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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】在室者の表面温度の変化を反映した空調を実現
する空気調和機を提供する。
【解決手段】在室者の位置を検知する人検知手段１１０
と、在室者の表面温度を検知する表面温度検知手段１１
１と、人検知手段および表面温度検知手段１１１からの
情報に基づいて風向を制御する制御手段１３０とを備え
、制御手段１３０は、在室者に風向を向け続ける機能と
、在室者の表面温度に基づいて在室者に向けた風向を変
更する機能とを備えること。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　在室者の位置を検知する人検知手段と、前記在室者の表面温度を検知する表面温度検知
手段と、前記人検知手段および表面温度検知手段からの情報に基づいて風向を制御する制
御手段とを備え、
　前記制御手段は、前記在室者に風向を向ける機能と、前記在室者の前記表面温度に基づ
いて前記在室者に向けた風向を変更する機能とを備える、
　ことを特徴とする空気調和機。
【請求項２】
　前記制御手段は、前記表面温度に基づいて、前記在室者に向けた風向を変更するタイミ
ングを制御する、
　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】
　前記制御手段は、前記在室者に向けた風向を変更した後は、前記在室者を含む所定範囲
で前記風向をスイングする、
　ことを特徴とする請求項１または２に記載の空気調和機。
【請求項４】
　前記表面温度は、暖房時は前記在室者の足の表面温度または前記在室者の足元の床の表
面温度である、
　ことを特徴とする請求項１から請求項３のいずれか一項に記載の空気調和機。
【請求項５】
　前記制御手段は、前記在室者の在室時間が所定値を超えた場合に、前記在室者に向けた
風向を変更する、
　ことを特徴とする請求項１から請求項４のいずれか一項に記載の空気調和機。
【請求項６】
　在室者の位置を検知する人検知手段と、前記在室者の表面温度を検知する表面温度検知
手段と、前記人検知手段および表面温度検知手段からの情報に基づいて風向を制御する制
御手段とを備え、
　前記制御手段は、所定時刻に空気調和機の予備運転をする機能と、前記予備運転後の空
調運転開始時に前記在室者に風向を向ける機能と、前記在室者の前記表面温度に基づいて
前記在室者に向けた風向を変更する機能とを備える、
　ことを特徴とする空気調和機。
【請求項７】
　前記制御手段は、前記表面温度に基づいて、前記在室者に向けた風向を変更するタイミ
ングを制御する、
　ことを特徴とする請求項６に記載の空気調和機。
【請求項８】
　前記制御手段は、前記在室者に向けた風向を変更した後は、前記在室者を含む所定範囲
で前記風向をスイングする、
　ことを特徴とする請求項６または７に記載の空気調和機。
【請求項９】
　表面温度は、暖房時は前記在室者の足の表面温度または前記在室者の足元の床の表面温
度である、
　ことを特徴とする請求項６から請求項８のいずれか一項に記載の空気調和機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、在室者の表面温度に基づいて空調制御を行う空気調和機に関する。
【背景技術】
【０００２】
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　空気調和機に人検知手段を設け、検知した在室者に風向を向ける技術がある（特許文献
１参照。）。この技術によれば、在室者に風向を向けることで、在室者を素早く暖めたり
、冷やしたりすることが可能となる。
【０００３】
　一方、空気調和機に被空気調和空間形状検知手段を設け、検知した被空気調和空間の形
状に基づいて風向を制御する技術がある。この技術によれば、被空気調和空間を温度ムラ
なく暖めたり、冷やしたりすることが可能となる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１４－０３５１３３号
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　人検知手段で検知した在室者に風向を向けると（特許文献１）、在室者またはその周囲
は素早く暖まりあるいは冷える。しかし、在室者が被空気調和空間の隅の方にいる場合に
は、在室者がいない側の隅の方は空気調和の開始から時間がたっても暖まらず、あるいは
冷えない。このため、被空気調和空間内で温度ムラが発生し、在室者が不快に感じる。
　一方、被空気調和空間内の温度ムラをなくすために、検知した被空気調和空間の形状に
基づいて風向を制御すると、温度ムラは解消される。しかし、在室者の周囲が快適な温度
になるまでに長い時間がかかる。
【０００６】
　そこで本発明は、在室者の周囲を素早く暖めたり冷やしたりするための空調と、被空気
調和空間内での温度ムラをなくすための空調とを両立した、快適な空調を実現する空気調
和機を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　前記目的を達成するために、本発明の空気調和機は、在室者の位置を検知する人検知手
段と、在室者の表面温度を検知する表面温度検知手段と、人検知手段および表面温度検知
手段からの情報に基づいて風向を制御する制御手段とを備え、制御手段は、在室者に風向
を向ける機能と、在室者の前記表面温度に基づいて在室者に向けた風向を変更する機能と
を備える、ことを特徴としている。本発明のその他の態様については、後記する実施形態
において説明する。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、在室者またはその周囲を素早く暖めたり冷やしたりしつつ、被空気調
和空間内での温度ムラをなくした快適な空調を実現する空気調和機を提供することができ
る。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】空気調和機の室内機、室外機、およびリモコンの正面図である。
【図２】図１に開示した室内機の側断面図である。
【図３】図１に開示した空気調和機のブロック図である。
【図４】第１の実施形態のフローチャートである。
【図５】図５（ａ）は検知した被空気調和空間の２つの角の間で風向を制御している風向
制御図であり、図５（ｂ）は風向を在室者（人）に向けて制御している風向制御図であり
、図５（ｃ）は風向を２つの角および在室者に向けて制御している風向制御図であり、図
５（ｄ）は風向を２人の在室者に向けて制御している風向制御図である。
【図６】第２の実施形態のフローチャートである。
【図７】従来の空気調和機のスイング時の風向制御図である。
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【発明を実施するための形態】
【００１０】
［第１の実施形態］
　以下、本発明の第１の実施形態について、各図を参照して詳細に説明する。
　図１は、本実施形態における空気調和機Ａの室内機１００、室外機２００、およびリモ
コンＲｅの正面図である。
【００１１】
　図１に示すように、空気調和機Ａは、室内機１００と、室外機２００と、リモコンＲｅ
とを備えている。室外機２００は、圧縮機、室外熱交換器、室外送風機、四方弁、膨張弁
を備える。室内機１００は、室内熱交換器、室内送風機を備える。室内機１００と室外機
２００とは冷媒配管（図示せず）で接続され、周知の冷媒サイクルによって、室内機１０
０が設置されている室内の空調を可能とする。また、室内機１００と室外機２００とは、
通信ケーブル（図示せず）を介して互いに情報を送受信するようになっている。
【００１２】
　リモコンＲｅは、在室者によって操作されて、室内機１００のリモコン送受信部Ｑに対
して赤外線信号を送信する。この赤外線信号の内容は、運転要求、設定温度の変更、タイ
マ、運転モードの変更、停止要求などの指令である。空気調和機Ａは、これら赤外線信号
の指令に基づいて、冷房モード、暖房モード、除湿モードなどの空調運転を行う。また、
室内機１００は、リモコン送受信部ＱからリモコンＲｅへ、室温情報、湿度情報、電気代
情報などのデータを送信する。
【００１３】
　また、室内機１００の中央下部には、人検知部１１０が設置されている。この人検知手
段（以下「人検知部」という）１１０は、サーモパイルや、赤外線センサ、音センサ、カ
メラ等により、室内機１００の設置される室内における人体検出を行うセンサである。人
検知部は１１０は、在室者の位置を検知できる。人検知部１１０の近傍（図１では右側近
傍）には、表面温度検知手段（以下「表面温度検知部」という）１１１が設置されている
。表面温度検知部１１１は、サーモパイルや赤外線センサ等により、在室者の表面温度を
検知するセンサである。ここで、在室者の表面温度とは、在室者の足の表面温度、在室者
の足元の床の表面温度及び在室者の顔の表面温度などである。なお、人検知部１１０がサ
ーモパイルや赤外線センサである場合、表面温度検知部１１１として兼用することが可能
である。ちなみに、暖房時には、在室者の足元に温風が向けられ、例えば在室者の足や足
元（床）の表面温度を在室者の表面温度として検知する。冷房時には、在室者の顔に冷風
が向けられ、例えば在室者の顔の表面温度を在室者の表面温度として検知する。
【００１４】
　更に、人検知部１１０の近傍（図１では左側近傍）には、被空気調和空間形状検知手段
（以下「被空気調和空間形状検知部」という）１１２が設置されている。この被空気調和
空間形状検知部１１２は、例えばＣＣＤイメージセンサであり、被空気調和空間の形状を
検知する。具体的には、被空気調和空間形状検知部１１２で撮影された画像に基づいて、
画像内のエッジの抽出し、このエッジを延長して交点を作成し、室内の角を検出する。そ
して、検出した角を壁と壁あるいは壁と天井あるいは壁と床の接線とし、室内の壁、天井
、床の形状や位置を検知する。なお、人検知部１１０がカメラである場合、被空気調和空
間形状検知部１１２として兼用することが可能である。
【００１５】
　本実施形態の被空気調和空間形状検知部１１２は、運転の度に被空気調和空間の形状を
新たに検知する。これは、被空気調和空間に設置されているドアや引戸等が開閉されると
、被空気調和空間の形状が変化するからである。但し、ドアや引戸の開閉を無視しても良
い場合は、空気調和機Ａを設置して最初に検知した被空気調和空間の形状を記憶しておき
、それを以後の制御に利用してもよい。
【００１６】
　図２は、室内機１００の側断面図である。
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　図２に示すように、室内機１００の筐体ベース１０１は、室内熱交換器１０２、送風フ
ァン１０３、フィルタ１０８などの内部構造体を収容している。
　室内熱交換器１０２は、複数本の伝熱管１０２ａを有している。室内熱交換器１０２は
、室内ファン１０３により室内機１００内に取り込まれた空気を、伝熱管１０２ａを通流
する冷媒と熱交換させて、この空気を加熱または冷却するように構成されている。なお、
伝熱管１０２ａは、前記した冷媒配管に連通し、周知の冷媒サイクルの一部を構成してい
る。
【００１７】
　左右風向板１０４は、室内機１００のメインマイコン（図示せず）からの指示に従い、
下部に設けた回動軸（図示せず）を支点にして左右風向板用モータ（図示せず）により回
動される。左右風向板１０４は、一方向にのみ風向を向ける構造の他、同時に二方向に風
向を向けるような構造、例えば、左右風向板１０４の右側部分と左側部分が個別に動くよ
うな構造を有していてもよい。
【００１８】
　上下風向板１０５は、室内機１００のメインマイコンからの指示に従い、両端部に設け
た回動軸（図示せず）を支点にして上下風向板用モータ（図示せず）により回動される。
　上下風向板１０５は左右方向に分割して構成してもよい。
　前面パネル１０６は、室内機１００の前面を覆うように設置されており、下端を軸とし
て前面パネル用モータ（図示せず）により回動可能な構成となっている。また、前面パネ
ル１０６は、この構成に限られず、下端に固定されるように構成してもよい。
【００１９】
　送風ファン１０３が回転することによって、空気吸込み口１０７およびフィルタ１０８
を介して室内空気を取り込み、室内熱交換器１０２で熱交換された空気が、吹出し風路１
０９ａに導かれる。吹出し風路１０９ａに導かれた空気は、左右風向板１０４および上下
風向板１０５によって風向きを調整され、空気吹出し口１０９ｂから外部に送り出される
。空気吹出し口１０９ｂから外部に送り出された空気は、室内を空調する。
【００２０】
　本実施例の空気調和機Ａの構成は、あくまで一例であり、本発明は、あらゆる空気調和
機の形態についても適用可能である。
【００２１】
　図３は、空気調和機Ａの制御手段（以下「制御部」という）１３０を含む概要を示す構
成図である。空気調和機Ａの制御部１３０は、風向範囲決定部１３４と、空調制御部１３
６と、表面温度判定部１３１と、在室時間判定部１３５とを備えている。なお、制御部１
３０の前記各構成要素は、演算装置と記憶装置を備えたコンピュータで実現してもよい。
制御部１３０は、各センサ情報に基づき、負荷１５０の動作を制御するものである。制御
部１３０には、人検知部１１０と、表面温度検知部１１１と、被空気調和空間形状検知部
と１１２、室温センサ１２３などが接続される。但し、他のセンサや検知部を接続しても
よい。
【００２２】
　人検知部１１０は、被空気調和空間内の在室者の位置を風向範囲決定部１３４に出力す
る。なお、在室者の位置が検知できれば、在室者の有無も検知できる。表面温度検知部１
１１は、被空気調和空間内の在室者の表面温度を、表面温度判定部１３１を介して風向範
囲決定部１３４に出力する。被空気調和空間形状検知部１１２は、被空気調和空間の形状
を風向範囲決定部１３４に出力する。室温センサ１２３は、被空調室内の室温を測定する
。この室温センサ１２３は室内機１００の空気吸込み口１０７の近傍に設置され、室内機
１００に吸い込まれる空気の温度を検知している。
【００２３】
　風向範囲決定部１３４は、人検知部１１０および表面温度検知部１１１および被空気調
和空間形状検知部１１２から入力される情報を基に、風向範囲（垂直方向および水平方向
のスイング範囲）を決定する。空調制御部１３６は、風向範囲決定部１３４で決定した風
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向範囲と、室温センサ１２３から入力される室温と、リモコンＲｅから入力される指令信
号、およびその他の各種センサから入力されるセンサ出力などに応じて、空気調和機Ａの
動作を統括制御する。
【００２４】
　表面温度判定部１３１は、在室者の表面温度を判定（例えば、後記の図４のステップＳ
４参照）するものである。ここで、判定とは、在室者の表面温度が所定の条件を満たして
いるかどうかを判断するものである。表面温度判定部１３１には、人検知部１１０および
表面温度検知部１１１が接続されている。このため、表面温度判定部１３１は、人検知部
１１０および表面温度検知部１１１からの情報を組み合わせて、在室者の表面温度を判定
する。また、在室時間判定部１３５は、在室者が検知されてからの累積時間を判定（例え
ば、後記の図４のステップＳ２参照）するものである。
【００２５】
　負荷１５０は、例えば、室外機２００が備える圧縮機モータ１５１と、室内機１００が
備える送風ファンモータ１５２と、左右風向板１０４に設置される左右風向板用モータ１
５３と、上下風向板１０５に設置される上下風向板用モータ１５４とを含んでいる。これ
ら左右風向板１０４および左右風向板用モータ１５３と、上下風向板１０５および上下風
向板用モータ１５４は、室内機１００の空気吹出し口１０９ｂから出る空気の風向を制御
する風向制御機構である。この風向制御機構は、制御部１３０によって制御される。
【００２６】
　本実施形態の空気調和機Ａの運転制御について、図４および図５を用いて、適宜図１か
ら図３を参照しつつ説明する。なお、以下の各種制御は、原則として制御部１３０によっ
て実行される。図４は、実施例１の運転制御のフローチャートであり、図５は、実施例１
の風向制御図である。空気調和機Ａは、リモコンＲｅからの操作により運転を開始する。
先ず、ステップＳ１において、人検知部１１０によって被空気調和空間Ｐ内の在室者の有
無および位置が検知される。在室者が検知された場合（ステップＳ１のＹｅｓ）、ステッ
プＳ２の処理に進み、在室者が検知されなかった場合（ステップＳ１のＮｏ）、ステップ
Ｓ３の処理に進む。
【００２７】
［在室者が検知されなかった場合］
　ステップＳ３において、被空気調和空間形状検知部１１２で検知された被空気調和空間
Ｐの形状に基づいて風向が制御される。このとき、被空気調和空間形状検知部１１２によ
って、被空気調和空間Ｐの２つの角が検知される。この２つの角とは、空気調和機Ａの室
内機１００が据え付けられている壁面の向かいの壁面と、２つの側面によって形成される
角である。そして、検知された被空気調和空間Ｐの形状に関する情報は、風向範囲決定部
１３４に入力される。風向範囲決定部１３４では、図５（ａ）に示すように、検知した２
つの角の間が風向範囲と決定される。
【００２８】
　風向範囲を前記のように２つの角の間とするのは、以下のような理由からである。図７
は従来の空気調和機のスイングによる一般的な風向範囲を示している。この空気調和機で
は、正面方向から左右の壁に向かってそれぞれ約８０°（全体で水平方向に約１６０°）
程度の風向範囲に風向を向けられるようになっている。これは、被空気調和空間Ｐの形状
を検知せず、室内機１００の最大風向範囲で風向を制御した場合である。しかし、室内機
１００から見て左側の壁に向かっている風向範囲は、被空気調和空間Ｐの空調に有効に使
われておらず無駄になっている。このような無駄をなくすため、図５（ａ）に示すように
、検知した２つの角の間を風向範囲としている。
【００２９】
　風向範囲決定部１３４で決定された風向範囲の情報は、空調制御部１３６に入力される
。負荷１５０の左右風向板用モータ１５３は、空調制御部１３６によって、風向範囲が前
記２つの角の間をスイングするように制御される。これにより、ステップＳ３においては
、被空気調和空間Ｐの形状に基づいて、風向が制御される。その後、ステップＳ７の処理
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に進む。
【００３０】
［在室者が検知された場合］
　在室者が検知されると（ステップＳ１のＹｅｓ）、ステップＳ２において、時間判定部
１３５で在室者の在室時間が判定される。在室時間が所定値Ｔ１（例えば、約５分～約１
０分の所定値）よりも短いと判定されたときは（ステップＳ２のＹｅｓ）、ステップＳ４
の処理に進み、所定値Ｔ１よりも長いと判定されたときは（ステップＳ２のＮｏ）、ステ
ップＳ６の処理に進む。このように、在室者の在室時間が所定値Ｔ１よりも短いか長いか
で判定するのは、以下の理由からである。表面温度検知部１１１が、例えばサーモパイル
を回転させて検知エリアの表面温度を検知する方式の場合、検知結果が出るまで時間がか
かる。このため、在室時間Ｔ１を判定せずにサーモパイルの検知結果を待つと、長時間に
わたって風向を在室者に向け続けてしまうことも考えられる。在室時間Ｔ１を判定するこ
とで、時間がかかる検知方式であっても、表面温度の検知結果を待たずに適切に風向を変
更することが可能となる。また、ある程度の時間、足元に温風を向けていれば、在室者の
足は暖まっており、むしろ被空気調和空間全体を暖めた方が、快適性が増して本発明の課
題に合致する。
【００３１】
　次に、ステップＳ４において、在室者の表面温度が判定される。在室者の表面温度の判
定は、表面温度判定部１３１によって行われる。前記したように、在室者の表面温度は、
表面温度検知部１１１で検知した表面温度と人検知部１１０で検知した在室者の位置の情
報に基づいて判定される。本実施形態における在室者の表面温度は、暖房運転時は在室者
の足の表面温度である。但し、足の表面温度を検知するのが困難な場合は、在室者の足元
の床の表面温度を用いる。また、冷房運転時は、在室者の顔の表面温度を表面温度として
用いる。本実施形態での表面温度検知部１１１はサーモパイルであるので、温度測定の解
像度の関係から、検出されるのは、在室者の足と足元の床の表面温度となっている。
【００３２】
　ステップＳ４における具体的な処理としては、暖房運転時は足の表面温度が所定値Ｔ２
よりも低いとき、または、冷房運転時は顔の表面温度が所定値Ｔ３よりも高いときは（ス
テップＳ４のＹｅｓ）、ステップＳ５の処理に進む。一方、暖房運転時に足の表面温度が
所定値Ｔ２よりも高いとき、または、冷房運転時に顔の表面温度が所定値Ｔ３よりも低い
ときは（ステップＳ４のＮｏ）、ステップＳ６の処理に進む。所定値Ｔ２は在室者が足に
寒さを感じる温度であり（冬期）、例えば約１８℃～約２２℃の範囲の所定の温度である
。また、所定値Ｔ３は在室者が顔が暑いと感じる温度であり（夏期）、例えば約３０℃～
約３５℃の範囲の所定値である。このように、本実施形態では、表面温度に基づいて、在
室者に向けた風向を変更するタイミングが制御される。すなわち、在室者の足が素早く暖
まり、あるいは素早く冷えれば、在室者へ向けた風向が早いタイミングで変更される。こ
のため、在室者の周囲を素早く快適な温度にしつつ、その後は在室者の周囲を過度に空調
することなく、被空気調和空間Ｐの全体を適切に空調することができる。
【００３３】
　ステップＳ５において、風向範囲決定部１３４によって、人検知部１１０で検知した在
室者（人）の位置に風向が決定される。そして、決定された風向の情報が空調制御部１３
６に送られ、図５（ｂ）に示すように、在室者に風向が向けられ、ステップＳ７の処理に
進む。一方、ステップＳ６においては、風向範囲決定部１３４によって風向範囲が、被空
気調和空間形状検知部１１２で検知した２つの角と人検知部１１０で検知した在室者を含
む範囲となるように決定される。そして、決定された風向の情報が空調制御部１３６に送
られ、図５（ｃ）に示すように、風向が２つの角および在室者を含む範囲でスイングする
ように制御され、ステップＳ７の処理に進む。ここで、風向範囲に在室者が含まれるよう
にしているのは、次のような理由からである。すなわち、被空気調和空間Ｐの全体が設定
温度になる前に、在室者へ風向を向けることをやめると、在室者が寒いと感じたり、暑い
と感じてしまうためである。
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【００３４】
　ステップＳ７において、空調制御部１３６は、空調運転の停止操作が行われたか否かを
判定する。空調運転の停止操作が行われていない場合（ステップＳ７のＮｏ）、ステップ
Ｓ１の在室者検知の処理に戻る。空調運転の停止操作が行われたときには（ステップＳ７
のＹｅｓ）、空調制御部１３６は空調運転を停止する。
【００３５】
　図５（ｄ）は、被空気調和空間Ｐ内に２人の在室者（人）が存在する場合を示している
。このような場合、図５のステップＳ２～ステップＳ６の各判定および制御は、各在室者
毎に行われる。例えば、両在室者の在室時間が共に所定値Ｔ１よりも短い場合には（ステ
ップＳ２のＹｅｓ)、両在室者の表面温度が判定される（ステップＳ４）。そして、両在
室者の表面温度がステップＳ４の条件を満たしている場合（ステップＳ４のＹｅｓ)、両
在室者に風向が向け続けられる（ステップＳ５）。このとき、室内機１００が同時に二方
向に風向を向けられる機能を有するものであれば、風向は両在室者に向けたまま固定され
る。一方、室内機１００が一方向にしか風向を向けられない場合には、風向は両在室者に
交互に向けられる。具体的には、第１の在室者に風向が向けられてから所定時間経過した
後に、第２の在室者に風向が向けられる。そして、第２の在室者に風向が向けてから所定
時間経過した後は、風向が再度第１の在室者に向けられる。これにより、素早く両在室者
を暖めたり、冷やしたりすることができる。なお、いずれか一方の在室者の表面温度がス
テップＳ４の条件を満たさなくなった場合は、他方の在室者だけに風向きが向けられる。
【００３６】
　以上のような運転制御により、在室者がいるときには、暖房運転中は在室者の足元の温
度や在室者の周囲温度が所定値よりも低い間は、在室者に風向を向けることで素早く暖め
ることができる。一方、足元の温度や周囲温度が所定値よりも高くなった場合は、被空気
調和空間Ｐ全体と在室者に風向を向けるため、在室者が寒く感じることなく、被空気調和
空間を温度ムラなく暖めることができる。
【００３７】
　また、冷房運転中は、在室者の顔の温度（あるいは在室者の周囲温度）が所定値よりも
高い間は、在室者に風向を向けることで在室者を素早く冷やすことができる。一方、顔の
温度や周囲温度が所定値よりも低くなった場合、被空気調和空間Ｐ全体と在室者に風向を
向けるため、在室者が暑く感じることなく、被空気調和空間Ｐを温度ムラなく冷やすこと
ができる。
【００３８】
［第２の実施形態］
　次に、図２、図３および図６を参照しつつ、第２の実施形態について説明する。第２の
実施形態は、制御部１３０が、所定時刻に空気調和機の予備運転開始をする機能を備えて
いる点が特徴の一つである。ここで、予備運転とは、空調運転（暖房運転あるいは冷房運
転）の前に、制御部１３０の空調制御部１３６が圧縮機モータ１５１を始動させて、圧縮
機（図示略）を作動させることを意味する。予備運転を行うことの利点は、空調運転が開
始された場合に、迅速に温風あるいは冷風を吹き出させることが可能となる点である。特
に、暖房運転をする場合、室内熱交換器１０２の伝熱管１０２ａに高温の冷媒が到達する
には、圧縮機が作動してから数分の時間がかかる場合がある。この場合、高温の冷媒が伝
熱管１０２ａに到達するまでは、被空気調和空間に温風を吹き出すことができない。一方
、予備運転を行うことで、予め伝熱管１０２ａに高温の冷媒が到達するので、空調運転の
開始直後に温風を吹き出させることができる。
【００３９】
　予備運転の開始時刻は、ユーザによって任意に設定される。予備運転開始時刻になると
、制御部１３０の空調制御部１３６は、圧縮機モータ１５１を始動させて、予備運転を開
始する。予備運転が開始された後に、運転開始操作がなされていない場合（ステップＳ２
１のＮｏ）、空調運転は開始されない。運転開始操作がなされた場合（ステップＳ２１の
Ｙｅｓ）、ステップＳ２２に進む。ステップＳ２２において在室者検知が行われ、在室者
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き、既に予備運転が行われているため、迅速に温風または冷風を在室者に向けて吹き出さ
せることができる。このため、在室者を素早く暖めたり、あるいは冷やしたりすることが
できる。
【００４０】
　その後、在室者の表面温度が判定される（ステップＳ２４）。在室者の表面温度の判定
は、第１の実施形態の場合と同様である。すなわち、暖房時には足元の表面温度が所定値
Ｔ２よりも低いか、あるいは顔の表面温度が所定値Ｔ３よりも高いか判定される。在室者
の表面温度がステップＳ２４の条件を満たしている場合（ステップＳ２４のＹｅｓ）、ス
テップＳ２１に戻り、上記一連のステップが繰り返される。このため、在室者の表面温度
がステップＳ２４の条件を見たいしている限り、風向は継続して在室者に向けられる。在
室者の表面温度がステップＳ２４の条件を満たしていない場合（ステップＳ２４のＮｏ）
、ステップＳ２５に進む。ステップＳ２５では、被空気調和空間形状と在室者位置に基づ
いて、風向制御が行われる。
【００４１】
　一方、ステップＳ２２において、在室者が検知されなかった場合（ステップＳ２２のＮ
ｏ）、ステップＳ２６に進む。ステップＳ２６では、被空気調和空間形状に基づいて、風
向制御が行われる。このため、被空気調和空間を温度ムラなく空調することができる。
【００４２】
　本発明は上記した各実施形態に限定されるものではなく、様々な変形例が含まれる。例
えば上記した実施形態は、本発明を分かりやすく説明するために詳細に説明したものであ
り、必ずしも説明した全ての構成を備えるものに限定されるものではない。また、制御線
や情報線は、説明上必要と考えられるものを示しており、製品上必ずしも全ての制御線や
情報線を示しているとは限らない。実際には、殆ど全ての構成が相互に接続されていると
考えてもよい。
【符号の説明】
【００４３】
Ａ　空気調和機
１００　室内機
２００　室外機
Ｒｅ　リモコン
Ｑ　リモコン送受信部
１０４　左右風向板　（風向制御部）
１０５　上下風向板　（風向制御部）
１０７　空気吸込み口
１１０　人検知部
１１１　表面温度検知部
１１２　被空気調和空間形状検知部
１２３　室温センサ
１３０　制御部
１３１　表面温度判定部
１３４　風向範囲決定部
１３５　在室時間判定部
１３６　空調制御部
１５０　負荷
１５１　圧縮機モータ
１５２　送風ファンモータ
１５３　左右風向板用モータ　（風向制御部）
１５４　上下風向板用モータ　（風向制御部）
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