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【誤訳訂正書】
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【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数の環境維持モジュール及び環境の物理的状態の値を測定する複数のセンサを含む環
境維持システムを制御する方法であって、
　センサ値が範囲外のものとして測定されるセンサＳindxを識別する工程と、
　少なくとも一部の前記モジュールの各々について、前記各モジュールの動作レベルを変
化させることにより前記識別されたセンサＳindxにより測定される前記センサ値が変化す
る程度を予測する予測変化値を判定する工程と、
　前記予測変化値に基づいて少なくとも１つのモジュールを選択する工程と、
　前記選択されたモジュールの前記動作レベルをセンサＳindxの前記センサ値を変化させ
るように変化する工程と、
を備えることを特徴とする方法。
【請求項２】
　動作レベルの前記変化は前記モジュールの開始又は停止であることを特徴とする請求項
１記載の方法。
【請求項３】
　第１のモジュールに対する予測変化値を判定する工程は、前記第１のモジュールに対応
する複数のアクチュエータの各々の動作レベルの変化に対する予測変化値を判定する工程
を含むことを特徴とする請求項１記載の方法。
【請求項４】
　動作レベルの前記変化は前記選択されたモジュールの動作レベルの上昇であり、前記選
択されたモジュールは前記変化前に先に作動しており、前記測定されたセンサ値は閾値を
上回るかあるいは下回る場合に範囲外にあることを特徴とする請求項１記載の方法。
【請求項５】
　最も大きな予測変化値を含む前記モジュールの動作レベルを変化させることを特徴とす
る請求項１記載の方法。
【請求項６】
　モジュールを選択する工程は、
　変化閾値より大きい前記予測変化値を識別する工程と、
　予測変化値が前記変化閾値より大きい前記モジュールのうちの１つを選択する工程とを
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含むことを特徴とする請求項１記載の方法。
【請求項７】
　前記モジュールのうちの少なくとも１つが前記変化閾値より大きい予測変化値を有する
と共に可変送風機速度を有する場合、可変送風機速度を含むモジュールは、前記動作レベ
ルを変化させるために選択されることを特徴とする請求項６記載の方法。
【請求項８】
　前記モジュールのうちの１つを選択することはランダムに実行されることを特徴とする
請求項６記載の方法。
【請求項９】
　ＹpostをモジュールＰindxの前記動作レベルが変化した後に前記識別されたセンサＳin

dxの推定されたセンサ値、
　ＹpreをモジュールＰindxの前記動作レベルが変化する前に前記識別されたセンサＳind

xの前記センサ値、
　Δlevelest（Ｐindx）を制定される前記モジュールＰindxの前記動作レベルの推定され
た変化量、
　ＴＭをモジュールの動作レベルが変化することと結果として得られるセンサ値の変化と
の関係を提供する伝達行列とすると、
　モジュールＳindxに対する予測変化値Ｙpost－Ｙpreは、
　Ｙpost－Ｙpre＝ＴＭ（Ｓindx，Ｐindx）＊Δlevelest（Ｐindx）
と判定されることを特徴とする請求項１記載の方法。
【請求項１０】
　モジュールＰindxの前記動作レベルの前記変化は開始であり、Ｎ個のモジュールが開始
されるモジュールＰindxの前に動作しており、開始後の前記モジュールＰindxの推定され
た動作レベルは、前記動作モジュールの動作レベルの平均のＮ／（Ｎ＋１）倍であること
を特徴とする請求項９記載の方法。
【請求項１１】
　前記センサの第１のセンサ値Ｙ１を測定し且つ動作レベルが変化する前に前記選択され
たモジュールの前記動作レベルを判定する工程と、
　動作レベルが変化した後、前記センサの第２のセンサ値Ｙ２を測定し且つ前記選択され
たモジュールの前記動作レベルを判定する工程と、
　前記各センサに対する前記選択されたモジュールＰindxに対して
　ＴＭNEW（Ｓindx，Ｐindx）＝（Ｙ２－Ｙ１）／（Δlevel）
を算出する工程と、
（但し、Ｙ１及びＹ２は前記センサＳindxに対する前記測定された第１のセンサ値及び第
２のセンサ値、Δlevelは前記選択されたモジュールＰindxの動作レベルの前記変化量）
、
　ＴＭに対する更新された値を判定するためにＴＭNEWを使用することとにより、前記伝
達行列ＴＭを更新する工程と、
を更に備えることを特徴とする請求項９記載の方法。
【請求項１２】
　前記更新されたＴＭは、ｇが０～１である場合に式
　ＴＭ（ｉ，ｊ）updated＝ｇ＊ＴＭ（ｉ，ｊ）new＋（１－ｇ）＊ＴＭ（ｉ，ｊ）oldを
使用してＴＭNEW及び古いＴＭから取得されることを特徴とする請求項１１記載の方法。
【請求項１３】
　前記選択されたモジュールの動作レベルが変化した後に所定の時間の長さが経過するま
で又は前記選択されたモジュールの動作レベルが変化した後に準定常ステート状態が達成
されるまで別のモジュールの動作レベルの変化を防止する工程を更に備えることを特徴と
する請求項１記載の方法。
【請求項１４】
　複数の環境維持モジュール及び環境の物理的状態の値を測定する複数のセンサを含む環
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境維持システムを制御する動作を実行するようにプロセッサを制御する請求項１記載の方
法を備える複数の命令を格納する有形のコンピュータ可読媒体を備えることを特徴とする
コンピュータプログラム製品。
【請求項１５】
　複数の環境維持モジュールと、
　環境の物理的状態の値を測定する複数のセンサと、
　請求項１４記載の前記コンピュータプログラム製品と、
　少なくとも１つのプロセッサと、
を備えることを特徴とする環境維持システム。
【請求項１６】
　現在作動中の複数の環境維持モジュール及び環境の物理的状態の値を測定する複数のセ
ンサを含む環境維持システムを制御する方法であって、
　現在作動中の前記複数の前記モジュールのうちの少なくとも１つについて、
　　前記モジュールの動作レベルが少なくとも所定の量だけ低下した場合に結果として得
られる前記センサのセンサ値を推定する工程と、
　どれも第１の範囲外にない前記推定されたセンサ値を有する現在作動中の前記複数の前
記モジュールのうちの１つ以上の第１の集合を判定する工程と、
　現在作動中の前記複数の前記モジュールのうちの１つ以上がどれも前記第１の範囲外に
ない前記推定されたセンサ値を有するとの前記判定に応答して、前記第１の集合の少なく
とも１つのモジュールの動作レベルを低下させる工程と、
を備えることを特徴とする方法。
【請求項１７】
　前記第１の集合の少なくとも１つのモジュールの動作レベルを低下させることはモジュ
ールを停止することを含むことを特徴とする請求項１６記載の方法。
【請求項１８】
　第１のモジュールの動作レベルが少なくとも所定の量だけ低下した場合に結果として得
られる前記センサのセンサ値を推定する工程は、
　前記第１のモジュールに対応する複数のアクチュエータの各々の動作レベルの変化に対
する結果として得られるセンサ値を推定する工程を含み、
　動作レベルを低下させることは、推定されたセンサ値を前記第１の範囲外にしない前記
アクチュエータに対する前記動作レベルを低下させることに対応することを特徴とする請
求項１６記載の方法。
【請求項１９】
　前記第１の範囲は、目標閾値－デッドバンド値の組合せである閾値を含むことを特徴と
する請求項１６記載の方法。
【請求項２０】
　効率が効率閾値を下回る前記第１の集合の１つ以上のモジュールを識別する工程と、
　前記識別された実行モジュールのうちの１つに対して、
　　依然として存在し続ける前記モジュールが遮断された場合に、依然として存在し続け
る各モジュールの百分率容量を推定する工程であって、前記百分率容量は、前記識別され
たモジュールが動作している設計容量の割合の基準である工程と、
　　前記百分率容量から負荷を判定する工程と、
　　前記負荷が第１の閾値を上回らないかを判定する工程と、
　　前記負荷が前記第１の閾値を上回らず且つ前記推定されたセンサ値がどれも前記第１
の範囲外にないとの判定に応答して、前記識別されたモジュールの前記動作レベルを低下
させる工程と、
を更に備えることを特徴とする請求項１６記載の方法。
【請求項２１】
　前記識別されたモジュールのうちの１つは、最も効率の低い前記識別されたモジュール
であることを特徴とする請求項２０記載の方法。
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【請求項２２】
　前記負荷は、各モジュールの前記百分率容量及び前記モジュールの設計容量から判定さ
れることを特徴とする請求項２０記載の方法。
【請求項２３】
　モジュールＣindxの前記推定された百分率容量

は、

であり、
　前記負荷は、依然として存在し続ける残りのモジュールの使用の前記容量に対するモジ
ュールを停止する影響の基準を提供し、前記ＬＯＡＤ（Ｃindx，Ｋindx）は、モジュール
Ｃindxの前記容量に対するモジュールＫindxを停止する影響の基準を提供することを特徴
とする請求項２０記載の方法。
【請求項２４】
　モジュールＣindxに対する効率ηは、最大送風機速度設定に対する送風機速度の動作の
割合により除算された前記百分率容量として算出されることを特徴とする請求項２０記載
の方法。
【請求項２５】
　各々が１つ以上のアクチュエータを含む複数の環境維持モジュール及び環境の物理的状
態の値を測定する複数のセンサを含む環境維持システムを初期化する方法であって、
　前記各センサ毎に第１のセンサ値Ｙ１を受信する工程と、
　前記モジュールの少なくとも２つのアクチュエータの動作レベルを同時に変化する工程
と、
　センサ毎に、動作レベルの前記変化後、第２のセンサ値Ｙ２を受信し、前記第１のセン
サ値Ｙ１と前記第２のセンサ値Ｙ２との差を算出する工程と、
　前記差に基づいて、いくつかのセンサによりいくつかのセンサの寸法を有する伝達行列
の行列要素の少なくとも一部を判定する工程と、を備え、
　前記一部が前記少なくとも２つのアクチュエータと関連付けられた行列要素を含み、
　センサＳ及びアクチュエータＰに対する行列要素を判定する工程が、
　　センサＳに対する前記差を含む分子及びアクチュエータＰに対する動作レベルの前記
変化を含む分母を有する第１の比を判定する工程と、
　　結果としてセンサＳに対する前記センサ値の前の差を与えたアクチュエータＰの前記
動作レベルの前の変化から判定される少なくとも１つの他の比と前記第１の比を組み合わ
せる工程と、
を含むことを特徴とする方法。
【請求項２６】
　前記第１の比を少なくとも１つの他の比と組み合わせることは再帰最小二乗を使用する
ことを特徴とする請求項２５記載の方法。
【請求項２７】
　モジュールのアクチュエータの動作レベルの前記変化は、前記各モジュールの開始又は
停止であることを特徴とする請求項２５記載の方法。
【請求項２８】
　前記第１の比を少なくとも１つの他の比と組み合わせることは、
　アクチュエータＰの動作レベルの前記変化によりセンサＳに対する前記センサ値の予測
された変化に対して前記算出された差の誤差を判定する工程と、
　前記前の差及びアクチュエータＰの前記動作レベルの前の変化から判定されたセンサＳ
及びアクチュエータＰに対する前記行列要素の既存の値に前記誤差を加算する工程と、
を含むことを特徴とする請求項２５記載の方法。
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【請求項２９】
　前記加算前に、共分散行列から判定される学習係数で前記誤差を乗算する工程を更に備
えることを特徴とする請求項２８記載の方法。
【請求項３０】
　複数の環境維持モジュール及び環境の物理的状態の値を測定する複数のセンサを含む環
境維持システムを初期化する方法であって、
　少なくとも１つのプロセッサが伝達関数ＴＭを判定する工程を含み、
　該工程は、
　モジュール毎に、
　　前記各モジュールが第１の動作レベルを有する場合に受信される第１のセンサ値Ｙ１
を前記各センサ毎に受信し、
　　前記各モジュールを停止又は開始し、
　　前記各モジュールを停止又は開始した後、センサ毎に、
　　　第２のセンサ値Ｙ２を受信し、
　　　前記第１のセンサ値Ｙ１と前記第２のセンサ値Ｙ２との差を算出し、
　　　前記差を使用してＴＭ行列要素を算出することを備え、
　前記伝達関数ＴＭは、モジュールを開始及び／又は停止することと結果として得られる
センサ毎の前記センサ値の変化との関係を提供することを特徴とする方法。
【請求項３１】
　行列要素は、容量の測定により除算された（Ｙ２－Ｙ１）に等しいことを特徴とする請
求項３０記載の方法。
【請求項３２】
　全てのモジュールが動作している場合にモジュールＰ毎に戻り温度ＴＲs及び排出温度
ＴＤsを受信することを更に備え、
　ＦPを停止する前の前記停止したモジュールの流量、
　ＴＲPを停止する前の前記各モジュールＰの戻り温度ＴＲs、
　ＴＤPを動作レベルが変化する前の前記各モジュールＰの排出温度ＴＤs、
　ＦDを前記各モジュールＰの設計流量、
　ＴＲD－ＴＤDを前記各モジュールＰの設計値ΔＴとすると、
　前記動作レベルは、
　％Ｃａｐ＝ＦP（ＴＲP－ＴＤP）／ＦD（ＴＲD－ＴＤD）
により測定された容量であることを特徴とする請求項３１記載の方法。
【請求項３３】
　負荷行列を算出する工程を更に備え、該工程は、
　各モジュールＫindx毎に
　　他の各モジュールＣindxに対して、前記各モジュールＫindxの動作レベルを変化させ
た結果得られた容量（Δ％Ｃａｐ）の百分率変化を算出する工程と、
　　負荷行列要素ＬＯＡＤ（Ｃindx，Ｋindx）を判定するために各百分率変化を使用する
工程と、を備え、
　前記負荷行列は、依然として存在し続ける残りのモジュールの使用の前記容量に対する
モジュールの動作レベルを変化させる影響の基準を提供することを特徴とする請求項３０
記載の方法。
【請求項３４】
　Δ％Ｃａｐを前記モジュールＫindxを停止することにより発生した前記モジュールＣin

dxの百分率容量の前記変化、
　％Ｃａｐsを停止前の前記停止したモジュールＫindxの前記百分率容量とすると、
　ＬＯＡＤ（Ｃindx，Ｋindx）＝Δ％Ｃａｐ／％Ｃａｐs

であることを特徴とする請求項３３記載の方法。
【請求項３５】
　全てのモジュールが動作している場合にモジュールＰ毎に戻り温度ＴＲs及び排出温度
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ＴＤsを受信することを更に備え、
　ＦPを停止する前の前記停止したモジュールの流量、
　ＴＲPを停止する前の前記各モジュールＰの戻り温度ＴＲs、
　ＴＤPを動作レベルが変化する前の前記各モジュールＰの排出温度ＴＤs、
　ＦDを前記各モジュールＰの設計流量、
　ＴＲD－ＴＤDを前記各モジュールＰの設計値ΔＴとすると、
　％Ｃａｐ＝ＦP（ＴＲP－ＴＤP）／ＦD（ＴＲD－ＴＤD）
であることを特徴とする請求項３４記載の方法。
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００９４
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００９４】
　いくつかの実施形態は、その低温の空気が増加後に再配布される方法を推定できる。均
一な再配布の結果、動作モジュールの平均出力レベルのＮ／（Ｎ＋１）倍となるデフォル
ト値が得られてもよく、式中Ｎは、実際の出力レベルに対して新しいモジュールを増加す
る前の動作ユニットの数である。平均は、各モジュールから取得されてもよく、あるいは
全てのモジュールに対して同一であると仮定されてもよいため、１つの出力レベルのみが
判定されてもよい。別の実施形態において、出力レベルは、上述（式３）のＬＯＡＤ行列
又はモジュールを増加し且つ変化した容量を測定することにより作成される同様のＬＯＡ
Ｄ行列から判定されてもよい。実際の容量は実際の容量とは異なってもよいが、この推定
された値は、２つ以上のモジュールを増加する必要があるかを判定するのを助長してもよ
い。
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