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(57) Abstract: Provided i s a touch sensor system
making i t possible t o load a host device with general
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ing a false-touch region on the basis o f the intensity
o f an electrostatic capacitance signal indicative o f a
change i n electrostatic capacitance, and substituting
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(57) 要約： 一般のアプリケーションソフ
トをホス ト装置に搭載 して、お手付き信号
を除去できるタツチセンサシステムを提供
する。タツチセンサシステム （1 ) は、お
手付き領域を、静電容量の変化を表す静電

1 Touch panel sysiem 容量信号の強度に基づいて検出し、検出さ
2 False-touch elimination processing unit
3 Capacitance distribution calculation unit

れたお手付き領域の中に配置された静電容
4 Touch recognition unit 量に対応する静電容量信号の値を、タツチ
7 Touch panel 入力の無い状態を表す無値に置換するお手
8 False-touch parameter storage unit 付き除去処理部 （2 ) を備える。
9 Driver
10 Sense amplifier
1 1 Timing generator
12 A D converter
13 Host device
18 Electrostatic capacitance value distribution detection circuit



明 細 書

発明の名称 ：タツチセンサシステム

技術分野

[0001 ] 本発明は、マ トリックス状 に配置された複数の静電容量を有するタツチパ

ネルに入力されたペ ン入力を検出するタツチセンサシステムに関する。

背景技術

[0002] 複数の第 1 信号線 と複数の第 2 信号線 との交点にそれぞれ形成 される複数

の静電容量の値の分布を検出するタツチセンサシステムが特許文献 1 に開示

されている。そ して、従来の静電容量値の分布を検出するタツチセンサシス

テムにおいては、特許文献 2 に示すように、信号処理 により、 タツチパネル

にタツチ している指及び手の部分の認識 を試みていた。

[0003] 図 1 8 は、従来のタツチセンサシステム 9 の構成 を示すプロック図であ

る。 タツチセンサシステム 9 1 は、 タツチパネル 9 3 と静電容量値分布検出

回路 9 2 とを備えている。 タツチパネル 9 3 は、水平方向に沿 って互いに平

行に配置された ドライプラインH L 1 ~ H L n と、垂直方向に沿 って互いに

平行に配置されたセンスラインV L 1 ~ V L m と、 ドライプラインH L ~

H L n とセンスラインV L 1 ~ V L m との交点にそれぞれ形成 される複数の

静電容量 とを備えている。

[0004] 静電容量値分布検出回路 9 2 は、 ドライバ 9 5 を備えている。 ドライバ 9

5 は、符号系列に基づいて ドライプラインH L 1 ~ H L n に電圧を印加 して

各静電容量を駆動する。静電容量値分布検出回路 9 2 には、セ ンス アンプ 9

6 が設けられている。センスアンプ 9 6 は、 ドライバ 9 5 により駆動された

各静電容量に対応する電圧の線形和を、セ ンス ライ ン V L 1 ~ V L m を通 し

て読み出 して、 A D変換器 9 8 に供給する。 A D変換器 9 8 は、センスライ

ンV L 1 ~ V L m を通 して読み出 した各静電容量に対応する電圧の線形和を

A D変換 して容量分布計算部 9 9 に供給する。

[0005] 容量分布計算部 9 9 は、 A D 変換器 9 8 か ら供給 された各静電容量に対応



す る電 圧 の線 形 和 と符 号 系 列 と に基 づ い て、 タ ツチ パ ネル 9 3 上 の静 電 容 量

分 布 を計 算 して タ ツチ 認 識 部 9 0 に供 給 す る。 タ ツチ 認 識 部 9 0 は、 容 量 分

布 計 算 部 9 9 か ら供 給 され た静 電 容 量 分 布 に基 づ い て、 タ ツチ パ ネル 9 3 上

の タ ツチ され た位 置 を認 識 す る。

[0006] 静 電 容 量 値 分 布 検 出 回路 9 2 は、 タ イ ミ ン グ ジ ェ ネ レー タ 9 7 を有 して い

る。 タ イ ミ ン グ ジ ェ ネ レー タ 9 7 は、 ドラ イバ 9 5 の 動 作 を規 定 す る信 号 と

、 セ ン ス ア ン プ 9 6 の 動 作 を規 定 す る信 号 と、 A D 変 換 器 9 8 の 動 作 を規 定

す る信 号 と を生 成 して、 ドラ イバ 9 5 、 セ ンス ア ン プ 9 6 、 及 び A D 変 換 器

9 8 に供 給 す る。

[0007] また、 マ トリッ ク ス状 に配 置 され た複 数 の静 電 容 量 を有 す る タ ツチ パ ネル

にペ ン 入 力 を行 うた め に手 を着 い た領 域 を表 す お手 付 き領 域 を、 タ ツチ セ ン

サ シ ス テ ム に 接 続 され た ホ ス 卜装 置 に搭 載 され た ア プ リケ ー シ ョ ン ソ フ トウ

エ ア か ら指 定 し、 お手 付 き領 域 を示 す枠 を描 画 す る と と も に、 タ ツチ パ ネル

にペ ン入 力 を行 うた め に着 い た手 の移 動 に追 随 して、 随 時 お手 付 き領 域 の位

置 を修 正 す る構 成 も知 られ て い る。

先行 技 術 文 献

特 許 文献

[0008] 特 許 文 献 1 ：米 国特 許 第 7 , 8 12 , 827 号 明 細 書 （201 0年 10月 12 曰発 行 ）

特 許 文 献 2 ：米 国特 許 第 7 , 8 12 , 828 号 明 細 書 （201 0年 10月 12 曰発 行 ）

発 明 の概 要

発 明 が解 決 しょ う とす る課題

[0009] しか しな が ら、 上 記 構 成 で は、 マ トリッ ク ス状 に配 置 され た複 数 の静 電 容

量 を有 す る タ ツチ パ ネル にペ ン入 力 を行 うた め に手 を着 い た領 域 を表 す お手

付 き領 域 を指 定 し、 お手 付 き領 域 を示 す枠 を描 画 す る と と も に、 タ ツチ パ ネ

ル にペ ン入 力 を行 うた め に着 い た手 の移 動 に追 随 して、 随 時 お手 付 き領 域 の

位 置 を修 正 す る た め の ア プ リケ ー シ ョン ソ フ 卜ウ ェ ア が ホ ス 卜装 置 に搭 載 さ

れ て い る の で、 この よ うな お手 付 き領 域 を 自動 的 に設 定 等 す る構 成 を実 現 す



るためには、 お手付 き領域 を自動的に設定等するためにホス 卜装置 に搭載す

るアプ リケーシ ョンソフ トウェアを新規 に開発する必要があるという問題が

ある。

[001 0] 本発明の 目的は、ホス ト装置上のアプ リケーシ ョンソフ トウェアを特化 さ

せてお手付 き領域の表示及び移動機能 を埋め込む必要がな く、一般のアプ リ

ケ一シ ヨンソフ 卜をホス ト装置 に搭載 して、 お手付 き領域 に着 いた手 による

信号 を除去 し、ペ ン入力信号 を誤認識することな く検知することがで きるタ

ツチセ ンサシステムを提供することにある。

課題を解決するための手段

[001 1] 上記の課題 を解決するために、本発明に係 るタツチセ ンサシステムは、マ

卜リックス状 に配置 された複数の静電容量 を有するタツチパネル にペ ン入力

を行 うために手 を着 いた領域 を表すお手付 き領域 を、前記静電容量の変化 を

表す静電容量信号の強度 に基づいて検 出する検 出手段 と、前記検 出手段 によ

り検 出されたお手付 き領域の中に配置 された静電容量 に対応する静電容量信

号の値 を、 タツチ入力の無い状態 を表す無値 に置換する置換手段 と、前記置

換手段 によ り無値 に置換 された静電容量信号 と、前記お手付 き領域の外 に配

置 された静電容量 に対応する静電容量信号 とに基づいて、前記ペ ン入力の座

標値 をホス 卜装置 に出力するペ ン入力認識手段 とを備 えた ことを特徴 とする

[001 2] この特徴 によ り、マ トリックス状 に配置 された複数の静電容量 を有するタ

ツチパネル にペ ン入力を行 うために手 を着 いた領域 を表すお手付 き領域 を、

前記静電容量の変化 を表す静電容量信号の強度 に基づいて検 出 し、検 出され

たお手付 き領域の中に配置 された静電容量 に対応する静電容量信号の値 を、

タツチ入力の無い状態 を表す無値 に置換 し、置換 された静電容量信号 と、前

記お手付 き領域の外 に配置 された静電容量 に対応する静電容量信号 とに基づ

いて、前記ペ ン入力の座標値 をホス ト装置 に出力することがで きる。 このた

め、 お手付 き領域の表示及び移動 させるための構成 を、ホス ト装置 とは独立

して、 タツチセ ンサシステムの中だけで完結することがで きる。



[001 3] この結果、 ホス ト装置上のアプ リケーシ ョンソフ トウェアを特化 させてお

手付 き領域 の表示及び移動機能 を埋め込む必要がな くな り、一般 のアプ リケ

—シ ヨンソフ 卜をホス 卜装置 に搭載 して、 お手付 き領域 に着 いた手 による信

号 を除去 し、ペ ン入力信号 を誤認識 することな く検知することがで きるタ ツ

チセ ンサシステムを提供 することがで きる。

発明の効果

[0014] 本発 明に係 るタ ツチセ ンサシステムは、 マ トリックス状 に配置 された複数

の静電容量 を有 するタ ツチパ ネル にペ ン入力 を行 うため に手 を着 いた領域 を

表 すお手付 き領域 を、前記静電容量の変化 を表 す静電容量信号の強度 に基づ

いて検 出 し、検 出されたお手付 き領域 の中に配置 された静電容量 に対応する

静電容量信号の値 を、 タ ツチ入力の無 い状態 を表 す無値 に置換 し、置換 され

た静電容量信号 と、前記 お手付 き領域 の外 に配置 された静電容量 に対応する

静電容量信号 とに基づいて、前記ペ ン入力 に基づ く静電容量の変化の分布 を

算 出 し、算 出された静電容量の変化の分布 に基づいて、前記ペ ン入力の座標

値 をホス 卜装置 に出力することがで きる。

[001 5] このため、 お手付 き領域 の表示及び移動 させ るための構成 を、 ホス ト装置

とは独立 して、 タ ツチセ ンサシステムの中だけで完結 することがで きる。 こ

の結果、 ホス ト装置上のアプ リケーシ ョンソフ 卜ウェアを特化 させてお手付

き領域 の表示及び移動機能 を埋め込む必要がな くな り、一般 のアプ リケ一シ

ョン ソ フ 卜をホス 卜装置 に搭載 して、 お手付 き領域 に着 いた手 による信号 を

除去 し、ペ ン入力信号 を誤認識 することな く検知することがで きるタ ツチセ

ンサシステムを提供 することがで きる。

図面の簡単な説明

[001 6] [ 図 1] 実施 の形態 1 に係 るタ ツチセ ンサ シ ス テ ム の構成 を示す プロック図であ

る。

[ 図2] 上記 タ ツチセ ンサ シ ス テ ム に設 け られたお手付 き除去処理部 の構成 を示

す プロック図である。

[ 図3] ( a ) ~ ( c ) は、上記 タ ツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域 の検



知方法 を示す図である。

[ 図4] 上記 お手付 き領域の自動移動 を示す図である。

[ 図5] 上記 タツチセ ンサシステムの動作 を示すフローチヤ一 卜である。

[ 図6] 上記 タツチセ ンサシステムに設 け られたお手付 き除去処理部の動作 を示

すフ口一チヤ一 卜である。

[ 図7] 従来のタツチセ ンサシステムの動作 を示すフローチヤ一 卜である。

[ 図8 ] 実施の形態 2 に係 るタツチセ ンサシステムの構成 を示すプロック図であ

る。

[ 図 9 ] 上記 タツチセ ンサシステムに設 け られたお手付 き除去処理部の構成 を示

すプロック図である。

[ 図 10] ( a ) ~ ( c ) は、上記 タツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域の

検知方法の原理 を示す図である。

[ 図 11] ( a ) ~ ( c ) は、上記 タツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域の

検知方法の原理 を示す図である。

[ 図 12] ( a ) ~ ( f ) は、上記 タツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域の

検知方法 を示す図である。

[ 図 13] ( a ) ~ ( f ) は、上記 タツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域の

検知方法 を示す図である。

[ 図 14] ( a ) ~ ( f ) は、上記 タツチセ ンサシステムに係 るお手付 き領域の

検知方法 を示す図である。

[ 図 15] 上記 タツチセ ンサシステムに設 け られたお手付 き除去処理部の動作 を

示すフローチヤ一 卜である。

[ 図 16] 実施 の形態 3 に係 るタツチセ ンサシステムのお手付 き領域の座標位置

の補正方法 を示すグラフである。

[ 図 17] 実施 の形態 4 に係 るタツチセ ンサシステムのタツチ検知 を確定させる

ための連続 タツチ数 を切 り替える方法 を示すフローチヤ一 卜である。

[ 図 18] 従来のタツチセ ンサシステムの構成 を示すプロック図である。

発明を実施するための形態



[001 7] 以 下、本発明に係 る実施 の形態のタ ツチセ ンサシステムについて、詳細 に

説明する。

[001 8] (実施 の形態 1 )

( タ ツチセ ンサシステム 1 の構成）

図 1 は、実施 の形態 1 に係 るタ ツチセ ンサ シ ス テ ム 1 の構成 を示す プロッ

ク図である。 タ ツチセ ンサシステム 1 は、 タ ツチパ ネル 7 と静電容量値分布

検 出回路 1 8 とを備 えている。 タ ツチパ ネル 7 は、水平方向に沿 って互 いに

平行 に配置 された ドライプライ ン H L 1 ~ H L n と、垂直方向に沿 って互 い

に平行 に配置 されたセ ンスライ ンV L 1 ~ V L m と、 ドライプライ ン H L

~ H L n とセ ンスライ ンV L ~ V L m との交点 にそれぞれ形成 され る複数

の静電容量 とを備 えている。

[001 9] 静 電容量値分布検 出回路 1 8 は、 ドライバ 9 を備 えている。 ドライバ 9 は

、符号系列 に基づいて ドライプライ ン H L 1 ~ H L n に電圧 を印加 して各静

電容量 を駆動する。静電容量値分布検 出回路 1 8 には、 セ ンスアンプ 1 0 が

設 け られている。 セ ンスアンプ 1 0 は、 ドライバ 9 によ り駆動 された各静電

容量 に対応する電圧の線形和 を、 セ ンス ラ イ ン V L 1 ~ V L m を通 して読み

出 して、 A D 変換器 1 2 に供給 する。 A D 変換器 1 2 は、 セ ンスライ ンV L

1 ~ V L m を通 して読み出 した各静電容量 に対応する電圧の線形和 を A D 変

換 して容量分布計算部 3 に供給 する。

[0020] 容量分布計算部 3 は、 A D 変換器 1 2 か ら供給 された各静電容量 に対応す

る電圧の線形和 と符号系列 とに基づいて、 タ ッチパ ネル 7 上 の静電容量分布

を計算 してお手付 き除去処理部 2 に供給 する。

[0021 ] 図 2 は、 タ ツチセ ンサシステム 1 に設 け られたお手付 き除去処理部 2 の構

成 を示す プロック図である。 お手付 き除去処理部 2 は、検 出部 5 と置換部 6

とを有 している。検 出部 5 は、 マ トリックス状 に配置 された複数 の静電容量

を有 するタ ツチパ ネル 7 にペ ン入力 を行 うため に手 を着 いた領域 を表 すお手

付 き領域 を、静電容量の変化 を表 す静電容量信号の強度、及びお手付 きパ ラ

メータ記憶部 8 に記憶 されたパ ラメータに基づいて検 出する。置換部 6 は、



検 出部 5 に よ り検 出 され た お手 付 き領 域 の 中 に配 置 され た静 電容 量 に対 応 す

る静 電容 量信 号 の値 を、 タ ツチ入 力 の無 い状 態 を表 す無値 に置換 して タ ツチ

認識 部 4 ( 図 1 ) に供 給 す る。

[0022] タ ツチ認識 部 4 は、 置換 部 6 に よ り無値 に置換 され た静 電容 量信 号 と、 お

手 付 き領 域 の外 に配 置 され た静 電容 量 に対 応 す る静 電容 量信 号 とに基 づ いて

、 ペ ン入 力 の座標 値 を、 タ ツチ セ ンサ シ ステ ム 1 の外部 に接 続 され た ホ ス ト

装 置 1 3 に 出力 す る。 ホ ス ト装 置 1 3 は、 タ ツチ認識 部 4 か ら供 給 され たぺ

ン入 力 の座標 値 に基 づ いて、 ア プ リケ ー シ ョンソ フ 卜で の処理 を実 行 す る。

[0023] 静 電 容 量値 分 布検 出回路 1 8 は、 タイ ミ ングジ ェネ レー タ 1 1 を有 して い

る。 タイ ミ ングジ ェネ レー タ 1 1 は、 ドライバ 9 の動 作 を規 定 す る信 号 と、

セ ンス ア ンプ 1 0 の動 作 を規 定 す る信 号 と、 A D 変 換 器 1 2 の動 作 を規 定 す

る信 号 とを生成 して、 ドライバ 9 、 セ ンス ア ンプ 1 0 、 及 び A D 変 換 器 1 2

に供 給 す る。

[0024] ( お手 付 き領 域 の検 知 方 法 ）

図 3 ( a ) ~ ( c ) は、 タ ツチ セ ンサ シ ステ ム 1 に係 るお手 付 き領 域 の検

知 方 法 を示 す 図 で あ る。 図 3 ( a ) は、 ドライ プライ ン n 本 、 セ ンス ライ ン

m 本 の タ ツチパ ネル 7 で手 1 5 を タ ツチパ ネル 7 に付 き しな が らペ ン 1 4 で

字 を書 いて い る様 子 を模 式 的 に示 して い る。 図 3 ( b ) は、 図 3 ( a ) に示

す状 態 で の容 量 分 布 マ ツプを示 す。 この容 量 分 布 マ ツプは図 1 に示 す容 量 分

布 計 算部 3 にて生成 され る。

[0025] 実 施 の形 態 1 で は、 容 量 分 布 計 算部 3 にて容 量 分 布 マ ツプを作成 す る際 に

、 お手 付 き除去 処理 部 2 が容 量 分 布 マ ップの各 座標 の容 量値 （静 電容 量信 号

) を観 測 し、 あ る一 定 の閾値 「PALM_THRESH」 を超 え る領 域 を求 め、 お手 付 き

領 域 1 6 a を抽 出す る。 図 3 ( b ) で は、 抽 出 され た お手 付 き領 域 1 6 a の

左 上端 の座標 （X P 1 、 Y ) と右 下端 の座標 （X P 2 、 Y p 2 ) を求 め

て第 一 の矩形 1 6 b を形 成 し、 さ らに、 その第 一 の矩形 1 6 b を お手 付 きパ

ラ メ一 タ記憶 部 8 ( 図 1 ) に記 憶 され たパ ラ メー タ P A L M — W D だ け外側

に大 き く した第 二 の矩形 で あ る置換領 域 2 3 を形 成 す る。



[0026] 図 3 ( c ) は、お手付 き除去処理部 2 にて抽出された置換領域 2 3 内の容

量値をゼロで置 き換え （以下、 「ゼロフィル」とも表記する）た結果を示す

。そのゼロフィルされた容量分布マップを後段のタッチ認識部 4 に送信する

。 これ らの一連の処理は、 フレームごとに行われる。

[0027] 図 4 は、お手付 き領域の自動移動を示す図である。ペ ン 1 4 を把持 してお

手付 きする手 1 5 の位置の移動に従 って、タツチ認識部 4 (図 1 ) に入力さ

れる容量分布マップにおけるゼロフィルされた矩形の置換領域 2 3 は、お手

付 き位置の移動に自動的に追随する。

[0028] ( タツチセンサシステム 1 の動作）

図 5 は、タツチセンサシステム 1 の動作を示すフローチヤ一 卜である。 ま

ず、図 1 に示すタツチパネルシステム 1 の電源をオンする （ステ ップS 1 )

。 そ して、タツチパネルシステム 1 の静電容量分布検出回路 1 8 に設けられ

たお手付 きパラメータ記憶部 8 に格納されたパラメータを初期化する （ステ

ップS 2 ) 。次に、 ドライバ 9 によりタツチパネル 7 を駆動する （ステ ップ

S 3 ) 。 その後、センスアンプ 1 0 によりタツチパネル 7 か ら読み出 した静

電容量信号をA D変換器 1 2 によりA D変換する （ステ ップS 4 ) 。

[0029] そ して、容量分布計算部 3 は、 A D変換器 1 2 によりA D変換された静電

容量信号に基づいて、タツチパネル 7 の容量分布を計算する （ステ ップS 5

) 。次に、お手付 き除去処理部 2 は、容量分布計算部 3 により計算されたタ

ツチパネル 7 の容量分布に基づいて、お手付 き領域を算出する （ステ ップS

6 ) 。 その後、お手付 き除去処理部 2 は、算出 したお手付 き領域に基づいて

置換領域を設定 し、置換領域内の容量値をゼロで置 き換える （ステ ップS 7

)

[0030] そ して、タツチ認識部 4 は、置換領域内の容量値をゼロで置 き換えたタツ

チパネル 7 の容量分布に基づいて、ペ ン入力の座標値を求める （ステ ップS

8 ) 。次に、タツチ認識部 4 は、ペ ン入力の座標値をホス ト装置 1 3 に出力

する （ステ ップS 9 ) 。 そ して、ステ ップS 3 に戻る。

[0031 ] 図 6 は、 タツチセンサシステ ム 1 に設けられたお手付 き除去処理部 2 の動



作を示すフローチヤ一 卜である。このフローチヤ一 卜は、図 5 に示すステツ

プS 6 及びS 7 の詳細なフローチヤ一 卜に相当し、図 3 で説明 した構成をフ

口一チヤ一 卜により表現 したものである。

[0032] ここで、

m ：センスライン数、

n ：ドライプライン数、

P A L M M O D E ：お手付きペンモー ドフラグ、オンのとき 1、オフのと

きは0 、

P A L M T H R E S H ：お手付きか否かを判断するための しきい値、

とする。

[0033] まず、お手付き除去処理部 2 に設けられた検出部 5 は、お手付きパラメ一

タ記憶部 8 に記憶された座標値を、X p 1 = n _ 1、 Y p 1 = m _ 1、 X p

2 = 0 、 Y p 2 = 0 に初期化する （ステップS 1 0 ) 。そして、検出部 5 は

、変数 P A L M M O D E がオンであるか否かを判定する （ステップS 1

)

[0034] 変数 P A L M M O D E がオンであると判定 したときは （ステップS 1

でY e s ； 、タツチパネル 7 の容量値C [ j ] [ ί ] が しきい値 P A L M

T H R E S H よりも大きいか否かを判定する （ステップS 1 ) 。容量値C

[ j ] [ i ] が しきい値 P A L M_T H R E S H よりも大きいと判定 したと

きは （ステップS 1 2 でY E S ) 、 X p 1 と ί との最小値をX に代入 し

、 Υ ρ 1 と」との最小値をΥ ρ に代入する。次に、X ρ 2 と ί との最大値

をΧ ρ 2 に代入 し、 Υ ρ 2 と」との最大値をΥ ρ 2 に代入する （ステップS

3 ) 。そして、このステップS 2 及びS 3 の処理を、 η 行m列の静電

容量のそれぞれに対応するだけの回数分繰 り返す。

[0035] その後、置換部 6 は、 （X p 1 _ P A L M W D、 Y - P A L M W

D ) 、及び （X p 2 + P A L M W D、 Y p 2 + P A L M W D ) の 2 点に

より特定される置換領域 2 3 の中に配置された容量値C [ j ] [ i ] をゼロ

により置換する （ステップS 1 4 ) 。



[0036] 変数 P A L M M O D E がオンでないと判定 したときは （ステ ップS 1

で N o ) 、 またはステ ップS 1 4 を実行 したときは、お手付 き除去処理部 2

は、置換領域 2 3 (図 3 ) の座標情報をタツチ認識部 4 に送信する （ステ ツ

プS 1 5 ) 。

[0037] 変数 P A L M M O D E は、お手付 きモー ドかどうかを示すフラグであ り

、お手付 きパラメータ記憶部 8 に記憶されている。 P A L M M O D E が才

ンの場合、上述 したステ ップS S 4 に示すお手付 き対応処理が実行

される。

[0038] 図 6 に示すアルゴリズムは、図 3 で説明 した処理内容を表すものであるが

、 このアルゴリズムは、お手付 き除去処理部 2 での処理内容が簡単にできる

ように したものであ り、お手付 き領域の抽出、および、ゼロフィル領域の設

定は矩形である必然性はな く、任意の形状でもよい。

[0039] また、タツチ認識部 4 に対する置換領域 2 3 の設定もゼロにより置換する

必然性はな く、お手付 き領域をタッチ認識の非検知領域に設定できるのであ

れば、任意の方法でよく、タツチ入力の無い状態を表す無値で置換すればよ

い。

[0040] また、お手つき領域 1 6 b を拡張するためのパラメータ P A L M W D は

、 4 方向に対 して同 じ値を設定 しているが、本発明はこれに限定されず、 4

方向にそれぞれ独立な値を設定 してもよい。

[0041 ] 図 7 は、図 1 8 に示す従来のタツチセンサシステム 9 1 の動作を示すフロ

—チヤ一 卜である。 まず、タツチパネルシステム 9 1 の電源をオンする （ス

テ ツプS 1 ) 。 そ して、 ドライバ 9 5 によりタツチパネル 9 3 を駆動する （

ステ ップS 3 ) 。 その後、センスアンプ 9 6 によりタツチパネル 9 3 か ら読

み出 した静電容量信号をA D変換器 9 8 によりA D変換する （ステ ツプS 4

)

[0042] そ して、容量分布計算部 9 9 は、 A D変換器 9 8 によりA D変換された静

電容量信号に基づいて、タツチパネル 9 3 の容量分布を計算する （ステ ップ

S 5 ) „



[0043] そ して、タツチ認識部 9 0 は、タツチパネル 9 3 の容量分布に基づいて、

ペン入力の座標値を求める （ステップS 8 ) 。次に、タツチ認識部 4 は、ぺ

ン入力の座標値をホス ト装置に出力する （ステップS 9 ) 。そして、ステツ

プS 3 に戻る。

[0044] このように、実施の形態 1 に係るタツチセンサシステムでは、お手付き領

域の算出処理 （ステップS 6 ) 及び置換領域の設定処理 （ステップS 7 ) を

、ホス 卜装置とは独立 してタツチセンサシステムの内部で実行するように構

成 した。このため、ホス ト装置上のアプリケーションソフ トウェアを特化さ

せてお手付き領域の表示及び移動機能を埋め込む必要がなくなり、一般のァ

プリケ一シヨンソフ 卜をホス 卜装置に搭載 して、お手付き領域に着いた手に

よる信号を除去 し、ペン入力信号を誤認識することなく検知することができ

る。

[0045] (実施の形態 2 )

(タツチセンサシステム 1 a の構成）

図 8 は、実施の形態 2 に係るタツチセンサシステム 1 a の構成を示すプロ

ック図である。前述 した構成要素と同一の構成要素には同一の参照符号を付

している。これらの構成要素の詳細な説明は繰 り返さない。

[0046] タツチセンサシステム 1 a は、タツチパネル 7 と静電容量値分布検出回路

8 a とを備えている。タツチパネル 7 は、水平方向に沿って互いに平行に

配置された信号線 H L 1 ~ H L n と、垂直方向に沿って互いに平行に配置さ

れた信号線 V L 1 ~ V L m と、信号線 H L 1 ~ H L n と信号線 V L ~ V L

m との交点にそれぞれ形成される静電容量とを備えている。タツチパネル 7

は、入力用ペンを把持 した手を着 くことができる広さを有 していることが好

ましいが、スマ一 卜フォンに使用される大きさであってもよい。

[0047] 静電容量値分布検出回路 1 8 a は、 ドライバ 9 を備えている。 ドライバ 9

は、符号系列に基づいて ドライプラインD L 1 ~ D L n に電圧を印加する。

静電容量値分布検出回路 1 8 a には、センスアンプ 1 0 が設けられている。

センスアンプ 1 0 は、各静電容量に対応する電荷の線形和を、センスライン



S L ~ S L m を通 して読み出 して、 A D変換器 1 2 に供給する。

[0048] 静電容量値分布検出回路 1 8 a は、マルチプレクサ 1 9 を有 している。マ

ルチプレクサ 1 9 は、信号線 H L 1 ~ H L n を ドライバ 9 の ドライプライン

D L ~ D L n に接続 し、信号線 V L ~ V L m をセンスアンプ 1 0 のセン

ス ライ ン S L ~ S L m に接続する第 1接続状態 と、信号線 H L ~ H L n

をセンスアンプ 1 0 のセンスラインS L ~ S L m に接続 し、信号線 V L

~ V L m を ドライバ 9 の ドライプラインD L ~ D L n に接続する第 2 接続

状態 とを切替える。

[0049] 制御線 C L の信号を L o w にすると、信号線 H L 1 ~ H L m は、 ドライブ

ラインD L 1 ~ D L n につなが り、信号線 ソ 1_ 1 ~ ソ 1_ は、センスライン

S L ~ S L m につながる。制御線 C L の信号を H i g h にすると、信号線

H L 1 ~ H L n は、センスラインS L 1 ~ S L m につなが り、信号線 V L 1

~ V L m は、 ドライプラインD L ~ D L n につながる。

[0050] A D 変換器 1 2 は、セ ンス ライ ン S L 1 ~ S L m を通 して読み出 した各静

電容量に対応する電荷の線形和をA D変換 して容量分布計算部 3 に供給する

[0051 ] 容量分布計算部 3 は、 A D変換器 1 2 か ら供給された各静電容量に対応す

る電荷の線形和 と符号系列とに基づいて、タツチパネル 3 上の静電容量分布

を計算 してお手付 き除去処理部 2 a に供給する。

[0052] 図 9 は、 タツチセンサシステム 1 a に設けられたお手付 き除去処理部 2 a

の構成を示すプロック図である。お手付 き除去処理部 2 a は、検出部 5 を有

している。検出部 5 は、マ トリックス状に配置された複数の静電容量を有す

るタツチパネル 7 にペ ン入力を行 うために手を着いた領域を表すお手付 き領

域を、静電容量の変化を表す静電容量信号の強度に基づいて検出する。

[0053] お手付 き除去処理部 2 a には、置換領域設定部 2 0 が設けられている。置

換領域設定部 2 0 は、検出部 5 により検出されたお手付 き領域に基づいて、

静電容量信号の値を、タツチ入力の無い状態を表す無値に置換する置換領域

を設定する。



[0054] 置換領域は、お手付き領域を含んで水平方向に伸びる水平方向領域と、お

手付き領域を含んで垂直方向に伸びる垂直方向領域とを含んでいる。置換領

域設定部 2 0 は、静電容量信号をタツチパネル 7 から読み出すフ レーム ごと

に、水平方向領域と垂直方向領域とを切 り替える。

[0055] お手付き除去処理部 2 a は、置換部 6 a を有 している。置換部 6 a は、置

換領域設定部 2 0 により切 り替えられた水平方向領域、垂直方向領域の中に

配置された静電容量に対応する静電容量信号の値を、タツチ入力の無い状態

を表す無値に置換 して、タツチ認識部 4 に供給する。記憶部 2 2 には、お手

付き除去処理部 2 a により実行される処理に使用されるパラメ一タが格納さ

れる。補正部 2 については、実施の形態 3 で後述する。

[0056] タツチ認識部 4 は、置換部 6 a により無値に置換された静電容量信号と、

お手付き領域の外に配置された静電容量に対応する静電容量信号とに基づい

て、ペン入力の座標値を、タツチセンサシステム 1 の外部に接続されたホス

卜装置 1 3 にフ レーム ごとに出力する。ホス ト装置 1 3 は、タツチ認識部 4

から供給されたペン入力の座標値に基づいて、アプリケーションソフ 卜での

処理を実行する。

[0057] 静電容量値分布検出回路 1 8 a は、タイミングジェネレータ 1 1 を有 して

いる。タイミングジェネレータ 1 1 は、 ドライバ 9 の動作を規定する信号と

、セ ンスアンプ 1 0 の動作を規定する信号と、 A D変換器 1 2 の動作を規定

する信号とを生成 して、 ドライバ 9 、センスアンプ 1 0 、及びA D変換器 1

2 に供給する。

[0058] このシステム構成は、人体が空間から受けた電磁ノイズが、手、指等を通

じてタツチパネルに入力され、手、指等がタツチ したセンスラインを流れる

信号に重畳されて生 じる誤信号を表すファン トムノイズが発生する場合のお

手付き除去処理を実現するためのものである。

[0059] お手付き除去処理部 2 a は、後述する方式に従って、容量分布マップから

一定の閾値を超える容量値を持つ領域を抽出し、その領域をタツチ認識部 4

に対する非検知領域として設定する。その際、お手付きパラメ一タ記憶部 8



に記 憶 さ れ た パ ラ メ ー タ を参 照 す る。

[0060] タ ツチ 認 識 部 4 は、 容 量 分 布 マ ッ プ か らタ ツチ を認 識 し、 タ ツチ 情 報 を ホ

ス ト装 置 1 3 に対 して 送 出 す る。 ホ ス ト装 置 1 3 は、 受 け取 った タ ツチ 情 報

に基 づ い て 、 ア プ リケ ー シ ョ ン ソ フ 卜で の 処 理 を実 行 す る。

[0061 ] ( タ ツチ セ ンサ シ ス テ ム 1 a に係 る お手 付 き領 域 の 検 知 方 法 ）

図 1 0 ( a ) 〜 ( c ) は 、 タ ツチ セ ンサ シ ス テ ム 1 a に係 る お手 付 き領 域

の 検 知 方 法 の 原 理 を示 す 図 で あ る。 図 1 0 ( a ) は 、 図 8 に示 す シ ス テ ム に

て 、 ドラ イ プ ラ イ ン とセ ン ス ラ イ ン との 反 転 を行 わ な い 場 合 に、 ドラ イ ブ ラ

イ ン n 本 、 セ ン ス ラ イ ン m 本 の タ ツチ パ ネ ル で 手 1 5 を タ ツチ パ ネ ル 7 に付

きな が らペ ン 1 4 で 字 を書 い て い る様 子 を模 式 的 に示 して い る。

[0062] 図 1 0 ( b ) は 、 図 1 0 ( a ) の 状 態 で の 容 量 分 布 マ ッ プ を示 す 。 この 容

量 分 布 マ ツ プ は 図 8 に示 す 容 量 分 布 計 算 部 3 に て 生 成 さ れ る。 セ ン ス ラ イ ン

に沿 った 方 向 に フ ァ ン トム ノ イ ズ F M が 発 生 す る の で 、 フ ァ ン トム ノ イ ズ F

M を 除 去 す る た め に、 置 換 部 6 a は、 お手 付 き領 域 1 6 b を含 ん で セ ン ス ラ

ィ ン に 沿 った 方 向 に伸 び る垂 直 方 向 置 換 領 域 2 3 a の 中 に配 置 さ れ た 静 電 容

量 に対 応 す る静 電 容 量 信 号 の 値 を、 タ ツチ 入 力 の 無 い状 態 を表 す 無 値 （例 え

ば ゼ ロ） に置 換 す る （ゼ ロ フ ィル ） 。

[0063] 実 施 の 形 態 2 で は、 容 量 分 布 計 算 部 3 に て 容 量 分 布 マ ッ プ を作 成 す る 際 に

、 お手 付 き除 去 処 理 部 2 a が 容 量 分 布 マ ッ プ の 各 座 標 の 容 量 値 を観 測 し、 一

定 の 閾 値 PALM—THRESHを超 え る領 域 を 求 め 、 お手 付 き領 域 1 6 a を抽 出 す る。

図 1 0 ( b ) で は、 抽 出 さ れ た お手 付 き領 域 1 6 a の 左 上 端 の 座 標 （X p

, Y ) と右 下 端 の 座 標 （X p 2 ， Y p 2 ) を 求 め て 第 一 の 矩 形 で あ る お

手 付 き領 域 1 6 b を形 成 し、 さ らに、 そ の 矩 形 の お手 付 き領 域 1 6 b を、 お

手 付 きパ ラ メ ー タ記 憶 部 8 に記 憶 さ れ た パ ラ メ ー タ P A L M — W D だ け Y 軸

方 向 に拡 張 し、 さ らに X 軸 方 向 に は タ ッチ パ ネ ル 7 の 両 端 ま で 拡 張 した 第 二

の 矩 形 で あ る垂 直 方 向 置 換 領 域 2 3 a を形 成 す る。

[0064] 図 1 0 ( c ) は 、 お手 付 き除 去 処 理 部 2 a に て 抽 出 さ れ た 第 二 の 矩 形 で あ

る垂 直 方 向領 域 2 3 a の 中 の 静 電 容 量 値 を ゼ ロで 置 換 した 結 果 を示 す 。 そ の



置 換 され た 容 量 分 布 マ ツ プ を後 段 の タ ツチ 認 識 部 4 に送 る。 これ らの 一 連 の

処 理 は、 フ レー ム ご と に行 わ れ る。

[0065] 上 記 の 処 理 に よ り、 お手 付 き に起 因 す る フ ァ ン トム ノイ ズ F M は 除 去 され

る。 しか し、 図 1 0 ( a ) に示 す よ う に ゼ ロで 置 換 され る領 域 にペ ン 1 4 で

字 を書 こ う と して も タ ツチ 認 識 部 4 で は、 垂 直 方 向領 域 2 3 a 内 にペ ン タ ツ

チ が あ る こ と に な り、 ペ ン タ ツチ を認 識 す る こ とが で きな い。

[0066] な お、 タ ツチ パ ネル 7 の ドラ イ プ ラ イ ン とセ ンス ラ イ ン と を反 転 して い る

か 否 か の情 報 は、 タ イ ミ ン グ ジ ェ ネ レー タ 1 1 か らお手 付 き除 去 処 理 部 2 a

に伝 え られ る。

[0067] 図 1 1 ( a ) ~ ( c ) は、 タ ツチ セ ンサ シ ス テ ム 1 a に係 る お手 付 き領 域

の検 知 方 法 の 原 理 を示 す 図 で あ る。 図 1 0 ( a ) ~ ( c ) に対 して、 ドラ イ

プ ラ イ ン とセ ンス ラ イ ン との 反 転 を行 った 場 合 を 図 1 1 ( a ) ~ ( c ) に示

す。

[0068] 図 1 1 ( a ) は、 図 8 に示 す タ ツチ パ ネル シ ス テ ム 1 a に て ドラ イ プ ラ イ

ン とセ ンス ラ イ ン との 反 転 を行 った 場 合 に、 ドラ イ プ ラ イ ン とセ ンス ラ イ ン

と を入 れ 替 え、 ドラ イ プ ラ イ ン m 本 、 セ ンス ラ イ ン n 本 の タ ツチ パ ネル 7 に

手 1 5 を付 きな が らペ ン 1 4 で 字 を書 い て い る様 子 を模 式 的 に示 して い る。

[0069] 図 1 1 ( b ) は、 図 1 1 ( a ) の 状 態 で の 容 量 分 布 マ ッ プ を示 す。 この 容

量 分 布 マ ツ プ は 図 8 に示 す 容 量 分 布 計 算 部 3 に て 生 成 され る。 セ ンス ラ イ ン

に沿 った横 方 向 に フ ァ ン トム ノイ ズ F M が 発 生 す る の で、 フ ァ ン トム ノイ ズ

F M を除 去 す る た め に セ ンス ラ イ ン に沿 った横 方 向 に伸 び る水 平 方 向領 域 2

3 b を設 定 す る。

[0070] 実 施 の形 態 2 で は、 容 量 分 布 計 算 部 3 に て 容 量 分 布 マ ッ プ を作 成 す る際 に

、 お手 付 き除 去 処 理 部 2 a が 容 量 分 布 マ ッ プの 各 座 標 の 容 量 値 を観 測 し、 一

定 の 閾 値 PALM—THRESHを超 え る領 域 を求 め 、 お手 付 き領 域 1 6 a を抽 出 す る。

図 1 1 ( b ) で は、 抽 出 され た お手 付 き領 域 1 6 a の 左 上 端 の 座 標 （X p

, Y ) と右 下 端 の 座 標 （X p 2 ， Y p 2 ) を 求 め て 第 一 の 矩 形 で あ る お

手 付 き領 域 1 6 b を形 成 し、 さ らに、 そ の 矩 形 の お手 付 き領 域 1 6 b を お手



付 きパラメータ記憶部 8 に記憶されたパラメータ P A L M W D だけX 軸方

向に拡張 し、さらにY 軸方向にタッチパネル 7 の両端 まで拡張 した第二の矩

形である水平方向領域 2 3 b を形成 している。

[0071 ] 図 1 1 ( c ) は、お手付 き除去処理部 2 a にて抽出された第二の矩形であ

る水平方向領域 2 3 b 内の容量値をゼロで置 き換えた （ゼロフィル）結果を

示 している。その置換された容量分布マップを後段のタツチ認識部 4 に送る

。 これ らの一連の処理は、 フレームごとに行われる。

[0072] 上記の処理により、お手付 きに起因するファン トムノイズ F M は除去され

、図 1 1 ( a ) のようにゼロで置換される領域の外にペ ンの信号があるため

、タッチ認識部 4 でペ ンタッチの検出が可能である。

[0073] なお、タツチパネルの ドライプラインとセンスラインとの反転を行 ってい

るか否かの情報は、タイミングジェネ レータ 1 1 か らお手付 き除去処理部 2

a に伝凡りれる。

[0074] 図 1 2 ( ) ~ ( ) 、図 1 3 ( ) ~ ( ) 、及び図 1 4 ( a ) ~ ( f

) は、 タツチセンサシステ ム 1 a に係 るお手付 き領域の検知方法を示す図で

ある。

[0075] 図 1 2 ( a ) では、 ドライプラインとセンスラインとの反転が無 く、垂直

方向領域 2 3 a がゼロで置換されており、お手付 き領域 1 6 a の上側にある

ペ ン信号領域 1 7 a を検知することができない。次に、図 1 2 ( b ) では、

ドライプラインとセンスラインとが反転 し、水平方向領域 2 3 b がゼ口で置

換され、お手付 き領域 1 6 a の上側にあるペ ン信号領域 1 7 a を検知するこ

とができる。そ して、図 1 2 ( c ) では、反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a

がゼロで置換され、ペ ン信号領域 1 7 a を検知することができない。その後

、図 1 2 ( d ) では、反転があ り、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換され、

ペ ン信号領域 1 7 a を検知することができる。

[0076] 次 に、図 1 2 ( e ) では、反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a がゼロで置換

され、ペ ン信号領域 1 7 a を検知することができない。その後、図 1 2 ( f

) では、反転があ り、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換され、ペ ン信号領域



7 a を検知することができる。

[0077] このように、図 1 2 ( a ) ~ ( f ) に示す動作では、 ドライプラインとセ

ンスラインとを反転させたときのみ、ペン信号 1 7 a を検知することができ

る。

[0078] 図 1 3 ( a ) 〜 ( f ) の動作を説明する。図 1 3 ( a ) では、 ドライブラ

インとセンスラインとの反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a がゼロで置換され

ており、お手付き領域 1 6 a の左上にあるペン信号領域 1 7 b を検知するこ

とができる。そして、図 1 3 ( b ) では、反転があり、水平方向領域 2 3 b

がゼロで置換され、お手付き領域 1 6 a の左上にあるペン信号領域 1 7 b を

検知することができる。次に、図 1 3 ( c ) では、反転が無 く、垂直方向領

域 2 3 a がゼ口で置換され、ぺン信号領域 1 7 b を検知することができる。

その後、図 1 3 ( d ) では、反転があり、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換

され、ペン信号領域 1 7 b を検知することができる。そして、図 1 3 ( e )

では、反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a がゼ口で置換され、ぺン信号領域 1

7 b を検知することができる。次に、図 1 3 ( f ) では、反転があり、水平

方向領域 2 3 b がゼロで置換され、ペン信号領域 1 7 b を検知することがで

きる。

[0079] このように、図 1 3 ( a ) ~ ( f ) に示す動作では、 ドライプラインとセ

ンスラインとの反転あり、な しのいずれの場合もペン信号 1 7 b を検知する

ことができる。

[0080] 図 1 4 ( a ) ~ ( f ) の動作を説明する。まず、図 1 4 ( a ) では、 ドラ

ィプラインとセンスラインとの反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a がゼ口で置

換されており、お手付き領域 1 6 a の左側にあるペン信号領域 1 7 c を検知

することができる。そして、図 1 4 ( b ) では、 ドライプラインとセンスラ

インとが反転 し、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換され、お手付き領域 1 6

a の左側にあるペン信号領域 1 7 c を検知することができない。次に、図 1

4 ( c ) では、反転が無 く、垂直方向領域 2 3 a がゼロで置換され、ペン信

号領域 1 7 c を検知することができる。その後、図 1 4 ( d ) では、反転が



あ り、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換 され、ペ ン信号領域 1 7 c を検知す

ることができない。そ して、図 1 4 ( e ) では、反転が無 く、垂直方向領域

2 3 a がゼロで置換 され、ペ ン信号領域 1 7 c を検知することができる。次

に、図 1 4 ( f ) では、反転があ り、水平方向領域 2 3 b がゼロで置換 され

、ペ ン信号領域 1 7 c を検知することができない。

[0081 ] このように、図 1 4 ( a ) ~ ( f ) に示す動作では、 ドライプラインとセ

ンスラインとの反転が無いときのみ、ペ ン信号 1 7 c を検知することができ

る。

[0082] 以上のように、 フレームごとに、 ドライプラインとセンスラインを入れ替

えて、置換領域の方向を、垂直方向領域 2 3 a と水平方向領域 2 3 b とで切

り替えることにより、後段のタツチ認識部 4 では、少な くとも一方のフレー

厶でぺ ン入力信号を認識することが可能になる。

[0083] ( タツチセンサシステム 1 a の動作）

図 1 5 は、 タツチセンサシステム 1 a に設けられたお手付 き除去処理部 2

a の動作を示すフローチヤ一 卜である。

[0084] こ こで、

m ：センスライン数 （ドライプラインとセンスラインとを反転 しないときの

値）、

n ：ドライプライン数 （ドライプラインとセンスラインとを反転 しないとき

の値）、

P A L M M O D E ：お手付 きペ ンモー ドフラグ、オ ンのとき 1 、オフのと

きは 0 、

P A L M T H R E S H ：お手付 きか否かを判断するための しきい値、

D S R E V E R S E ：ドライプラインとセンスラインとを反転 させるか否

かの判断のために、 タイミングジェネ レータか ら与え られるパラメータであ

る ドライブセンス反転 フラグ、オ ンのとき 1 、オフのときは 0 、

とする。

[0085] まず、お手付 き除去処理部 2 a に設けられた検出部 5 は、お手付 きパラメ



—タ記憶部 8 に記憶された座標値を、X p 1 = n _ 1、 Y p 1 = m _ 1、 X

p 2 = 0 、 Y ρ 2 = 0 に初期化する （ステップS 1 0 ) 。そして、検出部 5

は、変数 P A L M M O D E がオンであるか否かを判定する （ステップS 1

)

[0086] 変数 P A L M M O D E がオンであると判定 したときは （ステップS 1

でY e s ) 、変数 D S R E V E R S E がオンであるか否かを判定する （ス

テツプS 1 6 ) 。変数 D S R E V E R S E がオンであると判定 したときは

(ステップS 1 6 でY e s ； 、タツチパネル 7 の容量値C [ j ] [ ί ] が し

きい値 P A L M T H R E S H よりも大きいか否かを判定する （ステツプS

1 7 ) 。容量値C [ j ] [ i ] が しきい値 P A L M T H R E S H よりも大

きいと判定 したときは （ステップS 1 7 でY e s ； 、X p 1 と ί との小さい

方をX に代入 し、X ρ 2 と ί との大きい方をX ρ 2 に代入する （ステツ

プS 8 ) 。そして、このステップS 7 及びS 8 の処理を、 η 行m列の

静電容量のそれぞれに対応するだけの回数分繰 り返す。

[0087] 次に、置換部 6 a は、 （X p 1 _ P A L M_W D、 0 ) 、及び （乂卩2 +

P A L M W D、 m - ) の 2 点により特定される垂直方向領域 2 3 a の中

に配置された容量値C [ j ] [ i ] をゼロにより置換する （ステップS 1 9

)

[0088] 変数 D S R E V E R S E がオンでないと判定 したときは （ステップS 1

6 で N o ) 、タツチパネル 7 の容量値C [ j ] [ ί ] が しきい値 P A L M

T H R E S H よりも大きいか否かを判定する （ステップS 2 0 ) 。容量値C

[ j ] [ i ] が しきい値 P A L M_T H R E S H よりも大きいと判定 したと

きは （ステップS 2 0 でY e s ； 、 Y p 1 と」との小さい方をY p に代入

し、 Y p 2 と」との大きい方をY p 2 に代入する （ステップS 2 1 ) 。そし

て、このステップS 2 0 及びS 2 1 の処理を、 n 行m列の静電容量のそれぞ

れに対応するだけの回数分繰 り返す。

[0089] 次に、置換部 6 a は、 （0 、 Y p 1 _ P A L M_W D ) 、及び （n _ 1、

Y p 2 + P A L M W D ) の 2 点により特定される水平方向領域 2 3 b の中



に配置された容量値 C [ j ] [ i ] をゼロにより置換する （ステ ップS 2 2

)

[0090] 変数 P A L M M O D E がオンでないと判定 したとき （ステ ップS 1 1 で

N o ) 、 ステ ップS 1 9 ，またはステ ップS 2 2 を実行 したときは、お手付

き除去処理部 2 a は、垂直方向領域 2 3 a 、 または水平方向領域 2 3 b の座

標情報をタツチ認識部 4 に送信する （ステ ップS 2 3 ) 。

[0091 ] 図 1 5 は、図 1 0 、図 1 1 で説明 した内容をフローチヤ一 卜に整理 したも

のである。変数 P A L M M O D E は、お手付 きモー ドか否かを示すフラグ

であ り、お手付 きパラメータ記憶部 8 に記憶されている。変数 P A L M M

O D E がオンの場合、上述 したステ ップS 1 6 ~ S 2 2 に示すお手付 き対応

処理が実行される。

[0092] 図 1 5 に示すアルゴリズ厶は、図 1 0 、図 1 1 で説明 した処理内容を表す

ものであるが、 このアルゴリズムは、お手付 き除去処理部 2 a での処理内容

が簡単にできるように したものであ り、抽出するお手付 き領域 1 6 a 1 6

b 、および、設定する垂直方向領域 2 3 a 水平方向領域 2 3 b は矩形であ

る必然性はな く、任意の形状でも構わない。

[0093] また、タツチ認識部 4 に対する垂直方向領域 2 3 a 、水平方向領域 2 3 b

の設定もゼロで置換する必然性はな く、垂直方向領域 2 3 a 、水平方向領域

2 3 b をタツチ認識の非検知領域に設定できるのであれば、任意の方法でよ

し、。つまり、タツチ入力の無い状態を表す無値で置換すればよい。

[0094] また、お手つき領域 1 6 b を拡張するためのパラメータ P A L M W D は

、 2 方向に対 して同 じ値を設定 しているが、 2 方向にそれぞれ独立な値を設

定 してもよい。

[0095] (実施の形態 3 )

(お手付 き領域の座標位置の補正方法）

図 1 6 は、実施の形態 3 に係るお手付 き領域の座標位置の補正方法を示す

グラフである。お手付 き領域の検出にヒステ リシスを持たせると、検出 した

お手付 き領域の境界線を補正する効果を得ることができる。



[0096] これまでに述べてきた実施の形態 1、および、実施の形態 2 のお手付き除

去方式では、フレームごとにお手付き領域をお手付き除去処理部 2 が抽出し

、その抽出結果に基づいて、お手付き領域内の静電容量信号の値を、タツチ

入力の無い状態を表す無値に置換して非検知領域を設定していた。

[0097] しかしながら、この方式では、一旦、容量分布マップの全体をスキャンし

、お手付き領域を抽出した後、改めて容量分布マップの全体に対してタツチ

認識部4 で非検知領域を設定する必要がある。

[0098] そのためには、一旦、 1 フレーム分の容量分布マップをフレームメモリ等

に記憶させながらお手付き領域を抽出し、その記憶された容量分布マツプを

読み出してタツチ認識部4 に送出する際に非検知領域を設定する等の処理が

必要になる。

[0099] これに対して、あるフレームの容量分布マップに対してお手付き領域を抽

出し、その抽出結果に基づいて次のフレームの容量分布マップに対して非検

知領域の設定をすれば、フレームメモリを使わずに済み、コストアップを避

けることができる。

[01 00] ただし、前フレームのお手付き領域抽出結果を次のフレームに反映させる

と、お手付き位置が移動したり、お手付きする手とタツチパネル面との接触

面積が変わつた場合、抽出されるお手付き領域が大きく変動することが考え

られる。そうすると、次フレームで設定される非検知領域 （前フレームのお

手付き状態に基づく）外にお手付きが発生し、お手付きを有効なタツチであ

ると誤認識するおそれが生じる。この誤認識を避けるためには、前フレーム

以前の過去のお手付き領域の抽出結果を参照し、ヒステリシスを持たせる構

成が効果的である。

[01 0 1 ] 図 1 6 を参照すると、横軸はフレーム番号を示し、縦軸はタツチパネルの

センスライン番号を示す。そして、各フレームごとに抽出したお手付き領域

の左上の点 （X P 1、Y ) 及び右下の点 （X P 2 ，Y p 2 ) に対して、

Y P 1及びY P 2 の値をプロットしている。例えば、フレーム番号 1の場合

は、補正前も補正後もY P 1 = 2 4 、Y p 2 = 3 0 となる。



[01 02] 線 C 1 は、補正前の Y p 1 の フ レーム ごとのプロッ ト結果 を示 し、線 C 2

は、補正前の Y P 2 の フ レーム ごとのプロッ ト結果 を示す。線 C 3 は、補正

後の Y p 1 の フ レーム ごとのプロッ ト結果 を示 し、線 C 4 は、補正後の Y p

2 の フ レーム ごとのプロッ 卜結果 を示す。

[01 03] お手付 き領域の Υ ρ 2 の補正には、連続するフ レームを一定の数の変数 F

R A M E I N T E R V A L ごとの区間に分 け、 その区間内での最大値 を記

憶する。た とえば、 フ レーム番号 1 の ときの補正前 Υ ρ 2 = 3 0 、 フ レーム

番号 2 の ときの補正前 Υ ρ 2 = 3 2 、 フ レーム番号 3 の ときの補正前 Υ ρ 2

= 3 3 、 フ レーム番号 4 の ときの補正前 Υ ρ 2 = 3 4 、 フ レーム番号 5 の と

きの補正前 Υ ρ 2 = 3 3 であるか ら、 フ レーム番号 1 ~ 5 の区間の最大値 は

3 4 になる。

[01 04] 次 の フ レームでは、前の区間の最大値 と、現時点でのフ レームのセ ンスラ

イン番号 との大小を判断 し、大 きい値 を補正値 とするとともに、参照すべ き

新たな最大値 とする。例 えば、 フ レー ム番号 6 の場合は、前の フ レー ム の最

大値 3 4 と現時点での値 3 4 を比較 し、 3 4 を補正後の値 とするとともに、

新たな最大値 とする。

[01 05] そ して、 フ レーム番号 7 の場合は、参照する最大値 3 4 に対 して現時点で

の値が 3 5 なので、 その大 きい方の 3 5 を補正後の値 とするとともに、新た

な最大値 とする。

[01 06] 同様 の処理 を同 じ区間の フ レー ム番号 1 0 まで繰 り返す。 フ レー ム番号 6

~ 1 0 の区間の補正前の Υ ρ 2 の値 の最大値 は 3 5 であるか ら、 3 5 が次の

区間のフ レーム番号 1 1 にて参照すべ き最大値 となる。

[01 07] このように、 フ レームを一定の区間に区切 ってその区間内の Υ ρ 2 の最大

値 を求め、新たな最大値が見つかればその値で置 き換 えると、最大値 を記憶

するメモ リ領域が 1 個 で済むため、 区間の幅 を任意の大 きさに変更 しても、

ハー ドウェア構成 を変える必要がないという効果が生 じる。図 1 6 に示す例

では、 5 フ レームによ り 1 区間を構成する例 を示 している。

[01 08] 上記 は、 お手付 き領域の Υ ρ 2 の補正について説明 しているが、 お手付 き



領域の Y ρ の補正についても、最大値の算出を最小値の算出に置 き換 える

だけで同様 に処理することがで きる。 お手付 き領域の Χ ρ 1 、 Χ ρ 2 の補正

についても同様 に処理することがで きる。

[01 09] 範 囲 Η 1 は、補正前の Υ ρ 1 か らΥ ρ 2 までの範囲であ り、範囲 Η 2 は、

補正後の Υ ρ 1 か らΥ ρ 2 までの範囲である。補正によ り、 Υ ρ 1 か らΥ ρ

2 までの範囲が広が っている。なお、 タツチパネル に着 いた手 をタツチパネ

ルか ら離 してお手付 き状態 を解消 した後 は、最終補正値 を一定時間 （変数 Ρ

A L M H 0 L D F R A M E ) 継続 する。

[01 10] 上述の補正をお手付 き領域の抽出に組み込む ことによ り、前 フ レームのお

手付 き領域の抽出結果 に基づいて次のフ レームでのタツチ認識処理 に対する

非検知領域 を設定する場合 に、誤検知 を防 ぐことがで きる。

[01 11] このように、検 出部 5 は、静電容量信号の値が しきい値 を超 える位置の う

ち最小の X 座標 X と最小の Y 座標 Y p に基づ く位置、及び最大の X 座

標 X p 2 と最大の Y 座標 Y p 2 に基づ く位置 に従 って、静電容量信号 をタツ

チパネル 7 か ら読み出すフ レーム ごとにお手付 き領域 を検 出する。 お手付 き

除去処理部 2 a に設 け られた補正部 2 は、 1 区間前の最大値 に基づいて最

大の Y 座標 Y P 2 をフ レーム ごとに補正 し、 1 区間前の最小値 に基づいて最

小の Y 座標 Y p をフ レーム ごとに補正する。

[01 12] (実施 の形態 4 )

(連続 タッチ数 を切 り替える方法）

図 1 7 は、実施の形態 4 に係 るタツチ検知 を確定させるための連続 タツチ

数 を切 り替える方法 を示すフローチヤ一 卜である。 このフローチヤ一 卜は、

タツチ認識部 4 にてタツチ検知 を確定させるまでの連続 タツチ数 を動的に変

更するアル ゴ リズ厶を示す。

[01 13] タ ツチ認識部 4 によるタツチ認識処理 は、容量分布マ ップか ら、容量値の

大 きな箇所 を見つけ、 タツチ位置の認識 を行 う。 タツチ認識部 4 によるタツ

チ情報生成処理では、 タツチ位置の認識結果か ら、ホス ト装置 1 3 に送出す

べ きタツチ情報 を生成する。



[01 14] タ ツチ情報 は、 ノイズの影響等 を避 けるため、あ らか じめ同一箇所で何 フ

レームか連続 してタツチが認識 された場合 に初めてタッチがぁ つた と判断 し

、ホス ト装置 1 3 にタツチ情報 を送出する。図 1 7 では、同一箇所で何 フ レ

—厶連続 したか否かを判断する際の連続 フ レーム数 と して n f r a m e とい

う変数 を用いている。 n f r a m e の数値が大 きいほど、 タツチパネル 7 に

タツチ してか らホス 卜装置 1 3 にタツチ情報が送出されるまでの時間が長 く

な り、 ノィズな どで誤検知が発生するおそれが軽減する。

[01 15] 実施 の形態 4 では、ペ ンをタツチパネル にタツチ した場合の容量値 と、ぺ

ンを把持 した手 をタツチパネル にタツチ したお手付 き状態の場合の容量値 と

の違いに基づいて、ペ ン入力 とお手付 き状態 とを区別 している。 しか しなが

ら、 ゆっくりとお手付 きを した場合 には、容量値の変化が緩やかにな り、 お

手付 きを し始めた途中の段階でペ ン入力の場合 と同程度の容量値 を示す こと

がある。 このような状態では、 お手付 き状態 をペ ン入力 と誤検知 して しまう

おそれが生 じる。

[01 16] そのため、変数 n f r a m e を大 きくすればノイズの混入を避 けることが

で きるが、ペ ン入力の際に、ペ ンのタツチが認識 されるまでの時間が長 くな

つて書 き味が低下するという副作用が生 じる。 この問題 を解決するための方

式を図 1 7 に示 している。

[01 17] まず、 タツチ認識処理 を実行する （ステ ップ S 2 4 ) 。 そ して、ペ ンを把

持 した手 をタツチパネル にタツチ したお手付 き状態 を検知 しているか否かを

判定する （例 えば、 お手付 き領域の座標 X P 2 が 0 (初期値）か否かで判断

可能） （ステ ップ S 2 5 ) 。

[01 18] お手付 き状態 を検知 していないと判定 した ときは （ステ ップ S 2 5 で N o

) 、変数 n f r a m e の値 を P A L M N F R A M E に設定 して大 きい値 （

た とえば 1 0 0 ) にする （ステ ップ S 2 7 ) 。 お手付 き状態 を検知 している

と判定 した ときは （ステ ップ S 2 5 で Y e s ) 、変数 n f r a m e の値 を N

F R A M E に設定 して小さい値 （例 えば 3 ) をとるように動的に変更する。

ステ ップ S 2 6 または S 2 7 を実行 した ときは、 タツチ情報生成処理 を実行



する （ステ ップ S 2 8 ) 。

[01 19] この よ うに、 お手付 き状態直前の軽 いタツチをペ ンに よるタツチ と誤認識

させないために、 タツチ確定 までのフ レーム数 を大 きくするとともに、 お手

付 き状態では元のフ レーム数の設定に戻すように構成することによ り、 お手

付 き状態 を開始 した時の誤検知 を防 ぐとともに、 お手付 き状態 を開始 した後

にペ ン入力の書 き味が悪 くなることを防 ぐことがで きる。

[01 20] なお、実施の形態 1 ~ 4 では、静電容量型のタツチセ ンサシステムの例 を

示 した。 しか しなが ら、本発明はこれに限定されない。静電容量型以外のタ

ツチセ ンサシステムに対 しても本発明を適用することがで きる。例 えば、電

磁誘導型のタツチセ ンサシステムに対 しても本発明を適用することがで きる

[01 2 1 ] また、矩形状のお手付 き領域の例 を示 したが、本発明はこれに限定されな

し、。 お手付 き領域 は、 円、楕 円、三角形等の長方形状以外の形状であ っても

よ い。

[01 22] 以上のように、従来では、ホス ト装置上のアプ リケーシ ョンソフ トを特化

して、 お手付 きパ ッ ド機能 を埋め込む必要があ つたが、実施の形態 1 ~ 4 の

方式では、一般のアプ リケー シ ョン ソ フ トで も、 お手付 き信号 を除去 し、ぺ

ン入力信号 を誤認識することな く検知することがで きる。従 って、従来のタ

ツチパネルシステムを、本発明に係 るタツチパネルシステムに置 き換 えるこ

とによ り、 お手付 き除去処理が可能 となる。

[01 23] (本実施の形態の他の側面）

本実施の形態 に係 るタツチセ ンサシステムでは、前記検 出手段 によ り検 出

されたお手付 き領域 に基づいて、前記静電容量信号の値 を前記無値 に置換す

る置換領域 を設定する置換領域設定手段 をさ らに備 え、前記お手付 き領域及

び前記置換領域 は、矩形状 を してお り、前記置換領域の周縁 は、前記お手付

き領域の周縁の外側 に沿 つて形成 されていることが好 ま しい。

[01 24] 上記構成 によ り、マ トリックス状 に配置 された複数の静電容量 を有するタ

ツチパネル にペ ン入力を行 うために手 を着 いた領域 を表すお手付 き領域 を、



簡単な構成 によ り自動的に設定することがで きる。

[01 25] 本実施の形態 に係 るタツチセ ンサシ ステ ム では、前記検 出手段 によ り検 出

されたお手付 き領域 に基づいて、前記静電容量信号の値 を前記無値 に置換す

る置換領域 を設定する置換領域設定手段 をさ らに備 え、前記置換領域 は、前

記お手付 き領域 を含んで水平方向に伸びる水平方向領域 と、前記お手付 き領

域 を含んで垂直方向に伸びる垂直方向領域 とを含み、前記置換領域設定手段

は、前記静電容量信号 を前記 タツチパネルか ら読み出す フ レー ム ごとに、前

記水平方向領域 と前記垂直方向領域 とを切 り替えることが好 ま しい。

[01 26] 上記構成 によ り、 ファン トム ノイズを除去 しなが ら、 お手付 き領域 を、 自

動的に設定することがで きる。

[01 27] 本実施の形態 に係 るタツチ セ ンサ シ ステ ム では、前記お手付 き領域 は矩形

状であ り、前記検 出手段 は、前記静電容量信号の値が しきい値 を超 える位置

の うち最小の X 座標 X と最小の Y 座標 Y P に基づ く位置、及び最大の

X 座標 X と最大の Y 座標 Y p 2 に基づ く位置 に従 って、前記静電容量信

号 を前記 タツチパネルか ら読み出すフ レ一厶 ごとに前記お手付 き領域 を検 出

し、連続する複数の フ レー ム は、 1 区間を構成 し、前記検 出手段 は、 1 区間

前の最大値 に基づいて前記最大の Y 座標 Y p 2 を前記 フ レーム ごとに補正 し

、 区間前の最小値 に基づいて前記最小の Y 座標 Y p を前記 フ レ一厶 ごと

に補正することが好 ま しい。

[01 28] また、本実施の形態 に係 るタツチセ ンサシ ステ ム では、前記お手付 き領域

は矩形状であ り、前記検 出手段 は、前記静電容量信号の値が しきい値 を超 え

る位置の うち最小の X 座標 X と最小の Y 座標 Y p に基づ く位置、及び

最大の X 座標 X と最大の Y 座標 Y p 2 に基づ く位置 に従 って、前記静電

容量信号 を前記 タツチパネルか ら読み出すフ レーム ごとに前記お手付 き領域

を検 出 し、連続する複数の フ レー ム は、 1 区間を構成 し、前記検 出手段 は、

区間前の最大値 に基づいて前記最大の X 座標 X 2 を前記 フ レ一厶 ごとに

補正 し、 1 区間前の最小値 に基づいて前記最小の X 座標 X を前記 フ レー

厶 ごとに補正することが好 ま しい。



[01 29] 上記構成 によ り、あるフ レームの容量分布マ ップに対 してお手付 き領域 を

抽出 し、 その抽出結果 に基づいて次のフ レームの容量マ ップに対 してお手付

き領域 を設定すれば、 フ レー ム メ モ リを使用せずに済み、 フ レー ム メ モ リの

使用によるコス 卜アップを避 けることがで きる。

[01 30] 本実施の形態 に係 るタツチセ ンサシ ステ ム では、前記ペ ン入力認識手段 は

、前記検 出手段 によるお手付 き領域の検 出の有無 に応 じて、 タツチ検知 を確

定させるための連続 タツチ数 を切 り替えることが好 ま しい。

[01 3 1 ] 上記構成 によ り、 ゆっくりと手 をつ くお手付 き領域が発生 した ときは、 タ

ツチ検知 を確定させるための連続 タツチ数 を大 きくすることがで き、 ノイズ

の混入による誤検 出を低減することがで きる。

[01 32] 本発明は上述 した各実施形態 に限定されるものではな く、請求項 に示 した

範囲で種 々の変更が可能であ り、異なる実施形態 にそれぞれ開示 された技術

的手段 を適宜組み合わせて得 られる実施形態 についても本発明の技術的範囲

に含 まれる。

産業上の利用可能性

[01 33] 本発明は、マ トリックス状 に配置 された複数の静電容量 を有するタツチパ

ネル に入力されたペ ン入力を検 出するタツチセ ンサシステムに利用すること

がで きる。

符号の説明

1 タ ツナ セ ンサ ン スア ム

2 お手付 き除去処理部

3 容量分布計算部

4 タツチ認識部 （ペ ン入力認識手段 )

5 検 出部 （検 出手段）

6 置換部 （置換手段）

7 タッチパネリレ

8 お手付 きパ ラメ一タ記憶部

9 ドライバ



セ ンス ア ン プ

タ イ ミ ン グジ エネ レ一 タ

A D 変換器

ホ ス 卜装置

ペ ン

手

a 、 1 6 b お手付 き領域

ペ ン信号領域

静電容量値分布検 出回路

マル チ プ レクサ

置換領域設定部

補正部

し 恳

置換領域

a 垂直方向領域

b 水平方向領域



請求の範囲

マ トリックス状 に配置 された複数の静電容量 を有するタツチパネル

にペ ン入力を行 うために手 を着 いた領域 を表すお手付 き領域 を、前記

静電容量の変化 を表す静電容量信号の強度 に基づいて検 出する検 出手

段 と、

前記検 出手段 によ り検 出されたお手付 き領域の中に配置 された静電

容量 に対応する静電容量信号の値 を、 タツチ入力の無い状態 を表す無

値 に置換する置換手段 と、

前記置換手段 によ り無値 に置換 された静電容量信号 と、前記お手付

き領域の外 に配置 された静電容量 に対応する静電容量信号 とに基づい

て、前記ペ ン入力の座標値 をホス 卜装置 に出力するペ ン入力認識手段

とを備 えた ことを特徴 とするタッチセ ンサシステム。

前記検 出手段 によ り検 出されたお手付 き領域 に基づいて、前記静電

容量信号の値 を前記無値 に置換する置換領域 を設定する置換領域設定

手段 をさ らに備 え、

前記お手付 き領域及び前記置換領域 は、矩形状 を してお り、

前記置換領域の周縁 は、前記お手付 き領域の周縁の外側 に沿 って形

成 されている請求項 1 記載のタツチセ ンサシステム。

前記検 出手段 によ り検 出されたお手付 き領域 に基づいて、前記静電

容量信号の値 を前記無値 に置換する置換領域 を設定する置換領域設定

手段 をさ らに備 え、

前記置換領域 は、前記お手付 き領域 を含んで水平方向に伸びる水平

方向領域 と、前記お手付 き領域 を含んで垂直方向に伸びる垂直方向領

域 とを含み、

前記置換領域設定手段 は、前記静電容量信号 を前記 タツチパネルか

ら読み出すフ レー ム ごとに、前記水平方向領域 と前記垂直方向領域 と

を切 り替える請求項 1 記載のタツチセ ンサシステム。

前記お手付 き領域 は矩形状であ り、



前記検 出手段 は、前記静電容量信号の値が しきい値 を超 える位置の

うち最小の X 座標 X と最小の Y 座標 Y p に基づ く位置、及び最

大の X 座標 X P 2 と最大の Y 座標 Y p 2 に基づ く位置 に従 って、前記

静電容量信号 を前記 タツチパネルか ら読み出すフ レーム ごとに前記お

手付 き領域 を検 出 し、

連続する複数の フ レー ム は、 1 区間を構成 し、

前記検 出手段 は、 1 区間前の最大値 に基づいて前記最大の Y 座標 Y

P 2 を前記 フ レーム ごとに補正 し、 1 区間前の最小値 に基づいて前記

最小の Y 座標 Y p を前記 フ レー ム ごとに補正する請求項 1 記載のタ

ツチ セ ンサ シ ステ ム。

[ 請求項 5] 前記 お手付 き領域 は矩形状であ り、

前記検 出手段 は、前記静電容量信号の値が しきい値 を超 える位置の

うち最小の X 座標 X と最小の Υ 座標 Υ ρ に基づ く位置、及び最

大の X 座標 X Ρ 2 と最大の Υ 座標 Υ ρ 2 に基づ く位置 に従 って、前記

静電容量信号 を前記 タツチパネルか ら読み出すフ レーム ごとに前記お

手付 き領域 を検 出 し、

連続する複数の フ レー ム は、 1 区間を構成 し、

前記検 出手段 は、 1 区間前の最大値 に基づいて前記最大の X 座標 X

Ρ 2 を前記 フ レーム ごとに補正 し、 1 区間前の最小値 に基づいて前記

最小の X 座標 Χ ρ を前記 フ レー ム ごとに補正する請求項 1 記載のタ

ツチ セ ンサ シ ステ ム。

[ 請求項 6] 前記ペ ン入力認識手段 は、前記検 出手段 によるお手付 き領域の検 出

の有無 に応 じて、 タツチ検知 を確定させるための連続 タツチ数 を切 り

替える請求項 1 記載のタツチセ ンサシステム。
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