업 루틴  계 할  게 하는 본 능 다.  피는  

상 탐지 지  지 ( , (48)   상 누 지  지)  (turn)들  실행함

행 다.

천  상태가  (40)가  만 게  결과라 ,  (40)는 다  거동 드  변 하는 신[0036]

에 다   취할  다.   (40)는 간   피하거  탈 하고  고리  

어  하에  동 하는  것  재개할   는  거동  드  할   다.( ,  동 한  향   동

(spiraling)  계 할  다).  또는,  (40)가 간   피하거  탈 하고  고

리  어 하에 동 하는 것  재개할  는 거동 드  할  다(그러  향- 사  

동 ).

- 라가 (Obstacle-Following)    (40)가  들어, 벽  한  과 같[0037]

 업 역  경계, /또는  업 역 내  (  들어, 가 )  경계  청 하게 한다.

람직하게는,  (40)는 벽 하  또는 가  하  같  에 하여 신   지

지하는 에 - 라가  시  하여,  (40)  움직   하여   경계

에 하여 동하거    경계  라  청  하게 한다.  - 라가  거동  하

는 에 - 라가  시  다  실시 들    다.

 실시 에 , - 라가  시   재 또는 재  탐지하도  동 한다.   실[0038]

시 에 , - 라가  시   탐지한 다  과  (40) 간   거리  지하

도  동 할  다.  1 실시 에 , 마 크 프 는, - 라가  시  신 에 답하

여,   시계 향  또는   시계 향   하여  과   신   지하도

동 한다.   (40)는  (40)가  탐지  비-탐지 ( 사에  비- 사 ) 천 할  

 시계 향  하거   (40)가 비탐지  탐지 (비- 사에  사 ) 천 할   

시계 향  한다.    거리  지시키  해  (40)에 해 사한 

거동  다.

 (40)는  또는  간 동 ,  또는  거리 (  들어,  또는  거리), /또는[0039]

 들어, 하  상   탐지 시   같  특  트가  만큼 생할 지(집

합  천  상태), - 라가  거동 드  동 한다.   실시 에 , 마 크 프 는 

(40)가 - 라가  거동 드에  -탐지 시  할  (Align) 거동 드  하

게  할  것 ,  여  (40)   (40)   하도   각도  시계 향  

한다.
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 (40)는 벽, 계단,  또는 다  벽(  들어,  (40)가 달리 경계 지  역  지[0040]

가는 것  해하는 실질  벽 비)에 해 경계    업 역  청 하는 에 공간 

  할  다.  공간    실시 는 직  거동 드  결합  - 운  거동

드  포함한다.  ,  (40)는  만 지 직  거동 드  어(동 한 향  동 한

 도  동 하는 퀴) 하에 동한다.     피 신  탐지 또는 벽과  리

에 해 지시   다.  하  상   탐지 시   , 마 크 프 는 

 탐지 시 에 하여 새 운 향  가능한  계산하도  동 한다.  마 크 프 는

가능한  내  새 운 진 (heading)  택하고 시계 향 또는 시계 향  하여 

동  새 운 진  행한다.   실시 에 ,  (40)  청   가시키  하여 진 

동 후에 새 운  진 가   다.  새 운 진 는 가능한  진 들 에   택

 거  가우  포(Gaussian distribution)  같   통계  택 에 할  다.  공간 

 거동 드  다  실시 에 ,  시   없   또는  시간마다 진  변

경하도  마 크 프 싱 닛  프 그래   다.

 (40)는  또는  간 동 ,  또는  거리 (  들어,  또는  거리), /또는[0041]

 들어,  탐지 시   같  특  트가  만큼 생할 지(집합  천

 상태)  공간  거동 드  동 한다.  

 (40)   실시 는, (Turn) 거동 드, 에지(Edge) 거동 드, 퀴 드 (Wheel Drop) 거동[0042]

드,  (Slow) 거동 드  4개  탈  거동 드  포함한다.  당업 라   (40)는 다  거동

드  할  다고 식할 것 다.   들어, (  가지  간  타내는) 업   하

가 재 상승 상태에  그 답 , 하  상  들 거동 드가   고, 포워드 (48)는

 간 동 , 또는 퀴-드  트 탐지 시에 눌리고 는 상태에 다.

 거동 드에 ,  (40)는 (  들어, 상  도  2 )고  시 하여, ( 상  [0043]

도  1/2 ) ,   닉   큰 닉  각각 감 하 ,  향  리에  한

다.   닉 들  45° 내지 90°  에 는 것  람직하 , 큰 닉 들  90° 내지 270°

내  에 는 것  람직하다.   거동 드는  (40)가 (  들어, 펫  고 지 과 같 )

 에 달라 는 것, (  들어, 돌 과 같 ) 다   에 달라 는 것, 또는 한  역에 가

지는 것(trapped)  지할  다.

에지 거동 드에 ,  (40)는   탐지 닛   없   각도   지,[0044]

또는   (40)가  에지  거동  드   후에   각도   지   에지

라간다.  에지 거동 드는  (40)가 한  역  탈 하는  가능  통해 동할 

게 한다.

퀴 드  거동 드에 , 마 크 프 는  퀴 드라 브 립 향  간  집  다  [0045]

다.   퀴 드  가  시간 내에 비 다 , 마 크 프 는 퀴 드  

 에 실행 고 었  거동 드  다시 한다.  

 들어, 퀴 드   또는 클리프(cliff) 탐지   같   트  답 ,  거동[0046]

드는  거리 동   (40)  도  늦  다  신  상 동  도  다시 도  다.

 들어, 하는  가 시  싸 클링  지 게 하는 퀴 (stall) 또는 업  시리[0047]

, 또는  시간 주 보다 랫동   클리프 탐지  또는 퀴 드   같   브시

에 해  건  탐지 ,  (40)는  지 상태  사 클링 다.  또한, 가청 람

생   다.

 (40)에 한  거동 드  한   (40)에 해   는 동  드[0048]

타  하고  한다.  당업 라  상 한 거동 드가 다  결합    고 다  드가 특  

 시에 원하는 결과  달 하도    다고 식할 것 다.

리하게도 항  어 시   (40)  청   향상시키  하여, 결    [0049]

(40)에 해  는  움직  포함하는 움직  고리 에 (  (40)  동  어

하는 어 신  태 ) 가함   (40)  결합하여   다.  항  어 시  항

어 고리  지시 하에  동 한다.  항  어 고리   트리거링 트   포함한다.
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하게 , 항  어 시  항  어 고리  지시 하에    (40)  동 행  감시[0050]

한다.   실시 에 , 하  후   같  감시  동 행 는  (40)  "상태 "에 하여

다.  다  실시 에 , 감시  동 행 가  (40)  " 간  "에 하여 다.

 트리거링 트는  (40)  동 행  특  생 또는 건 다.   트리거링 트[0051]

실 할 , 항  어 시   (40)  어 신  생 하고 통신하도  동 한다.  어 신 에 

답하여,  (40)에 어 신 에 해 규  행동,  규  행동  실행 또는 하도  동 한다.

 규  행동   (40)  동 행  결   타낸다.

 (40)가 진공 청  하고  , 주  고   (10)에 근할 것 다.  [0052]

(10)과    에 상  거  도킹  가능하게 하는 역   

 동시킬  다.  그러므 , 피 능  람직하다.  우연한  피하  해,  

(10)  도 3에 도시   같  피 신 (60)  생 할  다.  피 신 (60)는 보강벽(14)  상  

(18)  고 다고 도시 다.   (10)  피 신 (60)  경 는 사

 공  , 사  ,  다  고 사항에 라 다 할  다.  한, 피 신 (60)는 (4

0)과  도 지 는   (10)  보 하 에 한 거리만  하 만 하  다.

피 신 (60)는 에 라  (10) 주  어  (10)   피

트 상 지   다.

여 , 피 신 (60)는  향 ( , 신  평 )  빔  도시 지만, 복  단 한 고  빔 또[0053]

는 신  같  다  신 가 고   다.  그러  고  빔  다 , 한 개 가  

(10) 주변  한  공하여  (40)가 빔들과 만 는  가시킬  다.   

(40)  탐지 (50)가 (18)  피 신 (60)  신할 ,  (40)는 필 하다   

(10)  피하도  신  항 (course)  변경할  다.  ,  (40)가  (1

0)  (재  또는 다  도킹  하여) 능동  또는 동  찾고 다 , 하 도 4a  도 4b에 하여

 귀  신  만 는 경우  가시키는 식   (10)  시키  등  행하여,  

는  (10) 쪽  신  항  변경할  다.

 실시 에 , Waitrony p/n  IE-320H  같  리 트 (collimated) IR 가 다.  태[0054]

 다  IR  재  간  에, 원격 어, PDA  다  IR 통신  같   IR 

는 변   는 신  한다.  본원에 , (18, 20)는 빔  38kHz에  변 한다.  본  실

시 에 ,  IR 비트 트림  주 는 다 ,  들어 500 Hz  주 에  빔   변 하여 다

IR 비  간  지한다.  , 피 신 (60)가 고, 귀  신 (62, 64)도 다.  

(40)  복  드  동시에 신하 라도, (40)  각 신  재  탐지할  도  비트  

 2진 드가 택 다.

피 신 (60)  IR 사  가능  탐지 (50)에 탐지  마다,  IR 피 거동  트리거[0055]

다.   실시 에 ,  거동  IR 신 가 탐지가능한  하  어질 지 (40)  하여  

리에  쪽  하게 한다.  그 다  (40)  신   동  재개한다.  쪽  하는 것

특  시 에  람직한 , 는 래에  다  동  에 든 객체  신  쪽  가 가  시

도  할   다.   피 거동  피 신 (60)  탐지 시 쪽  하는 경우 신  다

거동과 다.   실시 에 , 탐지 (50)는 그라 언트 탐지  한다.  (40)   IR 

역  만 , (40)  리에  돈다.  탐지 (50)가 (40)  에 착 고 (40)  후  

동하지  에, 탐지 (50)는 가하는 IR  항상 (40)  다   보  에 "본다".  그러

므 , 리에  도는 것  탐지 (50)  감   역  동하게 한다.  그 다  (40)  

동할 는, 드시 감  IR  역  - 피 신 (60)  어지 - 동한다.

다  실시 에 ,  (10)  상 한  에  복    또는 시 할 시  [0056]

하여 신    변 시키는  포함한다.  들  (40)  그 공간에  원거리  

 (10) 향  동할  게 하는 집   신  고리  생 한다.  그러므 , (40)

항상  (10)  재  식할  어,  (10)  찾 내고, 도킹하고, 얼마  

공간  청 할 것 지 결 하는 것  하게 한다.  또는, (40)  IR 필드  통해 신  움직  

하여 IR 에 지  그라 언트  한다.  그라 언트  가  ( , 움직 에 라 탐지  에 지가

감 할 ), (40)  (IR  리 어 ) 직진한다.  그라 언트  가  (에 지가 
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가할 ), (40)  한다.  (net) 과는 피 신 (60)   탈 하는 (40)  "그라

언트 하강 고리 "  하는 것 다.  러한 그라 언트   신   찾는 에 또한 

  다.  변 하는  에  동심원 고리(concentric ring)는 미처리 신   결 하  한

단 없 도 러한 가능  하게 한다.

피 거동  어 직   실시  도가 도 6a에 도시 다(100).  (40)  탐지 (50)에 해 탐지[0057]

신 가 피 신 (60) 지  한다(단계(110)).  피 신 (60)가 탐지 , (40)   향  택한

다(단계(120)).  그 다  (40)  피 신 (60)가  상 탐지 지  지 택  향  하

시 한다(단계(130)).  단 피 신 (60)가  상 탐지 지 , (40)  20°  같  가  만

큼  계 하거 (단계(140))  0°  135° 간에  할  다.

도  단계(120)에 , 도 6b에 도시  도에 타  향 택 고리 (120a)  다.   어[0058]

직  , 빔과  독립   한다.  (40)   하  운  가시킨다(단계(122)).

 째 에 , (40)   새 운  향  택한다(단계(124  126)).  짝  째 에

, (40)  신  가  근   향  다시 한다.  , (40)   어  향

지  택할  다.   한 거리  동할 지 그 향  하는 것  계 할 것 다.

다  실시 에 , (40)  항상 단  향  하거   향  택할  다.  (40)  항상[0059]

한 향  할 , 빔  어지고, 공간 내  다  과 고, 빔쪽  돌 고, 다시 빔

 만 고, 어지고, 다시 는 과  한  복하는 루프에 갇   다.  게다가, (40)  한 

향 만 할 , 결 에는 닥  특  역  진공 청 하는 것  실 할  다.  그러므 ,  

업  마 내 공간 체에 한 업  료해  하는 경우, 하   향   지   다.  

향    택 다 , (40)  빔  만  에   할  다.

도 6a  다시 참 하 , 단계(140)  실시 에 , (40)  피 신 (60)가 상실 는 지  20°[0060]

 할  다.   는 특  (40)  에 라 달라질  다.  가   (40)

 피 신 (60)  만  후에 시  신  다시 만 는 것  지하도  돕는다.  다 한 에 , 

가  동 량(  또는 )   거리, 각 또는 시간   거 , 그 지    포

함할  다.  또 다  실시 에 ,  피 거동  피 신 (60)가  상 탐지 지  지, 

 향   하는 것  포함할  거 , 상 한  같   피 신 (60)  상실한 후에 

0°  135°간에 할  다.

도 4a 내지 도 4c는 귀  신 (62, 64)  함   (10)  찾는 여러 단계   (4[0061]

0)  도시한다.   (40)는 신  리  재 시  필  탐지하거 , 공간  진공청 하는

것  료했    (10)  찾   다.  상 한  같 , 단  (40)가 피 신

(60)(  그러므   (10))  재  탐지했다 ,  귀  신 (62, 64)  탐지하는 에 필

한 만큼 움직   다.  상 한 피 신 (60)에  같 , 원하는 경우 사    귀  신 (62, 64)

향  달라질  다.  그러    신 가 (40)   (10)  찾   과  가

시킬   한다.    신 는 또한  (40)가 특 ,   (10)  찾는 것

지 게 시간 낭비   는 큰 공간에 었   할  다.  에 라 , (12)   주

변  략 6  (12) 주변   피트 상 지 는 는 귀  신 (62, 64) 가 고

다.  연  귀  신 (62, 64)  각 비는 에 라 달라질  지만 5°내지 60° 상 지  각

비가 고 다.  상 한  같  그라 언트 거동 또한    찾는 것  돕는  

 다.

항  비  동 하는 것 에도, 귀  신 (62, 64)(  피 신 (60) 지도)는 프 그래  , 고[0062]

  진단 보, 도킹 어   보, 지보   어 시퀀  등  포함하는 보  하는 에

  다.  러한 실시 에 ,  (10)  특  보  할  특   취하는

(40)에 비 어, 들 신 는   하는 어 보  공할  다.  러한 경우, 

(40)   (10)에 한 슬 브(slave) 상  능  하여, 신  신 가 지시하는  같

동 한다.

(40)  체  계  내 특징  필  없  하고 복  신   (10)과  도킹[0063]

 행한다.  2개  귀  신 (62, 64)는  들어 색 신 (62)  색 신 (64)   에 해 

별   다.  IR 빔   신  공하는 에 지만, 그 체 는 가시 지 다.  색 
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별  단지 시  하여 주어진 것 ,  "색"( , 신  비트 )  고  (40)에게 공

어   (40)는 어  신 가 특  향  향  짓는지 식할  다.  , 신 (62, 64)

는 상 한  하거  상 한  주 (  들어, 380 kHz VS 38 kHz 등)  함  별  

다.

그러므 ,  (40)가 도킹할 필 가 거   원할 , 탐지 (50)가  (10)  [0064]

 색 신 (62)  신한다 ,  쪽에 색 신 (62)  지하도  동하고, 탐지 (50)가 

 (10)   색 신 (64)  탐지한다 ,  쪽  색 신 (64)  지하도  동

한다.   2개  신 가 첩 는 곳(" 색" 역(66))에 , (40)    근처에 다는 것

고 그 다  도킹  할  다.  러한 시  색 역(66)  실  가능한 만큼 가늘게 하도  

어 한 향과 (40)  근  공  도킹  보 할  다.  또는, 색 신 (62)  색 신

(64)가 단  신 에 해 체   는 , (40) 도킹  지  신   것 다.

도 4a 내지 도 4c는 2개  신  하는 여러 단계  도킹 프 시  도시한다.  도 4a에 , 탐지 (50)는[0065]

색,  쪽 신 (64) 필드에 고, 라   (40)는 (40)  쪽  색 신 (64)  지하

 하여 쪽  향하여, MR 향  동할 것 다(실 , (40)  탐지 (50)  쪽  색 신

(64)  지하도  동한다).  마찬가지 , 도 4b에 , 탐지 (50)는 색,  쪽 신 (62) 필드에 

, 라   (40)는 탐지 (50)  쪽   색 신 (64)  지하  하여 쪽  향하여,

ML 향  동할 것 다.  결 , 도 4c에 , 탐지 (50)는 색 역(66)  만났다.   시 에 ,  

(40)는  (10)   향하는 향 MF  동할 것 다.   (10)에 근할 , 

 (40)는 신  근 도  늦 고/거  진공청  단하거 , 가 없는 도킹  보 하  한 다

 능  행할  다.  들 동  (40)  피 신 (60)  탐지할 ,   (10)에 근

하다는 것  식할 , 또는 어느 도  다   시 에 ,  들어, (62, 64)  신 에

한 변경 시에 어   다.

(40)   (10)  하게  도킹하는  것  보 하  한  다 한   고 다.   [0066]

들어, (40)  (40)에게  (10)에 했다는 신  (48)  누  지 ( 색 역

(66)) 내   (10)  향하여 동하는 것  계 할  다.  다  실시 에 는 (40)  

지 에 도달할   (16)  하도   시 에  색 역(66)  료 도  귀  신 (62,

64)  첩시킨다.  다  실시 들에 는 단 , (40)   가  (10) 상   

(16)에 할  (40)  지시킨다.  것  (40)  (16)  동하 , (16)

청 하고   보  개 시는 핑  공할 것  보 할 것 다.  것  또한,  

(10)   (48)  누 는  필 한 에 항할 필 가 없  에,  (10)  

가벼워지게 할  다.  도 5는  (10)에  도킹   (40)  도시한다.  본래, 

프 시 는 또한, 탐지 (52), 또는 탐지   다  결합  할  다.

러한 본  실시 는 피  귀   다에 한 IR 신  사  하지만, 본  시   [0067]

 러한  달 하  해 다  신  할  다.   그러 , 다   는 단  가질 

다.   들어, 는 지향  만들 에  어 고 비  많  들 , 가시  다  

간  겪고 사  란시킨다.  도   지만, 마찬가지  리  하게 지향  만들

어 우 , 그러한 는  산란 고 사 는 경향  다. 

도 7  진공 청  동   (40)  어 시퀀 (200)  타내는 개략도  도시한다.  , 어[0068]

시퀀 (200)는  (40)   에 지 에 한 3개  브시퀀  포함한다.  것  

 고 에 지 (210),  에 지 (220)   에 지 (230)  참 다.  고 에 지  브시

퀀 (210)에 ,  (40)는  업,  경우에 는, 진공 청 (상   같  다 한 거동 드

함)  행하    피한다(단계(212)).   (212)  피할 ,  (4

0)는 피 거동  행하고, 계 해  상  동 한다.   프 는  (40)가 신  에 지 

 계 해  검사하는 동  계 다.  량 ( , 원에 하게 들어 고 가는  )과 같

원  에 지  검사하거 (단계(214)), 단  원에 는  하  해 다 한  

  다.   (40)  다  실시 는 단  타 ,  리 내에  참  하여, 

 (40)가 상 한 에 지  브시퀀 에 진 하  에 얼마  래 동 할  는지  할  

다.  또 다  실시 에 는 단 , (40)  어  에 지  브시퀀 에  동 하는지  결 하지 고
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, 재  에  시간 주  동  (40)  동 시킬  다.  (40)  체연료 또는 가 연료

 동하 ,   또한, 본 에 진 들에 해   다.

는 에 지가  고  하  어지 , (40)   에 지  브시퀀 (220)에 진 한다.[0069]

(40)  상  단계(214)   채 하 , 계 해  진공 청 하고 신  에 지  검사한다(단

계(224)).  그러 ,  에 지 (220)에 , (40)   (10)  " 동  탐사한다(단계

(222))".   (10)  동  탐사하는 동 , (40)  신  동 특  꾸지 는다.

, (40)  운 게 피 신 (60) 또는 귀  신 (62, 64)( 들 신  각각  (40)   

(10)에 극  도킹할 지 후   )  탐지할 지 거  상 거동 드  지한다.  다시

말하 ,  상  행하는 것과 같   (10)  피하  보다 동  탐사하는 동

(222), 피 신 (60)  탐지하 , 귀  신 (62 또는 64)  탐지할 지 동 특  변경하여,  도킹

하게  해 다.

또는, (40)  그것  미리 해진   하  에 지 (224)  할 지 계 해  러한  에[0070]

지  브시퀀 (220)에  동 한다.   , (40)  동   동 특  변 에 해 특징  

 브시퀀 (230)에 진 한다.  에 지  보 하  해, (40)  든 차  시 ,  진공 청

 같  동 에  원  공하는  것  단하여,  그것   (10)에  한  "능동  탐사(단계

(232))"  해 가능한 한 많  에 지  보 하게 해 다.  능동  탐사(단계(232)) 동 , (40)  

(10)  찾   가시키  해 신  동 특  변경할  다.  그것  "벽 라가 (wall

following)"  같   신 한 드  해,  운동(    내는  드시 

는 것  님)  채 하는 것과 같  거동 드  단시킬  다.  러한 신 한 탐사는 (40)  

피 신 (60) 또는 귀  신 (62, 64)  검색함   (10)  재  탐지할 지 계  것

다.  , 는  계 에 도달할  람  울리거 ,  (10)   다시 

내는  도움  주  해  (10)  마지막  후에 (40)  취한 경  재 하는 

가  브시퀀 가 통합   다. 

(40)  또한, 그것  할당  업(  들어, 공간  진공 청 하는 것)  료하 다고 했  에[0071]

도킹할 도 다.  (40)  공간 크 에 한 고 ,  실행 시간,  운행 거리, 지 감지 등  포함한

다 한 에 하여 러한  내릴  다.  다 게,   (10) /또는 벽  큰

체   하여 공간-맵핑 프 그램  채 할  다.   신  업  료하 다고 

할 , (40)   (10)  빨리 찾  해 신  동 특  변경할 것 다.

(40)   (10)과 하 ,    재   다.   [0072]

(10) 내  는 (40)  재  탐지하고,   (16)  시킨다.  그 후, (40)  

  재  탐지하고, 신  내  트랜지    리  가 도  시킨다.

 실시 에 ,  (10)  -     포함한다.   는 단락 상태하에

 도  1.25 amps  한 다.  하 단     22Vdc  한 다.   -   

는  (10) 상  (16), 또는 (40)  하 (54) 상  에 해 공   연

결  통해 (40) 내  리  하는  사 다.  러한  시퀀   실시 는 하에 상

다.

, (40)   (10)  어지는 동 ,  (16)는 1mA   단락 [0073]

 한  5볼트  공할 것 다.  러한  /   "감지" 상태는 (16)에  가능한

에 지   한하  에, 그들  간, 동    도  체에 해 는 경우 하게 해

다.  (40)  하 (54) 상  는  (10) 상에 (16)  시킬 ,  

(10) 내  항과 함께 고 피   생 하는 한 항  하  공한다.  (16)에

걸리는  지  검사하는 마 크 프 는 러한    지한다.   는 허 차

가 가감  특   생 한다.  마 크 프 는  특   내  어 다고 하 , (40)

 재한다고 탐지한다.  그 후, 마 크 프 는   /  하(  내  리  할 

)   (16)에 달하는 트랜지   다.  또는, (40) /또는  (1

0)  IR 빔  통해 신  신함    보  검 하여, (40)  사실상 도킹 었  

할  다.

도 8   도   실시  도시한다.   에 해 공 는 5볼트  하여, J25가 [0074]
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   상태  할 , 트랜지 (Q48  Q5)  프  지하는 것  항 할 (R101  R116)

다.   할 는 또한, 항(R224)과 병  항(R101  R116)  공지  피  트랜지 (Q48)

- 미  다 드 드  공한다.   브낭 피 는 도킹  내  항과 직  루어,

 한다.  도킹  내  도우 비  는 할 에 해 생  특   찾는다.  

  러한 피 가 (  다  도 체가 닌)  것 라고 결 하 ,  

 한 22볼트  1.25Amp   에 달한다.

   개시 시에, 항(R101  R224)  할 는 트랜지 (Q48  Q5)  각각  한 건  [0075]

하는 도 다.  그것 , -보드  에만 가 게 하여,  프 가 실  고갈

리  해 동하지    게 해주는 트랜지 들  러한 결합 다.

동 하 ,  프 는 항(R113  D15)  통해    재  탐지할  고, 동[0076]

라 , 그 동  다.    상에  , 내   리  하고, 리 내

에 가 게 해   언   어 주 가 필 하고 어    어 주 가 필 한지  결 하는

것   프   다.   들어, 리가 12 볼트 , FET U9  통해 연  리에 

가 게 해주  해  프  어  통해 트랜지 (Q45  Q47)  는 것  허 가능하다.

그러 , 리  5볼트 미만  것  간주 , , 연  리에 체 가 게[0077]

해주는 것  람직하지 못할 것 다.   건  고 는 는, DOC 내  원   , 것

 리 내에 1.25A  주  해 신    리 보다 간  게 할 것 라는 사

실에 다.   경우에, 것  리  체보다   리볼트   고,  ,  들어, 3볼

트  리  경우에는,   -보드      트  동 시키는  필

한 필  5볼트 미만  어지게 할 것 다.

러한 경우에,  프 는  폭 변  트랜지 (Q47)에   어 라 에 달하여, [0078]

과    다  에 지  커 시 가 각각     통해 계 해   동

하게 하는  한 하  지하도  한다.  에 지  커 시 는  폭 변   주  프 시간

동  보 어, 다    지할 비  한다.  런 시 리 는 연  하가 공   계

지  상 어뜨릴  없어 하 어가     는 시 지 리가  지 계

다.

러한 실시 에  러한  폭 변  프 는 프트웨어 어에 하  에,  과 [0079]

  다  프  건강 검사가 하다.   해  건  트랜지 (Q45)  통해  "감

시 (watchdog)"  통합 어, 러한 신  라  상   고 상태 또는  상태가 리   

가능하게 하도  한다.   가 게 하  해  어 라 에 연   공 하여, 

 , 또는  프  못 다룸  어  다  리  트  한 프  래 업

(latch up)   경우  거하는 것   프  건 다.  , 다  어    시 

한  사   다.

  시퀀 는  (16)가 고 가 통하 라도 특   특징들  공한다.  5볼트[0080]

감지  재할 ( , (40)  도킹 지  ) (16)에 걸린 특   강하  키는  특

 항   에, 낮  감지 는 해 지 므  우   한  격  험  없

다.  또한, 감지 는  에 진 하지 못하  에,  (10)  고 /  

하지 못할 것 다.   (10)  (40)  재한다고 한 경우,  /  달한

다.    는   22볼트/1.25 amps  한 다.    달 동  주 한  어

경우(  시(44)는 (16)  과  차단하  에 가망  )에도, 달   비  낮

에, 심각한 격 험  공하지  것 다.

 간격  (40)  검하는  (10)에 해,  당 1 만큼  당 10  상만큼[0081]

크게 지 다    공 다.  라 , (동  또는 간에 해)  (10)  

(40)  거 는 경우에,  는 시 차단   다.  (16)가 도킹  (40)과 단락 는 경우

( 도  또는 우 ,  들어, (40)  해   (16)  어드리는 경우) 러한 동

한 건  다.

러한  시퀀  가   특징  도  단락 또는 산  한 (16)  과열  지한다.  [0082]
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러한 업  행하  해 열  차단  또는 사 뿐만 니라, 도  브루틴  착  마 크

프 가 채   다.  그러 ,  차단 는 마 크 프  또는 프트웨어  경우,  

도  어한다는  공한다.  또한,  (10) 는 시   시에 도  브루틴

또는  차단  리 하는 타  통합할  다.  러한  어는 상  "감시 "에 통합   

다.

 (10)에 도킹 는 동 , (40)  또한, 다  지 또는 진단 검  행할  다.  특[0083]

실시 에 , (40)  신  원   재 할 도 고, 여러 에 하여 만 할

도 다.   들어, 루트-  브루틴  사  통해 (40)  공간   만  여  진공 청

 필  한다고  하 ,   한  공간  청  돌 가  에   만  취할   다.

그러 , (40)  한 공간 청  돌 가  에 체  필  한다 , 그 도 가능하다.

(40)  도킹 에 공간 진공 청  료하 , 그것  도킹하고,  재 고, 다  청  주

시 하라는 신 (내  또는 )  다리  할  다.  러한  드 동 , (40)  그 에

지  계 해  하고,   하  에 지 에 도달할   시퀀  시 할  다.  또

는, (40)  하거  거  한 지 (trickle charge)  지 시  신  에 지  피크

또는 거  피크  지할  다.  도킹 에 는 동 , 진단 능, 내  매커니  청 , 트워크  통

신, 또는   능과 같  다  거동도 행   다.

지 지 본  시 고 람직한 실시  간주  것에 해 하 지만, 본 에  [0084]

들에게 어 는, 본  가  본  다  변경  해질 것 다.  개시    

 특   본질  시  것 ,  한  것  간주 지  는다.   라 ,  첨

청 에 , 든 그러한  본  취지  주 내에 하는 것  보 하는 것  다.  

라 , 다  청 에  고 식별  본  보 도  는 것 다.

 

10:  [0085]

12: 

14: 보강벽

16: 

18: 상  신  

20:  신  

22: 지시  LED

24:  플러그 트

26: 함몰

40:  

50, 52: 탐지

62, 64: 귀  신
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도 6b
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