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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　表示画面と、前記表示画面の前方に位置する操作面と、前記操作面に接近しまたは接触
した前記操作体を検出する静電センサと、前記静電センサの検知信号を処理する制御部と
、が設けられている表示入力装置において、
　前記制御部では、
（ａ）前記静電センサからの検出出力に基づいて、前記操作面から所定の距離だけ離れた
第１の検知位置と、それよりも前記操作面に近い位置または前記操作面に触れる位置であ
る第２の検知位置の少なくとも２箇所の検知位置のそれぞれに前記操作体が至ったことが
認識されるとともに、
（ｂ）前記静電センサで設定される座標上での前記操作体の検出位置である検出座標が求
められて、
（ｃ）前記第１の検知位置で得られた前記検出座標と前記第２の検知位置で得られた前記
検出座標とから、操作体が前記操作面に接近する移動方向が算出され、
（ｄ）前記移動方向の算出値に基づいて、操作を行おうとする前記操作体の前記検出座標
と、前記移動方向の延長上で前記表示画面に表示されている操作目標表示との操作誤差距
離が求められ、
（ｅ）前記操作誤差距離に基づいて、前記静電センサからの検出出力に対する補正動作が
行われる
　ことを特徴とする表示入力装置。
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【請求項２】
　前記（ｅ）では、操作を行おうとする前記操作体の前記検出座標を、前記操作目標表示
に一致させまたは接近させる補正動作が行われる請求項１記載の表示入力装置。
【請求項３】
　前記（ｅ）では、操作を行おうとする前記操作体の前記検出座標に、前記操作誤差距離
を加算した値を、前記静電センサで検知された座標とする補正動作が行われる請求項１記
載の表示入力装置。
【請求項４】
　前記（ｅ）では、前記静電センサの検知座標を、前記操作誤差距離を解消する向きに移
動させる補正動作が行われる請求項１記載の表示入力装置。
【請求項５】
　前記（ｅ）に代えて、あるいは前記（ｅ）に加えて、
　（ｆ）前記操作体の移動方向に応じて、前記表示画面の表示内容を変更する補正動作が
行われる
　請求項１記載の表示入力装置。
【請求項６】
　前記（ｆ）では、前記表示画面の表示内容を移動させる補正動作が行われる請求項５記
載の表示入力装置 。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、静電パネルで検知される接触検知位置と空間検知位置との差を利用して操作
体の移動方向を検知できるようにした表示入力装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　液晶表示装置などの表示画面の前方に静電センサを備えた表示入力装置は、表示画面と
静電センサの操作面との間に距離があるため、表示画面を斜め前方から見たときの視差に
より、指などの操作体で操作面を触れたときの接触検知位置と、表示画面に表示されてい
るボタン表示などの操作目標表示との間に操作誤差が発生する。
【０００３】
　この操作誤差により、目標のボタン表示に操作体を接触させたつもりでも、そのボタン
表示が操作されていると検知されず、むしろその隣のボタン表示が操作されたものと誤っ
て検知されることがある。
【０００４】
　以下の特許文献１には、操作者の視差に基づく前記操作誤差について記載されている。
特許文献１に記載された入力装置は、ディスプレイの前方に複数の発光部と受光部とを備
えた三次元入力装置が設けられている。この三次元入力装置で、ディスプレイから離れた
位置でのホバー検知と、ディスプレイに接触したときのタッチ検知が可能となっている。
【０００５】
　操作者の視差に基づく前記操作誤差については、ホバー検知のときに、表示画面に表示
されるアイコンを大きくすることで対応している。
【０００６】
　さらに、ホバー検知からタッチ検知に至るまでの時間を監視し、その時間が短いときは
タッチされた場所にあるアイコンが操作されたものと判定され、前記時間が長いときはホ
バー検知で選択されたアイコンが操作されたものであると判定される。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００７】
【特許文献１】特開２０１０－１４６３８６号公報
【発明の概要】



(3) JP 6097670 B2 2017.3.15

10

20

30

40

50

【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　特許文献１に記載されているように、操作者の視差による操作誤差の対策としてアイコ
ンを大きく表示させるものでは、大きく表示されたアイコンが表示画面の他の表示領域を
狭めることになって、このアイコンをナビゲーション画面やテレビ画面などと併用するの
は難しい。また、表示形態も複雑になり表示駆動回路の負担も大きくなる。
【０００９】
　また、特許文献１に記載された発明では、ホバー検知からタッチ検知に至るまでの時間
を監視してはいるが、指がどの方向から操作されているのかを検知することができないた
め、操作性を向上させるのに限界があった。
【００１０】
　本発明は上記従来の課題を解決するものであり、静電パネルの接触検知位置と空間検知
位置との検知ずれを利用して、操作体の移動方向や移動距離などを検知できるようにした
表示入力装置を提供することを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　本発明は、表示画面と、前記表示画面の前方に位置する操作面と、前記操作面に接近し
または接触した前記操作体を検出する静電センサと、前記静電センサの検知信号を処理す
る制御部と、が設けられている表示入力装置において、
　前記制御部では、
（ａ）前記静電センサからの検出出力に基づいて、前記操作面から所定の距離だけ離れた
第１の検知位置と、それよりも前記操作面に近い位置または前記操作面に触れる位置であ
る第２の検知位置の少なくとも２箇所の検知位置のそれぞれに前記操作体が至ったことが
認識されるとともに、
（ｂ）前記静電センサで設定される座標上での前記操作体の検出位置である検出座標が求
められて、

（ｃ）前記第１の検知位置で得られた前記検出座標と前記第２の検知位置で得られた前記
検出座標とから、操作体が前記操作面に接近する移動方向が算出され、
（ｄ）前記移動方向の算出値に基づいて、操作を行おうとする前記操作体の前記検出座標
と、前記移動方向の延長上で前記表示画面に表示されている操作目標表示との操作誤差距
離が求められ、
（ｅ）前記操作誤差距離に基づいて、前記静電センサからの検出出力に対する補正動作が
行われる
　ことを特徴とするものである。
【００１４】
　あるいは、本発明は、前記（ｅ）に代えて、あるいは前記（ｅ）に加えて、
　（ｆ）前記操作体の移動方向に応じて、前記表示画面の表示内容を変更する補正動作が
行われるものである。
【００１５】
　上記制御により、操作者の視差によって接触検知位置と操作目標表示との間に操作誤差
が発生しても、誤入力を防止できるようになる。
【００１７】
　第１の検知位置と第２の検知位置との間の検知ずれを利用して、操作者が操作しようと
している方向を検知することで、操作者が見やすいように表示内容を変更することができ
る。
【発明の効果】
【００１９】
　本発明は、操作面の前方の第１の検知位置とそれよりも操作面に近いかまたは操作面に
接触する第２の検知位置との間の検知ずれを利用して操作体の操作方向を検知している。
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その結果、第２の検知位置と操作目標表示との間の視差による誤差を修正することができ
る。
【図面の簡単な説明】
【００２０】
【図１】本発明の実施の形態の表示装置と静電センサとを示す分解斜視図、
【図２】静電センサの電極構造の一例を示す説明図、
【図３】斜め前方からの操作による検知ずれと操作誤差を示す説明図、
【図４】（Ａ）は図３の一部を拡大した説明図、（Ｂ）は表示画面と操作位置との関係を
示す説明図、
【図５】（Ａ）は図３の一部を拡大した説明図、（Ｂ）（Ｃ）は表示画面と操作位置との
関係を示す他の実施の形態の説明図、
【図６】本発明の他の実施の形態を示す表示画面と操作者との相対位置を示す説明図、
【発明を実施するための形態】
【００２１】
　図１と図２に、本発明の実施の形態の表示入力装置１の基本構造が示されている。
　図１に示すように、表示入力装置１は表示装置２を有している。表示装置２は、カラー
液晶表示パネルやエレクトロルミネッセンス表示パネルなどである。表示装置２は金属製
の枠体３の内部に保持されており、表示画面２ａが枠体３の前面３ａよりも後方（Ｚ２方
向）に後退して位置している。枠体３の前方にガラス板またはポリカーボネート板あるい
はアクリル板などの透明なカバー板４が固定されており、その裏面（Ｚ２側の面）に静電
センサ１０が貼着されている。
【００２２】
  静電センサ１０は、ＰＥＴなどの透明な樹脂フィルム１１の表面に透明な電極層１２が
形成されている。
【００２３】
　または、前記カバー板４の裏面に電極層１２が形成されて静電センサ１０が構成されて
いてもよい。
【００２４】
　表示入力装置１は、カバー板４のＺ１側に向く最表面が操作面４ａとなっている。
　図３ないし図５には、表示入力装置１が上方から見た状態で示されている。これらの図
に示されているように、表示装置２の表示画面２ａとカバー板４の表面の静電センサ１０
の操作面４ａとの間には、奥ゆき距離Ｌ１が存在している。
【００２５】
　図２に電極層１２の配置が示されている。電極層１２はＩＴＯなどの透明電極材料で形
成されている。電極層１２は配置に応じて第１の電極層１２ａと第２の電極層１２ｂに区
分される。第１の電極層１２ａと第２の電極層１２ｂは同じ面積の菱形形状であり、互い
に独立して形成されている。
【００２６】
　第１の電極層１２ａは、Ｙ１列、Ｙ２列、Ｙ３列、Ｙ４列上に一定のピッチで並んで配
置されている。第２の電極層１２ｂは、Ｘ１列、Ｘ２列、Ｘ３列上に一定のピッチで並ん
で配置されている。
【００２７】
　静電センサ１０には、電極層１２ａ，１２ｂのそれぞれと絶縁された複数の配線層１３
が形成されている。複数の配線層１３のそれぞれは、第１の電極層１２ａと第２の電極層
１２ｂに個別に導通している。
【００２８】
　図２に、静電センサ１０に付随する回路がブロック図で示されている。
　この回路には、複数の配線層１３を選択する切換回路１４が設けられ、切換回路１４に
駆動回路１５と検出回路１６が接続されている。検出回路１６はＡ／Ｄ変換部１７を介し
て制御部１８に接続されている。
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【００２９】
　静電センサ１０による検知動作の一例としては、切換回路１４の切換え動作により、駆
動回路１５から第１の電極層１２ａに対してＹ１列、Ｙ２列、Ｙ３列、Ｙ４列の順番で矩
形波のパルス電圧が与えられる。このとき、切換回路１４の切換え動作により、全ての第
２の電極層１２ｂが検出回路１６に接続される。
【００３０】
　隣接する第１の電極層１２ａと第２の電極層１２ｂとの間に静電容量が形成されている
ため、駆動回路１５から第１の電極層１２ａに与えられるパルス電圧の立ち上がり時と立
下り時に第２の電極層１２ｂに電流が流れ、その電流量が検出回路１６で検出される。操
作面４ａのいずれかの箇所に、ほぼ接地電位の導電体の操作体である人の指が接近すると
、第１の電極層１２ａまたは第２の電極層１２ｂと指との間の静電容量が付加されること
になり、第２の電極層１２ｂを経て検出回路１６で検出される電流量が変化する。
【００３１】
　検出回路１６の検知信号はＡ／Ｄ変換部１７でディジタル値に変換されて制御部１８に
与えられる。駆動回路１５からＹ１列、Ｙ２列、Ｙ３列、Ｙ４列の順で第１の電極層１２
ａにパルス電圧が与えられているときに、第２の電極層１２ｂからの検知電流の変化を監
視することで、Ｙ１列、Ｙ２列、Ｙ３列、Ｙ４列のそれぞれの列毎の検出値が得られる。
Ｙ１列、Ｙ２列、Ｙ３列、Ｙ４列のそれぞれの列の検出値は分布曲線として得られ、分布
曲線のピーク位置がＹ方向での指の接近位置として求められる。
【００３２】
　次に、切換回路１４の切換え動作によって、第２の電極層１２ｂに対してＸ１列、Ｘ２
列、Ｘ３列の順番で駆動電力が印加されるとともに、全ての第１の電極層１２ａから検出
される電流値が検出回路１６に与えられる。その結果、Ｘ１列、Ｘ２列、Ｘ３列のそれぞ
れの列の検出値が分布曲線として得られ、分布曲線のピーク位置がＸ方向での指の接近位
置として求められる。
【００３３】
　この動作を繰り返すことで、操作面４ａに設定されるＸ－Ｙ座標上のどの位置に指が接
近しているかを算出できる。
【００３４】
　なお、静電センサ１０の電極層１２の配置は、図２に示す実施の形態に限られるもので
はなく、例えば、Ｘ方向に連続するＸ電極層とＹ方向に延びるＹ電極層が互いに絶縁され
て形成されているものであってもよい。この場合の駆動・検出方法は、Ｘ電極層とＹ電極
層の一方の電極層に順番にパルス電圧が印加され、このとき他方の電極層で検知される電
流値が検出回路に与えられる。
【００３５】
　本実施の形態での静電センサ１０は、電極１２ａ，１２ｂの検知感度が高い、いわゆる
ホバータイプである。ホバータイプの静電センサは、第１の電極層１２ａまたは第２の電
極層１２ｂにパルス電圧が与えられたときに、操作面４ａの前方（Ｚ１方向）に強い電界
が広がり、指Ｆが操作面４ａの前方に離れた位置にあっても、指Ｆの位置をＸ－Ｙ座標上
の位置（座標点）として検出することができる。
【００３６】
　検出回路１６で検出される電流値の変化は、指が操作面４ａから遠ざかっているほど小
さく、操作面４ａに接近するにしたがって大きくなる。そこで、制御部１８では、２つの
しきい値を設定して検出回路１６からの検出出力を監視する。
【００３７】
　検出出力が第１のしきい値を超えたときに、操作面４ａから前方Ｚ１へ向けて予め決め
られた測定距離Ｌ２だけ離れた空間検知帯Ｈに指Ｆが至ったと判断され、さらに、空間検
知帯Ｈに位置している指ＦのＸ－Ｙ座標上の座標点である空間検知位置が算出される。
【００３８】
　検出出力が第２のしきい値を超えたときに、指Ｆが操作面４ａに接触したと判断され、
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指Ｆが操作面４ａに接触したときの座標点である接触検知位置が算出される。指Ｆが操作
面４ａに接触したときの検出出力は非常に大きいため、指Ｆの接触により、メニュー表示
やアイコン表示に対する確定操作の認識を確実に行うことができる。
【００３９】
　なお、図３に示すように、操作面４ａよりも距離Ｌ３だけ離れた位置での検出出力を第
２のしきい値としてもよい（Ｌ３＜Ｌ２）。この場合には、指Ｆを操作面４ａに接触させ
ることなく、操作面４ａの前方において例えば円を描くように動作させることで、メニュ
ー表示やアイコン表示に対する確定動作などを行うことができる。
【００４０】
　図３には、表示入力装置１を自動車の車室内に設置した例が示されている。表示入力装
置１は車室内の前方に固定され、表示画面２ａと操作面４ａが車室内に向けて前方（Ｚ１
方向）へ向けられている。
【００４１】
　図３に、運転席に着座している人Ｐａと助手席に着座している人Ｐｂならびに後部座席
の中央部に着座している人Ｐｃが示され、これらの人Ｐａ，Ｐｂ，Ｐｃと、表示入力装置
１との位置関係が示されている。本発明の表示入力装置１では、前記第１のしきい値と第
２のしきい値を使用することで、どの人が操作しようとしているのかを判定することがで
きる。
【００４２】
　図３では、助手席に着座している人Ｐｂが表示入力装置１を見るときの視線が線ＶＬで
示されている。人Ｐｃが表示入力装置１を操作しようとするとき、操作面４ａに向けて移
動させる指Ｆの移動方向は視線ＶＬとほぼ一致することが多い。そこで、以下では、線Ｖ
Ｌを視線として説明することもあるし、指による操作方向線として説明することもある。
【００４３】
　指Ｆを操作面４ａへ接近させるとき、制御部１８では、検出出力が第１のしきい値を超
えたときに指Ｆが空間検知帯Ｈに至ったと判断され、その指Ｆの位置が空間検知位置とし
て認識され、その後、第２のしきい値を超えたときに指Ｆが操作面４ａに触れたと判断さ
れ、指Ｆの接触検知位置が認識される。制御部１８では、検出出力が第１のしきい値を超
えたときと、第２のしきい値を超えたときの検出座標位置の変化から指Ｆがどの方向から
接近しているのかを知ることができる。
【００４４】
　図３の例では、Ｘ－Ｙ座標上で空間検知位置Ｓ１が検知され、その後に接触検知位置Ｓ
２が検知されており、制御部１８では、助手席に着座している人Ｐｃが指Ｆを操作方向線
ＶＬに沿って移動させて操作したと認識される。
【００４５】
　なお、図３に示すように、指Ｆが操作面４ａの前方へ距離Ｌ３の位置に接近したときの
検出出力が第２のしきい値とされているときは、指Ｆが空間検知帯Ｈを通過したときから
、距離Ｌ３の位置に至るまでの検出座標点の変化を算出することで、指Ｆがどの方向から
接近しているのかを知ることができる。
【００４６】
　人の指Ｆは、操作面４ａに向けて三次元空間を移動し、制御部１８ではその移動方向が
操作面４ａに設定されるＸ－Ｙ座標内の二次元方向のベクトルとして認識される。ただし
、以下では説明を簡単にするため、指Ｆの移動方向を示すベクトルのうちのＸ方向に向く
成分のみを指Ｆの移動方向ならびに移動距離とする。
【００４７】
　また、以下では、操作面４ａに接近する指Ｆが空間検知帯Ｈに至ったときと、指Ｆが操
作面４ａに接触したときの２つの検出出力を用いて指Ｆの接近方向を検出する例について
説明するが、指Ｆが操作面４ａに接触したときの検出出力に代えて、指Ｆが、操作面４ａ
前方の距離Ｌ３の位置に接近したときの検出出力を使用することもできる。さらには、指
Ｆが操作面４ａに接近するときの複数の検出出力を使用することも可能である。あるいは
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、指Ｆが操作面４ａに接近するときに、Ｘ－Ｙ座標上で移動する検知出力の座標点の軌跡
を連続的に追跡して、指Ｆの移動方向を算出してもよい。
【００４８】
　指Ｆを操作面４ａに接近させるときの指Ｆの移動方向を知ることにより、以下の制御が
可能になる。
　第１の制御としては、視線ＬＶの視差による誤操作を防止することが可能である。
【００４９】
　図４（Ａ）は、図３と同様に表示入力装置１を上方から見た平面図であり、図４（Ｂ）
は表示入力装置１を正面から見た正面図である。
【００５０】
　図３と図４に示すように、助手席に着座している人Ｐｂの視線ＶＬでは、操作面４ａと
表示画面２ａとの間にＸ－Ｙ座標上の視差が発生する。この視差により、指Ｆで表示画面
２ａのボタン表示やアイコン表示などの操作目標表示Ｖ１に触れたつもりでも、指Ｆによ
る実際の接触検知位置Ｓ２と操作目標表示Ｖ１との間にＸ－Ｙ座標面上での操作誤差距離
Ｗ２が発生する。
【００５１】
　表示入力装置１では、表示画面２ａの表示内容と、静電センサ１０で設定されるＸ－Ｙ
座標上での検知位置とが、視差の無い方向から見たときに、互いに一致するように設定さ
れている。そのため、指Ｆによる接触検知位置Ｓ２が操作目標表示Ｖ１の中心位置から大
きくずれてしまうと、制御部１８では操作目標表示Ｖ１が操作されたものと判別できず、
むしろ操作目標表示Ｖ１の左に隣接する他の操作目標表示が操作されたと判断されること
もある。
【００５２】
　そこで、制御部１８では、指Ｆが操作面４ａに接触したときに、操作面４ａまたは表示
画面２ａと平行な面内での空間検知位置Ｓ１と接触検知位置Ｓ２との検知ずれ距離Ｗ１が
算出され、検知ずれ距離Ｗ１が予め決められている許容範囲を超えている場合に、検知位
置の補正が行なわれる。
【００５３】
　図３と図４の例では、操作面４ａから空間検知帯Ｈまでの測定距離Ｌ２と、検知ずれ距
離Ｗ１とから、操作面４ａまたは表示画面２ａに対する指Ｆの進入角度θが算出される。
そして、表示画面２ａと操作面４ａとの奥ゆき距離Ｌ１と進入角度θとから、補正すべき
操作誤差距離Ｗ２が算出される。
【００５４】
　図４の場合の補正としては、制御部１８において、指Ｆが接触検知位置Ｓ２に接触した
ときに静電センサ１０で検出された座標点のＸ座標（Ｘａ）に対して、算出後の操作誤差
距離Ｗ２が加算される。加算後の検出座標点のＸ座標は（Ｘａ＋Ｗ２＝Ｘｂ）となり、静
電センサ１０で検出されたものとして処理される座標点（Ｘｂ）と操作目標表示Ｖ１とを
データ上で一致させることができる。
【００５５】
　または、図４（Ｂ）に示すように、操作面４ａに設定されている初期のＸ０－Ｙ０座標
の原点Ｏ０を、接触検知位置Ｓ２に近づけるよう図示左方向へ、算出された操作誤差距離
Ｗ２だけ移動させる。そして、移動後の点Ｏ１を原点とする新たなＸ１－Ｙ１座標上で、
接触検知位置Ｓ２の座標点を求める。移動後の原点Ｏ１から実際の接触検知位置Ｓ２まで
の距離は、初期の原点Ｏ０から操作目標表示Ｖ１までの距離と同じあるため、データ上で
接触検知位置Ｓ２を操作目標表示Ｖ１に一致させることができる。
【００５６】
　この補正により、人Ｐｂの視線ＶＬの視差によってあたかも操作しているかのように見
えている操作目標表示Ｖ１に、接触検知位置Ｓ２をデータ上で一致させることができる。
制御部１８では、操作目標表示Ｖ１が操作されたものと認識して、操作目標表示Ｖ１であ
るボタン表示やアイコン表示に相当する制御動作が実行される。
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【００５７】
　図５は、前記操作誤差距離Ｗ２が算出されたときの、他の補正方法を示している。
　図５に示す補正方法では、表示画面２ａと操作面４ａとの奥ゆき距離Ｌ１と指Ｆの進入
角度θとから、補正すべき操作誤差距離Ｗ２が算出されたときに、表示画面２ａの表示画
像の全体を図示右方向へ操作誤差距離Ｗ２だけ移動させる。
【００５８】
　図５（Ａ）に示す状態では、人Ｐｂは、斜めの視線ＶＬによって、指Ｆが操作を希望す
る第１の操作目標表示Ｖ１に触れていると誤解しているが、図５（Ｂ）に示すように、実
際の接触検知位置Ｓ１は、第１の操作目標表示Ｖ１ではなくその隣の第２の操作目標表示
Ｖ２の前方に位置している。そこで、図５（Ｃ）に示すように、表示画面の全体を図示右
方向へ移動させると、視線ＶＬで見ている人Ｐｂには、指Ｆが第１の操作目標表示Ｖ１で
はなく、第２の操作目標表示Ｖ２に誤って触れていると気づくことができる。
【００５９】
　よって、人Ｐｂは指Ｆを操作面４ａから離すことになり、改めて指Ｆで希望している第
１の操作目標表示Ｖ２に指Ｆを触れる操作をやり直せるようになる。そのためには、指Ｆ
が操作面４ａから離れたときに、表示画面を図示左方向へ距離Ｗ２だけ移動させて、元の
表示状態に復帰させることが好ましい。
【００６０】
　なお、図４の補正方法において、接触検知位置Ｓ２の座標に、算出された操作誤差距離
Ｗ２の正確な値を加算するのではなく、予め用意されている固定値を加算して、接触検知
位置Ｓ２と操作目標表示Ｖ１とをデータ上で接近させるだけでもよい。または、Ｘ０－Ｙ
０座標の原点Ｏ０を移動させるときも、予め決められている固定値だけ移動させて、接触
検知位置Ｓ２と操作目標表示Ｖ１とをデータ上で接近させてもよい。同様に、図５の補正
においても、算出された操作誤差距離Ｗ２の正確な値で表示画像を移動させるのではなく
、予め用意されている固定値だけ移動させてもよい。
【００６１】
　固定値を使用した場合であっても、図４に示す補正方法では、接触検知位置Ｓ２と操作
目標表示Ｖ１とをデータ上で接近させることができ、人Ｐｂが操作しようとしている操作
目標表示Ｖ１が操作されたものと判断される確率を高くすることができる。また、図５の
補正方法では、人Ｐｂが第１の操作目標表示Ｖ１以外の場所を操作していると気づくこと
ができるようになる。
【００６２】
　次に、第２の制御としては、操作した人がどの方角にいるかを認識して、操作者の方角
に基づいた環境の条件を設定することが可能になる。
【００６３】
　図３は自動車の車室内の配置を示しているが、この場合には、操作面４ａを操作する可
能性のある人Ｐ１，Ｐ２，Ｐ２が着座している方角が３方向に限られている。そこで、操
作面４ａの前方に境界Ｂ１，Ｂ２で区切られた３つの領域が設定され、どの領域からの操
作であるかを認識できるようにする。
【００６４】
　制御部１８では、空間検知位置Ｓ１の座標点と接触検知位置Ｓ２の座標点との検知ずれ
距離Ｗ１が算出されるが、この値が所定値よりも小さいときは、境界Ｂ１とＢ２で挟まれ
た中央領域に着座している人Ｐｃが操作面４ａを操作したと判別される。検知ずれ距離Ｗ
１が所定値よりも大きいときは、中央領域以外からの操作であると判定される。この場合
には、空間検知位置Ｓ１の座標点から接触検知位置Ｓ２の座標点に至る座標点の移動方向
に基づいて、境界Ｂ１よりも右側の領域にいる人Ｐａの操作であるのか、境界Ｂ２よりも
左側の人Ｐｂによる操作であるのかが判別される。
【００６５】
　この判別に基づいて、例えば、操作された操作目標表示Ｖ１が空調設備の温度設定や風
量設定などであるときに、操作した人が着座していると判定された領域に近い送風口から
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表示Ｖ１が音響装置の場合には、操作した人が着座していると判定された領域に向けての
音量を操作された値に設定することなどが可能になる。
【００６６】
　図６は本発明の他の実施の携帯の表示入力装置１０１を示す平面図である。
　表示入力装置１０１に使用されている表示装置２と静電センサ１０の構造は、図１ない
し図５に示されたものと実質的に同じである。
【００６７】
　図６では、表示入力装置１０１の表示画面２ａと操作面４ａとが上向きの姿勢で使用さ
れている例を示している。
【００６８】
　操作しようとする人ＰＡ，ＰＢは、操作面４ａに対して異なる方角に位置している。前
述のように、人の指が操作面４ａに接触したときに、空間検知位置Ｓ１の座標点と接触検
知位置Ｓ２の座標点とを検知することでどの方向から操作されたのかを知ることができる
。図６の場合には、人ＰＡが操作したのか人ＰＢが操作したのかを判別することができる
。
【００６９】
　例えば、人ＰＡが操作したと判定されたときは、人ＰＡの指Ｆが接触した箇所の画像の
説明文Ｅａが、人ＰＡにとって読みやすい向きとなるように表示内容が切換えられる。ま
た、人ＰＢが操作したと判定されたときは、人ＰＢの指Ｆで接触した箇所の画像の説明文
Ｅｂが、人ＰＢにとって読みやすい向きとなるように表示内容が切換えられる。
【００７０】
　また、この表示入力装置１０１をゲーム装置として使用することができる。この場合に
は、どの方角の人が操作したかに応じて、ゲームの表示内容などが変更される。
【符号の説明】
【００７１】
Ｆ　指
Ｈ　空間検知帯
Ｖ１，Ｖ２　操作目標表示
Ｌ１　奥ゆき距離
Ｓ１　空間検知位置
Ｓ２　接触検知位置
Ｗ１　検知ずれ距離
Ｗ２　操作誤差距離
１　表示入力装置
２ａ　表示画面
１０　静電センサ
４ａ　操作面
１２ａ　第１の電極層
１２ｂ　第２の電極層
１４　切換回路
１５　駆動回路
１６　検出回路
１８　制御部
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