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(57)【要約】
【課題】車両の左右の座席の双方から操作可能な操作ノ
ブに対する操作が、それら双方の座席のいずれに座した
ユーザーであるかを簡易な構成で、なおかつ正確に特定
できる車両用操作装置を提供する。
【解決手段】車両の左右双方の座席のユーザーから回転
操作可能な操作ノブ４を備える車両用操作装置１におい
て、操作ノブ４の外周面２１に触れる各指の接触位置を
接触位置検出部２１Ｓにより検出し、制御部１０が、検
出された接触位置から、互いに近接する複数の接触位置
からなる多指接触領域２１Ｔと、該領域２１Ｔから離れ
て存在する親指接触領域２１Ｐとを特定して、それら接
触領域２１Ｔ，２１Ｐの位置関係に基づいて、操作ノブ
４の操作者が車両の左右のいずれの座席に座したユーザ
ーであるかを特定する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の左右双方の座席に座した双方のユーザーから操作可能となるようそれら双方のユ
ーザーの間に位置し、外周面をユーザーが複数の指で触れる形で回転操作される操作ノブ
と、
　前記外周面に触れる各指の接触位置を検出する接触位置検出手段と、
　検出された各指の前記外周面上における接触位置に基づいて、前記操作ノブに対し回転
操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定する操
作ユーザー特定手段と、
　を備えることを特徴とする車両用操作装置。
【請求項２】
　前記接触位置検出手段により検出される各指の接触位置のうち、互いに近接する複数の
接触位置からなる多指接触領域と、該多指接触領域よりも領域幅が狭くて該多指接触領域
から離れて存在する親指接触領域とを特定する接触領域特定手段を備え、
　前記操作ユーザー特定手段は、特定された多指接触領域と親指接触領域との双方の位置
の、前記操作ノブの回転操作方向における位置関係に基づいて、前記操作ノブに対し回転
操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定するも
のである請求項１に記載の車両用操作装置。
【請求項３】
　前記操作ユーザー特定手段は、前記親指接触領域が前記多指接触領域よりも車両左側に
位置する場合には左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の座席に
座したユーザーを、前記操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する請求項２
に記載の車両用操作装置。
【請求項４】
　前記操作ユーザー特定手段は、前記操作ノブの回転軸線に直交する仮想平面上に、該回
転軸線を原点とする二次元座標系を定めるとともに、該二次元座標系上で、前記多指接触
領域と前記親指接触領域との双方に対応する位置をそれぞれ特定し、特定されたそれら双
方の位置を結ぶ直線の傾きに基づいて、前記操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、
車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定する請求項１ないし請求項３の
いずれか１項に記載の車両用操作装置。
【請求項５】
　前記仮想平面上において、前記多指接触領域及び前記親指接触領域に対応する位置は、
それら接触領域に属する全接触位置に対応する位置の重心位置、もしくはそれら接触領域
に属する全接触位置に対応する位置のうち両端の位置の間の中心位置である請求項４に記
載の車両用操作装置。
【請求項６】
　前記仮想平面上において、前記多指接触領域に対応する位置は、当該多指接触領域に属
する接触位置のうちの両端の接触位置の間に存在する、それら両端の接触位置とは別の接
触位置に対応する位置として定められている請求項４に記載の車両用操作装置。
【請求項７】
　前記操作ユーザー特定手段は、前記多指接触領域から、前記回転操作方向に沿って該回
転操作方向の第一側から延出して前記親指接触領域に達するまでの第一区間の長さと、該
回転操作方向に沿って該回転操作方向の前記第一側とは逆の第二側から延出して前記親指
接触領域に達するまでの第二区間の長さとを算出したときに、それら区間のうち短い方の
区間の外周側が、主として車両右側よりも左側を臨む区間である場合は左の座席に座した
ユーザーを、主として車両左側よりも右側を臨む区間である場合には右の座席に座したユ
ーザーを、前記操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する請求項２に記載の
車両用操作装置。
【請求項８】
　前記第一区間及び前記第二区間は、前記回転操作方向において前記多指接触領域に属す
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る複数の接触位置に基づいて定められる中間位置から、前記親指接触領域に属する１以上
の接触位置に基づいて定められる中間位置に到達する区間である請求項７に記載の車両用
操作装置。
【請求項９】
　前記操作ユーザー特定手段は、前記多指接触領域に属する前記接触位置のうち前記回転
操作方向の第一側の端部の接触位置から延出して前記親指接触領域に達するまでの第一区
間の長さと、前記第一側とは逆の第二側の端部の接触位置から延出して前記親指接触領域
に達するまでの第二区間の長さとを算出し、それら区間のうち短い方の区間が、長い方の
区間よりも車両左側に位置する場合は左の座席に座したユーザーを、長い方の区間よりも
車両左側よりも右側を臨む区間である場合には右の座席に座したユーザーを、前記操作ノ
ブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する請求項２に記載の車両用操作装置。
【請求項１０】
　前記第一区間及び前記第二区間の双方は、直線区間、もしくは前記回転操作方向に沿っ
た区間のいずれかである請求項９に記載の車両用操作装置。
【請求項１１】
　前記操作ユーザー特定手段は、前記操作ノブの回転軸線に直交する仮想平面上に、該回
転軸線を原点とする二次元座標系を定めるとともに、該二次元座標系上に、前記第一区間
及び前記第二区間に対応する区間をそれぞれ特定し、それら区間の長さに基づいて、前記
操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーで
あるかを特定する請求項７ないし請求項１０のいずれか１項に記載の車両用操作装置。
【請求項１２】
　前記接触位置検出手段により検出される各指の接触位置のうち、互いに近接する複数の
接触位置からなる多指接触領域と、該指接触領域よりも領域幅が狭くて該多指接触領域か
ら離れて存在する親指接触領域とを特定する接触領域特定手段を備え、
　前記操作ユーザー特定手段は、特定された親指接触領域が、車両左側に位置する場合は
左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の座席に座したユーザーを
、前記操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する請求項１に記載の車両用操
作装置。
【請求項１３】
　前記接触位置検出手段は、前記操作ノブにおいて前記操作ノブの回転操作方向に複数配
置され、各々の検知面への接触の有無を検知する接触検知センサである請求項１ないし請
求項１２のいずれか１項に記載の車両用操作装置。
【請求項１４】
　前記接触検知センサは、前記回転操作方向において等間隔おきに５個以上配置されてい
る請求項１３に記載の車両用操作装置。
【請求項１５】
　前記接触検知センサは、前記回転操作方向において、車両左側と車両右側の中間となる
位置には非配置となる形で、等間隔おきに偶数個に配置されている請求項１４に記載の車
両用操作装置。
【請求項１６】
　前記接触検知センサは、前記回転操作方向において、車両左側と車両右側の中間となる
位置のうち車両後方側もしくは車両下側となる位置には非配置となる形で、等間隔おきに
奇数個に配置されている請求項１４に記載の車両用操作装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両用操作装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年の車両用操作装置として、筒状に突出したダイアルノブを回転させる回転操作用の
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操作入力装置がある（特許文献１等参照）。一方で、例えば車両用空調装置において、運
転席側と助手席側でそれぞれ独立に空調パラメータを設定することができる技術が開発さ
れている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００９－２３７８３６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、上記のダイアルノブ１つで運転席と助手席のそれぞれの制御パラメータ
を独立して変更できるよう構成するためには、運転席側パラメータを設定可能なモードと
、助手席側のパラメータを設定可能なモードとの間でモード切り替えを行う必要がある。
ところが、このモード切り替えをユーザーがマニュアルで行う構成とすると、ユーザーは
、パラメータ変更操作の前に必ずモード切替操作を行う必要が生じてしまい、手番が多く
煩わしい。
【０００５】
　本発明の課題は、車両の左右の座席の双方から操作可能な操作ノブに対する操作が、そ
れら双方の座席のいずれに座したユーザーであるかを簡易な構成で、なおかつ正確に特定
できる車両用操作装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段および発明の効果】
【０００６】
　上記課題を解決するために本発明の車両用操作装置は、
　車両の左右双方の座席に座した双方のユーザーから操作可能となるようそれら双方のユ
ーザーの間に位置し、外周面をユーザーが複数の指で触れる形で回転操作される操作ノブ
と、
　外周面に触れる各指の接触位置を検出する接触位置検出手段と、
　検出された各指の外周面上における接触位置に基づいて、操作ノブに対し回転操作をし
たユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定する操作ユーザ
ー特定手段と、
　を備えることを特徴とする。
【０００７】
　上記本発明の構成によれば、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが車両の左右いず
れの座席に座したユーザーであるかを特定するためのユーザー特定用の操作は、操作ノブ
を回転操作するためにその操作ノブにユーザーが指で触れる操作である。このため、操作
ノブの回転操作以外の操作として、ユーザー特定用の操作が別途必要となる構成に比べて
手番が少なく、ユーザーの操作負担が少ない。また、操作ノブを掴む操作により、特定さ
れたユーザー用の制御パラメータを変更する制御モード・画面表示に切り替えるショート
カットすることもできるため、操作効率の高い操作装置を構成することができる。
【０００８】
　なお、上記回転操作とは、操作ノブの外周面を複数の指で触れ、その接触状態を継続さ
せたままその手を回転させることにより、該操作ノブに触れている指の位置がその回転方
向に移動する操作であればよい。つまり、上記回転操作は、操作ノブに触れる手をノブの
回転軸線周りに回転させる操作であればよく、操作されるノブ自体はそのときにどのよう
な動きをしてもよい。
【０００９】
　本発明は、接触位置検出手段により検出される各指の接触位置のうち、互いに近接する
複数の接触位置からなる多指接触領域と、該多指接触領域よりも領域幅が狭くて該多指接
触領域から離れて存在する親指接触領域とを特定する接触領域特定手段を備えて構成する
ことができ、この場合、操作ユーザー特定手段は、特定された多指接触領域と親指接触領
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域との双方の位置の、操作ノブの回転操作方向における位置関係に基づいて、操作ノブに
対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特
定するものとできる。手の構造上、親指の指先と残余の指の指先は離れているから、操作
ノブを操作するために操作ノブの外周面に触れた指の接触領域のうち、親指が接触したで
あろう親指接触領域と、その他の指が接触したであろう多指接触領域とを特定することは
容易である。また、操作ノブに対し回転操作をしようとした場合、操作ノブの左から出て
くる手で操作する場合と、操作ノブの右から出てくる手で操作する場合とでは一定の傾向
があるため、上記のように容易に特定される親指接触領域と多指接触領域を、その傾向に
照らし合わせることで、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの
座席に座したユーザーであるかは、容易に特定できる。
【００１０】
　本発明における操作ユーザー特定手段は、親指接触領域が多指接触領域よりも車両左側
に位置する場合には左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の座席
に座したユーザーを、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する構成とする
ことができる。この構成によれば、親指接触領域と多指接触領域との単純な位置関係によ
り、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザ
ーであるかを、容易に特定できる。
【００１１】
　本発明における操作ユーザー特定手段は、操作ノブの回転軸線に直交する仮想平面上に
、該回転軸線を原点とする二次元座標系を定めるとともに、該二次元座標系上で、多指接
触領域と親指接触領域との双方に対応する位置をそれぞれ特定し、特定されたそれら双方
の位置を結ぶ直線の傾きに基づいて、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の
左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定するよう構成できる。この構成によれ
ば、単純な二次元座標系上の計算により、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車
両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを、容易に特定できる。
【００１２】
　また、上記仮想平面上における多指接触領域及び親指接触領域に対応する位置は、上記
仮想平面上において、それら接触領域に属する全接触位置に対応する位置の重心位置、も
しくはそれら接触領域に属する全接触位置に対応する位置のうち両端の位置の間の中心位
置とすることができる。この構成によれば、上記直線を得るための上記二次元座標系上の
２つ位置の位置座標を単純な計算で得ることができる。
【００１３】
　また、上記仮想平面上における多指接触領域に対応する位置は、上記仮想平面上におい
て、当該接触領域に属する接触位置のうちの両端の接触位置の間に存在する、それら両端
の接触位置とは別の接触位置に対応する位置として定めてもよい。この構成によれば、上
記直線を得るための上記二次元座標系上の２つ位置のうち一方の位置の位置座標を、より
単純に得ることができる。
【００１４】
　本発明における操作ユーザー特定手段は、多指接触領域から、回転操作方向に沿って該
回転操作方向の第一側から延出して親指接触領域に達するまでの第一区間の長さと、該回
転操作方向に沿って該回転操作方向の第一側とは逆の第二側から延出して親指接触領域に
達するまでの第二区間の長さとを算出したときに、それら区間のうち短い方の区間の外周
側が、主として車両右側よりも左側を臨む区間である場合（車両右側を臨む区間よりも車
両左側を臨む区間が長い場合）は左の座席に座したユーザーを、主として車両左側よりも
右側を臨む区間である場合（車両左側を臨む区間よりも車両右側を臨む区間が長い場合）
には右の座席に座したユーザーを、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定す
るよう構成できる。この構成によれば、操作ノブの外周面上における親指接触領域と多指
接触領域との距離関係から、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いず
れの座席に座したユーザーであるかを、容易に特定できる。
【００１５】
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　また、上記の第一区間及び第二区間は、回転操作方向において多指接触領域に属する複
数の接触位置に基づいて定められる中間位置から、親指接触領域に属する１以上の接触位
置に基づいて定められる中間位置に到達する区間とすることができる。この構成によれば
、上記区間の２つの特定が、上記二次元座標系上において容易に算出される２つ位置の位
置座標から容易に特定でき、それら２つの区間の距離の比較も容易に算出できる。
【００１６】
　本発明における操作ユーザー特定手段は、多指接触領域に属する接触位置のうち回転操
作方向の第一側の端部の接触位置から延出して親指接触領域に達するまでの第一区間の長
さと、第一側とは逆の第二側の端部の接触位置から延出して親指接触領域に達するまでの
第二区間の長さとを算出し、それら区間のうち短い方の区間が、長い方の区間よりも車両
左側に位置する場合は左の座席に座したユーザーを、長い方の区間よりも車両左側よりも
右側を臨む区間である場合には右の座席に座したユーザーを、操作ノブに対し回転操作を
したユーザーとして特定するよう構成できる。この構成においても、操作ノブの外周面上
における親指接触領域と多指接触領域との距離関係から、操作ノブに対し回転操作をした
ユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを、容易に特定できる。
【００１７】
　また、上記構成の場合、第一区間及び第二区間の双方は、回転操作ノブの回転操作方向
に沿った区間として定めることもできるが、直線区間として定めることもできる。上記２
つの区間を、既に述べた仮想平面上において特定して距離を計算する場合、距離の比較が
、直線区間の距離同士で行う構成とするとその処理をより単純なものとできる。
【００１８】
　本発明における操作ユーザー特定手段は、操作ノブの回転軸線に直交する仮想平面上に
、該回転軸線を原点とする二次元座標系を定めるとともに、該二次元座標系上に、第一区
間及び第二区間に対応する区間をそれぞれ特定し、それら区間の長さに基づいて、操作ノ
ブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるか
を特定するよう構成できる。上記のように区間距離の比較で、操作ノブに対し回転操作を
したユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定する場合も、
単純な二次元座標系上の単純な計算により容易に可能となる。
【００１９】
　本発明における接触位置検出手段により検出される各指の接触位置のうち、互いに近接
する複数の接触位置からなる多指接触領域と、該指接触領域よりも領域幅が狭くて該多指
接触領域から離れて存在する親指接触領域とを特定する接触領域特定手段を備えて構成す
ることができ、この場合、操作ユーザー特定手段は、特定された親指接触領域が、車両左
側に位置する場合は左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の座席
に座したユーザーを、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定するよう構成で
きる。操作ノブに対し回転操作をしようとした場合、操作ノブの左から出てくる手で操作
する場合と、操作ノブの右から出てくる手で操作する場合とでは、操作ノブに触れる指の
うち、特に親指の触れる位置に一定の傾向がある。このため、親指接触領域を、その傾向
に照らし合わせることで、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれ
の座席に座したユーザーであるかを、容易に特定できる。
【００２０】
　例えば、操作ユーザー特定手段は、親指接触領域が、操作ノブの外周面上における車両
左側に位置する場合には左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の
座席に座したユーザーを、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーとして特定する構成と
することができる。この構成によれば、操作ノブの外周面上で親指接触領域の位置を特定
するだけで、操作ノブに対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座し
たユーザーであるかを特定できる。
【００２１】
　本発明における接触位置検出手段は、操作ノブの外周面全面を検知面とし、その検知面
上で接触位置を検出する接触位置検出センサとしてもよいが、操作ノブにおいてその回転
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操作方向に複数配置され、各々の検知面への接触の有無を検知する接触検知センサとする
こともできる。この場合、接触検知センサは、回転操作方向において等間隔おきに５個以
上配置されていれば、回転操作ノブの外周面上において、これを操作する指の位置を正確
に特定することができる。
【００２２】
　また、上記接触検知センサは、回転操作方向において、車両左側と車両右側の中間とな
る位置には非配置となる形で、等間隔おきに偶数個に配置することができる。本発明にお
いては、親指接触領域と多指接触領域が、車両左側に位置するか車両右側に位置するかが
重要であるため、車両左側と車両右側の中間となる位置において指の接触を検知すること
にはあまり意味が無く、それよりも、その中間となる位置からわずかにでも左もしくは右
にずれた位置において指の接触が検知されることが重要であるから、上記構成とすること
で、接触検知センサを効率的に配置された状態とすることができる。
【００２３】
　また、上記接触検知センサは、回転操作方向において、車両左側と車両右側の中間とな
る位置のうち車両後方側もしくは車両下側となる位置には非配置となる形で、等間隔おき
に奇数個に配置することができる。この場合も同様に、車両左側と車両右側の中間となる
位置において指の接触を検知することにはあまり意味が無く、それよりも、その中間とな
る位置からわずかにでも左もしくは右にずれた位置において指の接触が検知されることが
重要である。さらに、車両左側と車両右側の中間となる位置のうち、親指が位置する傾向
が高い、車両後方側もしくは車両下側の位置はより重要であるから、上記構成とすること
で、接触検知センサを効率的に配置された状態とすることができる。
【００２４】
　本発明においては、１つの指の接触で最大２つの接触検知センサが検知可能となる形で
、操作ノブ上に配置させることができる。これにより、上記構成とすることで、適度な精
度で操作ノブへの指の接触位置を検出することができ、接触検知センサを無駄に配置しな
くてすむ。
【図面の簡単な説明】
【００２５】
【図１】本発明の一実施形態である車両用操作装置の構成を簡略的に示すブロック図。
【図２】図１の車両用操作装置の操作パネルの外観図。
【図３】回転操作ノブを簡略的に示した斜視図。
【図４】回転操作ノブを簡略的ン示した正面図。
【図５】操作入力装置の第一例を示すフローチャート。
【図６】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明するた
めの第一例を示す図。
【図７】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明するた
めの第二例を示す図。
【図８】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明するた
めの第三例を示す図。
【図９】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明するた
めの第四例を示す図。
【図１０】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明する
ための第五例を示す図。
【図１１】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明する
ための第六例を示す図。
【図１２】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明する
ための第七例を示す図。
【図１３】回転操作ノブへの接触検知状態と、操作ユーザーの座席の特定方法を説明する
ための第八例を示す図。
【図１４】中間位置の第一の算出方法を示す図。
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【図１５】中間位置の第一の算出方法を示す図。
【図１６】中間位置の第一の算出方法を示す図。
【図１７】回転操作ノブへの接触検知状態と、図６～図１３とは異なる操作ユーザーの座
席の特定方法を説明するための第八例を示す図。
【図１８】回転操作ノブへの接触検知状態と、図６～図１３及び図１７とは異なる操作ユ
ーザーの座席の特定方法を説明するための第八例を示す図。
【図１９】回転操作ノブへの接触検知状態と、図６～図１３，図１７及び図１８とは異な
る操作ユーザーの座席の特定方法を説明するための第八例を示す図。
【図２０】接触検知センサの第一の配置例を示す図。
【図２１】接触検知センサの第二の配置例を示す図。
【図２２】操作入力装置の第二例を示すフローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００２６】
　以下、本発明の車両用操作装置の一実施形態を、図面を参照して説明する。
【００２７】
　図１は、本発明の一実施形態である車両用操作装置１の構成を簡略的に示すブロック図
である。図１に示す車両用操作装置１は、車両に搭載可能な装置であり、制御部１０に対
し、横並びで隣接する左右の座席にそれぞれ座した双方のユーザーから操作可能となるよ
うそれら双方のユーザーの間に位置し、外周面２１をユーザーが複数の指で触れる形で回
転操作可能な操作ノブ４と、その外周面２１に触れる各指の接触位置を検出する接触位置
検出部（接触位置検出手段）２１Ｓとが接続する形で構成される。
【００２８】
　なお、本実施形態の車両用操作装置１は、車両用空調装置であり、図２に示すように、
車室内においてそれら双方のユーザーの間で、かつそれらユーザーの正面側に設けられ、
車両の左右双方の座席に座した双方のユーザーから操作可能な操作パネル４０に、上記操
作ノブ４と共に、プッシュスイッチ等の各種スイッチ５と、各種制御パラメータの設定状
態を示す表示部６とが設けられており、これらスイッチ５と表示部６も上記制御部１０に
接続する形で構成されている。
【００２９】
　また、操作ノブ４は、上記の回転操作が可能な筒状の回転操作ノブ２と、筒状の回転操
作ノブ２内にて該回転操作ノブ２の回転軸線方向に押圧操作可能な押圧操作ノブ３が設け
られる共に、回転操作ノブ２と押圧操作ノブ３とを有してなる操作ノブ４の全体を、上記
回転軸線２１Ｑに垂直をなす予め定められた複数の方向へと移動させる移動操作が可能に
構成された周知のマルチダイアルノブであり、それぞれの操作を検出する回転操作量検出
部（回転角センサ）４２、押圧操作検出部（タクトスイッチ）４３、及び移動操作検出部
（タクトスイッチ）４４の各検出結果が制御部１０に入力される。
【００３０】
　表示部６は、周知の液晶表示装置等である。本実施形態においては、マルチダイアルノ
ブ４により設定変更可能な制御パラメータが横並びに表示されており、設定変更対象に指
定されている制御パラメータが、残余の制御パラメータに対し強調表示（ここでは枠画像
により囲まれている）される。これに対しマルチダイアルノブ４は、表示部６に表示され
る制御パラメータの並び方向の双方（左右の２方向）へと移動させる移動操作が可能で、
その移動操作が１回なされることにより、表示部６で強調表示されている制御パラメータ
の強調表示を解除し、その移動操作の移動方向側に隣接して表示されている制御パラメー
タを新たに強調表示して、その制御パラメータを新たな設定変更対象に指定することがで
きる。そして、設定変更対象に指定された制御パラメータの現在設定値は、回転操作ノブ
２への回転操作により変更可能である。また、押圧操作ノブ３は、上記回転操作等により
ユーザー設定される設定温度に車室内温度を到達させるための最適な空調出力を行うオー
ト空調制御を制御部１０に実行させるための操作部とされている。
【００３１】
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　なお、回転操作ノブ２（操作ノブ４）への上記回転操作とは、操作ノブ２（４）の外周
面２１を複数の指で触れ、その接触状態を継続させたままその手を回転させることにより
、該操作ノブに触れている指の位置がその回転方向に移動する操作であればよい。つまり
、上記回転操作は、操作ノブ２に触れる手を上記回転軸線２１Ｑ周りに回転させる操作で
あればよく、操作されるノブ２自体がそのときにどのような動きをしてもよい。また、本
実施形態において、上記回転操作により変更（移動）可能となる回転操作ノブ２の指示位
置の指示範囲は、その回転操作方向における１８０度以内（２４０度以内でもよいが、望
ましくは１２０度以内、より望ましくは９０度以内）の角度範囲となる予め定められた範
囲とされており、その範囲内で変更（移動）される指示位置を、回転操作量検出部４２が
検出するように構成される。
【００３２】
　回転操作ノブ２は、図２に示すように、上記左右双方の座席に座した双方のユーザーの
肩位置よりも下側にて該ユーザー側に突出する形で、なおかつ上記回転操作の回転軸線２
１Ｑが、車両左右方向に延びる直線に対し直交する形で、車室内のセンターコンソール部
に、上記マルチダイアルノブを構成する形で配置されている。
【００３３】
　また、回転操作ノブ２には、図３及び図４に示すように、外周面２１への接触の有無を
検知する接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎ（ｎはセンサの総数）が、該回転操作ノブ２
の回転操作方向に複数個（ｎ個）配置されている。本実施形態の接触検知センサ２１Ｓ１
～２１Ｓｎは、検知面に対する指などの導電体の近接によって生じる静電容量の変化を検
出する周知の静電式のタッチセンサである。なお、抵抗膜式等の他のタッチセンサでもよ
い。本実施形態においては、接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎが、回転操作ノブ２に対
し回転操作方向に等間隔おきに５個以上配置されており、それらセンサ２１Ｓ１～２１Ｓ
ｎの各検出面２１０Ｓが、外周面２１上にセンサ非配置領域２１０を挟んで等間隔おきに
並んでいる。
【００３４】
　制御部１０は、周知のＣＰＵ，ＲＯＭ，ＲＡＭ等を備える通常のコンピュータとして構
成される制御手段であり、その記憶部には、図５に示す操作入力処理を実行するためのプ
ログラム含む各種のプログラム、及びそれらの実行に必要な各種の情報が記憶されている
。
【００３５】
　図５に示す操作入力処理では、制御部１０が、操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザ
ーを、その操作ノブへの指の接触位置から、車両の左右いずれの座席に座しているかを特
定するとともに、それら双方の座席にそれぞれ独立して設定可能となる予め定められた制
御パラメータのうち、特定された座席に対応する制御パラメータを、上記回転操作により
設定変更する（制御手段）。つまり、操作ノブ２に対し回転操作をするために接触した指
の位置から、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定し、その指の接触
状態のままなされた回転操作に基づいて、特定された座席に対応する制御パラメータを設
定変更することができる。本実施形態においては、その操作入力処理用のプログラムをＣ
ＰＵが実行することで、予め定められた空調制御用の制御パラメータの現在設定値を変更
することができる。具体的にいえば、空調気流の吹出し温度と、吹出し風量とを示す制御
パラメータの現在設定値を変更可能であり、さらにその設定値を、隣接する左右双方の座
席（ここでは運転席と助手席）毎に独立して設定することができる。
【００３６】
　以下、図５の操作入力処理について説明する。
【００３７】
　まずＳ１０にて、制御部１０が、回転操作ノブ２からの操作入力の受け付けを開始する
。Ｓ１１では、制御部１０が、回転操作ノブ４の外周面（操作面）２１への接触（タッチ
）の有無を検出する。これは、外周面２１に配置された接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓ
ｎから出力される操作信号の有無に基づいて判定する。この判定は接触ありと判定される
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まで繰り返し実施され、接触ありと判定されるとＳ１２に進む。
【００３８】
　Ｓ１２では、制御部１０が、接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎにより検出される外周
面２１上の各指の接触位置（接触直後の各指の接触位置）のうち、互いに近接する複数の
接触位置からなる多指接触領域２１Ｔと、その多指接触領域２１Ｔよりも領域幅が狭くて
その領域２１Ｔから離れて存在する親指接触領域２１Ｐとを特定する（接触領域特定手段
）。そして、Ｓ１３では、特定された多指接触領域２１Ｔと親指接触領域２１Ｐとの双方
の位置の、回転操作ノブ２の回転操作方向における位置関係に基づいて、当該回転操作ノ
ブ２に対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーである
かを特定する（操作ユーザー特定手段）。この特定方法については後に詳細に説明する。
【００３９】
　続いて制御部１０は、Ｓ１３の結果、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが
右側の座席のユーザーであるとされた場合には（Ｓ１４：Ｙｅｓ）、Ｓ１５にて右側の座
席に対応する制御パラメータの現在設定値を変更可能となる第一モードを設定する一方、
回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが左側の座席のユーザーであるとされた場
合には（Ｓ１４：Ｎｏ）、Ｓ１７にて右側の座席に対応する制御パラメータの現在設定値
を変更可能となる第一モードを設定する。そして、制御部１０は、回転操作ノブ２の外周
面２１に対する接触が解除されるまで、その接触状態での回転操作ノブ２に対する回転操
作により、設定されているモードで変更可能な制御パラメータを変更することができる。
【００４０】
　回転操作ノブ２の外周面２１に対する接触が解除されると（Ｓ１６：Ｙｅｓ、又はＳ１
８：Ｙｅｓ）Ｓ１９に進み、制御部１０は、回転操作ノブ２への操作入力の受け付けを終
了させる予め定められた制御情報の有無を判定する。この制御情報は、外部から入力され
るものでもよいし（例えばイグニッションスイッチのＯＦＦ信号や車両空調装置のＯＦＦ
信号等）、制御部１０が別途実行する制御プログラム内で生じるものでもよい。この制御
情報がない場合には、Ｓ１１に戻って再び回転操作ノブ２の外周面２１に対する接触判定
を行い、この制御情報があった場合には、本処理は終了となる。
【００４１】
　以下、Ｓ１３において、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右
いずれの座席に座したユーザーであるかを特定する方法について説明する。
【００４２】
　本実施形態の制御部１０は、回転操作ノブ２を回転操作したユーザーが車両の左右いず
れの座席に座したユーザーであるかを、接触位置検出部２１Ｓにより検出される各指の外
周面２１上における接触位置に基づいて特定する。ここでは、接触位置検出部２１Ｓによ
り検出される外周面２１上の各指の接触位置のうち、互いに近接する複数の接触位置から
なる多指接触領域２１Ｔと、その多指接触領域２１Ｔから離れて存在する親指接触領域２
１Ｐとを特定し、特定されたそれら双方の位置の、回転操作ノブ２の回転操作方向におけ
る位置関係に基づいて特定する。
【００４３】
　即ち、親指接触領域２１Ｐとは親指が接触していると推測される接触位置であり、多指
接触領域２１Ｔとは残余の指が接触していると推測される接触位置である。回転操作する
ために回転操作ノブ２に触れる場合、その回転操作方向において、親指は、残余の指に対
し離れた位置を取るから、本実施形態においては、そのときの親指の位置と、残余の指の
位置との位置関係に基づいて、回転操作ノブ２の回転操作者が、左の座席に座したユーザ
ーであるか右の座席に座したユーザーであるかを特定する。
【００４４】
　具体的には、図６～図１３に示すように、多指接触領域２１Ｔから親指接触領域２１Ｐ
に向かって延出する直線２１Ｌを判定用の直線とし、その判定用の直線２１Ｌが車両左側
に向って延出する位置関係にある場合には左の座席に座したユーザーを回転操作ノブ２に
対し回転操作をしたユーザーとして特定し、車両右側に向って延出する位置関係にある場
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合には右の座席に座したユーザーを回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとして
特定する。つまり、図６、図８～図１０及び図１２に示すように、直線２１Ｌの先端の矢
印が図中左に向っている場合が、左の座席に座したユーザーが回転操作ノブ２に対し回転
操作をしたユーザーと特定され、他方、図９、図１１及び図１３に示すように、直線２１
Ｌの先端の矢印が図中右に向っている場合が、右の座席に座したユーザーが回転操作ノブ
２に対し回転操作をしたユーザーと特定される。
【００４５】
　以下、上記のように、多指接触領域２１Ｔと親指接触領域２１Ｐとの双方の位置関係に
基づいて、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが、右の座席に座したユーザー
か左の座席に座したユーザーかを特定するための具体的な処理について説明する。
【００４６】
　まずは図６～図１３に示すように、回転操作ノブ２の回転軸線２１Ｑの位置を原点２１
ｑとする仮想平面２００を定め、その仮想平面２００上に、原点２１ｑを通過する形で車
両上方向に向かって延出するＹ軸と、同じくこの原点２１ｑを通過する形で車両右方向に
向かって延出するＸ軸とを定めたＸ－Ｙ直交座標系（二次元座標系）を定める。そして、
このＸ－Ｙ座標系において、回転操作ノブ２の外周面２１に相当する外周縁図形（円軌跡
）２１Ｒ上に、外周面２１に配置される接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎの配置位置に
対応するセンサ位置（位置座標）２１ｓ１～２１ｓｎを予め特定しておく。
【００４７】
　そして、回転操作ノブ２の回転操作があった場合には、その操作を行うために該回転操
作ノブ２の外周面２１に触れたときの、該外周面２１上の初期位置を特定する。具体的に
は、回転操作ノブ２の外周面２１に触れたときに、上記Ｘ－Ｙ座標系において、接触を検
知した接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎのセンサ位置２１ｓ１～２１ｓｎを、検知セン
サ位置として特定する。
【００４８】
　次に、上記多指接触領域２１Ｔを特定するために、上記Ｘ－Ｙ座標系において、特定さ
れた検知センサ位置のうち、上記外周縁位置２１Ｒ上で隣接する少なくとも一方の検知セ
ンサ位置が、予め決められた基準距離以内にあるものを特定する。ここで特定される複数
の検知センサ位置２１ｔ１～２１ｔｍ（ｍは当該検知センサ位置の最大数）にまたがる区
間２１ｔが、多指接触領域２１Ｔに対応する。そして、ここで特定された検知センサ位置
２１ｔ１～２１ｔｍの中間位置２１ｔ０を特定する（Ｓ１２）。この位置２１ｔ０は、上
記Ｘ－Ｙ平面上における多指接触領域２１Ｔの存在位置に対応する位置ということができ
るから、上記判定用の直線２１Ｌの起点位置とされる。
【００４９】
　なお、上記した予め定められた基準距離は、本実施形態においては、外周縁図形（円軌
跡）２１Ｒ上のセンサ位置２１ｓ１～２１ｓｎのうち、隣接するもの同士の距離よりも大
で、１つ飛ばして隣接するもの同士の距離よりは小となるように定めることができる。こ
の場合、図６～図８、図１０～図１２に示す多指接触領域２１Ｔは多指接触領域と認識さ
れる。ただし、この場合、図９及び図１３に示す多指接触領域２１Ｔは多指接触領域と認
識されないから、本実施形態では、上記基準距離を、センサ位置２１ｓ１～２１ｓｎのう
ち１つ飛ばして隣接するもの同士の距離よりは大で、２つ飛ばして隣接するもの同士の距
離よりは小となるように定めている。
【００５０】
　続いて、残余の検知センサ位置２１ｐ１～２１ｐｋ（ｋは当該検知センサ位置の最大数
）が存在する区間２１ｐ内の予め定められた中間位置２１ｐ０を特定する（Ｓ１２）。な
お、残余の検知センサ位置が１つだけ（符号２１ｐ１のみ）であればその位置２１ｐ１を
中間位置２１ｐ０として特定し、図８のように複数あればそれらの位置２１ｐ１，２１ｐ
２から中間位置２１ｐ０を特定する（Ｓ１２）。この位置２１ｐ０は、上記Ｘ－Ｙ座標系
における親指接触領域２１Ｐの存在位置に対応する位置ということができ、上記判定用の
直線２１Ｌの通過位置とされる。
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【００５１】
　起点位置２１ｔ０と通過位置２１ｐ０が特定されると、上記Ｘ－Ｙ座標系に上記判定用
の直線２１Ｌを定めることができるから、その傾きを算出する。ここでは上記Ｘ－Ｙ座標
系に、車両右側に対応する側がＸ軸の正方向、車両上方向に対応する側がＹ軸の正方向と
定められているから、上記傾きが正の値となる場合には、左の座席に座したユーザーが回
転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとして特定され、上記傾きが負の値となる場
合には、右の座席に座したユーザーが回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとし
て特定される（Ｓ１３）。
【００５２】
　この処理によれば、回転操作ノブ２の外周面２１において、親指接触領域２１Ｐが多指
接触領域２１Ｔよりも車両左側に位置する場合には左の座席に座したユーザーが回転操作
ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとして特定され、車両右側に位置する場合には右の
座席に座したユーザーが回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとして特定される
。
【００５３】
　なお、この処理の内容については、上記したものに限られる必要はなく、他の方法によ
って回転操作ノブ２上の多指接触領域２１ｔと親指接触領域２１Ｐとを特定し、それらの
位置関係に基づいて、当該回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右
いずれの座席に座したユーザーであるかを特定してもよい。先に述べたような多指接触領
域２１Ｔと親指接触領域２１Ｐとの位置関係を特定するものであれば、上記のような処理
以外の処理でもよい。
【００５４】
　また、この処理において、上記センサ位置２１ｓ１～２１ｓｎは、上記仮想平面２００
上（上記Ｘ－Ｙ座標系）において回転操作ノブ２の外周面２１に相当する円形をなす外周
縁図形２１Ｒに沿って存在しているが、それらから上記の中間位置（上記直線２１Ｌの起
点位置２１ｔ０や通過位置２１ｐ０となる位置）を算出する場合は、外周縁図形上（円軌
跡上）２１Ｒの位置として算出してもよいし、上記仮想平面２００内で、外周縁図形上（
円軌跡上）２１Ｒから外れた位置として算出してもよい。
【００５５】
　なお、本実施形態における上記の中間位置とは、上記仮想平面２００において、複数あ
る接触位置に対応する各位置のうち、両端となる位置を除く、それら両端の間の区間内の
位置とすることができる。本実施形態においては、図１３に示すように、外周縁図形（円
軌跡上）２１Ｒ上において、対象とされた全ての接触位置に対する重心位置が上記中間位
置とされている。また、中間位置は、図１４に示すように、外周縁図形（円軌跡上）２１
Ｒ上において、対象とされた全ての接触位置のうちの両端位置間の中心位置（中心点位置
）として定まる位置でもよい。また、対象とされた接触位置が３以上ある場合の中間位置
は、図１５に示すように、両端の接触位置を除く、間のいずれかの接触位置を中間位置と
してもよい。
【００５６】
　また、この処理において、接触位置２１ｔ１～２１ｔｍは、接触を検知した接触検知セ
ンサ２１Ｓ１～２１Ｓｎの位置を示すものであるから、隣接する２つの接触検知センサ２
１Ｓ１～２１Ｓｎの検知面２１０Ｓをまたがって指が位置する場合もあり、１つの指を２
つの接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎが検知した状態となっていることがある。つまり
、必ずしも接触した指の位置を特定しているわけではなく、本実施形態の接触検知センサ
２１Ｓ１～２１Ｓｎは、１つの指で接触可能な接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎの数が
２以下（望ましくは１）となるよう、回転操作ノブ２に設けられている。例えば、回転操
作ノブ２の回転操作方向において、接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎの検知面２１０Ｓ
の幅と、隣接する接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎの間の幅（センサ非配置領域２１０
の幅）とを足した長さが、指幅より短くなるよう設けることができる。
【００５７】
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　以上、本発明の一実施形態を説明したが、これはあくまでも例示にすぎず、本発明はこ
れに限定されるものではなく、特許請求の範囲の趣旨を逸脱しない限りにおいて、当業者
の知識に基づく種々の変更が可能である。
【００５８】
　上記実施形態においては、回転操作ノブ２の回転軸線２１Ｑに直交する仮想平面２００
上に、該回転軸線２１Ｑを原点２１ｑとする二次元座標系を定めるとともに、該二次元座
標系上で、多指接触領域２１ｔと親指接触領域２１Ｐとの双方に対応する位置をそれぞれ
特定し、特定されたそれら双方の位置を結ぶ直線２１Ｌの傾きに基づいて、回転操作ノブ
２に対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるか
を特定しているが、別の方法を用いてもよい。
【００５９】
　例えば、回転操作ノブ２の外周面２１上に特定される多指接触領域２１Ｔから、その回
転操作方向に沿って該回転操作方向の第一側から延出して、同じく外周面２１上に特定さ
れる親指接触領域２１Ｐに達するまでの第一区間の長さと、多指接触領域２１Ｔから、該
回転操作方向に沿って該回転操作方向の上記第一側とは逆の第二側から延出して親指接触
領域２１Ｐに達するまでの第二区間の長さとを算出したときに、それら区間のうち短い方
の区間の外周側が、主として車両右側よりも左側を臨む区間である場合（車両右側を臨む
区間よりも車両左側を臨む区間が長い場合）は左の座席に座したユーザーを、主として車
両左側よりも右側を臨む区間である場合（車両右側を臨む区間よりも車両左側を臨む区間
が長い場合）には右の座席に座したユーザーを、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユ
ーザーとして特定することができる。具体的には、図１７に示すように、上記と同様の仮
想平面２００（二次元座標系）上で、上記第一区間及び第二区間に対応する区間２１Ｌ１
，２１Ｌ２を特定し、それら区間２１Ｌ１，２１Ｌ２の長さに基づいて特定することがで
きる。
【００６０】
　なお、この場合、上記の第一区間及び第二区間は、回転操作ノブ２の回転操作方向にお
いて多指接触領域２１Ｔに属する複数の接触位置に基づいて定められる中間位置から、親
指接触領域２１Ｐに到達する区間として定めることができる。
【００６１】
　また、多指接触領域２１Ｔに属する接触位置のうち回転操作ノブ２の回転操作方向の第
一側の端部の接触位置から延出して親指接触領域２１Ｐに達するまでの第一区間の長さと
、該第一側とは逆の第二側の端部の接触位置から延出して親指接触領域２１Ｐに達するま
での第二区間の長さとを算出し、それら区間のうち短い方の区間が、長い方の区間よりも
車両左側に位置する場合は左の座席に座したユーザーを、長い方の区間よりも車両左側よ
りも右側を臨む区間である場合には右の座席に座したユーザーを、回転操作ノブ２に対し
回転操作をしたユーザーとして特定してもよい。具体的には、図１８及び図１９に示すよ
うに、上記と同様の仮想平面２００（二次元座標系）上で、上記第一区間及び第二区間に
対応する区間２１Ｌ１，２１Ｌ２を、多指接触領域２１Ｔに属する接触位置のうちの両端
の接触位置に対応する位置からそれぞれ、親指接触領域２１Ｐに対応する位置までの区間
として特定し、それら区間２１Ｌ１，２１Ｌ２の長さに基づいて特定することができる。
【００６２】
　なお、この場合、上記の第一区間及び第二区間の双方は、直線区間（図１９）、もしく
は回転操作方向に沿った円弧状の区間（図１８）のいずれかことができる。つまり、上記
と同様の仮想平面２００（二次元座標系）上で、上記の第一区間及び第二区間の双方に対
応する区間２１Ｌ１，２１Ｌ２は、外周縁図形（円軌跡上）２１Ｒ上に定められる区間で
もよいし、外周縁図形（円軌跡上）２１Ｒ上ではない、仮想平面２００上の直線区間とし
て定められてもよい。
【００６３】
　また、上記実施形態においては、回転操作ノブ２の外周面２１上に特定される多指接触
領域２１Ｔと親指接触領域２１Ｐとの双方の位置関係に基づいて、回転操作ノブ２に対し
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回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座したユーザーであるかを特定し
ているが、回転操作ノブ２の外周面２１上に特定される多指接触領域及び親指接触領域２
１Ｐのうちいずれか一方の位置に基づいて特定してもよい。特に、回転操作ノブ２の外周
面２１に対する親指の接触位置に相当する親指接触領域２１Ｐが、車両左側に位置する場
合は左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場合には右の座席に座したユーザ
ーを、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとして特定するようにしてもよい。
【００６４】
　この場合、例えば制御部１０は、親指接触領域２１Ｐが、回転操作ノブ２の外周面上に
おける車両左側に位置する場合には左の座席に座したユーザーを、車両右側に位置する場
合には右の座席に座したユーザーを、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーとし
て特定する構成とすることができる。具体的には、上記実施形態と同様の仮想平面２００
及び二次元座標系を定め、その中で上記実施形態と同様に、親指接触領域２１Ｐに対応す
る領域２１ｐを特定し、その位置が外周縁図形（円軌跡上）２１Ｒ上において、車両左側
に対応する側に位置するか、車両右側に対応する側に位置するかにより、回転操作ノブ２
に対し回転操作をしたユーザーが、左右どちらの座席に座したユーザーであるかを特定で
きる。
【００６５】
　また、接触位置検出部２１Ｓは、回転操作ノブ２においてその回転操作方向に複数配置
され、各々の検知面２１０Ｓへの接触の有無を検知する接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓ
ｎであるが、回転操作ノブ２の外周面２１に接触する指の接触位置を認識するためには、
その数は５以上で、外周面２１上に周方向に等間隔おきに設けられていることが望ましい
。
【００６６】
　また、回転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが、車両の左右いずれの座席に座
したユーザーであるかを特定するということを考慮すれば、接触検知センサ２１Ｓ１～２
１Ｓｎが上記回転操作方向において等間隔おきに偶数個（例えば８個）配置される場合、
図２０に示すように、各接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎは、その回転操作方向におい
て車両左側と車両右側の中間となる位置には非配置となる形で設けられているとよい。ま
た、接触検知センサ２１Ｓ１～２１Ｓｎが上記回転操作方向において等間隔おきに奇数個
（例えば７個）配置される場合、図２１に示すように、各接触検知センサ２１Ｓ１～２１
Ｓｎは、その回転操作方向において車両左側と車両右側の中間となる位置のうち車両後方
側もしくは車両下側となる位置には非配置となる形でそれぞれが配置されているとよい。
【００６７】
　また、上記実施形態においては、車載機器の制御パラメータのうち、左右の座席で独立
に設定可能となる予め定められた制御パラメータの現在設定値を変更するにあたって、回
転操作ノブ２に対し回転操作をしたユーザーが座した座席を特定し、特定された座席に対
応する制御パラメータを変更するように構成されているが、特定された座席が予め定めら
れた側の座席である場合に、その座席に対応する制御パラメータの変更を禁止する構成で
もよい。例えば、特定された座席が予め定められた側の座席である場合に、そのときの操
作ノブ２への指の接触状態での回転操作による操作入力を無効化する構成でもよい。具体
的にいえば、既に述べた操作入力処理を図２２に示すような処理とすることにより、車両
の走行中において、上記のようにして特定された座席が運転席である場合には、運転席に
対応する制御パラメータの変更を禁止することができる。
【００６８】
　以下、図２２の操作入力処理について説明する。
【００６９】
　Ｓ１１０～Ｓ１１３は、図５のＳ１０～Ｓ１３と同様である。続くＳ１１４では、制御
部１０が、Ｓ１１２で特定された座席が運転席であるか助手席であるかを特定する。運転
席である場合にはＳ１１５に進み、制御部１０が、車両走行状態を検出する車両走行状態
検出手段である車速センサ７の検出結果に基づいて、車両が走行中であるか否かを判定す
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る。なお、走行中でない状態には、車両の予め定められた低速走行状態（例えば５ｋｍ／
ｈ以下など）を含めることができる。走行中である場合にはＳ１１６に進み、回転操作ノ
ブ２の回転操作に基づいて運転席に対応する制御パラメータの現在設定値を変更し、他方
、走行中でない場合にはＳ１１７に進み、回転操作ノブ２が回転操作されてもその操作は
無効化され、上記制御パラメータの現在設定値は変更されない。なお、Ｓ１１８～Ｓ１２
１は、図５のＳ１６～Ｓ１９と同様である。
【符号の説明】
【００７０】
　１　車両用操作装置
　１０　制御部（操作ユーザー特定手段、接触領域特定手段）
　２　回転操作ノブ
　２１　回転操作ノブの外周面
　２１Ｓ１～２１Ｓｎ　接触検知センサ（接触位置検出手段）
　２１ｓ１～２１ｓｎ　センサ位置
　２１ｔ１～２１ｔｎ，２１ｐ１～２１ｐｋ　検知センサ位置
　２１Ｔ　多指接触領域
　２１Ｐ　親指接触領域
　２１Ｌ　判定用の直線
　２００　仮想平面（二次元座標系）

【図１】 【図２】
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