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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　アクセサリ装置を装着可能な光学機器であって、
　前記光学機器は、外部から操作可能な操作部材と、
　該操作部材の操作に応じて駆動される被駆動部材を含む光学系と、
　前記アクセサリ装置と通信するための通信手段と、を有し、
　前記アクセサリ装置は、前記光学機器に装着されることで前記操作部材に接触し、前記
操作部材を駆動させる駆動手段を有し、
　前記通信手段は、前記アクセサリ装置とのデータ通信に用いられる第１の通信端子と、
前記第１の通信端子とは異なる端子であって、前記光学機器の状態を示すために用いられ
る第２の通信端子と、を備え、
　前記被駆動部材が前記所定の位置に到達した場合、前記光学機器は前記駆動手段の駆動
を停止させるために前記第２の通信端子を用いて信号を送信することを特徴とする光学機
器。
【請求項２】
　前記信号は、前記第２の通信端子の電圧レベルを変化させることにより送信されること
を特徴とする請求項１に記載の光学機器。
【請求項３】
　前記所定の位置は、前記被駆動部材の駆動範囲の端位置であることを特徴とする請求項
１または２に記載の光学機器。
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【請求項４】
　前記所定の位置は、前記アクセサリ装置が指定する位置であることを特徴とする請求項
１または２に記載の光学機器。
【請求項５】
　前記第２の通信端子は、前記光学機器および前記アクセサリ装置が起動状態である場合
には前記駆動手段を停止させるために用いられ、前記光学機器が起動状態かつ前記アクセ
サリ装置が省電力状態である場合には前記アクセサリ装置を起動状態に移行させるために
用いられ、前記光学機器が省電力状態である場合には前記光学機器が省電力状態であるこ
とを示すために用いられることを特徴とする請求項１から４のいずれか１項に記載の光学
機器。
【請求項６】
　前記被駆動部材は変倍レンズであり、
　前記アクセサリ装置により前記操作部材が駆動されることでズーム操作が行われること
を特徴とする請求項１から５のいずれか１項に記載の光学機器。
【請求項７】
　外部から操作可能な操作部材と、該操作部材の操作に応じて駆動される被駆動部材を含
む光学系を有する光学機器に装着可能なアクセサリ装置であって、
　前記光学機器に装着されることで前記操作部材に接触し、前記操作部材を駆動させる駆
動手段と、
　前記光学機器と通信するための通信手段と、
を有し、
　前記通信手段は、前記光学機器とのデータ通信に用いられる第１の通信端子と、前記第
１の通信端子とは異なる端子であって、前記光学機器の状態が示される第２の通信端子と
、を備え、
　前記アクセサリ装置は、前記被駆動部材が前記所定の位置に到達した場合に前記駆動手
段の駆動を停止させるために前記光学機器から送信される信号を前記第２の通信端子で受
信することを特徴とするアクセサリ装置。
【請求項８】
　前記信号は、前記第２の通信端子の電圧レベルを変化させることにより送信されること
を特徴とする請求項７に記載のアクセサリ装置。
【請求項９】
　前記駆動手段は、前記通信手段が前記信号を受信することに応じて停止することを特徴
とする請求項７または８に記載のアクセサリ装置。 
【請求項１０】
　前記所定の位置は、前記被駆動部材の駆動範囲の端位置であることを特徴とする請求項
７から９のいずれか１項に記載のアクセサリ装置。
【請求項１１】
　前記所定の位置は、前記アクセサリ装置が指定する位置であることを特徴とする請求項
７から９のいずれか１項に記載のアクセサリ装置。
【請求項１２】
　前記第２の通信端子は、前記光学機器および前記アクセサリ装置が起動状態である場合
には前記駆動手段を停止させるために用いられ、前記光学機器が起動状態かつ前記アクセ
サリ装置が省電力状態である場合には前記アクセサリ装置を起動状態に移行させるために
用いられ、前記光学機器が省電力状態である場合には前記光学機器が省電力状態であるこ
とを示すに用いられることを特徴とする請求項７から１１のいずれか１項に記載のアクセ
サリ装置。
【請求項１３】
　前記被駆動部材は変倍レンズであり、
　前記アクセサリ装置は、前記操作部材を前記駆動手段によって駆動することで前記光学
機器のズーム操作を行うことを特徴とする請求項７から１２のいずれか１項に記載のアク
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セサリ装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、光学機器および光学機器に装着可能なアクセサリ装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、レンズ交換式の一眼レフカメラシステムは、交換レンズの焦点調節や焦点距離調
節を手動で実行可能な機構を有する。また、交換レンズの焦点調節機構や焦点距離調節機
構と機械的に結合し、結合部を介して交換レンズの焦点調節機構や焦点距離調節機構を電
動駆動することが可能なドライブユニットも知られている。特許文献１では、撮像装置と
ドライブユニットの間で、各種情報を通信する機構を有するカメラシステムが開示されて
いる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１５－９４８６３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ドライブユニットが交換レンズの被駆動機構を駆動する場合、被駆動部材が駆動範囲を
超え、他部材と衝突するおそれがある。そこで、被駆動部材の駆動範囲の端位置情報をド
ライブユニットに遅延なく伝達し、衝突前にドライブユニットの駆動を停止させる必要が
ある。しかしながら、特許文献１に開示されている技術では、通信手段で他の情報を送受
信している間、端位置情報を伝達することができない。また、端位置情報の伝達優先順位
を高くすると、交換レンズ内の他処理の優先順位が低下し、性能が低下してしまう。
【０００５】
　このような課題に鑑みて、本発明は、各種情報の通信を阻害することなく、部材の位置
情報を遅延なく伝達可能な光学機器およびアクセサリ装置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の一側面としての光学機器は、アクセサリ装置を装着可能な光学機器であって、
前記光学機器は、外部から操作可能な操作部材と、該操作部材の操作に応じて駆動される
被駆動部材を含む光学系と、前記アクセサリ装置と通信するための通信手段と、を有し、
前記アクセサリ装置は、前記光学機器に装着されることで前記操作部材に接触し、前記操
作部材を駆動させる駆動手段を有し、前記通信手段は、前記アクセサリ装置とのデータ通
信に用いられる第１の通信端子と、前記第１の通信端子とは異なる端子であって、前記光
学機器の状態を示すために用いられる第２の通信端子と、を備え、前記被駆動部材が前記
所定の位置に到達した場合、前記光学機器は前記駆動手段の駆動を停止させるために前記
第２の通信端子を用いて信号を送信することを特徴とする。
【０００７】
　また、本発明の他の側面としてのアクセサリ装置は、外部から操作可能な操作部材と、
該操作部材の操作に応じて駆動される被駆動部材を含む光学系を有する光学機器に装着可
能なアクセサリ装置であって、前記光学機器に装着されることで前記操作部材に接触し、
前記操作部材を駆動させる駆動手段と、前記光学機器と通信するための通信手段と、を有
し、前記通信手段は、前記光学機器とのデータ通信に用いられる第１の通信端子と、前記
第１の通信端子とは異なる端子であって、前記光学機器の状態が示される第２の通信端子
と、を備え、前記アクセサリ装置は、前記被駆動部材が前記所定の位置に到達した場合に
前記駆動手段の駆動を停止させるために前記光学機器から送信される信号を前記第２の通
信端子で受信することを特徴とする。
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【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、各種情報の通信を阻害することなく、部材の位置情報を遅延なく伝達
可能な光学機器およびアクセサリ装置を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】カメラシステムのブロック図である。
【図２】交換レンズとドライブユニットの接続端子の説明図である。
【図３】交換レンズとドライブユニット間の通信波形を示す図である。
【図４】状態信号伝達端子の出力波形概略図である。
【図５】実施例１の交換レンズの動作を示すフローチャートである。
【図６】実施例１のドライブユニットの動作を示す動作フローチャートである。
【図７】実施例２の交換レンズの動作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】
【００１０】
　以下、本発明の実施例について、図面を参照しながら詳細に説明する。各図において、
同一の部材については同一の参照番号を付し、重複する説明は省略する。
【実施例１】
【００１１】
　図１は、カメラシステム１のブロック図である。カメラシステム１は、交換レンズ（光
学機器）２、交換レンズ２が着脱可能に装着されるカメラボディ３、および交換レンズ２
に装着可能であり、交換レンズ２の焦点距離調節機構を電動駆動可能なドライブユニット
（アクセサリ装置）４を備える。
【００１２】
　カメラボディ３には、カメラＣＰＵ３０、制御系電源３１、駆動系電源３２、レンズ通
信部３３、レンズ装着検出部３４、および焦点検出ユニット３５が設けられている。カメ
ラＣＰＵ３０はカメラボディ３の全ての制御を司っており、内部にはＲＡＭ，ＲＯＭ，Ｅ
ＥＰＲＯＭ等を内蔵している。制御系電源３１は、焦点検出ユニット３５や測光部（不図
示の）等の電力消費量が比較的少なく安定した出力電圧を必要とする制御系回路に電力を
供給する。駆動系電源３２は、制御系電源３１の電圧や電力を検出し、交換レンズ２やシ
ャッタ制御部（不図示）等の電力消費量が比較的多い駆動系回路に電力を供給する。レン
ズ通信部３３は、レンズ通信部２０５を介してレンズＣＰＵ２００と通信を行うための複
数の通信端子を有し、焦点検出情報や測光情報、ＩＤ情報等を送受信する。レンズ装着検
出部３４は、交換レンズ２が装着されたことを検出する。焦点検出ユニット３５は、交換
レンズ２からの光束を用いて被写体までのデフォーカス量を検出する、いわゆる位相差検
出型の焦点検出ユニットである。
【００１３】
　交換レンズ２には、レンズＣＰＵ２００、フォーカスレンズ２０１、フォーカスレンズ
駆動回路２０２、絞りユニット２０３、絞り駆動回路２０４、レンズ通信部２０５、およ
びズーム位置検出部２０６が設けられている。また、交換レンズ２には、ドライブユニッ
ト通信部（通信手段）２０７、状態信号伝達部（通信手段）２０８、変倍レンズ（被駆動
部材）２０９、フォーカス操作部２１０、絞り操作部２１１、およびズーム操作部２１２
が設けられている。レンズＣＰＵ２００は交換レンズ２内の全ての制御を司っており、内
部にはＲＡＭ，ＲＯＭ，ＥＥＰＲＯＭ等を内蔵している。フォーカスレンズ駆動回路２０
２は、レンズＣＰＵ２００からの命令に従ってフォーカスレンズ２０１を光軸に沿って駆
動させることで焦点調節を行う。フォーカス操作部２１０は、手動で操作することでフォ
ーカスレンズ２０１を駆動可能に構成されている。絞り駆動回路２０４は、レンズＣＰＵ
２００からの命令に従って絞りユニット２０３を駆動させることでＦ値を制御する。絞り
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操作部２１１は、手動で操作することで絞りユニット２０３を駆動可能に構成されている
。レンズ通信部２０５は、レンズ通信部３３を介してカメラＣＰＵ３０と通信を行うため
の複数の通信端子を有し、焦点距離情報や測光情報、ＩＤ情報等を送受信する。ズーム位
置検出部２０６は焦点距離を調節する変倍レンズ２０９のズーム位置を検出し、検出され
るズーム位置はレンズＣＰＵ２００によって管理される。ドライブユニット通信部２０７
は、ドライブユニット通信部４１を介してドライブユニットＣＰＵ４０と通信を行うため
の複数の通信端子を有し、各種情報の送受信を行う。状態信号伝達部２０８は、交換レン
ズ２の状態をＨｉ／Ｌｏの電圧レベルで送信する。ズーム操作部２１２は、ズーム駆動ユ
ニット４５により操作され、変倍レンズ２０９を光軸に沿って駆動させる。
【００１４】
　ドライブユニット４には、ドライブユニットＣＰＵ４０、ドライブユニット通信部（通
信手段）４１、状態信号伝達部（アクセサリ通信手段）４２、ズーム操作スイッチ４３、
ズーム駆動回路４４、およびズーム駆動ユニット４５が設けられている。ドライブユニッ
トＣＰＵ４０はドライブユニット４内のすべての制御を司っており、内部にはＲＡＭ、Ｒ
ＯＭ、ＥＥＰＲＯＭ等を内蔵している。ドライブユニット通信部４１は、ドライブユニッ
ト通信部２０７を介してレンズＣＰＵ２００と通信を行うための複数の通信端子を有し、
各種情報の送受信を行う。状態信号伝達部４２は、状態信号伝達部２０８から送信された
Ｈｉ／Ｌｏの電圧レベルを受信する。受信した信号は、ドライブユニットＣＰＵ４０で管
理され、交換レンズ２の状態を判断するために使用される。ズーム操作スイッチ４３は交
換レンズ２の焦点距離調節を行う際に操作され、ズーム操作スイッチ４３の操作情報はド
ライブユニットＣＰＵ４０で管理される。ズーム駆動回路４４は、ドライブユニットＣＰ
Ｕ４０からの命令に従ってズーム操作部２１２に機械的に結合するズーム駆動ユニット４
５を駆動させることで、交換レンズ２の焦点距離調節を行う。
【００１５】
　図２は、交換レンズ２とドライブユニット４の接続端子の説明図である。接続端子は、
各部材のドライブユニット通信部と状態信号伝達部により構成される。本実施例では接続
端子は８本の端子で構成されているが、本発明はこれに限定されず、８本以外の端子数で
構成されてもよい。ドライブユニット接続検出端子（ＣＮＴ＿ＬＥＮＳ）は、交換レンズ
２がドライブユニット４の装着を検出するための端子であり、例えば非装着でＨｉ、装着
でＬｏとなる電圧レベル信号を伝達する端子である。レンズ接続検出端子（ＣＮＴ＿ＤＵ
）はドライブユニット４が交換レンズ２の装着を検出するための端子であり、例えば非装
着でＨｉ、装着でＬｏとなる電圧レベル信号を伝達するための端子である。レンズデータ
送信端子（ＬＴＤ）は、交換レンズ２からドライブユニット４にデータを送信するための
端子である。ドライブユニットデータ送信端子（ＤＴＬ）は、ドライブユニット４から交
換レンズ２にデータを送信するための端子である。ＣＬＫはクロック端子であり、クロッ
クマスタは交換レンズ２である。ＢＵＳＹ端子（ＢＵＳＹ）は、ドライブユニット４が交
換レンズ２から通信データを受信した後、通信処理が終了して通信を再開出来るようにな
るまで、通信不可状態を通知するための端子である。状態信号伝達端子（ＬＳＴ）は、交
換レンズ２の状態を示すＨｉ／Ｌｏの電圧レベル信号を伝達する端子である。ＧＮＤは、
接地端子である。
【００１６】
　図３は、交換レンズ２とドライブユニット４間の通信波形を示す図である。交換レンズ
２とドライブユニット４間の通信は、クロック同期式の双方向シリアル通信であり、レン
ズデータ送信端子（ＬＴＤ）、ドライブユニットデータ送信端子（ＤＴＬ）、クロック端
子（ＣＬＫ）、およびＢＵＳＹ端子（ＢＵＳＹ）を使用して実施される。データ長は８ビ
ットであり、交換レンズ２が出力するＣＬＫ信号の立ち下がりに同期してレンズデータ送
信端子（ＬＴＤ）およびドライブユニットデータ送信端子（ＤＴＬ）がそれぞれデータを
出力する。また、ＣＬＫ信号の立ち上がりに同期してレンズデータ送信端子（ＬＴＤ）お
よびドライブユニットデータ送信端子（ＤＴＬ）のデータが取り込まれる。８ビットのデ
ータ送受信が終了した後、ドライブユニット４は、ＢＵＳＹ端子（ＢＵＳＹ）をＬｏとす
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ることで、交換レンズ２にデータ送信禁止を通知する。ドライブユニット４は、データの
受信処理が終了して通信可能になると、ＢＵＳＹ端子（ＢＵＳＹ）をＨｉとすることで、
交換レンズ２にデータ送信許可を通知する。交換レンズ２はＢＵＳＹ端子（ＢＵＳＹ）が
Ｈｉとなったことを確認した後、必要に応じて次の通信を実施する。なお、本実施例では
通信方式としてクロック同期式の双方向シリアル通信を使用しているが、本発明はこれに
限定されず、例えば調歩同期式の通信方式を用いてもよい。
【００１７】
　図４は、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）の出力波形概略図である。状態信号伝達部２０８
は、変倍レンズ２０９のズーム位置に応じて、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）の出力電圧レ
ベルを変化させる。状態信号伝達部２０８は、通常、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）をＨｉ
とし、変倍レンズ２０９がＷＩＤＥ端またはＴＥＬＥ端に到達すると状態信号伝達端子（
ＬＳＴ）をＬｏとする。このように、交換レンズ２は、ズーム端情報を、図３に示される
データ通信ではなく状態信号伝達端子（ＬＳＴ）に直接反映することで、他のデータ通信
を行っている間でも遅延なく伝達可能である。ズーム端情報を受信したドライブユニット
４は、即座にズーム駆動の停止処理を実行することが可能となり、ズーム端への衝突を回
避することができる。なお、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）の出力電圧レベルを変更するズ
ーム位置は、端位置に限定されず、ドライブユニット４のズーム駆動の停止処理時間を考
慮し、端位置よりも所定量だけ手前の位置でもよいし、あらかじめ通信で指定されてもよ
い。また、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）のＨｉ／Ｌｏの関係は本実施例と逆でも構わない
。また、本実施例では変倍レンズ２０９が所定の位置に到達すると状態信号伝達信号（Ｌ
ＳＴ）端子の出力電圧レベルを変化させているが、本発明はこれに限定されず、ドライブ
ユニット４に変倍レンズ２０９が所定の位置に到達したことを通知できればよい。例えば
、変倍レンズ２０９がＷＩＤＥ端またはＴＥＬＥ端に到達すると、状態信号伝達信号（Ｌ
ＳＴ）端子からパルス状の信号を出力させてもよい。
【００１８】
　次に、図５を参照して、交換レンズ２の動作を説明する。図５は、状態信号伝達端子（
ＬＳＴ）の出力電圧レベルを制御する際の交換レンズ２の動作を示すフローチャートであ
り、レンズＣＰＵ２００により実行される。なお、図中「Ｙ」はＹｅｓ、「Ｎ」はＮｏの
意味である。
【００１９】
　ステップＳ５０１では、レンズＣＰＵ２００は、ドライブユニット４から状態信号伝達
端子（ＬＳＴ）の出力を切り換えるズーム位置情報（以下、ズーム位置情報という）を取
得しているかどうかを判断する。ズーム位置情報を取得している場合にはステップＳ５０
３に進み、取得していない場合にはステップＳ５０２に進む。
【００２０】
　ステップＳ５０２では、ドライブユニット通信部２０７は、ズーム位置情報を取得する
ために、ドライブユニットＣＰＵ４０と通信を行う。通信は図３に示される方式で行われ
、ドライブユニット４から取得されるズーム位置情報はレンズＣＰＵ２００内のＲＡＭに
記憶される。なお、ＲＡＭは交換レンズ２に対する電源供給が遮断されるとリセットされ
るため、取得したデータを電源供給が遮断されてもリセットされないＥＥＰＲＯＭやＲＯ
Ｍに記憶してもよい。
【００２１】
　ステップＳ５０３ではズーム位置検出部２０６は変倍レンズ２０９のズーム位置を検出
し、ステップＳ５０４ではレンズＣＰＵ２００はステップＳ５０３で取得されるズーム位
置と、ズーム位置情報を比較する。ズーム位置がズーム位置情報よりも端側に位置する場
合は、ステップＳ５０５に進む。ズーム位置がズーム位置情報よりも端側に位置する場合
とは、例えば、ズーム位置がＷＩＤＥ端位置であるズーム位置情報よりもＷＩＤＥ側に位
置する場合やズーム位置がＴＥＬＥ端位置であるズーム位置情報よりもＴＥＬＥ側に位置
する場合である。ズーム位置がズーム位置情報よりも端側に位置しない場合、すなわち変
倍レンズ２０９の駆動範囲内である場合はステップＳ５０６に進む。変倍レンズ２０９の
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駆動範囲内である場合とは、例えば、ズーム位置がＷＩＤＥ端位置であるズーム位置情報
よりもＴＥＬＥ側に位置する場合やズーム位置がＴＥＬＥ端位置であるズーム位置情報よ
りもＷＩＤＥ側に位置する場合である。
【００２２】
　ステップＳ５０５では情報信号伝達端子（ＬＳＴ）がＬｏに切り替えられ、ステップＳ
５０６では情報信号伝達端子（ＬＳＴ）がＨｉに切り替えられる。
【００２３】
　次に、図６を参照して、ドライブユニット４の動作を説明する。図６は、状態信号伝達
端子（ＬＳＴ）の出力電圧レベルに応じたドライブユニット４の動作を示すフローチャー
トであり、ドライブユニットＣＰＵ４０により実行される。なお、図中「Ｙ」はＹｅｓ、
「Ｎ」はＮｏの意味である。
【００２４】
　ステップＳ６０１では、ドライブユニットＣＰＵ４０は、ズーム駆動回路４４がズーム
駆動ユニット４５を介して変倍レンズ２０９をズーム駆動させているかどうかを判断する
。ズーム駆動させている場合はステップＳ６０２に進み、ズーム駆動させていない場合は
ステップＳ６０１に戻る。
【００２５】
　ステップＳ６０２では、ドライブユニットＣＰＵ４０は、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）
の入力電圧レベルがＨｉレベルであるかどうかを判断する。状態信号伝達端子（ＬＳＴ）
の入力電圧レベルがＨｉレベルである場合は動作を終了し、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）
の入力電圧レベルがＬｏレベルである場合はステップＳ６０３に進む。
【００２６】
　ステップＳ６０３では、ドライブユニットＣＰＵ４０は、変倍レンズ２０９の現在の駆
動方向がＷＩＤＥ方向であるかどうかを判断する。駆動方向がＷＩＤＥ方向である場合は
ステップＳ６０４に進み、駆動方向がＴＥＬＥ方向である場合はステップＳ６０６に進む
。
【００２７】
　ステップＳ６０４では、ドライブユニットＣＰＵ４０は、変倍レンズ２０９のズーム位
置がズーム位置情報よりＷＩＤＥ側に位置するかどうかを判断する。ズーム位置がＷＩＤ
Ｅ側に位置する場合はステップＳ６０５に進み、ステップＳ６０５ではズーム駆動ユニッ
ト４５によるズーム駆動を停止させる。ズーム位置がＴＥＬＥ側に位置する場合は、動作
を終了する。
【００２８】
　ステップＳ６０６では、ドライブユニットＣＰＵ４０は、変倍レンズ２０９のズーム位
置がズーム位置情報よりＴＥＬＥ側に位置するかどうかを判断する。ズーム位置がＴＥＬ
Ｅ側に位置する場合はステップＳ６０７に進む、ステップＳ６０７ではズーム駆動ユニッ
ト４５によるズーム駆動を停止させる。ズーム位置がＷＩＤＥ側に位置する場合は、動作
を終了する。
【００２９】
　なお、変倍レンズ２０９のズーム位置は、図３に示される通信により交換レンズ２から
取得してもよいし、ドライブユニット４が保持するズーム駆動ユニット４５の駆動量（操
作量）で判断してもよい。
【００３０】
　以上説明したように、各種情報の伝達を阻害することなく、部材の位置情報を遅延なく
伝達可能な光学機器およびアクセサリ装置を提供することができる。
【実施例２】
【００３１】
　実施例１では、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）を使用することで交換レンズ２の端位置情
報を遅延なくドライブユニット４に伝達可能な構成について説明した。本実施例では、状
態信号伝達端子（ＬＳＴ）で伝達する情報を交換レンズ２およびドライブユニット４の状
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【００３２】
　交換レンズ２およびドライブユニット４は、それぞれ各種機能が有効な起動状態と、例
えば所定時間操作がない場合などに遷移する省電力状態が存在する。いずれかの機器が省
電力状態である場合、図３に示される通信を行うことができないため、状態信号伝達端子
（ＬＳＴ）によって交換レンズ２の状態変化をドライブユニット４に通知する必要がある
。
【００３３】
　図７は交換レンズ２の動作を示すフローチャートであり、レンズＣＰＵ２００により実
行される。なお、図中「Ｙ」はＹｅｓ、「Ｎ」はＮｏの意味である。
【００３４】
　ステップＳ７０１では、レンズＣＰＵ２００は、ドライブユニット４が省電力状態であ
るかどうかを判断する。ドライブユニット４が省電力状態である場合は、ステップＳ７０
２に進む。
【００３５】
　ステップＳ７０２では、レンズＣＰＵ２００は状態信号伝達端子（ＬＳＴ）の出力電圧
レベルをＬｏレベルにする。このとき、ドライブユニット４は、省電力状態から起動状態
に移行する。
【００３６】
　ステップＳ７０３では、レンズＣＰＵ２００は、交換レンズ２が省電力状態への移行条
件を満たしているかどうかを判断する。省電力状態への移行条件とは、例えば、所定時間
ユーザーからの操作がない場合などである。省電力状態への移行条件が満たされている場
合はステップＳ７０４に進み、移行条件が満たされていない場合はステップＳ７０５に進
む。
【００３７】
　ステップＳ７０４では、レンズＣＰＵ２００は、状態信号伝達端子（ＬＳＴ）の出力電
圧レベルをＬｏレベルにし、交換レンズ２を省電力状態に移行させる。ステップＳ７０５
では、図５と同様の動作が行われる。
【００３８】
　以上説明したように、各種情報の伝達を阻害することなく、部材の位置情報を遅延なく
伝達可能であるとともに、機器同士が通信できない場合でも端子の数を増加させることな
く機器の状態変化を通知可能な光学機器およびアクセサリ装置を提供することができる。
【００３９】
　以上、本発明の好ましい実施形態について説明したが、本発明はこれらの実施形態に限
定されず、その要旨の範囲内で種々の変形及び変更が可能である。
【００４０】
　本実施形態では、ドライブユニットは、交換レンズのズーム操作を行うためにズーム操
作部を駆動させるズーム操作ユニットとして構成されているが、フォーカス操作部や絞り
操作部を駆動する操作ユニットとして構成されてもよい。
【符号の説明】
【００４１】
２　　　交換レンズ（光学機器）
２０８　状態信号伝達部（通信手段）
２０９　変倍レンズ（被駆動部材）
４　　　ドライブユニット（アクセサリ装置）
４５　　ズーム駆動ユニット（駆動手段）
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