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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車室の内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを含む必須入力変数群を参
照して、外気取り入れと内気循環とを切り替えるための内外気切替ダンパーの位置を示す
出力変数αの値を演算し、その得られた出力変数値αに基づきエアコンの内外気切替ダン
パーの位置切替制御を行なうエアコン制御方法であって、
　前記必須入力変数群は、前記内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηを第一種入力変数と
し、前記車両熱負荷βを第二種入力変数として、前記第一種入力変数ξ，ηが張る部分入
力平面上の予め定められたＱ個（Ｑ≧４）のモデル座標点毎に、前記二種入力変数βの値
と前記出力変数αの値との関係を定めるモデル制御パターンを複数離散的に用意し、
　前記必須入力変数群ξ，η，βの各入力値が与えられたとき、該入力値に含まれる前記
第一種入力変数ξ，ηの前記部分入力平面上の座標点を実制御座標点として、該部分入力
平面にて前記実制御座標点を内部に含む予め定められたモーフィング対象領域に存在する
Ｊ個（Ｑ＞Ｊ≧３）以上のモデル座標点を被モーフィング座標点として特定し、
　前記第二種入力変数βと前記出力変数αとが張る制御パターン平面において、各被モー
フィング座標点に対応するＪ個の前記モデル制御パターンの形状を、前記部分入力平面に
おける各前記被モーフィング座標点の前記実制御座標点までの距離に応じた重みにてモー
フィングすることにより、前記実制御座標点に対応する合成制御パターンを作成し、
　該合成制御パターンに基づいて、前記必須入力変数群ξ，η，βの入力値に対応する、
内外気切替ダンパー位置を示す前記出力変数値αを計算することを特徴とするエアコン制
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御方法。
【請求項２】
　前記モデル制御パターン及び前記合成制御パターンは、前記第二種入力変数をなす前記
車両熱負荷βと前記出力変数をなす前記内外気切替ダンパーの位置αとが張る前記制御パ
ターン平面上に描画可能な二次元線図パターンとされてなり、前記車両熱負荷βが予め定
められた遷移領域よりも低い側に外れるとき外気側となり、前記遷移領域よりも高い側に
外れるとき内気側となるように、前記内外気切替ダンパーの位置αを規定するものである
請求項１記載のエアコン制御方法。
【請求項３】
　前記内外湿度差ξを車外湿度から車内湿度を減じた差分値として定義したとき、前記モ
デル制御パターンは、前記内外湿度差ξが高くなるほど、前記車両熱負荷βの前記遷移領
域が低熱負荷側に位置するものとなるように定められてなる請求項２記載のエアコン制御
方法。
【請求項４】
　前記内外空気汚染度差ξを車内空気汚染度から車外空気汚染度を減じた差分値として定
義したとき、前記モデル制御パターンは、前記内外空気汚染度差ξが高くなるほど、前記
車両熱負荷βの前記遷移領域が高熱負荷側に位置するものとなるように定められてなる請
求項２記載のエアコン制御方法。
【請求項５】
　前記二次元線図パターンは、パターン起点からパターン終点に向けて配列する一定個数
のハンドリング点により形状規定されるものであり、全ての前記モデル座標点に対応する
二次元線図パターンの各ハンドリング点同士が配列順位に従い一義的に対応付けられてな
り、
　各前記被モーフィング座標点に係る前記二次元線図パターンの各ハンドリング点の対応
するもの同士をモーフィングすることにより合成ハンドリング点を生成し、それら合成ハ
ンドリング点により前記合成制御パターンをなす二次元線図パターンを規定するようにし
た請求項２ないし請求項４のいずれか１項に記載のエアコン制御方法。
【請求項６】
　前記二次元線図パターンは、前記ハンドリング点を順次直線連結して得られる折線状パ
ターンである請求項５記載のエアコン制御方法。
【請求項７】
　前記部分入力平面内にて隣接する前記モデル座標点を相互にフレーム連結することによ
り、各頂点を前記モデル座標点とする形で前記部分入力平面を隙間なく区画するよう複数
の単位セルが配列形成されてなり、
　それら複数の単位セルのうち、前記実制御座標点を内包するものを前記モーフィング対
象領域とし、該単位セルの頂点をなすモデル座標点を前記被モーフィング座標点として使
用する請求項１ないし請求項６のいずれか１項に記載のエアコン制御方法。
【請求項８】
　前記単位セルは、各前記モデル座標点を頂点とするドローネ三角形である請求項７記載
のエアコン制御方法。
【請求項９】
　前記単位セルは、前記部分入力平面を張る各座標軸と各辺が平行に定められた長方形セ
ルとされてなる請求項８記載のエアコン制御方法。
【請求項１０】
　複数の前記長方形セルが互いに合同となるように定められてなる請求項９記載のエアコ
ン制御方法。
【請求項１１】
　前記長方形セルを、前記実制御座標点を通って各辺と平行な平面で切断することにより
、それぞれ前記実制御座標点を共有し、かつ前記長方形セルの頂点をなす前記モデル座標
点を排他的に１個ずつ取り合う部分長方形に区切り、各部分長方形の前記長方形セルに対
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する相対面積を、当該部分長方形に含まれるモデル座標点の前記長方形セルの対角線方向
反対側に位置するモデル座標点への重みとする形で前記モーフィングを行なう請求項９又
は請求項１０に記載のエアコン制御方法。
【請求項１２】
　車室の内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを含む必須入力変数群を参
照して、外気取り入れと内気循環とを切り替えるための内外気切替ダンパーの位置を示す
出力変数αの値を演算し、その得られた出力変数値αに基づきエアコンの内外気切替ダン
パーの位置切替制御を行なうエアコン制御装置であって、
　前記必須入力変数群は、前記内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηを第一種入力変数と
し、前記車両熱負荷βを第二種入力変数として、前記第一種入力変数ξ，ηが張る部分入
力平面上の予め定められたＱ個（Ｑ≧４）のモデル座標点毎に離散的に用意された、前記
二種入力変数βの値と前記出力変数αの値との関係を定める複数モデル制御パターンを記
憶する制御特性情報記憶手段と、
　前記必須入力変数群ξ，η，βの各入力値が与えられたとき、該入力値に含まれる前記
第一種入力変数ξ，ηの前記部分入力平面上の座標点を実制御座標点として、該部分入力
平面にて前記実制御座標点を内部に含む予め定められたモーフィング対象領域に存在する
Ｊ個（Ｑ＞Ｊ≧３）以上のモデル座標点を被モーフィング座標点として特定する被モーフ
ィング座標点特定手段と、
　前記第二種入力変数βと前記出力変数αとが張る制御パターン平面において、各被モー
フィング座標点に対応するＪ個の前記モデル制御パターンの形状を、前記部分入力平面に
おける各前記被モーフィング座標点の前記実制御座標点までの距離に応じた重みにてモー
フィングすることにより、前記実制御座標点に対応する合成制御パターンをする制御パタ
ーンモーフィング手段と、
　該合成制御パターンに基づいて、前記必須入力変数群ξ，η，βの入力値に対応する、
内外気切替ダンパー位置を示す前記出力変数値αを計算する出力変数計算手段と、
　を有することを特徴とするエアコン制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、エアコン制御方法及びエアコン制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
【特許文献１】特開平８－２３８９２７号公報
【非特許文献１】IEEE Computer Graphics and Applications, January/February 1998,6
0-73
【０００３】
　特許文献１には、自動車用オートエアコンの内外気切替ダンパー（インテークドア）の
制御装置が開示されている。車室内温度を目標温度に保つ制御を行なう場合、オートエア
コンでは、内気温度（車室内温度）、外気温度、日射量等で決まる車両熱負荷が大きいほ
ど目標吹出温度（ＴＡＯ）を高くする方式が採用されている。ここで、内気温度と目標温
度との隔たり大きい高熱負荷状態では、空調動作により目標温度に近づきつつある内気を
循環させた方が早く目標温度に到達させることができるので、内外気切替ダンパーを内気
循環側へ切り替える制御がなされる。
【０００４】
　他方、内気温度が目標温度に近づいて熱負荷が小さくなれば、車室内の空気を清浄に保
つため、内外気切替ダンパーを外気取り入れ側へ切り替える制御がなされる。しかし、交
通量の大きい道路やトンネル内のように外気汚染度が高い場合や、雨天時のように外気の
湿度が非常に高い場合は、車室内の清浄あるいは清涼感を保つために、車両熱負荷が比較
的小さい場合にあっても、内外気切替ダンパーを内気循環側に維持したほうがよい場合が
ある。特許文献１には、車両熱負荷に加え、車両内外の空気汚染度や湿度差も考慮に入れ
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たファジー制御により内外気切替ダンパーの切替制御を行なう方式が開示されている。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかし、ファジー制御においては、内外気切替ダンパーの制御位置と車両熱負荷、車両
内外の空気汚染度差及び湿度差との関係を規定するメンバーシップ関数を定めなければな
らず、その設計に相当の労力を要し、該メンバーシップ関数を用いた制御ロジックの開発
にも時間を要することとなる。
【０００６】
　本発明の課題は、車両熱負荷、車両内外の空気汚染度差及及び湿度差からなる複数入力
を参照して、内外気切替ダンパー位置に係る制御出力を得るエアコン制御において、取得
の容易なモデル制御パターンを用意するだけで、簡単で開発工数の少ないアルゴリズムに
より、任意の入力値に対し意図通りの出力結果が得られるエアコン制御方法と、これを実
現するためのエアコン制御装置とを提供することにある。
【課題を解決するための手段及び発明の効果】
【０００７】
　上記の課題を解決するために、本発明のエアコン制御方法は、
　車室の内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを含む必須入力変数群を参
照して、外気取り入れと内気循環とを切り替えるための内外気切替ダンパーの位置を示す
出力変数αの値を演算し、その得られた出力変数値αに基づきエアコンの内外気切替ダン
パーの位置切替制御を行なうエアコン制御方法であって、
　必須入力変数群は、内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηを第一種入力変数とし、車両
熱負荷βを第二種入力変数として、第一種入力変数ξ，ηが張る部分入力平面上の予め定
められたＱ個（Ｑ≧４）のモデル座標点毎に、二種入力変数βの値と出力変数αの値との
関係を定めるモデル制御パターンを複数離散的に用意し、
　必須入力変数群ξ，η，βの各入力値が与えられたとき、該入力値に含まれる第一種入
力変数ξ，ηの部分入力平面上の座標点を実制御座標点として、該部分入力平面にて実制
御座標点を内部に含む予め定められたモーフィング対象領域に存在するＪ個（Ｑ＞Ｊ≧３
）以上のモデル座標点を被モーフィング座標点として特定し、
　第二種入力変数βと出力変数αとが張る制御パターン平面において、各被モーフィング
座標点に対応するＪ個のモデル制御パターンの形状を、部分入力平面における各被モーフ
ィング座標点の実制御座標点までの距離に応じた重みにてモーフィングすることにより、
実制御座標点に対応する合成制御パターンを作成し、
　該合成制御パターンに基づいて、必須入力変数群ξ，η，βの入力値に対応する、内外
気切替ダンパー位置を示す出力変数値αを計算することを特徴とする。
【０００８】
　また、本発明のエアコン制御装置は、
　車室の内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを含む必須入力変数群を参
照して、外気取り入れと内気循環とを切り替えるための内外気切替ダンパーの位置を示す
出力変数αの値を演算し、その得られた出力変数値αに基づきエアコンの内外気切替ダン
パーの位置切替制御を行なうエアコン制御装置であって、
　必須入力変数群は、内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηを第一種入力変数とし、車両
熱負荷βを第二種入力変数として、第一種入力変数ξ，ηが張る部分入力平面上の予め定
められたＱ個（Ｑ≧４）のモデル座標点毎に離散的に用意された、二種入力変数βの値と
出力変数αの値との関係を定める複数モデル制御パターンを記憶する制御特性情報記憶手
段と、
　必須入力変数群ξ，η，βの各入力値が与えられたとき、該入力値に含まれる第一種入
力変数ξ，ηの部分入力平面上の座標点を実制御座標点として、該部分入力平面にて実制
御座標点を内部に含む予め定められたモーフィング対象領域に存在するＪ個（Ｑ＞Ｊ≧３
）以上のモデル座標点を被モーフィング座標点として特定する被モーフィング座標点特定
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手段と、
　第二種入力変数βと出力変数αとが張る制御パターン平面において、各被モーフィング
座標点に対応するＪ個のモデル制御パターンの形状を、部分入力平面における各被モーフ
ィング座標点の実制御座標点までの距離に応じた重みにてモーフィングすることにより、
実制御座標点に対応する合成制御パターンをする制御パターンモーフィング手段と、
　該合成制御パターンに基づいて、必須入力変数群ξ，η，βの入力値に対応する、内外
気切替ダンパー位置を示す出力変数値αを計算する出力変数計算手段と、を有することを
特徴とする。
【０００９】
　上記本発明においては、エアコン制御に使用する必須入力変数群が、車室の内外湿度差
ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを少なくとも含み、その変数を、出力変数α（
内外気切替ダンパー位置を示す）との関係をモデル制御パターンとして直接記述する第二
種入力変数（車両熱負荷β）と、そのモデル制御パターンをマッピングするための第一種
入力変数（内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差η）とに分離する。第一種入力変数ξ，η
が張る平面を部分入力平面（つまり、ξ－η平面）とする。また、第二種入力変数βと出
力変数αとが張る平面を制御パターン平面とする。
【００１０】
　そして、第一種入力変数ξ，ηの種々の値の組み合わせについて部分入力平面（ξ－η
平面）上に、２以上のモデル座標点を定め、それらモデル座標点毎に固有の（つまり、第
一種入力変数ξ，ηの個々の値の組み合わせ毎に、第二種入力変数βと出力変数αとの間
の好ましい制御特性を反映した）モデル制御パターンをマッピングする形で用意する。そ
して、必須入力変数群ξ，η，βの現在値を取得したとき、これに含まれる第一種入力変
数ξ，ηの値を抽出すれば、部分入力平面上にその座標点を実制御座標点としてプロット
できる。そして、その実制御座標点を含む予め定められたモーフィング対象領域に存在す
る３個以上のモデル座標点を被モーフィング座標点として特定する。
【００１１】
　第一種入力変数ξ，ηの現在値を表わす実制御座標点は刻々変化するものであり、一般
には、これがどれかのモデル座標点と一致することは稀である。そこで、実制御座標点に
近接した複数個のモデル座標点を被モーフィング座標点として選ぶ（その具体的な選び方
は、モーフィング対象領域をどう設定するかに応じて異なる）。各モデル座標点には固有
のモデル制御パターンが用意されている。個々のモデル制御パターンは、必須入力変数群
のうち第一種入力変数の値をモデル座標点の座標値に固定したとき、残余の第二種入力変
数の値に応じて出力変数をどのように変化させるかを記述する制御関数であるが、これを
制御パターン平面上で眺めてみた場合、モデル座標点毎に固有の形状を有した図形として
捉えることができる。
【００１２】
　本発明者は、制御パターン（制御関数）を図形に概念変換して捉え、従来は画像処理分
野に特化された技術であるモーフィング（例えば、非特許文献１）を敢えてエアコン制御
の分野に導入することにより、実制御座標点について本来的には用意されていない制御パ
ターンを簡単に取得できることを見出し、本発明を完成させるに至ったものである。すな
わち、部分入力平面にて複数の被モーフィング座標点に対応して用意されたモデル制御パ
ターンを、それぞれ制御パターン平面上での図形とみなすことにより、部分入力平面にお
ける各被モーフィング座標点の実制御座標点までの距離に応じた重みにて、画像合成処理
の場合と全く同様にしてモーフィングできる。従来は、モーフィングにより合成された画
像を視覚的に出力することだけが目的であったが、本発明においては、モーフィングによ
り合成されるのが制御パターンであり、モーフィングの結果物である合成制御パターンを
、第二種入力変数βが与えられたときに出力変数αの値を決定するための制御関数として
、エアコン制御処理に２次使用する点に最大の特徴がある。
【００１３】
　そして、モーフィングにより得られた実制御座標点に対応する合成制御パターンは、純
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画像合成処理的な手法により得られたものであるにも拘わらず、制御技術的にも全く矛盾
しないばかりか、第一種入力変数ξ，ηの値（モデル座標点の座標値）毎の、第二種入力
変数βと出力変数αとの間の適正な制御特性を反映したものとして個々のモデル制御パタ
ーンが用意されている限り、合成制御パターンも実制御座標点における所望の制御特性を
的確に反映したものとして取得できる。そして、複数入力一出力形態のエアコン制御であ
るにも拘わらず、開発工数の主体を占めるのは第一種入力変数ξ，ηの値（モデル座標点
の座標値）の種々の組につき、第二種入力変数βと出力変数αとの関係を示すモデル制御
パターンを、例えば実験的な手法により取得する処理を機械的に繰り返すことだけである
。その取得したモデル制御パターンは機器にインストールするだけで直ちに実使用に供す
ることができ、しかもモーフィングによる簡単で開発工数の少ない画像合成的なアルゴリ
ズムにより、任意の入力値に対し意図通りの出力結果が得られるエアコン制御方法ならび
に装置が実現する。
【００１４】
　そして、本発明においては、出力変数αが示す内外気切替ダンパーの位置を、第二種入
力変数をなす車両熱負荷βに応じて適正化するために、その制御パターンを、第一種入力
変数をなす内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηの種々の値の組（つまり、モデル座標点
）毎に用意されたモデル制御パターンのモーフィングにより的確かつ迅速に得ることがで
き、ひいては内外湿度差ξ及び内外空気汚染度差ηに応じて、内気循環と外気取り入れの
いずれを選定するかを、的確に決定することができる。
【００１５】
　モデル制御パターン及び合成制御パターンは、第二種入力変数をなす車両熱負荷βと出
力変数をなす内外気切替ダンパーの位置αとが張る制御パターン平面上に描画可能な二次
元線図パターンとすることができる。具体的には、該制御パターンは、車両熱負荷βが予
め定められた遷移領域よりも低い側に外れるとき外気側となり、遷移領域よりも高い側に
外れるとき内気側となるように、内外気切替ダンパーの位置αを規定するものとする。こ
のような制御パターンの採用により、高熱負荷状態では内気循環モードとなることで目標
温度に速やかに到達させることができる。また、低熱負荷状態では、少ないエアコン動作
負担にて目標温度を維持しつつ外気を車室内に取り入れることができる。また、モデル制
御パターンが二次元線図パターンとして用意されることで、データ取得工程は、第一種入
力変数の組ξ，ηを任意の値に固定し、１個の第二種入力変数βの値を単純に変化させな
がら出力変数値αの適性値を見出す形に簡略化され、開発工数の更なる削減に寄与すると
ともに、線図パターンの合成で済むのでモーフィング計算のアルゴリズムも軽量化できる
。なお、遷移領域の幅をゼロとすること、すなわち、遷移領域上限の車両熱負荷値と下限
の車両熱負荷値とを遷移点として一致させることも可能であり、この場合は、モデル制御
パターンは、その遷移点で内気循環モードと外気循環モードとが不連続に切り替わること
になる。
【００１６】
　車外空気を取り入れるに当たっては、車外の空気が過度に多湿でないことが、エアコン
に対する潜熱負荷を軽減する上で望ましいといえる。この場合、モデル制御パターンは、
内外湿度差ξを車外湿度から車内湿度を減じた差分値（負値となることも許容される）と
して定義したとき、モデル制御パターンは、内外湿度差ξが高くなるほど、車両熱負荷β
の遷移領域が低熱負荷側に位置するものとなるように定めることができる（内外湿度差ξ
を車内湿度から車外湿度の差分として定義した場合は、その逆となるが、概念上は等価な
ものとみなす）。すなわち、車外湿度が高い場合には内外湿度差ξの値は大となり、車両
熱負荷βの遷移領域は低熱負荷側に現れる。従って、車両熱負荷が相当減少するまで（す
なわち、車内温度が目標温度にかなり近づくまで）車内循環モードが維持され、潜熱負荷
の大きい多湿の外気が車両内に流れ込むことを防止できる。
【００１７】
　また、車外空気を取り入れるに当たっては、車外の空気が過度に汚染されていないこと
が、車室内の空気を清浄に保つ観点で望ましい。この場合、モデル制御パターンは、内外
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空気汚染度差ηを車内汚染度から車外汚染度を減じた差分値（負値となることも許容され
る）として定義したとき、モデル制御パターンは、内外空気汚染度差ηが低くなるほど、
車両熱負荷βの遷移領域が低熱負荷側に位置するものとなるように定めることができる（
内外湿度差ξを車外汚染度から車内汚染度の差分として定義した場合は、その逆となるが
、概念上は等価なものとみなす）。すなわち、車外汚染度が高い場合には内外空気汚染度
差ηは小となり、車両熱負荷βの遷移領域が低熱負荷側に現れる。その結果、車両熱負荷
が相当減少するまで（すなわち、車内温度が目標温度にかなり近づくまで）車内循環モー
ドが維持され、汚染された外気が車両内に流れ込むことを防止できる。他方、車内汚染度
が高い場合には内外空気汚染度差ηは大となり車両熱負荷βの遷移領域が高熱負荷側に現
れる。従って、車両熱負荷が比較的高い段階でも（すなわち、車内温度の目標温度までの
隔たりが大きい段階でも）外気取り入れモードとなるので、車内の汚染された空気を清浄
な外気と入れ替えることができる。
【００１８】
　二次元線図パターンは、パターン起点からパターン終点に向けて配列する一定個数のハ
ンドリング点により形状規定されるものとでき、全てのモデル座標点に対応する二次元線
図パターンの各ハンドリング点同士が配列順位に従い一義的に対応付けることができる。
そして、各被モーフィング座標点に係る二次元線図パターンの各ハンドリング点の対応す
るもの同士をモーフィングすることにより合成ハンドリング点を生成し、それら合成ハン
ドリング点により合成制御パターンをなす二次元線図パターンを規定することができる。
二次元線図パターンをハンドリング点の集合に還元することで、モーフィングの演算対象
も限られた個数のハンドリング点とすることができ、モーフィング演算負荷を大幅に減ず
ることができる。そして、合成制御パターンも、モーフィングの結果として得られる合成
ハンドリング点により簡単に得ることができる。
【００１９】
　ハンドリング点により規定される二次元線図パターンの種別は、例えばペジェ曲線やＢ
スプライン曲線などの曲線パターンとすることもできるが、ハンドリング点を順次直線連
結して得られる折線状パターンとすることが、演算の簡略化により寄与できる。また、制
御パターンを表わす二次元線図パターンにおいて、第二種入力変数に対する出力変数の変
化勾配を、その屈曲点にて不連続に遷移させる制御を行ないたい場合、屈曲点を表わすハ
ンドリング点が、モーフィング合成後においても、合成制御パターン中の対応する屈曲点
を表わすハンドリング点として保存されるので、屈曲点位置の異なる複数の二次元線図パ
ターンを幾何学的にブレンドしているにも拘わらず、屈曲点位置が不鮮明となることを防
止することができる。
【００２０】
　次に、被モーフィング座標点を簡単かつ的確に決定するには、モーフィング対象領域を
以下のようにして定めておくと、モーフィングのアルゴリズムを簡略化することができる
。すなわち、部分入力平面内にて隣接するモデル座標点を相互にフレーム連結することに
より、各頂点をモデル座標点とする形で部分入力平面を隙間なく区画するよう複数の単位
セルを配列形成する。そして、それら複数の単位セルのうち、実制御座標点を内包するも
のをモーフィング対象領域とし、該単位セルの頂点をなすモデル座標点を被モーフィング
座標点として使用する。部分入力平面を予め上記のような単位セル（モーフィング対象領
域）にて区切っておくことにより、実制御座標点がどの単位セルに属するかを判定するこ
とにより、その単位セルの頂点をなすモデル座標点を被モーフィング座標点として簡単に
決定できる。
【００２１】
　部分入力平面内に分散するモデル座標点を相互にフレーム連結することにより得られる
単位セルの頂点数の最小値は３であり、該単位セル（シンプレックスという）は三角形と
なる。このような三角形はドローネ三角形と称される。このようなドローネ三角形を単位
セルとして使用することで、実制御座標点に対する最近接のモデル座標点を用いて、最小
限の数のモデル制御パターンをモーフィングすることにより合成制御パターンを得ること
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ができ、処理の簡略化を測ることができる。
【００２２】
　一方、上記の単位セルは、単位セルは、部分入力平面を張る各座標軸と各辺が平行に定
められた長方形セルとして選ぶこともできる。該長方形セルは、シンプレックスであるド
ローネ三角形よりも頂点数の多い冗長頂点単位セルであり、これを採用することで、合成
制御パターンの作成に関与するモデル制御パターンの数を増やす（冗長化する）ことがで
き、当該合成制御パターンに従う実制御座標点での制御内容の妥当性をより高めることが
できる。
【００２３】
　また、冗長頂点単位セルの頂点、すなわちモデル座標点の全てをランダムに設定した場
合は、モデル座標点１つに付き２個の座標成分が存在することから、モーフィング演算に
は２×（全頂点数）の座標値を独立変数として考慮しなければならない。しかし、上記の
ような長方形セルを採用すれば、長方形セルの各辺の長さ（２通り）が与えられれば、長
方形セルの頂点をなす１つのモデル座標点の座標から、他のモデル座標点の座標を自動的
に決定できる。従って、演算に考慮すべき独立変数の数は、２（座標成分数）＋２（長方
形セルの各辺の長さ）＝４となり、モデル座標点の全てをランダムに設定する場合と比較
して演算を大幅に簡略化できる。特に、冗長頂点単位セルをなす複数の長方形セルを互い
に合同となるように定めておくと、長方形セルの各辺の長さを定数化できるので、演算に
おいては、１個のモデル座標点の座標成分のみを変数として扱えばよく、演算に考慮すべ
き独立変数は４個で済むようになり、更なる演算の簡略化を図ることができる。
【００２４】
　上記長方形セルの各頂点をなすモデル座標点と実制御座標点との幾何学的な関係に基づ
き、各モデル座標点に対応するモデル制御パターンを線形補間合成して合成制御パターン
を得る場合は、次の手法を採用することにより、モーフィングアルゴリズムの大幅な簡略
化を図ることができる。すなわち、長方形セルの実制御座標点を通って各辺と平行な２個
の平面で切断する。これにより、長方形セルは、それぞれ実制御座標点を共有し、かつ長
方形セルの頂点をなすモデル座標点を排他的に１個ずつ取り合う４個の部分長方形に区切
られる。
【００２５】
　そして、各部分長方形の長方形セルに対する相対体積を、当該部分長方形に含まれるモ
デル座標点の長方形セルの対角線方向反対側に位置するモデル座標点への重みとする形で
モーフィングを行なう。この方法によれば、モーフィングの重み演算を各部分長方形の体
積演算に転換することができ、例えば２点間線形補間によるモデル制御パターン合成を比
較的少数回繰り返すだけで最終的な合成制御パターンを簡単に得ることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２６】
　以下、本発明の実施の形態を、図面を用いて説明する。
　図１は、本発明のエアコン制御装置の一例たるエアコン制御装置ＣＡの全体構成を模式
的に示すブロック図である。エアコン制御装置ＣＡはダクト１を備え、該ダクト１には、
車内空気を循環させるための内気吸い込み口１３と、車外の空気を取込む外気吸い込み口
１４とが形成され、内外気切替ダンパー１５によりいずれかが切替使用される。これら内
気吸い込み口１３ないし外気吸い込み口１４からの空気は、ブロワモータ２３により駆動
されるブロワ１６によってダクト１内に吸い込まれる。
【００２７】
　ダクト１内は、吸い込まれた空気を冷却して冷気を発生させるためのエバポレータ１７
と、逆にこれを加熱して暖気を発生させるヒータコア２（エンジン冷却水の廃熱により発
熱動作する）とが設けられている。そして、これら冷気と暖気とが、エアミックスダンパ
ー３の角度位置に対応した比率にて混合され、吹出口４，５，６より吹出される。このう
ち、フロントグラス曇り止め用のデフ吹出口４は、フロントグラスの内面下縁に対応する
インパネ上方奥に、フェイス吹出口５はインパネの正面中央に、フット吹出口６はインパ
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ネ下面奥の搭乗者足元に対向する位置にそれぞれ開口し、吹出口切替用ダンパー７，８，
９により個別に開閉される。具体的には、モータ２０からのダンパー制御用の回転入力位
相に応じて、ダンパー駆動ギア機構１０により、フェイス吹出口５のみを開いた状態、フ
ェイス吹出口５とフット吹出口６とを開いた状態、フット吹出口６のみを開いた状態、フ
ット吹出口６とデフ吹出口４とを開いた状態、デフ吹出口４のみを開いた状態の間で切り
替えられる。
【００２８】
　また、内外気切替ダンパー１５はモータ２１により、エアミックスダンパー３はモータ
１９により、吹出口切替用ダンパー７，８，９はモータ２０により、それぞれ電動駆動さ
れる。これらモータ１９，２０，２１は例えばステッピングモータにて構成され、個々の
動作はエアコン駆動制御手段の主体をなすエアコンＥＣＵ１７０により集中制御される。
さらにブロワモータ２３はブラシレスモータ等で構成され、エアコンＥＣＵ１７０により
、ＰＷＭ制御にて回転速度制御することにより吹出し風量が調整される。エアコンＥＣＵ
１７０の実体はコンピュータハードウェアであり、エバポレータセンサ５１、内気センサ
５５、外気センサ５６、水温センサ５７、日射センサ５８、車外湿度センサ６１、車内湿
度センサ６２、外気汚染検知センサ６３、内気汚染検知センサ６４及び車室内表面温度セ
ンサ６５が接続されている。
【００２９】
　内気センサ５５及び外気センサ５６はサーミスタ等の温度センサにて構成され、車外及
び車内の気温を測定する。水温センサ５７も温度センサにて構成され、エンジン冷却水温
度を測定する。日射センサ５８は赤外線センサ等で構成され、車外の日射量を測定する。
車外湿度センサ６１及び車内湿度センサ６２は車外及び車内の湿度を測定する。外気汚染
検知センサ６３及び内気汚染検知センサ６４は、ＣＯ２センサ、ＨＣセンサあるいは臭い
センサ等で構成され、外気汚染度と内気汚染度とを検出する。また、車室内表面温度セン
サ６５は赤外線センサ（面検知可能となるようにマトリックス状のセンサアレイとしても
よい）等で構成され、インテリア構成部（シートやインパネ等）の表面温度を検出する。
【００３０】
　また、車載エアコン用操作ユニット１００も独立した操作ユニットＥＣＵ１６０を有し
、風量設定スイッチ５２、吹出口切替スイッチ５３、温度設定スイッチ５４、Ａ／Ｃスイ
ッチ５９、オート切替スイッチ１０３、内外気切替スイッチ６０が接続されている。操作
ユニットＥＣＵ１６０はエアコンＥＣＵ１７０と通信バス３０（例えば、ＬＩＮ通信バス
等のシリアル通信バス）により接続されている。
【００３１】
　操作ユニットＥＣＵ１６０はコンピュータハードウェアとして構成され、前述の風量設
定スイッチ５２、吹出口切替スイッチ５３、温度設定スイッチ５４Ｄ，５４Ｐ、Ａ／Ｃス
イッチ５９、オート切替スイッチ１０３、内外気切替スイッチ６０が接続されている。風
量設定スイッチ５２、吹出口切替スイッチ５３、温度設定スイッチ５４Ｄ，５４Ｐ、Ａ／
Ｃスイッチ５９、オート切替スイッチ１０３あるいは内外気切替スイッチ６０の各操作入
力状態は、操作ユニットＥＣＵ１６０から通信バス３０を介してエアコンＥＣＵ１７０に
送られる。
【００３２】
　具体的には、エアコンＥＣＵ１７０は、操作ユニットＥＣＵ１６０と連携して、内蔵の
ＲＯＭ等に搭載されたエアコン制御ファームウェアの実行により、以下のような制御を行
なう。
・内外気切替スイッチ６０の操作入力状態に対応して、内気側及び外気側のいずれかに内
外気切替用ダンパー１５が倒れるよう、対応するモータ２１の駆動ＩＣに制御指令を行な
う。
・Ａ／Ｃスイッチ５９の操作状態に応じて、エバポレータ１７の作動をオン・オフさせる
。
【００３３】
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・オート切替スイッチ１０３の入力状態に基づいて、エアコンの動作モードをマニュアル
モードとオートモードとの間で切り替える（モード切替手段）。
・オートモードでは、温度設定スイッチ５４Ｄ，５４Ｐによる設定温度の入力情報と、内
気センサ５５、外気センサ５６、水温センサ５７、日射センサ５８及び車両熱負荷センサ
６１の出力情報とを参照し、車内温度が設定温度に近づくよう、エアミックスダンパー３
の開度調整による吹出し温度調整と、ブロワモータ２３による風量調整と、吹出口切替ダ
ンパー７，８，９の位置変更とがなされるよう、対応するモータ１９，２３，２０の動作
制御指令を行なう。
・マニュアルモードでは、風量設定スイッチ５２と吹出口切替スイッチ５３との操作入力
状態に対応して、ブロワモータ２３による風量調整を行なうとともに、吹出口切替ダンパ
ー７，８，９が対応する開閉状態となるようにモータ２０への駆動制御指令を行なう。
【００３４】
　内外気切替ダンパーの位置切替制御に関し、上記のエアコン制御装置ＣＡは、内外湿度
差ξ、内外空気汚染度差η及び車両熱負荷βを少なくとも含む必須入力変数群を参照して
、内外気切替ダンパー１５の位置を示す出力変数αの値を演算し、その得られた出力変数
値αに基づきエアコンの内外気切替ダンパー１５の位置切替制御を行なう。
【００３５】
　前述のファームウェアは、次の機能実現手段をコンピュータ処理により実現するもので
ある。
・制御特性情報記憶手段：必須入力変数群（内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η及び車両
熱負荷β）の値に応じて出力変数（内外気切替ダンパー１５の位置α）の値を決定する制
御特性情報として、第一種入力変数（（内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η）が張る部分
入力平面ＭＰＳ（ここでは、ξ－η平面）上の予め定められたＱ個（Ｑ≧４：図３Ａに示
すごとく、この実施形態ではＱ＝３０の場合を例示している）のモデル座標点ｐ毎に複数
離散的に用意された、第二種入力変数（車両熱負荷β）の値と出力変数（内外気切替ダン
パー１５の位置α＝の値との関係を定めるモデル制御パターンＰ（図３Ａ）を記憶する。
図１の制御データメモリ１７１がこれに相当する。
【００３６】
・被モーフィング座標点特定手段：必須入力変数群（内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η
及び車両熱負荷β）の３次元入力値ｐｘが与えられたとき、図５に示すごとく、該入力値
ｐｘに含まれる第一種入力変数（内外湿度差ξ、内外空気汚染度差η）の部分入力平面Ｍ
ＰＳ（ξ－η平面）上の座標点を実制御座標点ｐｘとして、該部分入力平面ＭＰＳ（ξ－
η平面）にて実制御座標点ｐｘを含む予め定められたモーフィング対象領域ＤＴに存在す
るＪ個（Ｑ＞Ｊ≧３：ここでは、Ｊ＝３であり、モーフィング対象領域ＤＴはドローネ三
角形である）のモデル座標点ｐを被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃとして特定する
。
・制御パターンモーフィング手段：第二種入力変数（車両熱負荷β）と出力変数（内外気
切替ダンパー１５の位置α）とが張る制御パターン平面ＣＰＳ（ここでは、β－α平面）
において、各被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃに対応するＪ個のモデル制御パター
ンＰａ，Ｐｂ，Ｐｃの形状を、部分入力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）における各被モーフィ
ング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃの実制御座標点ｐｘまでの距離に応じた重みにてモーフィン
グすることにより、実制御座標点ｐｘに対応する合成制御パターンＰｘを作成する。
・出力変数計算手段：合成制御パターンＰｘに基づいて第二種入力変数（車両熱負荷βに
対応する出力変数（内外気切替ダンパー１５の位置α）の値を計算する。
【００３７】
　以下、エアコン制御装置ＣＡの動作について、より詳細に説明する。図２に示すように
、エアコンＥＣＵ１７０は、出力変数たる内外気切替ダンパー１５の位置αの設定値を計
算するために、車外湿度センサ６１及び車内湿度センサ６２の湿度検出値を取得し、これ
らを用いて内外湿度差ξを、車外湿度から車内湿度を減じた差分値（負値となることも許
容される）として算出する。また、外気汚染検知センサ６３及び内気汚染検知センサ６４
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の検出値を取得し、これらを用いて内外空気汚染度差ηを、車内汚染度から車外汚染度を
減じた差分値（負値となることも許容される）として算出する。
【００３８】
　さらに、車両熱負荷βを、周知の次式に従い算出する（括弧内にＳＩ単位系による単位
を示している）。
　β（Ｊ）＝Ａ（Ｊ）＋Ｂ（Ｗ）×ｔ（ｓｅｃ）　　‥(i)
　ここで、パラメータＡは、車室内と外部との間の熱移動をゼロと仮定したときの（すな
わち、仮想断熱条件下での）車室内温度を設定温度に到達させるのに必要な熱量を意味す
る。他方、実際には、内外温度差や日射等により車室内と外部との熱移動が存在するので
あり、パラメータＢは、設定温度到達後に、その熱移動をキャンセルするのにエアコンが
費やす仕事量、換言すれば、設定温度到達後に、その設定温を維持するのに必要となるエ
アコン作動負荷（仕事量）を意味する。
【００３９】
　そして、内気センサ５５が検出する車内温度をＴｒ（℃）、外気センサ５６が検出する
車外温度をＴａｍ（℃）、温度設定スイッチ５４による設定温度をＴｓｅｔ（℃）、日射
センサ５８の日射量をＴｓ（ｋＷ／ｍ２）、車室内表面温度センサ６５が検出する温度を
Ｔｉｒ（℃）、車両ごとに特定される車室内空間容積をＳ（ｍ３）とすると、上記のパラ
メータＡ及びＢは、それぞれ以下の式で表される。
　Ａ（Ｊ）＝Ｓ×｛Ｋ１・（Ｔｒ－Ｔｓｅｔ）＋Ｋ２・Ｔａｍ＋Ｋ３・Ｔｓ
　　　　　　　＋Ｋ４・Ｔｉｒ＋Ｃ１｝＋Ｃ２　　・・・　(ii)
　Ｂ（Ｗ）＝Ｓ×（Ｋ５・Ｔｓｅｔ＋Ｋ６・Ｔａｍ＋Ｋ７・Ｔｓ＋Ｃ３）
　　　　　　　＋Ｃ４　　・・・　(iii)
　なお、Ｋ１～Ｋ４及び、Ｃ１～Ｃ４は定数である。
【００４０】
　上記のようにして計算取得された内外湿度差ξと内外空気汚染度差ηとの組が、部分入
力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）上での実制御座標点ｐｘを示す。他方、内外湿度差ξと内外
空気汚染度差η（第一種入力変数）の種々の値の組が、モデル座標点ｐとして定められて
おり、図３Ａに示すように、制御データメモリ１７０には、各モデル座標点ｐｉ（ξｉ，
ηｉ）毎にモデル制御パターンＰｉ（≡Ｐ１～Ｐ３０）が格納されている。
【００４１】
　図４に示すように、各モデル制御パターンＰｉ（≡Ｐ１～Ｐ３０：図５）は、車両熱負
荷β（第二種入力変数）と内外気切替ダンパー１５の位置α（出力変数）とが張る制御パ
ターン平面ＣＰＳ（β－α平面）上にて描画可能な二次元線図パターンとされている。該
制御パターンＰｉは、車両熱負荷βが予め定められた遷移領域Δθよりも低い側に外れる
とき外気取り入れモードとなり、遷移領域よりも高い側に外れるとき内気循環モードとな
るように、内外気切替ダンパーの位置αを規定するものである。また、車両熱負荷βが、
図４の左に示す遷移領域Δθ内に存在する場合は、内外気切替ダンパー１５はαの値に応
じた中間の開度となり、該開度に応じた風量にて内気と外気との双方を取り入れるモード
となる。
【００４２】
　図５に示すように、各モデル制御パターンＰ１～Ｐ３０は、内外湿度差ξを車外湿度か
ら車内湿度を減じた差分値（負値となることも許容される）として定義したとき、内外湿
度差ξが高くなるほど、車両熱負荷βの遷移領域が低熱負荷側に位置するものとなるよう
に定められている。また、各モデル制御パターンＰ１～Ｐ３０は、内外空気汚染度差ηが
低くなるほど、車両熱負荷βの遷移領域が低熱負荷側に位置するものとなるように定めら
れている。遷移領域Δθの中心点θｍは、外気側（冷房側）から内気側（暖房側）へ切り
替わる切替温度とみることができる。
【００４３】
　車外湿度が高い場合には内外湿度差ξの値は大となり、車両熱負荷βの遷移領域Δθは
低熱負荷側に現れる。従って、車両熱負荷が相当減少するまで（すなわち、車内温度が目
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標温度にかなり近づくまで）車内循環モードが維持され、潜熱負荷の大きい多湿の外気が
車両内に流れ込むことを防止できる。また、車外汚染度が高い場合には内外空気汚染度差
ηは小となり、車両熱負荷βの遷移領域Δθが低熱負荷側に現れる。その結果、車両熱負
荷βが相当減少するまで（すなわち、車内温度が目標温度にかなり近づくまで）車内循環
モードが維持され、汚染された外気が車両内に流れ込むことを防止できる。他方、車内汚
染度が高い場合には内外空気汚染度差ηは大となり車両熱負荷βの遷移領域Δθが高熱負
荷側に現れる。従って、車両熱負荷が比較的高い段階でも（すなわち、車内温度の目標温
度までの隔たりが大きい段階でも）外気取り入れモードとなるので、車内の汚染された空
気を清浄な外気と入れ替えることができる。
【００４４】
　各モデル制御パターンは、図５に示すように、その起点から終点に向けて配列する一定
個数（図では９個）のハンドリング点ｈｉを有し、それらハンドリング点ｈｉを順次直線
連結して得られる折線状パターンとして定義されている。従って、制御パターンＰは、そ
れらハンドリング点ｈｉのβ－α平面上での座標値の集合として一義的に規定することが
でき、各てのモデル制御パターンＰｉの各ハンドリング点ｈ同士は、配列順位に従い一義
的な対応関係を形成する。
【００４５】
　図６に示すように、第一種入力変数である内外湿度差ξと内外空気汚染度差ηとが張る
部分入力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）は、各モデル座標点を頂点とする形でドローネ三角形
（シンプレックス）をなす単位セルＤＴにより隙間なく区画されている。このドローネ三
角形を用いた具体的な制御の流れを図９のフローチャートに示す。まず、取得された内外
湿度差ξと内外空気汚染度差ηとの組を座標成分とする実制御座標点ｐｘが属している単
位セルＤＴを特定する（Ｓ１）。そして、特定された単位セルＤＴの各頂点をなす３つの
モデル座標点を被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃとして選択する（Ｓ２）。
【００４６】
　そして、図６に示すように、被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃに対応する３個の
モデル制御パターンＰａ，Ｐｂ，Ｐｃを制御データメモリ１７０から読み出し（Ｓ３）、
部分入力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）における各被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃの
実制御座標点ｐｘまでの距離に応じた重みにてモーフィングすることにより、実制御座標
点ｐｘに対応する合成制御パターンＰｘを作成する（Ｓ４）。この計算は、図１のモーフ
ィング計算部１７２が行なう。
【００４７】
　図７は、制御パターンの、ドローネ三角形を用いたポリモーフィングのアルゴリズムを
概念的に示すものである。ここでは、ドローネ三角形の頂点に対応する３つの制御パター
ン図形Ｐ０，Ｐ１，Ｐ２を合成する場合を例にとっており、ＷｉｊはＰｉからＰｊへのワ
ープ関数で、Ｐｉ上の各点に対応するＰｊ上の点を特定する。合成制御パターンＰを生成
するには、まずＷｉｊをＰｊの重心座標ｇｊに適用してＰｉ毎にＷｉｊを線形内挿し、中
間ワープ関数Ｗｉバーを導く。各Ｐｉは、隣接する２つのものが、Ｗｉバーにより実制御
座標点のｐｘ重心座標Ｇ＊に応じた重みで中間合成され、中間制御パターンＰｉバーを生
成する。合成制御パターンＰｘは、Ｐｉバーの各点（具体的には、各ハンドリング点）を
重心座標ｇｊが示す重みにて線形結合して得られる。
【００４８】
　図８は、これをさらに具体的に展開して示すものであり、ξ－η平面上にて、被モーフ
ィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃをそれぞれ点Ａ，Ｂ，Ｃとし、また、実制御座標点ｐｘを
点Ｘとする。三角形ＡＢＣの各頂点Ａ，Ｂ，Ｃから、点Ｘを通って各辺と交差する直線を
考え、各辺との交点をＤ，Ｅ，Ｆとすると、ｐｘの重心座標Ｇ＊の各成分は、図中のｇａ
，ｇｂ，ｇｃとして式（１）により表わされる。図中の各点の座標値及び各線分の長さは
周知の解析幾何学の手法により計算できるが、いずれも初等的であるため詳細な説明は略
する。すると、３つの中間制御パターンＰｉバーは、図中のＰｄ，Ｐｅ，Ｐｆとして式（
２）により計算できる。その結果、Ｐｘはｇａ，ｇｂ，ｇｃを重みとするＰｄ，Ｐｅ，Ｐ
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ｆの線形結合として計算できる。
【００４９】
　ここで、被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃに対応する各モデル制御パターンＰａ
，Ｐｂ，Ｐｃの実体は、前述のごとく、各々同じ数のハンドリング点を繋いで得られる折
線状パターンであり、β－α平面上でのハンドリング点ｈｉの座標値の集合と等価である
から、図８の式（２）のＰａ，Ｐｂ，Ｐｃに、それぞれ対応するハンドリング点の座標値
を代入すれば、中間制御パターンＰｄ，Ｐｅ，Ｐｆのハンドリング点の集合を得ることが
でき、さらに、これを（３）式に代入することにより、合成制御パターンＰｘのハンドリ
ング点の集合を得ることができる。これを相互に繋ぐと最終的な合成制御パターンＰｘが
得られる。そして、この合成制御パターンＰｘ上にて、現在検出されている車両熱負荷β
（第二種入力変数）の値に対応する内外気切替ダンパー１５の位置αの値を読み取り、制
御値として出力する（Ｓ５）。
【００５０】
　次に、部分入力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）は、図１０に示すように、ドローネ三角形（
シンプレックス）よりも頂点数の多い冗長頂点単位セルＤＴにより区画することもできる
。シンプレックスよりも多い頂点数の冗長頂点単位セルＨＣＢを採用することで、合成制
御パターンＰｘの作成に関与するモデル制御パターンＰａ，Ｐｂ，Ｐｃ，Ｐｄの数を増や
す（冗長化する：ここでは３→４）ことができ、当該合成制御パターンＰｘに従う実制御
座標点ｐｘでの制御内容の妥当性をより高めることができる。
【００５１】
　本実施形態では、冗長頂点単位セルＨＣＢは、頂点数４個の長方形セルＨＣＢとして選
んである。冗長頂点単位セルＨＣＢの頂点、すなわちモデル座標点の全てをランダムに設
定した場合は、モデル座標点１つに付き２個の座標成分が存在することから、モーフィン
グ演算には２×（全頂点数）の座標値を独立変数として考慮しなければならない。しかし
、上記のような長方形セルＨＣＢを採用すれば、長方形セルＨＣＢの各辺の長さ（Ｍ通り
）が与えられれば、長方形セルＨＣＢの頂点をなす１つのモデル座標点の座標から、他の
モデル座標点の座標を自動的に決定できる。
【００５２】
　図１３に示すように、ξ－η平面（部分入力平面）の原点に最も近い長方形（長方形セ
ル）ＨＣＢの頂点をなすモデル座標点ｐａの座標を（ξａ，ηａ）とすれば、長方形セル
ＨＣＢのξ軸方向の辺長をΔξ、η座標軸方向の辺長をΔηとして、残り３つの頂点をな
すモデル座標点ｐｂ，ｐｃ，ｐｄは、それぞれｐｂ：（ξａ＋Δξ，ηａ）、ｐｃ：（ξ
ａ，ηａ＋Δη）、ｐｃ：（ξａ＋Δξ，ηａ＋Δη）として表わすことができる。図１
０に示すように、冗長頂点単位セルをなす複数の長方形セルＨＣＢが全て合同となるよう
に定めた場合（つまり、各モデル座標点がξ軸方向とη軸方向にそれぞれ等間隔でマトリ
ックス状に配列した場合）は、Δξ及びΔηは一定、すなわち定数となる。従って、モー
フィング演算においては、１個のモデル座標点の座標成分ξａ，ηａのみを独立変数とし
て扱えばよく、演算に考慮すべき独立変数ξ，ηの２個で済むようになり、モーフィング
演算の大幅な簡略化を図ることができるのである。
【００５３】
　この長方形セルＨＣＢ（長方形）を用いた具体的な制御の流れを図１２のフローチャー
トに示す。まず、図１０に示すように、計算取得された内外湿度差ξと内外空気汚染度差
ηとの組を座標成分とする実制御座標点ｐｘが属している長方形セルＨＣＢを特定する。
そして、図１１に示すように、特定された長方形セルＨＣＢの各頂点をなす４つのモデル
座標点を被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃ，ｐｄとして選択し、これらに対応する
４個のモデル制御パターンＰａ，Ｐｂ，Ｐｃ，Ｐｄを制御データメモリ１７０から読み出
し（Ｓ２０１）、部分入力平面ＭＰＳ（ξ－η平面）における各被モーフィング座標点ｐ
ａ，ｐｂ，ｐｃ，ｐｄの実制御座標点ｐｘまでの距離に応じた重みにてモーフィングする
ことにより、実制御座標点ｐｘに対応する合成制御パターンＰｘを作成する（Ｓ２０２）
。この計算は、図１のモーフィング計算部１７２が行なう。
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【００５４】
　図１３に、長方形セルＨＣＢを用いた制御パターンのポリモーフィングのアルゴリズム
を概念的に示している。被モーフィング座標点ｐａ，ｐｂ，ｐｃ，ｐｄをそれぞれＡ，Ｂ
，Ｃ，Ｄとして、長方形セルＨＣＢの実制御座標点ｐｘを通って各辺（ＣＡ，ＤＢ及びＣ
Ｄ，ＡＢ）と平行な２本の直線で切断する。これにより、長方形セルＨＣＢは、それぞれ
実制御座標点Ｘ（ｐｘ）を共有し、かつ長方形セルＨＣＢの頂点をなすモデル座標点を排
他的に１個ずつ取り合う４個の部分長方形ＳＣＢ、具体的には長方形ＣＫＸＮ（面積：Ｓ
ｂ），ＮＸＬＤ（面積：Ｓａ），ＫＡＭＸ（面積：Ｓｄ），ＫＭＢＬ（面積：Ｓｄ）に区
切られる。
【００５５】
　そして、各部分長方形（部分長方形）ＳＣＢの長方形セルＨＣＢに対する相対面積（相
対体積）を、当該部分長方形ＳＣＢに含まれるモデル座標点の長方形セルＨＣＢの対角線
方向反対側に位置するモデル座標点（すなわち、ｐａに対してはｐｄ、ｐｂに対してはｐ
ｃ、ｐｄに対してはｐａ、ｐｃに対してはｐｂ）への重みとする形でモーフィングを行な
う。すなわち、長方形セルＨＣＢの面積をＳ０とすれば、合成制御パターンＰｘは、
　Ｐｘ＝（１／Ｓ０）×（Ｓａ・Ｐａ＋Ｓｂ・Ｐｂ＋Ｓｃ・Ｐｃ＋Ｓｄ・Ｐｄ）　
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　‥（１３）
にて合成することができる。
【００５６】
　上記モーフィング演算のアルゴリズムは、実は、次のような補間合成演算を逐次的に実
行して合成制御パターンＰｘを得るのと数学的に全く等価である。すなわち、長方形セル
ＨＣＢの各座標軸方向に隣接する２つのモデル座標点間にて、それらモデル座標点が張る
線分への実制御座標点ｐｘの正射影点を分点とする形で、梃子の原理により一次中間制御
パターンを合成する。次いで、長方形セルＨＣＢの各面の対向する２辺について得られた
一次中間制御パターンに対し、対応する正射影点が張る線分について実制御座標点ｐｘの
正射影点を新たに分点として設け、その分点に関してそれら一次中間制御パターン同士を
梃子の原理により合成し、二次中間制御パターンとする。この一連の処理を、分点が実制
御座標点Ｘにたどり着くまで繰り返す。長方形セルＨＣＢのどの辺から補間演算を開始し
ても、最終的に得られる結果は全て同じである。
【００５７】
　図１１内に、その計算例を示している。すなわち、線分ＤＢへの実制御座標点ｐｘの正
射影点をＬとし、線分ＣＡへの実制御座標点ｐｘの正射影点をＫＬとすれば、線分ＤＢ側
の一次中間制御パターンＰＬが図中の式（１１）により、線分ＣＡ側の一次中間制御パタ
ーンＰＫが図中の式（１２）により計算される。線分ＫＬ上には実制御座標点Ｘが存在す
るので、これを分点として一次中間制御パターンＰＬ及びＰＫを用いて二次中間制御パタ
ーンを求めると、（１３）式通りの合成制御パターンＰｘが得られることは幾何学的に容
易に理解できる。なお、Ｐｘをξａ及びηａを用いて表した結果を（１７）式に示してい
る。
【図面の簡単な説明】
【００５８】
【図１】本発明の適用対象となるエアコン制御装置の電気的構成の一例を示すブロック図
。
【図２】その制御系統の要部を抽出して示すブロック図。
【図３Ａ】制御データメモリの内容を示す概念図。
【図３Ｂ】制御データメモリ内容の別例を示す概念図。
【図４】モデル制御パターンの一例を示す図。
【図５】種々のモデル座標点に対するモデル制御パターンの設定例を示す図。
【図６】部分入力平面の単位セルへの分割方法の第一例を示す図。
【図７】図９の単位セルを用いたポリモーフィングの概念図。
【図８】線図パターンとして与えられた制御パターンの、図６の単位セルを用いたポリモ
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ーフィング計算アルゴリズムを幾何学的に説明する図。
【図９】図８のポリモーフィング計算アルゴリズムを利用した制御処理の流れを示すフロ
ーチャート。
【図１０】部分入力平面の単位セルへの分割方法の第二例を示す図。
【図１１】線図パターンとして与えられた制御パターンの、図１０の単位セルを用いたポ
リモーフィング計算アルゴリズムを幾何学的に説明する図。
【図１２】図１０の場合の制御処理の流れを示すフローチャート。
【符号の説明】
【００５９】
　ＣＡ　空調制御装置（エアコン制御装置）
　β，ξ，η　必須入力変数群
　ξ，η　第一種入力変数
　β　第二種入力変数
　α　出力変数
　ＭＰＳ　部分入力平面
　ＣＰＳ　制御パターン平面
　ｐ　モデル座標点
　ｐｘ　実制御座標点
　ｐａ，ｐｂ，ｐｃ　被モーフィング座標点
　Ｐ　モデル制御パターン
　Ｐｘ　合成制御パターン
　ｈｉ　ハンドリング点
　ＤＴ　単位セル（モーフィング対象領域、ドローネ三角形）
　ＨＣＢ　長方形セル（冗長頂点単位セル）
　１７０　エアコンＥＣＵ
　１７１　モーフィング計算部（制御パターンモーフィング手段）
　１７２　制御データメモリ（制御特性情報記憶手段）
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