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DESCRIPCION
Método de limpieza y robot de limpieza
Campo técnico

La presente solicitud se refiere al campo técnico de un robot de limpieza y, en particular, a un método de limpiezay a
un robot de limpieza.

Antecedentes

Con el desarrollo de la ciencia y la tecnologia, los robots de limpieza se usan de manera cada vez mas habitual. Los
robots de limpieza existentes adoptan generalmente el principio de proximidad en el procedimiento de limpieza para
limpiar diferentes zonas de una escena objetivo a lo largo de una ruta con la forma del caracter chino “5”. En los
robots de limpieza existentes, no se tienen en cuenta diferentes condiciones de diferentes zonas en la escena objetivo
en el procedimiento de limpieza, lo cual es probable que provoque que la limpieza sea menos razonable y menos
inteligente en la condicion de potencia limitada.

El documento US20140207280A1 se refiere a un método implementado por ordenador para recibir 6rdenes de usuario
para un robot de limpieza remoto y enviar las 6rdenes de usuario al robot de limpieza remoto, incluyendo el robot de
limpieza remoto un motor de accionamiento y un motor de limpieza, incluye visualizar una interfaz de usuario que
incluye una zona de control, y dentro de la zona de control; un grupo de control de lanzamiento manipulable por el
usuario que incluye una pluralidad de elementos de control, teniendo el grupo de control de lanzamiento un estado de
control de lanzamiento diferido y un estado de control de lanzamiento inmediato; al menos un elemento de control de
estrategia de limpieza manipulable por el usuario que tiene un estado de control de estrategia de limpieza primario y
un estado de control de estrategia de limpieza alternativo; y un grupo de control de recuperacion fisica que incluye
una pluralidad de elementos de control, teniendo el grupo de control de recuperacion fisica un estado de control de
recuperacion inmediata y un estado de control de localizador audible remoto.

Ademas, el documento US2005000543A1 se refiere a un robot limpiador que limpia una sala usando una limpieza de
sala serpenteante y una limpieza localizada serpenteante; y el documento US20090194137A1 da a conocer un robot
de servicio, tal como un limpiador robético, que puede estar configurado para realizar un servicio mas eficaz en un
entorno.

En una escena doméstica, por ejemplo, zonas tales como un saloén, una cocina y similares, son mas propensas a
ensuciarse, mientras que zonas tales como un dormitorio no son propensas a ensuciarse. La situacion anterior no se
tendra en cuenta por los robots de limpieza existentes que adoptan el principio de proximidad en el procedimiento de
limpieza de la escena doméstica a lo largo de una ruta con la forma del caracter chino “=”. En este caso, es posible
que la potencia limitada se use para limpiar una zona de dormitorio menos sucia en vez de una zona que e€s mas
probable que se ensucie, tal como un saldn, una cocina y similares, lo cual hace que el procedimiento de limpieza de
los robots de limpieza sea menos razonable y los robots de limpieza sean menos inteligentes.

Por consiguiente, se desea de manera urgente proporcionar un robot de limpieza mas inteligente.
Sumario

La invencidn se define por un método de limpieza segun la reivindicacion 1, un robot de limpieza segun la reivindicacion
8, un medio de almacenamiento legible por ordenador segun la reivindicacion 14 y un producto de programa
informatico segun la reivindicacion 15. En las reivindicaciones dependientes se definen realizaciones preferidas.

Realizaciones de la presente solicitud tienen como objetivo proporcionar un método de limpieza y un robot de limpieza,
para realizar un robot de limpieza mas inteligente y un procedimiento de limpieza mas razonable.

Breve descripcién de los dibujos

Con elfin de ilustrar mas claramente las soluciones técnicas de las realizaciones de la presente solicitud o de la técnica
anterior, a continuacion se describiran brevemente dibujos que se necesita usar en las realizaciones o la técnica
anterior. Evidentemente, los dibujos descritos a continuacidon son Unicamente para algunas realizaciones de la
presente solicitud. Basandose en estos dibujos, los expertos en la técnica pueden obtener otros dibujos sin ningun
esfuerzo creativo.

La figura 1 es un diagrama de flujo esquematico de un método de limpieza proporcionado por una realizacion de la
presente solicitud.

La figura 2 es un diagrama de flujo esquematico de limpieza de una zona de limpieza objetivo proporcionada por una
realizacién de la presente solicitud.
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La figura 3A es un diagrama esquematico de un mapa de escena para una escena objetivo.

La figura 3B es un diagrama esquematico de la “zona 1” mostrada en la figura 3A que se divide en una pluralidad de
cuadriculas.

La figura 3C es un diagrama esquematico de factores de suciedad objetivo para cuadriculas en la “zona 1” mostrada
en la figura 3B.

La figura 3D es otro diagrama esquematico de un mapa de escena para la escena objetivo mostrada en la figura 3A.

La figura 3E es un diagrama esquematico del desplazamiento del robot de limpieza a través de todas las cuadriculas
en la zona de limpieza objetivo.

La figura 4 es un diagrama de flujo esquematico de limpieza de una zona de limpieza objetivo proporcionada por una
realizacién de la presente solicitud.

La figura 5A es un diagrama esquematico del desplazamiento del robot de limpieza a través de las cuadriculas, que
cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, en la zona de limpieza objetivo.

La figura 5B es otro diagrama esquematico del desplazamiento del robot de limpieza a través de las cuadriculas, que
cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, en la zona de limpieza objetivo.

La figura 6 es un diagrama estructural esquematico de un robot de limpieza proporcionado por una realizacion de la
presente solicitud.

Descripcién detallada

A continuacion se describiran de manera clara y completa las soluciones técnicas en las realizaciones de la presente
solicitud con referencia a los dibujos en las realizaciones de la presente solicitud. Evidentemente, los dibujos descritos
son unicamente algunas, no todas, de las realizaciones de la presente solicitud. Basandose en las realizaciones en la
presente solicitud, todas las demas realizaciones obtenidas por los expertos en la técnica sin ningun esfuerzo creativo
se encuentran dentro del alcance de proteccidn de la presente solicitud.

Realizaciones de la presente solicitud proporcionan un método de limpieza y un robot de limpieza, para realizar un
robot de limpieza mas inteligente y un procedimiento de limpieza mas razonable.

Tal como se muestra en la figura 1, una realizacién de la presente solicitud proporciona un método de limpieza. El
método puede incluir las siguientes etapas.

S101: después de que un robot de limpieza obtenga una instruccion de limpieza para una escena objetivo, adquirir un
mapa de escena para la escena objetivo y adquirir una potencia actual del robot de limpieza.

El método de limpieza proporcionado por la realizacion de la presente solicitud puede aplicarse a un robot de limpieza.
El robot de limpieza puede incluir una unidad de limpieza, que puede incluir un ventilador, un cepillo rodante y/o un
dispositivo de aspiracidon de polvo para permitir que el robot de limpieza recoja suciedad tal como polvo en la escena
objetivo, y puede incluir ademas un cepillo lateral para permitir que el robot de limpieza limpie suciedad tal como polvo
en la escena objetivo. El robot de limpieza puede incluir ademas una unidad de movimiento, que puede incluir un motor
de marcha para permitir que el robot de limpieza se desplace en la escena objetivo. En una implementacion, el robot
de limpieza puede estar dotado de dos motores de marcha para garantizar su equilibrio durante la marcha.

Puede entenderse que la instruccion de limpieza mencionada en la realizacion de la presente solicitud puede o bien
activarse por un usuario o bien activarse automaticamente por el robot de limpieza, ambos de los cuales resultan
viables. En la misma, la manera de activacion por el usuario puede implementarse pulsando un usuario en un botén
de funcién, configurado para realizar una funcién de limpieza, en el robot de limpieza para activar una instruccion de
limpieza, o mediante una sefial de voz del usuario para activar la instruccion de limpieza. En la misma, la sefial de voz
puede incluir informacion de activacion que permite que el robot de limpieza active la instruccion de limpieza y que
puede incluir, pero no se limita a, informacion tal como “limpiar” y “barrer’ y similares.

En la realizacion de la presente solicitud, la escena objetivo puede ser una escena en la que esta ubicado el robot de
limpieza, por ejemplo, dentro de una sala. Después de obtener una instruccion de limpieza para la escena objetivo, el
robot de limpieza puede adquirir un mapa de escena para la escena objetivo. En la misma, el mapa de escena puede
ser un mapa creado para la escena objetivo, tal como un mapa que se obtiene reduciendo la escena objetivo segun
una razon previamente establecida. Ademas, el robot de limpieza puede adquirir su potencia restante actual como
potencia actual en la realizacion de la presente solicitud. Ademas, en un caso, el robot de limpieza puede incluir una
unidad de deteccion de potencia, a través de la cual el robot de limpieza puede adquirir su potencia restante actual.
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En un caso, la unidad de deteccién de potencia puede ser un dispositivo de deteccidn de potencia.

En una implementacion, cuando se limpia la escena objetivo por primera vez, el robot de limpieza puede realizar una
limpieza de desplazamiento completo, durante la cual se crea un mapa de escena para la escena objetivo. Durante la
creacion del mapa de escena para la escena objetivo, el robot de limpieza divide cada zona de la escena objetivo
usando una cuadricula con un tamafio predeterminado, es decir, divide cada zona de la escena objetivo en el mapa
de escena en cuadriculas con el tamafo predeterminado. Ademas, para cada cuadricula, el robot de limpieza
determina la cantidad de polvo (es decir, un factor de suciedad objetivo que va a describirse mas adelante) para cada
cuadricula mediante una unidad de deteccidon de polvo del robot de limpieza. En la misma, la limpieza de
desplazamiento completo se refiere a limpiar todas las ubicaciones en la escena objetivo. En un caso, también pueden
usarse técnicas tales como telemetria laser y navegacion inercial y similares cuando se crea el mapa de escena para
la escena objetivo.

En una implementacién, la limpieza de desplazamiento completo puede referirse a limpiar todas las ubicaciones en la
escena objetivo en forma de un caracter chino “=” basandose en el principio de proximidad.

S102: si se determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la
escena objetivo, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en la escena
objetivo basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En una implementacién, la escena objetivo representada por el mapa de escena se divide en una pluralidad de zonas
por adelantado. En la misma, la escena objetivo puede dividirse basandose en salas en la escena objetivo o0 basandose
en diversas zonas funcionales en la escena objetivo. En la misma, las zonas funcionales pueden incluir una zona de
cocina, una zona de dormitorio, una zona de bafio, una zona de salén, una zona de comedor, una zona de entrada y
asi sucesivamente. Puede entenderse que cada zona en la escena objetivo representada por el mapa de escena
corresponde a un identificador de zona Unico. En un caso, las zonas que deben limpiarse pueden ser la totalidad o
parte de las zonas en la escena objetivo.

En la misma, cada zona en la escena objetivo corresponde a un nivel de suciedad objetivo, que puede determinarse
basandose en la cantidad total de suciedad, tal como polvo, para esta zona durante un procedimiento de limpieza
histérico. En la misma, el procedimiento de limpieza histdrico puede ser un procedimiento de limpieza antes de la
adquisicion de la instruccidn de limpieza.

En la misma, el nivel de suciedad objetivo para cada zona en la escena objetivo puede indicar la cantidad de polvo en
esta zona. En un caso, es posible que cuanto mayor es el nivel de suciedad objetivo para una zona en la escena
objetivo, mayor es la cantidad total de suciedad, tal como polvo, en la zona en la escena objetivo.

En una realizacion de la presente solicitud, si se determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las
zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede determinar directamente una zona de
limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse, basandose en el nivel de suciedad objetivo para
cada una de las zonas que deben limpiarse. En una implementacion, la zona de limpieza objetivo puede ser una zona
que se adapta a una regla de determinacién previamente establecida que puede establecerse basandose en requisitos
de usuario. En un caso, la regla de determinacién previamente establecida puede corresponder a un nivel de suciedad
objetivo maximo, o corresponder a un nivel de suciedad objetivo minimo, o corresponder a un nivel de suciedad
objetivo central, es decir, corresponder a un nivel de suciedad objetivo que esta ubicado en el medio de una cola
obtenida clasificando las zonas en un orden ascendente o descendente basandose en niveles de suciedad objetivo.

En una implementacion, el robot de limpieza puede determinar si la potencia actual es suficiente para limpiar todas las
zonas que deben limpiarse en la escena objetivo estableciendo un umbral de potencia. Cuando se determina que la
potencia actual es mayor que el umbral de potencia establecido, se indica que la potencia actual es suficiente para
limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo. Cuando se determina que la potencia actual no es
mayor que el umbral de potencia establecido, se indica que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las
zonas que deben limpiarse en la escena objetivo. En un caso, si el robot de limpieza determina que la potencia actual
es suficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede realizar
una limpieza de desplazamiento completo y no repetitiva para todas las zonas que deben limpiarse en la escena
objetivo. La manera de limpieza especifica no esta limitada en esta realizacion, y puede ser limpieza basada en el
principio de proximidad o puede ser limpieza basada en el nivel de suciedad objetivo para cada zona que debe
limpiarse (por ejemplo, limpiar en primer lugar una zona con el nivel de suciedad objetivo maximo, después limpiar
una zona con el nivel de suciedad objetivo minimo), ambas de las cuales son viables. En la misma, la limpieza de
desplazamiento completo y no repetitiva puede referirse a limpiar unicamente una vez para cada zona y unicamente
una vez para cada ubicacién dentro de cada zona en un procedimiento de limpieza.

S$103. limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la zona
de limpieza objetivo y la potencia actual.

Puede entenderse que el mapa de escena puede ser un mapa que se obtiene reduciendo la escena objetivo segun
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una razon previamente establecida, y puede representar relaciones de ubicacién entre todas las zonas en la escena
objetivo. En una realizacion de la presente solicitud, el robot de limpieza puede limpiar la zona de limpieza objetivo
basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo y la potencia actual.
Especificamente, el robot de limpieza puede controlar la unidad de limpieza y la unidad de movimiento para limpiar la
zona de limpieza objetivo. El robot de limpieza se mueve en la zona de limpieza objetivo por medio de la unidad de
movimiento de tal manera que el robot de limpieza limpia la ubicacion a la que llega por medio de la unidad de limpieza.

En un caso, en el procedimiento de limpieza del robot de limpieza, el robot de limpieza puede consumir diferentes
potencias para limpiar zonas que corresponden a diferentes niveles de suciedad objetivo. En el mismo, es posible que
cuanto mayor es el nivel de suciedad objetivo para una zona, mayor es el consumo de potencia del robot de limpieza
cuando se limpia esta zona. A la vista de lo anterior, el robot de limpieza puede determinar por adelantado, basandose
en la potencia actual, el mapa de escena y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo, si el robot
de limpieza puede limpiartoda la zona de limpieza objetivo, es decir, realizar una limpieza de desplazamiento completo
para la zona de limpieza objetivo. Se limpiara toda la zona de limpieza objetivo si se determina por adelantado que la
potencia actual es suficiente para limpiar toda la zona de limpieza objetivo, y se limpiara una zona de limpieza objetivo
parcial si se determina por adelantado que la potencia actual es insuficiente para limpiar toda la zona de limpieza
objetivo.

En la realizacion de la presente solicitud, si el robot de limpieza determina por adelantado que su potencia actual es
insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede
determinar la zona de limpieza objetivo que debe limpiarse basandose en niveles de suciedad objetivo para todas las
zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, de tal manera que el robot de limpieza es mas inteligente cuando se
determina la zona de limpieza objetivo y, por tanto, la zona de limpieza objetivo determinada de ese modo es mas
razonable. Ademas, el robot de limpieza puede limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena
para la escena objetivo, la potencia actual y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo, de tal
manera que el robot de limpieza es mas inteligente y el procedimiento de limpieza del robot de limpieza es mas
razonable.

En una implementacidn, si el robot de limpieza determina por adelantado que la potencia actual es insuficiente para
limpiar todas las zonas que deben limpiarse en |la escena objetivo, con el fin de mantener el estado de limpieza global
de la escena objetivo, el robot de limpieza puede limpiar de manera preferible las zonas que deben limpiarse con altos
niveles de suciedad en la realizacién de la presente solicitud, por tanto se mejora el uso de la potencia del robot de
limpieza y se mejora hasta cierto grado la eficiencia de limpieza. Especificamente, la etapa de determinar una zona
de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo basandose en un nivel de
suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse puede incluir;

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo maximo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En un caso, si el robot de limpieza determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que
deben limpiarse en la zona de limpieza objetivo, el robot de limpieza clasifica en primer lugar todas las zonas que
deben limpiarse en un orden ascendente o un orden descendente basandose en sus niveles de suciedad objetivo
correspondientes, y después determina, basandose en el orden de clasificacién, la zona que debe limpiarse que tiene
el nivel de suciedad objetivo maximo como la zona de limpieza objetivo.

En el mismo, cuando se clasifican todas las zonas que deben limpiarse en un orden ascendente basandose en sus
niveles de suciedad objetivo correspondientes, la zona que debe limpiarse en la ultima ubicacion en la secuencia
clasificada se determina como la zona de limpieza objetivo. Cuando se clasifican todas las zonas que deben limpiarse
en un orden descendente basandose en sus niveles de suciedad objetivo correspondientes, la zona que debe limpiarse
en la primera ubicacion en la secuencia clasificada se determina como la zona de limpieza objetivo.

En otra implementacion, el usuario puede requerir un estado de limpieza superior de la escena objetivo. En un caso,
el usuario puede necesitar Unicamente que el robot de limpieza limpie zonas que deben limpiarse que tienen bajos
niveles de suciedad objetivo en la escena objetivo, mientras que el usuario puede limpiar manualmente zonas que
deben limpiarse que tienen altos niveles de suciedad objetivo en la escena objetivo. En este caso, si el robot de
limpieza determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena
objetivo, el robot de limpieza puede limpiar de manera preferible las zonas que deben limpiarse que tienen bajos
niveles de suciedad objetivo con el fin de cumplir el requisito del usuario. La etapa de determinar una zona de limpieza
objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo basandose en un nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse puede incluir:

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo minimo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.
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En un caso, si el robot de limpieza determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que
deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza clasifica en primer lugar todas las zonas que deben
limpiarse en un orden ascendente o un orden descendente basandose en sus niveles de suciedad objetivo
correspondientes, y después determina la zona que debe limpiarse que tiene el nivel de suciedad objetivo minimo
como la zona de limpieza objetivo basandose en el orden de clasificacion.

En el mismo, cuando se clasifican todas las zonas que deben limpiarse en un orden descendente basandose en sus
niveles de suciedad objetivo correspondientes, la zona que debe limpiarse en la ultima ubicacion en la secuencia
clasificada se determina como la zona de limpieza objetivo. Cuando se clasifican todas las zonas que deben limpiarse
en un orden ascendente basandose en sus niveles de suciedad objetivo correspondientes, la zona que debe limpiarse
en la primera ubicacion en la secuencia clasificada se determina como la zona de limpieza objetivo.

En una implementacion, con el fin de mejorar en gran medida la experiencia del usuario y, por tanto, realizar un robot
de limpieza mas inteligente, en una realizacién de la presente solicitud, también se requiere que el robot de limpieza
se desplace automaticamente a la ubicacion de la base de carga para cargarse después de limpiar la zona de limpieza
objetivo. A la vista de esto, el robot de limpieza necesita tener en cuenta que, después de limpiar la zona de limpieza
objetivo, se necesita que la potencia restante del mismo sea suficiente para soportar su desplazamiento hasta la
ubicacién de la base de carga para cargarse. El mapa de escena incluye informacion de ubicacion que representa la
ubicacién de la base de carga en la escena objetivo, y el robot de limpieza puede determinar su ubicacién en la escena
objetivo e identificar la ubicaciéon en el mapa de escena. En el procedimiento de limpieza, el robot de limpieza puede
realizar las siguientes acciones con la potencia actual: moverse desde la ubicacion actual hasta la zona de limpieza
objetivo, y moverse en la zona de limpieza objetivo, limpiando las ubicaciones a través de las cuales pasa, y moverse
a la base de carga para cargarse después de limpiar la zona de limpieza objetivo.

En una implementacidn, todas las zonas en la escena objetivo se representan en el mapa de escena en una escala
reducida previamente establecida, y cada una de las zonas en la escena objetivo representadas en el mapa de escena
se divide en una pluralidad de cuadriculas por adelantado.

Cada una de las cuadriculas para cada una de las zonas en la escena objetivo corresponde a un factor de suciedad
objetivo. El factor de suciedad objetivo es un factor determinado basandose en factores de suciedad historicos para la
cuadricula correspondiente y es directamente proporcional a la situacion de suciedad de la cuadricula correspondiente,
y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo es una suma o promedio de factores de suciedad
objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

Tal como se muestra en la figura 2, la etapa de limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena,
el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo y la potencia actual, puede incluir:

S201. determinar una cuadricula en la que esta ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo como cuadricula
inicial y determinar una cuadricula en la que esta ubicada la base de carga en la escena objetivo como cuadricula
final, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

S202: determinar una trayectoria desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de todas las cuadriculas
en la zona de limpieza objetivo como primera trayectoria de limpieza, basandose en las cuadriculas en cada una de
las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

S203: determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de terminar de limpiar, el robot de limpieza, todas
las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primer consumo de potencia, basandose en la primera trayectoria
de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo;

S204: determinar si el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual,

S205: si se determina que el primer consumo de potencia no es mayor que la potencia actual, limpiar todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena
objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

Tal como se muestra en la figura 3A, que es un diagrama esquematico de un mapa de escena para una escena

objetivo, la escena objetivo en el mapa de escena se divide en 8 zonas, que se designan “zona 17, “zona 2", “zona 37,
“zona 47, “zona 57, “zona 67, “zona 7” y “zona 8" respectivamente. Tomando la “zona 1” como ejemplo, tal como se
muestra en la figura 3B, que es un diagrama esquematico de la “zona 1” mostrada en la figura 3A que se divide en
una pluralidad de cuadriculas, las cuadriculas pueden designarse respectivamente mediante 1, numeros enteros entre

1y n4, y m. Enla misma, ny puede representar el numero total de cuadriculas incluidas en la “zona 1”.
En un caso, el mapa de escena puede incluir ademas el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas

en cada una de las zonas. En el mismo, los factores de suciedad objetivo pueden mostrarse directamente mediante
valores numéricos o mediante colores. Tal como se muestra en la figura 3C, que es un diagrama esquematico de los
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factores de suciedad objetivo para las cuadriculas en la “zona 1” mostrada en la figura 3B, los factores de suciedad
objetivo para las cuadriculas en la “zona 1” pueden designarse mediante valores numéricos. Tal como se muestra en
la figura 3D, que es otro diagrama esquematico del mapa de escena para la escena objetivo mostrada en la figura 3A,
el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo se
muestra mediante colores en la figura 3D, en la que cuanto mas oscuro es un color en el diagrama, mayor es el factor
de suciedad objetivo para la ubicacién del color, es decir mas sucia esta esta ubicacion.

Puede entenderse que el mapa de escena puede ser un mapa que se obtiene reduciendo la escena objetivo segun
una razon previamente establecida, la escena objetivo representada por el mapa de escena se divide en una pluralidad
de zonas por adelantado, y cada una de las zonas de la escena objetivo representada por el mapa de escena se divide
en una pluralidad de cuadriculas por adelantado. Es decir, todas las zonas en la escena objetivo pueden representarse
en el mapa de escena en una escala reducida previamente establecida, y todas las cuadriculas de cada una de las
zonas de la escena objetivo pueden representarse en una escala reducida previamente establecida.

En la realizacion de la presente solicitud, el robot de limpieza puede determinar, basandose en el mapa de escena, la
cuadricula en la que esta ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo, y usar esta cuadricula como cuadricula
inicial en la realizacién de la presente solicitud. El robot de limpieza puede determinar, basandose en el mapa de
escena, la cuadricula en la que esta ubicada la base de carga en la escena objetivo, y usar esta cuadricula como
cuadricula final en la realizacién de la presente solicitud. El robot de limpieza puede determinar, basandose en el mapa
de escena, una trayectoria a lo largo de la cual se mueve el robot de limpieza desde la cuadricula inicial hasta la zona
de limpieza objetivo y después a través de todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo y hasta la cuadricula
final, y en la realizacion de la presente solicitud se usa esta trayectoria como primera trayectoria de limpieza. En la
misma, con el fin de usar mejor la potencia actual del robot de limpieza y mejorar el uso de la potencia actual, la
trayectoria a lo largo de la cual se mueve el robot de limpieza desde la cuadricula inicial hasta la zona de limpieza
objetivo puede ser la trayectoria mas corta desde la cuadricula inicial hasta la zona de limpieza objetivo. Ademas, la
trayectoria a lo largo de la cual se mueve el robot de limpieza hasta la cuadricula final después de desplazarse a través
de todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo puede ser la trayectoria mas corta para moverse el robot de
limpieza hasta la cuadricula final después de desplazarse a través de todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo. En una implementacion, el robot de limpieza puede moverse basandose en una regla de forma en 5
previamente establecida cuando se desplaza a través de todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, para
pasar de manera no repetitiva a través de todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo. Tal como se muestra
en la figura 3E, que es un diagrama esquematico del desplazamiento del robot de limpieza a través de todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, el robot de limpieza se mueve basandose en la regla de forma previamente
establecida mostrada en la figura 3E, y la cuadricula inicial puede representarse en la ubicacion “A” mostrada en la
figura 3E, y la cuadricula final puede representarse en la ubicacion “B” mostrada en la figura 3E.

Puede entenderse que, en el procedimiento de limpieza, el robot de limpieza puede realizar la limpieza adoptando
diferentes modos de limpieza con diferentes modos de consumo de potencia. En la realizacién de la presente solicitud,
el robot de limpieza puede adoptar diferentes modos de limpieza para limpiar la escena objetivo basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el factor de
suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

En una implementacidn, la potencia consumida por el robot de limpieza durante el procedimiento de limpieza puede
dividirse en tres tipos: 1. la potencia consumida por la unidad de movimiento, tal como un motor de marcha, del robot
de limpieza durante el movimiento del robot de limpieza; 2. la potencia consumida por una unidad de limpieza, tal
como un ventilador o cepillo rodante, del robot de limpieza durante la limpieza de cuadriculas; 3. la potencia consumida
por una unidad de limpieza, tal como un cepillo lateral, del robot de limpieza durante la limpieza de las cuadriculas.
Cuando se determina como limpiar la zona de limpieza objetivo, puede estimarse, basandose en los tres tipos
anteriores de potencia consumida, si la potencia actual del robot de limpieza puede soportar que limpie todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo. Es decir, puede estimarse la potencia que se requiere consumir por el
robot de limpieza en el procedimiento de moverse a lo largo de la primera trayectoria de limpieza y limpiar todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, y después se determina si la potencia que se requiere consumir €s menor
que o igual a la potencia actual. Si se determina que la potencia que se requiere consumir es menor que o igual a la
potencia actual, puede indicarse que la potencia actual del robot de limpieza puede soportar que limpie todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo. Si se determina que la potencia que se requiere consumir €s mayor que
la potencia actual, puede indicarse que la potencia actual del robot de limpieza no puede soportar que limpie todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

Si se determina que la potencia que se requiere consumir es menor que o igual a la potencia actual, el robot de limpieza
puede moverse a lo largo de la primera trayectoria y limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

En una implementacion, en la etapa de determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de terminar de
limpiar, el robot de limpieza, todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primer consumo de potencia,
basandose en la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la
zona de limpieza objetivo, puede usarse la siguiente formula:
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En la misma, W; representa el primer consumo de potencia; /1 representa la longitud de la primera trayectoria de
limpieza; v representa la velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio del motor de marcha;

T
F
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W

ws representa la corriente del motor de marcha durante el funcionamiento; representa el consumo de
potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo largo de la primera trayectoria de limpieza;
g; representa el factor de suciedad objetivo para la cuadricula j en la zona de limpieza objetivo i, el intervalo de valores
de jes [1,ni; nirepresenta el numero total de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo i; wi representa la corriente

del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; representa el consumo de potencia del

cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; representa el consumo de potencia del
ventilador o el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B> son factores de proporcion previamente
establecidos, respectivamente.

En un caso, cuando el ventilador o el cepillo rodante del robot de limpieza esta en funcionamiento, es decir, cuando el
robot de limpieza limpia la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo i con el ventilador o el cepillo rodante, la
corriente es w». En el mismo, w, es directamente proporcional al factor de suciedad objetivo para la cuadricula, y la
relacion proporcional puede designarse a. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto mayor es el factor de
suciedad objetivo para la cuadricula, mayor es la corriente requerida por el ventilador o el cepillo rodante del robot de
limpieza. El tiempo requerido por el ventilador o cepillo rodante del robot de limpieza para terminar de limpiar una
cuadricula, tal como la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo i, es directamente proporcional al factor de
suciedad objetivo para la cuadricula, y la relaciéon proporcional puede designarse 8,. Es decir, cuando se limpia la
cuadricula, cuanto mayor es el factor de suciedad objetivo para la cuadricula, mas prolongado es el tiempo requerido
por el ventilador o el cepillo rodante del robot de limpieza para limpiar. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto
mayor es el factor de suciedad objetivo para la cuadricula, mayor es el consumo de potencia del ventilador o el cepillo
rodante del robot de limpieza. En el mismo, puede proporcionarse la corriente w» = aqj del ventilador o el cepillo
rodante cuando se limpia la j~ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo i, y el tiempo #=8,g; requerido por el
ventilador o el cepillo rodante para terminar de limpiar la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo /.

El tiempo requerido por el cepillo lateral del robot de limpieza en funcionamiento (es decir, cuando el robot de limpieza
esta limpiando una cuadricula, tal como la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo /i, con el cepillo lateral)
es directamente proporcional al factor de suciedad objetivo para la cuadricula, y la relacion proporcional puede
designarse B41. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto mayor es el factor de suciedad objetivo para la
cuadricula, mas prolongado es el tiempo requerido por el cepillo lateral del robot de limpieza para limpiar. Cuando la
corriente del cepillo lateral durante el funcionamiento permanece sin cambios, cuanto mayor es el factor de suciedad
objetivo para la cuadricula, mayor es el consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza. En el mismo,
puede proporcionarse el tiempo £=81q; requerido por el cepillo lateral para terminar de limpiar la j-ésima cuadricula en
la zona de limpieza objetivo /.

En un caso, el ventilador o el cepillo rodante y el cepillo lateral necesitan actuar conjuntamente entre si cuando el robot
de limpieza limpia la cuadricula, y el tiempo requerido por el ventilador o el cepillo rodante para trabajar en una
cuadricula puede ser el mismo que el tiempo requerido por el cepillo lateral para trabajar en esta cuadricula y, por
tanto, B84 puede serigual a B.

En una implementacion, después de la etapa de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo
basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la primera
trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo,
el método puede incluir ademas:

volver a realizar la etapa de adquirir la potencia actual del robot de limpieza.

Puede entenderse que, cuando el robot de limpieza determina limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo, puede indicarse que su potencia actual es suficiente para limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo. Después de que el robot de limpieza termina de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo
determinada, la potencia restante del robot de limpieza puede ser suficiente para limpiar otras zonas que deben
limpiarse. En este caso, el robot de limpieza puede volver a realizar la etapa de adquirir la potencia actual del robot de
limpieza y realizar el procedimiento de limpieza posterior, en vez de moverse a la ubicacién de la base de carga.
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En un caso posible, el primer consumo de potencia calculado puede ser mayor que la potencia actual, puede indicarse
que la potencia actual del robot de limpieza es insuficiente para limpiar toda la zona de limpieza objetivo. Es decir, se
indica que la potencia actual del robot de limpieza es insuficiente para limpiar todas las cuadriculas en la zona de
limpieza objetivo. A la vista de esto, tal como se muestra en la figura 4, el método de limpieza proporcionado en la
realizacion de la presente solicitud puede incluir ademas:

S401: si se determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual, determinar si hay una
cuadricula que cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo,
basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia
actual y el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

En la misma, la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida puede ser una regla que define la suma de
los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de
limpieza objetivo para que sea maxima si lo permite la potencia actual.

S402: si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida,
determinar la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida como una cuadricula
de limpieza objetivo;

S403. limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza objetivo determinada, la cuadricula
inicial y la cuadricula final.

Puede entenderse que, si el robot de limpieza determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia
actual, es decir, cuando la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo, la trayectoria de limpieza puede volver a planificarse basandose en la regla de limpieza de cuadricula
previamente establecida. Sila potencia actual lo permite, el robot de limpieza puede limpiar un conjunto de cuadriculas
con la suma maxima de los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo. En el
mismo, este conjunto de cuadriculas puede incluir una 0 mas cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

Si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la
zona de limpieza objetivo basandose en la potencia actual, las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena
objetivo en el mapa de escena y el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo, se determina la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, y se limpia
la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente
establecida, la cuadricula inicial y la cuadricula final. En un caso, el robot de limpieza puede determinar la trayectoria
mas corta que pasa a través de cada cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida
desde la cuadricula inicial como punto de inicio hasta la cuadricula final como punto de terminacion basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas de la escena objetivo en el mapa de escena, y controlar la unidad de limpieza
y la unidad de movimiento para limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la trayectoria mas corta determinada.

Si se determina que no hay ninguna cuadricula que cumpla la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida
en la zona de limpieza objetivo, puede indicarse que la potencia actual del robot de limpieza es demasiado baja y el
robot de limpieza esta en un estado de baja potencia. En este momento, el robot de limpieza necesita moverse a la
ubicacién de la base de carga para cargarse.

En una implementacién, la etapa de determinar si hay una cuadricula que cumple una regla de limpieza de cuadricula
previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en
la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el factor de suciedad objetivo para cada una de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, puede incluir:

adquirir una funcién objetivo previamente establecida para representar una suma maxima de los factores de suciedad
objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo, en el que
la funcion objetivo previamente establecida es:

€?<:‘
En la misma, ~ % representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben
limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; el intervalo de valores de K es [1,ni], nirepresenta el numero total de

las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo /,

determinar si la funcién objetivo previamente establecida tiene una solucidén segun una condicién de restriccidon
previamente establecida; si se determina que la funcién objetivo previamente establecida tiene una solucién, se
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representa que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, y la
cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una cuadricula correspondiente
a la solucion de la funcién objetivo previamente establecida;

la condicidn de restriccion previamente establecida es:

& X :
.t z W !g E C(f })3 4

en la que, W’ representa el consumo de potencia durante un procedimiento en el que el robot de limpieza se mueve
desde la cuadricula inicial, termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de
la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como segundo consumo de potencia; /> representa la longitud
de la trayectoria mas corta a lo largo de la cual se desplaza el robot de limpieza desde la cuadricula inicial, termina de
limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo y alcanza
la cuadricula final, como longitud de una segunda trayectoria de limpieza; v representa una velocidad de marcha del
robot de limpieza entre cuadriculas por medio del motor de marcha; ws representa la corriente del motor de marcha

4

{

W
W

durante el funcionamiento;

3

representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza
se desplaza a lo largo de la segunda trayectoria de limpieza; ~ % representa los factores de suciedad objetivo para
las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; wq representa la corriente

del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; -: " representa el consumo de potencia del

&

by

cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; 3 representa el consumo de potencia del
ventilador o el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B> son factores de proporcion previamente
establecidos, respectivamente; Whax representa la potencia actual.

Puede entenderse que si se determina que la funcién objetivo previamente establecida tiene una soluciéon segun la
condicion de restriccion previamente establecida, puede indicarse que hay una cuadricula que cumple la regla de
limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, y la cuadricula correspondiente a esta
solucion determinada segun la condicidn de restriccion previamente establecida es una cuadricula que cumple la regla
de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo.

e

En la misma, ~ °* representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben
&

limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo, lo que representa que ~** representa el factor de suciedad objetivo

para cada una de las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo.

En un caso, la trayectoria mas corta desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de las cuadriculas que
cumplen la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida puede estimarse previamente y determinarse por
medio de un método de programacidn dinamico, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas de la escena
objetivo en el mapa de escena. Tal como se muestra en la figura 5A, que es un diagrama esquematico del
desplazamiento del robot de limpieza a través de las cuadriculas que cumplen la regla de limpieza de cuadricula
previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, la ubicacion “C” mostrada en la figura 5A puede representar
la cuadricula inicial, la ubicaciéon “D” mostrada en la figura 5A puede representar la cuadricula final, y las ubicaciones
“a”, “b”, “¢”, “d”, “e” y “f’ mostradas en la figura 5A representan las cuadriculas determinadas que cumplen la regla de
limpieza de cuadricula previamente establecida, respectivamente. Tal como se muestra en la figura 5B, que es otro
diagrama esquematico del desplazamiento del robot de limpieza a través de las cuadriculas que cumplen la regla de
limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, la ubicacién “E” mostrada en la figura
5B puede representar la cuadricula inicial, la ubicacion “F” mostrada en la figura 5B puede representar la cuadricula
final, y las ubicaciones “1”, “2”, “3”, “4”, “5”, “6”, “7”, “8”, “9”, “10” y “11” mostradas en la figura 5B representan las
cuadriculas determinadas que cumplen la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, respectivamente.

Dicho de otro modo, las ubicaciones “a”, “b”, “¢c”, “d”, “e” y “f’ tal como se muestran en la figura 5A representan las
cuadriculas determinadas que cumplen la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, respectivamente.
En este caso, K puede ser igual a 6. Cuando “a”, “b”, “¢”, “d”, “e” y “f’ son los identificadores de las cuadriculas
correspondientes en la zona de limpieza objetivo, respectivamente, se proporciona
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Las ubicaciones “17, “27, “3”, “4”, “5” “6”, “7”, “8”, “9”, “10” y “11” tal como se muestran en la figura 5B representan las
cuadriculas determinadas que cumplen la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, respectivamente,
y K puede ser igual a 11. Cuando “17, “2”, “3”, “4”, “5”, “6”, “7”, “8”, “9”, “10” y “11” son los identificadores de las
cuadriculas correspondientes en la zona de limpieza objetivo, respectivamente, se proporciona

EN
2 AP, = B oy + OB+ B + ] +

afge vabg +ofg e vefal, el

y, de manera correspondiente, se proporciona
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En un caso, cuando el ventilador o el cepillo rodante del robot de limpieza esta en funcionamiento, es decir, cuando el
robot de limpieza limpia la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo i con el ventilador o el cepillo rodante, la
corriente es w». En el mismo, w, es directamente proporcional al factor de suciedad objetivo para la cuadricula, y la
relacion proporcional puede designarse a. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto mayor es el factor de
suciedad objetivo para la cuadricula, mayor es la corriente requerida por el ventilador o el cepillo rodante del robot de
limpieza. El tiempo requerido por el ventilador o cepillo rodante del robot de limpieza para terminar de limpiar una
cuadricula, tal como la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo i, es directamente proporcional al factor de
suciedad objetivo para la cuadricula, y la relaciéon proporcional puede designarse 8,. Es decir, cuando se limpia la
cuadricula, cuanto mayor es el factor de suciedad objetivo para la cuadricula, mas prolongado es el tiempo requerido
por el ventilador o el cepillo rodante del robot de limpieza para limpiar. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto
mayor es el factor de suciedad objetivo para la cuadricula, mayor es el consumo de potencia del ventilador o el cepillo
rodante del robot de limpieza.

El tiempo requerido por el cepillo lateral del robot de limpieza en funcionamiento (es decir, cuando el robot de limpieza
esta limpiando una cuadricula, tal como la j-ésima cuadricula en la zona de limpieza objetivo /i, con el cepillo lateral)
es directamente proporcional al factor de suciedad objetivo para la cuadricula, y la relacion proporcional puede
designarse B41. Es decir, cuando se limpia la cuadricula, cuanto mayor es el factor de suciedad objetivo para la
cuadricula, mas prolongado es el tiempo requerido por el cepillo lateral del robot de limpieza para limpiar. Cuando la
corriente del cepillo lateral durante el funcionamiento permanece sin cambios, cuanto mayor es el factor de suciedad
objetivo para la cuadricula, mayor es el consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza.

En un caso, el ventilador o el cepillo rodante y el cepillo lateral necesitan actuar conjuntamente entre si cuando el robot
de limpieza limpia la cuadricula, y el tiempo requerido por el ventilador o el cepillo rodante para trabajar en una
cuadricula puede ser el mismo que el tiempo requerido por el cepillo lateral para trabajar en esta cuadricula y, por
tanto, B84 puede serigual a B2,

En una implementacion, después de terminar de limpiar la zona de limpieza objetivo, la zona de limpieza objetivo
puede identificarse basandose en el mapa de escena, para distinguirla de las zonas que deben limpiarse. En un caso,
después de terminar de limpiar la zona de limpieza objetivo, la zona de limpieza objetivo puede establecerse
basandose en el mapa de escena, para cambiar su estado de un estado no establecido a un estado establecido. Si el
robot de limpieza no logra adquirir una instruccion de limpieza para la escena objetivo dentro de un umbral de tiempo

11



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 966 587 T3

predeterminado, pueden modificarse todas las zonas establecidas al estado no establecido basandose en el mapa de
escena.

La etapa de limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza objetivo determinada, la
cuadricula inicial y la cuadricula final, puede incluir:

limpiar la zona de limpieza objetivo segun la segunda trayectoria de limpieza.

En un caso, con el fin de reducir mejor la potencia consumida por el robot de limpieza y mejorar el uso de la potencia
del robot de limpieza, pueden apagarse el ventilador o el cepillo rodante y el cepillo lateral durante el procedimiento
de desplazamiento del robot de limpieza entre las cuadriculas segun la segunda trayectoria de limpieza, para ahorrar
potencia. Solo cuando el robot de limpieza se mueve a la cuadricula de limpieza objetivo, pueden encenderse el
ventilador o el cepillo rodante y el cepillo lateral para limpiar la cuadricula de limpieza objetivo.

El robot de limpieza puede moverse directamente a la ubicacion de la base de carga para cargarse después de limpiar
la zona de limpieza objetivo segun la segunda trayectoria de limpieza.

Después de la etapa de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, el método puede incluir ademas:

obtener, mediante estadistica, y registrar un factor de suciedad para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo durante la limpieza esta vez como primer factor de suciedad historico;

adquirir factores de suciedad registrados en un numero previamente establecido de limpiezas anteriores para cada
una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como segundos factores de suciedad histéricos;

para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad objetivo para la
cuadricula basandose en el primer factor de suciedad historico y los segundos factores de suciedad histéricos para la
cuadricula.

En un caso, la cuadricula puede ser una cuadricula de un tamafo predeterminado. El robot de limpieza puede detectar
la cantidad de polvo para la cuadricula en la zona de limpieza objetivo mediante una unidad de deteccion de polvo en
tiempo real, cuando se limpia la cuadricula en la zona de limpieza objetivo. En el mismo, cuando la zona de la
cuadricula es grande, por ejemplo, mayor que un umbral de zona previamente establecido, el robot de limpieza puede
detectar la cuadricula una pluralidad de veces mediante la unidad de deteccion de polvo, generando por tanto una
pluralidad de resultados de deteccion, en el que se genera un resultado de deteccion durante un procedimiento de
deteccidon. En este momento, el primer factor de suciedad histérico para la cuadricula puede determinarse basandose
en los resultados de deteccidon generados, en el que puede usarse o bien la suma o bien el promedio de la pluralidad
de resultados de deteccidn como primer factor de suciedad historico para la cuadricula, ambos de los cuales son
viables.

En la realizacion de la presente solicitud, el nUmero previamente establecido puede ser un valor establecido de manera
auténoma por el usuario, o puede ser un valor establecido por el robot de limpieza como valor por defecto, ambos de
los cuales son viables. En un caso, el numero previamente establecido puede designarse t, el primer factor de suciedad
historico puede designarse do, y l0s factores de suciedad registrados en las t veces anteriores de limpieza, es decir
los segundos factores de suciedad historicos, pueden designarse ds+-d;, respectivamente. En el caso en el que el
numero t es pequefo, por ejemplo, menor que un umbral predeterminado, para cada una de las cuadriculas en la zona
de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad objetivo para la cuadricula basandose en el primer factor de
suciedad historico do y los segundos factores de suciedad historicos d+-d: para la cuadricula puede incluir: calcular el
valor promedio del primer factor de suciedad historico do y los segundos factores de suciedad histdricos ds-d:, y
actualizar el valor promedio calculado como factor de suciedad objetivo para la cuadricula. Cuando el valor de t es
grande, por ejemplo, no menor que el umbral predeterminado, puede determinarse que el factor de suciedad para la
cuadricula se adapta a una distribucion gaussiana, en este momento, el robot de limpieza puede calcular parametros
de la distribucion gaussiana basandose en do y ds-df, en el que el valor medio de distribucion en los parametros de la
distribucion gaussiana puede actualizarse como factor de suciedad objetivo para la cuadricula, en el que el valor medio
de distribucién puede designarse dmnedia.

De manera correspondiente a la realizacion anterior del método, una realizacién de la presente solicitud proporciona
ademas un robot de limpieza, tal como se muestra en la figura 6. El robot de limpieza puede incluir:

una unidad de deteccidn de potencia 610 configurada para detectar la potencia del robot de limpieza;

un procesador 620 configurado para: después de obtener una instruccion de limpieza para una escena objetivo,
adquirir un mapa de escena para la escena objetivo y adquirir una potencia actual del robot de limpieza detectada
mediante la unidad de deteccion de potencia; si se determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas
las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las
zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las
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zonas que deben limpiarse; controlar una unidad de limpieza 630 y una unidad de movimiento 640 para limpiar la zona
de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo
y la potencia actual;

la unidad de movimiento 630 configurada para accionar el robot de limpieza para que se mueva;
la unidad de limpieza 640 configurada para limpiar la zona de limpieza objetivo.

En la realizacion de la presente solicitud, si el robot de limpieza determina que su potencia actual es insuficiente para
limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede determinar la zona de
limpieza objetivo que debe limpiarse basandose en niveles de suciedad objetivo para todas las zonas que deben
limpiarse en la escena objetivo, de tal manera que el robot de limpieza es mas inteligente cuando se determina la zona
de limpieza objetivo y, por tanto, la zona de limpieza objetivo determinada de ese modo es mas razonable. Ademas,
el robot de limpieza puede limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena para la escena
objetivo, la potencia actual y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo, de tal manera que el robot
de limpieza es mas inteligente y el procedimiento de limpieza del robot de limpieza es mas razonable.

En una implementacion, el procesador 620 esta especificamente configurado para

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo maximo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En una implementacion, el procesador 620 esta especificamente configurado para

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo minimo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En una implementacidn, todas las zonas en la escena objetivo se representan en el mapa de escena en una escala
reducida previamente establecida, y cada una de las zonas en la escena objetivo representadas en el mapa de escena
se divide en una pluralidad de cuadriculas por adelantado;

cada una de las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo corresponde a un factor de suciedad
objetivo; en el que el factor de suciedad objetivo es un factor determinado basandose en factores de suciedad
historicos para la cuadricula correspondiente y es directamente proporcional a una situacion de suciedad de la
cuadricula correspondiente, y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo es una suma o promedio
de factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo;

estando el procesador 620 especificamente configurado para:

determinar una cuadricula en la que esta ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo como cuadricula inicial y
determinar una cuadricula en la que esta ubicada una base de carga en la escena objetivo como cuadricula final,
basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

determinar una trayectoria desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de todas las cuadriculas en la
zona de limpieza objetivo como primera trayectoria de limpieza, basandose en las cuadriculas en cada una de las
zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de controlar la unidad de limpieza y la unidad de
movimiento para terminar de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primer consumo de
potencia, basandose en la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas
en la zona de limpieza objetivo;

determinar si el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual;

si se determina que el primer consumo de potencia no es mayor que la potencia actual, controlar la unidad de limpieza
y la unidad de movimiento para limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza
y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo.

En una implementacion, la unidad de limpieza incluye un ventilador o un cepillo rodante y un cepillo lateral, y la unidad
de movimiento incluye un motor de marcha;

una formula usada por el procesador es:
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en la que, W, representa el primer consumo de potencia; /1 representa una longitud de la primera trayectoria de
limpieza; vrepresenta una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio del motor de marcha;

e
£y 7

Wy

ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento; 48 representa el consumo de
potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo largo de la primera trayectoria de limpieza;
g; representa un factor de suciedad objetivo para una cuadricula j en una zona de limpieza objetivo i; un intervalo de

valores de j es [1,n]]; ni representa el numero total de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo i; w; representa

"y
2 wig;B

una corriente del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; /= representa el consumo de

uaz&., &
potencia del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; = representa el consumo de
potencia del ventilador o el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B2 son factores de proporcién previamente
establecidos, respectivamente.

En una implementacion, el procesador 620 esta configurado ademas para:

después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una
de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad
objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, volver a adquirir la potencia actual del robot de
limpieza.

En una implementacion, el procesador 620 esta configurado ademas para:

si se determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual, determinar si hay una cuadricula
que cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, basandose
en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el factor
de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, en el que la regla de limpieza
de cuadricula previamente establecida es una regla que define la suma de los factores de suciedad objetivo para las
cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo para que sea maxima si lo
permite la potencia actual;

si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida,
determinar la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida como una cuadricula
de limpieza objetivo;

controlar la unidad de limpieza y la unidad de movimiento para limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la
cuadricula de limpieza objetivo determinada, la cuadricula inicial y la cuadricula final.

En una implementacion, la unidad de limpieza incluye un ventilador o un cepillo rodante y un cepillo lateral, y la unidad
de movimiento incluye un motor de marcha;

el procesador 620 esta especificamente configurado para:
adquirir una funcién objetivo previamente establecida para representar una suma maxima de los factores de suciedad

objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo, en el que
la funcion objetivo previamente establecida es:

{f‘ss
en la que, TR representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse
a partir de la zona de limpieza objetivo; un intervalo de valores de K es [1,n]; ni representa el nimero total de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo

determinar si la funcién objetivo previamente establecida tiene una solucidén segun una condicién de restriccidon
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previamente establecida; en el que, si se determina que la funcion objetivo previamente establecida tiene la solucién,
se representa que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, y la
cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una cuadricula correspondiente
a la solucion de la funcién objetivo previamente establecida;

la condicidn de restriccion previamente establecida es:

N
o - > -
y Y T g e ;

e _.{"“ g I‘.q,j.f_t ~ BN

K=1

en la que, W’ representa el consumo de potencia durante un procedimiento en el que el robot de limpieza controla la
unidad de limpieza y la unidad de movimiento para moverse desde la cuadricula inicial, terminar de limpiar cada una
de las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo y alcanzar la
cuadricula final, como segundo consumo de potencia; I representa una longitud de la trayectoria mas corta a lo largo
de la cual se desplaza el robot de limpieza desde la cuadricula inicial, termina de limpiar cada una de las cuadriculas
que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como
longitud de una segunda trayectoria de limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre
cuadriculas por medio del motor de marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el

funcionamiento; representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se
&
. . . £ 3¢ . . .
desplaza a lo largo de |la segunda trayectoria de limpieza; ** representa los factores de suciedad objetivo para las
cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; wq representa una corriente

P
Z“q{}‘
del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; =t representa el consumo de potencia del
. . BT L2 .
cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; #=! representa el consumo de potencia del

ventilador o el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B> son factores de proporcion previamente
establecidos, respectivamente; Whax representa la potencia actual.

En una implementacion, el procesador 620 esta especificamente configurado para:

controlar la unidad de limpieza y la unidad de movimiento para limpiar la zona de limpieza objetivo segun la segunda
trayectoria de limpieza.

En una implementacion, el procesador 620 esta configurado ademas para:

después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, obtener, mediante estadistica, y registrar un
factor de suciedad para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo durante la limpieza esta vez como
primer factor de suciedad histérico;

adquirir factores de suciedad registrados en un numero previamente establecido de limpiezas anteriores para cada
una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como segundos factores de suciedad histéricos;

para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad objetivo para la
cuadricula basandose en el primer factor de suciedad historico y los segundos factores de suciedad histéricos para la
cuadricula.

En una implementacion, el robot de limpieza anterior puede incluir ademas una unidad de deteccidn de polvo. El robot
de limpieza puede detectar y almacenar la cantidad de polvo para una cuadricula en la zona de limpieza objetivo,
cuando se limpia la cuadricula en la zona de limpieza objetivo, con la unidad de deteccidn de polvo en tiempo real, en
el que, cuando la zona de la cuadricula es grande, por ejemplo, mayor que un umbral de zona previamente establecido,
el robot de limpieza puede detectar la cuadricula una pluralidad de veces mediante la unidad de deteccion de polvo,
generando por tanto una pluralidad de resultados de deteccidén. En la misma, se genera un resultado de deteccion
durante un procedimiento de deteccion y, de ese modo, se determina la cantidad de polvo para la cuadricula
basandose en la pluralidad de resultados de deteccion para cada una de las cuadriculas, por ejemplo, tomando la
suma o el promedio de la pluralidad de resultados de deteccién como la cantidad de polvo para esta cuadricula.
Posteriormente, el procesador del robot de limpieza puede determinar un factor de suciedad para cada una de las
cuadriculas durante un procedimiento de limpieza adquiriendo la cantidad de polvo para cada una de las cuadriculas
detectada mediante la unidad de deteccion de polvo. Posteriormente, el procesador del robot de limpieza puede
actualizar el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas basandose en el factor de suciedad
determinado para cada una de las cuadriculas durante cada procedimiento de limpieza.
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En una implementacion, la etapa de determinar, el procesador del robot de limpieza, un factor de suciedad para cada
una de las cuadriculas durante un procedimiento de limpieza adquiriendo la cantidad de polvo para cada una de las
cuadriculas detectada mediante la unidad de deteccidn de polvo puede ser: determinar la cantidad de polvo para cada
una de las cuadriculas como factor de suciedad para la cuadricula durante un procedimiento de limpieza; o determinar
el factor de suciedad para cada una de las cuadriculas durante un procedimiento de limpieza adquiriendo la cantidad
de polvo para cada una de las cuadriculas detectada mediante la unidad de deteccién de polvo, basandose en una
relacion directamente proporcional; o, determinar el factor de suciedad para cada una de las cuadriculas durante un
procedimiento de limpieza adquiriendo la cantidad de polvo para cada una de las cuadriculas detectada mediante la
unidad de deteccion de polvo, basandose en una relacion inversamente proporcional.

El procesador anterior puede ser un procesador de proposito general, incluyendo una unidad central de procesamiento
(CPU), un procesador de red (NP) y similares; o un procesador de sefales digitales (DSP), un circuito integrado
especifico de aplicacion (ASIC), una matriz de puertas programables en el campo (FPGA) u otros dispositivos [0gicos
programables, dispositivos de puertas diferenciadas o l6gica de transistor, componentes de hardware diferenciado.

De manera correspondiente a la realizacion anterior del método, una realizaciéon de la presente solicitud proporciona
un medio de almacenamiento legible por ordenador, en el que esta almacenado un programa informatico. El programa
informatico, cuando se ejecuta por un procesador, realiza uno cualquiera de los métodos de limpieza proporcionados
por las realizaciones de la presente solicitud. El método de limpieza puede incluir:

después de que un robot de limpieza obtenga una instruccidn de limpieza para una escena objetivo, adquirir un mapa
de escena para la escena objetivo y adquirir una potencia actual del robot de limpieza;

si se determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena
objetivo, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en la escena
objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse;

limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la zona de
limpieza objetivo y la potencia actual.

En la realizacion de la presente solicitud, si el robot de limpieza determina que su potencia actual es insuficiente para
limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede determinar la zona de
limpieza objetivo que debe limpiarse basandose en niveles de suciedad objetivo para todas las zonas que deben
limpiarse en la escena objetivo, de tal manera que el robot de limpieza es mas inteligente cuando se determina la zona
de limpieza objetivo y, por tanto, la zona de limpieza objetivo determinada de ese modo es mas razonable. Ademas,
el robot de limpieza puede limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena para la escena
objetivo, la potencia actual y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo, de tal manera que el robot
de limpieza es mas inteligente y el procedimiento de limpieza del robot de limpieza es mas razonable.

En una implementacion, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en
la escena objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse,
incluye:

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo maximo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En una implementacion, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en
la escena objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse,
incluye:

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo minimo a partir de todas las zonas
que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en el nivel de suciedad
objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

En una implementacidn, todas las zonas en la escena objetivo se representan en el mapa de escena en una escala
reducida previamente establecida, y cada una de las zonas en la escena objetivo representadas en el mapa de escena
se divide en una pluralidad de cuadriculas por adelantado,

cada una de las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo corresponde a un factor de suciedad
objetivo; en el que el factor de suciedad objetivo es un factor determinado basandose en factores de suciedad
historicos para la cuadricula correspondiente y es directamente proporcional a una situacion de suciedad de la
cuadricula correspondiente, y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo es una suma o promedio
de factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo;
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limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la zona de
limpieza objetivo y la potencia actual, incluye:

determinar una cuadricula en la que esta ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo como cuadricula inicial y
determinar una cuadricula en la que esta ubicada una base de carga en la escena objetivo como cuadricula final,
basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

determinar una trayectoria desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de todas las cuadriculas en la
zona de limpieza objetivo como primera trayectoria de limpieza, basandose en las cuadriculas en cada una de las
zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de terminar de limpiar, el robot de limpieza, todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primer consumo de potencia, basandose en la primera trayectoria
de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo;

determinar si el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual;

si se determina que el primer consumo de potencia no es mayor que la potencia actual, limpiar todas las cuadriculas
en la zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el
mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en
la zona de limpieza objetivo.

En una implementacién, una férmula usada en la etapa de determinar el consumo de potencia durante un
procedimiento de terminar de limpiar, el robot de limpieza, todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como
primer consumo de potencia, basandose en la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para
todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, es:

en la que, W, representa el primer consumo de potencia; /1 representa una longitud de la primera trayectoria de
limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio de un motor de

Py,

marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento; S¥ representa el consumo
de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo largo de la primera trayectoria de
limpieza; q; representa un factor de suciedad objetivo para una cuadricula j en una zona de limpieza objetivo i; un
intervalo de valores de j es [1,ni]; ni representa el numero total de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo /; wi

»

representa una corriente de un cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; representa

el consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; = representa el
consumo de potencia de un ventilador o un cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B2 son factores de
proporcion previamente establecidos, respectivamente.

En una implementacion, después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza
y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, el método incluye
ademas:

volver a adquirir la potencia actual del robot de limpieza.
En una implementacion, el método incluye ademas:

si se determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual, determinar si hay una cuadricula
que cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, basandose
en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el factor
de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, en el que la regla de limpieza
de cuadricula previamente establecida es una regla que define la suma de los factores de suciedad objetivo para las
cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo para que sea maxima si lo
permite la potencia actual;
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si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida,
determinar la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida como una cuadricula
de limpieza objetivo;

limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza objetivo determinada, la cuadricula inicial
y la cuadricula final.

En una implementacién, la etapa de determinar si hay una cuadricula que cumple una regla de limpieza de cuadricula
previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en
la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el factor de suciedad objetivo para cada una de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, incluye:

adquirir una funcién objetivo previamente establecida para representar una suma maxima de los factores de suciedad
objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo, en el que
la funcion objetivo previamente establecida es:

X

0=3g.

REN

;:‘.\'
enlaque, ~ ¥ representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse
a partir de la zona de limpieza objetivo; un intervalo de valores de K es [1,n]; ni representa el nimero total de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo

determinar si la funcién objetivo previamente establecida tiene una solucidén segun una condicién de restriccidon
previamente establecida; en el que, si se determina que la funcion objetivo previamente establecida tiene la solucién,
se representa que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida, y la
cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una cuadricula correspondiente
a la solucion de la funcién objetivo previamente establecida;

la condicidn de restriccion previamente establecida es:

SHRN

en la que, W’ representa el consumo de potencia durante un procedimiento en el que el robot de limpieza se mueve
desde la cuadricula inicial, termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de
la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como segundo consumo de potencia; /> representa una
longitud de la trayectoria mas corta a lo largo de la cual se desplaza el robot de limpieza desde la cuadricula inicial,
termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo
y alcanza la cuadricula final, como longitud de una segunda trayectoria de limpieza; v representa una velocidad de
marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio de un motor de marcha; ws representa una corriente del

i

W,

motor de marcha durante el funcionamiento; representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando

el robot de limpieza se desplaza a lo largo de la segunda trayectoria de limpieza; representa los factores de
suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo;
&

A WG >
2% B
wq representa una corriente de un cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; &= representa

v il ot
el consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; *=t representa el

consumo de potencia de un ventilador o un cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B2 son factores de
proporcion previamente establecidos, respectivamente; Wiax representa la potencia actual.

En una implementacién, la etapa de limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza
objetivo determinada, la cuadricula inicial y la cuadricula final, incluye:

limpiar la zona de limpieza objetivo segun la segunda trayectoria de limpieza.

En una implementacion, después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, el método incluye
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ademas:

obtener, mediante estadistica, y registrar un factor de suciedad para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo durante la limpieza esta vez como primer factor de suciedad historico;

adquirir factores de suciedad registrados en un numero previamente establecido de limpiezas anteriores para cada
una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como segundos factores de suciedad histéricos;

para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad objetivo para la
cuadricula basandose en el primer factor de suciedad historico y los segundos factores de suciedad histéricos para la
cuadricula.

De manera correspondiente a la realizacion anterior del método, una realizaciéon de la presente solicitud proporciona
un producto de programa informatico que, cuando se ejecuta por un ordenador, hace que el ordenador realice el
método de limpieza segun una cualquiera de las realizaciones anteriores.

En la realizacion de la presente solicitud, si el robot de limpieza determina que su potencia actual es insuficiente para
limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, el robot de limpieza puede determinar la zona de
limpieza objetivo que debe limpiarse basandose en niveles de suciedad objetivo para todas las zonas que deben
limpiarse en la escena objetivo, de tal manera que el robot de limpieza es mas inteligente cuando se determina la zona
de limpieza objetivo y, por tanto, la zona de limpieza objetivo determinada de ese modo es mas razonable. Ademas,
el robot de limpieza puede limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena para la escena
objetivo, la potencia actual y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo, de tal manera que el robot
de limpieza es mas inteligente y el procedimiento de limpieza del robot de limpieza es mas razonable.

Debe observarse que los términos de relacidon usados en el presente documento, tales como “primero”, “segundo” y
similares solo se usan para distinguir una entidad u operacion de otra entidad u operacién, pero no requieren o implican
necesariamente que haya ninguna relacion u orden real de este tipo entre estas entidades u operaciones. Ademas, se
pretende que los términos “incluir’, “comprender” o cualquier otra variantes de los mismos cubran una inclusién no
exclusiva, de tal manera que procedimientos, métodos, articulos o dispositivos, que incluyen una serie de elementos,
incluyen no solo los elementos que se han indicado, sino también otros elementos que no se han indicado
especificamente o los elementos intrinsecos a esos procedimientos, métodos, articulos o dispositivos. Sin limitaciones
adicionales, los elementos limitados por la expresién “comprende(n) un(a)...” o “incluye(n) un(a)...” no excluyen
elementos idénticos adicionales en los procedimientos, métodos, articulos o dispositivos que incluyen los elementos
indicados.

Todas las realizaciones en la descripcidon se describen de una manera correlacionada, y partes idénticas o similares
en diversas realizaciones pueden hacer referencia unas a otras. Ademas, la descripcion para cada realizacion se
centra en las diferencias con respecto a otras realizaciones. En particular, la realizacidén del sistema se describe de
manera resumida, ya que es sustancialmente similar a la realizaciéon del método, y el contenido relacionado puede
hacer referencia a la descripcidn de la realizacion del método.
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REIVINDICACIONES
Un método de limpieza, que comprende:

después de que un robot de limpieza obtenga una instruccion de limpieza para una escena objetivo, adquirir
un mapa de escena para la escena objetivo y adquirir una potencia actual del robot de limpieza (S101);

si se determina que la potencia actual es insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la
escena objetivo, determinar una zona de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en
la escena objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben
limpiarse (S102);

limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo para la
zona de limpieza objetivo y la potencia actual (5103);

en el que todas las zonas en la escena objetivo se representan en el mapa de escena en una escala reducida
previamente establecida, y cada una de las zonas en la escena objetivo representadas en el mapa de escena
se divide en una pluralidad de cuadriculas por adelantado;

cada una de las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo corresponde a un factor de
suciedad objetivo; en el que el factor de suciedad objetivo es un factor determinado basandose en factores
de suciedad histéricos para la cuadricula correspondiente y es directamente proporcional a una situacion de
suciedad de la cuadricula correspondiente, y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo
es una suma o promedio de factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo;

la etapa de limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad objetivo
para la zona de limpieza objetivo y la potencia actual (S103) comprende:

determinar una cuadricula en la que estd ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo como
cuadricula inicial y determinar una cuadricula en la que estd ubicada una base de carga en la escena
objetivo como cuadricula final, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena
objetivo en el mapa de escena (S201);

determinar una trayectoria desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primera trayectoria de limpieza, basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena (S202);

determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de terminar de limpiar, el robot de limpieza,
todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primer consumo de potencia, basandose en
la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona
de limpieza objetivo (S203);

determinar si el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual (S204);

si se determina que el primer consumo de potencia no es mayor que |la potencia actual, limpiar todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la
escena objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad
objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo (S205).

El método segun la reivindicacion 1, en el que la etapa de determinar una zona de limpieza objetivo a partir
de todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, basandose en un nivel de suciedad objetivo
para cada una de las zonas que deben limpiarse (S102) comprende:

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo maximo o minimo a partir de
todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en
el nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

El método segln una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 2, en el que, después de la etapa de limpiar todas
las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo (8205), el método comprende ademas:

obtener, mediante estadistica, y registrar un factor de suciedad para cada una de las cuadriculas en la zona
de limpieza objetivo durante la limpieza esta vez como primer factor de suciedad historico;

adquirir factores de suciedad registrados en un nimero previamente establecido de limpiezas anteriores para
cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como segundos factores de suciedad historicos;
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para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad objetivo
para la cuadricula basandose en el primer factor de suciedad historico y los segundos factores de suciedad
historicos para la cuadricula.

El método segun la reivindicacién 3, en el que una formula usada en la etapa de determinar el consumo de
potencia durante un procedimiento de terminar de limpiar, el robot de limpieza, todas las cuadriculas en la
zona de limpieza objetivo como primer consumo de potencia, basandose en la primera trayectoria de limpieza
y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo (S203), es:

Jovwrs!
Sod

Vo in{g B> oy

en la que, Wi representa el primer consumo de potencia; /1 representa una longitud de la primera trayectoria
de limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio de un

i

motor de marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento;
representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo largo
de la primera trayectoria de limpieza; g; representa un factor de suciedad objetivo para una cuadricula j en
una zona de limpieza objetivo i; un intervalo de valores de j es [1,n]; n; representa el numero total de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo /; wi representa una corriente de un cepillo lateral del robot de

oo £
) v 31\'1{ {J;

limpieza durante el funcionamiento; representa el consumo de potencia del cepillo lateral del

Do
robot de limpieza durante el funcionamiento; = representa el consumo de potencia de un ventilador

0 un cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81 y B son factores de proporcion previamente
establecidos, respectivamente.

El método segun la reivindicacion 3, en el que, después de la etapa de limpiar todas las cuadriculas en la
zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en
el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo (S205), el método comprende ademas:

volver a realizar la etapa de adquirir la potencia actual del robot de limpieza.
El método segun la reivindicaciéon 3, que comprende ademas:

si se determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual, determinar si hay una
cuadricula que cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza
objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena,
la potencia actual y el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo (S301), en el que la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una regla que define
la suma de los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a
partir de la zona de limpieza objetivo para que sea maxima si lo permite la potencia actual;

si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente
establecida, determinar la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida
como una cuadricula de limpieza objetivo (S302);

limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza objetivo determinada, la
cuadricula inicial y la cuadricula final (S303).

El método segun la reivindicacion 6, en el que la etapa de determinar si hay una cuadricula que cumple una
regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza objetivo, basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la potencia actual y el
factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo (S301),
comprende:

adquirir una funcion objetivo previamente establecida para representar una suma maxima de los factores de
suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza
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objetivo, en el que la funcidn objetivo previamente establecida es:

Q jodd

3 i

{?:‘

EINTN . .. . .
enlaque, ~ ¥ representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben
limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; un intervalo de valores de K es [1,n]; nirepresenta el nimero
total de las cuadriculas en una zona de limpieza objetivo /;

determinar si la funcién objetivo previamente establecida tiene una soluciéon segun una condicion de
restriccion previamente establecida; si se determina que la funcién objetivo previamente establecida tiene la
solucion, se representa que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente
establecida, y la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una
cuadricula correspondiente a la solucion de la funcién objetivo previamente establecida;

la condicién de restriccion previamente establecida es:

K

FE & 3

¢ SO S & « BT N P W
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en la que, W' representa el consumo de potencia durante un procedimiento en el que el robot de limpieza se
mueve desde la cuadricula inicial, termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben
limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como segundo consumo de
potencia; k representa una longitud de una trayectoria mas corta a lo largo de la cual se desplaza el robot de
limpieza desde la cuadricula inicial, termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben
limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como longitud de una segunda
trayectoria de limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por
medio de un motor de marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento;

iof
&

A%

\}.";
representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a

lo largo de la segunda trayectoria de limpieza; ~ representa los factores de suciedad objetivo para las
cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; wy representa una
e

2.y B

corriente de un cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; &3 representa el

A
P
ZG,{EQ{;;\,
consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; #=}

representa el consumo de potencia de un ventilador o un cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81y B2
son factores de proporcion previamente establecidos, respectivamente; Winax representa la potencia actual;

preferiblemente, la etapa de limpiar la zona de limpieza objetivo basandose en la cuadricula de limpieza
objetivo determinada, la cuadricula inicial y la cuadricula final (S303) comprende:

limpiar la zona de limpieza objetivo segun la segunda trayectoria de limpieza.
Un robot de limpieza, que comprende:
una unidad de deteccién de potencia (610) configurada para detectar una potencia del robot de limpieza;

un procesador (620) configurado para, después de obtener una instruccidon de limpieza para una escena
objetivo, adquirir un mapa de escena para la escena objetivo y adquirir una potencia actual del robot de
limpieza detectada mediante la unidad de deteccidn de potencia (610); si se determina que la potencia actual
es insuficiente para limpiar todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, determinar una zona
de limpieza objetivo a partir de todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo, basandose en un
nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse; controlar una unidad de
movimiento (630) para conducir el robot de limpieza a la zona de limpieza objetivo, y controlar una unidad de
limpieza (640) para limpiar la zona de limpieza objetivo, basandose en el mapa de escena, el nivel de suciedad
objetivo para la zona de limpieza objetivo y la potencia actual,
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la unidad de movimiento (630) configurada para accionar el robot de limpieza para que se mueva;
la unidad de limpieza (640) configurada para limpiar la zona de limpieza objetivo;
caracterizado porque

todas las zonas en la escena objetivo se representan en el mapa de escena en una escala reducida
previamente establecida, y cada una de las zonas en la escena objetivo representadas en el mapa de escena
se divide en una pluralidad de cuadriculas por adelantado;

cada una de las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo corresponde a un factor de
suciedad objetivo; en el que el factor de suciedad objetivo es un factor determinado basandose en factores
de suciedad histéricos para la cuadricula correspondiente y es directamente proporcional a una situacion de
suciedad de la cuadricula correspondiente, y el nivel de suciedad objetivo para la zona de limpieza objetivo
es una suma o promedio de factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo;

el procesador (620) esta especificamente configurado para:

determinar una cuadricula en la que estd ubicado el robot de limpieza en la escena objetivo como
cuadricula inicial y determinar una cuadricula en la que estd ubicada una base de carga en la escena
objetivo como cuadricula final, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena
objetivo en el mapa de escena;

determinar una trayectoria desde la cuadricula inicial hasta la cuadricula final a través de todas las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como primera trayectoria de limpieza, basandose en las
cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena;

determinar el consumo de potencia durante un procedimiento de controlar la unidad de limpieza (640) y
la unidad de movimiento (630) para terminar de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo como primer consumo de potencia, basandose en la primera trayectoria de limpieza y los factores
de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo;

determinar si el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual;

si se determina que el primer consumo de potencia no es mayor que la potencia actual, controlar la unidad
de limpieza (640) y la unidad de movimiento (630) para limpiartodas las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de
escena, la primera trayectoria de limpieza y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas
en la zona de limpieza objetivo.

El robot de limpieza segun la reivindicacion 8, en el que el procesador (620) esta especificamente configurado
para:

determinar una zona que debe limpiarse que tiene un nivel de suciedad objetivo maximo o minimo a partir de
todas las zonas que deben limpiarse en la escena objetivo como la zona de limpieza objetivo, basandose en
el nivel de suciedad objetivo para cada una de las zonas que deben limpiarse.

El robot de limpieza segun una cualquiera de las reivindicaciones 8 a 9, en el que
el procesador (620) esta configurado ademas para:
después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, basandose en las cuadriculas
en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena, la primera trayectoria de limpieza
y los factores de suciedad objetivo para todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, volver a
adquirir la potencia actual del robot de limpieza;
preferiblemente, el procesador (620) esta configurado ademas para:
después de limpiar todas las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, obtener, mediante
estadistica, y registrar un factor de suciedad para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo durante la limpieza esta vez como primer factor de suciedad historico;
adquirir factores de suciedad registrados en un numero previamente establecido de limpiezas

anteriores para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo como segundos factores
de suciedad historicos;
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para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza objetivo, actualizar el factor de suciedad
objetivo para la cuadricula basandose en el primer factor de suciedad histérico y los segundos factores
de suciedad histéricos para la cuadricula.

El robot de limpieza segun la reivindicacion 10, en el que la unidad de limpieza (640) comprende un ventilador
0 un cepillo rodante y un cepillo lateral, y la unidad de movimiento (630) comprende un motor de marcha;

una formula usada por el procesador (620) es:

S . :._.,:' N A . - B , " 3
W, =wy E“‘i@!‘g;‘;@i : ZQ}{-‘;{&;

en la que, Wi representa el primer consumo de potencia; /1 representa una longitud de la primera trayectoria
de limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio del

motor de marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento;
representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo largo
de la primera trayectoria de limpieza; g; representa un factor de suciedad objetivo para una cuadricula j en
una zona de limpieza objetivo i; un intervalo de valores de j es [1,n]; n; representa el numero total de las
cuadriculas en la zona de limpieza objetivo i; w; representa una corriente del cepillo lateral del robot de

: . s 2
2w
limpieza durante el funcionamiento; ! representa el consumo de potencia del cepillo lateral del

S et
Qu;‘.‘dq{s
robot de limpieza durante el funcionamiento; > representa el consumo de potencia del ventilador o

el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81y B2 son factores de proporcidn previamente establecidos,
respectivamente.

El robot de limpieza segun la reivindicacion 10, en el que el procesador (620) esta configurado ademas para:

si se determina que el primer consumo de potencia es mayor que la potencia actual, determinar si hay una
cuadricula que cumple una regla de limpieza de cuadricula previamente establecida en la zona de limpieza
objetivo, basandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en la escena objetivo en el mapa de escena,
la potencia actual y el factor de suciedad objetivo para cada una de las cuadriculas en la zona de limpieza
objetivo, en el que la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida es una regla que define la suma
de los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la
zona de limpieza objetivo para que sea maxima si lo permite la potencia actual;

si se determina que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente
establecida, determinar la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente establecida
como una cuadricula de limpieza objetivo;

controlar la unidad de limpieza (640) y la unidad de movimiento (630) para limpiar la zona de limpieza objetivo
basandose en la cuadricula de limpieza objetivo determinada, la cuadricula inicial y la cuadricula final.

El robot de limpieza segun la reivindicacion 12, en el que la unidad de limpieza (640) comprende un ventilador
0 un cepillo rodante y un cepillo lateral, y la unidad de movimiento (630) comprende un motor de marcha;

el procesador (620) esta especificamente configurado para:
adquirir una funcién objetivo previamente establecida para representar una suma maxima de los factores

de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de
limpieza objetivo, en el que la funcidn objetivo previamente establecida es:

M

2

h\""\./
i
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{}f\

W . . - .
en la que, “* representa los factores de suciedad objetivo para las cuadriculas que se determina que
deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; un intervalo de valores de Kes [1,n]; nirepresenta
el numero total de las cuadriculas en una zona de limpieza objetivo i

determinar si la funcion objetivo previamente establecida tiene una solucidn segun una condicién de
restriccion previamente establecida; si se determina que la funcion objetivo previamente establecida tiene
la solucién, se representa que hay una cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula
previamente establecida, y la cuadricula que cumple la regla de limpieza de cuadricula previamente
establecida es una cuadricula correspondiente a la solucidon de la funcidon objetivo previamente
establecida;

la condicién de restriccion previamente establecida es:

X “}1{} s ’U}\‘ +
;‘(

K
-
=i

en la que, W’ representa el consumo de potencia durante un procedimiento en el que el robot de limpieza
controla la unidad de limpieza (640) y la unidad de movimiento (630) para moverse desde la cuadricula
inicial, terminar de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona
de limpieza objetivo y alcanzar la cuadricula final, como segundo consumo de potencia; > representa una
longitud de una trayectoria mas corta a lo largo de la cual se desplaza el robot de limpieza desde la
cuadricula inicial, termina de limpiar todas las cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir
de la zona de limpieza objetivo y alcanza la cuadricula final, como longitud de una segunda trayectoria de
limpieza; v representa una velocidad de marcha del robot de limpieza entre cuadriculas por medio de

T

motor de marcha; ws representa una corriente del motor de marcha durante el funcionamiento;
representa el consumo de potencia del motor de marcha cuando el robot de limpieza se desplaza a lo
g &

largo de la segunda trayectoria de limpieza; ~ ¥ representa los factores de suciedad objetivo para las

cuadriculas que se determina que deben limpiarse a partir de la zona de limpieza objetivo; wy representa
X

Nwag, S

. . . . . . a '5155;» !

una corriente del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; =t representa el
3 il

consumo de potencia del cepillo lateral del robot de limpieza durante el funcionamiento; =

representa el consumo de potencia del ventilador o el cepillo rodante durante el funcionamiento; a, 81y

B> son factores de proporcion previamente establecidos, respectivamente; Whax representa la potencia

actual;

preferiblemente, el procesador (620) esta especificamente configurado para controlar la unidad de
limpieza (640) y la unidad de movimiento (630) para limpiar la zona de limpieza objetivo segun la segunda
trayectoria de limpieza.

Un medio de almacenamiento legible por ordenador, en el que esta almacenado un programa informatico, en
el que el programa informatico, cuando se ejecuta por un procesador (620), realiza etapas del método de
limpieza segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7.

Un producto de programa informatico que, cuando se ejecuta por un ordenador, hace que el ordenador realice
etapas del método de limpieza segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7.
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después de gue un robot de impleza eblenga una instruccion de limpieza para una escena objetivo,
adguirir un mapa de escena para la escena objetivo y adguirir una potencia actual del robot de limpieza

, 4

si se determing gue 2 potencia actual es insuficiente para mpiar todas tas zonas que deben impiarse
en la escena objetivo, determinar una zona de limpleza objstivo a partir de todas las zonas qus deben
fimpiarse en la escena objetive, baséndose en un nivel de suciedad objetive para cada una
de fas zonas qus deben limpiarse

4

impiar la 2ona de limpieza objetivo basandose en el mapa de escena, ef nivel de sucledad
obietivo para la zona de limpieza objetiva v la cantidad de potencia actual

F1Go 1

determinar na cuadricula en 3 que 2st3 ubicads el robot de limpiaza an Ia escena objetivo como
cuadricula inleial y determinar una cuadricula en la gue estd ubicada una base de carga en ta escena
ebjetivo como cuadricuia final, hasandose en las cuadriculas en cada una de las zonas en Ia escena
ohjelive en el mapa de escena

_________________________________________________________________________________________ A

determinar una trayectoria desde Iz cuadricuda inicial hasta a cuadricula final a través de todas

_Stol

S102

5103

-S201

- 5202

tas cuadriculas en la zona de limpieza ebjetive come primera trayectoria de fimpieza, basandose e

en las cuadricidas en cada una de las zonas en fa escena objetivo en el mapa de 2scena

ettt ettt en ettt W ettt ettt ettt ettt ettt

determinar ¢ consumo de potencia durante un procedimiento de terminar de limgiar,
ai robot de limpieza, todas Ias cuadriciias en {a zona de impieza objetive coma primer consume
de potencia , basandose en Ia primera trayactoria de limpieza v los factores de suciedad objetive
para todas las cuadriculas en la zona de limpisza objetivo

i determinar si ¢l primer consumo de potenciaes

limpiar todas las cuadriculas en la Zona de limpieza objelivo basandose en las cuadriculas
an cada una de las zonas en la escena objetive en el mapa de escena, |a primers trayectoria de
fimpieza y los factores de suciedad objetivo para todas {as cuadriculas en fa zona de Empieza objative

FiG. 2
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A

sl se determina gue el primer consumo de pofenda es mayor quEr .
s i la potencia actual, determinar st hay una cuadricula qua cumple ura e )
regia de mpieza de cuadricuta previamente establecida en ia zona de fimpieza objetive,
basandose en las cuadriculas en cada una de las
Zonas en la escena objetivo en el mapa de
ascana, 12 potencia actual y of factor de suciedad
e abjetivo para cada una de las cuadriculas enla e
Tl zona da fimpieza oojstivo

si
Y

8301

determinar la cuadricula que cumple fa regla de limpieza de cuadricula previamente

8302

astablecida como cuadricula de limpieza objetivo

v

{impiar |2 zona de limpieza objetivo basandose en la cuadrictla de limpieza objetivo
determinada, ta cuadricula inicial y fa cuadricula final

F1G. 4
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