
JP 6628479 B2 2020.1.8

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被写体の光学像を形成する撮影光学系を備えた交換レンズと、
　前記撮影光学系が形成した前記被写体の光学像を光電変換する撮像素子を備えたカメラ
本体と、
　前記交換レンズが着脱可能なレンズ側マウントと、前記カメラ本体に着脱可能なカメラ
側マウントと、チルト動作とシフト動作の一方または両方の動作が可能なあおり手段と、
前記あおり手段による前記チルト動作のチルト量と前記シフト動作のシフト量の一方また
は両方を検出可能なあおり検出手段と、を備え、前記交換レンズと前記カメラ本体との間
に装着されるアダプターと、
　制御手段と、
を有し、
　前記撮影光学系は、フォーカスレンズユニットを備え、
　前記カメラ本体は、前記撮像素子からの画像信号の高周波成分に基づいて焦点検出をし
て前記撮影光学系の一部を光軸方向に移動させる自動焦点調節手段を更に備え、
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果に基づいて前記フォーカスレンズ
ユニットのフォーカス駆動範囲を決定し、当該フォーカス駆動範囲内で前記自動焦点調節
手段による自動焦点調節が行われるように制御する、
ことを特徴とするカメラシステム。
【請求項２】
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　前記交換レンズは、前記カメラ本体の前記撮像素子のセンサーサイズよりも大きいイメ
ージサイズを有することを特徴とする請求項１に記載のカメラシステム。
【請求項３】
　前記あおり手段は、
　チルト枠と、
　前記アダプターの前記レンズ側マウントに対して前記撮影光学系の光軸を通る平面にお
いて光軸上の一点のまわりに前記チルト枠を回転するチルト機構と、
　シフト枠と、
　前記アダプターの前記カメラ側マウントに対して前記撮影光学系の光軸に垂直な方向に
前記シフト枠を移動させるシフト機構と、を備え、
　前記あおり検出手段は、
　前記チルト機構による前記チルト枠のチルト量を検出するチルト量検出手段と、
　前記シフト機構による前記シフト枠のシフト量を検出するシフト量検出手段と、
を有することを特徴とする請求項１または２に記載のカメラシステム。
【請求項４】
　前記あおり手段は、前記チルト機構を駆動するためのチルト駆動手段と、前記シフト機
構を駆動するためのシフト駆動手段と、を更に有することを特徴とする請求項３に記載の
カメラシステム。
【請求項５】
　前記あおり手段は、前記チルト駆動手段による前記チルト量を設定するチルト設定手段
と、前記シフト駆動手段によるシフト量を設定するシフト設定手段と、を更に有すること
を特徴とする請求項４に記載のカメラシステム。
【請求項６】
　前記カメラ本体は、前記あおり手段によるあおり量とあおり方向を設定するあおり設定
手段を更に備え、
　前記あおり設定手段は、前記チルト駆動手段に前記チルト量を指示し、前記シフト駆動
手段に前記シフト量を指示することを特徴とする請求項５に記載のカメラシステム。
【請求項７】
　前記あおり手段は、
　前記チルト枠に固定され、前記チルト枠と共に前記撮影光学系の光軸周りに回転可能な
第１の回転部材と、前記シフト枠に固定され、前記シフト枠と共に前記撮影光学系の光軸
周りに回転可能な第２の回転部材を更に有することを特徴とする請求項３乃至６のうちい
ずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項８】
　前記第１の回転部材を固定する第１の固定手段と、前記第２の回転部材を固定する第２
の固定手段と、を更に有することを特徴とする請求項７に記載のカメラシステム。
【請求項９】
　前記第１の回転部材の回転量を検出する第１の回転検出手段と、前記第２の回転部材の
回転量を検出する第２の回転検出手段と、を更に有することを特徴とする請求項７または
８に記載のカメラシステム。
【請求項１０】
　前記第１の回転部材を回転駆動する第１の駆動手段と、前記第２の回転部材を回転駆動
する第２の駆動手段と、を更に有することを特徴とする請求項７乃至９のうちいずれか１
項に記載のカメラシステム。
【請求項１１】
　前記カメラ本体は、前記あおり手段によるあおり量とあおり方向を設定するあおり設定
手段を更に備え、
　前記あおり設定手段は、前記第１の駆動手段に前記第１の回転部材の回転駆動量を指示
し、前記第２の駆動手段に前記第２の回転部材の回転駆動量を指示することを特徴とする
請求項１０に記載のカメラシステム。
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【請求項１２】
　前記交換レンズは、イメージサイズに対応した形状を有して前記アダプターの前記レン
ズ側マウントに着脱可能なマウントを更に備え、
　前記アダプターの前記レンズ側マウントは、前記カメラ本体の前記撮像素子のセンサー
サイズ以下のイメージサイズを有する交換レンズのマウントと係合しない形状を有するこ
とを特徴とする請求項１乃至１１のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１３】
　前記カメラ本体は、表示手段を更に備え、
　前記制御手段は、カメラ制御手段と、アダプター制御手段を有し、
　前記アダプター制御手段または前記カメラ制御手段は、前記交換レンズが、前記カメラ
本体の前記撮像素子のセンサーサイズよりも大きいイメージサイズを有しない場合に、前
記交換レンズの取り外しを促すメッセージまたは前記あおり手段による前記動作が使用で
きないメッセージを前記表示手段に表示させることを特徴とする請求項１乃至１２のうち
いずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１４】
　前記アダプターは、前記レンズ側マウントが固定される固定部材を更に備え、
　前記カメラシステムは、前記固定部材に固定される三脚座を更に有し、
　前記あおり手段は前記固定部材と前記カメラ側マウントの間に設けられることを特徴と
する請求項１乃至１３のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１５】
　前記制御手段は、前記交換レンズのイメージサイズが前記カメラ本体の前記撮像素子の
センサーサイズと同じである場合に、前記撮像素子の撮像領域を前記あおり手段によるあ
おりが可能なように減縮させるための信号を生成することを特徴とする請求項１乃至１４
のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１６】
　前記交換レンズは、前記撮影光学系の光軸に直交する方向に駆動可能な防振レンズを更
に有し、
　前記制御手段は、前記アダプターのあおりによって生じるシフトずれ量を補正する補正
値を算出し、前記補正値を前記交換レンズに送信することを特徴とする請求項１乃至１４
のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１７】
　前記カメラ本体は、前記撮影光学系の光軸に直交する方向に前記撮像素子を駆動する撮
像素子駆動源を更に有し、
　前記制御手段は、前記アダプターのあおりによって生じるシフトずれ量を補正する補正
値を算出し、前記補正値を前記撮像素子駆動源に送信することを特徴とする請求項１乃至
１４のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項１８】
　前記カメラ本体は、
　前記あおり手段によるあおり量とあおり方向を設定するあおり設定手段と、
　前記あおり設定手段によって設定されたあおり後の画像をシミュレートするとともに、
前記制御手段に含まれるカメラ制御手段と、
　前記カメラ制御手段によってシミュレートされた結果を表示する表示手段と、
を更に備えることを特徴とする請求項１乃至１７のうちいずれかに記載のカメラシステム
。
【請求項１９】
　前記カメラ制御手段は、シミュレーションに用いた前記あおり量と前記あおり方向に前
記あおり手段を駆動させる信号を送信することを特徴とする請求項１８に記載のカメラシ
ステム。
【請求項２０】
　前記カメラ本体は、
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　分割された２つの被写体像の像信号の位相差に基づいて焦点検出をして前記撮影光学系
の一部を光軸方向に移動させる他の自動焦点調節手段を更に備え、
　前記制御手段は、前記あおり手段によるあおり量が０であれば前記他の自動焦点調節手
段によって自動焦点調節を行い、前記あおり手段によるあおり量が０でなければ前記自動
焦点調節手段によって自動焦点調節を行うカメラ制御手段を含む、ことを特徴とする請求
項１乃至１９のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項２１】
　前記カメラ本体は前記制御手段に含まれるカメラ制御手段を更に備え、前記アダプター
は前記制御手段に含まれるアダプター制御手段を更に備え、
　前記アダプター制御手段は、前記カメラ制御手段と通信をして前記カメラ制御手段が前
記あおり手段に対応しているかどうかを判断し、前記カメラ制御手段が前記あおり手段に
対応している場合には前記カメラ制御手段に前記あおり手段の制御を行わせ、前記カメラ
制御手段が前記あおり手段に対応していない場合には前記アダプター制御手段が前記あお
り手段の制御を行うことを特徴とする請求項１乃至２０のうちいずれか１項に記載のカメ
ラシステム。
【請求項２２】
　前記カメラ本体は前記制御手段に含まれるカメラ制御手段を更に備え、前記アダプター
は前記制御手段に含まれるアダプター制御手段を更に備え、
　前記アダプター制御手段は、前記カメラ制御手段が前記あおり手段に対応しているかど
うかに拘らず前記あおり手段を制御し、前記あおり手段による前記動作の情報を前記カメ
ラ制御手段に送信することを特徴とする請求項１乃至２０のうちいずれか１項に記載のカ
メラシステム。
【請求項２３】
　前記カメラ本体は前記制御手段に含まれるカメラ制御手段を更に備え、前記アダプター
は前記制御手段に含まれるアダプター制御手段を更に備え、前記交換レンズはレンズ制御
手段を更に備え、
　前記アダプター制御手段は、前記カメラ制御手段が前記交換レンズの前記撮影光学系の
状態を制御する際に、前記カメラ制御手段からの命令を表す信号を前記レンズ制御手段に
送信し、前記レンズ制御手段からの前記撮影光学系の前記状態を表す信号を前記カメラ制
御手段に送信することを特徴とする請求項１乃至２２のうちいずれか１項に記載のカメラ
システム。
【請求項２４】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果に基づいて、前記カメラ本体及び
前記交換レンズとは独立した情報を生成し、前記カメラ本体又は前記交換レンズのいずれ
かに対して前記情報を送信することを特徴とする請求項1乃至２３のうちいずれか１項に
記載のカメラシステム。
【請求項２５】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果と、前記カメラ本体側から前記交
換レンズに向けて送信されたカメラ情報とに基づいて、前記カメラ情報とは異なる別情報
を生成し、前記別情報を前記交換レンズに送信することを特徴とする請求項1乃至２３の
うちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項２６】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果と、前記交換レンズ側から前記カ
メラ本体に向けて送信されたレンズ情報とに基づいて、前記レンズ情報とは異なる別情報
を生成し、前記別情報を前記カメラ本体に送信することを特徴とする請求項1乃至２３の
うちいずれか１項に記載のカメラシステム。
【請求項２７】
　前記交換レンズのフランジバックは前記カメラ本体のフランジバックよりも長く、前記
アダプターの前記レンズ側マウントから前記カメラ側マウントの光軸方向の長さは、前記
交換レンズのフランジバックと前記カメラ本体のフランジバックの差以下である、ことを
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特徴とする請求項１乃至２６のうちいずれか１項に記載のカメラシステム。 
【請求項２８】
　被写体の光学像を形成するとともに、フォーカスレンズユニットを備える撮影光学系を
備えた交換レンズと、前記撮影光学系が形成した前記被写体の光学像を光電変換する撮像
素子と前記撮像素子からの画像信号の高周波成分に基づいて焦点検出をして前記撮影光学
系の一部を光軸方向に移動させる自動焦点調節手段とを備えたカメラ本体と、の間に装着
されるアダプターであって、
　前記交換レンズが着脱可能なレンズ側マウントと、
　前記カメラ本体に着脱可能なカメラ側マウントと、
　チルト動作とシフト動作の一方または両方の動作が可能なあおり手段と、
　前記あおり手段による前記チルト動作のチルト量と前記シフト動作のシフト量の一方ま
たは両方を検出可能なあおり検出手段と、
　制御手段と、
を有し、
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果に基づいて前記フォーカスレンズ
ユニットのフォーカス駆動範囲を決定し、当該フォーカス駆動範囲内で前記自動焦点調節
手段による自動焦点調節が行われるように制御する、
ことを特徴とするアダプター。
【請求項２９】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果に基づいて、前記カメラ本体及び
前記交換レンズとは独立した情報を生成し、前記カメラ本体又は前記交換レンズのいずれ
かに対して前記情報を送信することを特徴とする請求項２８に記載のアダプター。 
【請求項３０】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果と、前記カメラ本体側から前記交
換レンズに向けて送信されたカメラ情報とに基づいて、前記カメラ情報とは異なる別情報
を生成し、前記別情報を前記交換レンズに送信することを特徴とする請求項２８に記載の
アダプター。
【請求項３１】
　前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果と、前記交換レンズ側から前記カ
メラ本体に向けて送信されたレンズ情報とに基づいて、前記レンズ情報とは異なる別情報
を生成し、前記別情報を前記カメラ本体に送信することを特徴とする請求項２８に記載の
アダプター。
【請求項３２】
　前記交換レンズのフランジバックは前記カメラ本体のフランジバックよりも長く、前記
アダプターの前記レンズ側マウントから前記カメラ側マウントの長さは、前記交換レンズ
のフランジバックと前記カメラ本体のフランジバックの差以下である、
ことを特徴とする請求項２８乃至３１のうちいずれか１項に記載のアダプター。 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、交換レンズとカメラ本体の間に装着されるアダプターおよびカメラシステム
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　マウント形状が異なるカメラ本体と交換レンズを接続するアダプターは従来から知られ
ている。マウント形状が異なる要因としては、イメージサイズが異なること（例えば、３
５ｍｍ銀塩フィルム相当のフルサイズとそれよりも小さいＡＰＳ－Ｃサイズ）や、フラン
ジバックの違いが挙げられる。一般に、カメラ本体のセンサーサイズよりも小さいイメー
ジサイズの交換レンズは取付けできない構造になっている。
【０００３】
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　ところで、建築物を撮影する際に、パースペクティブの補正などが可能なシフト撮影や
、商品、風景等の撮影をする際にチルトとシフト（以下、これらを合わせて「あおり」と
称する）が可能な交換レンズやアダプターが用いられている。特許文献１では、補助光学
系を入れることでフランジバックを伸ばして構成し、カメラのマウントや、ミラーボック
ス内面での被写体光束のケラレを防止するあおり可能なアダプターが提案されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０００－８９２８４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、特許文献１の構成は、アダプターに補助光学系が必要となるため、アダ
プターが複雑化、大型化、高価になるという問題がある。
【０００６】
　本発明は、小型の構成であおりを行うことが可能なアダプターおよびカメラシステムを
提供することを例示的な目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明のカメラシステムは、被写体の光学像を形成する撮影光学系を備えた交換レンズ
と、前記撮影光学系が形成した前記被写体の光学像を光電変換する撮像素子を備えたカメ
ラ本体と、前記交換レンズが着脱可能なレンズ側マウントと、前記カメラ本体に着脱可能
なカメラ側マウントと、チルト動作とシフト動作の一方または両方の動作が可能なあおり
手段と、前記あおり手段による前記チルト動作のチルト量と前記シフト動作のシフト量の
一方または両方を検出可能なあおり検出手段と、を備え、前記交換レンズと前記カメラ本
体との間に装着されるアダプターと、制御手段と、を有し、前記撮影光学系は、フォーカ
スレンズユニットを備え、前記カメラ本体は、前記撮像素子からの画像信号の高周波成分
に基づいて焦点検出をして前記撮影光学系の一部を光軸方向に移動させる自動焦点調節手
段を更に備え、前記制御手段は、前記あおり検出手段による検出結果に基づいて前記フォ
ーカスレンズユニットのフォーカス駆動範囲を決定し、当該フォーカス駆動範囲内で前記
自動焦点調節手段による自動焦点調節が行われるように制御する、ことを特徴とする。
 
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、小型の構成であおりを行うことが可能なアダプターおよびカメラシス
テムを提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明のカメラシステムのブロック図である。（実施例１、２、３、５、６）
【図２】図１に示すアダプターの拡大側面図である。（実施例１、２、３、５、６）
【図３】本発明の交換レンズのイメージサイズとカメラ本体のセンサーサイズの比較図で
ある。（実施例１）
【図４】本発明のアダプターのシフト動作を示す概略側面図である。（実施例１、２、３
、５、６）
【図５】本発明のアダプターのチルト動作を示す概略上面図である。（実施例１、２、３
、５、６）
【図６】本発明のアダプターの画像記録範囲変更方法を示すフローチャートである。（実
施例２）
【図７】本発明のシフトずれ補正方法を示すフローチャートである。（実施例３）
【図８】本発明のカメラシステムのブロック図である。（実施例４）
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【図９】本発明のシフトずれ補正方法を示すフローチャートである。（実施例４）
【図１０】本発明のあおり補助方法のフローチャートである。（実施例５）
【図１１】本発明の自動焦点調節方法を示すフローチャートである。（実施例６）
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下に、本発明の好ましい実施の形態を、添付の図面に基づいて詳細に説明する。
【実施例１】
【００１１】
　図１は、実施例１のカメラシステムのブロック図である。カメラシステムは、交換レン
ズ１００と、アダプター２００と、カメラ本体３００と、を有し、アダプター２００は交
換レンズ１００とカメラ本体３００との間に配置されている。交換レンズ１００は、アダ
プター２００に取り外し可能に装着され、アダプター２００は、カメラ本体３００に取り
外し可能に装着される。
【００１２】
　交換レンズ１００は、被写体の光学像を形成する撮影光学系を収納する光学機器である
。撮影光学系は、固定レンズ群１０１、フォーカスレンズ群１０２、絞りユニット１０３
、防振レンズ１０４を有する。フォーカスレンズ群１０２は、フォーカス駆動源１０５に
よって光軸方向に移動されて焦点調節を行う。絞りユニット１０３は、絞り駆動源１０６
によって駆動され、撮像素子３０１に入射する光量を調節する。防振レンズ１０４は、ぶ
れ補正駆動源１０７によって光軸に直交する方向（ＹＬ方向およびＺＬ方向）に移動され
て像ぶれを補正する。なお、「直交する方向」は光軸に直交する成分があれば足り、光軸
に斜めに移動されてもよい。フォーカス駆動源１０５、絞り駆動源１０６、ぶれ補正駆動
源１０７による駆動はレンズ制御手段としてのレンズＣＰＵ１０８によって制御される。
【００１３】
　カメラ本体３００は、撮影光学系が形成した被写体の光学像を光電変換する撮像素子３
０１を有する撮像装置である。また、カメラ本体３００は、カメラＣＰＵ３０２、操作部
３０３、液晶表示部３０４、あおり設定手段３０５、焦点検出手段３０６、主電源３０７
、マウント３０８を更に有する。
【００１４】
　カメラＣＰＵ３０２は、カメラ本体の制御や、アダプター２００、交換レンズ１００と
のデータ通信、指示する機能などを有してカメラ制御手段として機能する。操作部３０３
は、設定変更や決定するためのダイヤル、スイッチやレリーズボタンなどを備えている。
液晶表示部３０４は、撮像素子３０１で取り込んだ画像を表示する表示手段である。あお
り設定手段３０５は、あおり手段によるあおり量とあおり方向を設定し、ダイヤルなどの
メカ部材や、液晶表示部３０４上で操作可能な機能でもよい。あおり量はチルト量とシフ
ト量を合わせた値とする。
【００１５】
　焦点検出手段３０６は、位相差ＡＦ手段（第１の自動焦点調節手段）やコントラストＡ
Ｆ手段（第２の自動焦点調節手段）などの複数の合焦手段を有する。なお、「位相差ＡＦ
」とは、分割された２つの被写体像の像信号の位相差に基づいて焦点検出をし、その焦点
検出結果によって撮影光学系の一部であるフォーカスレンズ群１０２を光軸方向に移動さ
せるＡＦをいう。「コントラストＡＦ」とは、撮影光学系によって形成される焦点位置と
撮像素子３０１の相対位置を変化させるスキャンを行いながら撮像素子３０１からの画像
信号の高周波成分（コントラスト）のピーク位置にフォーカスレンズ群１０２を移動させ
るＡＦをいう。また、不図示の接点ブロックを介して、カメラ本体３００から交換レンズ
１００、アダプター２００に電力の供給や、その他撮影情報のやり取りを行うことができ
る。
【００１６】
　図２は、アダプター２００の拡大側面図である。図１、図２においては光軸である中心
軸Ｘは、撮像素子３０１の撮像面を表すＹＣ軸に直交し、撮像素子３０１の中心ＯＣから
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伸びている軸である。
【００１７】
　アダプター２００は、レンズ側マウント２０１、カメラ側マウント２０２、アダプター
ＣＰＵ２０７、カメラ枠２１７、レンズ枠２１８、あおり手段、あおり検出手段、レンズ
側接点ブロック２２０、カメラ側接点ブロック２２１を有する。
【００１８】
　あおり手段は、チルト動作とシフト動作の一方または両方の動作が可能であるが、本実
施例では両方の動作が可能である。あおり検出手段は、あおり手段によるあおり量とあお
り方向を検出する。
【００１９】
　あおり手段のうちチルト動作は、チルト設定部２０３、チルト駆動源２０８、チルト機
構２１０、チルト枠２１５、レボルビング枠２１７ａ、レボルビング固定ノブ２２２ａに
よって行われる。また、あおり量（チルト量）とあおり方向（チルト方向）を検出するあ
おり検出手段はチルト設定量検出部２０５、チルト検出部２１２、レボルビング検出部２
１４を含む。
【００２０】
　あおり手段のうちシフト動作は、シフト設定部２０４、シフト駆動源２０９、シフト機
構２１１、シフト枠２１６、レボルビング枠２１７ｂ、レボルビング固定ノブ２２２ｂに
よって行われる。また、あおり量（シフト量）とあおり方向（シフト方向）を検出するあ
おり検出手段はシフト設定量検出部２０６、シフト検出部２１３、レボルビング検出部２
１４によって検出される。
【００２１】
　レンズ側マウント２０１は、レンズ枠（固定部材）２１８にビスなどで固定され、交換
レンズ１００のマウント１０９が着脱可能である。レンズ側マウント２０１には、レンズ
側接点ブロック２２０が固定されている。レンズ側接点ブロック２２０は、通信用の複数
の電気接点を有しており、交換レンズ１００が取り付けられると、交換レンズ１００の不
図示の接点と接続され、交換レンズ１００と電気通信や電源の供給を行うことができる。
【００２２】
　カメラ側マウント２０２は、カメラ枠２１７にビスなどで固定され、カメラ本体３００
のマウント３０８に着脱可能である。カメラ側マウント２０２には、カメラ側接点ブロッ
ク２２１が固定されている。カメラ側接点ブロック２２１は、通信用の複数の電気接点を
有しており、カメラ本体３００に取り付けられると、カメラ本体３００の不図示の接点と
接続され、カメラ本体３００と電気通信や電源の供給を行うことができる。
【００２３】
　チルト設定部（チルト設定手段）２０３はチルト駆動源２０８によるチルト量を設定し
、シフト設定部（シフト設定手段）２０４はシフト駆動源２０９によるシフト量を設定す
る。チルト設定部２０３で設定された設定量はチルト設定量検出部２０５によって検出さ
れ、シフト設定部２０４で設定された設定量はシフト設定量検出部２０６によって検出さ
れる。
【００２４】
　アダプターＣＰＵ２０７はアダプター２００のあおり駆動制御機能や、交換レンズ１０
０、カメラ本体３００との通信機能などを有するアダプター制御手段であり、検出された
設定量はアダプターＣＰＵ２０７へ出力される。アダプターＣＰＵ２０７は、カメラＣＰ
Ｕ３０２が交換レンズ１００の撮影光学系の状態を制御する際に、カメラＣＰＵ３０２か
らの命令を表す信号をレンズＣＰＵ１０８に送信することができる。また、アダプターＣ
ＰＵ２０７は、レンズＣＰＵ１０８からの撮影光学系の状態を表す信号をカメラＣＰＵ３
０２に送信することができる。その際、アダプターＣＰＵ２０７は、レンズＣＰＵ１０８
またはカメラＣＰＵ３０２が行う制御の一部（演算等）を行ってもよい。
【００２５】
　アダプターＣＰＵ２０７は、カメラＣＰＵ３０２と通信をしてカメラＣＰＵ３０２があ
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おり手段に対応しているかどうかを判断する。カメラＣＰＵ３０２があおり手段に対応し
ている場合にはカメラＣＰＵ３０２にあおり手段の制御を行わせ、カメラＣＰＵ３０２が
あおり手段に対応していない場合にはアダプターＣＰＵ２０７があおり手段の制御を行っ
てもよい。あるいは、アダプターＣＰＵ２０７は、カメラＣＰＵ３０２があおり手段に対
応しているかどうかに拘らずあおり手段を制御してもよい。この場合、アダプターＣＰＵ
２０７は、あおり手段によるあおり動作の情報をカメラＣＰＵ３０２に送信する。
【００２６】
　チルト駆動源（チルト駆動手段）２０８はチルト機構２１０を駆動するモータその他の
アクチュエータである。シフト駆動源（シフト駆動手段）２０９はシフト機構２１１を駆
動するモータその他のアクチュエータである。チルト駆動源２０８による駆動量（チルト
量）とシフト駆動源２０９による駆動量（シフト量）はあおり設定手段３０５によって指
示されてもよい。
【００２７】
　チルト機構２１０は、チルト駆動源２０８とチルト枠２１５間に構成され、不図示のギ
ア等で連結されている。チルト機構２１０は、アダプター２００のレンズ側マウント２０
１に対して、後述する図５に示す撮影光学系の光軸を通る平面において光軸上の一点Ｏｃ
のまわりにチルト枠２１５を回転する。
【００２８】
　シフト機構２１１は、シフト駆動源２０９とシフト枠２１６間に構成され、不図示のギ
ア等で連結されている。シフト機構２１１は、アダプター２００のカメラ側マウント２０
２に対して、後述する図４に示す撮影光学系の光軸に垂直な方向にシフト枠２１６を移動
させる。
【００２９】
　チルト量検出部（チルト量検出手段）２１２はアダプター２００のチルト枠２１５のチ
ルト量を検出する。シフト量検出部（シフト量検出手段）２１３はアダプター２００のシ
フト枠２１６のシフト量を検出する。チルト量検出部２１２、シフト量検出部２１３がそ
れぞれ検出した検出結果はアダプターＣＰＵ２０７に出力される。
【００３０】
　レボルビング検出部２１４はレボルビング量を検出し、レボルビング枠２１７ａ、２１
７ｂを回転させた際に変化する、あおり方向を検出することができる。即ち、レボルビン
グ検出部２１４は、レボルビング枠２１７ａの回転量を検出する第１の回転検出手段とし
て機能すると共に、レボルビング枠２１７ｂの回転量を検出する第２の回転検出手段とし
て機能する。
【００３１】
　レボルビング枠（第１の回転部材）２１７ａは、チルト枠２１５に固定され、チルト枠
２１５と共に撮影光学系の光軸周りに回転可能である。レボルビング枠２１７ａを回転駆
動する第１の駆動手段が更に設けられてもよく、あおり設定手段３０５が第１の駆動手段
にレボルビング枠２１７ａの回転駆動量を指示してもよい。
【００３２】
　レボルビング枠（第２の回転部材）２１７ｂは、シフト枠２１６に固定され、シフト枠
２１６と共に撮影光学系の光軸周りに回転可能である。レボルビング枠２１７ｂを回転駆
動する第２の駆動手段が更に設けられてもよく、あおり設定手段３０５が第２の駆動手段
にレボルビング枠２１７ｂの回転駆動量を指示してもよい。
【００３３】
　レボルビング枠２１７ｂは、カメラ枠２１７に対して中心軸Ｘを中心として回転可能に
取り付けられている回転部材である。シフト枠２１６は、レボルビング枠２１７ｂに対し
て、カメラ側マウント面に略平行な、図２の紙面奥行き方向の軸Ｚに沿って、相対駆動（
シフト駆動）可能に取り付けられている。レボルビング枠２１７ａは、シフト枠２１６に
対して中心軸Ｘを中心として回転可能に取り付けられている回転部材である。
【００３４】
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　チルト枠２１５は、レボルビング枠２１７ａにビスなどにより固定されている。チルト
枠２１５は、図２に示すように、光軸と撮像面に平行な軸であるＹｃ軸を含む断面におい
て回転中心ＯＣを略中心とした円弧２２３を有している。レンズ枠２１８は、チルト枠２
１５に対して円弧２２３に沿って相対駆動可能に取り付けられている。つまり、レンズ枠
２１８は、回転中心ＯＣを略中心として、カメラ本体３００に対して相対駆動（チルト駆
動）可能となっている。
【００３５】
　レボルビング枠２１７ｂがカメラ枠２１７に対して回転可能なので、シフト駆動方向を
任意に変更することができる。レボルビング枠２１７ｂを回転させることでチルト駆動方
向も同時に変化するが、レボルビング枠２１７ａを回転させることでチルト駆動方向も任
意に変えることができる。つまり、レボルビング枠が２１７ａ，２１７ｂと２つあること
で、チルト駆動方向とシフト駆動方向をそれぞれ独立して、任意に設定することができる
。
【００３６】
　また、レンズ側マウント２０１とカメラ側マウント２０２は異なるマウント形状であり
、アダプター２００には、カメラ本体３００のフランジバックＸａより長いフランジバッ
クＸｂを有する交換レンズ１００が取り付けられている。例えば、交換レンズ１００は一
眼レフ用の交換レンズであり、カメラ本体３００はミラーレスカメラであるが、これに限
定されるものではない。
【００３７】
　従来のあおり装置を有するアダプターは、補助光学系を用いて交換レンズとカメラのフ
ランジバックを合わせていた。本実施例では、アダプター２００のレンズ側マウント２０
１からカメラ側マウント２０２の光軸方向の長さＸＬは交換レンズ１００のフランジバッ
クＸｂとカメラ本体３００のフランジバックＸａの差以下としている（ＸＬ≦（Ｘｂ－Ｘ

ａ））。図２に示すように、長さＸＬの起点はレンズ側マウント２０１の交換レンズ１０
０側の端部であり、終点はカメラ側マウント２０２のカメラ本体３００側の端部である。
【００３８】
　これにより、特許文献１のように補助光学系を配置せずにアダプター２００を構成して
いる（つまり、アダプター２００は撮影光学系を構成する光学素子を有しない）。そのた
め、従来の構成よりもアダプター２００を小型にすることができ、カメラシステム全体の
大きさも小型にすることができる。
【００３９】
　レボルビング固定ノブ２２２ａはレボルビング枠２１７ａを回転させた後に固定する第
１の固定手段である。レボルビング固定ノブ２２２ｂはレボルビング枠２１７ｂを回転さ
せた後に固定する第２の固定手段である。
【００４０】
　アダプターＣＰＵ２０７は検出された設定量を、チルト駆動源２０８、シフト駆動源２
０９へ目標値として指示し、チルト機構２１０、シフト機構２１１を駆動させる。チルト
機構２１０、シフト機構２１１を駆動させることで、チルト枠２１５、シフト枠２１６が
それぞれチルトとシフトし、ピント位置を任意の角度に設定することができる。よって、
あおり機能を持たない交換レンズでも、実施例１のアダプター２００を介してカメラ本体
３００に取り付けることで、あおり撮影可能なシステムを構築することができる。
【００４１】
　本実施例では、チルト駆動源２０８とシフト駆動源２０９を用いてあおり機構を駆動さ
せているが、チルト設定部２０３、シフト設定部２０４にチルト枠２１５とシフト枠２１
６をギア等で連結させ、駆動源を用いらない構成としてもよい。
【００４２】
　チルト駆動源２０８、シフト駆動源２０９へ駆動量を指示するモードとしては２つがあ
る。第１のモードは、チルト設定部２０３とシフト設定部２０４から指示するモードであ
る。第２のモードは、あおり設定手段３０５から指示するモードである。この場合は、あ
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おり設定手段３０５はチルト駆動源２０８にチルト量を指示し、シフト駆動源２０９にシ
フト量を指示する。そのため、アダプター２００の操作部を設けるスペースがない、もし
くは操作しにくい場合でも、カメラ側で操作可能なため、状況に応じた操作方法を選択す
ることができる。
【００４３】
　図３は、交換レンズ１００のイメージサークル、カメラ本体３００のセンサーサイズを
比較した図である。交換レンズ１００の「イメージサイズ」とは、交換レンズ１００の撮
影光学系が被写体の光学像を形成する円形の範囲であるイメージサークルに内接する（撮
像素子３０１の撮像面と同様の縦横比を有する）長方形をいう。「センサーサイズ」とは
、撮像素子３０１の撮像面の大きさをいう。センサーサイズには、フルサイズのセンサー
サイズと、フルサイズより小さいＡＰＳ－Ｃのセンサーサイズ４０２がある。交換レンズ
１００のイメージサークルにはフルサイズのイメージサークル４０３と、ＡＰＳ－Ｃのイ
メージサークルがある。本実施例では、交換レンズ１００は、撮像素子３０１のセンサー
サイズよりも大きいイメージサイズを有する。
【００４４】
　破線で示す円としてのイメージサークル４０３ａはＹ方向に軸Ｚから軸Ｚａまで移動さ
せた場合の交換レンズ１００のイメージサークルであり、イメージサークル４０３の中心
Ｏ１からイメージサークル４０３ａの中心Ｏ２までのＹ方向の距離がＡである。破線で示
す円としてのイメージサークル４０３ｂはＺ方向に軸Ｙから軸Ｙａまで移動させた場合の
交換レンズ１００のイメージサークルであり、イメージサークル４０３の中心Ｏ１からイ
メージサークル４０３ｂの中心Ｏ３までのＹ方向の距離がＢである。
【００４５】
　フルサイズのイメージサークル４０３を有する交換レンズ１００は、ＡＰＳ－Ｃ用のカ
メラのセンサーサイズ４０２に対して、Ｙ方向にはＡ、Ｚ方向にはＢのあおり量の余裕が
ある。従って、センサーサイズよりも大きなイメージサイズを有するイメージサークルを
持つ交換レンズ１００を取り付けることによって、あおり（チルトとシフト）が可能とな
る。
【００４６】
　また、交換レンズ１００のイメージサイズがセンサーサイズ以下であると、あおりによ
って撮像面の周辺に光束が届かず、ケラレが生じ、周辺光量が低下してしまう。そのため
、アダプター２００は、カメラ本体３００のセンサーサイズ以下のイメージサイズの交換
レンズ１００が取り付けられることを防止するストッパーなどの機械的手段を有する。こ
の結果、あおりによるケラレを防止することができる。例えば、交換レンズ１００のマウ
ント１０９は、イメージサイズに対応した形状を有し、アダプター２００のレンズ側マウ
ント２０１は、撮像素子３０１のセンサーサイズ以下のイメージサイズを有する交換レン
ズのマウントとは係合しない形状を有してもよい。
【００４７】
　もちろん、機械的手段ではなく電気的手段によってストッパーの機能を持たせてもよい
。例えば、カメラＣＰＵ３０２またはアダプターＣＰＵ２０７は、交換レンズ１００が、
撮像素子３０１のセンサーサイズよりも大きいイメージサイズを有するかどうかを交換レ
ンズ１００のＩＤとカメラ本体３００のＩＤなどから判断する。そして、交換レンズ１０
０が撮像素子３０１のセンサーサイズよりも大きいイメージサイズを有しないと判断した
場合に交換レンズ１００の取り外しを促すメッセージかあおりが使用できないメッセージ
を液晶表示部３０４に表示してもよい。
【００４８】
　図４（ａ）は、カメラシステムの全体構成を表す側面図である。図４（ｂ）は、アダプ
ター２００をシフト駆動させた際の全体構成の側面図である。
【００４９】
　まず、アダプター２００のレンズ枠２１８に三脚座２２４が固定され、あおり手段がレ
ンズ枠２１８とカメラ側マウント２０２の間に設けられるため、カメラ本体３００側がシ



(12) JP 6628479 B2 2020.1.8

10

20

30

40

50

フト駆動時に動く。中心軸Ｘと直交方向にアダプター２００をΔＺシフトさせた場合、図
４（ｂ）に示すように、カメラ側のセンサー中心が中心軸Ｘから軸Ｘ２までΔＺ分シフト
する。フルサイズ用の交換レンズはＡＰＳ－Ｃ用の交換レンズに比べ、性能を高めるため
大型で重量があり、一般にカメラ本体３００よりも重い。そのため、カメラ側をシフト駆
動時の可動側に構成することで、駆動に必要なトルクを抑えることができる。取り付ける
レンズによらず、必要なトルクを略一定にできるので、操作性が安定する。また、シフト
駆動を電動アクチュエータを用いて行う場合は、必要なトルクを一定に見積もることがで
きるため、アクチュエータを不必要に大型化することがなく、カメラシステム全体も小型
化できる。
【００５０】
　図５（ａ）は、カメラシステムの全体構成を真上から見た上面図である。図５（ｂ）は
、アダプター２００をチルト駆動させた際の全体構成を真上から見た上面図である。Ｙ軸
は撮像素子３０１の撮像面に平行な軸であり、中心軸Ｘ上の撮像素子３０１の位置である
。
【００５１】
　紙面奥行き方向のＺ軸に沿って回転中心ＯＣを中心にアダプター２００をΔθチルトさ
せた場合、レンズ枠２１８に三脚が固定されているため、交換レンズ１００は動かず、カ
メラ本体３００がＹ軸から軸Ｙ２まで回転し、撮像素子３０１はＹ軸に対してΔθ傾く。
シフト駆動時と同様に、チルト駆動時にカメラ側をチルト駆動時の可動側にすることで駆
動に必要なトルクを抑えることができる。
【００５２】
　チルト枠２１５の回転中心ＯＣは撮像素子３０１の位置であるＹ軸上と中心軸Ｘとの交
点に設けられているため、あおり動作時に画界が著しく変化することを低減することがで
きる。
【００５３】
　本実施例ではレボルビング枠２１７ａ、２１７ｂは２つとしたが、チルト角度をつける
ためにレボルビング枠をレンズ枠とチルト枠の間に設け、３つの構成にしてもよい。この
ようにすることで、三脚に固定したまま、シフト・チルト方向を選べ、且つカメラ縦位置
撮影と横位置の撮影を任意に選ぶことができる。
【００５４】
　より簡易的に構成するのであれば、アダプターに三脚座が取り付け可能な箇所をアダプ
ターのＺ軸真下方向を０度として、中心軸Ｘを中心に０度、４５度、９０度の位置に設け
てもよい。このようにすることで、シフト・チルト方向と、カメラ縦位置撮影と横位置の
撮影を任意に選び、それに合わせて三脚座を選んでカメラを固定することができる。
【実施例２】
【００５５】
　実施例２は、交換レンズ１００のイメージサイズと、カメラ本体３００のセンサーサイ
ズが同等でも取り付け可能なアダプターについて説明をする。実施例１は、交換レンズ１
００のイメージサイズとカメラ本体３００のセンサーサイズが同等の場合、あおり動作に
よってケラレが発生してしまうため、交換レンズ１００のアダプター２００への取り付け
を禁止した。一方、実施例２は、交換レンズ１００のイメージサイズの大小に関わらず、
交換レンズ１００をアダプター２００へ取り付け可能にしている。その他の構成は、実施
例１と同様のため、説明を省略する。
【００５６】
　図６は、実施例２におけるアダプターの画像記録範囲変更方法を示すフローチャートで
あり、「Ｓ」はステップを表す。図６に示す方法はコンピュータに各ステップの機能を実
現させるプログラムとして具現化が可能である。本実施例においては、各ステップはカメ
ラＣＰＵ３０２によって実行されるが、アダプターＣＰＵ２０７が実行してもよい。
【００５７】
　Ｓ００１において、カメラＣＰＵ３０２は、アダプター２００を介して交換レンズ１０
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０が取り付けられたことを検出する。Ｓ００２において、カメラＣＰＵ３０２は、アダプ
ター２００を介して交換レンズ１００のＩＤ（識別情報）を取得する。Ｓ００３において
、カメラＣＰＵ３０２は、カメラ本体３００、もしくはアダプター２００のデータテーブ
ルよりレンズＩＤに対応したレンズ情報から交換レンズ１００のイメージサイズ情報を取
得する。
【００５８】
　Ｓ００４において、カメラＣＰＵ３０２は、カメラ本体３００側のセンサーサイズ情報
を取得する。Ｓ００５において、カメラＣＰＵ３０２は、交換レンズ１００のイメージサ
イズがカメラ本体３００のセンサーサイズと同等と判断した場合はＳ００６へ進み、それ
以外の場合はＳ００８へ進む。
【００５９】
　Ｓ００６において、カメラＣＰＵ３０２は、あおり動作によって光線のケラレが生じな
い範囲に、撮像素子３０１から得られる取得画像の、液晶表示部３０４に表示する液晶表
示範囲を変更する。即ち、カメラＣＰＵ３０２は、交換レンズ１００のイメージサイズが
撮像素子３０１のセンサーサイズと同等である場合に、撮像素子３０１の撮像領域をあお
り手段によるあおりが可能なように減縮させるための信号を生成する。
【００６０】
　Ｓ００７において、カメラＣＰＵ３０２は、あおり動作によって光線のケラレが生じな
い範囲に取得画像の画像記録範囲を変更する。変更後の取得画像の範囲は、カメラ側で自
動的に選択されるか、もしくはユーザーが変更後の範囲を設定してもよい。
【００６１】
　Ｓ００８において、撮影モードへ移行する。
【００６２】
　以上の機能を有することで、交換レンズ１００のイメージサイズと、カメラ本体３００
のセンサーサイズが同等でも、あおり動作で光線のケラレが発生する範囲を使用しないこ
とで、違和感のない撮影をすることが可能になる。また、アダプター２００にイメージサ
イズの大小に関わらず交換レンズ１００を取り付けることができるため、より多くの種類
のカメラ本体３００、交換レンズ１００を適用可能なカメラシステムを構成できる。
【実施例３】
【００６３】
　アダプター２００のチルト枠の回転中心がカメラ本体３００の撮像面上に構成されてい
ない場合、アダプター２００をチルト動作させるとピント位置がカメラ本体３００の撮像
面に対してシフト方向にずれが生じる。本実施例ではあおりによるシフトずれを低減させ
るためのアダプターについて説明する。本実施例のカメラシステムの全体構成は実施例１
、２と同様である。
【００６４】
　図７は、実施例３のシフトずれ補正方法を示すフローチャートであり、「Ｓ」はステッ
プを表す。図７に示す方法はコンピュータに各ステップの機能を実現させるプログラムと
して具現化が可能である。本実施例においては、各ステップはカメラＣＰＵ３０２によっ
て実行されるが、アダプターＣＰＵ２０７が実行してもよい。
【００６５】
　カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ１０１において撮影モードを開始し、Ｓ１０２においてアダ
プター２００を介して交換レンズ１００のＩＤを取得する。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ１
０３において、カメラ本体３００、もしくはアダプター２００のデータテーブルよりレン
ズＩＤに対応したレンズ情報を取得する。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ１０４において、取
得したレンズ情報に基づいて交換レンズ１００が防振レンズ１０４を有しているかどうか
を判断する。交換レンズ１００が防振レンズ１０４を有していなければＳ１０１に戻り、
交換レンズ１００が防振レンズ１０４を有していれば、Ｓ１０５へ進む。
【００６６】
　Ｓ１０５において、あおり量、あおり方向をチルト量検出部２１２、シフト量検出部２



(14) JP 6628479 B2 2020.1.8

10

20

30

40

50

１３、レボルビング検出部２１４で検出する。Ｓ１０６において、あおり量が０であれば
Ｓ００１へ進み、あおり量が０以外であればＳ１０７へ進む。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ
１０７において、あおり量、あおり方向からシフトずれ量を算出する。カメラＣＰＵ３０
２は、Ｓ１０８において、シフトずれ量に対して防振レンズ１０４を駆動させる量の補正
値を算出し、Ｓ１０９において、交換レンズ１００へ補正値を送信し、防振レンズ１０４
を補正値分駆動させ、Ｓ１０１の撮影モードへ移行する。
【００６７】
　本実施例によれば、アダプター２００のあおり動作によって生じたシフトずれ量に対し
て、あおり検出手段が検出した検出値を用いて補正値を算出する。そして、補正値をアダ
プター２００を介して交換レンズ１００へ送り、防振レンズ１０４を駆動させ、結像面の
移動、画界の変化を防ぐ。そのため、あおり後に構図を調整する作業が不要となり、操作
性が向上する。
【実施例４】
【００６８】
　本実施例は、実施例３と同様に、あおりによるシフトずれを低減する。図８は、実施例
４のカメラシステムのブロック図である。本実施例では、防振レンズ１０４を使用する代
わりに撮像素子３０１を駆動する。
【００６９】
　カメラ本体３００は、撮像素子駆動源３０９を有し、撮像素子３０１を中心軸Ｘに対し
て直交する軸である、ＹＣ方向、およびＺＣ方向に駆動させる。これにより、ぶれ補正を
行う防振手段を提供することができる。その他の全体構成は実施例３と同様のため説明を
省略する。
【００７０】
　図９は、実施例４のシフトずれ補正方法を示すフローチャートであり、「Ｓ」はステッ
プを表す。図９に示す方法はコンピュータに各ステップの機能を実現させるプログラムと
して具現化が可能である。本実施例においては、各ステップはカメラＣＰＵ３０２によっ
て実行されるが、アダプターＣＰＵ２０７が実行してもよい。
【００７１】
　カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ２０１において撮影モードを開始し、Ｓ２０２においてカメ
ラ本体３００のＩＤを取得する。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ２０３において、カメラ本体
３００のデータテーブルよりカメラＩＤに対応したカメラ情報を取得する。カメラＣＰＵ
３０２は、Ｓ２０４において、取得したカメラ情報に基づいてカメラ本体３００が防振手
段を有しているかどうかを判断する。カメラ本体３００が防振手段を有していなければＳ
２０１に戻り、カメラ本体３００が防振手段を有していれば、Ｓ２０５へ進む。
【００７２】
　Ｓ２０５において、あおり量、あおり方向をチルト量検出部２１２、シフト量検出部２
１３、レボルビング検出部２１４で検出する。Ｓ２０６において、あおり量が０であれば
Ｓ２０１へ進み、あおり量が０以外であればＳ２０７へ進む。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ
２０７において、あおり量、あおり方向からシフトずれ量を算出する。カメラＣＰＵ３０
２は、Ｓ２０８において、シフトずれ量に対して撮像素子３０１を駆動させる量の補正値
を算出し、Ｓ２０９において、撮像素子駆動源３０９に補正値を送信し、撮像素子３０１
を補正値分駆動させ、Ｓ２０１の撮影モードへ移行する。
【００７３】
　本実施例によれば、アダプター２００のあおり動作によって生じたシフトずれ量に対し
て、あおり検出手段が検出した検出値を用いて補正値を算出する。そして、補正値を撮像
素子駆動源３０９へ送り、撮像素子３０１を駆動させ、結像面の移動、画界の変化を防ぐ
。そのため、実施例３と同様に、あおり後に構図を調整する作業が不要となり、操作性が
向上する。
【実施例５】
【００７４】
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　本実施例は、あおり撮影に不慣れなユーザーに、あおり撮影の補助情報を提供すること
が可能なカメラシステムを提供する。本実施例のカメラシステムは実施例１、２のカメラ
システムと同様である。
【００７５】
　図１０は、実施例５のあおり補助方法を示すフローチャートであり、「Ｓ」はステップ
を表す。図１０に示す方法はコンピュータに各ステップの機能を実現させるプログラムと
して具現化が可能である。本実施例においては、各ステップはカメラＣＰＵ３０２によっ
て実行されるが、アダプターＣＰＵ２０７が実行してもよい。
【００７６】
　Ｓ３０１において、ユーザーの操作部３０３の操作に応答して、カメラＣＰＵ３０２は
、シミュレーションを行うモードへ移行する。Ｓ３０２において、カメラＣＰＵ３０２は
、シミュレーション用の基準となる画像を取り込む。Ｓ３０３において、仮想のあおり量
、あおり方向をあおり設定手段３０５で設定し、カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ３０４におい
て、設定値に基づいてあおり後の画像をシミュレートする。
【００７７】
　カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ３０５において、シミュレートした結果を液晶表示部３０４
に表示する。Ｓ３０６において、所望の画像が得られたと判断したユーザーは操作部３０
３で画像を選択し、これによってフローはＳ３０７へ移行する。ユーザーは納得いかなけ
ればＳ３０３へ戻り、再設定する。
【００７８】
　カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ３０７において、選択した画像のあおり量、あおり方向を目
標値に設定する。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ３０８において、アダプター２００を目標値
までチルト駆動、シフト駆動させる信号を送信し、Ｓ３０９において、駆動後のチルト量
、シフト量をアダプター２００のチルト量検出部２１２、シフト量検出部２１３で検出す
る。カメラＣＰＵ３０２は、Ｓ３１０において検出値が目標値に達した場合、Ｓ３１１の
撮影モードへ移行し、達していない場合は再度チルト駆動、シフト駆動させる。
【００７９】
　本実施例によれば、あおり動作可能なレンズを初めて使うユーザーにも容易にあおり撮
影をすることができる。本実施例は先に目標値を設定し、目標値に合わせた画像を表示し
ているが、カメラ本体３００が自動でいくつかの撮影パターンを提示し、カメラ本体３０
０の操作部３０３で選択した撮影パターンのあおり動作分だけアダプター２００を駆動さ
せてもよい。
【実施例６】
【００８０】
　従来のあおり撮影可能な交換レンズ１００には、自動焦点調節機能（オートフォーカス
：ＡＦ機能）が備えられていなかったため、マニュアルフォーカス（ＭＦ）で焦点を合わ
せる必要があった。本実施例は、あおり機構と、ＡＦ機構を別々の要素で構成し、アダプ
ター２００が通信機能を備えているため、対象物にＡＦさせることが可能である。しかし
、あおり撮影時は、通常の撮影時と比べ、入射光の軌跡が変化するため位相差ＡＦに必要
な情報を補正する必要があり、ＡＦさせることが困難となる。
【００８１】
　本実施例では、あおり撮影時にもスムーズに焦点検出が可能なカメラシステムに係り、
実施例１、２のカメラシステムを適用することができる。
【００８２】
　図１１は、実施例５の自動焦点調節方法を示すフローチャートであり、「Ｓ」はステッ
プを表す。図１１に示す方法はコンピュータに各ステップの機能を実現させるプログラム
として具現化が可能である。本実施例においては、各ステップはカメラＣＰＵ３０２によ
って主として実行されるが、アダプターＣＰＵ２０７が実行してもよい。
【００８３】
　Ｓ４０１において、アダプター２００を介して交換レンズ１００がカメラ本体３００に
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取り付けられ、Ｓ４０２において、カメラＣＰＵ３０２は、カメラ本体３００の焦点検出
手段３０６を位相差ＡＦ（第１の自動焦点調節手段）に設定する。Ｓ４０３において、カ
メラＣＰＵ３０２は、装着されたアダプターがあおり可能なアダプターか、あおり不能の
アダプターかを判断する。あおり可能なアダプターであった場合はＳ４０４へ進み、あお
り不能のアダプターの場合はＳ４０７へ進む。
【００８４】
　Ｓ４０４において、カメラＣＰＵ３０２はアダプターＣＰＵ２０７と通信し、アダプタ
ー２００のチルト量とシフト量を取得する。Ｓ４０５において、アダプター２００のあお
り量が０かどうかで、あおり動作をさせているかを判断する。あおり量が０でなければＳ
４０６へ進み、あおり量が０の場合は位相差ＡＦで合焦させることが可能なため、Ｓ４０
７へ進む。Ｓ４０６において、カメラ本体３００の合焦手段をコントラストＡＦ（第２の
自動焦点調節手段）に変更し、Ｓ４０７の待機モードへ移行する。
【００８５】
　位相差ＡＦではチルト動作や、シフト動作時にピント面が通常の撮影と違い、変化する
ため安定して合焦することが難しいが、コントラストＡＦでは画像のピーク値で焦点を検
出するため、あおり撮影かどうかに関わらず合焦させることができる。本実施例によれば
、あおり撮影時に最適なＡＦ機能をスムーズに用いて合焦を得ることができる。なお、本
実施例ではコントラストＡＦに切替えを行う制御となっているが、あおり撮影時の合焦精
度、合焦速度が有利な合焦手段に切替えることが好ましい。
【実施例７】
【００８６】
　実施例６において本アダプターを用いて、AF機能を使う方法について述べたが、あおり
量によってはレンズのピントが合う距離の範囲が変化してしまう。図5（ｂ）において撮
像素子３０１がＹ軸に対してΔθ傾く例を示した。この場合撮像面の下側では撮像面とレ
ンズの距離が離れることになる為、Δθの量によっては無限遠にピントが合わない範囲が
生じてしまう。
【００８７】
　コントラスAF を行う場合、ユーザーはピントの合わせるポイントをAF枠等で指定可能
なのが一般的である。よって上記のような場合、アダプターはあおり検出手段が検出した
検出値を用いて、無限遠が合焦可能な範囲を算出する。その算出結果をカメラ側に伝達し
、カメラ側では、無限遠が合焦不可能な範囲のAF枠を無効にする。又は無限遠が合わない
範囲に関して警告を出すことでユーザーに無限遠が合わない範囲を認識させる。
【００８８】
　また、あおり検出手段が検出した検出値を用いてレンズのAF駆動範囲を変更するような
制御も可能である。上記のような場合、撮像面の下部は無限遠のピントが合わない一方、
レンズのフォーカス駆動範囲でより近距離側のピントを合わせることができてしまう。そ
のような場合レンズの性能保証できる範囲を超えてピントが合ってしまうことがある。
その為、あおり検出量と指定されたAFポイントの値から、レンズの性能保証可能なAF駆動
範囲を算出し、AFサーチ範囲を変更する。これにより、意図しない撮影距離までピントが
合う事を抑制したり、ピントが合わない無断な範囲の駆動を抑制することができる。これ
により、レンズの性能を保証でき、AF駆動の高速化を行うことができる。
【００８９】
　以上、本実施形態について説明したが、本発明は本実施例に限定されず、その要旨の範
囲内で種々の変形及び変更が可能である。
【産業上の利用可能性】
【００９０】
　本発明の光学素子は、カメラの撮影レンズや液晶プロジェクタの投射レンズに適用する
ことができる。
【符号の説明】
【００９１】
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１００…交換レンズ、２００…アダプター、２１０…チルト機構（あおり手段）、２１１
…シフト機構（あおり手段）、３００…カメラ本体、３０１…撮像素子、Ｘａ…カメラ本
体のフランジバック、Ｘｂ…交換レンズのフランジバック、ＸＬ…レンズ側マウントから
カメラ側マウントまでの光軸方向の長さ
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【図１１】
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