
JP 5621265 B2 2014.11.12

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、
　この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動
させる駆動手段と、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モード
を設定する設定手段と、
　前記設定手段により前記ソフトフォーカス処理モードが設定されている場合に、手ぶれ
補正処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する
補正制御手段と、
　を備えることを特徴とする手ぶれ補正装置。
【請求項２】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、
　この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動
させる駆動手段と、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定す
る特定手段と、
　前記駆動手段により前記補正用可動部を駆動可能範囲の中央に移動させる位置決め動作
を制御するとともに、前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記位置
決め動作の強度を強くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する
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補正制御手段と、
　を備えることを特徴とする手ぶれ補正装置。
【請求項３】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、
　この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動
させる駆動手段と、
　前記補正用可動部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の移動
量よりも小さくなるように、前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する補正
制御手段と、
　を備えることを特徴とする手ぶれ補正装置。
【請求項４】
　前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定す
る特定手段を更に備え、
　前記補正制御手段は更に、前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど手ぶ
れ補正処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御す
ることを特徴とする請求項１または３に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項５】
　前記補正制御手段は、
　前記検出手段により検出される手ぶれ量に対して前記駆動手段により駆動させる前記補
正用可動部の移動量及び移動速度のうち、少なくとも一方を指定する指定手段を備え、
　前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記指定手段により指定され
る前記補正用可動部の移動量及び移動速度のうち、少なくとも一方を小さくするように制
御することを特徴とする請求項４に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項６】
　前記補正制御手段は、前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど手ぶれ補
正処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動状態を複数段
階で制御することを特徴とする請求項４または５に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項７】
　前記補正制御手段は、前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記補
正用可動部の移動速度を小さくするように前記補正用可動部の駆動状態を複数段階で制御
することを特徴とする請求項６に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項８】
　前記補正制御手段は、
　前記駆動手段による前記補正用可動部の最大移動量、所定時間内の平均移動量、最大移
動速度及び所定時間内の平均移動速度のうち、少なくとも何れか一の制限値を変更するこ
とを特徴とする請求項５に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項９】
　撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量は、前記撮像手段による被写体の撮像の
際に当該被写体に含まれる主要被写体を基準として実際に測定されるボケ量、前記主要被
写体を基準として予測されるボケ量、ユーザ操作に基づいて指定されたボケ量、鑑賞時に
許容可能なボケ量のうち、少なくとも何れか一を含むことを特徴とする請求項１～８の何
れか一項に記載の手ぶれ補正装置。
【請求項１０】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段
により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段
と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮像処理方法であって、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モード
を設定する設定処理と、
　前記設定処理により前記ソフトフォーカス処理モードが設定されている場合に、手ぶれ
補正処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する
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補正制御処理と、
　を実行することを特徴とする撮像処理方法。
【請求項１１】
　手ぶれ補正装置のコンピュータを、
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、
　この検出制御手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次
駆動させる駆動制御手段、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モード
を設定する設定手段、
　前記設定手段により前記ソフトフォーカス処理モードが設定されている場合に、手ぶれ
補正処理の強度を弱くするように前記駆動制御手段による前記補正用可動部の駆動を制御
する補正制御手段、
　として機能させることを特徴とするプログラム。
【請求項１２】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段
により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段
と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮像処理方法であって、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定す
る特定処理と、
　前記駆動手段により前記補正用可動部を駆動可能範囲の中央に移動させる位置決め動作
を制御するとともに、前記特定処理により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記位置
決め動作の強度を強くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する
補正制御処理と、
　を実行することを特徴とする撮像処理方法。
【請求項１３】
　手ぶれ補正装置のコンピュータを、
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、
　この検出制御手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次
駆動させる駆動制御手段、
　前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定す
る特定手段、
　前記駆動制御手段により前記補正用可動部を駆動可能範囲の中央に移動させる位置決め
動作を制御するとともに、前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記
位置決め動作の強度を強くするように前記駆動制御手段による前記補正用可動部の駆動を
制御する補正制御手段、
　として機能させることを特徴とするプログラム。
【請求項１４】
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段
により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段
と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮像処理方法であって、
　前記補正用可動部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の移動
量よりも小さくなるように、前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する補正
制御処理、
　を実行することを特徴とする撮像処理方法。
【請求項１５】
　手ぶれ補正装置のコンピュータを、
　撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、
　この検出制御手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次
駆動させる駆動制御手段、
　前記補正用可動部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の移動
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量よりも小さくなるように、前記駆動制御手段による前記補正用可動部の駆動を制御する
補正制御手段、
　として機能させることを特徴とするプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、被写体の撮像の際に手ぶれ補正を行う手ぶれ補正装置、撮像処理方法及びプ
ログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、手ぶれ補正機構を具備する撮像装置が知られており、撮影者の選択により手ぶれ
補正機構を手ぶれ補正に利用するか、或いは、ソフトフォーカス効果を得るために利用す
るかを選択可能に構成されたものがある（例えば、特許文献１参照）。
　また、手ぶれ補正が不要である場合には、手ぶれ補正機構を利用してソフトフォーカス
効果を得ることができるように構成された撮像装置も知られている（例えば、特許文献２
参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００２－２１８３１２号公報
【特許文献２】特開平５－２４１０６４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、手ぶれ成分を吸収するための撮像素子やレンズの最大駆動可能範囲は、装置
の機構的に制限されている。つまり、最大駆動可能範囲は、平均的な手ぶれ周波数の振幅
よりも広く設定されているが、大きな手ぶれが生じた場合には、当該最大駆動可能範囲を
超えてしまい、十分な手ぶれ補正効果が得られなくなる。この場合、撮像素子やレンズの
移動によっても吸収しきれなかった手ぶれ成分は、静止画像であれば撮像画像のボケ、具
体的には、方向性のあるボケ（ブレ）として現れる。
　一方、上記のような撮像画像のボケ以外にも、フォーカスの精度が悪いことに起因する
ボケや、撮影者が意図的に設定するボケや、意図的ではないが鑑賞者が許容可能なボケな
どがある。さらに、逆光によりフレアが生じた画像や、暗い環境などで撮像画像のエッジ
がシャープになりにくい状況で撮影された画像でも同様の画質となる。
【０００５】
　しかしながら、上記のような手ぶれ以外に起因して生じるボケが大きい場合、手ぶれ補
正の精度を上げることにあまり意味がない。また、この場合に、検出される手ぶれに追従
させるために高速で撮像素子やレンズを駆動すると、消費電力や駆動音が増大するといっ
た問題も生じてしまう。
【０００６】
　そこで、本願発明の課題は、撮像画像に手ぶれ以外に起因してボケが生じる場合に、手
ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることができる手ぶれ補正装置、撮像処理方法及び
プログラムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上記課題を解決するため、本発明による手ぶれ補正装置は、撮像手段による被写体の撮
像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ
量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、前記撮像手段により撮像
される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モードを設定する設定手段と、前
記設定手段により前記ソフトフォーカス処理モードが設定されている場合に、手ぶれ補正
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処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する補正
制御手段と、を備えることを特徴とする。
【０００８】
　また、本発明の他の態様による手ぶれ補正装置は、撮像手段による被写体の撮像の際の
手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正
するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、前記撮像手段により撮像される撮
像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定する特定手段と、前記駆動手段により
前記補正用可動部を駆動可能範囲の中央に移動させる位置決め動作を制御するとともに、
前記特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど、前記位置決め動作の強度を強く
するように前記駆動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する補正制御手段と、を備
えることを特徴とする。
【０００９】
　また、本発明の他の態様による手ぶれ補正装置は、撮像手段による被写体の撮像の際の
手ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正
するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、前記補正用可動部の新たな所定の
単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の移動量よりも小さくなるように、前記駆
動手段による前記補正用可動部の駆動を制御する補正制御手段と、を備えることを特徴と
する。
【００１０】
　また、本発明による撮像処理方法は、撮像手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐
次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補
正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮像処理方法
であって、前記撮像手段により撮像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処
理モードを設定する設定処理と、前記設定処理により前記ソフトフォーカス処理モードが
設定されている場合に、手ぶれ補正処理の強度を弱くするように前記駆動手段による前記
補正用可動部の駆動を制御する補正制御処理と、を実行することを特徴とする。
【００１１】
　また、本発明の他の態様による撮像処理方法は、撮像手段による被写体の撮像の際の手
ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正す
るように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮
像処理方法であって、前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生
じるボケ量を特定する特定処理と、前記駆動手段により前記補正用可動部を駆動可能範囲
の中央に移動させる位置決め動作を制御するとともに、前記特定処理により特定されるボ
ケ量が大きくなるほど、前記位置決め動作の強度を強くするように前記駆動手段による前
記補正用可動部の駆動を制御する補正制御処理と、を実行することを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明の他の態様による撮像処理方法は、撮像手段による被写体の撮像の際の手
ぶれ量を逐次検出する検出手段と、この検出手段により逐次検出される手ぶれ量を補正す
るように補正用可動部を逐次駆動させる駆動手段と、を備える手ぶれ補正装置を用いた撮
像処理方法であって、前記補正用可動部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定
の単位期間内の移動量よりも小さくなるように、前記駆動手段による前記補正用可動部の
駆動を制御する補正制御処理、を実行することを特徴とする。
【００１３】
　また、本発明によるプログラムは、手ぶれ補正装置のコンピュータを、撮像手段による
被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、この検出制御手段により逐次
検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動制御手段、前記
撮像手段により撮像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モードを設定
する設定手段、前記設定手段により前記ソフトフォーカス処理モードが設定されている場
合に、手ぶれ補正処理の強度を弱くするように前記駆動制御手段による前記補正用可動部
の駆動を制御する補正制御手段、として機能させることを特徴とする。
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【００１４】
　また、本発明の他の態様によるプログラムは、手ぶれ補正装置のコンピュータを、撮像
手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、この検出制御手段
により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動制御
手段、前記撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特
定する特定手段、前記駆動制御手段により前記補正用可動部を駆動可能範囲の中央に移動
させる位置決め動作を制御するとともに、前記特定手段により特定されるボケ量が大きく
なるほど、前記位置決め動作の強度を強くするように前記駆動制御手段による前記補正用
可動部の駆動を制御する補正制御手段、として機能させることを特徴とする。
【００１５】
　また、本発明の他の態様によるプログラムは、手ぶれ補正装置のコンピュータを、撮像
手段による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段、この検出制御手段
により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動制御
手段、前記補正用可動部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の
移動量よりも小さくなるように、前記駆動制御手段による前記補正用可動部の駆動を制御
する補正制御手段、として機能させることを特徴とする。
【発明の効果】
【００１６】
　本発明によれば、撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケを考慮して手ぶれ補正可
能範囲を相対的に拡大させることができる。
【図面の簡単な説明】
【００１７】
【図１】本発明を適用した一実施形態の撮像装置の概略構成を示すブロック図である。
【図２】図１の撮像装置による撮像動作処理に係る動作の一例を示すフローチャートであ
る。
【図３】図２の撮像動作処理における手ぶれ補正処理に係る動作の一例を示すフローチャ
ートである。
【図４】図３の手ぶれ補正処理中の動作を説明するための模式図である。
【図５】手ぶれ補正処理の変形例に係る動作の一例を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１８】
　以下に、本発明について、図面を用いて具体的な態様を説明する。ただし、発明の範囲
は、図示例に限定されない。
　図１は、本発明を適用した一実施形態の撮像装置１００の概略構成を示すブロック図で
ある。
【００１９】
　本実施形態の撮像装置１００は、被写体の撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ
量を特定し、当該ボケ量が大きくなるほど手ぶれ補正処理の強度を弱くするようにステー
ジ駆動部６ａによるステージ部の駆動を制御する。
　具体的には、図１に示すように、撮像装置１００は、レンズ部１と、電子撮像部２と、
ＣＤＳ／ＡＤＣ部３と、手ぶれ量検出部４と、ボケ量特定部５と、手ぶれ補正部６と、画
像処理部７と、メモリ８と、表示制御部９と、表示部１０と、画像記録部１１と、操作入
力部１２と、中央制御部１３とを備えている。
【００２０】
　レンズ部１は、例えば、図示は省略するが、ズームレンズ群、フォーカスレンズ群を含
み、レンズ駆動機構（例えば、モータ等）により光軸方向の位置が調整可能となっている
。
【００２１】
　電子撮像部２は、例えば、ＣＣＤ（Charge Coupled Device）やＣＭＯＳ（Complementa
ry Metal-oxide Semiconductor）等のイメージセンサ等から構成され、レンズ部１の各種
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レンズや絞り（図示略）を通過した光学像を当該電子撮像部２により二次元の画像信号（
ＲＧＢ画像データ）に変換して、ＣＤＳ／ＡＤＣ部３に出力する。
　なお、図示は省略するが、電子撮像部２は、手ぶれ補正部６のステージ駆動部６ａ（後
述）によりＸＹ方向（例えば、左右方向や上下方向等）に駆動されるステージ部に搭載さ
れている。
　ここで、レンズ部１及び電子撮像部２は、被写体を撮像する撮像手段を構成している。
【００２２】
　ＣＤＳ／ＡＤＣ部３は、電子撮像部２から出力された被写体の光学像に応じたＲＧＢ色
成分よりなる画像信号が入力され、必要に応じて、ＹＵＶ色空間に対応する画像データ（
ＹＵＶ画像データ）やＨＳＶ色空間に対応する画像データ（ＨＳＶ画像データ）に変換し
て中央制御部１３に出力する。
【００２３】
　手ぶれ量検出部４は、例えば、角速度センサ等により構成され、レンズ部１及び電子撮
像部２による被写体の撮像の際の手ぶれ量を検出する。具体的には、手ぶれ量検出部４は
、手ぶれ量を所定間隔で逐次検出し、検出された手ぶれ量に係る手ぶれ量データを手ぶれ
補正部６に出力する。
　ここで、手ぶれ量検出部４は、レンズ部１及び電子撮像部２による被写体の撮像の際の
手ぶれ量を逐次検出する検出手段を構成している。
【００２４】
　ボケ量特定部５は、レンズ部１及び電子撮像部２により撮像される撮像画像に手ぶれ以
外に起因して生じるボケ量を特定する。
　ここで、撮像画像に生じるボケは、手ぶれに起因して生じるものと手ぶれ以外に起因し
て生じるものとに大別される。手ぶれが生じた場合、手ぶれ補正部６は、電子撮像部２を
搭載するステージ部を所定方向（例えば、左右方向や上下方向等）に移動させて手ぶれを
補正するようになっている。しかしながら、手ぶれがステージ部の最大駆動可能範囲より
も大きくなると、手ぶれ補正部６は、ステージ部の移動によっても手ぶれ成分を補正しき
れなくなり、この結果、撮像画像には方向性のあるボケ（ブレ）が生じてしまう（図４（
ａ）参照）。例えば、図４（ａ）にあっては、ステージ部の駆動位置を示す太い（濃い）
実線が左右方向と略平行に延在している領域では、手ぶれ量（破線）がステージ部の最大
駆動可能範囲よりも大きくなって手ぶれ成分を補正しきれなくなり、撮像画像には当該手
ぶれに起因してボケが生じてしまう。
　そこで、ボケ量特定部５は、撮像画像に生じる方向性のあるボケ以外のボケ量を、手ぶ
れ以外に起因して生じるボケ量として特定する。
【００２５】
　具体的には、ボケ量特定部５は、例えば、被写体のライブビュー撮像の際に、レンズ部
１のフォーカスレンズ（図示略）の合焦位置に係る情報やライブビュー画像の高周波成分
に係る情報等に基づいて、当該被写体に含まれる主要被写体を基準としてボケ量を実際に
測定することで特定しても良い。また、ボケ量特定部５は、例えば、フォーカスレンズの
合焦位置に係る情報や撮像距離情報等に基づいて、撮像画像に主要被写体を基準として生
じるであろうと予測されるボケ量を演算して特定しても良い。ここで、主要被写体として
は、例えば、画角内の略中央部に存する人や物、顔検出処理により検出された顔の人、特
徴検出処理にて検出された物体や動物や植物等が挙げられる。なお、顔検出処理や特徴検
出処理は、公知の技術であるので、ここでは詳細な説明を省略する。
　また、ボケ量特定部５は、例えば、ユーザによる所定操作に従って、撮像モードとして
ソフトフォーカス処理モードが設定されている場合には、当該ソフトフォーカス処理の設
定内容（例えば、平滑化の強度）に基づいて、撮像画像に生じるボケ量を演算により特定
しても良い。
　また、ボケ量特定部５は、例えば、設定済みの撮像シーンモードや特定された被写体の
種類等に基づいて、鑑賞時に許容可能であろうと予測されるボケ量を演算して特定しても
良い。
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　ここで、ボケ量特定部５は、レンズ部１及び電子撮像部２により撮像される撮像画像に
手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を特定する特定手段を構成している。
【００２６】
　手ぶれ補正部６は、被写体の撮像の際の手ぶれを補正するものであり、具体的には、ス
テージ駆動部６ａと、補正制御部６ｂとを備えている。
【００２７】
　ステージ駆動部６ａは、補正制御部６ｂの制御下にて、電子撮像部２を搭載するステー
ジ部をＸＹ方向に移動させるものである。即ち、ステージ駆動部６ａは、駆動手段として
、手ぶれ量検出部４により逐次検出される手ぶれ量を補正するようにステージ部（補正用
可動部）を逐次駆動させる。
【００２８】
　補正制御部６ｂは、手ぶれ量検出部４により検出された手ぶれ量に応じて手ぶれ補正量
を決定し、当該手ぶれ補正量に基づいてステージ駆動部６ａの駆動を制御する。即ち、補
正制御部６ｂは、手ぶれ量検出部４から出力された手ぶれ量データが入力されると、当該
手ぶれ量に応じて手ぶれ補正量（例えば、ステージ駆動部６ａの駆動に必要な電流値や通
電時間等）を算出し、算出された手ぶれ補正量に基づいてステージ駆動部６ａの駆動に係
る制御信号を決定する。そして、補正制御部６ｂは、決定された制御信号に従ってステー
ジ駆動部６ａの駆動を制御してステージ部をＸＹ方向に移動させる。
【００２９】
　また、補正制御部６ｂは、ボケ量特定部５により特定されるボケ量、即ち、手ぶれ以外
に起因するボケ量が大きくなるほど手ぶれ補正処理の強度を弱くするように、ステージ駆
動部６ａによるステージ部の駆動を制御する。
　具体的には、補正制御部６ｂは、手ぶれ量に対してステージ駆動部６ａにより駆動させ
るステージ部の移動量等の動作内容を指定する内容指定部６ｃを具備しており、当該内容
指定部６ｃは、手ぶれ量検出部４により検出される手ぶれ量をステージ部の移動量（移動
距離）に換算する。このとき、補正制御部６ｂは、換算されたステージ部の移動量が当該
ステージ部の手ぶれ以外に起因するボケ量に対応した許容移動量（移動距離）よりも大き
いか否かを判定し、換算されたステージ部の移動量が許容移動量よりも大きいと判定する
と、ステージ部の移動量が許容移動量よりも小さくなるように内容指定部６ｃに変更指定
させる（図４（ｂ）参照）。
　より具体的には、内容指定部６ｃは、ボケ量特定部５によって手ぶれ以外に起因するボ
ケ量が特定される毎に、当該ボケ量を基準としてステージ駆動部６ａによるステージ部の
許容移動量を算出する。そして、補正制御部６ｂは、内容指定部６ｃにより算出されたス
テージ部の許容移動量よりも今回の手ぶれ補正タイミングにおけるステージ部の移動量が
大きいと判定される毎に、当該ステージ部の移動量が許容移動量よりも小さくなるように
内容指定部６ｃに変更指定させる。このようにして、補正制御部は、手ぶれ以外に起因す
るボケ量が大きくなるほどステージ部の移動量を小さくするように内容指定部６ｃに変更
指定させる。
【００３０】
　また、補正制御部６ｂは、撮像モードとしてソフトフォーカス処理モードが設定されて
いる場合に、手ぶれ補正処理の強度を弱くするように制御する。この場合も、補正制御部
６ｂは、上記と同様の処理を行い、ソフトフォーカス処理の強度に基づいて当該処理強度
が大きくなるほどステージ部（補正用可動部）の移動量を小さくするように内容指定部６
ｃにより指定させる。
【００３１】
　このように、補正制御部６ｂは、ボケ量特定部５により特定されるボケ量が大きくなる
ほど手ぶれ補正処理の強度を弱くするようにステージ駆動部６ａによるステージ部の駆動
を制御する補正制御手段を構成している。
【００３２】
　画像処理部７は、ＣＤＳ／ＡＤＣ部３から出力された画像データの記録時に、中央制御
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部１３から出力された画像データを受け取って、当該画像データに対して各種の画像処理
や圧縮等を施してファイル化する。そして、画像処理部７は、ファイル化された画像デー
タを画像記録部１１に転送する。
【００３３】
　また、画像処理部７は、撮像画像を意図的にぼかしたソフトフォーカス画像を生成する
ソフトフォーカス処理部７ａを具備している。
　ソフトフォーカス処理部７ａは、例えば、入力された撮像画像の各画素について、所定
サイズの平均化フィルタを用いて平滑化するソフトフォーカス処理を施す。ここで、ソフ
トフォーカス処理の処理強度は、使用される平均化フィルタのサイズに応じて変更可能と
なっている。
　これにより、ソフトフォーカス処理部７ａは、撮像画像に対してソフトフォーカス処理
を施すことにより、当該画像全体の濃淡変化が滑らかにされた柔らかい描写のソフトフォ
ーカス画像を生成する。
　なお、ソフトフォーカス処理に係る画像の平滑化は、公知の技術であるので、ここでは
詳細な説明を省略する。
【００３４】
　メモリ８は、例えば、ＤＲＡＭ等により構成され、画像処理部７や中央制御部１３等に
よって処理されるデータ等を一時的に記憶する。
【００３５】
　表示制御部９は、メモリ８に一時的に記憶されている表示用の画像データを読み出して
表示部１０に表示させる制御を行う。
　具体的には、表示制御部９は、ＶＲＡＭ、ＶＲＡＭコントローラ、デジタルビデオエン
コーダなどを備えている（何れも図示略）。そして、デジタルビデオエンコーダは、中央
制御部１３の制御下にてメモリ８から読み出されてＶＲＡＭに記録されている輝度信号Ｙ
及び色差信号Ｃｂ，Ｃｒを、ＶＲＡＭコントローラを介してＶＲＡＭから定期的に読み出
して、これらのデータを元にビデオ信号を発生して表示部１０に出力する。
【００３６】
　表示部１０は、例えば、液晶表示装置であり、表示制御部９からのビデオ信号に基づい
て電子撮像部２により撮像された画像などを表示画面に表示する。具体的には、表示部１
０は、静止画撮像モードや動画撮像モードにて、電子撮像部２による被写体の撮像により
生成された複数の画像フレームを所定のフレームレートで逐次更新しながらライブビュー
画像を表示する。
【００３７】
　画像記録部１１は、例えば、不揮発性メモリ等により構成され、画像処理部７の符号化
部（図示略）により所定の圧縮形式で符号化された記録用の静止画像データや複数の画像
フレームからなる動画像データを記録する。
【００３８】
　操作入力部１２は、当該撮像装置１００の所定操作を行うためのものである。具体的に
は、操作入力部１２は、被写体の撮像指示に係るシャッタボタン、撮像モードや機能等の
選択指示に係る選択決定用ボタン、ズーム量の調整指示に係るズームボタン等を備え（何
れも図示略）、これらのボタンの操作に応じて所定の操作信号を中央制御部１３に出力す
る。
【００３９】
　また、操作入力部１２の選択決定用ボタンは、ユーザによる所定操作に基づいて、複数
の撮像モードの中で撮像画像を意図的にぼかして柔らかい描写とするソフトフォーカス処
理モードの設定指示を中央制御部１３に出力する。中央制御部１３は、入力された設定指
示に基づいて、撮像モードをソフトフォーカス処理モードに設定する。
　ここで、操作入力部１２及び中央制御部１３は、レンズ部１及び電子撮像部２により撮
像される撮像画像を意図的にぼかすソフトフォーカス処理モードを設定する設定手段を構
成している。
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【００４０】
　中央制御部１３は、撮像装置１００の各部を制御するものである。具体的には、中央制
御部１３は、ＣＰＵ、ＲＡＭ、ＲＯＭ（何れも図示略）を備え、撮像装置１００用の各種
処理プログラム（図示略）に従って各種の制御動作を行う。
【００４１】
　次に、撮像装置１００により被写体を撮像する場合に実行される撮像動作処理について
、図２～図４を参照して説明する。
　図２は、撮像動作処理に係る動作の一例を示すフローチャートである。
【００４２】
　撮像動作処理は、ユーザによる操作入力部１２の所定操作に基づいて、表示部１０に表
示されたメニュー画面内の複数のモードの中から、例えば、静止画撮像モードや動画像撮
像モード等の撮像モードが選択指定されて、当該撮像モードにて被写体の撮像を所定条件
で行う撮像動作中に実行される処理である。
【００４３】
　図２に示すように、先ず、中央制御部１３は、ユーザによる操作入力部１２の所定操作
に基づいて当該撮像装置１００の各種設定の内容や、撮像装置１００の被写体に対する撮
像距離や撮像角度の変更によって電子撮像部２により撮像される被写体の状態が変化した
か否かを判定する（ステップＳ１）。
　ここで、撮像装置１００の各種設定の内容や被写体の状態が変化したと判定されると（
ステップＳ１；ＹＥＳ）、ボケ量特定部５は、撮像画像に生じる方向性のあるボケ以外の
ボケ量を手ぶれ以外に起因して生じるボケ量として特定する（ステップＳ２）。
　具体的には、ボケ量特定部５は、例えば、被写体のライブビュー撮像の際に、レンズ部
１のフォーカスレンズ（図示略）の合焦位置に係る情報やライブビュー画像の高周波成分
に係る情報に基づいて、当該被写体に含まれる主要被写体を基準としてボケ量を実際に測
定したり、撮像モードとしてソフトフォーカス処理モードが設定されている場合に、当該
ソフトフォーカス処理の設定内容（例えば、平滑化の強度）に基づいて、撮像画像に生じ
るボケ量を演算により特定する。
【００４４】
　次に、手ぶれ補正部６の内容指定部６ｃは、ボケ量特定部５により特定された手ぶれ以
外に起因するボケ量を基準として、ステージ駆動部６ａによるステージ部の単位時間あた
りの許容移動量（移動速度）を算出する（ステップＳ３）。続けて、補正制御部６ｂは、
内容指定部６ｃにより新たに算出されたステージ部の単位時間あたりの許容移動量（移動
速度）を手ぶれ補正条件として設定する（ステップＳ４）。
【００４５】
　そして、手ぶれ補正部６は、手ぶれ量検出部４により手ぶれが検出されたか否かに応じ
て、手ぶれ補正処理の実行タイミングであるか否かを判定する（ステップＳ５）。また、
ステップＳ１にて、撮像装置１００の各種設定の内容や被写体の状態が変化していないと
判定された場合にも（ステップＳ１；ＮＯ）、処理をステップＳ５に進め、手ぶれ補正部
６は、同様に、手ぶれ補正処理の実行タイミングであるか否かを判定する（ステップＳ５
）。
　ここで、手ぶれ補正処理の実行タイミングでないと判定されると（ステップＳ５；ＮＯ
）、中央制御部１３は、当該撮像モードにおける被写体の撮像が終了したか否かを判定す
る（ステップＳ６）。具体的には、中央制御部１３は、例えば、ユーザによる所定操作に
基づいて撮像終了指示が入力されたか否か、メモリ８の一時記憶容量がなくなったか否か
等に応じて、被写体の撮像が終了したか否かを判定する。
【００４６】
　一方、ステップＳ５にて、手ぶれ補正処理の実行タイミングであると判定されると（ス
テップＳ５；ＹＥＳ）、手ぶれ補正部６は、手ぶれ量検出部４により検出された手ぶれを
補正する手ぶれ補正処理を行う（ステップＳ７；図３参照）。
【００４７】
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　以下に、手ぶれ補正処理について図３を参照して詳細に説明する。
　ここで、図３は、手ぶれ補正処理に係る動作の一例を示すフローチャートである。
【００４８】
　図３に示すように、手ぶれ補正処理では、先ず、手ぶれ量検出部４によって、前回の手
ぶれ量の検出タイミング後に新たに手ぶれが発生して、当該新たな手ぶれの量及び方向が
検出されると（ステップＳ２１）、内容指定部６ｃは、手ぶれ量検出部４により検出され
た手ぶれ量を今回のステージ部の移動量（移動距離）に換算する（ステップＳ２２）。
【００４９】
　次に、補正制御部６ｂは、換算されたステージ部の移動量（移動距離）が当該ステージ
部の手ぶれ以外に起因するボケ量に対応した許容移動量（移動距離）よりも大きいか否か
を判定する（ステップＳ２３）。
　なお、ステップＳ１にて、撮像装置１００の各種設定の内容や被写体の状態が変化して
いないと判定された後（ステップＳ１；ＮＯ）、ステップＳ２～Ｓ４の処理を経ずにステ
ップＳ５にて、手ぶれ補正処理の実行タイミングであると判定（ステップＳ５；ＹＥＳ）
されることで実行される手ぶれ補正処理（ステップＳ７）にあっては、補正制御部６ｂは
、例えば、前回の手ぶれ補正条件の設定タイミング（ステップＳ４）で設定されたステー
ジ部の単位時間あたりの許容移動量（移動速度）に対応する、当該ステージ部の手ぶれ以
外に起因するボケ量に対応した許容移動量（移動距離）や、デフォルトとして設定されて
いるステージ部の許容移動量（移動距離）を用いて、上記のステップＳ２３の判定を行っ
ても良い。
【００５０】
　そして、ステップＳ２３にて、ステージ部の移動量が許容移動量よりも大きくないと判
定されると（ステップＳ２３；ＮＯ）、補正制御部６ｂは、換算された今回の手ぶれ補正
タイミングにおけるステージ部の移動量及び手ぶれ量検出部４により検出済みの移動方向
に基づいて、ステージ駆動部６ａの駆動に係る制御信号を決定し、当該制御信号に従って
ステージ駆動部６ａの駆動を制御してステージ部を所定方向に移動させる（ステップＳ２
４）。
【００５１】
　一方、ステップＳ２３にて、ステージ部の移動量が許容移動量よりも大きいと判定され
ると（ステップＳ２３；ＹＥＳ）、補正制御部６ｂは、今回の手ぶれ補正タイミングにお
けるステージ部の移動量が許容移動量よりも小さくなるように内容指定部６ｃに変更指定
させる（ステップＳ２５；図４（ｂ）参照）。例えば、図４（ｂ）にあっては、手ぶれ量
（破線）に対してステージ駆動部６ａによるステージ部（太い実線）の移動量が小さくな
っている。かかる場合には、手ぶれ補正がなされていない非補正量が生じるが、当該非補
正量は、被写体の撮像画像に手ぶれ以外に起因してボケが生じる場合における、手ぶれが
生じても手ぶれ補正を行う必要のない範囲を模式的に表している。これにより、通常撮像
よりも許容可能な手ぶれ量を大きくすることができ、手ぶれ補正処理の強度を弱くしても
手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることができることとなって、撮像画像に対して
当該手ぶれの影響を軽減することができる。
【００５２】
　その後、処理をステップＳ２４に移行して、補正制御部６ｂは、上記と略同様に、指定
されたステージ部の移動量及び手ぶれ量検出部４により検出済みの移動方向に基づいて、
ステージ駆動部６ａの駆動に係る制御信号を決定し、当該制御信号に従ってステージ駆動
部６ａの駆動を制御してステージ部を所定方向に移動させる（ステップＳ２４）。つまり
、ボケ量特定部５により特定される手ぶれ以外に起因するボケ量、即ち、許容可能なぶれ
量を考慮して、手ぶれ補正部６は、当該ボケ量が大きくなるほど手ぶれ量に対するステー
ジ部の移動量をより小さくした手ぶれ補正処理を行う。
【００５３】
　手ぶれ補正処理が終了すると、図２に示すように、ステップＳ６に移行して、中央制御
部１３は、当該撮像モードにおける被写体の撮像が終了したか否かを判定する（ステップ
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Ｓ６）。
　ここで、被写体の撮像が終了していないと判定されると（ステップＳ６；ＮＯ）、中央
制御部１３は、処理をステップＳ１に移行して、それ以降の処理を行う。
　そして、ステップＳ６にて、被写体の撮像が終了したと判定されると（ステップＳ６；
ＹＥＳ）、中央制御部１３は、撮像動作処理を終了する。
【００５４】
　以上のように、本実施形態の撮像装置１００によれば、被写体の撮像画像に手ぶれ以外
に起因して生じるボケ量を特定し、当該ボケ量が大きくなるほど手ぶれ補正処理の強度を
弱くするようにステージ駆動部６ａによるステージ部の駆動を制御するので、撮像画像に
手ぶれ以外に起因して生じるボケの大きさを考慮して手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大
させることができる。具体的には、撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量が大き
くなるほど、ステージ駆動部６ａによるステージ部の移動量（移動距離）を小さくするこ
とで手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることができる。
　即ち、例えば、ソフトフォーカス処理モードが設定されていた場合のように、被写体の
撮像画像に手ぶれ以外に起因してボケが生じる場合には、手ぶれが生じても手ぶれ補正を
行う必要のない範囲があることから、通常撮像よりも許容可能な手ぶれ量を大きくして、
ピントが合う領域を拡大させることができる。これにより、手ぶれ補正処理の強度を弱く
しても当該手ぶれの影響の少ない撮像画像を得ることができる。
　従って、被写体の撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を基準として手ぶれ補
正処理の強度を可変させることで、当該手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることが
できる。
　さらに、電子撮像部２を搭載するステージ部を手ぶれに追従させるために高速で駆動さ
せる必要がなくなって、当該駆動により消費される電力や発生する駆動音の増大を回避す
ることができる。
【００５５】
　また、撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケの大きさを考慮して手ぶれ補正可能
範囲を相対的に拡大させるので、露光時間の比較的長い（シャッター速度の遅い）撮像動
作にて、手ぶれ補正処理の強度を弱くしても当該手ぶれの影響の少ない撮像画像を得るこ
とができるだけでなく、露光時間の比較的短い（シャッター速度の速い）撮像動作にて、
如何なるタイミングで撮像しても手ぶれ量がステージ部の駆動可能範囲を超えてしまう確
率を低減させることができる（図４（ｂ）参照）。これにより、本実施形態の手ぶれ補正
処理を動画像の各画像フレームの撮像に適用しても、上記と同様の効果を得ることができ
る。
【００５６】
　なお、本発明は、上記実施形態に限定されることなく、本発明の趣旨を逸脱しない範囲
において、種々の改良並びに設計の変更を行っても良い。
　例えば、上記実施形態にあっては、手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を考慮した手ぶ
れ補正処理の強度の調整を、手ぶれ量検出部４が手ぶれを検出する毎に行うようにしたが
、これに限られるものではなく、所定の単位期間毎に行うようにしても良い（図５参照）
。
【００５７】
　即ち、補正制御部６ｂの内容指定部６ｃは、今回の手ぶれの検出タイミングにて手ぶれ
量検出部４により検出された手ぶれ量を今回のステージ部の移動量（移動距離）に換算し
、仮に、今回のステージ部の移動量で所定の単位期間当該ステージ部を移動させた場合の
ステージ部の総移動量（移動距離）を算出する。
　そして、補正制御部６ｂは、所定の単位期間内のステージ部の総移動量が、既に設定済
みの当該ステージ部の手ぶれ以外に起因するボケ量に対応した所定の単位期間内の総許容
移動量（移動距離）よりも大きいか否かを判定し、所定の単位期間内のステージ部の総移
動量が総許容移動量よりも大きいと判定すると、所定の単位期間内のステージ部の総移動
量が総許容移動量よりも小さくなるように、今回の手ぶれ補正タイミングにおけるステー
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ジ部の移動量を内容指定部６ｃに変更指定させる。
【００５８】
　以下に、手ぶれ補正処理の変形例について図５を参照して説明する。
　図５に示すように、この手ぶれ補正処理では、上記実施形態と同様に、先ず、手ぶれ量
検出部４によって、前回の手ぶれ量の検出タイミング後に新たに手ぶれが発生して、当該
新たな手ぶれの量及び方向が検出されると（ステップＳ２１）、内容指定部６ｃは、手ぶ
れ量検出部４により検出された手ぶれ量を今回のステージ部の移動量（移動距離）に換算
する（ステップＳ２２）。
【００５９】
　次に、内容指定部６ｃは、仮に、今回のステージ部の移動量で所定の単位期間当該ステ
ージ部を移動させた場合のステージ部の総移動量（移動距離）を算出し、補正制御部６ｂ
は、所定の単位期間内のステージ部の総移動量が、既に設定済みの当該ステージ部の手ぶ
れ以外に起因するボケ量に対応した所定の単位期間内の総許容移動量（移動距離）よりも
大きいか否かを判定する（ステップＳ３３）。
　ここで、所定の単位期間内のステージ部の総移動量が総許容移動量よりも大きくないと
判定されると（ステップＳ３３；ＮＯ）、補正制御部６ｂは、換算された今回の手ぶれ補
正タイミングにおけるステージ部の移動量及び手ぶれ量検出部４により検出済みの移動方
向に基づいて、ステージ駆動部６ａの駆動に係る制御信号を決定し、当該制御信号に従っ
てステージ駆動部６ａの駆動を制御してステージ部を所定方向に移動させる（ステップＳ
３４）。
【００６０】
　一方、ステップＳ３３にて、所定の単位期間内のステージ部の総移動量が総許容移動量
よりも大きいと判定されると（ステップＳ３３；ＹＥＳ）、補正制御部６ｂは、所定の単
位期間内のステージ部の総移動量が総許容移動量よりも小さくなるように、今回の手ぶれ
補正タイミングにおけるステージ部の移動量を内容指定部６ｃに変更指定させる（ステッ
プＳ３５）。
　その後、処理をステップＳ３４に移行して、補正制御部６ｂは、上記と略同様に、指定
された所定の単位期間内のステージ部の移動量及び手ぶれ量検出部４により検出済みの移
動方向に基づいて、ステージ駆動部６ａの駆動に係る制御信号を決定し、当該制御信号に
従ってステージ駆動部６ａの駆動を制御してステージ部を所定方向に移動させる（ステッ
プＳ３４）。
【００６１】
　従って、ステージ部の新たな所定の単位期間内の移動量が前回の所定の単位期間内の移
動量よりも小さくなるように、内容指定部６ｃにより指定されるステージ部の移動量を制
御するので、撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量を考慮した手ぶれ補正処理の
強度の調整を、手ぶれを検出する毎に、即ち、短い間隔で行うことができないものの、比
較的長い所定の単位期間内に生じる手ぶれの大きさを総合的に判断して手ぶれ補正処理の
強度を弱くするか否かを決定することができる。
　これにより、手ぶれ補正処理の強度の調整回数を減少させることができ、消費電力の軽
減を図ることができるとともに、処理能力のあまり高くない演算装置を搭載した撮像装置
であっても手ぶれ補正処理を適正に行うことができる。
【００６２】
　また、上記実施形態にあっては、手ぶれ補正処理にて、手ぶれ量に対してステージ駆動
部６ａにより駆動させるステージ部の移動量を内容指定部６ｃにより指定し、補正制御部
６ｂは、指定された移動量がステージ部の手ぶれ以外に起因するボケ量に対応した許容移
動量よりも大きいか否かに応じて当該手ぶれ補正処理の強度を変更するか否かを決定する
ようにしたが、これに限られるものではなく、ステージ部の移動速度を基準として当該手
ぶれ補正処理の強度を変更するか否かを決定しても良い。
　即ち、内容指定部６ｃは、手ぶれ量に対してステージ駆動部６ａにより駆動させるステ
ージ部の移動量に加えて、或いは、ステージ部の移動量に替えて当該ステージ部の移動速
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度を指定しても良い。また、補正制御部６ｂは、指定された移動速度がステージ部の手ぶ
れ以外に起因するボケ量に対応した許容移動速度よりも大きいか否かに応じて当該手ぶれ
補正処理の強度を変更するか否かを決定するようにしても良い。
【００６３】
　さらに、上記実施形態にあっては、手ぶれ補正処理の強度の変更の際に、補正制御部６
ｂは、ステージ駆動部６ａによるステージ部の最大移動量、所定時間内の平均移動量、最
大移動速度及び所定時間内の平均移動速度のうち、少なくとも何れか一の制限値を変更す
ることで手ぶれ補正処理の強度を弱くするようにしても良い。
　このような構成としても、上記実施形態と同様に、撮像画像に手ぶれ以外に起因して生
じるボケの大きさを考慮して手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることができる。
【００６４】
　また、上記実施形態にあっては、手ぶれ補正処理の強度の変更の際に、ステージ部の移
動量や移動速度の制限に加えて、補正制御部６ｂは、ボケ量特定部５により特定されるボ
ケ量が大きくなるほど、手ぶれ補正処理におけるステージ駆動部６ａによりステージ部の
センタリング動作、即ち、ステージ部を駆動可能範囲の中央に少しずつ移動させる位置決
め動作の強度を強くするように制御しても良い。
　このような構成としても、上記実施形態と同様に、被写体の撮像画像に手ぶれ以外に起
因してボケが生じる場合には、ピントが正確に合った撮像を行うことができないものの、
手ぶれ補正処理の強度を弱くしても当該手ぶれの影響の少ない撮像画像を得ることができ
、手ぶれ補正可能範囲を相対的に拡大させることができる。
【００６５】
　また、上記実施形態にあっては、補正用可動部として電子撮像部２を搭載したステージ
部を例示し、当該ステージ部をレンズ部１に対して光軸方向に略直交するＸＹ方向に移動
させる構成としたが、手ぶれ補正機構の構成はこれに限られるものではなく、レンズ部１
を電子撮像部２に対してＸＹ方向に移動させるような構成であっても良いし、レンズ部１
及び電子撮像部２の両方を移動させるような構成であっても良い。
　即ち、手ぶれ補正機構は、レンズ部１及び電子撮像部２のうち、少なくとも何れか一方
を他方に対して光軸方向に略直交する方向に移動させて手ぶれを補正する構成であれば如
何なる構成であっても良い。
【００６６】
　また、手ぶれ補正装置に係る撮像装置１００の構成は、上記実施形態に例示したものは
一例であり、これに限られるものではない。
【００６７】
　加えて、上記実施形態にあっては、検出手段、駆動手段、特定手段、補正制御手段とし
ての機能を、中央制御部１３の制御下にて、手ぶれ量検出部４、ステージ駆動部６ａ、ボ
ケ量特定部５、補正制御部６ｂが駆動することにより実現される構成としたが、これに限
られるものではなく、中央制御部１３のＣＰＵによって所定のプログラム等が実行される
ことにより実現される構成としても良い。
　即ち、プログラムを記憶するプログラムメモリ（図示略）に、検出制御処理ルーチン、
駆動制御処理ルーチン、特定処理ルーチン、補正制御処理ルーチンを含むプログラムを記
憶しておく。そして、検出制御処理ルーチンにより中央制御部１３のＣＰＵを、撮像手段
による被写体の撮像の際の手ぶれ量を逐次検出する検出制御手段として機能させるように
しても良い。また、駆動制御処理ルーチンにより中央制御部１３のＣＰＵを、検出制御手
段により逐次検出される手ぶれ量を補正するように補正用可動部を逐次駆動させる駆動制
御手段として機能させるようにしても良い。また、特定処理ルーチンにより中央制御部１
３のＣＰＵを、撮像手段により撮像される撮像画像に手ぶれ以外に起因して生じるボケ量
を特定する特定手段として機能させるようにしても良い。また、特定処理ルーチンにより
中央制御部１３のＣＰＵを、特定手段により特定されるボケ量が大きくなるほど手ぶれ補
正処理の強度を弱くするように駆動制御手段による補正用可動部の駆動を制御する補正制
御手段として機能させるようにしても良い。



(15) JP 5621265 B2 2014.11.12

10

【００６８】
　さらに、上記の各処理を実行するためのプログラムを格納したコンピュータ読み取り可
能な媒体として、ＲＯＭやハードディスク等の他、フラッシュメモリ等の不揮発性メモリ
、ＣＤ－ＲＯＭ等の可搬型記録媒体を適用することも可能である。また、プログラムのデ
ータを所定の通信回線を介して提供する媒体としては、キャリアウェーブ（搬送波）も適
用される。
【符号の説明】
【００６９】
１００　撮像装置
１　　　レンズ部
２　　　電子撮像部
３　　　ＣＤＳ／ＡＤＣ部
４　　　手ぶれ量検出部
５　　　ボケ量特定部
６　　　手ぶれ補正部
６ａ　　ステージ駆動部
６ｂ　　補正制御部
６ｃ　　内容指定部
１３　　中央制御部

【図１】 【図２】
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【図５】
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