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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に設けられた車載用装置の操作部を操作する操作者が、前記車両の運転者及び助手
席の搭乗者のいずれであるかを判定する操作者判定装置であって、
　前記操作者の手または腕の位置を検出し、検出信号を出力する超音波センサと、
　前記超音波センサから出力される検出信号に基づいて、前記操作者が前記助手席の搭乗
者のみであるか否かを判定する判定手段と、
を備え、
　前記超音波センサは、狭指向性であり、
　前記運転者及び前記助手席の搭乗者に対して超音波を送信可能な位置に、前記超音波セ
ンサを移動させる移動手段をさらに備えたことを特徴とする操作者判定装置。
【請求項２】
　前記超音波センサは複数個設けられており、前記運転者の手または腕の位置を検出する
超音波センサと前記助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少な
くとも１個ずつ備えられていることを特徴とする請求項１に記載の操作者判定装置。
【請求項３】
　複数個の前記超音波センサがアレイ状に配列して形成されており、前記各超音波センサ
から送信される超音波の位相差を制御可能に構成されていることを特徴とする請求項１に
記載の操作者判定装置。
【請求項４】
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　前記車載用装置は、ナビゲーション装置であることを特徴とする請求項１ないし請求項
３のいずれか１つに記載の操作者判定装置。
【請求項５】
　前記超音波センサは、前記ナビゲーション装置の表示画面の裏面に設けられていること
を特徴とする請求項４に記載の操作者判定装置。
【請求項６】
　前記超音波センサは、前記表示画面に表示され、前記ナビゲーション装置の操作を行う
操作部として機能することを特徴とする請求項５に記載の操作者判定装置。
【請求項７】
　車両に設けられ、
　前記車両の運転者または助手席の搭乗者が操作可能な操作部と、
　前記操作部に対する操作に基づいて所定の電気的制御を行う制御部と、
　前記操作部を操作する操作者の手または腕の位置を検出し、検出信号を出力する超音波
センサと、
　前記超音波センサから出力される検出信号に基づいて、前記操作者が前記助手席の搭乗
者のみであるか否かを判定する判定手段と、
　前記車両の走行中に、前記操作部に対する特定の操作に基づいて前記制御部が実行する
機能を停止し、前記判定手段が、前記操作者が前記助手席の搭乗者のみであると判定した
場合に、前記制御部が実行する機能の停止を解除する操作制御手段と、
を備え、
　前記超音波センサは、狭指向性であり、
　前記運転者及び前記助手席の搭乗者に対して超音波を送信可能な位置に、前記超音波セ
ンサを移動させる移動手段を備えたことを特徴とする車載用装置。
【請求項８】
　前記超音波センサは複数個設けられており、前記運転者の手または腕の位置を検出する
超音波センサと前記助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少な
くとも１個ずつ備えられていることを特徴とする請求項７に記載の車載用装置。
【請求項９】
　複数個の前記超音波センサがアレイ状に配列して形成されており、前記各超音波センサ
から送信される超音波の位相差を制御可能に構成されていることを特徴とする請求項７に
記載の車載用装置。
【請求項１０】
　前記車載用装置は、ナビゲーション装置であることを特徴とする請求項７ないし請求項
９のいずれか１つに記載の車載用装置。
【請求項１１】
　前記超音波センサは、前記ナビゲーション装置の表示画面の裏面に設けられていること
を特徴とする請求項１０に記載の車載用装置。
【請求項１２】
　前記超音波センサは、前記表示画面に表示され、前記ナビゲーション装置の操作を行う
操作部として機能することを特徴とする請求項１１に記載の車載用装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、ナビゲーション装置等の車載用装置の操作者を判定する操作者判定装置及
び操作者判定装置を備えた車載用装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来の車載用ナビゲーション装置（カーナビゲーション）等の各種装置において、通常
、操作する者は各種装置に設けられた表示画面を見ながら操作を行うため、危険防止のた
めに、車両の走行中には運転者が、例えば、カーナビゲーション装置の目的地入力など複
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雑な操作ができないように制御されている。
　一方、助手席の搭乗者が車両の走行中にカーナビゲーション装置を操作しても安全運転
に支障がないため、助手席の搭乗者が走行中にナビゲーション装置を操作することができ
れば、走行中に目的地を変更できたり、目的地に行く前に立ち寄りたい場所の情報を集め
たりすることが可能になり、快適なドライブを楽しむことができるようになる。
【０００３】
　そこで、例えば、下記特許文献１に記載の発明では、ＣＭＯＳカメラにより撮像した画
像データに基づいて、ナビゲーション装置が運転席、助手席のいずれの側から操作された
かを判断し、運転者に対してのみ車両走行中における操作制限を適用し、助手席の搭乗者
による操作のみを可能とする操作者判定方法及び操作者判定装置を開示している。
【特許文献１】特開２００２－１３３４０１号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかし、上記特許文献１の操作者判定方法及び操作者判定装置では、ＣＭＯＳカメラに
より撮像した画像データの画像処理等の解析が必要であるため、処理負荷が大きくなるの
で、応答速度が遅くなるという問題があった。また、ＣＭＯＳカメラは、コストが高いと
いう問題もあった。
【０００５】
　そこで、この発明は、低コストで応答速度が早い操作者判定装置及び操作者判定装置を
備えた車載用装置を実現することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　この発明は、上記目的を達成するため、請求項１に記載の発明では、車両に設けられた
車載用装置の操作部を操作する操作者が、前記車両の運転者及び助手席の搭乗者のいずれ
であるかを判定する操作者判定装置であって、前記操作者の手または腕の位置を検出し、
検出信号を出力する超音波センサと、前記超音波センサから出力される検出信号に基づい
て、前記操作者が前記助手席の搭乗者のみであるか否かを判定する判定手段と、を備え、
前記超音波センサは、狭指向性であり、前記運転者及び前記助手席の搭乗者に対して超音
波を送信可能な位置に、前記超音波センサを移動させる移動手段をさらに備える、という
技術的手段を用いる。
【０００７】
　請求項１に記載の発明によれば、超音波センサにより、車載用装置の操作部を操作する
操作者の手または腕の位置を検出し、検出信号を出力し、判定手段により、超音波センサ
から出力される検出信号に基づいて、操作者が助手席の搭乗者のみであるか否かを判定す
ることができる。これにより、操作者が車両の運転者及び助手席の搭乗者のいずれである
かを判定することができる。また、操作者の手または腕の位置の検出に超音波センサを用
いるため、信号の処理負荷を小さくすることができるとともに、低コストで作製すること
ができる。
　また、超音波センサは、狭指向性であるため、運転席側及び助手席側のいずれから反射
してきた超音波かを正確に区別して検出することができる。
　また、運転者及び助手席の搭乗者に対して超音波を送信可能な位置に、超音波センサを
移動させる移動手段を備えているため、１個の超音波センサにより、運転席側と助手席側
との両方の操作者の検出を行うことができるので、超音波センサの数を減じることができ
る。
【０００８】
　請求項２に記載の発明では、請求項１に記載の操作者判定装置において、前記超音波セ
ンサは複数個設けられており、前記運転者の手または腕の位置を検出する超音波センサと
前記助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少なくとも１個ずつ
備えられている、という技術的手段を用いる。
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【０００９】
　請求項２に記載の発明によれば、運転者の手または腕の位置を検出する超音波センサと
助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少なくとも１個ずつ備え
られているため、各超音波センサにより運転席側及び助手席側のいずれから反射してきた
超音波かを正確に区別して検出することができる。
【００１２】
　請求項３に記載の発明では、請求項１に記載の操作者判定装置において、複数個の前記
超音波センサがアレイ状に配列して形成されており、前記各超音波センサから送信される
超音波の位相差を制御可能に構成されている、という技術的手段を用いる。
【００１３】
　請求項３に記載の発明によれば、複数個の超音波センサがアレイ状に配列して形成され
ており、各超音波センサから送信される超音波の位相差を制御可能に構成されているため
、超音波センサの超音波の位相差を制御して送信することにより、各超音波の干渉により
特定方向に強められた超音波を進行させることができる。これにより、超音波センサを狭
指向性にするとともに、所定の方向に超音波を走査することができる。
【００１４】
　請求項４に記載の発明では、請求項１ないし請求項３のいずれか１つに記載の操作者判
定装置において、前記車載用装置は、ナビゲーション装置である、という技術的手段を用
いる。
【００１５】
　請求項４に記載の発明によれば、操作者判定装置をナビゲーション装置に適用すること
ができる。これにより、例えば、車両の走行中に運転者がナビゲーション装置を操作しよ
うとした場合に、操作者判定装置により操作者が助手席の搭乗者のみではないという判定
を行うことができる。
【００１６】
　請求項５に記載の発明では、請求項４に記載の操作者判定装置において、前記超音波セ
ンサは、前記ナビゲーション装置の表示画面の裏面に設けられている、という技術的手段
を用いる。
【００１７】
　請求項５に記載の発明によれば、超音波センサは、ナビゲーション装置の表示画面の裏
面に設けられているため、超音波センサにより発生した超音波は、表示画面を伝達媒体と
して、送受信され、操作者の検出に用いることができる。これにより、超音波センサが外
部から視認できないため、意匠性に優れた操作者判定装置を製造することができる。
【００１８】
　請求項６に記載の発明では、請求項５に記載の操作者判定装置において、前記超音波セ
ンサは、前記表示画面に表示され、前記ナビゲーション装置の操作を行う操作部として機
能する、という技術的手段を用いる。
【００１９】
　請求項６に記載の発明によれば、超音波センサは、表示画面に表示され、ナビゲーショ
ン装置の操作を行う操作部として機能するため、１個の超音波センサが、超音波の送受信
と操作部という２つの機能を兼ね備えることになるので、部品の数を減らすことができ、
コスト低減と省スペースに寄与することができる。
【００２２】
　請求項７に記載の発明では、車両に設けられ、前記車両の運転者または助手席の搭乗者
が操作可能な操作部と、前記操作部に対する操作に基づいて所定の電気的制御を行う制御
部と、前記操作部を操作する操作者の手または腕の位置を検出し、検出信号を出力する超
音波センサと、前記超音波センサから出力される検出信号に基づいて、前記操作者が前記
助手席の搭乗者のみであるか否かを判定する判定手段と、前記車両の走行中に、前記操作
部に対する特定の操作に基づいて前記制御部が実行する機能を停止し、前記判定手段が、
前記操作者が前記助手席の搭乗者のみであると判定した場合に、前記制御部が実行する機
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能の停止を解除する操作制御手段と、を備え、前記超音波センサは、狭指向性であり、前
記運転者及び前記助手席の搭乗者に対して超音波を送信可能な位置に、前記超音波センサ
を移動させる移動手段を備える、という技術的手段を用いる。
【００２３】
　請求項７に記載の発明によれば、超音波センサにより、車載用装置の操作部を操作する
操作者の手または腕の位置を検出し、検出信号を出力し、判定手段により、超音波センサ
から出力される検出信号に基づいて、操作者が助手席の搭乗者のみであるか否かを判定す
ることができる。
　そして、操作制御手段により、車両の走行中に、操作部に対する特定の操作に基づいて
制御部が実行する機能を停止し、判定手段が、操作者が助手席の搭乗者のみであると判定
した場合に、制御部が実行する機能の停止を解除することができる。
　これにより、例えばナビゲーション装置の操作のうち、目的地入力など複雑な操作で、
運転者が車両の走行中に行うと、安全運転に支障が生じるおそれがあるような特定の操作
は、助手席の搭乗者のみが行うことができるようにすることができ、安全かつ快適なドラ
イブを楽しむことができるようになる。
　また、操作者の手または腕の位置の検出に超音波センサを用いるため、信号の処理負荷
を小さくすることができるとともに、低コストで作製することができる。
　また、超音波センサは、狭指向性であるため、運転席側及び助手席側のいずれから反射
してきた超音波かを正確に区別して検出することができる。
　また、運転者及び助手席の搭乗者に対して超音波を送信可能な位置に、超音波センサを
移動させる移動手段を備えているため、１個の超音波センサにより、運転席側と助手席側
との両方の操作者の検出を行うことができるので、超音波センサの数を減じることができ
る。
【００２４】
　請求項８に記載の発明では、請求項７に記載の車載用装置において、前記超音波センサ
は複数個設けられており、前記運転者の手または腕の位置を検出する超音波センサと前記
助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少なくとも１個ずつ備え
られている、という技術的手段を用いる。
【００２５】
　請求項８に記載の発明によれば、運転者の手または腕の位置を検出する超音波センサと
助手席の搭乗者の手または腕の位置を検出する超音波センサとが少なくとも１個ずつ備え
られているため、各超音波センサにより運転席側及び助手席側のいずれから反射してきた
超音波かを正確に区別して検出することができる。 
【００２８】
　請求項９に記載の発明では、請求項７に記載の車載用装置において、複数個の前記超音
波センサがアレイ状に配列して形成されており、前記各超音波センサから送信される超音
波の位相差を制御可能に構成されている、という技術的手段を用いる。
【００２９】
　請求項９に記載の発明によれば、複数個の超音波センサがアレイ状に配列して形成され
ており、各超音波センサから送信される超音波の位相差を制御可能に構成されているため
、超音波センサの超音波の位相差を制御して送信することにより、各超音波の干渉により
特定方向に強められた超音波を進行させることができる。これにより、超音波センサを狭
指向性にするとともに、所定の方向に超音波を走査することができる。
【００３０】
　請求項１０に記載の発明では、請求項７ないし請求項９のいずれか１つに記載の車載用
装置において、前記車載用装置は、ナビゲーション装置である、という技術的手段を用い
る。
【００３１】
　請求項１０に記載の発明によれば、操作者判定装置をナビゲーション装置に適用するこ
とができる。これにより、例えば、車両の走行中に運転者がナビゲーション装置を操作し



(6) JP 4984748 B2 2012.7.25

10

20

30

40

50

ようとした場合に、操作者判定装置により操作者が助手席の搭乗者のみではないという判
定を行うことができる。そして、操作制御手段により、車両の走行中に、操作部に対する
特定の操作に基づいて制御部が実行する機能を停止し、判定手段が、操作者が助手席の搭
乗者のみであると判定した場合に、制御部が実行する機能の停止を解除することができる
。
【００３２】
　請求項１１に記載の発明では、請求項１０に記載の車載用装置において、前記超音波セ
ンサは、前記ナビゲーション装置の表示画面の裏面に設けられている、という技術的手段
を用いる。
【００３３】
　請求項１１に記載の発明によれば、超音波センサは、ナビゲーション装置の表示画面の
裏面に設けられているため、超音波センサにより発生した超音波は、表示画面を伝達媒体
として、送受信され、操作者の検出に用いることができる。これにより、超音波センサが
外部から視認できないため、意匠性に優れた車載用装置を製造することができる。
【００３４】
　請求項１２に記載の発明では、請求項１１に記載の車載用装置において、前記超音波セ
ンサは、前記表示画面に表示され、前記ナビゲーション装置の操作を行う操作部として機
能する、という技術的手段を用いる。
【００３５】
　請求項１２に記載の発明によれば、超音波センサは、表示画面に表示され、ナビゲーシ
ョン装置の操作を行う操作部として機能するため、１個の超音波センサが、超音波の送受
信と操作部という２つの機能を兼ね備えることになるので、部品の数を減らすことができ
、コスト低減と省スペースに寄与することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３８】
　本発明に係る操作者判定装置及び操作者判定装置を備えたナビゲーション装置について
、図を参照して説明する。図１は、操作者判定装置及びナビゲーション装置のブロック図
を示す。図２は、操作者判定装置を搭載したナビゲーション装置の概略説明図である。図
２（Ａ）は、操作者判定装置を搭載したナビゲーション装置の正面説明図であり、図２（
Ｂ）は、図２（Ａ）のＡ－Ａ矢視断面図である。図３は、操作者判定装置による操作者判
定処理とナビゲーション装置による操作禁止処理及び操作禁止解除処理を示すフローチャ
ートである。図４は、超音波センサの配置の変更例を示す説明図である。
　なお、以下の説明は、右ハンドル車についてのものである。
【００３９】
　図１に示すように、操作者判定装置１０は、操作者を検出する超音波センサ１１と、Ｃ
ＰＵ等により構成される判定部１２とを備えている。操作者判定装置１０に判定部１２は
、ナビゲーション装置２０の制御部２５と電気的に接続されている。
　ナビゲーション装置２０は、ＧＰＳセンサなどの位置検出手段２１、地図情報や検索プ
ログラム、画像処理プログラム等の各種プログラムが格納された記憶手段２２、地図や現
在位置等を表示する表示部２３、目的地設定や画面切替等のナビゲーション装置２０の操
作を行う操作部２４及び記憶手段２２に格納されたデータ、プログラムに基づいて各部を
制御する図示しないＣＰＵを中心にＲＯＭ、ＲＡＭ等のメモリ装置やＡＤコンバータなど
の各種入出力インタフェース等を備えた制御部２５を備えている。
　ナビゲーション装置２０では、位置検出手段２１が現在位置を測定し、記憶手段２２に
記憶された地図情報等に基づいて、制御部２５が目的地までの経路等の演算処理を行い、
表示部２３に地図や現在位置等を表示する。
【００４０】
　ナビゲーション装置２０は、図示しないインスツルメントパネルに形成された収容部へ
収容され、運転席と助手席とのほぼ中央に両席から操作することができるように配置され
ている。ここで、図２において、運転席は図中右側、助手席は左側とする。
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【００４１】
　ナビゲーション装置２０の表示画面２０ａの上部のフレーム２０ｂには、３個の超音波
センサ１１（１１ａ～１１ｃ）が並んで配置されている。向かって右側に配置されている
超音波センサ１１ａは、運転席側に超音波の送受信面（センサの振動面）を向けて配置さ
れており、運転者がナビゲーション装置２０を操作するときに伸ばした腕Ｄとナビゲーシ
ョン装置２０との距離を検出する。向かって左側に配置されている超音波センサ１１ｃは
、助手席側に超音波の送受信面を向けて配置されており、助手席の搭乗者がナビゲーショ
ン装置２０を操作するときに伸ばした腕Ｐとナビゲーション装置２０との距離を検出する
。中央の超音波センサ１１ｂは、ナビゲーション装置２０正面に超音波の送受信面を向け
て配置されており、運転者または助手席の搭乗者がナビゲーション装置２０を操作すると
きに伸ばした腕Ｄ，Ｐとナビゲーション装置２０との距離を検出する。
【００４２】
　超音波センサ１１は、超音波を送受信する超音波振動子１３と、一方の表面の中央部に
超音波振動子１３が取り付けられ、他方の表面が車内側に露出して取り付けられている音
響整合層１４とから構成されている。
　ここで、「超音波」とは、一般に言われている人間の可聴周波数以上の音域（２０ｋＨ
ｚ以上）の音波を含み、工業分野における「音波とは、弾性によって起こる波動のことで
あり、超音波とは人間の耳で聞くことを目的としない音波のことである。」という定義に
従うものである。
　超音波振動子１３は、例えば、ＰＺＴなどの圧電材料により形成されており、音響整合
層１４を介して超音波の送受信を行い、車内の被検出対象を検出する。
　音響整合層１４は、例えば、ポリカーボネートなどの樹脂により形成され、超音波の伝
達媒体たる空気と超音波振動子１３との音響インピーダンスの差を緩和して超音波の伝達
効率を向上させるとともに、超音波の指向性を決定する。例えば、図２（Ａ）に示すよう
に、音響整合層１４を水平方向に幅広く、垂直方向に狭い形状に形成すると、水平方向に
は指向性が狭くなり（狭指向性）、垂直方向には指向性を広く（広指向性）することがで
きる。例えば、水平方向の指向性を音響整合層１４の法線方向の±５°以内にすることが
できる。
　これにより、運転席側と助手席側とで超音波の検出範囲が重なることがないため、いず
れの側から反射してきた超音波かを正確に区別することができる。また、垂直方向のどの
位置から腕を伸ばしてナビゲーション装置２０を操作しても、確実に検出することができ
る。
　ここで、音響整合層１４は、ナビゲーション装置２０のフレーム２０ｂの構成材料、ま
たは、フレーム２０ｂに色彩など外観が似ている材質を用いることにより、外部から目立
たなくすることができ、意匠的に優れた超音波センサ１１を形成することができる。
【００４３】
　表示画面２０ａ下部のフレーム２０ｂには、操作ボタン２０ｃが、表示画面内には、タ
ッチセンサによるタッチボタン２０ｄが設けられている。操作ボタン２０ｃ及びタッチボ
タン２０ｄは操作部２４（図１）として機能しており、これらを操作することにより、目
的地設定や画面切替等のナビゲーション装置２０の操作を行うことができる。
【００４４】
（操作者判定装置による操作者判定処理とナビゲーション装置による操作禁止処理及び操
作禁止解除処理）
　次に、操作者判定装置による操作者判定処理とナビゲーション装置による操作禁止処理
及び操作禁止解除処理について図３を用いて説明する。この操作者判定処理は、図１に示
す操作者判定装置１０の判定部１２において、操作禁止処理及び操作禁止解除処理は、ナ
ビゲーション装置２０の制御部２５においてそれぞれ実行される。
【００４５】
　本処理は、助手席に設けられた圧力センサ等の搭乗者センサ３１（図１）により、助手
席に搭乗者がいると判断された場合に、実行される。助手席に搭乗者がいないと判断され
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た場合には、ナビゲーション装置２０を操作可能な者は運転者だけなので、以下に説明す
る処理を行う必要がなく、ナビゲーション装置２０は走行中には操作が禁止され、走行し
ていないときにのみ操作可能となる。
【００４６】
　まず、本処理では、ステップＳ１０１により、操作者判定装置１０では超音波センサ１
１が停止し、ナビゲーション装置２０は操作可能な初期状態に設定される。
【００４７】
　続くステップＳ１０３により、例えば、車速センサ３２のように、車両が走行中か否か
を判断可能な信号を出力するセンサが出力する信号に基づいて、車両が走行中であるか否
かを判断する。車両が走行中であると判断しない場合には（Ｓ１０３：Ｎｏ）、ナビゲー
ション装置２０を運転者が操作しても安全運転に支障がないため、本処理を終了する。車
両が走行中であると判断した場合には（Ｓ１０３：ＹＥＳ）、ステップＳ１０５の処理に
移行する。
【００４８】
　続くステップＳ１０５では、制御部２５によって操作部２４に対して操作を禁止する操
作禁止信号を出力して、ナビゲーション装置２０を操作ができない状態にする操作禁止処
理を行う。
【００４９】
　続くステップＳ１０７では、ナビゲーション装置２０の操作があったか否かを判断する
。運転者、または、助手席の搭乗者が、操作ボタン２０ｃ、または、タッチボタン２０ｄ
を操作していない、つまり、ナビゲーション装置２０の操作があったと判断しない場合に
は（Ｓ１０７：Ｎｏ）、安全運転に支障がないため、本処理を終了する。運転者、または
、助手席の搭乗者が、操作ボタン２０ｃ、または、タッチボタン２０ｄを操作した、つま
り、ナビゲーション装置２０の操作があったと判断した場合には（Ｓ１０７：ＹＥＳ）、
ステップＳ１０９の処理に移行する。
【００５０】
　続くステップＳ１０９では、超音波センサ１１を作動させる。
　続くステップＳ１１１では、ナビゲーション装置２０の操作者が助手席の搭乗者である
か否かを判断する。
　ここで、ナビゲーション装置２０の操作者が助手席の搭乗者であるか否かの判断は、超
音波センサ１１（１１ａ～１１ｃ）が出力する距離情報に基づいて行なわれる。
　運転者または助手席の搭乗者がナビゲーション装置２０を操作するときには、操作者の
指先が、操作ボタン２０ｃ、または、タッチボタン２０ｄに触れているので、操作者の腕
は、ナビゲーション装置２０からある一定の距離以内に存在している。そこで、この一定
の距離を閾値Ｌｓとして設定しておく。
【００５１】
　例えば、超音波センサ１１ａが、ナビゲーション装置２０近傍であって、運転席方向の
距離Ｌ２（Ｌ２＜Ｌｓ）に存在する物体を検出し、超音波センサ１１ｂが、ナビゲーショ
ン装置２０近傍であって、ナビゲーション装置２０の正面の距離Ｌ１（Ｌ１＜Ｌｓ）に存
在する物体を検出し、超音波センサ１１ｃが、距離Ｌｓ以下に存在する物体を検出しなか
った場合には、その物体は運転席側（右側）から近づいてきた物体であるので、その物体
は運転者の腕Ｄである、つまり、操作者は運転者である、と判断することができる。
【００５２】
　また、超音波センサ１１ｃが、ナビゲーション装置２０近傍であって、助手席方向の距
離Ｌ３（Ｌ３＜Ｌｓ）に存在する物体を検出し、超音波センサ１１ｂが、ナビゲーション
装置２０近傍であって、ナビゲーション装置２０の正面の距離Ｌ４（Ｌ４＜Ｌｓ）に存在
する物体を検出し、超音波センサ１１ａが、距離Ｌｓ以下に存在する物体を検出しなかっ
た場合には、その物体は助手席側（左側）から近づいてきた物体であるので、その物体は
助手席の搭乗者の腕Ｐである、つまり、操作者は助手席の搭乗者である、と判断すること
ができる。
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【００５３】
　ナビゲーション装置２０の操作者が助手席の搭乗者であると判断しない場合には（Ｓ１
１１：Ｎｏ）、ナビゲーション装置２０の操作者は運転者であるので、ナビゲーション装
置２０の操作が禁止された状態で、本操作者判定処理を終了する。ナビゲーション装置２
０の操作者が助手席の搭乗者であると判断した場合には（Ｓ１１１：ＹＥＳ）、ステップ
Ｓ１１３に処理を移行する。
【００５４】
　ステップＳ１１３では、制御部２５は、操作の禁止を解除する操作禁止解除信号を操作
部２４に出力して、ナビゲーション装置２０の操作が可能な状態にする操作禁止解除処理
を行う。これにより、助手席の搭乗者はナビゲーション装置２０の操作を継続することが
できる。
【００５５】
　続くステップＳ１１５では、ナビゲーション装置２０の操作が終了したか、または、運
転者、または、助手席の搭乗者が、操作ボタン２０ｃ、または、タッチボタン２０ｄの操
作を開始してから所定の時間が経過したか否かを判断する。操作が終了したか否かは、例
えば、運転者、または、助手席の搭乗者が、操作ボタン２０ｃ、または、タッチボタン２
０ｄを操作することにより、行き先設定の確定を行ったか否か等により判断する。操作を
開始してから所定の時間が経過したか否かは、例えば、図示しないタイマーなどで計時す
ることにより判断する。
【００５６】
　ナビゲーション装置２０の操作が終了したか、または、操作を開始してから所定の時間
が経過したと判断しない場合には（Ｓ１１５：Ｎｏ）、本ステップの判断を繰り返し、待
機する。ナビゲーション装置２０の操作が終了したか、または、操作を開始してから所定
の時間が経過したと判断した場合には（Ｓ１１５：ＹＥＳ）、ステップＳ１１７に処理を
移行する。
　操作を開始してから所定の時間が経過した場合に、ステップＳ１１７に処理を移行する
ことにより、例えば、助手席の搭乗者がナビゲーション装置２０の操作を中断している間
に、運転者が操作を行うというおそれをなくすことができる。
【００５７】
　そして、ステップＳ１１７により、制御部２５によって操作部２４に対して操作を禁止
する操作禁止信号を出力して、ナビゲーション装置２０の操作ができない状態にし、本処
理を終了する。
【００５８】
　本処理は、ナビゲーション装置２０の操作が有ったときに開始してもよい。この構成を
用いると、ナビゲーション装置２０の操作がない場合には、本処理を行わないので、本処
理で消費する電力を低減することができる。この場合、ステップＳ１０７の処理を省略す
る。
　超音波センサ１１の作動はステップＳ１０９で作動、常時作動させておいてもよい。例
えば、車両のイグニッションスイッチがオンされた場合に、超音波センサ１１が始動する
構成を採用することもできる。この場合、ステップＳ１０９の処理を省略する。
【００５９】
　狭指向性の超音波センサ１１を使用すると、検出方向が限定されるため、距離を検出す
るだけで、被検出対象の位置を特定することができる。従って、超音波センサ１１ａが検
出した距離と超音波センサ１１ｃが検出した距離とのうち、検出された距離が短い方が操
作者の存在方向であるので、超音波センサ１１ａと超音波センサ１１ｃとの２つの超音波
センサを用いることで、操作者が運転者か助手席の搭乗者かを判定することができる。
【００６０】
　各超音波センサ１１は、時間差で超音波を発信したり、発信間隔を変化させたりするこ
とにより、腕の動きを検出することもできる。これにより、例えば、操作者と座席に置い
てある荷物を区別することもできる。
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【００６１】
　各超音波センサ１１は、音響整合層１４を設けずに、フレーム２０ｂの裏面に直接、超
音波振動子１３を取り付けた構成としてもよい。この構成を用いると、各超音波センサ１
１は外部から視認できないため、意匠性に優れた操作者判定装置１０を製造することがで
きる。
【００６２】
　また、図４に示すように、超音波センサ１１ａ及び超音波センサ１１ｃは、それぞれフ
レーム２０ｂの下方の角部近傍に配置してもよい。この構成を用いると、操作者が操作す
る操作ボタン２０ｃ及びタッチボタン２０ｄに近い位置で操作者の腕を検出することがで
きるため、検出感度を向上させることができる。　
【００６３】
　なお、上述の説明は、右ハンドル車についてのものであり、左ハンドル車については、
運転席と助手席とは右ハンドル車と逆の配置であり、上述の説明において、運転者と助手
席の搭乗者とを入れ替えて読み替えればよい。
　また、操作者判定装置１０をナビゲーション装置２０に適用する場合について説明した
が、操作者判定装置１０は、他の車載用装置、例えば、オーディオ装置などに適用するこ
ともできる。この構成を用いた場合も、運転者が車両の走行中に行うと、安全運転に支障
が生じるおそれがあるような特定の操作は、助手席の搭乗者のみが行うことができるよう
にすることができ、安全かつ快適なドライブを楽しむことができるようになる。
【００６４】
［最良の形態の効果］
（１）本実施形態の操作者判定装置１０及びナビゲーション装置２０によれば、超音波セ
ンサ１１により、ナビゲーション装置２０の操作ボタン２０ｃ、タッチボタン２０ｄなど
の操作部２４を操作する操作者の手または腕（Ｄ，Ｐ）の位置を検出し、検出信号を出力
し、操作者判定装置１０の判定部１２により、超音波センサ１１から出力される検出信号
に基づいて、操作者が助手席の搭乗者のみであるか否かを判定することができる。
　そして、ナビゲーション装置２０の制御部２５により、車両の走行中に、操作部２４に
対する特定の操作に基づいて制御部２５が実行する機能を停止し、判定部１２が、操作者
が助手席の搭乗者のみであると判定した場合に、制御部２５が実行する機能の停止を解除
することができる。
　これにより、例えばナビゲーション装置２０の操作のうち、目的地入力など複雑な操作
で、運転者が車両の走行中に行うと、安全運転に支障が生じるおそれがあるような特定の
操作は、助手席の搭乗者のみが行うことができるようにすることができ、安全かつ快適な
ドライブを楽しむことができるようになる。
　また、操作者の手または腕（Ｄ，Ｐ）の位置の検出に超音波センサ１１を用いるため、
信号の処理負荷を小さくすることができるとともに、低コストで作製することができる。
【００６５】
（２）運転者の手または腕（Ｄ）の位置を検出する超音波センサ１１ａと助手席の搭乗者
の手または腕（Ｐ）の位置を検出する狭指向性の超音波センサ１１ｃとがそれぞれ備えら
れているので、各超音波センサにより運転席側及び助手席側のいずれから反射してきた超
音波かを正確に区別して検出することができ、操作者を正確に判定することができる。
【００６６】
〈その他の実施形態〉
（１）図５に示すように、１個の超音波センサ１１を用いて、運転席側と助手席側との両
方の操作者の検出を行う構成を採用することもできる。例えば、図５（Ａ）に示すように
、超音波センサ１１を水平方向に往復移動させる水平移動機構４０を用いて、所定のタイ
ミングで超音波の送受信を行う構成を用いることができる。また、図５（Ｂ）に示すよう
に、超音波センサ１１の向きを水平方向に回転往復運動をさせる回転移動機構４１を用い
て、所定のタイミングで超音波の送受信を行う構成を用いることができる。この構成を用
いると、超音波センサ１１の数を減じることができる。
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【００６７】
（２）図６（Ａ）に示すように、超音波センサ１１は、１つの音響整合層１４に、複数個
の超音波振動子１３をアレイ状に配列して形成してもよい。ここで、超音波センサ１１を
フェーズドアレイとして構成し、水平方向に配置された超音波振動子１３の超音波の位相
差を制御して送信することにより、超音波センサ１１を狭指向性にすることができる。
　例えば、図６（Ｂ）に示すように、超音波振動子１３ｐから超音波Ｕ１、超音波振動子
１３ｑから超音波Ｕ２を位相差を制御して送信した場合、音響整合層１４の法線方向に対
して角度θ傾いた方向に、超音波Ｕ１と超音波Ｕ２との干渉により強められた超音波が進
行する。つまり、超音波センサ１１で発生させる超音波の位相差を制御することによって
、強い超音波が進行する方向θを制御することができる。これにより、超音波センサ１１
を狭指向性にすることができ、特定の方向の被検出対象までの距離を高精度で計測するこ
とができる。
　更に、各超音波振動子１３の超音波の位相差を制御することによって、水平方向及び垂
直方向に超音波ビームをスキャンすることが可能になる。これにより、超音波センサ１１
の数を減じることができる。
　本実施例では、縦５列、横４列の計２０個の超音波振動子１３が音響整合層１４に取り
付けられているが、運転者と助手席の搭乗者を判定できるならば、取付個数及び配置は任
意である。
　この構成において用いられる超音波振動子１３は、小型のＰＺＴでもよいし、ＭＥＭＳ
技術を用いて一体的に形成されたものでもよい。
　また、小型の超音波センサ１１をアレイ状に配列しても、同様な効果を奏することがで
きる。
【００６８】
（３）図７に示すように、液晶などの表示画面２０ａの裏面に超音波振動子１３をアレイ
状に配置する構成を採用することができる。図７（Ａ）は、超音波振動子の配置の変更例
の正面説明図であり、図７（Ｂ）は、図７（Ａ）のＢ－Ｂ矢視断面図である。本実施例で
は、縦５列、横４列の計２０個の超音波振動子１３が表示画面２０ａの裏面に取り付けら
れているが、運転者と助手席の搭乗者を判定できるならば、取付個数及び配置は任意であ
る。
　超音波振動子１３により発生した超音波は、表示画面２０ａを伝達媒体として、送受信
され、操作者の検出に用いることができる。
　ここで、超音波振動子１３は、図６に示した実施例同様に、アレイ状に配置されている
ため、超音波ビームをスキャンすることができる。
　この構成を用いると、超音波振動子１３が外部から視認できないため、意匠性に優れた
操作者判定装置１０を製造することができる。
　更に、タッチボタン２０ｄを超音波振動子１３と同じ位置に配置することにより、タッ
チボタン２０ｄの感圧部としての機能を果たすこともできる。これにより、１個の超音波
振動子１３が、超音波の送受信と感圧部という２つの機能を兼ね備えることになるので、
部品の数を減らすことができ、コスト低減と省スペースに寄与することができる。
【００６９】
［各請求項と実施形態との対応関係］
　ナビゲーション装置２０が請求項１に記載の車載用装置に、水平移動機構４０、回転移
動機構４１が請求項８に記載の移動手段に、制御部２５が請求項９に記載の操作制御手段
に、それぞれ対応する。
【図面の簡単な説明】
【００７０】
【図１】操作者判定装置及びナビゲーション装置のブロック図を示す。
【図２】操作者判定装置を搭載したナビゲーション装置の概略説明図である。図２（Ａ）
は、操作者判定装置を搭載したナビゲーション装置の正面説明図であり、図２（Ｂ）は、
図２（Ａ）のＡ－Ａ矢視断面図である。
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【図３】操作者判定装置による操作者判定処理とナビゲーション装置による操作禁止処理
及び操作禁止解除処理を示すフローチャートである。
【図４】超音波センサの配置の変更例を示す説明図である。
【図５】移動機構を備えた超音波センサの説明図である。図５（Ａ）は、水平移動機構を
備えた超音波センサ、図５（Ｂ）は、回転移動機構を備えた超音波センサの説明図である
。
【図６】複数の超音波振動子がアレイ状に配列された超音波センサの説明図である。図６
（Ａ）は、複数の超音波振動子がアレイ状に配列された超音波センサの正面説明図及び拡
大図であり、図６（Ｂ）は、超音波の指向性を制御する原理図である。
【図７】超音波振動子の配置の変更例を示す説明図である。図７（Ａ）は、超音波振動子
の配置の変更例の正面説明図であり、図７（Ｂ）は、図７（Ａ）のＢ－Ｂ矢視断面図であ
る。
【符号の説明】
【００７１】
　１０　　操作者判定装置
　１１　　超音波センサ
　１２　　判定手段
　２０　　ナビゲーション装置（車載用装置）
　２０ａ　表示画面
　２０ｃ　操作ボタン（操作部）
　２０ｄ　タッチボタン（操作部）
　２３　　表示部
　２４　　操作部
　２５　　制御部（制御部、操作制御手段）
　４０　　水平移動機構（移動手段）
　４１　　回転移動機構（移動手段）
　　Ｄ　運転者の手または腕（操作者の手または腕）
　　Ｐ　助手席の搭乗者の手または腕（操作者の手または腕）　
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