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(57)【要約】
【課題】室内空間に設置される環境機器を有効に利用し
、快適な室内環境を適切に提供する。
【解決手段】室内環境制御システムは、制御対象となる
室内空間Ｒの環境情報を取得する環境情報取得手段１と
、室内空間Ｒ及び当該室内空間Ｒに設置される少なくと
も環境機器３ａ又は３ｂを含む備品３の構成情報を取得
する構成情報取得手段２と、各情報取得手段１，２から
取得された環境情報及び構成情報に基づいて当該室内空
間Ｒ内で生成可能な気流パターンを解析する気流解析部
５を有し、気流解析部５による解析結果に基づいて目標
とする気流パターンが得られるように少なくとも環境機
器３ａ又は３ｂの設置位置及び運転条件を制御する制御
手段４と、を備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　制御対象となる室内空間の環境情報を取得する環境情報取得手段と、
　前記室内空間及び当該室内空間に設置される少なくとも環境機器を含む備品の構成情報
を取得する構成情報取得手段と、
　前記各情報取得手段から取得された環境情報及び構成情報に基づいて当該室内空間内で
生成可能な気流パターンを解析する気流解析部を有し、前記気流解析部による解析結果に
基づいて目標とする気流パターンが得られるように少なくとも前記環境機器の設置位置及
び運転条件を制御する制御手段と、を備えたことを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項２】
　請求項１に記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記環境情報取得手段は、室内空間の環境情報として、少なくとも空気質及び空気の温
湿度を含むことを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項３】
　請求項１又は２に記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記構成情報取得手段は、前記室内空間の構成情報として、室内空間の形状、容積及び
使用建材の物理的化学的特性を含み、前記室内空間に設置される備品の構成情報としては
、少なくとも環境機器の位置及び性能情報を含み、環境機器以外の備品については位置及
び占有領域情報を含むことを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項４】
　請求項３に記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記構成情報取得手段は、前記室内空間の形状、容積を取得する上で三次元撮影可能な
撮像器具及び室内空間の基準面に設置される寸法特定のためのスケールを備えていること
を特徴とする室内環境制御システム。
【請求項５】
　請求項１乃至４のいずれかに記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記環境機器は少なくとも清浄フィルタ及び室内空間の汚染物質に適した薬剤を供給す
る薬剤供給機構を有する空気清浄装置を含み、
　前記制御手段は、前記空気清浄装置の仕様として、目標とする気流パターンが生成可能
な位置及び運転制御プログラムの内容を決定することに加えて、前記清浄フィルタの仕様
、前記薬剤供給機構の仕様をも決定することを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項６】
　請求項１乃至４のいずれかに記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記室内空間に相互に通信可能な複数の環境機器を備え、
　前記制御手段は、複数の環境機器が連携する条件を予め決めておき、複数の環境機器を
相互通信させながら連携稼動させることを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項７】
　請求項１乃至４のいずれかに記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記室内空間に一若しくは複数の環境機器を備え、当該環境機器にはリアルタイムで環
境情報が取得可能な前記環境情報取得手段を搭載させ、
　前記制御手段は前記環境機器に搭載された環境情報取得手段からの環境情報の変化に基
づいて前記環境機器の少なくとも運転条件をリアルタイムで制御することを特徴とする室
内環境制御システム。
【請求項８】
　請求項１乃至７のいずれかに記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記制御手段は、前記環境情報取得手段及び前記構成情報取得手段から取得した各情報
に基づいて前記気流解析部による解析を実行し、当該気流解析部による解析結果に基づい
て前記環境機器の位置及び運転条件を決定する主制御装置と、前記主制御装置にて決定し
た前記環境機器の少なくとも設置位置及び運転条件を含む仕様情報を受け取り、これらの
仕様情報に基づく運転制御プログラムを対応する環境機器にインストール可能な個別端末
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と、を備えたことを特徴とする室内環境制御システム。
【請求項９】
　請求項８に記載の室内環境制御システムにおいて、
　前記室内空間に一若しくは複数の環境機器を備え、当該環境機器にはリアルタイムで環
境情報が取得可能な前記環境情報取得手段を搭載させ、
　前記環境機器に搭載された環境情報取得手段からの環境情報の変化に基づいて前記環境
機器にインストールされた運転制御プログラムが更新されることを特徴とする室内環境制
御システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、室内空間に空気清浄機、空気調和機などの環境機器を設置する上で快適な室
内環境を適切に提供する室内環境制御システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来におけるこの種の室内環境制御システムとしては例えば特許文献１，２のものが既
に知られている。
　特許文献１には、清浄部材による清浄処理対象とは異なる捕捉対象として当該清浄処理
前の空気に含まれて人体に影響するガス状又は浮遊粒子状の因子物質が許容範囲外に至る
前段階から監視可能に捕捉される捕捉部材、を備え、捕捉部材は、清浄装置本体に取り外
し自在に設けられ、清浄部材とは別に配置されてガス状又は浮遊粒子状の因子物質を累積
的に捕集する捕集部材であり、清浄部材による清浄処理を施すことが可能な状態で、当該
捕集部材に捕集されている因子物質を定性、定量するときに清浄装置本体から一時的に取
り外される空気清浄装置と、捕捉部材にて捕捉した因子物質情報を管理し、管理した因子
物質情報がどのような状態であるかを監視する情報監視装置と、を備えた空気清浄監視シ
ステムが開示されている。
　特許文献２には、汚染物質を回収する回収器と、回収器外又は回収器内に生活空間に存
在する汚染物質を処理するための処理剤が供給される処理剤供給手段と、処理剤供給手段
にて処理剤が供給された状態で生活空間に対し回収器に向かう気流を形成し、供給された
処理剤と汚染物質とが付着した状態で回収器に回収されるように気流に乗せて生活空間の
汚染物質を回収器に搬送する気流形成手段と、気流形成手段により形成された気流に乗っ
て回収器に回収された処理剤が付着した汚染物質を回収器外に廃棄する廃棄手段と、を備
える汚染物質処理装置、並びに、これを用いた空気清浄維持システムが開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特許第５９０５８５０号公報（発明を実施するための形態，図１）
【特許文献２】特開２０１４－１１０８５７号公報（発明を実施するための形態，図１）
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　本発明が解決しようとする技術的課題は、室内空間に設置される環境機器を有効に利用
し、快適な室内環境を適切に提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明の第１の技術的特徴は、制御対象となる室内空間の環境情報を取得する環境情報
取得手段と、前記室内空間及び当該室内空間に設置される少なくとも環境機器を含む備品
の構成情報を取得する構成情報取得手段と、前記各情報取得手段から取得された環境情報
及び構成情報に基づいて当該室内空間内で生成可能な気流パターンを解析する気流解析部
を有し、前記気流解析部による解析結果に基づいて目標とする気流パターンが得られるよ
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うに少なくとも前記環境機器の設置位置及び運転条件を制御する制御手段と、を備えたこ
とを特徴とする室内環境制御システムである。
【０００６】
　本発明の第２の技術的特徴は、第１の技術的特徴を備えた室内環境制御システムにおい
て、前記環境情報取得手段は、室内空間の環境情報として、少なくとも空気質及び空気の
温湿度を含むことを特徴とする室内環境制御システムである。
　本発明の第３の技術的特徴は、第１又は第２の技術的特徴を備えた室内環境制御システ
ムにおいて、前記構成情報取得手段は、前記室内空間の構成情報として、室内空間の形状
、容積及び使用建材の物理的化学的特性を含み、前記室内空間に設置される備品の構成情
報としては、少なくとも環境機器の位置及び性能情報を含み、環境機器以外の備品につい
ては位置及び占有領域情報を含むことを特徴とする室内環境制御システムである。
　本発明の第４の技術的特徴は、第３の技術的特徴を備えた室内環境制御システムにおい
て、前記構成情報取得手段は、前記室内空間の形状、容積を取得する上で三次元撮影可能
な撮像器具及び室内空間の基準面に設置される寸法特定のためのスケールを備えているこ
とを特徴とする室内環境制御システムである。
【０００７】
　本発明の第５の技術的特徴は、第１乃至第４の技術的特徴のいずれかを備えた室内環境
制御システムにおいて、前記環境機器は少なくとも清浄フィルタ及び室内空間の汚染物質
に適した薬剤を供給する薬剤供給機構を有する空気清浄装置を含み、前記制御手段は、前
記空気清浄装置の仕様として、目標とする気流パターンが生成可能な位置及び運転制御プ
ログラムの内容を決定することに加えて、前記清浄フィルタの仕様、前記薬剤供給機構の
仕様をも決定することを特徴とする室内環境制御システムである。
　本発明の第６の技術的特徴は、第１乃至第４の技術的特徴のいずれかを備えた室内環境
制御システムにおいて、前記室内空間に相互に通信可能な複数の環境機器を備え、前記制
御手段は、複数の環境機器が連携する条件を予め決めておき、複数の環境機器を相互通信
させながら連携稼動させることを特徴とする室内環境制御システムである。
　本発明の第７の技術的特徴は、第１乃至第４の技術的特徴のいずれかを備えた室内環境
制御システムにおいて、前記室内空間に一若しくは複数の環境機器を備え、当該環境機器
にはリアルタイムで環境情報が取得可能な前記環境情報取得手段を搭載させ、前記制御手
段は前記環境機器に搭載された環境情報取得手段からの環境情報の変化に基づいて前記環
境機器の少なくとも運転条件をリアルタイムで制御することを特徴とする室内環境制御シ
ステムである。
　本発明の第８の技術的特徴は、第１乃至第７の技術的特徴のいずれかを備えた室内環境
制御システムにおいて、前記制御手段は、前記環境情報取得手段及び前記構成情報取得手
段から取得した各情報に基づいて前記気流解析部による解析を実行し、当該気流解析部に
よる解析結果に基づいて前記環境機器の位置及び運転条件を決定する主制御装置と、前記
主制御装置にて決定した前記環境機器の少なくとも設置位置及び運転条件を含む仕様情報
を受け取り、これらの仕様情報に基づく運転制御プログラムを対応する環境機器にインス
トール可能な個別端末と、を備えたことを特徴とする室内環境制御システムである。
　本発明の第９の技術的特徴は、第８の技術的特徴を備えた室内環境制御システムにおい
て、前記室内空間に一若しくは複数の環境機器を備え、当該環境機器にはリアルタイムで
環境情報が取得可能な前記環境情報取得手段を搭載させ、前記環境機器に搭載された環境
情報取得手段からの環境情報の変化に基づいて前記環境機器にインストールされた運転制
御プログラムが更新されることを特徴とする室内環境制御システムである。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明の第１の技術的特徴によれば、室内空間に設置される環境機器を有効に利用し、
快適な室内環境を適切に提供することができる。
　本発明の第２の技術的特徴によれば、室内空間に滞在する人にとって最適な室内環境を
制御するに当たって、必要十分な環境情報を得ることができる。
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　本発明の第３の技術的特徴によれば、室内空間内で目標とする気流パターンを選定する
上で、必要十分な室内空間の構成情報及び室内空間に設置される備品の構成情報を取得す
ることができる。
　本発明の第４の技術的特徴によれば、三次元撮像器具のみで撮影した場合に比べて、室
内空間の形状、容積情報を精度良く取得することができる。
　本発明の第５の技術的特徴によれば、室内空間内に空気清浄装置を設置するに当たり、
目標とする気流パターンのほか、室内空間の空気質の改善をより効果的に実現可能な室内
環境を提供することができる。
　本発明の第６の技術的特徴によれば、室内空間内に複数の環境機器を設置した態様にお
いて、複数の環境機器を個々に制御する方式に比べて、複数の環境機器を連携させること
で効率的な室内環境制御を実現することができる。
　本発明の第７の技術的特徴によれば、室内空間内で最適な環境機器の位置及び運転条件
を設定した後、環境変化が生じたとしても、環境変化に応じて環境機器による室内環境制
御をリアルタイムで実現することができる。
　本発明の第８の技術的特徴によれば、室内空間内の環境機器の位置及び運転条件を制御
するに当たって、制御手段による処理を主制御装置と個別端末とで役割分担させることで
、適切な室内環境を迅速に提供することができる。
　本発明の第９の技術的特徴によれば、室内空間内の環境機器に運転制御プログラムをイ
ンストールした後、室内空間内の環境が変化したとしても、これに対応して運転制御プロ
グラムを更新することでき、環境の変化に応じた室内環境を簡単に構築することができる
。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明が適用された室内環境制御システムの実施の形態の概要を示す説明図であ
る。
【図２】実施の形態１に係る室内環境システムの全体構成を示す説明図である。
【図３】実施の形態１で用いられる空気清浄機（空気清浄装置）の構成例を示す説明図で
ある。
【図４】実施の形態１で用いられる空気清浄機のフィルタ構成例を示す説明図である。
【図５】（ａ）は実施の形態１で用いられる薬剤供給機構の構成例１を示す説明図、（ｂ
）は同薬剤供給機構の構成例２を示す説明図である。
【図６】（ａ）は実施の形態１で用いられる室内空間の三次元撮影手法の一例を示す説明
図、（ｂ）はその要部を示す説明図である。
【図７】（ａ）は実施の形態１で用いられる室内空間の空気質を計測する手法の一例を示
す説明図、（ｂ）は分析用カートリッジの取出し過程を示す説明図である。
【図８】実施の形態１に係る室内環境制御システムの制御ステップ（１）を示す説明図で
ある。
【図９】（ａ）は図８に示す制御ステップ（１）における気流解析により、空気清浄機が
室内空間の隅角部に設置された条件で得られる気流パターン例を示す説明図、（ｂ）は同
気流解析により、空気清浄機が室内空間の一側面の中央部に設置された条件で得られる気
流パターン例を示す説明図である。
【図１０】実施の形態１に係る室内環境制御システムの制御ステップ（２）を示す説明図
である。
【図１１】実施の形態１に係る室内環境制御システムの制御ステップ（３）を示す説明図
である。
【図１２】（ａ）～（ｃ）は実施の形態１で用いられる個別端末の各種機能例を示す説明
図である。
【図１３】実施の形態２に係る室内環境制御システムの要部を示す説明図である。
【図１４】実施の形態３に係る室内環境制御システムの要部を示す説明図である。
【図１５】実施の形態４に係る室内環境制御システムの要部を示す説明図である。
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【図１６】（ａ）は実施の形態４の変形の形態４－１において、室内空間に滞在する人の
健康診断への利用例を示す説明図、（ｂ）は室内空間に滞在する人がある疾病を患ってい
る場合の生体情報の取得例を示す説明図である。
【図１７】（ａ）は実施の形態５に係る室内環境制御システムの構成例を示す説明図、（
ｂ）は（ａ）中Ｂ部分の拡大説明図、（ｃ）は実施の形態５において、室内空間に空気清
浄機及び補助ファンを適切に設置した状態を示す説明図である。
【図１８】（ａ）は実施例１に係る室内環境制御システムに対して行われた気流制御実験
の概要図、（ｂ）はその気流制御実験の結果を示す説明図、（ｃ）は（ｂ）の結果に対し
て速度ベクトル解析した気流パターン例を示す説明図である。
【図１９】（ａ）は実施例１に係る室内環境制御システムに対して行われた別の気流制御
実験の概要図、（ｂ）はその気流制御実験の結果を示す説明図、（ｃ）は（ｂ）の結果に
対して速度ベクトル解析した気流パターン例を示す説明図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
◎実施の形態の概要
　図１は本発明が適用された室内環境制御システムの実施の形態の概要を示す。
　同図において、室内環境制御システムは、制御対象となる室内空間Ｒの環境情報を取得
する環境情報取得手段１と、室内空間Ｒ及び当該室内空間Ｒに設置される少なくとも環境
機器３ａ又は３ｂを含む備品３の構成情報を取得する構成情報取得手段２と、各情報取得
手段１，２から取得された環境情報及び構成情報に基づいて当該室内空間Ｒ内で生成可能
な気流パターンを解析する気流解析部５を有し、気流解析部５による解析結果に基づいて
目標とする気流パターンが得られるように少なくとも環境機器３ａ又は３ｂの設置位置及
び運転条件を制御する制御手段４と、を備えたものである。
【００１１】
　このような技術的手段において、環境情報取得手段１は室内空間Ｒの環境情報（代表的
には空気質、温湿度など）を取得するものであれば、センサで自動的に取得する態様や、
あるいは、空気中に含まれる因子物質が捕捉可能な捕捉部材を取外し可能に設置し、捕捉
部材で捕捉した因子物資を別の分析機器にて分析することにより取得するものでもよい。
　また、構成情報取得手段２は室内空間Ｒ及び室内空間Ｒに設置される環境機器３ａ，３
ｂの少なくとも一方の構成情報を取得するものであればよい。ここでいう「室内空間Ｒの
構成情報」には、物理的な構成情報としての室内形状、室内容量に加えて室内空間を区画
する使用建材（内装材）の材料特性等が含まれ、また、室内空間に設置される備品３の構
成情報としては、環境機器３ａ，３ｂ（例えば空気調和装置、空気清浄装置、加湿器、除
湿器、換気装置）の構成情報として環境機器３ａ，３ｂの位置及び性能情報が含まれ、更
に、環境機器以外の備品３ｃ（ベッド、机、テーブル等）の位置及び占有領域情報が含ま
れる。
【００１２】
　更に、気流解析部５は制御手段４の一要素であり、気流解析部５としては、取得した環
境情報及び構成情報に基づいて生成可能な気流パターンを解析するものであれば解析用ソ
フトウエアなど適宜選定して差し支えない。ここでいう気流パターンは環境機器３ａ，３
ｂの位置や送風強度等の各種パラメータに依存して変化する。
　また、制御手段４としては、目標とする気流パターンを得る上で少なくとも環境機器３
ａ，３ｂの最適なレイアウト及び運転条件を制御するものであれば、これを実現する制御
プログラムについては適宜選定して差し支えない。尚、環境機器以外の備品３ｃについて
位置を可変にできるものがあればこれのレイアウトを制御するようにしてもよい。
【００１３】
　次に、本実施の形態に係る室内環境制御システムの代表的態様又は好ましい態様につい
て説明する。
　先ず、環境情報取得手段１の好ましい態様としては、室内空間Ｒの環境情報として、少
なくとも空気質及び空気の温湿度を含むものが挙げられる。本例は、環境情報として少な
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くとも空気質（汚染物質の有無）及び空気の温湿度を取得するものであればよく、対応す
るセンサにて検出するようにしてもよいし、また、空気質については空気サンプルあるい
は内装材の一部を試験片として採取し、分析するようにしてもよい。
　また、構成情報取得手段２の好ましい態様としては、室内空間Ｒの構成情報として、室
内空間Ｒの形状、容積及び使用建材の物理的化学的特性を含み、室内空間Ｒに設置される
備品３の構成情報としては、環境機器３ａ，３ｂの少なくともいずれかの位置及び性能情
報を含み、環境機器以外の備品３ｃについては位置及び占有領域情報を含むものが挙げら
れる。本例は、室内空間Ｒの構成情報、室内空間Ｒに設置される備品３（少なくとも環境
機器３ａ又は３ｂは必須）の構成情報としての好ましい態様を示す。
　ここで、使用建材の物理的化学的特性は材料によってはシックハウス対策を要すること
から、目標とする気流パターンを決める上での考慮事項として利用される。また、環境機
器３ａ，３ｂの構成情報としては、室内空間Ｒ内で気流の生成に主として影響する位置及
び性能情報を用いることが好ましく、また、環境機器以外の備品３ｃの構成情報としては
、室内空間内で気流の経路に主として影響する位置及び占有領域情報を用いることが好ま
しい。
　更に、構成情報取得手段２の好ましい態様としては、室内空間Ｒの形状、容積を取得す
る上で三次元撮影可能な撮像器具（例えば三次元撮影可能なデジタルカメラ）及び室内空
間Ｒの基準面に設置される寸法特定のためのスケールを備えている態様が挙げられる。
【００１４】
　また、室内環境制御システムの好ましい適用例としては、環境機器３ａ又は３ｂは少な
くとも清浄フィルタ（図１では図示せず）及び室内空間Ｒの汚染物質に適した薬剤を供給
する薬剤供給機構（図１では図示せず）を有する空気清浄装置を含み、制御手段４は、空
気清浄装置の仕様として、目標とする気流パターンが生成可能な位置及び運転制御プログ
ラムの内容を決定することに加えて、清浄フィルタの仕様、薬剤供給機構の仕様をも決定
する態様が挙げられる。本例は、空気清浄装置に特化した室内環境制御の一例を示す。
　更に、室内環境制御システムの好ましい別の適用例としては、室内空間Ｒに相互に通信
可能な複数の環境機器３ａ，３ｂを備え、制御手段４は、複数の環境機器３ａ，３ｂが連
携する条件を予め決めておき、複数の環境機器３ａ，３ｂを相互通信させながら連携稼動
させる態様が挙げられる。本例は、室内空間Ｒ内に複数の環境機器３ａ，３ｂを有する態
様で、公知の通信手段を用いて相互に通信可能に接続することで、環境機器３ａ，３ｂの
連携による省エネルギ制御を実現するようにした態様である。
　更にまた、室内環境制御システムの好ましい別の態様としては、室内空間Ｒに一若しく
は複数の環境機器３ａ，３ｂを備え、当該環境機器３ａ，３ｂにはリアルタイムで環境情
報が取得可能な環境情報取得手段１を搭載させ、制御手段４は環境機器３ａ，３ｂに搭載
された環境情報取得手段１からの環境情報の変化に基づいて環境機器３ａ，３ｂの少なく
とも運転条件をリアルタイムで制御する態様が挙げられる。本例は、室内空間Ｒ内に一若
しくは複数の環境機器３ａ，３ｂを有する態様で、環境機器３ａ，３ｂによるリアルタイ
ムでの室内環境制御を実施する態様である。
【００１５】
　また、制御手段４の好ましい態様としては、環境情報取得手段１及び構成情報取得手段
２から取得した各情報に基づいて気流解析部５による解析を実行し、当該気流解析部５に
よる解析結果に基づいて環境機器３ａ，３ｂの位置及び運転条件を決定する主制御装置と
、主制御装置にて決定した環境機器３ａ，３ｂの少なくとも設置位置及び運転条件を含む
仕様情報を受け取り、これらの仕様情報に基づく運転制御プログラムを対応する環境機器
３ａ，３ｂにインストール可能な個別端末と、を備えた態様が挙げられる。本例は、主制
御装置にて気流解析部５による解析処理及び解析に基づく各環境機器３ａ，３ｂの仕様（
設置位置及び運転条件）を決定する処理を実行し、決定された仕様情報については個別端
末に転送し、個別端末では仕様情報に基づく運転制御プログラムを対応する環境機器３ａ
，３ｂにインストールするものである。ここで、運転制御プログラムは主制御装置から個
別端末にダウンロードするようにしてもよいし、あるいは、個別端末内に搭載したＡＩプ
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ログラムで処理するようにしてもよい。
　更に、運転制御プログラムの好ましい態様としては、室内空間Ｒに一若しくは複数の環
境機器３ａ，３ｂを備え、当該環境機器３ａ，３ｂにはリアルタイムで環境情報が取得可
能な環境情報取得手段１を搭載させ、環境機器３ａ，３ｂに搭載された環境情報取得手段
１からの環境情報の変化に基づいて環境機器３ａ，３ｂにインストールされた運転制御プ
ログラムが更新される態様が挙げられる。本例は、環境機器３ａ，３ｂにインストールさ
れた運転制御プログラムが環境情報の変化に基づいて自動的に更新される態様である。
【００１６】
　以下、添付図面に示す実施の形態に基づいて本発明をより詳細に説明する。
◎実施の形態１
－室内環境制御システムの全体構成－
　図２は実施の形態１に係る室内環境制御システムの全体構成を示す説明図である。
　同図において、室内環境制御システムは、室内空間Ｒに環境機器としての空気清浄機（
空気清浄装置）２０を設置するに当たって、室内空間Ｒの環境情報として、室内空間Ｒの
空気質及び空気の温湿度を取得し、また、室内空間Ｒの構成情報として、室内空間Ｒの三
次元形状、容積（例えば中空直方体形状の室内空間であれば床面又は天面の互いに交差す
る二片の寸法ｘ，ｙと高さ寸法ｚとに基づき演算可能）を取得すると共に、室内空間Ｒに
設置される空気清浄機２０の位置、性能情報を取得し、これらの取得情報を制御装置１０
０に取り込んでと室内空間判別部１０１で室内空間Ｒの環境、構成を判別し、更に、制御
装置１００の気流解析部１０２にて室内空間Ｒに生成される気流パターンＡＰを解析する
と共に、制御装置１００の仕様決定部１０３にて空気清浄機２０の仕様情報を決定するも
のである。
【００１７】
－空気清浄機の構成－
　本例では、空気清浄機２０は、例えば図３に示すように、鉛直方向に対して縦長の略ボ
ックス状の清浄筐体２１を有し、この清浄筐体２１のうち室内空間Ｒに向かう側部の下側
に例えば略矩形状の取込口２２を開設すると共に、清浄筐体２１の頂部に例えば略矩形状
の放出口２３を開設し、清浄筐体２１内には取込口２２から放出口２３に 連通する略Ｌ
字状に屈曲した空気流通路２４を形成したものである。
　そして、清浄筐体２１の取込口２２に面した部位にはルーバ２５が配設され、取込口２
２に面したルーバ２５の内側には粉塵フィルタを始めとする複数のフィルタ基材（本例で
は室内空間Ｒに存在する各種汚染物質を除去処理するためのフィルタ基材）からなる清浄
フィルタ４０が着脱可能に配設されている。
【００１８】
　更に、清浄筐体２１の放出口２３に面した部位にはルーバ２８が配設され、清浄筐体２
１の空気流通路２４の途中には冷房や暖房のための熱交換ユニット２９が配設されると共
に、空気流通路２４のうちルーバ２８と熱交換ユニット２９との間にはファン３０が配設
され、空気流通路２４内で取込口２２から放出口２３に向かう気流Ａｆを形成するように
なっている。
　更にまた、清浄筐体２１のうち室内空間Ｒに向かう側の側部には室内空間Ｒに存在する
汚染物質を判別する汚染物質判別センサ３５が設けられており、空気流通路２４内には気
流Ａｆの温度及び湿度を計測する環境センサ３６が設けられている。
　そして、清浄筐体２１内には制御装置３２が配設されており、この制御装置３２は、図
示外の操作スイッチと連動して熱交換ユニット２９及びファン３０を通常の空気清浄処理
として駆動制御するようになっていると共に、汚染物質判別センサ３５が汚染物質を検知
すると、当該検知信号に基づいて、薬液供給機構５０を制御することで汚染物質に合わせ
た処理剤としての薬液を選択供給すると共に、ファン３０を汚染物質処理として駆動開始
するようになっている。尚、汚染物質処理時に熱交換ユニット２９を同時に作動させるよ
うにしてもよいことは勿論である。
【００１９】
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＜清浄フィルタ＞
　本例において、清浄フィルタ４０は、図４に示すように、空気流通路２４の取込口２２
から順に、プレフィルタ４１、微生物除去フィルタ４２、中性能フィルタ４３、ガス除去
フィルタ４４、ＨＥＰＡフィルタ（High Efficiency Particulate Air Filter）４５を配
設したものである。
　本例では、各フィルタ４１～４５は空気流通路２４に対していずれも着脱自在に装着さ
れている。
（１）プレフィルタ４１
　これは、目の粗いメッシュ状のフィルタで、主として粗い粉塵などを捕獲するものであ
り、例えば金属メッシュや、金属繊維、炭素繊維などを用いて不織布状に成型したもので
ある。
（２）微生物除去フィルタ４２
　これは、主として細菌、真菌、ウィルスなどの微生物粒子を捕獲するものであるが、微
生物粒子と同様な花粉やダニ及びその糞などのアレルゲン粒子をも捕獲し得るものである
。
（３）中性能フィルタ４３
　これは、プレフィルタ４１よりも目の細かいメッシュ状のフィルタで、主として中程度
の大きさの粉塵などを捕獲するものであり、例えば金属メッシュや、金属繊維、炭素繊維
などを用いて不織布状に成型したものである。
（４）ガス除去フィルタ４４
　これは、臭気物質・化学物質のガス状汚染物質を除去するフィルタであり、臭気物質を
吸着する活性炭、ゼオライト、セラミックスなどの吸着材を利用した構成が採用される。
（５）ＨＥＰＡフィルタ４５
　これは、中性能フィルタ４３よりも更に目の細かいメッシュ状のフィルタで、例えばガ
ス除去フィルタ４４で用いられる活性炭の微小粉体などを捕獲するものであり、例えば金
属メッシュや、金属繊維、炭素繊維などを用いて不織布状に成型したものである。
【００２０】
＜薬液供給機構＞
　本例では、清浄フィルタ４０は、例えば微生物除去フィルタ４２及びガス除去フィルタ
４４に対して除去対象となる微生物粒子や臭気物質、化学物質（例えばＶＯＣ：Volatile
 Organic Compoundsの略）などのガス状汚染物質に対応する薬液（消臭剤などを含む）が
供給可能な薬液供給機構５０を備えている。
　この薬液供給機構５０は、図３及び図４に示すように、臭気物質、化学物質の除去に対
応する薬液としての消臭剤（例えばアンモニアに対応する薬液Ｓａ、メチルメルカプタン
に対応する薬液Ｓｍ、あるいは、これらを含む複数の臭気物質・化学物質に対応する混合
薬液Ｓｘなど）と、インフルエンザウィルスなどの微生物の除去に対応する薬液Ｓｗ（例
えば微生物の殺菌に対応する殺菌剤、微生物の増殖防止に対応する抗菌剤など）とを有し
ている。
　そして、これらの薬液は例えば夫々の対応する薬液ボトル５１，５２に分注され、図３
及び図５（ａ）に示すように、各薬液ボトル５１，５２から薬液をポンプユニット５３に
て一定量吸い上げ、ノズル５４から定期的に噴霧されるようになっている。
　尚、薬液供給機構５０による薬液の供給原理は、図５（ｂ）に示すように、エアポンプ
５５から供給されるエアを流量調整バルブ５６及び流量計５７にて所定流量に絞り、フィ
ルタ５８を介して薬液ボトル５１，５２内の薬液に導き、ノズル５４から定期的に噴霧さ
れる方式でも差し支えない。
【００２１】
　本実施の形態の清浄フィルタ４０では、空気中の汚染物質として、粉塵Ａ、花粉Ｂ、真
菌Ｃ、細菌Ｄ、ウィルスＥ、化学物質Ｆ、臭気物質Ｇが存在する場合を想定すると、粉塵
Ａは主としてプレフィルタ４１、中性能フィルタ４３、ＨＥＰＡフィルタ４５にて捕獲さ
れ、真菌Ｃ、細菌Ｄ、ウィルスＥは主として微生物除去フィルタ４２にて捕獲され、更に
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、化学物質Ｆ、臭気物質Ｇは主としてガス除去フィルタ４４にて捕獲される。尚、花粉Ｂ
は微生物除去フィルタ４２や中性能フィルタ４３にて捕獲される。
　ここで、本実施の形態に係る室内環境制御システムにおいて、薬液供給機構５０の作用
についてより具体的な例に基づいて説明すると、以下のようである。
　室内空間Ｒ（図２参照）において、例えばインフルエンザウィルスの感染者が空気清浄
機２０の近くに存在すると、空気清浄機２０の汚染物質判別センサ３５が汚染物質として
インフルエンザウィルスからなる微生物粒子を検知する。すると、空気清浄機２０内では
、薬液供給機構５０が微生物除去フィルタ４２に対しインフルエンザウィルスに対応する
薬液Ｓｗを供給する。
　この状態において、空気清浄機２０を作動させると、空気清浄機２０内のファン３０の
吸引作用によって、室内空間Ｒでは、図３に示すように、矢印で示す気流Ａｆが形成され
る。このとき、空気清浄機２０の近くでは、インフルエンザウィルスの感染者からインフ
ルエンザウィルスが空気中に飛散するが、このインフルエンザウィルスは前述した気流Ａ
ｆに乗って空気清浄機２０の取込口２２から空気流通路２４内に吸い込まれる。すると、
吸い込まれたインフルエンザウィルスは、薬液が含浸した微生物除去フィルタ４２に捕獲
される。このため、空気清浄機２０からは清浄された状態の空気が放出されることになり
、室内空間Ｒからはインフルエンザウィルスが除去され、清浄な空気が行き渡る。
　このように、本実施の形態では、空気清浄機２０が汚染物質回収機能を兼用しており、
室内空間Ｒに所望の気流Ａｆを形成することで、室内空間Ｒに存在する汚染物質を効率的
に除去処理することが可能である。
【００２２】
－室内空間の三次元計測例－
　本例では、室内空間Ｒの形状、容積情報を取得するために、室内空間Ｒを三次元計測す
る手法が採用される。
　この計測手法は、図６（ａ）に示すように、計測対象である室内空間Ｒの床面の略中央
付近に、鉛直方向に対して鋭角の角度以て屈曲した断面円形状の支持パイプ７１を設置す
ると共に、この支持パイプ７１を挟んだ床面には基準定規となるスケール７５を一対設置
し、更に、図６（ａ）（ｂ）に示すように、支持パイプ７１には床面近傍から上方に向か
って異なる高さ寸法の数カ所の計測点Ｐ（具体的にはＰ１…Ｐｎ）を設定し、各計測点Ｐ
においては外周３点にターゲット７２を設置し、三次元撮像器具としてのデジタルカメラ
７３を各ターゲット７２に位置決めして各ターゲット７２から室内空間Ｒを撮影するよう
にしたものである。
　この結果、支持パイプ７１の各ターゲット７２に位置決めされたデジタルカメラ７３に
より室内空間Ｒの全域の映像が様々な位置、方向から分割された状態で複数の写真として
得られる。
【００２３】
－空気質の分析－
　本例においては、室内空間Ｒの空気質の分析については、例えば図７（ａ）に示すよう
に、清浄フィルタ４０のうち、微生物除去フィルタ４２又は中性能フィルタ４３のろ材の
一部に粒子状物質Ｗｒが捕獲される分析用カートリッジ８１を着脱可能に設置すると共に
、脱臭フィルタとして機能するガス除去フィルタ４４の一部にはガス状物質Ｗｇが捕獲さ
れる分析用カートリッジ８２を着脱可能に設置し、各分析用カートリッジ８１，８２を設
置してから所定の時間が経過した後、図７（ｂ）に示すように、微生物除去フィルタ４２
又は中性能フィルタ４３から分析用カートリッジ８１を、また、ガス除去フィルタ４４か
ら分析カートリッジ８２を夫々取り外し、各分析用カートリッジ８１，８２に捕獲された
粒子状物質Ｗｒ、ガス状物質Ｗｇを公知の分析法にて分析し、室内空間Ｒの空気質として
含まれる汚染物質を診断するようにすればよい。
　ここで、公知の分析法としては、ガスクロマトグラフ、ガスクロマトグラフ質量分析器
、高速液クロマトグラフ、イオンクロマトグラフなどが採用される。
【００２４】
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－制御装置の構成例－
　本例では、制御装置１００は、図２及び図８に示すように、専用の情報入力用ＰＣ（Pe
rsonal Computer）１１０と、専用の小型端末１２０とを備えている。
＜情報入力用ＰＣ＞
　本例では、ユーザは、専用の情報入用ＰＣ１１０に対し空気質診断結果に基づいて空気
質診断情報及び空気清浄機２０の環境センサ３６からの温湿度情報を入力する。
　また、ユーザは、専用の情報入用ＰＣ１１０に対し、室内空間Ｒの形状、容積情報とし
て三次元計測して得られた写真データを取り込む。また、空気清浄機２０については機種
を入力することで空気清浄機２０の性能情報が取り込まれる。
　本例では、専用の情報入力用ＰＣ１１０は室内空間判別部１０１及び気流解析部１０２
を有しており、室内空間判別部１０１には写真データ等の三次元情報の簡便な入力アプリ
ケーション（例えば三次元ＣＡＤソフトウエア）がインストールされており、この入力ア
プリケーションにより自動解析され、三次元ＣＡＤデータとして保存される。これにより
、室内空間Ｒの形状、容積、あるいは、気流阻害要因となる家具等の備品が設置されてい
るような場合には、当該備品は室内空間の形状の一部として判別される。
【００２５】
　また、気流解析部１０２には気流解析アプリケーションがインストロールされており、
室内空間Ｒの形状、容積の情報を踏まえ、空気清浄機２０の任意の設置位置に対する気流
パターンＡＰが解析される。ここで、気流パターンＡＰは空気清浄機２０の送風強度や、
放出口２３からの送風方向によって変化し、また、気流阻害要因となる家具等の備品の設
置位置によっても変化する。この結果、空気清浄機２０の最適位置は室内空間Ｒの形状、
容積の情報によって一律に定まるのではなく、空気清浄機の運転条件に依存して決定され
る。
　図９（ａ）（ｂ）は気流パターンＡＰの一例を示す。
　いずれの図も、室内空間Ｒのサイズｘ×ｙ×ｚ：２７００×３６００×２４００（ｍｍ
）、機器風量：４００ｍ３／ｈ．気流速度：１２．５ｍ／ｓ、温度：２３℃、相対湿度：
５０％であって、（ａ）は空気清浄機２０の設置位置が隅角部における気流分布を示し、
（ｂ）は空気清浄機２０の設置位置が床面のｙ方向に沿う辺の中央部における気流分布を
示す。
　よって、気流パターンＡＰの解析に当たっては、室内空間Ｒの形状に変化を与える備品
の有無や、空気清浄機２０の運転条件の差異によって各種の気流パターンＡＰのデータが
生成され、室内空間Ｒの形状条件、空気清浄機２０の運転条件に応じて再現可能に保存さ
れる。
【００２６】
＜小型端末＞
　また、専用の小型端末１２０は仕様決定部１０３を有しており、この仕様決定部１０３
には人口知能プログラム（ＡＩプログラム）がインストールされており、図８に示すよう
に、専用の情報入力用ＰＣ１１０との間で例えばBluetooth（登録商標）等の通信手段に
より通信可能になっている。ここで、ＡＩプログラムは、情報入力用ＰＣ１１０に入力さ
れた情報、例えば空気質診断結果の情報や、空気清浄機２０に設置されたセンサ（汚染物
質判別センサ３５、環境センサ３６）、電力消費量などの情報、更に、情報入力用ＰＣ１
１０の気流解析情報に基づき、空気清浄機２０に適した集塵フィルタ、脱臭フィルタ等の
仕様、薬液供給機構５０における薬液の種別、供給量、供給間隔等、空気清浄機２０のメ
ンテナンス法等を決定し、ディスプレイ１２１（図１１参照）上に表示する。
　このように、専用の情報入力用ＰＣ１１０と専用の小型端末１２０とにより、空気清浄
機２０の仕様、運転条件、設置位置、管理内容が決定される。
【００２７】
　本例では、例えば図１０に示すように、以下の項目が決定される。
（１）プレフィルタ仕様：空気質診断結果（繊維、タールなどの油成分）に基づくサラン
ネット種別を決定する。



(12) JP 2019-76525 A 2019.5.23

10

20

30

40

50

（２）集塵フィルタ（繊維タイプ）仕様：空気質診断結果（粒子径、環境アレルゲンの種
別、酸性・塩基性ガス）に基づき、ＨＥＰＡ（High Efficiency Particulate Air Filter
）又は準ＨＥＰＡの決定、繊維材料（ガラス、ＰＲＥ、オレフィン、ナイロン…）の決定
、静電フィルタ（エレクトレット）の適否を決定する。
（３）集塵フィルタ（電気集塵タイプ）仕様：空気質診断結果に基づき、繊維タイプとの
比較による適否、荷電電圧、集塵電圧などを決定する。
（４）脱臭フィルタ仕様：空気質診断結果に基づき、活性炭の種類・使用量、ペレットサ
イズ、添着剤の種別、添着剤使用量、発塵防止処理の有無を決定する。
（５）薬液供給機構仕様：空気質診断結果に基づき、使用液剤（薬液）の選定（空気汚染
物質に適した液剤）、供給量、供給時期、供給間隔…を決定する。
（６）運転制御プログラム内容：空気質診断結果に基づき、機器風量、吹出口角度などに
よる室内気流形成、連続・間欠運転、省エネ運転、低騒音運転、花粉など特定汚染物質対
応運転の有無等について決定する。
（７）機器設置法：空気質診断結果、室形状（平面＋断面）、家具などの気流阻害要因、
換気経路、他の備品（環境機器、環境機器外の備品）の設置状況などに基づき、室内空間
Ｒにおける理想的な空気清浄機の設置位置を気流解析とＡＩプログラムとにより判断し、
決定する。
（８）機器メンテナンス法：空気質診断結果に基づき、プレフィルタ、集塵フィルタ、脱
臭フィルタ、あるいは薬液供給機構のメンテナンス内容を決定する。
【００２８】
　特に、本実施の形態では、（７）機器設置法は非常に高度で大容量のアプリケーション
を必要とし、処理に時間を要する傾向にある。そこで、本例では、専用の情報入力用ＰＣ
１１０で室内空の形状等の入力と気流解析を行い、その結果を専用の小型端末１２０に表
示する方式を採用した。
　これに対し、（１）～（６），（８）の項目については、専用の小型端末１２０内のＡ
ｉｒプログラムで処理して表示する方式を採用した。
【００２９】
＜小型端末での表示例＞
　また、小型端末１２０のディスプレイ１２１への表示例としては例えば図１１に示すも
のが挙げられる。
　これは、小型端末１２０内のＡＩプログラム（ＡＩ機能）が、
・脱臭フィルタ
・使用液剤の種類・量・噴霧タイミング
・運転制御プログラム
・メンテナンス法
の最適解を導出し、ディスプレイ１２１上に表示する。
【００３０】
　次に、専用の小型端末１２０は、図１１に示すように、対応する空気清浄機２０との間
でBluetooth（登録商標）等の通信手段にて通信を行い、空気質診断結果、室内空間Ｒの
形状等から導かれた検討結果を空気清浄機２０に送信され、空気清浄機２０に新たな運転
制御プログラムがインストールされる。これにより、室内環境に応じた最適な空気清浄機
２０の運転が開始される。
　更に、本例では、空気清浄機２０に搭載された各種のセンサ情報により、運転制御プロ
グラムはその都度更新されるようになっている。
【００３１】
＜小型端末のその他の役割＞
（ａ）空気清浄機の最適位置の決定と表示機能
　本例では、前述したように、小型端末１２０は、空気清浄機２０の最適な仕様を決定し
、ディスプレイ１２１に表示するようにしているが、更に、本例では、図１２（ａ）にＵ
で示すように、室内空間Ｒの形状や気流阻害要因等の情報から空気清浄機２０の最適な位
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置を求め、ディスプレイ１２１上に表示する。
（ｂ）空気質情報の表示機構
　専用の小型端末１２０は、空気清浄機２０とBluetooth（登録商標）等の通信手段を介
して空気清浄機２０のセンサ情報を受信できるようにしておけば、リアルタイムでこれら
の情報を表示することが可能である。
　ここで、空気清浄機２０に搭載するセンサとして、例えば汚染物質判別センサ３５や温
湿度を計測する環境センサ３６が例示されているが、これ以外に空気清浄度（におい、ほ
こり）に関するセンサを追加するようにすれば、図１２（ｂ）に示すように、小型端末１
２０のディスプレイ１２１に温度、湿度情報に加えて、におい、ほこりに関する情報を表
示させることが可能である。
　このとき、小型端末１２０を例えば壁掛け式で部屋の壁面に設置するようにすれば、こ
れにより、在室者は常時室内の空気質情報を把握することができる。このような表示機能
を用いることにより、設置施設の来客者に対して空気環境に配慮した施設であることを強
調することも可能になる。その他には、累積されたセンサ情報から、フィルタ等の消耗品
の交換時期を判定し、これを表示することも可能である。
（ｃ）リモコン機能
　専用の小型端末１２０は、図１２（ｃ）に示すように、空気清浄機２０のリモコン（Re
mote Controller）としての機能を備えている。このとき、小型端末１２０のディスプレ
イ１２１を見易い液晶タッチパネルにて構成すれば、リモコンとして簡単に操作すること
が可能である。
【００３２】
◎実施の形態２
　図１３は実施の形態２に係る室内環境制御システムの要部を示す。
　同図において、室内環境制御システムは、同一の室内空間Ｒに複数の環境機器１３０（
例えば空気清浄機１３１、エアコン（エアコンディショナ／空気調和装置）１３２、清掃
ロボット１３３、有用物質供給装置１３４など）が混在して設置されている態様である。
　ここでいう有用物資供給装置１３４としては、例えば内装材やインテリア用品の表面若
しくは内部に付着、含浸した汚染物質が拡散するのを防止するために、汚染物質が留まり
、あるいは、汚染物質を分解する特性を持つ液状若しくはガス状の有用物質を供給するも
のや、室内空間Ｒの臭気物質を消臭するための有用物質である消臭剤を供給するもの、更
には人の健康に良いとされる有用物質を供給するものが挙げられる。
　一般に、複数の環境機器１３０が同一の室内空間Ｒに混在する場合には、各環境機器１
３０の設置位置、運転方法、メンテナンス方法をどのようにすべきかの判断は極めて難し
い。
　そこで、本例では、実施の形態１と略同様に、室内空間Ｒの環境情報や、形状、容積等
の構成情報、更には、各環境機器１３０の性能情報を取得し、これらの情報に基づいて、
室内空間Ｒで生成される気流パターンＡＰを解析し、目標とする気流パターンＡＰが得ら
れるように、各環境機器１３０の設置位置及び運転条件を制御するようにしたものである
。
【００３３】
　具体的には、気流パターンＡＰに大きく影響する環境機器１３０である空気清浄機１３
１、エアコン１３２の設置位置、運転条件を選定し、更に、移動型の清掃ロボット１３３
については生成される気流パターンＡＰを考慮して清掃経路や清掃時期を予測するように
し、有用物質供給装置１３４については有用物質の種別、供給量、供給タイミング等を予
測し、更にまた、各環境機器１３０（空気清浄機１３１～有用物質供給装置１３４）間に
ついてはBluetooth（登録商標）等の通信手段を用いて相互に通信可能とし、例えば空気
清浄機１３１に搭載した汚れセンサ１４１の検知情報に基づいて空気清浄機１３１の動作
を自動的にオンオフするようにし、空気清浄機の動作開始に連携して各環境機器１３０を
稼働させるようにし、あるいは、エアコン１３２に搭載した環境センサ１４２の検知情報
に基づいてエアコン１３２の動作を自動的にオンオフするようにし、エアコン１３２の動
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作開始に連携して各環境機器１３０を稼働させるようにし、省エネルギによる室内環境制
御を実現するようにしたものである。尚、清掃ロボット１３３にはホコリセンサ１４３や
微生物センサ１４４を搭載し、これらの検知情報に基づいて清掃ロボット１３３の動作を
自動的にオンオフするようにし、清掃ロボット１３３の動作開始に連携して各環境機器１
３０を稼働させるようにしてもよい。
【００３４】
◎実施の形態３
　図１４は実施の形態３に係る室内環境制御システムの要部を示す。
　同図において、室内環境制御システムは、実施の形態２と略同様に、複数の環境機器１
３０（本例では、空気清浄機１３１、エアコン１３２、清掃ロボット１３３、有用物質供
給装置１３４、補助ファン１３５、扇風機１３６、加湿器１３７など）が混在した態様で
あり、更には、環境機器１３０以外の備品１５０（本例ではテーブル）が設置されている
。
　本例では、実施の形態２と略同様に、室内空間Ｒの環境情報や、形状、容積等の構成情
報、更には、各環境機器１３０の性能情報及び備品１５０の位置、占有領域情報を取得し
、これらの情報に基づいて、室内空間Ｒで生成される気流パターンＡＰを解析し、目標と
する気流パターンＡＰが得られるように、各環境機器１３０の設置位置及び運転条件を制
御するようにしたものである。
　特に、本実施の形態では、空気清浄機１３１には汚れセンサ１４１が、エアコン１３２
には環境センサ１４２が、清掃ロボット１３３にはホコリセンサ１４３や微生物センサ１
４４が搭載されており、各環境機器１３０に搭載されている各センサ１４１～１４４から
の環境情報の変化や、各環境機器１３０の電力消費量が時々刻々たる変化に基づいて、各
環境機器１３０の運転条件をリアルタイムで制御するものである。
　本実施の形態によれば、室内空間Ｒに複数の環境機器１３０が混在した態様において、
室内空間Ｒの環境条件が経時的に変化しても、各環境機器１３０の運転条件を制御するこ
とで、室内空間Ｒにおける目標とする気流パターンＡＰを常に最適なものとして設定する
ことが可能である。
【００３５】
◎実施の形態４
　図１５は実施の形態４に係る室内環境制御システムの要部を示す。
　同図において、室内環境制御システムは、例えば就寝空間として利用する室内空間Ｒを
快適にするものであって、当該室内空間Ｒには埋め込み型の空気清浄機１３１を設置し、
更に、室内空間Ｒのうち空気清浄機１３１から離れた部位には備品としてのベッド１５１
を設置すると共に、当該ベッド１５１と空気清浄機１３１との間には環境機器１３０の一
例として加湿器１３７を備品としてのテーブル１５２上に設置したものである。
　特に、本例では、空気清浄機１３１の取込口１６１はベッド１５１、テーブル１５２の
下方領域に対応して設けられ、また、空気清浄機１３１の放出口１６２はダクト１６３を
介して室内空間Ｒの一側面の上方寄りに設けられている。
【００３６】
　本例においても、実施の形態１と略同様に、室内空間Ｒの環境情報や、形状、容積等の
構成情報、更には、各環境機器１３０の性能情報及びベッド１５１，テーブル１５２の位
置、占有領域情報を取得し、これらの情報に基づいて、室内空間Ｒで生成される気流パタ
ーンＡＰを解析し、目標とする気流パターンＡＰが得られるように、各環境機器１３０（
空気清浄機１３１，加湿器１３７）の設置位置及び運転条件を制御するようにしたもので
ある。
　本例において、室内空間Ｒには粒子状物質Ｗ１、ウィルスＷ２、花粉Ｗ３、カビ・菌Ｗ
４、化学物質Ｗ５、布団からの塵埃Ｗ６、布団にひそむノミ・ダニＷ７、人体の臭気物質
Ｗ８などが存在する可能性があり、空気質の分析をすることで室内空間Ｒ中の汚染物質Ｗ
を特定することが可能である。
　このような状況において、目標とする気流パターンＡＰは室内空間Ｒの空気が滞留せず
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に循環するのが好ましく、ベッド１５１及びテーブル１５２の下方空間を気流の通過領域
として選定するのが好ましく、また、加湿器１３７の運転条件としては、就寝空間として
の湿度条件を考慮して、加湿器１３７の動作時間や強度の仕様が選定されるのが好ましい
。
　このような状況において、就寝空間として快適な室内環境制御が行われる。
　更に、本例において、例えばダクト１６３の一部に人の健康に良いとされる有効成分（
水分、高濃度酸素、アロマ、酵素など）を含む有効成分カートリッジ１６５を組み込み、
室内空間Ｒに有効成分を放散させるようにすることも可能である。このようにすれば、使
用者の体質や要望に合わせた有用成分を任意に選択でき、市販の小型酸素ボンベ、植物エ
ッセンシャルオイル（ユーカリプタス、フィトンチッド…）等が適応でき、有効成分が呼
吸器、皮膚等に働きかけ、人体の健常性に有効な成分が効率よく気流Ａｆに乗って局所的
に供給することが可能である。例えば、冬期の乾燥、肌荒れ、のどの痛み、風邪、インフ
ルエンザ、コロナウイルスへの感染を予防する上で有効である。
【００３７】
◎変形の形態４－１
　実施の形態４では、就寝空間としての室内空間Ｒについて室内環境制御を行うようにし
た例が示されているが、これに限定されるものではなく、例えば個人の仕事部屋のように
、特定の人Ｍが滞在する室内空間Ｒにおいて、滞在する人Ｍが疾病を患っている場合を想
定すると、図１６（ａ）の変形の形態４－１に示すように、滞在する人Ｍの疾病状態を把
握することも可能である。
　本例において、空気清浄機１３１は、室内空間Ｒに対して予め埋め込んで設置される埋
め込み型の空気清浄機であり、室内空間Ｒと空気清浄機１３１との間を仕切る仕切り壁に
面して空気清浄機１３１の空気の取込口１６１を開設する一方、空気清浄機１３１からダ
クト１６３を介して仕切り壁の上方から室内空間Ｒの略中央の天井面付近に清浄空気を放
出する放出口１６２を設け、空気清浄機１３１内の空気流通路１６４には実施の形態１と
同様な清浄フィルタ４０、ファン３０、更には熱交換ユニット２９を搭載するようにした
ものである。
　特に、本例では、当該室内空間Ｒにおいて、空気質を分析するために、空気清浄機１３
１の清浄フィルタ４０のうち、微生物除去フィルタ４２又は中性能フィルタ４３のろ材の
一部に粒子状物質Ｗｒが捕捉される分析用カートリッジ８１を着脱可能に設置すると共に
、脱臭フィルタとして機能するガス除去フィルタ４４の一部には疾病特有なガス状物質Ｗ
ｓが捕捉される分析用カートリッジ８３を着脱可能に設置したものである。
　本例においては、各分析用カートリッジ８１，８３を設置してから所定の時間が経過し
た後、図１６（ｂ）に示すように、微生物除去フィルタ４２又は中性能フィルタ４３から
分析用カートリッジ８１を、また、ガス除去フィルタ４４から分析カートリッジ８３を夫
々取り外し、各分析用カートリッジ８１，８３に捕獲された粒子状物質Ｗｒ、ガス状物質
Ｗｓを公知の分析法にて分析し、室内空間Ｒの空気質として含まれる汚染物質を診断する
ようにすればよい。
　このとき、空気質診断結果は、室内空間Ｒの室内環境制御を行う上で利用されるが、例
えば疾病特有なガス状物質Ｗｓの捕捉量が多いという場合には、当該室内空間Ｒに滞在す
る人Ｍが所定の疾病に患わされていることが判明し、これにより、生体情報を利用した健
康診断を併せて行うことが可能になる。
　尚、本例においても、ダクト１６３の一部に人の健康に良いとされる有効成分（水分、
高濃度酸素、アロマ、酵素など）を含む有効成分カートリッジ１６５を組み込むようにし
てもよいことは勿論である。
【００３８】
◎実施の形態５
　図１７（ａ）は建築工事に伴い、室内空間Ｒの建材（内装材など）１８０の表面若しく
は内部に付着、含浸した汚染物質が放散する懸念がある状態を示す説明図である。
　現在では、建材の低ホルム化が進んでいるが、規制対象外のＶＯＣ等の化学物質やアセ
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トアルデヒド、アンモニアといった臭気物質による室内空気汚染は依然として建築環境上
の問題である。
　新築やリフォーム工事などの建築工事において、合板などの建材、接着剤、塗料、ワッ
クスなどから発生する化学物質の放散を短期間で終了させる技術が必要となっている。
　先ず、図１７（ａ）（ｂ）に示すように、建材１８０の表面に対し例えば送風器１９０
からの送風気流１９１を与えることで、建材１８０の表面若しくは内部に付着、含浸した
化学物質又は臭気物質１９２の放散を促進させる。
　そして、本実施の形態では、建築現場における室内空間Ｒにおいて気流解析を行い、図
１７（ｃ）に示すように、送風器１９０に加えて、各室内空間Ｒに存在する化学物質や臭
気物質を効率よく除去する空気清浄機２００と補助ファン２０１，２０２について、その
仕様と設置位置を選定し、室内空間Ｒにおいて循環する気流Ａｆを生成し、工事期間中か
ら養生過程を経て、実際の建物使用に至るまで、建材や施工材からの化学物質や臭気物質
の放散速度を上昇させ、工事後できる限り短期間で安全に居住できる工事方法が提供され
る。
【００３９】
（１）本例では、図１７（ｃ）に示すように、気流解析により工事現場に、送風器１９０
、空気清浄機２００を設置し、室内濃度を低減させ、建材１８０の汚染物質の放散速度を
増大させ、放散物質を空気清浄機２００で効率よく回収する。更に、補助ファン２０１，
２０２を利用することで、適宜仕上げ面に対し、気流を当てる補助ファン２０１，２０２
を利用する。
（２）また、（１）と同様に、加湿器あるいは除湿器を利用し、親水性、疎水性ガスにお
ける建材の放散速度を増大させ、工期を短縮する。
（３）更に、（１）又は（２）と同様に加熱器を使用し、汚染物質の揮発成分の放散速度
を増大させるようにしてもよい。
　尚、本実施の形態では、建材１８０の表面にイオン（活性種）１９１を与えるようにし
ているが、これを与えずに、空気清浄機２００及び補助ファン２０１，２０２により生成
される気流パターンＡＰによって、建材１８０に付着、含浸する汚染物質の放散速度を増
大させて空気清浄機２００に回収し、更には、加湿器、加熱器、加熱器を併せて使用する
ようにしてもよい。
【実施例】
【００４０】
◎実施例１
　本実施例１は、実施の形態１に係る室内環境制御システムにおける気流解析を実証する
実験を示し、室内空間で生成される気流パターンの解析例を得たものである。
　本例において、気流制御実験１は、図１８（ａ）に示すように、気流生成器２１０にて
室内空間の床面の煙発生部から上方の吸込み部に向かって渦巻き状の気流Ａｆが生成され
ている条件下で、これを上方から直下に向かって撮影した際に得られる気流パターンを示
す。尚、図１８（ａ）中、符号２１１は撮影用のカメラ、２１２は気流Ａｆに対してシー
ト状の光を照射するレーザである。
　本実験１において、気流制御実験の結果を図１８（ｂ）に示し、更に、図１８（ｂ）を
速度ベクトル解析した結果を図１８（ｃ）に示す。
　また、気流制御実験２は、図１９（ａ）に示すように、気流生成器２１０にて室内空間
の床面の煙発生部から上方の吸込み部に向かって渦巻き状の気流Ａｆが生成されている条
件下で、これを側方から撮影した際に得られる気流パターンを示す。尚、図中、符号２１
１はカメラ、２１２はレーザである。
　本実験２において、気流制御実験の結果を図１９（ｂ）に示し、更に、図１９（ｂ）を
速度ベクトル解析した結果を図１９（ｃ）に示す。
　図１８（ｃ）、図１９（ｃ）の速度ベクトル解析の結果を見ると、いずれも渦巻き状の
気流パターンが得られることから、実施の形態１で採用される気流解析は精度の良いもの
であることが理解される。
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【符号の説明】
【００４１】
　１…環境情報取得手段，２…構成情報取得手段，３…備品，３ａ，３ｂ…環境機器，３
ｃ…環境機器以外の備品，４…制御手段，５…気流解析部，Ｒ…室内空間

【図１】 【図２】



(18) JP 2019-76525 A 2019.5.23
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１１】 【図１２】
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【図１５】 【図１６】

【図１７】 【図１８】
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【図１９】
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