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(57)【要約】
　自律式掃除ロボットは、掃除ロボットを、掃除される
領域における床表面にわたって移動するように構成され
た駆動部と、制御装置とを備える。制御装置は、掃除さ
れる部屋のシーケンスを表すデータを含む編集可能な任
務予定表を表すデータを受信し、シーケンスに従って部
屋を掃除するために掃除ロボットをナビゲートし、部屋
の各々において起こる動作事象を追跡し、シーケンスに
含まれる各々の部屋をナビゲートするために費やされた
時間についてのデータを送信するように構成される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自律式掃除ロボットであって、
　前記掃除ロボットを、掃除される領域における床表面にわたって移動するように構成さ
れた駆動部と、
　　掃除される部屋のシーケンスを表すデータを含む編集可能な任務予定表を表すデータ
を受信し、
　　前記シーケンスに従って前記部屋を掃除するために前記掃除ロボットをナビゲートし
、
　　掃除される前記部屋の各々において起こる動作事象を追跡し、
　　前記シーケンスに含まれるナビゲートされる前記部屋の各々をナビゲートするために
費やされた時間についてのデータを送信する
　ように構成された制御装置と
　を備える自律式掃除ロボット。
【請求項２】
　前記制御装置は、前記シーケンスに含まれる各々の部屋の掃除を完了するための時間を
追跡し、各々の部屋の掃除が完了したとき、表示のために前記時間を送信するように構成
される、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項３】
　掃除される部屋のシーケンスを表すデータは、少なくとも掃除される第1の部屋および
掃除される第2の部屋の指示を含み、前記制御装置は、掃除される前記第1の部屋を掃除し
、前記第1の部屋を掃除するのに費やされた時間についてのデータを送信し、掃除される
前記第2の部屋を掃除し、前記第2の部屋を掃除するのに費やされた時間についてのデータ
を送信するように構成される、請求項2に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項４】
　前記制御装置は、掃除動作の間、掃除される部屋の再順序付けされたシーケンスを受信
するように構成される、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項５】
　前記制御装置は、掃除される部屋のシーケンスを受信した後に、掃除される部屋の前記
シーケンス内の部屋を掃除することを取り消すための指示を受信し、前記取り消された部
屋を除いて、前記シーケンス内の前記部屋を掃除するように構成される、請求項1に記載
の自律式掃除ロボット。
【請求項６】
　前記制御装置は、編集可能な任務予定表のグラフィカル表示で遠隔で表示させるために
、追跡された動作事象を表すデータを送信するように構成される、請求項2に記載の自律
式掃除ロボット。
【請求項７】
　前記制御装置は、マップのグラフィカル表示で提示させるために、追跡された動作事象
を表すデータを送信するように構成される、請求項2に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項８】
　動作事象を追跡することは、埃の検出に応答して前記掃除ロボットがどこで追加の掃除
を実施したかを追跡することを含む、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項９】
　動作事象を追跡することは、部屋の掃除の完了を検出することを含む、請求項1に記載
の自律式掃除ロボット。
【請求項１０】
　前記動作事象は、容器を空にする事象であり、前記制御装置は、前記容器を空にする事
象に対処するのに経過した時間を計算し、前記経過した時間を示すデータの送信を開始す
るようにさらに構成される、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項１１】
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　前記動作事象は、容器を空にする事象であり、前記制御装置は、編集可能な任務予定表
のグラフィカル表示上で提示させるために、前記動作事象を示すデータの送信を開始する
ようにさらに構成される、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項１２】
　前記制御装置は、部屋で使用される掃除パラメータのセットを示すデータを受信するよ
うに構成され、掃除パラメータの前記セットは、真空力、縁掃除設定、複数経路設定、お
よび、ウェットまたはドライのモップ掃除パラメータのうちの少なくとも1つを含む、請
求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項１３】
　前記制御装置は、前記ロボットの電池の充電レベルを決定し、前記充電レベルを表すデ
ータを送信し、前記掃除ロボットに前記シーケンス内の前記部屋を掃除することを完了さ
せるために前記電池を充電するのに必要とされる充電期間を含む充電命令を受信するよう
に構成される、請求項1に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項１４】
　前記制御装置は、前記充電期間に基づいて、前記掃除ロボットを充電ステーションまで
ナビゲートし、経過した充電時間を示すデータを表示のために送信するように構成される
、請求項13に記載の自律式掃除ロボット。
【請求項１５】
　1つまたは複数の入力装置と、
　表示装置と、
　自律式掃除ロボットとのデータ送信およびデータ受信を開始し、
　　掃除される部屋のシーケンスを表すために、前記自律式掃除ロボットによって掃除さ
れる部屋を各々が表す複数のアイコンの配置、および、
　　前記複数のアイコンの各々のアイコンについて、各々それぞれの部屋を掃除するのに
費やされた時間を反映するための対応する表示
　を含む編集可能な任務予定表の第1のグラフィカル表示を提示するように構成されたプ
ロセッサと
　を備え、
　　前記複数のアイコンのうちの少なくとも1つは、掃除される部屋の前記シーケンスを
調整するために、前記1つまたは複数の入力装置を用いて、使用者が操作可能である、携
帯コンピュータ装置。
【請求項１６】
　掃除される予定の残りの部屋を表す前記アイコンだけが使用者が操作可能である、請求
項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項１７】
　前記プロセッサは、掃除された部屋および掃除される部屋を示すマップのグラフィカル
表示を提示するようにさらに構成される、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項１８】
　前記自律式掃除ロボットによって検出される1つまたは複数の事象は、マップの前記グ
ラフィカル表示上に提示される、請求項17に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項１９】
　前記自律式掃除ロボットによって検出される事象は、前記ロボットが過剰な埃を検出し
、追加の掃除を実施した事象を含む、請求項18に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２０】
　前記自律式掃除ロボットによって検出される事象は、部屋の掃除の完了を前記ロボット
が示す事象を含む、請求項18に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２１】
　前記自律式掃除ロボットによって検出される前記事象のグラフィカル表示が、前記編集
可能な任務予定表の前記グラフィカル表示において挿入される、請求項18に記載の携帯コ
ンピュータ装置。
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【請求項２２】
　前記プロセッサは、前記自律式掃除ロボットについての編集可能な任務予定表の前記第
1のグラフィカル表示と、別の自律式掃除ロボットについての編集可能な任務予定表の第2
のグラフィカル表示とを提示するように構成される、請求項15に記載の携帯コンピュータ
装置。
【請求項２３】
　前記プロセッサは、掃除任務の間、掃除される部屋の前記シーケンスを表すデータの前
記ロボットへの送信を開始するように構成される、請求項15に記載の携帯コンピュータ装
置。
【請求項２４】
　前記プロセッサは、少なくとも1つの部屋を掃除するのに費やされた経過した時間を表
すデータを前記ロボットから受信することを開始し、編集可能な任務予定表の前記第1の
グラフィカル表示において前記経過した時間を提示するように構成される、請求項15に記
載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２５】
　前記プロセッサは、前記自律式掃除ロボットが部屋を掃除することを完了したことを表
すデータを前記自律式掃除ロボットから受信することを開始し、前記掃除された部屋に対
応する前記アイコンの外観を前記編集可能な任務予定表の前記第1のグラフィカル表示に
おいて変更するように構成される、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２６】
　前記アイコンの前記外観を変更することは、前記アイコンの色、形、大きさ、または位
置を変えることを含む、請求項25に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２７】
　前記プロセッサは、前記携帯コンピュータ装置によって取り込まれた1つまたは複数の
画像から関心領域を決定し、前記関心領域についての掃除命令を表すデータを前記ロボッ
トへ送信するように構成される、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２８】
　前記使用者が操作可能なアイコンは、前記編集可能な任務予定表内にドラッグアンドド
ロップされ得る、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項２９】
　前記プロセッサは、前記編集可能な任務予定表においてアイコンの改訂された順番を表
すデータの送信を開始するようにさらに構成される、請求項28に記載の携帯コンピュータ
装置。
【請求項３０】
　前記使用者が操作可能なアイコンは、それをクリックし、前記編集可能な任務予定表か
ら除去され得る、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【請求項３１】
　掃除された部屋に対応する前記アイコンは、前記編集可能な任務予定表において固定さ
れる、請求項15に記載の携帯コンピュータ装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本明細書は、概して、自律式掃除ロボットのためのスケジュール化および制御システム
に関する。ここで記載されている1つの例示のシステムは、移動掃除ロボットをスケジュ
ール化および制御するための任務予定表である。
【背景技術】
【０００２】
　掃除ロボットは、例えば家といった、ある環境内で掃除作業を自律して実施する移動ロ
ボットを含む。多くの種類の掃除ロボットが、ある程度まで、および、異なる方法で、自
律している。掃除ロボットは、移動するときに屑を取り込むことができるように、環境に
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ついて掃除ロボットを自律してナビゲートするように構成された制御装置を備える。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　自律式掃除ロボットは、使用者によって直接的に(例えば、ロボット上のボタンを押す
ことで)、または、遠隔で(例えば、モバイルアプリケーションで)、制御できる。モバイ
ルアプリケーションは、ロボットが掃除任務を実行するときに自律式掃除ロボットの状態
を監視し、実行されるときに掃除任務への変更を行うために使用できる。モバイルアプリ
ケーションは、掃除任務の状態およびスケジュールを表示する任務予定表を含んでもよい
。モバイルアプリケーションは、ロボットの位置、どの部屋が掃除されたか、および、ど
の部屋が掃除任務の間に掃除されるようにスケジュールされているかを使用者に視覚化さ
せることができるように、マップを含んでもよい。
【０００４】
　使用者は、モバイルアプリケーションを通じて、自律式掃除ロボットの掃除パラメータ
、スケジュール化、または掃除状態を変更できる。自律式掃除ロボットが掃除任務を実行
するとき、ロボットの動作事象および状態が表示されてもよく、使用者に掃除任務を監視
し続けさせることができ、望む場合には、使用者に掃除任務を変更させることができる。
【０００５】
　本明細書に記載されているのは、床表面を横断し、掃除を含むが掃除に限定されない様
々な動作を実施するように構成されたロボットの例である。一態様では、自律式掃除ロボ
ットは、掃除ロボットを、掃除される領域における床表面にわたって移動するように構成
された駆動部と、制御装置とを備える。制御装置は、掃除される部屋のシーケンスを表す
データを含む編集可能な任務予定表を表すデータを受信し、シーケンスに従って部屋を掃
除するために掃除ロボットをナビゲートし、掃除される部屋の各々において起こる動作事
象を追跡し、シーケンスに含まれるナビゲートされる部屋の各々をナビゲートするために
費やされた時間についてのデータを送信するように構成される。
【０００６】
　一部の実施では、制御装置は、シーケンスに含まれる各々の部屋の掃除を完了するため
の時間を追跡し、各々の部屋の掃除が完了したとき、表示のためにその時間を送信するよ
うに構成される。
【０００７】
　一部の実施では、掃除される部屋のシーケンスを表すデータは、少なくとも掃除される
第1の部屋および掃除される第2の部屋の指示を含み、制御装置は、掃除される第1の部屋
を掃除し、第1の部屋を掃除するのに費やされた時間についてのデータを送信し、掃除さ
れる第2の部屋を掃除し、第2の部屋を掃除するのに費やされた時間についてのデータを送
信するように構成される。
【０００８】
　一部の実施では、制御装置は、掃除動作の間、掃除される部屋の再順序付けされたシー
ケンスを受信するように構成される。
【０００９】
　一部の実施では、制御装置は、掃除される部屋のシーケンスを受信した後に、掃除され
る部屋のシーケンス内の部屋を掃除することを取り消すための指示を受信し、取り消され
た部屋を除いて、シーケンス内の部屋を掃除するように構成される。
【００１０】
　一部の実施では、制御装置は、編集可能な任務予定表のグラフィカル表示で遠隔で表示
させるために、追跡された動作事象を表すデータを送信するように構成される。
【００１１】
　一部の実施では、制御装置は、マップのグラフィカル表示で提示させるために、追跡さ
れた動作事象を表すデータを送信するように構成される。
【００１２】
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　一部の実施では、動作事象を追跡することは、埃の検出に応答して掃除ロボットがどこ
で追加の掃除を実施したかを追跡することを含む。
【００１３】
　一部の実施では、動作事象を追跡することは、部屋の掃除の完了を検出することを含む
。
【００１４】
　一部の実施では、動作事象は、容器を空にする事象であり、制御装置は、容器を空にす
る事象に対処するのに経過した時間を計算し、経過した時間を示すデータの送信を開始す
るようにさらに構成される。
【００１５】
　一部の実施では、動作事象は、容器を空にする事象であり、制御装置は、編集可能な任
務予定表のグラフィカル表示上で提示させるために、動作事象を示すデータの送信を開始
するようにさらに構成される。
【００１６】
　一部の実施では、制御装置は、部屋で使用される掃除パラメータのセットを示すデータ
を受信するように構成され、掃除パラメータのセットは、真空力、縁掃除設定、複数経路
設定、および、ウェットまたはドライのモップ掃除パラメータのうちの少なくとも1つを
含む。
【００１７】
　一部の実施では、制御装置は、ロボットの電池の充電レベルを決定し、充電レベルを表
すデータを送信し、掃除ロボットにシーケンス内の部屋を掃除することを完了させるため
に電池を充電するのに必要とされる充電期間を含む充電命令を受信するように構成される
。
【００１８】
　一部の実施では、制御装置は、充電期間に基づいて、掃除ロボットを充電ステーション
までナビゲートし、経過した充電時間を示すデータを表示のために送信するように構成さ
れる。
【００１９】
　別の態様では、携帯コンピュータ装置が、1つまたは複数の入力装置と、表示装置と、
プロセッサとを備える。プロセッサは、自律式掃除ロボットとのデータ送信およびデータ
受信を開始し、編集可能な任務予定表の第1のグラフィカル表示を提示するように構成さ
れる。編集可能な任務予定表は、掃除される部屋のシーケンスを表すために、自律式掃除
ロボットによって掃除される部屋を各々が表す複数のアイコンの配置、および、複数のア
イコンの各々のアイコンについて、各々それぞれの部屋を掃除するのに費やされた時間を
反映するための対応する表示を含む。複数のアイコンのうちの少なくとも1つは、掃除さ
れる部屋のシーケンスを調整するために、1つまたは複数の入力装置を用いて、使用者が
操作可能である。
【００２０】
　一部の実施では、掃除される予定の残りの部屋を表すアイコンだけが使用者が操作可能
である。
【００２１】
　一部の実施では、プロセッサは、掃除された部屋および掃除される部屋を示すマップの
グラフィカル表示を提示するようにさらに構成される。
【００２２】
　一部の実施では、自律式掃除ロボットによって検出される1つまたは複数の事象は、マ
ップのグラフィカル表示上に提示される。
【００２３】
　一部の実施では、自律式掃除ロボットによって検出される事象は、ロボットが過剰な埃
を検出し、追加の掃除を実施した事象を含む。
【００２４】



(7) JP 2020-521515 A 2020.7.27

10

20

30

40

50

　一部の実施では、自律式掃除ロボットによって検出される事象は、部屋の掃除の完了を
ロボットが示す事象を含む。
【００２５】
　一部の実施では、自律式掃除ロボットによって検出される事象のグラフィカル表示が、
編集可能な任務予定表のグラフィカル表示において挿入される。
【００２６】
　一部の実施では、プロセッサは、自律式掃除ロボットについての編集可能な任務予定表
の第1のグラフィカル表示と、別の自律式掃除ロボットについての編集可能な任務予定表
の第2のグラフィカル表示とを提示するように構成される。
【００２７】
　一部の実施では、プロセッサは、掃除任務の間、掃除される部屋のシーケンスを表すデ
ータのロボットへの送信を開始するように構成される。
【００２８】
　一部の実施では、プロセッサは、少なくとも1つの部屋を掃除するのに費やされた経過
した時間を表すデータをロボットから受信することを開始し、編集可能な任務予定表の第
1のグラフィカル表示において経過した時間を提示するように構成される。
【００２９】
　一部の実施では、プロセッサは、自律式掃除ロボットが部屋を掃除することを完了した
ことを表すデータを自律式掃除ロボットから受信することを開始し、掃除された部屋に対
応するアイコンの外観を編集可能な任務予定表の第1のグラフィカル表示において変更す
るように構成される。
【００３０】
　一部の実施では、アイコンの外観を変更することは、アイコンの色、形、大きさ、また
は位置を変えることを含む。
【００３１】
　一部の実施では、プロセッサは、携帯コンピュータ装置によって取り込まれた1つまた
は複数の画像から関心領域を決定し、関心領域についての掃除命令を表すデータをロボッ
トへ送信するように構成される。
【００３２】
　一部の実施では、使用者が操作可能なアイコンは、編集可能な任務予定表内にドラッグ
アンドドロップされ得る。
【００３３】
　一部の実施では、プロセッサは、編集可能な任務予定表においてアイコンの改訂された
順番を表すデータの送信を開始するようにさらに構成される。
【００３４】
　一部の実施では、使用者が操作可能なアイコンは、それをクリックし、編集可能な任務
予定表から除去され得る。
【００３５】
　一部の実施では、掃除された部屋に対応するアイコンは、編集可能な任務予定表におい
て固定される。
【００３６】
　前述したことの利点は、以下および本明細書の他の場所に記載されている利点を含み得
るが、それらに限定されない。任務予定表は、推定される残りの掃除する時間を使用者に
表示できる。任務予定表は、使用者に、部屋が自律式掃除ロボットによって掃除される順
番を遠隔から操作させることができる。使用者は、部屋を削除、再順序付け、または、任
務予定表における掃除ロボットの掃除スケジュールに加えることができる。例えば、使用
者が自身の家に客人があり、客人が到着する前にキッチン、リビングルーム、およびトイ
レを掃除する必要がある場合、使用者は、掃除スケジュールを再順序付けできる、および
/または、これらの部屋の掃除が時間内に完了されるように、これらの部屋を除いた部屋
を削除できる。
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【００３７】
　さらに、任務予定表は、使用者に個々の部屋についての掃除パラメータを選択させるこ
とができ、埃を検出するなど、掃除の間に起こる動作事象を監視させることができるイン
ターフェースを提供できる。ユーザインターフェースは、掃除された部屋および動作事象
の場所を表示するためのマップも含む。
【００３８】
　本明細書で記載されているロボットおよび技術、または、それらの一部は、1つまたは
複数の非一時性の機械読取可能な記憶媒体に記憶され、本明細書に記載されている動作を
制御する(例えば、連係させる)ために1つまたは複数の処理装置において実行可能である
命令を含むコンピュータプログラム製品によって制御できる。本明細書に記載されている
ロボットまたはその一部は、1つまたは複数の処理装置と、様々な動作を実施するための
実行可能な命令を記憶するためのメモリとを備え得る装置または電子システムの全部また
は一部として実施され得る。
【００３９】
　1つまたは複数の実施の詳細は、添付の図面および以下の記載において明記されている
。他の特徴および利点は、記載および図面から、ならびに、請求項から明らかとなる。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１】携帯コンピュータ装置を使用する自律式掃除ロボットを制御するためのシステム
の図である。
【図２】自律式掃除ロボットの実施形態の下側の図である。
【図３】ユーザインターフェースと自律式掃除ロボットとの間でデータを送信するための
処理を描写する流れ図である。
【図４Ａ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｂ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｃ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｄ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｅ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｆ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｇ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図４Ｈ】編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインター
フェースの実施形態のスクリーンショットである。
【図５】複数の自律式掃除ロボットを制御するためのユーザインターフェースの実施形態
のスクリーンショットである。
【図６Ａ】掃除マップを示すユーザインターフェースのスクリーンショットである。
【図６Ｂ】掃除マップを示すユーザインターフェースのスクリーンショットである。
【図７Ａ】汚れた場所のある部屋の斜視図である。
【図７Ｂ】汚れた場所を掃除するためにロボットを方向付けるためのユーザインターフェ
ースのスクリーンショットである。
【発明を実施するための形態】
【００４１】
　自律式掃除ロボットは、使用者によって直接的に(例えば、ロボット上のボタンを押す
ことで)、または、遠隔で(例えば、モバイルアプリケーションで)、制御できる。モバイ
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ルアプリケーションは、自律式掃除ロボットの掃除パラメータ、スケジュール化、または
掃除状態を変更するために使用できる。モバイルアプリケーションは、各々の部屋におけ
る掃除を完了することについての時間推定と共に、掃除される部屋の選択および順番を表
示する編集可能な任務予定表を含み得る。表示された順番および時間推定に基づいて、使
用者は、部屋の順番もしくは選択、または、各々の部屋を掃除することについての掃除パ
ラメータを変更できる。自律式掃除ロボットがモバイル装置から情報を受信し、予定表に
おいて集約された掃除任務を実行するとき、使用者が掃除任務を監視し続けることができ
、望む場合には掃除任務を変更できるように表示させるために、ロボットの動作事象およ
び状態がロボットから送られてもよい。
【００４２】
　図1を参照すると、自律式掃除ロボット102が、部屋106内で床表面104に位置付けられて
いる。自律式掃除ロボット102は、携帯コンピュータ装置120と通信するように構成されて
いる。一部の場合では、携帯コンピュータ装置120は、例えば、スマートフォン、タブレ
ット、スマートウォッチ、ラップトップコンピュータなどであり得る。携帯コンピュータ
装置120は、自律式掃除ロボット102とのデータ送信およびデータ受信を開始し(直接的に
、または、インターネットを介してのいずれかで)、編集可能な任務予定表のグラフィカ
ル表示を提示するように構成されているプロセッサ114を備えている。編集可能な任務予
定表は、掃除される部屋のシーケンスを示す使用者が操作可能なグラフィカル表示である
。予定表は、各々の空間を掃除するための関連する時間の推定を任意選択で含む。
【００４３】
　自律式掃除ロボット102は、編集可能な任務予定表を表すデータを受信し、床表面104に
わたって自律式掃除ロボット102をナビゲートし、任務予定表のシーケンスに従って部屋
を掃除するように構成された制御装置を備える。例えば、自律式掃除ロボット102は、真
空組立体108を備え、自律式掃除ロボット102が床表面104を横断するときに屑116を取り込
むために吸引を利用する。一部の実施では、自律式掃除ロボット102は、床表面104を拭き
取りまたは擦り取るための掃除パッドを備え得るモップ掃除ロボットであり得る。一部の
実施では、複数のロボットの活動を連係させるために使用できる単一のインターフェース
を有することが望ましい可能性があり、2つ以上の自律式掃除ロボットが携帯コンピュー
タ装置120と通信できる。
【００４４】
　図2を参照すると、ロボット102は、床表面104にわたって移動可能である本体200を備え
、電池によって電力供給される。図2に示しているように、一部の実施では、本体200は、
実質的に長方形を有する前部分202aと、実質的に半円形を有する後部分202bとを備えてい
る。前部分202aは、例えば、前部分202aの前側206に対して実質的に垂直である2つの横側
部204a、204bを備えている。
【００４５】
　ロボット102は、本体200に搭載され、駆動車輪210a、210bに動作可能に連結されるアク
チュエータ208a、208bを備える駆動システムを備えており、駆動車輪210a、210bは本体20
0に回転可能に搭載されている。ロボット102は、掃除動作の間、床表面104についてロボ
ット102を自律してナビゲートするために、アクチュエータ208a、208bを動作させる制御
装置212を備えている。一部の実施では、ロボット102は、床表面104の上方で本体200(例
えば、本体200の後部分202b)を支持するキャスター車輪211を備えており、駆動車輪210a
、210bは、床表面104の上方で本体200の前部分202aを支持する。
【００４６】
　真空組立体108は、例えば本体200の後部分202bにおいて、ロボット102の本体200内でも
担持されている。制御装置212は、空気流110を発生させ、掃除動作の間、ロボット102に
屑116を取り込ませることができるように、真空組立体108を動作させる。真空組立体108
によって発生させられた空気流110は、後部分202bにおける通気口213を通って、または、
ロボット102の掃除ヘッドに連結される導管を通って、排気される。掃除ヘッドは、例え
ば、床表面104と係合し、屑116を掃除容器100へ掃く1つまたは複数のローラ(例えば、ブ
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ラシ、または、柔軟なゴムローラ)を備える。掃除ヘッドへ排気される空気流110は、床表
面104における屑116をかき回すために、掃除ヘッドに最も近い空気流の量を増加させるこ
とによって、床表面104からの屑の拾い上げをさらに改善できる。
【００４７】
　一部の場合では、掃除ロボット102は、屑を取り込むために床表面104にわたって自律し
て移動する自己完結したロボットである。掃除ロボット102は、例えば、真空組立体108に
電力供給するために電池を担持する。図1および図2に描写した例では、ロボット102の掃
除ヘッドは第1のローラ212aと第2のローラ212bとを備えている。ローラ212a、212bは、例
えば、床表面104の上で屑116を回収するために床表面104と係合するブラシまたはフラッ
プを備える。ローラ212a、212bは、例えば、屑116をプレナム112に向けて移動させること
において協働するために互いに対して反対に回転し、例えば、一方のローラは反時計回り
で回転し、他方のローラは時計回りで回転する。プレナム112は、屑116を含む空気流110
を掃除容器100へさらに案内する。本明細書で記載しているように、掃除容器100を通って
真空組立体108へ向かう空気流110の進行の間、屑116は掃除容器100内に堆積される。
【００４８】
　一部の実施では、屑116をローラ212a、212bに向けて掃くために、ロボット102は、例え
ば、床表面104と75度から90度の間の角度を形成する軸といった、水平でない軸の周りに
回転するブラシ214を備える。ブラシ214は、ローラ212a、212bが典型的には届くことがで
きない床表面104の部分の上の屑116と係合できるように、本体200の外周を超えて延びて
いる。具体的には、ブラシ214は、環境の壁の近くの屑116に係合でき、ロボット102によ
る屑116の取り込みを容易にするために、屑116をローラ212a、212bに向かってブラシ掛け
することができる。
【００４９】
　使用者は、ロボット上のボタンを押すことでロボットを直接的に制御できる、または、
モバイル装置におけるモバイルアプリケーションを介して、遠隔からロボットを制御でき
る。モバイルアプリケーションを通じて、使用者は、ロボットがいつどこで掃除するかを
修正できる。モバイル装置からの信号に応答して、自律式掃除ロボット102は、掃除行動
を実行するホームをナビゲートし、その間、それ自体の状態を監視し、状態データをモバ
イル装置に送信する。
【００５０】
　図3は、自律式モバイルロボット、クラウドコンピュータシステム、およびモバイル装
置の間で情報を交換する処理を描写する流れ図である。掃除任務は、ロボット708上のボ
タンを押すことで開始され得る、または、将来の時間または日付についてスケジュール化
され得る。使用者は、掃除任務の間に掃除される部屋のセットを選択できる、または、す
べての部屋を掃除するようにロボットに命令できる。使用者は、掃除任務の間に各々の部
屋で使用される掃除パラメータのセットも選択できる。
【００５１】
　掃除任務の間、自律式掃除ロボット708は、その場所、掃除の間に起こる任意の動作事
象、および掃除するのに費やされた時間を含め、その状態を追跡する(710)。自律式掃除
ロボット708は、状態データ(例えば、場所データ、動作事象データ、時間データのうちの
1つまたは複数)をクラウドコンピュータシステム706へ送信し(712)、クラウドコンピュー
タシステム706は、プロセッサ742によって、掃除される領域についての時間推定を計算す
る(714)。例えば、時間推定は、部屋についての複数回(例えば、2回以上)の以前の掃除任
務の間に集められたその部屋についての実際の掃除時間を平均化することで、部屋106を
掃除することについて計算できる。クラウドコンピュータシステム706は、時間推定デー
タを、ロボット状態データと共に、モバイル装置704へ送信する(716)。モバイル装置704
は、プロセッサ744によって、ロボット状態データおよび時間推定データを表示装置にお
いて提示する(718)。ロボット状態データおよび時間推定データは、いくつかのグラフィ
カル表示、編集可能な任務予定表、および/またはマッピングインターフェースのうちの
いずれかとして、モバイル装置の表示装置に提示されてもよい(図4A～図4H、図5、および
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図6A～図6Bに示されているような提示)。
【００５２】
　使用者702は、ロボット状態データおよび時間推定データを表示装置において見て(720)
、新たな掃除パラメータを入力できる(722)、または、掃除される部屋の順番または識別
を操作できる。使用者702は、例えば、ロボット708の掃除スケジュールから部屋を削除で
きる。別の命令では、使用者702は、例えば、掃除される部屋について、縁掃除モードま
たは入念掃除モードを選択できる。モバイル装置704の表示装置は、使用者が掃除パラメ
ータまたは掃除スケジュールに変更を入力するときに更新される(724)。例えば、使用者
が掃除パラメータを単一経路の掃除から二重経路の掃除へ変更する場合、システムは、新
たなパラメータに基づいて推定を提供するために、推定された時間を更新することになる
。単一経路の掃除と二重経路の掃除とのこの例では、推定はおおよそ2倍とされることに
なる。別の例では、使用者は部屋を掃除スケジュールから除去し、全体の時間推定は、除
去された部屋を掃除するために必要とされるおおよその時間だけ短縮される。使用者702
からの入力に基づいて、クラウドコンピュータシステム706は、掃除される領域について
の時間推定を計算し(726)、その時間推定は次にモバイル装置704へ戻すように送信され(7
28)(例えば、無線送信によって、プロトコルを適用することによって、無線送信を放送す
ることで)、表示される。また、計算された(726)時間推定に関するデータは、ロボットの
制御装置730へ送信される(746)。ロボット708の制御装置730によって受信される使用者70
2からの入力に基づいて、制御装置730は命令信号を生成する(732)。命令信号は、ロボッ
ト708に、掃除挙動であり得る挙動を実行させる(734)。掃除挙動が実行されるとき、制御
装置は、ロボットの場所、掃除の間に起こる任意の動作事象、および掃除するのに費やさ
れた時間を含め、ロボットの状態を追跡する(710)。一部の例では、ロボットの状態に関
するライブアップデートが、プッシュ通信を介してモバイル装置またはホームエレクトロ
ニックシステム(例えば、対話スピーカーシステム)に追加的に提供され得る。
【００５３】
　挙動を実行する(734)と、制御装置730は、受信された命令信号が、掃除任務を完了する
ための命令を含むかどうかを知るために確認する(736)。命令信号が、掃除任務を完了す
るための命令を含む場合、ロボットは、それ自体のドックへ戻るように命令され、戻ると
、クラウドコンピュータシステム706に任務集計を生成させる(738)ことができる情報を送
り、その任務集計は、モバイル装置704へ送信されてモバイル装置704によって表示される
(740)。任務集計は予定表および/またはマップを含んでもよい。予定表は、掃除された部
屋、各々部屋を掃除するのに費やされた時間、各々の部屋で追跡された動作事象などを表
示できる。マップは、掃除された部屋、各々の部屋で追跡された動作事象、各々の部屋で
実施された掃除の種類(例えば、掃き掃除またはモップ掃除)などを表示できる。
【００５４】
　処理700、および、本明細書に記載されている他の処理のための動作は、分配された手
法で実行されてもよい。例えば、クラウドコンピュータシステム706、モバイルロボット7
08、およびモバイル装置704は、互いに協力して動作のうちの1つまたは複数を実行できる
。クラウドコンピュータシステム706、モバイルロボット708、およびモバイル装置704の
うちの1つによって実行されるとして記載されている動作は、一部の実施では、クラウド
コンピュータシステム706、モバイルロボット708、およびモバイル装置704のうちの2つま
たは全部によって少なくとも一部で実行される。
【００５５】
　図4A～図4Hは、編集可能な予定表を含む自律式掃除ロボットを制御するためのユーザイ
ンターフェースの実施形態のスクリーンショットである。図4Aを参照すると、ユーザイン
ターフェース300aは状態指示部302と掃除モード指示部304とを備えている。状態指示部30
2は、自律式掃除ロボット102の現在の状態を示している。掃除モード指示部304は、掃除
任務の間に使用される全体の掃除モードを指示できる。掃除モードは、例えば、標準の掃
除モード、入念掃除モード、短縮掃除モードなどがあり得る。ユーザインターフェース30
0aは、使用者が自律式掃除ロボット102について掃除任務を開始するように選択できる掃
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除ボタン306も備えている。
【００５６】
　図4Bを参照すると、ユーザインターフェース300bが、掃除任務の間、状態指示部302と
、一時停止ボタン308と、編集可能な任務予定表310とを表示している。掃除任務の間、状
態指示部302は、自律式掃除ロボット102の現在の場所と、経過した時間と、掃除任務にお
ける残りの推定時間とを含む。ロボットは、現在の掃除時間および場所についての情報を
送る。この情報は、状態指示部に含まれる情報を生成するために使用される。経過した時
間および残りの時間は状態指示部において表示される。状態指示部における経過した時間
および残りの時間は、完全な掃除任務と関連付けられている(例えば、ロボットが任務の
ために全体でどれくらいの時間掃除したか、および、スケジュールにおけるすべての残り
の領域を掃除するのにどれくらいの時間が予想されるか)。一時停止ボタン308は、使用者
に掃除セッションを一時停止させることができる。編集可能な任務予定表310は、部屋ア
イコン312と、部屋ラベル314と、部屋掃除時間推定315と、経過した掃除時間316とを含む
。自律式掃除ロボット102が部屋を掃除するとき、ユーザインターフェース300bは、部屋
ラベル314に隣接するその部屋についての経過した掃除時間316を表示する。部屋掃除時間
推定315は、対応する部屋を掃除するためのおおよその時間を使用者に案内するために、
編集可能な任務予定表310において表示される。時間推定315は、例えば、先の掃除任務か
らのロボットから受信されるデータ、掃除される空間のおおよその面積の入力、時間推定
を計算する目的のためのすべての部屋についての試験走行などに基づかれ得る。これらの
時間推定315に基づいて、使用者は、部屋を再順序付けする、または、編集可能な任務予
定表310によって表される掃除スケジュールから除去することを望ましいと見出すことが
できる。
【００５７】
　ある空間において掃除を完了し、別の空間において掃除を開始すると、ロボットは時間
および新たな場所についての情報をクラウドコンピュータシステムに送り、クラウドコン
ピュータシステムは、表示された予定表を更新するために情報をモバイル装置に送る。例
えば、データは、現在の空間を強調し、先の空間を掃除するのに費やされた全体時間を提
供するために、モバイル装置に予定表を更新させることができ、先に提供された推定を置
き換える。
【００５８】
　アイコン312は、例えば、ユーザインターフェース300bが表示される携帯コンピュータ
装置120のタッチスクリーンといった入力装置を使用して、使用者が操作可能である(例え
ば、ドラッグアンドドロップによって)。このようにして、使用者は、自律式掃除ロボッ
ト102が掃除中である間、部屋を容易に再順序付けまたは掃除スケジュールから除去でき
る。使用者が部屋または空間を再順序付けまたはスケジュールから除去するとき、ロボッ
トのスケジュールを調整することで掃除動作を除去または再順序付けするために、情報が
ロボットに送られる。一部の実施では、アイコン312は、使用者によって選択可能とする
ことができ、使用者に、対応する部屋についての1つまたは複数の掃除パラメータを選択
させることができる。掃除パラメータは、例えば、真空力レベル、単一対複数の経路設定
、縁掃除設定、ウェット対ドライの掃除設定などがあり得る。使用者が、新たな掃除パラ
メータを選択するとき、または、既存の掃除パラメータを変更するとき、ロボットの掃除
パラメータを調整することで、掃除任務の少なくとも一部分についての掃除パラメータを
追加または変更するために、情報がロボットに送られる。
【００５９】
　図4Cを参照すると、ユーザインターフェース300cは、ダイニングルームを表すアイコン
312bが使用者によって削除されている編集可能な任務予定表310を示している。例えば、
使用者は、部屋を除去するために「X」のアイコンを選択できる。選択において、モバイ
ル装置は情報をクラウドコンピュータシステムへ送り、クラウドコンピュータシステムは
、完了までの新たな全体時間を計算する。クラウドコンピュータシステムは、モバイル装
置に表示装置において新たなスケジュールを提示させるために、更新された時間を送る。
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ダイニングルームを飛ばすように、ロボットにその掃除ルーティンを調整させるために、
クラウドコンピュータシステムも情報を送り、ロボットが情報を受信する。状態指示部30
2に表示される残りの時間の推定は、ダイニングルームの推定された掃除時間の削除を反
映するように更新される。例えば、編集可能な任務予定表310からのダイニングルームア
イコン312bの除去は、全体の掃除推定を45分間短縮する。使用者は、全体の掃除時間を短
縮するために、または、特定の部屋での掃除任務に注力するために、部屋アイコン312を
編集可能な任務予定表310から削除できる。これは、例えば、客人が来る、または、掃除
ロボット102の電池の一回だけの充電で掃除任務を完了できるようにしたいといった、使
用者が掃除のための期限を有する場合に望ましい可能性がある。
【００６０】
　図4Dを参照すると、ユーザインターフェース300dは、クローゼットおよびトイレにそれ
ぞれ対応するアイコン312cおよび312dが、図4Cに示した順番と比較して再順序付けされて
いる編集可能な任務予定表310を示している。このような情報がモバイル装置から送られ
てロボットによって受信されるとき、自律式掃除ロボット102の制御装置212は、クローゼ
ットを掃除する前にトイレを掃除するように自律式掃除ロボット102に命令することにな
る。
【００６１】
　図4Eを参照すると、ユーザインターフェース300eは、ここでは容器排出事象(例えば、
ロボットがドックに入り、排出ユニットが、ロボットのゴミ容器にある埃および屑を排出
ユニットの回収の容積またはバッグへ除去するとき)である動作事象に対応するアイコン3
12eを示している。アイコン312eは、自律式掃除ロボット102が、動作事象アイコン312eの
すぐ上にあるアイコンに対応する部屋にある間に動作事象が起こったことを使用者に案内
している。この例では、ロボットは、ゴミ容器が満杯である、または、その満杯の最大容
量の近くにあることを決定している。次に、ロボットは、ドッキングステーションまたは
排出ユニットを見つけ出すために床を横断する。ユニットを位置付けると、ゴミ容器は排
出され(空にされ)、ロボットは信号をクラウドコンピュータシステムへ送る。クラウドコ
ンピュータシステムは、モバイル装置に指示を表示させるために、情報を送る。排出の後
、ロボットは、スケジュールにおける次の部屋または空間を掃除するために戻る。動作事
象ラベル314eおよび経過した時間316eも編集可能な任務予定表310に含まれ、動作事象の
記載と、動作事象を解消するための関連する時間とを使用者に案内する。容器排出の例で
は、表示させるためにロボットから送られる時間の情報は、容器排出を完了するために費
やされた時間、または、ロボットを排出ステーションまで駆動し、容器を排出し、ロボッ
トを掃除場所まで戻すように駆動するための時間のいずれかであり得る。一部の例では、
ロボットは、容器を排出する前にそれまで掃除していた部屋を完了するように制御される
。動作事象アイコン312eが、部屋アイコン312a～312dと異なる形、色、輪郭などで表示さ
れてもよい。また、ここではリビングルームに対応する符号312aである、完了された部屋
を表すアイコンは、掃除される残りの部屋と異なる形、色、輪郭などで表示されてもよい
。一部の実施では、エラーが任務予定表310に含まれてもよい。アイコン、エラーラベル
、および経過した時間は、エラーを記載するために示されてもよい。
【００６２】
　図4Fを参照すると、ユーザインターフェース300f(一部の例では、図4Eに示されたイン
ターフェース300eから下にスクロールすることで達せられ得る)は、掃除される領域の床
平面のマップ318のグラフィカル表示も含んでいる。床平面は部屋319へ分割される。掃除
された部屋319が、掃除される残りの部屋と異なる色、輪郭、充電パターンなどで表示さ
れてもよい。マップ318は、自律式掃除ロボット102の場所を表すロボットアイコン320も
備えている。ロボットアイコン320は、自律式掃除ロボット102が掃除される部屋を通じて
移動するときにマップ318内で移動される。ロボットがスケジュールにおける部屋または
空間を通じて移動するとき、ロボットの位置におよび掃除状態に関する情報がクラウドコ
ンピュータシステムに送られる。クラウドコンピュータシステムは、ロボットの場所に対
応する場所において、モバイル装置にロボットアイコン320をマップ318で表示させるため
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に、情報を送る。クラウドコンピュータシステムは、ロボットの掃除状態に基づいて、モ
バイル装置に部屋319を表示させるために、同じく情報を送る(例えば、ロボットの掃除状
態は、部屋を掃除することが完了されていることを示す場合、部屋は、進行中または残り
の掃除される部屋と異なって色付けされてもよい)。
【００６３】
　マップは、自律式掃除ロボット102のための充電ドックの場所に対応するドックアイコ
ン322も含む。マップ318は、選択されるときに使用者にマップ318の一部分に書き込みさ
せることができる鉛筆アイコン323を含む。一部の実施では、使用者は、マップ318におけ
る領域を別々の部屋へ分割するために、マップ318において書き込みできる。例えば、使
用者は、部屋319cを2つの別々の部屋へ分割するために、点線330に沿って書き込みできる
。部屋が分割されるとき、使用者は、分割された部屋についてのアイコンおよび/または
名前を選択するように促されてもよい。使用者は、分割された部屋を掃除するときに使用
される掃除パラメータを選択するように促されてもよい。一部の実施では、使用者は、部
屋同士を1つの部屋へ一体に合併するために、マップ318における部屋同士の間に境界を選
択してもよい。例えば、使用者は、部屋319aと319bとを1つの部屋へ合併するために、部
屋319aと319bとの間に境界332を選択できる。部屋が合併されるとき、使用者は、合併さ
れた部屋についてのアイコンおよび/または名前を選択するように促されてもよい。使用
者は、合併された部屋を掃除するときに使用される掃除パラメータを選択するように促さ
れてもよい。
【００６４】
　一部の実施では、使用者は、示された領域が追加の掃除を必要とすることを示すために
、マップに書き込むことができる。モバイル装置は、追加の掃除を必要とする領域に関す
る情報(例えば、領域の場所、従わされる掃除パラメータ)をクラウドコンピュータシステ
ムに送り、クラウドコンピュータシステムは情報をロボットに送る。制御装置は、クラウ
ドコンピュータシステムからの送信に基づいて、領域を掃除するための命令信号を生成し
、ロボットは、特定された掃除パラメータに従って領域を掃除する。一部の実施では、追
加の掃除が掃除スケジュールに加えられ、ロボットが掃除任務の他のスケジュールされて
いる掃除を完了した後、実施されてもよい。追加の掃除をスケジュール化することは、ク
ラウドコンピュータシステムによって、制御装置によって、または、モバイル装置を使用
することで使用者によって、実施され得る。一部の実施では、マップ318は、異なる床の
種類について、または、掃除される領域内の敷居の場所について、指示を含むことができ
る。図4Gおよび図4Hを参照すると、ユーザインターフェース300gおよび300hは、完了した
掃除任務を集約するために、掃除された部屋324と、掃除されていない部屋326とを表示す
るマップ318のグラフィカル表示を含んでいる。マップ318は、自律式掃除ロボット102の
場所を表すロボットアイコン320も表示する。ユーザインターフェース300hは、全体の掃
除任務の時間と、掃除された領域についての測定(例えば、部屋の数、面積、領域測定な
ど)と、埃検出事象の集計とを含む掃除集計328も表示する。埃検出事象の集計は、ロボッ
トが過剰な埃を検出した場所に関連する情報を含んでもよい。例えば、埃検出事象の集計
は、過剰な埃が検出された部屋(または、部屋の中の場所)に対応するマップにおける部屋
に位置付けられる標識に対応する各々の埃検出事象で、マップインターフェースにおいて
標識として表示されてもよい。別の例では、埃検出事象の集計は、完了後の任務予定表に
おける部屋アイコンと関連付けられるアイコンに対応する各々の埃検出事象で、完了後の
任務予定表においてアイコンとして表示されてもよい。任務予定表310bは、掃除集計328
にも含まれ、掃除された部屋の順番と、各々の部屋を掃除するのに費やされた時間とを提
供する。一部の実施では、この完了
後の任務予定表310bは、掃除任務が完了されているため、編集可能ではない。一部の実施
では、任務予定表310bは、使用者が掃除される部屋の順番または選択を修正でき、後の掃
除任務において使用される順番を保存できるように、編集可能である。
【００６５】
　図5を参照すると、ユーザインターフェース300iは、第1の編集可能な任務予定表410aと
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第2の編集可能な任務予定表410bとを、編集可能な任務予定表の各々が異なる自律式掃除
ロボットに対応している状態で備えることができる。例えば、編集可能な任務予定表410a
は、モップ掃除ロボットについての掃除任務を表しており、編集可能な任務予定表401bは
、掃き掃除ロボットについての掃除任務を表している。編集可能な任務予定表410aおよび
410bは、各々の部屋を掃除するための予測される時間415も含む。予測される時間は、部
屋についての複数回(例えば、2回以上)の以前の掃除任務の間に集められたその部屋につ
いての実際の掃除時間を平均化することで計算できる。予測される時間は、ロボットが掃
除任務を通じて進行するにつれて、または、掃除される部屋の掃除パラメータまたはシー
ケンスが調整されるとき、更新され得る。
【００６６】
　アイコン412は、アイコンを再配置または削除することで、任務において部屋を掃除す
ることのシーケンスを変更するために、使用者によって操作されてもよい。使用者が部屋
または空間を再順序付けまたはスケジュールから除去するとき、ロボットのスケジュール
を調整することで掃除動作を除去または再順序付けするために、情報がロボットに送られ
る。アイコン412のうちの1つの選択において、モバイル装置は情報をクラウドコンピュー
タシステムへ送り、クラウドコンピュータシステムは、完了までの新たな全体時間を計算
する。クラウドコンピュータシステムは、モバイル装置に表示装置において新たなスケジ
ュールを提示させるために、更新された時間を送る。ロボットにその掃除ルーティンを調
整させるために、クラウドコンピュータシステムも情報を送り、ロボットが情報を受信す
る。
【００６７】
　アイコン412は、使用者によって選択可能とすることができ、使用者に、部屋について
の1つまたは複数の掃除パラメータを選択させることができる。掃除パラメータは、例え
ば、真空力レベル、単一対複数の経路設定、縁掃除設定、ウェット対ドライの掃除設定な
どがあり得る。使用者が、新たな掃除パラメータを選択するとき、または、既存の掃除パ
ラメータを変更するとき、ロボットの掃除パラメータを調整することで、掃除任務の少な
くとも一部分についての掃除パラメータを追加または変更するために、情報がロボットに
送られる。アイコン412のうちの1つの選択において、モバイル装置は情報をクラウドコン
ピュータシステムへ送り、クラウドコンピュータシステムは、完了までの新たな全体時間
を計算する。クラウドコンピュータシステムは、任務予定表における各々の部屋について
の新たな推定される完了時間も計算し、新たな推定を、表示装置における提示のためにモ
バイル装置へ送信する。
【００６８】
　予定表410aおよび410bは、予定表410aにおける部屋であるモップ掃除ロボットによって
掃除される各々の部屋が、モップ掃除ロボットが部屋を掃除する前に掃き掃除ロボットに
よって掃除されるように、構成されてもよい。一部の実施では、プロセッサ114は、各々
の部屋がモップ掃除ロボットによって掃除される前に掃き掃除ロボットによって掃除され
るように、予定表410aおよび410bにおいて部屋を順番付けするように構成される。例えば
、掃き掃除ロボットによってキッチンを掃くことを完了する推定時間は、モップ掃除ロボ
ットがキッチンをモップ掃除することを始める推定時間の前まででなければならない。一
部の実施では、掃き掃除ロボットおよびモップ掃除ロボットの掃除パターンは、掃き掃除
ロボットおよびモップ掃除ロボットが同じ部屋を同時に掃除できるように連係されてもよ
いが、モップ掃除ロボットは、掃き掃除ロボットによって先に掃かれている部屋の部分を
モップ掃除するだけである。一部の実施では、プロセッサ114は、モップ掃除ロボットに
ついての予定表410aにおいて、堅い床表面(例えば、タイル、堅い木、積層板など)を伴う
部屋だけを含むように構成される。一時停止ボタン408aおよび408bは、モップ掃除ロボッ
トと掃き掃除ロボットとのそれぞれについて、掃除任務を一時停止するために使用できる
。一時停止ボタン408aまたは408bのいずれかが選択されるとき、信号が、掃除を中断する
ために対応する掃除ロボットへ送られる。
【００６９】
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　一部の実施では、予定表410aおよび410bは、同様の掃除タスクを実施するように構成さ
れた2つのロボット(例えば、2つの掃き掃除ロボット)に対応してもよい。このような状況
では、予定表410aおよび410bは、掃除されるように選択される部屋に基づいて生成されて
もよい。例えば、第1のロボットについての予定表410aは、家の上の階における部屋に対
応するアイコンを含みことができ、一方、第2のロボットについての予定表410bは、家の
下の階における部屋に対応するアイコンを含むことができる。別の実施では、予定表410a
および410bは、掃除されるように選択される部屋の推定される掃除時間を最短とするよう
に生成されてもよい。例えば、掃除を実施する2つのロボットが、家の相対する側に位置
付けられるドックを有する場合、予定表は、各々のロボットのドックのすぐ近くの部屋を
そのロボットの予定表に含ませるように選択できる。
【００７０】
　一部の実施では、使用者が、複数のロボットについて、特別に作った掃除任務の計画を
構成および保存してもよい。例えば、使用者は、キッチンおよびリビングルームを1つの
ロボットによって掃除させるように選択し、主寝室および玄関を第2のロボットによって
掃除させるように選択する「高トラフィック」掃除任務計画を保存してもよい。この「高
トラフィック」掃除計画が選択されるとき、第1のロボットおよび第2のロボットについて
の任務予定表が、掃除計画における各々について選択される部屋に基づいて生成される。
【００７１】
　図6Aおよび図6Bを参照すると、ユーザインターフェース300jおよび300kは、モップ掃除
ロボットの場所および掃き掃除ロボットの場所にそれぞれ対応しているロボットアイコン
520aおよび520bを含むマップ518を提示している(両方とも、ロボットから受信される情報
に基づいている)。マップ518は、掃除任務の間、掃除ロボットから受信されるデータに基
づいて、掃除された領域524と、掃除されていない領域526とを表示する。マップ518は、
掃き掃除ロボットとモップ掃除ロボットとの両方が床表面を掃除した掃き掃除およびモッ
プ掃除された領域530も表示する。異なる色または陰影の様式が、異なる種類の掃除(例え
ば、掃き掃除およびモップ掃除)を示すために使用されてもよい。例えば、図6Aでは、掃
除された領域524および530の無地の陰影は、掃き掃除された領域を表し、領域530の対角
線の陰影は、モップ掃除された領域を表す。シンボル531が、過剰な埃が掃除任務の間に
その領域で検出されたため、掃除ロボットが余分に掃除を実施した場所を示すためにマッ
プ518に含まれている。ロボットが掃除するとき、ロボットが埃を検出すると、ロボット
は追加の掃除を実施し、追加の掃除に関する情報をクラウドコンピュータシステムに送る
。クラウドコンピュータシステムはその情報をモバイル装置に送り、モバイル装置は、モ
バイル装置の表示装置において追加の掃除の場所を提示する。モバイル装置は、マップに
おけるシンボルとして、または、任務予定表におけるアイコンとして、場所を提示できる
。掃除任務の終了において、ユーザインターフェース300kは、掃除任務を完了したことに
ついての全体の経過した時間532、検出された埃事象の数534(例えば、過剰な埃が掃除任
務の間にその領域内で検出されたため、ロボットが追加の掃除を実施した場所)、および
、掃除するのに費やされた時間と、自律式掃除ロボット102を充電するのに費やされた時
間とを示すグラフィカル表示536を含む掃除集計を表示できる。一部の例では、再生/一時
停止のトグルを含むアニメーションが、掃除の進行と、任務の間に起こった動作事象の場
所およびタイミングとを含む任務の迅速なアニメーションを示すために含まれてもよい。
一部の実施では、任務予定表においてアイコンを選択することで、アイコンによって表さ
れる任務に
おける位置までのロボットの進行を示すようにマッピングインターフェースを表示させる
ことができる。
【００７２】
　一部の実施では、最適化された充電および再開の機能が含まれてもよい。最適化された
充電機能は、掃除走行において残っている推定時間を、自律式掃除ロボットの電池の推定
される残りの充電と比較する。一部の実施では、各々の部屋で行われる掃除の種類(例え
ば、縁掃除、高出力真空など)が、どれくらいの掃除が自律式掃除ロボットの残りの電池
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で完了できるかを推定するために評価されてもよい。最適化された充電機能は、掃除任務
を終了する前の設定時間期間について、掃除を停止して充電するようにロボットに指示で
きる。例えば、自律式掃除ロボットは、45分間の残っている掃除を有し得るが、20分間の
電池充電だけを有し得る。最小の総計の経過した時間において掃除任務を完了するために
、最適化された充電機能は、掃除を停止し、満充電までではないが、残りの45分間の掃除
任務にわたって掃除するのに十分となるまで電池を満たす設定時間期間にわたって充電す
るために、ロボットに命令をする。例えば、余分な25分間の掃除のために電池を充電する
には、15分間掛かるだけであり得るが、電池を満充電まで充電するには1時間掛かる可能
性がある。このようにして、最適化された充電は、自律式掃除ロボットに、満充電の電池
まで充電される場合よりも45分早く掃除任務を終了させることができる。
【００７３】
　図7Aおよび図7Bを参照すると、図7Aは、屑116が床表面104上にある部屋106の斜視図で
ある。図7Bに示した携帯電話600などの携帯コンピュータ装置を使用する使用者は、床表
面104における屑116の写真を撮ることができる。円602が携帯電話600の画面に表示される
。使用者は、屑116を包囲するように円602を位置決めできる。一部の実施では、円602は
画面において静止してもよく、使用者は、屑116が円内に位置決めされるように携帯電話6
00を移動する。一部の実施では、使用者は屑116の周りに境界を引くことができる(例えば
、タッチスクリーンを使用することで)。
【００７４】
　使用者によって取られた写真は、画像認識プロトコルを使用して、モバイル装置600ま
たはクラウドコンピュータシステムのプロセッサによって分析される(画像は、モバイル
装置によって、分析のためにクラウドコンピュータシステムへ送られる)。画像認識プロ
トコルは、床表面104上の屑116の使用者によって取られた写真を、基準画像と比較する。
基準画像は、ロボットによって位置付けられるカメラによって取られる画像であり得る。
例えば、壁604と床表面104との間の境界、または、通気孔606の位置といった、写真にお
ける部屋の特徴に基づいて、プロセッサは、屑116を部屋内において位置特定できる。プ
ロセッサは、次の掃除任務の間の追加の掃除について、屑116のある場所に印を付けるこ
とができる。プロセッサは、追加の掃除について印の付けられた領域に関する情報(例え
ば、領域の場所、実施する追加の掃除の種類)を、クラウドコンピュータシステムを介し
てロボットへ送ることができる。追加の掃除は、領域にわたる複数の経路、縁掃除、また
は局所的な掃除を含み得る。掃除任務の間、追加の掃除が、図4A～図4Fにおいて詳述した
ように、編集可能な任務予定表に表示されてもよい。追加または代替で、追加の掃除が、
図6A～図6Bに示されているようにマップのグラフィカル表示において提示されてもよい。
使用者によって取られた写真を介して要求された追加の掃除は、掃除走行の間に検出され
た過剰な埃に基づいて追加の掃除が実施された場合を示すために使用されるシンボル531
と異なるシンボルで印が付けられてもよい。
【００７５】
　本明細書に記載されているモバイル装置は、スマートフォン、携帯電話、個人用情報端
末、ラップトップコンピュータ、タブレット、スマートウォッチ、または、ロボット掃除
任務に関する信号を送信および受信できる他の携帯コンピュータ装置を含み得る。本明細
書に記載されているモバイル装置は、表示装置において、ロボット掃除任務に関する情報
を提示し、使用者からの入力を受信するように構成される。
【００７６】
　本明細書に記載されているクラウドコンピュータシステムは、スケジュール化および制
御システム内で要求されるコンピュータ処理リソースを提供する、モバイル装置およびロ
ボットの外部のコンピュータシステムである。クラウドコンピュータシステムは、モバイ
ル装置とロボットの制御装置との間で信号を受信および送信するように構成され、モバイ
ル装置またはロボットの制御装置のいずれかから受信されるデータを処理するように構成
される。
【００７７】
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　本明細書に記載されている対象物検出技術の全部および一部を実施することに関連する
動作は、本明細書に記載されている機能を実施するために1つまたは複数のコンピュータ
プログラムを実行する1つまたは複数のプログラム可能なプロセッサによって実施され得
る。例えば、モバイル装置、クラウドコンピュータシステム、およびロボットの制御装置
は、信号を送信すること、時間推定を計算すること、または、信号を解釈することなどの
機能を実行することについて、コンピュータプログラムでプログラムされたプロセッサを
すべて含み得る。コンピュータプログラムは、コンパイル言語またはインタープリタ言語
を含む任意の形態のプログラミング言語で書くことができ、独立プログラムとして、また
は、モジュール、コンポーネント、サブルーチン、または、コンピュータ環境における使
用に適する他のユニットとしてを含む、任意の形態で展開できる。
【００７８】
　本明細書に記載されている制御装置およびモバイル装置は、1つまたは複数のプロセッ
サを含むことができる。コンピュータプログラムの実行に適するプロセッサは、例として
、汎用マイクロプロセッサ、専用マイクロプロセッサ、および、任意の種類のデジタルコ
ンピュータの内の任意の1つまたは複数のプロセッサを含む。概して、プロセッサは、読
み取り専用記憶領域、もしくはランダムアクセス記憶領域、またはそれら両方から命令お
よびデータを受信することになる。コンピュータの要素は、命令を実行するための1つま
たは複数のプロセッサと、命令およびデータを記憶するための1つまたは複数の記憶領域
装置とを備える。概して、コンピュータは、例えば磁気ディスク、磁気光学ディスク、ま
たは光学ディスクといった、データを記憶するための大規模なPCBなど、1つまたは複数の
機械読取可能な記憶媒体からデータを受信する、もしくはそのようの記憶媒体へデータを
送信する、または、それら両方を行うために、そのようの記憶媒体も備える、または、そ
のようの記憶媒体に動作可能に結合される。コンピュータプログラム命令およびデータを
具現化するのに適する機械読取可能な記憶媒体は、例えばEPROM、EEPROM、およびフラッ
シュ記憶領域装置といった半導体記憶領域装置、例えば内部ハードディスクまたは取り外
し可能ディスクといった磁気ディスク、磁気光学ディスク、CD-ROMディスク、およびDVD-
ROMディスクを例として含む、不揮発性記憶領域のすべての形態を含む。
【００７９】
　本明細書に記載されているロボット制御およびスケジュール化の技術は、掃除ロボット
とは別に、他のモバイルロボットを制御することに適用可能であり得る。例えば、芝刈り
用ロボットまたは空間監視ロボットが、本明細書に記載されているような芝または空間の
特定の部分において動作を実施するためにスケジュールされてもよい。使用者は、同様に
、モバイル装置において提示される任務予定表および/またはマッピングインターフェー
スを通じて、これらのロボットの任務進行を監視および/または操作できる。
【００８０】
　本明細書に記載されている異なる実施の要素は、明確に先に述べられていない他の実施
を形成するために組み合わされてもよい。要素は、これらの動作に悪影響を与えることな
く、本明細書に記載されている構造から外れてもよい。さらに、様々な別々の要素は、本
明細書に記載されている機能を実施するために、1つまたは複数の個別の要素へ組み合わ
されてもよい。
【符号の説明】
【００８１】
　　100　掃除容器
　　102　自律式掃除ロボット
　　104　床表面
　　106　部屋
　　108　真空組立体
　　110　空気流
　　112　プレナム
　　114　プロセッサ



(19) JP 2020-521515 A 2020.7.27

10

20

30

40

50

　　116　屑
　　120　携帯コンピュータ装置
　　200　本体
　　202a　前部分
　　202b　後部分
　　204a、204b　横側部
　　206　前側
　　208a、208b　アクチュエータ
　　210a、210b　駆動車輪
　　211　キャスター車輪
　　212　制御装置
　　212a　第1のローラ
　　212b　第2のローラ
　　213　通気口
　　214　ブラシ
　　300a、300b、300c、300d、300e、300f、300g、300h、300i、300j、300k　ユーザイン
ターフェース
　　302　状態指示部
　　304　掃除モード指示部
　　306　掃除ボタン
　　308　一時停止ボタン
　　310　編集可能な任務予定表
　　310b　任務予定表
　　312　部屋アイコン
　　312a　部屋アイコン
　　312b　ダイニングルームアイコン
　　312c　クローゼットアイコン
　　312d　トイレアイコン
　　312e　動作事象アイコン
　　314　部屋ラベル
　　314e　動作事象ラベル
　　315　部屋掃除時間推定
　　316　経過した掃除時間
　　316e　経過した時間
　　318　マップ
　　319　部屋
　　319a、319b、319c　部屋
　　320　ロボットアイコン
　　322　ドックアイコン
　　323　鉛筆アイコン
　　324　掃除された部屋
　　326　掃除されていない部屋
　　328　掃除集計
　　330　点線
　　332　境界
　　408a、408b　一時停止ボタン
　　410a　第1の編集可能な任務予定表
　　410b　第2の編集可能な任務予定表
　　412　アイコン
　　415　予測される時間
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　　518　マップ
　　520a、520b　ロボットアイコン
　　524　掃除された領域
　　526　掃除されていない領域
　　530　掃き掃除およびモップ掃除された領域
　　531　シンボル
　　534　検出された埃事象の数
　　536　グラフィカル表示
　　600　携帯電話、モバイル装置
　　602　円
　　604　壁
　　606　通気孔
　　702　使用者
　　704　モバイル装置
　　706　クラウドコンピュータシステム
　　708　自律式掃除ロボット、モバイルロボット
　　730　制御装置
　　742　プロセッサ

【図１】 【図２】
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