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【手続補正書】
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【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４４】
　そして、例えば図８（Ａ）～図８（Ｄ）に模式的に示したように、種別判定部１２２Ｇ
は、接触位置検出部１２２Ｄにより検出されたユーザの接触位置Ｐｃと、応力勾配算出部
１２２Ｆにより求められた応力勾配Ｇｓとに基づいて、ユーザによる表示部１０（表示面
）に対する接触態様の種別Ｄｃ１を求める。なお、この例では、そのような接触態様の種
別Ｄｃ１として、右変形状態（右接触状態：図８（Ａ）参照）と、左変形状態（左接触状
態：図８（Ｂ）参照）と、凹変形状態（左右接触状態１：図８（Ｃ）参照）と、凸変形状
態（左右接触状態２：図８（Ｄ）参照）との４種類が規定されている。このようにして接
触態様の種別Ｄｃ１が判定できるのは、例えば図８（Ａ）～図８（Ｄ）中の矢印で示した
ように、接触位置Ｐｃおよび応力勾配Ｇｓの各情報を利用すれば、ユーザによる接触態様
（接触状態，変形状態）の種別が類推可能であるからである。
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