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(57)【要約】
【課題】フォーカスリングの操作範囲をフォーカスレン
ズの移動範囲に対応して設定すること。
【解決手段】光学機器は、光軸方向に移動するレンズと
、前記レンズを保持する鏡筒と、前記鏡筒に対して移動
可能に備えられ、移動されることで前記レンズの移動の
指示を受付ける操作部材と、前記レンズの移動可能な範
囲にわたり前記レンズを移動させるのに必要な前記操作
部材の移動量を、前記操作部材を移動させて設定する設
定部と、を有する。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　光軸方向に移動するレンズと、
　前記レンズを保持する鏡筒と、
　前記鏡筒に対して移動可能に備えられ、移動されることで前記レンズの移動の指示を受
付ける操作部材と、
　前記レンズの移動可能な範囲にわたり前記レンズを移動させるのに必要な前記操作部材
の移動量を、前記操作部材を移動させて設定する設定部と、
　を有する光学機器。
【請求項２】
　請求項１に記載の光学機器であって、
　前記操作部材は、円環形状であり、前記光軸を中心に回転されることで前記レンズの移
動の指示を受け付け、
　前記設定部は、前記操作部材が回転された回転量を、前記レンズの移動可能な範囲を移
動させるのに必要な前記操作部材の移動量として設定する、光学機器。
【請求項３】
　請求項１または請求項２に記載の光学機器であって、
　前記光学機器を使用するユーザごとに前記ユーザの特徴情報と、前記ユーザが設定した
前記操作部材の移動量とを記憶する記憶部を有し、
　前記設定部は、前記光学機器が取得した前記ユーザの特徴情報と前記記憶部に記憶され
た前記ユーザの特徴情報とに基づいて、前記ユーザの前記操作部材の移動量を前記記憶部
から読み出す、光学機器。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記設定部は、前記光学機器または前記光学機器に接続された撮像装置の複数の撮影モ
ードに対して、前記レンズの移動範囲に対応する前記操作部材の移動量として異なる量を
設定する、光学機器。
【請求項５】
　請求項１から４のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記操作部材の位置を検出する操作部材位置検出部を有し、
　前記設定部によって設定可能な最小の前記移動量は、前記操作部材位置検出部によって
検出可能な分解能に基づいた値である、光学機器。
【請求項６】
　請求項１から４のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記レンズを移動させる駆動部を有し、
　前記設定部によって設定可能な最大の前記移動量は、前記駆動部によって駆動可能な分
解能に基づいた量である、光学機器。
【請求項７】
　請求項１から６のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記設定部は、前記操作部材を移動させて前記移動量を設定するほかに、前記光学機器
に接続された撮像装置に設けられた入力部からの入力に基づいて前記移動量を設定する、
光学機器。
【請求項８】
　請求項１から７のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記設定部は、前記操作部材を移動させて前記移動量を設定するほかに、前記光学機器
または前記光学機器に接続された撮像装置と通信可能な通信装置から受信された情報に基
づいて前記移動量を設定する、光学機器。
【請求項９】
　請求項１から８のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記レンズは、フォーカスレンズである、光学機器。
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【請求項１０】
　請求項１から９のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記レンズは、ズームレンズである、光学機器。
【請求項１１】
　請求項１から１０のいずれか一項に記載の光学機器であって、
　前記レンズを移動させる駆動部を有し、
　前記設定部で設定された前記レンズの移動可能な範囲にわたり前記レンズを移動させる
のに必要な前記操作部材の移動量に基づいて、前記レンズの移動の指示をする際の、前記
操作部材の移動量に対する前記レンズの移動量の割合を変更する、光学機器。
【請求項１２】
　請求項１１に記載の光学機器であって、
　前記レンズの移動可能な範囲が変わると、前記レンズの移動の指示をする際の、前記操
作部材の移動量に対する前記レンズの移動量の割合を変更する、光学機器。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、光学機器に関する。
【背景技術】
【０００２】
　フォーカス調整を行うフォーカスリングを備え、マニュアルフォーカス可能なレンズ鏡
筒を備えた撮影装置がある。従来からフォーカスリングの様々な操作方法が提案されてい
る。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】国際公開ＷＯ２０１６／０５２４１８号公報
【発明の概要】
【０００４】
　本開示技術の一側面である光学機器は、光軸方向に移動するレンズと、前記レンズを保
持する鏡筒と、前記鏡筒に対して移動可能に備えられ、移動されることで前記レンズの移
動の指示を受付ける操作部材と、前記レンズの移動可能な範囲にわたり前記レンズを移動
させるのに必要な前記操作部材の移動量を、前記操作部材を移動させて設定する設定部と
、を有する。
【図面の簡単な説明】
【０００５】
【図１】図１は、実施形態１にかかる光学機器のハードウェア構成例を示すブロック図で
ある。
【図２】図２は、設定された回転ストロークを示す説明図である。
【図３】図３は、光軸に直交する面におけるレンズ鏡筒のフォーカスリングを像側からみ
た説明図である。
【図４】図４は、背面モニタの表示画面を用いた回転ストロークの設定例を示す説明図で
ある。
【図５】図５は、フォーカスレンズの移動量と撮影距離の逆数（１／撮影距離）の関係を
示す第１変換テーブルの内容を示す説明図である。
【図６】図６は、実施形態１にかかる光学機器において、撮影距離の範囲を制限した場合
のフォーカスレンズの駆動処理手順例を示すフローチャートである。
【図７】図７は、図７は、実施形態１にかかる操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）
の詳細な処理手順例を示すフローチャートである。
【図８】図８は、実施形態１にかかる操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）の詳細な
処理手順例を示すフローチャートである。
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【図９】図９は、操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）で用いられるパラメータを示
す図である。
【図１０】図１０は、実施形態１にかかる１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０４）の詳細
な処理手順例を示すフローチャートである。
【図１１】図１１は、実施形態１にかかる操作量算出処理（ステップＳ６０５）の詳細な
処理手順例を示すフローチャートである。
【図１２】図１２は、実施形態１にかかる目標位置決定処理（ステップＳ６０６）の詳細
な処理手順例を示すフローチャートである。
【図１３】図１３は、実施形態１にかかるフォーカスレンズの駆動処理を示す図である。
【図１４】図１４は、実施形態２にかかる光学機器のハードウェア構成例を示すブロック
図である。
【図１５】図１５は、第２変換テーブルの記憶内容例を示す説明図である。
【図１６】図１６は、実施形態２にかかる光学機器によるフォーカスレンズ１０３の駆動
処理手順例を示すフローチャートである。
【図１７】図１７は、実施形態２にかかる操作敏感度算出処理（ステップＳ１６０３）の
詳細な処理手順例を示すフローチャートである。
【図１８】図１８は、操作敏感度算出処理（ステップＳ１７０４）で用いられるパラメー
タを示す図である。
【図１９】図１９は、実施例３にかかる１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０３）の詳細
な処理手順例を示すフローチャートである。
【図２０】図２０は、実施形態２にかかるフォーカスレンズの駆動処理に関する図である
。
【図２１】図２１は、フォーカスレンズの移動範囲のユーザ設定例を示す説明図である。
【発明を実施するための形態】
【０００６】
　以下、添付図面を用いて光学機器の実施形態を、実施形態１、２に分けて説明する。以
下の各実施形態では、光学機器の一例として、撮像装置と撮像装置に着脱可能なレンズ鏡
筒とを用いて説明する。レンズ鏡筒は、撮像装置と一体型でもよい。以下の実施形態１で
は、ユーザによる撮影距離を制限する設定が可能な光学機器について説明し、実施形態２
では、光学系がズームレンズである光学機器について説明する。
【０００７】
［実施形態１］
　本実施形態では、レンズ鏡筒の周りに回転可能なフォーカスリングを備えた光学機器で
ある撮像装置について説明する。本実施形態の光学機器ではフォーカスリングを回転させ
る角度（回転角）を設定し、設定した回転角だけフォーカスリングを回転させるとフォー
カスレンズが、至近側の位置から無限遠の位置へ移動する。
【０００８】
＜撮像装置の構成＞
　図１は、実施形態１にかかる光学機器１００のハードウェア構成を示すブロック図であ
る。レンズ鏡筒１０１は、フォーカスレンズ１０３を含み、被写体像を形成する光学系お
よびフォーカスリング１０４のほか、レンズ側制御部３００と、絞り３０３と、フォトイ
ンタラプタ（ＰＩ）３０４と、フォーカスレンズ保持部３０５と、第１モータ３０６と、
第２モータ３０７と、モータ駆動制御部３０８と、エンコーダ（ＥＣ）３０９と、タッチ
センサ３１０と、レンズ側操作デバイス３１１と、を有する。
【０００９】
　レンズ側制御部３００は、レンズ鏡筒１０１を制御する。レンズ側制御部３００は、レ
ンズ側プロセッサ３０１およびレンズ側メモリ３０２を有する。レンズ側プロセッサ３０
１は、レンズ鏡筒１０１を制御するプログラムを実行する。レンズ側メモリ３０２は、レ
ンズ側プロセッサ３０１の作業エリアとなる。また、レンズ側メモリ３０２は、各種デー
タやレンズ側プロセッサ３０１が実行するプログラムを格納する。
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【００１０】
　具体的には、たとえば、レンズ側メモリ３０２は、フォーカスリング１０４の回転角の
回転範囲である回転ストロークを設定する回転範囲設定プログラムと、フォーカスリング
１０４の移動範囲を設定する移動範囲設定プログラムと、を記憶する。回転範囲設定プロ
グラムおよび移動範囲設定プログラムは、レンズ側プロセッサ３０１により実行される。
【００１１】
　絞り３０３は、被写体の像を形成する光学系を通過する光の量を調整する。レンズ位置
センサ３０４は、フォーカスレンズ１０３の光軸Ｏ方向の位置を検出して検出信号をレン
ズ側制御部３００に出力する。レンズ位置センサ３０４は、たとえば、フォトインタラプ
タである。フォーカスレンズ保持部３０５は、フォーカスレンズ１０３を保持し、光軸Ｏ
と平行に移動可能である。
【００１２】
　第１モータ３０６は、フォーカスレンズ保持部３０５を光軸Ｏと平行に移動させる。第
２モータ３０７は、絞り３０３を開閉させる。モータ駆動制御部３０８は、第１モータ３
０６および第２モータ３０７を駆動制御する。回転角センサ３０９は、フォーカスリング
１０４の回転角を検出して検出信号をレンズ側制御部３００に出力する。回転角センサ３
０９は、たとえば、エンコーダである。
【００１３】
　タッチセンサ３１０は、レンズ鏡筒１０１の周面に、光軸Ｏを中心に設けられた環状の
接触面を有する。接触面上におけるユーザの指の接触位置がフォーカスリング１０４にお
ける回転ストロークの始点および終点に対応する。タッチセンサ３１０は、外部からのタ
ッチセンサの接触位置を検出して検出信号をレンズ側制御部３００に出力する。
【００１４】
　レンズ側操作デバイス３１１は、たとえば、スライドスイッチ、ボタン、ファンクショ
ンキー、タッチパネルなど、レンズ鏡筒１０１に必要な操作をするための操作デバイスで
ある。撮像装置１０２は、撮像素子３２０と、ボディ側制御部３２３と、ボディ側操作デ
バイス３２７と、電子ビューファインダ（ＥＶＦ）３２８と、接眼センサ３２９と、眼球
認証用撮像素子３３０と、背面モニタ３３１と、カードＩＦ３３２と、メモリカード３３
３と、通信ＩＦ３３４と、を有する。これらは、バス３３５に接続される。
【００１５】
　撮像装置１０２の撮像素子３２０は、フォーカスレンズ１０３を有する光学系を通過し
た被写体からの光を受光して電気信号に変換し、画像データを出力する。撮像素子３２０
は、撮像部３２１と、信号処理部３２２と、を有する。撮像部３２１は、たとえば、ＸＹ
アドレス方式の固体撮像素子（たとえば、ＣＭＯＳ（Ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙ　Ｍｅ
ｔａｌ－Ｏｘｉｄｅ　Ｓｅｍｉｃｏｎｄｕｃｔｏｒ）センサ）であってもよく、また、順
次走査方式の固体撮像素子（たとえば、ＣＣＤ（Ｃｈａｒｇｅ　Ｃｏｕｐｌｅｄ　Ｄｅｖ
ｉｃｅ））であってもよい。
【００１６】
　撮像部３２１の受光面には、複数の受光素子（画素）がマトリクス状に配列されている
。そして、撮像素子３２０の画素には、それぞれが異なる色成分の光を透過させる複数種
類のカラーフィルタが所定の色配列（たとえば、ベイヤ配列）に従って配置される。その
ため、撮像部３２１の各画素は、カラーフィルタでの色分解によって各色成分に対応する
アナログの電気信号を出力する。
【００１７】
　信号処理部３２２は、撮像部３２１からのアナログの電気信号に対して信号処理を施す
アナログフロントエンド回路である。信号処理部３２２は、電気信号のゲイン調整、アナ
ログ信号処理（相関二重サンプリング、黒レベル補正など）、Ａ／Ｄ変換処理、デジタル
信号処理（欠陥画素補正など）を順次実行して画像データを生成し、ＬＳＩ３２６に出力
する。
【００１８】
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　ボディ側制御部３２３は、撮像装置１０２を制御する。ボディ側制御部３２３は、ボデ
ィ側プロセッサ３２４と、ボディ側メモリ３２５と、ＬＳＩ３２６と、を有する。ボディ
側プロセッサ３２４は、撮像装置１０２を制御するプログラムを実行する。ボディ側メモ
リ３２５は、ボディ側プロセッサ３２４の作業エリアとなる。また、ボディ側メモリ３２
５は、各種データやボディ側プロセッサ３２４が実行するプログラムを格納する。
【００１９】
　具体的には、たとえば、ボディ側メモリ３２５は、フォーカスリング１０４の回転角の
回転ストロークを設定する回転範囲設定プログラムと、フォーカスレンズ１０３の移動範
囲を設定する移動範囲設定プログラムと、を記憶してもよい。回転範囲設定プログラムお
よび移動範囲設定プログラムは、ボディ側プロセッサ３２４により実行される。回転範囲
設定プログラムおよび移動範囲設定プログラムは、ボディ側プロセッサ３２４及びレンズ
側プロセッサ３０１のどちらで実行しても構わない。
【００２０】
　ＬＳＩ３２６は、信号処理部３２２からの画像データについて、色補間、ホワイトバラ
ンス調整、輪郭強調、ガンマ補正、階調変換などの画像処理や符号化処理、復号処理、圧
縮伸張処理など、特定の処理を実行する集積回路である。ＬＳＩ３２６は、具体的には、
たとえば、ＡＳＩＣ（Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ　Ｓｐｅｃｉｆｉｃ　Ｉｎｔｅｇｒａｔｅ
ｄ　Ｃｉｒｃｕｉｔ）やＦＰＧＡ（Ｆｉｅｌｄ－Ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　Ｇａｔｅ　
Ａｒｒａｙ）などのＰＬＤ（Ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　Ｌｏｇｉｃ　Ｄｅｖｉｃｅ）に
よって実現してもよい。
【００２１】
　ボディ側操作デバイス３２７は、コマンドやデータを入力してボディ側制御部３２３に
出力する。ボディ側操作デバイス３２７は、たとえば、レリーズボタンや、動画撮影ボタ
ン、静止画撮影モードおよび動画撮影モードの切替スイッチを含む。ボディ側操作デバイ
ス３２７は、たとえば、各種ボタン、スイッチ、ダイヤル、タッチパネルで実現される。
ＥＶＦ３２８は、電子的に画像を表示するファインダである。なお、撮像装置１０２が一
眼レフカメラ用である場合、撮像装置１０２は光学式ファインダ（不図示）を有してもよ
い。
【００２２】
　接眼センサ３２９は、ユーザのＥＶＦ３２８への接眼を検出する。接眼センサ３２９が
接眼を検出すると、ボディ側制御部３２３はＥＶＦ３２８に被写体の画像を表示し、接眼
を検出しなくなると、ＥＶＦ３２８に被写体の画像を表示しない。眼球認証用撮像素子３
３０は、ＥＶＦ３２８への接眼時に眼球を撮像する撮像素子である。眼球認証用撮像素子
３３０は、撮像した眼球画像データをボディ側制御部３２３に出力する。
【００２３】
　背面モニタ３３１は、被写体の画像や設定画面を表示する。カードＩＦ３３２は、メモ
リカード３３３を挿抜可能なインタフェースである。カードＩＦ３３２は、メモリカード
３３３内のデータを読み出してボディ側制御部３２３に出力したり、ボディ側制御部３２
３内のデータをメモリカード３３３に書き込んだりする。メモリカード３３３は、データ
を記憶する。
【００２４】
　通信ＩＦ３３４は、通信装置３４０と通信可能に接続される。通信装置３４０は、たと
えば、撮像装置１０２を遠隔制御するリモコンのほか、スマートフォン、他の撮像装置で
もよい。なお、レンズ鏡筒１０１一体型の撮像装置については、レンズ側制御部３００は
設けられておらず、ボディ側制御部３２３が、レンズ側制御部３００による処理を実行す
ることになる。
【００２５】
＜レンズ鏡筒での回転ストロークの設定＞
　次にフォーカスリングを回転させる角度（回転角）である回転ストロークをレンズ鏡筒
で設定する方法について説明する。



(7) JP 2021-184008 A 2021.12.2

10

20

30

40

50

【００２６】
　図２は、設定された回転ストロークを示す説明図である。光学機器１００は、レンズ鏡
筒１０１とカメラボディである撮像装置１０２とを有する。図２の（Ａ）は、レンズ鏡筒
１０１が有する、被写体の像を形成する光学系の光軸Ｏに直交する断面を像側から見た図
であり、図２の（Ｂ）は、レンズ鏡筒１０１の光軸Ｏを含む面での断面図である。
【００２７】
　レンズ鏡筒１０１は、フォーカスレンズ１０３とリング状のフォーカスリング１０４と
を有する。フォーカスレンズ１０３は、光軸Ｏの方向に移動することにより、光学系によ
り形成される被写体像の結像位置を変えることができる。フォーカスリング１０４は、レ
ンズ鏡筒１０１の周面に、光軸Ｏを中心に回転可能に設けられた環状の操作部材である。
フォーカスリング１０４を光軸Ｏ回りに回転させることにより、フォーカスレンズ１０３
が光軸Ｏと平行な方向に移動する。
【００２８】
　図２の（Ａ）において、ｒ１は、フォーカスリング１０４が時計回りに回転する回転方
向であり、ｒ２は、フォーカスリング１０４が反時計回りに回転する回転方向である。Ｐ
０、Ｐ１、およびＰ２は、レンズ鏡筒１０１の周上の位置である。
【００２９】
　フォーカスリング１０４の光軸Ｏ回りの回転角をθとする。フォーカスリング１０４が
回転方向ｒ１に回転角θ１分回転すると、周上の位置Ｐ０にあったフォーカスリング１０
４の部分Ｑが、位置Ｐ１に移動する。同様に、フォーカスリング１０４が回転方向ｒ２に
回転角θ２分回転すると、周上の位置Ｐ０にあったフォーカスリング１０４の部分Ｑは、
位置Ｐ２に移動する。
　この場合、位置Ｐ１から位置Ｐ２までに対応する回転角θ１+θ２が回転ストロークと
なる。
【００３０】
　図２の（Ｂ）において、Ｘ１は、フォーカスリング１０４が回転方向ｒ１に回転したと
きのフォーカスレンズ１０３の移動方向である。Ｘ１は、光軸Ｏに平行で、かつ、被写体
側に向かう方向である。Ｘ１は、回転方向ｒ１に対応する。Ｘ２は、フォーカスリング１
０４が回転方向ｒ２に回転したときのフォーカスレンズ１０３の移動方向である。Ｘ２は
、光軸Ｏに平行で、かつ、像側に向かう方向である。Ｘ２は、回転方向ｒ２に対応する。
【００３１】
　Ｅ０、Ｅ１、およびＥ２は、光軸Ｏ上のフォーカスレンズ１０３の位置を示し、それぞ
れ、フォーカスリング１０４の部分Ｑが位置Ｐ０、Ｐ１、およびＰ２にある場合に対応す
る。特に、Ｅ０はフォーカスリング１０４による操作直前のフォーカスレンズ１０３の位
置である。Ｅ１は、フォーカスレンズ１０３の移動範囲の被写体側の端である。Ｅ２は、
フォーカスレンズ１０３の移動範囲の像側の端である。ｄ１は、位置Ｅ０，Ｅ１間の移動
距離を示し、回転角θ１に対応する。ｄ２は、位置Ｅ０，Ｅ２間の移動距離を示し、回転
角θ２に対応する。ｄは、位置Ｅ１，Ｅ２間の移動距離を示し、回転角θに対応する。
【００３２】
　すなわち、フォーカスレンズ１０３がＥ０に位置するときに、ユーザ操作によりフォー
カスリング１０４の部分Ｑが位置Ｐ０から回転方向ｒ１に回転角θ１分回転すると、フォ
ーカスレンズ１０３が、回転角θ１に対応する移動距離ｄ１分Ｘ１方向に移動してＥ１に
位置する。
【００３３】
　また、フォーカスレンズ１０３がＥ０に位置するときに、ユーザ操作によりフォーカス
リング１０４の部分Ｑが位置Ｐ０から回転方向ｒ２に回転角θ２分回転すると、フォーカ
スレンズ１０３が、回転角θ２に対応する移動距離ｄ２分Ｘ２方向に移動してＥ２に位置
する。次に交換レンズでの回転ストロークの設定方法について説明する。
【００３４】
　図３は、光軸Ｏに直交する面におけるレンズ鏡筒１０１のフォーカスリング１０４を像
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側からみた説明図である。まず、図３の図表上段の回転ストローク設定時について、（ａ
）～（ｃ）を用いて説明する。
【００３５】
　図３の（ａ）、（ｂ）、（ｃ）の回転ストロークとは、フォーカスレンズ１０３の移動
範囲に対応するフォーカスリング１０４のそれぞれの回転角θａ、θｂ、θｃである。図
３の点Ａは回転ストロークの始点、点Ｂは回転ストロークの終点とする。回転ストローク
の設定では、フォーカスレンズ１０３を移動させる回転角θが設定される。図３の（ａ）
～（ｃ）の回転ストロークの関係は下記式（１）の通りである。
【００３６】
　θａ＜θｂ＜θｃ・・・（１）
【００３７】
　点Ａ，Ｂは、たとえば、ユーザの指をフォーカスリング１０４またはその近傍に設けら
れたタッチセンサ３１０（図１を参照）に接触することで設定可能である。なお、回転ス
トロークとして３６０度以上の角度を設定する場合には、終点に複数回接触して設定する
。たとえば図３の（ｃ）の場合には、３６０度以上７２０度以下の回転ストロークなので
Ｂの位置に二回接触することで設定する。７２０度以上１０８０度以下の場合にはＢの位
置に三回接触する。
【００３８】
　＜背面モニタ３３１の表示画面を用いた回転ストロークの設定例＞
　また、点Ａ，Ｂは、たとえば、撮像装置１０２の背面モニタ３３１（図３を参照）の表
示画面に表示されたフォーカスリング１０４の画像を参照して、当該表示画面内の操作ボ
タンを押下することで設定可能である。
【００３９】
　または、点Ａ，Ｂは、たとえば、フォーカスリング１０４の画像が表示された背面モニ
タ３３１に設けられたタッチパネルに接触することで設定可能である。また、背面モニタ
３３１に表示した設定画面で、回転角度を直接指定することによっても設定可能である。
【００４０】
　図４は、背面モニタ３３１の表示画面を用いた回転ストロークの設定方法を示す説明図
である。背面モニタ３３１は、タッチパネルを有するものとする。表示画面４００には、
像側から見た、光軸Ｏに直交する面におけるレンズ鏡筒１０１のフォーカスリング１０４
の画像（以下、単に、「フォーカスリング４０１」と称す）に対応する画像と、確定ボタ
ン４０２と、が表示される。
【００４１】
　図４の（Ａ）は、回転ストローク設定前の初期状態のフォーカスリング４０１を示す。
点Ａはフォーカスリング１０４上の回転ストロークの開始点である。光軸Ｏは、回転スト
ロークの回転中心となる。線分４０３は、光軸Ｏと点Ａとを結び、図４の（Ｄ）において
回転ストロークとして設定される回転角θの範囲を規定する一方の線分となる。
【００４２】
　図４の（Ｂ）は、ユーザの指４１０で点Ａを指定した状態を示す。図４の（Ｃ）は、図
４の（Ｂ）で点Ａを指４１０で指定したあと、回転方向ｒ１に沿ってフォーカスリング４
０１上にドラッグした状態を示す。ドラッグされた移動後の点Ａを点Ｂとする。線分４０
４は、光軸Ｏと点Ｂとを結び、図４の（Ｄ）において回転ストロークとして設定される回
転角θの範囲を規定する他方の線分となる。なお、図３の上段の（ｃ）のように、回転角
θｃを設定したい場合は、指４１０で点Ａからのドラッグで回転方向ｒ１に１回転し、さ
らに点Ｂの位置まで回転方向ｒ１にドラッグすればよい。
【００４３】
　図４の（Ｄ）は、光軸Ｏ、線分４０３、４０４によりなす回転角θが回転ストロークと
して仮設定された状態を示す。ユーザが指４１０で確定ボタン４０２を押下することによ
り、回転角θが回転ストロークとして確定する。確定した回転ストロークは、レンズ側メ
モリ３０２に格納される。また、光学機器１００は、一度確定した回転ストロークが変更
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されるまで、確定した回転ストロークをレンズ側メモリ３０２から読み出して、フォーカ
スレンズ１０３の移動に用いる。
【００４４】
　なお、回転ストロークは、上記した方法のほか、レンズ側操作デバイス３１１またはボ
ディ側操作デバイス３２７を操作することにより設定されてもよい。または、撮像装置１
０２と通信可能な通信装置３４０で遠隔的に操作入力することにより設定されてもよい。
たとえば、複数の回転ストロークからいずれか１つを選択可能なスイッチであれば、ユー
ザが当該スイッチを操作してユーザが所望する回転ストロークに切り替えることで、光学
機器１００は、ユーザが選択した回転ストロークを設定することができる。
【００４５】
　また、回転ストロークは、ユーザ別にレンズ側メモリ３０２に格納されてもよい。たと
えば、背面モニタ３３１の不図示の設定画面から、該当するユーザの回転ストロークを指
定してもよい。また、眼球認証用撮像素子３３０でユーザ別に眼球を撮像し、眼球画像デ
ータを回転ストロークに関連付けてレンズ側メモリ３０２に格納してもよい。
【００４６】
　この場合、ＥＶＦ３２８へ眼を近づけたことが接眼センサ３２９により検出されたとき
に、眼球認証用撮像素子３３０がその眼球を撮像する。光学機器１００は、撮像した眼球
画像データと特徴が一致する眼球画像データをレンズ側メモリ３０２から特定し、特定し
た眼球画像データに関連付けられている回転ストロークを読み出してもよい。
【００４７】
　また、タッチセンサ３１０に指紋認証センサ（不図示）を組み込んでも構わない。この
場合、指紋認証センサでユーザ別に指紋の特徴データを取得し、指紋の特徴データを回転
ストロークに関連付けてレンズ側メモリ３０２に格納してもよい。この場合、ユーザの指
がタッチセンサ３１０に接触したときに、指紋認証センサがその指紋の特徴データを取得
する。光学機器１００は、取得した指紋の特徴データと一致する指紋の特徴データをレン
ズ側メモリ３０２から特定し、特定した指紋の特徴データに関連付けられている回転スト
ロークを読み出してもよい。
【００４８】
　また、光学機器１００は、風景、ポートレート、夜景、スポーツ、動画撮影など、撮像
装置１０２で設定された撮影モード毎に、対応した回転ストロークを設定してもよい。こ
の場合、ボディ側メモリ３２５に撮影モードに対応した回転ストロークの値が格納されて
おり、光学機器１００は、設定された撮影モードに対応する回転ストロークの値をボディ
側メモリ３２５から読み出す。なお、撮影モードに対応した回転ストロークをレンズ側メ
モリ３０２に格納しても構わない。
【００４９】
　なお、撮影モードの設定は、ユーザが撮像装置１０２のボディ側操作デバイス３２７を
操作することで行ってもよい。また、撮影モードの切替は、ユーザが撮像装置１０２と通
信可能な通信装置３４０を操作することで間接的に撮像装置１０２を操作して行ってもよ
い。また、撮影モードの切替は、ユーザがレンズ鏡筒１０１のレンズ側操作デバイス３１
１を操作することで行ってもよい。
【００５０】
　つぎに、図３の図表下段のレンズ移動について、（ａ）～（ｃ）を用いて説明する。図
３の図表下段の（ａ）～（ｃ）において、それぞれフォーカスリング１０４を回転方向ｒ
１にθａ１，θｂ１，θｃ１分回転すると、図２に示したように、フォーカスレンズ１０
３が、回転角θａ１，θｂ１，θｃ１に対応する移動距離ｄ１分、Ｘ１方向に移動してＥ
１に位置する。この場合、θａ１／θａ、θｂ１／θｂ、θｃ１／θｃは同じ値である。
【００５１】
　また、フォーカスリング１０４が回転方向ｒ２にθａ２，θｂ２，θｃ２分回転すると
、図２に示したように、フォーカスレンズ１０３が、回転角θａ２，θｂ２，θｃ２に対
応する移動距離ｄ２分、Ｘ２方向に移動してＥ２に位置する。この場合、θａ２／θａ、



(10) JP 2021-184008 A 2021.12.2

10

20

30

40

50

θｂ２／θｂ、θｃ２／θｃは同じ値である。
【００５２】
　＜回転ストロークとフォーカスリング１０４の敏感度との関係＞
　このように、回転ストロークが小さいほどフォーカスリング１０４による操作は敏感に
なり（敏感度が高くなる）、大きくなるほど鈍感になる（敏感度が低くなる）。すなわち
回転ストロークが少ないほど、フォーカスリング１０４の単位回転角度に対するフォーカ
スレンズ１０３の移動量は大きくなり（敏感度が高くなる）、回転ストロークが大きいほ
ど、フォーカスリング１０４の単位回転角度に対するフォーカスレンズ１０３の移動量は
小さくなる（敏感度が低くなる）。操作敏感度の詳細については後述する。
【００５３】
　＜最小回転ストロークと最大回転ストローク＞
　次に回転ストロークの最小値と最大値について説明する。回転ストロークの最小値（以
下、最小回転ストローク）は、回転角センサ３０９の検出分解能で決定される。検出分解
能とは、回転角センサ３０９が検出信号として１パルス出力する回転角度である。回転ス
トロークと検出分解能とにより、出力できるパルスの数が決まる。
【００５４】
　すなわち、フォーカスリング１０４を回転ストロークだけ回転させると、回転ストロー
クを検出分解能で除算した数のパルスが、回転角センサ３０９から出力される。出力され
るパルス数が少ないと、フォーカスレンズ１０３の動きは粗くなり（１パルスで動く量が
大きくなり）、出力されるパルス数が多くなると、フォーカスレンズ１０３の動きは細か
くなる（１パルスで動く量が小さくなる）。
【００５５】
　たとえば、フォーカスレンズ１０３の移動範囲を１０分割（１０パルス分）するのを最
低の分割数とすると、最低１０パルスの検出信号が出力される回転角度が最低回転ストロ
ークとなる。すなわち検出分解能の１０倍が最低回転ストロークとなる。
【００５６】
　なお、最低分割数は１０分割に限られず、ユーザが設定しても構わない。また、フォー
カスレンズ１０３の移動範囲を分割する場合、均等に分割するだけではなく、像面の移動
量が均等になるように分割したり、１／撮影距離が均等になるように分割したりしても構
わない。
【００５７】
　ユーザが設定した回転ストロークが最小回転ストロークよりも小さい場合、出力できる
パルスの数が少なくなり、１パルスの出力に応じたフォーカスレンズ１０３の移動量が大
きくなる。その結果、ユーザは、フォーカスレンズ１０３で被写体にピントを合わせづら
くなる。最小回転ストロークは、回転角センサ３０９の分解能が高くなるほど、小さい値
となる。
【００５８】
　また、被写体にピントを合わせるためには、１パルスの出力に応じたフォーカスレンズ
１０３の移動に伴う被写体の像の移動量が焦点深度内である事が好ましい。焦点深度は、
被写体像を形成する光学系のＦ値により変化する値である。最小回転ストロークはＦ値が
小さいほど大きい値としてもよい。
【００５９】
　１パルスの出力に応じたフォーカスレンズ１０３の移動に伴う被写体の像の移動量が焦
点深度内となるフォーカスレンズ１０３の移動量で、フォーカスレンズ１０３の移動範囲
を除算した数を最低の分割数（α）としてもよい。この場合、回転角センサ３０９からα
パルスが出力される回転角度が最小回転ストロークとなる。
【００６０】
　光学機器１００は、ユーザに設定された回転ストロークが最小回転ストロークよりも小
さい場合、回転ストロークを最小回転ストロークに設定する。または、光学機器１００は
、ユーザに再設定を促すために、ユーザに設定された回転ストロークが最小回転ストロー
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クよりも小さい旨の警報を出力してもよい。光学機器１００は、警報として音声出力して
もよく、また、背面モニタ３３１にその旨の情報を表示してもよい。
【００６１】
　回転ストロークの最大値（以下、最大回転ストローク）は、フォーカスレンズ１０３を
駆動する第１モータ３０６の駆動分解能で決定される。駆動分解能とは、第１モータ３０
６で駆動できるフォーカスレンズ１０３の最小の駆動量（移動量）である。たとえば第１
モータ３０６がステッピングモータの場合には、ステッピングモータが１ステップ動いた
ときのフォーカスレンズ１０３の移動量になる。フォーカスレンズ１０３の移動範囲と第
１モータ３０６の駆動分解能とにより、移動範囲に対応するフォーカスレンズのステップ
数が決定される。
【００６２】
　回転角センサ３０９から出力される検出信号のパルス数を、上記したステッピングモー
タのステップ数と同じにする回転ストロークを最大回転ストロークとする。なお、回転角
センサ３０９から出力される検出信号のパルス数を上記したステッピングモータのステッ
プ数よりも大きくして、回転操作に余裕を持たせることが好ましい。この場合の回転スト
ロークを最大回転ストロークとしても構わない。
【００６３】
　光学機器１００は、ユーザに設定された回転ストロークが最大回転ストロークよりも大
きい場合、回転ストロークを最大回転ストロークに設定する。または、光学機器１００は
、ユーザに再設定を促すために、ユーザに設定された回転ストロークが最大回転ストロー
クよりも大きい旨の警報を出力してもよい。光学機器１００は、警報として音声出力して
もよく、また、背面モニタ３３１にその旨の表示情報を出力してもよい。
【００６４】
　なお、最小回転ストローク及び最大回転ストロークは、レンズ鏡筒１０１毎に設定され
ている値であり、レンズ側メモリ３０２に記憶されていている。最小回転ストローク及び
最大ストロークは、必要に応じてレンズ鏡筒１０１から撮像装置１０２へ送られる。回転
ストロークは、ユーザ別にレンズ側メモリ３０２に格納されてもよい。
【００６５】
　＜フォーカスレンズの移動量と被写体距離の関係＞
　本実施形態では、フォーカスレンズ１０３の移動量に対して、被写体像が撮像部３２１
の受光面に合焦する被写体までの距離（撮影距離）の逆数が、線形の関係にある。
【００６６】
　図５は、フォーカスレンズの移動量と撮影距離の逆数（１／撮影距離）の関係を示す第
１変換テーブル５００の内容を示す説明図である。第１変換テーブル５００は、フォーカ
スレンズ位置５０１を１／撮影距離５０２に、または、１／撮影距離５０２をフォーカス
レンズ位置５０１に変換するためのテーブルである。図５は、レンズ鏡筒１０１の撮影可
能な撮影距離の範囲（以下、撮影可能距離）がＲ１からＲｎまでの場合について示してあ
る。ここで、撮影距離がＲ１とＲｎに対応するフォーカスレンズ１０３の位置は、ＦＬ１
とＦＬｎである。
【００６７】
　フォーカスレンズ位置５０１とは、フォーカスレンズ１０３の光軸Ｏ上の位置であり、
レンズ位置センサ３０４により検出される。撮影距離とは、撮像素子３２０の受光面（撮
像面）から被写体までの距離である。撮影距離に対応するフォーカスレンズ１０３の位置
とは、所定の撮影距離にある被写体の像が撮像素子３２０の受光面（撮像面）に合焦する
フォーカスレンズ１０３の位置である。図５の第１変換テーブル５００は、たとえば、図
１に示したレンズ側メモリ３０２に記憶される。撮影可能な撮影距離の範囲は、レンズ鏡
筒により予め決められている値である。
【００６８】
　前述したように、本実施形態では、１／撮影距離５０２は、フォーカスリング１０４の
回転量に対し線形であるが、被写体像の像面移動量が、フォーカスリング１０４の回転量
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に対し線形としてもよい。また、撮影距離が、フォーカスリング１０４の回転量に対し線
形としてもよい。また、フォーカスレンズ１０３の移動量が、フォーカスリング１０４の
回転量に対し線形としてもよい。
【００６９】
　＜ユーザによる撮影距離を制限する設定＞
　次に、レンズ鏡筒１０１の撮影可能距離の範囲を、ユーザがさらに制限することができ
る場合について説明する。具体的には、ユーザがレンズ側操作デバイス３１１またはボデ
ィ側操作デバイス３２７により、撮影距離の値であるＤ１とＤ２とを入力または選択する
と、撮影距離の範囲を本来の撮影可能距離の範囲よりも狭いＤ１からＤ２までに制限する
ことが可能となる。また、レンズ鏡筒１０１は、予め複数の撮影距離の範囲を設定してお
き、ユーザが所望の制限範囲を選択するようにしてもよい。
【００７０】
＜フォーカスレンズ１０３の駆動＞
　次に、撮影距離の範囲を制限した場合の動作について説明する。図６は、実施形態１に
かかる光学機器１００において、撮影距離の範囲を制限した場合のフォーカスレンズ１０
３の駆動処理手順例を示すフローチャートである。回転ストロークの設定及びユーザによ
る撮影距離の範囲の制限は、すでにユーザにより設定され、設定済みの値がレンズ側メモ
リ３０２に格納されている。
【００７１】
　回転ストロークをΔθｓｅｔ、ユーザにより設定された撮影距離の制限範囲のうちの至
近側の撮影距離をＲｓｅｔ至近側、望遠側の撮影距離をＲｓｅｔ無限遠側とする（撮影距
離の制限範囲のうちの至近側の撮影距離の逆数を１／Ｒｓｅｔ至近側、無限遠側の撮影距
離の逆数を１／Ｒｓｅｔ無限遠側とする）。本実施形態では、レンズ側制御部３００が光
学機器１００内でフォーカスレンズ１０３の駆動処理を実行する。なお、レンズ鏡筒１０
１と撮像装置１０２とが一体型の光学機器１００については、ボディ側制御部３２３がフ
ォーカスレンズ１０３の駆動処理を実行してもよい。
【００７２】
　光学機器１００は、ＭＦ（マニュアルフォーカス）モードがＯＮであるか否かを判断す
る（ステップＳ６０１）。たとえば、レンズ鏡筒１０１のレンズ側操作デバイス３１１に
は、ＭＦモードとＡＦ（オートフォーカス）モードとを切り替え可能なスライドスイッチ
がある。スライドスイッチがＡＦモードに設定されていれば（ＭＦモード：ＯＦＦ）、ス
テップＳ６０１：Ｎｏとなり、ＭＦモードに設定されていれば（ＭＦモード：ＯＮ）、ス
テップＳ６０１：Ｙｅｓとなる。
【００７３】
　ステップＳ６０１：Ｙｅｓの場合、光学機器１００は、操作前位置検出処理（ステップ
Ｓ６０２）、操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）、１／ＲＡ制限処理（ステップＳ
６０４）、および操作量算出処理（ステップＳ６０５）を実行する。
【００７４】
　操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）は、フォーカスリング１０４の操作前におけ
る光学系の光軸を中心とした円周上の位置を検出する処理であり、図７で後述する。操作
敏感度算出処理（ステップＳ６０３）は、フォーカスリング１０４による操作の敏感度を
算出する処理であり、図８で後述する。
【００７５】
　１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０４）は、撮影距離を、ユーザが設定した撮影距離内
に制限する処理であり、図１０で後述する。操作量算出処理（ステップＳ６０５）は、フ
ォーカスリング１０４を操作した回転角（操作量Δθ）を算出する処理であり、図１１で
後述する。目標位置決定処理（ステップＳ６０６）は、目標となるフォーカスレンズ１０
３の位置を決定する処理であり、図１２で後述する。
【００７６】
　目標位置決定処理（ステップＳ６０６）のあと、操作が終了したか否かを判断する（ス
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テップＳ６０７）。ステップＳ６０７における、操作終了したかの判断は、たとえば、操
作量Δθが経過時間に対して変化がない状態が、所定の時間以上継続しているか否かで判
断してもよい。または、操作量Δθの単位時間当たりの変化量が所定値以下の状態が、所
定時間以上継続しているか否かで判断してもよい。
【００７７】
　ステップＳ６０７で操作が終了した場合（ステップＳ６０７：Ｙｅｓ）、光学機器１０
０は、操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）に戻り、操作が終了していない場合は（
ステップＳ６０７：Ｎｏ）、光学機器１００は、ＭＦモードがＯＦＦに切り替わったか否
かを判断する（ステップＳ６０８）。
【００７８】
　ＭＦモードがＯＦＦに切り替わっていない場合（ステップＳ６０８：Ｎｏ）、光学機器
１００は、ユーザ設定条件の変更がないか判断する（ステップＳ６０９）。ユーザ設定条
件の変更とは、たとえば、後述するレンズ鏡筒１０１に備えられた内臓コンバータの挿入
による１／撮影距離の範囲の変更や、予め登録された回転ストロークの読込による変更で
ある。
【００７９】
　ユーザ設定条件が変更された場合（ステップＳ６０９：Ｙｅｓ）、操作敏感度算出処理
（ステップＳ６０３）に戻る。そして、光学機器１００は、変更後のユーザ設定条件で、
操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）以降の処理を再実行する。
【００８０】
　ユーザ設定条件が変更されていない場合（ステップＳ６０９：Ｎｏ）、操作量算出処理
（ステップＳ６０５）に戻る。そして、光学機器１００は、操作量算出処理（ステップＳ
６０５）以降の処理を再実行する。ステップＳ６０８において、ＭＦモードがＯＦＦに切
り替わった場合（ステップＳ６０８：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、フォーカスレンズ１
０３の駆動処理を終了する。
【００８１】
　＜操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）＞
　図７は、実施形態１にかかる操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）の詳細な処理手
順例を示すフローチャートである。光学機器１００は、第１経過時間ｔ１が第１所定時間
Ｔｔｈ１以上となるまで待ち続ける（ステップＳ７０１：Ｎｏ）。第１所定時間Ｔｔｈ１
は、フォーカスリング１０４の現在の位置θＢを更新するための更新時間間隔である。第
１経過時間ｔ１は、前回、現在の位置θＢを更新（第１所定時間Ｔｔｈ１の更新時間間隔
を満了）してからの経過時間である。
【００８２】
　第１経過時間ｔ１が第１所定時間Ｔｔｈ１以上である場合（ステップＳ７０１：Ｙｅｓ
）、光学機器１００は、回転角センサ３０９の出力から、フォーカスリング１０４の現在
の位置θＢを更新する（ステップＳ７０２）。そして、光学機器１００は、第１経過時間
ｔ１を初期化（ｔ１＝０）する（ステップＳ７０３）。つぎに、光学機器１００は、下記
式（２）により、回転操作量｜Δθ｜を算出する（ステップＳ７０４）。
【００８３】
　｜Δθ｜＝｜θＢ－θＡ｜・・・（２）
【００８４】
　θＡは、θＢを更新する前の、フォーカスリング１０４の位置（初期回転角）である。
そして、光学機器１００は、回転操作量｜Δθ｜が判定しきい値θｔｈよりも大きいか否
かを判断する（ステップＳ７０５）。判定しきい値θｔｈは、ユーザが意図的にフォーカ
スリング１０４を操作したか否かを判定するためのしきい値である。
【００８５】
　回転操作量｜Δθ｜が判定しきい値θｔｈ以下である場合（ステップＳ７０５：Ｎｏ）
、ユーザはフォーカスリング１０４を意図的に操作していないと判断する。この場合、光
学機器は、第２経過時間ｔ２が第２所定時間Ｔｔｈ２以上であるか否かを判断する（ステ
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ップＳ７０６）。第２経過時間ｔ２は、判定しきい値θｔｈ以下の状態が継続する時間で
ある。第２所定時間Ｔｔｈ２は、フォーカスリング１０４の初期回転角θＡを更新するた
めの更新時間間隔である。
【００８６】
　第２経過時間ｔ２が第２所定時間Ｔｔｈ２以上である場合（ステップＳ７０６：Ｙｅｓ
）、光学機器１００は、第２経過時間ｔ２を初期化（ｔ２＝０）して、初期回転角θＡを
現在の回転角θＢに更新し（ステップＳ７０７）、ステップＳ７０１に戻る。第２経過時
間ｔ２が第２所定時間Ｔｔｈ２以上でない場合（ステップＳ７０６：Ｎｏ）、ステップＳ
７０７を実行せずに、ステップＳ７０１に戻る。
【００８７】
　これにより、操作回転量｜Δθ｜が判定しきい値θｔｈ以下で発生した場合に（ステッ
プＳ７０５：Ｎｏ）、フォーカスリング１０４の無操作状態が第２所定時間Ｔｔｈ２以上
継続すると（ステップＳ７０６：Ｙｅｓ）、初期回転角θＡが更新される。したがって、
回転操作量｜Δθ｜の算出精度の向上を図ることができる。
【００８８】
　また、ステップＳ７０５において、回転操作量｜Δθ｜が判定しきい値θｔｈよりも大
きい場合（ステップＳ７０５：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、操作前回転角検出処理（ス
テップＳ６０２）を終了し、敏感度算出処理（ステップＳ６０３）に移行する。
【００８９】
　＜操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）＞
　次に前述した敏感度を算出する処理について説明する。本実施形態では、光学機器１０
０は、敏感度として操作敏感度Ｋｓｅｔを算出する。操作敏感度Ｋｓｅｔは、フォーカス
リング１０４を所定角度回転したときの撮影距離の逆数の変化量である。算出した操作敏
感度Ｋｓｅｔを基に、フォーカスリング１０４を回転した角度に対応する距離だけフォー
カスレンズ１０３を駆動する。
【００９０】
　図８は、実施形態１にかかる操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）の詳細な処理手
順例を示すフローチャートである。図９は、操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）で
用いられるパラメータを示す図である。光学機器１００は、光学系に関する情報である撮
影可能範囲に関する情報（１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側、１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側）を、レ
ンズ側メモリ３０２から読み出す（ステップＳ８０１）。Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側、Ｒｌｉ
ｍｉｔ至近側は、撮影可能距離の上限値及び下限値である。
【００９１】
　また、光学機器１００は、ユーザ設定値（１／Ｒｓｅｔ至近側、１／Ｒｓｅｔ無限遠側

、Δθｓｅｔ）を、レンズ側メモリ３０２から読み出す（ステップＳ８０２）。Ｒｓｅｔ

至近側及びＲｓｅｔ無限遠側は、ユーザにより設定された撮影距離の範囲の最も短い撮影
距離及び最も長い撮影距離である。Δθｓｅｔは、フォーカスリング１０４の回転ストロ
ークである。
【００９２】
　Ｒｓｅｔ無限遠側、Ｒｓｅｔ至近側のデフォルトの値は、それぞれＲｌｉｍｉｔ無限遠

側、Ｒｌｉｍｉｔ至近側に設定されている。ユーザにより、撮影距離を制限する設定が行
われていない場合は、１／Ｒｓｅｔ至近側、１／Ｒｓｅｔ無限遠側の取得は省略してもよ
い。
【００９３】
　なお、ステップＳ８０１で取得されるレンズ情報の範囲が、撮像装置１０２の設定によ
り変更される場合がある。ステップＳ８０１で取得されるレンズ情報の範囲が、ステップ
Ｓ８０２で取得されたユーザ設定値の範囲よりも狭くなった場合は、ユーザにより設定さ
れた制限の範囲を、ステップＳ８０１で取得されるレンズ情報の範囲に制限する。
【００９４】
　具体的には、内臓コンバータを有する光学系などでコンバータの挿入などにより、ユー
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ザの設定により制限した最短撮影距離よりも、光学系の最短撮影距離の方が短くなった場
合は、ユーザ設定の撮影距離の値をコンバータ挿入後の最短撮影距離に置き換えるとする
。この処理は、コンバータ挿抜のタイミング、つまりフォーカスレンズ１０３の駆動処理
の開始前に行われてもよい。
【００９５】
　光学機器１００は、下記式（３）により、まず、撮影距離ストローク比ＫΔ(1/R）を算
出する（ステップＳ８０３）。撮影距離ストローク比ＫΔ(1/R）は、レンズ鏡筒１０１の
撮影可能な撮影距離の範囲に対するユーザが設定した撮影距離の範囲（設定範囲）につい
て、撮影距離の逆数を用いてそれぞれの範囲を示した時の比率であり、０．０＜ＫΔ(1/R

）≦１．０の範囲を取る。ユーザが撮影距離を制限する設定を行わない場合は、ＫΔ(1/R

）＝１．０になる。
【００９６】
　ＫΔ(1/R）＝Δ（１／Ｒｓｅｔ）／Δ（１／Ｒｌｉｍｉｔ）・・・（３）
　ただし、
　Δ（１／Ｒｓｅｔ）＝１／Ｒｓｅｔ至近側－１／Ｒｓｅｔ無限遠側

　Δ（１／Ｒｌｉｍｉｔ）＝１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側－１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側

　なお、Δ（１／Ｒｓｅｔ）を撮影距離ストロークと称す。
【００９７】
　このあと、光学機器１００は、下記式（４）により、操作敏感度Ｋｓｅｔを算出して（
ステップＳ８０４）、操作量算出処理（ステップＳ６０４）に移行する。
【００９８】
　Ｋｓｅｔ＝Δ（１／Ｒｓｅｔ）／（Δθｓｅｔ）・・・（４）
【００９９】
　操作敏感度Ｋｓｅｔは、図９のグラフ９００内の直線９０１の傾きを示す。すなわちフ
ォーカスリング１０４を所定角度回転したときの撮影距離の逆数の変化量である。したが
って、操作敏感度Ｋｓｅｔが大きいほどフォーカスリング１０４は敏感に反応し（撮影距
離の逆数が大きく変化する）、操作敏感度Ｋｓｅｔが小さいほどフォーカスリング１０４
は鈍感に反応する（撮影距離の逆数の変化は小さい）。
【０１００】
　＜１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０４）＞
　図１０は、実施形態１にかかる１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０４）の詳細な処理手
順例を示すフローチャートである。ＲＡは、現在の撮影距離であり、１／ＲＡ制限処理と
は、設定した撮影距離範囲に撮影距離を制限するための処理である。まず、光学機器１０
０は、レンズ位置センサ３０４からの出力により、現在のフォーカスレンズ位置５０１を
取得する（ステップＳ１００１）。
【０１０１】
　現在のフォーカスレンズ位置５０１を、フォーカスレンズ位置ＦＬＡとする。光学機器
１００は、第１変換テーブル５００から、フォーカスレンズ位置ＦＬＡに対応する１／撮
影距離５０２の値を取得する（ステップＳ１００２）。取得した１／撮影距離５０２を、
１／ＲＡとする。
【０１０２】
　つぎに、光学機器１００は、１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ至近側よりも大きいか否かを判断
する（ステップＳ１００３）。１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ至近側よりも大きい場合（ステッ
プＳ１００３：Ｙｅｓ）、現在の撮影距離ＲＡがＲｓｅｔ至近側よりも短いことを意味す
る。したがって、光学機器１００は、１／ＲＡを設定した撮影距離内に入れるために１／
Ｒｓｅｔ至近側に更新して（ステップＳ１００４）、操作量算出処理（ステップＳ６０５
）に移行する。
【０１０３】
　一方、１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ至近側以下である場合（ステップＳ１００３：Ｎｏ）、
光学機器１００は、１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ無限遠側よりも小さいか否かを判断する（ス
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テップＳ１００５）。
【０１０４】
　１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ無限遠側よりも小さい場合（ステップＳ１００５：Ｙｅｓ）、
現在の撮影距離ＲＡがＲｓｅｔ無限遠側よりも長いことを意味する。したがって、光学機
器１００は、１／ＲＡを設定した撮影距離内に入れるために１／Ｒｓｅｔ無限遠側に更新
して（ステップＳ１００６）、操作量算出処理（ステップＳ６０５）に移行する。
【０１０５】
　一方、１／ＲＡが１／Ｒｓｅｔ無限遠側以上である場合（ステップＳ１００５：Ｎｏ）
、現在の撮影距離ＲＡは、Ｒｓｅｔ至近側以上で、かつ、Ｒｓｅｔ無限遠側以下であるた
め、ステップＳ１００６を実行せずに、操作量算出処理（ステップＳ６０５）に移行する
。１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０３）により、現在の撮影距離ＲＡは、Ｒｓｅｔ至近

側以上で、かつ、Ｒｓｅｔ無限遠側以下に制限される。
【０１０６】
　＜操作量算出処理（ステップＳ６０５）＞
　図１１は、実施形態１にかかる操作量算出処理（ステップＳ６０５）の詳細な処理手順
例を示すフローチャートである。操作量算出処理（ステップＳ６０５）とは、フォーカス
リング１０４を操作した回転角（操作量Δθ）を算出する処理である。光学機器１００は
、第１経過時間ｔ１が第１所定時間Ｔｔｈ１以上であるかどうか判断する（ステップＳ１
１０１：Ｎｏ）。第１経過時間ｔ１が第１所定時間Ｔｔｈ１以上である場合（ステップＳ
１１０１：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、回転角センサ３０９の出力から、フォーカスリ
ング１０４の現在の位置θＢを更新する（ステップＳ１１０２）。
【０１０７】
　つぎに、光学機器１００は、下記式（５）および（６）により、フォーカスリング１０
４の操作位置制限範囲［θｌｉｍｉｔ至近側，θｌｉｍｉｔ無限遠側］を算出する（ステ
ップＳ１１０３）。操作位置制限範囲は、フォーカスリング１０４の操作に応じてフォー
カスレンズ１０３が駆動する、フォーカスリング１０４の位置の範囲である。
【０１０８】
　θｌｉｍｉｔ至近側＝θＡ＋（１／Ｒｓｅｔ至近側－１／ＲＡ）／Ｋｓｅｔ・・・（５
）
　θｌｉｍｉｔ無限遠側＝θＡ＋（１／Ｒｓｅｔ無限遠側－１／ＲＡ）／Ｋｓｅｔ・・・
（６）
【０１０９】
　操作位置制限範囲［θｌｉｍｉｔ至近側，θｌｉｍｉｔ無限遠側］は、撮影距離範囲を
制限したときのフォーカスレンズ１０３の移動範囲に対応するフォーカスリング１０４の
位置である。撮影距離範囲を制限した場合には、設定した回転ストロークは制限した撮影
距離範囲に対応する。
【０１１０】
　具体的には、たとえば、θｌｉｍｉｔ至近側は、撮影距離がＲｓｅｔ至近側であるとき
のフォーカスレンズ１０３の位置に対応するフォーカスリング１０４の位置で、移動範囲
の一端に対応し、θｌｉｍｉｔ無限遠側は、撮影距離がＲｓｅｔ無限遠側であるときのフ
ォーカスレンズ１０３の位置に対応するフォーカスリング１０４の位置で、移動範囲の他
端に対応する。
【０１１１】
　操作位置制限範囲［θｌｉｍｉｔ至近側，θｌｉｍｉｔ無限遠側］は、フォーカスリン
グ１０４の操作可能な位置の範囲であるため、フォーカスリング１０４が、操作位置制限
範囲［θｌｉｍｉｔ至近側，θｌｉｍｉｔ無限遠側］を超えて回転しても、フォーカスレ
ンズ１０３は、操作位置制限範囲［θｌｉｍｉｔ至近側，θｌｉｍｉｔ無限遠側］に対応
するフォーカスレンズ１０３の移動範囲を超えて移動しない。
【０１１２】
　そして、光学機器１００は、更新された現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ至近側より大き
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いか否かを判断する（ステップＳ１１０４）。更新された現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ

至近側より大きい場合（ステップＳ１１０４：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、更新された
現在の位置θＢをθｌｉｍｉｔ至近側に更新して（ステップＳ１１０５）、ステップＳ１
１０８に移行する。すなわち、レンズ鏡筒１０１または撮像装置１０２は、フォーカスリ
ング１０４の現在位置はθｌｉｍｉｔ至近側であると認識する。
【０１１３】
　一方、現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ至近側以下である場合（ステップＳ１１０４：Ｎ
ｏ）、現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ無限遠側より小さいか否かを判断する（ステップＳ
１１０６）。現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ無限遠側より小さい場合（ステップＳ１１０
６：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、現在の位置θＢをθｌｉｍｉｔ無限遠側に更新して（
ステップＳ１１０７）、ステップＳ１１０８に移行する。すなわち、レンズ鏡筒１０１ま
たは撮像装置１０２は、フォーカスリング１０４の現在位置はθｌｉｍｉｔ無限遠側であ
ると認識する。
【０１１４】
　一方、現在の位置θＢがθｌｉｍｉｔ無限遠側以上である場合（ステップＳ１１０６：
Ｎｏ）、ステップＳ１１０７を実行せずに、ステップＳ１１０８に移行する。これにより
、現在の位置θＢは、操作量制限範囲［θｌｉｍｉｔ無限遠側，θｌｉｍｉｔ至近側］内
に設定される。
【０１１５】
　ステップＳ１１０８では、光学機器１００は、第１経過時間ｔ１を初期化（ｔ１＝０）
する（ステップＳ１１０８）。そして、光学機器１００は、下記式（７）により、フォー
カスリング１０４の操作量Δθを算出して（ステップＳ１１０９）、目標位置決定処理（
ステップＳ６０６）に移行する。
【０１１６】
　Δθ＝θＢ－θＡ・・・（７）
【０１１７】
　＜目標位置決定処理（ステップＳ６０９）＞
　図１２は、実施形態１にかかる目標位置決定処理（ステップＳ６０６）の詳細な処理手
順例を示すフローチャートである。目標位置決定処理（ステップＳ６０６）は、フォーカ
スリング１０４が操作された操作量Δθに対応するフォーカスレンズ１０３の位置を決定
する処理である。光学機器１００は、下記式（８）により、１／ＲＢを算出する（ステッ
プＳ１２０１）。ＲＢは、目標撮影距離である。
【０１１８】
　１／ＲＢ＝１／ＲＡ＋Ｋｓｅｔ×Δθ・・・（８）
【０１１９】
　光学機器１００は、第１変換テーブル５００を参照して、１／撮影距離５０２が１／Ｒ
Ｂであるフォーカスレンズ位置５０１である目標フォーカスレンズ位置ＦＬＢを決定する
（ステップＳ１２０２）。そして、光学機器１００は、目標フォーカスレンズ位置ＦＬＢ
をモータ駆動制御部３０８に出力して（ステップＳ１２０３）、図６のステップＳ６０７
に移行する。目標フォーカスレンズ位置ＦＬＢをモータ駆動制御部３０８に出力すること
により、光学機器１００は、フォーカスレンズ１０３を目標フォーカスレンズ位置ＦＬＢ
に移動させる。
【０１２０】
　図１３は、実施形態１にかかるフォーカスレンズ１０３の駆動処理を示す図である。図
１３は、前述した操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）、操作量算出処理（ステップ
Ｓ６０３）、１／ＲＡ制限処理（ステップＳ６０４）、操作量算出処理（ステップＳ６０
５）、および目標位置決定処理（ステップＳ６０６）でのパラメータを示す。
【０１２１】
　繰り返しとなるが、図１３において、操作敏感度算出処理（ステップＳ６０３）で算出
したＫｓｅｔは、図１３のグラフ１３００内の直線１３０１の傾きを示す。操作量算出処
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理（ステップＳ６０５）で算出した操作量Δθと、操作前のフォーカスレンズ位置に対応
する撮影距離ＲＡの逆数１／ＲＡとから、上記式（８）を用いて、操作に対応する位置に
フォーカスレンズ１０３を移動した場合の撮影距離ＲＢの逆数１／ＲＢが算出される。撮
影距離の逆数１／ＲＢを、第１変換テーブル５００を用いてフォーカスレンズ位置ＦＬＢ
に変換する。
【０１２２】
　このように、実施形態１にかかる光学機器１００は、ユーザが設定した撮影距離の範囲
に対応するフォーカスレンズ１０３の移動を、ユーザが設定した回転ストロークで操作で
きる。したがって、第１の被写体の像を合焦させた状態から第２の被写体の像を合焦させ
るときの、フォーカスリングの移動量をユーザが決定できるので、ユーザがフォーカスリ
ングを回転させる操作を一度の操作で可能とするように設定できる。また、ピントの移動
の速さの調節が容易にできるようになる。これらは、動画撮影時に特に有効な機能である
。
【０１２３】
［実施形態２］
　本実施形態では、レンズ鏡筒１０１の光学系が、焦点距離が変更可能な光学系の場合に
ついて説明する。尚、実施形態２ではレンズ鏡筒１０１の光学系が有する複数のレンズの
うち、１つのレンズ（ズームレンズ）が移動することにより焦点距離が変更される場合に
ついて説明する。なお、ズームレンズの位置は焦点距離に対応する。
【０１２４】
　ズームレンズ位置により撮影可能距離の範囲が異なる場合がある。具体的には、ズーム
レンズ位置が望遠端の最短撮影距離よりも広角端の最短撮影距離の方が短い、つまり、広
角端の方が、近い被写体を撮影できる場合がある。この場合には、広角端の撮影可能距離
の範囲は、望遠端よりも広い範囲となる。
【０１２５】
　本実施形態の光学機器１００およびレンズ鏡筒１０１は、このようなズームレンズにお
いても、一度ユーザが回転ストロークを設定すると、どのズームレンズ位置においても、
同じ回転ストロークで最至近撮影距離から無限遠撮影距離までピント調節を可能にする。
実施形態１では、ユーザにより撮影範囲の制限の設定が可能であったが、実施形態２では
、ユーザによる撮影範囲の制限の設定は無い場合について説明する。なお、ユーザによる
撮影範囲の制限の設定を行っても良い。実施形態２では、実施形態１との相違点について
説明し、実施形態１と同一内容については説明を省略する。
【０１２６】
　＜光学機器１００のハードウェア構成例＞
　図１４は、実施形態２にかかる光学機器１００のハードウェア構成例を示すブロック図
である。レンズ鏡筒１０１は、図１で説明した構成要素のほか、ズームレンズ１４０１と
、ズームレンズ保持部１４０２と、カム筒１４０３と、第２レンズ位置センサ１４０４と
、ズームリング１４０５と、第２タッチセンサ１４０６と、を有する。一般的にズームレ
ンズは、ズームレンズを構成する複数のレンズ群の間隔を変えることにより焦点距離を変
更するが、実施形態２では、ズームレンズ１４０１を光軸方向に変更することで焦点距離
を変更できることとする。
【０１２７】
　ズームレンズ１４０１は、レンズ鏡筒１０１が有する光学系の焦点距離を変更可能なレ
ンズである。ズームレンズ１４０１は、フォーカスレンズ１０３と同一の光軸Ｏを有し、
光軸Ｏ方向に移動可能である。ズームレンズ保持部１４０２は、ズームレンズ１４０１を
保持し、光軸Ｏ方向に移動可能である。カム筒１４０３は、ズームレンズ保持部１４０２
を摺動させる螺旋状のカム溝を有し、ズームレンズ１４０１が光軸Ｏ方向に移動するよう
にズームレンズ保持部１４０２をカム溝に沿って案内する。
【０１２８】
　第２レンズ位置センサ１４０４（以降、レンズ位置センサ３０４を第１レンズ位置セン
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サ３０４と称す。）は、ズームレンズ１４０１の光軸Ｏ方向の位置を検出して検出信号を
レンズ側制御部３００に出力する。第２レンズ位置センサ１４０４は、たとえば、フォト
インタラプタである。ズームリング１４０５は、レンズ鏡筒１０１の周面に、光軸Ｏを中
心に回転可能な環状の操作部材である。
【０１２９】
　ズームリング１４０５を光軸Ｏ回りに回転させることにより、ズームリング１４０５が
光軸Ｏ方向に移動する。第２タッチセンサ１４０６（以降、タッチセンサ３１０を第１タ
ッチセンサ３１０と称す。）は、レンズ鏡筒１０１の周面に、光軸Ｏを中心にする環状の
接触面を有する。接触面上におけるユーザの指の接触位置がズームリング１４０５におけ
る回転ストロークの始点および終点に対応する。第２タッチセンサ１４０６は、外部から
の第２タッチセンサ１４０６の接触位置を検出して検出信号をレンズ側制御部３００に出
力する。
【０１３０】
　＜第２変換テーブル＞
　図１５は、第２変換テーブルの記憶内容例を示す説明図である。第２変換テーブル１５
００は、ズームレンズ位置１５０１の値であるＺＬα（１≦α≦ｍ：ｍは定数。以下、ズ
ームレンズ位置ＺＬαと称す。）ごとに、１／撮影距離５０２である１／Ｒβ（１≦β≦
ｎ：ｎは定数）に対応するフォーカスレンズ位置ＦＬＡを示すテーブルである。実施形態
２では、ズームレンズ位置ＺＬα（１≦α≦ｍ）に応じて、撮影可能な撮影距離が異なる
。
【０１３１】
　ズームレンズ位置ＺＬ１では、１／撮影距離５０２が１／Ｒ１から１／Ｒｎまでの範囲
で、撮影が可能なことを示し、その範囲に対応するフォーカスレンズ位置ＦＬＡが設定さ
れている。ズームレンズ位置ＺＬｍでは、１／撮影距離５０２が、１／Ｒから１／Ｒｎ－
２の範囲で撮影可能なことを示し、１／Ｒから１／Ｒｎ－２の範囲でフォーカスレンズ位
置ＦＬＡが設定されている。
【０１３２】
　各ズームレンズ位置ＺＬαにおいて、フォーカスレンズ位置ＦＬαβが設定されている
範囲の至近側の撮影距離をＲｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ、無限遠側をＲｌｉｍｉｔ無限遠

側＿ＺＬＡとする。第２変換テーブル１５００を用いることにより、フォーカスレンズ位
置ＦＬαβとズームレンズ位置１５０１の値ＺＬαとに基づいて、１／撮影距離Ｒβが決
定される。また、第２変換テーブル１５００を用いることにより、ズームレンズ位置１５
０１の値ＺＬαと１／撮影距離５０２の値Ｒβとに基づいて、フォーカスレンズ位置ＦＬ
αβが決定される。
【０１３３】
　＜フォーカスレンズ１０３の駆動処理手順例＞
　図１６は、実施形態２にかかる光学機器１００によるフォーカスレンズ１０３の駆動処
理手順例を示すフローチャートである。ステップＳ６０１～Ｓ６０３、Ｓ６０５～Ｓ６０
８については、図６と同一内容であるため、説明を省略する。
【０１３４】
　光学機器１００は、ＭＦモードがＯＦＦに切り替わっていない場合（ステップＳ６０８
：Ｎｏ）、ユーザ設定条件およびズームレンズ位置ＺＬαの変更がないか判断する（ステ
ップＳ１６０９）。ズームレンズ位置ＺＬαの変更は、たとえば、第２レンズ位置センサ
１４０４によって検出される。なお、ズームレンズ位置ＺＬαの変更については、所定の
許容範囲以内の位置変更あれば、ズームレンズ位置ＺＬαの変更とみなさないこととして
もよい。
【０１３５】
　ユーザ設定条件およびズームレンズ位置ＺＬαの両方が変更された場合（ステップＳ１
６０９：Ｙｅｓ）、ステップＳ１６０３に戻る。
【０１３６】
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　そして、光学機器１００は、変更後のズームレンズ位置ＺＬαで、操作敏感度算出処理
（ステップＳ１６０３）、１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０４）、操作量算出処理（
ステップＳ６０５）、および目標位置決定処理（ステップＳ６０６）を再実行する。操作
敏感度算出処理（ステップＳ１６０３）の詳細については図１７で、１／ＲＡ制限処理（
ステップＳ１６０４）の詳細については、図１８で後述する。
【０１３７】
　ユーザ設定条件およびズームレンズ位置ＺＬαの両方が変更されていない場合（ステッ
プＳ１６０９：Ｎｏ）、ステップＳ６０５に戻る。そして、光学機器１００は、操作量算
出処理（ステップＳ６０５）、および目標位置決定処理（ステップＳ６０６）を再実行す
る。ステップＳ６０８において、ＭＦモードがＯＦＦに切り替わった場合（ステップＳ６
０８：Ｙｅｓ）、光学機器１００は、フォーカスレンズ１０３の駆動処理を終了する。
【０１３８】
　＜操作敏感度算出処理（ステップＳ１６０３）＞
　図１７は、実施形態２にかかる操作敏感度算出処理（ステップＳ１６０３）の詳細な処
理手順例を示すフローチャートである。図１８は、操作敏感度算出処理（ステップＳ２０
０４）で用いられるパラメータを示す図である。
【０１３９】
　光学機器１００は、第２レンズ位置センサ１４０４からの出力により、現在のズームレ
ンズ位置ＺＬＡを取得する（ステップＳ１７０１）。その後、ステップＳ１７０２に移行
する。次に、光学機器１００は、現在のズームレンズ位置ＺＬＡに対応する、撮影可能距
離の範囲（１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ、１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡ）を、
第２変換テーブル１５００から取得する（ステップＳ１７０２）。
【０１４０】
　また、光学機器１００は、回転ストロークΔθｓｅｔを、レンズ側メモリ３０２から取
得する（ステップＳ１７０３）。Δθｓｅｔは、フォーカスレンズ１０３ｆの駆動処理の
開始前に事前に設定されたフォーカスリング１０４の回転ストロークである。
【０１４１】
　このあと、光学機器１００は、下記式（９）により、ズームレンズ位置ＺＬＡであると
きの操作敏感度Ｋｓｅｔ＿ＺＬＡを算出（ステップＳ１７０４）し、１／ＲＡ制限処理（
ステップＳ１６０４）に移行する。
【０１４２】
　Ｋｓｅｔ＿ＺＬＡ＝Δ（１／Ｒｌｉｍｉｔ＿ＺＬＡ）／（Δθｓｅｔ）・・・（９）
【０１４３】
　操作敏感度Ｋｓｅｔは、図１８のグラフ１８００内の直線１８０１の傾きを示す。ここ
で、ズームレンズ位置ＺＬαにより撮影可能距離の範囲が変化する場合は、式（９）によ
りＫｓｅｔ＿ＺＬＡの値もズームレンズ位置ＺＬαに応じて変化することとなる。
【０１４４】
　＜１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０４）＞
　図１９は、実施例３にかかる１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０４）の詳細な処理手
順例を示すフローチャートである。光学機器１００は、第１レンズ位置センサ３０４から
の出力により、現在のフォーカスレンズ位置ＦＬＡを取得し、第２レンズ位置センサ１４
０４からの出力により、現在のズームレンズ位置ＺＬＡを取得する（ステップＳ１９０１
）。
【０１４５】
　光学機器１００は、第２変換テーブル１５００から、フォーカスレンズ位置ＦＬＡおよ
びズームレンズ位置ＺＬＡに対応する１／撮影距離５０２の値を取得する（ステップＳ１
９０２）。取得した１／撮影距離５０２を、１／ＲＡとする。ＲＡは、現在の撮影距離で
ある。
【０１４６】
　つぎに、光学機器１００は、１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡよりも大きい
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か否かを判断する（ステップＳ１９０３）。１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ

よりも大きい場合（ステップＳ１９０３：Ｙｅｓ）、現在の撮影距離ＲＡがＲｓｅｔ至近

側よりも短いことを意味する。したがって、光学機器１００は、１／ＲＡを１／Ｒｌｉｍ
ｉｔ至近側＿ＺＬＡに更新して（ステップＳ１９０４）、操作量算出処理（ステップＳ６
０５）に移行する。
【０１４７】
　一方、１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ以下である場合（ステップＳ１９０
３：Ｎｏ）、光学機器１００は、１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡよりも小
さいか否かを判断する（ステップＳ１９０５）。
【０１４８】
　１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡよりも小さい場合（ステップＳ１９０５
：Ｙｅｓ）、現在の撮影距離ＲＡがＲｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡよりも長いことを意味
する。したがって、光学機器１００は、１／ＲＡを１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡに
更新して（ステップＳ１９０６）、操作量算出処理（ステップＳ６０５）に移行する。
【０１４９】
　一方、１／ＲＡが１／Ｒｌｉｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡ以上である場合（ステップＳ８０
５：Ｎｏ）、現在の撮影距離ＲＡは、Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ以上で、かつ、Ｒｌｉ
ｍｉｔ無限遠側＿ＺＬＡ以下であるため、ステップＳ１９０６を実行せずに、操作量算出
処理（ステップＳ６０５）に移行する。１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０４）により
、現在の撮影距離ＲＡは、Ｒｌｉｍｉｔ至近側＿ＺＬＡ以上で、かつ、Ｒｌｉｍｉｔ無限

遠側＿ＺＬ以下に制限される。
【０１５０】
　図２０は、実施形態２にかかるフォーカスレンズ１０３の駆動処理に関する図である。
図２０は、前述した操作前位置検出処理（ステップＳ６０２）、操作敏感度算出処理（ス
テップＳ１６０３）、１／ＲＡ制限処理（ステップＳ１６０４）、操作量算出処理（ステ
ップＳ６０５）、および目標位置決定処理（ステップＳ６０６）でのパラメータを示す。
【０１５１】
　繰り返しとなるが、図２０において、操作敏感度算出処理（ステップＳ１６０３）で算
出したＫｓｅｔは、図２０のグラフ２０００内の直線２００１の傾きを示す。操作量算出
処理（ステップＳ６０５）で算出した操作量Δθと、操作前のフォーカスレンズ位置に対
応する撮影距離ＲＡの逆数１／ＲＡとから、上記式（８）を用いて、操作に対応する位置
にフォーカスレンズ１０３を移動した場合の撮影距離ＲＢの逆数１／ＲＢが算出される。
撮影距離の逆数１／ＲＢを、第１変換テーブルを用いてフォーカスレンズ位置ＦＬＢに変
換する。
【０１５２】
　このように、実施形態２にかかる光学機器１００は、ユーザが設定した回転ストローク
の範囲に応じて、ズームレンズ位置ＺＬαごとにフォーカスリング１０４の敏感度を変更
する。また、光学機器１００は、ズームレンズ１４０１が移動すれば、敏感度算出処理（
ステップＳ１６０３）まで遡って、目標位置決定処理（ステップＳ６０６）まで再実行す
る。
【０１５３】
　これにより、光学機器１００は、ズームレンズ位置ＺＬαに応じて撮影可能距離の範囲
が変化しても、ズームレンズ位置ＺＬαごとの撮影可能距離の範囲の全域にわたるフォー
カスレンズ１０３の移動を、設定した回転ストロークで操作可能にする。たとえば、ユー
ザが回転ストロークを９０度と設定した場合に、すべてのズームレンズ位置ＺＬαにおい
て、無限遠の被写体から最至近（最短撮影距離）の被写体までのピントの移動に必要なフ
ォーカスリングの移動量が９０度に統一される。
【０１５４】
　実施形態２のズームレンズ１４０１を有する光学機器１００は、実施形態１と同様にユ
ーザによる撮影可能距離の範囲の設定を行ってもよい。実施形態２において、ユーザによ
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り撮影可能距離の範囲の設定を行う場合は、ズームレンズ位置ＺＬαごとに、実施形態１
における処理を行うとよい。
【０１５５】
［実施形態３］
　実施形態３は、実施形態１、２におけるフォーカスレンズ１０３の移動範囲のユーザ設
定例を示す。なお、実施形態１、２に示した構成と同一内容については、同一符号を付し
、その説明を省略する。
【０１５６】
　図２１は、フォーカスレンズ１０３の移動範囲のユーザ設定例を示す説明図である。図
２１において、背面モニタ３３１の表示画面４００には、光学機器１００を構成するレン
ズ鏡筒１０１の断面に対応する画像（以下、単に、レンズ鏡筒２００１と称す。）および
撮像装置１０２に対応する画像（以下、単に、撮像装置２１０２と称す。）と、確定ボタ
ン２１０４と、が表示されている。レンズ鏡筒２１０１内には、光軸Ｏ方向に移動可能な
フォーカスレンズ１０３の画像オブジェクト（以下、フォーカスレンズ２１０３ａ、２１
０３ｂと称す。）が表示されている。
【０１５７】
　図２１の（Ａ）は、フォーカスレンズ１０３の移動範囲の設定変更前の表示画面４００
を示す。図２１の（Ａ）では、フォーカスレンズ２１０３ａは、フォーカスレンズ１０３
の移動範囲の無限遠端の位置Ｅ１に位置する。フォーカスレンズ２１０３ｂは、フォーカ
スレンズ１０３の移動範囲の至近端の位置Ｅ２に位置する。フォーカスレンズ２１０３ａ
、２１０３ｂは、ユーザの指４１０による操作で光軸Ｏ方向に移動可能である。位置Ｅ１
、Ｅ２間の距離をｄとする。
【０１５８】
　図２１の（Ｂ）は、ユーザの指４１０による操作で図２１の（Ａ）の状態から、フォー
カスレンズ２１０３ａを、撮像装置２１０２に接近する光軸Ｏ方向（太矢印方向）に移動
させた状態を示す。フォーカスレンズ２１０３ａの移動後の位置をＭ１とし、移動距離を
ｄａとする。
【０１５９】
　そして、確定ボタン２１０４が指４１０で押下されると、移動後の無限遠端の位置がＥ
１からＭ１に変更されたため、光学機器１００は、レンズ側メモリ３０２に格納されてい
るＲｌｉｍｉｔ無限遠側の値を、移動距離ｄａ分短くした値に変更する。これにより、区
間［Ｍ１，Ｅ２］がフォーカスレンズ１０３の移動範囲として確定する。
【０１６０】
　図２１の（Ｃ）は、ユーザの指４１０による操作で図２１の（Ａ）の状態から、フォー
カスレンズ２１０３ｂを、撮像装置２１０２から離間する光軸Ｏ方向（太矢印方向）に移
動させた状態を示す。フォーカスレンズ２１０３ｂの移動後の位置をＭ２とし、移動距離
をｄｂとする。
【０１６１】
　そして、確定ボタン２１０４が指４１０で押下されると、移動後の至近端の位置がＥ２
からＭ２に変更されたため、光学機器１００は、レンズ側メモリ３０２に格納されている
Ｒｌｉｍｉｔ至近側の値を、移動距離ｄｂ分長くした値に変更する。これにより、区間［
Ｅ１，Ｍ２］がフォーカスレンズ１０３の移動範囲として確定する。
【０１６２】
　図２１の（Ｄ）は、ユーザの指４１０による操作で図２１の（Ａ）の状態から、図２１
の（Ｂ）および（Ｃ）に示した操作でフォーカスレンズ２１０３ａ，２１０３ｂをそれぞ
れ、光軸Ｏ方向（太矢印方向）に移動させた状態を示す。確定ボタン２１０４が指４１０
で押下されると、移動後の無限遠端の位置がＥ１からＭ１に変更され、かつ、移動後の至
近端の位置がＥ２からＭ２に変更されたため、光学機器１００は、レンズ側メモリ３０２
に格納されているＲｌｉｍｉｔ無限遠側の値を、移動距離ｄａ分短くした値に変更し、か
つ、レンズ側メモリ３０２に格納されているＲｌｉｍｉｔ至近側の値を、移動距離ｄｂ分
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長くした値に変更する。これにより、区間［Ｍ１，Ｍ２］がフォーカスレンズ１０３の移
動範囲として確定する。
【０１６３】
　このように、フォーカスレンズ１０３の移動範囲である区間［Ｅ１，Ｅ２］を所望の範
囲に変更することができ、合焦操作の自由度の向上を図ることができる。
【０１６４】
　なお、前述した説明では、背面モニタ３３１のタッチパネルを用いて、フォーカスレン
ズ１０３の移動範囲である区間［Ｅ１，Ｅ２］を所望の範囲に変更する例につい説明した
が、フォーカスリング１０４や第１タッチセンサ３１０を用いて、フォーカスレンズ１０
３の移動範囲である区間［Ｅ１，Ｅ２］を所望の範囲に変更してもよい。
【０１６５】
　＜変形例１＞
　回転ストロークΔθｓｅｔの設定は、レンズ鏡筒１０１に設けられたフォーカスリング
１０４を実際にユーザが回転させて設定してもよい。回転ストロークを設定するモードに
おいて、ユーザがフォーカスリング１０４を回転させた量を回転ストロークとして設定す
る。
【０１６６】
　具体的には、鏡筒に設けられたレンズ側操作デバイス３１１のボタンを押下した状態で
フォーカスリング１０４を回転した量を、回転ストロークΔθｓｅｔとして設定する。実
際にフォーカスリングを回転させた量を回転ストロークΔθｓｅｔとして設定できること
で、ユーザがフォーカスリング１０４を持ち変えることなく操作できる量を設定すること
ができる。
【０１６７】
　＜変形例２＞
　上記実施形態では、フォーカスリング１０４の操作がされてから操作敏感度を演算した
が、ユーザが回転ストローク及び撮影範囲を設定すると予め操作敏感度を算出し、フォー
カスリング１０４の操作がされてからは算出した操作敏感度を呼び出して使用してもよい
。また、光学系がズームレンズ１４０１を有する場合は、ズームレンズ１４０１の位置ご
とに操作敏感度を算出しておき、ズームレンズ１４０１の位置に応じた操作敏感度を呼び
出して使用してもよい。
【０１６８】
　＜変形例３＞
　実施形態２では、ズームレンズ１４０１の位置ごとにレンズ鏡筒１０１の撮影可能距離
が変化する場合には、光学機器１００はズームレンズ１４０１の位置ごとにフォーカスリ
ング１０４の操作敏感度を変更した。しかし、ユーザが回転ストロークの設定を行った時
の撮影可能距離範囲の情報から算出したフォーカスリング１０４の操作敏感度の値を、全
てのズームレンズの位置で共通の値として使用してもよい。
【０１６９】
　なお、本発明は上記の内容に限定されるものではなく、これらを任意に組み合わせたも
のであってもよい。また、本発明の技術的思想の範囲で考えられるその他の態様も本発明
の範囲に含まれる。
【符号の説明】
【０１７０】
１００　光学機器、１０１　レンズ鏡筒、１０２　撮像装置、１０３　フォーカスレンズ
、１０４　フォーカスリング、３００　レンズ側制御部、３０１　レンズ側プロセッサ、
３０２　レンズ側メモリ、３０４　レンズ位置センサ、３０５　フォーカスレンズ保持部
、３０６　第１モータ、３０７　第２モータ、３０８　モータ駆動部、３０９　回転角セ
ンサ、３１０　第１タッチセンサ、３１１　レンズ側操作デバイス、３２０　撮像素子、
３２１　撮像チップ、３２２　信号処理部、３２３　ボディ側制御部、３２４　ボディ側
プロセッサ、３２５　ボディ側メモリ、３２７　ボディ側操作デバイス、３２９　接眼セ
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ンサ、３３０　眼球認証用撮像素子、３３１　背面モニタ、３３３　メモリカード、３３
５　バス、３４０　通信装置、４００　表示画面、４０２　確定ボタン、５００　第１変
換テーブル、５０１　フォーカスレンズ位置、５０２　撮影距離、１４０１　ズームレン
ズ、１４０２　ズームレンズ保持部、１４０３　カム筒、１４０４　レンズ位置センサ、
１４０５　ズームリング、１４０６　第２タッチセンサ、１５００　第２変換テーブル

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１１】 【図１２】

【図１３】 【図１４】
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【図１５】 【図１６】

【図１７】 【図１８】
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【図１９】 【図２０】

【図２１】
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