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(57)【要約】
【課題】透視装置の走行器が天井に敷設された走行レー
ルを往復移動したとしても、その走行器の移動経路の直
下に清浄かつ温調された空気を給気することができ、手
術台およびその近傍全域に清浄な温調空気を継続して給
気することができる手術室の空調システムを提供する。
【解決手段】手術室５１の空調システム５０Ａにおいて
コントローラ６９は、第１～第８近接センサ６８Ａ～６
８Ｈからの近接信号によって第１～第８給気ユニット６
５Ａ～６５Ｈのうちの走行器６３が近接した給気ユニッ
ト６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を停止する給気第１
停止手段と、第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈから
の離間信号によって第１～第８給気ユニット６５Ａ～６
５Ｈのうちの走行器６３が離間した給気ユニット６５Ａ
～６５Ｈからの空気の給気を開始する給気第１開始手段
とを有する。
【選択図】図６
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　頂板と、前後側板および左右側板と、それら板に囲繞されたスペースと、それら側板の
下端縁に囲繞された開口と、それら側板のいずれかまたは頂板に作られて給気ダクトを接
続するダクト接続部とを有し、室の天井に設置されて前記給気ダクトから供給された空気
を前記天井から室に給気する給気ユニットにおいて、
　前記給気ユニットが、前記ダクト接続部の下方であって前記スペースに設置されたＨＥ
ＰＡフィルタと、前記ＨＥＰＡフィルタと前記開口との間であって前記側板近傍のスペー
スに設置された照明器具と、前記照明器具の下方であって前記開口近傍に設置されたスク
リーンメッシュとを備えていることを特徴とする給気ユニット。
【請求項２】
　前記スクリーンメッシュが、前記開口近傍に配置されて網目が一方向へ延びる第１スク
リーンメッシュと、前記開口近傍に配置されて前記第１スクリーンメッシュの下面に重な
り、網目が前記一方向と交差する交差方向へ延びる第２スクリーンメッシュと、前記開口
近傍に配置されて前記第２スクリーンメッシュの下面に重なり、網目が前記一方向へ延び
る第３スクリーンメッシュと、前記開口近傍に配置されて前記第３スクリーンメッシュの
下面に重なり、網目が前記交差方向へ延びる第４スクリーンメッシュとのうちの、少なく
とも前記第１および第２スクリーンメッシュから形成されている請求項１に記載の給気ユ
ニット。
【請求項３】
　手術台に横臥した患者を透視する懸垂型の透視装置を備えた手術室の空調システムにお
いて、
　前記透視装置が、前記手術室の天井に敷設されて前後方向へ延びる走行レールと、前記
走行レールに取り付けられて前後方向へ往復移動する走行器と、前記走行器に垂下されて
該走行器の往復移動にともなって移動する天井走行アームとを有し、
　前記空調システムが、前記走行レールに沿って前後方向へ並び、前記天井から前記手術
台を含むその近傍に空気を給気する複数台の第１～第ｎ給気ユニットと、前記第１～第ｎ
給気ユニットのうちのいずれかの給気ユニットからの空気の給気が停止したときに、給気
が停止した給気ユニットの空気を前記手術室内に給気するバイパスユニットと、それらユ
ニットに空気を供給する空調装置と、前記第１～第ｎ給気ユニットに設置されて前後方向
へ並ぶ複数の近接センサと、前記空気の給気開始と給気停止とを制御するコントローラと
から形成され、
　前記コントローラが、それら近接センサからの近接信号によって前記第１～第ｎ給気ユ
ニットのうちの前記走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止する給気第１
停止手段と、それら近接センサからの離間信号によって前記第１～第ｎ給気ユニットのう
ちの前記走行器が離間した給気ユニットからの空気の給気を開始する給気第１開始手段と
を有することを特徴とする手術室の空調システム。
【請求項４】
　前記近接センサが、それら第１～第ｎ給気ユニットの各給気ユニット毎の前端を含むそ
の近傍に設置された前設置近接センサと、それら第１～第ｎ給気ユニットの各給気ユニッ
ト毎の後端を含むその近傍に設置された後設置近接センサとから形成され、前記コントロ
ーラが、前記前設置近接センサと前記後設置近接センサとのうちの少なくとも一方からの
近接信号によって前記走行器の給気ユニットへの近接を認識し、前記前設置近接センサと
前記後設置近接センサとの双方からの離間信号によって前記走行器の給気ユニットからの
離間を認識する請求項３に記載の手術室の空調システム。
【請求項５】
　前記コントローラが、前記給気第１停止手段によってそれら第１～第ｎ給気ユニットの
うちの少なくとも１台の給気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、前記バイパス
ユニットからの空気の給気を開始する給気第２開始止手段と、前記給気第１開始手段によ
ってそれら第１～第ｎ給気ユニットのすべてからの空気の給気が開始された場合、前記バ
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イパスユニットからの空気の給気を停止する給気第２停止手段とを含む請求項３または請
求項４に記載の手術室の空調システム。
【請求項６】
　前記走行レールが、前記手術室の天井において横方向へ離間対向し、前記第１～第ｎ給
気ユニットが、それら走行レールの間に配置されて前後方向へ並び、前記バイパスユニッ
トが、前記走行レールの外側近傍の天井に配置されて該天井から前記手術室に向かって空
気を給気する請求項３ないし請求項５いずれかに記載の手術室の空調システム。
【請求項７】
　前記空調装置への還気の取入口が、前記手術室内の床近傍に位置している請求項３ない
し請求項６いずれかに記載の手術室の空調システム。
【請求項８】
　前記第１～第ｎ給気ユニットおよび前記バイパスユニットが、頂板と、前後側板および
左右側板と、それら板に囲繞されたスペースと、それら側板の下端縁に囲繞された開口と
、それら側板のいずれかに作られて給気ダクトを接続するダクト接続部と、前記ダクト接
続部の下方であって前記スペースに設置されたＨＥＰＡフィルタと、前記ＨＥＰＡフィル
タと前記開口との間であって前記側板近傍のスペースに設置された照明器具と、前記照明
器具の下方であって前記開口近傍に設置されたスクリーンメッシュとを有する請求項３な
いし請求項７いずれかに記載の手術室の空調システム。
【請求項９】
　手術台に横臥した患者を透視する懸垂型の透視装置を備えた手術室の空調方法において
、
　前記透視装置が、前記手術室の天井に敷設されて前後方向へ延びる走行レールと、前記
走行レールに取り付けられて前後方向へ往復移動する走行器と、前記走行器に垂下されて
該走行器の往復移動にともなって移動する天井走行アームとを有し、
　前記空調方法が、前記走行レールに沿って前後方向へ並び、前記天井から前記手術台を
含むその近傍に空気を給気する複数台の第１～第ｎ給気ユニットと、前記第１～第ｎ給気
ユニットのうちのいずれかのユニットからの空気の給気が停止したときに、給気が停止し
たユニットの空気を前記手術室内に給気するバイパスユニットと、空気の取入口が前記手
術室内の床近傍に位置してそれらユニットに空気を供給する空調装置と、前記第１～第ｎ
給気ユニットに設置されて前後方向へ並ぶ複数の近接センサと、それら近接センサからの
近接信号によって前記第１～第ｎ給気ユニットのうちの前記走行器が近接した給気ユニッ
トからの空気の給気を停止する給気第１停止工程と、それら近接センサからの離間信号に
よって前記第１～第ｎ給気ユニットのうちの前記走行器が離間した給気ユニットからの空
気の給気を開始する給気第１開始工程とを有することを特徴とする手術室の空調方法。
【請求項１０】
　前記空調方法では、前記近接センサがそれら第１～第ｎ給気ユニットの各給気ユニット
毎の前端を含むその近傍に設置された前設置近接センサおよび後端を含むその近傍に設置
された後設置近接センサから形成され、前記前設置近接センサと前記後設置近接センサと
のうちの少なくとも一方からの近接信号によって前記走行器の給気ユニットへの近接を認
識し、前記前設置近接センサと前記後設置近接センサとの双方からの離間信号によって前
記走行器の給気ユニットからの離間を認識する請求項９に記載の手術室の空調方法。
【請求項１１】
　前記空調方法が、前記給気第１停止工程によってそれら第１～第ｎ給気ユニットのうち
の少なくとも１台の給気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、前記バイパスユニ
ットからの空気の給気を開始する給気第２開始止工程と、前記給気第１開始工程によって
それら第１～第ｎ給気ユニットすべてからの空気の給気が開始された場合、前記バイパス
ユニットからの空気の給気を停止する給気第２停止工程とを含む請求項９または請求項１
０に記載の手術室の空調方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　本発明は、室の天井に設置されて給気ダクトから供給された空気を天井から室に給気す
る給気ユニットに関する。さらに、本発明は、患者を透視する懸垂型の透視装置を備えた
手術室の空調システムおよび空調方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、天井に懸垂型の心・脳血管Ｘ線撮影装置を走行可能に設置し、高画質の透視・３
Ｄ撮影を行いながら手術をする手術室が利用されている。手術室は、カテーテル治療のよ
うに放射線透視と外科的手術による治療法とを同時に行うことができるが、その手術室に
はクリーンルームと略同等の清浄度と手術室に適した室温とが要求される。なお、懸垂型
の心・脳血管Ｘ線撮影装置の一例としては、手術室の天井に敷設された一対の走行レール
と、走行レールに取り付けられて前後方向へ往復移動する走行器と、走行器に垂下されて
走行器の往復移動にともなって移動する天井走行アームとを有する方式のものが使用され
ている。手術室の清浄度および室温を保持するための一例として、手術室の天井面にＨＥ
ＰＡフィルタを取り付けた吹出口を設置し、ＨＥＰＡフィルタで浄化した空気を手術室に
給気する吹出し風速調整装置が開示されている（特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開平１１－２１８３５３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　懸垂型の心・脳血管Ｘ線撮影装置を設置した手術室において、ＨＥＰＡフィルタによっ
て浄化された空気を天井から手術室に向かって給気する場合、清浄な空気が手術台を含む
その近傍全域に給気されることが好ましい。手術台を含むその近傍全域に浄化された空気
を給気するには、手術台の直上の天井に広範囲に空調用の吹出口を設置する必要がある。
しかし、吹出口が邪魔になって手術台およびその近傍を照らす天井照明器具を設置するこ
とができず、照明が手術台上の無影灯のみとなり、手術台の周囲で医療行為を行う人の作
業に支障がないように手術台やその近傍を明るくすることができない。また、天井に敷設
された走行レールを往復移動する心・脳血管Ｘ線撮影装置の走行器が吹出口を塞ぎ、走行
器が空気の給気を遮断するとともに、吹出気流を乱すから、手術台およびその近傍全域に
清浄かつ所望の温度の空気を継続して給気することができない。
【０００５】
　本発明の目的は、清浄かつ適切な温度の空気を手術台を含むその近傍全域に継続して給
気することができるとともに、手術台やその近傍の照明を明るくすることができる給気ユ
ニットを提供することにある。本発明の他の目的は、透視装置の走行器が天井に敷設され
た走行レールを往復移動したとしても、その走行器の移動経路の直下に清浄かつ適切な温
度の温調空気を給気することができ、手術台およびその近傍全域に清浄かつ適切な温度の
温調空気を継続して給気することができる手術室の空調システムおよび空調方法を提供す
ることにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　前記課題を解決するための本発明の第１の前提は、頂板と、前後側板および左右側板と
、それら板に囲繞されたスペースと、それら側板の下端縁に囲繞された開口と、それら側
板のいずれかまたは頂板に作られて給気ダクトを接続するダクト接続部とを有し、室の天
井に設置されて給気ダクトから供給された空気を天井から室に給気する給気ユニットであ
る。
【０００７】
　前記第１の前提における本発明の給気ユニットの特徴は、給気ユニットが、ダクト接続
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部の下方であってスペースに設置されたＨＥＰＡフィルタと、ＨＥＰＡフィルタと開口と
の間であって側板近傍のスペースに設置された照明器具と、照明器具の下方であって開口
近傍に設置されたスクリーンメッシュとを備えていることにある。
【０００８】
　本発明にかかる給気ユニットの一例としては、スクリーンメッシュが、開口近傍に配置
されて網目が一方向へ延びる第１スクリーンメッシュと、開口近傍に配置されて第１スク
リーンメッシュの下面に重なり、網目が一方向と交差する交差方向へ延びる第２スクリー
ンメッシュと、開口近傍に配置されて第２スクリーンメッシュの下面に重なり、網目が一
方向へ延びる第３スクリーンメッシュと、開口近傍に配置されて第３スクリーンメッシュ
の下面に重なり、網目が交差方向へ延びる第４スクリーンメッシュとのうちの、少なくと
も第１および第２スクリーンメッシュから形成されている。
【０００９】
　前記課題を解決するための本発明の第２の前提は、手術台に横臥した患者を透視する懸
垂型の透視装置を備えた手術室の空調システムである。
【００１０】
　前記第２の前提における本発明の空調システムの特徴は、透視装置が、手術室の天井に
敷設されて前後方向へ延びる走行レールと、走行レールに取り付けられて前後方向へ往復
移動する走行器と、走行器に垂下されてその走行器の往復移動にともなって移動する天井
走行アームとを有し、空調システムが、走行レールに沿って前後方向へ並び、天井から手
術台を含むその近傍に空気を給気する複数台の第１～第ｎ給気ユニットと、第１～第ｎ給
気ユニットのうちのいずれかの給気ユニットからの空気の給気が停止したときに、給気が
停止した給気ユニットの空気を手術室内に給気するバイパスユニットと、それらユニット
に空気を供給する空調装置と、第１～第ｎ給気ユニットに設置されて前後方向へ並ぶ複数
の近接センサと、空気の給気開始と給気停止とを制御するコントローラとから形成され、
コントローラが、それら近接センサからの近接信号によって第１～第ｎ給気ユニットのう
ちの走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止する給気第１停止手段と、そ
れら近接センサからの離間信号によって第１～第ｎ給気ユニットのうちの走行器が離間し
た給気ユニットからの空気の給気を開始する給気第１開始手段とを有することにある。
【００１１】
　本発明にかかる空調システムの一例としては、近接センサが、それら第１～第ｎ給気ユ
ニットの各給気ユニット毎の前端を含むその近傍に設置された前設置近接センサと、それ
ら第１～第ｎ給気ユニットの各給気ユニット毎の後端を含むその近傍に設置された後設置
近接センサとから形成され、コントローラが、前設置近接センサと後設置近接センサとの
うちの少なくとも一方からの近接信号によって走行器の給気ユニットへの近接を認識し、
前設置近接センサと後設置近接センサとの双方からの離間信号によって走行器の給気ユニ
ットからの離間を認識する。
【００１２】
　本発明にかかる空調システムの他の一例としては、コントローラが、給気第１停止手段
によってそれら第１～第ｎ給気ユニットのうちの少なくとも１台の給気ユニットからの空
気の給気を停止させた場合、バイパスユニットからの空気の給気を開始する給気第２開始
止手段と、給気第１開始手段によってそれら第１～第ｎ給気ユニットのすべてからの空気
の給気が開始された場合、バイパスユニットからの空気の給気を停止する給気第２停止手
段とを含む。
【００１３】
　本発明にかかる空調システムの他の一例としては、走行レールが手術室の天井において
横方向へ離間対向し、第１～第ｎ給気ユニットがそれら走行レールの間に配置されて前後
方向へ並び、バイパスユニットが走行レールの外側近傍の天井に配置されて天井から手術
室に向かって空気を給気する。
【００１４】
　本発明にかかる空調システムの他の一例としては、空調装置への還気の取入口が手術室
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内の床近傍に位置している。
【００１５】
　本発明にかかる空調システムの他の一例としては、第１～第ｎ給気ユニットおよびバイ
パスユニットが、頂板と、前後側板および左右側板と、それら板に囲繞されたスペースと
、それら側板の下端縁に囲繞された開口と、それら側板のいずれかに作られて給気ダクト
を接続するダクト接続部と、ダクト接続部の下方であってスペースに設置されたＨＥＰＡ
フィルタと、ＨＥＰＡフィルタと開口との間であって側板近傍のスペースに設置された照
明器具と、照明器具の下方であって開口近傍に設置されたスクリーンメッシュとを有する
。
【００１６】
　前記課題を解決するための本発明の第３の前提は、手術台に横臥した患者を透視する懸
垂型の透視装置を備えた手術室の空調方法である。
【００１７】
　前記第３の前提における本発明の空調方法の特徴は、透視装置が、手術室の天井に敷設
されて前後方向へ延びる走行レールと、走行レールに取り付けられて前後方向へ往復移動
する走行器と、走行器に垂下されてその走行器の往復移動にともなって移動する天井走行
アームとを有し、空調方法が、走行レールに沿って前後方向へ並び、天井から手術台を含
むその近傍に空気を給気する複数台の第１～第ｎ給気ユニットと、第１～第ｎ給気ユニッ
トのうちのいずれかのユニットからの空気の給気が停止したときに、給気が停止したユニ
ットの空気を手術室内に給気するバイパスユニットと、空気の取入口が手術室内の床近傍
に位置してそれらユニットに空気を供給する空調装置と、第１～第ｎ給気ユニットに設置
されて前後方向へ並ぶ複数の近接センサと、それら近接センサからの近接信号によって第
１～第ｎ給気ユニットのうちの走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止す
る給気第１停止工程と、それら近接センサからの離間信号によって第１～第ｎ給気ユニッ
トのうちの走行器が離間した給気ユニットからの空気の給気を開始する給気第１開始工程
とを有することにある。
【００１８】
　本発明にかかる空調方法の一例として、空調方法では、近接センサがそれら第１～第ｎ
給気ユニットの各給気ユニット毎の前端を含むその近傍に設置された前設置近接センサお
よび後端を含むその近傍に設置された後設置近接センサから形成され、前設置近接センサ
と後設置近接センサとのうちの少なくとも一方からの近接信号によって走行器の給気ユニ
ットへの近接を認識し、前設置近接センサと後設置近接センサとの双方からの離間信号に
よって走行器の給気ユニットからの離間を認識する。
【００１９】
　本発明にかかる空調方法の他の一例としては、空調方法が、給気第１停止工程によって
それら第１～第ｎ給気ユニットのうちの少なくとも１台の給気ユニットからの空気の給気
を停止させた場合、バイパスユニットからの空気の給気を開始する給気第２開始止工程と
、給気第１開始工程によってそれら第１～第ｎ給気ユニットすべてからの空気の給気が開
始された場合、バイパスユニットからの空気の給気を停止する給気第２停止工程とを含む
。
【発明の効果】
【００２０】
　本発明にかかる給気ユニットによれば、それがＨＥＰＡフィルタと照明器具とスクリー
ンメッシュとを備え、ＨＥＰＡフィルタによって微細な塵埃が除去された清浄な空気がス
クリーンメッシュを通って開口から手術室内へ給気されるとともに、照明器具による人工
光がスクリーンメッシュによって拡散されてユニットの開口から照射されるから、給気ユ
ニットを手術台およびその近傍の天井に設置することで、清浄な空気を手術台を含むその
近傍全域に継続して給気することができるとともに、手術台やその近傍の照明を明るくす
ることができる。給気ユニットは、ＨＥＰＡフィルタと照明器具とが一体となり、温調空
気の吹出口としての機能および照明機能を有するから、それらの機能を有する機器を手術
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室の天井に別々に設置する場合と比較し、天井の器具取付面積の省スペース化を図ること
ができ、天井面の設備設計の自由度を向上させることができるとともに、手術室の天井に
手術に必要な他の機器の設置場所を確保することができる。給気ユニットは、温調空気の
吹出口としての機能および照明機能を有する他、清浄な空気がスクリーンメッシュを通る
ことで、空気がスクリーンメッシュによって整流されるから、空気の風速のばらつきを均
一にすることができ、清浄な空気を給気ユニットの開口全域から満遍なく給気することが
できる。さらに、照明器具による人工光がスクリーンメッシュによる緩やかな遮光作用に
よってスクリーンメッシュ全域に拡散されるから、給気ユニットの下方においてスクリー
ンメッシュ全域における照明の明暗が生じることはなく、給気ユニットの開口近傍に位置
するスクリーンメッシュ全域から略均一の照度の光を照射させることができる。
【００２１】
　スクリーンメッシュが一方向へ延びる網目を有する第１スクリーンメッシュとその下方
に所定寸法離間して配置されて交差方向へ延びる網目を有する第２スクリーンメッシュと
その下方に所定寸法離間して配置されて一方向へ延びる網目を有する第３スクリーンメッ
シュとその下方に所定寸法離間して配置されて交差方向へ延びる網目を有する第４スクリ
ーンメッシュとの少なくとも第１および第２スクリーンメッシュから形成されている給気
ユニットは、それらスクリーンメッシュの網目が互いに交差することで、一方向へ延びる
網目を有するスクリーンメッシュを通過する空気がそれら網目に整流されるとともに、交
差方向へ延びる網目を有するスクリーンメッシュを通過する空気が一方向と交差する方向
へ連続して整流され、それによって整流効果が向上するから、それらスクリーンメッシュ
全域から流速が略一定の規則的な流れの空気を給気することができ、空気の高い清浄度を
保持することが可能な垂直層流型空調を実現することができる。また、スクリーンメッシ
ュの網目にムラや方向模様があったとしても、それらスクリーンメッシュが重なることで
、照明器具の輝度ムラを抑えることができる。
【００２２】
　本発明にかかる手術室の空調システムによれば、それら近接センサからの近接信号によ
って第１～第ｎ給気ユニットのうちの走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を
停止する給気第１停止手段と、それら近接センサからの離間信号によって第１～第ｎ給気
ユニットのうちの走行器が離間した給気ユニットからの空気の給気を開始する給気第１開
始手段とを有し、走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止することで、そ
の給気ユニットからの空気が走行器に衝突することはなく、空気が走行器に衝突すること
による気流の乱れを防ぐことができ、天井から流速が略一定の規則的な流れの清浄かつ温
調された空気を手術室内の空調目的エリアへ給気することができる。手術室の空調システ
ムは、天井に敷設された走行レールを走行器が往復移動しているときに、その走行器が離
間した給気ユニットのすべてから空気が給気されるから、走行器の移動経路の直下に清浄
かつ温調された空気を給気することができ、手術台およびその近傍全域に清浄な空気を継
続して給気することができる。手術室の空調システムは、走行器が給気ユニットの吹出部
分に近接したその給気ユニットからの空気の給気を停止するが、その給気ユニットから給
気される空気がバイパスユニットを通って手術室に給気されるから、給気中の空調システ
ム全体の総空調空気循環量が増減することはなく、天井から流速が略一定の規則的な流れ
の空気を給気することができ、温調された空気の高い清浄度を保持することが可能な垂直
層流型空調を実現することができる。
【００２３】
　近接センサが各給気ユニット毎の前端を含むその近傍に設置された前設置近接センサと
各給気ユニット毎の後端を含むその近傍に設置された後設置近接センサとから形成され、
前設置近接センサと後設置近接センサとのうちの少なくとも一方からの近接信号によって
走行器の給気ユニットへの近接を認識し、前設置近接センサと後設置近接センサとの双方
からの離間信号によって走行器の給気ユニットからの離間を認識する手術室の空調システ
ムは、前設置近接センサと後設置近接センサとのうちの少なくとも一方のセンサからの近
接信号によって走行器の給気ユニットへの近接を認識することで、特定の給気ユニットに
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走行器の略全体が位置する場合にその給気ユニットからの空気の給気を停止するのみなら
ず、給気ユニットに走行器の一部が位置した場合もその給気ユニットからの給気を停止す
るから、給気ユニットからの空気が走行器に衝突することはなく、空気が走行器に衝突す
ることによる気流の乱れを防ぐことができ、天井から流速が略一定の規則的な流れの空気
を給気する垂直層流型空調を確実に実現することができる。手術室の空調システムは、前
設置近接センサと後設置近接センサとの双方からの離間信号によって透視装置の走行器の
給気ユニットからの離間を認識し、その給気ユニットから空気を給気するから、走行器が
位置しない給気ユニットのすべてから空気を給気することができ、手術台およびその近傍
全域に清浄かつ温調された空気を継続して給気することができる。
【００２４】
　給気第１停止手段によってそれら第１～第ｎ給気ユニットのうちの少なくとも１台の給
気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、バイパスユニットからの空気の給気を開
始する給気第２開始止手段と、給気第１開始手段によって第１～第ｎ給気ユニットすべて
からの空気の給気が開始された場合、バイパスユニットからの空気の給気を停止する給気
第２停止手段とを含む手術室の空調システムは、それら第１～第ｎ給気ユニットのうちの
少なくとも１台の給気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、その給気ユニットか
ら給気される空気がバイパスユニットを通って手術室に給気されるから、給気中における
手術室全体の総空調空気循環量を維持することができる。手術室の空調システムは、第１
～第ｎ給気ユニットすべてからの空気の給気が開始された場合、バイパスユニットからの
空気の給気を停止するから、給気中における手術室全体の総空調空気循環量を維持するこ
とができる。この空調システムは、給気ユニットから給気される空気の総風量が増減する
ことはなく、天井から流速が略一定の規則的な流れの空気を給気することができ、温調さ
れた空気の高い清浄度を保持することが可能な垂直層流型空調を確実に実現することがで
きる。
【００２５】
　走行レールが手術室の天井において横方向へ離間対向し、第１～第ｎ給気ユニットがそ
れら走行レールの間に配置されて前後方向へ並び、バイパスユニットが走行レールの外側
近傍に配置されて天井から手術室に向かって空気を給気する手術室の空調システムは、走
行レールの間において前後方向へ並ぶ第１～第ｎ給気ユニットのうちの透視装置の走行器
が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止し、第１～第ｎ給気ユニットのうちの透
視装置の走行器が離間した給気ユニットからの空気の給気を開始するから、走行器が手術
室の天井に敷設された走行レールを往復移動しているときに、その走行器が離間した給気
ユニットのすべてから空気が給気され、走行器の移動経路の直下に清浄かつ温調された空
気を給気することができ、手術台およびその近傍全域に清浄な温調空気を継続して給気す
ることができる。手術室の空調システムは、走行器が近接した給気ユニットからの空気の
給気を停止した場合、その給気ユニットから給気される空気が走行レールの外側近傍に配
置されたバイパスユニットから手術室に向かって給気されるから、給気中の給気ユニット
の空気の総風量が増減することはなく、天井から流速が略一定の規則的な流れの空気を給
気することができ、温調された空気の高度な清浄度を保持することが可能な垂直層流型空
調を実現することができる。
【００２６】
　空調装置への還気の取入口が手術室の床近傍に位置している手術室の空調システムは、
手術室の床近傍から空気を吸い込み、手術室の天井から清浄かつ温調された空気を給気す
るから、手術室内の空気の清浄度が熱負荷量や室内条件に影響されず、外部からの塵埃の
侵入や塵埃の堆積、塵埃の再浮遊を防ぐことができ、空気の高度な清浄度と温調状態とを
保持することが可能な垂直層流型空調を確実に実現することができる。
【００２７】
　第１～第ｎ給気ユニットおよびバイパスユニットがダクト接続部の下方のスペースに設
置されたＨＥＰＡフィルタと側壁近傍のスペースに設置された照明器具と照明器具の下方
の開口近傍に設置されたスクリーンメッシュとを有する手術室の空調システムは、ＨＥＰ
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Ａフィルタによって微細な塵埃が除去された清浄なかつ温調された空気がスクリーンメッ
シュを通って開口から給気されるとともに、照明器具による人工光がスクリーンメッシュ
によって拡散されて開口から手術室内へ照射されるから、給気ユニットを手術台およびそ
の近傍の天井に設置することで、清浄な温調空気を手術台を含むその近傍全域に継続して
給気することができるとともに、手術台やその近傍の照明を明るくすることができる。手
術室の空調システムは、清浄かつ温調された空気がスクリーンメッシュを通ることで、空
気がスクリーンメッシュによって整流されるから、気流の乱れを防ぐことができ、清浄な
温調空気を給気ユニットの開口全域から満遍なく給気することができる。さらに、照明器
具による人工光がユニットの開口近傍に位置するスクリーンメッシュ全域に拡散されるか
ら、スクリーンメッシュにおいて照明の明暗やちらつきが生じることはなく、スクリーン
メッシュ全域から略均一の照度の光を手術室内へ照射させることができる。この空調シス
テムは、ＨＥＰＡフィルタと照明器具とを一体化した給気ユニットやバイパスユニットを
使用することで、手術室の天井面における配置面積を節約することができ、天井面の設備
設計の自由度を向上させることができる。
【００２８】
　本発明にかかる手術室の空調方法によれば、それら近接センサからの近接信号によって
第１～第ｎ給気ユニットのうちの透視装置の走行器が近接した給気ユニットからの空気の
給気を停止するから、その給気ユニットからの空気が走行器に衝突することはなく、空気
が走行器に衝突することによる気流の乱れを防ぐことができ、天井から流速が略一定の規
則的な流れの清浄かつ温調された空気を給気することができる。手術室の空調方法は、そ
れら近接センサからの離間信号によって第１～第ｎ給気ユニットのうちの透視装置の走行
器が離間した給気ユニットからの空気の給気を開始するから、天井に敷設された走行レー
ルを走行器が往復移動しているときに、その走行器が離間した給気ユニットのすべてから
空気が給気されるから、走行器の移動経路の直下に清浄かつ温調された空気を給気するこ
とができ、手術台およびその近傍全域に清浄な温調空気を継続して給気することができる
。この空調方法は、走行器が近接した給気ユニットからの空気の給気を停止するが、その
給気ユニットから給気される空気がバイパスユニットを通って手術室に給気されるから、
給気中の給気ユニットの空気の総風量が増減することはなく、天井から流速が略一定の規
則的な流れの空気を給気することができ、温調された空気の高い清浄度を保持することが
可能な垂直層流型空調を実現することができる。
【００２９】
　近接センサが各給気ユニット毎の前端を含むその近傍に設置された前設置近接センサお
よび後端を含むその近傍に設置された後設置近接センサから形成され、前設置近接センサ
と後設置近接センサとのうちの少なくとも一方からの近接信号によって走行器の給気ユニ
ットへの近接を認識し、前設置近接センサと後設置近接センサとの双方からの離間信号に
よって走行器の給気ユニットからの離間を認識する手術室の空調方法は、前設置近接セン
サと後設置近接センサとのうちの少なくとも一方からの近接信号によって走行器の給気ユ
ニットへの近接を認識することで、特定の給気ユニットに走行器の略全体が位置する場合
にその給気ユニットからの空気の給気を停止するのみならず、給気ユニットに走行器の一
部が位置した場合もその給気ユニットからの給気を停止するから、給気ユニットからの空
気が走行器に衝突することはなく、空気が走行器に衝突することによる気流の乱れを防ぐ
ことができ、天井から流速が略一定の規則的な流れの空気を給気する垂直層流型空調を確
実に実現することができる。空調方法は、前設置近接センサと後設置近接センサとの双方
からの離間信号によって透視装置の走行器の給気ユニットからの離間を認識し、その給気
ユニットから空気を給気するから、走行器が位置しない給気ユニットすべてから空気を給
気することができ、手術台およびその近傍全域に清浄かつ温調された空気を継続して給気
することができる。
【００３０】
　給気第１停止工程によってそれら第１～第ｎ給気ユニットのうちの少なくとも１台の給
気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、バイパスユニットからの空気の給気を開
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始する給気第２開始止工程と、給気第１開始工程によってそれら第１～第ｎ給気ユニット
すべてからの空気の給気が開始された場合、バイパスユニットからの空気の給気を停止す
る給気第２停止工程とを含む手術室の空調方法は、それら第１～第ｎ給気ユニットのうち
の少なくとも１台の給気ユニットからの空気の給気を停止させた場合、その給気ユニット
から給気される空気がバイパスユニットを通って手術室に給気されるから、手術室全体に
おける総空調空気循環量を維持することができる。空調方法は、第１～第ｎ給気ユニット
すべてからの空気の給気が開始された場合、バイパスユニットからの空気の給気を停止し
、空気が第１～第ｎ給気ユニットを通って手術室に給気されるから、手術室全体における
総空調空気循環量を維持することができる。手術室の空調方法は、給気ユニットから給気
される空気の総風量が増減することはなく、天井から流速が略一定の規則的な流れの空気
を給気することができ、温調された空気の高い清浄度を保持することが可能な垂直層流型
空調を実現することができる。
【図面の簡単な説明】
【００３１】
【図１】一例として示す給気ユニットの上面図。
【図２】給気ユニットの側面図。
【図３】給気ユニットの底面図。
【図４】図１の４－４線端面図。
【図５】第１および第２スクリーンメッシュの斜視図。
【図６】一例として示す空調システム（空調方法）を示す構成図（天井裏見下図）。
【図７】一例として示す空調システム（空調方法）を示す構成図。
【図８】空調システム（空調方法）における空気の給気開始と給気停止との制御を説明す
る図（側面から見た断面図）。
【図９】図８から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１０】図９から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１１】図１０から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１２】図１１から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１３】他の一例として示す空調システム（空調方法）を示す構成図（天井裏見下図）
。
【図１４】他の一例として示す空調システム（空調方法）を示す構成図。
【図１５】空調システム（空調方法）における空気の給気開始と給気停止との制御を説明
する図。
【図１６】図１５から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１７】図１６から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１８】図１７から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【図１９】図１８から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図。
【発明を実施するための形態】
【００３２】
　一例として示す給気ユニット１０の上面図である図１等の添付の図面を参照し、本発明
にかかる給気ユニットおよびそれを利用した手術室の空調システム（空調方法）の詳細を
説明すると、以下のとおりである。なお、図２は、給気ユニット１０の側面図であり、図
３は、給気ユニット１０の底面図である。図４は、図１の４－４線端面図であり、図５は
、給気ユニット１０に設置される第１および第２スクリーンメッシュ２９，３１の斜視図
である。図１では、頂板１１が省略され、図２では、右側板１４が省略されている。図１
，２では、長さ方向（前後方向）を矢印Ａ、幅方向（横方向）を矢印Ｂ（図１のみ）で示
し、上下方向を矢印Ｃ（図２のみ）で示す。
【００３３】
　給気ユニット１０は、図６，７および図１２，１３に示す手術室５１（ハイブリッド手
術室）の天井５２に設置され、手術室５１の天井５２から床５３（手術台５８およびその
近傍）に向かって清浄かつ温調された空気を給気する。給気ユニット１０には、後記する
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給気ダクト７３，７４から空気が供給される。なお、給気ユニット１０は、手術室５１の
みならず、他の医療施設や福祉施設、公共施設、宿泊施設等のあらゆる建造物の天井に設
置することができ、その建造物の天井から室（床）に向かって清浄な温調空気を給気する
ことができる。
【００３４】
　給気ユニット１０は、長さ方向へ長い略四角形の頂板１１と、幅方向へ長い略四角形の
前後側板１２，１３と、長さ方向へ長い略四角形の左右側板１４，１５とを有し、それら
板１１～１５が五面体の箱を形成している。給気ユニット１０には、それら壁１１～１５
に囲繞された所定容積のスペース１７（内部空間）と、それら側板１２～１５の下端縁に
囲繞された開口１８（吹出口）とが画成されている。なお、給気ユニット１０の大きさに
ついて特に限定はなく、設置する手術室５１の容積や天井面積、給気する空気の流量等に
合わせてその大きさを自由に設計することができる。
【００３５】
　頂板１１の四隅（各角部）には、吊りボルトを固定するボルト固定金具１９が取り付け
られている。前側板１２には、給気ダクト７３，７４を接続するダクト接続部２０が作ら
れている。ダクト接続部２０には、断面形状が四角形のチャンバー２１が連結されている
。チャンバー２１は、スペース１７に収容され、前側板１２と後側板１３との間において
前後方向へ延びている。チャンバー２１の側面開口３２には、消音ディフューザー２２が
取り付けられている。給気ユニット１０は、手術室５１の天井下地材に固定され、天井板
に乗せられた状態で設置される。給気ユニット１０の他の設置手段としては、ボルト固定
金具１９に吊りボルトの下端部が固定され、吊りボルトの上端部が天井スラブに固定され
ることで、天井に吊り下げられた状態で設置される。
【００３６】
　給気ユニット１０のスペース１７には、２つのＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂと２つ
のＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂ（照明器具）と２つスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂとが
取り付けられている。ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂの下方に延びる前後側板１２，１
３の内面と左右側板１４，１５の内面とには、消音機能および結露防止機能を有する発泡
材シート２６（ＰＦシート）が貼付されている。
【００３７】
　それらＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂは、その平面形状が四角形に成型され、カート
リッジに着脱可能に収容されている。ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂは、ダクト接続部
２０（チャンバー２１）の直下（下方）におけるスペース１７に配置されている。それら
ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂは、カートリッジを介して各側板１２～１５に水平に固
定され、スペース１７において長さ方向と幅方向とへ延びている。それらＨＥＰＡフィル
タ２３Ａ，２３Ｂは、給気ダクト７３，７４からスペース１７に給気された空気に含まれ
る微細な塵埃（手術室５１内に発生した塵埃、花粉やPM2.5を含む）を除去し、塵埃が除
去された清浄な空気を作る。
【００３８】
　それらＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂは、ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂとスクリーンメ
ッシュ２５Ａ，２５Ｂを取り付けた開口１８との間であって左右側板１４，１５近傍（左
右側板１４，１５の直近）のスペース１７に固定治具を介して固定され、長さ方向へ延び
ている。給気ユニット１０には２つのＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂが設置されているが、給
気ユニット１０の大きさによっては４つのＬＥＤ照明がユニット１０に設置されていても
よい。この場合は、２つのＬＥＤ照明が左右側板１４，１５近傍（左右側板１４，１５の
直近）のスペース１７に固定されて前後方向へ延び、２つのＬＥＤ照明が前後側板１２，
１３近傍（前後側板１２，１３の直近）のスペース１７に固定されて幅方向へ延びる。そ
れらＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂは、ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂと開口１８との間の
スペース１７に人工光を照射する。
【００３９】
　給気ユニット１０では、それらＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂが左右側壁１４，１５の直近
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に固定されることで（前後側壁１２，１３の直近に固定される場合も含む）、ＬＥＤ照明
２４Ａ，２４Ｂが給気ダクト７３，７４からスペース１７Ａ，１７Ｂに給気された空気の
抵抗になることはなく、空気の気流がＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂによって乱されることは
ない。さらに、ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂが熱を発生したとしても、給気ユニットから給
気される空気がＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂの放熱を補助するから、熱によってＬＥＤ照明
２４Ａ，２４Ｂが損傷することはなく、発光不良を起こすことはない。
【００４０】
　スクリーンメッシュ２５Ａは、その平面形状が四角形に成型され、四角形のフレーム２
７Ａに緊張状態で取り付けられている。スクリーンメッシュ２５Ａは、ＨＥＰＡフィルタ
２３ＡやＬＥＤ照明２５Ａ，２５Ｂの下方であってスペース１７の開口１８近傍（吹出部
分近傍）にフレーム２７Ａを介して着脱可能に固定されている。スクリーンメッシュ２５
Ｂは、その平面形状が四角形に成型され、四角形のフレーム２７Ｂに緊張状態で取り付け
られている。スクリーンメッシュ２５Ｂは、ＨＥＰＡフィルタ２３ＢやＬＥＤ照明２５Ａ
，２５Ｂの下方であってスペース１７の開口１８近傍（吹出部分近傍）にフレーム２７Ｂ
を介して着脱可能に固定されている。それらスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂは、フレ
ーム２７Ａ，２７Ｂによって各側壁１２～１５に水平に固定され、スペース１７において
長さ方向と幅方向とへ延びている。
【００４１】
　それらスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂは、図５に示すように、網目２８が長さ方向
（一方向）へ延びる第１スクリーンメッシュ２９と、網目３０が長さ方向（一方向）と交
差する幅方向（交差方向）へ延びる第２スクリーンメッシュ３１との二枚のスクリーンメ
ッシュ２９，３１から形成されている。第２スクリーンメッシュ３１は、その上面が第１
スクリーンメッシュ２９の直下であってスクリーンメッシュ２９の下面に重なっている。
互いに重なり合う第１および第２スクリーンメッシュ２９，３１の網目２８，３０によっ
て同形同大の略四角形の複数の網目（通気孔）が画成されている。なお、四角形や六角形
等の複数の網目（通気孔）が形成された単一（一枚）のスクリーンメッシュ２５Ａ，２５
Ｂを使用することもできる。スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂは、ＬＥＤ照明２４Ａ，
２４Ｂから照射される人工光を開口１８全域（スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ全域）
に拡散させる拡散板として機能するとともに、網目２８，３０（通気孔）に空気を通過さ
せることで空気の流れを整流する整流板として機能をする。スクリーンメッシュ２５Ａ，
２５Ｂは、網目が長さ方向へ延びる第１スクリーンメッシュと、第１スクリーンメッシュ
の下面に重なって網目が幅方向へ延びる第２スクリーンメッシュと、第２スクリーンメッ
シュの下面に重なって網目が長さ方向へ延びる第３スクリーンメッシュと、第３スクリー
ンメッシュの下面に重なって網目が幅方向へ延びる第４スクリーンメッシュとから形成さ
れていてもよく、前記第１～第３スクリーンメッシュから形成されていてもよい。
【００４２】
　給気ダクト７３，７４から供給された温調空気は、給気ユニット１０のダクト接続部２
０からチャンバー２１に流入し、図４に矢印で示すように、チャンバー２１の側面開口３
２から消音ディフューザー２２に当たり、ディフューザー２２から頂壁１１に向かって流
動した後、頂壁１１に当たってＵターンし、ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂに向かって
流動する。空気が消音ディフューザー２２によって誘導されて頂壁１１に当たることで、
空気が直接フィルタ２３Ａ，２３Ｂに向かって流動する場合と比較し、空気による風切り
音を低減させることができ、側板１２～１５の内面に貼付された発泡材シート２６の吸音
効果との相乗により、給気ユニット１０における雑音を消すことができる。
【００４３】
　ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂに向かった空気は、それらＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，
２３Ｂを通過した後、開口１８近傍に取り付けられたスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ
を通過する。空気は、それに含まれる微細な塵埃がＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂによ
って除去される。塵埃が除去された温調空気は、第１スクリーンメッシュ２９の長さ方向
へ延びる網目２８を通過して整流されるとともに、第２スクリーンメッシュ３１の幅方向
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へ延びる網目３０を通過して整流され、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂの全域から略
一定の流速の規則的な流れとなって手術室５１に給気される。ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂ
から給気ユニット１０のスペース１７に照射された人工光は、スクリーンメッシュ２５Ａ
，２５Ｂに入光し、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ（第１および第２スクリーンメッ
シュ２９，３１）によって拡散され、略均一の照度となってスクリーンメッシュ２５Ａ，
２５Ｂ全域から手術室５１に照射される。
【００４４】
　給気ユニット１０は、ＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂによって微細な塵埃が除去され
た清浄な温調空気がスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂを通って開口１８から給気される
とともに、ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂによる人工光がスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ
によって拡散されて開口１８から照射されるから、１台または複数台の給気ユニット１０
をたとえば手術室５１の手術台５８およびその近傍の天井５２に設置することで、清浄な
温調空気を手術台５８を含むその近傍全域（手術室５１内の空調目的エリア）に継続して
給気することができるとともに、手術台５８やその近傍の照明を明るくすることができる
。給気ユニット１０は、クリーンルームと略同等の清浄度が要求される手術室５１に好適
に使用することができる。
【００４５】
　給気ユニット１０は、清浄な温調空気がスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂを通ること
で、空気が第１スクリーンメッシュ２９の長さ方向へ延びる網目２８によって整流される
とともに、空気が第２スクリーンメッシュ３１の幅方向へ延びる網目３０によって整流さ
れ、空気の風速および風向を整えることができるから、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５
Ｂ全域から流速が略一定の規則的な流れの空気を手術室５１に給気することができ、温調
された空気の高い清浄度を保持することが可能な垂直層流型空調を実現することができる
。
【００４６】
　給気ユニット１０は、ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂによる人工光がスクリーンメッシュ２
５Ａ，２５Ｂ全域に拡散されるから、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂにおいて照明の
明暗やちらつきが生じることはなく、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ全域から略均一
の照度の光を手術室５１に照射させることができる。
【００４７】
　図６，７は、手術室５１（ハイブリッド手術室）に設置された空調システム５０Ａ（空
調方法）を示す構成図である。図６では、手術室５１を上方（天井５２の側）から示し、
図７は、手術室５１を前方（前壁５４の側）から示す。図６，７では、手術台５８や透視
装置５９（Ｘ線アンギオグラフィー）、無影灯６０（図７に図示）、照明器具６１を点線
で示す。図７では、第２バイパスユニット６６Ｂの図示を省略している。図６，７では、
前後方向（長さ方向）を矢印Ａ（図６のみ）、横方向（幅方向）を矢印Ｂで示し、上下方
向を矢印Ｃ（図７のみ）で示す。
【００４８】
　手術室５１は、天井５２および床５３と前後壁５４，５５および両側壁５６．５７とに
囲繞された所定容積の空調空間を有し、天井５２や床５３、それら壁５４～５７によって
室外と気密に仕切られている。手術室５１には、移動式または固定式の前後方向へ長い手
術台５８や可視化手術対応の懸垂型の透視装置５９（Ｘ線アンギオグラフィー）、無影灯
６０、照明器具６１が設置されているとともに、図示はしていないがその他の手術支援機
器が設置されている。それら照明器具６１は、一方の側壁５７と後記する第１走行レール
６２Ａとの間に延びる天井５２に取り付けられ、他方の側壁５８と後記する第２走行レー
ル６２Ｂとの間に延びる天井５２に取り付けられている。手術台５８は、それら走行レー
ル６２Ａ，６２Ｂの間に配置される。
【００４９】
　透視装置５９は、手術室５１の天井５２に敷設された第１および第２走行レール６２Ａ
，６２Ｂと、それら走行レール６２Ａ，６２Ｂに取り付けられた走行器６２と、走行器６
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２に垂下された天井走行アーム６４（Ｃアーム）とを有する。第１および第２走行レール
６２Ａ，６２Ｂは、手術台５８の直上の手術室５１の天井５２に取り付けられ、横方向へ
離間対向して前後方向へ延びている。それら走行レール６２Ａ，６２Ｂは、その前端部が
前壁５４近傍に達し、その後端部が後壁５５近傍に達している。走行器６３は、図６に矢
印Ｌで示すように、走行レール６２Ａ，６２Ｂに垂下された状態で前後方向へ往復移動し
、天井走行アーム６４は、走行器６３の往復移動にともなって移動する。
【００５０】
　空調システム５０Ａ（空調方法）は、第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈ（第１～
第ｎ給気ユニット）と、第１～第２バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂ（第１～第ｎ給気バ
イパスユニット）と、第１～第４空調装置６７Ａ～６７Ｄ（第１～第ｎ空調装置）と、第
１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈ（第１～第ｎ近接センサ）と、コントローラ６９（制
御装置）とから形成されている。第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈや第１～第２バ
イパスユニット６６Ａ，６６Ｂには、図１～図３に示す給気ユニット１０が使用されてい
る。
【００５１】
　第１～第４給気ユニット６５Ａ～６５Ｄは、第１および第２走行レール６２Ａ，６２Ｂ
の間に延びる天井５２に取り付けられ、それら走行レール６２Ａ，６２Ｂに並行して（走
行レール６２Ａ，６２Ｂに沿って）前後方向へ一列に並んでいる。第５～第８給気ユニッ
ト６５Ｅ～６５Ｈは、第１～第４給気ユニット６５Ａ～６５Ｄに並列するとともに、第１
および第２走行レール６２Ａ，６２Ｂの間に延びる天井５２に取り付けられ、それら走行
レール６２Ａ，６２Ｂに並行して（走行レール６２Ａ，６２Ｂに沿って）前後方向へ一列
に並んでいる。なお、給気ユニット６５Ａ～６５Ｈの台数を図示のそれに限定するもので
はなく、手術室５１の容積や天井５２に対する機器の配置、給気ユニットの空気給気量等
により、給気ユニットの台数を図示のそれよりも多くすることもでき、図示のそれよりも
少なくすることもできる。
【００５２】
　第１バイパスユニット６６Ａは、第１走行レール６２Ａの外側近傍であって走行レール
６２と側壁５６との間に延びる天井５２に取り付けられている。第２バイパスユニット６
６Ｂは、第２走行レール６２Ｂの外側近傍であって走行レール６２Ｂと側壁５７との間に
延びる天井５２に取り付けられている。なお、バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂの台数を
図示のそれに限定するものではなく、手術室５１の容積や天井５２に対する機器の配置、
バイパスユニットの空気給気量等により、バイパスユニットの台数を図示のそれよりも多
くすることもでき、図示のそれよりも少なくすることもできる。
【００５３】
　第１～第４空調装置６７Ａ～６７Ｄは、手術室５１の四隅（各角部）に設置されている
。それら空調装置６７Ａ～６７Ｄは、温調された空気を第１～第８給気ユニット６５Ａ～
６５Ｈおよび第１～第２バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂに供給する。それら空調装置６
７Ａ～６７Ｄは、給気ファン７０と冷却加熱コイル７１と還気空気取入口７２とを有する
（図７参照）。還気空気取入口７２は、手術室５１内の床５３近傍（床５３の直近）に位
置し、手術室５１の中央に向かって開口している。なお、空調装置６７Ａ～６７Ｄの台数
を図示のそれに限定するものではなく、空調装置の能力により、空調装置の台数を図示の
それよりも多くすることもでき、図示のそれよりも少なくすることもできる。第１および
第２空調装置６７Ａ，６７Ｂは、第１給気ダクト７３によって連結され、第３および第４
空調装置６７Ｃ，６７Ｄは、第２給気ダクト７４によって連結されている。
【００５４】
　第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈは、第１走行レール６２Ａの内側近傍に設置され
、走行レール６２Ａに並行して前後方向へ一列に並んでいる。それら近接センサ６８Ａ～
６８Ｈは、制御信号線７５を介してコントローラ６９に接続されている。近接センサ６８
Ａ～６８Ｈには、超音波センサや光電センサを使用することができる。第１近接センサ６
８Ａ（前設置近接センサ）は、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅの前端に位置
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するように配置され、第２近接センサ６８Ｂ（後設置近接センサ）は、第１および第５給
気ユニット６５Ａ，６５Ｅの後端に位置するように配置されている。
【００５５】
　第３近接センサ６８Ｃ（前設置近接センサ）は、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，
６５Ｆの前端に位置するように配置され、第４近接センサ６８Ｄ（後設置近接センサ）は
、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆの後端に位置するように配置されている。
第５近接センサ６８Ｅ（前設置近接センサ）は、第３および第７給気ユニット６５Ｃ，６
５Ｇの前端に位置するように配置され、第６近接センサ６８Ｆ（後設置近接センサ）は、
第３および第７給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇの後端に位置するように配置されている。第
７近接センサ６８Ｇ（前設置近接センサ）は、第４および第８給気ユニット６５Ｄ，６５
Ｈの前端に位置するように配置され、第８近接センサ６８Ｈ（後設置近接センサ）は、第
４および第８給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈの後端に位置するように配置されている。
【００５６】
　コントローラ６９は、中央処理装置（ＣＰＵまたはＭＰＵ）とメインメモリおよびキャ
ッシュメモリとを有して独立したオペレーティングシステム（ＯＳ）によって動作する物
理的なコンピュータである。コントローラ６９には、各種データを入力するための入力装
置、入力確認のための表示装置がインターフェイスを介して接続されている（図示せず）
。コントローラ６９は、メインメモリに格納されたアプリケーションを起動し、起動した
アプリケーションに従って、後記する各手段（各工程）を実行する。
【００５７】
　第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅは、第１給気ダクト７３によって第１およ
び第２空調装置６７Ａ，６７Ｂに連結され、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆ
は、第１給気ダクト７３によって第１および第２空調装置６７Ａ，６７Ｂに連結されてい
る。第１バイパスユニット６６Ａは、第１給気ダクト７３によって第１および第２空調装
置６７Ａ，６７Ｂに連結されている。
【００５８】
　第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅを連結する第１給気ダクト７３には、第１
モーターダンパ７６Ａ（ＭＤ）が設置され、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆ
を連結する第１給気ダクト７３には、第２モーターダンパ７６Ｂが設置されている。第１
バイパスユニット６６Ａにつながる第１給気ダクト７３には、第１風量調節ダンパ７７Ａ
（ＶＤ）が設置されている。
【００５９】
　第３および第７給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇは、第２給気ダクト７４によって第３およ
び第４空調装置６７Ｃ，６７Ｄに連結され、第４および第８給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈ
は、第２給気ダクト７４によって第３および第４空調装置６７Ｃ，６７Ｄに連結されてい
る。第２バイパスユニット６６Ｂは、第２給気ダクト７４によって第３および第４空調装
置６７Ｃ，６７Ｄに連結されている。
【００６０】
　第３および第７給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇを連結する第２給気ダクト７４には、第３
モーターダンパ７６Ｃが設置され、第４および第８給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈを連結す
る第２給気ダクト７４には、第４モーターダンパ７６Ｄが設置されている。第２バイパス
ユニット６６Ｂにつながる第２給気ダクト７４には、第２風量調節ダンパ７７Ｂが設置さ
れている。
【００６１】
　第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄは、モジュトロールモーターと、そのモータ
ーの駆動力によって旋回する旋回羽根と、旋回羽根の旋回によって開閉される空気流路と
、旋回羽根の旋回を制御する制御部とを有する。第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６
Ｄの制御部は、制御信号線７５を介してコントローラ６９に接続されている。第１および
第２風量調節ダンパ７７Ａ，７７Ｂは、第１および第２バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂ
につながる第１および第２給気ダクト７３，７４内を通過する空気の風量を調整する。シ
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ステム５０Ａでは、風量調節ダンパ７７Ａ，７７Ｂのダンパ開度が一定に保持されている
。
【００６２】
　第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの制御部は、コントローラ６９から出力され
た開閉信号によってモジュトロールモーターが回転し、それによって旋回羽根の旋回角度
（ダンパ開度）を変更することで、空気流路を開放または閉鎖する。コントローラ６９か
ら開信号が出力され、それらモーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの空気流路が開放されると、
給気ダクト７３，７４が開放され、空気が給気ダクト７３，７４を通って各給気ユニット
６５Ａ～６５Ｈや各バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂに流入する。コントローラ６９から
閉信号が出力され、それらモーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの空気流路が閉鎖されると、各
給気ユニット６５Ａ～６５Ｈにつながる給気ダクト７３，７４が閉鎖され、空気が給気ダ
クト７３，７４および風量調節ダンパ７７Ａ，７７Ｂを通ってバイパスユニット６６Ａ，
６６Ｂに流入する。
【００６３】
　図８は、空調システム５０Ａ（空調方法）における空気の給気開始と給気停止との制御
を説明する図であり、図９は、図８から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明す
る図である。図１０は、図９から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図で
あり、図１１は、図１０から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図である
。図１２は、図１１から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図である。図
８～図１２では、手術台５８や無影灯６０、照明器具６１、コントローラ６９の図示を省
略し、透視装置５９や走行レール６２Ａを点線で示す。
【００６４】
　手術室５１の手術台５８に患者が横臥した状態で手術が行われる場合、透視装置５９の
走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂに沿って前後方向へ移
動し、患者の透視や血管撮影が行われる。手術室５１においてシステム５０ＡをＯＮにす
ると、第１～第４空調装置６７Ａ～６７Ｄや第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈ、第１
～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄ、コントローラ６９が起動し、空調装置６７Ａ～６
７Ｄから給気ダクト７３，７４に空気が供給される。
【００６５】
　なお、コントローラ６９のメモリには、第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄのダ
ンパ識別コードおよび第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈのセンサ識別コードが記憶さ
れ、各ダンパ識別コードと各センサ識別コードとの対応関係が記憶されている。コントロ
ーラ６９は、ダンパ識別コードとセンサ識別コードとの対応関係によって、第１および第
２センサ６８Ａ，６８Ｂからの各信号によって開閉する第１モーターダンパ７６Ａを特定
し、第３および第４センサ６８Ｃ，６８Ｄからの各信号によって開閉する第２モーターダ
ンパ７６Ｂを特定する。さらに、第５および第６センサ６８Ｅ，６８Ｆからの各信号によ
って開閉する第３モーターダンパ７６Ｃを特定し、第７および第８センサ６８Ｇ，６８Ｈ
からの各信号によって開閉する第４モーターダンパ７６Ｄを特定する。
【００６６】
　図８に示すように、透視装置５９の走行器６３および天井走行アーム６４が手術室５１
の前壁５４の側に位置し、透視装置５９による透視・血管撮影が行われる前であって、走
行器６３および天井走行アーム６４が後壁５５に向かって移動を開始する前では、走行器
６３の前端部が第１近接センサ６８Ａに近接せず、走行器６３が第１近接センサ６８Ａの
検出範囲外にある。さらに、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈに近接せ
ず、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈの検出範囲外にある。それら近接
センサ６８Ａ～６８Ｈは、離間信号をコントローラ６９に出力する。
【００６７】
　コントローラ６９は、それら近接センサ６８Ａ～６８Ｈからの離間信号によって走行器
６３がそれら近接センサ６８Ａ～６８Ｈの検出範囲外にあると認識する。コントローラ６
９は、第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの制御部に開信号を出力し、第１～第８
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給気ユニット６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を開始させる（給気第１開始手段、給気第
１開始工程）。コントローラ６９から開信号を受信したそれらモーターダンパ７６Ａ～７
６Ｄの制御部は、空気流路が閉鎖されている場合、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全開
にして空気流路を開放し、または、空気流路がすでに開放されている場合、旋回羽根の全
開を維持する。
【００６８】
　第１および第２空調装置６７Ａ，６７Ｂから供給された温調空気は、第１給気ダクト７
３と第１および第２モーターダンパ７６Ａ，７６Ｂとを通り、第５および第６給気ユニッ
ト６５Ｅ，６５Ｆと第１および第２給気ユニット６５Ａ，６５Ｂとに流入した後、それら
給気ユニット６５Ａ，６５Ｂ，６５Ｅ，６５ＦのＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂとスク
リーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂとを通過して微細な塵埃が除去される。さらに、空調装置
６７Ａ，６７Ｂから供給された空気は、第１給気ダクト７３と第１風量調節ダンパ７７Ａ
とを通り、第１バイパスユニット６６Ａに流入した後、バイパスユニット６６ＡのＨＥＰ
Ａフィルタ２３Ａ，２３Ｂとスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂとを通過して微細な塵埃
が除去される。なお、ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂから光が照射され、スクリーンメッシュ
２５Ａ，２５Ｂ全域から手術台５８およびその近傍に光が照射されている。
【００６９】
　それら給気ユニット６５Ａ，６５Ｂ，６５Ｅ，６５Ｆによって塵埃が除去された清浄な
かつ温調された空気は、図８に矢印Ｍ１で示すように、それら給気ユニット６５Ａ，６５
Ｂ，６５Ｅ，６５Ｆの開口１８から手術室５１の床５３（手術室５１の天井５２から手術
台５８全域およびその近傍）に向かって給気される。バイパスユニット６６Ａによって塵
埃が除去された清浄な温調空気は、図８に矢印Ｍ２で示すように、それらバイパスユニッ
ト６５Ａの開口１８から手術室５１の床５３に向かって給気される。
【００７０】
　第３および第４空調装置６７Ｃ，６７Ｄから供給された温調空気は、第２給気ダクト７
４と第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄとを通り、第７および第８給気ユニッ
ト６５Ｇ，６５Ｈと第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄとに流入した後、それら
給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５ＨのＨＥＰＡフィルタ２３Ａ，２３Ｂとスク
リーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂとを通過して微細な塵埃が除去される。さらに、空調装置
６７Ｃ，６７Ｄから供給された空気は、第２給気ダクト７４と第２風量調節ダンパ７７Ｂ
とを通り、第２バイパスユニット６６Ｂに流入した後、バイパスユニット６６ＢのＨＥＰ
Ａフィルタ２３Ａ，２３Ｂとスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂとを通過して微細な塵埃
が除去される。
【００７１】
　それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈによって塵埃が除去された清浄な
温調空気は、図８に矢印Ｍ１で示すように、それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ
，６５Ｈの開口１８から手術室５１の床５３（手術室５１の天井５２から手術台５８全域
およびその近傍）に向かって給気される。バイパスユニット６６Ｂによって塵埃が除去さ
れた清浄な空気は、図８に矢印Ｍ２で示すように、それらバイパスユニット６５Ｂの開口
１８から手術室５１の床５３に向かって給気される。
【００７２】
　透視装置５９による透視・血管撮影を行うため、図９に矢印Ｌ１で示すように、透視装
置５９の走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを前方へ移動
すると、走行器６３の前端部が第１近接センサ６８Ａに近接し（走行器６３の一部が給気
ユニット６５Ａ，６５Ｅの前端部に位置し）、走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検出
範囲内に入る。なお、図９では、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈに近
接せず、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈの検出範囲外にある。
【００７３】
　走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検出範囲内に入ると、第１近接センサ６８Ａは、
近接信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ａから近接信号を受信したコン
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トローラ６９は、走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検出範囲内にあると認識する。コ
ントローラ６９は、第１モーターダンパ７６Ａの制御部に閉信号を出力し、第１および第
５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅからの空気の給気を停止させる（給気第１停止手段、給気
第１停止工程）。
【００７４】
　コントローラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７６Ａの制御部は、旋回羽根を
旋回させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーターダンパ７６Ａの空気流路
が閉鎖されることで、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅにつながる給気ダクト
７３が閉鎖され、給気ユニット６５Ａ，６５Ｅからの空気の給気が停止する。なお、給気
ユニット６５Ａ，６５Ｅにおける空気の給気が停止した場合、給気ユニット６５Ａ，６５
Ｅから給気されるべき空気がバイパスユニット６６Ａを通って手術室５１内に給気される
（給気バイパス手段、給気バイパス工程）。
【００７５】
　図９の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂをさ
らに前方へ移動すると、図１０に矢印Ｌ２で示すように、走行器６３が第１および第２近
接センサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲内から検出範囲外へ移動し、走行器６３の前端部が第
４近接センサ６８Ｄに近接するとともに、走行器６３の後端部が第３近接センサ６８Ｃに
近接し（走行器６３が給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆに位置し）、走行器６３が第３および
第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内に入る。なお、図１０では、走行器６３が第
５～第８近接センサ６８Ｅ～６８Ｈに近接せず、走行器６３が第５～第８近接センサ６８
Ｅ～６８Ｈの検出範囲外にある。
【００７６】
　走行器６３が第１および第２近接センサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲外へ移動（走行器６
３が第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅから離間）すると、第１および第２近接
センサ６８Ａ，６８Ｂは、離間信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ａ，
６８Ｂから離間信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第１および第２近接セ
ンサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲外にあると認識する。コントローラ６９は、第１モーター
ダンパ７６Ａの制御部に開信号を出力し、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅか
らの空気の給気を開始させる（給気第１開始手段、給気第１開始工程）。
【００７７】
　コントローラ６９から開信号を受信した第１モーターダンパ７６Ａの制御部は、旋回羽
根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。第１モーターダンパ７６Ａの
空気流路が開放されることで、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅにつながる給
気ダクト７３が開放され、それら給気ユニット６５Ａ，６５Ｅからの空気の給気が再開す
る。
【００７８】
　走行器６３が第３および第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内に入ると、第３お
よび第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄは、近接信号をコントローラ６９に出力する。近接セ
ンサ６８Ｃ，６８Ｄから近接信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第３およ
び第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内にあると認識する。コントローラ６９は、
第２モーターダンパ７６Ｂの制御部に閉信号を出力し、第２および第６給気ユニット６５
Ｂ，６５Ｆからの空気の給気を停止させる（給気第１停止手段、給気第１停止工程）。
【００７９】
　コントローラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７６Ｂの制御部は、旋回羽根を
旋回させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーターダンパ７６Ｂの空気流路
が閉鎖されることで、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆにつながる給気ダクト
７３が閉鎖され、給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆからの空気の給気が停止する。なお、給気
ユニット６５Ｂ，６５Ｆにおける空気の給気が停止した場合、給気ユニット６５Ｂ，６５
Ｆから給気されるべき空気がバイパスユニット６６Ａを通って手術室５１内に給気される
（給気バイパス手段、給気バイパス工程）。
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【００８０】
　図１０の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを
さらに前方へ移動すると、図１１に矢印Ｌ３で示すように、走行器６３が第３および第４
近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内から検出範囲外へ移動し、走行器６３の前端部が
第７近接センサ６８Ｇに近接するとともに、走行器６３の後端部が第６近接センサ６８Ｆ
に近接し（走行器６３の一部が給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈの前端部に位置するとともに
、走行器６３の一部が給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇの前端部に位置し）、走行器６３が第
６および第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内に入る。なお、図１１では、走行器
６３が第１～第５近接センサ６８Ａ～６８Ｅから離間し、走行器６３が第１～第５近接セ
ンサ６８Ａ～６８Ｅの検出範囲外にある。
【００８１】
　走行器６３が第３および第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲外へ移動（走行器６
３が第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆから離間）すると、第３および第４近接
センサ６８Ｃ，６８Ｄは、離間信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ｃ，
６８Ｄから離間信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第３および第４近接セ
ンサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲外にあると認識する。コントローラ６９は、第２モーター
ダンパ７６Ｂの制御部に開信号を出力し、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆか
らの空気の給気を開始させる（給気第１開始手段、給気第１開始工程）。
【００８２】
　コントローラ６９から開信号を受信した第２モーターダンパ７６Ｂの制御部は、旋回羽
根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。第２モーターダンパ７６Ｂの
空気流路が開放されることで、第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆにつながる給
気ダクト７３が開放され、それら給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆからの空気の給気が再開す
る。
【００８３】
　走行器６３が第６および第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内に入ると、第６お
よび第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇは、近接信号をコントローラ６９に出力する。近接セ
ンサ６８Ｆ，６８Ｇから近接信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第６およ
び第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内にあると認識する。コントローラ６９は、
第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの制御部に閉信号を出力し、第３および第
４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５Ｇ，６５Ｈとからの空
気の給気を停止させる（給気第１停止手段、給気第１停止工程）。
【００８４】
　コントローラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの制御部は、旋
回羽根を旋回させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーターダンパ７６Ｃ，
７６Ｄの空気流路が閉鎖されることで、第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第
７および第８給気ユニット６５Ｇ，６５Ｈとにつながる給気ダクト７３が閉鎖され、それ
ら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈからの空気の給気が停止する。なお、給
気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈにおける空気の給気が停止した場合、給気ユ
ニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈから給気されるべき空気がバイパスユニット６６
Ｂを通って手術室５１内に給気される（給気バイパス手段、給気バイパス工程）。
【００８５】
　図１１の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを
さらに前方へ移動すると、図１２に矢印Ｌ４で示すように、走行器６３が第６および第７
近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内から検出範囲外へ移動するとともに、走行器６３
が第８近接センサ６８Ｈの検出範囲内から検出範囲外へ移動する。
【００８６】
　走行器６３が第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈの検出範囲外へ移動（走行器６３が
第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５Ｇ，６５
Ｈとから離間）すると、第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈは、離間信号をコントロー
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ラ６９に出力する。近接センサ６８Ｆ～６８Ｈから離間信号を受信したコントローラ６９
は、走行器６３が第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈの検出範囲外にあると認識する。
コントローラ６９は、第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの制御部に開信号を
出力し、第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５
Ｇ，６５Ｈとからの空気の給気を開始させる（給気第１開始手段、給気第１開始工程）。
【００８７】
　コントローラ６９から開信号を受信した第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄ
の制御部は、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。第３およ
び第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの空気流路が開放されることで、第３および第４給
気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５Ｇ，６５Ｈとにつながる給
気ダクト７４が開放され、それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈからの空
気の給気が再開する。
【００８８】
　空調システム５０Ａ（空調方法）は、第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈからの近接
信号によって第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈのうちの走行器６３が近接した給気
ユニット６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を停止することで、給気を停止した給気ユニッ
ト６５Ａ～６５Ｈからの空気が走行器６３に衝突することはなく、空気が走行器６３に衝
突することによる気流の乱れを防ぐことができ、手術室５１の天井５２から流速が略一定
の規則的な流れの清浄かつ温調された空気を給気することができる。
【００８９】
　空調システム５０Ａ（空調方法）は、手術室５１の天井５２に敷設された走行レール６
２Ａ，６２Ｂを走行器６３が往復移動しているときに、その走行器６３が離間した給気ユ
ニット６５Ａ～６５Ｈのすべてから空気が給気されるから、走行器６３の移動経路の直下
に清浄かつ温調された空気を給気することができ、手術台５８およびその近傍全域に清浄
な温調空気を継続して給気することができる。
【００９０】
　空調システム５０Ａ（空調方法）は、走行器６３が近接した給気ユニット６５Ａ～６５
Ｈからの空気の給気を停止するが、その給気ユニット６５Ａ～６５Ｈから給気されるべき
空気がバイパスユニット６６Ａ，６６Ｂを通って手術室５１に給気されるから、給気中に
おける手術室５１全体の総空調空気循環量が増減することはなく、手術室５１の天井５２
から流速が略一定の規則的な流れの空気を給気することができ、温調された空気の高い清
浄度を保持することが可能な垂直層流型空調を実現することができる。
【００９１】
　図１３，１４は、他の一例として示す空調システム５０Ｂ（空調方法）の構成図である
。図１３では、手術室５１（ハイブリッド手術室）を上方（天井５２の側）から示し、図
１４は、手術室５１を前方（前壁５４の側）から示す。図１３，１４では、手術台５８や
透視装置５９（Ｘ線アンギオグラフィー）、無影灯６０（図１４に図示）、照明器具６１
を点線で示す。図１４では、第２バイパスユニット６６Ｂの図示を省略している。図１３
，１４では、前後方向（長さ方向）を矢印Ａ（図１３のみ）、横方向（幅方向）を矢印Ｂ
で示し、上下方向を矢印Ｃ（図１４のみ）で示す。
【００９２】
　空調システム５０Ｂ（空調方法）は、第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈ（第１～
第ｎ給気ユニット）と、第１～第２バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂ（第１～第ｎ給気バ
イパスユニット）と、第１～第４空調装置６７Ａ～６７Ｄ（第１～第ｎ空調装置）と、第
１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈ（第１～第ｎ近接センサ）と、コントローラ６９（制
御装置）とから形成されている。第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈや第１～第２バ
イパスユニット６６Ａ，６６Ｂには、図１～図３に示す給気ユニット１０が使用されてい
る。
【００９３】
　なお、図１３，１４に示すシステム５０Ｂが図６，７に示すそれと異なるところは、第
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１バイパスユニット６６Ａにつながる第１給気ダクト７３に、風量調節ダンパ（ＶＤ）で
はなく第５モーターダンパ７８Ａ（ＭＤ）が設置され、第２バイパスユニット６６Ｂにつ
ながる第２給気ダクト７４に、風量調節ダンパではなく第６モーターダンパ７８Ｂが設置
されている点にある。図１３，１４の空調システム５０Ｂを構成するその他の機器は図６
，７の空調システム５０Ａのそれらと同一であるから、図６，７と同一の符号を付すとと
もに、図６，７の説明を援用することで、それらの説明は省略する。
【００９４】
　第１バイパスユニット６６Ａにつながる第１給気ダクト７３には、第５モーターダンパ
７８Ａが設置され、モーターダンパ７８Ａの旋回羽根の旋回による空気流路の開閉によっ
てユニット６６Ａにつながる給気ダクト７３が開閉される。モーターダンパ７８Ａの旋回
羽根が全開となって給気ダクト７３が開放されると、空気が給気ダクト７３からバイパス
ユニット６６Ａに流入し、バイパスユニット６６Ａから清浄な空気が手術室５１の天井５
２から床５３に向かって給気される。モーターダンパ７８Ａの旋回羽根が全閉となって給
気ダクト７３が閉鎖されると、空気のバイパスユニット６６Ａへの流入が遮断される。
【００９５】
　第２バイパスユニット６６Ｂにつながる第２給気ダクト７４には、第６モーターダンパ
７８Ｂが設置され、モーターダンパ７８Ｂの旋回羽根の旋回による空気流路の開閉によっ
てユニット６６Ｂにつながる給気ダクト７４が開閉される。モーターダンパ７８Ｂの旋回
羽根が全開となって給気ダクト７４が開放されると、空気が給気ダクト７４からバイパス
ユニット６６Ｂに流入し、バイパスユニット６６Ｂから清浄な空気が手術室５１の天井５
２から床５３に向かって給気される。モーターダンパ７８Ｂの旋回羽根が全閉となって給
気ダクト７４が閉鎖されると、空気のバイパスユニット６６Ｂへの流入が遮断される。
【００９６】
　図１５は、空調システム５０Ｂ（空調方法）における空気の給気開始と給気停止との制
御を説明する図であり、図１６は、図１５から続く空気の給気開始と給気停止との制御を
説明する図である。図１７は、図１６から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明
する図であり、図１８は、図１７から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する
図である。図１９は、図１８から続く空気の給気開始と給気停止との制御を説明する図で
ある。図１５～図１９では、手術台５８や無影灯６０、照明器具６１、コントローラ６９
の図示を省略し、透視装置５９や走行レール６２Ａを点線で示す。
【００９７】
　図１３，１４のシステム５０Ｂを設置した手術室５１において可視化手術（ハイブリッ
ド手術）が行われる場合、透視装置５９の走行器６３および天井走行アーム６４が走行レ
ール６２Ａ，６２Ｂに沿って前後方向へ移動し、患者の透視や血管撮影が行われる。手術
室５１においてシステム５０ＢをＯＮにすると、第１～第４空調装置６７Ａ～６７Ｄや第
１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈ、第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄ、第５お
よび第６モーターダンパ７８Ａ，７８Ｂ、コントローラ６９が起動し、空調装置６７Ａ～
６７Ｄから給気ダクト７３，７４に空気が供給される。
【００９８】
　コントローラ６９のメモリには、第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄのダンパ識
別コード、第５および第６モーターダンパ７８Ａ，７８Ｂのダンパ識別コード、第１～第
８近接センサ６８Ａ～６８Ｈのセンサ識別コードが記憶され、各ダンパ識別コードとセン
サ識別コードとの対応関係が記憶されている。
【００９９】
　コントローラ６９は、各ダンパ識別コードとセンサ識別コードとの対応関係によって、
第１および第２センサ６８Ａ，６８Ｂからの各信号によって開閉する第１モーターダンパ
７６Ａを特定し、第３および第４センサ６８Ｃ，６８Ｄからの各信号によって開閉する第
２モーターダンパ７６Ｂを特定する。さらに、第５および第６センサ６８Ｅ，６８Ｆから
の各信号によって開閉する第３モーターダンパ７６Ｃを特定し、第７および第８センサ６
８Ｇ，６８Ｈからの各信号によって開閉する第４モーターダンパ７６Ｄを特定する。コン
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トローラ６９は、第１～第４センサ６８Ａ～６８Ｄからの各信号によって開閉する第５モ
ーターダンパ７８Ａを特定し、第５～第８センサ６８Ｅ～６８Ｈからの各信号によって開
閉する第６モーターダンパ７８Ｂを特定する。
【０１００】
　図１５に示すように、透視装置５９の走行器６３および天井走行アーム６４が手術室５
１の前壁５４の側に位置し、透視装置５９による透視・血管撮影が行われる前であって、
走行器６３および天井走行アーム６４が後壁５５に向かって移動を開始する前では、走行
器６３の前端部が第１近接センサ６８Ａに近接せず、走行器６３が第１近接センサ６８Ａ
の検出範囲外にある。さらに、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈに近接
せず、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈの検出範囲外にある。それら近
接センサ６８Ａ～６８Ｈは、離間信号をコントローラ６９に出力する。
【０１０１】
　コントローラ６９は、それら近接センサ６８Ａ～６８Ｈからの離間信号によって走行器
６３がそれら近接センサ６８Ａ～６８Ｈの検出範囲外にあると認識する。コントローラ６
９は、第１～第４モーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの制御部に開信号を出力し、第１～第８
給気ユニット６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を開始させるとともに（給気第１開始手段
、給気第１開始工程）、第５および第６モーターダンパ７８Ａ，７８Ｂの制御部に閉信号
を出力し、第１および第２バイパスユニット６６Ａ，６６Ｂからの空気の給気を停止させ
る（給気第２停止手段、給気第２停止工程）。
【０１０２】
　コントローラ６９から開信号を受信したそれらモーターダンパ７６Ａ～７６Ｄの制御部
は、空気流路が閉鎖されている場合、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流
路を開放し、または、空気流路がすでに開放されている場合、旋回羽根の全開を維持する
。コントローラ６９から閉信号を受信したそれらモーターダンパ７８Ａ，７８Ｂの制御部
は、空気流路が開放されている場合、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全閉にして空気流
路を閉鎖し、または、空気流路がすでに閉鎖されている場合、旋回羽根の全閉を維持する
。
【０１０３】
　第１および第２空調装置６７Ａ，６７Ｂから供給された空気は、第１給気ダクト７３と
第１および第２モーターダンパ７６Ａ，７６Ｂとを通り、第５および第６給気ユニット６
５Ｅ，６５Ｆと第１および第２給気ユニット６５Ａ，６５Ｂとに流入した後、それら給気
ユニット６５Ａ，６５Ｂ，６５Ｅ，６５Ｆのスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂを通過し
て微細な塵埃が除去される。なお、モーターダンパ７８Ａの旋回羽根が全閉となって第１
バイパスユニット６６Ａにつながる給気ダクト７３が閉鎖され、空気のバイパスユニット
６６Ａへの流入が遮断されている。
【０１０４】
　それら給気ユニット６５Ａ，６５Ｂ，６５Ｅ，６５Ｆによって塵埃が除去された清浄な
空気は、図８に矢印Ｍ１で示すように、それら給気ユニット６５Ａ，６５Ｂ，６５Ｅ，６
５Ｆの開口１８から手術室５１の床５３（手術室５１の天井５２から手術台５８全域およ
びその近傍）に向かって給気される。
【０１０５】
　第３および第４空調装置６７Ｃ，６７Ｄから供給された空気は、第２給気ダクト７４と
第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄとを通り、第７および第８給気ユニット６
５Ｇ，６５Ｈと第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄとに流入した後、それら給気
ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈのスクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂを通過し
て微細な塵埃が除去される。なお、モーターダンパ７８Ｂの旋回羽根が全閉となって第２
バイパスユニット６６Ｂにつながる給気ダクト７４が閉鎖され、空気のバイパスユニット
６６Ｂへの流入が遮断されている。
【０１０６】
　それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６５Ｈによって塵埃が除去された清浄な
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空気は、図８に矢印Ｍ１で示すように、それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄ，６５Ｇ，６
５Ｈの開口１８から手術室５１の床５３（手術室５１の天井５２から手術台５８全域およ
びその近傍）に向かって給気される。なお、ＬＥＤ照明２４Ａ，２４Ｂから光が照射され
、スクリーンメッシュ２５Ａ，２５Ｂ全域から手術台５８およびその近傍に光が照射され
ている。
【０１０７】
　透視装置５９による透視・血管撮影を行うため、図１６に矢印Ｌ１で示すように、透視
装置５９の走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを前方へ移
動すると、走行器６３の前端部が第１近接センサ６８Ａに近接し（走行器６３の一部が給
気ユニット６５Ａ，６５Ｅの前端部に位置し）、走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検
出範囲内に入る。なお、図１６では、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈ
に近接せず、走行器６３が第２～第８近接センサ６８Ｂ～６８Ｈの検出範囲外にある。
【０１０８】
　走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検出範囲内に入ると、第１近接センサ６８Ａは、
近接信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ａから近接信号を受信したコン
トローラ６９は、走行器６３が第１近接センサ６８Ａの検出範囲内にあると認識する。コ
ントローラ６９は、第１モーターダンパ７６Ａの制御部に閉信号を出力し、第１および第
５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅからの空気の給気を停止させるとともに（給気第１停止手
段、給気第１停止工程）、第５モーターダンパ７８Ａの制御部に開信号を出力し、第１バ
イパスユニット６６Ａからの空気の給気を開始させる（給気第２開始止手段、給気第２開
始止工程）。
【０１０９】
　コントローラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７６Ａの制御部は、旋回羽根を
旋回させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーターダンパ７６Ａの空気流路
が閉鎖されることで、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅにつながる給気ダクト
７３が閉鎖され、給気ユニット６５Ａ，６５Ｅからの空気の給気が停止する。コントロー
ラ６９から開信号を受信したモーターダンパ７８Ａの制御部は、旋回羽根を旋回させ、空
気流路を全開にして空気流路を開放する。モーターダンパ７８Ａの空気流路が開放される
ことで、給気ユニット６５Ａ，６５Ｅから給気されるべき空気がバイパスユニット６６Ａ
を通って手術室５１内に給気される（給気バイパス手段、給気バイパス工程）。
【０１１０】
　図１６の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを
さらに前方へ移動すると、図１７に矢印Ｌ２で示すように、走行器６３が第１および第２
近接センサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲内から検出範囲外へ移動し、走行器６３の前端部が
第４近接センサ６８Ｄに近接するとともに、走行器６３の後端部が第３近接センサ６８Ｃ
に近接し（走行器６３が給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆに位置し）、走行器６３が第３およ
び第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内に入る。なお、図１７では、走行器６３が
第５～第８近接センサ６８Ｅ～６８Ｈに近接せず、走行器６３が第５～第８近接センサ６
８Ｅ～６８Ｈの検出範囲外にある。
【０１１１】
　走行器６３が第１および第２近接センサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲外へ移動（走行器６
３が第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅから離間）すると、第１および第２近接
センサ６８Ａ，６８Ｂは、離間信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ａ，
６８Ｂから離間信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第１および第２近接セ
ンサ６８Ａ，６８Ｂの検出範囲外にあると認識する。コントローラ６９は、第１モーター
ダンパ７６Ａの制御部に開信号を出力し、第１および第５給気ユニット６５Ａ，６５Ｅか
らの空気の給気を開始させる（給気第１開始手段、給気第１開始工程）。コントローラ６
９から開信号を受信した第１モーターダンパ７６Ａの制御部は、旋回羽根を旋回させ、空
気流路を全開にして空気流路を開放する。
【０１１２】
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　走行器６３が第３および第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内に入ると、第３お
よび第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄは、近接信号をコントローラ６９に出力する。近接セ
ンサ６８Ｃ，６８Ｄから近接信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第３およ
び第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内にあると認識する。コントローラ６９は、
第２モーターダンパ７６Ｂの制御部に閉信号を出力し、第２および第６給気ユニット６５
Ｂ，６５Ｆからの空気の給気を停止させる（給気第１停止手段、給気第１停止工程）。コ
ントローラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７６Ｂの制御部は、旋回羽根を旋回
させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。
【０１１３】
　なお、第５モーターダンパ７８Ａの制御部にはコントローラ６９から開信号が出力され
ており、モーターダンパ７８Ａの空気流路の全開状態が維持される。モーターダンパ７８
Ａの空気流路の開放状態が維持されることで、給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆから給気され
るべき空気がバイパスユニット６６Ａを通って手術室５１内に給気される（給気バイパス
手段、給気バイパス工程）。
【０１１４】
　図１７の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを
さらに前方へ移動すると、図１８に矢印Ｌ３で示すように、走行器６３が第３および第４
近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲内から検出範囲外へ移動し、走行器６３の前端部が
第７近接センサ６８Ｇに近接するとともに、走行器６３の後端部が第６近接センサ６８Ｆ
に近接し（走行器６３の一部が給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈの前端部に位置するとともに
、走行器６３の一部が給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇの前端部に位置し）、走行器６３が第
６および第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内に入る。なお、図１８では、走行器
６３が第１～第５近接センサ６８Ａ～６８Ｅから離間し、走行器６３が第１～第５近接セ
ンサ６８Ａ～６８Ｅの検出範囲外にある。
【０１１５】
　走行器６３が第３および第４近接センサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲外へ移動（走行器６
３が第２および第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆから離間）すると、第３および第４近接
センサ６８Ｃ，６８Ｄは、離間信号をコントローラ６９に出力する。近接センサ６８Ｃ，
６８Ｄから離間信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第３および第４近接セ
ンサ６８Ｃ，６８Ｄの検出範囲外にあると認識する。
【０１１６】
　コントローラ６９は、第２モーターダンパ７６Ｂの制御部に開信号を出力し、第２およ
び第６給気ユニット６５Ｂ，６５Ｆからの空気の給気を開始させるとともに（給気第１開
始手段、給気第１開始工程）、第５モーターダンパ７８Ａの制御部に閉信号を出力し、第
１バイパスユニット６６Ａからの空気の給気を停止させる（給気第２停止手段、給気第２
停止工程）。コントローラ６９から開信号を受信した第２モーターダンパ７６Ｂの制御部
は、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。コントローラ６９
から閉信号を受信した第５モーターダンパ７８Ａの制御部は、旋回羽根を旋回させ、空気
流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーターダンパ７８Ａの旋回羽根が全閉となって
第１バイパスユニット６６Ａにつながる給気ダクト７３が閉鎖され、空気のバイパスユニ
ット６６Ａへの流入が遮断される。
【０１１７】
　走行器６３が第６および第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内に入ると、第６お
よび第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇは、近接信号をコントローラ６９に出力する。近接セ
ンサ６８Ｆ，６８Ｇから近接信号を受信したコントローラ６９は、走行器６３が第６およ
び第７近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内にあると認識する。
【０１１８】
　コントローラ６９は、第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの制御部に閉信号
を出力し、第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６
５Ｇ，６５Ｈとからの空気の給気を停止させるとともに（給気第１停止手段、給気第１停
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止工程）、第６モーターダンパ７８Ｂの制御部に開信号を出力し、第２バイパスユニット
６６Ｂからの空気の給気を開始させる（給気第２開始止手段、給気第２開始工程）。
【０１１９】
　コントローラ６９から閉信号を受信した第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄ
の制御部は、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。モーター
ダンパ７６Ｃ，７６Ｄの空気流路が閉鎖されることで、第３および第７給気ユニット６５
Ｃ，６５Ｇと第４および第８給気ユニット６５Ｄ，６５Ｈとにつながる給気ダクト７４が
閉鎖され、それら給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇ，６５Ｄ，６５Ｈからの空気の給気が停止
する。
【０１２０】
　コントローラ６９から開信号を受信した第６モーターダンパ７８Ｂの制御部は、旋回羽
根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。モーターダンパ７８Ａの空気
流路が開放されることで、給気ユニット６５Ｃ，６５Ｇ，６５Ｄ，６５Ｈから給気される
べき空気がバイパスユニット６６Ｂを通って手術室５１内に給気される（給気バイパス手
段、給気バイパス工程）。
【０１２１】
　図１８の状態から走行器６３および天井走行アーム６４が走行レール６２Ａ，６２Ｂを
さらに前方へ移動すると、図１９に矢印Ｌ４で示すように、走行器６３が第６および第７
近接センサ６８Ｆ，６８Ｇの検出範囲内から検出範囲外へ移動するとともに、走行器６３
が第８近接センサ６８Ｈの検出範囲内から検出範囲外へ移動する。
【０１２２】
　走行器６３が第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈの検出範囲外へ移動（走行器６３が
第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５Ｇ，６５
Ｈとから離間）すると、第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈは、離間信号をコントロー
ラ６９に出力する。近接センサ６８Ｆ～６８Ｈから離間信号を受信したコントローラ６９
は、走行器６３が第６～第８近接センサ６８Ｆ～６８Ｈの検出範囲外にあると認識する。
コントローラ６９は、第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄの制御部に開信号を
出力し、第３および第４給気ユニット６５Ｃ，６５Ｄと第７および第８給気ユニット６５
Ｇ，６５Ｈとからの空気の給気を開始させるとともに（給気第１開始手段、給気第１開始
工程）、第６モーターダンパ７８Ｂの制御部に閉信号を出力し、第２バイパスユニット６
６Ｂからの空気の給気を停止させる（給気第２停止手段、給気第２停止工程）。
【０１２３】
　コントローラ６９から開信号を受信した第３および第４モーターダンパ７６Ｃ，７６Ｄ
の制御部は、旋回羽根を旋回させ、空気流路を全開にして空気流路を開放する。コントロ
ーラ６９から閉信号を受信したモーターダンパ７８Ｂの制御部は、旋回羽根を旋回させ、
空気流路を全閉にして空気流路を閉鎖する。
【０１２４】
　空調システム５０Ｂ（空調方法）は、第１～第８近接センサ６８Ａ～６８Ｈからの近接
信号によって第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈのうちの走行器６３が近接した給気
ユニット６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を停止することで、給気を停止した給気ユニッ
ト６５Ａ～６５Ｈからの空気が走行器６３に衝突することはなく、空気が走行器６３に衝
突することによる気流の乱れを防ぐことができ、手術室５１の天井５２から流速が略一定
の規則的な流れの清浄なかつ温調された空気を給気することができる。
【０１２５】
　空調システム５０Ｂ（空調方法）は、手術室５１の天井５２に敷設された走行レール６
２Ａ，６２Ｂを走行器６３が往復移動しているときに、その走行器６３が離間した給気ユ
ニット６５Ａ～６５Ｈのすべてから空気が給気されるから、走行器６３の移動経路の直下
に清浄かつ温調された空気を給気することができ、手術台５８およびその近傍全域に清浄
な温調空気を継続して給気することができる。
【０１２６】
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　空調システム５０Ｂ（空調方法）は、それら第１～第８給気ユニット６５Ａ～６５Ｈの
うちの少なくとも１台の給気ユニット６５Ａ～６５Ｈからの空気の給気を停止させた場合
、その給気ユニット６５Ａ～６５Ｈから給気される空気が第１および第２バイパスユニッ
ト６６Ａ，６６Ｂを通って手術室５１に給気されるから、手術室５１における空調空気量
の増加を防ぐことができる。空調システム５０Ｂ（空調方法）は、第１～第８給気ユニッ
ト６５Ａ～６５Ｈのすべてからの空気の給気が開始された場合、第１および第２バイパス
ユニット６６Ａ，６６Ｂからの空気の給気を停止させるから、手術室５１における空調空
気量の減少を防ぐことができる。空調システム５０Ｂ（空調方法）は、給気中における手
術室５１全体の総空調空気循環量が増減することはなく、手術室５１の天井５２から流速
が略一定の規則的な流れの空気を給気することができ、温調された空気の高い清浄度を保
持することが可能な垂直層流型空調を確実に実現することができる。
【符号の説明】
【０１２７】
　１０　　給気ユニット
　１１　　頂板
　１２　　前側板
　１３　　後側板
　１４　　右側板
　１５　　左側板
　１７　　スペース
　１８　　開口
　２０　　ダクト接続部
　２１　　チャンバー
　２２　　消音ディフューザー
　２３Ａ，Ｂ　ＨＥＰＡフィルタ
　２４Ａ，Ｂ　ＬＥＤ照明
　２５Ａ，Ｂ　スクリーンメッシュ
　２８　　網目
　２９　　第１スクリーンメッシュ
　３０　　網目
　３１　　第２スクリーンメッシュ
　３２　　チャンバーの側面開口
　５０Ａ　空調システム（空調方法）
　５０Ｂ　空調システム（空調方法）
　５１　　手術室
　５２　　天井
　５３　　床
　５４　　前壁
　５５　　後壁
　５６　　側壁
　５７　　側壁
　５８　　手術台
　５９　　透視装置
　６２Ａ，Ｂ　走行レール
　６３　　走行器
　６４　　天井走行アーム
　６５Ａ～Ｈ　第１～第８給気ユニット
　６６Ａ，Ｂ　第１および第２バイパスユニット
　６７Ａ～Ｄ　第１～第４空調装置
　６８Ａ～Ｈ　第１～第８近接センサ
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　６９　　コントローラ
　７２　　取入口
　７３　　第１給気ダクト
　７４　　第２給気ダクト
　７６Ａ～７６Ｄ　第１～第４モーターダンパ
　７７Ａ，Ｂ　第１および第２風量調節ダンパ
　７８Ａ，Ｂ　第５および第６モーターダンパ
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