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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自走式及び自動操舵式の床清掃装置を動作させるための方法であって、
　清掃されるべき少なくとも１つの部屋の少なくとも１つの地図、及び、使用者により事
前設定可能な、１つ以上の清掃タスクを有する清掃計画が、前記床清掃装置の記憶ユニッ
ト内に記憶可能であり、
　少なくとも１つの清掃タスクが、地図から識別可能である特定の部屋に関連付けられ、
　前記床清掃装置が部屋に設置される、
方法において、
　前記清掃計画が遂行されると、前記床清掃装置の制御ユニットにより、
　前記床清掃装置が存する部屋を示す特徴について、前記床清掃装置のセンサユニットの
少なくとも１つのセンサ信号を分析し、
　前記記憶ユニット内に記憶された前記少なくとも１つの地図内に前記特徴が存在するか
確認し、
　前記床清掃装置が設置される部屋が前記特定の部屋であるか否かを判断し、前記判断の
結果が否である場合、前記特定の部屋に関連付けられた前記清掃タスクの実施が、実行さ
れない、中断される、又は終了されること
を特徴とする方法。
【請求項２】
　請求項１に記載の方法であって、前記床清掃装置が、前記清掃タスクの実施が開始され
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る前に、前記床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かを判断すること、を特徴とす
る方法。
【請求項３】
　請求項１又は２に記載の方法であって、前記判断の結果が否である場合、前記床清掃装
置が、該床清掃装置の情報を前記使用者に送ること、を特徴とする方法。
【請求項４】
　請求項１～３のいずれか１項に記載の方法であって、前記判断の結果が否である場合、
前記床清掃装置が前記清掃計画に変更を加えること、を特徴とする方法。
【請求項５】
　請求項４に記載の方法であって、前記清掃タスクが、前記清掃計画から削除される、又
は前記清掃計画における一連の清掃タスクにおいて保留されること、を特徴とする方法。
【請求項６】
　請求項１～５のいずれか１項に記載の方法であって、前記床清掃装置が、該床清掃装置
が位置決めされる部屋の地図が前記記憶ユニット内に記憶されているか否かを、及び、前
記清掃計画が該部屋に関連付けられた清掃タスクを有するか否かを判断し、そうである場
合、該清掃タスクが実施されること、を特徴とする方法。
【請求項７】
　請求項６に記載の方法であって、前記部屋が互いから物理的に分離され、かつ、前記部
屋に関連付けられた前記地図に物理的境界がある場合、前記方法が実施されること、を特
徴とする方法。
【請求項８】
　請求項１～５のいずれか１項に記載の方法であって、前記判断の結果が否である場合、
前記清掃計画が、前記床清掃装置が位置する前記部屋に関連付けられた清掃タスクを有す
るか否かにかかわらず、該部屋の清掃が実施されること、を特徴とする方法。
【請求項９】
　請求項１～８のいずれか１項に記載の方法であって、前記床清掃装置がいずれの部屋に
位置するかを判断するために、少なくとも１つの空間次元における前記部屋の位置、前記
部屋の配向、前記部屋の境界の特徴、前記部屋の床面の特徴、及び／又は、前記部屋に配
置又は包含された物体の特徴、特に、前記床清掃装置のために前記部屋に配置される充電
及び／又は排出ステーションの特徴が考慮されること、を特徴とする方法。
【請求項１０】
　請求項９に記載の方法であって、前記部屋に配置される物体が、前記床清掃装置により
検出される少なくとも１つの目印又は標識を参照することにより識別されること、を特徴
とする方法。
【請求項１１】
　請求項１～１０のいずれか１項に記載の方法であって、前記床清掃装置がいずれの部屋
に位置するかを判断するために、少なくとも、高さセンサ、位置センサ、コンパスセンサ
、光学センサ、磁場センサ、音響センサ、電磁センサ、及び／又はタッチセンサが、前記
床清掃装置により使用されること、を特徴とする方法。
【請求項１２】
　請求項１～１１のいずれか１項に記載の方法であって、前記床清掃装置が前記特定の部
屋に位置するか否かを明らかにするために２つ以上のセンサの信号が分析され、前記２つ
以上のセンサの信号の分析が、該当しないとの結果を与える場合にのみ、否の判断が確立
されること、を特徴とする方法。
【請求項１３】
　請求項１～１２のいずれか１項に記載の方法であって、高さ情報が、部屋の地図の構成
部分と組み合わせて又は該構成部分として記憶されること、を特徴とする方法。
【請求項１４】
　請求項１～１３のいずれか１項に記載の方法であって、部屋の地図が、前記床清掃装置
により作り出され、各部屋にリンクして前記記憶ユニット内に記憶されること、を特徴と
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する方法。
【請求項１５】
　自走式及び自動操舵式の床清掃装置（１０）であって、
　前記床清掃装置（１０）を床面上で移動させるための走行ギア（１２）と、
　前記床面を清掃するための清掃ユニット（２２）と、
　前記走行ギア（１２）及び前記清掃ユニット（２２）に連結された制御ユニット（２０
）と、
　前記制御ユニット（２０）に連結される記憶ユニット（３２）と、
　前記制御ユニット（２０）に連結されるセンサユニット（４２）と
を有し、
　清掃されるべき少なくとも１つの部屋（５２、５４、５６）の少なくとも１つの地図、
及び、使用者により事前設定可能な、１つ以上の清掃タスクを有する清掃計画が、前記記
憶ユニット（３２）内に記憶可能であり、少なくとも１つの清掃タスクが、地図から識別
可能である特定の部屋（５２、５４、５６）に関連付けられる、
床清掃装置（１０）において、
　前記清掃計画が遂行されると、前記制御ユニット（２０）が、
　前記床清掃装置（１０）が存する部屋を示す特徴について、前記センサユニット（４２
）の少なくとも１つのセンサ信号を分析し、
　前記記憶ユニット（３２）内に記憶された前記少なくとも１つの地図内に前記特徴が存
在するか確認し、
　前記床清掃装置（１０）が設置される部屋が前記特定の部屋（５２、５４、５６）であ
るか否かを判断し、前記判断の結果が否である場合、前記特定の部屋（５２、５４、５６
）に関連付けられた前記清掃タスクの実施が、実行されない、中断される、又は終了され
ること、
を特徴とする床清掃装置（１０）。
【請求項１６】
　請求項１５に記載の床清掃装置であって、前記清掃タスクの実施が開始される前に、前
記床清掃装置（１０）が前記特定の部屋（５２、５４、５６）に位置するか否かが判断さ
れること、を特徴とする床清掃装置。
【請求項１７】
　請求項１５又は１６に記載の床清掃装置であって、
　前記床清掃装置（１０）が、前記制御ユニット（２０）に連結される通信ユニット（３
４）を包含すること、及び
　前記判断の結果が否である場合、該床清掃装置の情報が前記使用者に送信可能であるこ
と
を特徴とする床清掃装置。
【請求項１８】
　請求項１５～１７のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記判断の結果が否で
ある場合、前記制御ユニット（２０）により前記清掃計画の変更が行われること、を特徴
とする床清掃装置。
【請求項１９】
　請求項１８に記載の床清掃装置であって、前記清掃タスクが、前記清掃計画から削除さ
れる、又は前記清掃計画における一連の清掃タスクにおいて保留されること、を特徴とす
る床清掃装置。
【請求項２０】
　請求項１５～１９のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記制御ユニット（２
０）により、前記床清掃装置（１０）が位置決めされる前記部屋（５２、５４、５６）の
地図が前記記憶ユニット（３２）内に記憶されるか否かが、及び、前記清掃計画が該部屋
（５２、５４、５６）に関連付けられた清掃タスクを有するか否かが判断可能であり、そ
うである場合、該清掃タスクが前記床清掃装置（１０）により実施されること、を特徴と
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する床清掃装置。
【請求項２１】
　請求項２０に記載の床清掃装置であって、前記部屋（５２、５４、５６）が互いから物
理的に分離され、かつ、前記部屋に関連付けられた前記地図に物理的境界がある場合、前
記清掃タスクが実施されること、を特徴とする床清掃装置。
【請求項２２】
　請求項１５～１９のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記判断の結果が否で
ある場合、前記清掃計画が、前記床清掃装置（１０）が位置する前記部屋（５２、５４、
５６）に関連付けられた清掃タスクを有するか否かにかかわらず、該部屋（５２、５４、
５６）の清掃が前記床清掃装置（１０）により実施可能であること、を特徴とする床清掃
装置。
【請求項２３】
　請求項１５～２２のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記床清掃装置（１０
）がいずれの部屋（５２、５４、５６）に位置するかを判断するために、少なくとも１つ
の空間次元における前記部屋（５２、５４、５６）の位置、前記部屋（５２、５４、５６
）の配向、前記部屋（５２、５４、５６）の境界の特徴、前記部屋（５２、５４、５６）
の床面の特徴、及び／又は、前記部屋（５２、５４、５６）に配置又は包含された物体の
特徴、特に、前記床清掃装置（１０）用に前記部屋（５２、５４、５６）に配置される充
電及び／又は排出ステーション（６０、６２）の特徴が考慮されること、を特徴とする床
清掃装置。
【請求項２４】
　請求項２３に記載の床清掃装置であって、前記部屋（５２、５４、５６）に配置される
物体が、前記床清掃装置（１０）により前記センサユニット（４２）を用いて検出可能で
ある少なくとも１つの目印又は標識を参照することにより識別されること、を特徴とする
床清掃装置。
【請求項２５】
　請求項１５～２４のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記センサユニット（
４２）が、少なくとも、高さセンサ、位置センサ、コンパスセンサ、光学センサ、音響セ
ンサ、磁場センサ、電磁センサ、及び／又はタッチセンサを包含すること、を特徴とする
床清掃装置。
【請求項２６】
　請求項１５～２５のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、前記床清掃装置（１０
）が前記特定の部屋（５２、５４、５６）に位置するか否かを明らかにするために、前記
センサユニット（４２）の２つ以上のセンサの信号が前記制御ユニット（２０）により分
析可能であり、前記２つ以上のセンサの信号の分析が、該当しないとの結果を与える場合
にのみ、否の判断が確立されること、を特徴とする床清掃装置。
【請求項２７】
　請求項１５～２６のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、高さ情報が、部屋（５
２、５４、５６）の地図の構成部分と組み合わせて又は該構成部分として記憶可能である
こと、を特徴とする床清掃装置。
【請求項２８】
　請求項１５～２７のいずれか１項に記載の床清掃装置であって、部屋（５２、５４、５
６）の地図が、前記床清掃装置（１０）により生成可能であり、各部屋（５２、５４、５
６）にリンクして前記記憶ユニット（３２）内に記憶可能であること、を特徴とする床清
掃装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自走式及び自動操舵式の床清掃装置を動作させるための方法であって、使用
者により事前設定可能な、１つ以上の清掃タスクを有する清掃計画としての清掃されるべ
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き少なくとも１つの部屋の少なくとも１つの地図が床清掃装置の記憶ユニット内に記憶可
能であり、少なくとも１つの清掃タスクが地図から識別可能である特定の部屋に関連付け
られ、床清掃装置が部屋に設置される方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　更に、本発明は、この方法を実施するための自走式及び自動操舵式の床清掃装置であっ
て、床清掃装置を床面上で移動させるための走行ギアと、床面を清掃するための清掃ユニ
ットと、走行ギア及び清掃ユニットに連結された制御ユニットと、制御ユニットに連結さ
れると共に、使用者により事前設定可能な、１つ以上の清掃タスクを有する清掃計画とし
ての清掃されるべき少なくとも１つの部屋の少なくとも１つの地図が中に記憶可能である
記憶ユニットとを包含し、少なくとも１つの清掃タスクが、地図から識別可能である特定
の部屋に関連付けられ、床清掃装置が制御ユニットに連結されるセンサユニットを有する
、床清掃装置に関する。
【０００３】
　US 6,667,592 B2は、部屋を自立的に清掃するための床清掃装置を記載する。床清掃装
置は、この床清掃装置が位置する部屋の地図を自動的に生成し、部屋に関連付けられたこ
れらの地図を記憶することができる。地図を、使用者により事前設定することもできる。
それぞれの地図から識別することのできる部屋に又はその一部に、清掃タスクを関連させ
ることができる。床清掃装置はセンサを使用して部屋におけるその位置を判断することが
でき、この部屋に関連付けられた清掃タスクを実施することができる。
【０００４】
　WO 2009/132317 A1も、事前設定された清掃タスクを床清掃装置が設置される部屋にお
いて実施することのできる床清掃装置を記載する。極力徹底した清掃を達成するために、
清掃タスクにおいて、清掃の種類及び強さ又は例えば清掃経路を清掃パターンとして事前
設定することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】US 6,667,592 B2
【特許文献２】WO 2009/132317 A1
【特許文献３】EP 2 294 960 A2
【特許文献４】US 9,298,183 B2
【特許文献５】US 2016/0008982 A1
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明の目的は、前記清掃計画が効果的に遂行されることを可能にする、導入部におい
て言及した種類の方法及び床清掃装置を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　この目的は、本発明によれば上述の種類の方法の事例において、前記清掃計画が遂行さ
れると、床清掃装置が設置される前記部屋が前記特定の部屋であるか否かを前記床清掃装
置が判断し、この判断の結果が否である場合、前記清掃タスクの実施が、実行されない、
中断される、又は終了されるという点で達成される。
【０００８】
　本発明による前記方法の事例では、前記清掃計画において清掃タスクが関連付けられる
床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かの確認を前記床清掃装置が実施することが
実現される。床清掃装置が前記特定の部屋ではなく異なる部屋に位置すると前記床清掃装
置が判断する場合、前記特定の部屋に関連付けられた前記清掃タスクの実施は実行されな
い、中断される、又は終了される。このことにより、前記床清掃装置による前記清掃計画
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によらない作業を回避することができ、前記床清掃装置の作業時間を節約することができ
る。このことにより、不適切な清掃タスクの遂行に使用されるであろうエネルギーを節約
することができる。従って、前記床清掃装置の動作時間に関する、故に前記清掃計画を更
に遂行する可能性に関する負の効果が極力少なくなる。
【０００９】
　清掃タスクが関連付けられる前記特定の部屋と、前記床清掃装置が設置される前記部屋
とが互いから物理的に分離され、前記床清掃装置が前記特定の部屋へ単独では移動できな
い場合、本発明による前記方法は特に有利であると分かる。これは、前記２つの部屋が、
建物の異なる階に又は異なる建物内に配置される場合、特に当てはまる。
【００１０】
　前記床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かを、前記清掃タスクの実施が開始さ
れる前に前記床清掃装置が判断すると有利である。このことにより、間違った清掃タスク
を実施する時間及びエネルギーの浪費を回避することができる。更にこの手段により、前
記床清掃装置が位置する前記部屋にとって有害にさえなり得る作業を回避することができ
る。
【００１１】
　好ましくは前記判断の結果が否である場合、前記床清掃装置はその情報を前記使用者に
送る。例えば、前記床清掃装置は、前記清掃タスクを実施するために、この床清掃装置が
前記特定の部屋に位置しないこと、特に、物理的境界があるために前記特定の部屋に移動
できないことを前記使用者に連絡することができる。その際、前記使用者は、例えば、前
記床清掃装置をオフに切替え、床清掃装置に別の清掃タスク又は清掃計画を割当てる又は
前記床清掃装置を前記特定の部屋に運ぶことができる。
【００１２】
　前記判断の結果が否である場合、前記床清掃装置が前記清掃計画に変更を加えると有利
である。清掃計画を遂行できるようにするため、特に極力効率的なものにするために、前
記床清掃装置は、前記清掃計画を自動的に変更することができる。
【００１３】
　例えば、前記特定の部屋に関連付けられた前記清掃タスクは、前記清掃計画から削除さ
れる、又は前記清掃計画における一連の清掃タスクにおいて保留される。本文献において
「保留される」とは、特に、前記清掃タスクが、削除されるのではなく、実施されるべき
前記一連の清掃タスクにおける後の時点で実施されるべきであることを意味すると解釈さ
れるべきである。この結果として、前記床清掃装置は、いわば、前記清掃タスクが実施さ
れなかったこと又は完全には実施されなかったことに気付くことができる。それ故に、前
記床清掃装置は、後の時点で再度、前記清掃タスクの実施を試みることができる。
【００１４】
　床清掃装置が位置決めされる前記部屋の地図が前記記憶ユニット内に記憶されるか否か
及びこの部屋に関連付けられた清掃タスクを前記清掃計画が有するか否かを前記床清掃装
置が判断し、そうである場合、この清掃タスクが実施されると特に好ましい。従って、前
記清掃計画は効果的に遂行することができる。以下で検討するように、前記床清掃装置は
、前記部屋の又はこの部屋に配置された物体の特徴を検出することができる。前記床清掃
装置は、床清掃装置が位置する前記部屋に関連付けられた地図が前記記憶ユニット内に記
憶されるか否かを判断することができる。更に前記床清掃装置は、清掃タスクが前記清掃
計画においてこの部屋に関連付けられるか否かを判断することができる。この別の清掃タ
スクを、実行されない、中断される、又は終了される前記清掃タスクの代わりに実施する
ことができ、前記清掃計画の遂行を継続することができる。
【００１５】
　有利なことに、最後に言及した前記方法の例示的実施形態は、前記部屋が互いから物理
的に分離され、前記部屋に関連付けられた前記地図に物理的境界がある場合に実施される
。これらの部屋が相互に物理的に分離されるため、前記床清掃装置が前記特定の部屋へ単
独で移動することは不可能である。これらの部屋は特に、建物の異なる階に位置するもの
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とすることができる。代わりに、床清掃装置が位置する前記部屋は、前記更なる清掃タス
クを使用して処理してもよい。
【００１６】
　本発明による前記方法の、更なる有利な例示的実施形態において、前記判断の結果が否
である場合、前記床清掃装置が位置する前記部屋の清掃を、前記清掃計画がこの部屋に関
連付けられた清掃タスクを有するか否かにかかわらず実施することが好ましい。例えば、
前記床清掃装置には、任意の部屋を、特別な清掃タスクがないままに、それに従って清掃
することのできる基本清掃手順を記憶させることができる。前記床清掃装置は、例えば床
清掃装置が何かに衝突するまで、ランダムなやり方で、部分的に計画されたやり方で、又
は完全に計画されたやり方で、清掃することができる。部分的に計画された清掃の事例に
おいて、前記床清掃装置は、事前設定されたパターンで、例えば前記床面の区分を清掃す
るのであり、その後、前記同じパターンで更なる区分も清掃するために、前記床面のこの
更なる区分に移動する。完全に計画された清掃の事例では、前記床清掃装置はまず、床清
掃装置が設置される前記部屋の地図を生成し、前記地図の関数として、前記部屋を極力徹
底的にかつ完全に清掃するための清掃タスクを生成し実施することができる。前記判断の
結果が否である際に前記部屋を清掃する場合には、前記床清掃装置の全ての清掃器具が又
は前記清掃器具のうちのほんの幾つかが使用されること及び／又は特定の事前設定可能な
清掃強さで清掃が実行されることを実現することができる。
【００１７】
　いずれの部屋に前記床清掃装置が位置するかを判断するために、好ましくは、
　‐少なくとも１つの空間次元における前記部屋の前記位置、特に地理的高さ、経度、及
び／又は緯度、ただし、圧力情報、例えば空気圧の情報を高さ情報と見なすこともできる
、　‐前記部屋の配向、例えば前記部屋の壁の、基本方位に対する前記配向、
　‐壁、床、天井、隅部、縁部、敷居、戸、窓等の、前記部屋の境界の特徴、
　‐例えばタイル、敷物類、寄木細工の床、リノリウム等の、前記部屋の床面の特徴、特
にその性状、
　‐備品、電源ソケット、ラジエータ、カーテン等、前記部屋に配置又は包含された物体
の特徴であって、特に前記床清掃装置用に前記部屋に配置される充電及び／又は排出ステ
ーションの特徴を考慮することのできるもの、
　のうちの少なくとも１つを考慮することが可能である。前記床清掃装置を充電及び／又
は排出するためのステーションは、例えば前記床清掃装置により記憶することのできる目
印又は特徴を、前記部屋の前記地図と組み合わせて有するのであり、前記ステーションが
識別される際には前記部屋を識別することが可能であるという前記結果となる。
【００１８】
　前記部屋に配置される物体は、好ましくは前記床清掃装置により検出される少なくとも
１つの目印又は標識を参照することにより識別される。前記目印又は標識は、例えば任意
で、磁性的に、音響的に、触覚により、又は無線により、知覚可能なものとすることがで
きる。前記目印又は標識の担体は、信号（例えば可視光線、赤外線、ＲＦＩＤ、超音波）
を放出することのできる、前記部屋にある物体とすることができる。前記物体は、前記床
清掃装置により放出される、対応する信号（例えば可視光線、赤外線、ＲＦＩＤ、超音波
）を反射することもできるのであり、その結果として、前記物体を検出することが可能で
ある。標識又は目印の付いた前記物体は、前記部屋に配置されると共に使用者により前記
部屋に設置される別々の目印担体、例えば標識柱、標識キューブ、又は標識コーンとする
ことができる。
【００１９】
　いずれの部屋に前記床清掃装置が位置するかを判断するために、好ましくは前記床清掃
装置により、少なくとも、高さセンサ（例えば圧力センサ又はＧＰＳセンサ）、位置セン
サ（例えばＧＰＳセンサ）、コンパスセンサ、光学センサ（例えばレーザスキャナ又はデ
ィジタルカメラ）、磁場センサ、音響センサ（例えば超音波センサ）、電磁センサ（例え
ばＲＦＩＤ送信器及び／又は受信器）、及び／又はタッチセンサが使用される。前記床清
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掃装置により、前記少なくとも１つのセンサのセンサ信号を評価することができる。前記
センサ信号内部の情報を使用して、前記部屋の及びこの部屋に収容された物体の特徴を識
別することができる。
【００２０】
　１つ以上の前記センサからの前記情報を使用して、部屋の地図を生成することもできる
。この地図は、前記記憶ユニット内にこれらの部屋に関連付けられたやり方で記憶するこ
とができる。
【００２１】
　前記床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かを明らかにするために２つ以上のセ
ンサの前記信号が分析され、このことが当てはまらないという前記結果を前記信号の又は
前記２つ以上のセンサの前記分析が与える場合にのみ、否の判断が確立されると有利であ
る。このことにより、妥当性の確認を実行することが可能になる。結果として、前記床清
掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かをより確実に確立することが可能である。少な
くとも２つのセンサの前記信号からの前記同じ結果を以て、このことが当てはまらないと
判断できる場合にのみ、前記清掃タスクの実施は実行されない、中断される、又は終了さ
れる。
【００２２】
　好ましくは、部屋の地図の構成部分と組み合わせて又はこの構成部分として、高さ情報
が記憶される。前記高さ情報、例えば地理的高さ又は圧力情報の項目により、特に、前記
方法を使用して、建物の異なる階にある部屋間で区別することが可能になる。圧力情報は
、特に、前記空気圧とリンクさせることができる。異なる階にある部屋が同じ専有面積を
有し、前記部屋の他の特徴も全て同一である場合であっても、この区別は可能である。前
記清掃計画が遂行されると前記高さ情報を確認することにより、前記床清掃装置は床清掃
装置が前記誤った階にあり、清掃タスクの実施を実行、中断、又は終了できないと判断す
ることができる。
【００２３】
　既に言及したように、前記床清掃装置により部屋の地図が作り出され、これらの地図が
、前記記憶ユニット内に記憶され、各部屋にリンクすることを実現することができる。こ
れに関連して、上述した全ての前記センサを使用して、同じように上述した前記部屋の又
はこの部屋に収容された物体の特徴を検出し、これらの特徴を前記地図内に記憶すること
ができる。後の時点で、これらの特徴は前記床清掃装置により再度検出することができる
。前記検出された特徴と前記記憶された特徴とを比較することにより、前記制御ユニット
はいずれの部屋に前記床清掃装置が位置するかを判断することができる。
【００２４】
　既に言及したように、本発明は床清掃装置にも関する。前記導入部で言及した前記種類
の床清掃装置は、上の前記方法のうちの１つを実施するために、本発明によれば、前記清
掃計画が遂行されると、前記センサユニットの少なくとも１つの信号を使用して、前記床
清掃装置が設置される前記部屋が前記特定の部屋であるか否かが前記制御ユニットにより
判断可能であり、前記判断の結果が否である場合、前記清掃タスクの実施が、実行されな
い、中断される、又は終了されるという点で、本発明の基礎となる前記目的を達成する。
【００２５】
　本発明による前記方法の前記説明と合わせて既に達成可能である利点も、前記床清掃装
置を使用して達成することができる。繰り返しを回避するために、読み手は上の説明を参
照することができる。
【００２６】
　本発明による前記床清掃装置の有利な実施形態において存在し得る又は履行することの
できる、本発明による前記方法の有利な実施形態の特徴の参照を行うこともできる。
【００２７】
　前記床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かが、前記清掃タスクの実施が開始さ
れる前に判断されると好ましく、その結果、時間及びエネルギーを節約でき、場合によっ
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て、前記床清掃装置が位置する前記部屋の有害な清掃を回避することができる。
【００２８】
　前記床清掃装置は、好ましくは、前記制御ユニットに連結される通信ユニットを包含し
、前記判断の結果が否である場合、その情報が前記使用者に送信可能である。例えば、ワ
イヤレス通信接続を、前記通信ユニットを経由して、例えばＷＬＡＮ及びインターネット
を経由して、又は電気通信接続を経由して、設定することができる。
【００２９】
　前記通信ユニットは、前記使用者が動作命令を、それを経由して事前設定することので
きる入力ユニットを包含又は形成することができる。例えば、清掃計画を入力することが
でき及び／又は部屋の地図を前記床清掃装置に送信することができる。
【００３０】
　前記判断の結果が否である場合、好ましくは前記制御ユニットにより前記清掃計画の変
更が行われる。
【００３１】
　有利なことに、前記清掃タスクは前記清掃計画から削除される又は前記清掃計画におけ
る一連の清掃タスクにおいて保留される。
【００３２】
　前記床清掃装置が位置決めされる前記部屋の地図が前記記憶ユニット内に記憶されるか
否か及びこの部屋に関連付けられた清掃タスクを前記清掃計画が有するか否かが前記制御
ユニットにより判断可能であり、そうである場合、この清掃タスクが前記床清掃装置によ
り実施されると特に好ましい。従って、前記床清掃装置により自動的に履行されることに
より、前記清掃計画を効果的に遂行することができる。前記床清掃装置が現在位置する前
記部屋に関連付けられた清掃タスクを実施することができる。
【００３３】
　有利なことに前記部屋が互いから物理的に分離され、前記部屋に関連付けられた前記地
図に物理的境界がある場合、前記清掃タスクは実施される。
【００３４】
　前記判断の結果が否である場合、前記床清掃装置が位置する前記部屋の清掃が、この部
屋に関連付けられた清掃タスクを前記清掃計画が有するか否かにかかわらず前記床清掃装
置により実施可能であると有利である。例えば、既に上で説明したように基本清掃手順が
実施される。
【００３５】
　いずれの部屋に前記床清掃装置が位置するかを判断するために、特に、
　‐少なくとも１つの空間次元における前記部屋の前記位置、特に、例えば圧力情報の項
目の形態の高さ情報を包含する前記地理的高さ、経度、及び／又は緯度、
　‐前記部屋の前記配向、
　‐前記部屋の境界の特徴、
　‐前記部屋の床面の特徴、
　‐前記部屋に配置又は包含された物体の特徴、特に、前記床清掃装置用に前記部屋に配
置される充電及び／又は排出ステーションの特徴
　のうちの少なくとも１つが考慮される。
【００３６】
　好ましくは前記部屋に配置される物体が、前記床清掃装置により前記センサユニットを
用いて検出可能である少なくとも１つの目印又は標識を参照することにより識別される。
【００３７】
　前記センサユニットは、好ましくは、少なくとも、高さセンサ（例えば圧力センサ又は
ＧＰＳセンサ）、位置センサ（例えばＧＰＳセンサ）、コンパスセンサ、光学センサ（例
えばレーザスキャナ又はデジタルカメラ）、磁場センサ、音響センサ（例えば超音波セン
サ）、電磁センサ（例えばＲＦＩＤ送信器及び／又は受信器）、及び／又はタッチセンサ
を包含する。前記少なくとも１つのセンサを使用して、特に、前記部屋の及び／又はこの
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部屋に収容された物体の特徴を検出し、前記物体を包含する前記部屋の地図を生成するこ
とができる。このことにより、いずれの部屋に前記床清掃装置が位置するかを床清掃装置
が判断することが可能になる。更に前記床清掃装置により、前記部屋の地図を自動的に生
成することができる。
【００３８】
　前記床清掃装置が前記特定の部屋に位置するか否かを明らかにするために、前記センサ
ユニットの２つ以上のセンサの前記信号が前記制御ユニットにより分析可能であり、この
ことが当てはまらないという前記結果を前記２つ以上のセンサの前記分析が与える場合に
のみ、否の判断が確立されると好ましい。妥当性について２つ以上のセンサの前記信号を
確認することができる。
【００３９】
　好ましくは、部屋の地図の構成部分と組み合わせて又はこの構成部分として、高さ情報
が記憶可能である。前記高さ情報は、例えば、地理的高さ又は圧力情報の項目とすること
ができ、対応するセンサが例えばＧＰＳセンサ又は圧力センサの形態をとることができる
。
【００４０】
　好ましくは、前記床清掃装置により部屋の地図が自動的に生成可能であり、これらの地
図は、前記記憶ユニット内に記憶可能であり、各部屋にリンクさせることができる。
【００４１】
　前記床清掃装置は、例えば、ロボット型真空掃除機、ロボット型スイーパ／真空掃除機
、自走式及び自動操舵式スイーパ、又は自走式及び自動操舵式洗浄機／真空掃除機である
。
【００４２】
　本発明の好適な実施形態の以下の記載は、図面と合わせると、本発明のより詳細な説明
を提供するように働く。
【図面の簡単な説明】
【００４３】
【図１】ロボット型スイーパ／真空掃除機の形態の本発明による床清掃装置の斜視図。
【図２】図１の床清掃装置の略ブロック図。
【図３】図１の床清掃装置の記憶ユニット内にその関連の地図が記憶される、清掃される
べき３つの部屋の略図。
【図４】異なる部屋を図１の床清掃装置が清掃することのできる、複数の階のある建物の
略図。
【図５】図１の床清掃装置用の目印を付けた２つの充電及び／又は排出ステーションの略
図。
【発明を実施するための形態】
【００４４】
　図１は、本発明による床清掃装置の参照符号１０で表す有利な実施形態を斜視図におい
て示し、そのブロック図を図２に概略的に示す。本事例において、床清掃装置１０は、自
走式及び自動操舵式床清掃装置、いわゆるロボット型掃除機の形態をとる。床清掃装置１
０を使用して床面を自立的に清掃することができる。
【００４５】
　床面上を移動するために、床清掃装置１０は、ここでは２つの駆動輪１４、１６を有す
る走行ギア１２を包含する。駆動輪１４、１６に関連付けられるのはそれぞれ駆動モータ
１５及び１７であり、駆動モータ１５及び１７は、床清掃装置１０の制御ユニット２０に
より、それぞれ制御線１８及び１９を通じて制御することができる。床清掃装置１０をラ
ンダムに、又は事前設定可能な清掃経路、又は清掃パターンに応じて移動させるために、
制御ユニット２０は走行ギア１２を制御することができる。
【００４６】
　更に、床清掃装置１０は清掃ユニット２２を有する。清掃ユニット２２は、特に駆動可
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能な清掃ブラシ２４を包含する。清掃ブラシは、例えば、床清掃装置１０の長手方向に対
して交差方向に配向される回転軸の周りで回転するように駆動可能である。清掃ブラシに
よって、清掃されるべき床面から塵埃を除去することができる。
【００４７】
　更に、清掃ユニット２２は吸引機構２６を包含する。吸引機構２６の吸引作用下に、塵
埃を吸引により床面から除去し、この塵埃を塵埃収集容器２８へと除去することができる
。それ故に、床清掃装置１０はロボット型スイーパ／真空掃除機である。
【００４８】
　清掃ユニット２４は、制御ユニット２０により制御線３０を通じて制御可能である。例
えば、清掃ブラシ２４及び／又は吸引機構２６を作動又は作動解除することができる。清
掃ブラシ２４の回転速度及び／又は吸引機構２６の仕事率を変えることができる。
【００４９】
　更に、床清掃装置１０は、制御ユニット２０に連結される記憶ユニット３２を有する。
本事例において、記憶ユニット３２は制御ユニット２０に一体化される。つまり、記憶ユ
ニット３２は連結という語で包含されるものである。一方、記憶ユニット３２を、制御ユ
ニット２０とは別に形成し、双方向線を通じてこの制御ユニットに連結することもできよ
う（図２に記憶ユニット３２’として示す）。
【００５０】
　記憶ユニット３２には、床清掃装置１０により清掃することのできる部屋の地図を記憶
させることができる。地図は、部屋の及び／又は部屋に配置することのできる物体の特徴
を包含する。部屋の特徴又は物体の特徴を使用して、床清掃装置１０はいずれの部屋に床
清掃装置が位置するかを判断することができる。このことを下で更に検討する。
【００５１】
　更に、記憶ユニット３２内には、少なくとも１つの清掃計画を記憶させることができる
。清掃計画、例えば毎週の清掃手順が、１つの又は複数の清掃タスクを有することができ
る。１つ以上の清掃タスクは特定の部屋に関連付けられる。清掃タスクに関連付けられた
部屋を、事前設定されたやり方で清掃するために、各清掃タスクは床清掃装置１０用の少
なくとも１つのタスクを包含することができる。たった１つより多い清掃タスクを部屋に
関連付けることが可能である。
【００５２】
　清掃タスクによっては、制御ユニット２０は、清掃タスクを実施するために、走行ギア
１２及び／又は清掃ユニット２２を制御することができる。例えば、事前設定された清掃
経路又は清掃パターンに応じて部屋を通り過ぎ、そうする際に部屋を清掃することを実現
することができる。部屋の特定領域を、他の領域よりも集中的に清掃することを実現する
ことができる。部屋の特定領域の清掃を省略してもよい。床面の性状によっては、部屋は
異なる仕方で清掃することができる。部屋は、ランダムなやり方で、部分的に計画された
やり方で、又は完全に計画されたやり方で清掃することができる。清掃タスクによっては
、部屋又はその領域は、清掃ユニット２２の使用に関して、異なる仕方で清掃することが
できる。例えば部屋の特定部分が、掃引のみされ、真空清掃のみされ、又は真空清掃と掃
引を両方される。
【００５３】
　床清掃装置１０は更に、双方向制御及び信号線３６を通じて制御ユニット２０に連結さ
れる通信ユニット３４を包含する。使用者は、通信ユニット３４を経由して床清掃装置１
０に動作命令を与えることができる。使用者は床清掃装置１０用に部屋の地図を準備する
ことができる。使用者は、清掃計画を生成し、清掃タスクを規定することができる。この
清掃タスクは部屋に関連させることができる。
【００５４】
　通信ユニット３４により、使用者は床清掃装置１０とワイヤレス通信及び／又は接触通
信することができる。例えば、通信ユニット３４は、電気通信ネットワーク又はインター
ネット（例えばＷＬＡＮによる）を通じた無線通信接続とのインタフェースを有する。通
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信ユニット３４は入力ユニット３８を有することができる。入力ユニット３８は例えば床
清掃装置１０のハウジング上に配置される。入力ユニット３８は動作要素を包含すること
ができる。
【００５５】
　通信ユニットが制御ユニット２０により適切に制御されるという点で、床清掃装置１０
は、通信ユニット３４を経由して使用者に情報を送ることができる。例えば電気通信接続
及び／又はインターネットを通じて、使用者に情報が送られる。
【００５６】
　更に、床清掃装置１０はセンサユニット４２を包含する。センサユニット４２は、双方
向制御及び信号線４４を通じて制御ユニット２０に連結される。制御ユニット２０には制
御及び信号線４４を通じて少なくとも１つのセンサの信号を送信することができ、この信
号がセンサユニット４２をトリガすることができる。
【００５７】
　本事例において、センサユニット４２は、少なくとも１つの、好ましくは多数のセンサ
、特に、高さ情報を判断するための高さセンサを包含する。高さセンサは例えばＧＰＳセ
ンサ又は圧力センサである。更に、センサユニット４２は、例えば位置センサ、特にＧＰ
Ｓセンサ、又はコンパスセンサを包含する。更に、光学センサ４６を設けることができる
。光学センサは、例えばレーザスキャナ及び／又はカメラ、特にディジタルカメラを包含
する。それ故に、本事例において、「センサ」という語は、床清掃装置１０により信号が
放出されて、この信号に基づく反射信号又は応答信号が、対応するセンサにより再度検出
される事例をも網羅する。例えば、光学センサ４６を使用して床清掃装置１０の周囲の環
境を走査することができる。
【００５８】
　更に、センサユニット４２は音響センサ、例えば超音波センサを有することができ、超
音波センサは超音波受信器及び／又はエミッタを有することができる。
【００５９】
　更にセンサユニット４２は、例えば、特にＲＦＩＤ信号等の電磁放射線を送信及び／又
は受信するための電磁センサを包含する。
【００６０】
　更にタッチセンサ４８、例えば床清掃装置１０上にある当り止め５０の形態のハウジン
グ部を、センサユニット４２の構成部分とすることができる。
【００６１】
　制御ユニット２０により、センサユニット４２の信号を分析し評価することができる。
【００６２】
　図３は、例として、床清掃装置１０内部で記憶ユニット３２内にその地図が記憶される
３つの部屋５２、５４、５６を示す。従って、図３は、部屋５２、５４、５６に関連付け
られた３つの地図の図解と見なすこともできる。部屋５２、５４、５６の地図は、床清掃
装置１０自体により生成することができ又は床清掃装置用に、使用者により準備すること
ができる。部屋に収容された物体を包含する地図を生成するために、地図が生成される際
、センサユニット４２を使用して、部屋５２、５４、５６の又は部屋に収容された物体の
特徴を検出することができ、関連のある信号を制御ユニット２０により評価することがで
きる。
【００６３】
　地図を生成するために使用することのできる、部屋５２、５４、５６の特徴として、例
えば、部屋の壁、縁部、隅部、敷居、天井、戸、窓、床の性状、カーテン、ラジエータ、
照明器具、及び電灯、備品、標識柱、コーン又はキューブ等の目印、電源ソケット又は同
様のものがある。特に、部屋の位置、特に、その地理的経度、及び／又は緯度、及び／又
は高さを使用して、部屋５２、５４、５６を識別することもできる。高さ情報は、特にそ
れぞれの部屋５２、５４、５６の地図と共に記憶される圧力情報の項目とすることもでき
る。
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【００６４】
　逆に言えば、部屋５２、５４、５６の地図における特徴を床清掃装置１０により使用し
て、いずれの部屋５２、５４、５６に床清掃装置が位置するかを判断することができる。
特に、床清掃装置が位置する部屋に、記憶ユニット３２内の地図が関連付けられるか否か
を床清掃装置１０が判断することも可能である。この目的で、床清掃装置１０は、センサ
ユニット４２を経由した、対応する部屋の調査を引き受けることができ、記憶ユニット３
２内に記憶された地図においてその存在が確認される特徴について、制御ユニット２０に
より、センサユニット４２のセンサからの信号を分析することができる。
【００６５】
　本発明による方法の有利な例示的実施形態において、床清掃装置１０用の少なくとも１
つの清掃タスクを有する清掃計画を使用者が事前設定することが可能である。例えば、清
掃計画は、床清掃装置１０用の部屋５２を清掃する清掃タスクを有する。床清掃装置１０
が部屋５２に設置される場合、床清掃装置１０は、この床清掃装置にとって既知であり対
応する地図に記憶された部屋５２の特徴に基づいて、床清掃装置が部屋５２に位置すると
判断することができる。床清掃装置１０によりこの清掃タスクを実施することができ、清
掃計画を遂行することができる。
【００６６】
　本例において、清掃計画はまず部屋５４を清掃する清掃タスクを含み、その後、部屋５
２用の清掃タスクを含む。例えば部屋５６用の清掃タスクは存在しない。
【００６７】
　使用者は床清掃装置１０を部屋５２に位置決めする。ただし、部屋５２は、物理的境界
により部屋５４から分離される。例えば、部屋５２、５４、及び５６は、建物５８の、異
なる階にある（図４）。自走式及び自動操舵式の床清掃装置１０が、部屋５２から部屋５
４へ移動することは不可能である。
【００６８】
　本発明による方法の有利な例示的実施形態において、床清掃装置はいずれの部屋に床清
掃装置が位置するかを判断する。地図に記憶された特徴を使用して、床清掃装置１０は、
床清掃装置が部屋５２にあると判断することができる。一方、清掃計画は、部屋５４用の
清掃タスクをまず実施することを提供する。それ故に、床清掃装置１０が部屋５４に位置
すると判断することは、否の結果を与える。
【００６９】
　本発明によれば、床清掃装置１０による、部屋５４に関連付けられた清掃タスクの実施
は、実行されない、中断される、又は終了される。特に好ましくは、床清掃装置１０は、
床清掃装置が部屋５４に位置するか否かを、清掃タスクが開始される前に判断する。本事
例における否という判断の結果により、この部屋５４に関連付けられた清掃タスクを床清
掃装置１０は実施しない。つまり清掃タスクは実行されない。部屋５２と部屋５４とが建
物５８内の異なる階に位置することから、床清掃装置１０は清掃タスクを実施するために
部屋５４に更に移動することはできない。
【００７０】
　本事例において、床清掃装置１０は、使用者により事前設定された清掃計画に自動的に
変更を加えることができる。特に好ましくは、使用者が清掃タスクを同じように関連させ
た部屋５２に床清掃装置が位置すると床清掃装置１０が判断することができる。床清掃装
置１０は、部屋５４に関連付けられた清掃タスクを清掃計画の中で保留し、部屋５２に関
連付けられた清掃タスクをまず実施することができる。このことにより、清掃計画を特に
効果的に遂行することが可能になる。
【００７１】
　これに加えて、又は別法として、床清掃装置１０は否の判断の情報を使用者に、通信ユ
ニット３４を経由して送ることができる。使用者は床清掃装置１０における清掃計画を、
通信ユニット３４を経由して変更又は削除することができる。別法として、この部屋５４
に関連付けられた清掃タスクをまず実施するために、使用者が床清掃装置１０を部屋５２
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から部屋５４へ運ぶことが可能である。
【００７２】
　部屋５４に関連付けられた清掃タスクが清掃計画から削除されるという点で、床清掃装
置１０により清掃計画が自動的に変更されることを実現することもできる。清掃計画にお
ける後続の清掃タスクは部屋５２に関連付けられるため、この清掃タスクをまず実施する
ことができる。
【００７３】
　本発明による方法の更なる有利な例示的実施形態において、清掃計画が部屋５４用であ
って部屋５２用ではない清掃タスクを有し、床清掃装置１０が部屋５２に位置することを
実現することができる。この事例において、床清掃装置１０は部屋５２の清掃を、清掃タ
スクがないままに実施することもできる。例えば、記憶ユニット３２内に基本清掃手順を
記憶させることができ、明確な清掃タスクがない場合には、この基本清掃手順を床清掃装
置１０により標準で実施することができる。基本清掃手順において、床清掃装置１０は清
掃ブラシ２４と吸引機構２６の両方を使用して、例えば、部分的に計画されたやり方で、
又は完全に計画されたやり方で、何かに衝突するまで移動することができる。
【００７４】
　記憶ユニット３２内に関連付けられる地図がない部屋に床清掃装置１０が位置する場合
、床清掃装置１０は清掃タスクが実施される前に、同じように、清掃タスクに関連付けら
れた部屋に床清掃装置が位置しないと判断することができる。この事例においても、床清
掃装置１０は基本清掃手順を実施することができる。これに関連して、床清掃装置１０は
同時にこの部屋の地図を生成し、この地図を記憶ユニット３２内に記憶することができる
。
【００７５】
　上で説明した、本発明による方法の有利な例示的実施形態は、３つの部屋５２、５４、
５６が存在すること、部屋５２、５４、５６が、同じ建物５８内に位置し、その異なる階
にあること、及び／又は、清掃計画が、１つ又は２つの清掃タスクしか持たないことを必
要としないことが強調される。例えば、清掃されるべき部屋は、建物５８の同じフロアに
又は異なる建物内に位置することができる。各部屋に清掃タスクを関連付けることができ
、部屋は３つより少なくても多くてもよい。
【００７６】
　床清掃装置１０が、建物５８の異なる階に位置する部屋５２、５４、５６間の区別もで
きることが有利であると分かった。床清掃装置１０は高さセンサを有することができる。
これらの部屋が同じ専有面積を有し、部屋５２、５４が、高さ情報以外に、これも部屋に
関連付けられた地図に記憶される同一の特徴を有する場合であっても、このことは可能で
ある‐例えば部屋５２及び５４を参照のこと‐。部屋５２、５４の地図に記憶された高さ
情報を使用して、床清掃装置１０は床清掃装置が配置される階を識別することができ、こ
の識別によって、対応する部屋５２、５４がどれであるのかを決定することができる。
【００７７】
　図３、図４、及び図５は、床清掃装置１０を充電及び／又は排出するためのステーショ
ン６０及び６２を概略的に示す。ステーション６０は部屋５２に配置され、ステーション
６２は部屋５４に配置される。
【００７８】
　床清掃装置１０はそれぞれのステーション６０、６２の電気接触要素６４と接触するこ
とができる結果、床清掃装置１０のバッテリを充電することができる。塵埃収集容器２８
は、吐出点（図面には示さず）を経由して排出することができる。
【００７９】
　ステーション６０、６２は、互いに異なる目印６６及び６８をそれぞれ包含する。床清
掃装置１０は、この差異によってどちらがステーション６０又は６２であるかを判断する
ことができる。それ故に、床清掃装置１０はこの判断の結果を使用して、部屋５２又は５
４との関連を見出し、これらの部屋５２、５４のうちのどちらに床清掃装置が位置するか
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を判断することができる。
【００８０】
　目印６６、６８は、例えば反射要素である。この反射要素は、センサユニット４２によ
り放出される、そしてセンサユニット４２により再度受信することのできる信号を反射す
る。目印６６、６８は、ＲＦＩＤラベルとすることもでき又はステーション６０、６２を
それによって区別することのできる別の目印形態とすることもできる。
【００８１】
　このステーションが床清掃装置１０により識別されるように及び部屋５２、５４との関
連を単純なやり方で見出せるように、清掃計画の遂行が開始される前に、使用者が床清掃
装置１０をステーション６０又は６２の前に位置決めすることを実現することができる。
【００８２】
　既に言及したように、ステーション６０、６２の代わりに、部屋５２、５４、５６を分
類する標識柱、コーン、又はキューブ等のその他の種類の標識要素を使用することも可能
である。
【００８３】
　例えば、部屋５２、５４、５６の標識のその他の形態を、部屋５２、５４、又は５６に
配置されるマトリックスコード（例えばＱＲコード（登録商標））、バーコード、又はＲ
ＦＩＤタグを経由して実行することができる。

【図１】 【図２】
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【図５】
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