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一种操作自主清洁机器人的方法，包括：在

手持计算设备处，接收第一输入，第一输入表示

用于自主清洁机器人的针对第一清洁计划表的

第一组清洁计划表参数，第一清洁计划表对应于

第一区域。所述方法包括：在手持计算设备的显

示器上，呈现第一清洁计划表。所述方法包括：在

所述手持计算设备处，接收第二输入，所述第二

输入表示用于所述自主清洁机器人的针对第二

清洁计划表的第二组清洁计划表参数，所述第二

清洁计划表对应于不同于所述第一区域的第二

区域。所述方法包括：在所述显示器上，呈现所述

第一和第二清洁计划表，以及基于所述第一或第

二清洁计划表，启动向所述自主清洁机器人的传

输，所述传输包括用于促使所述机器人启动清洁

任务的数据。
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1.一种操作自主清洁机器人的方法，所述方法包括：

在手持计算设备处，接收第一输入，所述第一输入表示用于所述自主清洁机器人的针

对第一清洁计划表的第一组清洁计划表参数，所述第一清洁计划表对应于第一区域；

在所述手持计算设备的显示器上，呈现所述第一清洁计划表；

在所述手持计算设备处，接收第二输入，所述第二输入表示用于所述自主清洁机器人

的针对第二清洁计划表的第二组清洁计划表参数，所述第二清洁计划表对应于不同于所述

第一区域的第二区域；

在所述手持计算设备的所述显示器上，呈现所述第二清洁计划表和所述第一清洁计划

表；以及

基于所述第一清洁计划表或所述第二清洁计划表，启动向所述自主清洁机器人的传

输，所述传输包括用于促使所述自主清洁机器人启动清洁任务的数据；

其中，所述第一区域包括第一组房间，并且所述第二区域包括第二组房间，所述第二组

房间中的至少一个房间不同于所述第一组房间；

其中，所述显示器上呈现的所述第一清洁计划表能够被选择成启用或停用所述第一清

洁计划表；

其中，所述第一清洁计划表能够通过所述显示器上呈现的第一切换键选择成启用或停

用，所述第二清洁计划表能够通过所述显示器上呈现的第二切换键选择成启用或停用。

2.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表被安

排用于同一天。

3.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一组清洁计划表参数包括针对清洁多遍的

设置。

4.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的

至少一者能够被选择成以复现方式被启用。

5.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的

至少一者能够被选择成针对单实例被启用。

6.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一组清洁计划表参数包括针对所述第一清

洁计划表表示清洁区域的至少一个参数，并且所述第二组清洁计划表参数包括针对所述第

二清洁计划表表示清洁区域的至少一个参数。

7.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计

划表参数中的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择房间。

8.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计

划表参数中的至少一者包括：在所述清洁任务期间清洁所有区域的一种选择。

9.根据权利要求1所述的方法，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计

划表参数中的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择楼层。

10.一种手持计算设备，其包括：

一个或多个输入设备，其被配置成：

接收第一输入，所述第一输入表示用于自主清洁机器人的针对第一清洁计划表的第一

组清洁计划表参数，所述第一清洁计划表对应于第一区域；

接收第二输入，所述第二输入表示用于所述自主清洁机器人的针对第二清洁计划表的
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第二组清洁计划表参数，所述第二清洁计划表对应于不同于所述第一区域的第二区域；

显示器；以及

处理器，其被配置成：

在所述显示器上呈现所述第一清洁计划表；

在所述显示器上呈现所述第二清洁计划表；以及

基于所述第一清洁计划表或所述第二清洁计划表，启动向所述自主清洁机器人的传

输，所述传输包括用于促使所述自主清洁机器人启动清洁任务的数据；

其中，所述第一区域包括第一组房间，并且所述第二区域包括第二组房间，所述第二组

房间中的至少一个房间不同于所述第一组房间；

其中，所述显示器上呈现的所述第一清洁计划表能够被选择成启用或停用所述第一清

洁计划表；

其中，所述第一清洁计划表能够通过所述显示器上呈现的第一切换键选择成启用或停

用，所述第二清洁计划表能够通过所述显示器上呈现的第二切换键选择成启用或停用。

11.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表被

安排用于同一天。

12.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一组清洁计划表参数包括针对清洁多遍

的设置。

13.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中

的至少一者能够被选择成以复现方式被启用。

14.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中

的至少一者能够被选择成针对单实例被启用。

15.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一组清洁计划表参数包括针对所述第一

清洁计划表表示清洁区域的至少一个参数，并且所述第二组清洁计划表参数包括针对所述

第二清洁计划表表示清洁区域的至少一个参数。

16.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁

计划表参数中的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择房间。

17.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁

计划表参数中的至少一者包括：在所述清洁任务期间清洁所有区域的一种选择。

18.根据权利要求10所述的设备，其中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁

计划表参数中的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择楼层。
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用于自主机器人的调度系统

技术领域

[0001] 本说明书总体上涉及用于自主清洁机器人的控制系统。在一个示例系统中，使用

计划表(schedules)控制自主清洁机器人。

背景技术

[0002] 清洁机器人包括在例如家居等环境中自主执行清洁任务的移动机器人。许多种类

的清洁机器人以不同方式在一定程度上是自主式的。这些清洁机器人包括配置成在所述环

境中自主导航该清洁机器人的控制器，使得该清洁机器人可以在移动时摄取碎屑。

发明内容

[0003] 一种在移动设备上执行的应用程序能够用于针对自主清洁机器人控制清洁任务

调度。使用者能够通过该移动应用程序改变自主清洁机器人的清洁参数、调度等。在清洁任

务期间，随着自主清洁机器人穿越所述环境，该自主清洁机器人执行清洁任务(例如，吸尘、

拖地等)。所述移动应用程序的调度界面允许使用者对时段、清洁参数、区域(例如，房间、楼

层等)以及清洁任务中使用的其它类型信息进行添加、删除、更改等。在一些示例中，通过所

述移动应用程序，使用者能够执行逐房间清洁、针对不同日子创建不同的计划表、针对不同

房间或房间系列创建不同的计划表、以及创建复现式(recurring)计划表。

[0004] 本文所描述为针对调度和使用移动机器人的方法和设备的示例，所述移动机器人

被配置成穿越楼层表面并执行包括但不限于清洁的各种操作。前面提到的优点可以包括但

不限于以下所述以及本文其它地方所述的优点。

[0005] 生成定制计划表允许使用者按使用者期望的时间执行对使用者的家的特定区域

(例如，房间、楼层)的清洁。例如，使用者可以指引自主清洁机器人在每周一、周三以及周五

的上午9:00清洁楼下区域，有可能是在使用者已经离开家之后从而清洁不会打扰使用者。

调度清洁任务允许使用者设置复现式清洁任务，从而使用者无需记住手动启动清洁任务。

调度清洁任务还可以在使用者离家时通过所述移动应用程序来完成。

[0006] 在一个方面，提供了一种操作自主清洁机器人的方法。所述方法包括：在手持计算

设备处，接收第一输入，所述第一输入表示用于自主清洁机器人的针对第一清洁计划表的

第一组清洁计划表参数，所述第一清洁计划表对应于第一区域。所述方法还包括：在所述手

持计算设备的显示器上，呈现所述第一清洁计划表。所述方法还包括：在所述手持计算设备

处，接收第二输入，所述第二输入表示用于所述自主清洁机器人的针对第二清洁计划表的

第二组清洁计划表参数，所述第二清洁计划表对应于不同于所述第一区域的第二区域。所

述方法还包括：在所述手持计算设备的所述显示器上，呈现所述第二清洁计划表和所述第

一清洁计划表。所述方法还包括：基于所述第一清洁计划表或所述第二清洁计划表，启动向

所述自主清洁机器人的传输，所述传输包括用于促使所述自主清洁机器人启动清洁任务的

数据。

[0007] 在一些实施方式中，所述第一区域包括第一组房间，并且所述第二区域包括第二
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组房间，所述第二组房间中的至少一个房间不同于所述第一组房间。

[0008] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表被安排用于同一

天。

[0009] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数包括针对清洁多遍的设置。

[0010] 在一些实施方式中，在所述显示器上呈现的所述第一清洁计划表可选择成启用或

停用所述第一清洁计划表。

[0011] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的至少一者可

选择成以复现方式被启用。

[0012] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的至少一者可

选择成针对单实例被启用。

[0013] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数包括针对第一清洁计划表表示清

洁区域的至少一个参数，并且所述第二组清洁计划表参数包括针对第二清洁计划表表示清

洁区域的至少一个参数。

[0014] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择房间。

[0015] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：在所述清洁任务期间清洁所有区域的一种选择。

[0016] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择楼层。

[0017] 在另一个方面，提供了一种手持计算设备。所述手持计算设备包括：一个或多个输

入设备，其被配置成接收第一输入和接收第二输入，所述第一输入表示用于自主清洁机器

人的针对第一清洁计划表的第一组清洁计划表参数，所述第一清洁计划表对应于第一区

域，所述第二输入表示用于所述自主清洁机器人的针对第二清洁计划表的第二组清洁计划

表参数，所述第二清洁计划表对应于不同于所述第一区域的第二区域。所述手持清洁设备

还包括显示器。所述手持清洁设备包括：处理器，其被配置成在所述显示器上呈现所述第一

清洁计划表。所述处理器被配置成在所述显示器上呈现所述第二清洁计划表。所述处理器

被配置成：基于所述第一清洁计划表或所述第二清洁计划表，启动向所述自主清洁机器人

的传输，所述传输包括用于促使所述自主清洁机器人启动清洁任务的数据。

[0018] 在一些实施方式中，所述第一区域包括第一组房间，并且所述第二区域包括第二

组房间，所述第二组房间中的至少一个房间不同于所述第一组房间。

[0019] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表被安排用于同一

天。

[0020] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数包括针对清洁多遍的设置。

[0021] 在一些实施方式中，在所述显示器上呈现的所述第一清洁计划表可选择成启用或

停用所述第一清洁计划表。

[0022] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的至少一者可

选择成以复现方式被启用。

[0023] 在一些实施方式中，所述第一清洁计划表和所述第二清洁计划表中的至少一者可

选择成针对单实例被启用。
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[0024] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数包括针对所述第一清洁计划表表

示清洁区域的至少一个参数，并且所述第二组清洁计划表参数包括针对所述第二清洁计划

表表示清洁区域的至少一个参数。

[0025] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择房间。

[0026] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：在所述清洁任务期间清洁所有区域的一种选择。

[0027] 在一些实施方式中，所述第一组清洁计划表参数和所述第二组清洁计划表参数中

的至少一者包括：要由所述自主清洁机器人清洁的可选择楼层。

[0028] 一个或多个实施方式的细节在附图和以下说明书中阐述。其它特征和优点将由说

明书、附图以及权利要求书而显见。

附图说明

[0029] 图1示出包括自主清洁机器人和手持计算设备的环境。

[0030] 图2是示出使用者、移动设备、云计算系统与自主清洁机器人之间通信的流程图。

[0031] 图3是示出空白调度列表的界面。

[0032] 图4A是示出针对图1中所示的自主清洁机器人、用于调度一次式清洁任务的调度

选项的界面。

[0033] 图4B是示出在映射隐私设置被启用时调度选项的界面。

[0034] 图5和图6是示出针对图1中所示的自主清洁机器人、用于调度复现式清洁任务的

调度选项的界面。

[0035] 图7是示出针对图1中所示的自主清洁机器人、用于调度在各个房间中的复现式清

洁任务的调度选项的界面。

[0036] 图8是示出在调度的清洁任务期间待使用的清洁设置菜单的界面。

[0037] 图9是示出无效计划表错误的界面。

[0038] 图10是示出包括多个计划表的调度列表的界面。

[0039] 图11是示出在多个自主清洁机器人之间、用于创建协作计划表的选项的界面。

[0040] 图12是示出用于调度自主清洁机器人的过程的流程图。

具体实施方式

[0041] 一种通过移动设备执行的应用程序能够针对自主清洁机器人用于控制调度清洁

任务。使用者能够通过该移动应用程序改变自主清洁机器人的清洁参数、调度等。在清洁任

务期间，随着自主清洁机器人穿越所述环境，该自主清洁机器人执行清洁任务(例如，吸尘、

拖地等)。该移动应用程序的调度界面允许使用者对时段、清洁参数、区域(例如，房间、楼层

等)以及清洁任务中使用的其它类型信息进行添加、删除、更改等。在一些示例中，通过移动

应用程序，使用者能够执行逐房间清洁、针对不同日子创建不同的计划表、以及创建复现式

计划表。

[0042] 参考图1，自主清洁机器人102位于房间106内的地板表面104上。自主清洁机器人

102被配置成与移动设备120进行通信。如本文所描述的移动设备120可以包括：智能电话、
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蜂窝电话、个人数字助理、膝上型计算机、平板电脑、智能手表、其它便携式(例如，手持)计

算设备等，其能够发送和接收有关机器人清洁任务的信号。移动设备120被配置成：在显示

器122上呈现有关机器人训练运行和清洁任务等的信息，并且接收来自使用者的输入。移动

设备120包括处理器114，该处理器被配置成：启动与自主清洁机器人102(经由互联网等)的

数据传输和接收，并且运行移动应用程序124，该移动应用程序被配置成在移动设备120的

显示器122上呈现调度界面。呈现在移动设备120的显示器122上的调度界面允许使用者创

建定制计划表。

[0043] 参考图2，示意图200描绘了在使用者202、移动设备204、云计算系统210以及自主

清洁机器人214之间的通信。移动设备204上的处理器206执行的移动应用程序208呈现

(222)：包括针对自主清洁机器人214创建清洁计划表的提示的界面。使用者202通过移动设

备204的至少一个输入(例如，按钮、触摸屏显示器等)选择(224)清洁计划表参数。清洁计划

表参数包括用来定义计划表的调度参数(时间、日期、频率等)和清洁参数(单点清洁、边缘

清洁等)。云计算系统210通过处理器212检查(226)所选择的清洁计划表的参数是否与先前

存储的清洁计划表相冲突。在一些实施方式中，清洁计划表可以不重叠，可以不在另一清洁

计划表之后的一定量时间(例如，3小时)内(例如，为了给予完成清洁计划的时间和充电时

间)等。若所选择的清洁计划表与另一清洁计划表相冲突，则呈现(228)错误消息于移动设

备204上，并提示(222)使用者202创建新的清洁计划表。如果所选择的清洁计划表与另一清

洁计划表不冲突，则呈现(230)所选择的清洁计划表于清洁计划表的列表上。

[0044] 在与清洁计划表的调度时间相对应的时间，移动设备204向自主清洁机器人214传

输(232)数据，以促使自主清洁机器人214根据该清洁计划表启动清洁任务。自主清洁机器

人214的处理器216促使自主清洁机器人根据该计划表执行(234)清洁任务。清洁计划表可

以指导自主清洁机器人214执行特定的清洁任务、清洁特定的区域(例如，房间、楼层)等，如

以下关于图3至图11所讨论的。

[0045] 总的来说，图3至图11示出移动设备204上可呈现、编辑等的各种类型信息。通过呈

现此信息并允许使用者402编辑该信息，可以生成定制清洁计划表。自主清洁机器人214执

行由定制清洁计划表所定义的清洁任务(例如，哪些区域、什么时间、多久一次等)。

[0046] 参考图3，界面300呈现在移动设备204的显示器上。界面300包括：显示区域302，其

配置成呈现所存储清洁计划表的列表。在此实例中，显示区域302是空的。选择添加按钮304

允许使用者202打开调度界面(如图4至图7中所示)以创建新的清洁计划表。界面300还呈

现：建议的计划表306，包括可被添加到调度列表302的并且会被呈现在区域302中的日期

310列表和时间308。选择计划表按钮312，从而将该建议的计划表306添加到调度列表302并

且针对清洁任务来调度自主清洁机器人214。在此示例中，当选择按钮312时，创建在周一、

周三和周五上午9:00进行的复现式清洁任务。

[0047] 参考图4A，界面400呈现在移动设备204的显示器上。界面400被配置成允许使用者

202针对清洁计划表通过选择时间和频率(区段402)、房间(区段404)以及设置(区段406)来

为自主清洁机器人214设置清洁计划表。时间区段402包括时间选择器408、被称为“一次按

钮”的按钮410(用来设置针对单日的清洁任务)、以及被称为“每周按钮”的按钮412(用来设

置复现式清洁任务)。时间选择器408被配置成针对清洁任务调整到期望时间。一次按钮410

可以被选择成将清洁任务配置为一次式清洁任务。在此类情况下，如本文中所示，一次式清
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洁任务将在时间选择器408上所指示的时间调度清洁任务。文本指示器414通知使用者202

自主清洁机器人214将在设定时间(本文中为下一日的上午9:00，因为当日的上午9:00已经

过去)执行清洁任务。当自主清洁机器人214仍在了解(learning)使用者的空间(例如，使用

者的家)时，逐房间清洁在房间区段404中尚不可用。文本416通知使用者逐房间清洁不可用

并且自主清洁机器人(本文中，名为“艾尔弗雷德(Alfred)”)在边清洁边了解。参考图4B，如

果使用者202在移动应用程序208中已启用了隐私设置以禁止存储地图，则呈现界面450，其

通过房间区段454中的文本456指示逐房间清洁不可用。

[0048] 再次参考图4A，在设置区段406中，清洁偏好选项418是可选择的。选择清洁偏好选

项418打开例如图8中所示界面800的界面。清洁偏好可以针对在界面400中创建的计划表进

行选择。清洁偏好可以包括：例如，清洁多遍、边缘清洁、单点清洁、吸尘功率等。在一些实施

方式中，清洁偏好可以在界面400上选择，而无需选择清洁偏好选项418或打开单独的界面

800。当使用者202在时间区段402、房间区段404以及设置区段406中完成选择清洁计划表参

数时，使用者202选择保存按钮420以将计划表添加到如图3中所示的列表302。

[0049] 参考图5，呈现了用于针对自主清洁机器人214设置清洁计划表的界面500。界面

500类似于界面400，包括时间区段502、房间区段504以及设置区段506。在时间区段502中，

一次按钮510和每周按钮512随时间选择器508一起呈现。在界面500上，由于选择了每周按

钮512，呈现出日按钮514的阵列(这些按钮各自对应于一周的某日)。使用者202可以选择阵

列514中的单个日按钮来使计划表在一周的每个对应日重复。例如，在界面500中设置的计

划表将促使移动设备204向自主清洁机器人214传输数据以在每个周一、周三以及周五的上

午9:00启动清洁任务。在一些实施方式中，数据可以单传输、系列传输等方式发送，以向自

主清洁机器人214提供数据。如之前关于图4A所提到的，逐房间清洁不可用直到自主清洁机

器人214已经了解了使用者的空间。使用者202可以经由设置区段506中的清洁偏好选项518

来选择清洁参数。

[0050] 参考图6，界面600呈现在移动设备204的显示器上。界面600类似于之前所讨论的

界面400和界面500，包括时间区段602、房间区段604以及设置区段606。在时间区段602中，

一次按钮610和每周按钮612随时间选择器608一起呈现。清洁参数可以通过选择设置区段

606中的清洁偏好选项618来设置。当选择每周按钮612时，呈现出包括一周的日按钮的阵列

614。在房间区段604中，呈现出挑选房间按钮622和清洁所有按钮624。选择清洁所有按钮

624将计划表配置成指导自主清洁机器人在调度的清洁任务期间清洁所有的可用空间。当

选择了清洁所有按钮624时，呈现出文本616，从而通知使用者202所有可用的区域将在清洁

任务期间得到清洁。选择挑选房间按钮622促使移动应用程序呈现界面700(如图7中所示)，

在该界面中使用者202可以选择要包含在清洁任务中的单个房间。

[0051] 参考图7，界面700显示调度选项，该调度选项用于针对自主清洁机器人214在各个

房间中调度复现式清洁任务。界面700类似于之前所讨论的界面400、500和600，包括时间区

段702、房间区段704以及设置区段706。在时间区段702中，一次按钮710和每周按钮712随时

间选择器608一起呈现。清洁参数可以通过选择设置区段706中的清洁偏好选项718来设置。

当选择每周按钮712时，呈现出包括一周的日按钮的阵列714。在房间区段704中，呈现挑选

房间按钮722和清洁所有按钮724。

[0052] 在选择了挑选房间按钮722时，在房间区段704上呈现房间列表726。房间列表726
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包括房间标签，例如标签728。在房间列表726上的每个房间标签对应于使用者的空间(例

如，使用者的家)中已被自主清洁机器人214了解的房间。房间可以由自主清洁机器人214在

清洁任务或训练任务期间穿越房间时进行了解。在训练任务期间，自主清洁机器人214可以

在其穿越房间时不执行清洁功能(例如，吸尘、拖地等)。房间列表726上所选择的每个房间

被包含在计划表中。例如，在界面700中，如果选择了房间标签728，则传输被启动发送到自

主清洁机器人214来启动清洁任务，用以在周二和周四的上午9:00清洁客厅(对应于房间标

签728)。如果使用者202尝试在不选择至少一个房间标签的情况下存储(例如，通过选择保

存按钮720)界面700的计划表，则呈现出如图9中所示的界面900。界面900包括计划表无效

的错误消息902，因为该计划表中未包含至少一个房间。清洁任务根据一组清洁参数运行，

所述一组清洁参数是通过选择设置区段706中的清洁偏好选项718而定义的。

[0053] 参考图8，界面800呈现了清洁参数的菜单802，所述清洁参数将被用来定义在调度

的清洁任务期间所执行的清洁操作。菜单802包括清洁遍数选项804、806和808，其分别对应

于自动清洁、清洁一遍以及清洁两遍。如果选择了选项804，则自主清洁机器人根据正被清

洁的区域的大小选择清洁一遍或两遍。如果选择了选项806，则自主清洁机器人214将在单

遍清洁中行经该区域；如果选择了选项808，则自主清洁机器人214将再次行经该区域。在一

些实施方式中，可以呈现附加的或替代的清洁参数供使用者202选择，例如，单点清洁、边缘

清洁、吸尘功率、清洁类型(例如，吸尘、扫地、拖地)等。在一些实施方式中，清洁参数(例如

菜单802中的那些)可被呈现在设置区段706中的界面700(如图7中所示)上以供选择。

[0054] 参考图10，界面1000示出清洁计划表的列表，该清洁计划表的列表包括第一清洁

计划表1002和第二清洁计划表1004。第一清洁计划表1002是关于周一、周三和周五的上午

9:00的清洁所有的清洁计划表。该第一清洁计划表如所示通过切换键1006处于第一位置而

被停用。在一些实施方式中，该第一计划表可以在界面1000上被灰显或者被显示成不同的

颜色等。该第一清洁计划表可以通过选择切换键1006而被启用。第二清洁计划表1004是关

于周二和周四的上午9:00的特定房间清洁计划表。第二清洁计划表1004包括用于厨房、客

厅、过道以及餐厅的清洁的指令。第二清洁计划表1004如所示通过切换键1008而被启用，该

切换键可以被选择成将第二清洁计划表1004关闭。在图10所示的实施方式中，移动设备204

启动与第二清洁计划表1004(其被启用)——而非第一清洁计划表1002(其被停用)——相

对应的清洁任务。使用者202可以通过选择界面1000上的添加按钮1010来添加并定制附加

的清洁计划表，其将引导使用者202至如以上所讨论的界面400、500、600和/或700那样的界

面。

[0055] 在一些实施方式中，多个自主清洁机器人可以被配置成在空间中航行并且与移动

设备204进行通信。如图11中的界面1100所示，第二自主清洁机器人可以被配置成跟随第一

自主清洁机器人并执行不同的清洁任务。例如，界面1100示出针对第二自主清洁机器人的

选项1102，用以在第一自主清洁机器人执行吸尘功能之后执行拖地功能。该选项1102可以

通过切换键1110而被启用和停用。使用者202可以选择挑选房间按钮1104或者清洁所有按

钮1106，并且可以通过清洁预设选项1108来选择清洁参数。界面1100允许在第一自主清洁

机器人与第二自主清洁机器人之间的协调清洁。移动应用程序208与第一和第二自主清洁

机器人进行通信，以便在第一自主清洁机器人已经在关注区域中完成吸尘之后指派第二自

主清洁机器人去执行拖地功能。
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[0056] 参考图12，流程图1200描绘用于操作自主清洁机器人214的过程。该过程包括：在

手持计算设备(例如，移动设备204)处，接收(1202)第一输入，该第一输入表示用于自主清

洁机器人214的针对第一清洁计划表的第一组清洁计划表参数。该过程还包括：在手持计算

设备的显示器上，呈现(1204)第一清洁计划表。该过程还包括：在手持计算设备处，接收

(1206)第二输入，该第二输入表示用于该自主清洁机器人的针对第二清洁计划表的第二组

清洁计划表参数。该过程还包括：在手持计算设备的显示器上，呈现(1208)所述第二清洁计

划表和所述第一清洁计划表。该过程还包括：基于所述第一清洁计划表或所述第二清洁计

划表，启动(1210)向自主清洁机器人214的传输，该传输包括用于促使自主清洁机器人214

启动清洁任务的数据。

[0057] 本文所描述的机器人和技术或其部分可以由包括指令的计算机程序产品进行控

制，所述指令被存储在一个或多个非暂态的机器可读存储介质上并且可以在一个或多个处

理设备上执行以控制(例如，协调)本文所描述的操作。本文所描述的机器人或其部分可以

被实现为：一种装置或电子系统的全部或部分，其可以包括一个或多个处理设备和存储器、

以存储可执行指令来实施各种操作。

[0058] 一些操作——其与实施本文所描述的机器人操作和控制的全部或部分相关

联——可以通过一个或多个可编程处理器来执行，所述一个或多个可编程处理器执行一个

或多个计算机程序来执行本文所描述的功能。例如，所述移动设备、一种配置成与所述移动

设备和自主清洁机器人进行通信的云计算系统、以及机器人的控制器，可以全都包括：处理

器，其以计算机程序编程、用于执行例如传输信号、计算估计或者解读信号等功能。计算机

程序可以采用任何形式的编程语言——包括编译或解释语言——编写，并且能够以任何形

式部署——包括作为独立式程序或者作为模块、组件、子例程或适合用于计算环境中的其

它单元。

[0059] 本文所描述的控制器和移动设备可以包括一个或多个处理器。适合于执行计算机

程序的处理器包括：举例来说，通用和专用的微处理器、以及任何种类的数字计算机的任何

一个或多个处理器。一般来讲，处理器将从只读存储区域或随机存取存储区域或两者处接

收指令和数据。计算机的要件包括：用于执行指令的一个或多个处理器，以及用于存储指令

和数据的一个或多个存储区域设备。一般来说，计算机还将包括或者可操作性地耦合至一

个或多个机器可读存储介质(例如用于存储数据的大规模PCB，例如，磁盘、磁光盘、或者光

盘)，以从其接收数据或者向其传递数据或者两者兼有。适合于体现计算机程序指令和数据

的机器可读存储介质包括：所有形式的非易失性存储区域，包括例如半导体存储区域设备

(例如EPROM、EEPROM和闪存区域设备)；磁盘(例如内部硬盘或移动硬盘)；磁光盘；以及CD‑

ROM和DVD‑ROM盘。

[0060] 本文所描述的机器人控制和操作技术可以应用于控制除了清洁机器人之外的其

它移动机器人。例如，草坪修剪机器人或空间监测机器人可以如本文所描述被训练成在草

坪或空间的特定部分中执行操作。

[0061] 本文所述的不同实施方式的元件可以进行组合以形成以上未明确阐述的其它实

施方式。在不影响其操作的情况下，元件可以从本文所描述的结构中略去。此外，各种独立

的元件可以组合成一个或多个单独的元件以执行本文所描述的功能。
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