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(57) 要約： 座標測定部（4 3 )は、パネル表面（5 5 )か ら所定距離 内にある物体 （F )の位置の変化に応 じて、
物体位置（P )を示す X 座標 、 y 座標 、 z 座標 を測定す る。表示制御部（4 5 )は、 X 座標 と y 座標 とで定め ら
れ る位置の周囲 を規定す る第 1 の 目印画像 （6 1 )を、所定画像（6 3 ) と共に表示部（4 9 )に表示す る。表示
制御部 ( 4 5 )は、 z 座標が小 さ くなるに したが って、第 1 の 目印画像 （6 )で規定 され る領域が小 さ くな る
ように、第 1 の 目印画像（6 1 )を表示部（4 9 )に表示す る。



明 細 書

発明の名称 ：表示装置及び画像形成装置

技術分野

[0001 ] 本発明は、タツチパネル機能を有する表示装置、及び、これを備える画像

形成装置に関する。

背景技術

[0002] タツチパネル機能を有する表示装置は、表示部の上に透明なタツチパネル

部を搭載 した構成を有 しており、押下の対象となる所定画像を含む画面を表

示部に表示 し、指先や専用ペン等の物体で、タツチパネル部を介 して所定画

像を押下することにより、電子機器を操作する装置である。所定画像として

は、アイコンやソフ トキ一等が挙げられ、アイコンを例に説明する。

[0003] このような表示装置は、複合機、スマー トフォーン、力一ナビ、ゲ一厶機

等の電子機器に搭載されている。スマー トフォーンのような小型の電子機器

では、表示部のサイズが小さい。このため、表示部に多数のアイコンを表示

する場合、アイコンのサイズが小さくなるので、押下したいアイコンと異な

るアイコンを押下してしまうことがある（ミスタツチ）。

[0004] ミスタツチを防止する技術として、指と表示部との距離が所定距離以下に

なれば、指が近づいているアイコンを特定し、そのアイコンを拡大する技術

が提案されている（例えば、特許文献 1参照)。

[0005] また、ミスタツチを防止する他の技術として、画面に表示されているボタ

ンに力一ソルを近づけると、そのボタンを拡大する技術が提案されている（例

えば、特許文献 2 参照)。

先行技術文献

特許文献

[0006] 特許文献1 ：特開 2 0 0 6 _ 2 3 6 1 4 3 号公報

特許文献2 ：特開平 8 _ 1 6 3 5 3 号公報

発明の概要



[0007] 本発明は、 タ ツチパネル機能 を有する表示装置 において、 ミスタ ツチを防

止で きることを目的 とする。

[0008] 上記 目的を達成する本発明に係 る表示装置は、 タ ツチされるパネル表面 を

有 し、前記パネル表面のタ ツチされた位置 を検 出するタ ツチパネル部 と、前

記パネル表面 を介 して押下される所定画像 を表示する表示部 と、前記パネル

表面上の座標平面 を規定する方向を第 1 方向及び第 2 方向 と し、前記パネル

表面 に対 して垂直な方向を第 3 方向 と し、前記パネル表面か ら所定距離 内に

ある物体の位置の変化 に応 じて、前記物体の位置 を示す前記第 1 方向の座標

、前記第 2 方向の座標、及び、前記第 3 方向の座標 を測定する座標測定部 と

、前記座標測定部 によって前記第 1 方向の座標、前記第 2 方向の座標、及び

、前記第 3 方向の座標 が測定された とき、前記第 1 方向の座標 と前記第 2 方

向の座標 とで定め られる位置の周囲を規定する第 1 の 目印画像 を、前記所定

画像 と共 に前記表示部 に表示 させ、前記第 3 方向の座標 が小 さ くなるに した

が って、前記第 1 の 目印画像で規定される領域が小 さ くなるように、前記第

の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ る表示制御部 と、 を備 える。

[0009] 本発明に係 る表示装置では、パネル表面か ら所定距離 内にある物体 （例 えば

、指先）の位置の変化 に応 じて、物体の位置 を示す第 1 方向の座標、第 2 方向

の座標、及び、第 3 方向の座標 を測定する。そ して、第 1 方向の座標 と第 2

方向の座標 とで定め られる位置の周囲を規定する第 1 の 目印画像 を、押下さ

れる対象 となる所定画像 （例 えば、 アイコン）と共 に表示部 に表示する。第 3

方向の座標 が小 さ くなるに したが って、すなわち、物体がパネル表面 に近づ

くに したが って、第 1 の 目印画像で規定される領域が小 さ くなるように、第

の 目印画像 を表示部 に表示する。

[001 0 ] 従 って、本発明に係 る表示装置 によれば、第 1 の 目印画像で規定される領

域が、押下 したい所定画像 と重なる状態 を保 って、物体 をパネル表面 に近づ

けてパネル表面 にタ ツチすることによ り、 ミスタ ツチを防止で きる。

図面の簡単な説明

[001 1] [ 図 1] 本実施形態 に係 る表示装置 を備 える画像形成装置の内部構造の概略を説



明する説明図である。

[ 図2] 図 1 に示す画像形成装置の構成 を示すプロック図である。

[ 図3] 第 1 実施形態 に係 る表示装置の構成 を示すプロック図である。

[ 図4] 第 1 実施形態 に係 る表示装置 に備 え られるタ ツチパネル式表示部の側面

図である。

[ 図5A] パ ネル表面の上方 にある物体 までの距離 を測定 している場合 に、 タ ツ

チパネル式表示部の上方側か ら物体 を見た状態 を示す模式図である。

[ 図5B] パ ネル表面の上方 にある物体 までの距離 を測定 している場合 に、 タ ツ

チパネル式表示部の側面側か ら物体 を見た状態 を示す模式図である。

[ 図6] 物体位置、第 1 の測距センサーの位置、第 2 の測距センサーの位置、第

3 の測距センサ一の位置、及び、第 4 の測距センサ一の位置 を頂点 とする四

角錐の平面図である。

[ 図7] 図 6 に示す四角錐 Q を展開 した展開図である。

[ 図8] 図 7 に示す展開図か ら切 り取 られた三角形 I の平面図である。

[ 図9] 図 7 に示す展開図か ら切 り取 られた三角形 I I の平面図である。

[ 図 10] 図 6 に示す四角錐 Q について、物体位置 P を通 り、 y 軸方向に平行な

方向に沿 って切断 し、かつ、物体位置 P を通 り、 X 軸方向に平行な方向に沿

つて切断 して、切 り出 した四角錐 q の立体図である。

[ 図 11A] 第 1 実施形態 において、物体 とパネル表面 との距離が長い場合 に、 タ

ツチパネル式表示部 を上方か ら見た状態 を示す模式図である。

[ 図 11B] 第 1 実施形態 において、物体 とパネル表面 との距離が長い場合 に、 タ

ツチパネル式表示部 を側方か ら見た状態 を示す模式図である。

[ 図 12A] 第 1 実施形態 において、物体 とパネル表面 との距離が短い場合 に、 タ

ツチパネル式表示部 を上方か ら見た状態 を示す模式図である。

[ 図 12B] 第 1 実施形態 において、物体 とパネル表面 との距離が短い場合 に、 タ

ツチパネル式表示部 を側方か ら見た状態 を示す模式図である。

[ 図 13] パ ネル表面の上方 にある比較的大 きい物体 までの距離 を、第 1 〜第 4

の測距センサ一のそれぞれで測定 している状態 を説明する説明図である。



[ 図 14] 第 1 〜第 4 の測距 セ ンサ一の位置 と、物体位置 P 1 ， P 2 , P 3 , P

4 とで規 定 され る立体 の平面 図であ る。

[ 図 15] 第 1 実施形態 に係 る表示装置 の動作 を説 明す る フ 口一 チ ヤ一 卜（前半）

であ る。

[ 図 16] 第 1 実施形態 に係 る表示装置 の動作 を説 明す る フ 口一 チ ヤ一 卜（後半）

であ る。

[ 図 17] 物 体 とパ ネル表面 との距離 が長 い場合 に、 第 1 の 目印画像 の他 の例 が

表示部 に表示 された状態 を示 すタ ツチ パ ネル式表示部 の平面 図であ る。

[ 図 18] 物 体 とパ ネル表面 との距離 が短 い場合 に、 第 1 の 目印画像 の他 の例 が

表示部 に表示 された状態 を示 すタ ツチ パ ネル式表示部 の平面 図であ る。

[ 図 19A] 第 2 実施形態 において、物体 とパ ネル表面 との距離 が長 い場合 に、 タ

ツチパ ネル式表示部 を上方 か ら見た状態 を示 す模 式図であ る。

[ 図 19B] 第 2 実施形態 において、物体 とパ ネル表面 との距離 が長 い場合 に、 タ

ツチパ ネル式表示部 を側方 か ら見た状態 を示 す模 式図であ る。

[ 図20A] 第 2 実施形態 において、物体 とパ ネル表面 との距離 が短 い場合 に、 タ

ツチパ ネル式表示部 を上方 か ら見た状態 を示 す模 式図であ る。

[ 図20B] 第 2 実施形態 において、物体 とパ ネル表面 との距離 が短 い場合 に、 タ

ツチパ ネル式表示部 を側方 か ら見た状態 を示 す模 式図であ る。

発明を実施するための形態

[001 2] 以 下、 図面 に基 づいて本発 明の実施形態 を詳細 に説 明す る。 図 1 は、本実

施形態 に係 る表示装置 を備 える画像形成装置 1 の内部構造 の概 略 を説 明す る

説 明図であ る。画像形成装置 1 は、例 えば、 コ ピー、 プ リンタ一、 スキ ャナ

—及び フ ァクシ ミ リの機 能 を有 す るデ ジタル複合機 に適用す る ことがで きる

。画像形成装置 1 は、装置本体 1 0 0 、装置本体 1 0 0 の上 に配置 された原

稿読取部 2 0 0 、原稿読取部 2 0 0 の上 に配置 された原稿給送部 3 0 0 及び

装置本体 1 0 0 の上部前面 に配置 された操作部 4 0 0 を備 える。

[001 3] 原稿給送部 3 0 0 は、 自動原稿送 り装置 と して機 能 し、原稿載置部 3 0 1

に置 かれた複数枚 の原稿 を連続 的 に原稿読取部 2 0 0 で読み取 る ことがで き



るよ うに送 る ことがで きる。

[0014] 原稿 読取部 2 0 0 は、 露光 ラ ンプ等 を搭載 した キ ヤ リッジ 2 0 1 、 ガ ラス

等 の透 明部 材 によ り構成 された原稿 台 2 0 3 、 不 図示 の C C D (Charge Coup l

ed Dev i ce) セ ンサ 一及び原稿 読取 ス リツ 卜2 0 5 を備 え る。 原稿 台 2 0 3 に

載 置 された原稿 を読 み取 る場合、 キ ャ リッジ 2 0 1 を原稿 台 2 0 3 の長手 方

向 に移動 させ なが らC C D セ ンサ 一 によ り原稿 を読 み取 る。 これ に対 して、

原稿 給送部 3 0 0 か ら給送 された原稿 を読 み取 る場合、 キ ヤ リッジ 2 0 1 を

原稿 読取 ス リツ 卜2 0 5 と対 向す る位置 に移動 させ て、 原稿 給送部 3 0 0 か

ら送 られて きた原稿 を、 原稿 読取 ス リッ 卜2 0 5 を通 して C C D セ ンサ 一 に

よ り読 み取 る。 C C D セ ンサ 一 は読 み取 った原稿 を画像 デ ー タ と して 出力 す

る。

[001 5] 装 置本体 1 0 0 は、 用紙 貯 留部 1 0 1 、 画像形成部 1 0 3 及 び 定着部 1 0

5 を備 え る。 用紙 貯 留部 1 0 1 は、装 置本体 1 0 0 の最 下部 に配置 されて お

り、 用紙 の束 を貯 留 す る ことがで きる用紙 卜レイ 1 0 7 を備 え る。 用紙 トレ

ィ 1 0 7 に貯 留 された用紙 の束 において、 最上位 の用紙 が ピックア ップ 口一

ラ一 1 0 9 の駆動 によ り、 用紙搬 送路 1 1 1 へ 向 けて送 出 され る。 用紙 は、

用紙搬 送路 1 1 1 を通 って、 画像形成部 1 0 3 へ搬 送 され る。

[001 6 ] 画像形成部 1 0 3 は、搬 送 されて きた用紙 に 卜ナ一画像 を形成 す る。 画像

形成部 1 0 3 は、 感光体 ドラム 1 1 3 、 露光部 1 1 5 、 現像部 1 1 7 及 び転

写部 1 1 9 を備 え る。 露光部 1 1 5 は、 画像 デ ー タ （原稿 読取部 2 0 0 か ら出

力 された画像 デ 一 タ、 パ ソコンか ら送信 された画像 デ 一 タ、 フ ァクシ ミ リ受

信 の画像 デ ー タ等 ）に対応 して変調 された光 を生成 し、 一様 に帯 電 された感光

体 ドラム 1 1 3 の周面 に照射 す る。 これ によ り、 感光体 ドラム 1 1 3 の周面

には、 画像 デ ー タ に対応 す る静 電潜像 が形成 され る。 この状 態 で感光体 ドラ

厶 1 1 3 の周面 に現像部 1 1 7 か ら 卜ナ一 を供給 す る ことによ り、 周面 には

画像 デ ー タ に対応 す る 卜ナ一像 が形成 され る。 この 卜ナ一像 は、転 写部 1 1

9 に よ って先 ほ ど説 明 した用紙 貯 留部 1 0 1 か ら搬 送 されて きた用紙 に転 写

され る。



[001 7 ] 卜ナ一像 が転 写 された用紙 は、 定着部 1 0 5 に送 られ る。 定着部 1 0 5 に

おいて、 卜ナ一像 と用紙 に熱 と圧 力 が加 え られて、 卜ナ一像 は用紙 に定着 さ

れ る。 用紙 はス タ ック 卜レイ 1 2 1 又 は排紙 卜レイ 1 2 3 に排紙 され る。

[001 8 ] 操 作部 4 0 0 は、操 作 キ一部 4 0 1 とタ ツチパ ネル 式表 示部 4 0 3 を備 え

る。 タ ツチパ ネル 式表 示部 4 0 3 は、 タ ツチパ ネル機 能 を有 して お り、 ソフ

トキ一等 を含 む画面 が表 示 され る。 ユーザ — は、 画面 を見 なが らソ フ トキ一

等 を操 作 す る ことによ って、 コ ピー等 の機 能 の実行 に必要 な設 定等 をす る。

[001 9] 操 作 キ一部 4 0 1 には、 ハ 一 ドキ一か らな る操 作 キーが設 け られて い る。

具 体 的 には、 ス ター トキ一 4 0 5 、 テ ンキー 4 0 7 、 ス トップキ一 4 0 9 、

リセ ッ トキ一 4 1 1 、 コ ピー、 プ リンタ一、 ス キ ャナ一及び フ ァクシ ミ リを

切 り換 え るため の機 能切換 キ一 4 1 3 等 が設 け られて い る。

[0020] ス ター トキ一 4 0 5 は、 コ ピー、 フ ァクシ ミ リ送信等 の動 作 を開始 させ る

キ一であ る。 テ ンキー 4 0 7 は、 コ ピー部数、 フ ァクシ ミ リ番 号等 の数 字 を

入力 す るキ一であ る。 ス トップキ一 4 0 9 は、 コ ピー動 作等 を途 中で 中止 さ

せ るキ一であ る。 リセ ッ トキ一 4 1 1 は、 設 定 された 内容 を初期 設 定状 態 に

戻 す キーであ る。

[0021 ] 機 能切換 キ一 4 1 3 は、 コ ピー キ一及び送信 キ一等 を備 えて お り、 コ ピー

機 能、 送信機 能等 を相 互 に切 り替 え るキーであ る。 コ ピー キー を操 作 すれ ば

、 コ ピ一の初期 画面 が表 示部 4 0 3 に表 示 され る。 送信 キ一 を操 作 すれ ば、

フ ァクシ ミ リ送信及び メール送信 の初期 画面 が表 示部 4 0 3 に表 示 され る。

[0022] 図 2 は、 図 1 に示 す画像形成装 置 1 の構成 を示 す プ ロ ック図であ る。 画像

形成装 置 1 は、装 置本体 1 0 0 、 原稿 読取部 2 0 0 、 原稿 給送部 3 0 0 、 操

作部 4 0 0 、 制御部 5 0 0 及 び通信部 6 0 0 がバ ス によ って相 互 に接 続 され

た構成 を有 す る。装 置本体 1 0 0 、 原稿 読取部 2 0 0 、 原稿 給送部 3 0 0 及

び操 作部 4 0 0 に関 して は既 に説 明 したので、 説 明 を省 略 す る。

[0023] 制 御部 5 0 0 は、 C P U (Cent r a l Process i ng Un i t ) R 〇 M (Read On y M

emory) 、 R A M (Random Access Memory) 及 び画像 メモ リ一等 を備 え る。 C P

U は、 画像形成装 置 1 を動 作 させ るため に必要 な制御 を、装 置本体 1 0 0 等



の画像形成装置 1 の上記構成要素に対 して実行する。 R O M は、画像形成装

置 1 の動作の制御 に必要なソ フ トウ ェアを記憶 している。 R A M は、 ソ フ ト

ウェアの実行時に発生するデータの一時的な記憶及びアプ リケーシ ョンソフ

卜の記憶等に利用される。画像 メモ リ一は、画像データ（原稿読取部 2 0 0 か

ら出力された画像データ、パ ソコンか ら送信された画像データ、 ファクシミ

リ受信の画像データ等）を一時的に記憶する。

[0024] 通信部 6 0 0 は、 ファクシミリ通信部 6 0 1 及びネッ トワーク I F 部 6

0 3 を備える。 ファクシミリ通信部 6 0 1 は、相手先 ファクシミリとの電話

回線の接続を制御する N C U (Network Cont r o l Un i t ) 及び ファクシミリ通信

用の信号を変復調する変復調回路 を備える。 ファクシミリ通信部 6 0 1 は、

電話回線 6 0 5 に接続される。

[0025] ネ ッ トワーク I F 部 6 0 3 は、 L A N (Loca l Area Network) 6 0 7 に接

続される。ネッ トワーク I F 部 6 0 3 は、 L A N 6 0 7 に接続されたパ ソ

コ ン等の端末装置 との間で通信を実行するための通信ィ ンタ一 フ ェイス回路

である。

[0026] 本実施形態には、第 1 実施形態 と第 2 実施形態 とがある。第 1 実施形態か

ら説明する。図 3 は、第 1 実施形態に係る表示装置 3 の構成 を示すプロック

図である。表示装置 3 は、タツチパネル式表示部 4 0 3 、座標測定部 4 3 、

表示制御部 4 5 、及び、画面データ記憶部 4 7 を備える。タツチパネル式表

示部 4 0 3 は、平面図で示されている。図 4 は、タツチパネル式表示部 4 0

3 の側面図である。

[0027] タ ツチパネル式表示部 4 0 3 は、表示部 4 9 と、表示部 4 9 の上に配置さ

れたタツチパネル部 5 1 と、 を備える。

[0028] タ ツチパネル部 5 1 は、指先等の物体がタツチされるパネル表面 5 5 を有

し、パネル表面 5 5 のタツチされた位置を検 出する装置である。パネル表面

5 5 にタツチされる物体 と して、指先や専用ペ ン等がある。タツチパネル部

5 1 の方式 と しては、抵抗膜方式や静電容量方式等の各種方式がある。

[0029] 表示部 4 9 は、所定画像 を含む画面を表示する。所定画像 とは、指先等の



物体により、パネル表面 5 5 を介 して押下される画像である。所定画像 とし

て、アイコンや、数字等入力に用いるソフ トキ一等が挙げられる。表示部 4

9 は、液晶デ ィスプレイやブラズマデ ィスプレイにより実現される。

[0030] 画面データ記憶部 4 7 は、表示部 4 9 に表示される画面を示すデータ、そ

の画面に含まれる所定画像を示すデータ、及び、その画面に含まれる第 1 の

目印画像を示すデータを、予め記憶 している。第 1 の目印画像については、

後で説明する。

[0031 ] 表示制御部 4 5 は、画面データ記憶部 4 7 か ら上記データを読み出 して、

所定画像を含む画面や所定画像及び第 1 の目印画像を含む画面を表示部 4 9

に表示させる制御をする。

[0032] 座標測定部 4 3 は、座標演算部 5 3 、及び、タツチパネル式表示部 4 0 3

の四隅に配置された第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ，S 2 , S 3 , S 4 を備

える。パネル表面 5 5 上の座標平面を規定する方向を第 1 方向及び第 2 方向

とし、パネル表面 5 5 に対 して垂直な方向を第 3 方向とする。本実施形態で

は、第 1 方向を X 軸方向、第 2 方向を y 軸方向、第 3 方向を z 軸方向として

説明する。

[0033] 座標測定部 4 3 は、パネル表面 5 5 の上方にある指先等の物体について、

その物体 とパネル表面 5 5 との距離が所定値以下になれば、物体の位置の変

化に応 じて物体の位置を測定する。座標測定部 4 3 は、物体の位置を示す X

座標、 y 座標及び z 座標 を測定することにより、その物体の位置を測定する

[0034] 図 5 A 及び図 5 B は、パネル表面 5 5 の上方にある物体 F までの距離を、

第 1 の測距センサ一 S 1 、第 2 の測距センサ一 S 2 、第 3 の測距センサ一 S

3 、及び、第 4 の測距センサ一 S 4 のそれぞれで測定 している状態を説明す

る模式図である。図 5 A は、タツチパネル式表示部 4 0 3 の上方側か ら物体

F を見た状態を示 し、図 5 B は、タツチパネル式表示部 4 0 3 の側面側か ら

物体 F を見た状態を示 している。物体 F は、指先である。

[0035] 第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ，S 2 , S 3 , S 4 を用いて、パネル表面



5 5 の上方 にある物体 F の位置である物体位置 P を測定で きる理論 について

説明する。

[0036] 図 6 は、物体位置 P、第 1 の測距センサ一 S 1 の位置、第 2 の測距センサ

—S 2 の位置、第 3 の測距センサ一 S 3 の位置、及び、第 4 の測距センサ一

S 4 の位置 を頂点 とする四角錐 Qの平面図である。第 1 の測距センサ一 S 1

の位置 を原点 とする。

[0037] 第 1 の測距センサ一 S 1 と第 2 の測距センサ一 S 2 とは、 y 座標 が同 じ値 （

= 0 )であ り、第 3 の測距センサ一 S 3 と第 4 の測距センサ一 S 4 とは、 y 座

標 が同 じ値である。第 1 の測距センサ一 S 1 と第 4 の測距センサ一 S 4 とは

、 X 座標 が同 じ値 （= 0 )であ り、第 2 の測距センサ一 S 2 と第 3 の測距セン

サ一 S 3 とは、 X 座標 が同 じ値である。物体位置 Pの X 座標 を X 1、 y 座標

を y 1 とする。

[0038] 第 1 の測距センサ一 S 1 を用いて測定 した、第 1 の測距センサ一 S 1 の位

置か ら物体位置 P までの距離 を辺 a と して示す。第 2 の測距センサ一 S 2 を

用いて測定 した、第 2 の測距センサ一 S 2 の位置か ら物体位置 P までの距離

を辺 b と して示す。第 3 の測距センサ一 S 3 を用いて測定 した、第 3 の測距

センサ一 S 3 の位置か ら物体位置 P までの距離 を辺 c と して示す。第 4 の測

距センサ一 S 4 を用いて測定 した、第 4 の測距センサ一 S 4 の位置か ら物体

位置 P までの距離 を辺 d と して示す。

[0039] 四角錐 Qが有する四つの三角形の側面 を、三角形し 三角形 I I、三角形 III

、三角形 I Vとする。三角形 I は、物体位置 P、第 1 の測距センサ一 S 1 の位置

及び第 2 の測距センサ一 S 2 の位置 を頂点 とする三角形である。三角形 Iの三

辺は、辺 a 、辺 b 、第 1 の測距センサ一 S 1 の位置 と第 2 の測距センサ一 S

2 の位置 とを結ぶ辺 e である。辺 a と辺 e とで規定される角度 を角 aeとす

る。

[0040] 三角形 I I は、物体位置 P、第 2 の測距センサ一 S 2 の位置及び第 3 の測距

センサ一 S 3 の位置 を頂点 とする三角形である。三角形 I Iの三辺は、辺 b 、

辺 c 、第 2 の測距センサ一 S 2 の位置 と第 3 の測距センサ一 S 3 の位置 とを



結ぶ辺 f である。辺 b と辺 f とで規定される角度を角 f bとする。

[0041 ] 三角形 III は、物体位置 P、第 3 の測距センサ一 S 3 の位置及び第 4 の測距

センサ一 S 4 の位置を頂点とする三角形である。三角形 III の三辺は、辺 c 、

辺 d 、第 3 の測距センサ一 S 3 の位置 と第 4 の測距センサ一 S 4 の位置 とを

結ぶ辺 g である。

[0042] 三角形 I Vは、物体位置 P、第 4 の測距センサ一 S 4 の位置及び第 1 の測距

センサ一 S 1 の位置を頂点とする三角形である。三角形 I Vの三辺は、辺 d 、

辺 a 、第 4 の測距センサ一 S 4 の位置 と第 1 の測距センサ一 S 1 の位置 とを

結ぶ辺 h である。

[0043] 図 7 は、四角錐 Q を展開 した展開図である。三角形 I の辺 a を辺 a ！、辺 b

を辺 で示す。三角形 I I の辺 b を辺 b , ！、辺 c を辺 C | l で示す。三角形 III

の辺 c を辺 c I、辺 d を辺 づぃ ！で示す。三角形 I Vの辺 d を辺 d , v、辺 a を

辺 a | V で示す。

[0044] 図 8 は、図 7 に示す展開図か ら切 り取 られた三角形 I の平面図である。辺 e

において、 X 座標が X 1 となる位置を位置 A とする。第 1 の測距センサ一 S

1 の位置 と位置 A とを結ぶ辺を辺 」とする。

[0045] 余弦定理より、 c o s a e = ( a , 2 + e 2 - b , 2 ) ( 2 X a , X e ) と

なる。 c o s a e = j a l 、 となるので、 j = a l X c o s a e 、 とな

る。辺 」の長さ、言い換えれば、物体位置 P の X 座標の値である X 1 は、 a ,

X c o s a e 、 となる。

[0046] 図 9 は、図 7 に示す展開図か ら切 り取 られた三角形 I I の平面図である。辺

f において、 y 座標が y 1 となる位置を位置 D とする。第 2 の測距センサ一

S 2 の位置 と位置 D とを結ぶ辺を辺 r とする。

[0047] 余弦定理より、 c o s f b = ( b , , 2 + f 2 - c , , 2 ) ( 2 X b , , X f

) となる。 c o s f b 二 r b となるので、 r 二 b X c o s f b

、 となる。辺 r の長さ、言い換えれば、物体位置 P の y 座標の値である y 1

は、 b X c o s f となる。

[0048] 三角形 I I を使 って、物体位置 P の y 座標 y 1 を求めている。 しか し、 s i



n 2 θ + c o s 2 θ = 1 の公式から、 s i n a e が求まるので、図 6 に示す

三角形I を使っても、物体位置 Pの y 座標 y 1 を求めることができる。よって

、三角形I を使って物体位置 Pの X 座標、 y 座標を求めることができ、三角形

I I を使って物体位置 Pの X 座標、 y 座標を求めることができ、三角形III を使

つて物体位置 Pの X 座標、 y 座標を求めることができ、三角形I Vを使って物

体位置 Pの X 座標、 y 座標を求めることができる。

[0049] 物体位置 Pの z 座標 z 1 の求め方を説明する。図 6 に示す四角錐Q につい

て、物体位置 P を通り、 y 軸方向に平行な方向に沿って切断 し、かつ、物体

位置 P を通り、 X 軸方向に平行な方向に沿って切断 して、切 り出した四角錐

q の立体図が、図 1 0 である。物体位置 Pの座標は、（X 1、 y 1、 z 1 ) で

ある。

[0050] 四角錐 q が有する四つの三角形側面を、三角形V、三角形VI、三角形VII 、

三角形VIII とする。三角形Vは、物体位置 P、第 1 の測距センサ一S 1 の位置

及び位置A を頂点とする三角形であり、図 6 に示す三角形I の一部である。位

置A の座標は、（x 1、 0 、 0 ) である。三角形Vの三辺は、辺 a 、辺 」、物体

位置 P と位置A とを結ぶ辺 i である。

[0051 ] 三角形VI は、物体位置 P、位置A 及び位置 B を頂点とする三角形である。

位置 B の座標は、（x 1、 y 1、 0 ) である。三角形VI の三辺は、辺 i 、辺 I

、物体位置 P と位置 B とを結ぶ辺 k である。

[0052] 三角形VII は、物体位置 P、位置 B及び位置C を頂点とする三角形である。

位置C は、図 6 に示す辺 h 上にある。位置C の座標は、（0 、 y 1、 0 ) であ

る。三角形VII の三辺は、辺 に、物体位置 P と位置C とを結ぶ辺m、位置 B と

位置C とを結ぶ辺 n である。

[0053] 三角形VIII は、物体位置 P、位置C及び第 1 の測距センサ一S 1 の位置を

頂点とする三角形であり、図 6 に示す三角形I Vの一部である。三角形VIII の

三辺は、辺m、辺 a 、位置C と第 1 の測距センサ一S 1 の位置とを結ぶ辺 o

である。

[0054] t a n Z a e = i j なので、 i = j X t a n a e となる。そ して、三



平方の定理（i 2 = I 2 + k 2 ) から、辺 k の長さ、つまり、物体位置 Pの z 座標

z 1 が求まる。

[0055] 以上説明 したように、図 5 に示す第 1 〜第4 の測距センサ一S 1，S 2 ,

S 3 , S 4 を用いて、物体 F までの距離をそれぞれ測定 し、これらの距離を

基にして、物体位置 Pの X 座標、 y 座標、 z 座標をそれぞれ求めることがで

きるので、物体位置 P を測定できる。

[0056] 次に、第 1 の目印画像について、図 3 、図 1 1 A 、図 1 1 B、図 1 2 A、

及び、図 1 2 B を用いて説明する。図 1 1 A 及び図 1 1 B は、物体 F とパネ

ル表面 5 5 との距離が長い場合に、表示部 4 9 に表示される第 1 の目印画像

6 1 を説明する模式図である。図 1 2 A 及び図 1 2 B は、物体 F とパネル表

面 5 5 との距離が短い場合に、表示部 4 9 に表示される第 1 の目印画像 6 1

を説明する模式図である。図 1 1 A 及び図 1 2 A は、タツチパネル式表示部

4 0 3 を上方から見た状態を示 し、図 1 1 B及び図 1 2 B は、タツチパネル

式表示部 4 0 3 を側方から見た状態を示 している。

[0057] 表示部 4 9 には、第 1 の目印画像 6 1及び複数の所定画像 6 3 (例えば、ァ

イコン）が表示されている。第 1 の目印画像 6 1 は、点線の二重円の画像であ

る。点線の画像に限らず、実線の画像でもよいし、二重円の画像に限らず、

—つの円の画像でもよい。

[0058] 表示制御部 4 5 によって、複数の所定画像 6 3 が表示部 4 9 に表示された

状態で、座標測定部 4 3 は、パネル表面 5 5 の上方にある物体 F について、

物体位置 P を示す X 座標、 y 座標、 z 座標を測定する。 z 座標が所定値以下

、すなわち、物体 F とパネル表面 5 5 との距離が所定距離 (例えば、 1 0 c m

)以下になると、表示制御部 4 5 は、複数の所定画像 6 3 に加えて第 1 の目印

画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させる。

[0059] 第 1 の目印画像 6 1 は、物体位置 Pの X 座標とy 座標とで定められる位置

を中心とし、その位置の周囲を規定 している。

[0060] 物体位置 Pの z 座標の値が小さくなるにしたがって、すなわち、物体 F と

パネル表面 5 5 との距離が短 くなるにしたがって、表示制御部 4 5 は、第 1



の目印画像 6 1 で規定される領域が徐 々に（リニアに）小さ くなるように、第

1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させる。

[0061 ] 物体位置 P の z 座標の値がゼロ、すなわち、物体 F がパネル表面 5 5 にタ

ツチ したときに、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 で規定される領域

が最小になるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させる。

[0062] 図 1 1 A 及び図 1 1 B に示すように、物体 F をパネル表面 5 5 か ら遠ざけ

た状態か ら、図 1 2 A 及び図 1 2 B に示すように、物体 F をパネル表面 5 5

に近づけると、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 で規定される領域が

徐 々に小さ くなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させる。

逆に、図 1 2 A 及び図 1 2 B に示すように、物体 F をパネル表面 5 5 に近づ

けた状態か ら、図 1 1 A 及び図 1 1 B に示すように、物体 F をパネル表面 5

5 か ら遠ざけると、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 で規定される領

域が徐 々に大 きくなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させ

る。

[0063] 表示制御部 4 5 は、比較的大 きい物体 F (例 えば、手のひ ら）の場合、第 1

の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させない。 これについて説明する。図 1

3 は、パネル表面 5 5 の上方にある比較的大 きい物体 F までの距離 を、第 1

〜第 4 の測距センサ一 S 1 ， S 2 , S 3 , S 4 のそれぞれで測定 している状

態を説明する説明図である。 ここでの物体 F は、手 を示 している。

[0064] 第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ， S 2 , S 3 , S 4 は、物体 F までの最短

距離 を測定する。第 1 の測距センサ一 S 1 を用いて測定 した物体 F の位置を

物体位置 P 1 、第 2 の測距センサ一 S 2 を用いて測定 した物体 F の位置を物

体位置 P 2 、第 3 の測距センサ一 S 3 を用いて測定 した物体 F の位置を物体

位置 P 3 、第 4 の測距センサ一 S 4 を用いて測定 した物体 F の位置を物体位

置 P 4 とする。

[0065] 図 1 4 は、第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ， S 2 , S 3 ， S 4 の位置 と、

物体位置 P 1 ， P 2 , P 3 , P 4 とで規定される立体の平面図を示 している

。比較的大 きい物体 F の場合、物体位置が一点に定まらない。 よって、物体



F とパネル表面 5 5 との距離が一つに定まらないので、表示制御部 4 5 は、

第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させない。

[0066] 物体 F の大きさにより、第 1 の目印画像 6 1 を表示するか否かは、次によ

うにして判断することができる。上述 したように、図 6 に示す三角形I を用い

て物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を求めることができ、三角形I I を用

いて物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を求めることができ、三角形III を

用いて物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を求めることができ、三角形I V

を用いて物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を求めることができる。

[0067] 図 3 に示す座標演算部 5 3 は、三角形I を用いて物体位置 Pの X 座標 X 1 を

求める式とy 座標 y 1 を求める式を予め記憶 している。座標演算部 5 3 は、

その式、第 1 の測距センサ一S 1 により測定された物体 F までの距離（= 辺 a

)、及び、第 2 の測距センサ一S 2 により測定された物体 F までの距離（= 辺

b ) を用いて、物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を演算する。

[0068] 座標演算部 5 3 は、三角形I I を用いて物体位置 Pの X 座標 X 1 を求める式

とy 座標 y 1 を求める式を予め記憶 している。座標演算部 5 3 は、その式、

第 2 の測距センサ一S 2 により測定された物体 F までの距離（= 辺 b )、及び

、第 3 の測距センサ一S 3 により測定された物体 F までの距離（= 辺 c ：) を用

いて、物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を演算する。

[0069] 座標演算部 5 3 は、三角形III を用いて物体位置 Pの X 座標 X 1 を求める式

とy 座標 y 1 を求める式を予め記憶 している。座標演算部 5 3 は、その式、

第 3 の測距センサ一S 3 により測定された物体 F までの距離（= 辺 c ) 及び

、第4 の測距センサ一S 4 により測定された物体 F までの距離（= 辺 d ) を用

いて、物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を演算する。

[0070] 座標演算部 5 3 は、三角形I Vを用いて物体位置 Pの X 座標 X 1 を求める式

とy 座標 y 1 を求める式を予め記憶 している。座標演算部 5 3 は、その式、

第4 の測距センサ一S 4 により測定された物体 F までの距離（= 辺 d )、及び

、第 1 の測距センサ一S 1 により測定された物体 F までの距離（= 辺 a ) を用

いて、物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 を演算する。



[0071 ] 以上のように、座標演算部 5 3 は、第 1 〜第 4 の測距センサ一S 1，S 2

，S 3 , S 4 で測定されたそれぞれの距離を辺 a ， b ， c ， d とし、物体位

置 P を頂点とする四つの三角形 I ，Π , III, I Vのそれぞれを用いて、物体位

置 P の X 座標 X 1 及び y 座標 y 1 を算出する。

[0072] 四つの三角形 I ，I I，III ，I Vのそれぞれを用いて算出 した X 座標 X 1 が全

て一致 し、かつ、四つの三角形 I ，I I，III ，I Vのそれぞれを用いて算出 した

y 座標 y が全て一致する条件 (一致条件）を満たす場合、物体位置 P がー点

に疋 る。

[0073] 座標演算部 5 3 は、物体位置 Ρ の ζ 座標 ζ 1 を求める式を、予め記憶 して

いる。座標演算部 5 3 は、一致条件を満たすと判断 した場合、物体位置 口の

ζ 座標 ζ 1 を求める式を用いて、 ζ 座標 ζ 1 を算出する。座標演算部 5 3 は

、物体位置 Ρ の X 座標 X 1、 y 座標 y 1、及び、 z 座標 z 1 のデータを表示

制御部 4 5 に送る。表示制御部 4 5 は、そのデータを基にして、第 1 の目印

画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させる。

[0074] 座標演算部 5 3 は、一致条件を満たすと判断 しない場合、物体位置 P の z

座標 z 1 を算出 しない。物体位置 P の X 座標 X 1、 y 座標 y 1、及び、 z 座

標 z 1 のデ一タは、表示制御部 4 5 に送 られないので、表示制御部 4 5 は、

第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させない。

[0075] 物体 F の大きさにより、第 1 の目印画像 6 1 を表示するか否かを判断する

ために、四つの測距センサ一S 1，S 2 , S 3 , S 4 が用いられている。 し

か し、少なくとも三つの測距センサ一があればよい。これを、第 1 〜第 3 の

測距センサ一S 1，S 2 , S 3 を例にして説明する。図 6 を参照 して、座標

演算部 5 3 は、第 1 の測距センサ一S 1 によって測定された距離（= 辺 a ) と

第 2 の測距センサ一S 2 によって測定された距離（= 辺 b ) とを用いて、上述

したように物体位置 P の X 座標、 y 座標を算出する。

[0076] 同様に、座標演算部 5 3 は、第 2 の測距センサ一S 2 によって測定された

距離（= 辺 b ) と第 3 の測距センサ一S 3 によって測定された距離（= 辺 c ) と

を用いて、上述 したように物体位置 P の X 座標、 y 座標を算出する。これに



より、 x 座標 と y 座標の組み合わせが二つ求まる。

[0077] 座標演算部 5 3 は、二つの組み合わせにおいて、 X 座標が全て一致 し、か

つ、 y 座標が全て一致する条件を満たす場合、 z 座標 を算出 し、一致条件を

満たさない場合、 z 座標 を算出 しない。

[0078] 第 1 実施形態に係る表示装置 3 の動作について、図 3 、図 1 1 A 、図 1 1

B 、図 1 2 A 、図 1 2 B 、図 1 5 及び図 1 6 を用いて説明する。図 1 5 及び

図 1 6 は、その動作を説明するフローチヤ一 卜である。表示部 4 9 において

、画面の表示が消された状態か ら説明する。所定画像 6 3 は、 アイコンを例

に説明する。表示制御部 4 5 は、省エネルギーのために、予め定め られた条

件になれば、表示部 4 9 において、画面の表示を消 した状態に制御する（ステ

ップS 1 )。

[0079] 第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ，S 2 , S 3 , S 4 のいずれによっても、

物体 F が検知されない場合 （ステ ップS 2 で N o )、ステ ップS 1 に戻る。

[0080] 第 1 〜第 4 の測距センサ一 S 1 ，S 2 , S 3 , S 4 の少な くとも一つによ

つて、物体 F が検知された場合 （ステ ップS 2 で Y e s ：) 、表示制御部 4 5 は

、図 1 1 A に示す複数の所定画像 6 3 を含む画面を表示部 4 9 に表示させる（

ステ ップS 3 )。 この時点では、第 1 の目印画像 6 1 は表示されていない。

[0081 ] 表示制御部 4 5 によって、複数の所定画像 6 3 が表示部 4 9 に表示された

状態で、座標測定部 4 3 は、物体位置 P がー点に定まるか否かを判断する（ス

テ ツプS 4 )。物体位置 P が一点に定まると判断されない場合 （ステ ツプS 4

で N o )、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示させな

し、（ステ ップS 5 )。そ して、ステ ップS 3 に戻る。

[0082] 座標測定部 4 3 は、物体位置 P がー点に定まると判断 した場合 （ステ ップS

4 で Y e s ：) 、物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が所定距離 (例えば、 1

0 c m ) 以下か否かを判断する（ステ ップS 6 )。

[0083] 物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が所定距離以下と判断されない場合 (

ステ ップS 6 で N o )、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9

に表示させない（ステ ツプS 5 )。



[0084] 物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が所定距離以下と判断された場合（ス

テツプS 6 でY e s ；) 、表示制御部 4 5 は、図 1 1 A に示すように、第 1 の目

印画像 6 1 を複数の所定画像 6 3 と共に表示部 4 9 に表示させる（ステップS

7 )。

[0085] 座標測定部 4 3 は、物体位置 Pが変化 したか否か判断する（ステップS 8 )

。物体位置 Pが変化 しない場合（ステップS 8 でN o )、ステップS 8 が繰 り

返される。

[0086] 物体位置 Pが変化 した場合（ステツプS 8 でY e s ) 座標測定部 4 3 は、

物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が短 くなつたか否かを判断する（ステツ

プS 9 )。

[0087] 物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が短 くなつたと判断された場合（ステ

ップS 9 でY e s ；) 、表示制御部 4 5 は、図 1 2 A に示すように、第 1 の目印

画像 6 1 で規定される領域が小さくなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示

部 4 9 に表示させる（ステツプS 1 0 )。

[0088] タツチパネル部 5 1 が、パネル表面 5 5 に物体 F がタツチ したことを検知

しない場合（ステップS 1 1 で N o )、ステップS 8 に戻る。

[0089] タツチパネル部 5 1 が、パネル表面 5 5 に物体 F がタツチ したことを検知

した場合（ステップS 1 1 でY e s ；) 、表示制御部 4 5 は、表示部 4 9 の画面

を所定の画面に切 り換える（ステップS 1 2 )。詳 しくは、パネル表面 5 5 が

タツチされることにより、パネル表面 5 5 を介 して押下された所定画像 6 3 (

アイコン）の機能を実行するための画面を表示部 4 9 に表示させる。すなわち

、表示制御部 4 5 は、表示制御において、複数の所定画像 6 3 を含む第 1 の

画面を表示部 4 9 に表示させている。タツチパネル部 5 1 が、複数の所定画

像 6 3 のうち、いずれかの画像上のパネル表面 5 5 に物体 F がタツチ したこ

とを検知 したとき、表示制御部 4 5 は、表示制御において、表示部 4 9 に表

示させる画面を、第 1 の画面から、物体 F がタツチ したパネル表面 5 5 下の

所定画像 6 3 に割り当てられた第 2 の画面に切 り替える。

[0090] 座標測定部 4 3 が、物体位置 P とパネル表面 5 5 との距離が大きくなつた



と判断 した場合 （ステ ップS 9 で N o )、表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像

6 1 で規定される領域が大 きくなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4

9 に表示させる（ステ ップS 1 3 )。そ して、ステ ップS 8 に戻る。

[0091 ] 第 1 実施形態の主な効果を説明する。第 1 実施形態に係る表示装置 3 では

、図 5 A 及び図 5 B に示すように、パネル表面 5 5 か ら所定距離内にある物

体 F (例 えば、指先）の位置の変化に応 じて、物体位置 P を示す X 座標、 y 座

標、及び、 z 座標 を測定する。そ して、図 1 1 A 及び図 1 1 B に示すように

、 X 座標 と y 座標 とで定め られる位置の周囲を規定する第 1 の目印画像 6 1

を、押下される対象 となる所定画像 6 3 と共に表示部 4 9 に表示する。 z 座

標が小さ くなるに したがって、すなわち、物体 F がパネル表面 5 5 に近づ く

に したがって、図 1 2 A 及び図 1 2 B に示すように、第 1 の目印画像 6 1 で

規定される領域が小さ くなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表

示する。

[0092] 従 って、第 1 実施形態に係る表示装置 3 によれば、第 1 の目印画像 6 1 で

規定される領域が、押下 したい所定画像 6 3 と重なる状態を保 って、物体 F

をパネル表面 5 5 に近づけてパネル表面 5 5 にタツチすることにより、 ミス

タツチを防止できる。

[0093] また、タツチパネル式表示部 4 0 3 は、図 1 1 A 及び図 1 1 B に示すよう

に、パネル表面 5 5 のタツチされた位置を検知する透明のタツチパネル部 5

1 を、表示部 4 9 の上に載せた構造を有 している。表示部 4 9 と指先等の物

体 F との間に、タツチパネル部 5 1 が存在するので、指先等の物体 F と所定

画像 6 3 との距離は、指先等の物体 F とパネル表面 5 5 との距離 と異なる。

タツチパネル式表示部 4 0 3 では、所定画像 6 3 を見なが らタツチパネル部

5 1 のパネル表面 5 5 にタツチするので、指先等の物体 F がパネル表面 5 5

にいつタツチするのか、少 し分か り難い。

[0094] 第 1 実施形態に係る表示装置 3 によれば、上述 したように、指先等の物体

F がパネル表面 5 5 に近づ くに したがって、第 1 の目印画像 6 1 で規定され

る領域が小さ くなるように、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表示する。



よって、第 1 の目印画像 6 1 を見ることにより、指先等の物体 F とパネル表

面 5 5 との距離感を視覚的に認識することができる。

[0095] 第 1 の実施形態は、さらに次の効果を有する。表示制御部 4 5 は、表示部

4 9 において所定画像 6 3 を含む画面の表示を消 した状態で、第 1 〜第4 の

測距センサ一S 1，S 2 , S 3 , S 4 により物体 F が検知された場合、所定

画像 6 3 を含む記画面を表示部 4 9 に表示させている（ステツプS 1，S 2 ,

S 3 )。

[0096] このように、第 1実施形態では、表示部 4 9 において、画面の表示が消さ

れた状態から画面を表示する状態に復帰させるスィッチとして、第 1 〜第4

の測距センサ一S 1，S 2 , S 3 , S 4 を用いている。従って、第 1実施形

態によれば、近接センサ一を新たに設けることなく、表示部 4 9 において、

画面の表示が消された状態から画面を表示する状態に復帰させることができ

る。

[0097] 第 1 の目印画像 6 1 は、二重円の画像に限らず、物体位置 Pの X 座標とy

座標とで定められる位置の周囲を規定できる画像であればよい。第 1 の目印

画像 6 1 の他の例として、 X 座標と y 座標とで定められる位置の四方に位置

する四つの三角形画像が挙げられる。図 1 7 は、物体 F とパネル表面 5 5 と

の距離が長い場合に、第 1 の目印画像 6 5 の他の例が表示部 4 9 に表示され

た状態を示すタツチパネル式表示部 4 0 3 の平面図である。図 1 8 は、物体

F とパネル表面 5 5 との距離が短い場合に、第 1 の目印画像 6 5 の他の例が

表示部 4 9 に表示された状態を示すタツチパネル式表示部 4 0 3 の平面図で

ある。

[0098] 第 1 の目印画像 6 5 は、四つの三角形画像 6 5 a ，6 5 b ，6 5 c ，6 5

d により構成される。三角形画像 6 5 a と三角形画像 6 5 b とが、 y 軸方向

に沿って配置されている。三角形画像 6 5 c と三角形画像 6 5 d とが、 X 軸

方向に沿って配置されている。三角形画像 6 5 a の頂点と三角形画像 6 5 b

の頂点とを結ぶ線と、三角形画像 6 5 c の頂点と三角形画像 6 5 d の頂点と

を結ぶ線との交点が、物体位置 Pの X 座標 X 1、 y 座標 y 1 となる。



[0099] 次に、第 2 実施形態に係る表示装置 3 について、第 1実施形態に係る表示

装置 3 との相違を中心にして説明する。第 2 実施形態では、第 1 の目印画像

6 1 に加えて第 2 の目印画像が表示部 4 9 に表示される。

[01 00] 図 1 9 A 及び図 1 9 B は、物体 F とパネル表面 5 5 との距離が長い場合に

、表示部 4 9 に表示される第 1 の目印画像 6 1及び第 2 の目印画像 6 7 を説

明する模式図である。図 2 O A 及び図 2 0 B は、物体 F とパネル表面 5 5 と

の距離が短い場合に、表示部 4 9 に表示される第 1 の目印画像 6 1及び第 2

の目印画像 6 7 を説明する模式図である。図 1 9 A 及び図 2 O A は、タツチ

パネル式表示部 4 0 3 を上方から見た状態を示 し、図 1 9 B及び図 2 0 B は

、タツチパネル式表示部 4 0 3 を側方から見た状態を示 している。

[01 0 1 ] 表示部 4 9 には、第 1 の目印画像 6 1、第 2 の目印画像 6 7 及び複数の所

定画像 6 3 を含む画面が表示されている。この画面は、図 3 に示す表示制御

部 4 5 によって表示部 4 9 に表示される。第 1 の目印画像 6 1及び複数の所

定画像 6 3 は、図 1 1 A 及び図 1 2 A で示される第 1 の目印画像 6 1及び複

数の所定画像 6 3 と同じである。

[01 02] 第 2 の目印画像 6 7 は、物体位置 Pの X 座標 X 1 とy 座標 y 1 とで定めら

れる位置を示す画像である。第 2 の目印画像 6 7 は、 X 軸を示す線画像 6 7

a (第 1方向に延びる一本の線画像）とy 軸を示す線画像 6 7 b (第 2 方向に延

びる一本の線画像）とにより構成される。

[01 03] 第 2 の目印画像 6 7 のデータは、図 3 に示す画面データ記憶部 4 7 に予め

記憶されている。表示制御部 4 5 は、第 1 の目印画像 6 1 を表示部 4 9 に表

示させる場合、第 1 の目印画像 6 1 と共に第 2 の目印画像 6 7 を表示部 4 9

に表示させる。

[01 04] 第 2 実施形態に係る表示装置 3 は、第 1実施形態に係る表示装置 3 が有す

る効果に加えて、次の効果を有する。指先等の物体 F とパネル表面 5 5 との

距離が長い場合、その距離が短い場合と比べて、第 1 の目印画像 6 1 で規定

される領域が大きいので、物体 F がパネル表面 5 5 のどの位置の上方にある

のか分かりにくい。第 2 実施形態によれば、 X 座標 X 1 と y 座標 y 1 とで定



め られる位置 を示す第 2 の 目印画像 6 7 を、第 1 の 目印画像 6 1 及び所定画

像 6 3 と共 に表示するので、物体 F とパネル表面 5 5 との距離が長い場合で

も、物体 F がパネル表面 5 5 の どの位置の上方 にあるのか分かる。

なお、第 2 の 目印画像の他 の例 と して、 X 座標 と y 座標 とで定め られる位

置 を示す点画像がある。



請求の範囲

[ 請求項 1] タ ツチされるパネル表面 を有 し、前記パネル表面のタ ツチされた位

置 を検 出するタ ツチパネル部 と、

前記パネル表面 を介 して押下される所定画像 を表示する表示部 と、

前記パネル表面上の座標平面 を規定する方向を第 1 方向及び第 2 方

向 と し、前記パネル表面 に対 して垂直な方向を第 3 方向 と し、前記パ

ネル表面か ら所定距離 内にある物体の位置の変化 に応 じて、前記物体

の位置 を示す前記第 1 方向の座標、前記第 2 方向の座標、及び、前記

第 3 方向の座標 を測定する座標測定部 と、

前記座標測定部 によって前記第 1 方向の座標、前記第 2 方向の座標

、及び、前記第 3 方向の座標 が測定された とき、前記第 1 方向の座標

と前記第 2 方向の座標 とで定め られる位置の周囲を規定する第 1 の 目

印画像 を、前記所定画像 と共 に前記表示部 に表示 させ、前記第 3 方向

の座標 が小 さ くなるに したが って、前記第 1 の 目印画像で規定される

領域が小 さ くなるように、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 さ

せ る表示制御 を実行する表示制御部 と、 を備 える表示装置。

[ 請求項2] 前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 1 方向の座標 と

前記第 2 方向の座標 とで定め られる位置 を示す第 2 の 目印画像 を、前

記第 1 の 目印画像及び前記所定画像 と共 に前記表示部 に表示 させ る請

求項 1 に記載の表示装置。

[ 請求項3] 前記第 2 の 目印画像 は、前記第 1 方向に延び る一本の線画像 と前記

第 2 方向に延び る一本の線画像 とを含む請求項 2 に記載の表示装置。

[ 請求項4] 前記座標測定部 は、互いに離 して配置 され、前記物体 との距離 をそ

れぞれ測定する三つ以上の複数の測距センサ一 と、前記複数の測距セ

ンサ一で測定されたそれぞれの距離 を用いて、前記第 1 方向の座標 と

前記第 2 方向の座標 との組み合わせ を複数算出する座標演算部 と、 を

含み、

前記座標測定部 は、前記複数の組み合わせ において、前記第 1 方向



の座標 が全て一致 し、かつ、前記第 2 方向の座標 が全て一致する条件

を満たす場合、前記第 3 方向の座標 を算出 し、前記条件 を満たさない

場合、前記第 3 方向の座標 を算出せず、

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 3 方向の座標 が

算出された場合、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ、前記

第 3 方向の座標 が算出されない場合、前記第 1 の 目印画像 を前記表示

部 に表示 させない請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示部 において前記所定画像 を含む画面の

表示 を消 した状態で、前記複数の測距センサ一の少な くとも一つによ

り前記物体が検知 された場合、前記画面 を前記表示部 に表示 させ る請

求項 4 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記所定画像 を含む第

1 の画面 を前記表示部 に表示 させてお り、

前記タ ツチパネル部が、前記所定画像上の前記パネル表面 に前記物

体がタ ツチ した ことを検知 した とき、前記表示制御部 は、前記表示制

御 において、前記表示部 に表示 させ る画面 を、前記第 1 の画面か ら、

前記所定画像 に割 り当て られた第 2 の画面 に切 り替 える請求項 1 に記

載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 3 方向の座標 が

大 きくなるに したが って、前記第 1 の 目印画像で規定される領域が大

きくなるように、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ る請求

項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、複数の前記所定画像 を

前記表示部 に表示 させ る請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記所定画像 を前記表

示部 に表示 させた状態で、前記第 3 方向の座標 が所定値以下になれば

、前記所定画像 に加 えて前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ

る請求項 1 に記載の表示装置。



前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 3 方向の座標 が

小 さ くなるに したが って、前記第 1 の 目印画像で規定される領域が徐

々 に小 さ くなるように、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ

る請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記所定画像 と してァ

ィコンを前記表示部 に表示 させ る請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記所定画像 と してソ

フ 卜キーを前記表示部 に表示 させ る請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 1 の 目印画像 と

して円の画像 を前記表示部 に表示 させ る請求項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 1 の 目印画像 と

して、前記第 1 方向の座標 と前記第 2 方向の座標 とで定め られる位置

の四方 に位置する四つの三角形画像 を、前記表示部 に表示 させ る請求

項 1 に記載の表示装置。

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 1 方向の座標 と

前記第 2 方向の座標 とで定め られる位置 を示す第 2 の 目印画像、前記

第 1 の 目印画像、及び、複数の前記所定画像 を含む第 1 の画面 を前記

表示部 に表示 させ、

前記タ ツチパネル部が、前記複数の所定画像の うち、 いずれかの画

像上の前記パネル表面 に前記物体がタ ツチ した ことを検知 した とき、

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記表示部 に表示 させ る

画面 を、前記第 1 の画面か ら、前記物体がタ ツチ した前記パネル表面

下の前記所定画像 に割 り当て られた第 2 の画面 に切 り替 え、

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 3 方向の座標 が

大 きくなるに したが って、前記第 1 の 目印画像で規定される領域が大

きくなるように、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ る請求

項 1 に記載の表示装置。

前記座標測定部 は、互いに離 して配置 され、前記物体 との距離 をそ



れぞれ測定する三つ以上の複数の測距センサ一 と、前記複数の測距セ

ンサ一で測定されたそれぞれの距離 を用いて、前記第 1 方向の座標 と

前記第 2 方向の座標 との組み合わせ を複数算出する座標演算部 と、 を

含み、

前記座標測定部 は、前記複数の組み合わせ において、前記第 1 方向

の座標 が全て一致 し、かつ、前記第 2 方向の座標 が全て一致する条件

を満たす場合、前記第 3 方向の座標 を算出 し、前記条件 を満たさない

場合、前記第 3 方向の座標 を算出せず、

前記表示制御部 は、前記表示制御 において、前記第 3 方向の座標 が

算出された場合、前記第 1 の 目印画像 を前記表示部 に表示 させ、前記

第 3 方向の座標 が算出されない場合、前記第 1 の 目印画像 を前記表示

部 に表示 させない請求項 1 5 に記載の表示装置。

[ 請求項 17 ] 前記表示制御部 は、前記表示部 において前記複数の所定画像 を含む

画面の表示 を消 した状態で、前記複数の測距センサーの少な くとも一

つによ り前記物体が検知 された場合、前記画面 を前記表示部 に表示 さ

せ る請求項 1 6 に記載の表示装置。

[ 請求項 18 ] 請求項 1 に記載の表示装置 を含む操作部 を備 える画像形成装置。





























INTERNATIONAL SEARCH REPORT International application No.

I PCT / JP2 0 1 4 / 0 0 1 4 7 8
A . CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER
G 0 6F3/0 4 8 1 ( 2 0 1 3 . 0 1 ) , G 0 6F3/0 4 8 8 ( 2 0 1 3 . 0 1 )

According to International Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPC

B . FIELDS SEARCHED

Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols)
G 0 F 3 / 0 4 8 1 , G 0 F 3 / 0 4 8 8

Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched
Jitsuyo Shinan Koho 1922-1996 Jitsuyo Shinan Toroku Koho 1996-2014

Kokai Jitsuyo Shinan Koho 1971-2014 Toroku Jitsuyo Shinan Koho 1994-2014

Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practicable, search terms used)

C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category* Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.

X J P 2 0 1 3 - 1 0 0 A ( Shimane -Ken ) , - f - 1 5 , 1 8

Y 2 4 January 2 0 1 3 ( 2 . 0 1 . 2 0 1 3 ) , 3

A part cularly , paragraphs [ 0 0 4 4 ] t o [ 0 0 5 ] 4 - 5 , 1 - 1 7

( a m i l y ： none )

Y J P 2 0 0 - 2 3 5 8 5 9 A ( Yamaha Corp -

A 0 7 September 2 0 0 ( 0 7 . 0 9 . 2 0 0 ) , 4 - 5 , 1 - 1 7

part cularly , fig . 1 1

( a m i l y ： none )

Further documents are listed in the continuation of Box C. I I See patent family annex.

Special categories of cited documents: 'T" later document published after the international filing date or priority
"A" document defining the general state of the art which i s not considered to date and not in conflict with the application but cited to understand

be of particular relevance the principle or theory underlying the invention

"E" earlier application or patent but published on or after the international filing Χ" document of particular relevance; the claimed invention cannot be
date considered novel or cannot be considered to involve an inventive

"L" document which may throw doubts on priority claim(s) or which i s step when the document i s taken alone
cited to establish the publication date of another citation or other Ύ " document of particular relevance; the claimed invention cannot be
special reason (as specified) considered to involve an inventive step when the document i s

"O" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or other means combined with one or more other such documents, such combination
"p" being obvious to a person skilled in the artdocument published prior to the international filing date but later than the

priority date claimed '&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search Date of mailing of the international search report
0 3 Apri l , 2 0 1 4 ( 0 3 . 0 4 . 1 4 ) 1 5 Apri l , 2 0 1 4 ( 1 . 0 . 1 4 )

Name and mailing address of the ISA/ Authorized officer
Japane s e Patent Offi c e

Facsimile N Telephone No.
Form PCT/ISA/210 (second sheet) (July 2009)



国際調査報告 国際出願番号 P C T J P 2 0 1 4 0 0 1 4 7 8

発 明の属す る分野の分類 （国際特許分類 （I P C ) )

Int.Cl. G06F3/0481 (2013. 01) i , G06F3/0488 (2013. 01) i

B . _ 調査 を行った分野
調査 を行 った最小限資料 （国際特許分類 （I P C ) )

Int.Cl. G06F3/0481, G06F3/0488

最小限資料以外の資料で調査 を行 った分野に含ま

日本国実用新案公報 9 2 2
日本国公 開実用新案公報 9 7 1
日本国実用新案登録公報 9 9 6
日本国登録実用新案公報 9 9 4 221

ooo9
国際調査で使用 した電子デ -ス （デー タベー ス の9111名称、調査 に使用 した用語 )

4446
年年年年

C . 関連す ると認 め られ る文献
引用文献の 関連す る

引用文献名 及び一部の箇所が関連す るときは、その関連す る箇所の表示 請求項の番号

X JP 2013-16060 A (島根県) 2013. 01. 24, 特に第 44-65 段落 ( フ ァ 1-2, 6-15, 18

Y リーなし） 3

A 4-5, 16-17

Y JP 2006-235859 A (ャ 株式会社）2006. 09. 07, 特に第 11 図 （フ 3

A 了 ミリーなし） 4-5, 16-17

c 欄の続 きにも文献が列挙 されてい る リーに関す る別紙 を参照。

* 引用文献 の 日の後に公表 された文献
「A 」特 に関連のある文献ではな く、一般的技術水準 を示す 「T 」国際出願 日又は優先 日後 に公表 された文献であって

もの 出願 と矛盾す るもの で はな く、発 明の原理又は理論
「E 」国際出願 日前の出願 または特許 であるが、国際出願 日 の理解 のために引用す るもの

以後 に公表 されたもの 「X 」特に関連のある文献であって、当該文献のみで発 明
「L 」優先権主張に疑義 を提起す る文献又は他 の文献の発行 の新規性又は進歩性がない と考 え られ るもの

日若 しくは他 の特別 な理 由を確 立す るために引用す 「Y 」特に関連のある文献であって、当該文献 と他の 1 以
る文献 （理 由を付す） 上の文献 との、当業者 に とって 自明である組合せ に

「0 」 口頭による開示、使用、展示等に言及す る文献 よって進歩性 がない と考 え
「P 」国際出願 日前で、かつ優先権の主張の基礎 となる出願 「& 」同一パ テ ン トフ ァ ミ リー 文献

国際調査 を完了 した 日 国際調査報告の発送 日
0 3 . 0 4 . 2 0 1 4 5 . 0 4 . 2 0 1 4

国際調査機 関の名称及びあて先 特許庁審査官 （権限 職員 ) 5 E 3 3 5 0

日本 国特許庁 （I S A J Ρ ) 岩崎 志保
郵便番号 1 0 0 — 8 9 1 5

東京都千代 田区霞が関三丁 目4 番 3 号 電話番号 0 3 — 3 5 8 内線 3 5 2

様式 P C T I S A 2 1 0 (第 2 ページ） （2 0 0 9 年 7 月）


	abstract
	description
	claims
	drawings
	wo-search-report
	wo-search-report

