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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自律走行を行うための走行駆動部と、
　前記自律走行をしながらの掃除動作中において、非掃除対象物を検出する検出部と、
　前記検出部により検出された前記非掃除対象物を移動させることができるか否かを判断
する判断手段と、
　前記非掃除対象物を、複数通りの移動態様で他の位置に移動させることが可能な移動手
段と、
　前記判断手段で、前記非掃除対象物が移動させることができると判断された時に、前記
検出部で検出された前記非掃除対象物に応じて、前記複数通りの移動態様の内のいずれの
移動態様で移動するか決定し、前記走行駆動部及び前記移動手段を制御して、前記決定し
た移動態様で非掃除対象物の移動を実行するように制御する機能を備える制御手段と、
　を備える自走式電気掃除装置。
【請求項２】
　前記掃除動作中における前記自律走行方向を撮像するための撮像部と前記撮像部からの
撮像画像情報について画像認識を行う画像認識手段とを備え、
　前記判断手段は、前記画像認識手段の前記画像認識の結果に基づいて、前記検出部によ
り検出された前記非掃除対象物を移動させることができるか否かを判断し、
　前記制御手段は、前記画像認識手段の前記画像認識結果に基づいて、前記検出部で検出
された前記非掃除対象物について、前記複数通りの移動態様の内のいずれの移動態様で移
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動するか決定する
　ことを特徴とする請求項１に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項３】
　前記画像認識手段で認識される複数の前記非掃除対象物のそれぞれに対する移動態様と
を記憶する記憶部を備え、
　前記制御手段は、前記画像認識手段で認識された前記非掃除対象物に対する前記移動態
様を、前記記憶部を参照して決定する
　ことを特徴とする請求項２に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項４】
　前記判断手段は、前記画像認識手段で認識された前記非掃除対象物に液体が残存してい
るか否かを判断し、その判断結果に基づいて前記非掃除対象物が移動可能か否かを判断す
る
　ことを特徴とする請求項２または請求項３に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項５】
　前記記憶部には、液体を収納する機能を備えている前記非掃除対象物については注意情
報が対応付けられて記憶されており、
　前記判断手段は、前記画像認識手段で認識された前記非掃除対象物に対して前記注意情
報が記憶されているときには、前記非掃除対象物に前記液体が残存しているか否かを判断
し、その判断結果に基づいて前記非掃除対象物が移動可能か否かを判断する
　ことを特徴とする請求項３に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項６】
　前記判断手段は、前記撮像部からの撮像画像情報についての画像認識により、前記非掃
除対象物に前記液体が残存しているか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項４または請求項５に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項７】
　前記判断手段は、前記非掃除対象物の重さを計測することにより、前記非掃除対象物に
前記液体が残存しているか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項４または請求項５に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項８】
　前記判断手段は、撮像手段により前記非掃除対象物の内部を覗き込むようにして撮像し
て、その撮像画像を画像認識することにより、前記非掃除対象物に前記液体が残存してい
るか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項４または請求項５に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項９】
　前記判断手段は、前記非掃除対象物の内部の湿度を湿度センサで計測することにより、
前記非掃除対象物に前記液体が残存しているか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項４または請求項５に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１０】
　前記判断手段は、前記非掃除対象物に前記液体が残存していると判断したときには、さ
らに、前記画像認識手段の認識結果に基づいて、前記液体が残存していても移動可能であ
るか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項４～請求項９のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１１】
　前記非掃除対象物は蓋付の容器であって、前記画像認識手段の認識結果に基づいて、閉
栓の状態を判断することで、前記液体が残存していても移動可能であるか否かを判断する
　ことを特徴とする請求項１０に記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１２】
　前記非掃除対象物を保持する保持手段を備え、
　前記制御手段は、前記画像認識手段の前記画像認識結果に基づいて、前記検出部により
検出された前記非掃除対象物が貴重品であると認識したときには、前記保持手段により保



(3) JP 6154682 B2 2017.6.28

10

20

30

40

50

持させるように制御する
　ことを特徴とする請求項２～請求項１１のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１３】
　登録された非掃除対象物を回避しつつ自律走行をしながらの掃除を行う掃除エリアを示
す掃除地図を記憶する地図記憶部を備え、前記掃除エリアにおける自装置の位置を検出し
ながら、前記地図記憶部の前記掃除地図に基づいて、前記自律走行をして掃除動作を行う
機能を備え、
　前記判断手段は、
　前記画像認識手段の画像認識結果に基づいて、前記検出部により検出された前記非掃除
対象物が、移動可能な物であるか否かを判別する第１の判別手段と、
　前記掃除地図と、前記自装置の前記掃除エリアにおける位置とに基づいて、前記検出部
で前記非掃除対象物を検出した位置の周囲の状況を判別する第２の判別手段と、
　前記第１の判別手段の判別結果と前記第２の判別手段の判別結果とを用いて、前記検出
部により検出された前記非掃除対象物を移動させることができるか否かを決定する手段と
　を備える
　ことを特徴とする請求項２～請求項１２のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１４】
　前記制御手段は、
　前記検出部により前記非掃除対象物を検出したときに、前記走行駆動部を制御して、前
記掃除動作の自律走行を一時停止させるようにし、
　前記移動手段により前記非掃除対象物を他の位置に移動させた後に、前記自律走行をし
ながらの掃除動作を再開する
　ことを特徴とする請求項１～請求項１３のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１５】
　前記検出部により前記非掃除対象物を検出した位置を記憶する位置記憶手段と、
　前記移動手段により他の位置に移動させた前記非掃除対象物を、前記位置記憶手段に記
憶されている位置に基づいて、元の位置に戻す手段とを備えることを特徴とする請求項１
～請求項１４のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１６】
　前記移動手段は、前記非掃除対象物を掬う態様、押す態様、掴む態様、引っ張る態様、
持ち上げる態様、気体を吹き付ける態様、払う態様、引っ掛ける態様、粘着させる態様、
磁石で吸着する態様、のうちの二つ以上の移動態様を行う
　ことを特徴とする請求項１～請求項１５のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１７】
　前記移動手段の一つの移動態様は前記非掃除対象物を掬い上げる態様である
　ことを特徴とする請求項１～請求項１６のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１８】
　前記移動手段の一つの移動態様は前記非掃除対象物に対して排気を噴射する態様である
、または前記非掃除対象物を払う態様である
　ことを特徴とする請求項１～請求項１７のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項１９】
　前記移動手段の一つの移動態様は前記非掃除対象物を引っ掛ける態様である
　ことを特徴とする請求項１～請求項１８のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項２０】
　前記移動手段の一つの移動態様は前記非掃除対象物を粘着させる態様である
　ことを特徴とする請求項１～請求項１９のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項２１】
　前記移動手段の一つの移動態様は前記非掃除対象物を磁石により吸着させる態様である
　ことを特徴とする請求項１～請求項２０のいずれかに記載の自走式電気掃除装置。
【請求項２２】
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　前記非掃除対象物を磁石により吸着させる前記移動態様は、コイルに電流を流して動作
させる電磁石を用いるものであり、
　磁気的に吸着可能な前記非掃除対象物が検出されたときに、前記電磁石のコイルに電流
を流して前記移動態様を動作させる
　ことを特徴とする請求項２１に記載の自走式電気掃除装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、自走式電気掃除装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、電源として充電式のバッテリを備えると共に、自律走行（以下、自走という）を
行うための走行駆動部を備え、自走をしながら掃除動作を行う自走式の電気掃除機が知ら
れている。従来から、この種の自走式電気掃除装置においては、掃除対象の部屋などの掃
除エリア内に、障害物が存在している場合であっても、その障害物を避けて自走すること
で、自走しながらの掃除動作を支障なく行えるようにする技術が提案されている。
【０００３】
　例えば、特許文献１（特開２０１１－２３３１４９号公報）には、掃除時または走行時
に作成した掃除地図を提供し、特定の位置または領域の監視画像を提供するロボット掃除
機を備えることにより、掃除地図上の特定の位置または領域にロボット掃除機を移動させ
たり、該当領域の掃除を行わせたりするように制御する技術が開示されている。
【０００４】
　また、特許文献２（特開２００４－３３３４０号公報）には、部屋に在る障害物を登録
した部屋地図データと、障害物の属性を記憶した属性データと、掃除の経路を記憶した掃
除ルートとを備えて、登録した障害物を避けた自走を行うことで、掃除動作を支障なく行
えるようにした電気掃除機が記載されている。そして、特許文献２においては、障害物を
検知する障害物検出センサを備え、掃除中に、登録していない障害物に遭遇したときに、
掃除ルートを再構築して掃除を再開することで、その登録していない障害物をも避けた掃
除動作ができるようにすることが開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１１－２３３１４９号公報
【特許文献２】特開２００４－３３３４０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかしながら、特許文献１には、掃除地図に存在しない物体が出現したときの対処方法
については、何ら開示されていない。
【０００７】
　一方、特許文献２には、掃除地図に存在しない（登録されていない）物体が出現したと
きには、その物体を避けて自走するように掃除ルートを再構築するので、掃除地図に存在
しない物体が出現したときにも対処可能である。
【０００８】
　しかし、特許文献２の技術では、掃除地図に存在しない物体を回避して自走する掃除ル
ートを再構築するので、掃除地図に存在しない物体により、未掃除となる領域が拡大して
しまうという問題があった。
【０００９】
　この発明は、以上の点に鑑み、掃除動作中に、障害物や掃除地図に存在しない物体が出
現しても、未掃除となる領域を格段に減少させることができる自走式電気掃除機を提供す
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ることを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　上記の課題を解決するために、請求項１の発明は、
　自律走行を行うための走行駆動部と、
　前記自律走行をしながらの掃除動作中において、非掃除対象物を検出する検出部と、
　前記検出部により検出された前記非掃除対象物を移動させることができるか否かを判断
する判断手段と、
　前記非掃除対象物を、複数通りの移動態様で他の位置に移動させることが可能な移動手
段と、
　前記判断手段で、前記非掃除対象物が移動させることができると判断された時に、前記
検出部で検出された前記非掃除対象物に応じて、前記複数通りの移動態様の内のいずれの
移動態様で移動するか決定し、前記走行駆動部及び前記移動手段を制御して、前記決定し
た移動態様で非掃除対象物の移動を実行するように制御する機能を備える制御手段と、
　を備える自走式電気掃除装置を提供する。
【００１１】
　上記の構成の請求項１の発明の自走式電気掃除装置においては、自走をしながらの掃除
動作中に非掃除対象物を検出したときには、その非掃除対象物を移動させるかどうかを判
断して、移動させることができると判断したときには、移動手段により、その非掃除対象
物を他の場所に移動しながら、掃除動作を行うようにする。
【００１２】
　したがって、移動できると判断された非掃除対象物は他の場所に移動しながら掃除動作
をするので、従来掃除の障害になっていた非掃除対象物があっても、未掃除領域にせず、
自走による掃除動作を行うことができる。
【発明の効果】
【００１３】
　この発明による自走式電気掃除装置によれば、掃除動作中に、障害物や掃除地図に存在
しない物体が出現しても、それらを他の場所に移動しながら掃除をするため、従来掃除で
きなかった領域まで掃除ができるようになり、未掃除となる領域を格段に減少させること
ができる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態の機構部の構成例を示す図である
。
【図２】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態の機構部の構成例を示す図である
。
【図３】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態における電気的構成例を示すブロ
ック図である。
【図４】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態の構成例の要部を説明するために
用いる図である。
【図５】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態における処理動作例を説明するた
めのフローチャートの一部を示す図である。
【図６】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態における処理動作例を説明するた
めのフローチャートの一部を示す図である。
【図７】この発明による自走式電気掃除装置の実施形態における処理動作例を説明するた
めのフローチャートの一部を示す図である。
【図８】この発明による自走式電気掃除装置の他の実施形態を構成する自走式の電気掃除
機の機構部の構成例を示す図である。
【図９】この発明による自走式電気掃除装置の他の実施形態を構成する自走式の電気掃除
機の機構部の構成例を示す図である。
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【図１０】この発明による自走式電気掃除装置の他の実施形態の構成例の要部を説明する
ために用いる図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　この発明による自走式電気掃除装置の実施形態を、図を参照しながら説明する。
【００１６】
　この実施形態の自走式電気掃除装置は、自走式の電気掃除機と、この自走式の電気掃除
機と無線通信路を通じて接続される掃除支援サーバ装置（以下、単にサーバ装置という）
とからなる。無線通信路は、以下に説明する実施形態では、例えばBluetooth（登録商標
）規格の近距離無線通信路が用いられる。無線通信路は、これに限らず、Ｗｉ－Ｆｉ（登
録商標）などの無線ＬＡＮ（Local　Area　Network）や、その他の無線通信手段を用いる
こともできる。サーバ装置は、例えばパーソナルコンピュータで構成することもできるし
、いわゆるスマートフォンと呼ばれる高機能携帯電話端末で構成することもできる。なお
、この例では、サーバ装置はパーソナルコンピュータとしている。
【００１７】
　［この実施形態の自走式電気掃除装置の処理の概要］
　この実施形態の自走式電気掃除装置を構成する自走式の電気掃除機は、自走を行うため
の走行駆動部と、自走をしながらの掃除動作中において進行方向及びその他の方向を撮影
するための撮像部と、掃除動作中に非掃除対象物を移動させる移動手段と、走行駆動部及
び移動手段を制御する制御部と、撮像部で撮像した撮像画像情報をサーバ装置に無線送信
すると共に、サーバ装置からの送信情報を受信するための無線通信手段とを備える。
【００１８】
　一方、サーバ装置は、電気掃除機から送られてくる撮像画像情報を用いて、電気掃除機
が自走をしながらの掃除動作中における非掃除対象物を検出する検出部と、この検出部に
より検出された非掃除対象物が移動させることができるか否かを判断する判断手段と、こ
の判断手段での判断結果を電気掃除機に送信すると共に、前記の撮像画像情報を電気掃除
機から受信するための無線通信部とを備える。
【００１９】
　そして、自走式の電気掃除機は、自走をしながらの掃除動作中において進行方向及びそ
の他の方向を撮像部により撮像し、その撮像画像情報を、無線通信路を通じてサーバ装置
に送る。
【００２０】
　サーバ装置は、受信した撮像画像情報を解析して、非掃除対象物の検出処理を実行する
。そして、サーバ装置は、非掃除対象物を検出したときには、その検出した非掃除対象物
が移動可能か否か判断し、その判断結果を、無線通信路を通じて電気掃除機に送信する。
【００２１】
　電気掃除機は、サーバ装置から受信した判断結果を解析して、移動可能な非掃除対象物
が検出されたと判断したときには、その非掃除対象物を、移動手段を用いて移動する。こ
うして、電気掃除機は、移動可能な非掃除対象物は、他の場所に移動しながら、掃除動作
を実行する。
【００２２】
　後述するように、この実施形態では、その移動の態様として、非掃除対象物を押して移
動する、後述するマニピュレータを用いて掴む及び掴んで持ち上げる（ピックアップする
）、などの態様をとることができる。すなわち、この例のマニピュレータは、非掃除対象
物を掴む手段と持ち上げる手段の両方の機能を備える。この例の電気掃除機は、マニピュ
レータにより非掃除対象物を掴んでそのまま移動させる手段としての機能と、マニピュレ
ータにより非掃除対象物を掴んで持ち上げて、移動させる手段としての機能を有する。
【００２３】
　また、この実施形態では、電気掃除機は、予め作成されている掃除地図を備え、その掃
除地図に基づく掃除エリアにおいて、自走をしながらの掃除動作を実行するようにする。
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そして、この実施形態では、電気掃除機は、移動可能な非掃除対象物は、掃除地図から予
め定められた、自走をしながらの掃除動作の邪魔にならない所定の場所に移動させるよう
にする。そして、掃除動作が終了した後、所定の場所に移動してあった非掃除対象物を、
元の位置に戻す機能を有している。
【００２４】
　［自走式の電気掃除機の機構的構成例］
　図１及び図２は、この実施形態の自走式電気掃除装置を構成する自走式の電気掃除機１
０の外観構成を説明するための図である。図１（Ａ）は、この例の自走式の電気掃除機１
０を、その上面１０ａ側から見た図、図１（Ｂ）は、この例の自走式の電気掃除機１０を
、側面方向から見た図である。図２（Ａ）は、この例の自走式の電気掃除機１０を、その
吸い込み口１１を備える底面１０ｂ側から見た図、図２（Ｂ）は、この例の自走式の電気
掃除機１０を、掃除動作時の前方進行方向から見た図である。なお、図１（Ａ），（Ｂ）
及び図２（Ａ）において、矢印ＡＲは、自走式の電気掃除機１０の掃除動作時の進行方向
（前方方向）を示している。
【００２５】
　図１及び図２に示すように、この例の自走式の電気掃除機１０は、ほぼ矩形の扁平の盤
形状の筐体を備える。この電気掃除機１０の上面１０ａには、図１（Ａ）に示すように、
例えばタッチ式の操作ボタン群１２が設けられていると共に、リモコン用の受信部１３が
設けられている。タッチ式の操作ボタン群１２は、例えば、電気掃除機の駆動開始及び駆
動停止用のスタート／ストップボタン、非掃除対象物を移動しながらの掃除動作をするモ
ードをオンにするか否かのモードボタン、充電開始、停止を制御する充電ボタンなどを備
える。
【００２６】
　なお、このタッチ式の操作ボタン群１２は、例えばＬＣＤ（Liquid　Crystal　Display
；液晶ディスプレイ）とタッチパネルとで構成され、ＬＣＤには、充電中などの所定の表
示も合わせて行うことができるようにされている。リモコン用の受信部１３は、図示を省
略したリモコン送信機からの、例えば赤外線のリモコン信号を受けて、この例の電気掃除
機の駆動開始、駆動停止、モード制御をすることが可能である。
【００２７】
　また、この電気掃除機１０の底面１０ｂには、図２（Ａ）に示すように、吸い込み口１
１が設けられている。そして、電気掃除機１０の筐体内には、図２（Ｂ）において点線で
示すように、吸い込み口１１に連通して、吸い込んだ掃除対象物及び掃除対象物以外の非
掃除対象物を捕集する集塵室１４が設けられている。なお、図１及び図２では、図示を省
略したが、電気掃除機１０の筐体内には、集塵室１４に掃除対象物を吸い込むようにする
ための吸引駆動部が設けられている。
【００２８】
　そして、この実施形態の電気掃除機１０は、図２（Ａ）に示すように、吸い込み口１１
内に、フレキシブルブラシ１５及びローリングブラシ１６を備える。そして、電気掃除機
１０の筐体の底面１０ｂの吸い込み口１１の位置に対して掃除動作時の進行方向の前方の
ほぼ中央には、ローラ１７が設けられている。このローラ１７は、その回転軸の軸方向が
底面１０ｂに平行な面内において回動可能に取り付けられている。このため、ローラ１７
の回転軸の軸心方向は、矢印ＡＲに直交する方向のみならず、任意の方向を向くことが可
能とされている。そして、底面１０ｂの吸い込み口１１の両側には、図２では図示を省略
する走行駆動部により回転駆動される車輪（ホイール）１８，１９が設けられている。
【００２９】
　車輪１８，１９が走行駆動部により駆動されて回転することにより、電気掃除機１０は
自走するが、前述したように、ローラ１７は任意の方向を回転軸方向として回動可能であ
るので、電気掃除機１０は、矢印ＡＲの方向に直進走行するだけでなく、回転運動したり
、矢印ＡＲに対して交差する任意の方向を進行方向として走行移動したりすることが可能
とされている。また、走行駆動部による車輪の回転方向制御により、電気掃除機１０は、
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矢印ＡＲとは逆側に後ろ向き走行することもできる。
【００３０】
　そして、この実施形態では、電気掃除機１０は撮像部を備える。すなわち、電気掃除機
１０のローラ１７の前方の筐体側面には、撮影方向（光軸方向）が底面１０ｂにほぼ平行
な方向となるようにカメラ２１が設けられている。また、この実施形態では、カメラ２１
が設けられている筐体側面のほぼ角部には、矢印ＡＲで示す方向に対して、交差する方向
である斜め方向を撮影方向（光軸方向）とするカメラ２２及び２３が設けられている。カ
メラ２２及び２３の光軸方向は、カメラ２１と同様に、撮影方向（光軸方向）が底面１０
ｂにほぼ平行な方向となるようにしてもよいが、この例では、平行な方向よりも、若干上
向きに取り付けられている。また、電気掃除機１０のローラ１７の後方の筐体側面には、
撮影方向（光軸方向）が底面１０ｂにほぼ平行な方向となるようにカメラ２４が設けられ
ている。
【００３１】
　カメラ２１は、自走式の電気掃除機１０の走行方向の前方を所定の画角で撮影する。ま
た、カメラ２２及び２３は、走行方向の斜め右方向及び斜め左方向を所定の画角で撮影す
る。さらに、カメラ２４は、自走式の電気掃除機１０の走行方向の後方を所定の画角で撮
影する。
【００３２】
　この実施形態においては、非掃除対象物を認識したときに、その位置の画像として、カ
メラ２１～２４の画像を、認識した非掃除対象物の識別情報（非掃除対象物ＩＤ）と対応
付けて記憶するようにする。そして、電気掃除機１０は、非掃除対象物ＩＤを付与した撮
像画像情報をサーバ装置に送るようにする。
【００３３】
　以上のカメラ２１～２４は、例えばＣＣＤイメージセンサや、ＣＭＯＳイメージセンサ
と撮像レンズを含んで構成されている。
【００３４】
　電気掃除機１０は、移動可能性の判断手段による判断結果に応じて制御される移動手段
を備える。この移動手段は、この実施形態では、いわゆるマジックハンドを備えるマニピ
ュレータ３０により構成されている。
【００３５】
　このマニピュレータ３０は、この例では、図１及び図２に示すように、電気掃除機１０
の前方走行方向に向かって、右側面に設けられている。そして、このマニピュレータ３０
は、伸縮摺動リンク機構部３１と、回動リンク機構部３２と、マジックハンド部３３とか
らなる。
【００３６】
　伸縮摺動リンク機構部３１は、伸縮摺動基部３１ａに伸縮摺動リンク部３１ｂが結合さ
れたもので、伸縮摺動基部３１ａ内に設けられる伸縮摺動駆動部（図示は省略）により、
伸縮摺動リンク部３１ｂが、電気掃除機１０の筐体の側面に沿う方向に伸縮することがで
きるように構成されている。そして、伸縮摺動基部３１ａ内に設けられる伸縮摺動駆動部
は、後述するように、電気掃除機１０が備える、例えばマイクロコンピュータを備える制
御部からの制御信号により制御されて、伸縮摺動リンク部３１ｂが電気掃除機１０の筐体
の側面に沿って伸縮するように制御される。
【００３７】
　回動リンク機構部３２は、回動基部３２ａと、回動アーム部３２ｂとからなる。回動基
部３２ａは、伸縮摺動リンク機構部３１の伸縮摺動リンク部３１ｂの先端に結合されて設
けられている。回動アーム部３２ｂは、回動基部３２ａに対して、当該回動基部３２ａを
回動中心として回動するように取り付けられている。そして、回動基部３２ａ内に設けら
れる回動駆動部（図示は省略）は、電気掃除機１０が備える制御部からの制御信号により
制御されて、回動アーム部３２ｂが、電気掃除機１０の筐体の側面に沿う面内において、
回動基部３２ａを回動中心として、回動するように制御される。
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【００３８】
　マジックハンド部３３は、連結結合部３３ａと、連結アーム部３３ｂと、把持部３３ｃ
とからなる。連結結合部３３ａは、回動リンク機構部３２の回動アーム部３２ｂの先端に
結合されている。連結アーム部３３ｂは、連結結合部３３ａに、当該連結アーム部３３ｂ
自身がその軸心方向を中心として回動可能の状態で結合されている。把持部３３ｃは、連
結アーム部３３ｂの先端に取り付けられている。
【００３９】
　把持部３３ｃは、２個の円弧形状の把持アーム３３１，３３２を、互いに対向するよう
な状態で、駆動支点部３３３に取り付けたものである。把持アーム３３１，３３２は、初
期状態では、図１（Ａ）に示すように、互いの先端が所定の距離だけ離れて対向する状態
とされている。そして、この例のマジックハンド部３３においては、周知のマジックハン
ドと同様の機構で、把持アーム３３１，３３２は、駆動支点部３３３を駆動支点として、
図１において矢印ＨＬで示すように、互いのアーム先端が接近するように駆動されて、物
質を把持することができるようにされている。
【００４０】
　この例では、連結結合部３３ａには把持アーム駆動部（図示は省略）が設けられている
。この把持アーム駆動部は、連結アーム部３３ｂを介して、把持部３３ｃの駆動支点部３
３３及び把持アーム３３１，３３２に対して、連結結合部３３ａ側への引張り力を印加す
るように動作し、この引張り力により、把持アーム３３１，３３２が、駆動支点部３３３
を駆動支点として、矢印ＨＬで示すように、互いのアーム先端が接近するように駆動され
る。つまり、把持アーム３３１，３３２は、非掃除対象物を把持する動作をする。そして
、連結結合部３３ａに設けられる把持アーム駆動部は、電気掃除機１０が備える制御部か
らの制御信号により制御されて、把持アーム３３１，３３２の把持動作を行うことができ
るように制御される。
【００４１】
　また、連結結合部３３ａには、連結アーム部３３ｂの、軸心方向を中心とした回動を制
御する機構も設けられ、２個の把持アーム３３１，３３２を含む面の方向が、例えば常に
電気掃除機１０の筐体の上面１０ａと平行な状態を保つように制御したり、２個の把持ア
ーム３３１，３３２を含む面の方向が、電気掃除機１０の筐体の上面１０ａと直交する状
態となるように制御したりすることができるようにされている。
【００４２】
　以上のように構成されるマニピュレータ３０は、電気掃除機１０の制御部からの制御信
号を受けて、検出された非掃除対象物を把持するようにするために、伸縮摺動リンク機構
部３１は回動リンク機構部３２の回動基部３２ａの位置を摺動移動させ、また、回動リン
ク機構部３２の回動アーム部３２ｂをマジックハンド部３３の連結結合部３３ａの位置を
非掃除対象物の位置近傍になるように回動させる。そして、電気掃除機１０の制御部は、
電気掃除機１０の走行制御と相まって、マジックハンド部３３の２個の把持アーム３３１
，３３２を、非掃除対象物を把持することができる位置に制御し、その位置で把持アーム
３３１，３３２により非掃除対象物を把持するようにする。なお、この制御の際に、制御
部は、カメラ２１～２４の撮像画像情報をも参照しながら、走行駆動部１２２を走行させ
て位置制御するようにするものである。
【００４３】
　［実施形態の自走式電気掃除装置の電気的構成例の説明］
　図３は、この実施形態の自走式電気掃除装置の電気掃除機１０と、当該電気掃除機１０
と無線通信路５０を介して無線接続されるサーバ装置４０の電気的回路構成を示す図であ
る。
【００４４】
　　［電気掃除機１０の回路構成例］
　先ず、電気掃除機１０の回路構成例について説明する。　
　電気掃除機１０は、電気的回路構成として、図３に示すように、マイクロコンピュータ
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を搭載する制御部１０１に対して、システムバス１００を通じて、吸引制御部１０２と、
走行制御部１０３と、マニピュレータ制御部１０４と、操作部１０５と、無線通信部１０
６と、送信画像情報生成部１０７と、受信情報解析部１０８と、掃除エリア地図データ記
憶部１０９と、掃除エリア内自位置検出部１１０と、非掃除対象物検出部１１１と、位置
画像記憶部１１２と、制御信号生成部１１３と、カメラ２１～２４が接続されている。
【００４５】
　吸引制御部１０２には、吸引駆動部１２１が接続されており、また、走行制御部１０３
には、走行駆動部１２２が接続されている。吸引駆動部１２１は、吸い込み口１１から掃
除対象物を吸引するためのものである。走行駆動部１２２は、車輪（ホイール）１８，１
９を回転駆動させて、電気掃除機１０を自走させるようにする。
【００４６】
　制御部１０１は、操作部１０５を通じて掃除開始指示入力を受けたときには、吸引制御
部１０２及び走行制御部１０３を通じて、駆動開始制御信号を、吸引駆動部１２１及び走
行駆動部１２２に供給して、それらの駆動を開始させ、電気掃除機１０による自走しなが
らの自動掃除動作を開始させるようにする。また、制御部１０１は、操作部１０５を通じ
て掃除停止指示入力を受けたときには、吸引制御部１０２及び走行制御部１０３を通じて
、駆動停止制御信号を吸引駆動部１２１及び走行駆動部１２２に供給して、吸引駆動部１
２１及び走行駆動部１２２の駆動を停止させ、電気掃除機１０による自動掃除動作を停止
させるようにする。
【００４７】
　さらに、この実施形態においては、制御部１０１は、内蔵するメモリに記憶されている
掃除支援プログラムに基づいて、無線通信部１０６を通じてサーバ装置４０からの制御指
示情報を受信したときには、当該制御指示情報に基づいた制御信号を生成し、吸引制御部
１０２及び走行制御部１０３を通じて、吸引駆動部１２１及び走行駆動部１２２に供給し
て、その駆動を制御するようにする。
【００４８】
　マニピュレータ制御部１０４は、マニピュレータ３０の、前述した回動基部３２ａ内に
設けられる回動駆動部、伸縮摺動基部３１ａ内に設けられる伸縮摺動駆動部及び連結結合
部３３ａ内に設けられる把持アーム駆動部のそれぞれを、互いに独立に接続して、互いに
独立に駆動制御するように構成されている。
【００４９】
　制御部１０１は、サーバ装置４０から、掃除動作中に検出された非掃除対象物の移動指
示を受信したときには、前述した掃除支援プログラムに基づいて、その移動指示で示され
る移動態様に応じた移動処理を行う。例えば、移動指示が、検出した非掃除対象物をピッ
クアップして移動させる指示であるときには、制御部１０１は、掃除支援プログラムに基
づいて、そのピックアップ動作をするように、マニピュレータ３０を制御する制御信号を
、マニピュレータ制御部１０４を通じてマニピュレータ３０に供給する。
【００５０】
　操作部１０５は、前述したタッチ式の操作ボタン群１２及びリモコン用の受信部１３を
含み、タッチ式の操作ボタン群１２のいずれかが押下操作されたことに基づく指示入力情
報や、リモコン用の受信部１３で受信したリモコン送信機からの指示入力情報を、システ
ムバス１００を通じて制御部１０１に供給する。制御部１０１は、その指示入力情報に応
じた処理を実行する。
【００５１】
　この実施形態では、カメラ２１，２２，２３，２４のそれぞれには、例えばＬＥＤから
なる照明部２１Ｌ，２２Ｌ，２３Ｌ，２４Ｌが付加されている。制御部１０１は、カメラ
２１，２２，２３，２４のそれぞれにカメラ制御信号を供給して、これらカメラ２１，２
２，２３，２４のそれぞれの撮像開始、撮像停止を制御する。カメラ２１，２２，２３，
２４のそれぞれは、撮像開始制御を受けて、撮像動作状態においては、撮像画像をシステ
ムバス１００に供給する。
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【００５２】
　照明部２１Ｌ，２２Ｌ，２３Ｌ，２４Ｌは、制御部１０１により点灯制御される。この
場合に、制御部１０１は、ソフトウエア処理により、カメラ２１，２２，２３，２４から
の撮像画像の明るさ（撮像画像の輝度の平均値など）を測定し、撮像画像の明るさが所定
以下のときに、制御部１０１が、照明部２１Ｌ，２２Ｌ，２３Ｌ，２４Ｌを点灯させるよ
うに制御するようにする。なお、制御部１０１は、カメラ２１，２２，２３，２４が撮像
動作状態においては、常に、照明部２１Ｌ，２２Ｌ，２３Ｌ，２４Ｌを点灯するように制
御してもよい。
【００５３】
　送信画像情報生成部１０７は、電気掃除機１０が掃除動作中において、カメラ２１～２
４のそれぞれからの撮像画像情報の送信画像情報を生成する。この場合に、送信画像情報
生成部１０７は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像情報には、いずれのカメラ
の撮像画像情報であるかのカメラ識別情報（カメラＩＤ）を付与するようにする。また、
送信画像情報生成部１０７は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像情報を、適宜
、データ圧縮などのエンコード処理を施して、送信画像情報を生成し、無線通信部１０６
を通じて送信するようにする。
【００５４】
　無線通信部１０６は、無線通信路５０を通じてサーバ装置４０と情報を送受するための
もので、前述したように、この実施形態では、Bluetooth（登録商標）規格の近距離無線
通信の機能を有する。無線通信部１０６は、送信画像情報生成部１０７で生成された送信
画像情報を、無線通信路５０を通じてサーバ装置４０に送信し、また、無線通信路５０を
通じてサーバ装置４０を通じて送られてくる制御指示情報を受信情報解析部１０８に転送
する。
【００５５】
　受信情報解析部１０８は、サーバ装置４０を通じて送られてくる制御指示情報を解析し
て、移動可否と判定すると共に、移動可であれば、移動態様を判定して、その判定結果を
制御信号生成部１１３に供給する。
【００５６】
　この実施形態の電気掃除機１０は、掃除エリア地図データ記憶部１０９を備える。この
掃除エリア地図データ記憶部１０９には、例えば、予め電気掃除機１０が走行することで
認識した掃除エリアのデータと、当該認識した掃除エリアにおける電気掃除機１０の走行
経路のデータが記憶されている。この走行経路は、記憶されている掃除エリアにおける特
定の位置をホーム地点として、そのホーム地点を起点として作成されている。なお、この
掃除エリア地図の作成方法及び走行経路の作成方法としては、例えば、特開２００５-２
０５０２８号公報や、前述の特許文献１，２、さらには、特開平８-１６２４１号公報、
特開平９-２２２８５２号公報に記載の公知の技術を用いることができるものである。非
掃除対象物を移動させる、掃除の邪魔にならない所定の位置は、この掃除エリア地図内に
おいて、予め設定されており、移動手段による移動動作時には、この掃除エリア地図が参
照されて、予め設定されている、掃除の邪魔にならない位置への移動処理が行われる。
【００５７】
　掃除エリア内自位置検出部１１０は、自走をしながらの掃除動作を行っているときの自
位置を検出する。この掃除エリア内自位置検出部１１０は、例えば、地磁気センサを用い
た移動方位の検出手段と、ジャイロなどの加速度検出手段を用いて、移動方向と走行距離
とを検知し、前述のホーム地点を起点として、どの方向に、どれだけ移動したかにより、
掃除エリア内における自位置を検出する。
【００５８】
　非掃除対象物検出部１１１は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像について、
大きさが予め設定された大きさ以上のものであるか否か、また、貴金属のように光を当て
た時の反射光の光度が所定以上であるものであるか否かなどを判定して、掃除対象物以外
の非掃除対象物であるか否かを認識するようにする機能を有する。また、非掃除対象物検
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出部１１１においては、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像については、掃除対
象の床面に存在する物のみを、検出対象とするように構成されている。床面以外に存在す
る物は、掃除動作において、吸引駆動及び走行駆動に影響を与えないからである。なお、
この非掃除対象物検出部１１１は、登録されている画像と比較して画像認識するような機
能を有する必要はない。
【００５９】
　この実施形態では、この非掃除対象物検出部１１１で、非掃除対象物を検出したときに
は、制御部１０１は、走行制御部１０３を制御して、走行を一時停止し、サーバ装置４０
からの制御指示情報の受信を待つようにする。そして、サーバ装置４０から制御指示情報
が移動指示であるときには、当該移動指示に応じて、掃除の邪魔にならない所定の位置へ
の移動処理動作を行った後、掃除動作を再開するようにする。サーバ装置４０からの制御
指示情報が、後述する回避指示であったときには、制御部１０１は、一時停止している状
態から掃除動作を再開するが、掃除支援プログラムに組み込まれている、検出した非掃除
対象物を回避して走行するようにする制御動作を行う。
【００６０】
　位置画像記憶部１１２は、サーバ装置４０から制御指示情報が移動指示であるときに、
一時停止している位置の位置情報を記憶すると共に、その位置情報に対応してカメラ２１
～２４の撮像画像情報を記憶する。さらに、非掃除対象物の移動処理をしたときには、そ
の前後の撮像画像情報を記憶するようにする。この場合に、非掃除対象物の移動処理を終
えた後の撮像画像中において、移動した非掃除対象物が存在していた場所に、マークを付
与しておくようにしてもよい。このようにしておけば、掃除終了後に、非掃除対象物を元
の位置に戻すときに、元の位置の検出が容易になる。
【００６１】
　制御信号生成部１１３は、受信情報解析部１０８からの移動可否及び移動態様を含む指
示制御に基づいて、走行駆動部１２２、マニピュレータ３０に対する制御信号を生成する
。吸引駆動部１２１の吸引駆動を休止したり、吸引力を減少させたりする制御信号を合わ
せて生成するようにしてもよい。
【００６２】
　この実施形態では、制御信号生成部１１３は、受信情報解析部１０８からの移動可否及
び移動態様を含む指示制御のみに基づいて制御信号を生成するのではなく、掃除エリア内
自位置検出部１１０で検出されている一時停止している自位置が、掃除エリア地図データ
記憶部１０９に記憶されている掃除エリアのどの位置であるかをも考慮するようにしてい
る。すなわち、例えば、制御信号生成部１１３は、受信情報解析部１０８からの移動可否
が「可」であり、移動態様が「押す」であった場合に、自位置が掃除エリアのコーナー位
置である場合には、押すことができないので、移動可否が「可」であるにもかかわらず、
制御信号は、当該非掃除対象物を回避して走行させるようにする制御信号を生成する。
【００６３】
　なお、図３に示した電気掃除機１０の回路構成において、吸引制御部１０２、走行制御
部１０３、送信画像情報生成部１０７、受信情報解析部１０８、非掃除対象物検出部１１
１、制御信号生成部１１３は、制御部１０１を構成するマイコンが、そのソフトウエア機
能として実現するようにすることもできる。
【００６４】
　　［サーバ装置４０の回路構成例］
　次に、サーバ装置４０の回路構成例について説明する。サーバ装置４０は、前述したよ
うに、この例では、パーソナルコンピュータにより構成されている。
【００６５】
　前述したように、サーバ装置４０は、電気掃除機１０から送られてくるカメラ２１～２
４のそれぞれからの撮像画像情報について非掃除対象物の画像認識処理をする機能を備え
ていると共に、認識した非掃除対象物が電気掃除機１０により移動させることができるか
否かを判断する手段を備える。図３に示すサーバ装置４０の構成は、便宜上、この非掃除
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対象物の画像認識処理機能部及び移動可能性の判断部のみの構成を示したものである。
【００６６】
　すなわち、サーバ装置４０は、無線通信路５０に接続されて、電気掃除機１０と通信す
るための通信インターフェース４０１と、撮像画像記憶部４０２と、画像認識部４０３と
、画像登録メモリ４０４と、制御指示情報生成部４０５を備えている。この実施形態では
、画像認識部４０３及び制御指示情報生成部４０５は、画像認識した非掃除対象物が電気
掃除機１０により移動させることができるか否かの判断手段の機能を含む。
【００６７】
　撮像画像記憶部４０２は、通信インターフェース４０１を通じて受信した電気掃除機１
０から送られてくる送信画像情報から、カメラ２１～２４の撮像画像情報のそれぞれをデ
コードして分離して、画像認識部４０３での画像認識用として一時記憶する。そして、撮
像画像記憶部４０２は、その一時格納したカメラ２１，２２，２３，２４の撮像画像情報
を、画像認識用として画像認識部４０３に供給する。
【００６８】
　画像認識部４０３は、カメラ２１，２２，２３，２４のそれぞれからの撮像画像情報か
ら、掃除対象物以外の非掃除対象物を認識して検出する。この場合に、画像認識部４０３
は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像情報について、画像登録メモリ４０４に
記憶されている画像と比較してパターンマッチングを行い、両者の一致あるいは両者の所
定の類似度レベル以上での類似を検出することで、掃除対象物以外の非掃除対象物を認識
する。
【００６９】
　画像認識部４０３は、非掃除対象物を認識したときには、画像登録メモリ４０４に記憶
されている非掃除対象物ＩＤの情報を認識結果として制御指示情報生成部４０５に供給す
る。後述するように、この実施形態では、画像登録メモリ４０４には、非掃除対象物の画
像情報と非掃除対象物ＩＤとの対応情報のほか、非掃除対象物のそれぞれに応じて、電気
掃除機１０により移動可能であるか否かの移動可能性についての情報と、移動態様や移動
不可の場合の対処情報（この例では回避）が登録されている。制御指示情報生成部４０５
は、認識結果の非掃除対象物ＩＤに基づいて、画像登録メモリ４０４を参照して、移動可
能性について判断し、電気掃除機１０に送信する制御指示情報を生成する。
【００７０】
　画像登録メモリ４０４には、予め、掃除対象物以外の非掃除対象物として想定された物
の撮像画像情報が登録されて記憶されている。この画像登録メモリ４０４に記憶される情
報は、例えば電気掃除機１０の製造会社が運営するＷｅｂサイトからダウンロードして、
取得するようにしてもよいし、電気掃除機１０の使用者が、非掃除対象物をカメラで撮像
して、所定の他の登録情報と共に登録するようにしてもよい。
【００７１】
　この場合に、画像登録メモリ４０４には、一つの非掃除対象物について登録画像情報と
して、カメラ２１～２４のそれぞれで撮影された複数個の画像情報が記憶される。また、
カメラ２１～２４のそれぞれで撮影された画像情報の各々について、前から、後ろから、
左横から、右横から、などの複数の撮像方向からの画像情報が画像登録メモリ４０４には
記憶されている。これらの非掃除対象物の登録画像情報は、それぞれの非掃除対象物に付
与されている識別情報（非掃除対象物ＩＤ）に対応付けられて、画像登録メモリ４０４に
記憶されている。
【００７２】
　そして、画像登録メモリ４０４には、登録された非掃除対象物が電気掃除機１０で移動
可能であるか否かの移動可否の情報が、非掃除対象物ＩＤに対応付けられて記憶される。
また、登録された非掃除対象物が電気掃除機１０で移動可能である場合には、その移動態
様（この例ではピックアップや押す）の情報が、指示制御のための情報として記憶されて
いる。また、登録された非掃除対象物が電気掃除機１０で移動不可である場合には、当該
非掃除対象物を回避して走行するようにする指示制御の情報が記憶されている。
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【００７３】
　使用者が、電気掃除機１０で掃除対象物以外の非掃除対象物として認識させたい物の画
像を登録して、この画像登録メモリ４０４に記憶することができるようにするために、こ
の実施形態の自走式電気掃除装置においては、使用者による掃除対象物以外の非掃除対象
物の撮像画像の登録機能を備えている。当該非掃除対象物の撮像画像の登録機能は、サー
バ装置４０における掃除支援プログラムの機能として、サーバ装置４０にインストールさ
れている。使用者が、この非掃除対象物の撮像画像の登録機能を選択すると、サーバ装置
４０の表示部の表示画面には、非掃除対象物の登録画像の登録手順がメッセージやアニメ
ーションにより表示される。使用者は、この表示画面の登録手順のメッセージやアニメー
ションを観ながら非掃除対象物の登録画像の登録処理を行うことができる。
【００７４】
　例えば、表示画面には、まず、登録したい非掃除対象物を被写体として、カメラ２１、
２２，２３、２４により撮像するよう促す画面が表示される。そして、カメラ２１～２４
のそれぞれについて、カメラと被写体との位置関係の指示がなされ、それぞれのカメラで
撮像するように促される。使用者が、表示画面に表示される登録手順に従って、カメラ２
１、２２，２３、２４により撮像をすると、それらは、付与された非掃除対象物ＩＤに関
連付けられて、画像登録メモリ４０４に記憶される。次に、表示画面には、非掃除対象物
の名称をテキスト文字で入力するように促す指示が表示され、使用者が登録する非掃除対
象物の名称を入力すると、その入力されたテキスト文字情報が、登録された非掃除対象物
の非掃除対象物ＩＤと対応付けられて、画像登録メモリ４０４に記憶される。
【００７５】
　その後、登録された非掃除対象物を認識したときの移動可否の情報と、指示制御につい
ての設定入力をするように促す指示が表示画面に表示され、使用者が、それに応じて入力
して指示すると、画像登録メモリ４０４に、その移動可否の情報と、指示制御の情報が、
非掃除対象物の登録画像及び非掃除対象物ＩＤに対応付けられて記憶される。
【００７６】
　以上の説明は、電気掃除機１０が備えるカメラ２１～２４を用いた非掃除対象物の画像
の登録処理である。しかし、非掃除対象物の画像の登録処理は、このように電気掃除機１
０が備えるカメラ２１～２４を用いて非掃除対象物を撮像する方法のみではない。例えば
、所定のカメラで、非掃除対象物を撮像して、例えばＵＳＢメモリやＳＤカードなどの記
憶媒体に記憶し、その記憶したものを、所定のインターフェース手段、例えばＵＳＢイン
ターフェースやＳＤカードインターフェースなどを通じて、登録することもできる。
【００７７】
　図４に、画像登録メモリ４０４に記憶されている非掃除対象物の情報の例を示す。この
図４の例において、画像登録メモリ４０４には、非掃除対象物名称と、登録画像Ｖ０１、
Ｖ０２、Ｖ０３、・・・と、移動可否の情報と、指示制御の情報が、非掃除対象物ＩＤに
対応付けられて記憶されている。この実施形態では、指示制御は、移動態様として「ピッ
クアップ」と「押す」が記憶され、移動不可の場合の指示制御として「回避」が登録され
る。
【００７８】
　登録画像Ｖ０１、Ｖ０２、Ｖ０３、・・・のそれぞれは、前述したように、複数個の撮
像画像の画像情報からなり、非掃除対象物ＩＤに対応付けられて一つの集合として保持さ
れている。
【００７９】
　なお、制御指示情報生成部４０５は、この実施形態では、画像登録メモリ４０４に記憶
されている「移動可否」の情報が、移動「可」であっても、非掃除対象物がビンやグラス
のように、「可（中身確認）」のように注意情報が付加されている場合には、撮像画像情
報を解析して、当該ビンやグラスの液体収納空間に境目が検出できるなどにより、当該液
体収納空間内に液体が残っているか否か判定した上で、最終的な制御指示情報を生成する
ようにする。すなわち、例えば、ビンの撮像画像において、液体が所定量以上残っている
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ことが判明したときには、「移動可否」の情報が、移動「可」であっても、制御指示情報
は「回避」とするようにする。ビンやグラス以外に、ペットボトル、醤油さし、花瓶など
、液体が入っている可能性のある透明、半透明の容器については、移動可否の判断及びそ
の判断結果に基づく移動制御について同様の処理をする。
【００８０】
　なお、画像認識により、ビンの開栓、未開栓または閉栓の状態を判断することができる
ので、ビンに液体が入っていても、未開栓または閉栓の状態の場合には、移動可能とする
ことができる。
【００８１】
　湯呑みや紙パックなどの不透明の容器の場合には、撮像画像の画像認識によっては、容
器の中に液体が入っている状態であるかどうかは判断ができない。そのため、上述の実施
形態の場合には、原則的に、画像認識により不透明の容器を認識したときには、移動不可
として回避動作を行うようにしている。
【００８２】
　しかし、例えば、マニピュレータ３０のマジックハンド部３３の把持アーム３３１，３
３２の先端にカメラを装着して、例えば湯呑みなどの不透明の容器内を覗き込むように撮
影すれば、容器内に液体が残っているか否かを判断することができるので、その判断結果
により、液体が残っていないことが確認されたときには、当該不透明の容器であっても、
移動可能とすることができる。
【００８３】
　また、紙パックの場合には、例えばマジックハンド部３３に重量センサを装着しておき
、紙パックを把持アーム３３１，３３２で掴んで持ち上げてみることで、重量センサで紙
パックの重さを計測するようにする。そして、紙パックが空であるときの重量と、重量セ
ンサで計測したときの紙パックの重量を比較することで、中に液体が入っているかどうか
を判断することができる。したがって、その判断結果により、液体が残っていないことが
確認されたときには、当該不透明の紙パックなどの容器であっても、移動可能とすること
ができる。
【００８４】
　また、マジックハンド部３３の把持アーム３３１，３３２に湿度センサを取り付けてお
き、その湿度センサを容器内の液体中に浸漬させ、あるいは液体に近接させて湿度を測る
ことで、液体が入っているか否かを判断し、その判断結果により、液体が残っていないこ
とが確認されたときには、当該不透明の紙パックなどの容器であっても、移動可能とする
ことができる。
【００８５】
　［実施形態における掃除動作時の処理の説明］
　この実施形態においては、使用者は、電気掃除機１０の操作部１０５を通じて掃除開始
指示操作をする。すると、電気掃除機１０及びサーバ装置４０において、以下に説明する
ような処理動作が実行される。
【００８６】
　図５及び図６は、この時の電気掃除機１０における処理動作の流れの例を説明するため
のフローチャートである。また、図７は、サーバ装置４０の処理動作の流れの例を説明す
るためのフローチャートである。
【００８７】
　まず、図５及び図６を参照して、電気掃除機１０の処理動作について説明する。なお、
以下の説明は、制御部１０１が、吸引制御部１０２、走行制御部１０３、送信画像情報生
成部１０７、受信情報解析部１０８、非掃除対象物検出部１１１、制御信号生成部１１３
の機能をソフトウエア機能として実行する場合としている。
【００８８】
　制御部１０１は、掃除開始指示操作がなされたか否か判別して、掃除開始指示操作がな
されるのを待つ（ステップＳ１０１）。ステップＳ１０１で、掃除開始指示操作がなされ
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たと判別したときには、制御部１０１は、吸引駆動部１２１及び走行駆動部１２２を駆動
開始させると共に、カメラ２１～２４のそれぞれに対して画像の撮像開始を指示する。さ
らに、無線通信部１０６によりサーバ装置４０との通信路を生成する（ステップＳ１０２
）。
【００８９】
　そして、制御部１０１は、掃除動作中のカメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像を
収集して、送信画像情報を生成してサーバ装置４０に送信をする準備をする（ステップＳ
１０３）。
【００９０】
　次に、制御部１０１は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像について、掃除対
象物以外の非掃除対象物を、前述したように、大きさや輝度に基づいて検出する処理を行
う（ステップＳ１０４）。そして、制御部１０１は、掃除対象物以外の非掃除対象物の存
在を検出したか否か判別し（ステップＳ１０５）、非掃除対象物の存在を検出していない
と判別したときには、制御部１０１は、処理をステップＳ１０３に戻し、このステップＳ
１０３以降の処理を繰り返す。
【００９１】
　また、ステップＳ１０５で、非掃除対象物の存在を検出したと判別したときには、走行
制御部１０３を通じて走行駆動部１２２に、一時停止指示信号を供給して、掃除動作を一
時停止すると共に、ステップＳ１０３で準備した送信画像情報をサーバ装置４０に送信す
る（ステップＳ１０６）。この時、この実施形態では、制御部１０１は、吸引制御部１０
２を通じて吸引駆動部１２１を制御して、吸引力を少なくして、消費電力を低減させるよ
うにする。なお、この吸引駆動部１２１の制御は行わなくてもよい。
【００９２】
　次に、制御部１０１は、サーバ装置４０からの制御指示情報を受信したか否か判別する
（ステップＳ１０７）。このステップＳ１０７で、サーバ装置４０からの制御指示情報を
受信したと判別したときには、制御部１０１は、受信した制御指示情報と、掃除エリア内
自位置検出部１１０で検出された掃除エリア内における自位置と、掃除エリア地図データ
記憶部１０９の掃除エリアの情報とに基づいて、制御信号を生成する（ステップＳ１０８
）。
【００９３】
　すなわち、ステップＳ１０８では、次のような処理を行う。制御指示情報が「回避」で
あるときには、その「回避」処理を行うための制御信号を生成する。また、制御指示情報
が移動で移動態様が「ピックアップ」であるときには、その「ピックアップ」の移動処理
を行うための制御信号を生成する。この制御信号には、マニピュレータ３０用の制御信号
と、走行駆動部１２２への制御信号が含まれる。さらに、制御指示情報が移動で移動態様
が「押す」であるときには、掃除エリア内の自位置が、掃除エリア地図データ記憶部１０
９の掃除エリアのコーナーに位置しているか否か判別し、コーナーに位置していなければ
、「押す」移動処理を行うための制御信号を生成する。この制御信号は、走行駆動部１２
２の制御信号からなる。しかし、非掃除対象物をマニピュレータ３０で掴んで押す場合に
は、マニピュレータ３０に供給する制御信号を含む。また、非掃除対象物がコーナーに位
置していれば、「押す」移動処理を行わずに、「回避」処理を行うための制御信号を生成
する。この制御信号は、走行駆動部１２２の制御信号からなる。
【００９４】
　このステップＳ１０８に次ぎには、制御部１０１は、制御信号は、移動処理に関するも
のか、回避処理に関するものかを判別する（ステップＳ１０９）。このステップＳ１０９
で、移動処理に関するものであると判別したときには、制御部１０１は、移動態様は「ピ
ックアップ」か否か判別する（図６のステップＳ１２１）。
【００９５】
　このステップＳ１２１で、移動態様は、「ピックアップ」ではなく、「押す」であると
判別したときには、制御部１０１は、検出した非掃除対象物を押して、前述したように、
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掃除エリアにおいて、掃除の邪魔にならない、例えば所定のコーナーなどの予め定めた位
置に、移動させる（ステップＳ１２２）。この「押す」移動処理においては、前述したよ
うに、マニピュレータ３０により非掃除対象物の一部を掴んだ状態で、電気掃除機１０の
本体で「押す」動作をしてもよいし、電気掃除機１０本体だけで、「押す」動作をするよ
うにしてもよい。なお、この「押す」動作をする際に、制御部１０１は、カメラ２１～２
４の撮像画像を参照して、他の非掃除対象物を確認しながら移動させるようにする。
【００９６】
　この「押す」移動処理により、非掃除対象物を掃除の邪魔にならない所定の位置に移動
させた後には、制御部１０１は、走行駆動部１２２を制御して、掃除用の自走を再開し、
掃除動作を再開する（ステップＳ１２３）。なお、この時、吸引駆動部１２１の吸引力を
少なくしていたときには、掃除動作時の吸引力に戻すように吸引駆動部１２１を制御する
処理も合わせて行う。また、ステップＳ１２３では、撮像画像情報のサーバ装置４０への
送信を停止する。
【００９７】
　次に、ステップＳ１２１で、移動態様は、「ピックアップ」であると判別したときには
、制御部１０１は、当該「ピックアップ」の移動を行う前のカメラ２１～２４の撮像画像
を、その時の自位置の情報と対応付けると共に、非掃除対象物ＩＤとも対応付けて、位置
画像記憶部１１２に記憶する（ステップＳ１２４）。
【００９８】
　次に、制御部１０１は、「ピックアップ」の移動処理を実行する（ステップＳ１２５）
。すなわち、この時の制御信号は、マニピュレータ３０を制御する制御信号であると共に
、マジックハンド部３３の把持アーム３３１，３３２により非掃除対象物を把持するよう
に、走行駆動部１２２の走行制御するための制御信号も含まれる。すなわち、制御部１０
１は、マニピュレータ３０の伸縮摺動リンク機構部３１の伸縮摺動駆動部を制御して、伸
縮摺動リンク部３１ｂの長さを、非掃除対象物を把持するのに適した位置まで伸縮させる
。そして、制御部１０１は、マニピュレータ３０の回動リンク機構部３２の回動駆動部を
制御して、マジックハンド部３３の位置が、非掃除対象物を把持するのに適した位置とな
るように回動アーム部３２ｂを回動させる。そして、マジックハンド部３３の把持アーム
駆動部を制御して、非掃除対象物を把持するように制御する。
【００９９】
　そして、制御部１０１は、ピックアップ後の非掃除対象物の存在しない当該位置におけ
るカメラ２１～２４の撮像画像に、非掃除対象物が存在していた位置にマークを施した画
像を、位置画像記憶部１１２に記憶する（ステップＳ１２６）。
【０１００】
　次に、制御部１０１は、走行駆動部１２２を制御して、ピックアップした非掃除対象物
を後で元に戻すために再度のピックアップが可能な位置であって、掃除の邪魔にならない
位置にまで運ばせ、その位置で把持アーム３３１，３３２による非掃除対象物の把持を解
放し、非掃除対象物を所定の位置まで移動する（ステップＳ１２７）。次に、制御部１０
１は、処理をステップＳ１２３に進め、走行駆動部１２２を制御して掃除時の走行状態に
戻し、掃除動作を再開する。
【０１０１】
　ステップＳ１２３の次には、制御部１０１は、例えばリモコン送信機からの掃除停止指
示を受けたなど、操作部１０５を通じて掃除動作停止指示があったか否かを判別する（ス
テップＳ１２８）。このステップＳ１２８で、掃除動作停止指示は受けていないと判別し
たときには、制御部１０１は、掃除範囲の全ての掃除を完了したか否かにより、掃除の終
了を検知したか否か判別し（ステップＳ１２９）、掃除の終了を検知していないときには
、処理をステップＳ１０３に戻し、送信画像情報を生成して、サーバ装置４０に無線送信
しながら、掃除動作を継続するようにする。
【０１０２】
　そして、ステップＳ１２８で、掃除動作停止指示は受けたと判別したときには、制御部
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１０１は、位置画像記憶部１１２に記憶されているピックアップした非掃除対象物につい
てのピックアップ位置と、そのピックアップの前後の撮像画像を用いて、ピックアップし
た非掃除対象物を元の位置に戻す処理を行う（ステップＳ１３０）。すなわち、ピックア
ップした非掃除対象物を移動した位置に電気掃除機１０を走行移動させて、非掃除対象物
をピックアップし、その後、元の位置まで走行移動して、マジックハンド部３３の把持ア
ーム３３１，３３２における把持を解放して、元の位置に再配置する。このとき、撮像画
像に付与されているマークを頼りに、元の位置を確認することが容易にできる。
【０１０３】
　ピックアップして移動した非掃除対象物のすべてを、元の位置に戻す処理が終了したら
、制御部１０１は、吸引駆動部１２１及び走行駆動部１２２の駆動を停止させると共に、
カメラ２１～２４のそれぞれに対して画像の撮影停止を指示する。さらに、サーバ装置４
０との通信路を切断する（ステップＳ１３１）。このステップＳ１３１で、この処理ルー
チンは終了となる。
【０１０４】
　ステップＳ１２９で、掃除の終了を検知したときにも、制御部１０１は、処理をステッ
プＳ１３０に進め、ピックアップした非掃除対象物を元の位置に戻す処理をした後、ステ
ップＳ１３１に進み、吸引駆動部１２１及び走行駆動部１２２の駆動を停止させると共に
、カメラ２１～２４のそれぞれに対して画像の撮影停止を指示し、さらに、サーバ装置４
０との通信路を切断する。
【０１０５】
　この実施形態では、サーバ装置４０は、非掃除対象物の画像認識を画像登録メモリ４０
４に記憶されている画像情報との比較によるマッチング処理により行うため、電気掃除機
１０で非掃除対象物を検出した場合にも、その非掃除対象物をサーバ装置４０では画像認
識できない場合がある。この実施形態ではその点を考慮して、次のようにしている。
【０１０６】
　すなわち、図５のステップＳ１０７でサーバ装置４０からの制御指示情報を受信してい
ないときには、制御部１０１は、走行を一時停止してから予め定めた一定時間が経過した
か否か判別する（ステップＳ１１０）。そして、このステップＳ１１０で一定時間は経過
していないと判別したときには、制御部１０１は、処理をステップＳ１０７に戻し、この
ステップＳ１０７以降の処理を繰り返す。
【０１０７】
　また、ステップＳ１１０で、一定時間が経過したと判別したときには、制御部１０１は
、走行駆動部１２２を制御して、掃除用の自走の一時停止を解除し、検出した非掃除対象
物を回避する移動ルートで掃除を実行するようにして掃除動作を再開する（ステップＳ１
１１）。
【０１０８】
　この時の非掃除対象物を回避する場合における走行駆動部１２２の走行駆動制御態様と
しては、例えばカメラ２１～２４の撮像画像を参照しながら、検知した非掃除対象物を回
避するように、「走行駆動右折」、「走行駆動左折」、あるいは「走行駆動前進」、「走
行駆動後進」、さらに「走行駆動停止して右回転」、「走行駆動停止して左回転」など、
多様な態様で走行駆動制御するようにする。この非掃除対象物を回避するように走行制御
する場合には、吸引駆動部１２１の吸引駆動制御は、合わせて行っても、また、行わなく
てもよい。そして、回避動作が終了したら、吸引駆動部１２１の吸引力を少なくする制御
をしていたときには、掃除動作時の吸引力に戻すように吸引駆動部１２１を制御する処理
を行う。そして、このステップＳ１１０の次には、制御部１０１は、処理をステップＳ１
２８に進め、上述したこのステップＳ１２８以降の処理を繰り返す。
【０１０９】
　また、図５のステップＳ１０９で、回避処理に関するものであると判別したときには、
制御部１０１は、処理をステップＳ１１１に進め、上述したように、走行駆動部１２２を
制御して、掃除用の自走の一時停止を解除し、検出した非掃除対象物を回避する移動ルー
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トで掃除を実行するようにして掃除動作を再開する処理を行う。
【０１１０】
　以上で、電気掃除機１０での掃除動作時の処理は終了となる。
【０１１１】
　次に、図７を参照して、サーバ装置４０の処理動作について説明する。　
　まず、サーバ装置４０は、電気掃除機１０から、通信路の生成要求を受信したか否か判
別し（ステップＳ２０１）、通信路の生成要求を受信したと判別したときには、無線通信
路５０を通じた電気掃除機１０との通信路を生成する（ステップＳ２０２）。
【０１１２】
　次に、サーバ装置４０は、生成された無線通信路を通じて電気掃除機１０から送られて
くる撮像画像情報を受信したか否か判別して（ステップＳ２０３）、撮像画像情報の受信
を待つ。そして、このステップＳ２０３で、電気掃除機１０からの撮像画像情報を受信し
たと判別したときには、サーバ装置４０は、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像
情報を分離して取得し、カメラ２１～２４のそれぞれからの撮像画像と、画像登録メモリ
４０４に記憶されている非掃除対象物の画像とのパターンマッチングによる比較により画
像認識処理を実行する（ステップＳ２０４）。そして、サーバ装置４０は、ステップＳ２
０４での画像認識の結果、非掃除対象物を認識したか否か判別する（ステップＳ２０５）
。
【０１１３】
　そして、ステップＳ２０５で、画像認識の結果、非掃除対象物を認識したと判別したと
きには、サーバ装置４０は、画像登録メモリ４０４を参照して、認識した非掃除対象物は
、電気掃除機１０で移動可能か否か判別する（ステップＳ２０６）。このステップＳ２０
６で、移動可能であると判別したときには、画像登録メモリ４０４を更に参照すると共に
、撮像画像記憶部４０２に記憶されている画像を参照して、制御指示情報を生成して、電
気掃除機１０に送信する（ステップＳ２０７）。すなわち、ビンやグラスなどの液体の入
れ物については、移動可能であるとされたときにも、撮像画像により液体が入っているか
否か判断する。そして、ビンやグラスに液体が入っているときには、移動処理に失敗した
場合などのときに、中身の液体をこぼしてしまう恐れがあるので、サーバ装置４０は、回
避処理と判定して、そのことを指示する制御指示信号を生成する。その他の場合には、こ
の実施形態では、サーバ装置４０は、画像登録メモリ４０４に記憶されている情報に従っ
て制御指示信号を生成する。
【０１１４】
　ステップＳ２０７の後、サーバ装置４０と電気掃除機１０の通信路切断を検知したか否
かを判別する（ステップＳ２０９）。このステップＳ２０９で、通信路切断を検知したと
きには、この処理ルーチンは終了となる。このステップＳ２０９で、通信路切断を検知し
なかったときには、ステップＳ２０３に戻り、このステップＳ２０３以降の処理を繰り返
す。
【０１１５】
　ステップＳ２０５で、非掃除対象物を認識していないと判別したときには、サーバ装置
４０は、処理をステップＳ２０９に進め、上述したこのステップＳ２０９以降の処理を繰
り返す。
【０１１６】
　また、ステップＳ２０６で、画像登録メモリ４０４を参照した結果、移動不可であると
判別したときには、サーバ装置４０は、回避処理を指示する制御指示信号を生成して、電
気掃除機１０に送信する（ステップＳ２０８）。そして、サーバ装置４０は、処理をステ
ップＳ２０９に進め、上述したこのステップＳ２０９以降の処理を繰り返す。
【０１１７】
　［実施形態の効果］
　以上のようにして、上述の実施形態の自走式電気掃除装置においては、掃除動作中に、
非掃除対象物を検出したときには、その非掃除対象物が電気掃除機１０により移動可能で



(20) JP 6154682 B2 2017.6.28

10

20

30

40

50

あるか否かを判断して、移動可能であれば、移動を実行して掃除エリアから取り除き、掃
除動作を行うことができる。したがって、掃除エリア内に、従来掃除の障害となっていた
非掃除対象物があっても、そのエリアを未掃除領域とすることなく、掃除を行うことがで
きる。すなわち、従来掃除できなかった領域まで掃除ができるようになり、掃除領域が拡
大できる。
【０１１８】
　しかも、上述の実施形態では、非掃除対象物非掃除対象物は、掃除の邪魔にならない場
所に移動させるようにしているので、掃除をスムーズにすることができる。
【０１１９】
　また、上述の実施形態では、掃除終了後に、移動させていた非掃除対象物を元の位置に
戻すようにしているので、非掃除対象物が移動されることにより、使用者が、当該非掃除
対象物の所在が分からなくなるという不都合はない。
【０１２０】
　また、上述の実施形態では、検出された非掃除対象物が移動可能であっても、液体が入
っているなど、移動に支障を来す場合には、それを撮像画像から判断して、移動しないよ
うに決定するので、移動の際に液体をこぼして汚してしまうという事態を防止することが
できる。
【０１２１】
　また、上述の実施形態では、検出された非掃除対象物が移動可能であっても、検出され
た場所が「押す」などの指定された移動態様によっては、掃除エリア地図と、自装置の位
置とから移動が不可であると判断できる場合には、移動をしないように決定するので、無
駄な処理をすることがないという効果がある。
【０１２２】
　［上述の実施形態の変形例］
　なお、上述した図５及び図６の処理例においては、電気掃除機１０の非掃除対象物検出
部１１１で非掃除対象物を検出したときにのみ、サーバ装置に撮像画像情報を供給するよ
うにしたが、掃除動作中には、常時、撮像画像情報をサーバ装置に送信するようにしても
よい。そして、電気掃除機１０から、掃除動作中には、常時、撮像画像情報をサーバ装置
に送信する場合には、サーバ装置が、画像認識により非掃除対象物の検出処理も行って、
その非掃除対象物の検出出力を電気掃除機１０に送信するようにすることで、電気掃除機
１０では、非掃除対象物検出部１１１を設けなくてもよい。
【０１２３】
　また、上述の実施形態の自走式電気掃除装置においては、自走式の電気掃除機１０が非
掃除対象物の存在を認識したときには、走行駆動部による走行を一時停止して掃除動作を
中止するようにしたが、走行を停止するのではなく、減速して掃除動作を継続しながら、
サーバ装置４０からの制御指示情報の到来を待ち、受信した制御指示情報に基づく移動処
理を行い、移動処理動作終了後、元の速度で掃除動作を行うようにすることもできる。ま
た、減速せず、等速のまま掃除動作を継続しながら、移動処理を行うこともできる。なお
、非掃除対象物の種類によって、一時停止、減速、等速を走行駆動部で制御するようにし
てもよい。
【０１２４】
　また、掃除動作中に、画像を用いて非掃除対象物を認識した際に、走行制御部により走
行駆動部を制御して、走行を一時停止または減速した後、認識した非掃除対象物の近傍で
、電気掃除機を前後左右に走行駆動制御すると共に、種々の方向から、カメラで撮像する
ようにしてもよい。その場合には、その種々の方向からの複数の撮像画像を用いて画像認
識することで、非掃除対象物の検出確度と、移動可能性の判断確度を上げることができる
ものである。
【０１２５】
　また、同様にして、非掃除対象物をマニピュレータ３０のマジックハンド部３３により
、当該非掃除対象物を掴み易い位置に電気掃除機を位置移動制御する場合にも、カメラの
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撮像画像を確認しながら、走行制御部により走行駆動部を制御して、認識した非掃除対象
物の近傍で、電気掃除機を前後左右に走行駆動制御する。
【０１２６】
　また、上述の実施形態では、移動した非掃除対象物を元に戻す処理のために、移動処理
を実行した掃除エリア内の自位置を検出し、その自位置と対応付けて元の位置の撮像画像
を記憶するようにしたが、移動処理を実行した位置に、自己発信型のマーカを、電気掃除
機１０が設置する（落とす）ようにしてもよい。この場合に、マーカは、電波や光、超音
波などからなる発信信号を送信する。この発信信号は、各マーカを識別する識別情報が含
まれる。電気掃除機１０は、移動した非掃除対象物の識別情報とマーカの識別情報とを対
応して記憶しておき、マーカからの発信信号を受信して、当該マーカの位置に移動するこ
とで、移動した非掃除対象物を元に戻す位置に到達して、対応する非掃除対象物を元に戻
す処理をすることができる。
【０１２７】
　また、上述の説明では、検出した非掃除対象物は、掃除エリアにおける掃除の邪魔にな
らない場所に移動するようにしたが、その移動場所は、電気掃除機１０の上面１０ａであ
ってもよい。その場合には、電気掃除機１０の上面１０ａにかご状の収納箱を設けておく
ようにする。
【０１２８】
　また、上述の実施形態では、サーバ装置がパーソナルコンピュータの場合として説明し
たが、パーソナルコンピュータの代わりに、いわゆるスマートフォンと呼ばれる高機能携
帯電話端末や、パッド型の携帯コンピュータを用いることもできる。
【０１２９】
　また、上述の実施形態では、検出した非掃除対象物が移動不可であった場合には、その
非掃除対象物を回避する動作だけをするようにしたが、その検出した移動不可の非掃除対
象物を、例えばサーバ装置４０の表示画面に表示すると共に、掃除エリア内に常駐させる
非掃除対象物として登録するか否かを問い合わせるようにしてもよい。
【０１３０】
　その場合には、サーバ装置４０は、その問い合わせに対応して、使用者が当該非掃除対
象物を登録すると指示入力した場合には、その旨を無線通信路５０を通じて電気掃除機１
０に送る。電気掃除機１０は、その非掃除対象物の識別情報により位置画像記憶部１１２
を参照して、その位置を検出し、掃除エリア地図データ記憶部１０９の掃除エリア内の対
応位置に、その非掃除対象物を記憶するようにする。
【０１３１】
　このようにすれば、移動不可の非掃除対象物であって、掃除エリア内に常駐させようと
している物体を、掃除エリア地図データ記憶部１０９に容易に登録して記憶することがで
きる。もっとも、その場合には、位置画像記憶部１１２には、移動した非掃除対象物のみ
ならず、検出した全ての非掃除対象物の検出位置を記憶しておく必要がある。
【０１３２】
　［他の実施形態］
　上述の実施形態では、移動手段は、マジックハンドを用いたマニピュレータの構成とし
て、非掃除対象物を把持してピックアップしたり、把持して押したりするようにした。し
かし、マジックハンドは一例であり、マニピュレータの先端の構成は、把持アームのよう
な形状に限られる訳ではなく、ペンチ、トング、箸などの形状であってもよい。また、移
動手段は、非掃除対象物を押す手段、掴む及び掴んで持ち上げる手段に限られるものでは
ない。例えば、引っ張る手段、掬い上げる手段（掬う手段及び持ち上げる手段）、気体を
吹き付ける手段、左右に払う手段、引っ掛ける手段、粘着させる手段、磁石により吸着さ
せて移動させる手段などを用いることも可能である。
【０１３３】
　図８に、掬い上げる手段を備える電気掃除機の例を示す。この図８の例の電気掃除機１
０Ａは、前述した電気掃除機１０とは、移動手段が異なるだけで、その他は同様とされて
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いる。そこで、図８では、図１及び図２に示した電気掃除機１０と同一部分には、同一参
照符号を付して、その説明は省略する。
【０１３４】
　図８（Ａ）は、この例の自走式の電気掃除機１０Ａを、その上面１０ａ側から見た図、
図８（Ｂ）は、この例の自走式の電気掃除機１０Ａを、側面方向から見た図である。
【０１３５】
　この例の電気掃除機１０Ａは、移動可能性の判断手段による判断結果に応じて制御され
る移動手段として、掬い上げる手段の構成を備える。この明細書では、この掬い上げる手
段を、掬い上げ装置部と称することとする。
【０１３６】
　すなわち、この例の掬い上げ装置部６０は、電気掃除機１０Ａの左右の側面部に設けら
れる保持アーム機構部６１Ｌ及び６１Ｒと、これら左右の保持アーム機構部６１Ｌ及び６
１Ｒで保持されるシャベル機構部６２とからなる。
【０１３７】
　図８（Ａ）及び（Ｂ）に示すように、左右の保持アーム機構部６１Ｌ及び６１Ｒは、そ
れぞれ、伸縮摺動リンク機構部６３Ｌ及び６３Ｒと、回動リンク機構部６４Ｌ及び６４Ｒ
とからなる。
【０１３８】
　また、図９（Ａ）及び（Ｂ）は、この例の移動手段としての掬い上げ装置部６０を駆動
した状態を説明するための図であり、それぞれこの例の自走式の電気掃除機１０Ａを、掬
い上げ装置部６０を駆動した状態で、その上面１０ａ側から見た図、及び側面方向から見
た図である。
【０１３９】
　伸縮摺動リンク機構部６３Ｌ及び６３Ｒのそれぞれは、伸縮摺動基部６３Ｌａ及び６３
Ｒａに、伸縮摺動リンク部６３Ｌｂ及び６３Ｒｂがそれぞれ結合されたもので、伸縮摺動
基部６３Ｌａ及び６３Ｒａ内に設けられる伸縮摺動駆動部（図示は省略）により、伸縮摺
動リンク部６３Ｌｂ及び６３Ｒｂのそれぞれが、電気掃除機１０Ａの筐体の側面に沿う方
向に伸縮することができるように構成されている。そして、伸縮摺動基部６３Ｌａ及び６
３Ｒａ内に設けられる伸縮摺動駆動部は、電気掃除機１０Ａが備える制御部１０１からの
制御信号により制御されて、伸縮摺動リンク部６３Ｌｂ及び６３Ｒｂが電気掃除機１０Ａ
の筐体の側面に沿って伸縮するように制御される。
【０１４０】
　回動リンク機構部６４Ｌ及び６４Ｒのそれぞれは、回動基部６４Ｌａ及び６４Ｒａと、
回動アーム部６４Ｌｂ及び６４Ｒｂとからなる。回動基部６４Ｌａ及び６４Ｒａは、伸縮
摺動リンク機構部６３Ｌ及び６３Ｒの伸縮摺動リンク部６３Ｌｂ及び６３Ｒｂの先端に結
合されて設けられている。回動アーム部６４Ｌｂ及び６４Ｒｂは、回動基部６４Ｌａ及び
６４Ｒａに対して、当該回動基部６４Ｌａ及び６４Ｒａを回動中心として回動するように
取り付けられている。そして、回動基部６４Ｌａ及び６４Ｒａ内に設けられる回動駆動部
は、電気掃除機１０が備える制御部からの制御信号により制御されて、回動アーム部６４
Ｌｂ及び６４Ｒｂが、電気掃除機１０Ａの筐体の側面に沿う面内において、回動基部６４
Ｌａ及び６４Ｒａを回動中心として、回動するように制御される。
【０１４１】
　シャベル機構部６２は、シャベル部６２ａと、保持アーム部６２ｂとからなる。保持ア
ーム部６２ｂは、その左右の両端が、回動リンク機構部６４Ｌ及び６４Ｒの回動アーム部
６４Ｌｂ及び６４Ｒｂの先端に結合されている。そして、保持アーム部６２ｂに対して、
シャベル部６２ａが、保持アーム部６２ｂの軸心位置を回動中心として回動可能に取り付
けられている。
【０１４２】
　以上のように構成される掬い上げ装置部６０は、電気掃除機１０の制御部１０１からの
制御信号を受けて、伸縮摺動リンク機構部６３Ｌ及び回動リンク機構部６４Ｌを制御して
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、シャベル部６２ａを、図９（Ａ）及び（Ｂ）に示すように、電気掃除機１０Ａの前方進
行方向（図８及び図９において矢印ＡＲで示す方向）に配置させる。そして、制御部１０
１の制御による走行駆動部１２２の走行制御と、伸縮摺動リンク機構部６３Ｌの伸縮摺動
駆動制御により、非掃除対象物をシャベル部６２ａにより掬い上げ、その後、回動リンク
機構部６４Ｌにより、シャベル部６２ａに掬い上げた非掃除対象物を持ち上げるようにし
て、シャベル部６２ａを、図８（Ａ）に示す状態に戻すことができる。
【０１４３】
　この例の場合には、掬い上げる非掃除対象物は、例えば、図１０に例示したように、封
書・はがき、貴金属（宝石）、紙幣、メモリカード、鍵などの貴重品として、シャベル部
６２ａに掬い上げた非掃除対象物は、掃除動作の終了後も、掃除エリア内の元の位置に戻
さずに、シャベル部６２ａに保持しておくようにすることができる。また、書籍・雑誌・
新聞、書類などは、重かったり、嵩張ったりするので、シャベル部６２ａに掬い上げた後
、シャベル部６２ａに保持せず、掃除動作の邪魔にならない所定の場所に移動させるよう
にすることができる。
【０１４４】
　この発明においては、他の移動手段として、以上説明したような掬い上げる手段以外に
も、前述したように、気体を吹き付ける手段を用いることができる。この気体を吹き付け
る手段は、別途空気噴出手段を設置し構成することができるが、新たな手段を設けなくて
も、自走式の電気掃除機の掃除動作中の排気手段で構成することができる。この排気手段
を利用する場合は、排気手段の排気噴出口を非掃除対象物の方向に向けるよう、電気掃除
機１０を走行駆動部１２２が回転制御するようにする。なお、この場合に対象となる非掃
除対象物は、例えばレジ袋、ビニール袋やティッシュペーパーなどの軽量なものとされ、
電気掃除機は、排気を強力に噴射できるように構成してもよい。
【０１４５】
　また、移動手段としての左右に払う手段は、例えばブラシ状の部材を、掃除動作時には
、掃除面から離れた状態となり、左右に払う動作を行うときには、掃除面に若干圧接する
ような状態となるように、電気掃除機に取り付ける。そして、この左右に払う手段を構成
するブラシにより、例えば小型の非掃除対象物を左右に払って移動させるようにする。
【０１４６】
　次に、引っ掛ける手段は、例えば前述したマニピュレータのマジックハンド部３３の把
持アームの代わりに、フック手段を設ける構成とすることができる。この引っ掛ける手段
の場合には、カメラの撮像画像により、例えばレジ袋、ビニール袋、紙袋などの持ち手の
位置を確認して、その持ち手部分を上記のフック手段により引っ掛けて、そのまま、ある
いは釣り上げて、移動させるようにすることができる。
【０１４７】
　なお、この場合に、レジ袋、ビニール袋、紙袋、などが空であるか、中身が入っている
かを、例えばカメラの撮像画像から判断して、空であると判断したときに、引っ掛ける手
段により引っ掛けて移動させるようにする。ただし、紙袋などは不透明であって、中身が
入っているかどうか、確認することが困難である。このことを考慮して、紙袋は初期的に
は、移動不可と判断するようにしてもよいが、例えば、撮像画像からレジ袋、ビニール袋
、紙袋などの凹凸や、いびつさなどの形状そのものに基づいて中身が入っているか否かを
判断したり、紙袋に触ってみて触覚センサにより中身が入っているか否か判断したり、一
旦、引っ掛ける手段により引っ掛けて釣り上げ、その重量を重量センサで計測して、中身
が入っているか否かを判断したりするようにしてもよい。
【０１４８】
　次に、粘着手段は、例えば前述したマニピュレータのマジックハンド部３３の把持アー
ムの代わりに、粘着物により非掃除対象物を粘着させる手段を設ける構成とすることがで
きる。この粘着手段を移動手段として用いる場合の非掃除対象物は、粘着物の粘着力にも
よるが、レジ袋や、ビニール袋、ＤＭ（ダイレクトメール）、新聞広告、チラシなどの比
較的軽いものとされる。
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【０１４９】
　次に、磁石により吸着させて移動させる磁石手段としては、小型ネオジウム磁石やフェ
ライト磁石などの永久磁石を、電気掃除機の筐体の掃除面と対向する面に設ける構成と、
同様の位置に、コアにコイルを巻回した電磁石を配設する構成とが可能である。磁石によ
り吸着させて移動させる手段を用いる場合には、金属からなるネジ、釘、ピン、クリップ
などを吸着して掃除エリアから排除しながら、自走式の電気掃除機により掃除動作を行う
ことができる。
【０１５０】
　なお、非掃除対象物に、磁気カード（磁気ストライプの入ったキャッシュカードやクレ
ジットカード）、時計、携帯電話端末、ビデオテープ、音楽カセットテープなどが含まれ
る家庭用の電気掃除装置などの場合には、前者の永久磁石を用いた構成は好ましくない。
これらの磁気の影響を受ける物を非掃除対象物に含むことが予想される掃除エリアでは、
磁気的に吸着可能な非掃除対象物を検出したときにのみ、コイルに電流を流して動作させ
るようにする電磁石を用いるようにする。
【０１５１】
　また、鉄くずやネジ、ボルト、釘などの非掃除対象物が床に落ちている可能性が高い製
造工場などで清掃作業を行う業務用の電気掃除装置の場合は、磁気の影響の心配をせずに
、強力なネオジウム磁石を用いるようにしてもよい。
【０１５２】
　なお、電気掃除機が備える移動手段としては、上述した各種の手段のうちの一つを用い
る場合のみではなく、二つ以上の移動手段を組み合わせるようにしてもよいことは言うま
でもない。
【０１５３】
　また、上述の実施形態では、非掃除対象物の検出手段は、ＣＣＤイメージセンサやＣＭ
ＯＳイメージセンサを用いた撮像部で撮像した画像情報を画像認識するようにすることに
よって行うようにしたが、例えば光電センサ、赤外線センサ、超音波センサ、触覚センサ
、バイオセンサ、においセンサ、金属探知センサ、静電容量センサ、磁気センサ、温度セ
ンサ、湿度センサ、重量センサなど、他のセンサを用いるようにしてもよい。また、撮像
部と、上述のセンサとを併用することで、非掃除対象物の認識（検出）を行うようにして
もよい。さらに、イメージセンサ、光電センサ、赤外線センサ、超音波センサ、触覚セン
サ、バイオセンサ、においセンサ、金属探知センサ、静電容量センサ、磁気センサ、温度
センサ、湿度センサ、重量センサなどの二つ以上を用いて、非掃除対象物を検出するよう
にしてもよい。
【０１５４】
　また、上述の実施形態においては、自走式の電気掃除機とサーバ装置とは、近距離無線
通信方式などの無線通信路を通じて接続するようにした。しかし、この発明の自走式電気
掃除装置は、自走式の電気掃除機と、インターネット上のサーバ(クラウド)を用いて、構
成するようにしてもよい。
【０１５５】
　また、この発明の自走式電気掃除装置は、自走式の電気掃除機が、サーバ装置４０の機
能をも備えることで、当該自走式の電気掃除機だけで構成することができる。その場合に
は、図１の例における非掃除対象物検出部１１１を省略して、画像認識部が、当該非掃除
対象物検出部１１１の機能を併せ持つように構成することができる。
【０１５６】
　［その他の実施形態又は変形例］
　なお、以上の説明は、主として、家庭用の電気掃除装置を想定して説明したが、工場や
商店、飲食店などで使用する業務用の電気掃除装置にも適用することができるものである
ことは言うまでもない。
【０１５７】
　以上、図面を参照しながらこの発明の好適な実施形態について詳細に説明したが、この
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発明はかかる例に限定されない。この発明の技術分野における通常の知識を有する者であ
れば、特許請求の範囲に記載された技術的思想の範疇内において、各種の変更例または修
正例に想到し得ることは明らかであり、これらについても、当然にこの発明の技術的範囲
に属するものと了解される。
【符号の説明】
【０１５８】
　１０…自走式の電気掃除機、１１…吸い込み口、１４…集塵室、２１～２４…カメラ、
３０…マニピュレータ、４０…サーバ装置、５０…無線通信路、１０１…制御部、１２１
…吸引駆動部、１２２…走行駆動部、４０３…画像認識部、４０４…画像登録メモリ 

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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