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【公開日】平成27年1月22日(2015.1.22)
【年通号数】公開・登録公報2015-005
【出願番号】特願2013-140843(P2013-140843)
【国際特許分類】
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【ＦＩ】
   Ｈ０４Ｎ    5/232    　　　Ｚ
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【手続補正書】
【提出日】平成28年6月29日(2016.6.29)
【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
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮像光学系を構成する補正部材の駆動により像振れを補正する撮像装置であって、
　前記撮像光学系により結像される光学像を画像信号に光電変換する撮像素子と、
　前記撮像光学系の状態を検出して検出情報を出力する検出手段と、
　前記検出手段の検出情報を取得して、前記補正部材の駆動を制御する駆動制御手段と、
　前記撮像素子により撮像される画像の歪曲を、前記補正部材の駆動により変化する第１
の歪み成分に対する第１補正値と、前記補正部材の駆動により変化しない第２の歪み成分
に対する第２補正値を算出する算出手段と、
　前記撮像素子から画像信号を取得するとともに、前記算出手段から取得した前記第１補
正値および第２補正値を用いて画像の幾何変形処理を行う画像処理手段とを備えることを
特徴とする撮像装置。
【請求項２】
　前記駆動制御手段は、前記補正部材を、前記撮像光学系の光軸に対し、偏心または傾動
または前後進を含んで３次元的に駆動させ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】
　前記算出手段は、前記撮像光学系の光軸に対して垂直な方向の軸に対する前記補正部材
の角度をパラメータとして前記第１補正値を算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】
　前記算出手段は、前記撮像装置の撮影条件をパラメータとして前記第２補正値を算出す
ることを特徴とする請求項１ないし３のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項５】
　前記画像処理手段は、前記補正部材による像振れ補正効果を除去する処理を行ってから
前記像歪補正を行い、さらに前記像振れ補正効果を復元する処理を行うことを特徴とする
請求項１ないし４のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項６】
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　前記算出手段は、前記検出手段の検出情報を取得して、前記撮像装置と被写体との相対
位置関係の変化により引き起こされる像の変化に対する第３補正値を算出し、
　前記画像処理手段は、前記補正部材による像振れ補正効果を除去する処理を行ってから
像歪補正を行い、前記算出手段から取得した前記第３補正値を用いて前記像の変化を補正
し、さらに前記像振れ補正効果を復元する処理を行うことを特徴とする請求項１ないし４
のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項７】
　前記画像処理手段は、非点対称の前記第１の歪み成分に対して射影変換による幾何変形
を行うことを特徴とする請求項１ないし６のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項８】
　前記画像処理手段は、前記第２の歪み成分について、基準中心座標に対称な歪曲を補正
することを特徴とする請求項１ないし７のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項９】
　前記射影変換による幾何変形は、並進、あおり、または水平方向および垂直方向におけ
る等方的な拡大縮小もしくは非等方的な拡大縮小を含むことを特徴とする請求項７に記載
の撮像装置。
【請求項１０】
　前記駆動制御手段は、前記補正部材の偏心量、光軸方向の位置、姿勢情報、または補正
角の情報を検出して検出情報を前記算出手段に出力し、
　前記算出手段は、前記検出情報を取得して、前記補正部材の偏心または傾動または前後
進により生じる画像変化を射影変形と対応付けることを特徴とする請求項１ないし９のい
ずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項１１】
　前記画像処理手段は、射影変形、歪曲補正の順に処理を行うことを特徴とする請求項１
０に記載の撮像装置。
【請求項１２】
　前記算出手段は、前記撮像素子により撮像される画像の歪曲を、前記第１の歪み成分と
前記第２の歪み成分に分解し、前記第１補正値と前記第２補正値を算出することを特徴と
する請求項１ないし１１のいずれか１項に記載の撮像装置。
【請求項１３】
　前記検出手段は、前記撮像光学系の姿勢変化及び位置変化の少なくとも一方を検出して
前記検出情報を出力することを特徴とする請求項１ないし１２のいずれか１項に記載の撮
像装置。
【請求項１４】
　撮像光学系を構成する補正部材の駆動により像振れを補正する撮像装置にて実行される
制御方法であって、
　前記撮像光学系により結像される光学像を撮像素子で画像信号に光電変換するステップ
と、
　検出手段により前記撮像光学系の状態を検出する検出ステップと、
　前記検出ステップでの検出情報を取得して、前記補正部材の駆動を制御する駆動制御ス
テップと、
　前記補正部材の駆動により変化する第１の歪み成分に対する第１補正値と、前記補正部
材の駆動により変化しない第２の歪み成分に対する第２補正値を算出する算出ステップと
、
　前記撮像素子から画像信号を取得するとともに、前記算出ステップで算出した前記第１
補正値および第２補正値を用いて画像の幾何変形処理を行う画像処理ステップを備えるこ
とを特徴とする撮像装置の制御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　上記課題を解決するために、本発明に係る装置は、撮像光学系を構成する補正部材の駆
動により像振れを補正する撮像装置であって、前記撮像光学系により結像される光学像を
画像信号に光電変換する撮像素子と、前記撮像光学系の状態を検出して検出情報を出力す
る検出手段と、前記検出手段の検出情報を取得して、前記補正部材の駆動を制御する駆動
制御手段と、前記補正部材の駆動により変化する第１の歪み成分に対する第１補正値と、
前記補正部材の駆動により変化しない第２の歪み成分に対する第２補正値を算出する算出
手段と、前記撮像素子から画像信号を取得するとともに、前記算出手段から取得した前記
第１補正値および第２補正値を用いて画像の幾何変形処理を行う画像処理手段とを備える
。
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