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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振れに起因する像振れを補正する振れ補正
手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振れ補正手段を制御する制御手段とを有し
、搭載される機器よりレンズの焦点距離情報と対象物までの距離情報を取得可能な像振れ
補正装置において、
　前記制御手段は、前記振れ検出手段からの出力に対し、低周波数成分をカットするフィ
ルタリング手段と、該フィルタリング手段の特性を変更する特性変更手段とを有し、
　前記特性変更手段は、前記取得した焦点距離情報が所定の焦点距離よりも長くなるに従
い、また、前記取得した距離情報が所定の距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い
低周波成分までカットするように前記フィルタリング手段の特性を変更することを特徴と
する像振れ補正装置。
【請求項２】
　加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振れに起因する像振れを補正する振れ補正
手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振れ補正手段を制御する制御手段と、変倍
用レンズと、該変倍用レンズの移動位置に対応する焦点距離情報を検出する第１の検出手
段と、焦点調節用レンズと、該焦点調節用レンズの移動位置に対応する被写体距離情報を
検出する第２の検出手段とを有する、撮影装置に着脱自在な像振れ補正機能を備えた交換
レンズにおいて、
　前記制御手段は、前記振れ検出手段からの出力に対し、低周波数成分をカットするフィ
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ルタリング手段と、該フィルタリング手段の特性を変更する特性変更手段とを有し、
　前記特性変更手段は、前記第１の検出手段により検出された焦点距離情報が所定の焦点
距離よりも長くなるに従い、また、前記第２の検出手段により検出された被写体距離情報
が所定の被写体距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い低周波成分までカットする
ように前記フィルタリング手段の特性を変更することを特徴とする交換レンズ。
【請求項３】
　加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振れに起因する像振れを補正する振れ補正
手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振れ補正手段を制御する制御手段と、変倍
用レンズと、該変倍用レンズの移動位置に対応する焦点距離情報を検出する第１の検出手
段と、焦点調節用レンズと、該焦点調節用レンズの移動位置に対応する被写体距離情報を
検出する第２の検出手段とを有する、像振れ補正機能を備えた撮影装置において、
　前記制御手段は、前記振れ検出手段からの出力に対し、低周波数成分をカットするフィ
ルタリング手段と、該フィルタリング手段の特性を変更する特性変更手段とを有し、
　前記特性変更手段は、前記第１の検出手段により検出された焦点距離情報が所定の焦点
距離よりも長くなるに従い、また、前記第２の検出手段により検出された被写体距離情報
が所定の被写体距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い低周波成分までカットする
ように前記フィルタリング手段の特性を変更することを特徴とする撮影装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、振れに起因する像振れを補正する像振れ補正装置や、像振れ補正機能を有す
る交換レンズ、撮影装置の改良に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、ビデオカメラ等に搭載されている像振れ補正機能として、例えば、角速度セ
ンサ、角加速度センサ等を用いた振れ検出手段により機器の振れ成分を直接検出し、放送
方式で必要とする標準の撮像素子に比べ画素数の多い撮像素子を用いて、放送方式標準サ
イズを切り出す電子的振れ補正方式がある。
【０００３】
　図１３はこの方式における撮像素子の撮像エリアをイメージした図であり、同図におい
て、６０１は撮像素子の全撮像エリア、６０２，６０３，６０４は放送方式標準サイズを
表わすエリアである。このうち、振れ補正をしない場合は中央である６０３のエリアを切
り出し映像出力する。振れ補正を行う際、振れ検出手段からの信号に応じて振れが除去さ
れるよう切り出すエリアを例えば６０２や６０４などへずらし、映像を出力する。切り出
し位置としては、全撮像エリア６０１内であれば任意の位置から切り出す事ができ、手振
れのない画像を提供することが可能となる。
【０００４】
　また、別の例としては、前述の振れ検出手段により機器の振れ成分を検出し、レンズの
光軸に対して垂直に移動するレンズを用いて光軸を偏心することにより、振れを補正する
光学的振れ補正方式がある。図１４は、この方式におけるレンズの構成を示している。図
１４において、８０１はレンズ鏡筒に固定されている第１のレンズ群（固定レンズ）、８
０２は光軸方向に移動可能で、変倍を行うためのレンズ群（ズームレンズ）、８０３は光
軸と垂直な方向に移動可能で、光軸を偏心させるための第３のレンズ群（シフトレンズ）
、８０４は光軸方向に移動し、焦点調節と変倍による焦点面の移動を補正する第４のレン
ズ群（フォーカスコンペレンズ）である。８０５は固体撮像素子である。この方式におい
ては、振れ検出手段の出力に応じてシフトレンズ８０３を上下、あるいは左右方向に駆動
して振れ補正を行う。
【０００５】
　ここで、振れ補正の制御方法に関して説明する。前述の切り出しによる電子的振れ補正
制御、あるいはシフトレンズ８０３による光学的振れ補正制御は、主に、通常の手振れ補
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正制御とパンニング制御によりなされる。そこで、まず、通常の補正制御について説明す
る。
【０００６】
　図１は、振れ検出手段の一例である角速度センサにより振れを検出し、撮像素子から必
要な画素を切り出す事により電子的な振れ補正を行う、ビデオカメラ等における撮像装置
の構成図である。同図において、１０１はレンズユニット、１０２は固体撮像素子（ＣＣ
Ｄ）であり、レンズユニット１０１によりＣＣＤ１０２に被写体像が結像され、ＣＣＤ１
０２において光電変換が行われる。ここでのＣＣＤ１０２は、放送方式（例えばＮＴＳＣ
方式）で必要とする標準のＣＣＤに比べて画素数の多いＣＣＤを用いている。１０４はＣ
ＣＤ１０２を駆動するＣＣＤ駆動回路であり、該ＣＣＤ駆動回路１０４は後述のカメラシ
ステム制御マイコン（以下、マイコンと略記）１１９からの制御命令にしたがい、どのラ
インから最終的に出力するエリアを切り出すかを垂直同期方向に関して選択することがで
きるよう工夫されている。図１３における６０１が全イメージサイズ、６０２，６０３，
６０４は放送方式に準ずる標準イメージサイズの例である。例えば最上ラインから△ｙａ
ライン下のｙａ＋１ラインから有効とする場合、△ｙａラインを高速に読み出し、垂直同
期信号に対し標準サイズのＣＣＤを用いた場合と同じタイミングでｙａ＋１から読み出す
。そして、残りの△ｙｂラインを再び高速に読み出すことにより、実際に垂直同期方向に
関して、標準イメージサイズのラインを切出すことができる。
【０００７】
　図１に戻り、１０３はアナログ信号処理部であり、ＣＣＤ１０２で得られた信号に所定
の処理を施してアナログ撮像信号を生成する。例えばＣＤＳ回路（co-related double sa
mpling相関二重サンプリング回路）、ＡＧＣ回路等である。１０６はメモリであり、メモ
リ制御回路１０７により、デジタル撮像信号を少なくとも１ライン分記憶することができ
る。さらに所定の位置（アドレス）から読み出すことが可能である。１０５はＡ／Ｄ変換
器を内蔵しているデジタル信号処理が可能なカメラ信号処理部であり、最終的な出力映像
信号を生成する。なお、メモリ１０６に記憶されるデジタル撮像信号は標準イメージサイ
ズに比べ画素数が多いままである。メモリ制御回路１０７は後述のマイコン１１９からの
制御命令に従い、メモリ１０６から読み出す先頭の画素を選択することができ、標準イメ
ージサイズ分だけ読み出すよう工夫されている。１１９はマイコン（カメラシステム制御
マイコン）であり、ＣＣＤ駆動回路１０４の制御、露出制御、ホワイトバランス制御、変
倍レンズ制御、オートフォーカス制御、防振制御等、カメラシステム全体の制御を行う。
ただし、ここでは、図面の簡略化のため、主に振れ補正に関連する部分を図示している。
また、振れの検出は、ピッチ（垂直）方向、ヨー（水平）方向の２軸に関して検出してい
るが、同様の制御を行っているため、ここでは、片軸のみに関して図示している。１１１
は角速度センサであり、撮像装置の振れを検出する。１１２は高域通過フィルタ（ＨＰＦ
）であり、角速度センサ１１１出力のＤＣ成分のカットを行う。１１３はアンプであり、
検出した角速度信号を増幅している。
【０００８】
　１１４はマイコン１１９に内蔵されているＡ／Ｄコンバータであり、２方向の角速度信
号はこの内蔵Ａ／Ｄコンバータ１１４によりデジタル信号に変換され角速度データとなる
。そしてこの角速度データに対し、ＨＰＦ１１５、位相補償フィルタ１１６により所定の
信号処理を施し、さらにカットオフ周波数が可変のＨＰＦ１１７を通った後、積分器１１
８により、縦方向、横方向の振れ補正信号を生成する。１２０は補正系制御部であり、生
成された振れ補正信号に関して、縦方向の振れ補正信号をＣＣＤ駆動回路１０４に、横方
向の振れ補正信号をメモリ制御回路１０７に伝達する。先に述べたようにＣＣＤ駆動回路
１０４、メモリ制御回路１０７はそれぞれ振れ補正信号に応じて切り出す位置を可変する
。この一連の動作により、前述の通り、図１３の全イメージサイズであるエリア６０１か
ら、例えば６０２，６０４のエリアのように標準イメージサイズを中央からずらして切り
出すことができ、この結果手振れ等による振れを補正することが可能となる。
【０００９】
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　さて、上記にて説明した電子的あるいは光学的な振れ補正を行う際、特に、ズームレン
ズの後に補正部が構成される場合、ズームレンズの移動により焦点距離が変化した時、同
じ振れによる補正量を、焦点距離の変化に応じて補正する必要が生じる。例えば、１０倍
ズームレンズのテレ（望遠）端にて振れ補正量が０．３ｄｅｇの補正を行う場合と同じ移
動量をワイド（広角）端にて動かすと、ワイド端での振れ補正量は３．０ｄｅｇ相当とな
ってしまうためである。以下では、切り出しによる振れ補正を行う場合の焦点距離に関す
る補正について説明する。
【００１０】
　図１の１２１はマイコン１１９内のレンズ系制御部であり、レンズユニット１０１内の
、ズームレンズ、フォーカスレンズの駆動制御等を行う。レンズ系制御部１２１は、ズー
ムモータドライバ１２３を介してズームモータ１２２を制御してズームレンズを動かすこ
とにより変倍動作を行う。また、フォーカスモータドライバ１２５を介してフォーカスモ
ータ１２４を制御してフォーカスレンズを動かすことによりフォーカシング動作を行う。
この従来例においては、モータとしてステッピングモータを利用しており、モータ駆動時
の駆動パルスをレンズ系制御部１２１にて管理することにより、レンズの位置検出を行っ
ている。モータとしてＤＣモータや、リニアモータを使用する場合は、別途エンコーダを
設けることにより、レンズ位置の検出が行える。そして、検出されたズームレンズの位置
情報から、現在のレンズの焦点距離がわかる。
【００１１】
　補正系制御部１２０は、レンズ系制御部１２１において検出された焦点距離情報を基に
、積分器１１８の出力に対し、焦点距離に応じた補正を行い、最終的な補正量を算出する
。そして、この最終的な補正量を、前述のように、ＣＣＤ駆動回路１０４、メモリ制御回
路１０７に伝達して振れ補正を行う。
【００１２】
　以上により、焦点距離によらず、安定した手振れ補正を行うことができる。
【００１３】
　次に、パンニング制御に関して説明する。撮影者が、パンニングやチルティングを行っ
た場合は、撮影者が意図した通りに画が動くことが望ましい。しかし、パンニング時に、
通常の振れ補正を行っていると、パンニング開始時は、それを振れと検出して補正される
ことになるために画は動かず、補正範囲を超えたときに突然動き出し、画の動きに不連続
感を与え、かつ、パンニング終了時には、補正端に張り付いたままとなり、振れ補正が行
えないという状態になってしまう。この現象を回避するために行われるのがパンニング制
御である。
【００１４】
　パンニング制御の一例として、前述の積分器１１８の出力が、あらかじめ決められた補
正範囲を超えたら、前述のカットオフ周波数が可変のＨＰＦ１１７のカットオフ周波数を
、低域信号を除去するように変更し、補正量を制限する等が挙げられる（例えば、特許文
献１及び２）。このパンニング制御により、パンニング中は振れ補正信号が中心位置に近
い信号となり、前述の不具合が解消される。図１５は、前記パンニング制御における、補
正量とＨＰＦカットオフ周波数の関係を示す図である。同図における折れ線が積分器出力
の変化に応じたＨＰＦカットオフ周波数変更方法の例を示している。積分器出力が設定値
Ａを超えた場合、Ａを超えた積分器出力の大きさに対し、図１５に示したようにＨＰＦの
カットオフ周波数を変更していく。
【００１５】
　このように、積分器出力の大きさに応じてカットオフ周波数が可変のＨＰＦ１１７のカ
ットオフ周波数を変更することにより、パンニング時は補正量に制限がかかり、その結果
、撮影者の意図に近い動きを得ることが可能となる。ここではパンニング制御として、Ｈ
ＰＦカットオフ周波数を変更する方法を示したが、積分器１１８の積分定数を変更するこ
とによっても同様の制御が行える。
【特許文献１】特開平０６－１６５０２０号公報
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【特許文献２】特開平１１－１８３９５１号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１６】
　しかしながら、近年、小型化、レンズの高倍率化が進み、ビデオカメラに使用されるＣ
ＣＤのサイズは１／６インチとなり、レンズもテレ端での焦点距離が非常に長くなってい
る。そのため、３５ｍｍフィルム換算の焦点距離も非常に長いものになり、テレ端におい
ては１０００ｍｍを超えるものも多くなってきている。このようなレンズのテレ端近傍を
使用する場合、近くにある被写体を追っかける場合には、従来通りのパンニング制御でス
ムーズな撮影が行えるが、非常に遠い距離にある被写体（例えば、川の向こう側を走って
いる車）を流し撮りしようとすると、パンニング速度が非常に遅くなる為、パンニング制
御へとスムーズに移行することができなくなる。従来においては、遠い距離にある被写体
は、画面上でもかなり小さかったために、パンニング制御への移行がスムーズに行われな
くてもほとんど問題とはならなかった。しかし、焦点距離が特に長いレンズを使用した場
合は、被写体が画面上にかなり大きく収められることになるため、被写体を画面の中央に
捕らえておくことが難しく、左右にぴくついてしまうなど、パンニング制御への出入りに
よる画の動きの不自然さがはっきりとわかってしまい、撮影者に違和感を与えてしまうと
いう課題を生じていた。
【課題を解決するための手段】
【００１７】
　上記課題を解決するために、本発明は、加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振
れに起因する像振れを補正する振れ補正手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振
れ補正手段を制御する制御手段とを有し、搭載される機器よりレンズの焦点距離情報と対
象物までの距離情報を取得可能な像振れ補正装置において、前記制御手段が、前記振れ検
出手段からの出力に対し、低周波数成分をカットするフィルタリング手段と、該フィルタ
リング手段の特性を変更する特性変更手段とを有し、前記特性変更手段が、前記取得した
焦点距離情報が所定の焦点距離よりも長くなるに従い、また、前記取得した距離情報が所
定の距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い低周波成分までカットするように前記
フィルタリング手段の特性を変更する像振れ補正装置とするものである。
【００１８】
　また、本発明は、加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振れに起因する像振れを
補正する振れ補正手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振れ補正手段を制御する
制御手段と、変倍用レンズと、該変倍用レンズの移動位置に対応する焦点距離情報を検出
する第１の検出手段と、焦点調節用レンズと、該焦点調節用レンズの移動位置に対応する
被写体距離情報を検出する第２の検出手段とを有する、撮影装置に着脱自在な像振れ補正
機能を備えた交換レンズにおいて、前記制御手段が、前記振れ検出手段からの出力に対し
、低周波数成分をカットするフィルタリング手段と、該フィルタリング手段の特性を変更
する特性変更手段とを有し、前記特性変更手段が、前記第１の検出手段により検出された
焦点距離情報が所定の焦点距離よりも長くなるに従い、また、前記第２の検出手段により
検出された被写体距離情報が所定の被写体距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い
低周波成分までカットするように前記フィルタリング手段の特性を変更する交換レンズと
するものである。
【００１９】
　また、本発明は、加わる振れを検出する振れ検出手段と、前記振れに起因する像振れを
補正する振れ補正手段と、該振れ検出手段の出力に基づいて前記振れ補正手段を制御する
制御手段と、変倍用レンズと、該変倍用レンズの移動位置に対応する焦点距離情報を検出
する第１の検出手段と、焦点調節用レンズと、該焦点調節用レンズの移動位置に対応する
被写体距離情報を検出する第２の検出手段とを有する、像振れ補正機能を備えた撮影装置
において、前記制御手段が、前記振れ検出手段からの出力に対し、低周波数成分をカット
するフィルタリング手段と、該フィルタリング手段の特性を変更する特性変更手段とを有
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し、前記特性変更手段が、前記第１の検出手段により検出された焦点距離情報が所定の焦
点距離よりも長くなるに従い、また、前記第２の検出手段により検出された被写体距離情
報が所定の被写体距離よりも遠くなるに従い、より周波数の高い低周波成分までカットす
るように前記フィルタリング手段の特性を変更する撮影装置とするものである。
【発明の効果】
【００２１】
　本発明によれば、不自然な像の動きを回避し、使用者に違和感を与えることなく像の観
察を行わせることのできる像振れ補正装置を提供できるものである。
【００２２】
　また、本発明によれば、画角変更操作をしながらの撮影時においても、撮影者に違和感
を与えることなく、良好な撮影を可能にする交換レンズ又は撮影装置を提供できるもので
ある。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２３】
　以下の実施例１ないし実施例３に示す通りである。
【実施例１】
【００２４】
　本発明の実施例１に係わる撮像装置（ビデオカメラ）の回路構成は、従来例で説明した
図１と同様であるものとする。図２は本発明の実施例１に係わる図１のマイコン１１９内
において実行される電子的防振制御を示すフローチャートであり、図３は図２の動作の中
で実行されるフィルタ特性の変更に関する部分を示したフローチャートである。本実施例
１においては、特性を変更するフィルタとして、ＨＰＦ１１７を用いている。
【００２５】
　以下、図１ないし図３にしたがい、本発明の実施例１について詳細に説明する。
【００２６】
　図２において、ステップＳ１１００～Ｓ１１０９がメイン処理（図１（ａ））、ステッ
プＳ１１２１～Ｓ１１２７が割込み処理（図１（ｂ））を示している。ここでのメイン処
理は、テレビジョン信号の垂直同期期間に１回行われる。
【００２７】
　図１（ａ）のメイン処理において、まずステップＳ１１００では、撮像装置に電源が投
入されたときに行う初期設定部分であり、ここで割込み周期等の設定を行う。次に、ステ
ップＳ１１０１では、割込みカウンタが設定値になったかどうかの判定を行う。所定回数
の割込み処理（図１（ｂ）の処理）がなされるまで、ここでウエイトがかかるようになっ
ている。
【００２８】
　割込み処理は、マイコンの処理能力にも左右されるが、例えば９００Ｈｚ，４８０Ｈｚ
等のタイマにより行われる。この周波数は、垂直同期期間に１回行われるメイン処理に同
期するように設定されている。図１（ｂ）の割込み処理において、まずステップＳ１１２
１では、角速度センサ１１１の出力信号を取り込む。次のステップＳ１１２２では、図１
のＨＰＦ１１５によりＨＰＦ演算を行い、続くステップＳ１１２３では、図１の位相補償
フィルタ１１６により位相補償演算を行う。そして、次のステップＳ１１２４にて、図１
のＨＰＦ１１７によりカットオフ周波数を変更するＨＰＦ演算を行い、次のステップＳ１
１２５にて、図１の積分器１１８により積分演算を行う。続くステップＳ１１２６では、
今回の割込みにより取り込まれたデータによる振れ補正目標値を算出し、次のステップＳ
１１２７にて、割込み回数をカウントし、割込み処理を終了する。
【００２９】
　以上の割込み処理があらかじめ設定している回数実行されると、メイン処理において、
ステップＳ１１０１からステップＳ１１０２へと進み、ここでは割込みカウンタをクリア
する。そして、次のステップＳ１１０３にて、レンズ状態の判定を行う。ここでの処理が
、図３に示した処理となる。
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【００３０】
　図３において、ステップＳ２０１では、現在の焦点距離が所定値以上かどうかの判定を
行い、所定値以上であればステップＳ２０２へ進み、今度は被写体距離が所定値以上かど
うかの判定を行う。
【００３１】
　ここで、図４を用いて被写体距離の判定について説明する。図４はビデオカメラで使用
されるリアフォーカスズームレンズのカム軌跡を示したものであり、リアフォーカスズー
ムレンズでは、フォーカスレンズ（焦点調節用レンズ）がズームレンズ（変倍用レンズ）
の移動に伴う焦点面の補正を行うコンペンセータレンズの役割も担っている。そのため、
各被写体距離におけるフォーカスレンズ位置は、ズームレンズの位置に応じて、図４のよ
うに変化する。図４からもわかるように、ワイド側（図４の横軸において左側）ではフォ
ーカスレンズ位置による被写体距離の判定はほとんどできないが、テレ端近傍においては
差が現れるため、フォーカスレンズ位置を監視することにより、被写体距離の判定が可能
となる。なお、被写体距離の判定はこれに限定されるものではなく、例えば焦点検出演算
により得る等、フォーカスレンズの移動位置に対応して得られる被写体距離情報であれば
、同様に用いることができるものである。焦点距離情報についても、ズームレンズの移動
位置に対応して得られる焦点距離情報であれば、同様に用いることができるものである。
【００３２】
　図３に戻り、ステップＳ２０２にて所定値以上と判定した場合はステップＳ２０３へ進
み、焦点距離および被写体距離に応じたＨＰＦ１１７のカットオフ周波数目標値を設定す
る。ここでのカットオフ周波数は、例えば、図５で示される値が設定される。つまり、焦
点距離および被写体距離がそれぞれ所定値（所定焦点距離，所定被写体距離）を超えたら
、徐々にカットオフ周波数が高くなり、テレ端でかつ∞端になったときに設定されるカッ
トオフ周波数が最大となるようになっている。ただし、ここで設定される最大のカットオ
フ周波数は、低い周波数成分をカットするものであり、本来の手振れ成分である６～１０
Ｈｚ程度の周波数帯域はできる限り通過させられるように設定する。本実施例１において
は、通常時のカットオフ周波数を０．１Ｈｚ、最大のカットオフ周波数は１．５Ｈｚ程度
を想定している。また、焦点距離、被写体距離に応じたカットオフ周波数は、マイコンの
ＲＯＭに格納されたテーブルデータから読み出すようにしている。
【００３３】
　一方、焦点距離が所定値よりも小さい、もしくは、焦点距離は所定値上であるが被写体
距離ともに所定値よりも小さい場合はステップＳ２０４へ進み、ＨＰＦ１１７のカットオ
フ周波数目標値として、通常時のカットオフ周波数を設定する。
【００３４】
　その後は図２のステップＳ１１０４へ移行し、パンニング判定を行う。ここではパンニ
ング状態かどうかの判定を行い、パンニング状態であれば、パンニング制御として前述の
カットオフ周波数の変更可能とするＨＰＦ１１７のカットオフ周波数目標値の設定を行う
。そして、次のステップＳ１１０５にて、上記ステップＳ１１０３，Ｓ１１０４で設定さ
れたＨＰＦ１１７に対する二つのカットオフ周波数目標値から実際のカットオフ周波数の
設定を行う。
【００３５】
　ここで、図６は、ある焦点距離、被写体距離における本発明を適応した場合の、パンニ
ング処理を含んだＨＰＦカットオフ周波数の変更の仕方を示した図である。このように、
焦点距離が長く、被写体距離が遠い場合は通常制御時（図１５参照）のカットオフ周波数
をあらかじめ高く設定することにより、パンニング時の被写体への追従性があがるように
なっている。また、焦点距離、被写体距離が変化すると、図６の破線で示すようにカット
オフ周波数が変化し、被写体追従性が最適になるようになっている。
【００３６】
　尚、図２（ａ）のステップＳ１１０５により設定されたカットオフ周波数は、図２（ｂ
）のステップＳ１１２４におけるカットオフ周波数が変更可能なＨＰＦ１１７のカットオ
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フ周波数として設定されるが、この設定の変更は、徐々に行われるようになっている。例
えば０．１Ｈｚから０．９Ｈｚまでカットオフ周波数を変更する場合、１垂直同期期間中
に０．０５Ｈｚずつ変更することにより、カットオフ周波数変更によるフィルタ出力の変
化が目立たない様に工夫されている。
【００３７】
　次のステップＳ１１０６では、不図示の外部スイッチ等で設定された情報に基づいて防
振のＯＮ／ＯＦＦ設定を行い、続くステップＳ１１０７にて、焦点距離による目標値の補
正を行う。これは、従来例で示した通り、振れ補正を行うための切出し量が、
　　焦点距離×ｔａｎ（補正角）
により算出されるためである。そして、次のステップＳ１１０８にて、目標値データの選
定を行う。目標値データの算出は、割込みの周期で行われているが、実際の振れ補正は、
テレビジョン信号の垂直同期期間の周期で行われる。そこで、割込みカウンタ値のいくつ
めの目標値データを使うかを、例えばシャッター速度に応じて切り換え、各シャッター速
度における防振特性が最良となるようにしている。また、防振ＯＮ／ＯＦＦ設定（Ｓ１１
０６）により、ＯＦＦ状態となっている場合は、切出しの目標値データを中心データに固
定する。最後にステップＳ１１０９にて、ＣＣＤ駆動回路１０４、メモリ制御回路１０７
に対し、切出しデータの設定を行う。
【００３８】
　以上の処理により、焦点距離、被写体距離が所定値を超える場合には、あらかじめ振れ
信号の低域成分がカットされる（図１のＨＰＦ１１７にて、図１５ではなく、図６のフィ
ルタ特性の設定が行われる）。さらに詳しくは、焦点距離が所定焦点距離よりも長くなる
に従い、また、被写体距離が遠くなるに従い、より低域成分をカットするように特性変更
が行われる。これにより、パンニングや流し撮りを行う際の不自然な画の動きを回避する
ことが可能（追従性が良好）となるため、撮影者にとって違和感の無い撮影を行うことが
可能となる。
【００３９】
　上記の実施例１においては、合焦状態かどうかについての判定は行っていないが、合焦
していない場合は、防振動作の不具合があっても画の動きとしてはわかりづらく、また、
前述の様にカットオフ周波数の変更は滑らかに行われるため、フォーカスレンズの大きな
移動に伴うカットオフ周波数の急激な変化もないため、特に不具合は発生しない。
【実施例２】
【００４０】
　図７は本発明の実施例２に係わる撮影装置の回路構成を示すブロック図であり、図１、
図１４と同じ構成のものは同じ符号を付し、その説明は省略する。
【００４１】
　本発明の実施例２においては、振れ補正の構成が光学式となっており、また、焦点距離
、被写体距離によるフィルタ特性の変更が、積分器の時定数を変更することによって為さ
れている。さらに、被写体距離の検出は、フォーカスレンズが合焦位置近傍にある場合に
行うようにしている。
【００４２】
　図７において、９０１はマイコン１１９からのＰＷＭ等による振れ補正信号をＤ／Ａ変
換するための低域通過フィルタ（ＬＰＦ）、９０２は比較回路、９０３はアンプ、９０４
はシフトレンズ８０３を駆動するためのドライバ、９０５はシフトレンズ８０３の位置を
検出するセンサ、９０６はセンサ９０５の出力を増幅するためのアンプである。９１０は
積分定数可変可能な積分器である。９０７は積分器９１０の出力に対して焦点距離による
出力データの補正を行う焦点距離補正部、９０８は補正系制御部、９１１は合焦判定部を
含むレンズ系制御部、９０９はマイコンである。
【００４３】
　図８は本発明の実施例２におけるマイコン９０９内にて実行される光学的防振制御を示
すフローチャートを示し、図９は図８の動作の中で実行される焦点距離および被写体距離
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によるフィルタ特性の変更部を示すフローチャートである。以下、図７～図９にしたがい
、本発明の実施例２について詳細に説明する。
【００４４】
　図８において、ステップＳ１４００～Ｓ１４０６がメイン処理（図８（ａ））、ステッ
プＳ１４２１～Ｓ１４２９が割込み処理（図８（ｂ））を示している。
【００４５】
　ここでのメイン処理は、実施例１と同様、テレビジョン信号の垂直同期期間に１回行わ
れる。まずステップＳ１４００では、撮像装置に電源が投入されたときに行う初期設定部
分であり、ここで割込み周期等の設定を行う。次のステップＳ１４０１では、割込みカウ
ンタが設定値になったかどうかの判定を行う。所定回数の割込み処理がなされるまで、こ
こでウエイトがかかるようになっている。
【００４６】
　割込み処理は、マイコンの処理能力にも左右されるが、実施例１と同様に例えば９００
Ｈｚ，４８０Ｈｚ等のタイマにより行われる。この周波数は、垂直同期期間に１回行われ
るメイン処理に同期するように設定されている。図８（ｂ）の割込み処理において、まず
ステップＳ１４２１では、図７のＨＰＦ１１４により角速度センサ１１１の出力信号を取
り込む。そして、次のステップＳ１４２２にて、図７のＨＰＦ１１５によりＨＰＦ演算を
行い、続くステップＳ１４２３にて、図１の位相補償フィルタ１１６により位相補償演算
を行う。そして、ステップＳ１４２４にて、図７のＨＰＦ１１７により必要に応じてカッ
トオフ周波数の変更を行うＨＰＦ演算を行い、次のステップＳ１４２５にて、図７の積分
器９１０により積分演算を行う。続くステップＳ１４２６では、図７の焦点距離補正部９
０７により焦点距離による補正演算を行う。そして、次のステップＳ１４２７にて、防振
ＯＮ／ＯＦＦの設定（後述のステップＳ１４０６にて設定される）状態に応じて出力を切
り換える。具体的には、ＯＮであればステップＳ１４２５の出力、ＯＦＦの場合は中心位
置データが設定される。そして、このステップＳ１４２７で設定されたデータが次のステ
ップＳ１４２８にて、ＰＷＭとして出力する。最後のステップＳ１４２９では、割込み回
数をカウントし、割込み処理を終了する。
【００４７】
　以上の割込み処理があらかじめ設定している回数実行されると、メイン処理において、
ステップＳ１４０１からステップＳ１４０２へと進み、ここでは割込みカウンタをクリア
する。そして、次のステップＳ１４０３にて、レンズ状態の判定を行う。ここでの処理が
、図９に示した処理となる。
【００４８】
　図９において、ステップＳ１２００では、フォーカスレンズが合焦点近傍にあるかどう
かの判定をする。この判定は、レンズ系制御部９１１における、フォーカスレンズの駆動
情報、合焦情報等から行ってもよいし、ＡＦ信号発生回路（不図示）の出力から行うこと
も可能である。フォーカスレンズが合焦近傍であれば、被写体距離が確定していると考え
られるため、ステップＳ１２０１へと進み、焦点距離が所定値以上かどうかの判定を行う
。この結果、所定値以上であればステップＳ１２０２へ進み、被写体距離が所定値以上か
どうかの判定を行う。ここで所定値以上と判定するとステップＳ１２０３へ進み、焦点距
離および被写体距離に応じた積分器９１０の積分定数目標値を設定する。ここでの積分定
数は、例えば、図１０で示される値が設定される。つまり、焦点距離および被写体距離が
それぞれ所定値（所定焦点距離、所定被写体距離）を超えたら、徐々に積分定数が低くな
り、テレ端でかつ∞端になったときに設定される積分定数が最小となるようになっている
。ただし、ここで設定される最小の積分定数は、低い周波数成分をカットするものであり
、本来の手振れ成分である６～１０Ｈｚ程度の周波数帯域はできる限り通過させられるも
のに設定する。
【００４９】
　一方、フォーカスレンズが合焦位置近傍ではなく、焦点距離、被写体距離ともに所定値
よりも小さい場合はステップＳ１２０４へ進み、積分器９１０の積分定数目標値として、
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通常時の積分定数を設定する。
【００５０】
　その後は図８（ａ）のステップＳ１４０４へ進み、パンニング判定を行う。ここでは、
パンニング状態かどうかの判定を行い、パンニング状態であれば、パンニング制御として
前述のカットオフ周波数を変更可能とするＨＰＦ１１７のカットオフ変更目標値の設定を
行う。そして、次のステップＳ１４０５にて、上記ステップＳ１４０４で設定されたＨＰ
Ｆ１１７に対するカットオフ周波数を設定し、また上記ステップＳ１４０３で設定された
積分器９１０に対する積分定数を設定する。尚、ステップＳ１４０５により設定されるカ
ットオフ周波数および積分定数は、ステップＳ１４２４でのＨＰＦ演算およびステップＳ
１４２５での積分演算に対して設定されるが、この設定の変更は、実施例１と同様、徐々
に行われるようになっている。
【００５１】
　最後にステップＳ１４０６にて、不図示の外部スイッチ等で設定された情報に基づいて
防振ＯＮ／ＯＦＦの設定を行う。
【００５２】
　以上の処理により、フォーカスレンズが合焦近傍まで追い込まれた際には、焦点距離、
被写体距離に応じて積分器の時定数を変更することにより、特に焦点距離が所定焦点距離
より長く、被写体距離が所定被写体距離より遠い場合に追従性がよくなるようにフィルタ
の設定がなされるため、撮影者にとって違和感のない撮影が可能となる。
【実施例３】
【００５３】
　次に、本発明の実施例３に係わる撮影装置について説明する。本実施例３では、装置本
体内に角速度センサを搭載した防振機能を持つ一眼レフカメラに適応した場合について説
明する。
【００５４】
　図１１は本発明の実施例３に係わる一眼レフカメラの回路構成を示すブロックであり、
同図において、一点鎖線の右側がカメラ本体、左側が交換レンズを示している。カメラ本
体側において、１００１は角速度センサ、１００２はＨＰＦ、１００３はアンプ、１００
４はカメラ全体の制御を行うマイコン、１００５はマイコン１００４内に設けられた防振
のための信号処理部である。また、交換レンズ側において、１０３１は交換レンズ内に組
み込まれているレンズ制御マイコン、１０１１は手振れの補正を行うシフトレンズユニッ
ト、１０１２はシフトレンズを駆動するドライバである。１０１３はシフトレンズの動き
を検出する位置センサであり、後述のカメラマイコン１００４からの駆動命令および位置
センサ１０１３からの情報から、シフトレンズを駆動する。１０２１はフォーカスレンズ
ユニット、１０２３はフォーカスレンズを駆動するフォーカスモータである。１０２２は
フォーカスレンズの位置を検出するフォーカスエンコーダであり、やはり後述のカメラマ
イコン１００４からの駆動命令によりフォーカスレンズを駆動し、エンコーダ１０２２か
らのレンズ位置情報を取り込み、カメラマイコン１００４へと送信する。
【００５５】
　図１２はカメラマイコン１００４にて実行されるフローチャートの抜粋であり、主に本
実施例３における防振制御に関連した部分である。以下、図１１、図１２を基に、本発明
の実施例３について説明する。
【００５６】
　カメラ本体の電源ＯＮとともにプログラムがスタートする。図１２において、ステップ
Ｓ１５０１では、カメラ本体にレンズが装着されているかどうかの判定を行う。カメラ本
体にレンズが装着されると、次のステップＳ１０５２にて、レンズマイコン１０３１から
カメラマイコン１００４へ、通信により、焦点距離情報、フォーカス敏感度情報、開放Ｆ
値情報等を送出する。そして、次のステップＳ１５０３にて、カメラ本体のシャッター半
押しの状態(スイッチＳ１のＯＮ，ＯＦＦ状態)を検出し、スイッチＳ１がＯＦＦであれば
ステップＳ１５０１へ戻り、同様の動作を繰り返す。
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【００５７】
　一方、スイッチＳ１がＯＮであればステップＳ１５０４へ進み、防振制御を開始する。
ここで、角速度センサ等、図１１の１００１～１００３の回路部分に電源が供給される。
次にステップＳ１５０５では、レンズマイコン１０３１からフォーカスレンズ位置を取り
込み、続くステップＳ１５０６にて、防振駆動量を算出し、レンズマイコン１０３１へ駆
動命令を送信する。ここでの防振駆動量算出は、上記の実施例１及び実施例２における、
振れ信号の取り込みから駆動目標値設定、および本発明の特徴である、レンズ位置による
フィルタ特性設定の部分に相当する。
【００５８】
　その後はステップＳ１５０７へ進み、カメラ本体内にあるＡＦセンサ（不図示）からの
情報により測距（焦点検出）を行う。そして、次のステップＳ１５０８にて、合焦判定を
行い、非合焦の場合はステップＳ１５０９へ進み、前記ＡＦセンサの情報とフォーカス敏
感度情報等からフォーカスレンズの駆動量を計算し、続くステップＳ１５１０にて、レン
ズマイコン１０３１へフォーカスレンズの駆動命令を送信する。また、次のステップＳ１
５１１にて、シャッターが半押し状態（スイッチＳ１がＯＮ）のままかどうかの判定を行
い、ＯＦＦの場合ステップＳ１５０１へと戻る。
【００５９】
　また、スイッチＳ１がＯＮの場合は、ステップＳ１５０８にて合焦と判定するまでステ
ップＳ１５０５～Ｓ１５１１を繰り返す。その後、ステップＳ１５０８にて合焦と判定す
るとステップＳ１５１２へ進み、再度、防振駆動量算出と駆動命令の送信を行う。そして
、次のステップＳ１５１３にて、再度スイッチＳ１がＯＮかどうかのチェックを行い、ス
イッチＳ１がＯＮであればステップＳ１５１４へ進み、シャッターが全押しされる（スイ
ッチＳ２がＯＮ）までステップＳ１５１２～Ｓ１５１４を繰り返し、防振制御を常に行う
。
【００６０】
　その後、スイッチＳ２がＯＮになるとステップＳ１５１５へ進み、露光動作を行い、次
のステップＳ１５１６にて、角速度センサ１００１等への電源を切り、防振制御を終了す
る。また、この後、フィルムの給送等を行うことになる。
【００６１】
　上記実施例３においては、ステップＳ１５０６，Ｓ１５１２における防振駆動量算出処
理にて、焦点距離情報および被写体距離情報がレンズマイコン１０３１からの情報により
判っている為に、焦点距離が所定焦点距離より長く、被写体距離が所定被写体距離より遠
いという条件判定が可能であり、これを基にフィルタ特性の変更が可能である。
【００６２】
　そのため、例えば、カメラ本体に単焦点レンズが装着された場合、レンズの焦点距離が
１２００ｍｍだとすると、合焦時の被写体距離の情報に基づき所定被写体距離よりも遠い
場合は、防振制御用フィルタの特性を低域をカットする方向に変更（図１５から図６の特
性への変更等）し、流し撮り時の追従性を最適に設定することが可能となる。その結果、
防振による画の動きが撮影者にとって違和感のないものにすることができる。
【００６３】
　また、ズームレンズが装着された場合は、レンズ内にある、不図示のズームエンコーダ
によって検出される焦点距離情報がカメラマイコンに取り込まれるため、その焦点距離情
報と被写体距離に基づいて防振フィルタの特性設定が可能となり、この場合も、長焦点側
における違和感の無い撮影が可能となる。
【産業上の利用可能性】
【００６４】
　像振れを補正する機能を有する交換レンズや撮影装置は勿論、変倍機能と焦点調節機能
を有し、像の観察を行う光学装置への適用も可能である。
【図面の簡単な説明】
【００６５】



(12) JP 4478422 B2 2010.6.9

10

20

30

40

【図１】本発明の実施例１，２及び従来の撮影装置おいて実行される防振制御部を示すブ
ロック図である。
【図２】本発明の実施例１の撮影装置における電子的防振制御を示すフローチャートであ
る。
【図３】図２のステップＳ１１０３にて実行されるレンズ状態判定の動作を示すフローチ
ャートである。
【図４】本発明に係わるリアフォーカスズームレンズのカム軌跡を示す図である。
【図５】本発明の実施例１におけるＨＰＦカットオフ周波数変更の仕方を示す図である。
【図６】本発明の実施例１におけるＨＰＦカットオフ周波数の変化を示す図である。
【図７】本発明の実施例３の撮影装置において実行される防振制御部を示すブロック図で
ある。
【図８】本発明の実施例２の撮影装置における光学的防振制御を示すフローチャートであ
る。
【図９】本発明の実施例２の撮影装置における主要部分の動作を示すフローチャートであ
る。
【図１０】本発明の実施例２における積分器時定数変更の仕方を示す図である。
【図１１】本発明の実施例３に係わる撮影装置（一眼レフカメラ）の概略構成を示すブロ
ック図である。
【図１２】本発明の実施例３におけるカメラ制御マイコン内にて実行される主要部分の動
作を示すフローチャートである。
【図１３】本発明及び従来において電子的防振時の切り出し範囲を示す図である。
【図１４】本発明及び従来において光学的防振制御を行う構成要素の一つであるシフトレ
ンズを示す図である。
【図１５】本発明及び従来においてパンニング制御時のＨＰＦカットオフ周波数の変化を
示す図である。
【符号の説明】
【００６６】
　１０１　　　レンズユニット
　１０２　　　ＣＣＤ
　１０５　　　カメラ信号処理部
　１０７　　　メモリ制御回路
　１１１　　　角速度センサ
　１１７　　　ＨＰＦ
　１１９　　　カメラシステム制御マイコン
　１２０　　　補正系制御部
　１２１　　　レンズ系制御部
　９０７　　　焦点距離補正部
　９０８　　　補正系制御部
　９０９　　　カメラシステム制御マイコン
　９１０　　　積分器
　９１１　　　レンズ系制御部
　１００１　　角速度センサ
　１００４　　カメラ制御マイコン
　１００５　　防振信号処理部
　１０１１　　シフトレンズユニット
　１０３１　　レンズ制御マイコン
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