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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　冷媒回路を形成する各機器および配管が設けられた室外機および室内機と、該室内機に
接続されるリモートコントローラとを備えた空気調和機であって、
　前記機器および前記配管の温度状態を検出するセンサが前記室外機および前記室内機の
それぞれに設けられており、
　前記センサによる検出結果を示すセンサ情報、および前記機器の制御状態を示す制御情
報を記憶するメモリが前記室外機または前記室内機に設けられており、
　前記リモートコントローラは、
　前記メモリから取得した同一時刻における前記センサ情報および前記制御情報に基づく
各部の状態を示す情報を入力値とするとともに、推定される故障要因を出力値とし、ニュ
ーラルネットワークを用いて前記故障要因の可能性を演算するニューラルネットワーク演
算手段と、
　前記ニューラルネットワーク演算手段による演算結果を表示する表示手段と
を有する
空気調和機。
【請求項２】
　前記ニューラルネットワークは、
　前記入力値が入力される入力層と、
　前記入力層と結合される中間層と、
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　前記中間層と結合される出力層と
で構成され、
　各層間が結合される際の重みの値が外部で算出され、
　前記ニューラルネットワーク演算手段は、
　算出された前記重みの値を、前記外部から取得して更新する
請求項１に記載の空気調和機。
【請求項３】
　前記重みの値は、前記故障要因の正否を示す情報と、前記センサ情報と、前記制御情報
とに基づき算出される
請求項２に記載の空気調和機。
【請求項４】
　前記表示手段は、
　正常な状態を基準として、前記故障要因の可能性を示すグラフを表示する
請求項１～３のいずれか一項に記載の空気調和機。
【請求項５】
　請求項１～４のいずれか一項に記載の空気調和機と、
　前記空気調和機に関する情報を通知する情報端末と
で構成され、
　前記ニューラルネットワーク演算手段は、前記リモートコントローラに代えて、前記情
報端末に設けられている
空気調和システム。
【請求項６】
　前記情報端末は、ネットワークを介してクラウドに接続されており、
　前記ニューラルネットワーク演算手段は、前記情報端末に代えて、前記クラウドに設け
られている
請求項５に記載の空気調和システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、故障要因を推定する空気調和機および空気調和システムに関するものである
。
【背景技術】
【０００２】
　従来の空気調和機の管理システムに備えられたリモートコントローラは、伝送線を介し
て室内機と接続されており、室内機から受け取った運転履歴および故障コード等のデータ
を保持している。また、リモートコントローラは、保持しているデータをユーザの携帯電
話等の携帯端末に送信することができる。
【０００３】
　さらに、リモートコントローラは、空気調和機の設定温度等の運転情報、機種の種類を
示す情報、空気調和機の運転時間、室外機における圧縮機の消費電流および回転数、故障
原因を示すコード、ならびに外気温度等のデータを保持している。このような各種情報は
、携帯端末からメンテナンス等を行うサービス店に送信することができるので、サービス
店では、受信した各種情報に基づき、点検に関するサービス情報を特定している（例えば
、特許文献１参照）。
【０００４】
　また、予め設定された時間毎に各種センサの検知信号およびバーナ運転時等の指令値か
らなるデータを取得し、取得したデータに基づき、故障部位を特定する給湯機器が提案さ
れている（例えば、特許文献２参照）。この給湯機器では、上述した各種センサの検知信
号および指令値からなるデータを保存データとして記憶しておき、機器に異常が発生した
場合に、当該機器の異常発生前の保存データの最新データと、機器の異常に対応した番号
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とをリモコンの表示部に表示させる。これにより、給湯機器の修理を行う作業者等は、専
用の測定器等を使用することなく、表示内容に基づいて給湯機器の故障部位を容易に特定
することができるため、修理作業時間の短縮等を図ることができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００９－１４２３３号公報
【特許文献２】特許第３８９７６８０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　ところで、特許文献１に記載の発明では、取得した圧縮機の電流値等の運転履歴を、同
一地域、同一機種、および同一条件での平均値と比較する。そして、比較の結果、平均値
に対する運転履歴の増減が予め設定された閾値を超えた場合に、圧縮機またはその他の部
品に何らかの異常があると見なしている。
【０００７】
　例えば、「空調機が冷えない」という場合には、圧縮機または冷媒回路の運転状態を観
測する必要がある。そのため、単に個別部品に対して閾値判定を行うだけでは、故障要因
を特定することが困難である。また、故障要因は、設置条件による差異、および機種によ
る差異の影響を受けるため、固定的な故障コードの表示では、故障要因を精度よく推定す
ることができない。
【０００８】
　さらに、特許文献２に記載の発明では、表示部に表示された情報に基づき、作業者が故
障部位を特定するため、正確に故障部位を特定できるかどうかは、作業者の技量および経
験に依存してしまう。すなわち、特許文献２に記載の発明では、故障部位を精度よく推定
することが困難である。
【０００９】
　本発明は、上記課題に鑑みてなされたものであって、故障要因を精度よく推定し、異常
箇所の検出精度を向上させることが可能な空気調和機および空気調和システムを提供する
ことを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明に係る空気調和機は、冷媒回路を形成する各機器および配管が設けられた室外機
および室内機と、該室内機に接続されるリモートコントローラとを備えた空気調和機であ
って、前記機器および前記配管の温度状態を検出するセンサが前記室外機および前記室内
機のそれぞれに設けられており、前記センサによる検出結果を示すセンサ情報、および前
記機器の制御状態を示す制御情報を記憶するメモリが前記室外機または前記室内機に設け
られており、前記リモートコントローラは、前記メモリから取得した同一時刻における前
記センサ情報および前記制御情報に基づく各部の状態を示す情報を入力値とするとともに
、推定される故障要因を出力値とし、ニューラルネットワークを用いて前記故障要因の可
能性を演算するニューラルネットワーク演算手段と、前記ニューラルネットワーク演算手
段による演算結果を表示する表示手段とを有するものである。
【発明の効果】
【００１１】
　以上のように、本発明によれば、ニューラルネットワークを用いて故障要因を推定する
ことにより、故障要因を精度よく推定し、異常箇所の検出精度を向上させることができる
。
【図面の簡単な説明】
【００１２】
【図１】実施の形態１に係る空気調和機の構成の一例を示すブロック図である。
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【図２】図１のニューラルネットワーク演算手段で行われるニューラルネットワーク演算
処理について説明するための概略図である。
【図３】ニューラルネットワーク演算処理の結果について説明するための概略図である。
【図４】実施の形態２に係る空気調和機の構成の一例を示すブロック図である。
【図５】実施の形態３に係る空気調和機の構成の一例を示すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１３】
実施の形態１．
　以下、本実施の形態１に係る空気調和機について説明する。
【００１４】
［空気調和機の構成］
　図１は、本実施の形態１に係る空気調和機１の構成の一例を示すブロック図である。
　図１に示すように、空気調和機１は、室外機１０、室内機２０およびリモートコントロ
ーラ（以下、「リモコン」と適宜称する）３０で構成されている。室外機１０と室内機２
０とは、有線または無線による第１の接続線２で、第１の通信方式を用いて接続されてい
る。室内機２０とリモコン３０とは、有線または無線による第２の接続線３で、第２の通
信方式を用いて接続されている。
【００１５】
　また、リモコン３０は、無線による第３の接続線４で、第３の通信方式を用いて情報端
末４０に接続されている。第３の通信方式としては、例えばＢＬＥ（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ
（登録商標）　Ｌｏｗ　Ｅｎｅｒｇｙ）技術を用いた近距離無線通信を用いることができ
る。リモコン３０は、この情報端末４０以外にも、例えば、空調対象空間内に設置された
図示しない温湿度センサ等の汎用機器と第３の通信方式を用いて接続することもできる。
【００１６】
　情報端末４０は、例えば、空気調和機１における各部の制御状態等の空気調和機１に関
する情報をユーザに対して通知することができるものである。情報端末４０としては、例
えば、スマートフォン、タブレット端末、およびノート型ＰＣ（Ｐｅｒｓｏｎａｌ　Ｃｏ
ｍｐｕｔｅｒ）等の携帯端末を用いることができる。なお、情報端末４０は、これに限ら
れず、据え置き型のＰＣ等の固定的に設置される端末を用いてもよい。
【００１７】
　なお、空気調和機１においては、圧縮機および熱交換器等の冷媒回路を形成する各機器
および配管が室外機１０または室内機２０に設けられているが、図１では、本実施の形態
１の特徴に関連する部分のみを図示し、それ以外の部分については、図示および説明を省
略する。また、この例において、空気調和機１は、１台の室外機１０と１台の室内機２０
とが設けられているが、これに限られず、例えば、室外機１０および室内機２０のいずれ
か一方が複数設けられてもよいし、両方とも複数設けられてもよい。すなわち、室外機１
０および室内機２０の台数は、空気調和機１が設置される状況に応じて、適宜決定するこ
とができる。
【００１８】
（室外機）
　室外機１０は、１または複数のセンサ１１、マイクロコンピュータ（以下、「マイコン
」と適宜称する）１２、第１の通信手段１３、メモリ１４、ならびに冷媒回路を形成する
機器としての圧縮機１５および膨張弁１６を備えている。
【００１９】
　センサ１１は、室外機１０の各部に設置され、測定対象の状態を検出する。具体的には
、例えば、各センサ１１は温度センサであり、外気温度、圧縮機１５の温度、および配管
の温度等の各部の温度状態を検出する。検出されたこれらの温度情報等は、室外機１０に
関するセンサ情報（以下、「室外機センサ情報」と適宜称する）としてマイコン１２に供
給される。なお、センサ１１は、温度センサに限られず、例えば圧力センサ等を用いて各
部の圧力等を検出してもよい。
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【００２０】
　マイコン１２は、例えば圧縮機１５および膨張弁１６等の冷媒回路を形成する機器の動
作制御を行う等、室外機１０全体を制御する。例えば、マイコン１２は、圧縮機１５の圧
縮機周波数、および膨張弁１６の開度の指示を行う。
【００２１】
　また、マイコン１２は、室内機２０を介してリモコン３０から受信した制御指示情報に
基づき、室外機１０の状態を設定および変更する。さらに、マイコン１２は、センサ１１
によって検出された室外機センサ情報と、圧縮機１５の圧縮機周波数等の室外機１０に設
けられた機器の制御状態を示す制御情報とを取得し、後述するメモリ１４への書き込みを
制御するとともに、後述する第１の通信手段１３の通信を制御する。なお、制御指示情報
の詳細については、後述する。
【００２２】
　第１の通信手段１３は、第１の通信方式を用いて室内機２０との間で行われる通信を、
マイコン１２の命令に基づいて制御する。例えば、第１の通信手段１３は、室内機２０か
ら供給された室内機２０に関するセンサ情報（以下、「室内機センサ情報」と適宜称する
）を受信し、受信した室内機センサ情報をマイコン１２に供給する。
【００２３】
　また、第１の通信手段１３は、室内機２０を介してリモコン３０からの制御指示情報を
受信し、受信した制御指示情報をマイコン１２に供給する。さらに、第１の通信手段１３
は、後述するメモリ１４に保持された室外機センサ情報および室内機センサ情報、ならび
に制御情報をマイコン１２から受け取り、室内機２０に対して送信する。なお、以下では
、「室外機センサ情報および室内機センサ情報」を総称して「センサ情報」と適宜称して
説明する。
【００２４】
　メモリ１４は、各種のデータを保持するデータ保持手段である。メモリ１４は、マイコ
ン１２の制御により、センサ１１によって検出された室外機センサ情報の書き込みおよび
読み出しを行う。また、メモリ１４は、マイコン１２の制御により、第１の通信手段１３
を介して取得した室内機２０の吸込温度および配管の温度等の室内機センサ情報の書き込
みおよび読み出しを行う。
【００２５】
（室内機）
　室内機２０は、１または複数のセンサ２１、マイコン２２、第２の通信手段２３、第３
の通信手段２４およびメモリ２５を備えている。
【００２６】
　センサ２１は、室内機２０の各部に設置され、測定対象の状態を検出する。具体的には
、例えば、各センサ２１は温度センサであり、空調対象空間の空気の吸込温度および配管
の温度等の各部の温度状態を検出する。検出されたこれらの温度情報等は、室内機センサ
情報としてマイコン２２に供給される。なお、センサ２１は、温度センサに限られず、例
えば圧力センサ等を用いて各部の圧力等を検出してもよい。
【００２７】
　マイコン２２は、冷媒回路を形成する機器の動作制御を行う等、室内機２０全体を制御
する。例えば、マイコン２２は、後述するリモコン３０から受信した制御指示情報に基づ
き、室内機２０の状態を設定および変更するとともに、受信した制御指示情報を必要に応
じて室外機１０に対して転送する。また、マイコン１２は、センサ２１によって検出され
た吸込温度および配管の温度といった各部の状態を示す室内機センサ情報を取得し、後述
するメモリ２５への書き込みを制御するとともに、後述する第２の通信手段２３および第
３の通信手段２４の通信を制御する。
【００２８】
　第２の通信手段２３は、第１の通信方式を用いて室外機１０との間で行われる通信を、
マイコン２２の命令に基づいて制御する。例えば、第２の通信手段２３は、センサ２１で



(6) JP 6625239 B2 2019.12.25

10

20

30

40

50

検出された室内機センサ情報、およびリモコン３０からの制御指示情報をマイコン２２か
ら受け取り、室外機１０に対して送信する。また、第２の通信手段２３は、センサ情報お
よび制御情報を室外機１０から受信し、受信したこれらの情報をマイコン２２に供給する
。
【００２９】
　第３の通信手段２４は、第２の通信方式を用いてリモコン３０との間で行われる通信を
、マイコン２２の命令に基づいて制御する。例えば、第３の通信手段２４は、制御指示情
報をリモコン３０から受信し、受信した制御指示情報をマイコン２２に供給する。また、
第３の通信手段２４は、センサ情報および制御情報をマイコン２２から受け取り、リモコ
ン３０に対して送信する。
【００３０】
　メモリ２５は、各種のデータを保持するデータ保持手段である。メモリ２５は、マイコ
ン２２の制御により、センサ１１によって検出された室内機センサ情報の書き込みおよび
読み出しを行う。
【００３１】
（リモートコントローラ）
　リモコン３０は、第４の通信手段３１、マイコン３２、メモリ３３、第５の通信手段３
４、表示手段３５および操作手段３６を備えている。
【００３２】
　第４の通信手段３１は、第２の通信方式を用いて室内機２０との間で行われる通信を、
マイコン３２の命令に基づいて制御する。例えば、第４の通信手段３１は、マイコン３２
から室外機１０および室内機２０の動作を制御するための制御指示情報を、室内機２０に
対して送信する。また、第４の通信手段３１は、センサ情報および制御情報を室内機２０
から受信し、マイコン３２に供給する。
【００３３】
　マイコン３２は、後述する操作手段３６に対するユーザの操作に基づき、このリモコン
３０全体を制御する。例えば、マイコン３２は、ユーザによる操作によって得られる操作
信号に基づき、室外機１０および室内機２０の動作を制御するための制御指示情報を生成
する。
【００３４】
　マイコン３２には、ニューラルネットワーク演算手段３９が設けられている。ニューラ
ルネットワーク演算手段３９は、ニューラルネットワークを用いて、空気調和機１の状態
を確率的に推定する。具体的には、ニューラルネットワーク演算手段３９は、室内機２０
を介して取得した各種情報に基づき、空気調和機１の動作が正常であるか、または何らか
の不具合が発生する可能性があるかを判定する。そして、マイコン３２は、ニューラルネ
ットワーク演算手段３９による判定の結果を示す判定情報をメモリ３３に供給する。なお
、ニューラルネットワーク演算手段３９による演算処理の詳細については、後述する。
【００３５】
　メモリ３３は、各種のデータを保持するデータ保持手段である。メモリ３３は、マイコ
ン３２の制御により、ニューラルネットワーク演算手段３９による判定の結果を示す判定
情報の書き込みおよび読み出しを行う。
【００３６】
　第５の通信手段３４は、第３の通信方式を用いて情報端末４０との間で行われる通信を
、マイコン３２の命令に基づいて制御する。例えば、第５の通信手段３４は、マイコン３
２の制御によってメモリ３３から読み出された判定情報を、情報端末４０に対して送信す
る。情報端末４０は、リモコン３０から受信した判定情報を、インターネット等のネット
ワーク５を介して接続されたクラウド５０に対して送信し、クラウド５０上に記憶させる
。
【００３７】
　表示手段３５は、例えばＬＣＤ（Ｌｉｑｕｉｄ　Ｃｒｙｓｔａｌ　Ｄｉｓｐｌａｙ）、
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有機ＥＬ（Ｅｌｅｃｔｒｏ　Ｌｕｍｉｎｅｓｃｅｎｃｅ）ディスプレイ等によって構成さ
れ、判定情報に基づく判定結果を表示する。なお、表示手段３５としては、判定結果を単
に表示するだけでなく、例えば、ＬＣＤまたは有機ＥＬディスプレイ上にタッチセンサを
有するタッチパネルが積層されたタッチパネルディスプレイを用いることができる。
【００３８】
　操作手段３６は、この空気調和機１を操作するために用いられる各種のボタンまたはキ
ー等が設けられ、各ボタンまたはキー等に対する操作に応じた操作信号を出力する。また
、上述したように、表示手段３５がタッチパネルディスプレイである場合には、各種ボタ
ンまたはキーがソフトウェアボタンまたはソフトウェアキーとして表示手段３５に表示さ
れるようにしてもよい。
【００３９】
［ニューラルネットワーク演算処理］
　次に、ニューラルネットワーク演算手段３９で行われるニューラルネットワーク演算処
理について説明する。上述したように、ニューラルネットワーク演算手段３９は、ニュー
ラルネットワークを用いて、空気調和機１の状態を確率的に推定する。このような空気調
和機１の状態判断は、例えば空気調和機１が動作中に異常が検出された場合等に行われる
。
【００４０】
　図２は、図１のニューラルネットワーク演算手段３９で行われるニューラルネットワー
ク演算処理について説明するための概略図である。図２に示すように、本実施の形態１で
用いられるニューラルネットワーク１００は、複数のユニットで構成される入力層１１０
、中間層１２０、および出力層１３０からなる階層型のネットワークである。この例では
、中間層１２０が第１中間層１２１および第２中間層１２２の２つの層で構成されている
。
【００４１】
　入力層１１０は、入力された情報に基づく信号を中間層１２０へ伝達するものである。
入力層１１０を構成するユニットのそれぞれは、次の層である第１中間層１２１を構成す
るすべてのユニットと結合されている。中間層１２０は、直前の層から入力された信号に
基づき演算処理を行い、演算結果を出力するものである。中間層１２０を構成するユニッ
トのそれぞれは、次の層を構成するすべてのユニットと結合されている。出力層１３０は
、直前の第２中間層１２２から入力された信号に基づき演算処理を行い、演算結果を出力
信号として出力する。
【００４２】
　本実施の形態１におけるニューラルネットワーク１００において、入力層１１０には、
空気調和機１の状態を示す情報が入力信号として入力される。具体的には、例えば、同一
時刻における「圧縮機周波数」、「高圧圧力」、「低圧圧力」および「過熱度」が入力信
号として入力層１１０に入力される。これらの入力信号は、室外機１０のメモリ１４に保
持されたセンサ情報および制御情報に基づいて取得することができる。
【００４３】
　また、出力層１３０からは、空気調和機１における故障要因が出力信号として出力され
る。具体的には、例えば、推定される故障要因としての「正常」、「蒸発器風量低下」、
「圧縮機異常」、「冷媒不足」および「凝縮器風量低下」が出力信号として出力層１３０
から出力される。
【００４４】
　ニューラルネットワーク１００において、各層から次の層に信号がそれぞれ伝達される
際には、伝達される信号に対して対応する重みｗｉｊが積算される。重みｗｉｊは、ニュ
ーラルネットワーク演算処理に際して予め設定されたものであり、ニューラルネットワー
ク１００で学習された内容が反映されたものである。重みｗｉｊにおける添字「ｉ」は、
ネットワークの始点となる層におけるユニットの番号を示し、添字「ｊ」は、ネットワー
クの終点となる層におけるユニットの番号を示す。この重みｗｉｊは、重み付けテーブル
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として、リモコン３０のメモリ３３に記憶されている。なお、重みｗｉｊの詳細について
は、後述する。
【００４５】
　次に、ニューラルネットワーク１００を用いたニューラルネットワーク演算処理の流れ
について、図２を参照して説明する。まず、図２に示すニューラルネットワーク１００に
おいて、「圧縮機周波数」、「高圧圧力」、「低圧圧力」および「過熱度」のそれぞれを
示す情報が入力信号として入力層１１０の各ユニットに入力される。入力層１１０の各ユ
ニットは、受け取った入力信号を第１中間層１２１の各ユニットに伝達する。すなわち、
第１中間層１２１の各ユニットには、入力層１１０に入力されたすべての入力信号が入力
される。
【００４６】
　次に、第１中間層１２１の各ユニットは、入力層１１０の各ユニットから受け取った入
力信号と、当該入力信号に対応する重みｗｉｊとをそれぞれ積算し、積算して得られるす
べての信号を加算した信号を生成する。そして、第１中間層１２１の各ユニットは、生成
した信号に基づき得られる第１中間層信号を第２中間層１２２の各ユニットに伝達する。
【００４７】
　第２中間層１２２の各ユニットは、第１中間層１２１の各ユニットから受け取った第１
中間層信号と、当該信号に対応する重みｗｉｊとをそれぞれ積算し、積算して得られるす
べての信号を加算した信号を生成する。そして、第２中間層１２２の各ユニットは、生成
した信号に基づき得られる第２中間層信号を出力層１３０の各ユニットに伝達する。
【００４８】
　出力層１３０の各ユニットは、第２中間層１２２の各ユニットから受け取った第２中間
層信号と、当該信号に対応する重みｗｉｊとをそれぞれ積算し、積算して得られるすべて
の信号を加算した信号を生成する。そして、出力層１３０の各ユニットは、生成した信号
に基づき得られる出力信号を出力する。このとき、出力層１３０から出力される出力信号
の値の合計は、「１」となるようにされている。
【００４９】
　このように、ニューラルネットワーク演算手段３９は、センサ情報および制御情報に基
づき得られた入力信号と、メモリ３３に記憶された重み付けテーブルを参照して得られる
重みｗｉｊとに基づき、出力信号を取得する。
【００５０】
　図３は、ニューラルネットワーク演算処理の結果について説明するための概略図である
。図３は、例えば空気調和機１が動作中に異常が検出された場合等に発生し得る異常の要
因である可能性を示すグラフである。この例では、ニューラルネットワーク１００からの
出力信号のうち、「正常」を示す値を基準として、それぞれの故障要因に対応する出力信
号の値を正規化したものを示す。すなわち、「正常」であることを示す値「１」よりも大
きい値となった出力信号に対応する故障要因が、異常の要因である可能性があることを示
す。したがって、図３に示す例においては、「冷媒不足」が、異常が検出された際の故障
要因である可能性が最も高いことを示す。このような故障要因の判断結果を示すグラフは
、例えばリモコン３０の表示手段３５に表示される。これにより、メンテナンス等の際に
、作業者が故障要因を容易に推定することができ、メンテナンス性を向上させることがで
きる。
【００５１】
（重みの変更）
　本実施の形態１では、上述したようにして得られた演算結果が正解であるか否かを回答
することにより、重み付けテーブルに含まれる重みｗｉｊを最適なものに変更することが
できる。ここで、「演算結果が正解である」とは、異常の要因が、ニューラルネットワー
ク演算処理によって得られた故障要因の可能性が最も高い要因であった場合のことをいう
。
【００５２】
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　この場合の更新される重みｗｉｊは、例えば誤差逆伝搬により算出される。なお、誤差
逆伝搬は、ニューラルネットワーク１００における重みを算出する際に、一般的に用いら
れる方法であるため、ここでは説明を省略する。
【００５３】
　誤差逆伝搬等を用いた重みｗｉｊの再計算は、例えば、ネットワーク５に接続された外
部のＰＣ等で行われる。例えば、作業者が操作手段３６を操作して、演算結果に対する回
答を入力すると、リモコン３０は、入力された回答を示す回答情報を外部のＰＣに送信す
る。これにより、ＰＣでは、誤差逆伝搬を用いた、回答情報、センサ情報および制御情報
に基づく重みｗｉｊの再計算が行われる。
【００５４】
　リモコン３０は、再計算された重みｗｉｊを、ネットワーク５、情報端末４０、および
第５の通信手段３４を介して外部のＰＣから受信する。そして、リモコン３０のマイコン
３２は、受信した重みｗｉｊをメモリ３３に記憶された重み付けテーブルに格納すること
により、重み付けテーブルを更新する。
【００５５】
　以上のように、本実施の形態１に係る空気調和機１は、冷媒回路を形成する各機器およ
び配管が設けられた室外機１０および室内機２０と、室内機２０に接続されるリモコン３
０とを備え、機器および配管の温度状態を検出するセンサ１１および２１が室外機１０お
よび室内機２０のそれぞれに設けられており、センサ１１および２１による検出結果を示
すセンサ情報、および機器の制御状態を示す制御情報を記憶するメモリ１４または２５が
室外機１０または室内機２０に設けられている。リモコン３０は、メモリ１４または２５
から取得した同一時刻におけるセンサ情報および制御情報に基づく各部の状態を示す情報
を入力値とするとともに、推定される故障要因を出力値とし、ニューラルネットワーク１
００を用いて故障要因の可能性を演算するニューラルネットワーク演算手段３９と、ニュ
ーラルネットワーク演算手段３９による演算結果を表示する表示手段３５とを有する。
【００５６】
　このように、本実施の形態１では、ニューラルネットワーク１００を用いて故障要因を
確率的に推定するため、故障要因を精度よく推定し、異常箇所の検出精度を向上させるこ
とができる。
【００５７】
　また、故障要因の正否を示す回答情報、センサ情報および制御情報に基づき、ニューラ
ルネットワーク１００による演算処理の際に用いられる重みｗｉｊの値を再計算して更新
するため、故障要因の推定精度をより向上させることができる。さらに、上述した重みｗ

ｉｊの値の再計算を外部のＰＣ等によって行うことにより、リモコン３０のマイコン３２
として低性能のものを使用でき、その結果、コストを低減することができる。
【００５８】
実施の形態２．
　次に、本実施の形態２に係る空気調和機について説明する。本実施の形態２に係る空気
調和機は、ニューラルネットワーク演算手段を情報端末４０に備えた点で、上述した実施
の形態１と相違する。
【００５９】
　図４は、本実施の形態２に係る空気調和機１の構成の一例を示すブロック図である。図
４に示すように、本実施の形態２に係る空気調和機１では、情報端末４０にニューラルネ
ットワーク演算手段４９が設けられている。なお、以下の説明において、上述した実施の
形態１と共通する部分については、同一の符号を付し、説明を省略する。
【００６０】
　リモコン３０におけるマイコン３２は、室外機１０から送信されたセンサ情報および制
御情報を、第４の通信手段３１を介して受信し、第５の通信手段３４に供給する。第５の
通信手段３４は、実施の形態１と同様の通信処理を行うとともに、マイコン３２から受け
取ったセンサ情報および制御情報を、情報端末４０に対して送信する。
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【００６１】
　情報端末４０は、リモコン３０から受信したセンサ情報および制御情報に基づき、ニュ
ーラルネットワーク演算処理を行う。ニューラルネットワーク演算手段４９で行われる演
算処理は、実施の形態１におけるニューラルネットワーク演算手段３９による演算処理と
同様である。
【００６２】
　情報端末４０によってニューラルネットワーク演算処理が行われると、リモコン３０は
、演算結果としての故障要因の可能性を示す情報を、第５の通信手段３４を介して情報端
末４０から受信する。マイコン３２は、情報端末４０から受信した故障要因の可能性を示
す情報を、表示手段３５に表示させる。
【００６３】
　このとき、ニューラルネットワーク演算処理に用いられる重み付けテーブルは、例えば
情報端末４０のアプリケーションで保有しており、実施の形態１と同様に、演算処理によ
って得られた演算結果が正解であるか否かを回答することにより、重みｗｉｊを更新する
ことができる。したがって、リモコン３０からの回答情報が外部のＰＣに送信され、ＰＣ
によって重みｗｉｊが再計算された場合、情報端末４０は、上述した実施の形態１と同様
に、ＰＣから重みｗｉｊを取得し、重み付けテーブルを更新する。
【００６４】
　なお、情報端末４０による更新された重みｗｉｊの取得は、例えば、情報端末４０に対
するユーザによる手動入力、ＱＲ（Ｑｕｉｃｋ　Ｒｅｓｐｏｎｓｅ）コード（ＱＲコード
は登録商標）の読み取り、ＵＳＢ（Ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　Ｓｅｒｉａｌ　Ｂｕｓ）接続、
またはネットワーク接続等の入出力インターフェースを使用することによって行うことが
できる。
【００６５】
　以上のように、本実施の形態２では、実施の形態１と同様の効果を奏することができる
。また、リモコン３０に代えて、情報端末４０でニューラルネットワーク演算処理を行う
ことにより、リモコン３０におけるマイコン３２の負荷を軽減することができる。
【００６６】
実施の形態３．
　次に、本実施の形態３に係る空気調和機について説明する。本実施の形態３に係る空気
調和機は、ニューラルネットワーク演算手段をクラウド５０上に備えた点で、上述した実
施の形態１および２と相違する。
【００６７】
　図５は、本実施の形態３に係る空気調和機１の構成の一例を示すブロック図である。図
５に示すように、本実施の形態３に係る空気調和機１では、クラウド５０上にニューラル
ネットワーク演算手段５９が設けられている。なお、以下の説明において、上述した実施
の形態１および２と共通する部分については、同一の符号を付し、説明を省略する。
【００６８】
　リモコン３０におけるマイコン３２は、室外機１０から送信されたセンサ情報および制
御情報を、第４の通信手段３１を介して受信し、第５の通信手段３４に供給する。第５の
通信手段３４は、実施の形態１における通信処理を行うとともに、マイコン３２から受け
取ったセンサ情報および制御情報を、情報端末４０に対して送信する。
【００６９】
　情報端末４０は、リモコン３０から受信したセンサ情報および制御情報を、ネットワー
ク５を介してクラウド５０に対して送信する。クラウド５０は、情報端末４０から受信し
たセンサ情報および制御情報に基づき、ニューラルネットワーク演算処理を行う。ニュー
ラルネットワーク演算手段５９で行われる演算処理は、実施の形態１におけるニューラル
ネットワーク演算手段３９、ならびに実施の形態２におけるニューラルネットワーク演算
手段４９による演算処理と同様である。
【００７０】
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　クラウド５０によってニューラルネットワーク演算処理が行われると、リモコン３０は
、演算結果としての故障要因の可能性を示す情報を、情報端末４０および第５の通信手段
３４を介してクラウド５０から受信する。マイコン３２は、クラウド５０から受信した故
障要因の可能性を示す情報を、表示手段３５に表示させる。
【００７１】
　このとき、ニューラルネットワーク演算処理に用いられる重み付けテーブルは、例えば
クラウド５０のアプリケーションで保有しており、実施の形態１および２と同様に、演算
処理によって得られた演算結果が正解であるか否かを回答することにより、重みｗｉｊを
更新することができる。したがって、リモコン３０からの回答情報が外部のＰＣに送信さ
れ、ＰＣによって重みｗｉｊが再計算された場合、クラウド５０は、上述した実施の形態
１および２と同様に、ＰＣから重みｗｉｊを取得し、重み付けテーブルを更新する。
【００７２】
　以上のように、本実施の形態３に係る流路切替弁では、実施の形態１と同様の効果を奏
することができる。また、リモコン３０に代えて、クラウド５０でニューラルネットワー
ク演算処理を行うことにより、リモコン３０におけるマイコン３２の負荷を軽減すること
ができる。
【００７３】
　以上、実施の形態１～３について説明したが、本発明は、上述した実施の形態１～３に
限定されるものではなく、本発明の要旨を逸脱しない範囲内で様々な変形や応用ができる
。例えば、上述した例では、室外機センサ情報および室内機センサ情報の両方を室外機１
０のメモリ１４に記憶させるように説明したが、これに限られず、室外機センサ情報およ
び室内機センサ情報の両方を室内機２０のメモリ２５に記憶させるようにしてもよい。
【００７４】
　また、上述した例では、中間層１２０の層数を２層とした場合について説明したが、こ
れに限られず、例えば中間層１２０の層数は、１層以上であればよい。中間層１２０の層
数は、空気調和機１の状態判断の精度等を考慮して、適宜設定することができる。
【００７５】
　さらに、ニューラルネットワーク演算処理の際の入力信号としては、上述した例に限ら
れず、例えば、圧縮機１５の吐出温度、熱交換器の蒸発温度、外気温度、設定温度または
膨張弁１６の開度等の情報を示す信号を入力信号として用いてもよい。また、入力層１１
０への入力信号は、例えば、１分間隔などの予め設定された時間間隔で取得した複数の情
報に基づくものであってもよい。
【００７６】
　さらにまた、上述した例では、空気調和機１の異常を検出した場合に故障要因を推定す
るように説明したが、これに限られず、例えば、空気調和機１の設置時および保守時にお
いても、同様に故障要因を推定することができる。
【符号の説明】
【００７７】
　１　空気調和機、２　第１の接続線、３　第２の接続線、４　第３の接続線、５　ネッ
トワーク、１０　室外機、１１　センサ、１２　マイクロコンピュータ、１３　第１の通
信手段、１４　メモリ、１５　圧縮機、１６　膨張弁、２０　室内機、２１　センサ、２
２　マイクロコンピュータ、２３　第２の通信手段、２４　第３の通信手段、２５　メモ
リ、３０　リモートコントローラ、３１　第４の通信手段３１、３２　マイクロコンピュ
ータ、３３　メモリ、３４　第５の通信手段、３５　表示手段、３６　操作手段、３９、
４９、５９　ニューラルネットワーク演算手段、４０　情報端末、５０　クラウド、１０
０　ニューラルネットワーク、１１０　入力層、１２０　中間層、１２１　第１中間層、
１２２　第２中間層、１３０　出力層。
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