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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　教示された清掃条件と走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清掃を実行す
る自律走行式床洗浄機であって、
　清掃条件に従って床面を清掃する清掃部と、
　操作者の操作又は走行制御指令に従って走行する走行部と、
　所定の座標上の、前記走行部の前記走行経路上の位置と姿勢に関する情報とを含む位置
情報を推定する位置推定部と、
　前記操作者による前記清掃条件の入力を受け付けて、前記清掃部に出力する清掃条件教
示部と、
　前記操作者による前記走行部の移動操作を受け付ける走行経路教示部と、
　前記操作者の操作による前記清掃条件及び前記走行経路を教示する手動操作教示モード
の実行時に、前記位置推定部において推定された前記位置情報である教示位置情報と、前
記清掃条件教示部において教示されている前記清掃条件である教示清掃条件とを、教示デ
ータ取得時間において取得する教示データ取得部と、
　前記教示位置情報と前記教示清掃条件とを、前記教示データ取得時間に関連付けて清掃
スケジュールを作成し記憶する清掃スケジュール作成部と、
　自律的に走行及び清掃を行う自律清掃モードの実行時に、前記清掃スケジュールに記憶
された前記教示データ取得時間と前記教示清掃条件と前記教示位置情報とに基づいて、前
記自律清掃モードの実行開始からの所定の経過時間における再現清掃条件と再現走行制御
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指令とを算出し、それぞれ、前記清掃部及び前記走行部に出力する清掃再現部と、
　前記教示データ取得時間と前記所定の経過時間を決定する経過時間決定部と、を備え、
　前記自律清掃モードの実行開始からの前記経過時間は、前記位置推定部にて推定された
前記位置情報に基づき決定される、
　自律走行式床洗浄機。
【請求項２】
　前記清掃部は、洗浄液を前記床面に供給する洗浄液供給部と、前記床面に押し付けられ
て回転しながら前記床面を洗浄する洗浄用部材を有する床面洗浄部と、前記床面の上の前
記洗浄液を吸引する吸引部と、を有し、
　前記洗浄液供給部から供給される前記洗浄液の供給量と、前記床面洗浄部による前記床
面の洗浄力と、前記吸引部による前記洗浄液の吸引力とは、前記清掃条件として任意に設
定可能である、請求項１に記載の自律走行式床洗浄機。
【請求項３】
　前記清掃条件を表示する表示部をさらに備える、請求項１又は２に記載の自律走行式床
洗浄機。
【請求項４】
　前記床面上に接触するか、又は、前記床面から離れるかを任意に設定可能に取り付けら
れたスキージ部をさらに備え、
　前記スキージ部は、バック走行時において前記床面から離れている、請求項１～３のい
ずれかに記載の自律走行式床洗浄機。
【請求項５】
　前記清掃スケジュールの前記教示清掃条件と、前記教示位置情報と、前記教示データ取
得時間とを修正する清掃スケジュール修正部をさらに備える、請求項１～４のいずれかに
記載の自律走行式床洗浄機。
【請求項６】
　前記自律清掃モードの実行開始からの前記経過時間は、前記位置推定部において推定さ
れた前記位置情報に最も近い前記教示位置情報に関連づけられた前記教示データ取得時間
である、請求項１～５のいずれかに記載の自律走行式床洗浄機。
【請求項７】
　前記自律清掃モードの実行開始からの前記経過時間は、前記位置推定部において推定さ
れた前記位置情報に最も近い２つの前記教示位置情報を線形補間することにより算出され
る時間である、請求項１～５のいずれかに記載の自律走行式床洗浄機。
【請求項８】
　走行部と床面を清掃する清掃部とを備えた自律走行式床洗浄機を、操作者により教示さ
れた教示清掃条件及び前記操作者により教示された走行経路上の位置情報である教示位置
情報を前記教示位置情報及び前記教示清掃条件を取得した教示データ取得時間に関連づけ
て記憶した清掃スケジュールに従って、自律的に走行させながら清掃を実行させる自律清
掃方法であって、
　前記自律走行式床洗浄機の位置を推定するステップと、
　自律的に走行しながら清掃を実行する自律清掃モードの実行開始からの経過時間を、推
定された前記自律走行式床洗浄機の位置に基づき決定するステップと、
　前記教示データ取得時間と前記教示清掃条件と前記教示位置情報とに基づいて、前記経
過時間における再現清掃条件と再現走行制御指令とを算出するステップと、
　前記再現走行制御指令に基づいて前記走行部を制御し、前記再現清掃条件に基づいて前
記清掃部を制御するステップと、
　を含む自律清掃方法。
【請求項９】
　請求項８に記載の自律清掃方法をコンピュータに実行させるためのプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　本発明は、教示された清掃条件と走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清
掃を実行する自律走行式床洗浄機に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、ユーザの操作により床面を清掃する洗浄機が知られている（例えば、特許文献１
を参照。）。この洗浄機では、車体の後部に設けた操作ハンドル部を清掃員が運転操作し
ながら、車体の走行運転と洗浄用ブラシ又はパッドの回転を行って床面を洗浄し、かつ、
洗浄後の汚水をスキージで吸引する。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特許第３５６８８３３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　特許文献１に開示された自走歩行式床面洗浄機は、ユーザによる操作により床面の清掃
を行う。そのため、１台の自走歩行式床面洗浄機に対して、少なくとも１人の作業員を必
要とする。その一方、ビルなどの床面を清掃する清掃作業員は不足気味である。また、床
面の洗浄には、熟練した技術が必要である。そのため、少ない熟練清掃作業員により広い
ビルなどの清掃をする場合には、清掃作業員の操作を必要とせず、自律的に清掃作業を行
う洗浄機が望まれる。
【０００５】
　従って、本発明の課題は、熟練清掃作業員による操作を必要とすることなく、熟練清掃
作業員の清掃作業を忠実に再現しつつ、自律的に床面を清掃する床洗浄機を提供すること
にある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　以下に、課題を解決するための手段として複数の態様を説明する。これら態様は、必要
に応じて任意に組み合せることができる。
　本発明の一見地に係る自律走行式床洗浄機は、教示された清掃条件と走行経路とを再現
することにより、自律的に走行し清掃を実行する自律走行式床洗浄機である。自律走行式
床洗浄機は、清掃部と、走行部と、位置推定部と、清掃条件教示部と、走行経路教示部と
、教示データ取得部と、清掃スケジュール作成部と、清掃再現部と、経過時間決定部と、
を備える。
　清掃部は、清掃条件に従って床面を清掃する。
　走行部は、操作者の操作又は走行制御指令に従って走行する。
　位置推定部は、位置情報を推定する。位置情報とは、所定の座標上の、走行部の走行経
路上の位置と姿勢に関する情報とを含む情報である。
　清掃条件教示部は、操作者による清掃条件の入力を受け付けて、清掃部に出力する。
　走行経路教示部は、操作者による走行部の移動操作を受け付ける。
　教示データ取得部は、手動操作教示モードの実行時に、教示位置情報と、教示清掃条件
とを、教示データ取得時間において取得する。ここで、手動操作教示モードとは、自律走
行式床洗浄機において、操作者の操作による清掃条件及び走行経路を教示する動作モード
のことである。また、教示位置情報とは、手動操作教示モード時に位置推定部において推
定された位置情報である。さらに、教示清掃条件とは、手動操作教示モード時に清掃条件
教示部において教示されている清掃条件である。
【０００７】
　清掃スケジュール作成部は、教示位置情報と教示清掃条件とを、教示データ取得時間に
関連付けて清掃スケジュールを作成し記憶する。
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　清掃再現部は、自律清掃モードの実行時に、清掃スケジュールに記憶された教示データ
取得時間と教示清掃条件と教示位置情報とに基づいて、自律清掃モードの実行開始からの
所定の経過時間における再現走行制御指令と再現清掃条件とを算出する。そして、清掃再
現部は、算出された再現走行制御指令及び再現清掃条件をそれぞれ、走行部及び清掃部に
出力する。ここで、自律清掃モードとは、自律走行式床洗浄機が、操作者の操作を必要と
することなく自律的に走行及び清掃を行う動作モードである。経過時間決定部は、教示デ
ータ取得時間と所定の経過時間を決定する。
【０００８】
　この自律走行式床洗浄機では、以下のようにして、操作者により教示された清掃条件と
走行経路を再現する。
　操作者が清掃作業を教示するとき（手動操作教示モードの実行時）、
　（ｉ）教示データ取得部が、操作者による走行部及び清掃部の操作を教示データ取得時
間において取得する。
　（ｉｉ）清掃スケジュール作成部が、教示データ取得時間、教示位置情報、及び教示清
掃条件が関連付けられた清掃スケジュールを作成し記憶する。
　自律走行式床洗浄機が自律的に清掃を行うとき（自律清掃モードの実行時）、
　（ｉｉｉ）清掃再現部が、清掃スケジュールに記憶された教示データ取得時間、教示位
置情報、及び教示清掃条件に基づいて、自律清掃モードの実行開始からの所定の経過時間
において出力すべき清掃条件（再現清掃条件）及び走行制御指令（再現走行制御指令）を
算出する。
　（ｉｖ）再現清掃条件に基づいて清掃部を制御し、再現走行制御指令に基づき走行部を
制御する。
【０００９】
　上記のステップ（ｉｉ）において、清掃スケジュール作成部は、清掃スケジュールを作
成し記憶している。そのため、一度操作者による操作を自律走行式床洗浄機に教示すれば
、自律走行式床洗浄機は、操作者の操作（教示）を必要とすることなく、教示された清掃
作業を何度でも自律的に実行できる。
【００１０】
　また、この自律走行式床洗浄機においては、上記のステップ（ｉ）及び（ｉｉ）におい
て、教示データ（教示清掃条件及び教示位置情報）は、教示データ取得時間において取得
されて記憶されている。そして、教示データ取得時間は、経過時間決定部により決定され
る。
【００１１】
　すなわち、手動操作教示モードの実行時において、自律走行式床洗浄機は自律的に教示
データを取得する。従って、自律走行式床洗浄機に清掃作業を教示する操作者は、清掃ス
ケジュールの作成や記憶を意識することなく、従来のマニュアル操作式床面洗浄機などを
用いて清掃作業を行うのと同じようにして、自律走行式床洗浄機に清掃作業（清掃スケジ
ュール）を教示できる。
【００１２】
　清掃部は、洗浄液供給部と、床面洗浄部と、吸引部と、を有していてもよい。洗浄液供
給部は、洗浄液を床面に供給する。床面洗浄部は、床面に押し付けられて回転しながら床
面を洗浄する洗浄用部材を有する。吸引部は、床面の上の洗浄液を吸引する。
　また、この場合、洗浄液供給部から供給される洗浄液の供給量と、床面洗浄部による床
面の洗浄力と、吸引部による洗浄液の吸引力とは、清掃条件として任意に設定可能であっ
てもよい。
　これにより、清掃部は、多様な清掃作業（すなわち、多様な清掃条件）を実行できる。
【００１３】
　自律走行式床洗浄機は、さらに、表示部を備えていてもよい。表示部は、清掃条件を表
示する。これにより、自律走行式床洗浄機に清掃スケジュールを教示する操作者は、清掃
条件を確認しながら清掃作業を行える。
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【００１４】
　自律走行式床洗浄機は、さらに、スキージ部を備えていてもよい。スキージ部は、床面
上に接触するか、又は、床面から離れるかを任意に設定可能に取り付けられている。この
場合、スキージ部は、バック走行時において床面から離れていてもよい。これにより、自
律走行式床洗浄機は、床面上の洗浄液などの液体を回収できる。
【００１５】
　自律走行式床洗浄機は、清掃スケジュール修正部をさらに備えていてもよい。清掃スケ
ジュール修正部は、清掃スケジュールの教示清掃条件と、教示位置情報と、教示データ取
得時間とを修正する。これにより、清掃スケジュールを教示した後に、清掃スケジュール
の変更などを行える。
【００１６】
　自律走行式床洗浄機において、自律清掃モードの実行開始からの経過時間は、位置推定
部にて推定された位置情報に基づき決定されてもよい。これにより、自律走行式床洗浄機
は、自律清掃モードの実行時に、教示された教示清掃条件を実行するタイミングと場所を
関連づけて正確に把握しながら、自律的に清掃作業を再現できる。
【００１７】
　本発明の他の見地に係る清掃スケジュールのデータ構造は、清掃部と走行部とを備え、
教示された清掃条件と走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清掃を実行する
自律走行式床洗浄機において、自律的に走行及び清掃を実行する際に、所定のタイミング
における清掃条件及び走行制御指令を算出するために用いられる清掃スケジュールのデー
タ構造である。清掃部は、清掃条件に従って床面を清掃する。走行部は、操作者の操作又
は走行制御指令に従って走行する。
　清掃スケジュールのデータ構造は、経過時間情報記憶領域と、清掃条件記憶領域と、位
置情報記憶領域と、から構成される。経過時間情報記憶領域には、経過時間情報が記憶さ
れている。ここで、経過時間情報とは、清掃部及び走行部の制御を開始してからの経過時
間に関する情報である。清掃条件記憶領域には、経過時間情報に表された経過時間におけ
る清掃条件が記憶される。位置情報記憶領域には、経過時間情報に表された経過時間にお
ける位置情報が記憶される。
　この場合、所定のタイミングは、経過時間情報記憶領域に記憶された経過時間情報に基
づき決定される。また、当該タイミングにおける清掃条件は、清掃条件記憶領域に記憶さ
れ、当該タイミングに対応する経過時間情報に関連付けられた清掃条件に基づき算出され
る。さらに、当該タイミングにおける走行制御指令は、位置情報記憶領域に記憶され、当
該タイミングに対応する経過時間情報に関連付けられた位置情報に基づき算出される。
【００１８】
　上記のデータ構造を有する清掃スケジュールにおいては、清掃条件及び位置情報が清掃
部及び走行部の制御を開始してからの経過時間に関連付けられて記憶されている。これに
より、自律走行式床洗浄機に対して、多様な清掃作業を教示できる。
　また、自律的に走行及び清掃を実行する際（自律清掃モードの実行時）、所定のタイミ
ングにおける清掃条件（再現清掃条件）及び走行制御指令（再現走行制御指令）は、清掃
スケジュールに記憶された、当該所定のタイミングに対応する経過時間に関連付けられた
清掃条件及び位置情報に基づいて算出される。これにより、自律走行式床洗浄機は多様な
清掃作業を自律的に再現できる。
【００１９】
　本発明のさらに他の見地に係る記憶媒体は、上記のデータ構造を有する清掃スケジュー
ルを記憶する記憶媒体である。
【００２０】
　本発明のさらに他の見地に係る清掃スケジュールの生成方法は、教示された清掃条件と
走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清掃を実行する自律走行式床洗浄機に
おいて用いられる清掃スケジュールの生成方法である。清掃スケジュールの生成方法は、
以下のステップを含む。
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　◎操作者により設定された教示清掃条件に基づいて、自律走行式床洗浄機に清掃作業を
実行させるステップ。
　◎操作者の操作に基づいて、自律走行式床洗浄機を走行させるステップ。
　◎自律走行式床洗浄機にて定めた所定の座標上の、自律走行式床洗浄機の走行経路上の
位置と姿勢に関する情報とを含む教示位置情報を推定するステップ。
　◎教示位置情報と清掃作業を実行中の清掃条件である教示清掃条件とを、自律走行式床
洗浄機において決定された教示データ取得時間において取得するステップ。
　◎教示位置情報と教示清掃条件とを、教示データ取得時間と関連付けて記憶し清掃スケ
ジュールを作成するステップ。
【００２１】
　上述の清掃スケジュールの生成方法により、教示位置情報と教示清掃条件とを、教示デ
ータ取得時間に関連付けた清掃スケジュールを簡単に生成できる。
【００２２】
　本発明のさらに他の見地に係るプログラムは、上述の清掃スケジュールの生成方法をコ
ンピュータに実行させるためのプログラムである。
【発明の効果】
【００２３】
　自律走行式床洗浄機は、熟練清掃作業員による操作を必要とすることなく、熟練清掃作
業員の清掃作業を忠実に再現しつつ、自律的に床面を清掃できる。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】自律走行式床洗浄機の全体構成を示す図
【図２】走行経路教示部の構成を示す図
【図３】設定部の構成を示す図
【図４】制御部の全体構成を示す図
【図５】清掃制御部の構成を示す図
【図６】走行制御部の構成を示す図
【図７】制御統括部の構成を示す図
【図８Ａ】自律走行式床洗浄機の基本的な動作を示すフローチャート
【図８Ｂ】操作者による自律走行式床洗浄機の手動操作を教示する方法を示すフローチャ
ート
【図９】教示データ取得方法を示すフローチャート
【図１０】位置情報の推定方法を示すフローチャート
【図１１】位置情報を模式的に示した図
【図１２】第１ローカルマップ情報の作成方法を示すフローチャート
【図１３Ａ】第１ローカルマップ情報の作成方法を模式的に示した図
【図１３Ｂ】第１ローカルマップ情報の作成方法を模式的に示した図
【図１４】走行部の第２座標上の位置及び進行方向の推定方法を示すフローチャート
【図１５】回転量の誤差を考慮したデッドレコニングにより位置推定方法を模式的に示す
図
【図１６】清掃スケジュールの作成方法を示すフローチャート
【図１７Ａ】清掃スケジュール単位を示す図
【図１７Ｂ】清掃スケジュール単位を追加した清掃スケジュールを示す図
【図１８】自律清掃モードの実行時の自律走行式床洗浄機の動作を示すフローチャート
【発明を実施するための形態】
【００２５】
１．第１実施形態
（１）自律走行式床洗浄機の全体構成
　まず、本実施形態に係る自律走行式床洗浄機の全体構成について、図１を用いて説明す
る。図１は、自律走行式床洗浄機１００の全体構成を示す図である。図１に示す自律走行
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式床洗浄機１００は、教示された清掃条件と走行経路とを忠実に再現することにより、自
律的に清掃作業を実行するものである。「教示された清掃条件」とは、自律走行式床洗浄
機１００が手動操作可能な状態のときに、操作者による手動操作により自律走行式床洗浄
機１００が実行した清掃の清掃条件のことを言う。また、「教示された走行経路」とは、
操作者による手動操作（移動操作）により自律走行式床洗浄機１００が走行した経路のこ
とを言う。
　自律走行式床洗浄機１００は、走行部１と、清掃部３と、制御部５と、走行経路教示部
７と、設定部９と、前方検出器１１と、後方検出器１３と、を備える。
【００２６】
　走行部１は、操作者の操作又は走行制御指令に従って走行する装置である。また、走行
部１の底部の左右端には、それぞれ、主輪部１００１、走行モータ１００３、及び補助輪
部１００５が備えられている。
　主輪部１００１は、走行モータ１００３の出力回転軸に取り付けられている。従って、
主輪部１００１は、走行モータ１００３により回転可能となっている。
【００２７】
　また、走行モータ１００３は、制御部５（後述）に電気的に接続されている。従って、
走行モータ１００３は、制御部５にて生成される走行制御指令（後述）に基づき制御され
る。これにより、主輪部１００１は、走行制御指令に従って走行部１を走行させる。
【００２８】
　補助輪部１００５は、走行部１の底部の左右端に主輪部１００１よりも後方に、回転可
能に取り付けられている。補助輪部１００５は、走行部１を安定に走行させる。なお、本
実施形態においては、補助輪部１００５が取り付けられている。これは、走行部１の左右
端の主輪部１００１のみでは走行部１の姿勢が安定しないためである。従って、主輪部１
００１のみであっても走行部１が安定する場合には、補助輪部１００５は特に必要ない。
　また、本実施形態においては、主輪部１００１よりも後方に補助輪部１００５が取り付
けられているが、これに限られない。自律走行式床洗浄機１００の重心位置などを考慮し
て、補助輪部１００５は主輪部１００１よりも前方に取り付けられてもよい。
【００２９】
　清掃部３は、清掃条件に従って床面Ｆを清掃する装置である。清掃部３は、自律走行式
床洗浄機１００の底部に搭載されている。清掃部３は、具体的には、洗浄用部材３００１
（後述）を床面Ｆに押し付け回転させながら、清掃条件に従って床面Ｆを洗浄する。なお
、清掃部３の詳細については後ほど説明する。
【００３０】
　制御部５は、前方検出器１１（後述）、後方検出器１３（後述）、走行モータ１００３
、エンコーダ１０１３（後述）、洗浄用部材回転モータ３０１１（後述）、洗浄用部材押
圧アクチュエータ３０２１（後述）、洗浄液供給ポンプ３０１３（後述）、吸引モータ３
０１５（後述）、及びスキージ部昇降アクチュエータ３０１７（後述）と、電気的に接続
されている。
　これにより、制御部５は、走行部１を走行制御指令に従って制御し、清掃部３を清掃条
件に従って制御する。なお、制御部５の詳細な構成については後ほど説明する。ここで、
走行制御指令とは、走行モータ１００３の回転速度及び／又は回転量を制御するための指
令である。本実施形態においては、走行制御指令は、移動量として表現される。移動量は
、例えば、現在位置と目標位置が決まっていれば、目標位置と現在位置との差から算出で
きる。また、走行経路教示部７（後述）のハンドル７００１ａ、７００１ｂの回動方向や
回動量から、移動量を算出できる。また、清掃条件とは、洗浄用部材３００１（後述）の
回転数や押圧力で表される洗浄力Ｗ、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液供給量
Ｓ、及び吸引部３００５による吸引力Ｐのことをいう。
【００３１】
　走行経路教示部７は、操作者による走行部１の移動操作を受け付ける機能を有している
。走行経路教示部７は、取付部材１５を介して、走行部１の上方後側に取り付けられてい
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る。これにより、操作者は、走行経路教示部７を操作して走行部１を移動操作できる。ま
た、走行経路教示部７は、制御部５に電気的に接続されている。これにより、ハンドル７
００１ａ、７００１ｂ（後述）の操作量を制御部５へ送信できる。なお、走行経路教示部
７の詳細については、後ほど説明する。
【００３２】
　設定部９は、走行部１の上方後側の表面に取り付けられている。また、設定部９は、走
行経路教示部７の近傍に設けられている。これにより、操作者は、走行経路教示部７を操
作して走行部１を操作しつつ、設定部９を操作できる。
　また、設定部９は、制御部５に電気的に接続されている。これにより、設定部９におい
て設定した設定値を、制御部５へ送信できる。なお、設定部９の詳細については、後ほど
説明する。
【００３３】
　前方検出器１１は、走行部１の前方端に取り付けられている。前方検出器１１は、走行
部１の前方に存在する障害物（前方障害物）を検出する。また、前方検出器１１は、制御
部５に信号送受信可能に接続されている。これにより、前方検出器１１は、検出された障
害物に関する情報を、制御部５に送信できる。
　前方検出器１１としては、例えば、レーザーレンジファインダ（Ｌａｓｅｒ　Ｒａｎｇ
ｅ　Ｆｉｎｄｅｒ、ＬＲＦ）を用いることができる。レーザーレンジファインダを前方検
出器１１として用いた場合、走行部１と前方障害物との距離と、前方障害物が存在する方
向とが、前方障害物に関する情報として取得できる。
【００３４】
　後方検出器１３は、走行部１の後方端に取り付けられている。後方検出器１３は、走行
部１の後方に存在する障害物（後方障害物）を検出する。また、後方検出器１３は、制御
部５に信号送受信可能に接続されている。これにより、後方検出器１３は、検出された障
害物に関する情報を、制御部５に送信できる。
　後方検出器１３としては、例えば、その検出範囲が１８０°以上のレーザーレンジファ
インダ（Ｌａｓｅｒ　Ｒａｎｇｅ　Ｆｉｎｄｅｒ、ＬＲＦ）を用いることができる。レー
ザーレンジファインダを後方検出器１３として用いた場合、走行部１と後方障害物との距
離と、後方障害物が存在する方向とが、後方障害物に関する情報として取得できる。
【００３５】
（２）清掃部の構成
　次に、清掃部３の構成について、図１を用いて説明する。清掃部３は、清掃条件に従っ
て床面Ｆを洗浄するものである。清掃部３は、洗浄用部材３００１と、洗浄液供給部３０
０３と、吸引部３００５と、スキージ部３００７と、を有する。
　洗浄用部材３００１は、走行部１の底面の前方側に設けられている。また、洗浄用部材
３００１は、固定部材３０４１に固定されている。そして、固定部材３０４１は、洗浄用
部材回転モータ３０１１の出力回転軸に接続されている。このため、固定部材３０４１が
洗浄用部材回転モータ３０１１により回転することにより、洗浄用部材３００１も回転す
る。さらに、洗浄用部材３００１は、押圧部材３０３１を介して、洗浄用部材押圧アクチ
ュエータ３０２１に接続されている。このため、洗浄用部材３００１は、洗浄用部材押圧
アクチュエータ３０２１により、床面Ｆに押し付けられる。
　その結果、洗浄用部材３００１は、床面Ｆに押し付けられて回転しながら床面Ｆを洗浄
できる。そして、洗浄用部材回転モータ３０１１の回転数及び洗浄用部材押圧アクチュエ
ータ３０２１による押圧力を調整することにより、洗浄用部材３００１による洗浄力を調
整できる。なお、洗浄用部材３００１としては、床面洗浄用のブラシなどを用いることが
できる。
【００３６】
　また、固定部材３０４１には空洞Ｓ１が設けられており、洗浄液供給部３００３（後述
）から供給された洗浄液は、空洞Ｓ１から床面Ｆへ供給される。
【００３７】
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　なお、洗浄用部材３００１と、洗浄用部材回転モータ３０１１と、洗浄用部材押圧アク
チュエータ３０２１と、押圧部材３０３１と、を備えた部材が、本実施形態における床面
洗浄部の一例である。
【００３８】
　洗浄液供給部３００３は、中空の筒状部材である。洗浄液供給部３００３の一端は、固
定部材３０４１に設けられた空洞Ｓ１に対応する位置に設けられている。また、洗浄液供
給部３００３の他の一端は、走行部１の内部に搭載された、洗浄液供給ポンプ３０１３の
出口側に接続されている。さらに、洗浄液供給ポンプ３０１３の入口側は、パイプ部材３
０３３を介して、走行部１の内部に搭載された洗浄液供給タンク３０２３の出口に接続さ
れている。これにより、洗浄液供給部３００３は、洗浄液供給ポンプ３０１３により供給
量を制御されて、洗浄液供給タンク３０２３から洗浄液を供給する。そして、洗浄液は、
洗浄液供給部３００３の一端から固定部材３０４１に設けられた空洞Ｓ１に向けて供給さ
れ、空洞Ｓ１を通過して床面Ｆへと到達する。
　なお、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液としては、例えば、水を用いること
ができる。
【００３９】
　吸引部３００５は中空の筒状部材である。吸引部３００５の一端は、吸引口Ｓ２が設け
られたスキージ部固定部材３０２７（後述）に接続されている。吸引部３００５の他の一
端は、走行部１の内部に搭載された回収部３０２５の上部の開口部の１つに接続されてい
る。これにより、吸引部３００５は、床面Ｆの洗浄液などを吸引する。そして、吸引部３
００５により吸引された洗浄液などは、回収部３０２５に回収される。
　また、回収部３０２５の上部に設けられた他の１つの開口部に、吸引モータ３０１５が
設置されている。吸引モータ３０１５は、回収部３０２５の空間内を負圧状態にする。そ
の結果、吸引部３００５は負圧状態となり、床面Ｆ上の洗浄液などを回収部３０２５へと
吸引できる。そして、吸引部３００５による吸引力Ｐは、吸引モータ３０１５の出力を調
整することにより、調整可能である。
【００４０】
　スキージ部３００７は、スキージ部固定部材３０２７に固定されて走行部１の底面後方
に設けられている。また、スキージ部３００７は、スキージ部固定部材３０２７を介して
、スキージ部昇降アクチュエータ３０１７に接続され、床面Ｆに対して昇降可能となって
いる。この結果、スキージ部３００７は、床面Ｆ上を接触するか、床面Ｆから離れるかを
任意に設定可能となる。この結果、スキージ部３００７は、必要に応じて、床面Ｆ上の液
体などを、自律走行式床洗浄機１００の後方へ移動するのを抑制できる。
　また、スキージ部３００７は、自律走行式床洗浄機１００がバック走行するときは、床
面Ｆから離れている。これにより、バック走行時において、床面Ｆ上の液体などが自律走
行式床洗浄機１００のさらに後方に移動することを抑制できる。その結果、自律走行式床
洗浄機１００は、効率よく床面Ｆの洗浄を行える。
【００４１】
　また、スキージ部固定部材３０２７には吸引口Ｓ２が設けられており、スキージ部３０
０７により集められた洗浄液やゴミなどが、吸引部３００５の吸引力Ｐにより吸引され回
収部３０２５に回収される。
【００４２】
　このように、清掃部３が洗浄用部材３００１、洗浄液供給部３００３、吸引部３００５
、スキージ部３００７を有することにより、自律走行式床洗浄機１００は、床面Ｆを洗浄
したり床面Ｆの液体などを回収したりといった、多様な清掃作業（多様な清掃条件）を実
行できる。
【００４３】
（３）走行経路教示部の構成
　次に、走行経路教示部７の構成について、図２を用いて説明する。図２は、走行経路教
示部７の構成を示す図である。走行経路教示部７は、ハンドル７００１ａ、７００１ｂと
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、筐体７００３と、走行制御指令算出部７００５と、を有する。
　ハンドル７００１ａ、７００１ｂは、それぞれ、筐体７００３の左右側面に取り付けら
れている。ハンドル７００１ａ、７００１ｂを把持する操作者は、ハンドル７００１ａ、
７００１ｂを介して、走行部１を操作者の方へ引張る力、又は、走行部１を押し出す力の
いずれかを加えることができる。
　このように、ハンドル７００１ａ、７００１ｂのそれぞれにかける力を調節することに
より、走行部１の走行方向を調節できる。例えば、走行部１の前方方向から見て左側のハ
ンドル７００１ａに対して、走行部１を引張る力を加えれば、走行部１は左へと方向転換
する。
【００４４】
　また、ハンドル７００１ａ、７００１ｂは筐体７００３に回動可能に取り付けられてい
る。また、ハンドル７００１ａ、７００１ｂは、走行制御指令算出部７００５に電気的に
接続されている。さらに、走行制御指令算出部７００５は、制御部５に信号送受信可能に
接続されている。これにより、ハンドル７００１ａ、７００１ｂの回動量及び回動方向は
、走行制御指令算出部７００５において走行制御指令に変換され、制御部５へ送信される
。これにより、操作者は、ハンドル７００１ａ、７００１ｂの回動操作によっても、走行
部１を操作できる。
【００４５】
　例えば、ハンドル７００１ａ、７００１ｂの回動方向を調整することにより、操作者は
走行部１を前進又は後進させることができる。また、ハンドル７００１ａ、７００１ｂの
回動量を調節することにより、走行部１の走行速度を調整できる。さらに、ハンドル７０
０１ａの回動量と、ハンドル７００１ｂの回動量を異ならせれば、走行部１の進行方向を
変更できる。また、ハンドル７００１ａを進行方向への走行速度を指示するための入力イ
ンターフェースとし、ハンドル７００１ｂを操舵角を指示するための入力インターフェー
スとしてもよい。
【００４６】
（４）設定部の構成
　次に、設定部９の構成について、図３を用いて説明する。図３は、設定部９の構成を示
す図である。設定部９は、切替部９００１と、手動操作記憶スイッチ９００２と、清掃条
件教示部９００３と、表示部９００５と、清掃制御指令算出部９００７と、設定操作部９
００８と、設定変換部９００９と、を有する。
　切替部９００１は、制御部５に電気的に接続されている。切替部９００１は、自律走行
式床洗浄機１００の動作モードを選択する。切替部９００１は、例えば、スイッチなどに
より構成されており、スイッチの切替により動作モードを選択する。
【００４７】
　自律走行式床洗浄機１００の動作モードとしては、自律清掃モードと手動操作モードと
がある。自律清掃モードは、自律走行式床洗浄機１００が、操作者の操作を必要とせず、
自律的に走行し床面Ｆを洗浄する動作モードである。動作モードの自律清掃モードへの設
定は、切替部９００１を図３に示す「自動」に設定することにより可能となる。
　一方、手動操作モードは、自律走行式床洗浄機１００が操作者により手動操作可能な状
態にある動作モードである。動作モードの手動操作モードへの設定は、切替部９００１を
図３に示す「手動」に設定することにより可能となる。
【００４８】
　手動操作記憶スイッチ９００２は、制御部５に電気的に接続されている。手動操作記憶
スイッチ９００２は、操作者による自律走行式床洗浄機１００の手動操作の記憶を開始す
るためのスイッチである。すなわち、切替部９００１により動作モードが手動操作モード
に設定された後手動操作記憶スイッチ９００２が押されると、操作者の手動操作により実
行される清掃の清掃条件、及び、操作者の移動操作による走行経路の自律走行式床洗浄機
１００への教示が開始される。
　従って、自律走行式床洗浄機１００の動作モードには、自律清掃モードと、手動操作モ
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ードに加えて、手動操作モードのサブ動作モードとしての手動操作教示モードがある。手
動操作教示モードは、操作者の手動操作による自律走行式床洗浄機１００の清掃条件およ
び走行経路を、自律走行式床洗浄機１００に教示する動作モードである。そして、手動操
作記憶スイッチ９００２が押されることにより、動作モードが手動操作モードから手動操
作教示モードへと移行する。
【００４９】
　また、後述するように、動作モードが手動操作教示モードに設定された状態にて手動操
作記憶スイッチ９００２が（再び）押されると、操作者による手動操作の教示が停止され
る。これにより、操作者は、所望の位置で手動操作記憶スイッチ９００２を押すことによ
り、所望の位置で手動操作の教示を停止できる。この結果、自律走行式床洗浄機１００は
、操作者が所望する清掃スケジュール５００を作成できる。
　なお、手動操作教示モードの実行時に手動操作記憶スイッチ９００２が押された場合、
動作モードが手動操作教示モードから手動操作モードに切り替わってもよい。この場合、
操作者は、手動操作教示モードが手動操作モードに切り替わっても、継続して自律走行式
床洗浄機１００を手動操作できる。
【００５０】
　清掃条件教示部９００３は、操作者による清掃条件の入力を受け付けて、清掃部３に出
力する機能を実現する。清掃条件教示部９００３は、清掃制御指令算出部９００７を介し
て、制御部５に接続されている。これにより、清掃条件教示部９００３において設定され
た清掃条件（教示清掃条件）は、清掃制御指令算出部９００７において制御部５が解読可
能な信号に変換されて、制御部５に送信される。
　また、清掃条件教示部９００３は、清掃条件調整部９０１３と、運転切替部９０２３と
、を有している。清掃条件調整部９０１３は、洗浄用部材３００１による床面Ｆの洗浄力
Ｗと、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液供給量Ｓと、吸引部３００５による吸
引力Ｐと、を教示清掃条件として個別に設定する。清掃条件調整部９０１３は、例えば、
押圧スイッチにより構成され、押圧スイッチの押圧回数に従って上記の教示清掃条件を設
定できる。
【００５１】
　運転切替部９０２３は、洗浄用部材３００１（床面洗浄部）、洗浄液供給部３００３、
吸引部３００５の動作及び停止を制御する。運転切替部９０２３は、例えば、押圧スイッ
チにより構成され、押圧スイッチの押圧により、洗浄用部材３００１（床面洗浄部）、洗
浄液供給部３００３、吸引部３００５の動作と停止とを切替できる。
【００５２】
　表示部９００５は、制御部５と信号送受信可能に接続されている。表示部９００５は、
制御部５から制御部５において設定されている清掃条件などを受信し、受信した清掃条件
などを表示する。表示部９００５には、清掃条件として、洗浄用部材３００１による床面
Ｆの洗浄力Ｗと、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液供給量Ｓと、吸引部３００
５による吸引力Ｐとが表示される。このように、表示部９００５が清掃条件などを表示す
ることにより、操作者は、表示された清掃条件を確認しながら、清掃作業を行える。
　その他、表示部９００５は、現在の動作モード（自律清掃モード／手動操作モード／手
動操作教示モード）及び、運転時間などを表示する。さらに、表示部９００５は、設定操
作部９００８により自律走行式床洗浄機１００の各種設定を行う際に、各種設定手順を表
示する。
【００５３】
　設定操作部９００８は、設定変換部９００９を介して、制御部５に接続されている。従
って、設定操作部９００８において設定された各種設定は、設定変換部９００９において
制御部５において解読可能な信号に変換されて、制御部５へ送信される。
　設定操作部９００８は、自律走行式床洗浄機１００の各種設定を行い、当該各種設定を
制御部５に送信する。設定操作部９００８は、例えば、押圧スイッチなどにより構成され
ている。従って、操作者は、表示部９００５に表示された各種設定の設定手順を確認しな
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がら、設定操作部９００８を操作して、自律走行式床洗浄機１００の各種設定を行える。
【００５４】
（５）制御部の構成
　５－１．制御部の全体構成
　次に、制御部５の全体構成について、図４を用いて説明する。図４は、制御部５の全体
構成を示す図である。本実施形態において、制御部５は、ＣＰＵ（Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒ
ｏｃｅｓｓｉｎｇ　Ｕｎｉｔ）、ＲＡＭ（Ｒａｎｄｏｍ　Ａｃｃｅｓｓ　Ｍｅｍｏｒｙ）
やＲＯＭ（Ｒｅａｄ　Ｏｎｌｙ　Ｍｅｍｏｒｙ）などのメモリ部、記憶装置、各種インタ
ーフェースなどを備えたマイコンシステムにより実現されている。以下に説明する制御部
５の各部の全部又は一部は、当該マイコンシステムにて実行可能なプログラムとして実現
されていてもよい。この場合、当該プログラムは、メモリ部及び／又は記憶装置に記憶さ
れていてもよい。また、制御部５の各部の全部又は一部は、カスタムＩＣとして実現され
ていてもよい。
【００５５】
　制御部５は、清掃制御部５００１と、走行制御部５００３と、制御統括部５００５と、
記憶部５００７と、を主に有する。
　清掃制御部５００１は、洗浄用部材回転モータ３０１１と、洗浄液供給ポンプ３０１３
と、吸引モータ３０１５と、電気的に接続されている。これにより、清掃制御部５００１
は、洗浄用部材回転モータ３０１１、洗浄液供給ポンプ３０１３、及び吸引モータ３０１
５に対して、これらのモータやポンプの回転速度や出力などを制御する電力（清掃部制御
量）を供給できる。また、清掃制御部５００１は、洗浄用部材押圧アクチュエータ３０２
１と、スキージ部昇降アクチュエータ３０１７と、電気的に接続されている。これにより
、清掃制御部５００１は、洗浄用部材押圧アクチュエータ３０２１及びスキージ部昇降ア
クチュエータ３０１７に対し、これらアクチュエータの動作量を制御する電力（清掃部制
御量）を供給できる。
【００５６】
　また、清掃制御部５００１は、清掃制御指令算出部９００７を介して、清掃条件教示部
９００３と信号送受信可能に接続されている。これにより、清掃制御部５００１は、清掃
条件教示部９００３にて設定された教示清掃条件を入力できる。これにより、清掃制御部
５００１は、教示清掃条件に基づいて、清掃部３を制御可能となる。さらに、清掃制御部
５００１は、表示部９００５と接続されている。これにより、清掃制御部５００１は、清
掃条件などを、表示部９００５に出力できる。
【００５７】
　また、清掃制御部５００１は、制御統括部５００５と、信号送受信可能に接続されてい
る。従って、清掃制御部５００１は、再現清掃条件（後述）を入力可能となっている。ま
た、清掃制御部５００１は、再現清掃条件に基づいて、清掃部３を制御できる。なお、清
掃制御部５００１の詳細については、後ほど説明する。
【００５８】
　走行制御部５００３は、走行モータ１００３の出力回転軸に接続されたエンコーダ１０
１３と、信号送受信可能に接続されている。これにより、走行制御部５００３は、エンコ
ーダ１０１３から出力されるパルス信号を入力できる。また、走行制御部５００３は、走
行モータ１００３と電気的に接続されている。これにより、走行制御部５００３は、エン
コーダ１０１３から出力されるパルス信号に基づいて、走行モータ１００３を制御する電
力を、走行モータ１００３に対して出力できる。
【００５９】
　さらに、走行制御部５００３は、走行経路教示部７及び制御統括部５００５と、信号送
受信可能に接続されている。従って、走行制御部５００３は、走行経路教示部７のハンド
ル７００１ａ、７００１ｂの回動量及び回動方向に基づく走行制御指令、又は、再現走行
制御指令に基づき、走行モータ１００３を制御する電力を走行モータ１００３に対して出
力できる。なお、走行制御部５００３の詳細については、後ほど説明する。
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【００６０】
　制御統括部５００５は、前方検出器１１、後方検出器１３、及び走行モータ１００３の
エンコーダ１０１３と、信号送受信可能に接続されている。従って、制御統括部５００５
は、前方検出器１１により得られる前方障害物に関する情報、後方検出器１３により得ら
れる後方障害物に関する情報、及びエンコーダ１０１３から得られる走行モータ１００３
の回転量に基づき、自律走行式床洗浄機１００の位置情報を推定できる。なお、制御統括
部５００５における位置情報の推定方法については、後述する。
【００６１】
　また、制御統括部５００５は、清掃制御部５００１と信号送受信可能に接続されている
。従って、制御統括部５００５は、手動操作教示モードの実行時においては、清掃制御部
５００１から清掃条件を教示清掃条件として受信できる。また、自律清掃モードの実行時
には、制御統括部５００５は、清掃制御部５００１に対して、再現清掃条件を出力できる
。再現清掃条件とは、自律清掃モードの実行時における清掃部３のモータ、ポンプ及びア
クチュエータの制御量を決定する清掃条件である。再現清掃条件は、制御統括部５００５
において、清掃スケジュール５００（後述、図１７Ａ及び図１７Ｂを参照。）に記憶され
た教示データ取得時間（後述）と教示清掃条件（後述）とに基づいて算出される。制御統
括部５００５における再現清掃条件の算出方法については、後述する。
【００６２】
　さらに、制御統括部５００５は、走行制御部５００３と信号送受信可能に接続されてい
る。従って、制御統括部５００５は、自律清掃モードの実行時に、再現走行制御指令を送
信できる。再現走行制御指令とは、自律清掃モードの実行時における走行モータ１００３
の制御量を決定する指令である。また、再現走行制御指令は、制御統括部５００５におい
て、清掃スケジュール５００に記憶された教示データ取得時間と教示位置情報（後述）と
に基づいて算出される。制御統括部５００５における再現走行制御指令の算出方法につい
ては、後述する。
【００６３】
　記憶部５００７は、制御統括部５００５と信号送受信可能に接続されている。制御部５
がマイコンシステムにより構成されている場合、記憶部５００７は、ＲＡＭ、ＲＯＭ、及
び／又は記憶装置の記憶領域の一部又は全部に対応する。従って、記憶部５００７は、制
御統括部５００５において作成された清掃スケジュール５００を記憶できる。また、制御
統括部５００５は、必要に応じて、記憶部５００７に記憶された清掃スケジュール５００
を読み出せる。
【００６４】
　なお、制御部５は、記憶部５００７に記憶された清掃スケジュール５００を他の記憶媒
体に記憶するためのデータ書き込み装置（図示せず）を有していてもよい。又は、制御部
５は、例えば、ＵＳＢ（Ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　Ｓｅｒｉａｌ　Ｂｕｓ）ポートなどの、デ
ータ書き込み装置を接続可能な接続端子を有していてもよい。これにより、制御部５は、
記憶部５００７に記憶された清掃スケジュール５００を、他の記憶媒体に記憶できる。
【００６５】
　記憶部５００７は、設定部９の設定変換部９００９を介して、設定操作部９００８と信
号送受信可能に接続されている。これにより、記憶部５００７は、設定操作部９００８に
おいて設定された各種設定を記憶できる。また、記憶部５００７に記憶された各種設定を
、設定操作部９００８は、必要に応じて読み出せる。そして、記憶部５００７に記憶され
た各種設定は、清掃制御部５００１、走行制御部５００３、及び制御統括部５００５から
読み出し可能となっている。
【００６６】
　本実施形態において、制御部５は、清掃スケジュール修正部５００９をさらに有する。
清掃スケジュール修正部５００９は、清掃スケジュール５００に記憶されている教示清掃
条件と、教示位置情報と、教示データ取得時間とを修正する。これにより、清掃スケジュ
ール５００を教示した後に、清掃スケジュール５００の変更などの処理を行える。
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　なお、清掃スケジュール修正部５００９は、自律走行式床洗浄機１００と一体に形成さ
れなくてもよい。例えば、清掃スケジュール修正部５００９は、情報端末などに備えられ
ていてもよい。この場合、清掃スケジュール修正部５００９を備える情報端末などは、例
えば、自律走行式床洗浄機１００と通信することにより、記憶部５００７に記憶された清
掃スケジュール５００を送受信できる。
【００６７】
　５－２．清掃制御部の構成
　次に、清掃制御部５００１の構成について、図５を用いて説明する。図５は、清掃制御
部５００１の構成を示す図である。清掃制御部５００１は、清掃切替部５０１１と、清掃
部制御部５０３１と、を有する。
　清掃切替部５０１１は、３つの端子ａ、ｂ、及びｃを有している。また、清掃切替部５
０１１は、切替部９００１と信号送受信可能に接続されている。このため、清掃切替部５
０１１は、切替部９００１からの信号に基づき、端子ｂと端子ａとを接続するか、あるい
は、端子ｂと端子ｃとを接続するかのいずれかを選択できる。
　また、端子ａは、清掃条件教示部９００３と接続されている。端子ｂは、清掃部制御部
５０３１（後述）、表示部９００５、及び制御統括部５００５と接続されている。端子ｃ
は、制御統括部５００５と接続されている。
【００６８】
　これにより、清掃切替部５０１１は、切替部９００１において手動操作モードが選択さ
れた場合（手動操作記憶スイッチ９００２が押されて、動作モードが手動操作教示モード
に移行した場合も含む）には、端子ａと端子ｂとを接続する。そして、清掃切替部５０１
１は、清掃条件教示部９００３を、清掃部制御部５０３１、制御統括部５００５、及び表
示部９００５に接続する。この結果、清掃切替部５０１１は、手動操作モード又は手動操
作教示モードの実行時には、清掃条件教示部９００３にて設定された教示清掃条件を、清
掃部制御部５０３１、表示部９００５、及び制御統括部５００５に送信可能とする。
【００６９】
　一方、切替部９００１において自律清掃モードが選択された場合には、端子ｂと端子ｃ
とが接続される。そして、清掃切替部５０１１は、制御統括部５００５を、清掃部制御部
５０３１及び表示部９００５に接続する。この結果、清掃切替部５０１１は、自律清掃モ
ードの実行時には、制御統括部５００５から出力される再現清掃条件を、清掃部制御部５
０３１及び表示部９００５に送信できる。
【００７０】
　清掃部制御部５０３１は、清掃切替部５０１１の端子ｂに接続されている。その結果、
清掃部制御部５０３１は、清掃切替部５０１１を介して、教示清掃条件又は再現清掃条件
を受信できる。
【００７１】
　また、清掃部制御部５０３１は、洗浄用部材回転モータ３０１１、洗浄用部材押圧アク
チュエータ３０２１、洗浄液供給ポンプ３０１３、吸引モータ３０１５、及びスキージ部
昇降アクチュエータ３０１７と、電気的に接続されている。従って、清掃部制御部５０３
１は、これらモータ、ポンプ、及びアクチュエータに、駆動電力を供給できる。
　清掃部制御部５０３１において、上述のモータ、ポンプ、及びアクチュエータに供給さ
れる駆動電力は、受信した教示清掃条件又は再現清掃条件に基づき制御される。
【００７２】
　例えば、本実施形態においては、清掃条件としての床面Ｆの洗浄力に基づいて、洗浄用
部材回転モータ３０１１の回転数及び洗浄用部材押圧アクチュエータ３０２１の押圧力が
制御される。また、清掃条件としての洗浄液供給量Ｓに基づいて、洗浄液供給ポンプ３０
１３の洗浄液流量が制御される。さらに、清掃条件としての吸引力Ｐに基づいて、吸引モ
ータ３０１５の回転数（及び／又は出力）が制御される。
【００７３】
　５－３．走行制御部の構成
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　次に、走行制御部５００３の構成について、図６を用いて説明する。図６は、走行制御
部５００３の構成を示す図である。走行制御部５００３は、走行切替部５０１３と、モー
タ制御部５０３３と、を有する。
【００７４】
　走行切替部５０１３は、３つの端子ｄ、ｅ、及びｆを有している。また、走行切替部５
０１３は、切替部９００１と信号送受信可能に接続されている。このため、走行切替部５
０１３は、切替部９００１からの信号に基づき、端子ｅと端子ｄとを接続するか、あるい
は、端子ｅと端子ｆとを接続するかのいずれかを選択できる。
　また、端子ｄは、走行経路教示部７と接続されている。端子ｅは、モータ制御部５０３
３（後述）と接続されている。そして、端子ｆは、制御統括部５００５と接続されている
。
【００７５】
　これにより、走行切替部５０１３は、切替部９００１において手動操作モードが選択さ
れた場合（手動操作記憶スイッチ９００２が押されて、動作モードが手動操作教示モード
に移行した場合も含む）には、端子ｄと端子ｅとを接続する。そして、走行切替部５０１
３は、走行経路教示部７とモータ制御部５０３３とを接続する。この結果、走行切替部５
０１３は、手動操作モード又は手動操作教示モードの実行時には、走行経路教示部７のハ
ンドル７００１ａ、７００１ｂの回動量及び回動方向に基づいて算出される走行制御指令
を、モータ制御部５０３３に送信可能とする。
【００７６】
　一方、切替部９００１において自律清掃モードが選択された場合には、端子ｅと端子ｆ
とが接続される。そして、走行切替部５０１３は、制御統括部５００５を、モータ制御部
５０３３に接続する。この結果、走行切替部５０１３は、自律清掃モードの実行時には、
制御統括部５００５から出力される再現走行制御指令を、モータ制御部５０３３に送信で
きる。
【００７７】
　モータ制御部５０３３は、走行切替部５０１３の端子ｅに接続されている。その結果、
モータ制御部５０３３は、走行切替部５０１３を介して、ハンドル７００１ａ、７００１
ｂの回動量及び回動方向に基づいて算出される走行制御指令、又は、再現走行制御指令を
受信できる。
【００７８】
　また、モータ制御部５０３３は、走行モータ１００３と電気的に接続されている。これ
により、モータ制御部５０３３は、走行モータ１００３に対して駆動電力を出力できる。
　また、モータ制御部５０３３は、エンコーダ１０１３と信号送受信可能に接続されてい
る。このため、モータ制御部５０３３は、ハンドル７００１ａ、７００１ｂの回動量／回
動方向又は再現走行制御指令、及び、エンコーダ１０１３からのパルス信号に基づいて、
走行モータ１００３の回転速度などを制御できる。エンコーダ１０１３からのパルス信号
に基づいて得られる情報は、走行モータ１００３の回転量などの回転に関する情報である
。よって、モータ制御部５０３３は、走行モータ１００３の回転量をフィードバックしな
がら走行モータ１００３を制御する。
【００７９】
　従って、モータ制御部５０３３としては、ＰＩ（Ｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌ　Ｉｎｔｅ
ｇｒａｌ）制御理論や、ＰＩＤ（Ｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌ　Ｉｎｔｅｇｒａｌ　Ｄｉｆ
ｆｅｒｅｎｔｉａｌ）制御理論などを用いたモータ制御装置を用いることができる。
【００８０】
　なお、上述したように、本実施形態においては、走行部１の底部の左右端のそれぞれに
、走行モータ１００３が設けられている。このような場合、モータ制御部５０３３は、２
つの走行モータ１００３のそれぞれの回転速度や回転方向を独立に制御して、走行部１の
進行方向を決定する。
【００８１】
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　５－４．制御統括部の構成
　次に、制御統括部５００５の構成について、図７を用いて説明する。図７は、制御統括
部５００５の構成を示す図である。制御統括部５００５は、教示データ取得部５０１５と
、清掃スケジュール作成部５０２５と、清掃再現部５０３５と、ＳＬＡＭ部５０４５と、
を有する。
　教示データ取得部５０１５は、手動操作教示モードの実行時に、教示位置情報と、教示
清掃条件とを、教示データ取得時間において取得する機能を実現できる。具体的には、教
示データ取得部５０１５は、清掃制御部５００１と信号送受信可能に接続されている。こ
れにより、教示データ取得部５０１５は、清掃制御部５００１から教示清掃条件を入力で
きる。また、教示データ取得部５０１５は、ＳＬＡＭ部５０４５に信号送受信可能に接続
されている。これにより、教示データ取得部５０１５は、ＳＬＡＭ部５０４５から、教示
データ取得時間と教示位置情報とを入力できる。また、教示データの取得時間は、システ
ムクロックから直接取得してもよい。さらに、教示データ取得部５０１５は、清掃スケジ
ュール作成部５０２５に信号送受信可能に接続されている。これにより、教示データ取得
部５０１５は、清掃スケジュール作成部５０２５に教示清掃条件、教示位置情報、及び教
示データ取得時間を出力できる。
　従って、教示データ取得部５０１５は、手動操作教示モードの実行時に、教示位置情報
と教示清掃条件とを、教示データ取得時間において取得できる。
【００８２】
　清掃スケジュール作成部５０２５は、教示位置情報と教示清掃条件とを、教示データ取
得時間に関連付けて清掃スケジュール５００を作成し記憶する機能を実現できる。具体的
には、清掃スケジュール作成部５０２５は、記憶部５００７と信号送受信可能に接続され
ている。清掃スケジュール作成部５０２５は、教示データ取得部５０１５から入力した教
示位置情報と教示清掃条件とを、教示データ取得時間に関連付けて清掃スケジュール５０
０を作成する。そして、清掃スケジュール作成部５０２５は、作成された清掃スケジュー
ル５００を記憶部５００７に記憶する。
　なお、清掃スケジュール作成部５０２５において作成される清掃スケジュール５００の
データ構造については、後述する。
【００８３】
　清掃再現部５０３５は、ＳＬＡＭ部５０４５と信号送受信可能に接続されている。この
ため、清掃再現部５０３５は、ＳＬＡＭ部５０４５から、自律清掃モードの実行開始から
の経過時間を入力できる。また、清掃再現部５０３５は、記憶部５００７と信号送受信可
能に接続されている。このため、清掃再現部５０３５は、記憶部５００７に記憶された清
掃スケジュール５００を入力できる。
　この結果、清掃再現部５０３５は、自律清掃モードの実行時に、清掃スケジュール５０
０に記憶された教示データ取得時間、教示清掃条件、及び教示位置情報に基づいて、所定
の経過時間における再現清掃条件と再現走行制御指令とを算出できる。なお、清掃再現部
５０３５における、再現清掃条件及び再現走行制御指令の算出方法については、後述する
。
【００８４】
　また、清掃再現部５０３５は、清掃制御部５００１と走行制御部５００３とに、信号送
受信可能に接続されている。このため、清掃再現部５０３５は、算出された再現清掃条件
及び再現走行制御指令を、それぞれ、清掃制御部５００１及び走行制御部５００３に出力
できる。
【００８５】
　ＳＬＡＭ部５０４５は、前方検出器１１及び後方検出器１３と、信号送受信可能に接続
されている。また、ＳＬＡＭ部５０４５は、エンコーダ１０１３と信号送受信可能に接続
されている。このため、ＳＬＡＭ部５０４５は、前方及び後方にある障害物に関する情報
と、走行モータ１００３の回転量とに基づき、自律走行式床洗浄機１００の所定の座標上
の位置に関する情報（位置情報）を推定する。
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　ＳＬＡＭ部５０４５においては、ＳＬＡＭ（Ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓ　Ｌｏｃａｌｉ
ｚａｔｉｏｎ　ａｎｄ　Ｍａｐｐｉｎｇ）法により位置情報の推定を行っている。具体的
な位置情報の推定方法は、後述する。
【００８６】
　また、ＳＬＡＭ部５０４５は、記憶部５００７に接続されている。このため、ＳＬＡＭ
部５０４５は、記憶部５００７に地図情報を記憶できる。また、ＳＬＡＭ部５０４５は、
記憶部５００７に記憶された地図情報及び清掃スケジュール５００を参照できる。
【００８７】
　さらに、ＳＬＡＭ部５０４５は、教示データ取得時間及び経過時間を決定し、教示デー
タ取得部５０１５及び清掃再現部５０３５に出力できる。なお、ＳＬＡＭ部５０４５にお
ける教示データ取得時間及び経過時間の決定方法については、後述する。
　以下に、ＳＬＡＭ部５０４５の構成について説明する。
【００８８】
　５－５．ＳＬＡＭ部の構成
　次に、ＳＬＡＭ部５０４５の構成について、図７を用いて説明する。ＳＬＡＭ部５０４
５は、位置推定部５１４５と、経過時間決定部５２４５と、地図作成部５３４５と、を有
する。位置推定部５１４５は、位置情報を推定する機能を実現する。位置推定部５１４５
は、具体的には、記憶部５００７に記憶された地図情報と、走行モータ１００３の回転量
と、ローカルマップ情報（後述）と、に基づいて、所定の座標上の走行部１（自律走行式
床洗浄機１００）の位置に関する情報、すなわち、位置情報を推定する。なお、位置推定
部５１４５における、位置情報の構造及び位置情報の推定方法については、後述する。
【００８９】
　経過時間決定部５２４５は、教示データ取得時間及び自律清掃モードの実行開始からの
経過時間を決定する。本実施形態において、経過時間決定部５２４５は、例えば、制御部
５を構成するマイコンシステムなどの時計機能を用いて、教示データ取得時間を決定する
。
【００９０】
　一方、自律清掃モードの実行開始からの経過時間は、位置推定部５１４５にて推定され
た位置情報に基づき決定される。このように、自律清掃モードの実行開始からの経過時間
を、位置推定情報に基づいて決定することにより、自律走行式床洗浄機１００は、自律清
掃モードの実行時に、教示された教示清掃条件を実行するタイミングと場所とを正確に把
握しながら、自律的に清掃作業を再現できる。
　なお、経過時間決定部５２４５における、教示データ取得時間及び上記の経過時間（所
定の経過時間）の決定方法については、後ほど詳しく説明する。
【００９１】
　地図作成部５３４５は、前方の障害物に関する情報、後方の障害物に関する情報、及び
走行モータ１００３の回転量に基づき、位置情報及び所定の経過時間を決定する際に用い
る地図情報を作成する。地図情報は、位置推定部５１４５において位置情報を推定する際
に用いられる。
　地図作成部５３４５において作成される地図情報には、以下の４つが存在する。
（ｉ）第１ローカルマップ情報：第１座標上の第１領域内における、障害物が存在する確
率を表す地図情報である。具体的には、第１領域内の座標（Ｘｋ，Ｙｋ）（ｋ＝１，２，
・・・ｍ、ｍ：整数）における、障害物が存在する確率に相当する値Ｐｋにより表現され
る。従って、第１ローカルマップ情報は、３次元の値（Ｘｋ，Ｙｋ，Ｐｋ）として表現で
きる。
（ｉｉ）第２ローカルマップ情報：第２座標（上述の所定の座標に対応）上の第２領域内
における、障害物が存在する確率を表す地図情報。第２ローカルマップ情報は、第１ロー
カルマップ情報の第１領域内の座標（Ｘｋ，Ｙｋ）を、第２座標上の座標に変換して得ら
れる。従って、第２ローカルマップ情報は、３次元の値（ｘｋ，ｙｋ，Ｐｋ）（ｋ＝１，
２，・・・ｍ、ｍ：整数）として表現できる。
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（ｉｉｉ）環境地図情報：清掃作業を行う床面Ｆの所定の領域内における障害物に関する
情報を、第２座標上に表した地図情報。環境地図情報は、位置情報を推定するために用い
られる。環境地図情報は、第２座標上の第３領域内の座標（ｘｉ，ｙｉ）（ｉ＝１，２，
・・・ｊ、ｊ：整数）における、障害物が存在する確率に相当する値ｐｉにより表現され
る。従って、環境地図情報は、３次元の値（ｘｉ，ｙｉ，ｐｉ）として表現できる。なお
、環境地図情報を表す第３領域は、第２ローカルマップ情報を表す第２領域と同じ大きさ
であってもよく、異なる大きさであってもよい。
（ｉｖ）復元用地図情報：自律清掃モードの実行時に、環境地図情報を復元するために用
いられる地図情報。この地図情報は、手動操作教示モードの実行時に第１ローカルマップ
情報又は第２ローカルマップ情報に基づいて生成される。また、復元用地図情報は、時間
に関連付けられて管理される。
【００９２】
　なお、地図作成部５３４５における、上述の各地図情報の生成方法については、後ほど
詳しく説明する。
【００９３】
（６）自律走行式床洗浄機の動作
　６－１．基本動作
　次に、自律走行式床洗浄機１００の動作について説明する。図８Ａは、自律走行式床洗
浄機１００の基本的な動作を示すフローチャートである。
　まず、自律走行式床洗浄機１００が動作を開始すると、制御部５が、切替部９００１の
状態を確認する（ステップＳ１）。すなわち、制御部５は、切替部９００１が図３に示す
「手動」を選択しているか、又は、図３に示す「自動」を選択しているかを確認する。
　切替部９００１が「手動」を選択している場合、制御部５は、自律走行式床洗浄機１０
０が走行経路教示部７及び清掃条件教示部９００３などにより手動操作可能な状態（すな
わち、動作モードが手動操作モードに設定されている状態）にあると判断する。一方、切
替部９００１が「自動」を選択している場合、制御部５は、自律清掃モードを実行するこ
とが選択されていると判断する。
【００９４】
　切替部９００１において、手動操作モードを実行することが設定されている場合（ステ
ップＳ１において「手動操作モード」が選択される場合）、ステップＳ２へ進む。一方、
切替部９００１において、自律清掃モードを実行することが設定されている場合（ステッ
プＳ１において「自律清掃モード」が選択される場合）、ステップＳ５へ進む。
【００９５】
　ステップＳ２において、制御部５は、手動操作記憶スイッチ９００２が操作者により押
されたかどうか確認する。手動操作記憶スイッチ９００２が押されていると制御部５が判
断した場合（ステップＳ２において「Ｙｅｓ」の場合）、動作モードが手動操作モードか
ら手動操作教示モードへと移行し、手動操作の教示が開始される（ステップＳ３）。なお
、ステップＳ３における手動操作の教示については、後ほど説明する。
【００９６】
　一方、手動操作記憶スイッチ９００２が押されていないと制御部５が判断した場合（ス
テップＳ２において「Ｎｏ」の場合）、制御部５は、動作モードを手動操作モードのまま
保持する（ステップＳ４）。動作モードが手動操作モードのまま保持されているとき、自
律走行式床洗浄機１００は操作者により手動操作可能であるが、操作者による手動操作は
自律走行式床洗浄機１００に記憶されない。すなわち、手動操作記憶スイッチ９００２が
押されない限りは、操作者による手動操作は教示されない。
　このように、手動操作記憶スイッチ９００２が押されたときに手動操作の教示を開始す
ることにより、操作者は、所望の走行位置から自律走行式床洗浄機１００に手動操作を教
示できる。その結果、自律走行式床洗浄機１００は、操作者が所望する清掃スケジュール
５００を作成できる。
【００９７】
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　ステップＳ５において、清掃再現部５０３５は、清掃スケジュール５００に基づき、教
示された清掃作業を再現するための制御指令である、再現走行制御指令及び再現清掃条件
を算出する。
【００９８】
　そして、算出された再現清掃条件に基づき、清掃制御部５００１が制御される。そして
、算出された再現走行制御指令に基づき、走行制御部５００３が制御される。この結果、
自律走行式床洗浄機１００は、教示された清掃作業を、自律的に再現できる。
【００９９】
　以下に、上述したステップＳ３及びステップＳ５の具体的な動作について説明する。
【０１００】
　６－２．手動操作の教示方法
　まず、図８ＡのステップＳ３における操作者による自律走行式床洗浄機１００の手動操
作を教示する方法について、図８Ｂを用いて説明する。図８Ｂは、操作者による自律走行
式床洗浄機の手動操作を教示する方法を示すフローチャートである。
　動作モードが手動操作教示モードに移行後（すなわち、手動操作の教示の開始後）、操
作者は、走行経路教示部７を用いて、自律走行式床洗浄機１００を手動により走行させる
。また、操作者は、清掃条件教示部９００３を用いて清掃条件を手動設定し、自律走行式
床洗浄機１００に床面Ｆの清掃を実行させる（ステップＳ３１）。
【０１０１】
　操作者による手動操作の実行中、教示データ取得部５０１５が、清掃条件教示部９００
３から教示清掃条件を、ＳＬＡＭ部５０４５から教示位置情報及び教示データ取得時間を
、教示データとして取得する（ステップＳ３２）。なお、ステップＳ３２における教示デ
ータの取得方法については、後ほど詳しく説明する。
【０１０２】
　ステップＳ３２において教示データを取得後、清掃スケジュール作成部５０２５が、教
示清掃条件、教示位置情報、及び教示データ取得時間に基づき、清掃スケジュール５００
を作成する（ステップＳ３３）。なお、ステップＳ３３における清掃スケジュールの作成
方法については、後ほど詳しく説明する。
【０１０３】
　ステップＳ３３を実行後、制御部５は、教示すべき操作者による手動操作（清掃作業）
が全て終了したかどうかを判断する（ステップＳ３４）。手動操作教示モードの実行時に
おいて操作者の清掃作業が全て終了したかどうかは、手動操作教示モードの実行中に手動
操作記憶スイッチ９００２が（再び）押されたかどうかにより判断できる。その他、操作
者の清掃作業が全て終了したかどうかが、設定部９の運転停止実行／終了ボタン（図示せ
ず）の状態に基づいても決定されてもよい。例えば、当該ボタンが運転実行状態であれば
、制御部５は、清掃作業が続行していると判断できる。一方、当該ボタンが運転停止状態
であれば、制御部５は、清掃作業が終了していると判断できる。
【０１０４】
　制御部５が、教示すべき清掃作業が継続中であると判断した場合（ステップＳ３４にお
いて「Ｎｏ」の場合）、ステップＳ３１に戻る。一方、制御部５が、教示すべき清掃作業
が全て終了したと判断した場合（ステップＳ３５において「Ｙｅｓ」の場合）、操作者に
よる清掃作業の教示を終了する。
　これにより、操作者による清掃作業が終了するまで上記のステップＳ３１～Ｓ３３の実
行が継続され、操作者による清掃作業が自律走行式床洗浄機１００に教示される。
【０１０５】
　６－３．教示データ取得方法
　次に、上記のステップＳ３２における教示データの取得方法について、図９を用いて説
明する。図９は教示データ取得方法を示すフローチャートである。
　教示データの取得を開始すると、まず、教示データ取得部５０１５が、手動操作教示モ
ードの実行開始からの経過時間（手動操作教示モード経過時間）を確認する（ステップＳ
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３２１）。そして、教示データ取得部５０１５は、手動操作教示モード経過時間が教示デ
ータ取得時間と一致するかどうかを判断する（ステップＳ３２２）。この判断は、例えば
、以下のようにして実現できる。
【０１０６】
　まず、経過時間決定部５２４５が、マイコンシステムなどの時計機能やマイコンシステ
ムのクロックなどを用いて、所定の時間毎にパルス信号（取得時間決定パルス信号）を発
生させる。次に、教示データ取得部５０１５が、取得時間決定パルス信号（の立ち上がり
又は立ち下がり）を検出する。そして、取得時間決定パルス信号を検出したとき、教示デ
ータ取得部５０１５は、手動操作教示モード経過時間が教示データ取得時間と一致したと
判断する。
【０１０７】
　教示データ取得部５０１５が、手動操作教示モード経過時間と教示データ取得時間とが
一致しないと判断した場合（ステップＳ３２２において「Ｎｏ」の場合）、ステップＳ３
２１に戻る。
　一方、教示データ取得部５０１５が手動操作教示モード経過時間と教示データ取得時間
とが一致すると判断した場合（ステップＳ３２２において「Ｙｅｓ」の場合）、ステップ
Ｓ３２３に進む。これにより、教示データ取得部５０１５は、経過時間決定部５２４５が
決定した時間において、教示データを取得できる。
【０１０８】
　ステップＳ３２３において、教示データ取得部５０１５が、教示データを取得する。具
体的には、教示データ取得部５０１５は、ＳＬＡＭ部５０４５から教示位置情報と教示デ
ータ取得時間を取得する。また、教示データ取得部５０１５は、清掃条件教示部９００３
から清掃制御部５００１を介して、教示清掃条件を取得する。
【０１０９】
　上述したように、経過時間決定部５２４５は、マイコンシステムの時計機能又はクロッ
クなどを用いて、取得時間決定パルス信号を所定の時間毎に発生させている。このとき、
教示データ取得部５０１５は、例えば、取得時間決定パルス信号間の間隔を、取得時間決
定パルス信号の発生数だけ積算することにより、教示データ取得時間を取得（算出）でき
る。
　又は、経過時間決定部５２４５が、取得時間決定パルス信号のみでなく、教示データ取
得時間も決定して、教示データ取得部５０１５に出力してもよい。この場合、教示データ
取得部５０１５が、教示データ取得時間を算出する必要がなくなる。
【０１１０】
　また、ステップＳ３２３において取得される教示位置情報は、取得時間決定パルス信号
が発生したタイミングにおける、前方検出器１１、後方検出器１３、及びエンコーダ１０
１３からの信号に基づき、位置推定部５１４５により推定（算出）される。そして、ＳＬ
ＡＭ部５０４５が、算出された教示位置情報を出力する。
　なお、位置推定部５１４５における、教示位置情報の推定方法については、後述する。
【０１１１】
　一方、教示清掃条件については、教示データ取得部５０１５が、取得時間決定パルス信
号を受信したときに、清掃切替部５０１１を介して、清掃条件教示部９００３において設
定された清掃条件を教示清掃条件（Ｓ，Ｗ，Ｐ）として取得する。なお、教示清掃条件の
Ｓは、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液の供給量である。Ｗは、洗浄用部材３
００１の洗浄力である。Ｐは、吸引部３００５の吸引力である。
【０１１２】
　ステップＳ３２３において、教示データ取得部５０１５が、教示データ取得時間、教示
位置情報、及び教示清掃条件を教示データとして取得後、ステップＳ３２４に進む。
　ステップＳ３２４においては、教示データ取得部５０１５が、取得した上述の教示デー
タを、清掃スケジュール作成部５０２５に送信する。
【０１１３】
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　このようにして、教示データ取得部５０１５は、教示データ取得時間において、教示清
掃条件、教示位置情報、及び教示データ取得時間を取得し、清掃スケジュール作成部５０
２５に送信できる。そして、教示データ取得時間は、経過時間決定部５２４５において決
定されている。すなわち、教示清掃条件及び教示位置情報は、自律走行式床洗浄機１００
によって自律的に取得されている。これにより、自律走行式床洗浄機１００の操作者は、
清掃スケジュール５００の作成や記憶を意識することなく、従来の自走歩行式床面洗浄機
などを用いて清掃作業を行うのと同じようにして、清掃作業を教示できる。
【０１１４】
　なお、図８Ｂに示すように、教示データを取得するステップＳ３２は、操作者による全
清掃作業が終了するまで実行される。従って、上記のステップＳ３２１～Ｓ３２４も、操
作者による全清掃作業が終了するまで繰り返し実行される。これにより、教示データ取得
部５０１５は、操作者による全清掃作業が終了するまで繰り返し、教示データを取得し清
掃スケジュール作成部５０２５に送信できる。
【０１１５】
　６－３－１．位置推定方法
　ここで、ＳＬＡＭ部５０４５における位置情報の推定方法について、図１０を用いて説
明する。図１０は、（教示）位置情報の推定方法を示すフローチャートである。図１０を
用いて説明する位置情報の推定方法においては、エンコーダ１０１３のパルス信号に基づ
いて算出される走行部１の移動量と、前方検出器１１及び後方検出器１３から得られる障
害物に関する情報（地図情報）を用いて、走行部１の位置情報の推定を行っている。
　以下においては、教示データ取得時間Ｔｎ（ｎ：整数。ｎはｎ番目の位置推定であるこ
とを示す）における位置推定方法を例に取って説明する。
【０１１６】
　まず、ＳＬＡＭ部５０４５が、前方検出器１１及び後方検出器１３から、教示データ取
得時間Ｔｎにおける、前方の障害物に関する情報及び後方の障害物に関する情報を取得す
る（ステップＳ３２３１）。
　ステップＳ３２３１の実行後、ステップＳ３２３２に進む。ステップＳ３２３２におい
ては、取得した前方の障害物に関する情報及び後方の障害物に関する情報に基づいて、地
図作成部５３４５が第１ローカルマップ情報を作成する。なお、具体的な第１ローカルマ
ップ情報の作成方法については、後述する。
【０１１７】
　ステップＳ３２３２の実行後、ステップＳ３２３３に進む。ステップＳ３２３３におい
ては、ＳＬＡＭ部５０４５が、エンコーダ１０１３のパルス信号（回転量決定パルス信号
）に基づいて、教示データ取得時間Ｔｎ－１から教示データ取得時間Ｔｎまでの間の走行
モータ１００３の回転量を算出する。そして、位置推定部５１４５が、走行モータ１００
３の回転量、教示データ取得時間Ｔｎ－１における環境地図情報、及び教示データ取得時
間Ｔｎにおけるローカルマップ情報に基づいて、自律走行式床洗浄機１００（走行部１）
の所定の座標上における位置（座標値：（ｘｎ，ｙｎ））と、所定の座標上における走行
部１の進行方向を推定する。
【０１１８】
　ここで、教示データ取得時間Ｔｎにおける、第２座標（所定の座標）上における走行部
１の進行方向は、図１１に示すように、第２座標の水平軸（ｘ軸）と、走行部１の前方方
向と平行な軸（「基準軸」と呼ぶこともある）とがなす角度θｎとして定義される。
　すなわち、本実施形態における、教示データ取得時間Ｔｎにおける位置推定情報は、第
２座標上の座標値（ｘｎ，ｙｎ）と走行部１の進行方向θｎとにより構成される、３次元
の値（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）である。
　なお、ステップＳ３２３３における走行部１の位置及び進行方向の推定方法については
、後述する。
【０１１９】
　ステップＳ３２３３の実行後、ステップＳ３２３４に進む。
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　ステップＳ３２３４においては、地図作成部５３４５が、ステップＳ３２３２において
取得した第１ローカルマップ情報から第２ローカルマップ情報を作成し、作成された第２
ローカルマップ情報を復元用地図情報として記憶部５００７に記憶する。この時、地図作
成部５３４５は、復元用地図情報と教示データ取得時間Ｔｎを関連付けて、復元用地図情
報を記憶部５００７に記憶する。
【０１２０】
　このように、復元用地図情報に教示データ取得時間Ｔｎを関連付けることにより、教示
データ取得時間Ｔｎにおける自律走行式床洗浄機１００の周囲の障害物の情報を、記憶部
５００７に記憶できる。
【０１２１】
　なお、第２ローカルマップ情報は、第１ローカルマップ情報を表現する第１座標を第２
座標に変換することにより作成される。具体的には、以下のようにして、第１座標を第２
座標に変換する。
　まず、第１ローカルマップ情報を、ステップＳ３２３３において推定された走行部１の
進行方向θｎとは逆方向にθｎだけ回転する。すなわち、第１ローカルマップ情報を－θ

ｎだけ回転する。そして、回転処理後の第１ローカルマップ情報の原点が、ステップＳ３
２３３において推定された走行部１の座標値（ｘｎ，ｙｎ）となるように、回転処理後の
第１ローカルマップを平行移動する。
　この処理により、第１座標上に表現された第１ローカルマップ情報（Ｘｋ，Ｙｋ，Ｐｋ

）は、第２座標上に表現された第２ローカルマップ情報（ｘｋ，ｙｋ，Ｐｋ）＝（ｘｎ＋
Ｘｋｃｏｓ（－θｎ）＋Ｙｋｓｉｎ（－θｎ），ｙｎ－Ｘｋｓｉｎ（－θｎ）＋Ｙｋｃｏ
ｓ（－θｎ），Ｐｋ）に変換される。
　従って、第２ローカルマップ情報は、走行部１（自律走行式床洗浄機１００）を中心と
した第１座標上に表現された第１ローカルマップ情報を、清掃作業を行っている平面（床
面Ｆ）を表す第２座標上に展開することにより作成されている。よって、作成された複数
の第２ローカルマップ情報を連結すると、清掃作業を行っている平面（床面Ｆ）全体（あ
るいは、全体の内の一部）の地図情報となる。
【０１２２】
　ステップＳ３２３４を実行後、ステップＳ３２３５に進む。ステップＳ３２３５におい
ては、地図作成部５３４５が、環境地図情報を更新する。ステップＳ３２３５においては
、次の（教示データ取得時間Ｔｎ＋１における）位置情報推定に用いる環境地図情報が作
成される。ステップＳ３２３５における環境地図情報の作成は、例えば、前の（教示デー
タ取得時間Ｔｎ－１における）位置推定時に作成された環境地図情報（今回の位置推定に
用いられた環境地図情報）に、今回の（教示データ取得時間Ｔｎにおける）第２ローカル
マップ情報を足し合わせることにより行われる。そして、作成された環境地図情報は、教
示データ取得時間Ｔｎと関連付けられて、記憶部５００７に記憶される。
【０１２３】
　なお、ステップＳ３２３５において、作成された環境地図情報のうち、次の（教示デー
タ取得時間Ｔｎにおける）位置情報の推定に用いる必要のない部分は削除されてもよい。
また、教示データ取得時間Ｔｎ以前の環境地図情報は、記憶部５００７から削除されても
よい。これにより、ＳＬＡＭ法における地図作成において課題となっていた、環状経路に
関する問題を解決できる。また、記憶部５００７の記憶領域を無駄に使用することがなく
なる。
【０１２４】
　ステップＳ３２３５にて環境地図情報を更新後、位置情報の推定を終了する。
　なお、上述した位置情報の推定方法において、教示データ取得時間Ｔ０、すなわち、手
動操作教示モードを開始した時間における位置情報（ｘ０，ｙ０，θ０）は、（０，０，
０）であるとする。これは、手動操作教示モードの開始時においては、走行部１は、所定
の座標上の原点（０，０）に存在し、走行部１の進行方向は０°（ｘ軸に平行、すなわち
、手動操作教示モードの開始時の走行部１の基準軸が、所定の座標のｘ軸に対応する）で
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あるとすることを意味している。
　そして、教示データ取得時間Ｔ０において、ステップＳ３２３５における環境地図情報
の更新は、ステップＳ３２３２において取得された第１ローカルマップ情報を、環境地図
情報とすることにより行われる。
【０１２５】
　６－３－２．第１ローカルマップ情報の作成方法
　ここで、前方検出器１１及び後方検出器１３から得られた、前方の障害物に関する情報
及び後方の障害物に関する情報から第１ローカルマップ情報の作成方法について、図１２
～図１３Ｂを用いて説明する。図１２は、第１ローカルマップ情報の作成方法を示すフロ
ーチャートである。図１３Ａ及び図１３Ｂは、第１ローカルマップ情報の作成方法を模式
的に示した図である。ここで、図１３Ａに示すように、第１ローカルマップ情報の範囲を
表す第１領域Ａ１は、所定数の小領域に分割されているとする（図１３Ａ及び図１３Ｂで
は、８×８の６４個の小領域に分割）。そして、それぞれの小領域の中心の座標（Ｘｋ，
Ｙｋ）（ｋ＝１，２，・・・，６４）が定められているとする。また、前方検出器１１及
び後方検出器１３から得られた障害物に関する情報は、走行部１（前方検出器１１又は後
方検出器１３）から障害物までの距離ｒと、障害物が存在する方向の走行部１の進行方向
（第１座標のＸ軸に対応）に対する角度φにより、（ｒ，φ）として表現されるとする。
【０１２６】
　まず、障害物に関する情報（ｒ，φ）を、第１座標軸上の座標値（Ｘ，Ｙ）に変換する
（ステップＳ３２３２－１）。この座標変換は、Ｘ＝ｒｃｏｓφとし、Ｙ＝ｒｓｉｎφと
することにより可能である。
【０１２７】
　次に、ステップＳ３２３２－１において座標変換した座標値（ｒｃｏｓφ，ｒｓｉｎφ
）が、第１領域Ａ１のどの小領域内に存在するかを選択する（ステップＳ３２３２－２）
。これは、座標値（ｒｃｏｓφ，ｒｓｉｎφ）とそれぞれの小領域の中心座標（Ｘｋ，Ｙ

ｋ）との大小関係を比較することにより選択できる。今、座標値（ｒｃｏｓφ，ｒｓｉｎ
φ）が、座標（Ｘｋ１，Ｙｋ１）（図１３Ｂを参照）にて表させる小領域内に存在すると
選択されたとする。すなわち、座標（Ｘｋ１，Ｙｋ１）にて表される小領域に障害物が存
在するとする。
【０１２８】
　そして、第１領域Ａ１の小領域のそれぞれに、確率値を割り当てる（ステップＳ３２３
２－３）。ここで、確率値とは、各小領域に障害物が存在する確率に相当する値である。
この時、各小領域への確率値の割り当ては、例えば、図１３Ｂに示すようにして行う。
　まず、障害物が存在するとされた小領域を表す座標（Ｘｋ１，Ｙｋ１）には、確率値１
．０を割り当てる。次に、第１座標の原点から各小領域の座標（Ｘｋ，Ｙｋ）までの距離
を算出する。当該距離は、（Ｘｋ

２＋Ｙｋ
２）０．５の式から算出できる。

【０１２９】
　そして、距離（Ｘｋ

２＋Ｙｋ
２）０．５がｒよりも大きい小領域（Ｘｋ２，Ｙｋ２）（

図１３Ｂを参照）に対しては、確率値０．０を割り当てる。これは、距離がｒよりも大き
い小領域に、障害物が存在するかどうかは不明であることに対応する。
　一方、距離（Ｘｋ

２＋Ｙｋ
２）０．５がｒよりも小さい小領域（Ｘｋ３，Ｙｋ３）及び

小領域（Ｘｋ４，Ｙｋ４）（図１３Ｂを参照）に対しては、確率値として負の値を割り当
てる。そして、当該負の値は、距離（Ｘｋ

２＋Ｙｋ
２）０．５がｒに近づく（小領域が小

領域（Ｘｋ１，Ｙｋ１）に近づく）につれて、０に近づく。図１３Ｂの例においては、障
害物が存在する小領域に近い小領域（Ｘｋ３，Ｙｋ３）に割り当てられる確率値－ａは、
障害物が存在する小領域から遠い小領域（Ｘｋ４，Ｙｋ４）に割り当てられる確率値－ｂ
よりも０に近い。つまり、この時の確率値は、小領域に障害物が存在しないことと、小領
域から障害物までの距離の長短とを表している。
【０１３０】
　次に、必要な小領域に対して確率値を割り当てたかどうかを確認する（ステップＳ３２
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３２－４）。必要な小領域の全てに対して確率値を割り当てた場合（ステップＳ３２３２
－４において「Ｙｅｓ」の場合）、第１ローカルマップ情報の作成を終了する。
　一方、必要な小領域の全てに対して確率値を割り当てていない場合（ステップＳ３２３
２－４において「Ｎｏ」の場合）、ステップＳ３２３２－１に戻り、第１ローカルマップ
情報の作成を継続する。
【０１３１】
　６－３－３．走行部の位置及び進行方向の推定方法
　次に、図１０に示したフローチャートのステップＳ３２３３における、走行部１の所定
の座標（第２座標）上の位置及び進行方向の推定方法の一例について、図１４及び図１５
を用いて説明する。図１４は、走行部１の第２座標上（所定の座標上）の位置及び進行方
向の推定方法の一例を示すフローチャートである。図１５は、回転量の誤差を考慮したデ
ッドレコニングにより位置推定方法を模式的に示す図である。
　図１４に示す走行部１の位置及び進行方向の推定方法は、エンコーダ１０１３のパルス
信号に基づいて算出される位置情報と、前方検出器１１及び後方検出器１３の信号に基づ
いて作成される地図情報とに基づいて、位置情報を推定する方法である。また、以下の位
置情報の推定方法の一例は、ベイズの定理（ベイズフィルタ）に基づいた推定方法である
。
　また、以下の説明においては、教示データ取得時間Ｔｎにおける走行部１の位置及び進
行方向の推定方法について説明する。
【０１３２】
　走行部１の位置及び進行方向の推定を開始すると、まず、ステップＳ３２３３－１にお
いて、位置推定部５１４５が、走行モータ１００３の回転量に基づいて、教示データ取得
時間Ｔｎにおける走行部１の位置及び進行方向を推定する。本実施形態では、教示データ
取得時間Ｔｎ－１からＴｎまでの移動量（Δｘｎ，Δｙｎ，Δθｎ）を、エンコーダ１０
１３のパルス信号に基づいて推定する。
　このように、エンコーダ１０１３からのパルス信号に基づいて、位置及び進行方向を推
定することを、「デッドレコニングによる位置推定」と呼ぶこともある。
【０１３３】
　ただし、主輪部１００１と床面Ｆとの間の「すべり」などの影響により、走行モータ１
００３の回転量と、主輪部１００１の回転により走行部１が進む距離との間に誤差が生じ
ることがよくある。従って、ステップＳ３２３３－１においては、教示データ取得時間Ｔ

ｎ－１からＴｎまでの移動量（Δｘｎ，Δｙｎ，Δθｎ）を算出する際に、ある程度の誤
差があることを考慮しておく。
【０１３４】
　本実施形態においては、走行モータ１００３の回転量がＲｎであった場合に所定の移動
量となる確率を定義し、当該移動量と当該確率とを関連付けることにより、上述の誤差を
考慮する。具体的には、走行モータ１００３の回転量Ｒｎから算出される移動量ΔＭ１を
平均値（中心）とし、所定の標準偏差σを有する、移動量ΔＭの関数である正規分布関数
を定義する。なお、正規分布関数の標準偏差σは、主輪部１００１と床面Ｆとのすべりな
どの影響を反映したものである、従って、標準偏差σは、床面Ｆの状態などに応じて、変
更可能となっていてもよい。
【０１３５】
　移動量ΔＭと確率との関連付けは、例えば、次のようにして行う。すなわち、図１５に
示すように、走行モータ１００３が回転量Ｒｎだけ回転したときに、ΔＭ１まで移動する
確率を正規分布関数の最大値Ｑ１とする。そして、移動量ΔＭ１と正規分布関数の最大値
Ｑ１とを関連付けておく。そして、移動量ΔＭ１からはずれる移動量ΔＭ２及びΔＭ３と
なる確率については、正規分布関数から、それぞれ、Ｑ２及びＱ３（Ｑ２＜Ｑ１、Ｑ３＜
Ｑ１）と算出される。そして、移動量ΔＭ２をＱ２に、移動量ΔＭ３を確率Ｑ３に関連付
ける。
【０１３６】
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　このように、デッドレコニングによる位置推定において、ある程度の誤差を考慮してお
くことにより、主輪部１００１と床面Ｆとの間にすべりなどが生じても、精度良く走行部
１の位置及び進行方向を推定できる。なお、上記のステップＳ３２３３－１は、ベイズの
定理において、事前確率を算出することに対応する。
【０１３７】
　ステップＳ３２３３－１においてデッドレコニングによるすべりを考慮した位置推定を
実行した後、ステップＳ３２３３－２に進む。ステップＳ３２３３－２においては、位置
推定部５１４５が、記憶部５００７に記憶された教示データ取得時間Ｔｎにおける第２ロ
ーカルマップ情報と、教示データ取得時間Ｔｎ－１において作成された環境地図情報とが
、どの程度一致しているかを評価（マップマッチング）する。
【０１３８】
　具体的には、まず、位置推定部５１４５が、ステップＳ３２３３－１において定義した
正規分布関数の値が所定の値以上となる移動量を所定の数だけ選択する。そして、選択し
た移動量のそれぞれに対して、当該選択した移動量だけ移動したときの、走行部１の第２
座標上の位置及び進行方向を、教示データ取得時間Ｔｎにおける仮の位置として算出する
。具体的には、教示データ取得時間Ｔｎ－１における位置情報を（ｘｎ－１，ｙｎ－１，
θｎ－１）とし、移動量を（Δｘ’，Δｙ’，Δθ’）とした場合、仮の位置は、（ｘｎ

－１＋Δｘ’，ｙｎ－１＋Δｙ’，θｎ－１＋Δθ’）と算出される。
　次に、地図作成部５３４５が、所定の数の仮の位置のそれぞれに対して、教示データ取
得時間Ｔｎにおける第１ローカルマップ情報から、第２ローカルマップ情報を作成する。
なお、この時の第２ローカルマップ情報は、上述のステップＳ３２３４の説明のときに説
明した第１ローカルマップ情報を第２ローカルマップ情報に変換する方法に従って作成で
きる。
　そして、仮の位置における第２ローカルマップ情報のそれぞれと、教示データ取得時間
Ｔｎ－１において作成された環境地図情報との一致の度合いを数値として算出する（マッ
プマッチング）。なお、ステップＳ３２３３－２は、ベイズの定理において、尤度を算出
することに対応する。
　このように、所定の数の仮の位置における地図情報（第２ローカルマップ情報）を作成
し、環境地図情報とマップマッチングを行うことにより、次のような効果がある。すなわ
ち、前方検出器１１及び／又は後方検出器１３から得られる信号にノイズなどが入り、第
１ローカルマップ情報が実際の障害物情報からゆらいでいても、当該第１ローカルマップ
情報のゆらぎを考慮して、位置情報を推定できる。
【０１３９】
　ステップＳ３２３３－２において、所定の数の第２ローカルマップ情報と環境地図情報
とのマップマッチングを行った後、ステップＳ３２３３－３に進む。
　ステップＳ３２３３－３においては、位置推定部５１４５が、ステップＳ３２３３－１
におけるデッドレコニングによる位置推定結果と、ステップＳ３２３３－２における所定
の数の第２ローカルマップ情報と環境地図情報とのマップマッチング結果に基づいて、教
示データ取得時間Ｔｎにおける、走行部１の位置と進行方向（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）（位置
情報）を推定する。
　具体的には、まず、位置推定部５１４５が、ステップＳ３２３３－２において算出した
マップマッチング結果と、ステップＳ３２３３－１において定義した正規分布関数との積
を計算する。そして、当該マップマッチング結果と正規分布関数との積が最大値となる仮
の位置を、教示データ取得時間Ｔｎにおける走行部１の位置（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）と推定
する。
【０１４０】
　このように、マップマッチング結果（尤度）とデッドレコニングによる位置推定結果（
事前確率）との積を算出し、当該積の値が最大となる仮の位置を実際の走行部１の位置と
推定することにより、デッドレコニングによる位置推定に誤差があり、かつ／又は、前方
検出器１１及び後方検出器１３の信号のノイズにより各地図情報に誤差（ゆらぎ）が生じ
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た場合であっても、精度良く走行部１の位置を推定できる。
　なお、上述のステップＳ３２３３－３において、マップマッチング結果と正規分布関数
との積を算出することは、ベイズの定理においては、事後確率を算出することに対応する
。
【０１４１】
　６－４．清掃スケジュール作成方法
　次に、図８Ｂに示したフローチャートのステップＳ３３の清掃スケジュール５００の作
成方法について、図１６～図１７Ｂを用いて説明する。図１６は、清掃スケジュール５０
０の作成方法を示すフローチャートである。図１７Ａは、走行スケジュール単位（後述）
を示す図である。図１７Ｂは、清掃スケジュール単位を追加した清掃スケジュールを示す
図である。
　まず、清掃スケジュール作成部５０２５が、教示データ取得部５０１５から、教示デー
タ取得時間Ｔｎにおいて、教示データ取得時間Ｔｎ、教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）
、及び教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）（後述）を受信する（ステップＳ３３１）。ス
テップＳ３３１において、清掃スケジュール５００の作成に必要な教示データを取得後、
ステップＳ３３２へ進む。
【０１４２】
　ステップＳ３３２においては、清掃スケジュール作成部５０２５が、清掃スケジュール
単位５００－ｎを作成する。清掃スケジュール単位５００－ｎとは、清掃スケジュール５
００の最小単位をいう。清掃スケジュール単位５００－ｎは、図１７Ａに示すようなデー
タ構造を有している。すなわち、清掃スケジュール単位５００－ｎは、経過時間情報記憶
領域５０１－ｎと、位置情報記憶領域５０３－ｎと、清掃条件記憶領域５０５－ｎと、を
有する。
【０１４３】
　経過時間情報記憶領域５０１－ｎには、経過時間情報が記憶される。ステップＳ３３に
おいて清掃スケジュール５００を作成する際は、経過時間情報記憶領域には、教示データ
取得時間Ｔｎが記憶される。すなわち、清掃スケジュール単位５００－ｎには、清掃作業
全体ではなく、ある経過時間（教示データ取得時間Ｔｎ）における、教示データが記憶さ
れる。
　位置情報記憶領域５０３－ｎには、位置情報が記憶される。ステップＳ３３において清
掃スケジュール５００を作成する際は、位置情報記憶領域５０３－ｎには、教示データ取
得時間Ｔｎにおける教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）が記憶される。
【０１４４】
　清掃条件記憶領域５０５－ｎには、清掃条件が記憶される。ステップＳ３３において清
掃スケジュール５００を作成する際は、清掃条件記憶領域５０５－ｎには、教示データ取
得時間Ｔｎにおける教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）が記憶される。ここで、Ｓｎは、
教示データ取得時間Ｔｎにおける、洗浄液供給部３００３から供給される洗浄液の供給量
である。Ｗｎは、教示データ取得時間Ｔｎにおける、清掃部３による床面Ｆの洗浄力であ
る。Ｐｎは、教示データ取得時間Ｔｎにおける、吸引部３００５による吸引力である。
【０１４５】
　このように、教示位置情報及び教示清掃条件を時間（教示データ取得時間Ｔｎ）に関連
付けて清掃スケジュール単位５００－ｎを作成することにより、自律走行式床洗浄機１０
０に対して、多様な清掃作業を教示できる。例えば、ある所定の走行経路においてはゆっ
くりと走行しながら清掃を行ったり、走行経路上で停止した状態で異なる清掃作業を行っ
たり、といった清掃作業を教示できる。
【０１４６】
　ステップＳ３３２において清掃スケジュール単位５００－ｎを作成後、ステップＳ３３
３に進む。ステップＳ３３３においては、清掃スケジュール作成部５０２５が、教示デー
タ取得時間Ｔｎ－１までに作成された清掃スケジュール５００に、教示データ取得時間Ｔ

ｎにおける清掃スケジュール単位５００－ｎを連結する。
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　この時、Ｔｎ－１までに作成された清掃スケジュール５００は、記憶部５００７に記憶
されている。従って、清掃スケジュール単位５００－ｎを清掃スケジュール５００に連結
することにより、清掃スケジュール単位５００－ｎは記憶部５００７に記憶されることに
なる。また、教示データの取得開始直後において、清掃スケジュール５００には教示デー
タが存在しない。しかし、清掃スケジュール５００が電子ファイルの場合には、教示デー
タが空であっても、清掃スケジュール５００に、例えば、「エンド・オブ・ファイル」の
識別子が記録されていれば、清掃スケジュール５００の末尾は判断できるので、取得した
清掃スケジュール単位５００－ｎ（この場合、ｎ＝０）を清掃スケジュール５００に連結
できる。
【０１４７】
　なお、本実施形態において、清掃スケジュール５００への清掃スケジュール単位５００
－ｎの連結は、図１７Ｂに示すように、教示データ取得時間Ｔｎ－１までの清掃スケジュ
ール５００の次行に、教示データ取得時間Ｔｎにおける清掃スケジュール単位５００－ｎ
を追加することにより実行されている。しかし、これに限られない。例えば、最新の教示
データ取得時間における清掃スケジュール単位が１行目となるように連結してもよい。す
なわち、図１７Ｂに示した清掃スケジュール５００とは逆に、教示データ取得時間が早い
順に清掃スケジュール単位を積み上げるようにして、清掃スケジュール５００を作成して
もよい。
　又は、清掃スケジュール単位を、次行に連結あるいは積み上げるのではなく、清掃スケ
ジュール５００の終端（清掃スケジュール５００がマイコンシステムにおいて使用可能な
電子ファイルであれば、「エンド・オブ・ファイル」識別子の直前）に、改行を挿入する
ことなく連結してもよい。この場合、清掃スケジュール５００は、図１７Ｂの紙面の横方
向に伸びるような電子ファイルとなる。
　その他、清掃スケジュール５００の利用や管理のしやすさなどに応じて、適切な連結方
法を用いることができる。
【０１４８】
　図８Ｂに示すように、ステップＳ３３は、操作者による全清掃作業が終了するまで実行
される。従って、上述のステップＳ３３１～Ｓ３３３までのステップも操作者による全清
掃作業が終了するまで繰り返し実行される。これにより、清掃スケジュール作成部５０２
５は、操作者による全清掃作業を表現した清掃スケジュール５００を作成し、記憶部５０
０７に記憶できる。その結果、操作者により清掃作業を一度教示すると、操作者による全
清掃作業は清掃スケジュール５００として記憶部５００７に記憶される。従って、清掃作
業が一度教示されれば、清掃スケジュール５００に基づいて自律走行式床洗浄機１００を
制御すれば、教示された清掃作業を（清掃スケジュール５００を更新しない限り）何度で
も自律的に再現できる。
【０１４９】
　６－５．自律清掃方法
　次に、図８ＡのステップＳ５における、教示された清掃作業（走行経路及び清掃条件）
を再現する、自律清掃モードの実行時における自律走行式床洗浄機１００の動作について
、図１８を用いて説明する。図１８は、自律清掃モードの実行時の自律走行式床洗浄機１
００の動作を示すフローチャートである。今、自律走行モードの実行開始からの経過時間
ｔｎ－１までが決定されているとする。ここで、ｎは、ｎ番目の自律清掃のための制御が
行われたことを示す。
　まず、ＳＬＡＭ部５０４５が、前方検出器１１及び後方検出器１３から、前方の障害物
に関する情報及び後方の障害物に関する情報を取得する（ステップＳ５１）。
【０１５０】
　ステップＳ５１の実行後、ステップＳ５２に進む。ステップＳ５２において、取得した
前方の障害物に関する情報及び後方の障害物に関する情報に基づいて、地図作成部５３４
５が、上述の６－３－２．節において説明したのと同様にして、第１ローカルマップ情報
を作成する。
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【０１５１】
　ステップＳ５２の実行後、ステップＳ５３に進む。ステップＳ５３において、ＳＬＡＭ
部５０４５が、エンコーダ１０１３の回転量決定パルス信号に基づいて、経過時間ｔｎ－

１から現時点（ｔｎ）までの走行モータ１００３の回転量を算出する。そして、位置推定
部５１４５が、走行モータ１００３の回転量、経過時間ｔｎ－１における環境地図情報、
及び現時点における第１ローカルマップ情報に基づいて、現時点における自律走行式床洗
浄機１００（走行部１）の所定の座標上における位置及び進行方向（ｘ’ｎ，ｙ’ｎ，θ
’ｎ）を推定する。所定の座標（第２座標）上における位置及び進行方向（ｘ’ｎ，ｙ’

ｎ，θ’ｎ）の推定方法は、上述の６－３－３．節において説明した方法と同様である。
【０１５２】
　ステップＳ５３の実行後、ステップＳ５４に進む。ステップＳ５４において、経過時間
決定部５２４５が、自律清掃モードの実行開始からの経過時間ｔｎを決定する。経過時間
ｔｎは、例えば、次のようにして決定できる。まず、記憶部５００７に記憶されている清
掃スケジュール５００の位置情報記憶領域５０３－ｎに記憶されている位置情報と、ステ
ップＳ５３にて推定された走行部１の位置及び進行方向（ｘ’ｎ，ｙ’ｎ，θ’ｎ）とを
比較する。そして、（ｘ’ｎ，ｙ’ｎ，θ’ｎ）に最も近い位置情報に関連付けられてい
る清掃スケジュール５００の経過時間情報（教示データ取得時間）を、経過時間ｔｎとす
る。
　又は、（ｘ’ｎ，ｙ’ｎ，θ’ｎ）に近い２つの位置情報を清掃スケジュール５００か
ら抽出し、２つの位置情報の線形補間により算出される時間を、経過時間ｔｎとしてもよ
い。
【０１５３】
　このように、自律清掃モードの実行時からの経過時間ｔｎを、位置情報と清掃スケジュ
ール５００に基づいて決定することにより、所定の清掃作業を、教示されたタイミングに
おいて正確に実行するとともに、当該所定の清掃作業を、教示された場所において確実に
実行できる。その結果、自律走行式床洗浄機１００は、自律清掃モードの実行時に、精度
良く教示された清掃作業を再現できる。
【０１５４】
　ステップＳ５４において経過時間ｔｎを決定後、ステップＳ５５に進む。ステップＳ５
５において、地図作成部５３４５が、経過時間ｔｎ及びそれより先の時間と関連付けられ
ている復元用地図情報を用いて、仮の環境地図情報を作成する。この仮の環境地図情報と
すでに作成された（ｔｎ－１において作成された）環境地図情報とを足し合わせて、新た
な環境地図情報を作成する。このようにして新たに作成された環境地図情報は、次の経過
時間（ｔｎ＋１）における位置推定のために用いられる。
【０１５５】
　ステップＳ５５を実行後、ステップＳ５６に進む。ステップＳ５６においては、清掃再
現部５０３５が、経過時間ｔｎにおける再現走行制御指令及び再現清掃条件を算出する。
　今、経過時間ｔｎが、教示データ取得時間ＴＬ（に最も近い）であると決定されたとす
る。この場合、次のようにして、清掃再現部５０３５は、再現走行制御指令及び再現清掃
条件を算出する。
　まず、清掃再現部５０３５は、次の教示データ取得時間ＴＬ＋１に関連付けられた位置
情報（ｘＬ＋１，ｙＬ＋１，θＬ＋１）を、清掃スケジュール５００から読み出す。そし
て、清掃再現部５０３５は、経過時間ｔｎにおける再現走行制御指令ΔＭｒを、ΔＭｒ＝
（ｘＬ＋１－ｘ’ｎ，ｙＬ＋１－ｙ’ｎ，θＬ＋１－θ’ｎ）と算出する。
【０１５６】
　そして、清掃再現部５０３５は、教示データ取得時間ＴＬに関連付けられた清掃条件（
ＳＬ，ＷＬ，ＰＬ）を清掃スケジュール５００から読み出し、当該清掃条件（ＳＬ，ＷＬ

，ＰＬ）を、経過時間ｔｎにおける再現清掃条件として決定する。
【０１５７】
　ステップＳ５６を実行後、ステップＳ５７に進む。ステップＳ５７においては、再現走
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行制御指令が、走行制御部５００３に送信され、再現清掃条件が、清掃制御部５００１に
送信される。そして、自律清掃モードの実行時は、走行制御部５００３の走行切替部５０
１３の端子ｅと端子ｆとが接続されているため、再現走行制御指令は、走行切替部５０１
３を介して、モータ制御部５０３３に送信される。この結果、モータ制御部５０３３は、
再現走行制御指令に基づいて、走行モータ１００３を制御する。
【０１５８】
　また、自律清掃モードの実行時は、清掃制御部５００１の清掃切替部５０１１の端子ｂ
と端子ｃとが接続されている。従って、再現清掃条件は、清掃切替部５０１１を介して、
清掃制御部５００１に送信される。この結果、清掃制御部５００１は、再現清掃条件に基
づいて、清掃部３を制御する。
【０１５９】
　ステップＳ５６において走行部１（走行モータ１００３）及び清掃部３の制御を行った
後、清掃スケジュール５００に記憶された清掃作業が全て実行したかどうかを確認する。
清掃スケジュール５００に記憶された清掃作業が全て終了したかどうかは、清掃スケジュ
ール５００の末尾にある識別子（例えば、「エンド・オブ・ファイル」を示す識別子など
）を検出することにより、確認できる。すなわち、当該識別子を検出すれば、清掃スケジ
ュール５００に記憶された清掃作業は全て実行されたとすることができる。一方、当該識
別子を検出しなければ、清掃作業は継続されると判断できる。
【０１６０】
　清掃再現部５０３５が、清掃作業が継続中であると判断した場合（ステップＳ５８にお
いて「Ｎｏ」の場合）、ステップＳ５１に戻る。一方、清掃再現部５０３５が、清掃スケ
ジュール５００に記憶された清掃作業が全て実行されたと判断した場合（ステップＳ５８
において「Ｙｅｓ」の場合）、自律清掃モードの実行を終了する。
　これにより、自律走行式床洗浄機１００は、清掃スケジュール５００に記憶された清掃
作業を忠実に再現できる。
【０１６１】
（７）本実施形態の効果
　以下に、本実施形態の効果について述べる。
　自律走行式床洗浄機１００（自律走行式床洗浄機の一例）は、教示清掃条件（教示され
た清掃条件の一例）と教示された走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清掃
を実行する自律走行式床洗浄機である。自律走行式床洗浄機１００は、清掃部３（清掃部
の一例）と、走行部１（走行部の一例）と、位置推定部５１４５（位置推定部の一例）と
、清掃条件教示部９００３（清掃条件教示部の一例）と、走行経路教示部７（走行経路教
示部の一例）と、教示データ取得部５０１５（教示データ取得部の一例）と、清掃スケジ
ュール作成部５０２５（清掃スケジュール作成部の一例）と、清掃再現部５０３５（清掃
再現部の一例）と、経過時間決定部５２４５（経過時間決定部の一例）と、を備える。
　清掃部３は、清掃条件に従って床面Ｆ（床面の一例）を清掃する。
　走行部１は、操作者の操作又は走行制御指令に従って走行する。
　位置推定部５１４５は、位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）（位置情報の一例）を推定する
。
　清掃条件教示部９００３は、操作者による清掃条件の入力を受け付けて、清掃部３に出
力する。
　走行経路教示部７は、操作者による走行部１の移動操作を受け付ける。
　教示データ取得部５０１５は、手動操作教示モードの実行時に、教示位置情報（ｘｎ，
ｙｎ，θｎ）（教示位置情報の一例）と、教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）（教示清掃
条件の一例）とを、教示データ取得時間Ｔｎ（教示データ取得時間の一例）において取得
する。
【０１６２】
　清掃スケジュール作成部５０２５は、教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）と教示清掃条
件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）とを、教示データ取得時間Ｔｎに関連付けて清掃スケジュール５
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００（清掃スケジュールの一例）を作成し記憶する。
　清掃再現部５０３５は、自律清掃モードの実行時に、清掃スケジュール５００に記憶さ
れた教示データ取得時間Ｔｎと教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）と教示位置情報（ｘｎ

，ｙｎ，θｎ）とに基づいて、自律清掃モードの実行開始からの経過時間ｔｎ（所定の経
過時間の一例）における再現走行制御指令と再現清掃条件とを算出する。そして、清掃再
現部５０３５は、算出された再現走行制御指令及び再現清掃条件をそれぞれ、走行部１及
び清掃部３に出力する。
　経過時間決定部５２４５は、教示データ取得時間Ｔｎと経過時間ｔｎを決定する。
【０１６３】
　この自律走行式床洗浄機１００では、以下のようにして、操作者により教示清掃条件と
走行経路を再現する。
　操作者が清掃作業を教示するとき（手動操作教示モードの実行時）、
　（ｉ）教示データ取得部５０１５が、操作者による走行部１及び清掃部３の操作を教示
データ取得時間Ｔｎにおいて取得する。
　（ｉｉ）清掃スケジュール作成部５０２５が、教示データ取得時間Ｔｎ、教示位置情報
（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）、及び教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）が関連付けられた清掃ス
ケジュール５００を作成し記憶する。
　自律走行式床洗浄機１００が自律的に清掃を行うとき（自律清掃モードの実行時）、
　（ｉｉｉ）清掃再現部５０３５が、清掃スケジュール５００に記憶された教示データ取
得時間Ｔｎ、教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）、及び教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ

）に基づいて、経過時間ｔｎにおいて出力すべき再現清掃条件及び再現走行制御指令を算
出する。
　（ｉｖ）清掃部制御部５０３１が再現清掃条件に基づいて清掃部３を制御し、モータ制
御部５０３３が再現走行制御指令に基づき走行部１を制御する。
【０１６４】
　上記のステップ（ｉｉ）において、清掃スケジュール作成部５０２５は、作成した清掃
スケジュール５００を作成し記憶している。そのため、一度操作者による操作を自律走行
式床洗浄機１００に教示すれば、自律走行式床洗浄機１００は、操作者の操作（教示）を
必要とすることなく、教示された清掃作業を何度でも自律的に実行できる。
【０１６５】
　また、この自律走行式床洗浄機１００においては、上記のステップ（ｉ）及び（ｉｉ）
において、教示データ（教示清掃条件及び教示位置情報）は、教示データ取得時間Ｔｎに
おいて取得されて記憶されている。そして、教示データ取得時間Ｔｎは、経過時間決定部
５２４５により決定される。
【０１６６】
　すなわち、手動操作教示モードの実行時において、自律走行式床洗浄機１００は自律的
に教示データを取得する。従って、自律走行式床洗浄機１００に清掃作業を教示する操作
者は、清掃スケジュール５００の作成や記憶を意識することなく、従来のマニュアル操作
式床面洗浄機などを用いて清掃作業を行うのと同じようにして、自律走行式床洗浄機１０
０に清掃作業（清掃スケジュール５００）を教示できる。
【０１６７】
　清掃部３は、洗浄液供給部３００３（洗浄液供給部の一例）と、洗浄用部材３００１（
床面洗浄部の一例）と、吸引部３００５（吸引部の一例）と、を有している。洗浄液供給
部３００３は、洗浄液を床面Ｆに供給する。清掃部３は、床面Ｆに押し付けられて回転し
ながら床面Ｆを洗浄する洗浄用部材３００１（洗浄用部材の一例）を有する。吸引部３０
０５は、床面Ｆの上の洗浄液などを吸引する。
　また、この場合、手動操作教示モードにおいて、洗浄液供給部３００３から供給される
洗浄液の供給量Ｓｎ（供給量の一例）と、清掃部３による床面Ｆの洗浄力Ｗｎ（洗浄力の
一例）と、吸引部３００５による洗浄液の吸引力Ｐｎ（吸引力の一例）とは、教示清掃条
件として任意に設定可能である。
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　これにより、清掃部３は、多様な清掃作業（すなわち、多様な清掃条件）を実行できる
。
【０１６８】
　自律走行式床洗浄機１００は、さらに、表示部９００５（表示部の一例）を備えている
。表示部９００５は、清掃条件を表示する。これにより、自律走行式床洗浄機１００に清
掃スケジュール５００を教示する操作者は、清掃条件を確認しながら清掃作業を行える。
【０１６９】
　自律走行式床洗浄機１００は、さらに、スキージ部３００７（スキージ部の一例）を備
えている。スキージ部３００７は、床面Ｆ上に接触するか、又は、床面Ｆから離れるかを
任意に設定可能に取り付けられている。この場合、スキージ部３００７は、バック走行時
において床面Ｆから離れている。これにより、自律走行式床洗浄機１００は、床面Ｆ上の
洗浄液などの液体を回収できる。
【０１７０】
　自律走行式床洗浄機１００は、清掃スケジュール修正部５００９（清掃スケジュール修
正部の一例）をさらに備えている。清掃スケジュール修正部５００９は、清掃スケジュー
ル５００の教示清掃条件と、教示位置情報と、教示データ取得時間Ｔｎとを修正する。こ
れにより、清掃スケジュール５００を教示した後に、清掃スケジュール５００の変更など
を行える。
【０１７１】
　自律走行式床洗浄機１００において、自律清掃モードの実行開始からの経過時間は、位
置推定部５１４５にて推定された位置情報に基づき決定されている。これにより、自律走
行式床洗浄機１００は、自律清掃モードの実行時に、教示された教示清掃条件を実行する
タイミングと場所を関連づけて正確に把握しながら、自律的に清掃作業を再現できる。
【０１７２】
　清掃スケジュール５００は、自律的に走行及び清掃を実行する際に、経過時間ｔｎ（所
定のタイミングの一例）における再現清掃条件及び再現走行制御指令を算出するために用
いられる。
　清掃スケジュール５００は、経過時間情報記憶領域５０１－ｎ（経過時間情報記憶領域
の一例）と、清掃条件記憶領域５０５－ｎ（清掃条件記憶領域の一例）と、位置情報記憶
領域５０３－ｎ（位置情報記憶領域の一例）と、から構成されるデータ構造を有する。経
過時間情報記憶領域５０１－ｎには、教示データ取得時間Ｔｎ（経過時間情報の一例）が
記憶されている。清掃条件記憶領域５０５－ｎには、教示データ取得時間Ｔｎにおける教
示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）（清掃条件の一例）が記憶される。位置情報記憶領域５
０３－ｎには、教示データ取得時間Ｔｎにおける教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）（位
置情報の一例）が記憶される。
　また、経過時間ｔｎは、経過時間情報記憶領域５０１－ｎに記憶された教示データ取得
時間Ｔｎに基づき決定される。経過時間ｔｎにおける清掃条件（再現清掃条件）は、清掃
条件記憶領域５０５－ｎに記憶され、経過時間ｔｎに対応する教示データ取得時間Ｔｎに
関連付けられた教示清掃条件（Ｓｎ，Ｗｎ，Ｐｎ）に基づき算出される。さらに、経過時
間ｔｎにおける走行制御指令（再現走行制御指令）は、位置情報記憶領域５０３－ｎに記
憶され、経過時間ｔｎに対応する教示データ取得時間Ｔｎに関連付けられた教示位置情報
（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）に基づき算出される。
【０１７３】
　上記のデータ構造を有する清掃スケジュール５００においては、教示清掃条件（Ｓｎ，
Ｗｎ，Ｐｎ）及び教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）が教示データ取得時間Ｔｎ（清掃部
及び走行部１の制御を開始してからの経過時間の一例）に関連付けられて記憶されている
。これにより、自律走行式床洗浄機１００に対して、多様な清掃作業を教示できる。
　また、自律清掃モードの実行時には、経過時間ｔｎにおける清掃条件（再現清掃条件）
及び走行制御指令（再現走行制御指令）は、清掃スケジュール５００に記憶された、当該
経過時間ｔｎに対応する教示データ取得時間Ｔｎに関連付けられた教示清掃条件（Ｓｎ，
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Ｗｎ，Ｐｎ）及び教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）に基づいて算出される。これにより
、自律走行式床洗浄機は多様な清掃作業を自律的に再現できる。
【０１７４】
　清掃スケジュール５００の生成方法は、以下のステップを含む。
　◎操作者により設定された教示清掃条件に基づいて、自律走行式床洗浄機１００に清掃
作業を実行させるステップ。
　◎操作者の操作に基づいて、自律走行式床洗浄機１００を走行させるステップ。
　◎自律走行式床洗浄機１００にて定めた所定の座標上の、自律走行式床洗浄機１００の
走行経路上の位置と姿勢に関する情報とを含む教示位置情報（ｘｎ，ｙｎ，θｎ）を推定
するステップ。
　◎教示位置情報と清掃作業を実行中の清掃条件である教示清掃条件とを、自律走行式床
洗浄機１００において決定された教示データ取得時間Ｔｎにおいて取得するステップ。
　◎教示位置情報と教示清掃条件とを、教示データ取得時間Ｔｎと関連付けて記憶し清掃
スケジュール５００を作成するステップ。
【０１７５】
　上述の清掃スケジュールの生成方法により、教示位置情報と教示清掃条件とを、教示デ
ータ取得時間Ｔｎに関連付けた清掃スケジュール５００を簡単に生成できる。
【０１７６】
（８）他の実施形態
　以上、本発明の一実施形態について説明したが、本発明は上記実施形態に限定されるも
のではなく、発明の要旨を逸脱しない範囲で種々の変更が可能である。特に、本明細書に
書かれた複数の実施形態及び変形例は必要に応じて任意に組み合せ可能である。
【０１７７】
（Ａ）教示清掃条件の取得について
　第１実施形態の自律走行式床洗浄機１００において、教示清掃条件として、清掃条件教
示部９００３の設定状態がそのまま使用されていた。しかし、これに限られない。教示清
掃条件は、センサなどの検出量に基づいて決定されてもよい。
【０１７８】
　例えば、手動操作教示モードの実行時において、洗浄用部材回転モータ３０１１の回転
数、及び／又は、洗浄用部材押圧アクチュエータ３０２１の押圧力をセンサなどにより検
出して、当該検出量に基づいて決定される洗浄力を、教示清掃条件の洗浄力Ｗｎとしても
よい。また、洗浄液供給ポンプ３０１３などに備えられた流量計により洗浄液の流量を検
出し、検出された流量を、教示清掃条件の洗浄液の供給量Ｓｎとしてもよい。さらに、吸
引モータ３０１５の回転数及び／又は出力をセンサなどにより検出し、検出された回転数
及び／又は出力を、教示清掃条件の吸引力Ｐｎとしてもよい。
　このように、センサなどで検出される検出量を教示清掃条件とすることにより、実際の
回転数や押圧力、流量などに基づいた教示データが取得できる。
【０１７９】
（Ｂ）自律清掃モードの実行時における経過時間ｔｎの決定方法について
　第１実施形態の自律走行式床洗浄機１００において、経過時間決定部５２４５は、位置
推定部５１４５において推定された位置情報に基づいて、自律清掃モードの実行開始から
の経過時間ｔｎを決定（推定）していた。しかし、これに限られない。特に、主輪部１０
０１と床面Ｆとのすべりなどをほとんど考慮する必要が無く、また環境に障害物が一切無
く、デッドレコニングによる位置推定のみであっても、精度良く位置情報を推定できる場
合など、エンコーダ１０１３又は前方検出器１１及び後方検出器１３の情報のみで精度良
く位置の推定が可能な場合、位置推定部５１４５において推定された位置情報に基づいて
、経過時間ｔｎを決定する必要はない。
　この場合、経過時間決定部５２４５は、制御部５を構成するマイコンシステムなどに備
わる時計機能やクロック機能などを用いて、経過時間ｔｎを決定してもよい。これにより
、経過時間ｔｎを決定（推定）するための計算を省ける。その結果、制御部５の計算負荷
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を減少でき、制御部５（自律走行式床洗浄機１００）の処理速度が向上する。
【０１８０】
（Ｃ）教示位置情報及び教示清掃条件の取得について
　第１実施形態において、自律走行式床洗浄機１００の教示データ取得部５０１５は、手
動操作教示モードの実行時に、教示データ取得時間Ｔｎにおいて教示位置情報と教示清掃
条件の両方を取得していた。しかし、これに限られない。教示データ取得部５０１５は、
所定の教示データ取得時間Ｔｎにおいてのみ、教示清掃条件を取得してもよい。
　このような教示データの取得方法は、例えば、自律清掃モード実行時に、教示された走
行経路上の走行部１（自律走行式床洗浄機１００）の位置について詳細に確認しながら、
自律走行式床洗浄機１００を走行させて清掃作業を行う場合などに適用できる。又は、清
掃条件を長い間変化させることがない場合などにも適用できる。
【０１８１】
　このような教示データの取得方法においては、例えば、教示データ取得時間Ｔｎにおい
て教示位置情報を取得しつつ、清掃条件教示部９００３のキー操作があったときにのみ教
示清掃条件を取得してもよい。このような教示データの取得を行うことにより、冗長なデ
ータを取得することなく、効率よく教示データを取得できる。その結果、清掃スケジュー
ル５００のデータの量を減少できる。
【産業上の利用可能性】
【０１８２】
　本発明は、教示された清掃条件と走行経路とを再現することにより、自律的に走行し清
掃を実行する自律走行式床洗浄機に、広く適用できる。
【符号の説明】
【０１８３】
１００　　　自律走行式床洗浄機
１　　　　　走行部
１００１　　主輪部
１００３　　走行モータ
１０１３　　エンコーダ
１００５　　補助輪部
３　　　　　清掃部
３００１　　洗浄用部材
３０１１　　洗浄用部材回転モータ
３０２１　　洗浄用部材押圧アクチュエータ
３０３１　　押圧部材
３０４１　　固定部材
３００３　　洗浄液供給部
３０１３　　洗浄液供給ポンプ
３０２３　　洗浄液供給タンク
３０３３　　パイプ部材
３００５　　吸引部
３０１５　　吸引モータ
３０２５　　回収部
３００７　　スキージ部
３０１７　　スキージ部昇降アクチュエータ
３０２７　　スキージ部固定部材
５　　　　　制御部
５００１　　清掃制御部
５０１１　　清掃切替部
５０３１　清掃部制御部
５００３　　走行制御部
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５０１３　　走行切替部
５０３３　　モータ制御部
５００５　　制御統括部
５０１５　　教示データ取得部
５０２５　　清掃スケジュール作成部
５０３５　　清掃再現部
５０４５　　ＳＬＡＭ部
５１４５　　位置推定部
５２４５　　経過時間決定部
５３４５　　地図作成部
５００７　　記憶部
５００９　　清掃スケジュール修正部
７　　　　　走行経路教示部
７００１ａ、７００１ｂ　ハンドル
７００３　　筐体
７００５　　走行制御指令算出部
９　　　　　設定部
９００１　　切替部
９００２　　手動操作記憶スイッチ
９００３　　清掃条件教示部
９０１３　　清掃条件調整部
９０２３　　運転切替部
９００５　　表示部
９００７　　清掃制御指令算出部
９００８　　設定操作部
９００９　　設定変換部
１１　　　　前方検出器
１３　　　　後方検出器
５００　　　清掃スケジュール
５０１－ｎ　経過時間情報記憶領域
５０３－ｎ　位置情報記憶領域
５０５－ｎ　清掃条件記憶領域
Ａ１　　　　第１領域
Ｆ　　　　　床面
Ｓ１　　　　空洞
Ｓ２　　　　吸引口
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