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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置可能に設けられた左右一対の載置部に載置され
た左右の眼鏡レンズをそれぞれ測定する左右一対の測定光学系と、
　前記測定光学系によって測定された左右の眼鏡レンズの測定結果に基づいて、左右の眼
鏡レンズの光学特性を算出する演算手段と、
を備えるレンズメータであって、
　前記演算手段は、左右の眼鏡レンズの前記光学特性に基づいて、前記測定光学系の光軸
に対する眼鏡レンズの光学中心の偏位量を算出し、前記偏位量に基づいて前記光学特性に
含まれる乱視軸角度を補正することを特徴とするレンズメータ。
【請求項２】
　請求項１のレンズメータにおいて、
　前記演算手段によって算出される前記偏位量は、前記測定光学系の光軸に対する眼鏡レ
ンズの光学中心の垂直方向における垂直偏位量を含んでいることを特徴とするレンズメー
タ。
【請求項３】
　眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置可能に設けられた左右一対の載置部に載置され
た左右の眼鏡レンズの光学特性をそれぞれ測定する左右一対の測定光学系と、
　前記測定光学系によって測定された測定結果に基づいて光学特性を算出する演算手段と
、
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を備えるレンズメータであって、
　前記演算手段は、前記光学特性に含まれるプリズム量及び偏位方向情報に基づいて、前
記測定光学系の光軸に対する眼鏡レンズの光学中心の水平方向における水平偏位量及び垂
直方向における垂直偏位量を算出し、前記水平偏位量に基づいて、瞳孔間距離を補正し、
前記水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離と、前記垂直偏位量と、に基づいて、前
記光学特性に含まれる乱視軸角度を補正するとともに、前記水平偏位量に基づいて補正さ
れた瞳孔間距離と、前記垂直偏位量と、に基づいて、前記水平偏位量に基づいて補正され
た瞳孔間距離を再補正することを特徴とするレンズメータ。
【請求項４】
　レンズメータによって測定された眼鏡レンズの測定結果に基づいて、眼鏡レンズの光学
特性を演算する演算装置で実行される演算プログラムであって、
　眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置可能に設けられた左右一対の載置部に載置され
た左右の眼鏡レンズの光学特性をそれぞれ測定する左右一対の測定光学系を備えるレンズ
メータから光学特性を取得する取得ステップと、
前記光学特性に基づいて、前記測定光学系の光軸に対する眼鏡レンズの光学中心の偏位量
を算出し、前記偏位量に基づいて前記光学特性を補正する補正ステップと、
を前記演算装置に実行させることを特徴とする演算プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、眼鏡レンズの光学特性を測定するレンズメータ、及び眼鏡レンズの光学特性
を演算する演算装置で実行される演算プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　眼鏡レンズの光学特性を測定するレンズメータにおいて、左右の眼鏡レンズの光学特性
をそれぞれ測定する左右一対の測定光学系と、眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置可
能に設けられた左右一対の載置部と、を備えるレンズメータが知られている。このような
装置の場合に、載置部に載置された眼鏡の位置を自動的に調整して、所定の位置に眼鏡を
位置させた後、測定を行っている（例えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００２－２５７６８０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、上記のような装置の場合、別途、眼鏡の位置を調整するための複雑な構成が
必要となるとともに、その制御が複雑である。また、位置を調整するための構成が設けら
れていないレンズメータを用いる場合には、測定者は、眼鏡を測定光学系（載置部）に対
して移動させ位置調整を行う必要がある。しかしながら、このような調整は、非常に困難
であるとともに時間と手間がかかった。また、調整が良好に行われずに測定された場合に
は、精度のよい眼鏡レンズの光学特性（例えば、乱視軸角度）及び瞳孔間距離の少なくと
も一方を取得（演算）することができなかった。
【０００５】
　本開示は、上記問題点を鑑み、容易に精度よく眼鏡レンズの光学特性及び瞳孔間距離の
少なくとも一方を取得することができるレンズメータ、及び演算プログラムを提供するこ
とを技術課題とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上記課題を解決するために、本発明は以下のような構成を備えることを特徴とする。
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【０００７】
　（１）　本開示の第１態様に係るレンズメータは、眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ
載置可能に設けられた左右一対の載置部に載置された左右の眼鏡レンズをそれぞれ測定す
る左右一対の測定光学系と、前記測定光学系によって測定された左右の眼鏡レンズの測定
結果に基づいて、左右の眼鏡レンズの光学特性を算出する演算手段と、を備えるレンズメ
ータであって、前記演算手段は、左右の眼鏡レンズの前記光学特性に基づいて、前記測定
光学系の光軸に対する眼鏡レンズの光学中心の偏位量を算出し、前記偏位量に基づいて前
記光学特性に含まれる乱視軸角度を補正することを特徴とする。
（２）　本開示の第２態様に係るレンズメータは、眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載
置可能に設けられた左右一対の載置部に載置された左右の眼鏡レンズの光学特性をそれぞ
れ測定する左右一対の測定光学系と、前記測定光学系によって測定された測定結果に基づ
いて光学特性を算出する演算手段と、を備えるレンズメータであって、前記演算手段は、
前記光学特性に含まれるプリズム量及び偏位方向情報に基づいて、前記測定光学系の光軸
に対する眼鏡レンズの光学中心の水平方向における水平偏位量及び垂直方向における垂直
偏位量を算出し、前記水平偏位量に基づいて、瞳孔間距離を補正し、前記水平偏位量に基
づいて補正された瞳孔間距離と、前記垂直偏位量と、に基づいて、前記光学特性に含まれ
る乱視軸角度を補正するとともに、前記水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離と、
前記垂直偏位量と、に基づいて、前記水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離を再補
正することを特徴とする。
（３）　本開示の第３態様に係る演算プログラムは、レンズメータによって測定された眼
鏡レンズの測定結果に基づいて、眼鏡レンズの光学特性を演算する演算装置で実行される
演算プログラムであって、眼鏡の左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置可能に設けられた左右
一対の載置部に載置された左右の眼鏡レンズの光学特性をそれぞれ測定する左右一対の測
定光学系を備えるレンズメータから光学特性を取得する取得ステップと、前記光学特性に
基づいて、前記測定光学系の光軸に対する眼鏡レンズの光学中心の偏位量を算出し、前記
偏位量に基づいて前記光学特性を補正する補正ステップと、を前記演算装置に実行させる
ことを特徴とする。
 
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本実施形態に係るレンズメータの外観略図である。
【図２】本実施形態に係るレンズメータの光学系と制御系の概略構成図である。
【図３】グリッド板に形成された指標パターンの一例を示す図である。
【図４】光学特性の取得動作について説明するフローチャートを示している。
【図５】レンズ受に載置された眼鏡の一例を示す図である。
【図６】補正処理の動作について説明するフローチャートを示している。
【図７】眼鏡フレームの回転を補正した光学特性の取得について説明する図である。
【図８】光学特性を補正するための概念について説明する図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　本開示の典型的な実施形態を図面に基づいて説明する。なお、本実施形態においては、
レンズメータの奥行き方向（眼鏡が配置された際の眼鏡フレームの上下端方向）をＺ方向
（眼鏡レンズの光学中心の垂直方向）、奥行き方向に垂直（眼鏡が配置された際の眼鏡フ
レームの左右方向）な平面上の水平方向をＸ方向（眼鏡レンズの光学中心の水平方向）、
鉛直方向をＹ方向として説明する。なお、本実施形態では、眼鏡レンズの光学特性及び眼
鏡レンズの瞳孔間距離の双方を精度よく取得する場合の構成を例に挙げて説明するがこれ
に限定されない。本開示の技術は、眼鏡レンズの光学特性及び眼鏡レンズの瞳孔間距離の
少なくとも一方を精度よく取得するために用いることができる。
図１は本実施形態に係るレンズメータの外観略図である。例えば、本実施形態におけるレ
ンズメータ１は、ディスプレイ２、載置部４、レンズテーブル７、操作部８等を備える。
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【００１０】
　例えば、ディスプレイ（モニタ）２は、装置本体に搭載されたディスプレイであっても
よいし、本体に接続されたディスプレイであってもよい。パーソナルコンピュータ（以下
、「ＰＣ」という。）のディスプレイを用いてもよい。複数のディスプレイが併用されて
もよい。また、ディスプレイ２は、タッチパネルであってもよい。なお、ディスプレイ２
がタッチパネルである場合に、ディスプレイ２を操作部として機能させてもよい。ディス
プレイ２には、眼鏡レンズの測定によって取得された眼鏡レンズの光学特性（光学特性デ
ータ）等が表示される。
例えば、載置部４は、レンズテーブル７に連結（設置）される。例えば、載置部４として
は、眼鏡レンズＬＥが載置されるレンズ受、眼鏡レンズＬＥの取り付けられた眼鏡フレー
ムＦが載置されるフレーム支持部等が挙げられる。すなわち、載置部４としては、眼鏡Ｌ
を支持できるものであればよい。なお、本実施形態においては、載置部４としてレンズ受
（レンズ支持部）が用いられる。例えば、本実施形態におけるレンズ受４は、左右の一方
の眼鏡レンズを２点で支持する載置部材が用いられる。なお、レンズ受４は、左右の一方
の眼鏡レンズを２点で支持するものに限定されない。レンズ受は、眼鏡レンズを左右の一
方、又は、双方で支持できるものであればよい。例えば、一方の眼鏡レンズを１点、３点
、４点等で支持するものであってもよい。また、例えば、レンズ受４の全体部分で眼鏡レ
ンズを支持するものであってもよい。
【００１１】
　また、本実施形態においては、レンズ受４は、左側レンズ受４Ｌと、右側レンズ受４Ｒ
と、の左右一対のレンズ受を有する。左側レンズ受４Ｌと右側レンズ受４Ｒによって、左
右の眼鏡レンズが支持される。なお、本実施形態のレンズメータにおいては、レンズ受４
に眼鏡レンズを載置する際には、眼鏡フレームの下端がレンズメータの奥側に位置し、眼
鏡レンズの上端が手前側に位置するように載置される。もちろん、レンズメータとしては
、眼鏡フレームの上端をレンズメータの奥側に位置し、眼鏡レンズの下端を手前側に位置
するように載置させ、測定を行うレンズメータであってもよい。
【００１２】
　例えば、操作部８は、眼鏡レンズの測定を開始するための測定開始信号を制御部４０（
図２参照）に向けて出力するために用いられる。例えば、操作部８が操作されることによ
って、制御部４０は、測定を開始し、光学特性及び瞳孔間距離を取得（演算）する。制御
部４０は、取得された光学特性及び瞳孔間距離をディスプレイ２に表示すると共に、レン
ズメータ１のメモリ４２（図２参照）に記憶させる。例えば、本実施形態において、操作
部８としては、スイッチが用いられる。なお、操作部８には、例えば、マウス、キーボー
ド、タッチパネル等を用いるようにしてもよい。なお、操作部８における操作によって測
定が開始される構成に限定されない。眼鏡がレンズメータに載置されたことを検知し、測
定を開始させ、光学特性及び瞳孔間距離を取得（演算）する構成としてもよい。この場合
、例えば、取得された光学特性及び瞳孔間距離は、ディスプレイ上に表示されるとともに
、メモリ４２に記憶される。
【００１３】
　図２は本実施形態における測定光学系と制御系の概略構成図である。なお、本実施形態
においては、左右の眼鏡レンズをそれぞれ測定するために、左右一対の測定光学系をレン
ズメータ１の内部に有する。また、レンズメータ１は、装置全体の動作等を制御する制御
部４０を有する。本実施形態のレンズメータ１は、測定を開始した場合に、測定光学系に
対して眼鏡を移動させることなく、左右の眼鏡レンズの光学特性をそれぞれ取得すること
ができる。なお、左右一対の測定光学系は、同一の構成を備える。以下の説明においては
、左右一対の構成が同一であるため、一方の構成（左側の構成）を例に挙げて説明する。
【００１４】
　例えば、左側の測定光学系１０Ｌは、測定光源１１、コリメーティングレンズ１２、一
定の規則性を持った所定の指標パターン（図３参照）が形成された測定指標板であるグリ
ッド板１４、２次元受光センサ１５を備える。例えば、グリッド板１４はレンズメータ１
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の保持部材１６に保持され、グリッド板１４の上にレンズ受４Ｌの開口４ａが位置する。
なお、本実施形態における開口４ａの開口は、直径８ｍｍの円形となっている。なお、測
定指標板に形成される指標パターンの他の構成としては、例えば、規則正しく並んだ格子
パターン等が考えられる。
【００１５】
　例えば、制御部４０は、ＣＰＵ（プロセッサ）、ＲＡＭ、ＲＯＭ等を備える。制御部４
０のＣＰＵは、装置全体の制御を司る。ＲＡＭは、各種情報を一時的に記憶する。制御部
４０のＲＯＭには、装置全体の動作を制御するための各種プログラム、初期値等が記憶さ
れている。なお、制御部４０は、複数の制御部（つまり、複数のプロセッサ）によって構
成されてもよい。
【００１６】
　例えば、制御部４０には、不揮発性メモリ（記憶手段）４２、操作部（スイッチ）８、
およびディスプレイ２等が電気的に接続されている。不揮発性メモリ（メモリ）４２は、
電源の供給が遮断されても記憶内容を保持できる非一過性の記憶媒体である。例えば、ハ
ードディスクドライブ、フラッシュＲＯＭ、及び、レンズメータ１に着脱可能に装着され
るＵＳＢメモリ等を不揮発性メモリ４２として使用することができる。メモリ４２には、
測定光学系による眼鏡レンズの光学特性及び瞳孔間距離を取得するための測定制御プログ
ラムが記憶されている。
【００１７】
　図３は、本実施形態におけるグリッド板１４に形成された指標パターンの一例を示す図
である。グリッド板１４の外径はレンズ受４Ｌの開口４ａの内径よりやや大きく形成され
ている。グリッド板１４の後面（受光センサ１５側の面）には、多数の円形孔からなる測
定指標２０が形成されている。本実施例のおける測定指標２０は、測定光軸Ｌ１（図２参
照）が通る中心位置に形成された中心孔２１と、その回りに格子状に配置された多数の小
孔２２からなる。なお、中心孔２１は、他の孔２１の対応関係を特定するための基準指標
、すなわち、レンズＬＥ無しの状態の「０Ｄ基準」に対して、レンズＬＥが置かれたとき
に対応する各ドット像を特定するための基準指標として使用される。なお、制御部４０は
、装置の電源投入時にレンズＬＥ無しの状態で検出される「０Ｄ基準」のドット像（指標
像）の座標及び測定情報等をメモリ４２に記憶させる。もちろん、予め、「０Ｄ基準」の
ドット像（指標像）の座標及び測定情報等をメモリ４２に記憶されていてもよい。また、
受光センサ１５の受光面の外にある小孔２２は、被検レンズＬＥの測定光路に配置するこ
とによってプリズム度数が発生したときに、受光センサ１５に受光されるように設けられ
たものである。
【００１８】
　なお、レンズ受４の開口４ａ内等の所定領域の屈折度数分布を測定可能な測定光学系は
、図２に示した構成に限られるものでは無い。例えば、グリッド板１４は、レンズＬＥよ
り光源１１側に配置しても良いし、光源１１をグリッド状に配置する構成であっても良い
。屈折度数分布の測定としては、少なくとも測定光軸を中心に上下方向及び左右方向に測
定位置を形成することが好ましい。
【００１９】
　なお、上記説明においては、左側の測定光学系１０Ｌを例に挙げて説明したが右側の測
定光学系についても同一の構成を備えている。このため、右側の測定光学系の説明につい
ては、省略する。
以下、以上のような構成を備えるレンズメータを用いた一連の光学特性及び瞳孔間距離取
得の動作について説明する。図４は、光学特性及び瞳孔間距離の取得動作について説明す
るフローチャートを示している。
【００２０】
　初めに、測定者は、眼鏡をレンズメータ１に載置させる。測定者は、左右のレンズ受４
Ｌ，４Ｒに左右の眼鏡レンズをそれぞれ載置させることによって、眼鏡をレンズメータ１
に載置する。次いで、測定者は、スイッチ８を押す。スイッチ８が押されると、制御部４
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０は、左右の一対の測定光学系の光源１１をそれぞれ点灯させ、眼鏡レンズの測定を行う
（Ｓ１）。
【００２１】
　測定光源１１からの光束は、コリメーティングレンズ１２により平行光束とされた後、
レンズ受４Ｌ上に載置される眼鏡レンズＬＥに投光される。そして、眼鏡レンズＬＥを透
過した光のうち、グリッド板１４の孔２１及び孔２２を通過した光束が受光センサ１５に
指標パターン像として受光される。
【００２２】
　受光センサ１５からの出力信号は、制御部４０に入力される制御部４０はレンズＬＥが
載置されていない場合に、受光センサ１５に入射した小孔２２のドット像の座標位置を基
準にし、所定の屈折力を持つレンズＬＥを置いた場合の各ドット像の位置変化から、レン
ズＬＥの光学特性（球面度数Ｓ、柱面度数Ｃ、乱視軸角度Ａ、プリズム量Δ）を演算する
（Ｓ２）。また、制御部４０は、光学特性（光学特性情報）として、プリズムが発生して
いる偏位方向（偏位方向情報）を演算する。なお、偏位方向は、測定光学系の光軸Ｌ１に
対して、プリズムが発生している方向を示している。
【００２３】
　例えば、プラス度数を持つ球面レンズを載置した場合には、被検レンズＬＥが無い場合
に対して、各ドット像間の距離が小さくなった指標パターン像（ドットパターン像）が受
光センサ１５上に投影される。一方、マイナス度数を持つ球面レンズを載置した場合には
、被検レンズＬＥが無い場合に対して、各ドット像間の距離が大きくなった指標パターン
像が受光センサ１５上に投影される。また、所定の乱視軸を持つ乱視レンズを載置したと
きには、レンズの持つ乱視軸および乱視度数に応じて楕円状に歪んだ指標パターン像が投
影される。また、プリズム量Δ及び偏位方向は、レンズＬＥの中心ドット像又はその付近
のドット像の平行移動量によって求められる（例えば、特開２００８－２４１６９４号公
報参照）。
【００２４】
　ここで、左右一対の測定光学系の光軸Ｌ１に対して、眼鏡レンズの光学中心Ｏがずれた
状態で載置されて、光学特性の測定が行われた場合に、眼鏡レンズの光学特性を良好に取
得することができない（図５参照）。例えば、光学特性の内の乱視軸角度Ａは、眼鏡（眼
鏡フレーム）が測定光学系の光軸Ｌ１に対して、回転（傾斜）しているため、回転した状
態での乱視軸角度Ａを取得してしまう。このため、乱視軸角度Ａの演算結果にずれが生じ
る。また、左右の眼鏡レンズ間における瞳孔間距離（左右の眼鏡レンズの光学中心間の距
離）は、眼鏡（眼鏡フレーム）が測定光学系の光軸Ｌ１に対して、回転（傾斜）している
ため、回転した状態での瞳孔間距離が取得されてしまう。このため、瞳孔間距離の演算結
果にずれが生じる。これらの理由から、光学特性及び瞳孔間距離を良好に取得することが
できない。このため、眼鏡フレームの回転を考慮して光学特性及び瞳孔間距離を取得する
必要がある。
【００２５】
　光学特性及び瞳孔間距離の取得動作の説明に戻る。測定結果から光学特性の演算が完了
すると、制御部４０は、光学特性に基づいて、測定光学系の光軸Ｌ１に対する眼鏡レンズ
ＬＥの光学中心Ｏの偏位量を算出する（Ｓ３）。例えば、偏位量としては、水平方向（眼
鏡レンズの光学中心の水平方向）における水平偏位量、及び、垂直方向（眼鏡レンズの光
学中心の垂直方向）における垂直偏位量の少なくとも一方を用いる構成が挙げられる。本
実施形態においては、偏位量として水平偏位量及び垂直偏位量を算出する。図５を参照し
て説明する。なお、図５の紙面上の上側に位置する眼鏡フレーム部分が眼鏡フレーム下端
ＦＤであり、紙面上の下側に位置する眼鏡フレームＦ部分が眼鏡フレーム上端ＦＦである
。
【００２６】
　制御部４０は、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２として、左右の測定光学系のそれぞれ光軸Ｌ
１と、左右の眼鏡レンズＬＥＬ，ＬＥＲのそれぞれの光学中心Ｏと、の水平方向における
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距離を算出する。例えば、水平偏位量ΔＸ１は、左側の眼鏡レンズＬＥＬの水平方向にお
ける偏位量を示している。また、水平偏位量ΔＸ２は、右側の眼鏡レンズＬＥＲの水平方
向における偏位量を示している。
【００２７】
　制御部４０は、垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２として、左右の測定光学系のそれぞれ光軸Ｌ
１と、左右の眼鏡レンズＬＥＬ，ＬＥＲのそれぞれの光学中心Ｏと、の垂直方向における
距離を算出する。例えば、垂直偏位量ΔＺ１は、左側の眼鏡レンズＬＥＬの垂直方向にお
ける偏位量を示している。また、垂直偏位量ΔＺ２は、右側の眼鏡レンズＬＥＲの垂直方
向における偏位量を示している。
【００２８】
　例えば、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２、及び垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２は、プレンティス
の公式を用いて算出される。制御部４０は、プレンティスの公式を用いて、水平偏位量Δ
Ｘ１，ΔＸ２、及び垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２を算出する。なお、水平偏位量ΔＸ１，Δ
Ｘ２及び垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２は、プラス値（例えば、４ｍｍ等）又はマイナス値（
例えば、－４ｍｍ等）で算出される。　
【００２９】
　本実施形態において、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２がプラス値の場合には、眼鏡レンズＬ
Ｅの光学中心Ｏが測定光学系の左側（図５における紙面上の左側）にずれていることを示
すように構成されている。もちろん、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２がプラス値の場合には、
眼鏡レンズＬＥの光学中心Ｏが測定光学系の右側にずれていることを示すように構成され
てもよい。例えば、左側の眼鏡レンズＬＥＬにおける水平偏位量ΔＸ１がプラス値であっ
た場合には、眼鏡レンズの光学中心Ｏは、左側の測定光学系の光軸Ｌ１よりも偏位量ΔＸ
１分だけ、外側（眼鏡フレームの外側）に位置しているとわかる。なお、右側の眼鏡レン
ズＬＥＲにおける水平偏位量ΔＸ２がプラス値であった場合には、眼鏡レンズの光学中心
Ｏは、右側の測定光学系の光軸Ｌ１よりも偏位量ΔＸ２分だけ、内側（眼鏡フレームの内
側）に位置しているとわかる。なお、水平偏位量がマイナス値の場合には、上記記載の逆
の結果になる。
【００３０】
　例えば、図５においては、左側の眼鏡レンズＬＥＬにおける水平偏位量ΔＸ１は、プラ
ス値で算出される。また、右側の眼鏡レンズＬＥＲにおける水平偏位量ΔＸ２は、マイナ
ス値で算出される。
【００３１】
　また、本実施形態において、垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２がプラス値の場合には、眼鏡レ
ンズＬＥの光学中心Ｏが測定光学系の光軸Ｌ１よりも手前側（図５における紙面上の下側
）にずれていることを示すことになる。すなわち、左側の眼鏡レンズＬＥＬにおける垂直
偏位量ΔＺ１がプラス値であった場合には、眼鏡レンズの光学中心Ｏは、左側の測定光学
系の光軸Ｌ１よりも偏位量ΔＺ１分だけ、下側（眼鏡フレームの上端ＦＦ側）に位置して
いるとわかる。なお、右側の眼鏡レンズＬＥＲにおける垂直偏位量ΔＺ２がプラス値であ
った場合には、眼鏡レンズの光学中心Ｏは、右側の測定光学系の光軸Ｌ１よりも偏位量Δ
Ｚ２分だけ、下側（眼鏡フレームの上端ＦＦ側）に位置しているとわかる。なお、垂直偏
位量がマイナス値の場合には、上記記載の逆の結果となる。例えば、図５においては、左
側の眼鏡レンズＬＥＬにおける垂直偏位量ΔＺ１は、プラス値で算出される。また、右側
の眼鏡レンズＬＥＲにおける垂直偏位量ΔＺ２は、マイナス値で算出される。
【００３２】
　次いで、制御部４０は、算出した偏位量に基づいて、光学特性及び瞳孔間距離の補正処
理を行う（Ｓ５）。図６は、補正処理の動作について説明するフローチャートを示してい
る。初めに、制御部４０は、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２に基づいて左右の眼鏡レンズの光
学中心間の距離（瞳孔間距離）ＰＤ１を算出する。本実施形態においては、左右の測定光
学系が固定された構成であり、左右の測定光学系の光軸Ｌ１間の距離は予め設定されてい
る。このため、左右の測定光学系の光軸Ｌ１間の距離ＰＤ（固定ＰＤ）を、水平偏位量Δ
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Ｘ１，ΔＸ２を用いて補正処理することによって、左右の眼鏡レンズの光学中心Ｏ間の距
離である瞳孔間距離ＰＤ１を取得することができる（Ｓ５１）。なお、例えば、左右の測
定光学系の光軸Ｌ１間の距離ＰＤは、被検者の平均的な瞳孔間距離（例えば、６４ｍｍ等
）で設定されている。もちろん、左右の測定光学系の光軸Ｌ１間の距離ＰＤは、任意の距
離にて構成することができる。
【００３３】
　例えば、制御部４０は、光軸Ｌ１間の距離ＰＤに対して、水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２分
を足し合わす処理又は引く処理（足算処理又は引算処理）することによって、光軸Ｌ１間
の距離ＰＤを補正処理し、瞳孔間距離ＰＤ１を取得する。なお、本実施形態において、水
平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２分を足し合わせる処理を実行するか、又は、引く処理を実行する
か、については、それぞれの眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の外側に位置する
場合と、内側に位置する場合と、いずれの場合であるかによって設定することができる。
例えば、上記水平偏位量がプラス値又はマイナス値のいずれであるかの結果に基づいて、
それぞれの眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の外側に位置する場合と、眼鏡レン
ズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の内側に位置する場合と、が識別できる。
【００３４】
　例えば、それぞれの眼鏡レンズにおいて、眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の
外側に位置する場合には、制御部４０は、光軸Ｌ１間の距離ＰＤに対して水平偏位量ΔＸ
１，ΔＸ２分を足し合わす処理を行う。また、それぞれの眼鏡レンズにおいて、眼鏡レン
ズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の内側に位置する場合には、制御部４０は、光軸Ｌ１間
の距離ＰＤに対して水平偏位量ΔＸ１，ΔＸ２分を差し引く処理を行う。また、それぞれ
の眼鏡レンズにおいて、左側の眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の内側に位置し
、右側の眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の外側に位置する場合には、制御部４
０は、光軸Ｌ１間の距離ＰＤに対して水平偏位量ΔＸ１分を差し引き、ΔＸ２分を足し合
わす、処理を行う。また、それぞれの眼鏡レンズにおいて、左側の眼鏡レンズの光学中心
Ｏの位置が光軸Ｌ１の外側に位置し、左側の眼鏡レンズの光学中心Ｏの位置が光軸Ｌ１の
内側に位置する場合には、制御部４０は、光軸Ｌ１間の距離ＰＤに対して水平偏位量ΔＸ
１分を足し合わし、ΔＸ２分を差し引く、処理を行う。
【００３５】
　例えば、図５に示されるような場合、制御部４０は、光軸Ｌ１間の距離ＰＤに対して、
水平偏位量分ΔＸ１及び水平偏位量分ΔＸ２をそれぞれ足し合わせる処理を行うことによ
って、光軸Ｌ１間の距離ＰＤを補正処理する。これによって、瞳孔間距離ＰＤ１（補正さ
れたＰＤ）を取得する。
【００３６】
　次いで、制御部４０は、水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離ＰＤ１と、垂直偏
位量ΔＺ１，ΔＺ２と、に基づいて、補正された瞳孔間距離ＰＤ１を再補正処理する（Ｓ
５２）。すなわち、上記のＳ１の補正処理によって、算出された瞳孔間距離ＰＤ１は、眼
鏡フレームＦの回転を考慮していないものであり、眼鏡フレームＦが回転をしていた場合
には、眼鏡レンズの実際の瞳孔間距離とは、ずれが生じている。このため、水平偏位量に
基づいて補正された瞳孔間距離ＰＤ１と、垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２と、を用いて、眼鏡
フレームＦの回転を補正した瞳孔間距離を取得する。
【００３７】
　図７は、眼鏡フレームＦの回転を補正した光学特性及び瞳孔間距離の取得について説明
する図である。図８は、光学特性及び瞳孔間距離を補正するための概念について説明する
図である。例えば、図７に示されるように、眼鏡フレームＦが角度θ分だけ回転をしてい
た場合に、瞳孔間距離ＰＤ１は、実際の瞳孔間距離ＰＤ２とは異なる。
なお、本実施形態において、例えば、眼鏡フレームＦの位置が回転していない位置（角度
θが０°の位置）とは、左側の眼鏡フレームＦＬの上端ＦＦと、右側の眼鏡フレームＦＲ
の上端ＦＦと、を結んだ基準線Ｂが水平となる位置で設定されている。もちろん、眼鏡フ
レームＦの位置が回転していない位置（角度θが０°の位置）の設定はこれに限定されな
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い。例えば、眼鏡フレームＦの位置が回転していない位置は、左側の眼鏡フレームＦＬの
下端ＦＤと、右側の眼鏡フレームＦＲの下端ＦＤと、を結んだ基準線が水平となる位置で
設定されてもよい。また、例えば、レンズメータ１のレンズテーブル７の側壁面７ａ（図
１参照）を基準線としてもよい。
例えば、眼鏡フレームＦの回転量を示す角度θは、眼鏡レンズＬＥが測定された際におけ
る、左側の眼鏡フレームＦＬの上端ＦＦと、右側の眼鏡フレームＦＲの上端ＦＦと、を結
んだ直線Ｂ’と、基準線Ｂと、の成す角にて示される。
【００３８】
　例えば、本実施形態において、実際の瞳孔間距離ＰＤ２を取得する場合、左側の眼鏡レ
ンズＬＥＬの垂直偏位量ΔＺ１と右側の眼鏡レンズＬＥＲの垂直偏位量ΔＺ２との差分量
（左側の眼鏡レンズＬＥＬの光学中心と、右側の眼鏡レンズＬＥＲの光学中心と、の間の
垂直方向における距離）ΔＺと、補正された瞳孔間距離ＰＤ１と、から取得することがで
きる。例えば、実際の瞳孔間距離ＰＤ２は、上記差分量ΔＺと、補正された瞳孔間距離Ｐ
Ｄ１と、からピタゴラスの定理を用いて、以下の演算式（１）によって演算することがで
きる。
【００３９】
【数１】

【００４０】
　以上のようにして、制御部４０は、水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離ＰＤ１
と、垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２と、に基づいて、補正された瞳孔間距離ＰＤ１を再補正処
理して実際の瞳孔間処理（眼鏡フレームＦの回転を補正した瞳孔間距離）ＰＤ２を取得す
る。
【００４１】
　次いで、制御部４０は、水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離ＰＤ１と、垂直偏
位量ΔＺ１，ΔＺ２と、に基づいて、眼鏡フレームＦの回転情報を取得する（Ｓ５４）。
制御部４０は、取得した眼鏡フレームＦの回転情報を用いて、乱視軸角度を補正処理する
（Ｓ５５）。例えば、眼鏡フレームＦが角度θ分だけ回転をしていた場合に、乱視軸角度
は、眼鏡フレームＦが角度θ分だけずれてしまい、実際の乱視軸角度とは異なる。すなわ
ち、Ｓ２の演算処理によって、取得された乱視軸角度は、眼鏡フレームＦの回転を考慮し
ていないものであり、眼鏡フレームＦが回転をしていた場合には、実際の眼鏡レンズの乱
視軸角度とは、ずれが生じている。このため、水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距
離ＰＤ１と、垂直偏位量ΔＺ１，ΔＺ２と、を用いて、眼鏡フレームＦの回転を補正した
乱視軸角度を取得する。
【００４２】
　例えば、眼鏡フレームＦの回転情報としては、眼鏡フレームＦの回転角度（眼鏡フレー
ムＦの回転量を示す角度）θ、眼鏡フレームＦの回転方向（回転方向情報）が挙げられる
。例えば、眼鏡フレームＦの回転角度θは、下記の演算式（２）によって演算することが
できる。
【００４３】
【数２】
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【００４４】
　なお、本実施形態において、取得された眼鏡フレームＦの回転角度θより回転方向を取
得することができる。例えば、本実施形態において、眼鏡フレームＦの回転角度θがプラ
ス値（例えば、θ＝４５°等）の場合には、眼鏡フレームＦが反時計周り方向Ｒ１に回転
していることを示すように構成されている（図７参照）。また、本実施形態において、眼
鏡フレームＦの回転角度θがマイナス値（例えば、θ＝－４５°等）の場合には、眼鏡フ
レームＦが時計周り方向Ｒ２に回転していることを示すように構成されている
　制御部４０は、眼鏡フレームＦの回転情報を用いて、乱視軸角度の補正処理を行う。例
えば、制御部４０は、左右の眼鏡レンズのそれぞれの乱視軸角度に対して、眼鏡フレーム
Ｆの回転角度θを足し合わす処理又は引く処理（足算処理又は引算処理）することによっ
て、それぞれの乱視軸角度を補正処理する。なお、本実施形態において、眼鏡フレームＦ
の回転角度θを足し合わせる処理を実行するか、又は、引く処理を実行するか、の決定は
、眼鏡フレームＦの回転角度θがプラス値又はマイナス値のいずれであるかによって設定
することができる。例えば、眼鏡フレームＦの回転角度θがプラス値である場合、制御部
４０は、乱視軸角度に対して、角度θ分を差し引く処理を行う。また、例えば、眼鏡フレ
ームＦの回転角度θがマイナス値である場合、制御部４０は、乱視軸角度に対して、角度
θ分を足し合わす処理を行う。例えば、図７に示されるような場合には、制御部４０は、
左右の眼鏡レンズの乱視軸角度に対して、それぞれ角度θ分を差し引く処理を行う。この
ようにして、制御部４０は、水平偏位量に基づいて補正された瞳孔間距離ＰＤ１と、垂直
偏位量ΔＺ１，ΔＺ２と、に基づいて、乱視軸角度を補正処理する。
【００４５】
　以上のように、左右一対の測定光学系を備えたレンズメータ１において、偏位量を算出
し、偏位量に基づいて光学特性を補正することによって、載置部４に対して眼鏡の位置を
厳密（細かく）に調整することなく、精度のよい光学特性を取得することができる。すな
わち、眼鏡レンズの測定にかかる手間、時間等が少なくなる。また、別途、眼鏡の位置を
調整するための複雑な構成、複雑な制御が必要なく、容易に精度よく眼鏡レンズの光学特
性を算出することができる。
【００４６】
　さらに、左右一対の測定光学系によって左右の眼鏡レンズを同時に測定できることによ
って、左右一対の測定光学系の光軸Ｌ１に対する左右の眼鏡レンズの光学中心の位置（位
置情報）をそれぞれ取得することができ、垂直方向における垂直偏位量を算出できる。こ
れによって、眼鏡が左右一対の載置部に載置された際における眼鏡フレームの回転の影響
を補正した（考慮した）光学特性を算出することができる。
【００４７】
　さらに、水平偏位量に基づいて、眼鏡レンズの光学特性を補正することによって、左右
一対の測定光学系の光軸Ｌ１間の距離が所定の距離で固定されているようなレンズメータ
においても精度よく光学特性を算出することができる。
【００４８】
　なお、本実施形態においては、垂直偏位量に基づいて、乱視軸角度及び瞳孔間距離が補
正される場合を例に挙げて説明したがこれに限定されない。例えば、垂直偏位量に基づい
て、乱視軸角度及び瞳孔間距離の少なくとも一方が補正される構成としてもよい。
【００４９】
　なお、本実施形態においては、水平偏位量及び垂直偏位量に基づいて、補正処理を行う
構成を例に挙げて説明したがこれに限定されない。水平偏位量及び垂直偏位量の少なくと
も一方に基づいて、補正処理を行う構成としてもよい。例えば、水平偏位量のみによって
補正処理を行う場合には、瞳孔間距離（測定光学系の光軸Ｌ１間の距離）ＰＤのみを補正
するようにしてもよい。この場合、一対の測定光学系の光軸Ｌ１間の距離が予め設定され
ているレンズメータを用いて、眼鏡フレームの瞳孔間距離を測定した場合であっても、精
度よく瞳孔間距離を求めることができる。特に、眼鏡が回転することなく、載置部に載置
された場合には、精度よく瞳孔間距離を求めることができる。また、例えば、垂直偏位量
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瞳孔間距離）ＰＤと、垂直偏位量と、に基づいて、光学特性を補正するようにしてもよい
。この場合、眼鏡フレームが回転（傾斜）によって生じる光学特性の精度低下を抑制する
ことができる。
【００５０】
　なお、本実施形態においては、左右一対の測定光学系が同様の構成を備える場合を例に
挙げて説明しているがこれに限定されない。測定光学系の部材の内の一部の部材が一対の
測定光学系間で兼用される構成としてもよい。例えば、光源、受光センサ等を兼用する構
成が挙げられる。光源を兼用する場合、光源から出射された光束をビームスプリッタ等に
よって分離して、それぞれの測定光学系に出射させる構成が挙げられる。また、受光セン
サを兼用する場合には、一対の測定光学系の光源から出射されるタイミングをずらし、そ
の光束を異なるタイミングで受光する構成が挙げられる。
【００５１】
　なお、本開示の技術は、本実施形態におけるレンズメータ１において適用する場合に限
定されない。本開示の技術は、一対の測定光学系を備え、この測定光学系を用いて、左右
の眼鏡レンズの光学特性を測定する装置であれば、適用することが可能である。例えば、
本実施形態におけるレンズメータの測定光学系には、位相差方式によって、光学特性を測
定するような測定光学系を適用することもできる。また、例えば、本実施形態におけるレ
ンズメータの測定光学系には、眼鏡レンズの広い範囲に亘って光学特性を測定するような
測定光学系を適用することもできる（例えば、特表２００２－５３４６６５号公報参照）
。
【００５２】
　なお、本開示の技術においては、本実施形態に記載した装置に限定されない。例えば、
上記実施形態の機能を行う演算ソフトウェア（プログラム）をネットワーク又は各種記憶
媒体等を介して、システムあるいは装置に供給する。そして、システムあるいは装置のコ
ンピュータ（例えば、ＣＰＵ等）がプログラムを読み出し、実行することも可能である。
【符号の説明】
【００５３】
　１　レンズメータ
　２　ディスプレイ
　４　載置部
　８　操作部
　１０Ｌ　測定光学系
　１１　光源
　１４　グリット板
　１５　受光センサ
　４０　制御部
　４２　メモリ
　ＬＥ　眼鏡レンズ
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