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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　室内機に設けられた室内熱交換器、室外機に設けられて回転数を制御可能な圧縮機、及
び冷房運転と暖房運転とで冷媒の流れを変える切替手段を、冷媒を循環させる冷媒回路に
より接続した冷凍サイクルを有し、回転数を変更可能な室内ファンを前記室内機に設け、
部屋の空気を吸い込んで調和された空気を吹出口から前記部屋へ吹き出す空気調和機にお
いて、
　前記吹出口に設けられて前記吹出口から吹き出される空気の風向を変更するルーバーと
、
　前記室内機の本体の前面に設けられ、画素毎に光源から投射されたパルス光が測定対象
物により反射してきたときの遅れ時間を測定することにより測定対象物までの距離を検出
する距離画像センサーと、
　を備え、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測定対象物までの距離データ
に基づいて、前記室内機の設置位置と設置空間に適した前記室内ファンの回転数または前
記ルーバーの位置を決定し、
　前記距離画像センサーにより検出された距離データに基づいて人と判定された測定対象
物までの距離データが一定時間経過しても変わらないときに、人と判定された測定対象物
について人と判定することを中止することを特徴とする空気調和機。
【請求項２】
　室内機に設けられた室内熱交換器、室外機に設けられて回転数を制御可能な圧縮機、及
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び冷房運転と暖房運転とで冷媒の流れを変える切替手段を、冷媒を循環させる冷媒回路に
より接続した冷凍サイクルを有し、回転数を変更可能な室内ファンを前記室内機に設け、
部屋の空気を吸い込んで調和された空気を吹出口から前記部屋へ吹き出す空気調和機にお
いて、
　前記吹出口に設けられて前記吹出口から吹き出される空気の風向を変更するルーバーと
、
　前記室内機の本体の前面に設けられ、画素毎に光源から投射されたパルス光が測定対象
物により反射してきたときの遅れ時間を測定することにより測定対象物までの距離を検出
する距離画像センサーと、
　を備え、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測定対象物までの距離データ
に基づいて、前記室内機の設置位置と設置空間に適した前記室内ファンの回転数または前
記ルーバーの位置を決定し、
　前記距離画像センサーにより検出された距離データに基づいて測定対象物が人か否かを
判定するとともに、人と判定された測定対象物の形状認識を行うことによって子供か大人
かを判断し、
　大人と判断した場合には風をその人の周りに集中させ、子供と判断した場合には風を直
接当てないようにすることを特徴とする空気調和機。
【請求項３】
　前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測定対象物までの距離データを、記憶
した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場所が発生した場合に、そこに人
がいると判断することを特徴とする請求項１または請求項２に記載の空気調和機。
【請求項４】
　前記距離画像センサーにより検出した対向壁までの距離データ及び左右壁までの距離デ
ータに基づいて前記部屋の中心位置を特定し、前記部屋の中心に向けて送風するように前
記室内ファンの回転数及び前記ルーバーの位置を調整することを特徴とする請求項１～３
のいずれかに記載の空気調和機。
【請求項５】
　前記圧縮機の回転数の制御は、所定数の段階に割り振られた回転数群の中から１つを選
択するものであり、
　前記距離画像センサーにより検出した天井までの距離データ、床までの距離データ、左
右壁までの距離データ、及び対向壁までの距離データに基づいて前記部屋の大きさを特定
し、各段階へ割り振られる前記圧縮機の回転数の値を前記部屋の大きさに合わせて決定す
ることを特徴とする請求項１～４のいずれかに記載の空気調和機。
【請求項６】
　前記ルーバーは前記吹出口から吹き出される空気の風向を左右方向に変更する左右ルー
バーと上下方向に変更する上下ルーバーとから成り、
　冷房運転時に前記部屋の天井までの距離データが所定値未満の場合には前記上下ルーバ
ーによって前記吹出口から上方向に空気を送出し、
　前記天井までの距離データが所定値以上の場合には前記吹出口から上方向に空気を送出
しないことを特徴とする請求項１～請求項５のいずれか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、主として、室内機、室外機から構成されるセパレート型の空気調和機に関す
るものである。
【背景技術】
【０００２】
　空気調和機は、その室内機の設置位置あるいは設置空間（部屋等）に関しての情報は基
本的には持たない。従って、室内機の設置位置や設置空間に適した空調を行うためには設
定温度や風量の調整だけでは不十分であり、ユーザー自身がリモコン等により吹出口に設
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けられたルーバーの角度を調整し、風向きを最適角度に変更することが必要であった。
【０００３】
　または、高級タイプ（ハイエンド機種）の空気調和機になると設置時に室内機の設置位
置情報を入力することが可能であるが、あくまでも目安であり、本来の最適の角度にルー
バーを移動したり、最適の回転数に調整しているものではない。
【０００４】
　また、部屋の中にいる人の認識にしても、焦電センサー(赤外線センサー)を用いて、熱
源を探り出し人がいることを認識することはできたが、あくまで空気調和機に対してどの
方向にいるか程度の情報しか得られず、距離や人数までは正確に測定できない。また、カ
メラ画像を画像処理を用いて行うこともできるが、２次元情報なので正確な距離はつかめ
ない。また、カメラを２台設置することにより、距離データを検出することは可能である
が、処理が煩雑であり、現状では家庭用の空気調和機に搭載できるほどのコストでシステ
ムを構成することはできない。
【０００５】
　また、特許文献１によれば、画面を区分けして、そこに人が入るかどうかを見極めるこ
とにより、人物までの方向及び距離などを推定しているが、そもそも市販の空気調和機に
このようなシステムを採用する場合では、室内機の設置位置により、イニシャライズする
必要があり(取り付け場所の高さや、前後左右の壁までの距離により画面の区分けを調整
する必要がある)、実用的ではない。また、同文献の実施形態には、２つのカメラを搭載
したものを提案しているが、イニシャライズの方法については触れていない。
【０００６】
　また、空気調和機は基本的に、室温と設定温度の差を見ながらフィードバック制御によ
り出力を調整している。しかしながら、人が入ってきた時などは、例えば冷房時では、人
が入ってきて室温が上がったことを感知してから、出力を制御することとなり、後追い的
な制御となる。すなわち、必ず室温が乱れた後から制御し始めることになり、温度変化を
予測した制御は困難である。
【特許文献１】特開２００６－２２０４０５号公報（段落［００２０］、図１３、図２６
）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明は、上記の課題に鑑みてなされたものであり、室内機の設置位置から部屋の壁面
や部屋に置かれた家具など空気流の障害物までの距離を直接測定することにより最適な風
量や風向きに制御することが可能な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】
【０００８】
（１）上記目的を達成するために本発明は、室内機に設けられた室内熱交換器、室外機に
設けられ回転数を制御可能な圧縮機、冷房運転と暖房運転で冷媒の流れを変える切替手段
を、冷媒を循環させる冷媒回路により接続した冷凍サイクルを有し、室内機に回転数を変
更可能な室内ファンを設け、部屋の空気を吸い込み空調された空気を吹出口から前記部屋
へ吹き出す空気調和機において、室内機本体の前面に、画素毎に光源から投射されたパル
ス光が測定対象物により反射してきたときの遅れ時間を測定することにより測定対象物ま
での距離を検出する距離画像センサーを備え、該距離画像センサーにより検出された画素
毎の測定対象物までの距離データに基づいて、前記室内機の設置位置と設置空間に適した
前記室内ファンの回転数を決定することを特徴とする。
【０００９】
（２）また、本発明の空気調和機は、室内機本体又はリモコンに位置確認ボタンを設け、
該位置確認ボタンを押すと、前記距離画像センサーにより一定時間後に部屋の形状に関す
るデータを検出し、その値を固定値として記憶することにより、前記室内機の設置位置と
設置空間に適した室内ファンの回転数を再度決定して更新することを特徴とする。
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【００１０】
（３）また、本発明の空気調和機は、前記吹出口に設けられ駆動機構により前記吹出口か
ら吹き出される空気の風向を左右方向及び上下方向に位置を変更する左右ルーバー及び上
下ルーバーを備え、前記距離画像センサーにより検出した対向壁までの距離データ、及び
、左右壁までの距離データに基づき、部屋の中心位置を特定し、部屋の中心に向けて送風
するように、前記室内ファンの回転数及び前記左右ルーバーの位置を調整することを特徴
とする。
【００１１】
（４）また、本発明の空気調和機は、前記圧縮機の回転数の制御は、所定数の段階に割り
振られた回転数群の中から１つを選択するものであり、前記距離画像センサーにより検出
した天井までの距離データ、床までの距離データ、左右壁までの距離データ、及び、対向
壁までの距離データに基づき、部屋の大きさを特定し、各段階へ割り振られる前記圧縮機
の回転数の値を部屋の大きさに合わせて決定することを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された天井までの距離
データ、対向壁までの距離データ、及び、左右の壁までの距離データに基づき、冷房運転
時に、天井に沿って冷風を流すように、前記室内ファンの回転数及び前記左右・上下ルー
バーの位置を調整することを特徴とする。
【００１３】
　また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された床面までの距離
データ、対向壁までの距離データ、及び、左右の壁までの距離データに基づき、暖房運転
時に壁面に沿って床面まで届いて床面を最適に暖めるように、前記室内ファンの回転数及
び前記左右・上下ルーバーの位置を調整することを特徴とする。
【００１４】
　また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測定対
象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場
所が発生した場合に、そこに人がいると判断する空気調和機であって、その人の近くに冷
風及び温風を向けてその人の温度環境が良くなるように、前記室内ファンの回転数及び前
記左右・上下ルーバーの位置を調整することを特徴とする。
【００１５】
（５）また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測
定対象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれ
た場所が発生した場合に、そこに人がいると判断する空気調和機であって、一旦人と判定
された測定対象物が、ある一定時間経過しても距離データが変わらないとき、家具などの
動かない物と判断して、人としての判定を中止することを特徴とする。
【００１６】
（６）また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測
定対象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれ
た場所が発生した場合に、そこに人がいると判断する空気調和機であって、人と判定され
た測定対象物の形状認識を行い、子供か大人かを判断し、大人と判断した場合には、風を
その人の周りに集中させ、子供の場合は、直接当てずにやや離れた所に風を向けるように
、前記室内ファンの回転数及び前記左右・上下ルーバーの位置を調整することを特徴とす
る。
【００１７】
　また、本発明の空気調和機は、リモコンに風集中ボタンを設けて、該風集中ボタンを押
した時には、部屋に人がいると判断された場合は、風を直接人に当てるように、前記左右
・上下ルーバーの位置を調整することを特徴とする。
【００１８】
　また、本発明の空気調和機は、部屋に人がいると判断された場合は、その人数をカウン
トし、人数が１人のときには、風を直接人に当てるように、前記左右・上下ルーバーの位
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置が変更され、人数が２人であればその間に送風するように、前記左右・上下ルーバーの
位置が変更され、３人以上であれば部屋の中心に向けて送風することを特徴とする。
【００１９】
（７）また、本発明の空気調和機は、部屋に人がいると判断された場合は、人の人数が所
定時間後増えたか否かを判定し、前記圧縮機の回転数を調整することを特徴とする。
【００２０】
　また、本発明の空気調和機は、リモコンにお知らせボタンを設け、該お知らせボタンを
所定回数押すと、部屋に人がいると判断された場合は、その人数をカウントし、リモコン
の表示部に表示することを特徴とする。
【００２１】
（８）また、本発明の空気調和機は、室内機本体またはリモコンに警備ボタンを設けて、
該警備ボタンを押すと、空気調和機が運転停止中であっても、部屋に人がいると判断され
た場合は、警告を発し、その警告を一定時間内に解除しない場合に、不審者侵入のメール
を携帯電話又はＰＣのアドレスに送信することを特徴とする。
【００２２】
　また、本発明の空気調和機は、室温が設定温度に達してから所定時間経過しても、部屋
に人がいると判断されない場合には、暖房運転ならば設定温度を下げ、冷房運転ならば設
定温度を上げて省エネ運転を行うことを特徴とする。
【００２３】
（９）また、本発明の空気調和機は、室温が設定温度に達してから所定時間経過しても、
測定対象物が人と判定されない場合には、出力（例えば電流）検知を行なって出力を半分
程度に抑制して省エネ運転を行うことを特徴とする。
【００２４】
　また、本発明の空気調和機は、前記距離画像センサーにより検出された画素毎の測定対
象物までの距離データに基づき、室内機前方の照明や室内機下方のタンスなどの障害物を
検知したときには、障害物を避けるように、左右ルーバー及び上下ルーバーの角度にマス
クをかけることを特徴とする。
【発明の効果】
【００２５】
　本発明によると、室内機の設置位置から部屋の壁面や部屋に置かれた家具など空気流の
障害物までの距離を直接測定することにより最適な風量や風向きに制御することが可能な
空気調和機を提供することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２６】
　以下、この発明の空気調和機の実施例を図により詳細に説明する。
【００２７】
　図１は、この発明の空気調和機の実施例における冷媒回路である。図において、冷媒を
吐出する圧縮機１０１、この圧縮機吐出側に一端が接続され冷媒回路と暖房回路とを切換
えるための切替手段として、四方弁１０２、四方弁１０２の他端に一端が接続された室外
熱交換器１０３、この室外熱交換器１０３近傍には室外空気と室外熱交換器との熱交換を
行わせる室外ファン１０４が配置されている。圧縮機１０１の回転数は、所定数の段階に
割り振られた回転数群の中から１つを選択するように制御される。冷房運転と暖房運転で
冷媒の流れを変える切替手段としては、四方弁でなくても、同等の働きをする複数の弁の
組合せ等でも良い。
【００２８】
　室外熱交換器１０３の他端に一端が接続された減圧機としての膨張弁１０５が配置され
、膨張弁１０５の他端に接続された室内熱交換器１０６、室内熱交換器１０６の近傍には
部屋の空気と室内熱交換器１０６との熱交換を促進させる室内ファン１０９が配置されて
いる。また圧縮機１０１の吸入側にはアキュムレータ１１０が接続され余剰冷媒を貯留さ
せるなど設けられ、これらから冷媒回路を形成している。圧縮機１０１や室外熱交換器１
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０３などの部品は室外に配置された室外機内に収納され、開閉弁１１１、１１２を介して
延長配管１１３、１１４にて室内熱交換器１０６を含む部屋に配置された室内機１へ冷媒
を循環させている。この冷媒としては塩素を含まないフロン系冷媒や炭酸ガス、炭化水素
、水などの自然冷媒やこれらの混合物などが使用される。なお室内機は壁掛け型、天井取
り付け型、天井埋め込み型等どんなものでも良い。減圧機としては、膨張弁の他に、キャ
ピラリーチューブ等がある。
【００２９】
　図１において、冷媒回路の動作を次に説明する。室内機で冷房を行う場合は、図におい
て圧縮機１０１から吐出された高温高圧のガスは、圧縮機吐出側に一端が接続され冷媒回
路と暖房回路とを切換えるための四方弁１０２を介して、室外熱交換器１０３にて室外フ
ァン１０４が流す外気との熱交換を行い、即ち凝縮してガス冷媒の熱を外気に放出し温度
を下げる。冷媒は膨張弁１０５にて膨張し圧力を下げると共に更に低温となり室内熱交換
器１０６では冷却された冷媒と室内ファン１０９で循環される部屋の空気とが熱交換し、
部屋の空気に対する冷房が行われる。暖房時は圧縮機１０１で圧縮された高温冷媒が四方
弁１０２を切換えて先ず室内熱交換器１０６へ供給されるので部屋の空気が熱い冷媒ガス
と熱交換して暖房が行われる。
【００３０】
　図２は、空気調和機における画像データ処理部のシステム構成一例である。図において
、１は室内機、２は室内機１に配置された距離画像センサー、４は距離画像センサーから
取得した画像を処理する画像制御マイコン、５は室内制御マイコンである。６は運転モー
ド、設定温度、左右風向や上下風向などを切換える赤外線信号をエアコンとの間で送受信
させてエアコンの遠隔制御を行うリモコンである。室内制御マイコン５は、通信線や無線
通信で携帯電話会社１２などと接続されており、距離画像センサー２から取得した画像に
基づいてメールを作成して携帯端末に通信プロトコルを使用して送信することができる。
距離画像センサー２は室内機１に取りつけられる。距離画像センサー２にて取得された画
像データは距離画像センサー２内部に配置された画像制御マイコン４にて画像データ処理
が行われる。
【００３１】
　距離画像センサー２は室内機１の前面に設けられ、室内機１の下部に設けられた部屋へ
空気を吹出す吹出口３０の直ぐ上に配置される。この距離画像センサー２は室内機の内部
においては室内熱交換器１０６の下であってドレンパン近傍の機内に取り付けられＣＤＤ
カメラモジュール構造で室内に向けられる。距離画像センサー２や距離画像センサー２か
ら取得した画像を処理する制御マイコンを駆動し動作させる電源は室内機１から電源を使
用することにより特別な装置は不要である。距離画像センサー２は画像制御マイコン近接
させてもよいし、レンズの裏側に基板を固定して一体化させたモジュールとしてもよい。
【００３２】
　図３は、距離画像センサーの一例の模式的な説明図である。距離画像センサー２は、図
３に示すように、ＣＣＤカメラ（ＣＭＯＳセンサー）２ｂにて部屋の測定対象物の画像を
取り込むとともに、ＬＥＤ２ａより近赤外線のパルスを測定対象物に対して照射し、その
反射光をＣＣＤカメラ２ｂが受光するまでの時間差を使用し、光速と時間差から距離を画
像制御マイコン４で計算することにより、画素１点１点について距離データを出す（ＴＯ
Ｆ（time of flight）方式）ものである。よって、室内機１が部屋の壁面に設置されたと
きは、画素１点１点について距離データを集計することによって室内の形状に関するデー
タを得ることができる。なお、バックグラウンドとなる室内の画像をあらかじめ固定物と
して記憶しておけば、その後に室内に人が入ってくると、距離データの差分を計算でき、
人のみが浮かび上がることにより、移動物を判別することができる。実際に使用するＣＣ
Ｄカメラは、８万画素のものを用いて行う。
【００３３】
　図４は冷房時の室内機１の断面図であり、図５は暖房時の室内機１の断面図である。こ
れらの図において、７は吹出口３０に回動自在に設けられ、吹出し気流を左右に吹き分け
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ることが可能な左右ルーバーであり、８は同じく吹出口３０に回動自在に設けられ、吹出
し気流を上下に吹き分けることが可能な上下ルーバーを示している。上下ルーバー８の回
角度を適切に調節することにより、冷房時には、図４に示すように、吹出口３０より水平
方向に対して前方上方に向けて冷気を吹出して部屋を冷房し、暖房時には、図５に示すよ
うに、吹出口３０より水平方向に対して下方に向けて暖気を吹出して部屋を暖房するよう
にしている。
【００３４】
　左右ルーバー７は、吹出口３０の中央付近で２分割され、左右それぞれ別のリンク棒に
て接続され、このリンク棒は左右別々のパルスモータ（不図示）独立した制御が可能であ
る。このパルスモータはリンク棒を左右に動かす位置であれば良く、例えば吹出口上部の
壁面内部に設けられる。このリンク棒で一体に駆動される各ルーバーは吹出口３０の上壁
に回動自在に固定され、この上部固定点に対し左右に動いて風の流れを変更させることが
出来る。この左右独立した左右ルーバー７は、それぞれ複数のルーバー片にて構成され各
ルーバー間のピッチより風の流れる方向が同等程度以上に長い板状部分を有する。これに
より気流方向を安定させて遠隔地点へも確実な送風を可能にしている。
【００３５】
　上下ルーバー８は、左右ルーバー７より室内機１の吹出口３０の室内側即ちエアコンの
外側に配置され、２枚から構成され、２個の独立したパルスモータにてそれぞれ独立した
駆動が可能である。各ルーバーは吹出口３０の左右の壁面に回動自在に固定され、この吹
出口端部の固定部分にてパルスモータにて回動駆動されることにより気流を上下方向に変
化させることが出来る。この上下独立した上下ルーバー８は、それぞれ複数のルーバー片
にて構成され各ルーバー間のピッチより風の流れる方向が同等程度以上に長い板状部分を
有する。これにより気流方向を安定させて遠隔地点へも確実な送風を可能にしている。
【００３６】
　図６はリモコンの開閉カバーを閉じた状態の平面図、図７はリモコンの開閉カバーを開
けた状態の平面図である。リモコン６には、図６及び図７に示すように、上部に液晶表示
部６６が設けられ、下部にヒンジ式のカバー６１が開閉自在に設けられている。カバー６
１自体には図６に示すように、風集中ボタン６２とお知らせボタン６５が設けられており
、風集中ボタン６２を押すと、部屋で人が集中するエリアを探し出し、そのエリアを局所
的に急速に空調する機能が働くようになっている。お知らせボタン６５を押すと、押す度
にリモコン６の液晶画面６６の日文字表示部（７セグメント表示部）６６ａに表示される
内容が変更されるようになっている。また、図７に示すように、カバー６１を開くと露出
する部分には、位置確認ボタン６３と警備ボタン６４が設けられている。位置確認ボタン
６４を押すと、ユーザーが任意に距離画像センサー２による検出を開始させることができ
るようになっている。警備ボタン６４を押すと、ユーザーが任意に距離画像センサー２に
よる検出を開始させることができるようになっている。
【００３７】
　次に、以上のように構成された空気調和機を、距離画像センサーにより検出された画像
及び距離データに基づく制御について具体的な実施形態を挙げて説明する。
【００３８】
＜第１の実施形態＞
　第１の実施形態について図８を参照して説明する。図８は第１の実施形態を表すフロー
チャートである。まず、工事業者が室内機１を部屋の一つの壁面に設置し、電源を入れる
（ステップＳ１０１）。すると、距離画像センサー２が働き（ステップＳ１０２）、ＣＣ
Ｄの１素子毎の距離を測定する。画像制御マイコン４は、それに基づき、対向壁までの距
離、天井までの距離、床までの距離、左右壁までの距離を測定し、部屋の大きさ、自分の
ポジションを推定する（ステップＳ１０３）。そして、室内制御マイコン５は、室内機１
の設置位置と設置空間に適した室内ファン１０９の回転数を決定する（ステップＳ１０４
）。なお、この上記の動きは、あくまでも元に記憶したデータがない場合を示しており、
下記に記述してあるように、位置確認ボタンを押したり、上記の一連の作業が終わり、位
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置データを記憶した後で、停電が起こった場合や、運転停止時から再び運転ＯＮした場合
は、記憶データが優先され、上記のような作業は行われない。
【００３９】
　第１の実施形態によると、室内ファン１０９の定格回転数の範囲内で、部屋の大きさに
最適な回転数に設定することができる。
【００４０】
＜第２の実施形態＞
　第２の実施形態について図９を参照して説明する。図９は第２の実施形態を表すフロー
チャートである。この図において、ステップＳ２０１～Ｓ２０３の工程は、上記第１の実
施形態のステップＳ１０１～Ｓ１０３（図３）の工程と同一であるため重複説明を省く。
【００４１】
　ここで、リモコン６の位置確認ボタン６３を押して（ステップＳ２０４）、一定時間後
(ここでは１０秒後とする)の画素毎の距離を測定して、その距離データは、固定物（人物
ではない）として登録し、新たに先ほど行ったそれぞれの床・天井・壁までの距離を登録
し直す（ステップＳ２０５）。なお、一定時間後(１０秒後)にしたのは、ボタンを押して
すぐに形状認識を行なうと、ユーザー自身を固定物として判定する恐れがあるために、時
間差を持ってその間にユーザーにセンサー感知範囲から出てもらうためである。なお、そ
の時に、１０秒間の間は「ジー」、位置記憶する事には「カシャ」などの音を出すことに
より、よりユーザーが安心して作業を行うことができる。また、時間差は１０秒間に限ら
れず、１秒間～１分間の間で任意に設定できる。そして、室内制御マイコン５は、室内機
１の設置位置と設置空間に適した室内ファン１０９の回転数を決定する（ステップＳ２０
６）。
【００４２】
　第２の実施形態によると、室内ファン１０９の定格回転数の範囲内で、部屋の大きさに
最適な回転数を任意のタイミングで決定して更新することができる。この実施形態は、部
屋の模様替えにより部屋の家具のレイアウトが変更されたときなどに特に有用である。
【００４３】
＜第３の実施形態＞
　第３の実施形態について図１０を参照して説明する。図１０は第３の実施形態を表すフ
ローチャートである。この図において、ステップＳ３０１～Ｓ３０５の工程は、上記第２
の実施形態のステップＳ２０１～Ｓ２０５（図９）の工程と同一であるため重複説明を省
く。
【００４４】
　ここで、室内制御マイコン５は、対向壁及び左右の壁までの距離データに基づき、室内
機１がどの位置に設置されているか計算して、部屋の中心を特定し（ステップＳ３０６）
、室内ファン１０９の回転数及び左右ルーバー７の位置を調整して部屋の中心に向かって
冷風を送風する（ステップＳ３０７）。
【００４５】
　第３の実施形態によると、部屋の中心部に向かって空調を行なうことにより、効率的に
部屋を冷房又は暖房することができる。
【００４６】
＜第４の実施形態＞
　第４の実施形態について図１１を参照して説明する。図１１は第４の実施形態を表すフ
ローチャートである。この図において、ステップＳ４０１～Ｓ４０５の工程は、上記第２
の実施形態のステップＳ２０１～Ｓ２０５（図９）の工程と同一であるため重複説明を省
く。
【００４７】
　ここで、室内制御マイコン５は、対向壁及び左右の壁までの距離データに基づき、室内
機１がどの位置に設置されているか計算して、部屋の中心を特定する（ステップＳ４０６
）。室内ファン１０９の回転数及び左右ルーバー７の位置を調整して部屋の中心に向かっ
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て冷風を送風する（ステップＳ４０７）。
【００４８】
　この時、室内制御マイコン５は、上記の距離データに基づき、部屋の大きさを概算し（
ステップＳ４０６）、部屋の負荷を計算する。そして、圧縮機１０１の回転数の調整を行
なう（ステップＳ４０７）。具体的には、ＦＤ値（表１参照）を用いてコントロールする
。ＦＤ値は１０段階程度あり、室温が設定温度になるに従って、ＦＤ値が下がってゆく。
最大をＦＤ＝１０とすれば、最小はＦＤ＝１、停止はＦＤ＝０であり、定格能力回転数は
ＦＤ＝６に設定してある。
【００４９】
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【表１】

【００５０】
　まず、部屋の大きさに合わせて、定格能力回転数を決定する。その定格能力値が得られ
るような、回転数をあらかじめ記憶している計算式より導き出す。例えば、表示能力より
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大きい部屋と判断した場合は、ＦＤ＝６の値を初期の定格能力の出る回転数より上げる。
そして、信頼性の保てる最大回転数（ＦＤ＝１０）と上げた回転数の差を４分割にして、
新たにＦＤ＝６からＦＤ＝１０までの回転数テーブルを作り直すと同時に、ＦＤ=１とＦ
Ｄ=６の回転数差を計算して、新たに、ＦＤ=１からＦＤ=６までの回転数テーブルを作り
直す（表１参照）。
【００５１】
　また、逆に部屋が小さいと判断した場合、ＦＤ＝６の回転数をその能力値と合うように
設定する。そうして、信頼性を保てる最小回転数（ＦＤ＝１）との差を計算して、新たに
ＦＤ＝１からＦＤ＝６までの回転数テーブルを作成すると同時に、最大回転数（ＦＤ＝１
０）とＦＤ＝６の差を計算して、新たにＦＤ＝６からＦＤ＝１０の回転数テーブルを作成
し、圧縮機１００の回転数テーブルの調整を行なう。但し、余りにも、部屋が大きすぎる
場合や、小さすぎる場合は、極端に部屋が大きすぎれば、ＦＤ＝１とＦＤ＝６の差が開き
すぎて、その時のコントロール粗すぎてしまうし、部屋が極端に小さいと、今度はＦＤ＝
１０とＦＤ＝６でのコントロールが回転数の差が大きすぎて粗くなるので、限度がある。
その限度は、だいたい初期の回転数テーブルでのＦＤ＝７の回転数から、ＦＤ＝５の回転
数の間までが妥当と思われ、ＦＤ＝６の回転数の調整はそれ以上の調整は行なわない。
【００５２】
　第４の実施形態によると、部屋の大きさが分かるので、圧縮機の回転数をその部屋の負
荷に合うように変更することにより、きめ細かく部屋を空調することが可能となる。
【００５３】
＜第５の実施形態＞
　第５の実施形態について図１２を参照して説明する。図１２は第５の実施形態を表すフ
ローチャートである。図１２に示すように、空気調和機の冷房運転を開始すると（ステッ
プＳ５０１）、距離画像センサー２による検出を開始する（ステップＳ５０２）。具体的
には、室内機１から部屋の天井、対向壁及び左右壁までの距離を画像制御マイコン４で測
定し、その距離データが記憶される（ステップＳ５０３）。そして、これらの距離データ
を特定し（Ｓ５０４）、室内ファン１０９の回転数及び左右ルーバー７及び上下ルーバー
８の位置を調整する（ステップＳ５０５）。
【００５４】
　具体的には、冷房運転の開始時に、対向壁までの距離から室内ファン１０９の最大風量
の回転数を割り出す。そして、対向壁及び左右の壁までの距離から、室内機１がどの位置
に設置されているか計算して、部屋の中心を計算し、左右ルーバー７を調整して部屋の中
心に向かって冷風を約１０分程度送風した後、または、設定温度に達したら天井からの距
離を計算し、上下ルーバー８の角度を調整し、上向けに上下ルーバー８を向けて運転を行
う。なお、この時に天井から吊るされている電灯があった場合には、そこに風が直接当た
って対向壁に届かないことがないように考慮して角度を決める。また、天井との距離が約
８０ｃｍ以上室内機１と離れている場合(ホールなどに設置されている場合など)は天井方
向に吹き上げても、コアンダ効果を得ることは困難なので、冷風を上に向けないという判
断を行なう。設定温度に達した場合は、室内ファン１０９の回転数を落として部屋の温度
を保てるように調整を行なう。なお、この時には、部屋の中心部に向かって空調を行なう
事により、効率的に部屋を冷やすことができる。
【００５５】
　第５の実施形態によると、天井までの距離が分かり、より正確に上下方向の角度を付け
ること及び風量を合わせることができ、冷房運転時に室温が設定温度付近に達したとき、
コアンダ効果により冷気のシャワーが降ってくるような状態を作り出すことが可能となる
。
【００５６】
＜第６の実施形態＞
　第６の実施形態について図１３を参照して説明する。図１３は第６の実施形態を表すフ
ローチャートである。図１３に示すように、空気調和機の暖房運転を開始すると（ステッ
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プＳ６０１）、距離画像センサー２による検出を開始する（ステップＳ６０２）。具体的
には、室内機１から部屋の床面、対向壁及び左右壁の各壁までの距離を画像制御マイコン
４で測定し、その距離データが記憶される（ステップＳ６０３）。そして、これらの距離
データを特定し（Ｓ６０４）、暖房運転時に壁面に沿って床面まで届いて床面を最適に暖
めるように、室内ファン１０９の回転数及び左右ルーバー７及び上下ルーバー８の位置を
調整する（ステップＳ６０５）。
【００５７】
　具体的には、暖房運転の開始時に、対向壁までの距離から室内ファン１０９の最大風量
の回転数を割り出す。そして、対向壁及び左右の壁までの距離から、室内機１がどの位置
に設置されているか計算して、部屋の中心を計算し、左右ルーバー７を調整して部屋の中
心に向かって温風を約１０分程度送風した後、または、設定温度に達したら床面からの距
離を計算し、上下ルーバー８の角度を調整し、下向けに上下ルーバー８を向けて運転を行
う。なお、この時にまた、下に家具があった場合には、風が家具に当たって、床まで流れ
ないことがないように考慮して角度を決める。設定温度に達した場合は、室内ファン１０
９の回転数を落として部屋の温度を保てるように調整を行なう。なお、この時には、部屋
の中心部に向かって空調を行なう事により、効率的に部屋を暖めることができる。
【００５８】
　第６の実施形態によると、床面までの距離がわかり、より正確に上下方向の角度を付け
ること及び風量を合わせることができ、暖房運転時に温風を床面に貼り付けるように吹き
出すことができる。
【００５９】
＜第７の実施形態＞
　第７の実施形態について図１４を参照して説明する。図１４は第７の実施形態を表すフ
ローチャートである。この図において、ステップＳ７０１～Ｓ７０７の工程は、上記第４
の実施形態のステップＳ４０１～Ｓ４０７（図１１）の工程と同一であるため重複説明を
省略する。
【００６０】
　ここで、室内制御マイコン５は、距離画像センサー２により検出された画素毎の測定対
象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場
所が発生した場合に、そこに人がいると判断する（ステップＳ７０８）。その人の近くに
冷風及び温風を向けてその人の温度環境が良くなるように、室内ファン１０９の回転数及
び左右ルーバー７及び上下ルーバー８の位置を調整する（ステップＳ７０９）。
【００６１】
　第７の実施形態によると、スポット空調のような制御ができるため、人のいる環境がよ
り心地良くなるように空調することができる。
【００６２】
＜第８の実施形態＞
　第８の実施形態について図１５を参照して説明する。図１５は第８の実施形態を表すフ
ローチャートである。この図において、ステップＳ８０１～Ｓ８０９の工程は、上記第７
の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０９（図１４）の工程と同一であるため重複説明を
省略する。
【００６３】
　ここで、室内制御マイコン５は、一旦人と判断された測定対象物が、ある一定時間到達
しても距離データが変わらないとき、家具などの動かない物と判断して、人としての判定
を中止する（ステップＳ８１０）。
【００６４】
　第８の実施形態によると、家具などを部屋に運んできた際に、距離画像センサーが反応
して人と認識してしまったものに対しても、動かない物として認識を変更することが可能
となる。よって、人と静物を識別することが可能になり、より正確な空調を行うことが可
能となる。
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【００６５】
＜第９の実施形態＞
　第９の実施形態について図１６を参照して説明する。図１６は第９の実施形態を表すフ
ローチャートである。この図において、ステップＳ９０１～Ｓ９０８の工程は、上記第７
の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０８（図１４）の工程と同一であるため重複説明を
省略する。
【００６６】
　ここで、室内制御マイコン５は、人と判定された測定対象物の形状認識を行い、子供か
大人かを判断し（ステップＳ９０９）、大人と判断した場合には、風をその人の周りに集
中させ、子供の場合は、直接当てずにやや離れた所に風を向けるように、左右ルーバー７
及び上下ルーバー８の位置及び室内ファン１０９の回転数を調整する（ステップＳ９１０
、Ｓ９１１）。
【００６７】
　そして、室内制御マイコン５は、一旦人と判定された測定対象物が、ある一定時間到達
しても距離データが変わらないとき、家具などの動かない物と判断して、人としての判定
を中止する（ステップＳ９１２、Ｓ９１３）。
【００６８】
　第９の実施形態によると、大人と子供を識別することが可能となり、より体温の奪われ
やすい子供の場合は、大人よりも広範囲に送風することにより、子供の周囲温度が緩和さ
れた状態で変化していくので、子供が環境変化に対応しやすくなる。
【００６９】
＜第１０の実施形態＞
　第１０の実施形態について図１７を参照して説明する。図１７は第１０の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１００１～Ｓ１００８の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０８（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００７０】
　ここで、室内制御マイコン５は、リモコン６の風集中ボタン６２が押されると（ステッ
プＳ１０１０）、人と判定された測定対象物に風を直接当てるように、左右ルーバー７及
び上下ルーバー８の位置が調整される（ステップＳ１０１１）。
【００７１】
　風集中ボタン６２が押されなかったときは、人と判定された測定対象物の形状認識を行
い、子供か大人かを判断し（Ｓ１０１２）、大人と判断した場合には、風をその人の周り
に集中させ、子供の場合は、直接当てずにやや離れた所に風を向けるように、左右ルーバ
ー７及び上下ルーバー８の位置及び室内ファン１０９の回転数を調整する（ステップＳ１
０１３、Ｓ１０１４）。
【００７２】
　そして、室内制御マイコン５は、一旦人と判定された測定対象物が、ある一定時間到達
しても距離データが変わらないとき、家具などの動かない物と判断して、人としての判定
を中止する（ステップＳ１０１５、Ｓ１０１６）。
【００７３】
　第１０の実施形態によると、部屋で人が移動しても、人に追随してその人に直接向かっ
て集中して送風することができる。
【００７４】
＜第１１の実施形態＞
　第１１の実施形態について図１８を参照して説明する。図１８は第１１の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１１０１～Ｓ１１０８の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０７（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００７５】
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　ここで、室内制御マイコン５は、距離画像センサー２により検出された画素毎の測定対
象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場
所が発生した場合に、そこに人がいると判断し、人が何人いるか（人数）を判定する（ス
テップＳ１１０８）。人数が１人のときには、リモコンの風集中ボタン６２が押されると
（ステップＳ１１１０）、風を直接人に当てるように、左右ルーバー７及び上下ルーバー
８の位置が変更される（ステップＳ１１１１）。ステップＳ１１０８で人数が２人以上で
あれば、２人か３人以上かをさらに判定し（ステップＳ１１１７）２人であればその間に
送風するように、左右ルーバー７及び上下ルーバー８の位置が変更され（ステップＳ１１
１８）、３人以上であればステップＳ１１０７に戻り、部屋の中心に向けて送風するよう
にする。なお、この時に風集中ボタン６２を押しても対応できないので、反応しないか、
ブザー音を出してユーザーに拒否していることを報知する。または、リモコン６の液晶画
面６６に風集中ランプ（不図示）を設けて、その時には５秒間点滅した後に、消灯する。
【００７６】
　風集中ボタン６２が押されなかったときは、人と判定された測定対象物の形状認識を行
い、子供か大人かを判断し（Ｓ１１１２）、大人と判断した場合には、風をその人の周り
に集中させ、子供の場合は、直接当てずにやや離れた所に風を向けるように、左右ルーバ
ー７及び上下ルーバー８の位置及び室内ファン１０９の回転数を調整する（ステップＳ１
１１３、Ｓ１１１４）。
【００７７】
　そして、室内制御マイコン５は、一旦人と判定された測定対象物が、ある一定時間到達
しても距離データが変わらないとき、家具などの動かない物と判断して、人としての判定
を中止する（ステップＳ１１１５、Ｓ１１１６）。
【００７８】
　第１１の実施形態によると、部屋にいる人の人数が２人の時に、その間に送風するよう
にすることで、２人を包み込むように効率よく空調することができる。
【００７９】
＜第１２の実施形態＞
　第１２の実施形態について図１９を参照して説明する。図１９は第１２の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１１０１～Ｓ１１０８の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０７（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００８０】
　ここで、室内制御マイコン５は、距離画像センサー２により検出された画素毎の測定対
象物までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場
所が発生した場合に、そこに人がいると判断し、人の人数が所定時間後増えたか否かを判
定する（ステップＳ１２０８）。そして、人数が増えた場合は圧縮機１０１の回転数を減
少させ（ステップＳ１２０９）、人数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を増大させる
（ステップＳ１２１０）。なお、暖房運転の場合は、ステップＳ１２０９、Ｓ１２１０の
圧縮回転数の制御は逆になり、人数が増えた場合は圧縮機１０１の回転数を増大させ、人
数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を減少させる。
【００８１】
　具体的には、冷房運転では、人が部屋の中に入ってきた場合に、２人の場合にはＦＤ値
を１段階、４人の場合は２段階、室温が変化する前に上げる。すなわち、ＦＤ値を１人に
つき０．５段階上げる。暖房運転では、部屋に３人以上入ってきたら、ＦＤ値を１つ下げ
る。６人以上入ってきたら、ＦＤ値を２段階下げる。なお、ＦＤ値の上げ下げの値は、空
気調和機の能力により違うので、一例である。このようにすることにより、部屋の温度の
乱れを最小限に食い止めることができる。なお、熱負荷条件により、それでも室温が乱れ
た場合には、通常のフィードバック制御によりコントロールすれば即座に対応できる。
【００８２】
　なお、リモコン６のお知らせボタン６５を押すたびに、図２０に示すように、リモコン
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６の液晶画面６６の日文字表示部６６ａに表示される内容を逐次変更させて室内機１が認
識している人数を確認できるようにすれば、こうする事により、ユーザーが距離画像セン
サー２が働いているかどうかを確認することができ、無用なサービスコールをしなくて済
むためユーザフレンドリーを実現できる。なお、人数を表示し何もしなければ、約１０秒
程度後に初期の画面に戻る。
【００８３】
　第１２の実施形態によると、動いている測定対象物を人と判断して、人数を数え、その
増減により、圧縮機１０１の回転数をあらかじめ調整することにより、フォワード制御に
よって部屋の温度の乱れを最小限に食い止めることが可能となる。
【００８４】
＜第１３の実施形態＞
　第１３の実施形態について図２１を参照して説明する。図２１は第１３の実施形態を表
すフローチャートである。図２１に示すように、リモコン６の警備ボタン６５を押すと（
ステップＳ１３０１）、そのボタンを押して１分後から空気調和機が運転停止中であって
も警備モードに入り、距離画像センサー２による検出が開始される（ステップＳ１３０２
）。赤外線を使用しているので、警備モードが作動していても一般人には分からない。な
お、警備ボタンは室内機１本体に設けてもよい。
【００８５】
　具体的には、室内機１から部屋の対向壁及び左右壁の各壁までの距離を画像制御マイコ
ン４で測定し、その距離データが記憶される（ステップＳ１３０３）。室内制御マイコン
５は、室内制御マイコン５は、距離画像センサー２により検出された画素毎の測定対象物
までの距離データを、記憶した固定物の距離データと比較してそのデータとずれた場所が
発生した場合に、侵入者がいると判断し（ステップＳ１３０４）、３０秒から２分の間警
告音や警告ガイダンスを流して警告を発し（ステップＳ１３０５）、リモコン６の警備ボ
タン６５を再び押して警備モードを一定時間内に解除しない場合に（ステップＳ１３０６
）、不審者侵入のメールを検知した旨のメールを携帯電話又はＰＣのアドレスに送信する
（ステップＳ１３０７）。ステップＳ１３０６で警備モードが解除された場合は、警備モ
ードを終了する。インターネットとの接続に関しては、直接室内機と接続しなくても、外
部の機器を中継器として繋いで、インターネットと接続する構成でもよい。
【００８６】
　第１３の実施形態によると、侵入者を見張るセキュリティー機能を空気調和機に付加す
ることができる。
【００８７】
＜第１４の実施形態＞
　第１４の実施形態について図２２を参照して説明する。図２２は第１４の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１４０１～Ｓ１４０８の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０７（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００８８】
　ここで、室内制御マイコン５は、室温が設定温度に達してから１時間経過しても、部屋
に人がいると判断されない場合には（ステップＳ１４０８）、設定温度を自動的に緩めて
省エネ運転を行う（ステップＳ１４０９）。このとき例えば、冷房運転時ならば、室温を
２℃上げる。また、人を感知したら、再び設定温度を元に戻し、人の人数が所定時間後増
えたか否かを判定する（ステップＳ１４１０）。そして、人数が増えた場合は圧縮機１０
１の回転数を減少させ（ステップＳ１４１１）、人数が減った場合は圧縮機１０１の回転
数を増大させる（ステップＳ１４１２）。なお、暖房運転の場合は、ステップＳ１４０６
の設定温度の制御は逆になり、設定温度を下げるように制御され、ステップＳ１４１１、
Ｓ１４１２の圧縮回転数の制御も逆になり、人数が増えた場合は圧縮機１０１の回転数を
増大させ、人数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を減少させる。
【００８９】
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　第１４の実施形態によると、部屋に人がいないと判断した場合には、設定温度を下げて
省エネ運転を行うことが可能となる。
【００９０】
＜第１５の実施形態＞
　第１５の実施形態について図２３を参照して説明する。図２３は第１５の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１５０１～Ｓ１５０７の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０７（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００９１】
　ここで、室内制御マイコン５は、室温が設定温度に達してから１時間経過しても、部屋
に人がいると判断されない場合には（ステップＳ１４０８）、例えば電流検知を行なって
電流量を半分程度に抑制して省エネ運転を行うように、圧縮機１０１の回転数を低減する
（ステップＳ１５０９）。また、人を感知したら、再び設定温度を元に戻し、人の人数が
所定時間後増えたか否かを判定する（ステップＳ１４１０）。そして、人数が増えた場合
は圧縮機１０１の回転数を減少させ（ステップＳ１４１１）、人数が減った場合は圧縮機
１０１の回転数を増大させる（ステップＳ１４１２）。なお、暖房運転の場合は、ステッ
プＳ１４０６の設定温度の制御は逆になり、設定温度を下げるように制御され、ステップ
Ｓ１４１１、Ｓ１４１２の圧縮回転数の制御も逆になり、人数が増えた場合は圧縮機１０
１の回転数を増大させ、人数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を減少させる。
【００９２】
　第１５の実施形態によると、部屋に人がいないと判断した場合には、電流量すなわち、
消費電力を抑えることにより、省エネ運転を行うことが可能となる。
【００９３】
＜第１６の実施形態＞
　第１６の実施形態について図２４を参照して説明する。図２４は第１６の実施形態を表
すフローチャートである。この図において、ステップＳ１６０１～Ｓ１６０７の工程は、
上記第７の実施形態のステップＳ７０１～Ｓ７０６（図１４）の工程と同一であるため重
複説明を省略する。
【００９４】
　ここで、室内制御マイコン５は、距離画像センサー２により検出された画素毎の測定対
象物までの距離データにより、室内機１の前方に照明や、エアコン下方にタンスなどの障
害物を検知した時には（ステップＳ１６０７）、障害物を避けるように、左右ルーバー７
及び上下ルーバー８の角度にマスク（その角度で止まって運転しない）をかける（ステッ
プＳ１６０８）。
【００９５】
　ステップＳ１６０７で障害物を検知しないときは、部屋の中心位置に向けて送風するよ
うに、室内ファン１０９の回転数及び左右ルーバー７及び上下ルーバー８の位置を調整す
るとともに、部屋の大きさを特定し、各段階へ割り振られる圧縮機１０１の回転数の値を
部屋の大きさに合わせて変更する（ステップＳ１６０９）。
【００９６】
　そして、室内制御マイコン５は、設定温度に達してからある１時間経過しても、人を認
識できない場合には（ステップＳ１６１０）、電流検知を行なって電流量を半分程度に抑
制して省エネ運転を行うように、前記圧縮機の回転数を低減する（ステップＳ１６１１）
。また、人を感知したら、再び設定温度を元に戻し、人の人数が所定時間後増えたか否か
を判定する（ステップＳ１６１２）。そして、人数が増えた場合は圧縮機１０１の回転数
を減少させ（ステップＳ１６１３）、人数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を増大さ
せる（ステップＳ１６１４）。なお、暖房運転の場合は、ステップＳ１６０６の設定温度
の制御は逆になり、設定温度を下げるように制御され、ステップＳ１４１１、Ｓ１４１２
の圧縮回転数の制御も逆になり、人数が増えた場合は圧縮機１０１の回転数を増大させ、
人数が減った場合は圧縮機１０１の回転数を減少させる。
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【００９７】
　第１６の実施形態によると、障害物に風の流れを乱されて、空調が妨げられるのを自動
的に回避することができる。
【産業上の利用可能性】
【００９８】
　本発明は、空気調和機に利用することができる。
【図面の簡単な説明】
【００９９】
【図１】は、この発明の空気調和機の実施例における冷媒回路図である。
【図２】は、空気調和機における画像データ処理部のシステム構成一例である。
【図３】は、距離画像センサーの一例の模式的な説明図である。
【図４】は、冷房時の室内機の断面図である。
【図５】は、暖房時の室内機の断面図である。
【図６】は、リモコンの開閉カバーを閉じた状態の平面図である。
【図７】は、リモコンの開閉カバーを開けた状態の平面図である。
【図８】は、この発明の第１の実施形態を表すフローチャートである。
【図９】は、この発明の第２の実施形態を表すフローチャートである。
【図１０】は、この発明の第３の実施形態を表すフローチャートである。
【図１１】は、この発明の第４の実施形態を表すフローチャートである。
【図１２】は、この発明の第５の実施形態を表すフローチャートである。
【図１３】は、この発明の第６の実施形態を表すフローチャートである。
【図１４】は、この発明の第７の実施形態を表すフローチャートである。
【図１５】は、この発明の第８の実施形態を表すフローチャートである。
【図１６】は、この発明の第９の実施形態を表すフローチャートである。
【図１７】は、この発明の第１０の実施形態を表すフローチャートである。
【図１８】は、この発明の第１１の実施形態を表すフローチャートである。
【図１９】は、この発明の第１２の実施形態を表すフローチャートである。
【図２０】は、リモコンのお知らせボタンを押す毎に表示される情報の移り変わりを示す
図である。
【図２１】は、この発明の第１３の実施形態を表すフローチャートである。
【図２２】は、この発明の第１４の実施形態を表すフローチャートである。
【図２３】は、この発明の第１５の実施形態を表すフローチャートである。
【図２４】は、この発明の第１６の実施形態を表すフローチャートである。
【符号の説明】
【０１００】
　　　１　　室内機
　　　２　　距離画像センサー
　　　４　　画像処理マイコン
　　　５　　室内制御マイコン
　　　６　　リモコン
　　　６２　風集中ボタン
　　　６３　位置確認ボタン
　　　６４　警備ボタン
　　　６５　お知らせボタン
　　　６６　液晶画面
　　　７　　左右ルーバー
　　　８　　上下ルーバー
　　　１０１　圧縮機
　　　１０９　室内ファン
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