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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７部門第４区分
【発行日】平成28年11月24日(2016.11.24)

【公開番号】特開2015-80287(P2015-80287A)
【公開日】平成27年4月23日(2015.4.23)
【年通号数】公開・登録公報2015-027
【出願番号】特願2013-214726(P2013-214726)
【国際特許分類】
   Ｈ０２Ｎ   2/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｈ０２Ｎ    2/00     　　　Ｃ

【手続補正書】
【提出日】平成28年10月4日(2016.10.4)
【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】
　少なくともフォーカスレンズを保持し、印加される電圧に応じて駆動するアクチュエー
タにより駆動される可動体のフォーカス位置と、位置センサに基づいて取得された前記可
動体の実位置とを比較して、前記フォーカス位置と前記実位置とが一致したか否かを判定
する判定部と、
　前記アクチュエータによる前記可動体の駆動中に前記フォーカス位置と前記実位置とが
一致したとき、前記アクチュエータへの通電をオフにする駆動制御部と、
を備える、駆動制御装置。
【請求項２】
　前記判定部は、前記フォーカス位置と前記実位置との差分を繰り返し算出し、前記差分
の符号が反転したとき、前記フォーカス位置と前記実位置とが一致したと判定する、請求
項１に記載の駆動制御装置。
【請求項３】
　前記フォーカス位置は、サーボ制御による前記可動体の目標制御位置である駆動指示値
とは別に設定される、前記可動体を実際に停止させる位置である、請求項１または２に記
載の駆動制御装置。
【請求項４】
　前記駆動制御部は、前記フォーカス位置と前記実位置とが一致したとき、一致した時点
から前記アクチュエータに周期的に印加される駆動電圧の波形の値がゼロとなった時点で
前記アクチュエータへの通電をオフにする、請求項１～３のいずれか１項に記載の駆動制
御装置。
【請求項５】
　前記判定部は、前記実位置を検出する前記位置センサの遅れ要素に応じて、前記フォー
カス位置を補正する、請求項１～４のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項６】
　前記フォーカス位置の補正量は、前記可動体の移動速度に基づいて算出される、請求項
５に記載の駆動制御装置。
【請求項７】
　前記位置センサの検出結果に基づくフィードバック制御により、前記可動体がフォーカ
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ス位置に停止するように前記アクチュエータを制御する第２の駆動制御部を備え、
　前記アクチュエータは、前記可動体が設けられている機器の機能状態に基づいて、前記
駆動制御部または前記第２の駆動制御部のいずれか一方により制御される、請求項１～６
のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項８】
　前記可動体は、少なくとも前記フォーカスレンズを含む複数のレンズからなるレンズ部
を保持している、請求項１～７のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項９】
　前記アクチュエータは、前記可動体を、前記フォーカスレンズの光軸に対して平行な方
向に移動させる、請求項１～８のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項１０】
　前記フォーカス位置は、所定のオートフォーカス方式に基づいて演算される、請求項１
～９のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項１１】
　前記アクチュエータは、印加させる電圧に応じて伸縮する圧電素子によって駆動する圧
電アクチュエータである、請求項１～１０のいずれか１項に記載の駆動制御装置。
【請求項１２】
　撮像ユニットと、
　撮像ユニットに入射する光を通過させる１または複数のレンズからなり、少なくともフ
ォーカスレンズを含むレンズ部と、
　前記撮像ユニットおよび前記レンズ部をそれぞれ保持して可動する可動体を、それぞれ
を所定の方向に移動させる複数の駆動部と、
　前記各駆動部をそれぞれ制御する複数の駆動制御部と、
を備え、
　少なくとも前記レンズ部を保持する前記可動体を駆動する前記駆動部は、印加される電
圧に応じて当該可動体を駆動するアクチュエータであり、
　前記アクチュエータの前記駆動制御部は、
　前記可動体のフォーカス位置と、位置センサに基づいて取得された前記可動体の実位置
とを比較して、前記フォーカス位置と前記実位置とが一致したか否かを判定する判定部と
、
　前記アクチュエータによる前記可動体の駆動中に前記フォーカス位置と前記実位置とが
一致したとき、前記アクチュエータへの通電をオフにする駆動制御部と、
を有する、撮像装置。
【請求項１３】
　前記アクチュエータは、印加させる電圧に応じて伸縮する圧電素子および前記圧電素子
によって駆動する駆動軸とからなり、
　前記駆動軸を前記可動体に対して一定の付勢力で付勢する付勢部材を備える、請求項１
２に記載の撮像装置。
【請求項１４】
　少なくともフォーカスレンズを保持し、印加される電圧に応じて駆動するアクチュエー
タにより駆動される可動体のフォーカス位置と、位置センサに基づいて取得された前記可
動体の実位置とを比較して、前記フォーカス位置と前記実位置とが一致したか否かを判定
すること、
　前記アクチュエータによる前記可動体の駆動中に前記フォーカス位置と前記実位置とが
一致したとき、前記アクチュエータへの通電をオフにすること、
を含む、駆動制御方法。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２０
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２０】
　本体部１１０は、撮像装置全体を制御する制御部や、撮像素子、当該撮像素子によって
取得された画像データに対応する電気信号である画像信号を処理する信号処理部等を備え
る。撮像素子としては、例えばＣＣＤ（Ｃｈａｒｇｅ
Ｃｏｕｐｌｅｄ Ｄｅｖｉｃｅ）型イメージセンサ、ＣＭＯＳ（Ｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａ
ｒｙ Ｍｅｔａｌ Ｏｘｉｄｅ Ｓｅｍｉｃｏｎｄｕｃｔｏｒ）型イメージセンサなどの撮
像素子を用いることができる。撮像素子としてＣＭＯＳ型イメージセンサを用いた場合、
撮像素子は、撮像面上に形成された光学像を電気信号に変換する。
 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２５】
　フォーカスレンズ１２１を駆動する駆動部は、図２に示すように、デジタルスチルカメ
ラ１００に対して固定される固定部材２００と、フォーカスレンズ１２１を支持し、固定
部材２００に光軸方向に移動可能に設けられたレンズ枠３００とからなる。なお、フォー
カスレンズ１２１およびレンズ枠３００を、可動体ともいう。
 
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５５】
　本実施形態に係るフォーカスレンズ１２１の駆動停止制御は、図９に示すように、まず
、ユーザによるデジタルスチルカメラ１００の操作入力部４１０から、例えばフォーカス
レンズ１２１の位置調整が必要となる操作入力を受けることで開始する（Ｓ１００）。操
作入力部４１０は、入力された操作入力情報をカメラ制御部４２０へ出力する。
 
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５６】
　操作入力情報を受けたカメラ制御部４２０は、コントラストＡＦや位相差ＡＦの演算処
理を行い、フォーカスレンズ１２１を実際に停止させたい合焦位置を目標停止位置として
演算する（Ｓ１０２）。カメラ制御部４２０は、演算した目標停止位置を駆動制御装置４
３０の目標停止位置取得部４３２へ出力する。目標停止位置取得部４３２は、カメラ制御
部４２０からフォーカスレンズ１２１の目標停止位置を取得すると、目標停止位置を判定
部４３６および駆動制御部４３８へ出力する。
 
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５８
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００５８】
　そして、駆動制御装置４３０は、判定部４３６により、ステップＳ１０２にて取得され
たフォーカスレンズ１２１の目標停止位置と、ステップＳ１０４にて取得されたフォーカ
スレンズ１２１の実位置とを比較する（Ｓ１０６）。そして、判定部４３６は、フォーカ
スレンズ１２１の目標停止位置と実位置とが一致したか否かを判定する。判定部４３６は
、例えば、単純に取得されたフォーカスレンズ１２１の目標停止位置と実位置とを比較し
て、これらの値が一致したか否かを判定してもよい。
 
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５９】
　あるいは、判定部４３６は、フォーカスレンズ１２１の目標停止位置と実位置との差分
を取り、その差分値の符号が反転したか否かに基づいて、目標停止位置と実位置とが一致
したか否かによって判定してもよい。磁気センサ２２４の検出タイミングや磁気センサ２
２４の信号ノイズの影響等により、目標停止位置と実位置とが完全に一致することなくフ
ォーカスレンズ１２１が合焦位置を通り過ぎてしまうこともあり得る。そこで、フォーカ
スレンズ１２１の駆動中に目標停止位置と実位置との差分をリアルタイムに演算し、差分
値の符号が反転した瞬間を目標停止位置と実位置とが一致したときと判定することで、確
実にフォーカスレンズ１２１を合焦位置に停止させることができる。
 
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６０】
　例えば図７に示す例において、判定部４３６は、フォーカスレンズ１２１の目標停止位
置から実位置を減算して差分値を演算している。したがって、フォーカスレンズ１２１の
実位置が目標停止位置となるまでは正の値をとる。そして、フォーカスレンズ１２１の実
位置が目標停止位置を超えると、この差分値が負の値となる。判定部４３６は、フォーカ
スレンズ１２１の目標停止位置と実位置との差分値の符号が正から負に反転したタイミン
グで、目標停止位置と実位置とが一致したと判定する。
 
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６１】
　なお、図７の例の場合、フォーカス位置が小さい値から大きい値となるように（すなわ
ち、下から上に向かって）移動する場合を示しているため、判定部４３６は、差分値の符
号が正から負に反転したタイミングを判定している。例えば、フォーカス位置が大きい値
から小さい値となるように（すなわち、上から下に向かって）移動する場合には、フォー
カスレンズ１２１の実位置が目標停止位置となるまでは、目標停止位置から実位置を減算
した差分値は負の値となる。そして、フォーカスレンズ１２１の実位置が目標停止位置を
超えると、この差分値が正の値となる。この場合、判定部４３６は、差分値の符号が負か
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ら正に反転したタイミングを判定する。
 
【手続補正１０】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６２】
　また、他の判定方法として、フォーカスレンズ１２１の目標停止位置と実位置との差分
値が所定の閾値値（コアリング）以下となった場合を目標停止位置と実位置とが一致した
ときと判定してもよい。この場合、フォーカスレンズ１２１の閾値（コアリング）を超え
る停止精度は実現できないため、高い精度が要求される場合には上述の符号反転方式によ
る判定方法を用いるのがよい。ステップＳ１０６における判定結果は、駆動制御部４３８
へ出力される。
 
【手続補正１１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６４】
　一方、ステップＳ１０６にてフォーカスレンズ１２１の目標停止位置と実位置とが一致
したと判定されたとき、駆動制御部４３８は、圧電アクチュエータ２１０への通電をオフ
にする（Ｓ１１０）。これにより、圧電アクチュエータ２１０の駆動は停止する。このと
き、圧電アクチュエータ２１０の駆動軸２１２は付勢部材２３０によってレンズ枠３００
の摺接面３０２に付勢されているため、レンズ枠３００は圧電アクチュエータ２１０への
通電がオフとなったときの位置を保持することができる。
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