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【図 1】 (57) Abstract: T s imaging apparatus i s provided with an imaging element
for imaging a subject image, an imaging optical system for forming an image
o f the subject image on the imaging area o f the imaging element, a live-view
image-acquisition unit for acquiring a monitor image at a predetermined
：frame rate ：from the imaging element, a subject extraction unit for extracting
the subject ：from the monitor image, a frame- speed calculation unit for calcu
lating the ：frame speed when the subject i s continuously photographed, a pho
tographing unit for continuously photographing a plurality o f static images i n
response t o photographic instructions, a control unit for controlling the pho -
tographing unit so that the photographing unit continuously photographs at
the ：frame speed calculated b y the frame- speed calculation unit, and an image
storage unit for storing on a storage medium the static images photographed
by the photographing unit; the frame- speed calculation unit calculating the
：frame speed when the subject i s continuously photographed on the basis o f
the subject extracted b y the subject extraction unit.

(57) 要約： 撮像装置 は、被写体像 を撮像 す る撮像素子 と、被
写体像 を撮像素子の撮像 面 に結像 させ る撮像 光学 系 と、撮像

< 素子 によ り、所定の フ レーム レ一 卜でモニ タ画像 を取得す る
ライ ブ ビュ一画像 取得部 と、モニ タ画像 か ら被写体 を抽 出す
る被写体抽 出部 と、被写体 を連続撮影 す る際の コマ速度 を演

卜 算す るコマ速度演算部 と、撮影指示 に応 じて複 数の静止画像
を連続撮影す る撮影部 と、 コマ速度演算部 で演算 され た前記
コマ速度 で連続撮影す るよ うに撮影部 を制御す る制御部 と、
撮影部 によ リ撮影 され た静止画像 を記録媒体 に記録す る画像
記録部 と、 を備 え、 コマ速度演算部 は、被写体抽 出部 によ り
抽 出 した被写体 に基 づいて、被写体 を連続撮影す る際の コマ
速度 を演算す る。



明 細 書

発明の名称 ：撮像装置

技術分野
[0001 ] 本発明は、撮像装置に関する。

背景技術
[0002] あらかじめ設定した被写体の動きを検出し、その動きを表現する複数枚の

静止画像を得る技術が知られている （特許文献 1参照）。

先行技術文献

特許文献
[0003] 特許文献 1 ：曰本国特開 2 0 0 9 — 2 0 0 7 1 3 号公報

発明の概要

発明が解決しょうとする課題
[0004] 従来技術では、コマ間で変化がない同じような画像を何枚も記録 してしま

うという問題があつた。

課題を解決するための手段
[0005] 本発明の第 1 の態様によると、撮像装置は、被写体像を撮像する撮像素子

と、被写体像を撮像素子の撮像面に結像させる撮像光学系と、撮像素子によ

り、所定のフレーム レ一 卜でモニタ画像を取得するライプビュ一画像取得部

と、モニタ画像から被写体を抽出する被写体抽出部と、被写体を連続撮影す

る際のコマ速度を演算するコマ速度演算部と、撮影指示に応 じて複数の静止

画像を連続撮影する撮影部と、コマ速度演算部で演算されたコマ速度で連続

撮影するように撮影部を制御する制御部と、撮影部により撮影された静止画

像を記録媒体に記録する画像記録部と、を備え、コマ速度演算部は、被写体

抽出部により抽出した被写体に基づいて、被写体を連続撮影する際のコマ速

度を演算する。

本発明の第 2 の態様によると、第 1 の態様の撮像装置において、被写体抽

出部が抽出した被写体の種類を特定する被写体特定部と、被写体の種類に対



応する移動速度データを記憶する記憶部 と、 を更に備 え、 コマ速度演算部 は

、被写体特定部が特定 した被写体の種類 に対応する移動速度データを記憶部

か ら読み出 し、該移動速度データに基づいて連続撮影する際のコマ速度 を演

算することが好 ま しい。

本発明の第 3 の態様 によると、第 2 の態様の撮像装置 において、被写体特

定部 は、人物 または動物のいずれであるかを特定することが好 ま しい。

本発明の第 4 の態様 によると、第 3 の態様の撮像装置 において、被写体特

定部 は、人物である場合 には大人および子供 および幼児の うちのいずれであ

るかを特定 し、動物である場合 には犬 または猫であるか どうかを特定するこ

とが好 ま しい。

本発明の第 5 の態様 によると、第 4 の態様の撮像装置 において、記憶部 は

、大人、子供、幼児、犬 または猫のそれぞれに対応 した移動速度データを、

それぞれ 1 または複数ずつ記憶 していることが好 ま しい。

本発明の第 6 の態様 によると、第 1 の態様の撮像装置 において、被写体抽

出部が抽出 した被写体のモニタ画像間における変化 に基づいて、 モニタ画像

における被写体像の移動情報 を取得する移動情報取得部 を更に備 え、 コマ速

度演算部 は、移動情報取得部が取得 したモニタ画像 における被写体像の移動

情報 に基づいて連続撮影する際のコマ速度 を演算することが好 ま しい。

本発明の第 7 の態様 によると、第 6 の態様の撮像装置 において、被写体抽

出部が抽出 した被写体のモニタ画像間における被写体像の変化は、 モニタ画

像間における被写体像の横方向または縦方向への移動量であることが好 ま し

い。

本発明の第 8 の態様 によると、第 6 の態様の撮像装置 において、被写体抽

出部が抽出 した被写体のモニタ画像間における被写体像の変化は、 モニタ画

像間における被写体像の大 きさの変化であることが好 ま しい。

本発明の第 9 の態様 によると、第 7 または 8 の態様の撮像装置 において、

コマ速度演算部 は、被写体像の大 きさの変化の割合が上限値 を超 えた場合 に

は撮影間隔を短 くし、被写体像の大 きさの変化の割合が下限値 を超 えた場合



には撮影間隔を長 くすることが好 ま しい。

本発明の第 1 0 の態様 によると、第 7 または 8 の態様の撮像装置 において

、 コマ速度演算部 は、被写体像の変化が所定の値 を維持するように、 1 コマ

撮影するごとに、次のコマを撮影するまでの撮影間隔を決定することが好 ま

しい。

本発明の第 1 1 の態様 によると、第 2 の態様の撮像装置 において、 コマ速

度演算部 は、移動速度データの値が小さいほどコマ速度 を遅 くすることが好

ま しい。

本発明の第 1 2 の態様 によると、第 7 または 8 の態様の撮像装置 において

、被写体像の変化が小さいほどコマ速度 を遅 くすることが好 ま しい。

本発明の第 1 3 の態様 によると、第 1 ~ 1 2 のいずれか一つの態様の撮像

装置 において、 コマ速度演算部 は、移動速度データまたは移動情報 に加えて

、更に、撮影画角情報 および被写体距離情報 に基づいて連続撮影する際のコ

マ速度 を演算する。

本発明の第 1 4 の態様 によると、第 1 3 の態様の撮像装置 において、 コマ

速度演算部 は、撮影画角が広いほどコマ速度 を遅 くすることが好 ま しい。

本発明の第 1 5 の態様 によると、第 1 3 の態様の撮像装置 において、 コマ

速度演算部 は、被写体距離が長いほどコマ速度 を遅 くすることが好 ま しい。

本発明の第 1 6 の態様 によると、第 1 3 の態様の撮像装置 において、 コマ

速度演算部 は、連続撮影 中に撮像画角が変化 した場合 に、 コマ速度 を演算 し

直す ことが好 ま しい。

本発明の第 1 7 の態様 によると、第 1 3 の態様の撮像装置 において、 コマ

速度演算部 は、連続撮影 中に被写体距離が変化 した場合 に再度前記 コマ速度

を演算することが好 ま しい。

本発明の第 1 8 の態様 によると、第 1 ~ 1 7 のいずれか一つの態様の撮像

装置 において、撮像装置が縦位置姿勢か横位置姿勢かを判別する姿勢判別部

をさ らに備 え、 コマ速度演算部 は、横位置姿勢の場合 におけるコマ速度 を撮

像装置が前記縦位置姿勢の場合 よ りも遅 くすることが好 ま しい。



本発明の第 1 9 の態様によると、第 1 ~ 1 8 のいずれか一つの態様の撮像

装置において、撮像素子が撮像した被写体像の静止画像を、コマ速度で順次

記憶する記憶部材と、記憶部材に順次記憶された静止画像のうち、コマ速度

演算部で演算されたコマ速度に対応する複数コマの静止画像を、記録媒体に

記録するように画像記録部を制御する制御部とを備えることが好ましい。

発明の効果
[0006] 本発明による撮像装置では、コマ間で適切な変化を有するように連写撮影

を行うことができる。

図面の簡単な説明

[0007] [ 図1]本発明の一実施形態によるデジタルカメラの構成を例示するプロック図

である。

[図2]連写撮影時にC P Uが実行する処理の流れを説明するフ口一チヤ一 卜で

ある。

[図3] 3 5 mm版システムにおける焦点距離ごとの画角を例示する図である。

[図4]移動速度を決定する処理の詳細を説明するフローチヤ一 卜である。

[図5]移動速度を例示する図である。

[図6]横位置姿勢の場合の撮影画面を例示する図である。

[図7]縦位置姿勢の場合の撮影画面を例示する図である。

[図8]演算結果とC P Uが決定する連写コマ速度との関係を例示する図である

[図9]連写撮影時にC P Uが実行する処理の流れを説明するフ口一チヤ一 卜で

ある。

[図10]被写体像の位置およびサイズを求める処理を説明するフローチヤ一卜

である。

[図11]抽出された被写体を例示する図である。

[図12]横位置姿勢の場合の撮影画面を例示する図である。

[図13]横位置姿勢の場合の撮影画面を例示する図である。

発明を実施するための形態



[0008] (第 1 実施形態）

以下、本発明を実施するための第 1 実施形態について図面を参照 して説明

する。図 1 は、本発明の第 1 実施形態によるデジタルカメラ 1 の構成を例示

するプロック図である。図 1 において、撮影 レンズ 1 1 は、撮像素子 1 2 の

撮像面 1 2 a に被写体像を結像させる。

[0009] C P U 1 6 は、自動焦点調節 （A F ) 指示に応 じて公知の A F 処理を行い

、撮影 レンズ 1 1 を構成するフォーカシングレンズ （不図示）を光軸方向 （

図 1 において矢印方向）に進退移動させる。これにより、撮影 レンズ 1 1 の

焦点位置が自動調節される。 A F 処理は、例えば、被写体像のコン トラス ト

に基づいて焦点位置を調節するコン トラス 卜方式を用

いて行う。フ ォー カ シ ン グ レンズ (不図示）の駆動は、 C P U 1 6 から指示

を受けたレンズ駆動部 2 が行う。

[001 0] また、 C P U 1 6 は、後述する操作部材 2 0 を構成するズームスィッチ （

不図示）から操作信号が入力された場合に、撮影 レンズ 1 1 を構成するズ一

厶レンズ （不図示）を光軸方向に進退移動させる。これにより、撮影画角が

調節される。ズームレンズ （不図示）の駆動も、 C P U 1 6 から指示を受け

たレンズ駆動部 2 が行う。

[001 1] 撮像素子 1 2 は、 C M O S イメージセンサなどによって構成される。撮像

素子 1 2 は、撮像面 1 2 a 上に結像された被写体像をアナログ撮像信号に光

電変換する。撮像素子 1 2 から出力されたアナログ撮像信号は、 A / D変換

部 1 3 においてデジタルデータに変換される。画像処理部 1 4 は、デジタル

デ一タに対 して所定の画像処理を行つて保存用の画像デ一タを生成する。

[001 2] 液晶モニタ 1 5 は、 C P U 1 6 からの指示に応 じて、画像や操作メニュー

画面を表示する。液晶モニタ 1 5 の表示面上にはタツチ操作部材 1 5 a が積

層されている。タツチ操作部材 1 5 a は、ユーザ一によってタツチ操作され

た液晶モニタ 1 5 の表示画面上のタツチ位置を示す信号を発生 し、 C P U 1

6 へ送出する。

[001 3] 不揮発性メモリ 1 7 は、 C P U 1 6 が実行するプログラムや、実行処理に



必要なデータな どを格納 する。不揮発性 メモ リ 1 7 が格納 するプログラムや

データの内容 は、 C P U 1 6 か らの指示 によって追加、変更が可能 に構成 さ

れている。 C P U 1 6 は、例 えばバ ッファメモ リ 1 8 を作業領域 と して制御

プログラムを実行 し、 カメラ各部 に対する種 々の制御 を行 う。

[0014] バ ッフ ァメモ リ 1 8 は、 デジタルデータを一時的に記憶 する場合 にも使用

され る。本実施形態では、画像処理部 1 4 による画像処理前、画像処理 中、

画像処理後 の画像データな どを、一時的に記憶 する。

[001 5] 画像処理部 1 4 は、 デジタルデータに対する画像処理以外 にも、画像デー

タを格納 した所定形式の画像 ファイル （例 えば Ex i f フ ァイル） を生成 する

。記録再生部 1 9 は、 C P U 1 6 か らの指示 に基づいて画像 ファイル をメモ

リカー ド5 0 に記録 し、 また、 メモ リカー ド5 0 に記録 されている画像 ファ

ィル を読み出す。

[001 6] メモ リカー ド5 0 は、 図示 しない力一 ドス ロッ トに着脱 自在 に取 り付 け ら

れ る記録媒体である。 C P U 1 6 は、記録再生部 1 9 によ ってメモ リカー ド

5 0 か ら読み出された画像 ファイル に基づいて、液晶モニタ 1 5 に撮影画像

を再生表示 させ る。

[001 7] 操 作部材 2 0 は、 シャッターボタン （不図示）の半押 し操作 に伴 ってオ ン

する半押 しスィ ツチ 2 0 a や、 シャッターボタンの全押 し操作 に伴 ってオ ン

する全押 しスィ ッチ 2 0 b 、動画撮影 スィ ッチ、 およびモー ド切替 スィ ッチ

な どを含み、各部材の操作 に伴 う操作信号 を C P U 1 6 へ送 出する。

[001 8] 半押 しスィ ッチ 2 0 a か らのオ ン信号 （半押 し操作信号）は、 シャッター

ボタンが通常ス トロー クの半分程度 まで押 し下 げ操作 され ると出力 され、半

ス トロー クの押 し下 げ操作解除で出力が解除 され る。全押 しスィ ツチ 2 0 b

か らのオ ン信号 （全押 し操作信号）は、 シャッターボタンが通常ス トロー ク

まで押 し下 げ操作 され ると出力 され、通常ス トロー クの押 し下 げ操作が解除

され ると出力が解除 され る。

[001 9] レンズ駆動回路 2 1 は、上記 フ才一カシ ング レンズ （不図示） を駆動する

ための フォーカス調節用モータ （不図示） を駆動する回路 と、上記 ズ一ム レ



ンズ （不図示）を駆動するためのズーム調節用モータ （不図示）を駆動する

回路 とを含む。

[0020] ス ピーカ駆動回路 2 2 は、 C P U 1 6 か ら送出されたデジタル音声データ

に基づいて、例えば再生音、操作音、音声メッセージなどのアナログ音声再

生信号を生成する。スピーカ 2 3 は、音声再生信号に基づいて音声再生を行

う。音声処理回路 2 4 は、マイク 2 5 で集音された音声信号を増幅 し、増幅

後の信号をA / D 変換回路 （不図示）によってデジタル音声データに変換す

る。デジタル音声データは、画像 ファイル と関連づけてメモ リカー ド5 0 に

記録される。

[0021 ] 姿勢センサ 2 6 は、例えば重力方向を検出 し、検出信号をC P U 1 6 へ送

出する。 C P U 1 6 は、検出信号に基づいてデジタルカメラ 1 の撮影姿勢を

判定する。 C P U 1 6 は、デジタルカメラ 1 の縦位置姿勢、横位置姿勢だけ

でな く、上下逆さか否かも判定する。

[0022] C P U 1 6 、不揮発性 メモ リ 1 7 、 バ ッフ ァメモ リ 1 8 、記録再生部 1 9

、画像処理部 1 4 、液晶モニ タ 1 5 、ス ピー カ駆動回路 2 2 、および音声処

理回路 2 4 は、それぞれバス 2 7 を介 して接続されている。

[0023] < 撮影モー ド>

上述 したデジタルカメラ 1 は、 「単写撮影モー ド」と、 「連写撮影モー ド

」と、 「動画撮影モー ド」とが、例えば上記モー ド切替スィッチによって択

—的に切替え可能に構成されている。 「単写撮影モー ド」は、上記全押 し操

作信号に応 じて 1 コマの画像を取得 し、取得 した画像に基づいて生成 した静

止画像データをメモ リ力一 ド5 0 へ記録するモ一 ドである。

[0024] 「連写撮影モー ド」は、上記全押 し操作信号に応 じて 1 コマの画像を取得

し、全押 し操作信号が継続入力されている場合に連続 して次コマの画像をさ

らに取得することにより、複数 コマの画像を連写するモー ドである。各コマ

の画像に基づいてそれぞれ生成 した静止画像データを、それぞれメモ リ力一

ド5 0 へ記録する。

[0025] 「動画撮影モー ド」は、上記動画撮影スィッチ （不図示）か らの操作信号



に応じて複数フレームの画像を取得し、該複数フレームの画像に基づいて生

成した動画像データをメモリ力一ド5 0へ記録するモ一ドである。

[0026] < 連写撮影モード>

C P U 6 は、ユーザ一が上記モ一ド切替スィツチにより 「連写撮影モ一

ド」へ切替え操作すると、撮影モードを 「連写撮影モード」へ切替えて液晶

モニタ 1 5 にライプビュー画像の表示を開始させる。ライプビュー画像は、

撮影指示前に撮像素子 1 2 によって所定のフレ一ムレ一卜（例えば3 O fps) で

取得されるモニタ用画像のことをいう。

[0027] 本実施形態では、 「連写撮影モード」において 「才一卜コマ速連写」と、

「マニュアルコマ速連写」とがユーザ一操作によつて切替え可能に構成され

ている。 「才一卜コマ速連写」と 「マニュアルコマ速連写」との切替えは、

例えばュ一ザ一がメニュ一操作によって行う。

[0028] 「才一卜コマ速連写」は、C P U 1 6 が連写コマ速度を所定の範囲内 （例

えば 1 0 コマ/ 秒から0 . 5 コマ/ 秒までの間）で自動的に変化させて撮影

する連写をいう。 「マニュアルコマ速連写」は、ユーザ一操作によって設定

された連写コマ速度に固定して撮影する連写をいう。

[0029] < 才一卜コマ速連写 1 >

本第 1実施形態は、 「オートコマ速連写」に特徴を有するので、以降の説

明は 「才一卜コマ速連写 1」を中心に行う。 「才一卜コマ速連写」を設ける

目的は、連写撮影する際、被写体の動きに応じてコマ速度を変更することに

ある。すなわち、速い動きの被写体の場合には速い連写撮影コマ速度を設定

し、逆に、遅い動きの被写体の場合には遅い連写撮影コマ数を設定すること

が目的である。このためにC P U 1 6 は、速い動きの被写体の場合にはコマ

間の時間を短くして高速で連写し、遅い動きの被写体の場合にはコマ間の時

間を長くして低速で連写するように連写コマ速度を制御する。

[0030] 「才一卜コマ速連写 1」を行う場合にC P U 1 6 が実行する処理の流れに

ついて、図2 に例示するフローチヤ一卜を参照して説明する。C P U 1 6 は

、ユーザ一によって 「才一卜コマ速連写」へ切替え操作されると、図2 によ



る処 理 を起 動 させ る。 図 2 の ステ ップ S 1 1 に お い て、 C P U 1 6 は、 低 速

で移 動 す る （動 きが 小 さ い）被 写 体 を連 写 撮 影 す る 「通 常 」 モ ー ドと、 よ り

高 速 で移 動 す る （動 きが 大 きい）被 写 体 を連 写 撮 影 す る 「ス ポ ー ツ」 モ ー ド

との い ず れ か 一 方 を選 択 す る操 作 を受 け付 け る。 この選 択 操 作 は、 例 え ば ュ

— ザ 一 が メニ ュー操 作 に よ って行 う。

[0031 ] ス テ ップ S 1 2 に お い て、 C P U 1 6 は、 撮 影 レンズ 1 1 の焦 点 距 離 f に

基 づ い て画 角 を決 定 す る。 一般 に、 撮 像 素 子 1 2 の撮 像 面 の フ レー ム サ イ

ズ を S (mm) とす る と、 次 式 （1 ) が成 立 す る。

S / 2 = f X tan ( / 2 ) ( 1 )

た だ し、 f は焦 点 距 離 (mm) で あ る。 C P U 1 6 は、 レンズ駆 動 回路 2 1 か ら

取 得 した ズ ー ム レンズ位 置 を示 す情 報 に基 づ い て焦 点 距 離 f を求 め、 撮 像 素

子 1 2 の フ レー ム サ イ ズ S お よび 焦 点 距 離 f を上 式 （1 ) に代 入 して画 角

を求 め る。 ズ ー ム レンズ位 置 と焦 点 距 離 f との 関係 を示 す デ ー タ は、 あ らか

じめ 不 揮 発 性 メ モ リ 1 7 に格 納 され て い る。

[0032] 図 3 は、 3 5 mm版 シ ス テ ム （水 平 方 向 の フ レー ム サ イ ズ S h = 3 6 mm X 垂 直

方 向 の フ レー ム サ イ ズ S v = 2 4 mm) に換 算 した焦 点 距 離 f (mm) と画 角 との

関係 を例 示 す る図 で あ る。 水 平 方 向 の画 角 hと、 垂 直方 向 の画 角 v とを、

それ ぞれ 単 位 （deg) で表 した もの で あ る。 画 角 hと v を決 定 した C P U 1

6 は、 上 述 した ラ イ プ ビュー画 像 を液 晶 モ ニ タ 1 5 に表 示 させ な が ら、 A F

処 理 起 動 指 示 を待 つ。 C P U 1 6 は さ らに、 ラ イ プ ビュー画 像 の デ ー タ値 に

基 づ い て所 定 の露 出演 算 を行 い な が ら、 適 正 露 出 が得 られ る よ うに露 出制 御

を行 う。

[0033] 図 2 の ステ ップ S 1 3 に お い て、 C P U 1 6 は、 例 え ば半 押 しス ィ ッチ 2

O a が オ ンす る と、 A F 処 理 を行 って ステ ップ S 1 4 へ 進 む。 A F 処 理 後 の

C P U 1 6 は、 レンズ駆 動 回路 2 か ら取 得 した フ 才 一 カ シ ン グ レンズ位 置

を示 す情 報 に基 づ い て、 デ ジ タル カ メ ラ 1 か ら焦 点調 節 の対 象 とな った被 写

体 まで の被 写 体 距 離 D (m) を求 め る。 フ ォ 一 カ シ ン ダ レンズ位 置 と被 写 体 距 離

D (m) との 関係 を示 す デ ー タ は、 あ らか じめ 不 揮 発 性 メ モ リ 1 7 に格 納 され て



いる。

[0034] ステップS 4 において、C P U 1 6 は、被写体の移動速度 a を設定する

。移動速度 a を設定する処理の詳細について、図4 に例示するフローチヤ一

卜を参照 して説明する。図4 のステップS 5 において、C P U 1 6 は、姿

勢セ ンサ 2 6 からの検出信号に基づいて横位置姿勢か縦位置姿勢かを判定 し

、ステツプS 5 2 へ進む。

[0035] ステップS 5 2 において、C P U 1 6 は、直近のライプビュー画像から人

物の 「顔」を検出したか否かを判定する。C P U 1 6 は、公知の顔検出処理

を行うことによってライプビュー画像から 「顔」領域を検出した場合に、ス

テツプS 5 2 を肯定判定 してステップS 5 3 へ進む。C P U 1 6 は、ライプ

ビュー画像から人物の 「顔」領域を検出しなかった場合には、ステップS 5

2 を否定判定 してステップS 5 5 へ進む。

[0036] ステップS 5 3 において、C P U 1 6 は、検出した 「顔」が大人か、子供

(小学生）か、幼児かを判定 し、ステップS 5 4 へ進む。大人 子供 幼児

の判別処理は公知であるので、判別処理の詳細説明は省略する。

[0037] ステップS 5 2 を否定判定 して進むステップS 5 5 において、C P U 1 6

は、公知のペット検出処理を行うことによってライプビュー画像から 「犬」

または 「猫」を検出した場合に、ステップS 5 5 を肯定判定 してステップS

5 4 へ進む。C P U 1 6 は、ライプビュー画像から 「犬」も 「猫」も検出し

なかった場合には、ステップS 5 5 を否定判定 してステップS 5 6 へ進む。

[0038] ステップS 5 6 において、C P U 1 6 はデフォル ト設定を行ってステップ

S 5 4 へ進む。ステップS 5 4 において、C P U 1 6 は、 「顔」に基づく判

定結果、 「犬」や 「猫」の検出結果、およびデフォル ト設定結果により、図

5 に例示するように移動速度 a を設定 して図4 による処理を終了し、図 2 の

ステップS 5 へ進む。図 5 は、大人、子供 （小学生）、幼児、および犬、

猫の代表的な移動速度（m/秒）を表 したものである。図 5 に例示 したような移

動速度 a の値は、あらか じめ不揮発性メモリ1 7 に格納されている。

[0039] 図 5 において、 「通常」モー ド、 「スポーツ」モー ドは、ステップS 1



(図 2 ) でユーザ一操作に基づいて選択 したモー ドにそれぞれ対応 したもの

である。 「通常」モー ドにおける移動速度 （m/秒）は、大人、子供 （小学生）

、幼児がそれぞれ歩 く速度 に相当する。 また、 「スポーツ」モー ドにおける

移動速度 （m/秒）は、大人、子供 （小学生）がそれぞれ走る速度 に相当する。

本実施形態では、幼児の歩 く速度 と走る速度 とは区別 しない。すなわち、 「

通常」モー ドと 「スポーツ」モー ドとにかかわ らずに同 じ移動速度 と してい

る。デフォル ト設定の場合の移動速度 a の値は、例えば 「通常」モー ドの場

合に 0 . 5 (m/ 秒 )、 「スポーツ」モー ドの場合に 2 . 0 (m/ 秒）とする。デ

フォル ト設定による移動速度 a を 「通常」モー ドと 「スポーツ」モー ドとで

区別 して設けたので、顔検出ゃぺ ッ 卜検出に基づいて被写体の移動速度 を設

定されなかった場合でも、ユーザ一操作を反映させたデフォル ト値 を用いる

ことができる。

[0040] 「犬」および 「猫」を検出 した場合のC P U 1 6 は、 「通常」モー ドであ

るか 「スポーツ」モー ドであるかにかかわ らず、人物 より速い移動速度 （1 0

m/ 秒）とする。なお、秒速だけではわか りに くいため、図 5 においては分速

を併記 した。

[0041 ] ステ ップS 1 5 において、 C P U 1 6 は、次式 （2 ) ~ ( 4 ) に基づいて

連写 コマ速度 X ( コマ/ 秒）を決定 し、ステ ップS 1 6 へ進む。次式 （2 ) の

意味は、水平方向に移動する被写体像が撮影画面の一方の端か ら他方の端 ま

で移動する間に略 1 0 コマ撮影するように連写 コマ速度 X を演算することで

ある。

[0042] X = 0 X a / L ( 2 )

ただ し、符号 a は上記移動速度であ り、符号 L は撮影範囲 （m) である。撮影範

囲 L は横位置姿勢の場合 と縦位置姿勢の場合 とで異な らせる。図 6 は、横位

置姿勢の場合の撮影画面を例示する図である。図 7 は、縦位置姿勢の場合の

撮影画面を例示する図である。なお、横位置姿勢の場合の撮影範囲 L h(m) は

次式 （3 ) で、縦位置姿勢の場合の撮影範囲 L v(m) は次式 （4 ) で、それぞ

れ求める。



[0043] L h = Sh/f X D ( 3 )

ただ し、符号Shは撮像素子 1 2 の撮像面の水平方向のフレームサイズ（mm)、

符号 f は焦点距離 (mm)、符号 Dは被写体距離 (m)である。

[0044] L v = Sv/f X D ( 4 )

ただ し、符号Svは撮像素子 1 2 の撮像面の垂直方向のフレームサイズ（mm)、

符号 f は焦点距離 (mm)、符号 Dは被写体距離 (m)である。

[0045] 具体例をあげて説明すると、 「スポーツ」モー ドが選択されており、かつ

「顔」を検出し、その人物は 「大人」であると判定 した場合であって、 D =

1 0 (m)、 f = 2 0 (mm)、Sh= 2 0 (mm)である場合には、図 5 より移動速度 a

= 2 . 0 (m/ 秒）であることから、X = 1 0 X 2 . 0 / 1 0 = 2 (コマ/ 秒）が

算出される。

[0046] 図 8 は、上述 した演算結果と、C P U 1 6 が決定する連写コマ速度X との

関係を例示する図である。本第 1実施形態では、連写コマ速度制御を簡単に

するため、連写コマ速度を段階的に変化させる。このためにC P U 1 6 は、

演算結果としてX が 1 0 以上の場合はX = 1 0 (コマ/ 秒）とする。また、 4

≤ X < 0 の場合はX = 5 (コマ/ 秒）、 2 X < 4 の場合はX = 3 (コマ/ 秒

)、 0 . 8 乂< 2 の場合は乂= 1 (コマ/ 秒）、そしてX < 0 . 8 の場合はX

= 0 . 5 ( コマ/ 秒）とする。

[0047] ステップS 6 において、C P U 1 6 は撮影処理を行う。具体的には、撮

影指示が行われている間、すなわち全押 しスィッチ 2 0 b がオンしている間

、図 8 に例示 した連写コマ速度X (コマ/ 秒）で連写撮影する。なお、シャツ

タ一速度および絞り値は、例えば、直近のラィプビュ一画像のデ一タに基づ

く露出演算により決定 した値を用いる。C P U 1 6 は、全押 しスィッチ 2 0

b が才フすると新たな撮像を行わずに、取得済みの各コマの画像に基づいて

それぞれ生成 した静止画像データをメモリ力一 ド5 0 へ記録 し、図 2 による

処理を終了する。

[0048] 以上説明した第 1実施形態によれば、次の作用効果が得られる。

( 1 ) デジタルカメラ 1 は、撮影指示に応 じて複数コマの静止画像を所定の



連写コマ速度 X で連続撮影する撮像素子 1 2 と、撮影範囲 L h ( L v ；) 、被写

体距離 D、および 「通常」モー ドか 「スポーツ」モー ドかに基づいて、連写

コマ速度 X を決定するC P U 1 6 と、 C P U 1 6 で決定された連写コマ速度

で連続撮影するように撮像素子 1 2 を制御するC P U 1 6 と、 を備えるよう

に したので、連写画像のコマ間で被写体像が適度な変化をするように連写撮

影を行 うことができる。

[0049] ( 2 ) 上記デジタルカメラ 1 において、 C P U 1 6 は、 「通常」モー ドでは

「スポーツ」モー ドに比べて連写コマ速度 X を遅 くするので、 コマ間で被写

体像が適度に変化するように連写撮影することができる。

[0050] ( 3 ) 上記 （1 ) または （2 ) のデジタルカメラ 1 において、 C P U 1 6 は

、撮撮影範囲 L h ( L v ) が広いほど連写コマ速度 X を遅 くするので、 コマ間

で被写体像が適度に変化するように連写撮影することができる。

[0051 ] ( 4 ) 上記 （1 ) ~ ( 3 ) のデジタルカメラ 1 において、 C P U 1 6 は、被

写体距離 D が長いほど連写コマ速度 X を遅 くするので、 コマ間で被写体像が

適度に変化するように連写撮影することができる。

[0052] ( 5 ) 上記 （1 ) 〜 ( 4 ) のデジタルカメラ 1 において、被写体を撮像 して

画像データを出力する撮像素子 1 2 を有 し、 C P U 1 6 は、画像データに基

づいて検出された人物の顔に基づいて、その人物が大人か、子供か、あるい

は幼児かを判断 し、その結果に応 じて連写コマ速度を設定する。 これにより

、例えば子供の場合は大人の場合より連写コマ速度を遅 くするなどして、 コ

マ間で被写体像が適度に変化するように連写撮影することができる。

[0053] ( 6 ) 上記 （1 ) 〜 ( 5 ) のデジタルカメラ 1 において、 C P U 1 6 は、画

像データに基づいて犬または猫が検出された場合のコマ速度に比べて、人物

の顔が検出された場合のコマ速度よりも速 く設定する。 これにより、人物よ

り速 く移動する犬や猫の撮影にも、 コマ間で被写体像の変化が大きすぎるこ

とな く、適度に変化するように連写撮影することができる。

[0054] ( 7 ) 上記 （1 ) ~ ( 6 ) のデジタルカメラ 1 において、縦位置姿勢か横位

置姿勢かを判別する姿勢センサ 2 6 、 C P U 1 6 をさらに備え、 C P U 1 6



は、縦位置姿勢におけるコマ速度に比べて、横位置姿勢における連写コマ速

度を遅 く設定する。これにより、コマ間で適度に変化が得 られるように連写

撮影することができる。

[0055] ( 8 ) 上記 （1 ) ~ ( 7 ) のデジタルカメラ 1 において、C P U 1 6 は、 「

通常」モー ドか 「スポーツ」モー ドかのそれぞれの設定の場合において、あ

らか じめ指示された移動速度値を用いるので、簡単な構成により、コマ間で

適度に変化が得 られるような連写撮影を実現できる。

[0056] ( 9 ) 上記 （1 ) 〜 ( 8 ) のデジタルカメラ 1 において、C P U 1 6 は、撮

影範囲 L h ( L v ；) 、被写体距離 D、および 「通常」モー ドか 「スポーツ」モ

— ドかに基づいて、段階的に異なる連写コマ速度を設定するので、多段階に

細かく制御する場合に比べて連写撮影制御の構成を簡単にすることができる

[0057] (変形例 1 )

上述 した第 1実施形態では、 レリーズボタンの全押 し操作が終了した場合

に連写を終了する例を説明 したが、これに加えて、被写体が移動 して撮影画

面から外れた場合にも自動的に連写撮影を終了するように構成 してもよい。

変形例 1 においてC P U 6 は、連写撮影で取得 した最新コマの画像に対 し

て公知の被写体追尾処理を行い、追尾対象となる主要被写体が最新コマの画

像から検出されない場合に連写撮影を終了させる。

[0058] (変形例 2 )

変形例 1 で、被写体が移動 して撮影画面から外れたことにより連写撮影を

終了した場合において、連写撮影終了後もレリ一ズボタンの全押 し操作が継

続されている間に主要被写体が再び撮影画面に含まれるようになった場合に

は、終了した連写撮影を再開 してもよい。この場合のC P U 1 6 は、例えば

、追尾 していた 「顔」と同 じ 「顔」が再び撮影画面に含まれるようになった

場合に連写撮影を再開させる。

[0059] (変形例 3 )

上記の説明では、連写コマ速度X を 5 段階に切替える例を説明 したが、切



替えステ ップや切替え段数 を適宜設定 しても構わない。例えば、上述 した 5

段階よりさらに細か く 1 0 段階に切替えてもよい し、上述 した 5 段階より粗

い 3 段階に切替えるように してもよい。

[0060] (変形例 4 )

連写撮影中に、焦点距離 f または被写体距離 D が変化 した場合に、連写 コ

マ速度 X の演算を新たに行 うよう してもよい。 これによつてC P U 1 6 は、

最新の焦点距離情報、被写体距離情報 に基づいて連写 コマ速度 X を決めるこ

とができる。なお、連写 コマ速度 X の演算を新たに行 う前 に、不図示のラン

プを点滅 させた り、ス ピーカ 2 3 か ら警告音を発生させるなど して、連写撮

影中に焦点距離 f または被写体距離 D が変化 したことをユーザ一に知 らせる

ように してもよい。 この場合、ユーザ一は、例えば、連写撮影 を新たにや り

直すことができる。

[0061 ] (変形例 5 )

上述 した説明では、低速で移動する （動 きが遅い）被写体を連写撮影する

ための 「通常」モー ドと、 より高速で移動する （動 きが速い）被写体を連写

撮影するための 「スポーツ」モー ドとの切替えをユーザ一操作によって行 う

(ステ ップS 1 1 ) 例 を説明 した。 この代わ りに、 ライプビュー画像 におけ

るフレーム画像間で検出される動 きべ ク トルの大 きさに基づいて、 C P U 1

6 が 「通常」モー ドと 「スポーツ」モー ドとの切替えを自動的に行 うように

してもよい。

[0062] (変形例 6 )

ライプビュー表示を行 うデジタルカメラ 1 を例 に説明 したが、一眼 レフタ

イブのカメラのように、通常時にライプビュ一表示を行わないカメラにも本

発明を適用できる。 この場合には、例えば、測光用イメージセンサによって

取得 される画像 に基づいて、人物の 「顔」の検出や、検出 した 「顔」の人物

が大人か、子供 （小学生）か、あるいは幼児かを判定する。 また、測光用ィ

メ一ジセンサによって取得 される画像 に基づいて、 「犬」または 「猫」を検

出する。



[0063] (変形例 Ί )

上記実施形態では、 「才一卜コマ速連写」を行う場合に、C P U 1 6 が決

定した連写コマ速度Χ (コマ/ 秒）で撮像素子 1 2 に画像を取得させ、各コマ

の画像に基づいてそれぞれ生成した静止画像データをメモリ力一ド5 0 へ記

録する例を説明した。この代わりに、撮像素子 1 2 で撮像した画像を一旦バ

ッファメモリ1 8 にバッファリングしておき、ノく' ッファメモリ1 8 内の所定

コマの画像を静止画像データとしてメモリカード5 0 へ記録するようにして

もよい。

[0064] 具体的には、撮像素子 1 2 に所定コマ速度 （例えば、 1 0 コマ/ 秒）で連

続して画像を取得させ、取得された複数のフレーム画像を順次 （時系列に）

バッファメモリ1 8 にバッファリングしておく。C P U 1 6 は、上述したよ

うに記録用の連写コマ速度X (コマ/ 秒）を決定し、バッファメモリ1 8 内の

画像のうち、決定したコマ速度X に対応するフレーム画像を抽出して静止画

像デ一タをメモリカード5 0 へ記録する。

[0065] 例えば、決定した記録用の連写コマ速度X (コマ/ 秒）が 1 0 コマ/ 秒の場

合はバッファメモリ1 8 内に時系列に蓄積された全コマの画像をメモリ力一

ド5 0 へ記録し、決定した記録用の連写コマ速度X (コマ/ 秒）が 5 コマ/ 秒

の場合はバッファメモリ1 8 内に時系列に蓄積された画像を 1 コマおきに読

出してメモリカード5 0 へ記録する。同様に、決定した記録用の連写コマ速

度X (コマ/ 秒）が3 コマ/ 秒の場合は、バッファメモリ1 8 内に時系列に蓄

積された画像を2 コマおきに読出してメモリ力一ド5 0 へ記録し、決定した

記録用の連写コマ速度X (コマ/ 秒）が 1 コマ/ 秒の場合は、バッファメモリ

8 内に時系列に蓄積された画像を9 コマおきに読出してメモリ力一ド5 0

へ記録する。これにより、記録画像のコマ間で適切な変化を有するようにメ

モリ力一ド5 0 へ記録する連写撮影を行うことができる。

[0066] (変形例 8 )

デジタルカメラ 1 を例に説明したが、連写撮影機能を備えるものであれば

、携帯電話機やタブレツ卜端末などの電子機器にも本発明を適用して構わな



い。

[0067] (第 2 実施形態）

次に、本発明を実施するための第 2 実施形態について図面を参照 して説明

する。図 1 は、本発明の第 2 実施形態によるデジタルカメラ2 の構成を例示

するプロック図である。デジタルカメラ2 の各構成要素とそれらの機能は、

デジタルカメラ 1 と基本的に同様なので、個々の各構成要素とそれらの機能

に関する説明は省略する。また、撮影モー ドについてもデジタルカメラ 1 と

基本的に同様である。すなわち、 「単写撮影モー ド」と、 「連写撮影モー ド

」と、 「動画撮影モー ド」とが、モー ド切替スィッチによって択一的に切替

え可能に構成されており、 「連写撮影モー ド」においては、 「才一 卜コマ速

連写」と、 「マニュアルコマ速連写」とがュ一ザ一操作によって切替え可能

に構成されている。 「才一 卜コマ速連写」と 「マニュアルコマ速連写」との

切替えは、例えばュ一ザ一がメニュー操作によって行うこともデジタルカメ

ラ 1 と同様である。

[0068] < 才一 卜コマ速連写 2 >

第 2 実施形態においても、 「才一 卜コマ速連写」に特徴を有するので、以

降の説明は 「才一 卜コマ速連写 2 」を中心に行う。 「才一 卜コマ速連写 2 」

を設ける目的は、連写撮影する際、被写体の動きの変化に対応 してコマ速度

を変化させることにある。すなわち、被写体の動きが速 くなつた場合には連

写撮影コマ速度を増加させ、逆に、被写体の動きが遅 くなつた場合には連写

撮影コマ数を減少させることが目的である。このためにC P U 1 6 は、被写

体の動きが速 くなつた場合にはコマ間の時間を短 くして高速で連写 し、被写

体の動きが遅 くなつた場合にはコマ間の時間を長 くして低速で連写するよう

に連写コマ速度を制御する。

[0069] C P U 1 6 は、ユーザ一によって 「才一 卜コマ速連写」へ切替えられてい

る場合に 「才一 卜コマ速連写 2 」を実行する。 「才一 卜コマ速連写 2 」の処

理の流れについて、図 9 に例示するフローチヤ一 卜を参照 して説明する。

[0070] C P U 6 は、ユーザ一によりモ一 ド切替スィツチが 「連写撮影モ一 ド」



へ切替え操作されたことを受けて、撮影モー ドを 「連写撮影モー ド」へ切替

えて液晶モニタ 1 5 にライプビュー画像の表示を開始 し、撮像素子 1 2 によ

つて所定のフレ一ム レ一 卜（例えば 3 O fps) で取得されるモニタ用画像を表示

する。

[0071 ] 図 9 のステ ップS 2 1 において、 C P U 1 6 は、 「通常」モー ドと 「スポ

—ッ」モー ドとのいずれか一方を選択する操作を受け付ける。 この選択操作

は、例えばユーザ一がメニュー操作によって行 う。 C P U 1 6 は、 「スポ一

ッ」モー ドが選択された場合、 「通常」モー ドに比べてより速い連写コマ速

度を設定するように制御する。

[0072] 次に、 C P U 1 6 は、図 9 のステ ップS 2 2 において、液晶モニタ 1 5 に

ライプビュ一画像の表示を開始させる。ライプビュ一画像は、撮影指示前に

撮像素子 1 2 によって所定のフレ一ム レ一 卜（例えば 3 O fps) で取得されるモ

ニタ用画像のことをいう。 C P U 1 6 は、ライプビュー画像を液晶モニタ 1

5 に表示させなが ら、 A F 処理起動指示を待つ。 C P U 1 6 はさらに、ライ

プビュー画像のデータ値に基づいて所定の露出演算を行いなが ら、適正露出

が得 られるように露出制御を行 う。

[0073] ステ ップS 2 3 において、 C P U 1 6 は、半押 しスィッチ 2 0 a がオンし

たか否かを判定する。 C P U 1 6 は、上記半押 し操作信号が入力された場合

にステ ップS 2 3 を肯定判定 してステ ップS 2 4 へ進む。 C P U 1 6 は、上

記半押 し操作信号が入力されない場合には、ステ ップS 2 3 を否定判定 し、

当該判定処理を繰 り返す。

[0074] ステ ップS 2 4 において、 C P U 1 6 は、 A F 処理を行 ってステ ップS 2

5 へ進む。 A F 処理後のC P U 1 6 は、ステ ップS 2 5 において、 レンズ駆

動回路 2 か ら取得 したフォーカシングレンズ位置を示す情報に基づいて、

デジタル力メラ 2 か ら焦点調節の対象 となつた主要被写体までの被写体距離

L を求める。 フォーカシンダレンズ位置 と被写体距離 L (m) との関係を示すデ

—タは、あ らか じめ不揮発性メモ リ 1 7 に格納されている。

[0075] C P U 1 6 はさらに、ライプビュー画像を用いて、撮像素子 1 2 の撮像面



1 2 a において被写体を抽出し、モニタ画面における被写体像の位置および

サイズを求める。被写体像の位置とサイズを求める処理の詳細について、図

0 に例示するフローチヤ一 卜を参照 して説明する。図 1 0 のステップS 6

1 において、C P U 1 6 は、姿勢センサ 2 6 からの検出信号に基づいて横位

置姿勢か縦位置姿勢かを判定 し、ステップS 6 2 へ進む。

[0076] ステップS 6 2 において、C P U 1 6 はライプビュー画像から被写体を抽

出する処理を行ってステップS 6 3 へ進む。被写体抽出処理は、例えば焦点

調節の対象となつた領域を囲むェッジを検出したり、焦点調節の対象となつ

た被写体領域と共通の輝度または色を有する領域を検出したりすることによ

つて行う。図 1 1 は、被写体として鉄道車両が抽出された場合を例示する図

である。

[0077] ステップS 6 3 において、C P U 1 6 は、抽出した被写体領域が、上述 し

た撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a において、撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a に占

める被写体像の位置 P とサイズ r を求める。被写体像の位置については、例

えば、撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a に占める被写体領域の水平方向および垂

直方向の中心位置に該当する撮像素子の画素位置に基づいて求める。また、

被写体像のサイズについては、例えば、撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a に占め

る被写体領域の水平方向および/ または垂直方向の画素数に基づいて求める

。C P U 1 6 は、被写体像の位置とサイズを求めたら、これらの情報を不揮

発性メモリ1 7 に格納 し、図 1 0 による処理を終了して図 9 のステップS 2

6 に進む。

[0078] ステップS 2 6 において、C P U 1 6 は、全押 しスィッチ 2 0 b がオンし

たか否かを判定する。C P U 1 6 は、上記全押 し操作信号が入力された場合

にステップS 2 6 を肯定判定 してステップS 2 7 へ進む。C P U 1 6 は、上

記全押 し操作信号が入力されない場合には、ステップS 2 6 を否定判定 し、

ステツプS 2 4 へ戻って上述 した処理を繰 り返す。

[0079] ステップS 2 7 において、C P U 1 6 は、再度 A F 処理を行ってステップ

S 2 8 へ進む。 A F 処理後のC P U 1 6 は、ステップS 2 8 において、 1 コ



マの撮影 を してステ ップS 2 9 へ進む。ステ ップS 2 9 において、 C P U 1

6 は、ステ ップS 6 3 の場合 と同様 に、被写体像の位置 p およびサイズ r を

求めるとともに、 レンズ駆動回路 2 か ら取得 したフ 才一 カシングレンズ位

置を示す情報 に基づいて、デジタルカメラ 2 か ら焦点調節の対象 となった主

要被写体 までの被写体距離 L を求め、ステ ップS 3 0 へ進む。

[0080] ステ ップS 3 0 において、 C P U 1 6 は、直近のフレーム画像 とその前の

フ レー ム画像 との間のフ レー ム間隔 ∆ t 1 、被写体像位置の変化量 ∆ p 、被

写体像サイズ r の変化量 ∆ r に基づいて、採用するコマ速度 X ( コマ/ 秒）

あるいは次 コマの撮影 までの待ち時間すなわちコマ間隔 ∆ t 2 (秒）を算出

する。

[0081 ] 例 えば、 1 コマ目の撮影か ら連写 2 コマ目の撮影 までのコマ間隔 （すなわ

ち待ち時間 2 ) を算出する場合に、全押 し操作 （S 2 6 ) 直前のライプ

ビュ一画像の撮像 タイミングか ら、全押 し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ目の撮像

タイミングまでの時間を∆ t とする。全押 し操作 （S 2 6 ) 直前のライプ

ビュー画像 における水平方向被写体像位置 p h および垂直方向位置 p V と全

押 し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ目の撮影画像 における水平方向被写体像位置 p

h および垂直方向位置 p V との差 をそれぞれ ∆ p h および ∆ p V とする。 ま

た、全押 し操作 （S 2 6 ) 直前のライプビュ一画像 における被写体像サイズ

r と全押 し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ目の撮影画像 における被写体像サイズ r

との差 を変化量 ∆ r とする。

[0082] スポーツモー ドが設定された場合には、例えば、横位置姿勢 または縦位置

姿勢のフ レー ムサイズの半分 （1 / 2 ) を被写体像が移動する間に 1 0 コマ

を撮影すると して、 コマ速度 X ( コマ/ 秒） とその場合のコマ間隔 ∆ t 2 (

秒）を求める。 これにより、モニタ画像内における被写体像の変化が一定 と

なるようにコマ速度あるいはコマ間隔を設定できる。

[0083] (被写体の水平方向の移動）

撮影画像内における被写体像の水平方向の移動に関 して、時間 1 にお

ける水平方向への移動 ∆ ρ h が速度変化な しに継続 した場合に、横位置姿勢



の場合のフレームサイズS h (mm)の 1 / 2 を移動するのに要する時間は、 S

h Χ ∆ t / 2 ∆ p h で求められる。この間に 1 0 コマ撮影するためのコマ

速度X (コマ/ 秒）と、その場合のコマ間隔 2 (秒）は、

Χ = ( 2 0 Χ ∆ ρ ) / ( S h X t ) ( 5 )

この時のコマ間隔A t 2 (秒）は、

2 = ( S h X t ) / ( 2 0 Χ ∆ ρ ) ( 6 )

[0084] (被写体の垂直方向の移動）

同様に撮影画像内における被写体像の垂直方向の移動に関して、時間∆ t

1 における垂直方向への移動∆ p V が速度変化なしに継続 した場合に、縦位

置姿勢の場合のフレームサイズS V (mm)の 1 / 2 を移動するのに要する時間

は、 S V Χ ∆ t 1 / 2 ∆ p V で求められる。この間に 1 0 コマ撮影するため

のコマ速度X (コマ/ 秒）と、その場合のコマ間隔 2 (秒）は、

Χ = ( 2 0 Χ ∆ ρ ν ) / ( S v X t ) ( 7 )

この時のコマ間隔A t 2 (秒）は、

2 = ( S v X t ) / ( 2 0 Χ ∆ ρ ν ) ( 8 )

[0085] C P U 1 6 は、コマ速度X (コマ/ 秒）として、式 （5 ) および （7 ) の

うち値の大きい方のコマ速度を採用する。あるいは、C P U 1 6 は、コマ間

隔A t 2 (秒）として、 （6 ) および （8 ) のうち値の小さい方のコマ間隔

を採用する。

[0086] 通常モー ドが設定された場合には、例えば、横位置姿勢または縦位置姿勢

のフレームサイズの半分 （1 / 2 ) を被写体像が移動する間に5 コマを撮影

するとして、上記の手順と同様の手順により、コマ速度X (コマ/ 秒）とそ

の場合のコマ間隔A t 2 (秒）を求める。

[0087] (被写体の前後方向の移動）

次に、被写体が前後方向に移動する場合のコマ速度X (コマ/ 秒）とその

場合のコマ間隔A t 2 (秒）の設定に関して説明する。例えば、 1 コマ目の

撮影から連写 2 コマ目の撮影までのコマ間隔 （すなわち待ち時間∆ t 2 ) を

算出する場合に、全押 し操作 （S 2 6 ) 直前のライプビュ一画像の撮像タイ



ミングか ら、全押 し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ 目の撮像 タイ ミングまでの時間

を 1 とする。全押 し操作 （S 2 6 ) 直前 の ライプ ビュー画像 における被

写体像サイズ r と全押 し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ 目の撮影画像 における被写

体像 「との差 を変化量 △ 「とする。 カメラ方向に向か って くる （ある

いは遠 ざかる）被写体の撮像面 1 2 a における被写体像サイズ r の変化量 ∆

「が、撮像面 1 2 a の フ レームサイズ S 相 当になるまでの間に、 スポ一ツモ

— ドでは略 1 0 コマ、通常モー ドでは略 5 コマ撮影 するもの とする。 それぞ

れの場合で必要な コマ間隔 ∆ t 2 は、次 の （9 ) 式 および （1 0 ) 式 で表せ

る。

∆ t 2 = ∆ t X S / ( 1 0 Χ ∆ ) ( 9 )

∆ t 2 = ∆ t X S / ( 5 Χ ∆ r ) ( 0 )

[0088] フ レームサイズ S と しては、横位置姿勢の場合 には横位置姿勢の場合の フ

レームサイズは S h (mm) を用い、縦位置姿勢の場合 には縦位置姿勢の場合の フ

レ一厶サイズは S v(mm) を用 いる。

[0089] この よ うに、 フ レームサイズ S に対 して変化量 ∆ r を所定の割合 にするよ

うに次 コマ までの撮影 間隔 を決め る。 これ によ り、変化量 が小 さいほ ど

撮影 間隔 を広 げ （連写速度 が遅 くなる）、変化量 ∆ r が大 きいほ ど撮影 間隔

を狭 くして上限値 に近づける （連写速度 が速 くなる）。 なお、 フ レームサイ

ズ S は、横位置姿勢の場合 と縦位置姿勢の場合 とで異 な らせ る。

[0090] 図 1 2 は、横位置姿勢の場合の撮影画面 を例示する図である。複数 の主要

被写体が検 出されている場合 は、焦点調節の対象 とな つた主要被写体 につい

て被写体像サイズ r を求め る。 図 1 3 は、縦位置姿勢の場合の撮影画面 を例

示する図である。 この場合 も、焦点調節の対象 とな った主要被写体 について

被写体像サイズ r を求め る。

[0091 ] 図 9 のステ ップ S 3 1 において、 C P U 1 6 は、全押 しスィ ッチ 2 O b が

継続 してオ ンされているか否かを判定する。 C P U 1 6 は、上記全押 し操作

信号が継続 されている場合 にステ ップ S 3 を肯 定判定 してステ ップ S 3 2

へ進 む。 C P U 1 6 は、上記全押 し操作信号が入力 されていない場合 には、



ステップS 3 を否定判定する。否定判定 した場合は連写撮影を終了する。

[0092] ステップS 3 1 を肯定判定 したC P U 1 6 は、ステップS 3 2 へ進んで連

写撮影を行う。ステップS 3 2 において、C P U 1 6 は、撮像面 1 2 a 上の

被写体像の変化度合いが大きい側の所定値より大きいか否かを判定する。C

P U 6 は、ステップS 3 0 で得た被写体像サイズ r の変化量 ∆ r が大きい

側の所定値より大きい場合にステップS 3 2 を肯定判定 してステップS 3 3

へ進む。C P U 1 6 は、ステツプS 3 0 で得た変化量 ∆ r が大きい側の所定

値以下の場合には、ステップS 3 2 を否定判定 してステップS 3 4 へ進む。

[0093] ステップS 3 3 へ進む場合は、主要被写体がデジタルカメラ2 に接近 して

撮像面 1 2 a 上の被写体像サイズ r が急に大きくなる場合である。この場合

のC P U 1 6 は、ステップS 3 3 において、連写撮影時のコマ間隔 （時間 t

) を前コマ撮影時のコマ間隔よりさらに短 くするように時間 2 を制御す

るか、または、コマ速度X (コマ/ 秒）をより大きな値に変更するように制

御 して、ステップS 3 6 へ進む。

[0094] ステツプS 3 4 において、C P U 1 6 は、撮像面 1 2 a 上の被写体像の変

化度合いが小さい側の所定値より小さいか否かを判定する。C P U 1 6 は、

ステップS 3 0 で得た被写体像サイズ r の変化量 ∆ r が小さい側の所定値よ

り小さい場合にステップS 3 4 を肯定判定 してステップS 3 5 へ進む。C P

U 6 は、ステップS 3 0 で得た変化量 ∆ r が小さい側の所定値以上の場合

には、ステツプS 3 4 を否定判定 してステツプS 3 6 へ進む。

[0095] ステップS 3 5 へ進む場合は、主要被写体がデジタルカメラ2 に接近 して

撮像面 1 2 a 上の被写体像サイズ r があまり大きくならない場合である。こ

の場合のC P U 1 6 は、ステップS 3 5 において、連写撮影時のコマ間隔 （

時間 t ) を前コマ撮影時のコマ間隔よりさらに長 くするように時間 2 を

制御するか、または、コマ速度X (コマ/ 秒）をより小さな値に変更するよ

うに制御 して、ステップS 3 6 へ進む。

[0096] ステップS 3 6 において、C P U 1 6 は、時間∆ t 2 をカウン 卜してステ

ップS 2 7 へ戻り、上述 した処理を繰 り返すか、または、新たに設定 したコ



マ速度で撮影を繰 り返す。これにより、コマ間隔 t 2 をおいて次コマの連写

撮影を行うか、または、コマ速度X において連写撮影を行う。C P U 1 6 は

、ステップS 3 0 において連写 3 コマ目以降のコマ間隔 （すなわち待ち時間

∆ t ( n + ) ) を算出する場合には、前々コマの撮像タイミングから、前コ

マの撮像タミングまでの時間をフレーム間隔∆ t n とし、前々コマの撮影画

像における被写体像サイズ r と前コマの撮影画像における被写体像サイズ r

との差を変化量 ∆ r として、上記演算を行う。

[0097] このように、撮影指示が行われている間、すなわち全押 しスィッチ 2 0 b

がオンしている間、撮像面 1 2 a 上の被写体像の変化度合いに基づいて演算

したコマ速度で連写撮影する。C P U 1 6 は、全押 しスィッチ 2 0 b がオフ

すると新たな撮像を行わずに、取得済みの各コマの画像に基づいてそれぞれ

生成 した静止画像データをメモリ力一 ド5 0 へ記録する。

[0098] 以上説明 した第 2 実施形態によれば、次の作用効果が得 られる。

( 1 ) デジタルカメラ2 は、撮影指示に応 じて複数コマの静止画像を連続撮

影する撮像素子 1 2 と、フ レームサイズS h ( S v ) に対する被写体像の移

動量に基づいて、連続撮影のコマ速度を決定するC P U 1 6 と、C P U 1 6

で決定されたコマ速度で連続撮影するように撮像素子 1 2 を制御するC P U

6 と、を備えるようにしたので、被写体の移動速度に応 じて連写画像のコ

マ間で適切な変化を有するように連写撮影を行うことができる。

[0099] ( 2 ) 上記デジタルカメラ2 は、撮影指示に応 じて複数コマの静止画像を連

続撮影する撮像素子 1 2 と、フ レームサイズS h ( S v ) に対する被写体像

サイズの変化量に基づいて、連続撮影のコマ速度を決定するC P U 1 6 と、

C P U 1 6 で決定されたコマ速度で連続撮影するように撮像素子 1 2 を制御

するC P U 1 6 と、を備えるようにしたので、被写体の移動速度に応 じて連

写画像のコマ間で適切な変化を有するように連写撮影を行うことができる。

[01 00] ( 3 ) 上記デジタルカメラ2 において、C P U 1 6 は、所定の上限コマ速度

(例えば 1 0 コマ/ 秒）に対 し、被写体像の移動速度が小さいほどコマ速度

を遅 くするので、コマ間で適度に変化が得 られるように連写撮影することが



で きる。

[01 0 1 ] ( 4 ) 上記デジタル カメラ 2 において、 C P U 1 6 は、所定の上限コマ速度

(例 えば 1 0 コマ/ 秒） に対 し、被写体像サイズの変化量が小さいほど、 コ

マ速度 を遅 くするので、 コマ間で適度 に変化が得 られるように連写撮影する

ことがで きる。

[01 02] ( 5 ) 上記 （1 ) および （3 ) のデジタル カメラ 2 において、 C P U 1 6 は

、 フ レー ム サイズ S h ( S v ) に対する被写体像の移動速度 を所定の大 きさ

とするようにコマ ごとに撮影間隔を決定するので、 コマ間で適度 に変化が得

られるように連写撮影することがで きる。

[01 03] ( 6 ) 上記 （2 ) および （4 ) のデジタル カメラ 2 において、 C P U 1 6 は

、 フ レー ム サイズ S h ( S v ) に対する被写体像サイズ変化 を所定の割合 と

するようにコマ ごとに撮影間隔を決定するので、 コマ間で適度 に変化が得 ら

れるように連写撮影することがで きる。

[01 04] ( 7 ) 上記 （5 ) のデジタル カメラ 2 において、 C P U 1 6 は、被写体像の

移動速度変化が所定値 を超 えた場合、 コマ速度 を前 コマよ り速 くするので、

移動速度が急 に増加 した被写体 に対 し、 コマ間で適度 に変化が得 られるよう

に連写撮影することがで きる。

[01 05] ( 8 ) 上記 （6 ) のデジタル カメラ 2 において、 C P U 1 6 は、被写体像サ

ィズの変化量が所定値 を超 えた場合 にはコマ速度 を前 コマよ り速 くするので

、 カメラに接近する速度が増加 した被写体 に対 し、 コマ間で適度 に変化が得

られるように連写撮影することがで きる。

[01 06] ( 9 ) 上記 （1 ) ~ ( 5 ) のデジタル カメラ 2 において、縦位置姿勢か横位

置姿勢かを判別する姿勢セ ンサ 2 6 、 C P U 1 6 をさ らに備 え、 C P U 1 6

は、判別 された姿勢 において水平方向の フ レー ム サイズ S h ( S v ) に対す

る被写体像の移動速度の変化量あるいは被写体像サイズ r の変化量 に基づい

てコマ速度 を決定するので、縦位置姿勢でも横位置姿勢でも、 コマ間で適度

に変化が得 られるように連写撮影することがで きる。

[01 07] (変形例 9 )



上述 した第 2 実施形態では、撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a の大 きさ （フ レ

—厶サイズ） と、撮像素子 1 2 の撮像面 1 2 a に占める被写体像の被写体像

サイズの変化量の関係か ら、 コマ間隔 ∆ t 2 を算出 した。 しか し、 コマ間隔

△ t 2 を算出する際に、撮像光学系 1 1 の焦点距離 f と画角 の関係 に基づ

いて求めた画角 ひ と、 全押 し操作 （S 2 6 ) 直前 に得た被写体距離 L と全押

し操作 （S 2 6 ) 後 1 コマ 目の撮影時に得た被写体距離 L との差 を ∆ Ι_ を用

いてコマ間隔 ∆ t 2 を算出 してもよい。 この場合、 コマ間隔 A t 2 の算出は

次のような手順で行われる。

[ 0 108] C P U 6 は、 ステ ップ S 2 1 終 了後、撮像光学系 1 1 の焦点距離 f に基

づいて画角 を決定する。画角 を決定する手順 は、第 1 実施形態 に記載 し

た手順 と同様である。焦点距離 f (mm) と画角 との関係 については図 3 に例

示 した通 りである。

[ 0 109] C P U 1 6 は、 スポーツモー ドの場合 に次式 （9 ) とおき、通常モー ドの

場合 には次式 （1 0 ) とおいて、次式 （1 1 ) によ り時間 2 を算出する

0 = S /

= X f X tan ( / 2 ) / ∆ r ( )

5 = S / r

= X f X tan ( a / 2 ) / r ( )

ただ し、符号 f は撮像光学系 1 1 の焦点距離である。符号 は式 （1 ) の画

角 に相 当する。

∆ t 2 = ∆ r Χ ∆ t / ( 2 X t a n ( / 2 ) X L ) （1 3 )

[ 0 1 10 ] 上式 （1 1 ) の意味は、 カメラ方向に向か って くる （あるいは遠 ざかる）

被写体の撮像面 1 2 a における被写体像サイズ r の変化量 ∆ r が、撮像面 1

2 a のフ レームサイズ S (水平方向）相 当になるまでの間に略 1 0 コマ撮影

するように連写 コマ速度 を演算することである。 また、上式 （1 0 ) の意味

は、 カメラ方向に向か って くる （あるいは遠 ざかる）被写体の撮像面 1 2 a

における被写体像サイズ r の変化量 ∆ r が、撮像面 1 2 a のフ レームサイズ



S (水平方向）相 当になるまでの間に略 5 コマ撮影するように連写 コマ速度

を演算することである。

[01 11] (変形例 1 0 )

上述 した第 2 実施形態では、 レリ一ズボタンの全押 し操作が終 了 した場合

に連写 を終 了する例 を説明 したが、 これに加えて、主要被写体が接近 して撮

影画面 （画角）外へはみ出す場合 にも自動的に連写撮影 を終 了するように構

成 してもよい。変形例 1 の C P U 1 6 は、連写撮影で取得 した最新 コマの画

像 について、撮像面 1 2 a 上の被写体像サイズ r が フ レームサイズ S vまたは

S hに収 まらない場合 に連写撮影 を終 了させる。

[01 12] (変形例 1 )

上式 （3 ) の値 は、適宜設定 して構わない。例 えば、 スポーツモー ドの場

合 に 8 コマ撮影 し、通常モ一 ドの場合 に 3 コマ撮影するように連写 コマ速度

を演算 させてもよい。

[01 13] (変形例 1 )

連写撮影 中に、焦点距離 f が変化 した場合 には、 ステ ップ S 2 3 まで戻 つ

て上述 した処理 を繰 り返すよう してもよい。 これによつて C P U 1 6 は、最

新の焦点距離情報、被写体距離情報 に基づいて連写 コマ速度 を決めることが

で きる。なお、連写 コマ速度の演算 を新たに行 う前 に、不図示のランプを点

滅 させた り、 ス ピーカ 2 3 か ら警告音 を発生させるな ど して、連写撮影 中に

焦点距離 f が変化 した ことをユーザ一に知 らせるように してもよい。 この場

合のユーザ一は、例 えば、連写撮影 を新たにや り直す ことがで きる。

[01 14] (変形例 1 3 )

上述 した説明では、低速で移動する被写体 を連写撮影する 「通常」モー ド

と、 「通常」モー ドの場合 よ り高速で移動する被写体 を連写撮影する 「スポ

—ッ」モー ドとの切替えをユーザ一操作 によって行 う （ステ ップ S 2 1 ) 例

を説明 した。 このような設定に代 えて、撮像面 1 2 a 上の被写体像の変化度

合いに基づいて C P U 1 6 が 自動的に切替えるように してもよい。被写体像

の変化度合いは、被写体像の移動速度やサイズの変化量か ら判断すればよい



。 その際、被写体の前後方向への移動 に関 しては、被写体距離の変化量 に基

づいて判断 してもよい。

[01 15] (変形例 1 4 )

ライプビュー表示 を行 うデジタル カメラ 2 を例 に説明 したが、一眼 レフタ

イブのカメラのように、通常時にライプビュ一表示 を行わないカメラにも本

発明を適用で きる。 この場合 には、例 えば、測光用イメージセ ンサによって

取得 される画像 に基づいて被写体の抽出を行な う。

[01 16] (変形例 1 5 )

上記第 2 実施形態では、 「才一 卜コマ速連写」を行 う場合 に、 C P U 1 6

が決定 した連写 コマ速度 （コマ間隔）で撮像素子 1 2 に画像 を取得 させ、各

コマの画像 に基づいてそれぞれ生成 した静止画像データをメモ リ力一 ド5 0

へ記録する例 を説明 した。 この代わ りに、撮像素子 1 2 で撮像 した画像 を一

旦バ ッファメモ リ 1 8 にバ ッファリング しておき、 ノく' ッファメモ リ 1 8 内の

所定 コマの画像 を静止画像データと してメモ リ力一 ド5 0 へ記録するように

してもよい。

[01 17] 具体的には、撮像素子 1 2 に所定 コマ速度 （例 えば、 1 0 コマ/ 秒）で連

続 して画像 を取得 させ、取得 された複数のフ レーム画像 を順次 （時系列に）

バ ッファメモ リ 1 8 にバ ッファリング してお く。 C P U 1 6 は、上述 したよ

うに記録用の連写 コマ間隔を決定 し、バ ッファメモ リ 1 8 内の画像の うち、

決定 したコマ間隔に対応するフ レーム画像 を抽出 して静止画像データをメモ

リカー ド5 0 へ記録する。

[01 18] 例 えば、決定 した記録用の連写 コマ間隔が 1 0 コマ/ 秒相 当の場合はバ ッ

ファメモ リ 1 8 内に時系列に蓄積 された全 コマの画像 をメモ リ力一 ド5 0 へ

記録 し、決定 した記録用の連写 コマ間隔が 5 コマ/ 秒相 当の場合はバ ッファ

メモ リ 1 8 内に時系列に蓄積 された画像 を 1 コマおきに読出 してメモ リ力一

ド5 0 へ記録する。同様 に、決定 した記録用の連写 コマ間隔が 3 コマ/ 秒相

当の場合は、バ ッファメモ リ 1 8 内に時系列に蓄積 された画像 を 2 コマおき

に読出 してメモ リカー ド5 0 へ記録する。 このように、記録画像のコマ間で



適切な変化 を有するようにメモ リ力一 ド5 0 へ記録する連写撮影 を行 うこと

がで きる。

[01 19] (変形例 1 6 )

上記第 2 実施形態では、全押 し操作 （S 2 6 ) 直前の画像 と全押 し操作 （

S 2 6 ) 後 1 コマ 目の撮像画像か ら、被写体像の移動量 または被写体像のサ

ィズ変化量 を求め、 それに基づいて、連写撮影時のコマ速度や コマ間隔を求

めた。 しか し、 コマ速度や コマ間隔は、 これ ら 2 画像 に基づいて求めること

に限定されない。例 えば、全押 し操作 （S 2 6 ) 前の 2 フ レー ム の ライプビ

ユ ー 画像 によ り被写体像の移動量 または被写体像のサイズ変化量 を求め、 そ

れに基づいて、連写撮影時のコマ速度や コマ間隔を求めてもよい。 2 フ レー

厶のライプビュ一画像 は適当な時間間隔を隔てていてもよい し、連続 してい

てもよい。

[01 20] (変形例 1 7 )

デジタル カメラ 2 を例 に説明 したが、連写撮影機能 を備 えるものであれば

、携帯電話機やタブ レツ 卜端末な どの電子機器 にも本発明を適用 して構わな

い。

[01 2 1 ] 以上の説明はあ くまで一例であ り、上記の実施形態の構成 に何 ら限定され

るものではない。

[01 22] 次 の優先権基礎 出願の開示内容は引用文 と して ここに組み込 まれる。

日本国特許出願 2 0 1 1年第 2 6 7 2 0 5 号 （2 0 1 1年 1 2 月 6 日出願

)

日本国特許出願 2 0 2 年第 1 4 1 6 6 3 号 （2 0 1 2 年 6 月 2 5 日出願

)



請求の範囲

[ 請求項 1] 被写体像 を撮像する撮像素子 と、

被写体像 を前記撮像素子の撮像面 に結像 させる撮像光学系 と、

前記撮像素子によ り、所定のフ レ一ム レ一 卜でモニタ画像 を取得す

るライプビュ一画像取得部 と、

前記モニタ画像か ら被写体 を抽出する被写体抽出部 と、

前記被写体 を連続撮影する際のコマ速度 を演算するコマ速度演算部

と、

撮影指示 に応 じて複数の静止画像 を連続撮影する撮影部 と、

前記 コマ速度演算部で演算 された前記 コマ速度で連続撮影するよう

に前記撮影部 を制御する制御部 と、

前記撮影部 によ り撮影 された静止画像 を記録媒体 に記録する画像記

録部 と、

を備 え、

前記 コマ速度演算部 は、前記被写体抽出部 によ り抽出 した被写体 に

基づいて、前記被写体 を連続撮影する際のコマ速度 を演算する撮像装

置。

[ 請求項 2 ] 請求項 1 に記載の撮像装置 において、

前記被写体抽出部が抽出 した前記被写体の種類 を特定する被写体特

定部 と、

前記被写体の種類 に対応する移動速度データを記憶する記憶部 と、

を更に備 え、

前記 コマ速度演算部 は、前記被写体特定部が特定 した前記被写体の

種類 に対応する前記移動速度データを前記記憶部か ら読み出 し、該移

動速度データに基づいて連続撮影する際のコマ速度 を演算する撮像装

置。

[ 請求項 3 ] 請求項 2 に記載の撮像装置 において、

前記被写体特定部 は、人物 または動物のいずれであるかを特定する



撮像装置。

請求項 3 に記載の撮像装置 において、

前記被写体特定部 は、人物である場合 には大人および子供 および幼

児の うちのいずれであるかを特定 し、動物である場合 には犬 または猫

であるか どうかを特定する撮像装置。

請求項 4 に記載の撮像装置 において、

前記記憶部 は、前記大人、子供、幼児、犬 または猫のそれぞれに対

応 した移動速度データを、 それぞれ 1 または複数ずつ記憶 している撮

像装置。

請求項 1 に記載の撮像装置 において、

前記被写体抽出部が抽出 した前記被写体の前記モニタ画像間におけ

る変化 に基づいて、前記モニタ画像 における前記被写体像の移動情報

を取得する移動情報取得部 を更に備 え、

前記 コマ速度演算部 は、前記移動情報取得部が取得 した前記モニタ

画像 における前記被写体像の移動情報 に基づいて連続撮影する際のコ

マ速度 を演算する撮像装置。

請求項 6 に記載の撮像装置 において、

前記被写体抽出部が抽出 した前記被写体の前記モニタ画像間におけ

る前記被写体像の変化は、前記モニタ画像間における前記被写体像の

横方向または縦方向への移動量である撮像装置。

請求項 6 に記載の撮像装置 において、

前記被写体抽出部が抽出 した前記被写体の前記モニタ画像間におけ

る前記被写体像の変化は、前記モニタ画像間における前記被写体像の

大 きさの変化である撮像装置。

請求項 7 または 8 のいずれか一項 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記被写体像の大 きさの割合が変化が上限

値 を超 えた場合 には前記撮影間隔を短 くし、前記被写体像の大 きさの

変化の割合が下限値 を超 えた場合 には前記撮影間隔を長 くする撮像装



[ 請求項 10 ] 請求項 7 または 8 のいずれか一項 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記被写体像の変化が所定の値 を維持する

ように、 1 コマ撮影するごとに、次のコマを撮影するまでの撮影間隔

を決定する撮像装置。

[ 請求項 11] 請求項 2 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記移動速度データの値が小さいほどコマ

速度 を遅 くする撮像装置。

[ 請求項 12 ] 請求項 7 または 8 のいずれか一項 に記載の撮像装置 において、

前記被写体像の変化が小さいほどコマ速度 を遅 くする撮像装置。

[ 請求項 13 ] 請求項 2 ~ に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記移動速度データまたは移動情報 に加え

て、更に、撮影画角情報 および被写体距離情報 に基づいて前記連続撮

影する際のコマ速度 を演算する撮像装置。

[ 請求項 14] 請求項 1 3 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、撮影画角が広いほど前記 コマ速度 を遅 くす

る撮像装置。

[ 請求項 15 ] 請求項 1 3 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、被写体距離が長いほど前記 コマ速度 を遅 く

する撮像装置。

[ 請求項 16 ] 請求項 1 3 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記連続撮影 中に前記撮像画角が変化 した

場合 に、前記 コマ速度 を演算 し直す撮像装置。

[ 請求項 17 ] 請求項 1 3 に記載の撮像装置 において、

前記 コマ速度演算部 は、前記連続撮影 中に前記被写体距離が変化 し

た場合 に再度前記 コマ速度 を演算する撮像装置。

[ 請求項 18 ] 請求項 1 ~ 1 7 のいずれか一項 に記載の撮像装置 において、

前記撮像装置が縦位置姿勢か横位置姿勢かを判別する姿勢判別部 を



さ らに備 え、

前記 コマ速度演算部 は、前記横位置姿勢の場合 における前記 コマ速

度 を前記撮像装置が前記縦位置姿勢の場合 よ りも遅 くする撮像装置。

[ 請求項 19] 請求項 1 ~ 1 8 のいずれか一項 に記載の撮像装置 において、

前記撮像素子が撮像 した前記被写体像の前記静止画像 を、前記 コマ

速度で順次記憶する記憶部材 と、

前記記憶部材 に順次記憶 された静止画像の うち、前記 コマ速度演算

部で演算 されたコマ速度 に対応する複数 コマの静止画像 を、前記記録

媒体 に記録するように前記画像記録部 を制御する制御部 とを備 える撮

像装置。
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2 . 請求項 は、有意義な国際調査をすることができる程度まで所定の要件を満
ない国際出願の部分に係 るものである。つまり、

請求項 は、従属請求の範囲であってP C T 規則6. 4 (a) の第 2 文及び第3文の規定に
従って記載されていない

第 欄 発明の単一性が欠如 しているときの意見 （第 -ジの 3 の続き）

次に述べるようにこの国際出願に二以上の発明があるとこの国際調査機関は認めた。
文 献 1 ( JP 2010-171491 A ( カ シ オ 計 算 機 株 式 会 社 ） 2010· 08. 05， 第
0020 ，0036- 0043 ，0053- 0054 ，0056- 0057, 0060, 0075, 0078-0083 段落，第 1-11 図）には、モ ニ タ
画像か ら抽出された被写体に基づいて、被写体を連続撮影する際のコマ速度を演算する撮像装
置について記載 されている。したがって、請求項 1 に係 る発明は、文献 1 に記載 された発明に
対 して、新規性が認められず、特別な技術的特徴を有 していない。

出願人が必要な追加調査手数 期間内に納付 したので、 この国際調査報告は、すべての調査可能な請求
項について作成 した。

2 . 追加調査手数料を要求するまでもなく、 調査可能な請求項について調査するこ とができたので、追加調
查手数料の納付を求めなかった。

3 . 出願人が必要な追加調査手数料を一部のみ しか期間内に納付 この国際調査報告は、手数料の納
付のあった次の請求項のみについて作成 した。

4 . 出願人が必要な追加調査手数料を期間内に納付 しなかったので、 この国際調査報告は、請求の範囲の最初に記載
されている発明に係 る次の請求項について作成 した。

追加調査手数料の異議の申立てに関する注意
□ 追加調査手数料及び、該当する場合には、異議申立手数料の納付 と共に、出願人から異議申立てがあった。

追加調査手数料の納付 と共に出願人から異議申立てがあつたが、異議申立手数料が納付命令書に示 した期間
内に支払われなかった。

追加調査手数料の納付はあったが、異議申立てはなかった。

様式P C I S A / 2 1 0 (第 -ジの続葉 （2 ) ) ( 2 0 0 9 年 7 月）
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