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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　空間に空気を送り出す送風機と、
　前記送風機を駆動するインバータ装置と、
　前記空間の空気の状態を変化させるための指示を受け付ける受付部と、
　前記受付部によって受け付けられた前記指示をもとに前記インバータ装置を制御する制
御部とを備え、
　前記インバータ装置は、
　　前記送風機を駆動するモータと、
　　２相方式と３相方式とのいずれかの方式で前記モータを回転させるインバータ回路と
を有し、
　前記指示は、風量及び風速を特定する風情報と、運転形態を特定する形態情報とを含み
、
　前記制御部は、
　　風量と風速との複数の組の各々についての前記モータの単位時間当たりの回転数を記
憶する回転数記憶部と、
　　複数の運転形態の各々について、節電モードかつ就寝モードで運転する第１の場合と
、節電モードかつ非就寝モードで運転する第２の場合と、非節電モードかつ就寝モードで
運転する第３の場合と、非節電モードかつ非就寝モードで運転する第４の場合との各々に
おける補正値であって正の値又は負の値である補正値を記憶する補正値記憶部と、
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　　あらかじめ定められた固定値を記憶する固定値記憶部と、
　　前記風情報が特定する風量及び風速の組に対応する単位時間当たりの回転数である指
定回転数を前記回転数記憶部から取得する回転数取得部と、
　　前記指示に含まれる前記形態情報が特定する運転形態を判断し、前記指示が節電モー
ドで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、前記指示が就寝モードで運転する要求を
含んでいるか否かを判断し、得られた判断結果に対応する指定補正値を前記補正値記憶部
が記憶する複数の前記補正値のなかから取得する補正値取得部と、
　　前記固定値記憶部から前記固定値を取得する固定値取得部と、
　　前記固定値取得部によって取得された前記固定値に前記補正値取得部によって取得さ
れた前記指定補正値を加算して２相方式と３相方式とのいずれの方式で運転するのかを選
択するための閾値を算出する算出部と、
　　前記回転数取得部によって取得された前記指定回転数が前記算出部によって算出され
た前記閾値より小さいか否かを判断する回転数判断部と、
　　前記指定回転数が前記閾値より小さいと前記回転数判断部によって判断された場合に
３相方式で運転することを選択し、前記指定回転数が前記閾値以上であると前記回転数判
断部によって判断された場合に２相方式で運転することを選択する選択部とを有し、
　前記インバータ回路は、前記選択部によって行われた選択にしたがって２相方式と３相
方式とのいずれかの方式で前記モータを回転させる
　ことを特徴とする空気調和機。
【請求項２】
　前記空間に人が存在することを検知する人感センサを更に備え、
　前記制御部は、
　　前記空間に人が存在する場合に対応する正の値である第１人感補正値と、前記空間に
人が存在しない場合に対応する負の値である第２人感補正値とを記憶する人感補正値記憶
部と、
　　前記空間に人が存在することが前記人感センサによって検知された場合に前記人感補
正値記憶部から前記第１人感補正値を取得し、前記空間に人が存在することが前記人感セ
ンサによって検知されない場合に前記人感補正値記憶部から前記第２人感補正値を取得す
る人感補正値取得部とを更に有し、
　前記算出部は、前記固定値取得部によって取得された前記固定値に、前記補正値取得部
によって取得された前記指定補正値と、前記人感補正値取得部によって取得された前記第
１人感補正値又は前記第２人感補正値とを加算して前記閾値を算出する
　ことを特徴とする請求項１に記載の空気調和機。
【請求項３】
　基板と、
　前記基板の温度を検知する温度検知部とを更に備え、
　前記制御部は、
　　前記基板の温度があらかじめ設定された基準温度以上である場合に用いられる負の値
である温度補正値を記憶する温度補正値記憶部と、
　　前記温度検知部によって検知された前記基板の温度が前記基準温度以上であるか否か
を判断する温度判断部と、
　　前記基板の温度が前記基準温度以上であると前記温度判断部によって判断された場合
にのみ前記温度補正値記憶部から前記温度補正値を取得する温度補正値取得部とを更に有
し、
　前記制御部は、前記基板の平面の上に前記平面に接して位置しており、
　前記算出部は、前記固定値取得部によって取得された前記固定値に、前記補正値取得部
によって取得された前記指定補正値と、前記人感補正値取得部によって取得された前記第
１人感補正値又は前記第２人感補正値と、前記温度補正値取得部によって取得された前記
温度補正値とを加算して前記閾値を算出する
　ことを特徴とする請求項２に記載の空気調和機。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、インバータ装置を有する空気調和機に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来のインバータ装置を有する空気調和機は、ユーザが設定した風量及び風速に応じた
回転速度で送風機を回転させる。送風機を駆動するモータは、３相分のスイッチング素子
をスイッチする３相方式と、３相のうちの一相をＨｉｇｈ又はＬｏｗに固定して２相分の
スイッチング素子をスイッチする２相方式とのいずれかの方式により回転する（例えば、
特許文献１参照）。
【０００３】
　２相方式は、３相方式に比べて、スイッチング時の電力の損失を低減することができ、
オーバーシュートによる電力の損失を低減することもできる。他方、モータを駆動するた
めの波形については、３相方式での波形は２相方式での波形に比べて滑らかであるため、
モータが回転することにより生じる騒音及び振動は、３相方式の方が２相方式より小さい
。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２００３－２０９９７６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　従来の空気調和機では、２相方式での運転と３相方式での運転との切り替えは、あらか
じめ設定された固定値と、ユーザが設定した風量及び風速の組に対応する単位時間当たり
の回転数である指定回転数とを比較することによって行われる。つまり、従来の空気調和
機では、２相方式での運転と３相方式での運転との切り替えの判断に固定値が用いられる
ため、空気調和機の使用環境に応じて行われない。使用環境に応じて２相方式での運転と
３相方式での運転との切り替えを行う空気調和機が提供されることが要求されている。
【０００６】
　本発明は、上記に鑑みてなされたものであって、使用環境に応じて２相方式での運転と
３相方式での運転との切り替えを行う空気調和機を得ることを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上述した課題を解決し、目的を達成するために、本発明に係る空気調和機は、空間に空
気を送り出す送風機と、前記送風機を駆動するインバータ装置と、前記空間の空気の状態
を変化させるための指示を受け付ける受付部と、前記受付部によって受け付けられた前記
指示をもとに前記インバータ装置を制御する制御部とを有する。前記インバータ装置は、
前記送風機を駆動するモータと、２相方式と３相方式とのいずれかの方式で前記モータを
回転させるインバータ回路とを有する。前記指示は、風量及び風速を特定する風情報と、
運転形態を特定する形態情報とを含む。前記制御部は、風量と風速との複数の組の各々に
ついての前記モータの単位時間当たりの回転数を記憶する回転数記憶部と、複数の運転形
態の各々について、節電モードかつ就寝モードで運転する第１の場合と、節電モードかつ
非就寝モードで運転する第２の場合と、非節電モードかつ就寝モードで運転する第３の場
合と、非節電モードかつ非就寝モードで運転する第４の場合との各々における補正値であ
って正の値又は負の値である補正値を記憶する補正値記憶部と、あらかじめ定められた固
定値を記憶する固定値記憶部とを有する。前記制御部は、前記風情報が特定する風量及び
風速の組に対応する単位時間当たりの回転数である指定回転数を前記回転数記憶部から取
得する回転数取得部と、前記指示に含まれる前記形態情報が特定する運転形態を判断し、
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前記指示が節電モードで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、前記指示が就寝モー
ドで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、得られた判断結果に対応する指定補正値
を前記補正値記憶部が記憶する複数の前記補正値のなかから取得する補正値取得部と、前
記固定値記憶部から前記固定値を取得する固定値取得部とを更に有する。前記制御部は、
前記固定値取得部によって取得された前記固定値に前記補正値取得部によって取得された
前記指定補正値を加算して２相方式と３相方式とのいずれの方式で運転するのかを選択す
るための閾値を算出する算出部と、前記回転数取得部によって取得された前記指定回転数
が前記算出部によって算出された前記閾値より小さいか否かを判断する回転数判断部と、
前記指定回転数が前記閾値より小さいと前記回転数判断部によって判断された場合に３相
方式で運転することを選択し、前記指定回転数が前記閾値以上であると前記回転数判断部
によって判断された場合に２相方式で運転することを選択する選択部とを更に有する。前
記インバータ回路は、前記選択部によって行われた選択にしたがって２相方式と３相方式
とのいずれかの方式で前記モータを回転させる。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明に係る空気調和機は、使用環境に応じて２相方式での運転と３相方式での運転と
の切り替えを行うことができるという効果を奏する。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】実施の形態１の空気調和機の構成を示す図
【図２】実施の形態１の空気調和機における制御部の動作の手順を示すフローチャート
【図３】実施の形態２の空気調和機の構成を示す図
【図４】実施の形態２の空気調和機における制御部の動作の手順を示すフローチャート
【図５】実施の形態３の空気調和機の構成を示す図
【図６】実施の形態３の空気調和機における制御部の動作の手順を示すフローチャート
【図７】実施の形態１の空気調和機の制御部を構成する少なくとも一部の構成要素が処理
回路であることを示す図
【図８】実施の形態１の空気調和機の制御部を構成する少なくとも一部の構成要素がプロ
セッサであることを示す図
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下に、本発明の実施の形態に係る空気調和機を図面に基づいて詳細に説明する。なお
、この実施の形態によりこの発明が限定されるものではない。
【００１１】
実施の形態１．
　まず、実施の形態１の空気調和機１Ａの構成を説明する。図１は、実施の形態１の空気
調和機１Ａの構成を示す図である。空気調和機１Ａは、空間に空気を送り出す送風機１１
と、送風機１１を駆動するインバータ装置１２と、空間の空気の状態を変化させるための
指示を受け付ける受付部１３と、受付部１３によって受け付けられた指示をもとにインバ
ータ装置１２を制御する制御部１４Ａとを有する。
【００１２】
　受付部１３は、ユーザが遠隔操作機器２を操作することによって遠隔操作機器２に対し
て行った指示を遠隔操作機器２から受け付ける。例えば、遠隔操作機器２は電磁波を用い
て指示を受付部１３に送信し、受付部１３は電磁波による指示を受信することによって指
示を受け付ける。又は、受付部１３は、空気調和機１Ａの筐体に設けられている操作パネ
ルに対してユーザが行った指示を操作パネルから受け付ける。図１には、操作パネルは示
されていない。
【００１３】
　受付部１３によって受け付けられる指示は、運転形態を特定する形態情報と、温度を特
定する温度情報と、風量及び風速を特定する風情報とを含む。運転形態は、冷房運転、暖
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房運転及び除湿運転のいずれかである。指示は、節電モードで運転する要求を含んでいる
場合がある。指示は、就寝モードで運転する要求を含んでいる場合がある。
【００１４】
　インバータ装置１２は、送風機１１を駆動するモータ２１と、２相方式と３相方式との
いずれかの方式でモータ２１を回転させるインバータ回路２２とを有する。モータ２１は
、インバータ回路２２による制御にしたがって２相方式と３相方式とのいずれかの方式で
回転する。
【００１５】
　制御部１４Ａは、風量と風速との複数の組の各々についてのモータ２１の単位時間当た
りの回転数を記憶する回転数記憶部３１を有する。回転数記憶部３１の具体例は、ＲＯＭ
(Read　Only　Memory)である。制御部１４Ａは、複数の運転形態の各々について、節電モ
ードかつ就寝モードで運転する第１の場合と、節電モードかつ非就寝モードで運転する第
２の場合と、非節電モードかつ就寝モードで運転する第３の場合と、非節電モードかつ非
就寝モードで運転する第４の場合との各々の場合における補正値であって正の値又は負の
値の補正値を記憶する補正値記憶部３２を更に有する。補正値記憶部３２の具体例は、Ｒ
ＯＭである。複数の運転形態は、冷房運転、暖房運転及び除湿運転である。
【００１６】
　制御部１４Ａは、あらかじめ定められた固定値を記憶する固定値記憶部３３を更に有す
る。固定値は、従来の空気調和機において２相方式での運転と３相方式での運転との切り
替えの判断に用いられる基準値である。固定値記憶部３３の具体例は、ＲＯＭである。制
御部１４Ａは、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる風情報が特定する風量
及び風速の組に対応する単位時間当たりの回転数である指定回転数を回転数記憶部３１か
ら取得する回転数取得部３４を更に有する。
【００１７】
　制御部１４Ａは、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる形態情報が特定す
る運転形態を判断し、指示が節電モードで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、指
示が就寝モードで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、得られた判断結果に対応す
る指定補正値を補正値記憶部３２が記憶する複数の補正値のなかから取得する補正値取得
部３５を更に有する。
【００１８】
　制御部１４Ａは、固定値記憶部３３から固定値を取得する固定値取得部３６と、固定値
取得部３６によって取得された固定値に補正値取得部３５によって取得された指定補正値
を加算して２相方式と３相方式とのいずれの方式で運転するのかを選択するための閾値を
算出する算出部３７とを更に有する。なお、補正値記憶部３２に記憶される複数の補正値
の各々は、算出部３７によって算出される閾値がモータ２１の単位時間当たりの最大回転
数を超えないように設定される。補正値記憶部３２に記憶される補正値については、選択
部３９を説明した後にあらためて説明する。
【００１９】
　制御部１４Ａは、回転数取得部３４によって取得された指定回転数が算出部３７によっ
て算出された閾値より小さいか否かを判断する回転数判断部３８を更に有する。制御部１
４Ａは、指定回転数が閾値より小さいと回転数判断部３８によって判断された場合に３相
方式で運転することを選択し、指定回転数が閾値以上であると回転数判断部３８によって
判断された場合に２相方式で運転することを選択する選択部３９を更に有する。
【００２０】
　補正値記憶部３２に記憶される補正値について、更に説明する。就寝モードで運転する
場合、モータ２１の回転に伴う振動及び騒音の一方又は双方を抑制する３相方式でできる
だけ運転させるために、補正値は正の値である。節電モードで運転する場合、モータ２１
のエネルギの消費を抑制する２相方式でできるだけ運転させるために、補正値は負の値で
ある。就寝モードで運転する場合、閾値が大きくなるので３相方式で運転される可能性が
高くなる。節電モードで運転する場合、閾値が小さくなるので２相方式で運転される可能
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性が高くなる。
【００２１】
　インバータ装置１２におけるインバータ回路２２は、制御部１４Ａにおける選択部３９
によって行われた選択にしたがって２相方式と３相方式とのいずれかの方式でモータ２１
を回転させる。モータ２１は、インバータ回路２２による制御にしたがって２相方式と３
相方式とのいずれか一方の方式で、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる風
情報が特定する風量及び風速の組に対応する指定回転数にしたがって回転して送風機１１
を駆動する。なお、送風機１１から空間に送り出される空気の温度は、指示に含まれる温
度情報をもとに、図１には示されていない熱交換機によって制御される。
【００２２】
　次に、実施の形態１の空気調和機１Ａの動作を説明する。図２は、実施の形態１の空気
調和機１Ａにおける制御部１４Ａの動作の手順を示すフローチャートである。受付部１３
が指示を受け付けると、受付部１３は受け取った指示を回転数取得部３４及び補正値取得
部３５に出力し、回転数取得部３４及び補正値取得部３５は指示の内容を解析する（Ｓ１
）。上述の通り、指示は、風量及び風速を特定する風情報と、運転形態を特定する形態情
報とを含む。指示は、節電モードで運転する要求を含んでいる場合がある。指示は、就寝
モードで運転する要求を含んでいる場合がある。
【００２３】
　回転数取得部３４は、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる風情報が特定
する風量及び風速を検出し（Ｓ２）、検出した風量及び風速の組に対応する単位時間当た
りの回転数である指定回転数を回転数記憶部３１から取得する（Ｓ３）。補正値取得部３
５は、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる形態情報が特定する運転形態を
判断し、指示が節電モードで運転する要求を含んでいるか否かを判断し、指示が就寝モー
ドで運転する要求を含んでいるか否かを判断する（Ｓ４）。つまり、ステップＳ４におい
て、補正値取得部３５は、運転形態と、節電モードの有無と、就寝モードの有無とを判断
する。補正値取得部３５は、得られた判断結果に対応する指定補正値を補正値記憶部３２
が記憶する複数の補正値のなかから取得する（Ｓ５）。なお、ステップＳ２及びステップ
Ｓ３における動作は、ステップＳ４、ステップＳ５及びステップＳ６における動作と平行
して行われてもよいし、ステップＳ４、ステップＳ５及びステップＳ６における動作の前
に行われてもよいし後に行われてもよい。
【００２４】
　固定値取得部３６は、固定値記憶部３３から固定値を取得する。算出部３７は、固定値
取得部３６によって取得された固定値に、補正値取得部３５によって取得された指定補正
値を加算して、２相方式と３相方式とのいずれの方式で運転するのかを選択するための閾
値を算出する（Ｓ６）。回転数判断部３８は、回転数取得部３４によって取得された指定
回転数が算出部３７によって算出された閾値より小さいか否かを判断する（Ｓ７）。
【００２５】
　選択部３９は、指定回転数が閾値より小さいと回転数判断部３８によって判断された場
合（Ｓ７でＹｅｓ）、３相方式で運転することを選択する（Ｓ８）。選択部３９は、指定
回転数が閾値以上であると回転数判断部３８によって判断された場合（Ｓ７でＮｏ）、２
相方式で運転することを選択する（Ｓ９）。
【００２６】
　インバータ装置１２におけるインバータ回路２２は、制御部１４Ａにおける選択部３９
によって行われた選択にしたがって２相方式と３相方式とのいずれかの方式でモータ２１
を回転させる。モータ２１は、インバータ回路２２による制御にしたがって２相方式と３
相方式とのいずれか一方の方式で、受付部１３によって受け付けられた指示に含まれる風
情報が特定する風量及び風速の組に対応する指定回転数にしたがって回転して送風機１１
を駆動する。なお、送風機１１から空間に送り出される空気の温度は、指示に含まれる温
度情報をもとに、図１には示されていない熱交換機によって制御される。また、制御部１
４Ａは、受付部１３が指示を受け付ける毎に、図２のフローチャートの動作を行う。
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【００２７】
　上述の通り、実施の形態１の空気調和機１Ａは、回転数取得部３４によって取得された
指定回転数が、従来の空気調和機において２相方式での運転と３相方式での運転との切り
替えの判断に用いられる基準値である固定値より小さいか否かを判断しない。空気調和機
１Ａは、指定回転数が節電モードの有無及び就寝モードの有無に依存する指定補正値を用
いて算出される閾値をもとに、２相方式と３相方式とのいずれか一方を選択する。つまり
、空気調和機１Ａは、節電モードの有無及び就寝モードの有無という使用環境に応じて２
相方式での運転と３相方式での運転とを切り替えることができる。
【００２８】
　例えば、受付部１３によって受け付けられた指示が節電モードで運転する要求を含んで
いる場合、指定補正値は負の値であるので閾値は小さくなり、指定回転数が閾値以上にな
る可能性が高くなる。その結果、空気調和機１Ａがモータ２１のエネルギの消費を抑制す
る２相方式で運転する確率を高めることができる。指示が就寝モードで運転する要求を含
んでいる場合、指定補正値は正の値であるので閾値は大きくなり、指定回転数が閾値より
小さくなる可能性が高くなる。その結果、空気調和機１Ａがモータ２１の回転に伴う振動
及び騒音の一方又は双方を抑制する３相方式で運転する確率を高めることができる。
【００２９】
実施の形態２．
　次に、実施の形態２の空気調和機１Ｂを説明する。図３は、実施の形態２の空気調和機
１Ｂの構成を示す図である。空気調和機１Ｂは、実施の形態１の空気調和機１Ａが有する
すべての構成要素を有すると共に、人感センサ１５を有する。実施の形態１の空気調和機
１Ａにおける制御部１４Ａは、実施の形態２では制御部１４Ｂに置き換えられている。制
御部１４Ｂは、制御部１４Ａが有するすべての構成要素を有すると共に、人感補正値記憶
部４０及び人感補正値取得部４１を有する。実施の形態２では、主に実施の形態１と相違
する部分を説明する。
【００３０】
　人感センサ１５は、送風機１１が空気を送り出す空間に人が存在している場合、その空
間に人が存在することを検知するセンサである。人感補正値記憶部４０は、空間に人が存
在する場合に対応する正の値である第１人感補正値と、空間に人が存在しない場合に対応
する負の値である第２人感補正値とを記憶する。更に言うと、第１人感補正値は、空間に
人が存在する場合にモータ２１の回転に伴う振動及び騒音の一方又は双方を抑制する３相
方式で運転される確率を高める補正値である。第２人感補正値は、空間に人が存在しない
場合にモータ２１のエネルギの消費を抑制する２相方式で運転される確率を高める補正値
である。
【００３１】
　人感補正値取得部４１は、受付部１３によって受け付けられた指示が人感センサ１５に
よる検知結果を利用して運転する要求を含んでいるか否かを判断する。人感補正値取得部
４１は、指示が人感センサ１５による検知結果を利用して運転する要求を含んでいると判
断した場合、空間に人が存在することが人感センサ１５によって検知されたときに人感補
正値記憶部４０から第１人感補正値を取得し、空間に人が存在することが人感センサ１５
によって検知されないときに人感補正値記憶部４０から第２人感補正値を取得する。
【００３２】
　算出部３７は、固定値取得部３６によって取得された固定値に、補正値取得部３５によ
って取得された指定補正値と、人感補正値取得部４１によって取得された第１人感補正値
又は第２人感補正値とを加算して閾値を算出する。回転数判断部３８は、実施の形態１と
同様に、回転数取得部３４によって取得された指定回転数が算出部３７によって算出され
た閾値より小さいか否かを判断し、選択部３９は、指定回転数が閾値より小さい場合に３
相方式で運転することを選択し、指定回転数が閾値以上である場合に２相方式で運転する
ことを選択する。
【００３３】
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　次に、実施の形態２の空気調和機１Ｂの動作を説明する。図４は、実施の形態２の空気
調和機１Ｂにおける制御部１４Ｂの動作の手順を示すフローチャートである。ステップＳ
１からステップＳ５までは、実施の形態１のステップＳ１からステップＳ５までと同じで
ある。なお、受付部１３によって受け付けられた指示は人感センサ１５による検知結果を
利用して運転する要求を含んでいると仮定する。
【００３４】
　ステップＳ２６において、人感補正値取得部４１は、人感センサ１５による検知結果を
人感センサ１５から取得する。検知結果が空間に人が存在するというものである場合、つ
まり、空間に人が存在することが人感センサ１５によって検知された場合、人感補正値取
得部４１は人感補正値記憶部４０から第１人感補正値を取得する（Ｓ２７）。他方、検知
結果が空間に人が存在しないというものである場合、つまり、空間に人が存在することが
人感センサ１５によって検知されない場合、人感補正値取得部４１は人感補正値記憶部４
０から第２人感補正値を取得する（Ｓ２７）。
【００３５】
　固定値取得部３６は、固定値記憶部３３から固定値を取得する。算出部３７は、固定値
取得部３６によって取得された固定値に、補正値取得部３５によって取得された指定補正
値と、人感補正値取得部４１によって取得された第１人感補正値又は第２人感補正値とを
加算して２相方式と３相方式とのいずれの方式で運転するのかを選択するための閾値を算
出する（Ｓ２８）。回転数判断部３８は、回転数取得部３４によって取得された指定回転
数が算出部３７によって算出された閾値より小さいか否かを判断する（Ｓ２９）。
【００３６】
　選択部３９は、指定回転数が閾値より小さいと回転数判断部３８によって判断された場
合（Ｓ２９でＹｅｓ）、３相方式で運転することを選択する（Ｓ３０）。選択部３９は、
指定回転数が閾値以上であると回転数判断部３８によって判断された場合（Ｓ２９でＮｏ
）、２相方式で運転することを選択する（Ｓ３１）。
【００３７】
　上述の通り、実施の形態２の空気調和機１Ｂは、節電モードの有無及び就寝モードの有
無に依存する指定補正値と人感センサ１５による検知結果に依存する第１人感補正値又は
第２人感補正値とを用いて算出される閾値をもとに、２相方式と３相方式とのいずれか一
方の方式を選択する。つまり、空気調和機１Ｂは、節電モードの有無及び就寝モードの有
無という使用環境と空間における人の存在の有無という使用環境とに応じて２相方式での
運転と３相方式での運転との切り替えを行うことができる。
【００３８】
　人感補正値記憶部４０は、空間に人が存在する場合に対応する正の値である第１人感補
正値と、空間に人が存在しない場合に対応する負の値である第２人感補正値とを記憶する
。算出部３７は、固定値に、指定補正値と、第１人感補正値又は第２人感補正値とを加算
して閾値を算出する。選択部３９は、指定回転数が閾値より小さい場合に３相方式で運転
することを選択し、指定回転数が閾値以上である場合に２相方式で運転することを選択す
る。
【００３９】
　空間に人が存在する場合、算出部３７は正の値である第１人感補正値を用いて閾値を算
出するので閾値は大きくなり、そのため指定回転数が閾値より小さくなる可能性が高くな
る。その結果、モータ２１の回転に伴う振動及び騒音の一方又は双方を抑制する３相方式
で運転される確率を高めることができる。他方、空間に人が存在しない場合、算出部３７
は負の値である第２人感補正値を用いて閾値を算出するので閾値は小さくなり、そのため
指定回転数が閾値以上になる可能性が高くなる。その結果、振動又は騒音を抑制すること
よりもモータ２１のエネルギの消費を抑制する２相方式で運転される確率を高めることが
できる。
【００４０】
実施の形態３．
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　次に、実施の形態３の空気調和機１Ｃを説明する。図５は、実施の形態３の空気調和機
１Ｃの構成を示す図である。空気調和機１Ｃは、実施の形態２の空気調和機１Ｂが有する
すべての構成要素を有すると共に、基板１６と、基板１６の温度を検知する温度検知部１
７とを有する。実施の形態２の空気調和機１Ｂにおける制御部１４Ｂは、実施の形態３で
は制御部１４Ｃに置き換えられている。制御部１４Ｃは、制御部１４Ｂが有するすべての
構成要素を有すると共に、温度補正値記憶部４２、温度判断部４３及び温度補正値取得部
４４を有する。実施の形態３では、主に実施の形態２と相違する部分を説明する。
【００４１】
　制御部１４Ｃは、基板１６の平面の上に当該平面に接して位置している。温度検知部１
７は、複数の構成要素を有する制御部１４Ｃが設けられている基板１６の温度を検知する
。例えば、温度検知部１７は、基板１６の平面に接続されたサーミスタを用いることによ
り、基板１６の温度を検知する。
【００４２】
　制御部１４Ｃにおいて、温度補正値記憶部４２は、基板１６の温度があらかじめ設定さ
れた基準温度以上である場合に用いられる負の値である温度補正値を記憶する。温度補正
値は、空気調和機１Ｃを保護するための補正値である。温度判断部４３は、温度検知部１
７によって検知された基板１６の温度が基準温度以上であるか否かを判断する。温度補正
値取得部４４は、基板１６の温度が基準温度以上であると温度判断部４３によって判断さ
れた場合にのみ温度補正値記憶部４２から温度補正値を取得する。
【００４３】
　算出部３７は、基板１６の温度が基準温度以上であると温度判断部４３によって判断さ
れた場合、固定値取得部３６によって取得された固定値に、補正値取得部３５によって取
得された指定補正値と、人感補正値取得部４１によって取得された第１人感補正値又は第
２人感補正値と、温度補正値取得部４４によって取得された温度補正値とを加算して閾値
を算出する。基板１６の温度が基準温度より低いと温度判断部４３によって判断された場
合、算出部３７は、固定値取得部３６によって取得された固定値に、補正値取得部３５に
よって取得された指定補正値と、人感補正値取得部４１によって取得された第１人感補正
値又は第２人感補正値とを加算して閾値を算出する。つまり、基板１６の温度が基準温度
より低い場合、算出部３７は、温度補正値を用いることなく閾値を算出する。
【００４４】
　回転数判断部３８は、実施の形態２と同様に、回転数取得部３４によって取得された指
定回転数が算出部３７によって算出された閾値より小さいか否かを判断し、選択部３９は
、指定回転数が閾値より小さい場合に３相方式で運転することを選択し、指定回転数が閾
値以上である場合に２相方式で運転することを選択する。
【００４５】
　次に、実施の形態３の空気調和機１Ｃの動作を説明する。図６は、実施の形態３の空気
調和機１Ｃにおける制御部１４Ｃの動作の手順を示すフローチャートである。ステップＳ
１からステップＳ５、ステップＳ２６及びステップＳ２７は、実施の形態２のステップＳ
１からステップＳ５、ステップＳ２６及びステップＳ２７と同じである。なお、受付部１
３によって受け付けられた指示は基板１６の温度に基づいて運転する要求を含んでいると
仮定する。
【００４６】
　ステップＳ６８において、温度検知部１７は、基板１６の温度を検知する。温度判断部
４３は、温度検知部１７によって検知された基板１６の温度が基準温度以上であるか否か
を判断する（Ｓ６９）。基板１６の温度が基準温度より低いと温度判断部４３によって判
断された場合（Ｓ６９でＮｏ）、制御部１４Ｃの動作はステップＳ７１に移行する。基板
１６の温度が基準温度以上であると温度判断部４３によって判断された場合（Ｓ６９でＹ
ｅｓ）、温度補正値取得部４４は、温度補正値記憶部４２から温度補正値を取得する（Ｓ
７０）。
【００４７】
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　固定値取得部３６は、固定値記憶部３３から固定値を取得する。基板１６の温度が基準
温度以上である場合（Ｓ６９でＹｅｓ）、算出部３７は、固定値取得部３６によって取得
された固定値に、補正値取得部３５によって取得された指定補正値と、人感補正値取得部
４１によって取得された第１人感補正値又は第２人感補正値と、温度補正値取得部４４に
よって取得された温度補正値とを加算して閾値を算出する（Ｓ７１）。基板１６の温度が
基準温度より低い場合（Ｓ６９でＮｏ）、算出部３７は、固定値取得部３６によって取得
された固定値に、補正値取得部３５によって取得された指定補正値と、人感補正値取得部
４１によって取得された第１人感補正値又は第２人感補正値とを加算して閾値を算出する
（Ｓ７１）。
【００４８】
　回転数判断部３８は、回転数取得部３４によって取得された指定回転数が算出部３７に
よって算出された閾値より小さいか否かを判断する（Ｓ７２）。選択部３９は、指定回転
数が閾値より小さいと回転数判断部３８によって判断された場合（Ｓ７２でＹｅｓ）、３
相方式で運転することを選択する（Ｓ７３）。選択部３９は、指定回転数が閾値以上であ
ると回転数判断部３８によって判断された場合（Ｓ７２でＮｏ）、２相方式で運転するこ
とを選択する（Ｓ７４）。
【００４９】
　上述の通り、実施の形態３の空気調和機１Ｃは、節電モードの有無及び就寝モードの有
無に依存する指定補正値と、人感センサ１５による検知結果に依存する第１人感補正値又
は第２人感補正値とを用いて算出される閾値をもとに、２相方式と３相方式とのいずれか
一方の方式を選択する。つまり、空気調和機１Ｃは、節電モードの有無及び就寝モードの
有無という使用環境と空間における人の存在の有無という使用環境とに応じて２相方式で
の運転と３相方式での運転との切り替えを行うことができる。
【００５０】
　実施の形態３では、基板１６の温度が基準温度以上である場合、算出部３７は負の値で
ある温度補正値を用いて閾値を算出するので、指定回転数が閾値以上になる可能性が高く
なる。そのため、スイッチング回数が少なく熱を発生しにくい２相方式で運転される確率
を高めることができる。その結果、空気調和機１Ｃを保護することができる。基板１６の
温度が基準温度以上である状態から基準温度より低い状態に移行した場合、閾値は負の値
である温度補正値を用いることなく算出され、その結果、３相方式で運転される確率を高
めることができる。
【００５１】
　なお、実施の形態１の空気調和機１Ａの制御部１４Ａを構成する回転数取得部３４、補
正値取得部３５、固定値取得部３６、算出部３７、回転数判断部３８及び選択部３９の複
数の構成要素の機能の一部又は全部は、処理回路５１によって実現されてもよい。図７は
、実施の形態１の空気調和機１Ａの制御部１４Ａを構成する少なくとも一部の構成要素が
処理回路５１であることを示す図である。処理回路５１は、専用のハードウェアである。
すなわち、処理回路５１は、例えば、単一回路、複合回路、プログラム化されたプロセッ
サ、並列プログラム化されたプロセッサ、ＡＳＩＣ(Application　Specific　Integrated
　Circuit)、ＦＰＧＡ(Field-Programmable　Gate　Array)、又はこれらを組み合わせた
ものである。制御部１４Ａを構成する回転数取得部３４、補正値取得部３５、固定値取得
部３６、算出部３７、回転数判断部３８及び選択部３９の複数の構成要素の一部は、残部
とは別個の専用のハードウェアであってもよい。
【００５２】
　制御部１４Ａを構成する回転数取得部３４、補正値取得部３５、固定値取得部３６、算
出部３７、回転数判断部３８及び選択部３９の複数の構成要素の一部又は全部は、メモリ
６１に格納されるプログラムを実行するプロセッサ６２であってもよい。図８は、実施の
形態１の空気調和機１Ａの制御部１４Ａを構成する少なくとも一部の構成要素がプロセッ
サ６２であることを示す図である。プロセッサ６２は、ＣＰＵ（Central　Processing　U
nit）、処理装置、演算装置、マイクロプロセッサ、マイクロコンピュータ、又はＤＳＰ(
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【００５３】
　制御部１４Ａを構成する少なくとも一部の構成要素がプロセッサ６２である場合、制御
部１４Ａを構成する少なくとも一部の構成要素の機能は、プロセッサ６２と、ソフトウェ
ア、ファームウェア、又はソフトウェアとファームウェアとの組み合わせにより実現され
る。ソフトウェア又はファームウェアはプログラムとして記述され、メモリ６１に格納さ
れる。プロセッサ６２は、メモリ６１に記憶されたプログラムを読み出して実行すること
により、制御部１４Ａを構成する一部の構成要素の機能を実現する。
【００５４】
　すなわち、制御部１４Ａを構成する一部の構成要素がプロセッサ６２である場合、制御
部１４Ａは、制御部１４Ａを構成する一部の構成要素によって実行されるステップが結果
的に実行されることになるプログラムを格納するためのメモリ６１を有する。メモリ６１
に格納されるプログラムは、制御部１４Ａを構成する一部の構成要素が実行する手順又は
方法をコンピュータに実行させるものであるともいえる。メモリ６１は、例えば、ＲＡＭ
(Random　Access　Memory)、ＲＯＭ、フラッシュメモリ、ＥＰＲＯＭ(Erasable　Program
mable　Read　Only　Memory)、ＥＥＰＲＯＭ(Electrically　Erasable　Programmable　R
ead-Only　Memory)等の、不揮発性又は揮発性の半導体メモリ、磁気ディスク、フレキシ
ブルディスク、光ディスク、コンパクトディスク、ミニディスク又はＤＶＤ(Digital　Ve
rsatile　Disk)等である。
【００５５】
　制御部１４Ａを構成する複数の構成要素の機能について、一部を専用のハードウェアで
実現し、残部をソフトウェア又はファームウェアで実現してもよい。このように、制御部
１４Ａを構成する複数の構成要素の機能は、ハードウェア、ソフトウェア、ファームウェ
ア、又はこれらの組み合わせによって実現することができる。
【００５６】
　実施の形態１の空気調和機１Ａにおける受付部１３の機能の一部又は全部は、処理回路
５１又はプロセッサ６２であってもよい。実施の形態２の空気調和機１Ｂにおける制御部
１４Ｂを構成する回転数取得部３４、補正値取得部３５、固定値取得部３６、算出部３７
、回転数判断部３８、選択部３９及び人感補正値取得部４１の複数の構成要素の機能の一
部又は全部は、処理回路５１又はプロセッサ６２であってもよい。実施の形態３の空気調
和機１Ｃにおける制御部１４Ｃを構成する回転数取得部３４、補正値取得部３５、固定値
取得部３６、算出部３７、回転数判断部３８、選択部３９、人感補正値取得部４１、温度
判断部４３及び温度補正値取得部４４の複数の構成要素の機能の一部又は全部は、処理回
路５１又はプロセッサ６２であってもよい。
【００５７】
　以上の実施の形態に示した構成は、本発明の内容の一例を示すものであり、別の公知の
技術と組み合わせることも可能であるし、本発明の要旨を逸脱しない範囲で、構成の一部
を省略又は変更することも可能である。
【符号の説明】
【００５８】
　１Ａ，１Ｂ，１Ｃ　空気調和機、２　遠隔操作機器、１１　送風機、１２　インバータ
装置、１３　受付部、１４Ａ，１４Ｂ，１４Ｃ　制御部、１５　人感センサ、１６　基板
、１７　温度検知部、２１　モータ、２２　インバータ回路、３１　回転数記憶部、３２
　補正値記憶部、３３　固定値記憶部、３４　回転数取得部、３５　補正値取得部、３６
　固定値取得部、３７　算出部、３８　回転数判断部、３９　選択部、４０　人感補正値
記憶部、４１　人感補正値取得部、４２　温度補正値記憶部、４３　温度判断部、４４　
温度補正値取得部、５１　処理回路、６１　メモリ、６２　プロセッサ。
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