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(54) Title: INDOOR AIR-CONDITIONING UNIT

(54) 発明の名称 ：空調室内機

(57) ADStract: i th respect t o an mdoor air-conditioning unit equipped with a h o
rizontal flap, the objective o f the present invention i s to reduce the operating time
o f the horizontal flap o f the indoor air-conditioning unit without switching to a
motor having higher output than a conventional motor. The horizontal flap i s con
structed such that the torque o f a link-driving motor capable o f driving the hori -
zontal flap (30) i n a first orientation-changing state fiOm a time t 6 t o a time t 7 i s

less than the torque o f the link-driving motor capable of driving the horizontal flap
(30) in a second orientation-changing state fiOm the time t 7 to a time t8. A n indoor
control unit sets the rotational ：frequency per unit time o f the link-drivmg motor so
as t o b e greater i n a first control mode that controls the first orientation-changing
state than in a second control mode that controls the second orientation-changing
state.

(57) 要約：水平 フラップを備 える空調室 内機 において、従来に比べ
て出力の大 きなモ ー タへ変更す ることな く、空調室 内機の水平 フ
ラップの動作時間を短縮す る。水平 フラップは、時刻 t 7 か ら時
刻 t 8 までの水平 フラップ （3 0 ) の第 2 姿勢変化状態の駆動が
可能な リンク駆動用モ ー タの トルクよ りも時刻 t 6 か ら時刻 t 7
までの水平 フラップ （3 0 ) の第 1 姿勢変化状態の駆動が可能な
リンク駆動用モー タの トルクの方が小 さ くなる構成である。室 内
制御部 は、第 2 姿勢変化状態 を制御す る第 2 制御 モ ー ドょ リも第

姿勢変化状態 を制御 す る第 1 制御 モ ー ドの 方が リ ン ク 駆動用
モ ー タの単位時間当た リの回転数が大 き くなるよ うに設定 されて
いる。
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明 細 書

発明の名称 ：空調室内機

技術分野
[0001 ] 本発明は、フラップにより吹出し空気の風向を制御する空調室内機に関す

る。

背景技術
[0002] 室内の壁面に取り付けられる壁掛け型の空調室内機は、一般に、上下方向

の風向を制御するための水平フラップを備えている。そして、空調室内機は

、水平フラップをモータで回動させて上下方向の風向を制御する。

このような水平フラップは、一定の速度で回転するモータとギアなどによ

つて回動される。そのため、水平フラップを一定の角度まで移動させるため

の動作には一定の時間を要する。その一方で、特許文献 1 (特開 2 0 0 7 —

4 0 6 2 8 号公報）に記載されているように、上下羽根 （水平フラップ）の

角度が送風に影響を与えるため、送風に与える影響を小さくすることを目的

に上下羽根の揺動速度が制御されることがある。

発明の概要

発明が解決しょうとする課題
[0003] しかし、特許文献 1 に記載されている技術は、もっぱら上下羽根の移動速

度を遅くするものであって、空調室内機の動作を遅らせる原因になる。

本発明の課題は、水平フラップを備える空調室内機において、従来に比べ

て出力の大きなモータへ変更することなく、空調室内機の水平フラップの動

作時間を短縮することを目的とする。

課題を解決するための手段
[0004] 本発明の第 1観点に係る空調室内機は、上下方向の風向を制御するために

第 1 姿勢から第 2 姿勢に変化する第 1 姿勢変化状態と第 3 姿勢から第 4 姿勢

に変化する第 2 姿勢変化状態とを取りうる水平フラップと、水平フラップを

駆動するためのモータと、第 1 姿勢変化状態においてモータを制御する第 1



制御モ一ドと第 2 姿勢変化状態においてモータを制御する第 2 制御モ一ドと

を有する制御部と、を備え、水平フラップは、第 2 姿勢変化状態の駆動が可

能なモータのトルクよりも第 1姿勢変化状態の駆動が可能なモータのトルク

の方が小さくなる構成であり、制御部は、第 2 制御モードよりも第 1制御モ

—ドの方がモータの単位時間当たりの回転数が大きくなるように設定されて

いるものである。

この空調室内機では、第 1姿勢変化状態の駆動が可能なモータのトルクが

第 2 姿勢変化状態のトルクよりも小さいため、第 1姿勢変化状態での回転数

を大きく設定しても、従来に比べて出力が大きなモータに変更しなくてすむ

。このようなモータの変更を行わなくとも、回転数を大きくすることができ

、水平フラップの第 1姿勢から第 2 姿勢への動作が速くなる。

[0005] 本発明の第 2 観点に係る空調室内機は、第 1観点の空調室内機であって、

制御部は、第 1制御モ一ドによって水平フラップの重心が上から下に移動す

る区間の少なくとも一部を制御し、第 2 制御モ一ドによって水平フラップの

重心が下から上に移動する区間の少なくとも一部を制御するものである。

この空調室内機では、水平フラップの重心の上下移動は分かり易く、制御

部における制御を設定し易くなる。

[0006] 本発明の第3 観点に係る空調室内機は、第 2 観点の空調室内機であって、

水平フラップは、所定の回転支点を中心に回動可能に構成され、制御部は、

水平フラップの重心が所定の回転支点の鉛直下方近傍の所定位置にあるとき

に、第 1制御モ一 ドと第 2 制御モ一 ドとを切り換えるものである。

[0007] この空調室内機では、水平フラップの重心が鉛直下方近傍にある水平フラ

ップの角度はほぼ一定であるため第 1制御モー ドと第 2 制御モー ドの切り換

えを短い区間で行える。つまり、水平フラップの重心が最下部に下がるとこ

ろの近傍までモータの回転数を大きくしておくこと （第 1制御モ一ドにして

おくこと）ができる。

[0008] 本発明の第4 観点に係る空調室内機は、第3 観点の空調室内機であって、

吹出口が形成され、吹出口に水平フラップが取り付けられているケ一シング



をさらに備え、水平フラップは、第 1 姿勢が運転開始時に吹出口の近傍にあ

つて吹出口に対向する姿勢であり、第 2 姿勢が所定位置の手前の略垂直な姿

勢であり、第 3 姿勢が所定位置を過ぎた略垂直な姿勢であり、第 4 姿勢が所

定位置を過ぎて第 3 姿勢よりも重心が上に上がった姿勢であるものである。

[0009] この空調室内機では、運転開始時に吹出口に対向 している （吹出口をほぼ

塞いでいる）水平フラップの第 1 姿勢から第 2 姿勢になるまで水平フラップ

の動作を速 くでき、第 1 姿勢から第 2 姿勢になるまでの時間を短縮できる。

[001 0] 本発明の第 5 観点に係る空調室内機は、第 1観点から第 4 観点のいずれか

の空調室内機であって、モータは、ステッピングモータであるものである。

この空調室内機では、ステッピングモータを用いることで、容易に回転の

回数と角度とを対応させることができ、回転数を切 り換えるタイミングを精

度よく設定することができる。

発明の効果

[001 1] 本発明の第 1観点に係る空調室内機では、従来に比べて出力の大きなモー

タへ変更することなく、水平フラップの動作時間を短縮することができる。

本発明の第 2 観点に係る空調室内機では、制御の設定が簡単で、取 り扱い

難 くなるのを防ぐことができる。

本発明の第 3 観点に係る空調室内機では、水平フラップの動作を速 くする

区間を長 く取れ、水平フラップの動作を速 くする効果を十分に引き出すこと

ができる。

本発明の第 4 観点に係る空調室内機では、第 1 姿勢から第 2 姿勢になるま

での時間を短縮でき、運転開始時の待ち時間を短縮することができる。

本発明の第 5 観点に係る空調室内機では、水平フラップの姿勢制御を精度

良く行なえ、かつ動作の高速化を図ることができる。

図面の簡単な説明

[001 2] [ 図1] 本発明の一実施形態に係る空調室内機の概観を説明するための斜視図。

[ 図2] 図 1 の空調室内機の運転停止時の断面図。

[ 図3] 空調室内機を含む空気調和装置の空調制御装置の構成を示すプロック図



[ 図4] 水平 フラップが吹出口を開けた状態の空調室内機 の下部の構成 を説明す

るための部分斜視図。

[ 図5] 水平 フラップが吹出口を開けた状態の空調室内機 の下部の構成 を説明す

るための部分拡大斜視図。

[ 図6] ( a ) 格納 されている状態 を説明するための垂直フラップの模式図、 （

b ) 前方 に吹出 し空気を誘導 している状態 を説明するための垂直フラップの

模式図。

[ 図7] ラ ック上位置 における垂直フラップと水平 フラップと補助 フラップの動

作 を説明するためのタイミングチヤ一 卜。

[ 図8] ( a ) 水平 フラップによ り吹出口が閉 じられている状態 を示す空調室内

機 の断面の模式図、 （b ) 水平 フラップがフラップ擦れ防止位置 に移動 した

状態 を示す空調室内機 の断面の模式図、 （c ) ラ ック部材の全開位置 を示す

空調室内機 の断面の模式図、 （d ) ラ ック部材の全開位置 による水平 フラッ

プの姿勢 を示す空調室内機 の断面の模式図、 （e ) リンク部材の全開位置 に

よる水平 フラップの姿勢 を示す空調室内機 の断面の模式図、 （f ) 補助 フラ

ップの補助 フラップ風向角度位置の一例 を示す空調室内機 の断面の模式図。

[ 図9] ラ ック上位置 における垂直フラップと水平 フラップと補助 フラップの動

作 を説明するためのフローチヤ一 卜。

[ 図 10] 水平 フラップによ り吹出口が閉 じられている状態 を示す空調室内機 の

部分断面の模式図。

[ 図 11] 水平 フラップがフラップ擦れ防止位置 に移動 した状態 を示す空調室内

機 の部分断面の模式図。

[ 図 12] 水平 フラップがフラップ擦れ防止位置か ら最下部近傍 に向か って回動

している状態 を示す空調室内機 の部分断面の模式図。

[ 図 13] 水平 フラップが最下部近傍 を回動 している状態 を示す空調室内機 の部

分断面の模式図。

[ 図 14 ] 水平 フラップの全開状態 を示す空調室内機 の部分断面の模式図。



[ 図 15 ] 水平 フラップが設定位置 に移動 した状態 を示す空調室内機 の部分断面

の模式図。

[ 図 16 ] 運転停止時の垂直フラップと水平 フラップと補助 フラップの動作 を説

明するためのタイミングチヤ一 卜。

[ 図 17] ( a ) 運転停止前の水平 フラップの状態 を示す空調室内機 の部分断面

の模式図、 （b ) ラ ック部材 5 7 がラック しきい角度位置 に移動 した状態 を

示す空調室内機 の部分断面の模式図、 （c ) リンク部材が低 ス ピー ド角度位

置 に向か って移動 して水平 フラップが高速で回動 している状態 を示す空調室

内機 の部分断面の模式図、 （d ) 水平 フラップが最下部近傍 を回動 している

状態 を示す空調室内機 の部分断面の模式図、 （e ) 水平 フラップの全開状態

を示す空調室内機 の部分断面の模式図、 （f ) 水平 フラップが閉 じて運転が

終 了 した状態 を示す空調室内機 の部分断面の模式図。

[ 図 18] 運転停止時の垂直フラップと水平 フラップと補助 フラップの動作 を説

明するためのフローチヤ一 卜。

発明を実施するための形態

以下、図面 を参照 しなが ら、本発明の一実施形態 に係 る空調室内機 につい

て説明する。

( ) 空調室内機 の構成の概要

図 1 は、空調室内機 の運転時の外観 を示す斜視図である。 また、図 2 は、

図 1 に係 る空調室内機 の運転停止時の状態 を示す断面図である。空調室内機

0 は、壁掛式であ って、室内熱交換器 1 1 、室内フ ァ ン 1 2 、本体ケ一シ

ング 1 3 、底 フ レー ム 1 7 、 フィル タ 2 5 及び室内制御部 4 1 を備 えている

本体ケ一シ ン グ 1 3 は、前面 グ リル 1 3 a 、前面パネル 1 3 b 及び背面板

1 3 c か らなる立体形状 を持ち、 その立体形状 内に室内熱交換器 1 1 、室内

ファン 1 2 、底 フ レーム 1 7 、 フィル タ 2 5 、及び室内制御部 4 1 が収 まつ

ている。前面パネル 1 3 b は、前面 グ リル 1 3 a の前面 を覆 ってお り、 その

上端 に設 け られた ヒンジによって前面 グ リル 1 3 a に回動 自在 に支持 されて



いる。 この本体ケ一シ ング 1 3 の背面板 1 3 c は、取付板 （図示せず）を介

して壁 に装着 される。背面板 1 3 c の前 に底 フ レーム 1 7 が取 り付 け られて

お り、底 フ レーム 1 7 には、室内熱交換器 1 1 及び室内ファン 1 2 が取 り付

け られている。

[0014] 前面 グ リル 1 3 a の前上部 には、吸込 口 2 2 が設 け られている。本体ケ一

シング 1 3 の下面部 には、吹出口 1 5 が設 け られている。吹出口 1 5 は、吹

出流路 1 8 によって本体ケ一シ ング 1 3 の内部 と繋が ってお り、吹出流路 1

8 は吹出口 1 5 か ら底 フ レーム 1 7 に沿 って形成 されている。吸込 口 2 2 近

傍の室内空気は、室内フ ァ ン 1 2 の稼動 によって吸込 口 2 2 、 フィル タ 2 5

及び室内熱交換器 1 1 を経て室内フ ァ ン 1 2 に吸い込 まれ、室内フ ァ ン 1 2

か ら吹出流路 1 8 を経て吹出口 1 5 か ら吹 き出される。

室内熱交換器 1 1 は、側面視 において両端が下方 に向いて屈曲する逆 V 字

状の形状 を成 し、 その下方 に室内フ ァ ン 1 2 が位置する。室内フ ァ ン 1 2 は

、 クロス フ 口一 フ ァ ンで あ り、室内か ら取 り込んだ空気を、室内熱交換器 1

1 に当てて通過 させた後、吹出口 1 5 か ら室内に吹 き出す。室内熱交換器 1

1 は、通過する空気 との間で熱交換 を行 う。本体ケ一シ ング 1 3 の前面 ダ リ

ル 1 3 a と室内熱交換器 1 1 との間にはフィル タ 2 5 が配置 されている。 フ

ィル タ 2 5 は、室内熱交換器 1 1 に向 って流入 して くる空気に含 まれる塵埃

を除去する。

[001 5] 吹出流路 1 8 には、図 2 に示すように、垂直フラップ 2 0 が配置 されてい

る。垂直フラップ 2 0 は、鉛直面 に対 して角度 を変更で きるように取 り付 け

られている。垂直フラップ 2 0 は、後述するモータによって駆動 され、正面

に対 して左右側面方向に向か う所定の角度範囲内で任意の角度 を取 ることが

で きる。 それによ り、垂直フラップ 2 0 は、吹 き出 し空気の吹出 し方向を本

体ケ一シ ング 1 3 の正面か ら左右の所定の角度範囲内のいずれかの方向に向

けることがで きる。

また、吹出口 1 5 には、吹出口 1 5 か ら吹 き出される空気を案内する水平

フラップ 3 0 が水平面 に対 して角度 を変更で きるように取 り付 け られている



。水平 フラ ップ 3 0 は、後述 す るモー タによ って駆動 され、上下方 向の空気

の吹出方 向 を変更す るだ けでな く、 吹出 口 1 5 を開閉す る こともで きる。

[001 6] さ らに、 吹出 口 1 5 の後縁 には、水平 フラ ップ 3 0 の補助 をす る補助 フラ

ップ 1 3 0 が水平面 に対 して角度 を変更で きるよ うに取 り付 け られている。

補助 フラ ップ 1 3 0 は、 吹出 口 1 5 の後縁側 に回動 の中心 とな る回転軸 1 3

0 a を持 つ。

図 3 は、空調制御装置 4 0 の構成 を示 す プロック図であ る。空調制御装置

4 0 は、空調室 内機 1 0 の各機 器 を制御 す るための室 内制御部 4 と、空調

室外機 の各機 器 を制御 す るための室外制御部 4 2 とを備 えてお り、室 内制御

部 4 と室外制御部 4 2 との間が信号線 4 3 で接続 されて構成 されている。

室 内制御部 4 は、本体 ケ一 シ ン グ 1 3 の前方部分 の電装 品箱 内に収 まって

お り、 C P U ( 中央演算処理装置） 4 1 a や記憶部 4 1 b な どで構成 されて

お り、室 内 フ ァン 1 2 の回転数制御 や垂 直 フラ ップ 2 0 、 水平 フラ ップ 3 0

及び補助 フラ ップ 1 3 0 を駆動 す るモー タの制御 な どを行 う。

[001 7] 室 外制御部 4 2 は、圧縮機 7 4 、 室外電動膨張弁 7 5 、 四路切換弁 7 6 、

室外 フ ァ ン 7 7 、複数 の圧力セ ンサ 7 8 お よび複数 の温度 セ ンサ 7 9 な どに

接続 されている。圧縮機 7 4 、 室外電動膨張弁 7 5 、 四路切換弁 7 6 は、 図

示 しない室 内熱交換器 と上述 の室 内熱交換器 1 1 な どと環状 に接続 されて冷

凍 回路 を構成 している。空調室外機 の圧力セ ンサ 7 8 や温度 セ ンサ 7 9 や空

調室 内機 1 0 の温度 セ ンサ 6 0 な どは、 これ ら空調室外機 や空調室 内機 1 0

による空調 を適切 に行 うため、冷凍 回路 の状態や空調 の状態や環境状態 を検

知 す るためのセ ンサであ る。

室 内制御部 4 には、送受信部 4 4 、 水平 フラ ップ駆動機構 5 1 、 垂 直 フ

ラ ップ駆動機構 5 2 、 ク ロ ス フ 口一 フ ァ ン用 モ ー タ 1 2 a 、 温度 セ ンサ 6 0

お よび表示部 6 な どが接続 されている。室 内制御部 4 は、制御 のため に

、 ユーザ一の リモー トコン トロー ラな どと送受信部 4 4 との間でデー タの送

受信 を行 っている。室 内制御部 4 1 は、室 内の状態やユーザ一な どの設定 に

従 って、水平 フラ ップ駆動機構 5 、垂 直 フラ ップ駆動機構 5 2 お よび クロ



スフ口一ファン用モータ 1 2 a の制御 を行い、水平 フラップ 3 0 、補助 フラ

ップ 1 3 0 および垂直フラップ 2 0 の角度や揺動の状態、 および クロスフ口

— フ ァ ン用モ ータ 1 2 a の回転数 を調整 し、調和空気の吹出 し方向や吹 き出

す強 さな どを変更することがで きる。室内制御部 4 1 は、冷媒回路や各機器

に設置 された複数の温度セ ンサ 6 0 な どによって検知 された各部の温度な ど

の状態情報 を、制御のための判断に用いている。 また、室内制御部 4 は、

表示部 6 を介 して、空調室内機 1 0 の設定状態や環境な どをュ一ザ一な ど

に知 らせる。

( 2 ) 詳細構成

( 2 - ) 水平 フラップ

水平 フラップ 3 0 の詳細な構成 について図 1 、 図 2 及び図 4 を用いて説明

する。図 4 は、水平 フラップが吹出口 1 5 を開けた状態の空調室内機 の下部

の構成 を説明するための部分斜視図である。水平 フラップ 3 0 は、略長方形

の板状部材であ り、空調室内機 1 0 が運転 を停止 しているときは、吹出口 1

5 の開口を覆 う位置 （以下、全閉位置 という）にある。水平 フラップ 3 0 の

全閉位置 において外部か ら視認することがで きる第 1 面 3 0 a は、本体ケ一

シング 1 3 の下面の一部 を構成する。

水平 フラップ 3 0 の第 1 面 3 0 a の裏面である第 2 面 3 0 b には、第 1 前

方連結部 3 1 、第 2 前方連結部 3 2 及び第 3 前方連結部 3 3 が設 け ら

れている。第 1 前方連結部 3 1 、第 2 前方連結部 3 2 及び第 3 前方連結

部 3 1 3 は、水平 フラップ 3 0 の閉位置 にける第 2 面 3 0 b の前方端側で、

第 2 面 3 0 b の長手方向に沿 ってほぼ等間隔に配置 されている。 これ ら第 1

前方連結部 3 1 、第 2 前方連結部 3 2 及び第 3 前方連結部 3 3 を結ぶ

回転軸 3 1 0 を中心 に水平 フラップ 3 0 は回動する。 また、水平 フラップ 3

0 の第 2 面 3 0 b には、第 1 後方連結部 3 及び第 2 後方連結部 3 2 2 が

設 け られている。第 1 後方連結部 3 及び第 2 後方連結部 3 2 2 は、水平

フラップ 3 0 の閉位置 における第 2 面 3 0 b の後方端側で、第 2 面 3 0 b の

長手方向中央部 に配置 されている。



[001 9] 第 1 前方連結部 3 、第 2 前方連結部 3 2 及び第 3 前方連結部 3 3

には、 それぞれ、 円弧状 に曲が って伸び る 3 本の棒状 のラ ック部材 5 7 の一

端 が連結 され る。 ラ ック部材 5 7 は、 凸状 に湾曲 した側面 にラ ックアン ドピ

二オ ン機構 のラ ック 5 7 a が形成 されてお り、後述する ピニオ ンギア 5 5 と

嚙み合わせ るため にラ ック 5 7 a を斜め上方 に向けた姿勢 をとる。

また、 図 1 に示すように、第 1 後方連結部 3 2 1 及び第 2 後方連結部 3 2

2 には、 それぞれ折 り畳み可能な リンク部材 5 8 の一端 が連結 されている。

リンク部材 5 8 は、折 り畳み可能な構成 とするため、 2 つの棒状部材の端部

同士が回転 自在 に接合 された構成 である。 リンク部材 5 8 の 2 つの棒状部材

の うち節 5 8 c の上側 を上 リンク 5 8 a 、 下側 を下 リンク 5 8 b とよぶ。

[0020] 図 4 に示 されているように、本体ケ一シ ング 1 3 の内部 には、 ラ ック駆動

用モータ 5 a が搭載 されてお り、 ラ ック駆動用モータ 5 a の回転軸 には

ピニオ ンギア 5 5 が取 り付 け られている。 ラ ック駆動用モータ 5 1 a はステ

ッビングモータである。 ピニオ ンギア 5 5 はラ ック 5 7 a と嚙み合 ってお り

、 ラ ック駆動用モータ 5 1 a が ピニオ ンギア 5 5 を左側 か ら見て反時計回 り

C C W に回転 させ ることによって、 ラ ック部材 5 7 が吹出口 1 5 の前方 に向

つて移動する。 このように、水平 フラ ップ 3 0 の前部 が吹出口 1 5 の前方 に

向 って迫 り出す動作 を、 ラ ック駆動用モータ 5 1 a の第 1 動作 とよぶ。逆 に

、 ラ ック駆動用モータ 5 1 a が ピニオ ンギア 5 5 を時計回 りに回転 させ るこ

とによって、 ラ ック部材 5 7 が本体ケ一シ ング 1 3 の奥側 に向 って後退する

。 これ を、 ラ ック駆動用モータ 5 1 a の第 2 動作 とよぶ。

[0021 ] さ らに、本体ケ一シ ング 1 3 の内部 には、 リンク駆動用モータ 5 1 b が搭

載 されてお り、 リンク駆動用モータ 5 b の回転軸 には駆動 ギア 5 6 が取 り

付 け られている。 リンク駆動用モータ 5 1 b はステ ッピングモータである。

また、 リンク部材 5 8 の上 リンク 5 8 a の端部 に被駆動 ギア （図示せず）が

設 け られてお り、 リンク駆動用モータ 5 b が駆動 ギア 5 6 を介 して被駆動

ギアを第 1 方向に回転 させ ることによって、節 5 8 c を中心 に上 リンク 5 8

a と下 リンク 5 8 b とが成 す中心角が拡大 し、水平 フラ ップ 3 0 の後部 が吹



出口 1 5 の前方に向って前進する。これを、 リンク駆動用モータ 5 1 b の第

1動作とよぶ。逆に、駆動ギア 5 6 が被駆動ギアを第 1方向とは逆の第 2 方

向に回転させることによって、節 5 8 c を中心に上 リンク5 8 a と下 リンク

5 8 b とが成す中心角が縮小 し、水平フラップ3 0 の後部が吹出口 1 5 に向

つて後退する。これを、 リンク駆動用モータ 5 1 b の第 2 動作とよぶ。

[0022] 上述のラック駆動用モータ 5 1 a の第 1動作とリンク駆動用モータ 5 1 b

の第 1動作とが、同時または連続 して実行されることによって、水平フラッ

プ3 0 の前方端側と後方端側の両方が吹出口 1 5 の前方に向って迫り出す。

また、ラック駆動用モータ 5 a の第 2 動作とリンク駆動用モータ 5 b の

第 2 動作とが、同時または連続 して実行されることによって、水平フラップ

3 0 の前方端側と後方端側の両方が吹出口 1 5 に向って後退する。これらラ

ック駆動用モータ 5 a の第 1動作及び第 2 動作並びにリンク駆動用モータ

5 1 b の第 1動作及び第 2 動作の組み合わせによって、水平フラップ3 0 は

、さまざまの姿勢をとり得る。

( 2 - 2 ) 補助フラップ

図 1 に示されているように、吹出口 1 5 の後部に、吹出口 1 5 の長手方向

に沿って 2 つの補助フラップ 1 3 0 が設けられている。これら2 つの補助フ

ラップ 1 3 0 は、図 2 に示されている回転軸 1 3 0 a を持ち、この回転軸 1

3 0 a が吹出口 1 5 の長手方向と平行に配置されている。これら回転軸 1 3

O a は、図 1及び図 3 に示されている補助フラップ駆動用モータ 5 1 c で駆

動される。補助フラップ駆動用モータ 5 c はステッピングモータである。

図 2 から分かるように、補助フラップ 1 3 0 は、その先端が最も前方に位置

する状態で、吹出口 1 5 の後縁から吹出口 1 5 のほぼ半分を覆う幅を有 して

いる。

[0023] 本体ケ一シング 1 3 のうち吹出口 1 5 の中央部と対峙する位置に、補助フ

ラップ 1 3 0 の回転軸 1 3 0 a の一端を支持する2 つの中央支持部 1 3 1 が

設けられている （図 1参照）。また、本体ケ一シング 1 3 のうち吹出口 1 5

の後部コーナ一には、補助フラップ 1 3 0 の回転軸 1 3 0 a の他方の端を支



持する側方支持部 1 3 が設けられている。

また、図 2 に示されているように、水平フラップ3 0 が閉位置にあるとき

、補助フラップ 1 3 0 は水平フラップ3 0 の上方に、水平フラップ3 0 とほ

ぼ平行な姿勢で収納されており、外部からは見えない。以下の説明において

は、補助フラップ 1 3 0 の収納されているこの位置を補助フラップ格納位置

と呼ぶ。補助フラップ 1 3 0 が補助フラップ格納位置にあるとき、補助フラ

ップ 1 3 0 は、水平フラップ3 0 の第 2 面 3 0 b と重なるように近接 し、補

助フラップ 1 3 0 が吹出流路 1 8 を占有する空間は小さく、吹出口 1 5 周辺

および吹出流路 1 8 において左右一杯に開いている垂直フラップ2 0 との干

渉 しないようになっている。以下の説明において、垂直フラップ2 0 が左右

—杯に開いた状態をヮィ ド位置とよぶ。このワイ ド位置が垂直フラップ2 0

の格納される格納位置でもある。

[0024] ( 2 - 3 ) 垂直フラップ

垂直フラップ2 0 は、図 1、図 5 及び図 6 に示されているように、複数の

羽根片 2 0 と、複数の羽根片 2 0 を連結する連結棒 2 0 3 を有 している

。また、垂直フラップ2 0 は、図 2 に示すように、吹出流路 1 8 において、

閉位置における水平フラップ3 0 の第 2 面 3 0 b や補助フラップ 1 3 0 より

も上、つまり室内ファン 1 2 に近い側に配置されている。

図 5 に示されているように、羽根片 2 0 1 には、吹出口 1 5 側に連結棒 2

0 3 が揷入されるスリット孔 2 0 1 a が形成され、室内ファン 1 2 側の端部

には本体ケ一シング 1 3 内部に支持される支持部 2 0 1 b が形成されている

。また、羽根片 2 0 1 には、中央部から支持部 2 0 1 b に向って延びる2 つ

のスリット2 0 1 c が形成されている。

[0025] 図 6 ( a ) は、運転停止時又は運転時のワイ ド位置に羽根片 2 0 1 がある

状態を示 し、図 6 ( b ) は、運転時に正面に向けて空気が吹出されている羽

根片 2 0 1 の状態を示 している。複数枚の羽根片 2 0 は、連結棒 2 0 3 が

吹出口 1 5 の長手方向に沿って水平往復移動することによって、本体ケ一シ

ング 1 3 の長手方向に対 して垂直な状態を中心に左右に揺動する。この連結



棒 2 0 3 は、垂直フラップ駆動機構 5 2 の左フラップ駆動用モータ 5 2 a 及

び右フラップ駆動用モータ 5 2 b によって水平往復移動する。左フラップ駆

動用モータ 5 2 a 及び右フラップ駆動用モータ 5 2 b はステツビングモータ

である。左フラップ駆動用モータ 5 2 a 及び右フラップ駆動用モータ 5 2 b

は、それぞれ折り畳み可能なアーム 2 0 4 の一端に取り付けられている。ァ

—厶 2 0 4 の他端は、揺動棒 2 0 5 の中央部に接続されている。そして、揺

動棒 2 0 5 は、一端を支点に接続され、他端を連結棒 2 0 3 に接続されてい

る。そのため、左フラップ駆動用モータ 5 2 a 及び右フラップ駆動用モータ

5 2 b の回転に連れて、アーム 2 0 4 の他端が揺動棒 2 0 5 を左右に振 り、

揺動棒 2 0 5 が支点を中心にして連結棒 2 0 3 を水平方向に往復移動させる

[0026] 羽根片 2 0 は揺動だけでなく、揺動 した後にモータが停止することによ

つて任意の角度で止まることができる。それゆえ、羽根片 2 0 1 は、吹出口

5 からの空気の吹き出し状態を本体ケ一シング 1 3 の正面側に吹き出す正

面吹きの状態 （図 6 ( b ) 参照）や本体ケ一シング 1 3 の側面側に吹き出す

斜め吹きの状態 （図 6 ( a ) 参照）など所定の角度範囲で左右に吹出し空気

を導 くことができる。

また、垂直フラップ2 0 の羽根片 2 0 1 は、吹き出し方向の寸法を長 くと

るほど、横吹き出し時の空気を狙いの方向に向けることができる。垂直フラ

ップ2 0 や補助フラップ 1 3 0 の風向制御の性能を上げるためにこれらを大

きく設計されていることから、ワイ ド状態よりも正面に近い方向を向いた羽

根片 2 0 1 が、補助フラップ格納位置の補助フラップ 1 3 0 と干渉する。

[0027] ( 3 ) フラップ動作

以下のフラップ動作の説明では、水平フラップ3 0 を移動させるリンク駆

動用モータ 5 b の運転開始時及び運転停止時の速度制御に重点を置いて説

明する。

( 3 - ) ラック上位置における運転開始動作

次に、垂直フラップ2 0 、水平フラップ3 0 及び補助フラップ 1 3 0 によ



るラック上位置 における運転開始動作 について図 7 乃至図 1 5 を用いて説明

する。図 7 乃至図 1 5 を用いて説明する制御 は、主に暖房時な どに、吹出 し

空気を空調室内機 1 0 の下方 に向けて吹出す場合の運転開始動作である。吹

出 し空気を下方 に向けるために、 ラック部材 5 7 を上 に上 げた状態 （ラック

上位置）で水平 フラップ 3 0 の姿勢 を室内制御部 4 1 が制御する。図 7 は、

ラック上位置の運転開始時の垂直フラップ 2 0 、水平 フラップ 3 0 及び補助

フラップ 1 3 0 の動作 を示すタイミングチヤ一 卜であ り、図 9 は室内制御部

4 1 の制御 を説明するためのフローチヤ一 卜である。図 7 において、水平 フ

ラップ 3 0 を支えるラック部材 5 7 の位置はラック位置 と して表示 され、水

平 フラップ 3 0 を支える リンク部材 5 8 の位置は リンク位置 と して表示 され

、補助 フラップ 1 3 0 の姿勢は補助 フラップ位置 と して表示 されている。 ま

た、垂直フラップ 2 0 の姿勢は、図 6 に示 されている左 フラップ 2 0 a と右

フラップ 2 0 b とに分 けて左 フラップ位置及び右 フラップ位置 と して図 7 に

表示 されている。

室内制御部 4 1 では、 まず、図 7 の時刻 t 1 の前 に、ユーザ一な どか ら運

転開始の指示があ つたか否かの判断や 自動的に運転 を開始する時刻 にな った

か否かの判断が行われる （ステ ップ S 1 ) 。 ここで、運転開始 と判断される

と、水平 フラップ 3 0 による風向制御 は、 ラック上位置で行われるものであ

るか否かの判断が行われる （ステ ップ S 2 ) 。 このステ ップ S 2 でラック上

位置での風向制御が行われると判断されると、図 7 の時刻 t 1 以下の動作が

始 まる。なお、 このステ ップ S 2 でラック上位置での風向制御が行われない

と判断されると、 それはすなわちラック下位置での風向制御であるが、 ここ

では、 ラック下位置での風向制御 についての説明は省略する。

時刻 t が経過 した時点で、 ラック部材 5 7 が全閉位置 P r 1 か らフラッ

プ擦れ防止ラック位置 P r 2 に移動する （図 8 ( b ) 参照）。時刻 で 1 が経

過 した時点で、 ラック部材 5 7 と同時に リンク部材 5 8 も全閉位置 P I 1 か

らフラップ擦れ防止 リンク位置 P I 2 に移動する。 ラック部材 5 7 の全閉位

置 P r 1 及び リンク部材 5 8 の全閉位置 P I 1 は、水平 フラップ 3 0 が吹出



口 1 5 を閉 じているときのラック部材 5 7 及び リンク部材 5 8 の位置である

(図 8 ( a ) 、図 1 0 参照）。なお、図 1 0 に点線で示されている垂直フラ

ップ2 0 の位置が運転時に取り得る位置であり、点線の位置にある垂直フラ

ップ2 0 と補助フラップ格納位置にある補助フラップ 1 3 0 とは図 1 0 から

分かるように互いに干渉する。 リンク部材 5 8 が全閉位置 P I 1 からフラッ

プ擦れ防止 リンク位置 P I 2 に移動するときのリンク駆動用モータ 5 1 b の

回転数は、第 2 制御モー ドの回転数ァ r p m ( ァは予め設定されている定数

) である。

[0029] 水平フラップ3 0 を全閉状態からフラップ擦れ防止位置に移動するのは、

ラック部材 5 7 とリンク部材 5 8 との開動作で水平フラップ3 0 が本体ケ一

シング 1 3 に擦れるのを防止する目的がある。また、ラック部材 5 7 のフラ

ップ擦れ防止ラック位置 P 及び リンク部材 5 8 のフラップ擦れ防止 リン

ク位置 P I は、補助フラップ 1 3 0 が非干渉位置にあっても補助フラップ

1 3 0 に水平フラップ3 0 が当たらないフラップ擦れ防止位置に水平フラッ

プ3 0 があるときのラック部材 5 7 及び リンク部材 5 8 の位置である。

また、時刻 t が経過 した時点で、補助フラップ 1 3 0 も全閉位置 P a 4

に向かって移動 して原点出しが行われる。図 7 において、時刻 で1 から時刻

t 2 の間の点線で示されている部分は、補助フラップ 1 3 0 が全閉位置 P a

4 に達 してそれ以上は閉 じる方向に動けない状態で、補助フラップ駆動用モ

—タ 5 1 c によって トルクが掛けられている状態を示 している。それにより

、補助フラップ 1 3 0 が確実に全閉位置 P a 4 に位置する状態の確保、つま

り原点出しが行われる。

[0030] 時刻 t 2 では、水平フラップ3 0 は、図 1 1 に示されているようなフラッ

プ擦れ防止位置に到達 し、補助フラップ 1 3 0 は、原点出しが終了した状態

にある （ステップS 3 ) 。次に、補助フラップ 1 3 0 が非干渉位置 P a 3 に

移動する （ステップS 4 ) 。非干渉位置 P a 3 は、垂直フラップ2 0 がどの

方向を向いていても補助フラップ 1 3 0 と垂直フラップ2 0 とが当たらない

位置である （図 8 ( c ) 、図 8 ( d ) 及び図 8 ( f ) 参照）。なお、時刻 t



2 においても、垂直フラップ 2 0 は、左 フラップ 2 0 a が左側全開位置 （左

フラップワイ ド位置） P n 3 にあ り、右 フラップ 2 0 b が右側全開位置 （右

フラップワイ ド位置） P m 1 にある。右側全開位置 P m 1 は、右 フラップ 2

O b が本体ケ一シ ング 1 3 の右側面 に最 も近づ く状態であ り、最 も右側 に向

か って吹出 し空気を導 くための位置である （図 6 ( a ) 参照）。左側全開位

置 P n 3 は、左 フラップ 2 0 a が本体ケ一シング 1 3 の左側面 に最 も近づ く

状態であ り、最 も左側 に向か って吹出 し空気を導 くための位置である （図 6

( a ) 参照）。

[0031 ] 時刻 t 3 では、補助 フラップ 1 3 0 が非干渉位置 P a 3 に達 しているので

、垂直フラップ 2 0 が移動 しても補助 フラップ 1 3 0 に干渉 しないことか ら

、垂直フラップ 2 0 の右 フラップ 2 0 b 及び左 フラップ 2 0 a のメモ リ一角

度位置 P m 2 ， P n 2 への移動が開始 される （ステ ップ S 5 ) 。 メモ リ一角

度位置 P m 2 ， P n 2 は、右側全開位置 P m 1 ， P n と左側全開位置 P m

3 ， P n 3 の間にあ ってユーザ一な どの設定によって変更され得 る位置であ

り、例 えば真正面 を向 くような場合 （図 6 ( b ) 参照）な どがある。

また、時刻 t 3 では、 ラック部材 5 7 がフラップ擦れ防止ラック位置 P r

2 か ら全開位置 P r 5 に向か って移動 を開始する。 これは、 ラック部材 5 7

の原点出 しを全開位置 P r 5 において行 うためである （ステ ップ S 5 ) 。 ラ

ック部材 5 7 の全開位置 P r 5 は、水平 フラップ 3 0 を開いている場合 にラ

ック部材 5 7 が最 も伸びる位置である （図 8 ( c ) 参照）。 ラック部材 5 7

の原点出 しが時刻 t 4 の前後 において行われてお り、時刻 t 4 付近の点線で

示 されている動作は、全開位置 P r 5 にあるラック部材 5 7 に対 してさ らに

ラック部材 5 7 を伸 ばす方向にラック駆動用モータ 5 a を駆動する動作で

ある。 それによ り、 ラック部材 5 7 が確実 に全開位置 P r 5 に位置する状態

、つまり原点出 しが行われる。

[0032] 時刻 t 4 を経過 してラック部材 5 7 の原点出 しが終 了すると、 ラック部材

5 7 は、 ラック上位置 P r 3 に移動する （ステ ップ S 6 ) 。 そ して、日寺亥 t

5 には、 ラック部材 5 7 のラック上位置 P r 3 への移動が完 了する。 ラック



上位置 P r 3 は、吹出し空気を下方に吹出す風向制御を行う際に主に用いら

れるラック部材 5 7 の位置である （図 8 ( d ) 、図 8 ( e ) 及び図 8 ( f )

参照）。

時刻 t 6 では、 リンク部材 5 8 の原点出しを行うために、全開位置 P I 5

に向けたリンク部材 5 8 の移動が開始される。このとき、水平フラップ3 0

の重心 3 0 g が上から下に動き始めるため、前方連結部 3 1 1，3 1 2 ，3

1 3 を支点に後方連結部 3 2 1，3 2 2 が重力によって引っ張られる。この

重力の作用によって、 リンク駆動用モータ 5 1 b に要求される トルクが小さ

くなることから、 リンク駆動用モータ 5 1 b は、室内制御部 4 1 によって第

1制御モー ドで制御され、第 2 制御モー ドの回転数ァ p mよりも大きな回

転数 p m ( は予め設定されている定数）で回転する （ステップS 7 )

。そのため、時刻 t 1 に移動 したときよりも高速に水平フラップ3 0 が前方

連結部 3 1 1，3 1 2 ，3 1 3 を通る回転軸 3 0 を中心に回転する。図 1

2 には、第 1制御モー ドでリンク駆動用モータ 5 b が回転数 r p mで回

転 し、水平フラップ3 0 が高速で移動 している状態が示されている。

[0033] 時刻 t 7 には、図 1 3 に示されているように、水平フラップ3 0 の重心 3

O g が回転軸 3 0 の鉛直下方近傍に到達する。図 1 3 の状態からさらに水

平フラップ3 0 の後縁側を前方に移動させていくには、水平フラップ3 0 の

重心 3 0 g が上に向かって移動するので、 リンク駆動用モータ 5 1 b に大き

な トルクが要求される。そのため、図 1 3 の状態において、室内制御部 4 1

が第 1制御モ一 ドから第 2 制御モ一 ドに切 り換え、 リンク駆動用モータ 5

b の回転数をァ p mに変更する。室内制御部 4 は、この図 1 3 の状態に

なったか否かの判断、つまり低スピー ド角度位置 P I 3 に到達 したか否かの

検出を全閉位置 P I からリンク駆動用モータ 5 b を何回転させたかによ

つて行っている （ステップS 8 ) 。全閉位置 P I 1 からのリンク駆動用モ一

タ 5 b の回転の回数は、室内制御部 4 がリンク駆動用モータ 5 1 b に与

えたパルス数から検出される。

[0034] リンク部材 5 8 を低スピ一 ド角度位置 P 3 から全開位置 P I 5 に向けて



リンク駆動用モータ 5 1 b を回転数 ァ r p m で回転 させて移動 させる （ステ

ップ S 9 ) 。 図 1 4 に示 されているのが、 リンク部材 5 8 が全開位置 P I 5

に達 した状態である。全開位置 P I 5 は、水平 フラップ 3 0 を開いている場

合 に リンク部材 5 8 が最 も伸びる位置である （図 8 ( e ) 参照）。時刻 t 8

では、 リンク部材 5 8 が全開位置 P I 5 に達 し、時刻 t 8 以降 に リンク部材

5 8 の原点出 しが行われる （ステ ップ S 1 0 ) 。 リンク部材 5 8 の原点出 し

が時刻 t 8 の以降において行われてお り、時刻 で8 以降の点線で示 されてい

る動作は、全開位置 P I 5 にある リンク部材 5 8 に対 してさ らに リンク部材

5 8 を上 リンク 5 8 a と下 リンク 5 8 b の成す角 を広 げる方向に リンク駆動

用モータ 5 b を駆動する動作である。

時刻 t 9 においては、水平 フラップ 3 0 及び補助 フラップ 1 3 0 をユーザ

—な どの設定に従わせるため、図 1 5 に示 されているように、 ラック部材 5

7 をラック上位置 P 3 に止めたまま リンク部材 5 8 を リンクメモ リ一角度

位置 P I 4 に移動するとともに補助 フラップ 1 3 0 を補助 フラップ風向角度

位置 P a 2 に移動 している （ステ ップ S 1 1 ) 。 リンクメモ リ一角度位置 P

I 4 は、運転停止前 に記憶 されていた水平 フラップ 3 0 の姿勢 を実現するた

めの リンク部材 5 8 の位置である。補助 フラップ風向角度位置 P a 2 は、補

助 フラップ 1 3 0 が風向制御 を行 っている位置の一例であ り、ュ一ザ一な ど

の設定によって変更され得 る位置である （図 8 ( f ) 参照）。 そのため、 リ

ンクメモ リ一角度位置 P I 4 や補助 フラップ風向角度位置 P a 2 は、ユーザ

—な どか らの指示 に応 じて変更され得 るものである。図 1 4 と図 1 5 を比較

して分かるように、図 1 4 の状態か ら図 1 5 の状態への水平 フラップ 3 0 が

移動する向 きは、重心 3 0 g が下へ移動する向 きである。 この場合 には、高

速で移動 させることよ りも、 リンクメモ リ一角度位置 P I 4 に精度良 く停止

させることを重視 して、 リンク駆動用モータ 5 1 b は第 2 制御 モー ドの回転

数 ァ r p m で回転 される。

( 3 - 2 ) 運転停止動作

次 に、垂直フラップ 2 0 、水平 フラップ 3 0 及び補助 フラップ 1 3 0 によ



るラック下位置 における運転停止動作 について図 1 6 乃至図 1 8 を用いて説

明する。図 1 6 は、垂直フラップ 2 0 、水平 フラップ 3 0 及び補助 フラップ

1 3 0 の運転停止時の動作 を示すタイミングチヤ一 卜であ り、図 1 8 は運転

停止時の室内制御部 4 の制御 を説明するためのフローチヤ一 卜である。

室内制御部 4 では、 まず、図 1 6 の時刻 t の前 に、図 1 8 に示 され

ているように、ユーザ一な どか ら運転停止の指示があ つたか否かの判断や 自

動的に運転 を停止する時刻 にな ったか否かの判断が行われる （ステ ップ S

1 ) 。 ユーザ一な どか ら停止指示があ った場合 には、室内制御部 4 によつ

て垂直フラップ 2 0 及び水平 フラップ 3 0 の動作が一旦停止され （ステ ップ

S 1 2 ) 、 図 1 6 の時刻 t 以下の動作が始 まる。 そ して、時刻 t か

ら時刻 t 9 までは、図 1 8 にも示 されているように、水平 フラップ 3 0 の

動作 と、垂直フラップ 2 0 及び補助 フラップ 1 3 0 の動作 とが並行 して独立

に進む （ステ ップ S 3 S 9 ) 。

時刻 t を経過 した ところ （図 1 7 ( a ) 参照）か ら、 ラック部材 5 7

がラック しきい角度位置 P r 6 (図 1 7 ( b ) ) に移動する。 ラック しきい

角度位置 P r 6 は、 ラック上位置 P r 3 とフラップ擦れ防止ラック位置 P r

2 との間に設 け られている位置である。 また、時刻 で 1 が経過 した時点で

、 このラック部材 5 7 の移動 と並行 して、垂直フラップ 2 0 もワイ ド位置 に

向けて移動 を開始する （ステ ップ S 8 ) 。垂直フラップ 2 0 の ワイ ド位置

への移動は、右 フラップ 2 0 b が右側全開位置 P m に移動 し、左 フラップ

2 0 a が左側全開位置 P n 3 に移動することによって行われる。図 1 7 ( b

) の実線で示 されている垂直フラップ 2 0 の位置がワイ ド位置である。

時刻 t では、水平 フラップ 3 0 は、 ラック部材 5 7 がラック しきい角

度位置 P r 6 に到達 し （ステ ツプ S 1 3 ) 、 リンク部材 5 8 が リンクメモ リ

—角度位置 P I 6 か ら全開位置 P I 5 に向か って移動 を始める。 ここで、 リ

ンクメモ リ一角度位置 P I 6 はフラップ擦れ防止 リンク位置 P I 2 に近 い比

較的 リンク部材 5 8 が閉 じている状態の位置であ り、低 ス ピ一 ド角度位置 P

I 3 よ りも リンク部材 5 8 が閉 じた状態 にある。図 1 7 ( c ) は、水平 フラ



ップ3 0 が高速で回動 している状態であり、水平フラップ3 0 の重心 3 0 g

が下に向かって移動 しているので、 リンク駆動用モータ 5 1 b は、第 1制御

モー ドの回転数 r p mで回転 している。

[0037] 時刻 t 3 には、図 1 7 ( d ) に示されているように、 リンク部材 5 8 が

低スピ一 ド角度位置 P I 3 になり、水平フラップ3 0 の重心 3 0 g が回転軸

3 0 の鉛直下方近傍に到達する。そのため、図 1 7 ( d ) の状態において

、室内制御部 4 1 が第 1制御モー ドから第 2 制御モー ドに切 り換え、 リンク

駆動用モータ 5 b の回転数をァ p mに変更する （ステップS 1 5 ) 。そ

して、時刻 で 3 から時刻 t 4 の間は、水平フラップ3 0 が通常の速度で

全開位置 P I 5 に向かって移動する （ステップS 1 6 ) 。

時刻 t 4 には、 リンク部材 5 8 は、全開位置 P I 5 に到達 しており、原

点出しが行われる （ステップS 1 7 ) 。また、時刻 t 4 には、垂直フラッ

プ2 0 の原点出しが行われている。そして、日寺亥 t 5 において、すでに垂

直フラップ2 0 がワイ ド位置への移動を完了すると、補助フラップ 1 3 0 が

全閉位置 P a 4 に向かって移動する。

[0038] 時刻 t 6 では、原点出しを終えたリンク部材 5 8 がフラップ擦れ防止 リ

ンク位置 P I 2 に向かって移動を始める。このときの水平フラップ3 0 の移

動は、第 1制御モ一 ドのままで通常の速度で行われる。

時刻 t 8 には、 リンク部材 5 8 のフラップ擦れ防止 リンク位置 P 1 2 へ

の移動が完了し、補助フラップ 1 3 0 の全閉位置 P a 4 への移動も完了して

(ステップS 1 9 ) 、補助フラップ 1 3 0 は、全閉位置 P a 4 で原点出しを

行っている。

時刻 t 1 9 には、ラック部材 5 7 が しきい角度位置 P r 6 からフラップ擦

れ防止ラック位置 P r 2 への移動を開始する。

時刻 t 2 0 では、ラック部材 5 7 がフラップ擦れ防止ラック位置 P r 2 へ

の移動が完了して、水平フラップ3 0 のフラップ擦れ防止位置への移動が完

了している。このとき、室内制御部 4 1 では、水平フラップ3 0 のフラップ

擦れ防止位置への移動及び補助フラップ 1 3 0 の全閉位置 P a 4 への移動が



完了していることを検知 して次のステップに進むことを判断する （ステップ

S 2 0 ) 。

[0039] 時刻 t では、ラック部材 5 7 を全閉位置 P に移動するとともにリ

ンク部材 5 8 を全閉位置 P I 1 に移動 して水平フラップ3 0 の全閉処理、す

なわち水平フラップ3 0 によって吹出口 1 5 を覆う処理が行われる （ステツ

プS 2 1 ) 。時刻 t 2 では、ラック部材 5 7 及び リンク部材 5 8 の増 し締

めが行われる。この増 し締めは、水平フラップ3 0 が本体ケ一シング 1 3 に

当たってそれ以上閉まらない状態であっても、さらに、ラック駆動用モータ

5 a 及び リンク駆動用モータ 5 b が水平フラップ3 0 を閉 じる方向に回

転させるよう指示を与えて、ラック駆動用モータ 5 1 a 及び リンク駆動用モ

—タ 5 1 b の トルクによって水平フラップ3 0 が本体ケ一シング 1 3 に押 し

付けられる動作である。この増 し締めによって、緩みなく水平フラップ3 0

が吹出口 1 5 を塞げる。

増 し締めが終わることによって運転の停止における垂直フラップ2 0 、水

平フラップ3 0 及び補助フラップ 1 3 0 の動作が終了する。この時刻 t 2 2

における増 し締めが終わった状態が、図 1 7 ( f ) に示されている。

[0040] ( 4 ) 特徴

( 4 - )

以上説明 したように、この実施形態に係る空調室内機 1 0 の水平フラップ

3 0 は、上下方向の風向を制御するために、例えば、図 7 に示されている運

転開始時の時刻 t 6 の姿勢 （第 1姿勢）から図 1 3 に示されている姿勢に近

い姿勢 （第 2 姿勢）に変化する図 7 の時刻 t 6 から時刻 t 7 までの水平フラ

ップ3 0 の姿勢変化状態 （第 1姿勢変化状態）を取り得る。ここで、時刻 t

6 の姿勢 （第 1姿勢）は、ラック部材 5 7 がラック上位置 P r 3 にあってリ

ンク部材 5 8 がほぼフラップ擦れ防止 リンク位置 P I 2 にある状態である。

また、時刻 で7 の直前の姿勢 （第 2 姿勢）は、ラック部材 5 7 がラック上位

置 P r 3 にあってリンク部材 5 8 が低スピー ド角度位置 P I 3 の直前にある

状態である。



[0041 ] また、水平 フラップ 3 0 は、図 7 の時刻 t 7 の直後の姿勢 （第 3 姿勢）か

ら時刻 t 8 (第 4 姿勢）の姿勢 に変化する図 7 の時刻 t 7 か ら時刻 t 8 まで

の水平 フラップ 3 0 の姿勢変化状態 （第 2 姿勢変化状態）を取 りうる。 ここ

で、時刻 で7 の直後の姿勢 （第 3 姿勢）は、 ラック部材 5 7 がラック上位置

P r 3 にあ って リンク部材 5 8 が低 ス ピー ド角度位置 P I 3 の直後 にある状

態である。 また、時刻 t 8 の姿勢 （第 4 姿勢）は、 ラック部材 5 7 がラック

上位置 P r 3 にあ って リンク部材 5 8 が全開位置 P I 5 にある状態である。

室内制御部 4 1 (請求項 1 記載の制御部）は、図 7 の時刻 t 6 か ら時刻 t

7 までの水平 フラップ 3 0 の姿勢変化状態 （第 1 姿勢変化状態）において リ

ンク駆動用モータ 5 1 b (請求項 1 記載のモータ）を制御する第 1 制御 モ一

ドと、図 7 の時刻 t 7 か ら時刻 t 8 までの水平 フラップ 3 0 の姿勢変化状態

(第 2 姿勢変化状態）において リンク駆動用モータ 5 1 b を制御する第 2 制

御 モ一 ドとを有 している。

[0042] 水平 フラップ 3 0 は、図 7 の時刻 t 7 か ら時刻 t 8 までの水平 フラップ 3

0 の姿勢変化状態の駆動が可能なモータの トル ク （駆動 に必要な トル ク）よ

りも図 7 の時刻 t 6 か ら時刻 t 7 までの水平 フラップ 3 0 の姿勢変化状態の

駆動が可能なモータの トル ク （駆動 に必要な トル ク）の方が小さ くなる構成

である。 そ して、第 2 制御 モー ドの リンク駆動用モータ 5 b の回転数 ァ

p m よ りも第 1 制御 モ一 ドの回転数 r p m の方がモータの単位時間当た り

の回転数が大 きくなるように設定されている。

この空調室内機 1 0 では、図 7 の時刻 t 6 か ら時刻 t 7 までの水平 フラッ

プ 3 0 の姿勢変化状態の駆動が可能なモータの トル クが図 7 の時刻 t 7 か ら

時刻 で8 までの水平 フラップ 3 0 の姿勢変化状態の トル クよ りも小さいため

、第 1 姿勢変化状態での回転数 を大 きく設定 しても、従来 に比べて出力が大

きなモータに変更 しな くてすむ。 ここで用い られている リンク駆動用モータ

5 b がステ ツビングモータであ り、 この水平 フラップ 3 0 の駆動領域では

、回転数 を大 きくすると リンク駆動用モータ 5 1 b の発生で きる トル クが小

さ くな って しまうためである。 このように出力の大 きなモータへの変更を行



わなくとも、回転数を大きくすることができ、水平フラップ3 0 の時刻 t 6

の姿勢 （第 1姿勢）から時刻 t 7 の直前の姿勢 （第 2 姿勢）八の動作が速 く

なる。

[0043] 同様のことは、図 1 6 に示されている運転停止時にも行われている。時刻

t 2 のラック部材 5 7 がラックしきい角度位置 P r 6 で リンク部材 5 8 が

リンクメモリ一角度位置 P I 6 の水平フラップ3 0 の姿勢 （第 1姿勢）から

時刻 t 3 のラック部材 5 7 がラックしきい角度位置 P r 6 で リンク部材 5

8 が低スピー ド角度位置 P I 3 の直前の水平フラップ3 0 の姿勢 （第 2 姿勢

) に変化する姿勢変化状態が第 1姿勢変化状態である。また、時刻 t 3 の

ラック部材 5 7 がラックしきい角度位置 P r 6 で リンク部材 5 8 が低スピ一

ド角度位置 P I 3 の直後の水平フラップ3 0 の姿勢 （第 3 姿勢）から時刻 t

4 のラック部材 5 7 がラックしきい角度位置 P r 6 で リンク部材 5 8 が全

開位置 P I 5 の水平フラップ3 0 の姿勢 （第4 姿勢）に変化する姿勢変化状

態が第 2 姿勢変化状態である。この第 1姿勢変化状態で、室内制御部 4 1 は

リンク駆動用モータ 5 1 b を第 1制御モー ドにより回転数 r p mで回転さ

せ、この第 2 姿勢変化状態で、室内制御部 4 はリンク駆動用モータ 5 b

を第 2 制御モー ドにより回転数ァ p mで回転させる。

[0044] ( 4 - 2 )

室内制御部 4 1 は、第 1制御モ一 ドによって水平フラップ3 0 の重心 3 0

g が上から下に移動する区間の少なくとも一部である図 7 の時刻 t 6 から時

刻 t 7 の区間や図 1 6 の日寺亥 t 2 から時刻 t 3 の区間を制御 している。

また、第 2 制御モ一 ドによって水平フラップ3 0 の重心 3 0 g が下から上に

移動する区間の少なくとも一部である図 7 の時刻 t 7 から時刻 t 8 の区間や

図 1 6 の日寺亥 t 3 から時刻 t 4 の区間を制御する。水平フラップ3 0 の

重心 3 0 g の上下移動が連続するこれらの区間は分かり易く、室内制御部 4

1 における制御を設定 し易くなる。例えば、これらの区間の移動をステツピ

ングモータであるリンク駆動用モータ 5 b のパルス数で設定することがで

き、制御の設定が し易くなる。



( 4 - 3 )

水平フラップ3 0 は、回転軸 3 1 0 (所定の回転支点）を中心に回動可能

に構成されている。室内制御部 4 は、例えば図 1 3 に示されているように

、水平フラップ3 0 の重心 3 0 g が回転軸 3 0 の鉛直下方近傍の所定位置

にあるときに、第 1制御モー ドと第 2 制御モー ドとを切 り換える。この場合

の所定位置は、図 7 に示されている運転開始時においては、ラック部材 5 7

がラック上位置 p r 3 にあり、 リンク部材 5 8 が低スピー ド角度位置 P I 3

にある水平フラップ3 0 の位置である。

[0045] このように、水平フラップ3 0 の重心 3 0 g が鉛直下方近傍にある水平フ

ラップ3 0 の角度はほぼ一定であるため、第 1制御モ一 ドと第 2 制御モ一 ド

の切 り換えを短い区間で行える。つまり、水平フラップ3 0 の重心 3 0 g が

最下部に下がるところの近傍 （低スピー ド角度位置 P I 3 ) まで、 リンク馬区

動用モータ 5 b の回転数を大きな回転数である r p mで駆動すること （

第 1制御モー ドにしておくこと）ができる。

( 4 - 4 )

水平フラップ3 0 は、第 1姿勢が運転開始時に吹出口 1 5 の近傍にあって

吹出口 1 5 に対向する姿勢であり、例えば図 1 1 に近い姿勢である。水平フ

ラップ3 0 は、第 2 姿勢が所定位置 （例えば、図 1 3 の姿勢）の手前の略垂

直な姿勢であり、第 3 姿勢が所定位置 （例えば、図 1 3 の姿勢）を過ぎた略

垂直な姿勢であり、第4 姿勢が所定位置を過ぎて第 3 姿勢よりも重心 3 0 g

が上に上がった姿勢 （例えば、図 1 4 の姿勢）である。この空調室内機 1 0

では、運転開始時に吹出口 1 5 に対向 している （吹出口 1 5 をほぼ塞いでい

る）水平フラップ3 0 の姿勢から図 1 3 に示されている姿勢になるまで水平

フラップ3 0 の動作を速 くでき、例えば図 1 1 の姿勢から図 1 3 の姿勢にな

るまでの時間を短縮できる。

[0046] ( 4 - 5 )

リンク駆動用モータ 5 1 b (請求項 5 に記載のモータ）は、ステッピング

モータである。このようにステッピングモータを用いることで、パルス数に



より容易に回転の回数と角度を対応させることができ、回転数を切 り換える

タイミングを精度よく設定することができる。

( 5 ) 変形例

( 5 - )

上記実施形態の空調室内機 1 0 では、第 2 姿勢と第 3 姿勢がほぼ同 じであ

る場合について説明 したが、例えば、低スピー ド角度位置 P I 3 を複数設け

、段階的に速度を切 り換えるようにしてもよい。そのような場合に、第 2 姿

勢と第 3 姿勢とがかなり異なる姿勢であってもかまわない。例えば、低スピ

— ド角度位置 P 1 3 - と低スピー ド角度位置 P I 3 —2 を設け、低スピ一

ド角度位置 P I 3 _ 1 までは、回転数を/ r p m とし、低スピー ド角度位置

P I 3 - 以降は、回転数をァ r p m とし、低スピ一 ド角度位置 P I 3 _ 1

とP I 3 — 2 の間は、 （ + ァ）÷ 2 の回転数で回転させるようにするなど

である。

[0047] ( 5 - 2 )

上記実施形態では、水平フラップ3 0 が閉 じた状態から開いていくときに

リンク駆動用モータ 5 1 b の回転数を切 り換えているが、逆に開いた状態か

ら閉 じた状態に移行するときに回転数を切 り換えてもよい。

例えば、図 1 6 の時刻 t 6 から時刻 t 7 の間を室内制御部 4 が第 1

制御モ一 ドで制御 し、 リンク駆動用モータ 5 b が回転数 r p mで回転す

るように構成 してもよい。その場合には、図 1 4 に示されている状態から図

1 3 に示されている状態の間、 リンク部材 5 8 が回転数 r p mで回転する

リンク駆動用モータ 5 b によって駆動されて高速で移動する。

( 5 - 3 )

上記実施形態では、 リンク駆動用モータ 5 1 b の回転数を切 り換えたが、

ラック部材 5 7 を駆動するラック駆動用モータ 5 a もステツビングモータ

であり、 リンク駆動用モータ 5 b のようにラック駆動用モータ 5 1 a の回

転数を切 り換えるように構成することができる。

[0048] ラック駆動用モータ 5 1 a の回転数を切 り換える場合には、水平フラップ



3 0 の前部が吹出口 1 5 の前方 に向 って迫 り出す第 1 動作 を高速で行い、 ラ

ック部材 5 7 が本体ケーシ ン グ 1 3 の奥側 に向 って後退する第 2 動作 を第 1

動作 に比べて低速で行 うように構成する。 この場合 には、回転方向によって

、第 1 制御 モー ドと第 2 制御 モー ドを切 り換 えればよい。ただ し、回転方向

と動作状況 とを組み合わせて第 1 制御 モ一 ドと第 2 制御 モ一 ドを切 り換 えて

もかまわない。

( 5 - 4 )

上記実施形態では、 ラック上位置で運転 を開始する時 と運転停止時に リン

ク駆動用モータ 5 1 b の回転数 を切 り換 える場合 について説明 したが、 ラッ

ク下位置での運転 を開始する場合や風向制御 を行 う場合な ど他の場面で リン

ク駆動用モータ 5 b の回転数 を切 り換 えてもかまわない。

( 5 - 5 )

上記実施形態では、回転軸 3 0 か ら離れた ところに作用する リンク部材

5 8 の駆動速度 を切 り換 える場合 について説明 したが、例 えば、補助 フラッ

プ 1 3 0 の回転軸 1 3 0 a のように回転軸 1 3 0 a を補助 フラップ駆動用モ

—タ 5 c で直接駆動するような場合でも本願発明を適用することがで きる

。 そのような構成でも、 フラップの重心が下に下がるときは上 に上がるとき

よ りも小さな トル クを要求されるだけであるため、 フラップの重心が下に下

がるときの回転数 を重心が上 に上がるときの回転数 よ りも大 きく設定するこ

とがで きる。

( 5 - 6 )

上記実施形態では、本体ケ一シ ン グ 1 3 の内部 にある室内制御部 4 1 (請

求項 1 に記載の制御部）によって、垂直フラップ 2 0 、水平 フラップ 3 0 及

び補助 フラップ 1 3 0 が制御 される場合 について説明 したが、 これ らの制御

の一部あるいは全部 を空調室内機 1 0 の本体ケ一シ ン グ 1 3 の外部 にある室

外制御部 4 2 に行わせるように構成することもで きる。 そのような場合 には

、空調制御装置 4 0 や室外制御部 4 2 が請求項 1 に記載の制御部 に相 当する

ことになる。



符号の説明

[0050] 0 空調室内機

1 3 本体ケーシ ング

5 吹出口

0 左右羽根

3 0 水平 フラップ

4 室内制御部

5 1 b リン ク駆動用モ ー タ

1 3 0 補助 フラップ

先行技術文献

特許文献

[0051 ] 特許文献 1 ：特開 2 0 0 7 _ 4 0 6 2 8 号公報



請求の範囲

上下方向の風向を制御するために第 1 姿勢か ら第 2 姿勢 に変化する

第 1 姿勢変化状態 と第 3 姿勢か ら第 4 姿勢 に変化する第 2 姿勢変化状

態 とを取 りうる水平 フラップ （3 0 ) と、

前記水平 フラップを駆動するためのモ ータ （5 1 b ) と、

前記第 1 姿勢変化状態 において前記 モ ータを制御する第 1 制御 モ ー

ドと前記第 2 姿勢変化状態 において前記モータを制御する第 2 制御 モ

- ドとを有する制御部 （4 1 ) と、

を備 え、

前記水平 フ ラ ップは、前記第 2 姿勢変化状態の駆動が可能な前記 モ

一夕の トル クよ りも前記第 1 姿勢変化状態の駆動が可能な前記 モ ータ

の トル クの方が小さ くなる構成であ り、

前記制御部 は、前記第 2 制御 モー ドょ りも前記第 1 制御 モー ドの方

が前記モータの単位時間当た りの回転数が大 きくなるように設定され

ている、空調室内機。

前記制御部 は、前記第 1 制御 モ 一 ドによって前記水平 フラップの重

心が上か ら下に移動する区間の少な くとも一部 を制御 し、前記第 2 制

御 モー ドによつて前記水平 フラップの重心が下か ら上 に移動する区間

の少な くとも一部 を制御する、

請求項 1 に記載の空調室内機。

前記水平 フラップは、所定の回転支点を中心 に回動可能 に構成 され

前記制御部 は、前記水平 フ ラ ップの重心が前記所定の回転支点の鉛

直下方近傍の所定位置 にあるときに、前記第 1 制御 モ 一 ドと前記第 2

制御 モ 一 ドとを切 り換 える、

請求項 2 に記載の空調室内機。

吹出口 （1 5 ) が形成 され、前記吹出口に前記水平 フラップが取 り

付 け られているケ一シング （1 3 ) をさ らに備 え、



前記水平 フラップは、前記第 1 姿勢が運転開始時に前記吹出口の近

傍 にあ って前記吹出口に対向する姿勢であ り、前記第 2 姿勢が前記所

定位置の手前の略垂直な姿勢であ り、 前記第 3 姿勢が前記所定位置 を

過 ぎた略垂直な姿勢であ り、前記第 4 姿勢が前記所定位置 を過 ぎて前

記第 3 姿勢 よ りも重心が上 に上が った姿勢である、

請求項 3 に記載の空調室内機。

[ 請求項 5] 前記 モータは、 ステ ッピングモータである、

請求項 1 か ら4 のいずれか一項 に記載の空調室内機。
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* 引用文献 の 日の 後に公表 された文献
ΓΑ 」特 に関連のある文献ではなく、一般的技術水準 を示す 「Τ 」国際出願 日又は優先 日後 に公表 された文献であって

もの 出願 と矛盾す るものではな く、発明の原理又は理論
ΓΕ 」国際出願 日前の出願 または特許 であるが、国際出願 日 の理解 のために引用す るもの

以後 に公表 され た もの 「X 」特に関連のある文献であって、当該文献のみで発明
「L 」優先権主張に疑義 を提起す る文献又は他 の文献の発行 の新規性又は進歩性がない と考 え られ るもの

日若 しくは他 の特別 な理 由を確 立す るために引用す ΓΥ 」特に関連のある文献であって、当該文献 と他の 1 以
る文献 （理 由を付す） 上の文献 との、当業者 に とって 自明である組合せ に

Γθ 」 口頭 による開示、使用、展示等に言及す る文献 よって進歩性 がない と考 え
ΓΡ 」国際出願 日前で、かつ優先権の主張の基礎 となる出願 Γ& 」同一パ テ ン トフ ァ ミ リー 文献

国際調査 を完了 した 日 国際調査報告の発送 日
3 0 2 0 1 3 2 . 0 2 . 2 0 1 3

国際調査機 関の名称及びあて先 特許庁審査官 （権限のある職員） 3 M

日本 国特許庁 （I S A J Ρ ) 小 野 田 達志
郵便番号 1 0 0 — 8 9 1 5

東京都千代 田区霞が関三丁 目4 番 3 号 電話番号 0 3 — 3 5 8 1 — 1 1 0 内線 3 3 7 7

様式 P C T l S A 2 1 0 (第 2 ページ） （2 0 0 9 年 7 月）
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