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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　レンズ装置内において、該レンズ装置の光軸と垂直な方向にレンズを移動させるレンズ
駆動ユニットであって、
　固定部材と、
　該レンズが固定された可動部材と、
　該固定部材と該可動部材が該レンズの光軸に垂直な方向において相対的に移動可能な態
様で、該固定部材と該可動部材との間に挟持されるボールであって、前記固定部材又は前
記可動部材に備えられたボール受け部と接触するボールと、
　該可動部材を該固定部材に向けて付勢する付勢手段と、
　該レンズの光軸に垂直な面内における該固定部材に対する該可動部材の位置を検出する
位置検出手段と、
　該可動部材を該固定部材に対して光軸に垂直な方向に駆動する駆動手段と、
　該位置検出手段で検出された該可動部材の位置に基づいて、該駆動手段による該可動部
材の駆動を制御する制御手段と、
　該レンズの光軸を中心とする該固定部材と該可動部材の相対的な回転位置によって、該
光軸に垂直な平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が大きい可動
位置と、該平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が小さい固定位
置と、を画定する可動範囲画定手段と、
を有し、
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　前記固定位置において、前記固定部材と前記可動部材は互いに離れており、前記ボール
受け部が前記ボールと複数の点で接触し、摺動摩擦が発生する、
ことを特徴とするレンズ駆動ユニット。
【請求項２】
　レンズ装置内において、該レンズ装置の光軸と垂直な方向にレンズを移動させるレンズ
駆動ユニットであって、
　固定部材と、
　該レンズが固定された可動部材と、
　該固定部材と該可動部材が該レンズの光軸に垂直な方向において相対的に移動可能な態
様で、該固定部材と該可動部材との間に挟持されるボールであって、前記固定部材又は前
記可動部材に備えられたボール受け部と接触するボールと、
　該可動部材を該固定部材に向けて付勢する付勢手段と、
　該レンズの光軸に垂直な面内における該固定部材に対する該可動部材の位置を検出する
位置検出手段と、
　該可動部材を該固定部材に対して光軸に垂直な方向に駆動する駆動手段と、
　該位置検出手段で検出された該可動部材の位置に基づいて、該駆動手段による該可動部
材の駆動を制御する制御手段と、
　該レンズの光軸を中心とする該固定部材と該可動部材の相対的な回転位置によって、該
光軸に垂直な平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が大きい可動
位置と、該平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が小さい固定位
置と、を画定する可動範囲画定手段と、
を有し、
　前記固定位置において、前記固定部材と前記可動部材は互いに離れており、前記駆動手
段と前記可動部材との間において、摺動摩擦が発生する、
ことを特徴とするレンズ駆動ユニット。
【請求項３】
　前記駆動手段は振動波モータである、ことを特徴とする請求項１又は２に記載のレンズ
駆動ユニット。
【請求項４】
　前記駆動手段はボイスコイルモータである、ことを特徴とする請求項１又は２に記載の
レンズ駆動ユニット。
【請求項５】
　前記付勢手段は前記固定部材と前記可動部材の一方に固定された永久磁石を含む、こと
を特徴とする請求項１乃至４のいずれか１項に記載のレンズ駆動ユニット。
【請求項６】
　前記固定位置において、前記可動部材が所定の基準位置から移動した場合、前記位置検
出手段により該可動部材の該基準位置からの移動量を検出し、前記可動部材の位置を基準
位置に移動するように前記駆動手段を制御する、ことを特徴とする請求項１乃至５のいず
れか１項に記載のレンズ駆動ユニット。
【請求項７】
　請求項１乃至６のいずれか１項に記載のレンズ駆動ユニットを有するレンズ装置。
【請求項８】
　請求項７に記載のレンズ装置を有する撮像装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、アクチュエータを備えたレンズ駆動ユニットに関するものであり、特に、レ
ンズ可動部の姿勢を保持する保持機構を備えたレンズ駆動ユニットおよびレンズ装置及び
撮像装置に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　従来、光軸に垂直な平面内で並進移動させ画像振れを抑制する補正レンズを備えたレン
ズ装置が知られており、画像振れ補正を行わない時に補正レンズを備えた可動部の移動を
規制し固定するための保持機構を備えたものがある。
　特許文献１には、画像振れ補正を行わない時には補正レンズを備えた可動部材を回転さ
せ所定の位置で、固定部材に設けた係止部受け部と、可動部材に設けた係止部とを係合さ
せ可動部材を光軸と整合した位置に係止し、その位置において磁力の反発力を用いて可動
部材を係止受け部へ付勢し、位置を保持するものが開示されている。
【０００３】
　特許文献２には、特許文献１と同様の方法で補正レンズを備えた可動部材を固定部材に
係止させた状態で磁力の吸引力を用いて可動部材の位置を保持するものが開示されている
。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特許第０４０１１５７６号公報
【特許文献２】特開２００８－０１５３４９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、上述の特許文献に開示された従来技術では、固定部材と可動部材にそれ
ぞれ備えられた係止部と係止受け部が突き当たることで機械的に補正レンズの姿勢を決め
ている。そのため、係止状態において係止部に存在する径方向の遊び分だけ、光軸とずれ
た位置で補正レンズの姿勢が決められることにより、光学性能が悪化する。また、長期間
の使用において係止部に摩耗や変形が発生することで、補正レンズの位置決め精度が経時
的に悪化する。また、突き当て部を設ける必要があるため、部品形状が複雑化し、コスト
アップの要因となる。
【０００６】
　そこで、本発明は、部品形状が簡易で、補正レンズの位置を高精度に位置決め可能かつ
、長期の使用においても経時的な変化がない補正レンズ保持方法を備えたレンズ駆動ユニ
ットを提供することを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上記目的を達成するために、本発明のレンズ駆動ユニットは、レンズ装置内において該
レンズ装置の光軸と垂直な方向にレンズを移動させるレンズ駆動ユニットであって、固定
部材と、該レンズが固定された可動部材と、該可動部材と該固定部材が該レンズの光軸に
垂直な方向において相対的に移動可能な態様で、該固定部材と該可動部材との間に挟持さ
れるボールであって、前記固定部材又は前記可動部材に備えられたボール受け部と接触す
るボールと、該可動部材を該固定部材に向けて付勢する付勢手段と、該レンズの光軸に垂
直な面内における該固定部材に対する該可動部材の位置を検出する位置検出手段と、該可
動部材を該固定部材に対して光軸に垂直な方向に駆動する駆動手段と、該位置検出手段で
検出された該可動部材の位置に基づいて、該駆動手段による該可動部材の駆動を制御する
制御手段と、該レンズの光軸を中心とする該固定部材と該可動部材の相対的な回転位置に
よって、該光軸に垂直な平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が
大きい可動位置と、該平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が小
さい固定位置と、を画定する可動範囲画定手段と、を有し、前記固定位置において、前記
固定部材と前記可動部材は互いに離れており、前記ボール受け部が前記ボールと複数の点
で接触し、摺動摩擦が発生する、ことを特徴とする。
　また、本発明の別の態様のレンズ駆動ユニットは、レンズ装置内において、該レンズ装
置の光軸と垂直な方向にレンズを移動させるレンズ駆動ユニットであって、固定部材と、
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該レンズが固定された可動部材と、該固定部材と該可動部材が該レンズの光軸に垂直な方
向において相対的に移動可能な態様で、該固定部材と該可動部材との間に挟持されるボー
ルであって、前記固定部材又は前記可動部材に備えられたボール受け部と接触するボール
と、該可動部材を該固定部材に向けて付勢する付勢手段と、該レンズの光軸に垂直な面内
における該固定部材に対する該可動部材の位置を検出する位置検出手段と、該可動部材を
該固定部材に対して光軸に垂直な方向に駆動する駆動手段と、該位置検出手段で検出され
た該可動部材の位置に基づいて、該駆動手段による該可動部材の駆動を制御する制御手段
と、該レンズの光軸を中心とする該固定部材と該可動部材の相対的な回転位置によって、
該光軸に垂直な平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が大きい可
動位置と、該平面内における該固定部材と該可動部材との相対的な可動範囲が小さい固定
位置と、を画定する可動範囲画定手段と、を有し、前記固定位置において、前記固定部材
と前記可動部材は互いに離れており、前記駆動手段と前記可動部材との間において、摺動
摩擦が発生することを特徴とする。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、部品形状がより簡易で、補正レンズの位置をより高精度に位置決め可
能かつ、長期の使用においても経時的な変化がない、補正レンズ保持方法を備えた駆動ユ
ニットを提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】実施例１におけるレンズ駆動ユニットの分解斜視図。
【図２】実施例１における、（ａ）画像振れ補正時、（ｂ）画像振れ非補正時のレンズ駆
動ユニット正面図。
【図３】図２（ａ）の概略上面図。
【図４】実施例１における駆動ユニット周りの部分拡大図。
【図５】実施例１における可動ユニットロック時のフロー図。
【図６】実施例２における、（ａ）画像振れ補正時、（ｂ）画像振れ非補正時のレンズ駆
動ユニット正面図。
【図７】実施例２における駆動ユニット周りの部分拡大図。
【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】
　以下、図１から図５を用いて、本発明の第１の実施例におけるレンズ駆動ユニットを詳
細に説明する。
【００１２】
　図１は第１の実施例におけるレンズ駆動ユニットの分解斜視図である。図２（ａ）は画
像振れ補正機能が有効な状態（以下、画像振れ補正時と記す）のレンズ駆動ユニットの正
面図である。図２（ｂ）は画像振れ補正を行わない時（以下、非補正時と記す）のレンズ
駆動ユニットの正面図である。図２では、構成をわかりやすくするために後述する固定ユ
ニットとボールを実線で、可動ユニットを破線で示している。図３は、駆動ユニット周辺
の構成をわかりやすく表現した図２（ａ）の概略上面図である。図４は、図３の部分拡大
図である。なお、本実施の形態では、駆動手段として一般的に知られているボイスコイル
モータを用いている。
【００１３】
　図１において、レンズ駆動ユニット１は、不図示の撮影用レンズ装置内の鏡筒等と一体
に固定された固定ユニット（固定部材）２と、補正レンズ３１を備え固定ユニット２に対
して相対的な位置を変化させる可動ユニット（可動部材）３と、それらの間に挟持された
３つのボール（支持手段）４とで構成されている。
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【００１４】
　固定ユニット２は、レンズ駆動ユニット１の基準となる部材である保持板２１と、保持
板２１に略１２０°ごとに固定された３つの吸着用ヨーク２２と、吸着用ヨーク２２に固
定された３つの駆動用コイル２３を備えている。また、可動ユニット３の位置を検出する
３つの位置検出素子２４、固定ユニット２と可動ユニット３の間に配される３つのボール
４を受けるボール受け部２５を備えている。保持板２１は、画像振れ非補正時に、後述す
る可動ユニット３の移動板３２の凸部３２１が所定の遊びをもって嵌合する嵌合部２１１
、画像振れ補正時に移動板３２の凸部３２１との嵌合を解除する嵌合逃げ部２１２を備え
ている。すなわち、固定ユニット２と可動ユニット３は、移動板３２が保持する補正レン
ズ３１の光軸を中心とする相対的な回転位置によって、光軸に垂直な平面内における相対
的な可動範囲が大きい可動位置と、相対的な可動範囲が小さい固定位置と、を画定する嵌
合構造を、嵌合部２１１と嵌合逃げ部２１２と、凸部３２１によって構成する。
【００１５】
　可動ユニット３は、画像振れ補正を行う補正レンズ３１を保持している非磁性体の移動
板３２、移動板３２に設けられた凸部３２１、永久磁石３３、永久磁石３３の移動板３２
側にバックヨーク３４をそれぞれ備えている。永久磁石３３は、図３、４に示すように中
心線を境界に一方がＮ極、もう一方がＳ極となるように着磁されており、図４に示すよう
に吸着用ヨーク２２とバックヨーク３４に挟まれることで閉磁路を形成している。また、
位置検出素子２４と対向の位置に配された帯状の位置検出用スケール３５を備えている。
位置検出用スケール３５は、可動ユニット３が可動範囲内で最大動いても固定ユニット２
の位置検出素子２４から外れることのない十分な大きさを有している。
　今後の説明のために、固定ユニット２の吸着用ヨーク２２、駆動用コイル２３、可動ユ
ニット３の永久磁石３３、バックヨーク３４をまとめて駆動ユニット５と呼ぶこととする
。
【００１６】
　次に、固定ユニット２と可動ユニット３との支持方法について図２及び図３を用いて説
明する。可動ユニット３は、永久磁石３３が磁性体の吸着用ヨーク２２を吸引することで
、固定ユニット２に引き寄せられる。３つのボール４は、保持板２１に配置されたボール
受け部２５の穴に納められた状態で、保持板２１と移動板３２との間に挟持されている。
ボール４は移動板３２の移動に伴ってボール受け部２５の穴の中で回転することで、移動
板３２を光軸と垂直な平面内で固定ユニット２に対して移動可能な態様で支持するととも
に、移動板３２が保持板２１に対して常に一定の間隔となるよう支持している。
【００１７】
　次に、駆動ユニット５による可動ユニット３の駆動方法について説明する。図４の状態
では、駆動用コイル２３の中心が永久磁石３３の中心線上にある。永久磁石３３の磁力は
図４の矢印で示すような磁力線を発生しており、駆動用コイル２３に電流を流すことで、
電磁力を発生する。力の発生方向と強さは電流を流す方向と量によって調整でき、図２中
、時計回り方向に電流を流すと可動ユニット３を時計方向に移動させる力を発生させ、反
時計回り方向に電流を流すと反時計回り方向に移動させる力を発生する。３つの駆動用コ
イル２３にそれぞれ個別に流す電流を調整することで可動ユニット３は光軸と垂直な平面
内で並進及び回転運動をする。
【００１８】
　次に、画像振れ補正時のレンズ駆動ユニット１の制御方法について説明する。画像振れ
補正時には、まず不図示のカメラもしくはレンズ本体の振動検出センサから振動量が不図
示の駆動制御手段であるレンズ駆動ユニット用ＣＰＵに入力される。ＣＰＵは入力された
振動量から画像振れを補正するために必要な補正レンズの駆動量を算出し、それに基づい
た駆動量を３つの駆動ユニット５に電流信号として出力する。駆動ユニット５は電流信号
に基づいて移動板３２を光軸に垂直な平面内で並進移動する。移動板３２の位置情報は、
３つの位置検出素子２４が位置検出用スケール３５を読み取ることで検出され、ＣＰＵに
フィードバックされる。ＣＰＵはフィードバックされた位置情報と新たに振動検出センサ
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から入力された振動量を基に補正レンズ３１の駆動量を算出し、それに伴った電流信号を
駆動ユニット５に出力する。以上の操作を繰り返し行うことでレンズ駆動ユニット１は画
像振れ補正を連続的に行う。
【００１９】
　次に、画像振れ非補正時の可動ユニット３の保持（ロック）方法について図２及び図５
を用いて説明する。図５は、可動ユニット３のロック状態への制御方法を表したフローチ
ャートである。
【００２０】
　レンズ駆動ユニット１がカメラもしくはレンズから画像振れ補正を中止する信号を受け
とると、ＣＰＵはあらかじめ記録されているレンズ装置の光軸中心情報と、移動板３２の
位置情報から補正レンズ３１の光軸をレンズ装置の光軸と一致させるために必要な駆動量
を算出する。その後、算出した駆動量を電流信号に変換して各駆動ユニット５に出力する
（Ｓ１０１）。各駆動ユニット５は電流信号に基づいて、補正レンズ３１の光軸とレンズ
装置の光軸が一致する位置まで移動板３２を並進移動する（Ｓ１０２～１０３）。続いて
、可動ユニット３の凸部３２１と、固定ユニット２の嵌合部２１１との位相が合う位置（
ロック位置）まで移動板３２を光軸周りに所定量だけ回転移動させる（Ｓ１０４）。移動
板３２がロック位置まで回転したことを位置検出素子２４が検知する（Ｓ１０５）と、Ｃ
ＰＵは、駆動ユニット５への通電を中止する（Ｓ１０６）。可動ユニット３は、通電され
ていない非通電時でも、永久磁石３３が、常に吸着用ヨーク２２を吸引することで、所定
の付勢力で３つのボール４を保持板２１上のボール受け部２５の穴に付勢する状態を維持
する。ボール４が保持板２１と移動板３２との間に挟持されている状態においては、ボー
ル４は、ボール受け部２５と少なくとも複数の点で接触するのでボール受け部２５との間
では摺動摩擦力が働き、移動板３２とは移動板３２の面と接触するので移動板３２との間
では転がり摩擦力が働く。転がり摩擦力は摺動摩擦力に比べて小さいので、主にボール４
とボール受け部２５の間の摺動摩擦力が、固定ユニット２に対する可動ユニット３の姿勢
を保持する保持力として働いている。以上のように画像振れ非補正時に可動ユニット３の
姿勢を保持することで、補正レンズ３１の光軸の位置をレンズ装置の光軸と一致した位置
で保持することが可能となる。
【００２１】
　仮に、レンズ装置に衝撃等の外力が作用し補正レンズ３１の位置が変化した場合、最大
でも所定の嵌合遊び内での変位に留めることが可能なため、可動ユニット３の位置は、補
正レンズ３１の光軸がレンズ装置の光軸（基準位置）から大きくずれることなく保持する
ことが可能である。なお、レンズに電源が入っている状態で可動ユニット３の位置のずれ
が発生した場合は、位置検出素子の出力値の変化をＣＰＵが検知し、補正レンズ３１の光
軸がレンズ装置の光軸と一致する位置まで可動ユニット３を移動するよう駆動ユニット５
の制御を行う。電源が入っていない状態で可動ユニット３の位置ずれが発生した場合は、
電源投入時に、位置検出素子の出力値の変化から位置ずれ量（方向と距離を含む基準位置
からの移動量）を算出し、レンズ装置と光軸が一致する位置まで可動ユニット３を移動す
る制御を行う。
【００２２】
　ロック解除時（画像振れ補正を有効とするとき）は、図５のフローと逆向きの制御を行
い、嵌合が解除する位置まで可動ユニット３を所定量回転させ、ロックを解除する。
【００２３】
　以上のような構成とすることで、画像振れ非補正時において、補正レンズを備えた可動
ユニット３の位置を、補正レンズ３１の光軸がレンズ装置の光軸と一致した位置で保持す
ることが可能なため、良好な光学性能を得ることができる。また、機械的な係止部を特に
設ける必要がないため、部品形状をより簡易にでき、部品コストを抑制できるとともに、
長期の使用において経時変化がなく補正レンズ３１の姿勢を安定して保持することが可能
である。
【００２４】
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　なお、本実施の形態では、吸着用ヨーク及び駆動用コイルを固定ユニットに、永久磁石
及びバックヨークを可動ユニットに配置したが、永久磁石及びバックヨークを固定ユニッ
トに、駆動用コイル及び吸着用ヨークをその他方である可動ユニットに配置する構成でも
同様の効果を得ることができる。また、移動板の材質を磁性体とすることで、ヨークの効
果を得ることが可能となるため、バックヨークが不要となり、部品点数をさらに削減する
ことが可能である。
【００２５】
　また、本実施の形態では、補正レンズ３１の中心と光軸との位置を一致させた後、可動
ユニット３をロック位置まで回転させる制御としたが、補正レンズ３１の光軸中心への並
進移動とロック位置までの回転移動を同時に制御する構成としてもよい。
【実施例２】
【００２６】
　以下、図６及び図７を用いて本発明の第２の実施例における詳細な説明を行う。
　なお、本実施の形態では実施例１と駆動ユニットの構成が異なり、その他の同一部分に
ついては同一の符号を付し、説明を省略する。
【００２７】
　本実施例の駆動ユニット８は、固定ユニット２の吸着用ヨーク２２と駆動用コイル２３
の代わりに、保持板６１に板バネ６２を介して補正レンズ３１の光軸位置を中心に略１２
０°ごとに固定された３つの振動波モータ６３と、３つの吸引用磁石６４を備えている。
また、本実施例の可動ユニット７は、実施例１の可動ユニット３の永久磁石３３とバック
ヨーク３４の代わりに、移動板７１に固定された振動波モータ６３と接触するスライダ７
２と、３つの吸着用磁石６４に対応した位置に設けられた磁性体の吸着用板７３を備えて
いる。
【００２８】
　振動波モータ６３は、電気－機械エネルギー変換素子を備えた振動部６３１と、振動部
６３１と一体的に形成され被駆動部に接触する接触部６３２を備えている。振動部６３１
は例えば曲げ振動と縦振動が励起され、各振動により発生する変位を合成することで、接
触部６３２の先端に楕円または円運動を発生させる。そして、その振動運動を接触部６３
２の摩擦力を介してスライダ７２に伝達することで駆動力を発生することが可能である。
【００２９】
　実施例１と同様に、保持板６１と移動板７１の間に３つのボール４を配し、吸引用磁石
６４が吸着用板７３を吸引することで、常に一定の間隔を保持した状態で光軸と垂直な平
面内で相対的に移動可能な態様で可動ユニット７を支持している。
【００３０】
　次に、可動ユニット７の駆動方法について説明する。図７は振動波モータ６３周りの断
面図である。振動波モータ６３は固定ユニット６と可動ユニット７の支持状態において、
保持板６１に固定された板バネ６２がたわんだ状態で移動板７１のスライダ７２に接触し
ている。接触部６３２は図中Ａ方向に常に板バネ６２の付勢力を受けてスライダ７２に接
触しており、接触面には常に摩擦力が働いている。振動波モータ６３が振動運動をすると
スライダ７２にはＢ方向に駆動力が伝えられ、可動ユニット７を移動することができる。
３つの振動波モータ６３が上記振動運動をそれぞれ個別に行うことで移動板７１は光軸と
垂直な平面内での並進及び回転運動を行う。
【００３１】
　画像振れ非補正時の可動ユニット７のロック方法は、実施例１と同一の制御（図５）を
行い、可動ユニット７を固定ユニット６と嵌合する位置まで所定量回転させた後、駆動ユ
ニット８への通電を停止することで補正レンズ３１の位置を保持する。可動ユニット７は
、通電が中止された場合でも、振動波モータ６３の接触部６３２が可動ユニット７のスラ
イダ７２と常に接触しているので、接触部６３２とスライダ７２との間に常に働く摺動摩
擦力が、固定ユニット６に対する可動ユニット７の姿勢を保持する保持力として働いてい
る。
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　以上のような構成とすることで、実施例１におけるボール４とボール受け部２５との摺
動摩擦による可動ユニットを固定ユニットに保持する効果に加えて、電源が入っていない
状態でも、振動波モータの接触部６３２の摺動摩擦力による保持力が可動ユニット７に常
に作用するため、可動ユニット７の位置をレンズ装置の光軸と一致した位置でより強固に
保持することが可能である。
【００３３】
　このように、従来技術に比べ、可動ユニットを所定の基準位置から（固定ユニットに対
して）移動しないように保持するための専用の機構を特に設ける必要がないため、部品点
数を減らすことができる、という効果を奏することができる。
【００３４】
　本発明のレンズ駆動ユニットをレンズ装置の像ブレ補正機構に適用することにより、ま
た、本発明のレンズ駆動ユニットを適用したレンズ装置を含む撮像装置により、本発明の
効果を享受することができるレンズ装置、撮像装置を実現することができる。
【００３５】
　以上、本発明の好ましい実施形態について説明したが、本発明はこれらの実施形態に限
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。
【符号の説明】
【００３６】
　１　　　　　　・・・レンズ駆動ユニット
　２、６　　　　・・・固定ユニット
　２１、６１　　・・・保持板
　２１１　　　　・・・嵌合部
　２１２　　　　・・・嵌合逃げ部
　２３　　　　　・・・駆動用コイル
　２４　　　　　・・・位置検出素子
　３、７　　　　・・・可動ユニット
　３１　　　　　・・・補正レンズ
　３２、７１　　・・・移動板
　３２１　　　　・・・凸部
　３５　　　　　・・・位置検出用スケール
　４　　　　　　・・・ボール
　５、８　　　　・・・駆動ユニット
　６４　　　　　・・・吸引用磁石
　７３　　　　　・・・吸着用板
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