
JP 2008-26789 A 2008.2.7

10

(57)【要約】
【課題】誤った被写体距離情報に基づいてフォーカス制
御が行われることを防止できる撮像装置を提供する。
【解決手段】撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態
に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段１２１
と、被写体からの光を受けて第１の情報とは異なる第２
の情報を検出する第２の検出手段１４１と、第１の情報
及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段
１３０，１３１とを有する。制御手段は、第２の検出手
段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合、第２の
検出手段の受光素子列から出力される信号の相関値が第
１の値よりも低い場合及び第２の情報に対応する距離が
第１の距離より短い場合は第２の情報を用いずに第１の
情報を用いてフォーカス制御を行う。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　被写体からの光を受けて前記第１の情報とは異なる第２の情報を検出する第２の検出手
段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記第２の検出手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合は、
前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とす
る撮像装置。
【請求項２】
　前記第１の検出手段は、複数の受光センサを有し、
　前記制御手段は、前記各受光センサの受光輝度レベルが前記第１の値よりも低い場合は
、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴と
する請求項１に記載の撮像装置。
【請求項３】
　前記前記第１の検出手段は、複数の受光センサを有し、
　前記制御手段は、前記各受光センサの受光輝度レベルの和が前記第１の値よりも低い場
合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特
徴とする請求項１に記載の撮像装置。
【請求項４】
　前記制御手段は、前記第２の検出手段での受光輝度レベルが前記第１の値より高い場合
であって、前記第２の情報に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記
第１の情報に基づいて得られる該方向と一致する場合に、前記第２の情報を用いてフォー
カス制御を行うことを特徴とする請求項１から３のいずれか１つに記載の撮像装置。
【請求項５】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一対の受光素子列を有し、該受光素子列か
ら出力される信号の相関を演算して前記第１の情報とは異なる第２の情報を生成する第２
の検出手段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相関値が第１
の値よりも低い場合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制
御を行うことを特徴とする撮像装置。
【請求項６】
　前記制御手段は、前記相関値が前記第１の値よりも高い場合であって、前記第２の情報
に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記第１の情報に基づいて得ら
れる該方向と一致する場合に、前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とする請求項５に記載の撮像装置。
【請求項７】
　前記第２の検出手段は、被写体までの距離に対応する前記第２の情報を検出することを
特徴とする請求項１から６のいずれか１つに記載の撮像装置。
【請求項８】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　被写体までの距離に対応する第２の情報を検出する第２の検出手段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場合は、前記第
２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする撮像
装置。
【請求項９】
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が前記第１の距離より短いと連続して
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複数回判定した場合に、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制
御を行うことを特徴とする請求項８に記載の撮像装置。
【請求項１０】
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が前記第１の距離より長い場合であっ
て、前記第２の情報に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記第１の
情報に基づいて得られる該方向と一致する場合に限り、前記第２の情報を用いてフォーカ
ス制御を行うことを特徴とする請求項８又は９に記載の撮像装置。
【請求項１１】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を取得するステップと、
　被写体からの光を受ける検出手段により前記第１の情報とは異なる第２の情報を取得す
るステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記検出手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合
は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とするフォーカス制御方法。
【請求項１２】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成するステップと、
　それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相
関を演算することで、前記第１の情報とは異なる第２の情報を取得するステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相
関値が第１の値よりも低い場合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフ
ォーカス制御を行うことを特徴とするフォーカス制御方法。
【請求項１３】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を取得するステップと、
　被写体までの距離に対応する第２の情報を取得するステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場合
は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とするフォーカス制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ビデオカメラやデジタルスチルカメラ等の撮像装置に関し、さらに詳しくは
該撮像装置におけるフォーカス制御に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ビデオカメラ等のオートフォーカス（ＡＦ）制御では、撮像素子を用いて生成された映
像信号の鮮鋭度（コントラスト状態）を示すＡＦ評価値信号を生成し、該ＡＦ評価値信号
が最大となるフォーカスレンズの位置を探索するＴＶ－ＡＦ方式が主流である。
【０００３】
　また、ＡＦ方式には、測距センサを撮影レンズとは独立に設け、該測距センサにより検
出された被写体までの距離からフォーカスレンズの合焦位置を演算し、そこにフォーカス
レンズを移動させる外測測距方式（外測位相差検出方式）がある。
【０００４】
　外測位相差検出方式では、被写体から受けた光束を２分割し、該２分割した光束を一組
の受光素子列（ラインセンサ）によりそれぞれ受光する。そして、該一組のラインセンサ
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上に形成された像のずれ量、すなわち位相差を検出し、該位相差から三角測量法を用いて
被写体距離を求め、該被写体距離に対して合焦する位置にフォーカスレンズを移動させる
。
【０００５】
　そして、ＴＶ－ＡＦ方式の合焦精度の高さと外測測距方式による合焦の高速性とを生か
すために、これらのＡＦ方式を組み合わせたハイブリッドＡＦ方式が、特許文献１にて提
案されている。該特許文献１にて提案されているハイブリッドＡＦ方式は、被写体が低輝
度又は低コントラストであるためにＴＶ－ＡＦ方式では合焦が得られないと判断された場
合に、位相差検出方式を用いて合焦を得るものである。
【０００６】
　但し、ＴＶ－ＡＦ方式と外部測距方式を併用するハイブリッドＡＦでは、測距センサと
被写体との間に被写体ではない障害物が存在する場合に、正確な被写体距離情報が得られ
ない。例えば、測距センサは、撮影レンズによる撮影視野と測距センサによる検出視野と
のパララックスをできるだけ避けるために、撮影レンズの周辺に配置されることが一般的
である。この場合、撮影者の手等が測距センサと被写体との間に置かれて測距センサへの
被写体からの光の入射が遮られてしまう場合が少なくない。そして、測距センサへの被写
体からの光の入射が遮られると、合焦を得るまでの時間が長くなったり合焦が得られなか
ったりするため、外測測距方式を併用することによる合焦の高速性を図れるというメリッ
トを生かせなくなる。
【０００７】
　このような問題を解消するために、特許文献２には、測距センサにおける一組の受光素
子列の出力差が閾値より大きい場合に、外測測距方式を用いずにＴＶ－ＡＦ方式でフォー
カス制御を行う撮像装置が提案されている。
【特許文献１】特開２００５－８４４２６号公報（段落００３０～００４８、図３等）
【特許文献２】特開２００５－２４１８０５号公報（段落００４０～００４１、図２等）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　特許文献２にて提案されている方法では、測距センサにおける一組の受光素子列のうち
一方のみが撮影者の手等により覆われた場合には有効である。しかしながら、一組の受光
素子列の両方が撮影者の手等により同じように覆われた場合には、該一組の受光素子列の
出力差が閾値より小さくなるため、外測測距方式によるフォーカス制御が行われてしまう
可能性がある。つまり、誤った被写体距離情報に基づいてフォーカス制御が行われ、合焦
を得るまでの時間が長くなったり、合焦が得られなかったりする。
【０００９】
　本発明は、誤った被写体距離情報に基づいてフォーカス制御が行われることを回避でき
る撮像装置及びフォーカス制御方法を提供することを目的の１つとしている。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明の一側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情
報を生成する第１の検出手段と、被写体からの光を受けて第１の情報とは異なる第２の情
報を検出する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行
う制御手段とを有する。そして、制御手段は、第２の検出手段での受光輝度レベルが第１
の値より低い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うこ
とを特徴とする。
【００１１】
　また、本発明の他の側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する
第１の情報を生成する第１の検出手段と、それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一
対の受光素子列を有し、該受光素子列間における各受光素子の出力の相関を演算して第１
の情報とは異なる第２の情報を生成する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を
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用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有する。そして、制御手段は、該少なくとも一
対の受光素子列から出力される信号の相関値が第１の値よりも低い場合は、第２の情報を
用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明の他の側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する
第１の情報を生成する第１の検出手段と、被写体までの距離に対応する第２の情報を検出
する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手
段とを有する。そして、制御手段は、第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場
合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする
。
【００１３】
　また、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状態
に対応する第１の情報を取得するステップと、被写体からの光を受ける検出手段により第
１の情報とは異なる第２の情報を取得するステップと、第１の情報及び第２の情報を用い
てフォーカス制御を行う制御ステップとを有する。そして、制御ステップにおいて、検出
手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を
用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする。
【００１４】
　また、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状態
に対応する第１の情報を取得するステップと、それぞれ複数の受光素子を有する少なくと
も一対の受光素子列間における各受光素子の出力の相関値を演算することで、第１の情報
とは異なる第２の情報を取得するステップと、第１の情報及び第２の情報を用いてフォー
カス制御を行う制御ステップとを有する。そして、制御ステップにおいて、第１の値より
も高い相関値が得られない場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス
制御を行うことを特徴とする。
【００１５】
　さらに、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状
態に対応する第１の情報を取得するステップと、被写体までの距離に対応する第２の情報
を検出するステップと、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ス
テップとを有する。そして、制御ステップにおいて、第２の情報に対応する距離が第１の
距離より短い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うこ
とを特徴とする。
【発明の効果】
【００１６】
　本発明によれば、第２の検出手段における受光輝度レベルや相関値又は該第２検出手段
により検出された距離が誤った情報である可能性が高い場合には、該第２の情報を用いた
フォーカス制御を行わずに第１の情報を用いたフォーカス制御を行う。これにより、誤っ
た第２の情報を用いたフォーカス制御が行われることを回避しつつ、正しい合焦状態を得
ることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　以下、本発明の実施例について図面を参照しながら説明する。
【実施例１】
【００１８】
　図１には、本発明の実施例１であるビデオカメラ（撮像装置）の構成を示している。な
お、本実施例では、ビデオカメラについて説明するが、本発明は、デジタルスチルカメラ
等の他の撮像装置にも適用することができる。
【００１９】
　同図において、１０２は固定されている固定レンズ、１０３は絞り、１０４は光軸方向
に移動して焦点調節を行うフォーカスレンズである。固定レンズ１０１、絞り１０３及び
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フォーカスレンズ１０４により撮像光学系が構成される。
【００２０】
　１１１はＣＣＤセンサやＣＭＯＳセンサにより構成される光電変換素子としての撮像素
子である。被写体からの光束は、固定レンズ１０２、絞り１０３及びフォーカスレンズ１
０４を経て撮像素子１１１上に結像する。被写体像は撮像素子１１１により光電変換され
、撮像素子１１１からは撮像信号が出力される。
【００２１】
　１２４はフォーカスレンズ１０４を光軸方向に駆動するフォーカス駆動回路である。フ
ォーカス駆動回路１２４は、ステッピングモータ、ＤＣモータ、振動型モータ及びボイス
コイルモータ等のアクチュエータと、該アクチュエータを駆動する駆動回路とを含む。
【００２２】
　１１２は撮像素子１１１から出力された撮像信号を、ＮＴＳＣ等の標準ビデオ信号（映
像信号）に変換するカメラ信号処理回路である。２０１は記録部であり、カメラ信号処理
回路１１２から出力されたビデオ信号を、磁気テープ、光ディスク、半導体メモリ等の記
録媒体に記録する。
【００２３】
　２０２はＬＣＤ等により構成されるモニタであり、カメラ信号処理回路１１２から出力
されたビデオ信号を映像として表示する。
【００２４】
　１２１は第１の検出手段としての焦点信号検出回路である。焦点信号検出回路１２１は
、カメラ信号処理回路１１２から出力されたビデオ信号の輝度信号成分から高周波成分や
該高周波信号から生成した輝度差成分（輝度レベルの最大値と最小値の差分）等を抽出し
て第１の情報としてのＡＦ評価値信号を生成する。ＡＦ評価値信号は、撮像素子１１１か
らの撮像信号に基づいて生成される映像の鮮鋭度（コントラスト状態）を表すものである
が、鮮鋭度は撮像光学系の焦点状態によって変化するので、結果的に撮像光学系の焦点状
態を表す信号となる。
【００２５】
　１３１はＡＦ制御回路であり、マイクロコンピュータ（ＣＰＵ）１３０内に構成されて
いる。制御手段としてのマイクロコンピュータ１３０は、ビデオカメラ全体の動作の制御
を司る。また、ＡＦ制御回路１３１は、フォーカス駆動回路１２４を制御してフォーカス
レンズ１０４を移動させるフォーカス制御を行う。ＡＦ制御回路１３１は、フォーカス制
御として、ＴＶ－ＡＦ方式でのフォーカス制御（以下、単にＴＶ－ＡＦという）と、外測
測距（外測位相差検出）方式でのフォーカス制御（以下、単に外測ＡＦという）とを行う
。
【００２６】
　ＴＶ－ＡＦは、フォーカスレンズ１０４を移動させてＡＦ評価値信号の変化をモニタし
、該ＡＦ評価値信号が最大となるフォーカスレンズ位置を検出することで、合焦を得るフ
ォーカス制御である。
【００２７】
　ＡＦ評価値信号としては、一般に、ビデオ信号の輝度信号成分のうちある帯域のバンド
パスフィルタにより抽出された高周波成分を用いている。この高周波成分は、特定の距離
の被写体を撮像してフォーカスレンズ１０４を至近位置から無限位置に移動させた場合に
は、図７に示すように変化する。図７において、ＡＦ評価値が最大になるフォーカスレン
ズ位置が、その被写体に対する合焦位置（合焦点）となる。
【００２８】
　さらに、図１において、１４１は第２の検出手段としての外部測距センサユニットであ
り、被写体距離を検出し、第２の情報としての被写体距離情報をＡＦ制御回路１３１に入
力する。
【００２９】
　ここで、外部測距センサユニット１４１を用いた被写体距離の検出原理について説明す
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る。測距方法としては種々の方式が従来用いられているが、図９及び図１０にはそのうち
の１つである位相差パッシブ方式による測距原理を示している。
【００３０】
　外部測距センサユニット１４１は、本実施例では、いわゆるパッシブＡＦ方式用の測距
センサとして用いられる。この外部測距ユニット１４１は、撮像光学系とは別に設けられ
ている。すなわち、外部測距ユニット１４１には、撮像光学系を通らない被写体からの光
束が入射する。
【００３１】
　外部測距センサユニット１４１の構成例を図９に示す。図９において、３０１は被写体
、３３１は第１の結像レンズ、３４１は第１の受光素子列（ラインセンサ）、３３２は第
２の結像レンズ、３４２は第２の受光素子列（ラインセンサ）である。第１及び第２のラ
インセンサ３４１，３４２はそれぞれ、複数の受光素子（画素）を一列に並べて構成され
ている。第１及び第２のラインセンサ３４１，３４２は、基線長Ｂだけ互いに離れて設置
されている。
【００３２】
　被写体３０１からの光のうち第１の結像レンズ３３１を通った光は、第１のラインセン
サ３４１上に結像し、第２の結像レンズ３３２を通った光は第２のラインセンサ３４２上
に結像する。
【００３３】
　ラインセンサ３４１，３４２上に形成された２つの被写体像は、それぞれのラインセン
サによって光電変換される。そして、ラインセンサ３４１，３４２から読み出された信号
（像信号）は、ラインメモリ３５１，３５２にそれぞれ蓄積される。図１０には、一方の
ラインセンサ３４１から読み出されてラインメモリ３５１に蓄積された像信号４２１と、
他方のラインセンサ３４２から読み出されてラインメモリ３５２に蓄積された像信号４５
２とを示している。
【００３４】
　ラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回路３６１に入力
される。相関演算回路３６１は、該２つの像信号の非相関値を算出する。
【００３５】
　具体的には、まずラインセンサ３４１の画素毎の光量（受光輝度）を、ラインセンサ３
４２において対応する画素毎の光量と比較し、その差分を画素対毎に求める。そして、す
べての画素対の光量差を加算して非相関値を得る。
【００３６】
　次に、先に光量差を求めた画素対のうち一方の画素を他方の画素に対して１画素分どち
らか一方の方向にずらして（シフトさせて）、上記と同様に光量差及び非相関値を求める
。こうして、画素対のうち一方の画素を他方の画素に対して１画素ずつ同一方向へ順次シ
フトさせながら、各シフト量に対する非相関値を演算する。また、同様に、画素対のうち
一方の画素を他方の画素に対して反対方向に順次シフトさせながら、各シフト量に対する
非相関値を演算する。
【００３７】
　上記演算の結果、非相関値が最小、すなわち光量を比較した画素対のうち画素間での輝
度差が最も小さい画素対での画素シフト量が、相関値最大シフト量となる。すなわち、図
１０において、像信号４５１，４５２の相関をとった場合に非相関値が最小となる比較画
素４４１，４４２間の距離Ｘが、相関最大になるシフト量Ｘである。また、そのときのシ
フト量は、「シフトした画素数×画素サイズ」により求めることができる。
【００３８】
　次に、この画素シフト量に基づいて、被写体距離演算回路３６２は、三角測量の原理に
より被写体までの距離Ｌを求める。
【００３９】
　画素シフト量をＸ（図１０参照）、基線長をＢ、結像レンズ３３１，３３２の焦点距離
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をｆとするとき、被写体距離Ｌは、以下の式（１）により求められる。
【００４０】
　　Ｌ＝Ｂ・ｆ／Ｘ　　…（１）。
【００４１】
　なお、本発明では、このパッシブ測距方式に限らず、他の測距方式を用いることができ
る。例えば、アクティブ測距方式として、赤外線を投光して三角測量原理で距離を求める
方法式を用いてもよい。また、外部測距ユニットから上記画素ずらし量Ｘ（第２の情報）
を出力させ、マイクロコンピュータにて該Ｘに基づいて被写体距離を求めるようにしても
よい。
【００４２】
　図１において、１３２はマイクロコンピュータ１３０内に構成され、外部測距センサユ
ニット１４１のラインセンサ３４１，３４２から出力される像信号の輝度成分のレベル（
以下、受光輝度レベルという）を判定するレベル判定回路である。具体的には、ラインセ
ンサ３４１，３４２の受光輝度レベルが、所定の輝度レベルより大きいか否かを判定する
。レベル判定回路１３２は、判定結果をＡＦ制御回路１３１に伝える。
【００４３】
　次に、本実施例におけるＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュータ１３０による
ＡＦ制御について、図２に示すフローチャートを用いて説明する。このＡＦ制御は、マイ
クロコンピュータ１３０内に格納されたコンピュータプログラムに従って実行される。こ
のことは、後述する他の実施例でも同じである。
【００４４】
　まず、図２を用いてＡＦ制御の全体の流れを説明する。
【００４５】
　ステップ（以下、Ｓと記す）３０１では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開
始する。本フローに示す処理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１
１からの撮像信号の読み出し周期にて実行される。
【００４６】
　Ｓ３０２では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。ここでの合焦状態は、図８のフローチャートに示すＴＶ－ＡＦの動作により得られ
る。
【００４７】
　図８において、Ｓ１００１で合焦処理を開始すると、Ｓ１００２では、焦点信号処理回
路１２１からＡＦ評価値信号を取得する。
【００４８】
　Ｓ１００３では、合焦フラグを確認する。合焦フラグがクリアされている非合焦状態で
あればＳ１００４へ、合焦フラグがセットされている合焦状態であればＳ１０１０へ進む
。
【００４９】
　Ｓ１００４では、合焦判定されたか否かを判別する。合焦判定は、後述するＳ１００６
とＳ１００７においてフォーカスレンズ１０４の移動方向が交互に反転した回数が所定回
数以上となったことをもって行われる。合焦判定された場合はＳ１００８へ、合焦判定さ
れていない場合はＳ１００５に進む。
【００５０】
　Ｓ１００５では、フォーカスレンズ１０２の移動方向が正しいか否かを判定する。例え
ば、前回のルーチンで取り込んだＡＦ評価値に対して今回のルーチンで取り込んだＡＦ評
価値が増加した場合は、フォーカスレンズ１０４の移動方向は合焦位置に向かう方向であ
るので正しいと判定してＳ１００７に進む。一方、前回取り込んだＡＦ評価値に対して今
回取り込んだＡＦ評価値が減少した場合は、フォーカスレンズ１０４の移動方向は合焦位
置とは反対方向であるので誤りと判定してＳ１００６に進む。
【００５１】
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　Ｓ１００６では、フォーカスレンズ１０４の移動方向を反転させる。
【００５２】
　Ｓ１００７では、フォーカスレンズ１０４を、これまでと同一方向にさらに移動させる
。
【００５３】
　Ｓ１００８では、合焦状態と判定し、フォーカスレンズ１０４の移動を停止させて合焦
状態を維持する。
【００５４】
　Ｓ１００９では、合焦フラグをセットするとともに、合焦状態でのＡＦ評価値を不図示
のメモリに記憶する。
【００５５】
　Ｓ１０１０では、Ｓ１００９で前回のルーチンで記憶されたＡＦ評価値と今回のルーチ
ンで取り込んだＡＦ評価値とが所定値以上異なるか否かを判断する。今回取り込んだＡＦ
評価値が記憶ＡＦ評価値に対して所定値以上減少した場合は、合焦状態から外れたとして
Ｓ１０１１に進む。今回取り込んだＡＦ評価値の記憶ＡＦ評価値に対する減少量が所定値
未満である場合は、合焦状態が維持されているとしてＳ１０１２に進む。
【００５６】
　Ｓ１０１１では、合焦フラグをクリアする。
【００５７】
　Ｓ１０１２では、前回記憶されたＡＦ評価値に代えて、今回取り込んだＡＦ評価値を不
図示のメモリに記憶する。
【００５８】
　Ｓ１０１３では、合焦判定処理を終了する。
【００５９】
　図２のＳ３０２で合焦状態であると判断した場合Ｓ３０８に進み、合焦状態ではないと
判断した場合はＳ３０３に進む。
【００６０】
　Ｓ３０３では、図８のフローチャートに示したＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００６１】
　Ｓ３０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基づいて
、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の位置（以下、外測合焦
位置という）を算出する。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４の位置
とを比較して、現在のフォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れているか否
かを判定する。フォーカスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置する場合
はＳ３０５に進み、外測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ３０８に進む。
【００６２】
　Ｓ３０５では、外部測距センサユニット１４１のラインセンサ３４１，３４２での受光
輝度レベルが所定の輝度レベル（第１の値）より高いか低いかを判定する。本実施例では
、一対のラインセンサ３４１，３４２における個々のラインセンサの受光輝度レベルが所
定レベルより高いか低いかを判定する。但し、一対のラインセンサ３４１，３４２のそれ
ぞれの受光輝度レベルを加算した値について、所定レベルより高いか低いかを判定しても
よい。受光輝度レベルが所定レベルより高いと判定した場合はＳ３０６に進み、低いと判
定した場合にはＳ３０８に進む。
【００６３】
　Ｓ３０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ３０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ３０７に進み、同一でない場合にはＳ３０８に進む。
【００６４】
　Ｓ３０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、外測
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ＡＦを行う。
【００６５】
　Ｓ３０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００６６】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１での受光輝度レベ
ルが所定輝度レベルより高いか低いかによって外部測距センサユニット１４１により得ら
れた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うか否かを決定する。そして、受光輝度レベル
が低い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、外部測距センサユニット１４１と被写体と
の間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する場合に誤った被写体距離情報を用いた外測
ＡＦが行われることを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる
。また、本実施例によれば、一対のラインセンサ３４１，３４２の双方での受光輝度レベ
ルの高低によって外測ＡＦを行うか否かを決定しているので、被写体から両ラインセンサ
３４１，３４２への光路が遮られた場合でも、上記効果を得ることができる。
【実施例２】
【００６７】
　図３には、本発明の実施例２であるビデオカメラの構成を示している。なお、本実施例
において、実施例１と同一の構成要素には、実施例１と同符号を付している。
【００６８】
　実施例１では、外部測距センサユニット１４１での受光輝度レベルの高低によって外測
ＡＦを行うか否かを決定したが、本実施例では、一対のラインセンサ３４１，３４２から
の出力の相関値の大小によって外測ＡＦを行うか否かを決定する。
【００６９】
　外部測距センサユニット１４１における非相関値の演算方法及び被写体距離の算出方法
は、実施例１で説明した通りである。すなわち、図９に示すラインセンサ３４１，３４２
から読み出されてラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回
路３６１に入力され、ここで該２つの像信号の非相関値が算出される。また、ラインセン
サ３４１，３４２上の画素のうち、非相関値が最小となる（相関値が最大となる）光量比
較画素間のシフト量に基づいて、被写体距離算出演算回路３６２により被写体距離が算出
される。
【００７０】
　図３において、１３３は相関判定回路であり、一対のラインセンサ３４１，３４２から
読み出された２つの像信号の相関値の大小を判定する。
【００７１】
　ここで、相関値について図１１を用いて説明する。図１１において、４５１′は一方の
ラインセンサ３４１から読み出されてラインメモリ３５１に蓄積された像信号、４５２′
は他方のラインセンサ３４２から読み出されてラインメモリ３５２に蓄積された像信号で
ある。図１１では、像信号４５１′，４５２′を、これらの相関値が最大となるようにシ
フト量Ｘだけずらした状態で重ねて示している。
【００７２】
　４５４，４５５は予め定められた相関比較エリアで相関値を求める際の最大シフト量を
示している。一般的には、該最大シフト量を、ラインセンサの長さの１／２以上に相当す
るシフト量に設定することで、精度良く相関値を得ることができる。
【００７３】
　ハッチングで示す部分４５３は、実施例１でも説明した２つの像信号の非相関値に相当
する。この非相関値４５３が小さい、すなわち相関値が大きいほど、被写体距離を正確に
得ることができる。相関判定回路１３３は、該相関値が所定値より大きいか否かを判定し
、判定結果をマイクロコンピュータ１３０内のＡＦ制御回路１３１に伝える。
【００７４】
　次に、図４のフローチャートを用いて、ＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュー
タ１３０によるＡＦ制御について説明する。
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【００７５】
　Ｓ４０１では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開始する。本フローに示す処
理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１１からの撮像信号の読み出
し周期にて実行される。
【００７６】
　Ｓ４０２では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。ここでの合焦状態は、図８のフローチャートに示すＴＶ－ＡＦの動作により得られ
る。合焦状態であると判断した場合Ｓ４０８に進み、合焦状態ではないと判断した場合は
Ｓ４０３に進む。
【００７７】
　Ｓ４０３では、図８のフローチャートに示したＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００７８】
　Ｓ４０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基づいて
、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の外測合焦位置を算出す
る。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４の位置とを比較して、現在の
フォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れているか否かを判定する。フォー
カスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置する場合はＳ４０５に進み、外
測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ４０８に進む。
【００７９】
　Ｓ４０５では、外部測距センサユニット１４１から得られるラインセンサ３４１，３４
２上の像信号の相関値が所定値（第１の値）より高いか低いかを判定する。相関値が所定
値より高いと判定した場合はＳ４０６に進み、低いと判定した場合にはＳ４０８に進む。
【００８０】
　Ｓ４０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ４０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ４０７に進み、同一でない場合にはＳ４０８に進む。
【００８１】
　Ｓ４０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、外測
ＡＦを行う。
【００８２】
　Ｓ４０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００８３】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１により得られる像
信号の相関値が所定値より大きいか小さいかによって外部測距センサユニット１４１によ
り得られた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うか否かを決定する。そして、相関値が
低い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、外部測距センサユニット１４１と被写体との
間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する場合に誤った被写体距離情報を用いた外測Ａ
Ｆが行われることを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる。
【実施例３】
【００８４】
　図５には、本発明の実施例３であるビデオカメラの構成を示している。なお、本実施例
において、実施例１と同一の構成要素には、実施例１と同符号を付している。
【００８５】
　本実施例における外部測距センサユニット１４１での被写体距離の算出方法は、実施例
１で説明した通りである。すなわち、図９に示すラインセンサ３４１，３４２から読み出
されてラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回路３６１に
入力され、ここで該２つの像信号の非相関値が算出される。また、ラインセンサ３４１，
３４２上の画素のうち、非相関値が最小となる（相関値が最大となる）光量比較画素間の
シフト量に基づいて、被写体距離算出演算回路３６２により被写体距離が算出される。
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【００８６】
　図５において、１３４は距離判定回路であり、外部測距センサユニット１４１から得ら
れた被写体距離が、所定の距離（第１の距離：例えば、数ｃｍ）によりも近いか遠いかを
判定する。距離判定回路１３４は、判定結果をマイクロコンピュータ１３０内のＡＦ制御
回路１３１に伝える。
【００８７】
　次に、図６のフローチャートを用いて、ＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュー
タ１３０によるＡＦ制御について説明する。
【００８８】
　Ｓ５０１では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開始する。本フローに示す処
理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１１からの撮像信号の読み出
し周期にて実行される。
【００８９】
　Ｓ５０２では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。ここでの合焦状態は、図８のフローチャートに示すＴＶ－ＡＦの動作により得られ
る。合焦状態であると判断した場合Ｓ５０８に進み、合焦状態ではないと判断した場合は
Ｓ５０３に進む。
【００９０】
　Ｓ５０３では、図８のフローチャートに示したＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００９１】
　Ｓ５０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基づいて
、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の外測合焦位置を算出す
る。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４の位置とを比較して、現在の
フォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れているか否かを判定する。フォー
カスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置する場合はＳ５０５に進み、外
測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ５０８に進む。
【００９２】
　Ｓ５０５では、外部測距センサユニット１４１によって得られた被写体距離が所定距離
より近いか遠いかを判定する。被写体距離が所定距離より遠いと判定した場合はＳ５０６
に進み、近いと判定した場合にはＳ５０９に進む。
【００９３】
　Ｓ５０９では、外部測距センサユニット１４１によって得られた被写体距離が所定距離
より近いと判定されたのが１回目であるか否かを判定する。すなわち、前回のルーチンに
おいては被写体距離が所定距離より遠いと判定されたか否かを判定する。これは、被写体
距離が所定距離より近いと連続した２回のルーチンで遠いと判定した場合に限り、外測Ａ
Ｆを制限するためである。１回目の判定である場合は、Ｓ５０６に進み、２回目以降の判
定である場合にはＳ５０８に進む。
【００９４】
　Ｓ５０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ５０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ５０７に進み、同一でない場合にはＳ５０８に進む。
【００９５】
　Ｓ５０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、前回
のルーチンにおいては被写体距離が所定距離より遠いと判定されたか否か、外測ＡＦを行
う。
【００９６】
　Ｓ５０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００９７】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１により得られた被
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うか否かを決定する。そして、被写体距離が近い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、
外部測距センサユニット１４１と被写体との間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する
場合に、その障害物までの距離情報を被写体距離情報として用いた外測ＡＦが行われるこ
とを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる。
【００９８】
　また、被写体距離が近距離と判定した場合でも、１回は外部測距センサユニット１４１
により得られた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うことにより、近距離被写体に対し
て高速で合焦を得ることができる。
【図面の簡単な説明】
【００９９】
【図１】本発明の実施例１であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図２】実施例１におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図３】本発明の実施例２であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図４】実施例２におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図５】本発明の実施例３であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図６】実施例３におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図７】実施例におけるＴＶ－ＡＦの原理を示す図。
【図８】実施例におけるＴＶ－ＡＦの制御手順を示すフローチャート。
【図９】実施例における測距方法を示す図。
【図１０】実施例における相関演算に用いられる像信号の波形を示す図。
【図１１】実施例２における相関演算の概念図。
【符号の説明】
【０１００】
　　１０４　フォーカスレンズ
　　１１１　撮像素子
　　１２１　焦点信号検出回路
　　１３０　カメラＡＦマイコン
　　１３１　ＡＦ制御回路
　　１３２　レベル判定回路
　　１３３　相関判定回路
　　１３４　距離判定回路
　　１４１　外部測距センサユニット
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【図１０】

【図１１】

【手続補正書】
【提出日】平成18年9月21日(2006.9.21)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　被写体からの光を受けて前記第１の情報とは異なる第２の情報を検出する第２の検出手
段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記第２の検出手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合は、
前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とす
る撮像装置。
【請求項２】
　前記第２の検出手段は、複数の受光センサを有し、
　前記制御手段は、前記各受光センサの受光輝度レベルが前記第１の値よりも低い場合は
、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴と
する請求項１に記載の撮像装置。
【請求項３】
　前記第２の検出手段は、複数の受光センサを有し、
　前記制御手段は、前記各受光センサの受光輝度レベルの和が前記第１の値よりも低い場
合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特
徴とする請求項１に記載の撮像装置。
【請求項４】
　前記制御手段は、前記第２の検出手段での受光輝度レベルが前記第１の値より高い場合
であって、前記第２の情報に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記
第１の情報に基づいて得られる該方向と一致する場合に、前記第２の情報を用いてフォー
カス制御を行うことを特徴とする請求項１から３のいずれか１つに記載の撮像装置。
【請求項５】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一対の受光素子列を有し、該受光素子列か
ら出力される信号の相関を演算して前記第１の情報とは異なる第２の情報を生成する第２
の検出手段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相関値が第１
の値よりも低い場合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制
御を行うことを特徴とする撮像装置。
【請求項６】
　前記制御手段は、前記相関値が前記第１の値よりも高い場合であって、前記第２の情報
に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記第１の情報に基づいて得ら
れる該方向と一致する場合に、前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とする請求項５に記載の撮像装置。
【請求項７】
　前記第２の検出手段は、被写体までの距離に対応する前記第２の情報を検出することを
特徴とする請求項１から６のいずれか１つに記載の撮像装置。
【請求項８】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成する第１の検出手段と、
　被写体までの距離に対応する第２の情報を検出する第２の検出手段と、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有し、
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場合は、前記第
２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする撮像
装置。
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【請求項９】
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が前記第１の距離より短いと連続して
複数回判定した場合に、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制
御を行うことを特徴とする請求項８に記載の撮像装置。
【請求項１０】
　前記制御手段は、前記第２の情報に対応する距離が前記第１の距離より長い場合であっ
て、前記第２の情報に基づいて得られるフォーカスレンズの合焦位置の方向が前記第１の
情報に基づいて得られる該方向と一致する場合に限り、前記第２の情報を用いてフォーカ
ス制御を行うことを特徴とする請求項８又は９に記載の撮像装置。
【請求項１１】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を取得するステップと、
　被写体からの光を受ける検出手段により前記第１の情報とは異なる第２の情報を取得す
るステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記検出手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合
は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とするフォーカス制御方法。
【請求項１２】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を生成するステップと、
　それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相
関を演算することで、前記第１の情報とは異なる第２の情報を取得するステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記少なくとも一対の受光素子列から出力される信号の相
関値が第１の値よりも低い場合は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフ
ォーカス制御を行うことを特徴とするフォーカス制御方法。
【請求項１３】
　撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情報を取得するステップと、
　被写体までの距離に対応する第２の情報を取得するステップと、
　前記第１の情報及び前記第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ステップとを有
し、
　前記制御ステップにおいて、前記第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場合
は、前記第２の情報を用いずに前記第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴
とするフォーカス制御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ビデオカメラやデジタルスチルカメラ等の撮像装置に関し、さらに詳しくは
該撮像装置におけるフォーカス制御に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ビデオカメラ等のオートフォーカス（ＡＦ）制御では、撮像素子を用いて生成された映
像信号の鮮鋭度（コントラスト状態）を示すＡＦ評価値信号を生成し、該ＡＦ評価値信号
が最大となるフォーカスレンズの位置を探索するＴＶ－ＡＦ方式が主流である。



(26) JP 2008-26789 A 2008.2.7

【０００３】
　また、ＡＦ方式には、測距センサを撮影レンズとは独立に設け、該測距センサにより検
出された被写体までの距離からフォーカスレンズの合焦位置を演算し、そこにフォーカス
レンズを移動させる外測測距方式（外測位相差検出方式）がある。
【０００４】
　外測位相差検出方式では、被写体から受けた光束を２分割し、該２分割した光束を一組
の受光素子列（ラインセンサ）によりそれぞれ受光する。そして、該一組のラインセンサ
上に形成された像のずれ量、すなわち位相差を検出し、該位相差から三角測量法を用いて
被写体距離を求め、該被写体距離に対して合焦する位置にフォーカスレンズを移動させる
。
【０００５】
　そして、ＴＶ－ＡＦ方式の合焦精度の高さと外測測距方式による合焦の高速性とを生か
すために、これらのＡＦ方式を組み合わせたハイブリッドＡＦ方式が、特許文献１にて提
案されている。該特許文献１にて提案されているハイブリッドＡＦ方式は、被写体が低輝
度又は低コントラストであるためにＴＶ－ＡＦ方式では合焦が得られないと判断された場
合に、位相差検出方式を用いて合焦を得るものである。
【０００６】
　但し、ＴＶ－ＡＦ方式と外部測距方式を併用するハイブリッドＡＦでは、測距センサと
被写体との間に被写体ではない障害物が存在する場合に、正確な被写体距離情報が得られ
ない。例えば、測距センサは、撮影レンズによる撮影視野と測距センサによる検出視野と
のパララックスをできるだけ避けるために、撮影レンズの周辺に配置されることが一般的
である。この場合、撮影者の手等が測距センサと被写体との間に置かれて測距センサへの
被写体からの光の入射が遮られてしまう場合が少なくない。そして、測距センサへの被写
体からの光の入射が遮られると、合焦を得るまでの時間が長くなったり合焦が得られなか
ったりするため、外測測距方式を併用することによる合焦の高速性を図れるというメリッ
トを生かせなくなる。
【０００７】
　このような問題を解消するために、特許文献２には、測距センサにおける一組の受光素
子列の出力差が閾値より大きい場合に、外測測距方式を用いずにＴＶ－ＡＦ方式でフォー
カス制御を行う撮像装置が提案されている。
【特許文献１】特開２００５－８４４２６号公報（段落００３０～００４８、図３等）
【特許文献２】特開２００５－２４１８０５号公報（段落００４０～００４１、図２等）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　特許文献２にて提案されている方法では、測距センサにおける一組の受光素子列のうち
一方のみが撮影者の手等により覆われた場合には有効である。しかしながら、一組の受光
素子列の両方が撮影者の手等により同じように覆われた場合には、該一組の受光素子列の
出力差が閾値より小さくなるため、外測測距方式によるフォーカス制御が行われてしまう
可能性がある。つまり、誤った被写体距離情報に基づいてフォーカス制御が行われ、合焦
を得るまでの時間が長くなったり、合焦が得られなかったりする。
【０００９】
　本発明は、誤った被写体距離情報に基づいてフォーカス制御が行われることを回避でき
る撮像装置及びフォーカス制御方法を提供することを目的の１つとしている。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明の一側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する第１の情
報を生成する第１の検出手段と、被写体からの光を受けて第１の情報とは異なる第２の情
報を検出する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行
う制御手段とを有する。そして、制御手段は、第２の検出手段での受光輝度レベルが第１
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の値より低い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うこ
とを特徴とする。
【００１１】
　また、本発明の他の側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する
第１の情報を生成する第１の検出手段と、それぞれ複数の受光素子を有する少なくとも一
対の受光素子列を有し、該受光素子列間における各受光素子の出力の相関を演算して第１
の情報とは異なる第２の情報を生成する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を
用いてフォーカス制御を行う制御手段とを有する。そして、制御手段は、該少なくとも一
対の受光素子列から出力される信号の相関値が第１の値よりも低い場合は、第２の情報を
用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明の他の側面としての撮像装置は、撮影映像のコントラスト状態に対応する
第１の情報を生成する第１の検出手段と、被写体までの距離に対応する第２の情報を検出
する第２の検出手段と、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御手
段とを有する。そして、制御手段は、第２の情報に対応する距離が第１の距離より短い場
合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする
。
【００１３】
　また、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状態
に対応する第１の情報を取得するステップと、被写体からの光を受ける検出手段により第
１の情報とは異なる第２の情報を取得するステップと、第１の情報及び第２の情報を用い
てフォーカス制御を行う制御ステップとを有する。そして、制御ステップにおいて、検出
手段での受光輝度レベルが第１の値より低い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を
用いてフォーカス制御を行うことを特徴とする。
【００１４】
　また、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状態
に対応する第１の情報を取得するステップと、それぞれ複数の受光素子を有する少なくと
も一対の受光素子列間における各受光素子の出力の相関値を演算することで、第１の情報
とは異なる第２の情報を取得するステップと、第１の情報及び第２の情報を用いてフォー
カス制御を行う制御ステップとを有する。そして、制御ステップにおいて、第１の値より
も高い相関値が得られない場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス
制御を行うことを特徴とする。
【００１５】
　さらに、本発明の他の側面としてのフォーカス制御方法は、撮影映像のコントラスト状
態に対応する第１の情報を取得するステップと、被写体までの距離に対応する第２の情報
を検出するステップと、第１の情報及び第２の情報を用いてフォーカス制御を行う制御ス
テップとを有する。そして、制御ステップにおいて、第２の情報に対応する距離が第１の
距離より短い場合は、第２の情報を用いずに第１の情報を用いてフォーカス制御を行うこ
とを特徴とする。
【発明の効果】
【００１６】
　本発明によれば、第２の検出手段（又は検出手段）における受光輝度レベルや相関値が
低く、該第２検出手段により検出された第２の情報が誤った情報である可能性が高い場合
には、該第２の情報を用いたフォーカス制御を行わずに第１の情報を用いたフォーカス制
御を行う。これにより、誤った第２の情報を用いたフォーカス制御が行われることを回避
しつつ、正しい合焦状態を得ることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　以下、本発明の実施例について図面を参照しながら説明する。
【実施例１】
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【００１８】
　図１には、本発明の実施例１であるビデオカメラ（撮像装置）の構成を示している。な
お、本実施例では、ビデオカメラについて説明するが、本発明は、デジタルスチルカメラ
等の他の撮像装置にも適用することができる。
【００１９】
　同図において、１０２は固定されている固定レンズ、１０３は絞り、１０４は光軸方向
に移動して焦点調節を行うフォーカスレンズである。固定レンズ１０１、絞り１０３及び
フォーカスレンズ１０４により撮像光学系が構成される。
【００２０】
　１１１はＣＣＤセンサやＣＭＯＳセンサにより構成される光電変換素子としての撮像素
子である。被写体からの光束は、固定レンズ１０２、絞り１０３及びフォーカスレンズ１
０４を経て撮像素子１１１上に結像する。被写体像は撮像素子１１１により光電変換され
、撮像素子１１１からは撮像信号が出力される。
【００２１】
　１２４はフォーカスレンズ１０４を光軸方向に駆動するフォーカス駆動回路である。フ
ォーカス駆動回路１２４は、ステッピングモータ、ＤＣモータ、振動型モータ及びボイス
コイルモータ等のアクチュエータと、該アクチュエータを駆動する駆動回路とを含む。
【００２２】
　１１２は撮像素子１１１から出力された撮像信号を、ＮＴＳＣ等の標準ビデオ信号（映
像信号）に変換するカメラ信号処理回路である。２０１は記録部であり、カメラ信号処理
回路１１２から出力されたビデオ信号を、磁気テープ、光ディスク、半導体メモリ等の記
録媒体に記録する。
【００２３】
　２０２はＬＣＤ等により構成されるモニタであり、カメラ信号処理回路１１２から出力
されたビデオ信号を映像として表示する。
【００２４】
　１２１は第１の検出手段としての焦点信号検出回路である。焦点信号検出回路１２１は
、カメラ信号処理回路１１２から出力されたビデオ信号の輝度信号成分から高周波成分や
該高周波信号から生成した輝度差成分（輝度レベルの最大値と最小値の差分）等を抽出し
て第１の情報としてのＡＦ評価値信号を生成する。ＡＦ評価値信号は、撮像素子１１１か
らの撮像信号に基づいて生成される映像の鮮鋭度（コントラスト状態）を表すものである
が、鮮鋭度は撮像光学系の焦点状態によって変化するので、結果的に撮像光学系の焦点状
態を表す信号となる。
【００２５】
　１３１はＡＦ制御回路であり、マイクロコンピュータ（ＣＰＵ）１３０内に構成されて
いる。制御手段としてのマイクロコンピュータ１３０は、ビデオカメラ全体の動作の制御
を司る。また、ＡＦ制御回路１３１は、フォーカス駆動回路１２４を制御してフォーカス
レンズ１０４を移動させるフォーカス制御を行う。ＡＦ制御回路１３１は、フォーカス制
御として、ＴＶ－ＡＦ方式でのフォーカス制御（以下、単にＴＶ－ＡＦという）と、外測
測距（外測位相差検出）方式でのフォーカス制御（以下、単に外測ＡＦという）とを行う
。
【００２６】
　ＴＶ－ＡＦは、フォーカスレンズ１０４を移動させてＡＦ評価値信号の変化をモニタし
、該ＡＦ評価値信号が最大となるフォーカスレンズ位置を検出することで、合焦を得るフ
ォーカス制御である。
【００２７】
　ＡＦ評価値信号としては、一般に、ビデオ信号の輝度信号成分のうちある帯域のバンド
パスフィルタにより抽出された高周波成分を用いている。この高周波成分は、特定の距離
の被写体を撮像してフォーカスレンズ１０４を至近位置から無限位置に移動させた場合に
は、図７に示すように変化する。図７において、ＡＦ評価値が最大になるフォーカスレン
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ズ位置が、その被写体に対する合焦位置（合焦点）となる。
【００２８】
　さらに、図１において、１４１は第２の検出手段としての外部測距センサユニットであ
り、被写体距離を検出し、第２の情報としての被写体距離情報をＡＦ制御回路１３１に入
力する。ＡＦ制御回路１３１は、入力された被写体距離情報に応じて、該被写体距離に対
して合焦状態が得られる位置を算出し、該合焦位置にフォーカスレンズ１０４を移動させ
る。これが外測ＡＦである。
【００２９】
　ここで、外部測距センサユニット１４１を用いた被写体距離の検出原理について説明す
る。測距方法としては種々の方式が従来用いられているが、図９及び図１０にはそのうち
の１つである位相差パッシブ方式による測距原理を示している。
【００３０】
　外部測距センサユニット１４１は、本実施例では、いわゆるパッシブＡＦ方式用の測距
センサとして用いられる。この外部測距ユニット１４１は、撮像光学系とは別に設けられ
ている。すなわち、外部測距ユニット１４１には、撮像光学系を通らない被写体からの光
束が入射する。
【００３１】
　外部測距センサユニット１４１の構成例を図９に示す。図９において、３０１は被写体
、３３１は第１の結像レンズ、３４１は第１の受光素子列（ラインセンサ）、３３２は第
２の結像レンズ、３４２は第２の受光素子列（ラインセンサ）である。第１及び第２のラ
インセンサ３４１，３４２はそれぞれ、複数の受光素子（画素）を一列に並べて構成され
ている。第１及び第２のラインセンサ３４１，３４２は、基線長Ｂだけ互いに離れて設置
されている。
【００３２】
　被写体３０１からの光のうち第１の結像レンズ３３１を通った光は、第１のラインセン
サ３４１上に結像し、第２の結像レンズ３３２を通った光は第２のラインセンサ３４２上
に結像する。
【００３３】
　ラインセンサ３４１，３４２上に形成された２つの被写体像は、それぞれのラインセン
サによって光電変換される。そして、ラインセンサ３４１，３４２から読み出された信号
（像信号）は、ラインメモリ３５１，３５２にそれぞれ蓄積される。図１０には、一方の
ラインセンサ３４１から読み出されてラインメモリ３５１に蓄積された像信号４５１と、
他方のラインセンサ３４２から読み出されてラインメモリ３５２に蓄積された像信号４５
２とを示している。
【００３４】
　ラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回路３６１に入力
される。相関演算回路３６１は、該２つの像信号の非相関値を算出する。
【００３５】
　具体的には、まずラインセンサ３４１の画素毎の光量（受光輝度）を、ラインセンサ３
４２において対応する画素毎の光量と比較し、その差分を画素対毎に求める。そして、す
べての画素対の光量差を加算して非相関値を得る。
【００３６】
　次に、先に光量差を求めた画素対のうち一方の画素を他方の画素に対して１画素分どち
らか一方の方向にずらして（シフトさせて）、上記と同様に光量差及び非相関値を求める
。こうして、画素対のうち一方の画素を他方の画素に対して１画素ずつ同一方向へ順次シ
フトさせながら、各シフト量に対する非相関値を演算する。また、同様に、画素対のうち
一方の画素を他方の画素に対して反対方向に順次シフトさせながら、各シフト量に対する
非相関値を演算する。
【００３７】
　上記演算の結果、非相関値が最小、すなわち光量を比較した画素対のうち画素間での輝
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度差が最も小さい画素対での画素シフト量が、相関値最大シフト量となる。すなわち、図
１０において、像信号４５１，４５２の相関をとった場合に非相関値が最小となる比較画
素４４１，４４２間の距離Ｘが、相関最大になるシフト量Ｘである。また、そのときのシ
フト量は、「シフトした画素数×画素サイズ」により求めることができる。
【００３８】
　次に、この画素シフト量に基づいて、被写体距離演算回路３６２は、三角測量の原理に
より被写体までの距離Ｌを求める。
【００３９】
　画素シフト量をＸ（図１０参照）、基線長をＢ、結像レンズ３３１，３３２の焦点距離
をｆとするとき、被写体距離Ｌは、以下の式（１）により求められる。
【００４０】
　　Ｌ＝Ｂ・ｆ／Ｘ　　…（１）。
【００４１】
　なお、本発明では、このパッシブ測距方式に限らず、他の測距方式を用いることができ
る。例えば、アクティブ測距方式として、赤外線を投光して三角測量原理で距離を求める
方法式を用いてもよい。また、外部測距ユニットから上記画素ずらし量Ｘ（第２の情報）
を出力させ、マイクロコンピュータにて該Ｘに基づいて被写体距離を求めるようにしても
よい。
【００４２】
　図１において、１３２はマイクロコンピュータ１３０内に構成され、外部測距センサユ
ニット１４１のラインセンサ３４１，３４２から出力される像信号の輝度成分のレベル（
以下、受光輝度レベルという）を判定するレベル判定回路である。具体的には、ラインセ
ンサ３４１，３４２の受光輝度レベルが、所定の輝度レベル（第１の値）より大きいか否
かを判定する。レベル判定回路１３２は、判定結果をＡＦ制御回路１３１に伝える。
【００４３】
　次に、本実施例におけるＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュータ１３０による
ＡＦ制御について、図２に示すフローチャートを用いて説明する。このＡＦ制御は、マイ
クロコンピュータ１３０内に格納されたコンピュータプログラムに従って実行される。こ
のことは、後述する他の実施例でも同じである。
【００４４】
　（削除）
【００４５】
　ステップ（以下、Ｓと記す）３００では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開
始する。本フローに示す処理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１
１からの撮像信号の読み出し周期にて実行される。
【００４６】
　Ｓ３０１では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。合焦状態であると判断した場合Ｓ３０８に進み、合焦状態ではないと判断した場合
はＳ３０２に進む。ここでの合焦状態の判定は、後述するＴＶ－ＡＦの動作での合焦判定
処理と同様に行うことができる。
　Ｓ３０２では、外測ＡＦによるフォーカスレンズ１０４の合焦動作中か否かを判定する
。合焦動作中であれはＳ３０８に進み、合焦動作中でなければＳ３０３に進む。
　Ｓ３０３では、図８のフローチャートに示すＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００４７】
　図８において、Ｓ１００１で合焦処理を開始すると、Ｓ１００２では、焦点信号処理回
路１２１からＡＦ評価値信号を取得する。
【００４８】
　Ｓ１００３では、合焦フラグを確認する。合焦フラグがクリアされている非合焦状態で
あればＳ１００４へ、合焦フラグがセットされている合焦状態であればＳ１０１０へ進む
。



(31) JP 2008-26789 A 2008.2.7

【００４９】
　Ｓ１００４では、合焦判定されたか否かを判別する。合焦判定は、後述するＳ１００６
とＳ１００７においてフォーカスレンズ１０４の移動方向が交互に反転した回数が所定回
数以上となったことをもって行われる。合焦判定された場合はＳ１００８へ、合焦判定さ
れていない場合はＳ１００５に進む。
【００５０】
　Ｓ１００５では、フォーカスレンズ１０２の移動方向が正しいか否かを判定する。例え
ば、前回のルーチンで取り込んだＡＦ評価値に対して今回のルーチンで取り込んだＡＦ評
価値が増加した場合は、フォーカスレンズ１０４の移動方向は合焦位置に向かう方向であ
るので正しいと判定してＳ１００７に進む。一方、前回取り込んだＡＦ評価値に対して今
回取り込んだＡＦ評価値が減少した場合は、フォーカスレンズ１０４の移動方向は合焦位
置とは反対方向であるので誤りと判定してＳ１００６に進む。
【００５１】
　Ｓ１００６では、フォーカスレンズ１０４の移動方向を反転させる。
【００５２】
　Ｓ１００７では、フォーカスレンズ１０４を、これまでと同一方向にさらに移動させる
。
【００５３】
　Ｓ１００８では、合焦状態と判定し、フォーカスレンズ１０４の移動を停止させて合焦
状態を維持する。
【００５４】
　Ｓ１００９では、合焦フラグをセットするとともに、合焦状態でのＡＦ評価値を不図示
のメモリに記憶する。
【００５５】
　Ｓ１０１０では、Ｓ１００９で前回のルーチンで記憶されたＡＦ評価値と今回のルーチ
ンで取り込んだＡＦ評価値とが所定値以上異なるか否かを判断する。今回取り込んだＡＦ
評価値が記憶ＡＦ評価値に対して所定値以上減少した場合は、合焦状態から外れたとして
Ｓ１０１１に進む。今回取り込んだＡＦ評価値の記憶ＡＦ評価値に対する減少量が所定値
未満である場合は、合焦状態が維持されているとしてＳ１０１２に進む。
【００５６】
　Ｓ１０１１では、合焦フラグをクリアする。
【００５７】
　Ｓ１０１２では、前回記憶されたＡＦ評価値に代えて、今回取り込んだＡＦ評価値を不
図示のメモリに記憶する。
【００５８】
　Ｓ１０１３では、ＴＶ－ＡＦの動作を終了する。
【００５９】
　（削除）
【００６０】
　（削除）
【００６１】
　図２のＳ３０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基
づいて、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の位置（以下、外
測合焦位置という）を算出する。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４
の位置とを比較して、現在のフォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れてい
るか否かを判定する。フォーカスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置す
る場合はＳ３０５に進み、外測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ３０８に
進む。
【００６２】
　Ｓ３０５では、外部測距センサユニット１４１のラインセンサ３４１，３４２での受光
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輝度レベルが所定の輝度レベル（第１の値）より高いか低いかを判定する。本実施例では
、一対のラインセンサ３４１，３４２における個々のラインセンサの受光輝度レベルが所
定レベルより高いか低いかを判定する。但し、一対のラインセンサ３４１，３４２のそれ
ぞれの受光輝度レベルを加算した値について、所定レベルより高いか低いかを判定しても
よい。受光輝度レベルが所定レベルより高いと判定した場合はＳ３０６に進み、低いと判
定した場合にはＳ３０８に進む。
【００６３】
　Ｓ３０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ３０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ３０７に進み、同一でない場合にはＳ３０８に進む。
【００６４】
　Ｓ３０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、外測
ＡＦを行う。
【００６５】
　Ｓ３０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００６６】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１での受光輝度レベ
ルが所定輝度レベルより高いか低いかによって外部測距センサユニット１４１により得ら
れた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うか否かを決定する。そして、受光輝度レベル
が低い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、外部測距センサユニット１４１と被写体と
の間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する場合に誤った被写体距離情報を用いた外測
ＡＦが行われることを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる
。また、本実施例によれば、一対のラインセンサ３４１，３４２の双方での受光輝度レベ
ルの高低によって外測ＡＦを行うか否かを決定しているので、被写体から両ラインセンサ
３４１，３４２への光路が遮られた場合でも、上記効果を得ることができる。
【実施例２】
【００６７】
　図３には、本発明の実施例２であるビデオカメラの構成を示している。なお、本実施例
において、実施例１と同一の構成要素には、実施例１と同符号を付している。
【００６８】
　実施例１では、外部測距センサユニット１４１での受光輝度レベルの高低によって外測
ＡＦを行うか否かを決定したが、本実施例では、一対のラインセンサ３４１，３４２から
の出力の相関値の大小によって外測ＡＦを行うか否かを決定する。
【００６９】
　外部測距センサユニット１４１における非相関値の演算方法及び被写体距離の算出方法
は、実施例１で説明した通りである。すなわち、図９に示すラインセンサ３４１，３４２
から読み出されてラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回
路３６１に入力され、ここで該２つの像信号の非相関値が算出される。また、ラインセン
サ３４１，３４２上の画素のうち、非相関値が最小となる（相関値が最大となる）光量比
較画素間のシフト量に基づいて、被写体距離算出演算回路３６２により被写体距離が算出
される。
【００７０】
　図３において、１３３は相関判定回路であり、一対のラインセンサ３４１，３４２から
読み出された２つの像信号の相関値の大小を判定する。
【００７１】
　ここで、相関値について図１１を用いて説明する。図１１において、４５１′は一方の
ラインセンサ３４１から読み出されてラインメモリ３５１に蓄積された像信号、４５２′
は他方のラインセンサ３４２から読み出されてラインメモリ３５２に蓄積された像信号で
ある。図１１では、像信号４５１′，４５２′を、これらの相関値が最大となるようにシ
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フト量Ｘだけずらした状態で重ねて示している。
【００７２】
　４５４，４５５は予め定められた相関比較エリアで相関値を求める際の最大シフト量を
示している。一般的には、該最大シフト量を、ラインセンサの長さの１／２以上に相当す
るシフト量に設定することで、精度良く相関値を得ることができる。
【００７３】
　ハッチングで示す部分４５３は、実施例１でも説明した２つの像信号の非相関値に相当
する。この非相関値４５３が小さい、すなわち相関値が大きいほど、被写体距離を正確に
得ることができる。相関判定回路１３３は、該相関値が所定値より大きいか否かを判定し
、判定結果をマイクロコンピュータ１３０内のＡＦ制御回路１３１に伝える。
【００７４】
　次に、図４のフローチャートを用いて、ＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュー
タ１３０によるＡＦ制御について説明する。
【００７５】
　Ｓ４００では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開始する。本フローに示す処
理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１１からの撮像信号の読み出
し周期にて実行される。
【００７６】
　Ｓ４０１では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。合焦状態であると判断した場合Ｓ４０８に進み、合焦状態ではないと判断した場合
はＳ４０３に進む。ここでの合焦状態の判定は、後述するＴＶ－ＡＦの動作での合焦判定
処理と同様に行うことができる。
　Ｓ４０２では、外測ＡＦによるフォーカスレンズ１０４の合焦動作中か否かを判定する
。合焦動作中であれはＳ４０８に進み、合焦動作中でなければＳ４０３に進む。
【００７７】
　Ｓ４０３では、図８のフローチャートに示したＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００７８】
　Ｓ４０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基づいて
、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の外測合焦位置を算出す
る。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４の位置とを比較して、現在の
フォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れているか否かを判定する。フォー
カスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置する場合はＳ４０５に進み、外
測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ４０８に進む。
【００７９】
　Ｓ４０５では、外部測距センサユニット１４１から得られるラインセンサ３４１，３４
２上の像信号の相関値が所定値（第１の値）より高いか低いかを判定する。相関値が所定
値より高いと判定した場合はＳ４０６に進み、低いと判定した場合にはＳ４０８に進む。
【００８０】
　Ｓ４０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ４０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ４０７に進み、同一でない場合にはＳ４０８に進む。
【００８１】
　Ｓ４０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、外測
ＡＦを行う。
【００８２】
　Ｓ４０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００８３】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１により得られる像
信号の相関値が所定値より大きいか小さいかによって外部測距センサユニット１４１によ
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り得られた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うか否かを決定する。そして、相関値が
低い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、外部測距センサユニット１４１と被写体との
間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する場合に誤った被写体距離情報を用いた外測Ａ
Ｆが行われることを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる。
【実施例３】
【００８４】
　図５には、本発明の実施例３であるビデオカメラの構成を示している。なお、本実施例
において、実施例１と同一の構成要素には、実施例１と同符号を付している。
【００８５】
　本実施例における外部測距センサユニット１４１での被写体距離の算出方法は、実施例
１で説明した通りである。すなわち、図９に示すラインセンサ３４１，３４２から読み出
されてラインメモリ３５１，３５２に蓄積された２つの像信号は、相関演算回路３６１に
入力され、ここで該２つの像信号の非相関値が算出される。また、ラインセンサ３４１，
３４２上の画素のうち、非相関値が最小となる（相関値が最大となる）光量比較画素間の
シフト量に基づいて、被写体距離算出演算回路３６２により被写体距離が算出される。
【００８６】
　図５において、１３４は距離判定回路であり、外部測距センサユニット１４１から得ら
れた被写体距離が、所定の距離（第１の距離：例えば、数ｃｍ）によりも近いか遠いかを
判定する。距離判定回路１３４は、判定結果をマイクロコンピュータ１３０内のＡＦ制御
回路１３１に伝える。
【００８７】
　次に、図６のフローチャートを用いて、ＡＦ制御回路１３１を含むマイクロコンピュー
タ１３０によるＡＦ制御について説明する。
【００８８】
　Ｓ５００では、マイクロコンピュータ１３０はＡＦ制御を開始する。本フローに示す処
理は、例えば１フィールド画像を生成するための撮像素子１１１からの撮像信号の読み出
し周期にて実行される。
【００８９】
　Ｓ５０１では、マイクロコンピュータ１３０は、合焦状態が得られているか否かを判定
する。ここでの合焦状態の判定は、後述するＴＶ－ＡＦの動作での合焦判定処理と同様に
行うことができる。合焦状態であると判断した場合Ｓ５０８に進み、合焦状態ではないと
判断した場合はＳ５０３に進む。
　Ｓ５０２では、外測ＡＦによるフォーカスレンズ１０４の合焦動作中か否かを判定する
。合焦動作中であれはＳ５０８に進み、合焦動作中でなければＳ５０３に進む。
【００９０】
　Ｓ５０３では、図８のフローチャートに示したＴＶ－ＡＦの動作を実行する。
【００９１】
　Ｓ５０４では、外部測距センサユニット１４１から得られた被写体距離情報に基づいて
、該被写体距離に対して合焦が得られるフォーカスレンズ１０４の外測合焦位置を算出す
る。そして、外測合焦位置と現在のフォーカスレンズ１０４の位置とを比較して、現在の
フォーカスレンズ１０４の位置が外測合焦位置から外れているか否かを判定する。フォー
カスレンズ１０４が外測合焦位置を含む所定範囲外に位置する場合はＳ５０５に進み、外
測合焦位置に対して所定範囲内に位置する場合はＳ５０８に進む。
【００９２】
　Ｓ５０５では、外部測距センサユニット１４１によって得られた被写体距離が所定距離
より近いか遠いかを判定する。被写体距離が所定距離より遠いと判定した場合はＳ５０６
に進み、近いと判定した場合にはＳ５０９に進む。
【００９３】
　Ｓ５０９では、外部測距センサユニット１４１によって得られた被写体距離が所定距離
より近いと判定されたのが１回目であるか否かを判定する。すなわち、前回のルーチンに
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おいては被写体距離が所定距離より遠いと判定されたか否かを判定する。これは、被写体
距離が所定距離より近いと連続した２回のルーチンで遠いと判定した場合に限り、外測Ａ
Ｆを制限するためである。１回目の判定である場合は、Ｓ５０６に進み、２回目以降の判
定である場合にはＳ５０８に進む。
【００９４】
　Ｓ５０６では、現在のフォーカスレンズ１０４の位置に対する外測合焦位置の方向と、
Ｓ５０３のＴＶ－ＡＦ処理（図８のＳ１００５）で判定されたフォーカスレンズ１０４の
正しい移動方向とが同一か否かを判定する。同一である場合は、外測合焦位置（又は被写
体距離情報）が正しいとしてＳ５０７に進み、同一でない場合にはＳ５０８に進む。
【００９５】
　Ｓ５０７では、フォーカスレンズ１０４を外測合焦位置に移動させる。すなわち、前回
のルーチンにおいては被写体距離が所定距離より遠いと判定されたか否か、外測ＡＦを行
う。
【００９６】
　Ｓ５０８では、ＡＦ制御の処理を終了する。
【００９７】
　以上説明したように、本実施例では、外部測距センサユニット１４１により得られた被
写体距離が所定距離よりも遠いか近いかによって該被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行
うか否かを決定する。そして、被写体距離が近い場合はＴＶ－ＡＦを行う。これにより、
外部測距センサユニット１４１と被写体との間の光路に撮影者の手等の障害物が存在する
場合に、その障害物までの距離情報を被写体距離情報として用いた外測ＡＦが行われるこ
とを回避しつつ、ＴＶ－ＡＦによる正しい合焦状態を得ることができる。
【００９８】
　また、被写体距離が近距離と判定した場合でも、１回は外部測距センサユニット１４１
により得られた被写体距離情報を用いた外測ＡＦを行うことにより、近距離被写体に対し
て高速で合焦を得ることができる。
【図面の簡単な説明】
【００９９】
【図１】本発明の実施例１であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図２】実施例１におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図３】本発明の実施例２であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図４】実施例２におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図５】本発明の実施例３であるビデオカメラの構成を示すブロック図。
【図６】実施例３におけるＡＦ制御の手順を示すフローチャート。
【図７】実施例におけるＴＶ－ＡＦの原理を示す図。
【図８】実施例におけるＴＶ－ＡＦの制御手順を示すフローチャート。
【図９】実施例における測距方法を示す図。
【図１０】実施例における相関演算に用いられる像信号の波形を示す図。
【図１１】実施例２における相関演算の概念図。
【符号の説明】
【０１００】
　　１０４　フォーカスレンズ
　　１１１　撮像素子
　　１２１　焦点信号検出回路
　　１３０　カメラＡＦマイコン
　　１３１　ＡＦ制御回路
　　１３２　レベル判定回路
　　１３３　相関判定回路
　　１３４　距離判定回路
　　１４１　外部測距センサユニット
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【手続補正３】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【図２】

【手続補正４】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図４
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【図４】

【手続補正５】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図６
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【図６】
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