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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　底面に打撃体と吸引口が形成される清掃機本体と、
　前記清掃機本体の内部に形成されて前記打撃体の打撃動作がなされるように駆動する第
１駆動モータと、
　前記清掃機本体の内部に形成されて前記吸引口を介して各種異物は勿論、塵埃を真空吸
引するように駆動する第３駆動モータと、を含んで構成し、
　前記第１駆動モータ及び前記第３駆動モータは、それぞれ清掃対象物の布団種類に応じ
て制御部により同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率に
制御するように構成し、
　前記清掃機本体の前方側には、清掃機が清掃対象物である布団の表面に密着した状態で
前記第３駆動モータの駆動力により空気と異物または埃を真空吸引する際、外部の空気が
前記清掃機本体の底面に流入することを遮断するための前方カバー部を形成することを特
徴とする清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項２】
　底面に回転ブラシと吸引口が形成される清掃機本体と、
　前記清掃機本体の内部に形成されて前記回転ブラシを回転するように駆動される第２駆
動モータと、
　前記清掃機本体の内部に形成されて前記吸引口を介して各種異物は勿論、塵埃を真空吸
引するように駆動する第３駆動モータと、を含んで構成し、
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　前記第２駆動モータ及び前記第３駆動モータは、それぞれ清掃対象物の布団種類に応じ
て制御部により同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率に
制御するように構成し、
　前記清掃機本体の前方側には、清掃機が清掃対象物である布団の表面に密着した状態で
、前記第３駆動モータの駆動力により空気と異物または埃を真空吸引する際、外部の空気
が前記清掃機本体の底面に流入することを遮断するための前方カバー部を形成することを
特徴とする清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項３】
　前記清掃機本体の底面には回転ブラシを形成し、
　前記清掃機本体の内部には前記回転ブラシを回転するように駆動される第２駆動モータ
をさらに含んで構成されることを特徴とする、請求項１に記載の清掃対象物種類による清
掃機の清掃効率制御装置。
【請求項４】
　前記前方カバー部は、前記清掃機本体と分離又は射出成形を介して一体に構成されるこ
とを特徴とする、請求項１に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項５】
　前記清掃機本体には、操作部が構成され、
　前記操作部には、前記制御部により前記第２駆動モータ及び第３駆動モータ、又は、第
１駆動モータ、前記第２駆動モータ、及び前記第３駆動モータをそれぞれ清掃対象物の布
団種類に応じてモードごとに同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有す
る出力効率として制御されるように前記制御部にモード設定信号を出力するモード設定部
が構成されることを特徴とする、請求項２又は３に記載の清掃対象物種類による清掃機の
清掃効率制御装置。
【請求項６】
　前記モード設定部は、
　毛布のような布団清掃用の１段モード選択キーと、
　極細糸や羊毛のような布団充填材を充填した掛け布団清掃用の２段モード選択キーと、
　ガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団清掃用の３段モード選択キーと、
　を含んで構成されることを特徴とする、請求項５に記載の清掃対象物種類による清掃機
の清掃効率制御装置。
【請求項７】
　前記制御部は、前記１段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１００％の出力効率に制御する手
動モードの第１制御プログラムが搭載構成されることを特徴とする、請求項６に記載の清
掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項８】
　前記制御部は、前記２段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御する手動モードの第２制御プログラムが搭載構成されることを特徴とする、請求項
６に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項９】
　前記制御部は、前記３段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、
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　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３５％～４５％の出力効率に制御
し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出力効率
に制御する手動モードの第３制御プログラムが搭載構成されることを特徴とする、請求項
６に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項１０】
　前記清掃機本体には、前記吸引口を介して吸引圧力を測定した後、その測定情報を前記
制御部に出力する第１センサ、前記清掃機本体には清掃対象物の表面に対する前記回転ブ
ラシの接触圧力を測定した後、これを前記制御部に出力する第２センサ、清掃対象物の表
面に対する打撃体の打撃圧力を測定した後、これを前記制御部に出力する第３センサの少
なくともいずれか１つ以上をさらに含んで構成されることを特徴とする、請求項２又は請
求項３に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項１１】
　前記制御部は、前記第１センサ、前記第２センサ、及び前記第３センサのうち少なくと
も１つ以上のセンサで入力される測定信号により、前記第２駆動モータ及び前記第３駆動
モータ、又は、第１駆動モータ、前記第２駆動モータ、及び前記３駆動モータをそれぞれ
清掃対象物の布団種類に応じて制御モードごとに同一駆動力を有する出力効率又は互いに
異なる駆動力を有する出力効率で自動制御する自動モードの制御プログラムが搭載構成さ
れることを特徴とする、請求項１０に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御
装置。
【請求項１２】
　前記自動モードの制御プログラムにより実現される制御モードは、毛布のような布団清
掃用の１段制御モードと、極細糸や羊毛のような布団充填材を充填した掛け布団清掃用の
２段制御モード、及びガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団清掃用の３段
制御モードを含んで構成されることを特徴とする、請求項１１に記載の清掃対象物種類に
よる清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項１３】
　前記制御部の自動モード制御プログラムは、１段制御モード時、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１００％の出力効率に制御するよ
うに構成されることを特徴とする、請求項１２に記載の清掃対象物種類による清掃機の清
掃効率制御装置。
【請求項１４】
　前記制御部の自動モード制御プログラムは、２段制御モード時、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御するように構成されることを特徴とする、請求項１２に記載の清掃対象物種類によ
る清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項１５】
　前記制御部の自動モード制御プログラムは、３段制御モード時、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３５％～４５％の出力効率に制御
し、
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　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出力効率
に制御するように構成されることを特徴とする、請求項１２に記載の清掃対象物種類によ
る清掃機の清掃効率制御装置。
【請求項１６】
　清掃対象物である布団の表面に清掃機本体を密着させた状態で、第１、３駆動モータを
一般モードとして動作させ、前記第３駆動モータの駆動力により布団の表面から空気と異
物または埃を真空吸引する際、外部空気が前記布団の表面に密着した清掃機本体の底面に
流入されないようにする第１段階と、
　前記第１段階から一般モードで動作する前記第１駆動モータ及び前記第３駆動モータか
ら打撃体の打撃圧力又は吸引口の吸引圧力を測定する第２段階と、
　前記第２段階から測定される打撃圧力、又は吸引圧力から清掃対象物の布団種類を判断
する第３段階と、
　前記第３段階の判断結果により該当する布団に適合な出力効率を有するように、前記第
１段階において一般モードで動作する前記第１駆動モータ及び前記第３駆動モータの出力
効率を制御モードごとに制御して布団表面の各種異物と塵埃を除去する第４段階と、
　を含んで進行されることを特徴とする、清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方
法。
【請求項１７】
　清掃対象物である布団の表面に清掃機本体を密着させた状態で、第２、３駆動モータを
一般モードとして動作させ、前記第３駆動モータの駆動力により布団の表面から空気と異
物または埃を真空吸引する際、外部空気が前記布団の表面に密着した清掃機本体の底面に
流入されないようにする第１段階と、
　前記第１段階から一般モードで動作する第２、３駆動モータから清掃対象物の表面に対
する回転ブラシの接触圧力又は吸引口の吸引圧力を測定する第２段階と、
　前記第２段階から測定される接触圧力、又は吸引圧力から清掃対象物の布団種類を判断
する第３段階と、
　前記第３段階の判断結果により該当する布団に適合な出力効率を有するように、前記第
１段階において一般モードで動作する第２、３駆動モータの出力効率を制御モードごとに
制御して、布団表面の各種異物と塵埃を除去する第４段階と、
　を含んで進行されることを特徴とする、清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方
法。
【請求項１８】
　清掃対象物の布団上に清掃機本体を位置させた後、第２駆動モータを一般モードとして
動作させ、一般モードで動作する前記第２駆動モータから清掃対象物の表面に対する回転
ブラシの接触圧力を測定する段階をさらに含んで進行されることを特徴とする、請求項１
６に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方法。
【請求項１９】
　吸引圧力は吸引口を介して清掃機本体の内部に流入される圧力であり、接触圧力は回転
ブラシの回転による布団との接触圧力であり、打撃圧力は打撃体の布団に対する打撃強度
であることを特徴とする、請求項１７又は請求項１８に記載の清掃対象物種類による清掃
機の清掃効率制御方法。
【請求項２０】
　前記制御モードは、
　毛布のような布団清掃用の１段制御モードと、極細糸や羊毛のような布団充填材を充填
した掛け布団清掃用の２段制御モード、及びガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填
した布団清掃用の３段制御モードを含むことを特徴とする、請求項１７又は請求項１８に
記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方法。
【請求項２１】
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　前記１段制御モードは、
　第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１００％の出力効率に制御するこ
とを特徴とする、請求項２０に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方法。
【請求項２２】
　前記２段制御モードは、
　第１駆動モータの駆動力を１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御することを特徴とする、請求項２０に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効
率制御方法。
【請求項２３】
　前記３段制御モードは、
　第１駆動モータの駆動力を１００％の出力効率基準で３５％～４５％の出力効率に制御
し、
　第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、
　第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出力効率
に制御することを特徴とする、請求項２０に記載の清掃対象物種類による清掃機の清掃効
率制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、清掃機に関し、より詳しくは、清掃機に複数の駆動モータが構成される後、
各駆動モータの駆動力を清掃対象物の布団種類（例えば、毛布、極細糸や羊毛などの布団
充填材を充填した掛け布団、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填させた布団など）
に応じて同一又は互いに異なるように制御し、清掃対象物の種類別清掃効率を極大化させ
ることができるようにする清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置及びその制御
方法（Cleaning efficiency control device of cleaner by kind of cleaning object a
nd the control method）に関する。
【背景技術】
【０００２】
　一般に、布団及び枕とベッド用マットレスなどの寝具類は勿論、床用カーベットなどは
比較的に長期間人体と接するものである。
【０００３】
　よって、寝具類やカーベットなど（以下、「清掃対象物」という）は塵埃などの一般の
異物は勿論、人体から落ちる角質を餌にして生食する家ほこりダニの排泄物と屍骸粉や微
細塵埃などで汚染するしかなく、特に人体から発生する汗などがべた付きながら、人体有
害要素である細菌と家ほこりダニなどが生食しやすい環境となっている。
【０００４】
　一方、清掃対象物を汚染させた上記のような異物は、細菌及び害虫の餌となるため清掃
対象物自体が細菌及び害虫の生食場所となるので、清掃対象物の使用者が細菌及び害虫に
よって被害を受けるという問題があった。
【０００５】
　このような理由で、清掃対象物を随時はたいて日光を与えたり、一部薬品などによる殺
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菌剤及び殺虫剤を撒布して消毒している。
【０００６】
　しかし、細菌及び害虫の大きさが小さく、清掃対象物の表面は勿論、清掃対象物の奥深
い所を生食場所として寄生及び活動するので、清掃対象物をはたいて日光を与えたり、一
部薬品などによる殺菌剤及び殺虫剤を撒布して消毒したりしても細菌及び害虫の除去が十
分でないという問題があった。
【０００７】
　上記のような問題を解決するために、本願出願人は、特許文献１、特許文献２のような
清掃機を開示した。
【０００８】
　上記清掃機は、本体、吸引電動機（駆動モータ）、回転ブラシ、打撃体、紫外線ランプ
、フィルタなどを含むもので、モータの作動を介して清掃対象物表面の異物を吸引する際
にブラシが清掃対象物表面を掃きおろし、打撃体が清掃対象物の表面を打撃することで、
清掃対象物から異物を容易に除去することができ、紫外線ランプからの紫外線照射により
清掃対象物の表面を殺菌処理可能としたものである。
【０００９】
　しかし、従来公知の清掃機は勿論、本願出願人が出願して登録した先行技術は、清掃対
象物中に布団のような清掃対象物の表面に対して清掃を進行する場合、１つの駆動モータ
を介してブラシと打撃体を動作させて布団の表面に存在する各種異物と塵埃（特に、微細
塵埃）を空中に飛ばさせた後にこれを真空吸引するものであって、このような清掃方式は
駆動モータの駆動による真空吸引力を発生させると共に、ブラシの回転、そして打撃体の
打撃強度がいつも一定に維持される形態として、これを多様な種類の布団に適用すると、
１つの布団に対しては清掃効率がよいが、他種類の布団に対しては清掃効率が低下する問
題点を有していた。
【００１０】
　一例として、清掃対象物の布団種類は、毛布、極細糸や羊毛などの布団充填材を充填し
た掛け布団、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団などがあり、このような
種類の布団表面に沿って清掃機が移動しながら各種異物又は塵埃などを真空吸引する際、
それぞれの布団種類に応じて駆動モータの駆動力を変化させて吸引力を異なるようにする
と共に、布団表面に接触するブラシの回転速度と打撃体の打撃強度を互いに異なるように
設定しなければならないが、従来にはこのような選択的な制御方式が全くなされてなかっ
た。
【００１１】
　そのため、従来には布団の種類による清掃効率において必然的に相当な偏差が発生して
いた。
【００１２】
　すなわち、毛布類の布団は、その厚さが薄く、表面がある程度は硬いので、ブラシの回
転速度を高く、打撃体の打撃強度は低くしたままで真空吸引力を高めなければならなく、
極細糸や羊毛などの布団充填材を充填した掛け布団の場合は、その厚さは厚いが、表面が
ある程度柔軟であるので、ブラシの回転速度は毛布よりも低くし、打撃体の打撃強度は毛
布よりも高くしながら真空吸引力を低くしなければならなく、ガチョウ／鴨の毛などの布
団充填材を充填した布団は、その厚さは厚いが、表面は上記掛け布団よりもさらにふくよ
かな柔軟性を有するので、ブラシの回転速度は掛け布団よりも高く、打撃体の打撃強度は
掛け布団と同様に維持しながらも真空吸引力は掛け布団よりもさらに低くしなければなら
ないが、従来には上記のように真空吸引力とブラシの回転速度及び打撃体の打撃強度を布
団の種類に応じて選択的に調節する機能が開示されず、布団のような清掃対象物の清掃効
率が低下するしかなかったため、消費者測面における製品満足度が低下する要因として作
用した。
【００１３】
　一方、従来公知の清掃機は勿論、本願出願人が出願して登録した先行技術は、清掃機の
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底面に、前面方向に開放される空気流路が形成されるように多段のリブを突出形成したが
、これは清掃機が清掃対象物の布団表面に接触された状態で移動しながら真空吸引力を発
生させる際に、清掃機の底面が布団の表面に吸着されてその移動を制限することを防止す
るためである。
【００１４】
　しかし、上記のような吸着防止のための構造物である多段のリブを介して清掃機の底面
の前面方向に空気流路を形成すると、上記説明の毛布や掛け布団の場合には、清掃機の移
動に特に問題はないが、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団の場合には、
上記のような開放された空気流路によって前進移動が制限されるという問題が発生した。
【００１５】
　すなわち、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団の場合には、充填した布
団充填材の特性により全体的に柔軟性が最も高い関係上、その表面に清掃機が移動しなが
ら真空吸引力を発生させる際、上記底面の前面方向に開放された空気流路は清掃機の前進
を妨害する要素として作用した。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１６】
【特許文献１】大韓民国特許公報第１０－０６６１６１９号明細書
【特許文献２】大韓民国特許公報第１０－１３０２６７３号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１７】
　そこで、本発明は、上記のような従来の問題点を改善するためのものであって、清掃機
に真空吸引力を発生する駆動モータとブラシを回転させる駆動モータ、そして打撃体を動
作させる駆動モータをそれぞれ個別的に構成した状態で、それぞれの駆動モータに対する
駆動力を清掃対象物の布団種類に応じて同一又は互いに異なる駆動力を有するように制御
することで、清掃対象物の種類別清掃効率を極大化させる清掃対象物種類による清掃機の
清掃効率制御装置及びその制御方法を提供しょうとすることに、その目的がある。
【課題を解決するための手段】
【００１８】
　上記目的を達成するための本発明の清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置は
、底面に打撃体と回転ブラシ及び吸引口が形成された清掃機本体と、該清掃機本体の内部
に形成されて前記打撃体の打撃動作がなされるように駆動する第１駆動モータと、前記清
掃機本体の内部に形成されて前記回転ブラシを回転するように駆動される第２駆動モータ
と、前記清掃機本体の内部に形成されて前記吸引口を介して各種異物は勿論、塵埃を真空
吸引するように駆動する第３駆動モータとを含んで構成し、前記第１、２、３駆動モータ
は、それぞれ清掃対象物の布団種類に応じて制御部により同一駆動力を有する出力効率又
は互いに異なる駆動力を有する出力効率に制御されるように構成される。
【００１９】
　また、前記清掃機本体の前方側には、清掃機が清掃対象物の布団表面に密着された状態
で前記第３駆動モータの駆動力で空気と異物又は塵埃を真空吸引する際、外部の空気が前
記清掃機本体の底面に流入されることを遮断するための前方カバー部が形成される。
【００２０】
　また、前記前方カバー部は、前記本体と分離、又は射出成形を介して一体に構成される
。
【００２１】
　また、前記清掃機本体には、操作部が構成され、該操作部には前記制御部により前記第
１、２、３駆動モータがそれぞれ清掃対象物の布団種類に応じてモードごとに同一駆動力
を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率として制御されるように前記
制御部にモード設定信号を出力するモード設定部が構成される。
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【００２２】
　また、前記モード設定部は、毛布のような布団清掃用の１段モード選択キーと、極細糸
や羊毛のような布団充填材を充填した掛け布団清掃用の２段モード選択キーと、ガチョウ
／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団清掃用の３段モード選択キーを含んで構成さ
れる。
【００２３】
　また、前記制御部は、前記１段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、前記
第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率に
制御し、前記第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内
の出力効率に制御し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１００％
の出力効率に制御する手動モードの第１制御プログラムが搭載構成される。
【００２４】
　また、前記制御部は、前記２段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、前記
第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効率に
制御し、前記第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内
の出力効率に制御し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～
６５％範囲内の出力効率に制御する手動モードの第２制御プログラムが搭載構成される。
【００２５】
　また、前記制御部は、前記３段モード選択キーのモード選択信号が入力されると、前記
第１駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で３５％～４５％の出力効率に制御し
、前記第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力
効率に制御し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％
範囲内の出力効率に制御する手動モードの第３制御プログラムが搭載構成される。
【００２６】
　また、前記清掃機本体には、前記吸引口を介して吸引圧力を測定した後、その測定情報
を前記制御部に出力する第１センサと、清掃対象物の表面に対する前記回転ブラシの接触
圧力を測定した後、これを前記制御部に出力する第２センサと、清掃対象物の表面に対す
る前記打撃体の打撃圧力を測定した後、これを前記制御部に出力する第３センサとのうち
少なくとも１つ以上のセンサが構成される。
【００２７】
　また、前記制御部は、前記第１、２、３センサのうちのいずれか１つ又は複数入力され
る測定信号により前記第１、２、３駆動モータをそれぞれ清掃対象物の布団種類に応じて
制御モードごとに、同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効
率で自動制御する自動モードの制御プログラムが搭載構成される。
【００２８】
　また、前記自動モードの制御プログラムにより実現される制御モードは、毛布のような
布団清掃用の１段制御モードと、極細糸や羊毛のような布団充填材を充填した掛け布団清
掃用の２段制御モード及び、ガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団清掃用
の３段制御モードを含んで構成される。
【００２９】
　また、前記制御部の自動モード制御プログラムは、１段制御モード時、前記第１駆動モ
ータの駆動力は１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率に制御し、前
記第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
に制御し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１００％の出力効率
に制御するように構成される。
【００３０】
　また、前記制御部の自動モード制御プログラムは、２段制御モード時、前記第１駆動モ
ータの駆動力は１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効率に制御し、前
記第２駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率
に制御し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲
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内の出力効率に制御するように構成される。
【００３１】
　また、前記制御部の自動モード制御プログラムは、３段制御モード時、前記第１駆動モ
ータの駆動力は１００％の出力効率基準で３５％～４５％の出力効率に制御し、前記第２
駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率に制御
し、前記第３駆動モータの駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出
力効率に制御するように構成される。
【００３２】
　他の態様において、前記清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置により実現さ
れる清掃効率制御方法は、清掃対象物の布団上に清掃機本体を位置させた後、第１、３駆
動モータ又は第２、３駆動モータを一般モードで動作させる第１段階と、該第１段階から
一般モードで動作する第１、３駆動モータ、又は第２、３駆動モータから吸引圧力又は接
触圧力又は打撃圧力を測定する第２段階と、前記第２段階から測定される吸引圧力又は接
触圧力又は打撃圧力から清掃対象物の布団種類を判断する第３段階と、前記第３段階の判
断結果により該当する布団に適合な出力効率を有するように、前記第１段階において一般
モードで動作する第１、３駆動モータ、又は第２、３駆動モータの出力効率を制御モード
ごとに制御して布団表面の各種異物と塵埃を除去する第４段階とを含んで進行される。
【発明の効果】
【００３３】
　このように、本発明は清掃機に真空吸引力を発生する駆動モータとブラシを回転させる
駆動モータ、そして打撃体を動作させる駆動モータをそれぞれ個別的に構成する状態で、
それぞれの駆動モータに対する駆動力を清掃対象物の布団種類に応じて同一又は互いに異
なる駆動力を有するように制御したもので、これを介して清掃対象物の種類別清掃効率を
極大化させながら清掃機製品に対する消費者満足度を向上させる効果を期待することがで
きる。
【図面の簡単な説明】
【００３４】
【図１】本発明の実施形態に係る清掃機の構造を示す斜視図。
【図２】本発明の実施形態に係る清掃機の構造を示す底面図。
【図３】本発明の実施形態に係る清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置に対す
る構成を示す概略的なブロック図。
【図４】本発明の実施形態に係る毛布布団の表面に清掃機を位置させた状態を示す断面概
略図。
【図５】本発明の実施形態に係る極細糸や羊毛のような布団充填材を充填した掛け布団の
表面に清掃機を位置させた状態を示す断面概略図。
【図６】本発明の実施形態に係るガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団の
表面に清掃機が位置させた状態を示す断面概略図。
【図７】本発明の実施形態に係る布団種類による駆動モータの出力効率制御値を示すテー
ブル図。
【図８】本発明の実施形態に係る清掃対象物種類による清掃機の清掃効率制御方法を示す
フローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００３５】
　以下、添付図面を参照して本発明の実施形態を説明する。
【００３６】
　図１は、本発明の実施形態に係る清掃機の構造を示す斜視図であり、図２は、本発明の
実施形態に係る清掃機の構造を示す底面図であり、図３は、本発明の実施形態に係る清掃
対象物種類による清掃機の清掃効率制御装置に対する構成を示す概略的なブロック図を示
す。
【００３７】
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　図４は、本発明の実施形態に係る毛布布団の表面に清掃機を位置させた状態を示す断面
概略図であり、図５は、本発明の実施形態に係る極細糸や羊毛のような布団充填材を充填
した掛け布団の表面に清掃機を位置させた状態を示す断面概略図であり、図６は、本発明
の実施形態に係るガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団の表面に清掃機が
位置させた状態を示す断面概略図を示す。
【００３８】
　添付の図１ないし図６を参照すると、本発明の実施形態に係る清掃対象物種類による清
掃機の清掃効率制御装置には、底面に打撃体１１と回転ブラシ１２及び吸引口１３が形成
された清掃機本体１０の内部に、それぞれ第１、３駆動モータ２０、３０又は第２、３駆
動モータ３０、４０、そして制御部５０を構成する一方、清掃機本体１０に操作部６０が
構成されている。
【００３９】
　ここで、第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０はすべて適用してもよいものであっ
て、以下に第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０について説明する。
【００４０】
　第１駆動モータ２０は、清掃機本体１０の内部に設けられて打撃体１１の打撃動作がな
されるように駆動するものであって、第２駆動モータ３０は、清掃機本体１０の内部に設
けられて回転ブラシ１２を回転させるように駆動されるものであって、第３駆動モータ４
０は清掃機本体１０の内部に設けられて吸引口１３を介して各種異物は勿論、塵埃を真空
吸引するように駆動される。
【００４１】
　制御部５０は、清掃対象物の布団種類に応じて第１、２、３駆動モータ２０、３０、４
０を、同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率に制御する
ように構成される。
【００４２】
　操作部６０は、清掃機本体１０の外部面に設けられることで、操作部６０にはモード設
定部６１が構成され、モード設定部６１は、制御部５０により第１、２、３駆動モータ２
０、３０、４０がそれぞれ清掃対象物の布団種類に応じてモードごとに同一駆動力を有す
る出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率として制御されるように、制御部５
０にモード設定信号を出力するように構成される。
【００４３】
　すなわち、モード設定部６１は、使用者によって操作される１段モード選択キー６１ａ
と２段モード選択キー６１ｂ、及び３段モード選択キー６１ｃを含むことで、１段モード
選択キー６１ａは、添付の図４のように、毛布のような布団Ａ１を清掃する際に使用され
る。
【００４４】
　２段モード選択キー６１ｂは、添付の図５のように、極細糸や羊毛のような布団充填材
を充填した掛け布団Ａ２を清掃する際に使用され、３段モード選択キー６１ｃは、添付の
図６のように、ガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団Ａ３を清掃する際に
使用される。
【００４５】
　このとき、制御部５０には、手動モードの第１、２、３制御プログラムＰＧ１、ＰＧ２
、ＰＧ３が搭載され、第１制御プログラムＰＧ１は、１段モード選択キー６１ａのモード
選択信号が制御部５０に入力されると、第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効
率基準で３０％～４０％範囲内の出力効率（好ましくは３５％の出力効率）に制御し、第
２駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率
（好ましくは８０％の出力効率）に制御し、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％の出
力効率基準で１００％の出力効率に制御する。
【００４６】
　第２制御プログラムＰＧ２は、２段モード選択キー６１ｂのモード選択信号が制御部５
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０に入力されると、第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で４５％～５
５％範囲内の出力効率（好ましくは５０％の出力効率）に制御し、第２駆動モータ２０の
駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率（好ましくは６０％
の出力効率）に制御し、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％の出力効率基準で５５％
～６５％範囲内の出力効率（好ましくは６０％の出力効率）に制御する。
【００４７】
　第３プログラムＰＧ３は、３段モード選択キー６１ｃのモード選択信号が制御部５０に
入力されると、第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で３５％～４５％
の出力効率（好ましくは４０％の出力効率）に制御し、第２駆動モータ２０の駆動力は１
００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率（好ましくは８０％の出力効率
）に制御し、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％の出力効率基準で１５％～２５％範
囲内の出力効率（好ましくは２０％の出力効率）に制御する。
【００４８】
　一方、清掃機本体１０の前方側は、吸着防止用空気流路を構成せず、前方カバー部１４
を介して空気流路を遮断させるようにし、これは清掃機が清掃対象物の布団Ａ３の表面に
密着された状態で、ガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団Ａ３の表面で第
３駆動モータ４０の駆動力で空気と異物又は塵埃に対する真空吸引がなされる際、外部の
空気が清掃機本体１０の底面に流入されることを遮断するように構成される。
【００４９】
　すなわち、ガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填した布団Ａ３に清掃がなされる
際、清掃機本体１０の前方側に、従来又は先行技術で説明する空気流路が形成されている
場合、布団Ａ３の表面でキャスタ１４を有する清掃機本体１０の移動が制限されるからで
ある。
【００５０】
　ここで、前方カバー部１４は、清掃機本体１０と分離する構造物で構成するか、又は射
出成形を介して清掃機本体１０に一体に構成してもよい。
【００５１】
　一方、上記のような本発明の実施形態では、図面に具体的に示さないが、清掃機本体１
０には、フィルタと塵埃室及び／又は紫外線ランプが適用されることは通常的な技術に該
当するので、以下ではその説明を省略する。
【００５２】
　このように構成された本発明の実施形態に係る清掃対象物種類による清掃機の清掃効率
制御装置は、まず添付の図１～図４、そして、図７のように、まずは厚さが薄く表面があ
る態度硬く形成された毛布布団Ａ１に対する清掃を行おうとする場合、使用者は清掃機本
体１０の操作部６０に用意されたモード設定部６１で１段モード選択キー６１ａを操作す
る。
【００５３】
　そこで、１段モード選択キー６１ａの操作信号が制御部５０に入力されるので、制御部
５０は上記のような操作信号により手動モードの第１制御プログラムＰＧ１を駆動させる
ことができる。
【００５４】
　すなわち、制御部５０の第１制御プログラムＰＧ１が駆動されながら、添付の図７のよ
うに、清掃機本体１０内に構成された第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率
基準で３０％～４０％範囲内の出力効率（好ましくは３５％の出力効率）に制御し、第２
駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率（
好ましくは８０％の出力効率）に制御する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％
の出力効率基準で１００％の出力効率（消費電力は約３００Ｗ程度）に制御される。
【００５５】
　そこで、上記のように制御される出力効率によって第１駆動モータ２０の駆動力により
毛布布団Ａ１に加えられる打撃体１１の打撃強度は低くなって、第２駆動モータ３０の駆
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動力により回転ブラシ１２の回転速度は高くなる一方、第３駆動モータ４０の駆動力によ
り吸引口１３を介する真空吸引圧力は高くなるので、厚さが薄く表面がある程度硬い上記
のような毛布布団Ａ１の表面で各種異物は勿論、塵埃などをより効果的に除去することが
できる。
【００５６】
　すなわち、毛布布団Ａ１は、その表面が硬いので、第３駆動モータ４０の真空吸引力を
高めるための出力効率を高めても、の出力効率により毛布布団Ａ１が吸引口１３を介して
清掃機本体１０の内部に吸い込まれる現象を防止できることは勿論、高い真空圧力から比
較的表面が平坦で硬い毛布布団Ａ１の表面で打撃体１１の打撃強度が弱くても回転ブラシ
１２の回転速度により各種異物と塵埃などをより効果的に真空吸引することができる。
【００５７】
　一方、添付の図１ないし図３と、図５及び図７のように、まず厚さが厚く表面がある態
度クッション感を有する極細糸や羊毛などの布団充填材を充填した掛け布団Ａ２に対する
清掃を行おうとする場合、使用者は清掃機本体１０の操作部６０に用意されたモード設定
部６１で２段モード選択キー６１ｂを操作する。
【００５８】
　そこで、２段モード選択キー６１ｂの操作信号は制御部５０に入力されるので、制御部
５０は上記のような操作信号により手動モードの第２制御プログラムＰＧ２を駆動させる
ことができる。
【００５９】
　すなわち、制御部５０の第２制御プログラムＰＧ２が駆動されながら、添付の図７のよ
うに、清掃機本体１０内に構成される第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率
基準で４５％～５５％範囲内の出力効率（好ましくは５０％の出力効率）に制御し、第２
駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～７５％範囲内の出力効率（
好ましくは６０％の出力効率）に制御する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％
の出力効率基準で５５％～７５％範囲内の出力効率（好ましくは６０％の出力効率として
その消費電力は約１８０Ｗ程度）に制御される。
【００６０】
　そこで、上記のように制御される出力効率により第１駆動モータ２０の駆動力により掛
け布団Ａ２に加えられる打撃体１１の打撃強度は、上記説明の第１制御プログラムＰＧ１
の制御状態に比べてある態度高くなって、第２駆動モータ３０の駆動力により回転ブラシ
１２の回転速度は、上記説明の第１制御プログラムＰＧ１の制御状態に比べてある態度高
くなる一方、第３駆動モータ４０の駆動力により吸引口１３を介する真空吸引圧力は、第
１制御プログラムＰＧ１の制御状態に比べてある程度は低くなるので、厚さが厚く表面が
ある態度のクッション感を有する上記のような掛け布団Ａ２の表面で各種異物は勿論、塵
埃などをより効果的に除去することができる。
【００６１】
　すなわち、掛け布団Ａ２は、その表面を充填した布団充填材によってある程度はクッシ
ョン感を有するので、第３駆動モータ４０の真空吸引力を毛布布団Ａ１に比べてある程度
低くするために出力効率を低くしなければならなく、これはの出力効率により掛け布団Ａ
２が吸引口１３を介して清掃機本体１０の内部に吸い込まれる現象を防止するためであり
、それと共に中間段階の真空圧力により比較的表面がクッション感を有した掛け布団Ａ２
の表面で打撃体１１の打撃強度と回転ブラシ１２の回転速度を介して各種異物と塵埃など
を容易に分離させた後、これをより効果的に真空吸引することができる。
【００６２】
　一方、添付の図１ないし図３と、図６及び図７のように、まず厚さが厚く表面が掛け布
団Ａ２に比べて相当水準のクッション感を有するガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充
填した布団Ａ３に対する清掃を行おうとする場合、使用者は清掃機本体１０の操作部６０
に用意されたモード設定部６１で３段モード選択キー６１ｃを操作する。
【００６３】
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　そこで、３段モード選択キー６１ｃの操作信号が制御部５０に入力されるので、制御部
５０は上記のような操作信号により手動モードの第３制御プログラムＰＧ３を駆動させる
ことができる。
【００６４】
　すなわち、制御部５０の第３制御プログラムＰＧ３が駆動されながら、添付の図７のよ
うに、清掃機本体１０内に構成される第１駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率
基準で３５％～４５％範囲内の出力効率（好ましくは４０％の出力効率）に制御し、第２
駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率（
好ましくは８０％の出力効率）に制御する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％
の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出力効率（好ましくは２０％の出力効率として
その消費電力は約６０Ｗ程度）に制御される。
【００６５】
　そこで、上記のように制御される出力効率により第１駆動モータ２０の駆動力により布
団Ａ３に加えられる打撃体１１の打撃強度は、上記説明の第２制御プログラムＰＧ２の制
御状態と互いに同一ないし類似に維持され、第２駆動モータ３０の駆動力により回転ブラ
シ１２の回転速度は、上記説明の第２制御プログラムＰＧ２の制御状態に比べてある態度
高くなる一方、第３駆動モータ４０の駆動力により吸引口１３を介する真空吸引圧力は、
第２制御プログラムＰＧ２の制御状態に比べて相当低くなるので、厚さが厚く表面が非常
にクッション感を有する上記のような布団Ａ３の表面で、各種異物は勿論、塵埃などをよ
り効果的に除去することができる。
【００６６】
　すなわち、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３は、その表面を充填
したガチョウ又は鴨の毛のような布団充填材によって非常にクッション感を有するので、
第３駆動モータ４０の真空吸引力を掛け布団Ａ２に比べて最も低くするために出力効率を
低くしなければならなく、これはの出力効率によりガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を
充填した布団Ａ３が吸引口１３を介して清掃機本体１０の内部に吸い込まれる現象を防止
するためであり、それと共に、最も低い真空圧力により表面が非常にクッション感を有し
た布団Ａ３の表面で打撃体１１の打撃強度は勿論、増大した回転ブラシ１２の回転速度を
介して各種異物と塵埃などを容易に分離させることができるので、低い出力効率を有する
第３駆動モータ４０の駆動力により上記のように分離した各種異物と塵埃などを容易に真
空吸引することができる。
【００６７】
　ここで、添付の図７のような出力効率の制御値テーブルは反復実験を介して得られたも
ので、これにより制御部５０は操作部６０の１段モード及び２段モードと３段モードの選
択キー６１ａ、６１ｂ、６１ｃで選択的に入力される操作信号により第１、２、３駆動モ
ータ２０、３０、４０の駆動力による出力効率を、制御値テーブルを参照して制御するこ
とができる。
【００６８】
　すなわち、本発明の実施形態は、清掃対象物の布団種類に応じて第１、２、３駆動モー
タ２０、３０、４０の出力効率を選別的に制御しながら、布団種類別電力消費量を節減す
る一方、布団の表面で各種異物と塵埃などをより効果的に分離することができるのは勿論
、分離した各種異物と塵埃などを選別的に制御される真空吸引力で真空吸引することがで
きる。
【００６９】
　一方、本発明の実施形態においては、操作部６０の１段モード、２段モード、３段モー
ドの選択キー６１ａ、６１ｂ、６１ｃを介して制御部５０に布団の種類を通知し、制御部
５０から第１、２、３制御プログラムＰＧ１、ＰＧ２、ＰＧ３にそれぞれ第１、２、３駆
動モータ２０、３０、４０の駆動力による出力効率を制御することについて説明したが、
上記のような選択キー６１ａ、６１ｂ、６１ｃの信号入力なしに、制御部５０が自動モー
ドの制御プログラムＡＰＧを介して布団の種類を自体判断した後、これに基づいて第１、
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２、３駆動モータ２０、３０、４０の駆動力による出力効率をそれぞれ自動制御すること
もできる。
【００７０】
　このために、本発明の他の実施形態においては、清掃機本体１０に、吸引口１3を介し
て吸引圧力を測定した後、その測定情報を制御部５０に出力する第１センサ７１と、清掃
対象物の表面に対する回転ブラシ１２の接触圧力を測定した後、これを制御部５０に出力
する第２センサ７２と、清掃対象物の表面に対する打撃体１１の打撃圧力を測定した後、
これを制御部５０に出力する第３センサ７３のうちのいずれか１つを構成するか、又は第
１、２、３センサ７１、７２、７３を全部又は複数個構成するようにした。
【００７１】
　そこで、制御部５０に搭載される自動モードの制御プログラムＡＰＧは、第１、２、３
センサ７１、７２、７３のうちのいずれか１つ又は複数入力される測定信号により第１、
２、３駆動モータ２０、３０、４０をそれぞれ清掃対象物の布団種類に応じて制御モード
ごとに同一駆動力を有する出力効率又は互いに異なる駆動力を有する出力効率で自動制御
される。
【００７２】
　この場合、自動モードの制御プログラムＡＰＧにより実現される制御モードは、毛布の
ような布団Ａ１清掃用の１段制御モードと、極細糸や羊毛のような布団充填材を充填した
掛け布団Ａ２清掃用の２段制御モード、及びガチョウ／鴨の毛のような布団充填材を充填
した布団Ａ３清掃用の３段制御モードを含む。
【００７３】
　すなわち、添付の図４及び図８のように、まず厚さが薄くて表面がある態度硬く形成さ
れた毛布布団Ａ１の表面に清掃機本体１０を位置させた状態で電源を供給し、第１、２、
３駆動モータ２０、３０、４０を一般モードで駆動させる。
【００７４】
　ここで、第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の一般モードは、その出力効率がそ
れぞれ１００％であるか、又は最小出力効率である１０％であってもよく、このような一
般モードは製品出荷時に任意で設定することができる。
【００７５】
　そこで、清掃機本体１０に構成される第１センサ７１は、一般モードに該当する出力効
率を有する第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の出力効率を介して行われる吸引口
１3を介して吸引圧力を測定した後、その測定情報を制御部５０に出力する。
【００７６】
　また、第２センサ７２は、毛布布団Ａ１の表面に対する回転ブラシ１２の接触圧力を測
定した後、これを制御部５０に出力する。
【００７７】
　また、第３センサ７３は、毛布布団Ａ１の表面に対する打撃体１１の打撃圧力を測定し
た後、これを制御部５０に出力する。
【００７８】
　そこで、制御部５０は、上記のように、第１センサ７１及び／又は第２センサ７２及び
／又は第３センサ７３から出力した測定信号を入力し、清掃対象物が毛布布団Ａ１である
ことを分析するようになり、このような分析を介して自動モードの制御プログラムＡＰＧ
を駆動させ、これにより添付の図７のように、制御部５０は、清掃機本体１０内に構成さ
れる第１駆動モータ２０の駆動力を１００％の出力効率基準で３０％～４０％範囲内の出
力効率（好ましくは３５％の出力効率０に制御し、第２駆動モータ２０の駆動力は１００
％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力効率（好ましくは８０％の出力効率）に
制御する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％の出力効率基準で１００％の出力
効率(消費電力は約３００Ｗ程度）に制御される。
【００７９】
　そこで、上記のように制御される出力効率によって第１駆動モータ２０の駆動力により
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毛布布団Ａ１に加えられる打撃体１１の打撃強度は低くなり、第２駆動モータ３０の駆動
力により回転ブラシ１２の回転速度は高くなる一方、第３駆動モータ４０の駆動力により
吸引口１３を介する真空吸引圧力は高くなるのに対して、厚さが薄く表面がある程度は硬
い、上記のような毛布布団Ａ１の表面で各種異物は勿論、塵埃などをより効果的に除去す
ることができる。
【００８０】
　すなわち、毛布布団Ａ１は、その表面が硬くクッション感がほとんどない関係上、第１
、２、３センサ７１、７２、７３から測定した信号により制御部５０は清掃対象物の布団
種類が毛布布団Ａ１であることが判断でき、これにより第３駆動モータ４０の真空吸引力
を高めるための出力効率を高くしても、の出力効率により毛布布団Ａ１が吸引口１３を介
して清掃機本体１０の内部に吸い込まれる現象を防止できることは勿論、高い真空圧力に
より比較的表面が平坦であり、硬い毛布布団Ａ１の表面で打撃体１１の打撃強度が弱くて
も回転ブラシ１２の回転速度により各種異物と塵埃などをより効果的に真空吸引すること
ができる。
【００８１】
　また、添付の図５及び図８のように、まず厚さが厚く表面がある態度クッション感を有
する極細糸や羊毛などの布団充填材を充填した掛け布団Ａ２の表面に清掃機本体１０を位
置させた状態で電源を供給して、第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０を一般モード
で駆動させる。
【００８２】
　ここで、第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の一般モードは、その出力効率がそ
れぞれ１００％であるか、又は最小出力効率である１０％であってもよく、このような一
般モードは製品出荷時に任意に設定することができる。
【００８３】
　そこで、清掃機本体１０に構成される第１センサ７１は、一般モードに該当する出力効
率を有する第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の出力効率を介して行われる吸引口
１3を介して吸引圧力を測定した後、その測定情報を制御部５０に出力する。
【００８４】
　また、第２センサ７２は、掛け布団Ａ２の表面に対する回転ブラシ１２の接触圧力を測
定した後、これを制御部５０に出力する。
【００８５】
　また、第３センサ７３は、掛け布団Ａ２の表面に対する打撃体１１の打撃圧力を測定し
た後、これを制御部５０に出力する。
【００８６】
　そこで、制御部５０は、上記のように第１センサ７１及び／又は第２センサ７２及び／
又は第３センサ７３から出力した測定信号を受けて清掃対象物が掛け布団Ａ２であること
を分析することになり、このような分析を介して自動モードの制御プログラムＡＰＧを駆
動させ、これにより添付の図７のように、制御部５０は、清掃機本体１０内に構成される
第１駆動モータ２０の駆動力を１００％の出力効率基準で４５％～５５％範囲内の出力効
率（好ましくは５０％の出力効率）に制御し、第２駆動モータ２０の駆動力は１００％の
出力効率基準で５５％～６５％範囲内の出力効率（好ましくは６０％の出力効率）に制御
する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１００％の出力効率基準で５５％～６５％範囲
内の出力効率（好ましくは６０％の出力効率、消費電力は約１８０Ｗ程度）に制御される
。
【００８７】
　そこで、上記のように制御される出力効率によって第１駆動モータ２０の駆動力により
掛け布団Ａ２に加えられる打撃体１１の打撃強度は毛布布団Ａ１に比べて高くなって、第
２駆動モータ３０の駆動力により回転ブラシ１２の回転速度は毛布布団Ａ１に比べて低く
なることは勿論、第３駆動モータ４０の駆動力により吸引口１３を介する真空吸引圧力も
毛布布団Ａ１に比べて低くなるので、厚さが厚くある態度のクッション感を有する上記の
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ような掛け布団Ａ２の表面で、各種異物は勿論、塵埃などをより効果的に除去することが
できる。
【００８８】
　すなわち、掛け布団Ａ２は、その表面がある態度のクッション感を有する関係上、第１
、２、３センサ７１、７２、７３により測定された信号によって制御部５０は清掃対象物
の布団種類が掛け布団Ａ２であることを判断することができ、これにより第３駆動モータ
４０の真空吸引力を低くなるように出力効率を低くしても、の出力効率によって掛け布団
Ａ２が吸引口１３を介して清掃機本体１０の内部に吸い込まれる現象を防止しながら、中
間段階の真空圧力により比較的表面がある態度のクッション感を有する掛け布団Ａ２の表
面で、出力効率が制御される打撃体１１の打撃強度と回転ブラシ１２の回転速度により各
種異物と塵埃などをより効果的に真空吸引することができる。
【００８９】
　また、添付の図６及び図８のように、まず、厚さが厚く表面が非常にクッション感を有
するガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３の表面に清掃機本体１０を位
置させた状態で、電源供給して第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０を一般モードで
駆動させる。
【００９０】
　ここで、第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の一般モードは、その出力効率がそ
れぞれ１００％であるか、又は最小出力効率である１０％であってもよく、このような一
般モードは、製品出荷時に任意に設定することができる。
【００９１】
　そこで、清掃機本体１０に構成される第１センサ７１は、一般モードに該当する出力効
率を有する第１、２、３駆動モータ２０、３０、４０の出力効率を介して行われる吸引口
１１を介して吸引圧力を測定した後、その測定情報を制御部５０に出力する。
【００９２】
　また、第２センサ７２は、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３の表
面に対する回転ブラシ１２の接触圧力を測定した後、これを制御部５０に出力する。
【００９３】
　また、第３センサ７３は、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３の表
面に対する打撃体１１の打撃圧力を測定した後、これを制御部５０に出力する。
【００９４】
　そこで、制御部５０は、上記のように第１センサ７１及び／又は第２センサ７２及び／
又は第３センサ７３から出力した測定信号を受けて清掃対象物がガチョウ／鴨の毛などの
布団充填材を充填した布団Ａ３であることを分析し、このような分析を介して自動モード
の制御プログラムＡＰＧを駆動させるようになり、これにより、添付の図７のように、制
御部５０は、清掃機本体１０内に構成される第１駆動モータ２０の駆動力を１００％の出
力効率基準で３５％～４５％範囲内の出力効率（好ましくは４０％の出力効率）に制御し
、第２駆動モータ２０の駆動力は１００％の出力効率基準で７５％～８５％範囲内の出力
効率（好ましくは８０％の出力効率）に制御する一方、第３駆動モータ４０の駆動力は１
００％の出力効率基準で１５％～２５％範囲内の出力効率（好ましくは２０％の出力効率
、消費電力は約１８０Ｗ程度）に制御される。
【００９５】
　そこで、上記のように制御される出力効率によって第１駆動モータ２０の駆動力により
ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３に加えられる打撃体１１の打撃強
度は掛け布団Ａ２と同一ないし類似になり、第２駆動モータ３０の駆動力により回転ブラ
シ１２の回転速度は掛け布団Ａ２に比べて高くなることは勿論、第３駆動モータ４０の駆
動力により吸引口１３を介する真空吸引圧力は掛け布団Ａ２に比べて非常に低くなるので
、厚さが厚く非常にクッション感を有する上記のようなガチョウ／鴨の毛などの布団充填
材を充填した布団Ａ３の表面で、各種異物は勿論、塵埃などをより効果的に除去すること
ができる。
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　すなわち、ガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３は、その表面が非常
にクッション感を有する関係上、第１、２、３センサ７１、７２、７３から測定された信
号によって制御部５０は清掃対象物の布団種類がガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充
填した布団Ａ３であることを判断することができ、これにより第３駆動モータ４０の真空
吸引力を最も低くすることができるように出力効率を最も低くしても、の出力効率によっ
てガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３が吸引口１３を介して清掃機本
体１０の内部に吸い込まれる現象を防止させながら、最も低い真空圧力であっても比較的
表面が非常にクッション感を有するガチョウ／鴨の毛などの布団充填材を充填した布団Ａ
３の表面で、出力効率が制御される打撃体１１の打撃強度と回転ブラシ１２の回転速度に
より各種異物と塵埃などをより効果的に真空吸引することができる。
【００９７】
　以下、本発明の実施形態では、布団の種類を厚さが薄く表面がある程度は硬い毛布布団
Ａ１と、極細糸や羊毛などの布団充填材を充填した掛け布団Ａ２、そしてガチョウ／鴨の
毛などの布団充填材を充填した布団Ａ３として説明をしたが、必ずこれに限定されるもの
ではなく、本発明の実施形態で説明してない公知の布団にもその適用が可能であり、その
適用基準は布団の厚さと布団充填材充填によるクッション感のレベルによって図７の制御
値テーブルを適用することができるか、又は制御値テーブルに追加することができる。
【００９８】
　以上、本発明の好ましい実施形態を説明したが、本発明は上記の実施形態に限定される
ことはない。本発明の趣旨を逸脱しない範囲で、構成の付加、省略、置換、及びその他の
変更が可能であり、これらについても、当然に本発明の技術的範囲に属するものと了解さ
れる。
【符号の説明】
【００９９】
１０　清掃機本体
１１　打撃体
１２　回転ブラシ
１３　吸引口
１４　前方カバー部
２０　第１駆動モータ
３０　第２駆動モータ
４０　第３駆動モータ
５０　制御部
６０　操作部
６１　モード設定部
６１ａ　１段モード選択キー
６１ｂ　２段モード選択キー
６１ｃ　３段モード選択キー
７１　第１センサ
７２　第２センサ
７３　第３センサ
Ａ１、Ａ２、Ａ３　布団
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