
JP 2019-117375 A 2019.7.18

10

(57)【要約】
【課題】　特別な操作を行わずとも、ユーザの意図した
タイミングで意図した構図の画像を撮像する。
【解決手段】　撮像部を有する撮像装置であって、撮像
部を駆動する駆動部と、ユーザのいる方向を検出する第
一の検出部と、撮像装置の動きを検出する第二の検出部
と、音声を集音するための複数の集音部と、複数の集音
部を用いて音声の音源の方向を検出する第三の検出部と
、制御部と、を有する。ここで制御部は、第一の検出部
によって検出したユーザのいる方向と、および、第二の
検出部によって検出した撮像装置の動きとに基づいて、
２つ以上の集音部を複数の集音部から決定する。また、
第三の検出部は、決定された２つ以上の集音部を用いて
音声の音源の方向を検出する。そして、第三の検出部が
決定された２つ以上の集音部を用いて音声の音源の方向
を検出した場合、制御部は第三の検出部が検出した音源
の方向に、撮像部の撮像方向を向けるよう駆動部を制御
する。
【選択図】　図２



(2) JP 2019-117375 A 2019.7.18

10

20

30

40

50

【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮像手段を有する撮像装置であって、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　ユーザのいる方向を検出する第一の検出手段と、
　前記撮像装置の動きを検出する第二の検出手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向を検出する第三の検出手段と、
　制御手段と、を有し、
　前記制御手段は、前記第一の検出手段によって検出したユーザのいる方向と、および、
前記第二の検出手段によって検出した前記撮像装置の動きとに基づいて、２つ以上の集音
手段を前記複数の集音手段から決定し、
　前記第三の検出手段は、前記決定された２つ以上の集音手段を用いて音声の音源の方向
を検出し、
　前記第三の検出手段が前記決定された２つ以上の集音手段を用いて音声の音源の方向を
検出した場合、前記制御手段は前記第三の検出手段が検出した音源の方向に、前記撮像手
段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御する
　ことを特徴とする撮像装置。
【請求項２】
　前記第三の検出手段によって検出した音声の音源の方向に複数の候補があった場合、前
記第一の検出手段によって検出したユーザのいる方向ではない方向に前記撮像手段の撮像
方向を向けるよう前記制御手段は前記駆動手段を制御する
　ことを特徴とする請求項１に記載の撮像装置。
【請求項３】
　前記第二の検出手段は前記撮像装置の動きを、前記撮像装置の加速度および角速度に基
づいて検出することを特徴とする請求項１または２に記載の撮像装置。
【請求項４】
　前記複数の集音手段は、すべての前記集音手段が直線上に並ばないように配置されるこ
とを特徴とする請求項１から３のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項５】
　撮像手段と、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて集音した音声の音源の方向を検出する検出手段と、
　制御手段と、を有し、
　前記制御手段は前記撮像手段によって撮像した画像データに基づいて、撮影の必要のな
い領域を設定し、
　前記検出手段によって検出した音声の音源の方向が、前記撮影の必要のない領域にない
場合、前記撮像手段の撮像方向が前記検出手段によって検出した音声の音源の方向に向く
よう前記制御手段は前記駆動手段を制御する
　ことを特徴とする撮像装置。
【請求項６】
　前記制御手段は、前記撮像手段によって撮像した画像データの輝度が所定の閾値よりも
暗い場合、または画像データに映る被写体と前記撮像装置との距離が所定の閾値より小さ
い場合、その撮像方向を撮影の必要のない領域として設定することを特徴とする請求項５
に記載の撮像装置。
【請求項７】
　前記撮像装置が持ち運ばれていると判断した場合、前記制御手段は前記撮影の必要のな
い領域を再度設定する
　ことを特徴とする請求項５または６に記載の撮像装置。
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【請求項８】
　前記駆動手段を所定の時間駆動するよう制御した後、前記制御手段はさらに前記撮像手
段によって撮像した画像データに基づいて、現在の撮像手段の撮像方向が撮影の必要な領
域かどうかを判断し、その判断にしたがって撮影の必要のない領域を再度設定する
　ことを特徴とする請求項５または６に記載の撮像装置。
【請求項９】
　撮像手段と、
　前記撮像手段をパン動作およびチルト動作によって駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向のパン角を検出する検出手段と、
　制御手段と、を有し、
　前記制御手段は前記撮像手段によって被写体を撮像した場合、前記被写体の方向を向い
た前記撮像手段の撮像方向のパン角およびチルト角を被写体情報として記録し、
　前記検出手段によって検出したパン角と前記被写体情報に含まれるパン角と比較しその
２つの角度の差が閾値以下だった場合、前記制御手段は前記検出手段によって検出したパ
ン角および前記被写体情報に含まれるチルト角に撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆
動手段を制御し、
　前記検出手段によって検出したパン角と前記被写体情報に含まれるパン角と比較しその
２つの角度の差が閾値を超える場合、前記制御手段は、前記検出手段によって検出したパ
ン角にいる被写体に前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御する
　ことを特徴とする撮像装置。
【請求項１０】
　前記制御手段は前記検出手段によって検出したパン角および前記被写体情報に含まれる
チルト角に撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御し、
　前記制御手段は前記検出手段によって検出したパン角および前記被写体情報に含まれる
チルト角の方向に被写体を検出した場合、前記制御手段は前記被写体情報を現在の撮像手
段の撮像方向のパン角およびチルト角になるよう更新し、
　ことを特徴とする請求項９に記載の撮像装置。
【請求項１１】
　前記制御手段は前記検出手段によって検出したパン角および前記被写体情報に含まれる
チルト角に撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御し、
　前記検出手段によって検出したパン角および前記被写体情報に含まれるチルト角の方向
に被写体を検出しない場合、前記制御手段は前記被写体情報を削除する
　ことを特徴とする請求項９または１０に記載の撮像装置。
【請求項１２】
　前記検出手段によって検出したパン角との差が閾値以下になる被写体情報が複数ある場
合、
　前記制御手段は前記複数の被写体情報のそれぞれのチルト角が所定の範囲内に入るよう
チルト角を決定し、
　前記制御手段は、前記検出手段によって検出したパン角および前記決定したチルト角の
方向に前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御する
　ことを特徴とする請求項９から１１のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項１３】
　撮像手段と、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向を所定の角度の分解能で検出する検
出手段と、
　制御手段と、
　前記制御手段は、前記所定の角度を前記撮像手段の画角より小さくなるように設定し、
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　前記集音手段によって音声を集音した場合、前記検出手段によって前記所定の角度の分
解能で検出した音声の音源の方向に前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を
前記制御手段は制御する
　ことを特徴とする撮像装置。
【請求項１４】
　前記制御手段は、前記撮像手段のズーム倍率を増加させた場合、前記撮像手段の画角よ
り小さくなるように前記所定の角度を大きくするよう設定し、
　前記制御手段は、前記撮像手段のズーム倍率を減少させた場合、前記撮像手段の画角よ
り小さくなるように前記所定の角度を小さくするよう設定する
　ことを特徴とする請求項１３に記載の撮像装置。
【請求項１５】
　さらに音声による指示を認識する認識手段を有し、
　前記認識手段が前記撮像手段のズーム倍率を変更する指示を認識した場合、前記制御手
段は、前記撮像手段のズーム倍率を前記指示に従って変更する
　ことを特徴とする請求項１３または１４に記載の撮像装置。
【請求項１６】
　撮像手段と、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向を検出する検出手段と、を有する撮
像装置の制御方法であって、
　ユーザのいる方向を検出する第一の検出ステップと、
　前記撮像装置の動きを検出する第二の検出ステップと、
　前記第一の検出ステップで検出したユーザのいる方向と、および、前記第二の検出ステ
ップで検出した前記撮像装置の動きとに基づいて、２つ以上の集音手段を前記複数の集音
手段から決定する決定ステップと、
　前記決定ステップで決定された２つ以上の集音手段を用いて音声の音源の方向を前記検
出手段によって検出する検出ステップと、
　前記検出ステップで音声の音源の方向を検出した場合、前記検出ステップで検出した音
源の方向に、前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御するステップと、
を有する
　ことを特徴とする制御方法。
【請求項１７】
　撮像手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、を有する撮像装置の制御方法であって、
　前記複数の集音手段を用いて集音した音声の音源の方向を検出する検出ステップと、
　前記撮像手段によって撮像した画像データに基づいて、撮影の必要のない領域を設定す
る設定ステップと、
　前記検出ステップによって検出した音声の音源の方向が、前記設定ステップで設定した
前記撮影の必要のない領域にない場合、前記撮像手段の撮像方向が前記検出ステップによ
って検出した音声の音源の方向に向くよう駆動する駆動ステップと、を有する
　ことを特徴とする制御方法。
【請求項１８】
　撮像手段と、
　前記撮像手段をパン動作およびチルト動作によって駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、を有する撮像装置の制御方法であって、
　前記撮像手段によって被写体を撮像した場合、前記被写体の方向を向いた前記撮像手段
の撮像方向のパン角およびチルト角を被写体情報として記録する記録ステップと、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向のパン角を検出する検出ステップと
、
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　前記検出ステップで検出したパン角と前記記録ステップで記録した前記被写体情報に含
まれるパン角と比較しその２つの角度の差が閾値以下だった場合、前記検出ステップで検
出したパン角および前記記録ステップで記録した前記被写体情報に含まれるチルト角に撮
像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御するステップと、
　前記検出ステップで検出したパン角と前記記録ステップで記録した前記被写体情報に含
まれるパン角と比較しその２つの角度の差が閾値を超える場合、前記検出ステップで検出
したパン角にいる被写体に前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御する
ステップと、を有する
　ことを特徴とする制御方法。
【請求項１９】
　撮像手段と、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、を有する撮像装置の制御方法であって、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向を所定の角度の分解能で検出する検
出ステップと、
　前記所定の角度を前記撮像手段の画角より小さくなるように設定する設定ステップと、
　前記集音手段によって音声を集音した場合、前記検出ステップで前記所定の角度の分解
能で検出した音声の音源の方向に前記撮像手段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制
御するステップと、を有する
　ことを特徴とする制御方法。
【請求項２０】
　コンピュータを請求項１から１５の何れか１項に記載の撮像装置の各手段として機能さ
せるための、コンピュータが読み取り可能なプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、撮像装置及びその制御方法及びプログラムに関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　カメラ等の撮像装置による静止画・動画撮影においては、ユーザがファインダー等を通
して撮影対象を決定し、撮影状況を自ら確認して撮影画像のフレーミングを調整すること
によって、画像を撮影するのが通常である。このような撮像装置では、ユーザの操作ミス
を検知してユーザに通知したり、外部環境の検知を行い、撮影に適していない場合にユー
ザに通知したりする機能が備えられている。また、撮影に適した状態になるようにカメラ
を制御する仕組みが従来から存在している。
【０００３】
　このようなユーザの操作により撮影を実行する撮像装置に対し、ユーザが撮影指示を与
えることなく断続的および継続的に撮影を行うライフログカメラが存在する（特許文献１
）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特表２０１６－５３６８６８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、ユーザの身に着けるタイプの、これまでのライフログカメラでは、定期
的に自動撮影を行うものであるので、得られる画像はユーザの意図とは無関係なものとな
る場合があった。
【０００６】
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　本発明は上記問題に鑑みなされたものであり、特別な操作を行わずとも、ユーザの意図
したタイミングでユーザの意図した構図の画像を撮像する技術を提供しようとするもので
ある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　この課題を解決するため、例えば本発明の撮像装置は以下の構成を備える。すなわち、
　撮像手段を有する撮像装置であって、
　前記撮像手段を駆動する駆動手段と、
　ユーザのいる方向を検出する第一の検出手段と、
　前記撮像装置の動きを検出する第二の検出手段と、
　音声を集音するための複数の集音手段と、
　前記複数の集音手段を用いて前記音声の音源の方向を検出する第三の検出手段と、
　制御手段と、を有し、
　前記制御手段は、前記第一の検出手段によって検出したユーザのいる方向と、および、
前記第二の検出手段によって検出した前記撮像装置の動きとに基づいて、２つ以上の集音
手段を前記複数の集音手段から決定し、
　前記第三の検出手段は、前記決定された２つ以上の集音手段を用いて音声の音源の方向
を検出し、
　前記第三の検出手段が前記決定された２つ以上の集音手段を用いて音声の音源の方向を
検出した場合、前記制御手段は前記第三の検出手段が検出した音源の方向に、前記撮像手
段の撮像方向を向けるよう前記駆動手段を制御することを特徴とする。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によると、第１には、特別な操作を行わずとも、ユーザの意図したタイミングで
意図した構図の画像を撮像する技術を提供しようとするものである。
【０００９】
　また、他の発明によれば、上記第１の効果に加えて、利用形態に合わせて方向検出に利
用するマイクの数を変動させることで、省電力化を図り、且つ、ユーザの身に装着した場
合等での衣類とのこすれ音による音方向のご検出を防ぐことが可能になる。
【００１０】
　また、他の発明によれば、上記第１の効果に加えて、無意味となる撮像方向への変更が
無くすことができる。
【００１１】
　また、他の発明によれば、上記第１の効果に加えて、利用開始からの経過時間によって
撮像手段の撮像方向の被写体に向かう動作が効率良くなっていく。
【００１２】
　また、他の発明によれば、上記第１の効果に加えて、音源の方向の精度が、撮像手段の
倍率に依存することになり、音源の方向を検出する精度を常に高くする必要がなくなり、
消費電力を削減できる。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】実施形態に係る撮像装置のブロック図。
【図２】実施形態に係る音声入力部と音声信号処理部の詳細ブロック図。
【図３】実施形態に係る撮像装置の外観図と使用例を示す図。
【図４】実施形態に係る撮像装置のパン動作とチルト動作を示す図。
【図５Ａ】実施形態における中央制御部の処理手順を示すフローチャート。
【図５Ｂ】実施形態における中央制御部の処理手順を示すフローチャート。
【図６】図５Ｂにおける音声コマンド処理の詳細を示すフローチャート。
【図７】実施形態における音声コマンドの意味と音声コマンドとの関係を示す図。
【図８】実施形態における起動時から動作撮影開始コマンドに至るまでのタイミングチャ
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ート。
【図９】実施形態に係る音方向検知法を説明するための図。
【図１０】撮像装置の真上に音源が存在する場合の検出法を説明するための図。
【図１１】第１の実施形態における設置位置の検出処理を示すフローチャート。
【図１２】第１の実施形態における設置位置別の音源方向の検出原理を示す図。
【図１３】第１の実施形態における設置位置別の音源の検出範囲を示す図。
【図１４】第２の実施形態における撮像装置１の利用形態と、対応のマスク領域との関係
を示す図。
【図１５】第２の実施形態における中央制御部の処理手順を示すフローチャート。
【図１６】第３の実施形態における問題点を説明するための図。
【図１７】第３の実施形態における中央制御部の処理手順を示すフローチャート。
【図１８】第３の実施形態における改善された動作を説明するための図。
【図１９】第３の実施形態の変形例における中央制御部の処理手順を示すフローチャート
。
【図２０】第３の実施形態の変形例における改善された動作を説明するための図。
【図２１】第４の実施形態における音方向の感度と画角との関係を示す図。
【図２２】第４の実施形態におけるズーム倍率を上げた場合お音方向の感度と画角との関
係を示す図。
【図２３】音方向の検出の分解能と処理の負担との関係を示す図。
【図２４】第４の実施形態における水平方向の撮影画角と音方向検出時の水平方向の検出
分解能の関係を示す図である。
【図２５】第４の実施形態におけるズーム倍率の音声コマンド受信時の中央制御部の処理
手順を示すフローチャート。
【図２６】第４の実施形態における撮像装置の動作内容を説明するための図。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　以下図面に従って本発明に係る実施形態を詳細に説明する。
【００１５】
　［第１の実施形態］
　図１は、第１の実施形態に係る撮像装置１のブロック構成図である。撮像装置１は、光
学レンズユニットを含み、撮像する撮像方向（光軸方向）が可変の可動撮像部１００、及
び、可動撮像部１００の駆動制御および、撮像装置全体を制御する中央制御部（ＣＰＵ）
を含む支持部２００で構成される。
【００１６】
　なお、支持部２００は、圧電素子を含む複数の振動体１１～１３が可動撮像部１００の
面に対し接触するように設けられている。これらの振動体１１～１３の振動の制御により
、可動撮像部１００がパン、チルト動作を行う。なお、パン、チルト動作はサーボモータ
等で実現しても構わない。
【００１７】
　可動撮像部１００は、レンズ部１０１、撮像部１０２、レンズアクチュエータ制御部１
０３、及び、音声入力部１０４を有する。
【００１８】
　レンズ部１０１は、ズームレンズ、絞り・シャッタ、および、フォーカレンズなどの撮
影光学系で構成される。撮像部１０２は、ＣＭＯＳセンサやＣＣＤセンサなどの撮像素子
を含み、レンズ部１０１により結像された光学像を光電変換して電気信号を出力する。レ
ンズアクチュエータ制御部１０３は、モータドライバＩＣを含み、レンズ部１０１のズー
ムレンズ、絞り・シャッタ、および、フォーカスレンズ等の各種アクチュエータを駆動す
る。各種アクチュエータは、後述する支持部２００内の中央制御部２０１より受信した、
アクチュエータ駆動指示データに基づいて駆動される。音声入力部１０４はマイクロフォ
ン（以降マイク）を含む音声入力部であり複数のマイク（本実施形態では４つ）で構成さ
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れており、音声を電気信号に変換し、さらに電気信号をデジタル信号（音声データ）に変
換して出力する。
【００１９】
　一方、支持部２００は、撮像装置１の全体の制御を行うための中央制御部２０１を有す
る。この中央制御部２０１は、ＣＰＵと、ＣＰＵが実行するプログラムを格納したＲＯＭ
、及び、ＣＰＵのワークエリアとして使用されるＲＡＭで構成される。また、支持部２０
０は、撮像信号処理部２０２、映像信号処理部２０３、音声信号処理部２０４、操作部２
０５、記憶部２０６、表示部２０７を有する。更に、支持部２００は、入出力端子部２０
８、音声再生部２０９、電源部２１０、電源制御部２１１、位置検出部２１２、回動制御
部２１３、無線通信部２１４、並びに、先に説明した振動体１１～１３を有する。
【００２０】
　撮像信号処理部２０２は、可動撮像部１００の撮像部１０２から出力された電気信号を
映像信号へ変換する。映像信号処理部２０３は、撮像信号処理部２０２から出力された映
像信号を用途に応じて加工する。映像信号の加工は画像切り出し、及び、回転加工による
電子防振動作や、被写体（顔）を検出する被写体検出処理も含まれる。
【００２１】
　音声信号処理部２０４は、音声入力部１０４から出力されたデジタル信号に対して音声
処理を行う。音声入力部１０４がアナログ信号を出力するマイクであれば、音声信号処理
部２０４において、アナログ信号からデジタル信号に変換する構成が含まれても構わない
。なお、音声入力部１０４を含めた音声信号処理部２０４の詳細については図２を用いて
後述する。
【００２２】
　操作部２０５は、撮像装置１とユーザとの間のユーザインターフェースとして機能する
ものであり、各種スイッチ、ボタン等で構成される。記憶部２０６は、撮影により得られ
た映像情報などの種々のデータを記憶する。表示部２０７は、ＬＣＤなどのディスプレイ
を備え、映像信号処理部２０３から出力された信号に基づいて、必要に応じて画像表示を
行う。また、この表示部２０７は、各種メニュー等を表示することで、ユーザインターフ
ェースの一部として機能する。外部入出力端子部２０８は、外部装置との間で通信信号お
よび映像信号を入出力する。音声再生部２０９はスピーカーを含み、音声データを電気信
号に変換し、音声を再生する。電源部２１０は、撮像装置の全体（各要素）の駆動に必要
な電力供給源であり、本実施形態では充電可能なバッテリであるものとする。
【００２３】
　電源制御部２１１は、撮像装置１の状態に応じて、上記の各構成要素への電源部２１０
からの電力の供給／遮断を制御するものである。撮像装置１の状態によっては、不使用の
要素が存在する。電源制御部２１１は、中央制御部２０１の制御下で、撮像装置１の状態
によって不使用な要素への電力を遮断して、電力消費量を抑制する機能を果たす。なお、
電力供給／遮断については、後述する説明から明らかにする。
【００２４】
　位置検出部２１２はジャイロ、加速度センサ、ＧＰＳ等で構成され、撮像装置１の動き
を検出する。この位置検出部２１２は、撮像装置１がユーザに身に着ける場合にも対処す
るためである。回動制御部２１３は、中央制御部２０１からの指示に従って振動体１１～
１３を駆動する信号を生成し、出力する。振動体１１～１３は圧電素子で構成され、回動
制御部２１３から印加される駆動信号に応じて振動する。振動体１１～１３は、回動駆動
部（パン・チルト駆動部）を構成する。この結果、可動撮像部１００は、中央制御部２０
１が指示した方向に、パン動作、チルト動作する。
【００２５】
　無線部２１４はＷｉＦｉ（登録商標）やＢＬＥ（Bluetooth（登録商標） Low Energy）
などの無線規格に準拠して画僧データ等のデータ送信を行う。
【００２６】
　次に、本実施形態における音声入力部１０４および音声信号処理部２０４の構成と、音
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方向検出処理を図２を参照して説明する。同図は、音声入力部１０４および音声信号処理
部２０４の構成と、音声信号処理２０４、中央制御部２０１及び電源制御部２１１の接続
関係を示している。
【００２７】
　音声入力部１０４は、４つの無指向性のマイク（マイク１０４ａ、マイク１０４ｂ、マ
イク１０４ｃ、マイク１０４ｄ）で構成される。各マイクはＡ／Ｄコンバータを内蔵して
おり、予め設定されたサンプリングレート（コマンド検出、方向検出処理：１６ｋＨｚ、
動画録音：４８ｋｈｚ）で音声を集音し、内蔵のＡ／Ｄコンバータにより集音した音声信
号をデジタルの音声データとして出力する。なお、本実施形態では音声入力部１０４は４
つのデジタルマイクで構成されるものとしているが、アナログ出力のマイクで構成されて
も構わない。アナログマイクの場合、音声信号処理部２０４内に、対応するＡ／Ｄコンバ
ータを設ければよい。また、本実施形態におけるマイクの数は４つとするが、３つ以上で
あればよい。
【００２８】
　マイク１０４ａは、撮像装置１の電源がＯＮの場合には無条件に電力が供給され、集音
可能状態となる。一方、他のマイク１０４ｂ、マイク１０４ｃ、マイク１０４ｄは、中央
制御部２０１の制御下での電源制御部２１１による電力供給／遮断の対象となっており、
撮像装置１の電源がＯＮとなった初期状態では、電力は遮断されている。
【００２９】
　音声信号処理部２０４は、音圧レベル検出部２０４１、音声用メモリ２０４２、音声コ
マンド認識部２０４３、音方向検出部２０４４、動画用音声処理部２０４５、及び、コマ
ンドメモリ２０４６で構成される。
【００３０】
　音圧レベル検出部２０４１は、マイク１０４ａから出力された音声データの音圧レベル
が予め設定された閾値を超えるとき、音声検出を表す信号を電源制御部２１１及び音声用
メモリ２０４２に供給する。
【００３１】
　電源制御部２１１は、音圧レベル検出部２０４１から音声検出を表す信号を受信した場
合、音声コマンド認識部２０４３への電力供給を行う。
【００３２】
　音声用メモリ２０４２は、中央制御部２０１の制御下での電源制御部２１１による電力
供給／遮断の対象の１つである。また、この音声用メモリ２０４２は、マイク１０４ａか
ら出力された音声データを一時的に記憶するバッファメモリである。マイク１０４ａによ
るサンプリングレートが１６ｋＨｚであり、１サンプリングにつき２バイト（１６ビット
）の音声データを出力し、最長の音声コマンドが仮に５秒であった場合、音声用メモリ２
０４２は、約１６０キロバイト（≒５×１６×１０００×２）の容量を有する。また、音
声用メモリ２０４２は、マイク１０４ａからの音声データで満たされた場合、古い音声デ
ータが新たな音声データで上書きされる。この結果、音声用メモリ２０４２は、直近の所
定期間（上記例では約５秒）の音声データが保持される。また、音声用メモリ２０４２は
、音圧レベル検出部２０４１から音声検出を示す信号を受信したことをトリガにして、マ
イク１０４ａからの音声データをサンプリングデータ領域に格納していく。
【００３３】
　コマンドメモリ２０４６は不揮発性のメモリで構成され、本撮像装置が認識する音声コ
マンドに係る情報を予め記憶（登録）している。詳細は後述するが、コマンドメモリ２０
４６に格納される音声コマンドの種類は例えば図８に示す通りであり、「起動コマンド」
をはじめとして、複数種類のコマンドの情報がコマンドメモリ２０４６に格納されている
。
【００３４】
　音声コマンド認識部２０４３は、中央制御部２０１の制御下での電源制御部２１１によ
る電力供給／遮断の対象の１つである。なお、音声認識そのものは周知技術であるので、
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ここでの説明は省略する。この音声コマンド認識部２０４３は、コマンドメモリ２０４６
を参照し、音声用メモリ２０４２に格納された音声データの認識処理を行う。そして、音
声コマンド認識部２０４３は、マイク１０４ａにより集音した音声データが、音声コマン
ドであるか否か、並びに、コマンドメモリ２０４６に記憶されている登録音声コマンドに
一致するのかの判定を行う。そして、音声コマンド認識部２０４３は、コマンドメモリ２
０４６に記憶されたいずれかの音声コマンドに一致する音声データを検出したとき、いず
れのコマンドであるかを示す情報、並びに、音声用メモリ２０４２内の、その音声コマン
ドを決定づけた最初と最後の音声データのアドレス（或いは音声コマンドを受け付けたタ
イミング）を中央制御部２０１に供給する。
【００３５】
　音方向検出部２０４４は、中央制御部２０１の制御下での電源制御部２１１による電力
供給／遮断の対象の１つである。また、音方向検出部２０４４は、４つのマイク１０４ａ
乃至１０４ｄからの音声データに基づき、周期的に音源の存在する方向の検出処理を行う
。音方向検出部２０４４は、内部にバッファメモリ２０４４ａを有し、検出した音源方向
を表す情報をバッファメモリ２０４４ａに格納する。なお、音方向検出部２０４４による
音方向検出処理を行う周期（例えば１６ｋｈｚ）は、マイク１０４ａのサンプリング周期
に対して十分に長くて構わない。ただし、このバッファメモリ２０４４ａは、音声用メモ
リ２０４２に格納可能な音声データの期間と同じ期間分の音方向情報を記憶するための容
量を有するものとする。
【００３６】
　動画用音声処理部２０４５は、中央制御部２０１の制御下での電源制御部２１１による
電力供給／遮断の対象の１つである。動画用音声処理部２０４５は、４つのマイクのうち
、マイク１０３ａとマイク１０４ｂの２つの音声データをステレオ音声データとして入力
し、各種フィルタ処理、ウィンドカット、ステレオ感強調、駆動音除去、ＡＬＣ（Ａｕｔ
ｏ　Ｌｅｖｅｌ　Ｃｏｎｔｒｏｌ）、圧縮処理といった動画音声用の音声処理を行う。詳
細は後述する説明から明らかになるが、本実施形態ではマイク１０４ａはステレオマイク
のＬチャネル用マイク、マイク１０４ｂはＲチャネル用マイクとして機能する。
【００３７】
　なお、図２では、消費電力や回路構成を考慮し、音声入力部１０４の各マイクと音声信
号処理部２０４に含まれる各ブロックとの接続は、４つのマイクにおける必要最低限の接
続を示す。しかし、電力および回路構成の許す限り、複数のマイクを音声信号処理部２０
４に含まれる各ブロックで共有して使用しても構わない。また、本実施形態ではマイク１
０４ａを基準のマイクとして接続しているが、どのマイクを基準としても構わない。
【００３８】
　図３（ａ）乃至（ｅ）を参照して、撮像装置１の外観図および使用例を説明する。同図
（ａ）は、本実施形態に係る撮像装置１の外観の上面及び正面図を示している。撮像装置
１の可動撮像部１００は、略半球体形であり、底面と平行な面を水平面とし、この面を０
度したとき、－２０度から垂直方向を示す９０度の範囲の切欠き窓を有し、図示矢印Ａが
示す水平面にて３６０度に亘って回動可能な第１の筐体１５０を有する。また、可動撮像
部１００は、この切欠き窓に沿って図示の矢印Ｂが示す水平から垂直の範囲内で、レンズ
部１０１及び撮像部１０２と一緒に回動可能な第２の筐体１５１を有する。ここで、第１
の筐体１５０の矢印Ａの回動動作はパン動作、第２の筐体１５１の矢印Ｂの回動動作はチ
ルト動作に対応し、これらは振動体１１～１３の駆動によって実現している。なお、本実
施形態における撮像装置のチルト可能な範囲は、上記の通り、－２０度から＋９０度の範
囲であるものとする。
【００３９】
　マイク１０４ａ、１０４ｂは、第１の筐体１５０の切欠き窓を挟む前面側の位置に配置
されている。また、マイク１０４ｃ、１０４ｄは、第１の筐体１５０の後方側に設けられ
ている。図３（ａ）からもわかるように、第２筐体１５１を固定にした状態で、第１筐体
１５０を矢印Ａに沿ってどの方向にパン動作させたとしても、レンズ部１０１及び撮像部
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１０２に対する、マイク１０４ａ、１０４ｂの相対的な位置は変わらない。つまり、撮像
部１０２の撮像方向に対して左側にマイク１０４ａが常に位置し、右側にマイク１０４ｂ
が常に位置する。また、マイク１０４ａおよびマイク１０４ｂは撮像部１０２の撮像方向
に対して対称に配置されるので、マイク１０４ａはステレオマイクのＬチャネルへの入力
を担い、マイク１０４ｂはステレオマイクのＲチャネルへの入力を担う。それ故、撮像部
１０２による撮像して得た画像が表す空間と、マイク１０４ａ，１０４ｂによる取得した
音場は一定の関係を維持できる。
【００４０】
　なお、本実施形態における４つのマイク１０４ａ、１０４ｂ、１０４ｃ、１０３ｄは、
撮像装置１の上面から見て、図３（ａ）に示すように長方形の各頂点の位置に配置されて
いる。また、これら４つのマイクは、図３（ａ）における１つの水平面上に位置するもの
とするが、多少のずれがあっても構わない。
【００４１】
　マイク１０４ａとマイク１０４ｂとの距離は、マイク１０４ａとマイク１０４ｃとの距
離よりも大きい。なお、隣りあうマイク間の距離は、１０ｍｍ～３０ｍｍ程度が望ましい
。また、本実施形態ではマイクの数を４つとしているが、直線上に並ばないという条件を
満たせば、マイクの数は３つ以上であれば構わない。また、図３（ａ）のマイク１０４ａ
乃至１０４ｄの配置位置は一例であって、これらの配置方法は、メカ的制約やデザイン制
約等によって適宜変更しても構わない。
【００４２】
　図３（ｂ）乃至（ｅ）は、本実施形態における撮像装置１の利用形態を示している。図
３（ｂ）は、机などに撮像装置１が載置される場合で、撮影者自身やその周囲の被写体の
撮影を目的とした利用形態を説明するための図である。図３（ｃ）は、撮像装置１を撮影
者の首にぶら下げる例であり、主に、撮影者の行動の前方の撮影を目的とした利用形態を
説明するための図である。図３（ｄ）は、撮像装置１を撮影者の肩に固定した使用例であ
り、撮影者の周囲の前後、及び、右側の撮影を目的とした利用形態を説明するための図で
ある。そして、図３（ｅ）は、撮像装置１をユーザが持つ棒の端に固定する使用例であり
、ユーザが望む所望の撮影位置（高所や手が届かない位置）に撮像装置１を移動させるこ
とで、撮影を行うことを目的とした利用形態を説明するための図である。
【００４３】
　図４（ａ）乃至（ｃ）を参照して、本実施形態の撮像装置１のパン動作、およびチルト
動作を更に詳しく説明する。ここでは図３（ｂ）のように据え置いた使用例で前提として
記載するが、そのほかの使用例においても同様である。
【００４４】
　図４（ａ）はレンズ部１０１が水平を向いている状態を示している。図４（ａ）を初期
状態とし、第１筐体１５０を、上方向から見て反時計回りに９０度パン動作させると、図
４（ｂ）のようになる。一方、図４（ａ）の初期状態から、第２筐体１５１の９０度チル
ト動作をおこなうと、図４（ｃ）の様になる。第１筐体１５０、第２筐体１５１の回動は
、先に説明したように、回動制御部２１３により駆動される振動体１１～１３による振動
にて実現している。
【００４５】
　次に、本実施形態における撮像装置１の中央制御部２０１の処理手順を図５Ａ，５Ｂの
フローチャートに従って説明する。同図に係る処理は、撮像装置１のメイン電源がＯＮさ
れた場合の中央制御部２０１の処理を示している。
【００４６】
　中央制御部２０１は、ステップＳ１０１にて、撮像装置１の初期化処理を行う。この初
期化処理にて、中央制御部２０１は、現在の可動撮像部１００の撮像部１０２の撮像方向
における、水平面内の方向成分をパン動作の基準角度（０度）として決定する。
【００４７】
　これ以降、可動撮像部１００のパン動作を行った後の撮像方向のうち水平面の成分は、
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この基準角度からの相対的な角度で表されるものとする。また、音方向検出部２０４４が
検出する音源方向のうちの水平面の成分も、上記基準角度に対する相対的な角度で表され
るものとする。また、詳細は後述するが、音方向検出部２０４４は、撮像装置１の真上の
方向（パン動作の回転軸の軸方向）に音源があるか否かの判定も行う。
【００４８】
　なお、この段階で、音声用メモリ２０４２、音方向検出部２０４４、動画用音声処理部
２０４５、並び、マイク１０４ｂ乃至１０４ｄへの電力は遮断されている。
【００４９】
　初期化処理を終えると中央制御部２０１は、ステップＳ１０２にて、電源制御部２１１
を制御して、音圧レベル検出部２０４１、マイク１０４ａへの電力の供給を開始する。こ
の結果、音圧レベル検出部２０４１は、マイク１０４ａから出力された音声データに基づ
いて、この音声データに変換される前の音声の音圧レベルの検出処理を実行し、この音声
が予め設定された閾値を超える音圧レベルであると判定した場合にその旨を中央制御部２
０１に通知する。なお、この閾値は、例えば６０dB SPL（Sound Pressure Level）とする
が、撮像装置１が環境等に応じて変更してもよいし、必要な周波数帯域だけに絞るように
してもよい。
【００５０】
　中央制御部２０１は、ステップＳ１０３にて、音圧レベル検出部２０４１による閾値を
超える音圧レベルである音声が検出されるのを待つ。閾値を超える音圧レベルである音声
が検出されると、ステップＳ１０４にて、音声メモリ２０４２はマイク１０４ａからの音
声データの受信、格納処理を開始する。
【００５１】
　また、ステップＳ１０５にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制御し、音声
コマンド認識部２０４３への電力供給を開始する。この結果、音声コマンド認識部２０４
３は、コマンドメモリ２０４６を参照した音声用メモリ２０４２に格納されていく音声デ
ータの認識処理を開始する。そして、音声コマンド認識部２０４３は、音声用メモリ２０
４２に格納された音声データの認識処理を行い、コマンドメモリ２０４６内のいずれかの
音声コマンドと一致すると音声コマンドを認識した場合、その認識された音声コマンドを
特定する情報と、音声用メモリ２０４２内の、認識した音声コマンドを決定づけた最初と
最後の音声データのアドレス（或いは音声コマンドを受け付けたタイミング）情報とを含
む情報を中央制御部２０１に通知する。
【００５２】
　ステップＳ１０６にて、中央制御部２０１は、音声コマンド認識部２０４３から、音声
コマンドが認識されたことを示す情報を受信したか否かを判定する。否の場合、中央制御
部２０１は、処理をステップＳ１０８に進め、音声コマンド認識部２０４３を起動させて
からの経過時間が、予め設定された閾値を超えたか否かを判定する。そして、経過時間が
閾値以内である限り、中央制御部２０１は、音声コマンド認識部２０４３による音声コマ
ンドが認識されるのを待つ。そして、閾値が示す時間が経過しても、音声コマンド認識部
２０４３が音声コマンドを認識しなかった場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１
０９に進める。このステップＳ１０９にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制
御して音声コマンド認識部２０４３への電力を遮断する。そして、中央制御部２０１は、
処理をステップＳ１０３に戻す。
【００５３】
　一方、中央制御部２０１が、音声コマンド認識部２０４３から、音声コマンドが認識さ
れたことを示す情報を受信した場合、処理をステップＳ１０７に進める。このステップＳ
１０７にて、中央制御部２０１は、認識された音声コマンドが、図８に示される起動コマ
ンドに対応するか否かを判定する。そして、認識された音声コマンドが起動コマンド以外
のコマンドであると判定した場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１０８に進める
。また、認識された音声コマンドが起動コマンドであった場合、中央制御部２０１は処理
をステップＳ１０７からステップＳ１１０に進める。
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【００５４】
　ステップＳ１１０にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制御し、音方向検出
部２０４４、マイク１０４ｂ乃至１０４ｄへの電力供給を開始する。この結果、音方向検
出部２０４４は、４つのマイク１０４ａ乃至１０４ｄからの同時刻の音声データに基づく
、音源方向の検出処理を開始する。音源の方向の検出処理は、所定周期で行われる。そし
て、音方向検出部２０４４は、検出した音方向を示す音方向情報を、内部のバッファメモ
リ２０４４ａに格納していく。このとき、音方向検出部２０４４は、音方向情報を決定に
利用した音声データのタイミングが、音声メモリ２０４２に格納された音声データのどの
タイミングであったのかを対応付くように、バッファメモリ２０４４ａに格納する。典型
的には、バッファメモリ２０４４ａに格納するのは、音方向と、音声メモリ２０４２内の
音声データのアドレスとすればよい。なお、音方向情報には、水平面における、先に説明
した基準角度に対する音源の方向との差を表す角度とする。また、詳細は後述するが、音
源が撮像装置１の真上に位置する場合には、真上方向にあることを示す情報が音方向情報
にセットされるものとする。
【００５５】
　ステップＳ１１１にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制御し、撮像部１０
２、及び、レンズアクチュエータ制御部１０３への電力供給を開始する。この結果、可動
撮像部１００は、撮像装置として機能し始める。
【００５６】
　次に、ステップＳ１５１にて、中央制御部２０１は、音声コマンド認識部２０４３から
、音声コマンドが認識されたことを示す情報を受信したか否かを判定する。否の場合、中
央制御部２０１は、処理をステップＳ１５２に進め、現在、ユーザからの指示に従った実
行中のジョブがあるか否かを判定する。詳細は図６のフローチャートの説明から明らかに
なるが、動画撮影記録や追尾処理等がジョブに相当する。ここでは、そのような実行中の
ジョブは存在しないものとして説明を続ける。
【００５７】
　ステップＳ１５３にて、前回の音声コマンドを認識してからの経過時間が、予め設定さ
れた閾値を超えるか否かを判定する。否の場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１
５１に戻し、音声コマンドの認識を待つ。そして、実行中のジョブが無く、且つ、前回の
音声コマンドを認識してから閾値を超える時間が経過しても、更なる音声コマンドが認識
されない場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１５４に進める。このステップＳ１
５４にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制御し、撮像部１０２、レンズアク
チュエータ１０３への電力を遮断する。そして、中央制御部２０１は、ステップＳ１５５
にて、電源制御部２１１を制御し、音方向検出部２０４４への電力も遮断し、処理をステ
ップＳ１０６に戻す。
【００５８】
　さて、中央制御部２０１が音声コマンド認識部２０４３から音声コマンドが認識された
ことを示す情報を受信したとする。この場合、音声コマンド認識部２０４３は、処理をス
テップＳ１５１からステップＳ１５６に進める。
【００５９】
　本実施形態における中央制御部２０１は、認識した音声コマンドに応じたジョブを実行
するに先立って、音声コマンドの発生した人物を、可動撮像部１００の撮像部１０２の視
野内に入れる処理を行う。そして、撮像部１０２の視野内に人物が入っている状態で、認
識した音声コマンドに基づくジョブを実行する。
【００６０】
　上記を実現するため、中央制御部２０１は、ステップＳ１５６にて、音声コマンド認識
部２０４３で認識された音声コマンドに同期する音方向情報を、音方向検出部２０４４の
バッファメモリ２０４４ａから取得する。音声コマンド認識部２０４３は、音声コマンド
を認識したとき、音声用メモリ２０４２内の音声コマンドを表す先頭と終端を表す２つの
アドレスを中央制御部２０１に通知する。そこで、中央制御部２０１は、この２つのアド
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レスが示す期間内で検出した音方向情報をバッファメモリ２０４４ａから取得する。２つ
のアドレスが示す期間内に複数の音方向情報が存在することもある。その場合、中央制御
部２０１はその中の時間的に最も後の音方向情報をバッファメモリ２０４４ａから取得す
る。時間的に後の音方向情報の方が、その音声コマンドを発した人物の現在の位置を表し
ている蓋然性が高いからである。
【００６１】
　ステップＳ１５７にて、中央制御部２０１は、取得した音情報が表す音源の方向が、撮
像装置の真上の方向であるか否かを判定する。なお、音方向が撮像装置の真上であるか否
かの判定についての詳細は項後述する。
【００６２】
　音源が撮像装置１の真上の方向にある場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１５
８に進める。このステップＳ１５８にて、中央制御部２０１は、回動制御部２１３を制御
し、レンズ部１０１及び撮像部１０２の撮像方向を図４（ｃ）に示す真上方向になるよう
に、可動撮像部１００の第２筐体１５１を回動させる。撮像部１０２の撮像方向が真上方
向になった場合、中央制御部２０１は、ステップＳ１５９にて、映像信号処理部２０３か
ら撮像画像を受信し、撮像画像内に音声発生原となるオブジェクト（人物の顔）が存在す
るか否かを判定する。否の場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１５１に戻す。一
方、撮像画像内にオブジェクトが存在する場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１
６４に進め、既に認識した音声コマンドに対応するジョブを実行する。なお、このステッ
プＳ１６４の詳細は図６を用いて後述する。
【００６３】
　ステップＳ１５７にて、中央制御部２０１が、音情報が示す方向が真上以外の方向であ
ると判定した場合、処理をステップＳ１６０に進める。このステップＳ１６０にて、中央
制御部２０１は、回動制御部２１３を制御して、可動撮像部１００のパン動作を行い、現
在の撮像部１０２の水平面の角度を、音情報が示す水平面の角度に一致させる。そして、
ステップＳ１６１にて、中央制御部２０１は、映像信号処理部２０３から撮像画像を受信
し、撮像画像内に音声発生原となるオブジェクト（顔）が存在するか否かを判定する。否
の場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１６２に進め、回動制御部２１３を制御し
て、目標とするオブジェクトに向かって可動撮像部１００のチルト動作を行う。そして、
ステップＳ１６３にて、中央制御部２０１は、撮像部１０２の撮像方向のチルトの向きの
角度が、チルト動作の上限（本実施形態では水平方向に対して９０度）に到達したか否か
を判定する。否の場合には、中央制御部２０１は処理をステップＳ１６１に戻す。こうし
て、中央制御部２０１は、チルト動作を行いながら、映像信号処理部２０３からの撮像画
像内に音声発生原となるオブジェクト（顔）が存在するか否かを判定していく。そして、
撮像部１０２の撮像方向のチルトの向きの角度がチルト動作の上限に到達してもオブジェ
クトが検出されない場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１６３からステップＳ１
５１に戻す。一方、撮像画像内にオブジェクトが存在した場合、中央制御部２０１は処理
をステップＳ１６４に進め、既に認識した音声コマンドに対応するジョブを実行する。
【００６４】
　次に、図６のフローチャート、並びに、図７に示す音声コマンドテーブルに基づいて、
ステップＳ１６４の処理の詳細を説明する。図７の音声コマンドテーブルに示される“Hi
, Camera"等の音声コマンドに対応する音声パターンデータはコマンドメモリ２０４６に
格納されるものである。なお、図７には代表的な音声コマンドを示す。なお音声コマンド
はこれに限らない。また、以下の説明における音声コマンドは、図５ＢのステップＳ１５
１のタイミングで検出された音声コマンドである点に注意されたい。
【００６５】
　まず、ステップＳ２０１にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが、起動コマンドで
あるか否かを判定する。
【００６６】
　この起動コマンドは、撮像装置１に対し、撮像可能な状態に遷移させるための音声コマ
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ンドである。この起動コマンドは、図５ＡのステップＳ１０７で判定されるコマンドであ
り、撮像に係るジョブを実行させるためのコマンドではない。よって、中央制御部２０１
は、認識した音声コマンドが起動コマンドである場合には、そのコマンドについては無視
し、処理をステップＳ１５１に戻す。
【００６７】
　ステップＳ２０２にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが、停止コマンドであるか
否かを判定する。この停止コマンドは、一連の撮像可の状態から、起動コマンドの入力を
待つ状態に遷移させるコマンドである。よって、中央制御部２０１は、認識した音声コマ
ンドが停止コマンドである場合には、処理をステップＳ２１１に進める。ステップＳ２１
１にて、中央制御部２０１は、電源制御部２１１を制御し、既に起動している撮像部１０
２、音方向検出部２０４４、音声コマンド認識部２０４３、動画用音声処理部２０４５、
マイク１０４ｂ乃至１０４ｄ等への電力を遮断し、これらを停止する。そして、中央制御
部２０１は、処理を起動時のステップＳ１０３に戻す。
【００６８】
　ステップＳ２０３にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが静止画撮影コマンドであ
るか否かを判定する。この静止画撮影コマンドは、撮像装置１に対して１枚の静止画の撮
影・記録ジョブの実行の要求を行うコマンドである。よって、中央制御部２０１は、音声
コマンドが静止画撮影コマンドであると判定した場合、処理をステップＳ２１２に進める
。ステップＳ２１２にて、中央制御部２０１は、撮像部１０２で撮像した１枚の静止画像
データを例えばＪＰＥＧファイルとして、記憶部２０６に記録する。なお、この静止画撮
影コマンドのジョブが、１枚の静止画撮影記録により完結するので、先に説明した図５Ｂ
のステップＳ１５２で判定する対象のジョブとはならない。
【００６９】
　ステップＳ２０４にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが動画撮影コマンドである
か否かを判定する。動画撮影コマンドは、撮像装置１に対して動画像の撮像と記録を要求
するコマンドである。中央制御部２０１は、音声コマンドが動画撮影コマンドであると判
定した場合、処理をステップＳ２１３に進める。このステップＳ２１３にて、中央制御部
２０１は、撮像部１０２を用いて動画像の撮影と記録を開始し、処理をステップＳ１５１
に戻す。本実施形態では、撮像した動画像は記憶部２０６に格納されるものとするが、外
部入出力端子部２０８を介してネットワーク上のファイルサーバに送信しても構わない。
動画撮影コマンドは、動画像の撮像、記録を継続させるコマンドであるので、このコマン
ドによるジョブは、先に説明したステップＳ１５２で判定する対象のジョブとなる。
【００７０】
　ステップＳ２０５にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが動画撮影終了コマンドで
あるか否かを判定する。中央制御部２０１は、音声コマンドが動画撮影終了コマンドであ
り、尚且つ、現に動画像の撮像・記録中である場合には、その記録（ジョブ）を終了する
。そして、中央制御部２０１は処理をステップＳ１５１に戻す。
【００７１】
　ステップＳ２０６にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが追尾コマンドであるか否
かを判定する。追尾コマンドは、撮像装置１に対して、撮像部１０２の撮像方向に、ユー
ザを継続して位置させることを要求するコマンドである。中央制御部２０１は、音声コマ
ンドが追尾コマンドであると判定した場合、処理をステップＳ２１４に進める。そして、
ステップＳ２１４にて、中央制御部２０１は、映像信号処理部２０３で得られた映像の中
心位置にオブジェクトが位置し続けるように、回動制御部２１３の制御を開始する。そし
て、中央制御部２０１は処理をステップＳ１５１に戻す。この結果、可動撮像部１００が
パン動作、或いはチルト動作を行い、移動するユーザを追尾する。ただし、ユーザを追尾
するものの、撮像した画像の記録は行わない。また、追尾している間は、先に説明した図
５ＢのステップＳ１５２で判定する対象のジョブとなる。そして、追尾終了コマンドを受
信して初めて、中央制御部２０１はこの動画像の撮影記録を終了する。なお、追尾中に、
例えば静止画撮影コマンドや動画撮影コマンドのジョブを実行しても構わない。
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【００７２】
　ステップＳ２０７にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが追尾終了コマンドである
か否かを判定する。中央制御部２０１は、音声コマンドが追尾終了コマンドであり、尚且
つ、現に追尾中である場合には、その記録（ジョブ）を終了する。そして、中央制御部２
０１は処理をステップＳ１５１に戻す。
【００７３】
　ステップＳ２０８にて、中央制御部２０１は、音声コマンドが自動動画撮影コマンドで
あるか否かを判定する。中央制御部２０１は、音声コマンドが自動動画撮影コマンドであ
ると判定した場合、処理をステップＳ２１７に進める。このステップＳ２１７にて、中央
制御部２０１は、撮像部１０２による動画像の撮影と記録を開始し、処理をステップＳ１
５１に戻す。この自動動画撮影コマンドにより実行されるジョブと、先に説明した動画撮
影コマンドにより実行されるジョブとの違いは、発声がある度に、その発声の音源の方向
にレンズ部１０１の撮像方向を向けつつ動画像を撮影、記録を行う点である。例えば、複
数の話者が存在するミーティングの環境下で、発言があるたびにその発言者をレンズ部１
０１の画角内に収めるために、パン動作、およびチルト動作を行いながら、動画像を記録
する。なお、この場合、この自動動画撮影コマンドのジョブを実行中はジョブを終了させ
る音声コマンドを受け付けない。このジョブの終了は、操作部２０５に設けられた所定の
スイッチ操作によって終了するものとする。また、このジョブを実行中、中央制御部２０
１は、音声コマンド認識部２０４３を停止させる。そして、中央制御部２０１は、音圧レ
ベル検出部２０４１により、閾値を超える音圧レベルを検出したタイミングでの、音方向
検出部２０４４が検出した音方向情報を参照して、可動撮像部１０４のパン動作、チルト
動作を行う。
【００７４】
　なお、図６には示していないが、認識した音声コマンドが拡大コマンドである場合、中
央制御部２０１はレンズアクチュエータ制御部１０３を制御し、予め設定された値だけ、
現在のズーム倍率を増加させる。また、認識した音声コマンドが拡大コマンドである場合
、中央制御部２０１はレンズアクチュエータ制御部１０３を制御し、予め設定された値だ
け、現在のズーム倍率を減少させる。なお、レンズ部１０１が既にテレ端、或いは、ワイ
ド端にあるとき、それを超えた拡大率、縮小率は設定できないので、このような音声コマ
ンドがあった場合、中央制御部２０１はその音声コマンドを無視する。
【００７５】
　以上であるが、上記以外の音声コマンドについては、ステップＳ２０７以降で実行され
るが、ここでの説明は省略する。
【００７６】
　ここで、本実施形態における撮像装置１におけるメイン電源ＯＮからの処理のシーケン
スの一例を図８に示すタイミングチャートに従って説明する。
【００７７】
　撮像装置１のメイン電源がＯＮになると、音圧レベル検出部２０４１はマイク１０１４
ａからの音声データの音圧レベルの検出処理を開始する。タイミングＴ６０１にて、ユー
ザは、起動コマンド“Hi,Camera”の発声を開始したとする。この結果、音圧レベル検出
部２０４１が閾値を超える音圧を検出する。そして、これがトリガになって、タイミング
Ｔ６０２にて、音声用メモリ２０４２がマイク１０４ａからの音声データの格納を開始し
、音声コマンド認識部２０４３が音声コマンドの認識を開始する。ユーザが起動コマンド
“Hi,Camera”の発声を終えると、タイミングＴ６０３にて、音声コマンド認識部２０４
３がその音声コマンドを認識し、且つ、認識した音声コマンドが起動コマンドであること
を特定する。
【００７８】
　中央制御部２０１は、この起動コマンドが認識されたことをトリガにして、タイミング
Ｔ６０３にて音方向検出部２０４４に電力供給を開始する。また、中央制御部２０１は、
タイミングＴ６０４にて撮像部１０２への電力供給も開始する。
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【００７９】
　ユーザは、タイミングＴ６０６にて、例えば“Movie start”の発声を開始したとする
。この場合、発生の開始のタイミングの音声データは、タイミングＴ６０７から順に音声
用メモリ２０４２に格納されていく。そして、タイミングＴ６０８にて、音声コマンド認
識部２０４３が、音声データを“Movie start”を表す音声コマンドとして認識する。音
声コマンド認識部２０４３は、音声用メモリ２０４２内の“Movie start”を表す音声デ
ータの先頭と終端のアドレスと、認識結果を中央制御部２０１に通知する。中央制御部２
０１は、受信した先頭と終端のアドレスが表す範囲を有効範囲として決定する。そして、
中央制御部２０１は、音方向検出部２０４４のバッファ２０４４ａ内の、有効範囲内から
、最新の音方向情報を抽出し、タイミングＴ６０９にて、その抽出した情報に基づいて、
駆動制御部２１３を制御して、可動撮像部１００のパン動作、チルト動作を開始する。
【００８０】
　可動撮像部１００のパン動作、チルト動作中に、タイミングＴ６１２にて、撮像信号処
理部２０２が、撮像部１０２を用いて生成された画像に被写体（オブジェクト；顔）を検
出した場合、中央制御部２０１はパン動作、チルト動作を停止する（タイミングＴ６１３
）。また、タイミングＴ６１４にて、中央制御部２０１は、動画用音声処理部２０４５に
電力を供給して、マイク１０４ａ、及び、１０４ｂによるステレオ音声の集音状態にする
。そして、中央制御部２０１は、タイミングＴ６１５にて、音声付動画像の撮像と記録を
開始する。
【００８１】
　次に、本実施形態における音方向検出部２０４４による音源方向の検出処理を説明する
。この処理は、図５ＡのステップＳ１１０以降、周期的に、且つ、継続的に行われるもの
である。
【００８２】
　まず、図９（ａ）を用いて、マイク１０４ａとマイク１０４ｂの２つのマイクを用いた
簡易の音方向検知を説明する。同図は、マイク１０４ａとマイク１０４ｂが平面上（パン
動作の回転軸に垂直な平面上）に配置されているとする。マイク１０４ａとマイク１０４
ｂの距離をｄ［ａ‐ｂ］と表す。距離ｄ［ａ‐ｂ］に対して、撮像装置１と音源間の距離
は十分に大きいと仮定する。この場合、マイク１０４ａとマイク１０４ｂの音声を比較す
ることによって、両者間の音声の遅延時間を特定することができる。
【００８３】
　到達遅延時間に音速（空気中は約３４０ｍ／ｓ）を乗じることで、距離Ｉ［ａ‐ｂ］を
特定することができる。その結果、次式で音源方向角度θ［ａ‐ｂ］を特定することがで
きる。
θ［ａ‐ｂ］＝ａｃｏｓ（Ｉ［ａ‐ｂ］／ｄ［ａ‐ｂ］）
　しかしながら、２つのマイクで求めた音方向は、求めた音源方向とθ［ａ－ｂ］と［ａ
‐ｂ］’（図９（ａ））との区別ができない。つまり、２つの方向のいずれであるのかま
では特定できない。
【００８４】
　そこで、本実施形態における音源の方向の検出方法を以下、図９（ｂ）、（ｃ）を用い
て説明する。具体的には、２つのマイクで推定できる音源方向は２つあるので、それら２
つの方向を仮方向として扱う。そして、更なる２つのマイクで音源の方向を求め、仮方向
を２つ求める。そして、これらに共通している方向が、求める音源の方向として決定する
。なお、図９（ｂ）、（ｃ）の上方向を可動撮像部１００の撮像方向とする。可動撮像部
１００の撮像方向は、レンズ部１０１の光軸方向（主軸方向）とも言い換えられる。
【００８５】
　図９（ｂ）は３つのマイクで行う方式である。マイク１０４ａ、マイク１０４ｂ、マイ
ク１０４ｃを用いて説明する。図３（ａ）で示したような配置図であると、マイク１０４
ａ、マイク１０４ｂの並ぶ方向に直交する方向がレンズ部１０１の撮像方向となる。
【００８６】
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　図９（ａ）で説明したように、マイク１０４ａ、マイク１０４ｂより、距離ｄ［ａ‐ｂ
］は既知であり、音声データより距離Ｉ［ａ‐ｂ］を特定することができれば、θ［ａ‐
ｂ］を特定できる。さらにマイク１０４ａ、マイク１０４ｃ間の距離ｄ［ａ‐ｃ］も既知
であるので、音声データより距離Ｉ［ａ‐ｃ］も特定することができ、θ［ａ‐ｃ］を特
定できる。θ［ａ‐ｂ］及びθ［ａ‐ｃ］が算出できれば、マイク１０４ａ，１０４ｂ、
１０４ｃの配置と同一２次元平面上（パン動作の回転軸に垂直な平面上）における、それ
らに共通な方角が、正確な音声発生方向として決定できる。
【００８７】
　図９（ｃ）を用いて、４つのマイクで音源方向を決定する方法を説明する。図３（ａ）
に示すマイク１０４ａ、マイク１０４ｂ、マイク１０４ｃ、マイク１０４ｄの配置により
、マイク１０４ａ、マイク１０４ｂの並ぶ方向に直交する方向がレンズ部１０１の撮像方
向（光軸方向）となる。マイク４つを利用する場合、対角線上に位置するマイク１０４ａ
と１０４ｄのペアと、マイク１０ｂとマイク１０４ｃのペアの２つのペアを用いると精度
よく音源方向を算出できる。
【００８８】
　マイク１０４ａ、マイク１０４ｄ間の距離ｄ［ａ‐ｄ］は既知であるので、音声データ
から距離Ｉ［ａ‐ｄ］を特定できるので、θ［ａ‐ｄ］も特定できる。
【００８９】
　更にマイク１０４ｂ、マイク１０４ｃ間の距離ｄ［ｂ‐ｃ］も既知であるので、音声デ
ータより距離Ｉ［ｂ‐ｃ］を特定できるので、θ［ｂ‐ｃ］を特定できる。
【００９０】
　よって、θ［ａ‐ｄ］及びθ［ｂ‐ｃ］がわかれば、マイクの配置と同一２次元平面上
では正確な音声発生方向を検知することが可能である。
【００９１】
　さらに、θ［ａ‐ｂ］、θ［ｃ‐ｄ］と検知角度を増やしていけば、方向検知の角度の
精度を高めることも可能である。
【００９２】
　以上のよう処理を行うため、マイク１０４ａとマイク１０４ｂとマイク１０４ｃおよび
マイク１０４ｄは図３のように長方形の４つの頂点に配置した。なお、マイクの数が３つ
であっても、それらが直線状に並ばないのであれば、必ずしも４つである必要はない。
【００９３】
　上記の方法のデメリットとして、同一２次元平面上の音方向しか検知しかできない。そ
のため、音源が撮像装置１の真上に位置する場合には、その方向を検出できない。そこで
、次に、音方向検出部２０４４における、音源の存在する方向として真上であるか否かの
判定原理を図１０（ａ），（ｂ）を参照して説明する。
【００９４】
　図１０（ａ）は３つのマイクで行う方式を説明するための図である。マイク１０４ａ、
マイク１０４ｂ、マイク１０４ｃを用いて説明する。図３(ａ）で示したような配置図で
あると、マイク１０４ａ、マイク１０４ｂの並び方向に直交する方向がレンズ部１０１の
撮像方向（光軸方向）である。マイク１０４ａ、マイク１０４ｂの並び方向とは、マイク
１０４ａの中心点とマイク１０４ｂの中心点とを結ぶ直線の方向である。
【００９５】
　音声入力部１０４の配置されている平面に対して、垂直に交わる直線状、すなわち上方
向からマイク１０４ａ、マイク１０４ｂ、マイク１０４ｃに音声が入ってきたときについ
て記載する。
【００９６】
　ここで、撮像装置１の真上に音源が位置する場合、その音源からマイク１０４ａとマイ
ク１０４ｂは等距離にあると見なせる。つまり、音源からこれら２つのマイク１０４ａと
１０４ｂに到達する音の時間差は無い。そのため、マイク１０４ａとマイク１０４ｂを結
ぶ直線に対して、垂直に交わる方向に音源があると認識される。
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【００９７】
　さらに、マイク１０４ａとマイク１０４ｃも同様に音源からは等距離にあると見なせる
ので、やはり音源からこれら２つのマイク１０４ａと１０４ｃに到達する音の時間差は無
い。そのため、マイク１０４ａとマイク１０４ｃを結ぶ直線に対して、垂直に交わる方向
に音源があると認識される。
【００９８】
　つまり、マイク１０４ａとマイク１０４ｂで検出した音の時間差の絶対値をΔＴ１とし
、マイク１０４ａとマイク１０４ｃで検出した音の時間差の絶対値をΔＴ２とし、予め設
定された十分に小さい閾値εとの関係が次の条件を満たす場合、音源が撮像装置１の真上
に位置すると判定できる。
条件：ΔＴ１＜ε　かつ　ΔＴ２＜ε
【００９９】
　図１０（ｂ）を参照し、４つのマイク１０４ａ、マイク１０４ｂ、マイク１０４ｃ、マ
イク１０４ｄを用いた、撮像装置１の真上に位置する音源の検出法を説明する。図３（ａ
）に示すように、マイク１０４ａ、マイク１０４ｄのペアと、マイク１０４ｂとマイク１
０ｃのペアについて考察する。
【０１００】
　撮像装置１の真上に音源が存在する場合、その音源からマイク１０４ａとマイク１０４
ｄは等距離になるので、これらマイク１０４ａとマイク１０４ｄで検出する音の時間差の
絶対値ΔＴ３はゼロか、非常に小さい値となる。つまり、マイク１０４ａとマイク１０４
ｄを結ぶ直線に対して、垂直に交わる方向に音源があると認識となる。
【０１０１】
　さらに、マイク１０４ｂとマイク１０４ｃも、音源からは等距離になるため、これらマ
イク１０４ｂとマイク１０４ｃで検出する音の時間差の絶対値ΔＴ４もゼロか、非常に小
さい値となる。つまり、マイク１０４ｂとマイク１０４ｃを結ぶ直線に対して、垂直に交
わる方向に音源があると認識となる。故に、次の条件を満たす場合、音源が撮像装置１の
真上に位置すると判定できる。
条件：ΔＴ３＜ε　且つ　ΔＴ４＜ε
【０１０２】
　以上のように、３つ以上のマイクのうちの２つのペアについて、音の到達時間差の絶対
値を求め、それら２つの絶対値が共に十分に小さい閾値未満となった場合に、音源の存在
方向を真上であると決定できる。なお、２つのペアを決めるとき、それら２つのペアの向
きが互いに非平行となるように決定すれば、どのような組み合わせでもよい。
【０１０３】
　以上、第１の実施形態を説明した。上記実施形態によれば、音声コマンドを発声した人
物（の顔）以外を誤って被写体とすることを抑制できる。また、音声コマンドを発した人
物の意図したジョブを実行することも可能になる。
【０１０４】
　更に、上記実施形態で説明したように、マイク１０４ａ乃至１０４ｄ、音声信号処理部
２０４を構成する各要素は、実際にそれらが利用する段階でなって初めて中央制御部２０
１の制御の下で電力供給が行われるので、全構成要素が可動状態にある場合と比較して、
電力消費量を抑制できる。
【０１０５】
　次に、上記実施形態の説明を踏まえ、具体的な利用形態を説明する。図３（ｂ）乃至（
ｅ）に示すように、本実施形態における撮像装置１の利用形態は様々である。
【０１０６】
　ここで、例えば、図３（ｃ）の様に、ユーザの首にぶら下げる場合について考察する。
この場合、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）がユーザの体方向に向くと、不要な画
像を撮像してしまうのは容易に理解できよう。それ故、レンズ部１０１の撮像方向（光軸
方向）は、ユーザにとって常に前方に向かうことが望ましい。この場合、図３（ａ）に示
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すように、４つのマイクのうち、マイク１０４ｃ、１９４ｄがユーザの体に触れる可能性
が高い。つまり、このマイク１０４ｃ、１０９４ｄが、ユーザの衣類とのこすれ音を集音
する可能性が高くなり、４つのマイクでの音方向検出部２０４４による音方向検出の際の
支障を来す。そこで、本実施形態では、撮像装置１をユーザの首にぶら下げる利用形態の
場合、中央制御部２０１は、マイク１０４ｃ、１０４ｄへの電力を遮断すると共に、音方
向検出部２０４４に対し、マイク１０４ａ、１０４ｂの２つのみを用いた音方向検出を行
うよう指示する。この場合、図９（ａ）を参照して説明した、２つのマイクのみでの音源
方向を求めると音源方向が２つ検出されてしまうという問題は無い。なぜなら、音源方向
は、少なくともユーザの前方の範囲内にあると見なしてよいからである。つまり、音方向
検出部２０４４は、マイク１０４ａ、１０４ｂの２つのみを用いるため、計算上は２つの
音方向を検出するものの、ユーザの前方にある音源方向を有効な音源方向として検出する
。なお、ユーザの体の有る方向の検出は、例えば首にぶら下げられていると判定した後、
３６０度（一周）のパン動作を行い、測距した距離の最短となる方向（図３（ｃ）のユー
ザの胸部の方向）を中心とする適当な角度（例えば図３（ｃ）では１８０度）の範囲をユ
ーザの存在する方向として決定すればよい。また、中央制御部２０１は、決定した方向を
記憶部２０６に基準方向として保存する。
【０１０７】
　次に、図３（ｄ）の様に、ユーザの肩に装着する場合についても考察する。この場合、
４つのマイクのうち、いずれか１つがユーザの頭に近い位置になり、ユーザの頭、或いは
衣類に接する可能性が高くなる。そこで、この場合には、４つのマイクのうち、ユーザの
頭に近い１つを音方向検出の際に不使用(電源ＯＦＦ）とし、残り３つで音源方向を検出
する。一旦、ユーザの肩に撮像装置１を装着（固定）した場合、ユーザの動きとは無関係
に、撮像装置１とってのユーザの頭の相対方向は変化しない。そこで、中央制御部２０１
は、この方向をユーザの頭の方向として記憶部２０６に記憶する。そして、中央制御部２
０１は、４つのマイクのうち、記憶した方向とレンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）に
基づき、ユーザの頭に近い側の１つのマイクを方向検出に不使用（電力を遮断）とし、且
つ、音方向検出部２０４４には残りの３つマイクを用いて方向検出を行うように設定する
。なお、ユーザの頭の有る方向の検出は、例えば肩に装着されていると判定した後、３６
０度のパン動作を行い、測距した距離の最短となる方向を中心とする適当な角度（例えば
９０度）の範囲をユーザの存在する方向として決定すればよい。また、中央制御部２０１
は、測距した距離の最短となる方向（ユーザの頭の方向）は記憶部２０６に基準方向とし
て保存する。
【０１０８】
　そして、図３（ｂ）、（ｅ）の利用形態の場合、音方向検出部２０４４は４つのマイク
を用いた音方向検出を行えばよい。
【０１０９】
　ここで、図３（ｂ）乃至（ｅ）のいずれの利用形態とするかは、ユーザが支持部２００
の操作部２０５から設定する。ただし、ユーザが操作部２０５により、オート検出モード
を設定した場合、中央制御部２０１による利用形態の自動検出を行う。以下、オート検出
モードが設定されている場合の中央制御部２０１の自動検出の処理を説明する。
【０１１０】
　実施形態における、位置検出部２１２はジャイロセンサ、加速度センサ、ＧＰＳセンサ
といった撮像装置１の動きを検出する構成を有することは既に説明した。そこで、撮像装
置１のメイン電源がＯＮになり、図５ＡのステップＳ１０１の初期化処理後は、基本的に
図３（ｂ）の状態、すなわち、撮像装置１は固定状態にあるとして、音方向検出部２０４
４が音方向検出を行う。
【０１１１】
　一方、図５ＡのステップＳ１０１の初期化処理後に、ユーザが撮像装置１を持ってその
利用形態を決める操作を行うと、当然、位置検出部２１２の加速度センサやジャイロ等の
センサにより閾値より大きい変化を検出することになる。また、ユーザがこの操作を行う
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タイミングは、撮像装置１のメイン電源の投入したタイミングとする。例えば、位置検出
部２１２は、初期化処理後の予め設定された期間内にセンサのうちの１つでも閾値より大
きい変化を検出した場合、ユーザによる撮像装置１の設置操作を行っていると推定し、中
央制御部２０１に割り込み信号を発する。
【０１１２】
　図１１に示すフローチャートは、この割り込み処理（撮像装置１の設置位置の検出処理
）を示している。以下、同図を参照して、中央制御部２０１の処理を説明する。
【０１１３】
　まず、ステップＳ１１０１にて、中央制御部２０１は、位置検出部２１２が有する各セ
ンサが出力してくるデータを、予め設定された期間分、記憶部２０６に保存を行う。この
保存する期間は、ユーザが利用形態に係る操作を完了するまでに十分な時間が望ましい（
例えば１分）。
【０１１４】
　この保存期間を終えると以下に説明するように、中央制御部２０１は、保存したデータ
に基づく、撮像装置１の設置位置判定を行い、音方向検出部２０４４による音方向検出法
を決定する。なお、以下の説明にて、ｘ、ｙ軸が表す平面は、撮像装置１のパン動作の回
転軸に垂直な面を表し、ｚ軸は撮像装置１のパン動作の回転軸の軸方向を表すものとして
説明する。
【０１１５】
　ユーザは、撮像装置１を肩に装着する（図３（ｄ）の）場合、ｘ，ｙ，ｚ軸のいずれか
の方向への移動量が図３に示す（ｂ）、（ｃ）、（ｅ）の場合と比較し、かなり大きくな
る傾向がある。それ故、中央制御部２０１は、ステップＳ１１０２にて、保存されたｘ、
ｙ、ｚ軸それぞれの加速度のいずれかが予め設定された閾値を超えるか否かを判定する。
閾値を超える角速度があった場合、中央制御部２０１は、撮像装置１がユーザの肩に装着
されたものと推定し、ステップＳ１１０３にて、ユーザの頭部に近い１つのマイクを除く
、残り３つのマイクによる音方向検出法（又はルール）に従って音源方向の検出を行うよ
う、音方向検出部２０４４に設定し、本処理を終える。
【０１１６】
　ステップＳ１１０２にて、ｘ、ｙ、ｚ軸のいずれの方向の加速度も閾値以下であった場
合、中央制御部２０１は処理をステップＳ１１０４に進める。
【０１１７】
　首にぶら下げる場合、肩載せに比べ、ｘ、ｙ、ｚ、方向への移動量が小さくなる傾向が
ある。且つ、撮像装置１を首にかける為には、図３（ｃ）に示す通り、上下をひっくり返
す動作が必要になる。このため、首にかける動作を行う場合は、ある特定軸の角速度が大
きくなる傾向がある。また、ｚ軸回りの回転は少ない。
【０１１８】
　そこで、ステップＳ１１０４にて、中央制御部２０１は、ｘ、ｙ、ｚ軸に沿った角速度
の検出と閾値比較を行う。具体的には、ｚ軸に対する角速度（ヨー）が予め設定された閾
値以下であり、且つ、ｘ軸、或いはｙ軸に対する角速度（ロール、ピッチ）が予め設定さ
れた閾値より大きいか判定を以上であるか判定を行う。
【０１１９】
　この条件を満たす場合、中央制御部２０１は、撮像装置１はユーザの首にぶら下げられ
ているものと推定する。そして、４つのマイクのうち、マイク１０４ａ，１０４ｂの２つ
のマイクのみを用い、且つ、マイク１０４ｃ，１０４ｄとは逆方向が音源の存在位置であ
るものと見なす音方向検出法にしたがった音源方向検出を行うよう、中央制御部２０１は
音方向検出部２０４４に設定し、本処理を終える。
【０１２０】
　一方、ステップＳ１１０４にて、ヨー方向の角速度が閾値より大きく、且つ、ロールま
たはピッチの角速度が閾値以下であると判定された場合、中央制御部２０１がステップ１
１０６にて、撮像装置１が、ユーザの手で適当な位置に固定されたものと見なす。それ故
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、中央制御部２０１は、ステップＳ１１０６にて、４つのマイクを用いた音方向検出法に
従って音源方向の検出を行うよう、音方向検出部２０４４に設定し、本処理を終える。
【０１２１】
　図１２（ａ）は、撮像装置１がユーザの首にぶら下げた場合の音方向検出方法を示す図
であり、図１２（ｂ）は、撮像装置１がユーザの肩に固定された場合の音方向検出方法を
示す図である。そして、図１２（ｃ）は、撮像装置１が固定された場合の音方向検出方法
を示す図である。
【０１２２】
　図１３（ａ）乃至（ｃ）は、図１２（ａ）乃至（ｃ）それぞれの方法で得られるマイク
の指向性を示した図である。なお、図１２（ａ）乃至（ｃ）による音源方向の決定法が、
図９（ａ）乃至（ｃ）と同じため詳細な説明を省略し、以下、簡単に説明する。
【０１２３】
　図１２（ａ）は、図１１の処理にて、撮像装置１がユーザの首にかけられたと判断され
た場合の音方向の検出法を示している。音源の方向導出原理そのものは、図９（ａ）と同
じである。マイク１０４ａ、マイク１０４ｂ間の距離ｄ[a-b]を一辺とし、θ[a-b]を求め
る。音源の方向は角度θ[a-b]および角度θ［a-b］’の２つの候補があるが、ユーザの体
の方向の角度θ［a-b］’は、無視すればよい。また、先に説明したように、マイク１０
４ｃ、１０４ｄへの電力は遮断してよい。なお、図１３（ａ）に示す参照符号１１０１が
示す破線範囲が、この検出法による音源方向の検出範囲を示している。図示のように、前
方に対する音方向の検出範囲が後方よりも広くなるが、後方はユーザの体になるので問題
はない。
【０１２４】
　図１２（ｂ）は、図１１の処理にて、撮像装置１がユーザの肩に装着されたと判断され
た場合の音方向の検出法を示している。ユーザの頭の方向は、図示の左下方向であるもの
としている。撮像装置１はユーザの肩に装着された場合、マイク１０４ａ、マイク１０４
ｂ間の距離ｄ[a-b]を一辺とし、θ[a-b]を求める。その後、マイク１０４ｂ、マイク１０
４ｃ間の距離ｄ[c-b]を一辺とした、θ[c-b]を求め、θ[a-b]との相関をとることで音源
位置の角度を求める。電源がＯＦＦとなるのは、４つのマイクのうち１つであり、残り３
つは、音方向検出部２０４４が可動中である限り、電源が供給される。図１３（ｂ）の参
照符号１１０２が示す範囲は、この検出法による音源方向の検出範囲を示している。図示
のように、音方向の検出範囲が左下方向が狭くなるが、この方向にユーザの頭が存在する
ことになるので、特に問題はない。
【０１２５】
　図１２（ｃ）は、図１１の処理にて、撮像装置１がユーザ等の移動体に装着されるので
はなく、固定される場合の音方向の検出法を示している。この場合、４つのマイクの全て
への電源が供給され、これら４つのマイクを用いた音方向が行われる。図１３（ｃ）の参
照符号１１０３が示す範囲が、この検出法による音源方向の検出範囲を示している。図示
のように、音方向の検出範囲が全方向に対して偏りなく音源方向が検出できる。
【０１２６】
　以上、撮像装置の取り付け位置を検出し、該検出情報に応じた音方向検知方法を選択す
ることで、音方向検知時に、取り付け部位に適したマイクの指向性を確保し、検知精度を
向上することが可能となる。
【０１２７】
　［第２の実施形態］
　第２の実施形態を説明する。装置構成は、上記第１の実施形態と同じであるとし、その
説明は省略し、異なる点について説明する。
【０１２８】
　撮像装置１を室内の人員を撮影するため、部屋の隅に固定する場合を考察する。しかし
、何等かの原因により、音方向検出部２０４４が設置位置の近くの壁の方向に音源がある
と誤検出した場合、上記実施形態によれば、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）は一
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旦、その壁の方向への無意味なパン動作をしてしまう。
【０１２９】
　そこで、本第２の実施形態では、中央制御部２０１は、音方向検出部２０４４に対して
、音方向の有効範囲（或いは無効範囲）を設定する。そして、音方向検出部２０４４は、
音方向検出処理にて、検出した音方向が有効範囲内にある場合のみ、その方向を示す音情
報を、内部のバッファに２０４４ａに格納する例を説明する。換言すれば、音方向検出部
２０４４は、音方向検出処理にて、検出した音方向が無効範囲内にある場合には、その検
出した音方向を示す情報を内部のバッファに２０４４ａに格納せず、無視（マスク）する
例を説明する。
【０１３０】
　図１４（Ａ）乃至（Ｆ）は、本第２の実施形態にて想定した撮像装置１の利用形態と、
対応のマスク領域との関係を示す図である。
【０１３１】
　図１４（Ａ）は撮像装置１をユーザの首から下げた例である。図示の矢印Ａをユーザの
前方と定義したとき、図１４（Ｂ）は、撮像装置１を底面から見た透視図である。図示の
様に、マイク１０４ａ及びマイク１０４ｂ側が撮像装置１の撮影できる領域である。逆に
マイク１０４ｃ及び、マイク１０４ｄが配置されている側は撮影する必要のない領域であ
ることがわかる。そこで、中央制御部２０１は、音方向検出部２０４４に対し、ユーザの
体の方向を中心とする所定の範囲（図示では１８０度の範囲）を、音方向検出のマスク領
域として設定する。この設定を受け、音方向検出部２０４４は、検出した音方向が、設定
されたマスク領域内にある場合には、その音方向を表す音方向情報をバッファメモリ２０
４４ａに格納しない。換言すれば、音方向検出部２０４４は、検出した音方向が、設定さ
れたマスク領域外にある場合のみ、音方向情報をバッファメモリ２０４４ａに格納する。
この結果、中央制御部２０１は、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）を、マスク領域
に向かうようなパン動作を行わないようになる。
【０１３２】
　図１４（Ｃ）は撮像装置１を部屋の隅の壁際においた例である。この時、図１４（Ｄ）
が表すように、撮像装置１を上面から見たとき、四隅に向かう方向を中心とする適当な角
度範囲（例えば２００度）をマスク領域とする。
【０１３３】
　図１４（Ｅ）は撮像装置１をユーザの肩に装着した例である。図１４（Ｆ）は、ユーザ
の上方から見た場合のマスク領域を示している。図示の如く、ユーザの頭部が存在する方
向を示す領域をマスク領域とする。
【０１３４】
　次に、第２の実施形態における、中央制御部２０１による処理を図１５（ａ）のフロー
チャートを参照して説明する。図１５（ａ）は、中央制御部２０１によるマスク領域設定
を含む、主要な処理を示している点に注意されたい。また、以下では、図６のステップＳ
２１７の自動動画撮影記録のジョブが実行されているものとして説明する。
【０１３５】
　中央制御部２０１は、自動動画撮影モードに移行すると、ステップＳ１５０２にて、撮
像部１０２、撮像信号処理部２０２の出力より、現在の画角範囲が撮影の必要な領域かど
うかか確認する。判断方法としては、得られた画像が所定値以上の輝度があるか、レンズ
アクチュエータ制御部１０３によってフォーカスが合う位置に被写体がいるか、もしくは
被写体が近すぎないかを判断する。測距センサや、距離マップなどを用いて被写体までの
距離を求めて判断してもよい。
【０１３６】
　現在の画角の一部もしくは全体が、撮影不要と判断された場合、中央制御部２０１は、
ステップＳ１５０３にて、その角度を音方向検知マスク領域として、記憶部２０６に保存
する。
【０１３７】
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　中央制御部２０１は、ステップＳ１５０４にて、回動制御部２１３を制御し、予め設定
された単位角度だけ、可動撮像部１００をパン動作させる。そして、中央制御部２０１は
、ステップＳ１５０５にて、このパン動作が３６０度（一周）したと判定するまで、ステ
ップＳ１５０２以降の処理を繰り返す。この結果、記憶部２０６には、マスクする複数の
角度が格納されているので、中央制御部２０１は、複数の角度のうちの両端の角度で挟ま
れる複数の角度を含む範囲をマスク領域として決定する。ここまで、初期の音方向検知マ
スク領域判定動作を完了とする。
【０１３８】
　この後、ステップＳ１５０６にて、音方向検出部２０４４が音源の方向を検出したとす
る。この場合、ステップＳ１５０７にて、音方向検出部２０４４は、その音源の方向が先
に決定したマスク領域内にあるか否かを判定する。検出した音源方向がマスク領域内にあ
るとき、音方向検出部２０４４はその音源方向を無視する。つまり、音方向検出部は、音
方向情報を、内部のバッファメモリ２０４４ａに格納せず、処理をステップＳ１５０６に
戻す。
【０１３９】
　一方、検出した音方向がマスク領域外であった場合、音方向検出部２０４４は、検出し
た方向を内部バッファ２０４４ａに格納する。この結果、中央制御部２０１は、音方向検
出部２０４４による音方向検出があったことがわかるので、ステップＳ１５０８にて、回
動制御部２１３を制御し、可動撮像部１００を音源方向に向かうようにパン動作させる。
【０１４０】
　そして、ステップＳ１５０９にて、中央制御部２０１が、映像信号処理部２０３を介し
て取得した画像内に被写体を検出できなかった場合は、処理をステップＳ１５０６に戻し
、音方向検知の待機状態を継続する。
【０１４１】
　一方、撮像画像内に被写体が含まれている場合、中央制御部２０１は、ステップＳ１５
１０にて、顔認識、追尾、静止画撮影や動画撮影といったジョブを実行する。ここで、ス
テップＳ１５１１にて、位置検出部２１２のジャイロや加速度センサを用いて撮像装置１
の移動の検出が行われる。ここで位置検出部２１２によって撮像装置１の移動が検出され
た場合、中央制御部２０１は撮像装置１が持ち運ばれていると判断する。そして、中央制
御部２０１は、ステップＳ１５０２に戻し、再度の音方向検知マスク領域の設定処理を行
う。
【０１４２】
　図１５（ａ）は、マスク領域設定処理を、撮像装置１の通常利用する事前処理で行うも
のであったが、随時、音方向検知マスク領域を更新する処理を図１５（ｂ）のフローチャ
ートを参照して説明する。なお、以下の説明でも、中央制御部２０１によるマスク領域設
定を含む、主要な処理を示している点に注意されたい。つまり、図１５（ｂ）では、第１
の実施形態で説明した起動コマンド等の電源制御については省略し、マスク領域の設定と
、音方向検出から音声コマンドに基づく処理の主要部のみを示している。
【０１４３】
　中央制御部２０１は、ステップＳ１５２２にて、音方向検出部２０４４による音方向検
出を待つ。音方向検出があると、中央制御部２０１は、ステップＳ１５２３にて、検出し
た音源の方向が音検出のマスク領域内にあるか否かを判定し、音源の方向がマスク領域内
であれば、その音方向は無視し、ステップＳ１５２２に処理を戻す。なお、初期状態では
、音方向検出のマスク領域が設定されていない。それ故、中央制御部２０１は、ステップ
Ｓ１５２４に処理を進め、回動制御部２１３を制御し、可動撮像部１００を音源方向に向
かうようにパン動作を開始させる。
【０１４４】
　所定の時間のパン動作後、ステップＳ１５２５にて、中央制御部２０１は、映像信号処
理部２０３の出力より、画角範囲が撮影の必要な領域かどうかか確認する。判断方法とし
ては、得られた画像が所定値以上の輝度があるか、レンズアクチュエータ制御部１０３に
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よってフォーカスが合う位置に被写体がいるか、もしくは被写体が近すぎて合焦不可とな
るかを判断する。測距センサや、距離マップなどを用いて被写体までの距離を求めて判断
しても構わない。
【０１４５】
　現在の画角の一部もしくは全体が、撮影の必要な領域と判断された場合、中央制御部２
０１は、ステップＳ１５２６にて、その方向（角度）は音方向検知マスク領域を解除して
保存する。逆に、画角の一部もしくは全体が撮影不要と判断された場合、中央制御部２０
１は、ステップＳ１５２７にて、その方向（角度）を音方向検知マスク領域として保存す
る。
【０１４６】
　そして、中央制御部２０１は、ステップＳ１５２８にて、先のステップＳ１５２２にて
検出した音源の方向に到達したか否かを判定する。否の場合、中央制御部２０１はステッ
プＳ１５２９にて、パン動作を行う。そして、中央制御部２０１は、処理をステップＳ１
５２５に戻す。
【０１４７】
　ステップＳ１５２８にて、中央制御部２０１が、音方向検出部２０４４の方向へのパン
動作を行ったと判断した場合、処理をステップＳ１５３０に進める。このステップＳ１５
３０にて、中央制御部２０１は、映像信号処理部２０３を介して得た画像内に被写体（顔
）を検出する。検出できなかった場合、中央制御部２０１は、処理をステップＳ１５２２
に戻し、音方向検知の待機状態に戻す。一方、映像信号処理部２０３で得た画像中に被写
体を検出できた場合、中央制御部２０１は、処理をステップＳ１５３１に進め、認識した
音声コマンドに応じた、追尾、静止画撮影や動画撮影といった所定動作を行う。
【０１４８】
　以上のようにして、音方向検知マスク領域を拡大、縮小していくことによって、最適な
方向のみの音方向検出部２０４４の結果を得ることができる。
【０１４９】
　以上のようにして、音方向検知マスク領域を拡大、縮小の更新処理を行うことによって
、最適な方向のみの音方向検出部２０４４の結果を得ることができる。
【０１５０】
　［第３の実施形態］
　本第３の実施形態は、図６のステップＳ２１７の自動動画記録のジョブに適用した例を
説明する。図１６は、撮像装置１が演壇１６０５上に固定されており、被写体（の顔）１
６０３、１６０４が異なる高さとなっている模式図である（一方の人物が起立しており、
他方が着席していると考えるとわかりやすい）。
【０１５１】
　図１６において、撮像装置１が被写体１６０３を撮影している最中に（参照符号１６０
１がその時の画角）、その後、被写体１６０４が声を発したとする。この場合、撮像装置
１は被写体１６０の水平方向の角度（パン角）を検知することができるが、被写体１６０
４の垂直方向の角度（チルト角）は検知することができない（図示の参照符号１６０２は
チルト角未定でパン動作が完了した際の画角）。このため、パン動作後に、チルト動作を
徐々に行っては被写体を検出する必要がある。
【０１５２】
　しかしながら、被写体１６０３と被写体１６０４の撮影が交互に繰り返される場合、パ
ン動作するたびに、画角のチルト動作を行って被写体を探索する必要が出てきてしまい、
被写体の検出までに、より多くの時間がかかる。また、動画を記録している場合には、違
和感のある画角移動をする動画が記録されてしまうといった問題が発生してしまう。
【０１５３】
　そこで、本第３の実施形態では、一度、被写体を認識した場合、その際のレンズ部１０
１の撮像方向（光軸方向）を表すパン角、チルト角を学習（記憶）する。そして、音方向
検出部２０４４が検出した音方向が、学習済みの方向に対して、予め設定された閾値以下
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の許容範囲内にある場合（２つの方向がほぼ一致する）は、その学習済みの方向に向けて
パン動作とチルト動作を同時に実行し、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）を学習済
みの方向に一致させ、パン動作、チルト動作の時間の短縮を図る。なお、パン角、チルト
角の学習では、第１の実施形態で説明した基準角、すなわち、撮像装置１の起動時のレン
ズ部１０１の水平面の方向（パン０度）、及ぶチルト範囲の水平方向（チルト０度）とし
て、その差分を記憶部２０６に記憶するものとする。
【０１５４】
　図１７は、本第３の実施形態における、中央制御部２０１の自動動画記録ジョブ（図６
のステップＳ２１７）の処理手順を示すフローチャートである。なお、本処理を開始する
際に、既に、音声付きの動画像撮影、記録が開始されているものとする。
【０１５５】
　まず、ステップＳ１７０１において、中央制御部２０１は、音方向検出部２０４４によ
る音源の方向の検出を待つ。音源の方向の検出が行われた場合、中央制御部２０１は、処
理をステップＳ１７０２に進め、現在のレンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）と検出し
た音源の方向から、パン動作の方向と角度を決定する。そして、ステップＳ１７０３にて
、中央制御部２０１は、今回検出した音源方向に一致する、被写体情報が記憶部２０６に
既に登録されているか否かを判断する。本実施形態の撮像装置１においては、過去の被写
体情報を記憶部２０６に保存しておくことができる。過去の被写体情報として、被写体検
出を行った時間、水平方向の角度（パン角）、垂直方向の角度（チルト角）の情報を蓄積
しておくことで、新たな撮影を行う時の被写体検索の有効な手がかりとすることができる
。
【０１５６】
　ステップＳ１７０３において、中央制御部２０１が、今回検出した音源方向に一致する
過去の被写体情報があると判断した場合、処理をステップＳ１７０４に移行する。また、
ステップＳ１７０３において、中央制御部２０１が、今回検出した音源方向に一致する、
被写体情報が無いと判断した場合、処理をステップＳ１７０６に進める。
【０１５７】
　ステップＳ１７０４において、中央制御部２０１は、今回検出した音源方向に一致する
と判定された被写体情報が表すチルト角と、現在のチルト角とから、チルト動作の方向と
角度を決定する。そして、ステップＳ１７０５にて、中央制御部２０１は、先のステップ
Ｓ１７０２において決定されたチルト動作の方向と角度の情報を元に、レンズ部１０１の
撮像方向（光軸方向）が最短距離で目標方向に向かうべく、パン動作とチルト動作を並列
して実行する。このようにすることで、過去の被写体情報を検出した時点から撮像装置１
と被写体の位置関係が変化していない場合、一度の画角移動で被写体の検出を行うことが
でき、被写体の検出までの時間を最小化できる。そのため、撮像装置１を用いて動画を記
録している場合にも、ユーザにとって違和感の無い画角移動をする動画を記録することが
できる。
【０１５８】
　ステップＳ１７０６にて、中央制御部２０１は、パン動作を行わせ、レンズ部１０１の
撮像方向（光軸方向）を、検出した音源に撮像方向（光軸方向）を向ける。そして、中央
制御部２０１は、処理をステップＳ１７０７に進める。
【０１５９】
　ステップＳ１７０７にて、中央制御部２０１が、映像信号処理部２０３より得た現在の
撮像画像から、被写体検出を行う。被写体が検出された場合、ステップＳ１７０８に移行
し、その被写体の撮影を実施する。このとき、中央制御部２０１は、記憶部２０６内に、
現在のパン角に対して許容範囲内の差の被写体情報が存在した場合、その被写体情報のパ
ン角、チルト角を現在のレンズ部１０１の視線に合わせて更新する。また、中央制御部２
０１は、記憶部２０６内に、現在のパン角に対して許容範囲内の差の被写体情報が存在し
ない場合、現在のレンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）を示すパン角、チルト角を、新
規な被写体情報として、記憶部２０６に登録する。
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【０１６０】
　一方、ステップＳ１７０７にて、画角移動後に被写体が検出されなかった場合、中央制
御部２０１は、ステップＳ１７０９に処理を進める。このステップＳ１７０９にて、中央
制御部２０１は、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）を垂直方向に移動（チルト動作
）させ、被写体の探索を行なう。そして、ステップＳ１７１０にて、中央制御部２０１は
、被写体が検出されたか否かを判定する。被写体が検出された場合には、処理をステップ
Ｓ１７０８に進める。ステップＳ１７０８に処理が進んだ場合、新規な被写体情報が記憶
部２０６に登録される。
【０１６１】
　また、ステップＳ１７１０において、被写体が検出されなかった場合、中央制御部２０
１は、処理をステップＳ１７１１に進め、エラー処理を行う。このエラー処理は、例えば
、その位置のまま撮影、記録を継続する処理でもよいが、例えばステップＳ１７０１にて
音源方向を検出したと判定された時点でのレンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）に戻す
処理でも良い。また、被写体が移動している可能性があるので、現在のレンズ部１０１の
水平面のパン角に対し許容範囲内のパン角となっている、被写体情報を記憶部２０６から
削除する処理である。
【０１６２】
　図１８は本第３の実施形態の撮像装置の制御を模式的に示す図である。被写体１６０４
が発声したことに起因して、撮像装置１がパン動作、チルト動作を行って被写体１６０４
を検出できたとする。この場合、本実施形態の撮像装置１は、次回、被写体１６０４が発
声した場合、直ちに、レンズ部１０１の画角を１８０１となるように、パン動作とチルト
動作を最短距離となるように制御することができるようになる。
【０１６３】
　次に、第３の実施形態の変形例を説明する。以下でも、図６のステップＳ２１７の自動
動画記録のジョブに適用した例を説明する。
【０１６４】
　図１９は、本変形例における中央制御部２０１による、自動動画記録のジョブ中の処理
手順を示すフローチャートである。なお、本処理を開始する際に、既に、音声付きの動画
像撮影、記録が開始されているものとする。
【０１６５】
　図１７との違いは、ステップＳ１９０１、ステップＳ１９０２が追加された点である。
【０１６６】
　まず、中央制御部２０１は、ステップＳ１７０１において、音方向検出部２０４４によ
り音源の方向の検出を待つ。音源方向の検出が行われると、ステップＳ１７０２にて、中
央制御部２０１は、現在のレンズ部１０１の撮像方向（光軸方向）と検出した音源の方向
に基づき、パン動作の方向と角度を決定する。
【０１６７】
　次に、ステップＳ１９０１にて、中央制御部２０１は、記憶部２０６に目標方向を中心
とする、予め設定された範囲内に複数の被写体情報があるかどうかの判断を行う。今回検
出した音源方向に複数の被写体情報があると判断した場合、中央制御部２０１は処理をス
テップＳ１９０２に移行する。また、被写体検出情報が１つのみ、或いは存在しない場合
、中央制御部２０１は処理をステップＳ１７０３に進める。
【０１６８】
　ステップＳ１９０２にて、中央制御部２０１は、複数の被写体がレンズ部１０１の画角
内に入る目標チルト角を決定する。そして、中央制御部２０１は処理をステップＳ１７０
５に進める。
【０１６９】
　ステップＳ１７０３以降は、図１７と同じであるので、その説明は省略する。
【０１７０】
　上記の処理の結果、複数の被写体がほぼ同じ場所に位置し、その中の一人が発声した場
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合には、実際に発声した被写体を含む複数の被写体を画角にして撮影することになり、違
和感のない動画像を記録することができる。
【０１７１】
　例えば、図２０に示すように、被写体１６０４、１６１０が近い位置にあり、いずれの
被写体情報も記憶部２０６に登録されている状況下で、仮に被写体１６０４が発声した場
合には、図示の画角２００１となるように中央制御部２０１が可動撮像部１００のパン動
作及びチルト動作を最短距離となるように動作することなり、自然な動画撮影記録が行え
るようになる。
【０１７２】
　以上説明したように、本第３の実施形態並びにその変形例によれば、一旦発声した被写
体をレンズ部１０１の画角内に入れて認識されると、その被写体の方向である、基準方向
に対するパン角、チルト角を被写体情報として記憶（学習）する。そして、２回目以降、
音方向検出部２０４４が検出した音方向のパン角が、記憶した被写体情報におけるパン角
と実質的に一致した場合には、記憶された被写体情報が示すパン角、チルト角になるよう
、パン動作とチルト動作を同時に実行して、可動撮像部１００を移動させる。この結果、
自然な被写体の切り替わりが行われ、違和感の少ない動画像記録を行うことが可能になる
。
【０１７３】
　［第４の実施形態］
　第４の実施形態を説明する。本第４の実施形態は、音方向検出部２０４４が検出する音
方向の検出精度を可変にする例を説明する。音方向検出部２０４４による音方向の検出原
理については既に説明したが、音方向の検出精度を高くするためには、単位時間当たりの
検出回数を上げて、その平均値を求めることである。しかし、単位時間値の検出回数を増
やすことは、音方向検出部２０４４の負担の増加、すなわち、可動率を上げることになり
、撮像装置１の消費電力の増大になる。
【０１７４】
　そこで、本第４の実施形態では、音方向検出部２０４４の音方向検出精度を可変にし、
必要に応じて精度を低くしたり、高める例を説明する。
【０１７５】
　図２１（ａ）、（ｂ）、及び、図２２（ａ）乃至（ｃ）は、ある撮影例における撮像装
置１の水平方向の撮影画角と、音方向検出時の水平方向の検出分解能の関係を示す図であ
る。図２１（ａ），（ｂ）、及び、図２２（ａ）乃至（ｃ）において、座標右方向を基準
方向の０°とし、反時計回りの回転方向を正方向とする。また、一点鎖線で示される角度
が、撮像装置１のレンズ部１０１の撮影画角θとする。図２１（ａ），（ｂ）ではθ＝１
１０度、図２２（ａ）乃至（ｃ）ではθ＝４０度の例である。なお、撮影画角θが小さい
ほどズーム倍率が高いことを示し、逆に撮影画角θが大きいということはズーム倍率が低
いこと示す。ここで、音方向検出部２０４４の水平方向の角度の分解能を音方向検出分解
能φとする。そして、音方向検出部２０４４が検出した音源の位置を示すのが図示の黒丸
部分とする。
【０１７６】
　図２１（ａ）、（ｂ）は、撮影画角θ＞音方向検出分解能φの場合の撮影例を示してい
る。上記の通り、撮影画角θは１１０°、音方向検出分解能φは９０°である。音方向検
出分解能φが９０°とは、音方向検出範囲を４分割しているのと同義である。この場合、
音方向検出部２０４４が出力する音方向検出結果は、０～９０°、９０～１８０°、１８
０～２７０°、２７０°～３６０°（０°）の４方向のうちいずれかとなる。
【０１７７】
　図２２（ａ）は撮像装置１の初期状態を示しており、撮影方向は９０°である。また、
音声を発する被写体は座標２７０°～３６０°（０°）の範囲の点で示した位置に存在す
る。図２１（ａ）の撮影例において、音方向検出を行った後、図２１（ｂ）に示すように
、音方向検出された範囲を撮影画角θがカバーするようにパン駆動し撮影方向を変更する
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ことで、撮影画角θ内に被写体を収めることができる。
【０１７８】
　図２２（ａ）乃至（ｃ）は、撮影画角θ＜音方向検出分解能φの場合の撮影例を示して
いる。同図では、撮影画角θは４０°、音方向検出分解能φは９０°である。図２２（ａ
）は撮像装置１の初期状態を示しており、撮影方向は９０°である。また、音声を発する
被写体は座標２７０°～３６０°（０°）の範囲の点で示した位置に存在する。図２２（
ａ）で示す撮影例において、音方向検出を行った後、図２２（ｂ）、もしくは図２２（ｃ
）に示すように音方向検出された範囲に撮影画角θが収まるようにパン駆動し撮影方向を
変更することになる。撮影方向を図２２（ｃ）に示すように変更した場合、撮影画角θ内
に被写体を収めることができるが、図２２（ｂ）に示すように変更後の撮影画角θ内に被
写体を収めることができない。この場合、被写体を撮影画角θ内に収めるために繰り返し
パン駆動を行い、図２２（ｃ）に示すような撮影方向に変更する必要がある。
【０１７９】
　以上、図２１（ａ），（ｂ）、及び、図２２（ａ）乃至（ｃ）を用いて説明したように
、撮影画角θ＞音方向検出分解能φの場合は、音声検出方向を一度のパン駆動で撮影画角
内に収めることができ、被写体検出を行える。しかし、撮影画角θ＜音方向検出分解能φ
の場合は、音声検出方向を一度のパン駆動で撮影画角内に収めることができない可能性が
あり、結果、繰り返しのパン駆動により被写体検出に余計な動作時間と消費電力がかかっ
てしまう問題があるのは理解できよう。
【０１８０】
　図２３は、音方向検出分解能φと音声信号処理部２０４５の処理量の関係を示した図で
ある。音方向検出分解能φが小さくなるほど音声信号処理部２０４５の単位時間当たりの
処理量は増加し、音方向検出分解能φが大きくなるほど音声信号処理部２０４５の単位時
間当たりの処理量は減少する関係がある。つまり、音方向検出分解能φを必要以上に小さ
くしてしまうと、音声信号処理部２０４５の処理量が増大し、他の処理へ影響を与えてし
まう問題がある。
【０１８１】
　以上から、撮影画角θと音方向検出分解能φの関係は、撮影画角θ＞音方向検出分解能
φの条件を満たしつつ、音方向検出分解能φは可能な限り大きくすることが望ましい。
【０１８２】
　図２４（ａ）乃至（ｃ）は、本第４の実施形態における撮像装置１の水平方向の撮影画
角と、音方向検出時の水平方向の検出分解能の関係を示す図である。図２５は、音声コマ
ンド認識部２０４３が拡大コマンド又は縮小コマンドを認識した際の中央制御部２０１の
処理を表すフローチャートである。図２５のフローチャートは、第１の実施形態における
図５ＢのステップＳ１６４の処理の一部である。すなわち、図６において省略したステッ
プＳ２０８以降に音声コマンドが拡大、もしくは縮小コマンドであると判定された場合の
処理である。
【０１８３】
　ステップＳ２５０１にて、中央制御部２０１は、認識された音声コマンドが拡大コマン
ド、縮小コマンドのいずれであるかを判定する。拡大コマンドである場合、中央制御部２
０１は処理をステップＳ２５０２に進める。このステップＳ２５０２にて、中央制御部２
０１は、レンズアクチュエータ制御部１０３から、現在のズームレンズの位置を取得し、
その位置がテレ端になっているか否かを判定する。現在のズームレンズの位置がテレ端の
位置になっている場合、これ以上の拡大はできない。そこで、中央制御部２０１は、認識
された拡大コマンドは無視し、処理を図５ＢのステップＳ１５１に処理を戻す。
【０１８４】
　また、現在のズームレンズの位置がテレ端に至っていないと判断した場合、中央制御部
２０１は、処理をステップＳ２５０３に進める。このステップＳ２５０３にて、中央制御
部２０１は、レンズアクチュエータ制御部１０３を制御し、所定倍率だけズーム倍率を増
加させる。そして、中央制御部２０１は、処理を図５ＢのステップＳ１５１に処理を戻す
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。
【０１８５】
　一方、ステップＳ２５０１にて、認識された音声コマンドが縮小コマンドのであると判
定した場合、中央制御部２０１は処理をステップＳ２５０４に進める。このステップＳ２
５０４にて、中央制御部２０１は、レンズアクチュエータ制御部１０３から、現在のズー
ムレンズの位置を取得し、その位置がワイド端になっているか否かを判定する。現在のズ
ームレンズの位置がワイド端の位置になっている場合、これ以上の縮小はできない。そこ
で、中央制御部２０１は、認識された縮小コマンドは無視し、処理を図５ＢのステップＳ
１５１に処理を戻す。
【０１８６】
　また、現在のズームレンズの位置がワイド端に至っていないと判断した場合、中央制御
部２０１は、処理をステップＳ２５０５に進める。このステップＳ２５０５にて、中央制
御部２０１は、レンズアクチュエータ制御部１０３を制御し、所定倍率だけズーム倍率を
減少させる。そして、中央制御部２０１は、処理を図５ＢのステップＳ１５１に処理を戻
す。
【０１８７】
　以上の結果、例えば、今、図２６（ａ）に示すように、撮影画角が１１０で、レンズ部
１０１が基準方向に対して９０度を向いており、且つ、音方向検出分解能φが９０度であ
るものとする。そして、このとき、座標２７０度乃至３６０度に位置する黒丸が示す人物
が拡大コマンドを発声したとする。この場合、音方向検出分解能φは９０度であるので、
パン動作の結果のレンズ部１０１の画角は図２６（ｂ）のようになる。つまり、発声した
被写体をレンズ部１０１の画角内に入れることは可能になる。しかし、このコマンドを実
行することになるので、レンズ部１０１の画角が狭くなる。結果、図２６（ｃ）に示すよ
うに、被写体（黒丸）が更新後のレンズ部１０１の画角外になることが起こり得る。しか
し、同一人物が拡大コマンドを発声すると、前回よりも高い分解能である音方向検出分解
能φが設定された状態（音方向検出分解能φが３０度）で、パン動作することになるので
、図２６（ｄ）に示すように、レンズ部１０１の画角内に被写体を入れることができる。
つまり、被写体の人物が拡大コマンドを連呼すれば、レンズ部１０１の撮像方向（光軸方
向）はより高い精度で被写体に向けうようになり、且つ、どんどん拡大していくことにな
る。
【０１８８】
　以上、説明したように本第４の実施形態によれば、ズーム駆動により撮影画角が変更と
なった場合にも音声検出分解能φを変更する。この結果、変更後の音声検出分解能φに従
って音方向検出を行うことで、それに処理にかける時間や消費電力を抑えつつ画角外に存
在する被写体を効率よく画角内に収めることができる。また、被写体となる人物が拡大コ
マンドを発声した後、例えば、動画像撮影コマンドを発声した場合、その人物の拡大した
状態での動画像撮影と記憶が行われることになる。
【０１８９】
　上記例では、ユーザによるズームに関する音声コマンドに応じて、音方向の分解能を変
更するものであった。しかし、音声コマンドに応じてパン動作した際、撮像画像中に複数
の被写体が存在する場合、ズーム倍率とは無関係に、発声者を特定するために音方向の分
解能を高くするようにしてもよい。
【０１９０】
　（その他の実施例）
　本発明は、上述の実施形態の１以上の機能を実現するプログラムを、ネットワーク又は
記憶媒体を介してシステム又は装置に供給し、そのシステム又は装置のコンピュータにお
ける１つ以上のプロセッサがプログラムを読出し実行する処理でも実現可能である。また
、１以上の機能を実現する回路（例えば、ＡＳＩＣ）によっても実現可能である。
【符号の説明】
【０１９１】



(31) JP 2019-117375 A 2019.7.18

１…撮像装置、１００…可動撮像部、１０１…レンズ部、１０２…撮像部、１０３…レン
ズアクチュエータ制御部、１０４…音声入力部、１０４ａ乃至１０４ｄ…マイク、２０１
…中央制御部、２０４…音声信号処理部、２１１…電源制御部、２０４１…音圧レベル検
出部、２０４２…音声用メモリ、２０４３…音声コマンド認識部、２０４４…音方向検出
部、２０４５…動画像音声処理部、２０４６…コマンドメモリ

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】
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【図１０】 【図１１】
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【図１４】 【図１５】
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【図１８】 【図１９】

【図２０】

【図２１】

【図２２】
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【図２３】 【図２４】

【図２５】 【図２６】
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