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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第２区分
【発行日】平成31年3月22日(2019.3.22)

【公開番号】特開2017-161649(P2017-161649A)
【公開日】平成29年9月14日(2017.9.14)
【年通号数】公開・登録公報2017-035
【出願番号】特願2016-44763(P2016-44763)
【国際特許分類】
   Ｇ０３Ｂ   5/00     (2006.01)
   Ｈ０４Ｎ   5/232    (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０３Ｂ    5/00     　　　Ｊ
   Ｇ０３Ｂ    5/00     　　　Ｋ
   Ｈ０４Ｎ    5/232    　　　Ｚ

【手続補正書】
【提出日】平成31年2月6日(2019.2.6)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮像装置の動きの角速度を算出する第１の算出手段と、
　前記撮像装置の撮像手段により撮像された複数の画像から、被写体の動きベクトルを算
出する第２の算出手段と、
　前記撮像装置の動きに起因する像ブレを補正する像ブレ補正手段の現在位置を算出する
第３の算出手段と、
　前記第１乃至第３の算出手段の出力に基づいて、被写体の動きの角速度を算出する第４
の算出手段と、
　前記撮像装置がレリーズされる前は、前記第１の算出手段の出力に基づいて前記像ブレ
補正手段が像ブレを補正し、前記撮像装置がレリーズされた後の所定のタイミングで前記
像ブレ補正手段の位置を移動させるとともに、前記第３の算出手段により算出された前記
像ブレ補正手段の現在位置に基づいて算出された前記像ブレ補正手段の移動量に基づいて
前記撮像手段からの画像の出力位置を移動させ、前記撮像手段の露光が開始された後に、
前記第１の算出手段により算出された前記撮像装置の動きの角速度と、前記第４の算出手
段により算出された被写体の動きの角速度とに基づいて、前記像ブレ補正手段が像ブレを
補正するように、前記像ブレ補正手段を制御する制御手段と、
を備えることを特徴とする像ブレ補正装置。
【請求項２】
　前記制御手段は、前記撮像手段の露光が開始された後に、前記第１の算出手段により算
出された前記撮像装置の動きの角速度と、前記第４の算出手段により算出された被写体の
動きの角速度との差分に基づいて、前記像ブレ補正手段が像ブレを補正するように制御す
ることを特徴とする請求項１に記載の像ブレ補正装置。
【請求項３】
　前記第３の算出手段は、フレームを取得する周期に合わせて、前記像ブレ補正手段の現
在位置を算出することを特徴とする請求項１または２に記載の像ブレ補正装置。
【請求項４】
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　前記第２の算出手段は、２枚以上の画像から、被写体の動きベクトルを算出することを
特徴とする請求項１乃至３のいずれか１項に記載の像ブレ補正装置。
【請求項５】
　前記所定のタイミングとは、前記撮像装置がレリーズされてから前記撮像手段の露光開
始までの間のタイミングであることを特徴とする請求項１乃至４のいずれか１項に記載の
像ブレ補正装置。
【請求項６】
　前記制御手段は、前記所定のタイミングで、前記像ブレ補正手段を、該像ブレ補正手段
の可動範囲の中央位置、または、前記撮像装置がレリーズされた後に前記像ブレ補正手段
が動く動き量を確保できる位置に移動させることを特徴とする請求項５に記載の像ブレ補
正装置。
【請求項７】
　前記制御手段は、前記第１の算出手段により算出された前記撮像装置の動きの角速度と
、前記第４の算出手段により算出された被写体の動きの角速度とに基づいて、前記像ブレ
補正手段を動かす位置を、該像ブレ補正手段の可動範囲の中央位置、または、前記撮像装
置がレリーズされた後に前記像ブレ補正手段が動く動き量を確保できる位置に切り替える
ことを特徴とする請求項６に記載の像ブレ補正装置。
【請求項８】
　前記制御手段は、前記第２の算出手段により算出された動きベクトルの変化に基づいて
、前記像ブレ補正手段を動かす位置を、該像ブレ補正手段の可動範囲の中央位置、または
、前記撮像装置がレリーズされた後に前記像ブレ補正手段が動く動き量を確保できる位置
のいずれかに切り替えることを特徴とする請求項６に記載の像ブレ補正装置。
【請求項９】
　前記制御手段は、前記撮像手段からの画像の出力位置を移動させる場合に、前記撮像手
段の全画像領域から必要な領域を切り出すことにより、画像の出力位置を移動させること
を特徴とする請求項１乃至８のいずれか１項に記載の像ブレ補正装置。
【請求項１０】
　前記第１の算出手段の出力に対して、所定のフィルタ処理を行うことにより、前記像ブ
レ補正手段を移動させる量を算出する第５の算出手段をさらに備えることを特徴とする請
求項９に記載の像ブレ補正装置。
【請求項１１】
　前記所定のフィルタ処理では、前記像ブレ補正手段を移動させる量が、前記撮像手段の
全画像領域から切り出す領域に収まるように、フィルタの特性を変更することを特徴とす
る請求項１０に記載の像ブレ補正装置。
【請求項１２】
　前記制御手段は、前記必要な領域のみを切り出して表示装置に表示させることを特徴と
する請求項９に記載の像ブレ補正装置。
【請求項１３】
　撮像装置の動きの角速度を算出する第１の算出工程と、
　前記撮像装置の撮像手段により撮像された複数の画像から、被写体の動きベクトルを算
出する第２の算出工程と、
　前記撮像装置の動きに起因する像ブレを補正する像ブレ補正手段の現在位置を算出する
第３の算出工程と、
　前記第１乃至第３の算出工程での出力に基づいて、被写体の動きの角速度を算出する第
４の算出工程と、
　前記撮像装置がレリーズされる前は、前記第１の算出工程での出力に基づいて前記像ブ
レ補正手段が像ブレを補正し、前記撮像装置がレリーズされた後の所定のタイミングで前
記像ブレ補正手段の位置を移動させるとともに、前記第３の算出工程において算出された
前記像ブレ補正手段の現在位置に基づいて算出された前記像ブレ補正手段の移動量に基づ
いて前記撮像手段からの画像の出力位置を移動させ、前記撮像手段の露光が開始された後
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に、前記第１の算出工程により算出された前記撮像装置の動きの角速度と、前記第４の算
出工程により算出された被写体の動きの角速度とに基づいて、前記像ブレ補正手段が像ブ
レを補正するように、前記像ブレ補正手段を制御する制御工程と、
を有することを特徴とする像ブレ補正装置の制御方法。
【請求項１４】
　請求項１３に記載の制御方法の各工程をコンピュータに実行させるためのプログラム。
【請求項１５】
　請求項１３に記載の制御方法の各工程をコンピュータに実行させるためのプログラムを
記憶したコンピュータが読み取り可能な記憶媒体。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
　本発明に係わる像ブレ補正装置は、撮像装置の動きの角速度を算出する第１の算出手段
と、前記撮像装置の撮像手段により撮像された複数の画像から、被写体の動きベクトルを
算出する第２の算出手段と、前記撮像装置の動きに起因する像ブレを補正する像ブレ補正
手段の現在位置を算出する第３の算出手段と、前記第１乃至第３の算出手段の出力に基づ
いて、被写体の動きの角速度を算出する第４の算出手段と、前記撮像装置がレリーズされ
る前は、前記第１の算出手段の出力に基づいて前記像ブレ補正手段が像ブレを補正し、前
記撮像装置がレリーズされた後の所定のタイミングで前記像ブレ補正手段の位置を移動さ
せるとともに、前記第３の算出手段により算出された前記像ブレ補正手段の現在位置に基
づいて算出された前記像ブレ補正手段の移動量に基づいて前記撮像手段からの画像の出力
位置を移動させ、前記撮像手段の露光が開始された後に、前記第１の算出手段により算出
された前記撮像装置の動きの角速度と、前記第４の算出手段により算出された被写体の動
きの角速度とに基づいて、前記像ブレ補正手段が像ブレを補正するように、前記像ブレ補
正手段を制御する制御手段と、を備えることを特徴とする。
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