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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセンサと、
　前記イメージセンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差画素
を用いて位相差方式でフォーカスを検出する位相差フォーカス検出部と、
　前記フォーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合
の光学的ぶれ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ
補正量の最大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ
補正制御部と
　を備える処理装置。
【請求項２】
　前記フォーカスエリアを設定し、前記フォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差
方式によるフォーカス制御を行うフォーカス制御部をさらに備える
　請求項１に記載の処理装置。
【請求項３】
　前記フォーカス制御部は、ユーザの操作に従って、前記フォーカスエリアを設定する
　請求項２に記載の処理装置。
【請求項４】
　前記ぶれ補正制御部は、前記イメージセンサ、又は、被写体からの光を前記イメージセ
ンサ上に結像させるための光学系を、前記光学系の光軸と垂直方向に移動させるぶれ補正
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の制御を行う
　請求項１に記載の処理装置。
【請求項５】
　前記イメージセンサを備えるディジタルカメラである
　請求項１に記載の処理装置。
【請求項６】
　一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセンサと、
　前記イメージセンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差画素
を用いて位相差方式でフォーカス制御を行うフォーカス制御部と、
　前記フォーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合
の光学的ぶれ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ
補正量の最大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ
補正制御部と
　を備える処理装置。
【請求項７】
　一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセンサの少なくとも一部のエリアで
あるフォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差方式でフォーカスを検出し、
　前記フォーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合
の光学的ぶれ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ
補正量の最大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限する
　ステップを含む処理方法。
【請求項８】
　一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセンサの少なくとも一部のエリアで
あるフォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差方式でフォーカスを検出する位相差
フォーカス検出部と、
　前記フォーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合
の光学的ぶれ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ
補正量の最大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ
補正制御部と
　として、コンピュータを機能させるためのプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本技術は、処理装置、処理方法、及び、プログラムに関し、特に、例えば、手ぶれ補正
を、できるだけ機能させつつ、高速かつ高精度のオートフォーカスを実現することができ
るようにする処理装置、処理方法、及び、プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　例えば、コンパクトカメラや、ミラーレスカメラ、一眼レフカメラ等のディジタル（ス
チル）カメラにおいて、フォーカスの状態を、自動的に合焦状態にするオートフォーカス
（以下、AF(Auto Focus)ともいう）の方式としては、例えば、コントラスト方式と位相差
方式とがある。
【０００３】
　コントラスト方式では、ディジタルカメラで撮影された画像のコントラストを最大にす
るように、フォーカスレンズを駆動するフォーカス制御が行われる。
【０００４】
　かかるコントラスト方式では、ディジタルカメラで撮影された画像から、フォーカス制
御に用いる画像のコントラストを得ることができるため、特別な機構が不要である。
【０００５】
　但し、コントラスト方式では、フォーカスレンズを移動しながら、画像を撮影して、そ
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の画像のコントラストを検出する必要があり、フォーカスの状態が合焦状態になるのに、
比較的、時間を要する。
【０００６】
　位相差方式では、ディジタルカメラの光学系の射出瞳の、例えば、第１の端部を通過し
た被写体からの光（被写体光）が結像することにより形成される第１の像と、例えば、光
学系の光軸を挟んで第１の端部と対向する第２の端部を通過した被写体光が結像すること
により形成される第２の像との位相差（位置の間隔）を表す位相差情報に基づき、像の位
相差（第１の像と第２の像との位相差）が、合焦状態時の位相差になるように、フォーカ
スレンズを駆動するフォーカス制御が行われる。
【０００７】
　かかる位相差方式では、像の位相差（第１の像と第２の像との位相差）から、フォーカ
スレンズを駆動する方向と大きさ（量）を認識することができるため、フォーカスの状態
を、高速に合焦状態にすることができる。
【０００８】
　但し、位相差方式では、特別な機構、すなわち、射出瞳の第１及び第２の端部それぞれ
を通過した被写体光を受光する、画像を撮影するためのイメージセンサとは別の専用のセ
ンサと、射出瞳の第１及び第２の端部それぞれを通過した被写体光を、専用のセンサに分
岐させる仕組みとが必要となる。
【０００９】
　以上のように、コントラスト方式は、特別な機構が不要であるため、小型化の要請が強
いコンパクトカメラやミラーレスカメラで、広く採用されている。
【００１０】
　一方、位相差方式は、フォーカスの状態を、高速に、合焦状態にすることができるが、
特別な機構が必要であり、小型化が困難であるため、一眼レフカメラでの採用が多い。
【００１１】
　ところで、位相差方式は、上述のように、高速のAF（フォーカスの状態を、高速に合焦
状態にすること）が可能であることから、コンパクトカメラやミラーレスカメラで採用す
ることの要請が高い。
【００１２】
　そこで、例えば、特許文献１では、像の位相差を検出するための画素である位相差画素
を一部の画素として有するイメージセンサを採用し、そのイメージセンサが有する位相差
画素の画素値から、像の位相差を表す位相差情報を検出する位相差方式が提案されている
。
【００１３】
　特許文献１に記載の位相差方式では、射出瞳の第１の端部を通過した被写体光を受光す
る位相差画素と、第２の端部を通過した被写体光を受光する位相差画素とのセットが、所
定の複数セットだけ、イメージセンサに含められており、そのイメージセンサに含まれる
位相差画素の画素値から、位相差情報が検出される。
【００１４】
　以上のように、位相差画素を一部の画素として有するイメージセンサを用いた位相差方
式では、専用のセンサ等の特別な機構が不要であるため、ディジタルカメラを小型に構成
することができる。
【００１５】
　ところで、ディジタルカメラには、一般に、イメージセンサと光学系との、光軸と垂直
方向の相対的な位置関係を変化させることにより手ぶれ補正を行う手ぶれ補正の機能が実
装されている。
【００１６】
　手ぶれ補正がオンしている（機能している）場合、イメージセンサと光学系との、光軸
と垂直方向の相対的な位置関係が変化することにより、位相差画素で受光される被写体光
の光量（位相差画素の輝度）の分布が変動し、位相差画素の画素値から検出される位相差
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情報、すなわち、合焦状態でない程度を表すデフォーカス量に、誤差が生じる。
【００１７】
　そして、位相差情報（デフォーカス量）に誤差が生じる場合には、その位相差情報に基
づいてフォーカス制御が行われる位相差方式のAFの精度が低下する。
【００１８】
　そこで、特許文献２では、撮影レンズの光学情報に基づき、手ぶれ補正によって、位相
差画素にケラレ（口径蝕）が生じるかどうかを判定し、位相差画素にケラレが生じる場合
には、手ぶれ補正をオフにして（停止させて）、位相差方式によるAFを行う技術が提案さ
れている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１９】
【特許文献１】特許第3592147号明細書
【特許文献２】特開2011-081201号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００２０】
　手ぶれ補正をオフにする場合、特に、例えば、シャッタスピードが遅い（露光時間が長
い）、低照度の環境での撮影や、手ぶれの影響を受けやすい望遠での撮影等において、ぶ
れた画像が撮影される可能性が高くなる。
【００２１】
　したがって、手ぶれ補正を、できるだけ機能させつつ、高速かつ高精度のAFを実現する
ことが要請されている。
【００２２】
　本技術は、このような状況に鑑みてなされたものであり、手ぶれ補正を、できるだけ機
能させつつ、高速かつ高精度のAFを実現することができるようにするものである。
【課題を解決するための手段】
【００２３】
　本技術の一側面の処理装置は、一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセン
サと、前記イメージセンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差
画素を用いて位相差方式でフォーカスを検出する位相差フォーカス検出部と、前記フォー
カスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合の光学的ぶれ
補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ補正量の最大
値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ補正制御部と
を備える処理装置である。
　また、本技術の他の側面の処理装置は、一部の画素として複数の位相差画素を含むイメ
ージセンサと、前記イメージセンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内
の位相差画素を用いて位相差方式でフォーカス制御を行うフォーカス制御部と、前記フォ
ーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合の光学的ぶ
れ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ補正量の最
大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ補正制御部
とを備える処理装置である。
【００２４】
　本技術の一側面の処理方法は、一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセン
サの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差方式
でフォーカスを検出し、前記フォーカスエリアが、前記イメージセンサの周辺のエリアを
含む程度が大きい場合の光学的ぶれ補正量の最大値が、前記周辺のエリアを含む程度が小
さい場合の光学的ぶれ補正量の最大値よりも小さくなるように、前記光学的ぶれ補正量の
最大値を制限するステップを含む処理方法である。
　本技術の一側面のプログラムは、一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセ
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ンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差方
式でフォーカスを検出する位相差フォーカス検出部と、前記フォーカスエリアが、前記イ
メージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合の光学的ぶれ補正量の最大値が、前
記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ補正量の最大値よりも小さくなるよ
うに、前記光学的ぶれ補正量の最大値を制限するぶれ補正制御部ととして、コンピュータ
を機能させるためのプログラムである。
【００２５】
　以上のような一側面においては、一部の画素として複数の位相差画素を含むイメージセ
ンサの少なくとも一部のエリアであるフォーカスエリア内の位相差画素を用いて位相差方
式でフォーカスが検出（または、フォーカス制御）され、前記フォーカスエリアが、前記
イメージセンサの周辺のエリアを含む程度が大きい場合の光学的ぶれ補正量の最大値が、
前記周辺のエリアを含む程度が小さい場合の光学的ぶれ補正量の最大値よりも小さくなる
ように、前記光学的ぶれ補正量の最大値が制限される。
【００２６】
　なお、処理装置は、独立した装置であっても良いし、１つの装置を構成している内部ブ
ロックであっても良い。
【００２７】
　また、プログラムは、伝送媒体を介して伝送することにより、又は、記録媒体に記録し
て、提供することができる。
【発明の効果】
【００２８】
　本技術の一側面によれば、手ぶれ補正を、できるだけ機能させつつ、高速かつ高精度の
AFを実現することが可能となる。
【図面の簡単な説明】
【００２９】
【図１】本技術の処理装置を適用したディジタルカメラの一実施の形態の構成例を示すブ
ロック図である。
【図２】撮影部１１の構成例を示すブロック図である。
【図３】ディジタルカメラのAF機能、及び、手ぶれ補正機能を実現するための制御部１８
の機能的な構成例を示すブロック図である。
【図４】イメージセンサ５４の構成例の概要を示す平面図である。
【図５】イメージセンサ５４の位相差画素の画素値から得られる位相差情報の誤差と、手
ぶれ補正による手ぶれ補正量との関係を示す図である。
【図６】位相差情報の信頼性を判定するAF信頼性判定を説明する図である。
【図７】AF信頼性判定に用いられる手ぶれ補正量を説明する図である。
【図８】手ぶれ補正優先モードにおいて、手ぶれ補正量に基づき、信頼性があるフォーカ
スエリアを判定するAF信頼性判定を説明する図である。
【図９】x方向及びy方向のそれぞれごとに、信頼性があるフォーカスエリアを判定するAF
信頼性判定を説明する図である。
【図１０】手ぶれ補正優先モードのAFの処理を説明するフローチャートである。
【図１１】AF優先モードにおいて、フォーカスエリアに基づいて制限される手ぶれ補正量
を説明する図である。
【図１２】x方向及びy方向のそれぞれごとに、フォーカスエリアに基づいて制限される手
ぶれ補正量を説明する図である。
【図１３】AF優先モードのAFの処理を説明するフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００３０】
　［本技術を適用したディジタルカメラの一実施の形態］
【００３１】
　図１は、本技術の処理装置を適用したディジタルカメラの一実施の形態の構成例を示す
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ブロック図である。
【００３２】
　図１において、ディジタルカメラは、撮影部１１、信号処理部１２、記録部１３、入出
力パネル１４、操作部１７、並びに、制御部１８を有し、画像（静止画や、音声を含む動
画）を撮影する。
【００３３】
　撮影部１１は、制御部１８からの制御に従って、そこに入射する光に対応する画像を撮
影し、その結果得られる画像（信号）を、信号処理部１２に供給する。
【００３４】
　信号処理部１２は、制御部１８からの制御に従って、撮影部１１からの画像に信号処理
を施し、必要に応じて、記録部１３や入出力パネル１４に供給する。
【００３５】
　記録部１３は、例えば、メモリカードや光ディスク、磁気ディスク等のリムーバブルな
記録媒体（図示せず）の着脱が可能になっており、信号処理部１２から供給される画像を
、記録媒体に記録する。
【００３６】
　また、記録部１３は、記録媒体に記録された画像を再生し、信号処理部１２を介して、
入出力パネル１４に供給して表示させる。
【００３７】
　入出力パネル１４は、検出部１５と表示部１６とを有する。
【００３８】
　検出部１５は、外部からの入力を検知（検出）する機能を有するデバイス、すなわち、
例えば、静電式等のタッチパネルや、光を照射する光源と、その光の、物体からの反射光
を受光するセンサとのセット等で構成される。
【００３９】
　検出部１５は、外部からの物体、すなわち、例えば、ユーザの指や、ユーザが扱うタッ
チペン等が近接し、又は、タッチされると、その近接、又は、タッチの位置を検出し、そ
の位置を表す検出信号を、制御部１８に供給する。
【００４０】
　表示部１６は、画像を表示するデバイス、すなわち、例えば、液晶パネル等で構成され
、信号処理部１２から供給される画像を表示する。
【００４１】
　入出力パネル１４は、以上のような検出部１５と表示部１６とが一体的になっており、
表示部１６において画像を表示し、検出部１５において、表示部１６に表示された画像に
対する外部からの操作入力（タッチや近接）を検出することができる。
【００４２】
　操作部１７は、ユーザによって操作される、例えば、レリーズボタン（シャッタボタン
）等の物理的なボタン等であり、ユーザの操作に対応する操作信号を、制御部１８に供給
する。
【００４３】
　制御部１８は、CPU(Central Processing Unit)１９、不揮発性メモリ２０、及び、RAM(
Random Access Memory)２１を有し、入出力パネル１４（の検出部１５）からの検出信号
や、操作部１７からの操作信号等に応じて、撮影部１１、及び、信号処理部１２を制御す
る。
【００４４】
　CPU１９は、不揮発性メモリ２０に記憶されたプログラムを実行することにより、ディ
ジタルカメラを構成する各ブロックを制御する。
【００４５】
　不揮発性メモリ２０は、CPU１９が実行するプログラムや、CPU１９の動作上記憶してお
くことが必要なデータ、ユーザが操作部１７等を操作することにより設定した撮影パラメ
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ータ等の、ディジタルカメラの電源がオフされたときにも保持する必要があるデータ（プ
ログラムを含む）を記憶する。
【００４６】
　RAM２１は、CPU１９の動作上必要なデータ等を一時記憶する。
【００４７】
　以上のように構成されるディジタルカメラでは、制御部１８において、CPU１９が、不
揮発性メモリ２０等に記録されているプログラムを実行することにより、ディジタルカメ
ラの各部を制御する。
【００４８】
　撮影部１１は、制御部１８からの制御に従って、そこに入射する光に対応する画像を撮
影し、その結果得られる画像信号を、信号処理部１２、及び、制御部１８に供給する。
【００４９】
　信号処理部１２では、撮影部１１からの画像信号に、（ディジタル）信号処理が施され
、入出力パネル１４（の表示部１６）に供給される。入出力パネル１４では、信号処理部
１２からの画像信号に対応する画像、すなわち、いわゆるスルー画が表示される。
【００５０】
　また、制御部１８は、入出力パネル１４（の検出部１５）や操作部１７からの信号に従
い、所定の処理を実行する。
【００５１】
　すなわち、入出力パネル１４や操作部１７が、例えば、撮影を行うように操作されると
、制御部１８は、信号処理部１２を制御することにより、撮影部１１からの画像信号を圧
縮符号化させ、記録部１３に装着された記録媒体に記録させる。
【００５２】
　その他、制御部１８は、信号処理部１２を制御することにより、入出力パネル１４（の
表示部１６）に、UI(User Interface)としてのアイコン等を表示させる。
【００５３】
　また、制御部１８は、信号処理部１２を制御することにより、記録部１３に、記録媒体
から画像を再生させ、入出力パネル１４に表示させる。
【００５４】
　なお、ディジタルカメラは、例えば、AF(Auto focus)機能、AE(Auto Exposure)機能、A
WB(Auto White Balance)機能、手ぶれ補正機能等を有しており、これらの機能は、例えば
、制御部１８において、CPU１９がプログラムを実行することにより実現される。
【００５５】
　CPU１９に実行させるプログラムは、あらかじめ、ディジタルカメラにインストールし
ておく他、例えば、リムーバブルな記録媒体からディジタルカメラにインストールするこ
とや、ネットワークを介してダウンロードし、ディジタルカメラにインストールすること
ができる。
【００５６】
　［撮影部１１の構成例］
【００５７】
　図２は、図１の撮影部１１の構成例を示すブロック図である。
【００５８】
　撮影部１１は、撮像系４１、画像処理部４２、及び、駆動部４３を有し、画像を撮影し
て出力する。
【００５９】
　撮像系４１は、光学系５１、及び、撮像素子としてのイメージセンサ５４を有する。
【００６０】
　光学系５１は、レンズ群５２、及び、絞り５３を有し、そこに入射する光を調整して、
イメージセンサ５４に入射させる。
【００６１】
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　すなわち、レンズ群５２は、光軸方向に移動してフォーカスを調整するフォーカスレン
ズや、ズームを調整するズームレンズ等からなり、被写体光を、絞り５３を介して、イメ
ージセンサ５４上に結像させる。
【００６２】
　なお、レンズ群５２には、その他、例えば、光学系５１の光軸と垂直方向（垂直な方向
）に移動して、手ぶれを補正する防振レンズを含めることができる。この場合、ディジタ
ルカメラでは、防振レンズが、光軸と垂直方向に移動することにより、手ぶれ補正が行わ
れる。
【００６３】
　絞り５３は、開口のサイズを調整することにより、レンズ群５２からイメージセンサ５
４に入射する光の光量を調整する。
【００６４】
　イメージセンサ５４は、例えば、CMOS(Complementary Metal Oxide Semiconductor)セ
ンサ等から構成され、被写体を撮影し、その結果得られる画像信号を出力する。
【００６５】
　すなわち、イメージセンサ５４は、光学系５１から入射する光を受光し、その光を、受
光量に応じた電気信号としての画像信号に光電変換して出力する。イメージセンサ５４が
出力する画像信号は、画像処理部４２に供給される。
【００６６】
　また、イメージセンサ５４は、位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情
報を得るための位相差画素を一部の画素として有する。したがって、ディジタルカメラで
は、位相差方式によるフォーカス制御を行うことができる。
【００６７】
　画像処理部４２は、イメージセンサ５４からの画像信号のゲイン調整やホワイトバラン
ス調整等を行う画像処理を、必要に応じて施し、信号処理部１２（図１）に供給する。
【００６８】
　なお、画像処理部４２には、制御部１８から制御信号が供給される。画像処理部４２は
、制御部１８からの制御信号に従い、画像処理を行う。
【００６９】
　駆動部４３には、制御部１８から制御信号が供給される。
【００７０】
　駆動部４３は、制御部１８からの制御信号に従い、撮像系４１を駆動する。
【００７１】
　すなわち、駆動部４３は、制御部１８からの制御信号に従い、撮像系４１が有する光学
系５１を駆動する。
【００７２】
　具体的には、駆動部４３は、例えば、光学系５１が有するレンズ群５２のフォーカスレ
ンズやズームレンズを駆動することにより、フォーカスやズーム倍率を調整する。
【００７３】
　また、駆動部４３は、例えば、光学系５１が有する絞り５３を駆動し、絞り（絞り５３
の開口）を調整する。
【００７４】
　さらに、駆動部４３は、例えば、光学系５１が有するレンズ群５２の防振レンズを駆動
することにより、手ぶれ補正を行う。
【００７５】
　また、駆動部４３は、イメージセンサ５４のシャッタスピードを調整する。
【００７６】
　［制御部１８の機能的な構成例］
【００７７】
　図３は、図１のディジタルカメラのAF機能、及び、手ぶれ補正機能を実現するための制
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御部１８の機能的な構成例を示すブロック図である。
【００７８】
　図３の機能的な構成は、CPU１９がプログラムを実行することにより実現される。
【００７９】
　図３において、制御部１８は、フォーカス制御部６１、及び、手ぶれ補正部６２を有す
る。
【００８０】
　フォーカス制御部６１には、撮影部１１が出力する画像が供給される。
【００８１】
　フォーカス制御部６１は、撮影部１１が出力する画像のうちの、位相差画素の画素値か
ら求められる位相差情報の信頼性を判定する信頼性判定（以下、AF信頼性判定ともいう）
を行い、そのAF信頼性判定の判定結果に基づき、撮影部１１からの画像から得られる位相
差情報を用いて、位相差方式によるAFのフォーカス制御を行う。
【００８２】
　フォーカス制御部６１において、フォーカス制御は、駆動部４３（図２）に制御信号を
供給することにより行われる。
【００８３】
　手ぶれ補正制御部６２は、光学系５１とイメージセンサ５４との、光軸と垂直方向の相
対的な位置関係を変化させることにより行われる手ぶれ補正を制御する。
【００８４】
　すなわち、手ぶれ補正制御部６２は、例えば、図示せぬジャイロスコープで検出される
、ディジタルカメラの移動量である手ぶれ量に基づいて、光学系５１の防振レンズを、光
軸に垂直な方向に移動させ、光学系５１とイメージセンサ５４との（光軸と垂直方向の）
相対的な位置関係を変化させることにより、手ぶれ補正を制御する。
【００８５】
　ここで、手ぶれ補正制御部６２により制御される手ぶれ補正では、手ぶれ等によって、
ディジタルカメラが移動することにより生じる、イメージセンサ５４に形成される被写体
光の像の位置のずれ（手ぶれ量）をキャンセルするように、光学系５１とイメージセンサ
５４との相対的な位置関係が変化される。
【００８６】
　ここでは、光学系５１（の防振レンズ）を、光軸に垂直な方向に移動させることにより
、光学系５１とイメージセンサ５４との相対的な位置関係を変化させることとするが、手
ぶれ補正では、その他、例えば、イメージセンサ５４を、光軸に垂直な方向に移動させる
ことにより、光学系５１とイメージセンサ５４との相対的な位置関係を変化させることが
できる。
【００８７】
　また、手ぶれ補正制御部６２において、手ぶれ補正の制御は、駆動部４３（図２）に制
御信号を供給することにより行われる。
【００８８】
　［イメージセンサ５４の構成例］
【００８９】
　図４は、図２のイメージセンサ５４の構成例の概要を示す平面図である。
【００９０】
　イメージセンサ５４は、水平方向（x方向）と垂直方向（y方向）との２次元の方向に配
置された画素を有し、その画素のうちの一部の画素が、位相差画素になっている。位相差
画素は、数ラインごとに配置されている。
【００９１】
　なお、図４では（後述する図６でも同様）、位相差画素（としての黒丸）を、強調して
図示してある。
【００９２】
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　［位相差情報の誤差と、手ぶれ補正量との関係］
【００９３】
　図５は、イメージセンサ５４の位相差画素の画素値から得られる位相差情報（デフォー
カス量）の誤差と、手ぶれ補正による手ぶれ補正量との関係を示す図である。
【００９４】
　手ぶれ補正がオンしている（機能している）場合、光学系５１とイメージセンサ５４と
の相対的な位置関係が変化することにより、位相差画素で受光される被写体光の光量の分
布が変動し、位相差画素の画素値から検出される位相差情報、すなわち、合焦状態でない
程度を表すデフォーカス量に、誤差が生じる。
【００９５】
　手ぶれ補正量が大であるほど、位相差情報の誤差は大になり、位相差情報の信頼性は、
低くなる。そして、その結果、位相差方式によるAFの精度は低下する。
【００９６】
　そこで、フォーカス制御部６１（図３）は、手ぶれ補正量に応じて、撮影部１１からの
画像から得られる位相差情報の信頼性を判定するAF信頼性判定を行い、そのAF信頼性判定
の判定結果に基づき、位相差情報を用いて、位相差方式によるAFのフォーカス制御を行う
。
【００９７】
　［位相差情報の信頼性を判定するAF信頼性判定］
【００９８】
　図６は、位相差情報の信頼性を判定するAF信頼性判定を説明する図である。
【００９９】
　撮影部１１からの画像から得られる位相差情報、すなわち、イメージセンサ５４の位相
差画素の画素値から求められる位相差情報は、図５で説明したように、手ぶれ補正量が大
であるほど、誤差が大になり、信頼性が低下する。
【０１００】
　また、光軸から遠い位相差画素ほど、手ぶれ補正によって生じる、位相差画素で受光さ
れる被写体光の光量の変動は大になる。
【０１０１】
　したがって、0でない手ぶれ補正量の手ぶれ補正が行われている場合には、例えば、（
手ぶれ補正量が0のときの）光軸に近い位相差画素のみから得られる位相差情報と、イメ
ージセンサ５４に配置された位相差画素すべてから得られる位相差情報、すなわち、光軸
から遠い位相差画素を含む位相差画素から得られる位相差情報とでは、光軸に近い位相差
画素のみから得られる位相差情報の方が、光軸から遠い位相差画素を含む位相差画素から
得られる位相差情報よりも、信頼性が高い（光軸から遠い位相差画素を含む位相差画素か
ら得られる位相差情報の方が、光軸に近い位相差画素のみから得られる位相差情報よりも
、信頼性が低い）。
【０１０２】
　ここで、イメージセンサ５４が出力する画像のエリアのうちの、位相差画素の画素値が
フォーカス制御に用いられる、その位相差画素のエリア、すなわち、フォーカス制御に用
いられる位相差情報を求めるのに画素値が用いられる位相差画素のエリアを、フォーカス
エリアということとする。
【０１０３】
　いま、説明を簡単にするため、光軸を中心（重心）とする矩形のエリアを、フォーカス
エリアとして採用することとする。
【０１０４】
　図６では、光軸を原点とし、水平方向のx軸と、垂直方向のy軸とで規定される（イメー
ジセンサ５４の受光面と平行の）２次元座標系において、右上の点の座標が(x0,y0)のエ
リアFA#0、(x1,y1)のエリアFA#1、(x2,y2)のエリアFA#2、及び、(x3,y3)のエリアFA#3の
４つのサイズのエリアが、フォーカスエリアとなるエリア（フォーカスエリアになり得る
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エリア）として図示されている。
【０１０５】
　かかる２次元座標系において、x座標は、イメージセンサ５４上の水平(H(Horizontal))
方向の像高（H像高）に対応し、y座標は、イメージセンサ５４上の垂直(V(Vertical))方
向の像高（V像高）に対応する。
【０１０６】
　なお、図６において、0＜x0＜x1＜x2＜x3、及び、0＜y0＜y1＜y2＜y3であり、したがっ
て、エリアFA#0，FA#1，FA#2、及び、FA#3は、その順で、サイズが大きくなっている。そ
して、最もサイズの大きいエリアFA#3は、イメージセンサ５４が出力する画像とサイズが
等しい。
【０１０７】
　フォーカス制御部６１は、イメージセンサ５４に配置された位相差画素のうちの、フォ
ーカスエリア内の位相差画素のみの画素値を用いて、位相差情報を求め、その位相差情報
に基づいて、フォーカス制御としての防振レンズの移動（駆動）の制御を行う。
【０１０８】
　例えば、光軸に近い位相差画素のみを含む、サイズが最も小さいエリアFA#0が、フォー
カスエリアである場合、（手ぶれ補正が行われているときに）最も信頼性が高い位相差情
報が得られる。そして、その位相差情報に基づいて行われるフォーカス制御では、サイズ
が最も小さいエリアFA#0に映る被写体に、いわばピンポイントで、ピントが合うように、
防振レンズが移動される。
【０１０９】
　この場合、イメージセンサ５４で撮影される画像は、エリアFA#0以外に映る被写体には
、多少ピントが合っていないような画像になることがある。
【０１１０】
　一方、例えば、光軸から最も遠い位相差画素をも含む、サイズが最も大きいエリアFA#3
が、フォーカスエリアである場合、（手ぶれ補正が行われているときに）最も信頼性が低
い位相差情報が得られる。そして、その位相差情報に基づいて行われるフォーカス制御で
は、サイズが最も大きいエリアFA#3に映る被写体に、いわば平均的に、ピントが合うよう
に、防振レンズが移動される。
【０１１１】
　この場合、イメージセンサ５４で撮影される画像は、その画像の各部に映る被写体に、
ピントが合っているような画像になる。
【０１１２】
　以上のように、位相差情報の信頼性は、手ぶれ補正量の他、位相差情報が得られるフォ
ーカスエリアによっても異なる。AF信頼性判定では、位相差情報の信頼性の判定として、
信頼性がある位相差情報、つまり、あらかじめ決められた許容誤差以内の位相差情報、ひ
いては、そのような信頼性がある位相差情報が得られるフォーカスエリアの判定が行われ
る。
【０１１３】
　すなわち、AF信頼性判定では、手ぶれ補正量に基づき、その手ぶれ補正量の手ぶれ補正
が行われているときに、あらかじめ決められた許容誤差以内の位相差情報が得られる最大
のエリアが、信頼性があるフォーカスエリアとして判定される。
【０１１４】
　上述したように、手ぶれ補正量が大であるほど、位相差情報の信頼性は低下し、また、
光軸から遠い位相差画素を含む位相差画素から得られる位相差情報の方が、光軸に近い位
相差画素のみから得られる位相差情報よりも、信頼性が低い。
【０１１５】
　したがって、手ぶれ補正量が小である場合には、光軸から比較的遠い位相差画素を含む
エリアFA#2やFA#3が、信頼性があるフォーカスエリアとして判定される。
【０１１６】
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　一方、手ぶれ補正量が大である場合には、光軸から比較的近い位相差画素のみのエリア
FA#0やFA#1が、信頼性があるフォーカスエリアとして判定される。
【０１１７】
　そして、フォーカス制御部６１では、AF信頼性判定の判定結果に基づき、位相差方式に
よるAFのフォーカス制御が行われる。
【０１１８】
　すなわち、フォーカス制御部６１において、AF信頼性判定の結果得られる、信頼性があ
るフォーカスエリアの位相差画素の画素値から求められる位相差情報に基づいて、フォー
カスの状態を合焦状態にするように、防振レンズが移動される。
【０１１９】
　ここで、図１のディジタルカメラの動作モードの中には、手ぶれ補正と、位相差方式に
よるAFとのうちの、手ぶれ補正を優先させる手ぶれ補正優先モードと、位相差方式による
AFを優先させるAF優先モードとがある。手ぶれ補正優先モードとAF優先モードとは、例え
ば、ユーザの操作に応じて切り替えることができる。
【０１２０】
　上述のように、フォーカス制御部６１において、手ぶれ補正量に基づき、信頼性がある
フォーカスエリアを判定し、その信頼性があるフォーカスエリアから得られる位相差情報
に基づいて、位相差方式によるAFのフォーカス制御を行うことは、動作モードが、手ぶれ
補正を優先させる手ぶれ補正優先モードの場合に行われる。
【０１２１】
　［AF信頼性判定に用いられる手ぶれ補正量］
【０１２２】
　図７は、AF信頼性判定に用いられる手ぶれ補正量を説明する図である。
【０１２３】
　手ぶれ補正制御部６２（図３）は、手ぶれ量をキャンセルする手ぶれ補正量だけ、光学
系５１の防振レンズを、光軸に垂直な方向に移動させるように、駆動部４３（図２）を制
御する。
【０１２４】
　図７は、光軸を原点とし、水平方向のx軸と、垂直方向のy軸とで規定される２次元座標
系のx軸又はy軸の１軸方向の手ぶれ補正量の時間変化を示している。
【０１２５】
　手ぶれ補正制御部６２は、例えば、直前に行われたイメージセンサ５４での画像の撮影
の露光時間内での手ぶれ補正量の平均値を、現在の手ぶれ補正量sとみなして、フォーカ
ス制御部６１に供給する。
【０１２６】
　したがって、ディジタルカメラにおいて、例えば、写真としての静止画が１枚だけ撮影
（記録）される場合には、その直前のスルー画の撮影のための露光時間中の手ぶれ補正量
の平均値が、静止画の撮影時（現在）の手ぶれ補正量sとなる。
【０１２７】
　また、ディジタルカメラにおいて、例えば、写真としての静止画が連写によって複数枚
撮影される場合には、各静止画の直前に撮影された静止画の撮影のための露光時間中の手
ぶれ補正量の平均値が、各静止画の撮影時（現在）の手ぶれ補正量sとなる。
【０１２８】
　さらに、ディジタルカメラにおいて、例えば、動画が撮影される場合には、各フレーム
の直前のフレームの撮影のための露光時間中の手ぶれ補正量の平均値が、各フレームの撮
影時（現在）の手ぶれ補正量sとなる。
【０１２９】
　フォーカス制御部６１は、手ぶれ補正制御部６２からの現在の手ぶれ補正量sを取得し
、その手ぶれ補正量sに基づき、AF信頼性判定を行う。
【０１３０】
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　なお、手ぶれ補正量は、手ぶれ量をキャンセルする量であり、理想的には、手ぶれ補正
量を表すベクトルは、手ぶれ量を表すベクトルとは、大きさが同一で、方向が反対のベク
トルになる。したがって、AF信頼度判定は、手ぶれ補正量の他、手ぶれ量に基づいて行う
ことができ、手ぶれ量に基づいてAF信頼度判定を行うことは、手ぶれ補正量に基づいてAF
信頼度判定を行うことと等価（均等）である。
【０１３１】
　［手ぶれ補正優先モード］
【０１３２】
　図８は、手ぶれ補正優先モードにおいて、手ぶれ補正量に基づき、信頼性があるフォー
カスエリアを判定するAF信頼性判定を説明する図である。
【０１３３】
　図８Ａは、例えば、図６に示したように、４つのエリアFA#0，FA#1，FA#2、及び、FA#3
が、フォーカスエリアとなり得る場合の、手ぶれ補正量（の大きさ）sと、信頼性がある
フォーカスエリア（となるエリアFA）のサイズrとの関係を示す図である。
【０１３４】
　ここで、図８では、説明を簡単にするため、光軸を原点とし、水平方向のx軸と、垂直
方向のy軸とで規定される２次元座標系のx軸又はy軸の１軸方向にだけ注目している。
【０１３５】
　また、手ぶれ補正量sは、s3，s2，s1，s0の順に大になっており（0＜s3＜s2＜s1＜s0）
、フォーカスエリアのサイズrは、r0，r1，r2，r3の順に大になっていることとする（0＜
r0＜r1＜r2＜r3）。
【０１３６】
　図８Ａでは、手ぶれ補正量sが、0ないしs3の最小の範囲である場合、AF信頼性判定にお
いて、サイズrが最大のサイズr3のエリアFA#3が、信頼性があるフォーカスエリアに判定
される。
【０１３７】
　また、手ぶれ補正量sが、s3ないしs2の２番目に小さい範囲である場合、AF信頼性判定
において、サイズrが２番目に大きいサイズr2のエリアFA#2が、信頼性があるフォーカス
エリアに判定される。
【０１３８】
　さらに、手ぶれ補正量sが、s2ないしs1の３番目に小さい範囲である場合、AF信頼性判
定において、サイズrが３番目に大きいサイズr1のエリアFA#1が、信頼性があるフォーカ
スエリアに判定される。
【０１３９】
　また、手ぶれ補正量sが、s1ないしs0の４番目に小さい範囲である場合、AF信頼性判定
において、サイズrが最小の（４番目に大きい）サイズr0のエリアFA#0が、信頼性がある
フォーカスエリアに判定される。
【０１４０】
　そして、手ぶれ補正量sが、s0以上である（を超える）場合、AF信頼性判定では、サイ
ズrが0のエリアが信頼性があるフォーカスエリアであると判定される。すなわち、手ぶれ
補正量sが、s0以上である場合、信頼性があるフォーカスエリアがないと判定される。
【０１４１】
　エリアFA#0，FA#1，FA#2、又は、FA#3が、信頼性があるフォーカスエリアに判定された
場合、そのフォーカスエリア内の位相差画素から得られる位相差情報は、許容誤差以内の
位相差情報であり、フォーカス制御部６１では、その位相差情報に基づいて、AFのフォー
カス制御としての防振レンズの移動の制御が行われる。
【０１４２】
　また、信頼性があるフォーカスエリアがないと判定された場合、許容誤差以内の位相差
情報が得られないので、フォーカス制御部６１では、位相差方式以外の方式、すなわち、
例えば、コントラスト方式等によるAFのフォーカス制御が行われる。
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【０１４３】
　図８Ｂは、例えば、図６に示した４つのエリアFA#0，FA#1，FA#2、及び、FA#3のうちの
、エリアFA#3だけが、フォーカスエリアとなり得る場合の、手ぶれ補正量sと、信頼性が
あるフォーカスエリアのサイズrとの関係を示す図である。
【０１４４】
　図８Ｂでは、手ぶれ補正量sが、0ないしs3の範囲である場合、AF信頼性判定において、
サイズrがサイズr3のエリアFA#3、すなわち、イメージセンサ５４で撮影される画像のエ
リア全体が、信頼性があるフォーカスエリアに判定される。
【０１４５】
　また、手ぶれ補正量sが、s3以上である（を超える）場合、AF信頼性判定では、信頼性
があるフォーカスエリアがないと判定される。
【０１４６】
　そして、フォーカス制御部６１では、AF信頼性判定の判定結果に基づき、図８Ａの場合
と同様のフォーカス制御が行われる。
【０１４７】
　すなわち、エリアFA#3が、信頼性があるフォーカスエリアに判定された場合、フォーカ
ス制御部６１では、その信頼性があるフォーカスエリア内の位相差画素から得られる位相
差情報に基づいて、AFのフォーカス制御としての防振レンズの移動の制御が行われる。
【０１４８】
　また、信頼性があるフォーカスエリアがないと判定された場合、フォーカス制御部６１
では、位相差方式以外のコントラスト方式によるAFのフォーカス制御が行われる。
【０１４９】
　したがって、図８Ｂでは、位相差方式によるAFのフォーカス制御が行われる場合には、
そのフォーカス制御は、必ず、イメージセンサ５４に含まれるすべての位相差画素から得
られる位相差情報に基づいて行われる。
【０１５０】
　図８Ａ及び図８Ｂでは、信頼性があるフォーカスエリア（となるエリア）のサイズとし
て、離散的なサイズを採用したが、信頼性があるフォーカスエリアのサイズとしては、連
続的なサイズを採用することができる。
【０１５１】
　図８Ｃは、信頼性があるフォーカスエリアのサイズとして、連続的なサイズを採用した
場合の、手ぶれ補正量sと、信頼性があるフォーカスエリアのサイズrとの関係を示す図で
ある。
【０１５２】
　図５及び図６で説明したように、手ぶれ補正量が大であるほど、位相差情報の信頼性は
低下する（誤差が大になる）。また、位相差情報を得るフォーカスエリアに、光軸から遠
い位相差画素が含まれるほど、すなわち、本実施の形態では、光軸を中心とする矩形のエ
リアを、フォーカスエリアとして採用するので、サイズが大きいフォーカスエリアほど、
位相差情報の信頼性は低下する。
【０１５３】
　このため、図８Ｃでは、手ぶれ補正量が大であるほど、サイズの小さなエリア（本実施
の形態では、光軸に近い位相差画素のみを含むエリア）が、信頼性があるフォーカスエリ
アとして判定される。
【０１５４】
　図８では、光軸を原点とし、水平方向のx軸と、垂直方向のy軸とで規定される２次元座
標系のx軸又はy軸の１軸方向にだけ注目して、AF信頼性判定を説明したが、AF信頼性判定
では、信頼性があるフォーカスエリアは、x方向及びy方向のそれぞれごとに判定すること
ができる。
【０１５５】
　図９は、x方向及びy方向のそれぞれごとに、信頼性があるフォーカスエリアを判定する
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AF信頼性判定を説明する図である。
【０１５６】
　すなわち、図９は、手ぶれ補正量s=(sy,sp)(=(x成分,y成分))と、信頼性があるフォー
カスエリアのサイズr=(rx,ry)との関係を、x方向及びy方向のそれぞれごとに示している
。
【０１５７】
　なお、図９では、例えば、図８Ａの場合と同様に、信頼性があるフォーカスエリア（と
なるエリア）のサイズとして、離散的なサイズを採用している。
【０１５８】
　また、図９において、sy＝sy3，sy2，sy1，sy0は、手ぶれ補正量sのx方向の成分（x方
向の手ぶれ量）（の大きさ）を表し、sy3，sy2，sy1，sy0の順に大になっていることとす
る（0＜sy3＜sy2＜sy1＜sy0）。
【０１５９】
　さらに、図９において、sp＝sp3，sp2，sp1，sp0は、手ぶれ補正量sのy方向の成分（y
方向の手ぶれ量）（の大きさ）を表し、sp3，sp2，sp1，sp0の順に大になっていることと
する（0＜sp3＜sp2＜sp1＜sp0）。
【０１６０】
　また、図９において、rx＝x0，x1，x2，x3は、フォーカスエリア（となるエリア）のx
方向のサイズとしての、そのフォーカスエリアの右上の点のx座標を表し、x0，x1，x2，x

3の順に大になっていることとする（0＜x0＜x1＜x2＜x3）。
【０１６１】
　さらに、図９において、ry＝y0，y1，y2，y3は、フォーカスエリア（となるエリア）の
y方向のサイズとしての、そのフォーカスエリアの右上の点のy座標を表し、y0，y1，y2，
y3の順に大になっていることとする（0＜y0＜y1＜y2＜y3）。
【０１６２】
　サイズr=(xi,yi)のフォーカスエリアは、図６のエリアFA#iに一致する（i=0,1,2,3)。
【０１６３】
　ここで、図示せぬジャイロスコープで検出される手ぶれ量が、ヨー(Yaw)方向の手ぶれ
量と、ピッチ(Pitch)方向の手ぶれ量とで表される場合、ヨー方向の手ぶれ量は、x方向の
手ぶれ補正量syに対応し、ピッチ方向の手ぶれ量は、y方向の手ぶれ補正量spに対応する
。
【０１６４】
　図９では、x方向の手ぶれ補正量syが、0ないしsy3の最小の範囲である場合、AF信頼性
判定において、x方向のサイズrxが最大のサイズx3のエリアが、信頼性があるフォーカス
エリアに判定される。
【０１６５】
　また、x方向の手ぶれ補正量syが、sy3ないしsy2の２番目に小さい範囲である場合、AF
信頼性判定において、x方向のサイズrxが２番目に大きいサイズx2のエリアが、信頼性が
あるフォーカスエリアに判定される。
【０１６６】
　さらに、x方向の手ぶれ補正量syが、sy2ないしsy1の３番目に小さい範囲である場合、A
F信頼性判定において、x方向のサイズrxが３番目に大きいサイズx1のエリアが、信頼性が
あるフォーカスエリアに判定される。
【０１６７】
　また、x方向の手ぶれ補正量syが、sy1ないしsy0の４番目に小さい範囲である場合、AF
信頼性判定において、x方向のサイズrxが最小の（４番目に大きい）サイズx0のエリアが
、信頼性があるフォーカスエリアに判定される。
【０１６８】
　そして、x方向の手ぶれ補正量syが、sy0以上である（を超える）場合、AF信頼性判定で
は、x方向のサイズrxが0のエリアが信頼性があるフォーカスエリアであると判定される。
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すなわち、x方向の手ぶれ補正量syが、sy0以上である場合、信頼性があるフォーカスエリ
アがないと判定される。
【０１６９】
　また、図９では、y方向の手ぶれ補正量spが、0ないしsp3の最小の範囲である場合、AF
信頼性判定において、y方向のサイズryが最大のサイズy3のエリアが、信頼性があるフォ
ーカスエリアに判定される。
【０１７０】
　また、y方向の手ぶれ補正量spが、sp3ないしsp2の２番目に小さい範囲である場合、AF
信頼性判定において、y方向のサイズryが２番目に大きいサイズy2のエリアが、信頼性が
あるフォーカスエリアに判定される。
【０１７１】
　さらに、y方向の手ぶれ補正量spが、sp2ないしsp1の３番目に小さい範囲である場合、A
F信頼性判定において、y方向のサイズryが３番目に大きいサイズy1のエリアが、信頼性が
あるフォーカスエリアに判定される。
【０１７２】
　また、y方向の手ぶれ補正量spが、sp1ないしsp0の４番目に小さい範囲である場合、AF
信頼性判定において、y方向のサイズryが最小の（４番目に大きい）サイズy0のエリアが
、信頼性があるフォーカスエリアに判定される。
【０１７３】
　そして、y方向の手ぶれ補正量spが、sp0以上である（を超える）場合、AF信頼性判定で
は、y方向のサイズryが0のエリアが信頼性があるフォーカスエリアであると判定される。
すなわち、y方向の手ぶれ補正量spが、sp0以上である場合、信頼性があるフォーカスエリ
アがないと判定される。
【０１７４】
　したがって、例えば、x方向の手ぶれ補正量syが、0ないしsy3の範囲であり、かつ、y方
向の手ぶれ補正量spが、sp1ないしsp0の範囲である場合、AF信頼性判定では、x方向のサ
イズrxがサイズx3であり、かつ、y方向のサイズryがサイズy0のエリアが、信頼性がある
フォーカスエリアに判定される。
【０１７５】
　また、例えば、x方向の手ぶれ補正量syが、sy0以上であるか、又は、y方向の手ぶれ補
正量spが、sp0以上である場合、AF信頼性判定では、信頼性があるフォーカスエリアがな
いと判定される。
【０１７６】
　図１０は、手ぶれ補正優先モードのAFの処理を説明するフローチャートである。
【０１７７】
　ステップＳ１１において、フォーカス制御部６１は、手ぶれ補正がオンになっているか
どうか（手ぶれ補正が機能しているかどうか）を判定する。
【０１７８】
　ステップＳ１１において、手ぶれ補正がオンになっていないと判定された場合、すなわ
ち、手ぶれ補正に起因する位相差情報の誤差が生じない場合、処理は、ステップＳ１２に
進み、フォーカス制御部６１は、任意のフォーカスエリア（の位相差画素）から、位相差
情報を取得して、処理は、ステップＳ２０に進む。
【０１７９】
　すなわち、手ぶれ補正に起因する位相差情報の誤差が生じない場合、フォーカス制御部
６１は、例えば、イメージセンサ５４が出力する画像のエリアの全体や、画像上の、ユー
ザが指定する位置を含む所定のサイズのエリア、画像上の人の顔を囲むエリア等を、フォ
ーカスエリアに設定し、そのフォーカスエリアから、位相差情報を取得する。
【０１８０】
　イメージセンサ５４が出力する画像のエリアの全体が、フォーカスエリアに設定された
場合には、その位相差情報に基づいて行われるフォーカス制御では、イメージセンサ５４
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が出力する画像全体に、平均的に、ピントが合うように、フォーカス制御が行われる。
【０１８１】
　イメージセンサ５４が出力する画像上の、ユーザが指定する位置を含む所定のサイズの
エリアが、フォーカスエリアに設定された場合には、その位相差情報に基づいて行われる
フォーカス制御では、イメージセンサ５４が出力する画像上の、ユーザが指定する位置に
映る被写体に、ピントが合うように、フォーカス制御が行われる。
【０１８２】
　イメージセンサ５４が出力する画像上の、人の顔を囲むエリアが、フォーカスエリアに
設定された場合には、その位相差情報に基づいて行われるフォーカス制御では、イメージ
センサ５４が出力する画像に映る人の顔に、ピントが合うように、フォーカス制御が行わ
れる。
【０１８３】
　一方、ステップＳ１１において、手ぶれ補正がオンになっていると判定された場合、す
なわち、手ぶれ補正に起因して、位相差情報に誤差が生じ得る場合、処理は、ステップＳ
１３に進み、フォーカス制御部６１は、直前に行われたイメージセンサ５４での画像の撮
影の露光時間内での手ぶれ補正量の平均値を、現在の手ぶれ補正量sとして取得し、処理
は、ステップＳ１４に進む。
【０１８４】
　ステップＳ１４では、フォーカス制御部６１は、手ぶれ補正量sに基づき、AF信頼性判
定を行い、すなわち、例えば、図８や図９で説明したようにして、信頼性があるフォーカ
スエリアを判定し、処理は、ステップＳ１５に進む。
【０１８５】
　ステップＳ１５では、フォーカス制御部６１は、ステップＳ１４のAF信頼性判定の結果
、信頼性があるフォーカスエリアがあるかどうかを判定する。
【０１８６】
　ステップＳ１５において、信頼性があるフォーカスエリアがないと判定された場合、す
なわち、手ぶれ補正量sが大きく、イメージセンサ５４に含まれる位相差画素から、許容
誤差以内の位相差情報を得ることができないために、位相差方式によるフォーカス制御を
行ったのでは、精度の高いAFを実現することができない可能性が高い場合、処理は、ステ
ップＳ１６に進み、以下、位相差方式以外の、例えば、コントラスト方式によるAFのフォ
ーカス制御が行われる。
【０１８７】
　すなわち、ステップＳ１６では、フォーカス制御部６１は、イメージセンサ５４（撮影
部１１）が出力する画像から、その画像のコントラストを表すコントラスト情報を取得し
（求め）、処理は、ステップＳ１７に進む。
【０１８８】
　ここで、コントラスト情報としては、イメージセンサ５４が出力する画像の全体、又は
、一部のコントラストを表す情報を求めることができる。イメージセンサ５４が出力する
画像の一部のコントラストを表すコントラスト情報としては、例えば、イメージセンサ５
４が出力する画像上の、ユーザが指定する位置を含む所定のサイズのエリアのコントラス
トや、その画像上の人の顔を囲むエリアのコントラスト、その他、あらかじめ決められた
エリアのコントラストを表す情報を採用することができる。
【０１８９】
　ステップＳ１７では、フォーカス制御部６１は、コントラスト情報に基づく合焦判定を
行う。
【０１９０】
　すなわち、ステップＳ１７では、フォーカス制御部６１は、コントラスト情報に基づき
、フォーカスの状態が合焦状態であるかどうかを判定する。
【０１９１】
　ステップＳ１７において、フォーカスの状態が合焦状態でないと判定された場合、すな
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わち、コントラスト情報が表すコントラストが最大ではない場合、処理は、ステップＳ１
８に進み、フォーカス制御部６１は、コントラスト情報に基づくフォーカス制御、すなわ
ち、コントラスト情報に基づいて、光学系５１の防振レンズを移動させ、処理は、ステッ
プＳ１１に戻る。
【０１９２】
　また、ステップＳ１８において、フォーカスの状態が合焦状態であると判定された場合
、AFの処理は終了する。
【０１９３】
　以上のように、手ぶれ補正量sが大きく、イメージセンサ５４に含まれる位相差画素か
ら、許容誤差以内の位相差情報を得ることができないため、位相差方式によるフォーカス
制御を行ったのでは、精度の高いAFを実現することができない可能性が高い場合、手ぶれ
補正優先モードでは、手ぶれ補正を優先させるために、特に、手ぶれ補正は制限されない
。
【０１９４】
　そして、精度の高いAFを実現することができない可能性が高い位相差方式に代えて、コ
ントラスト方式によって、AFのフォーカス制御が行われる。
【０１９５】
　したがって、この場合、位相差方式によるAFのフォーカス制御を行う場合よりも、フォ
ーカスの状態が合焦状態になるのに、時間を要することとなるが、手ぶれ補正は制限され
ないので、いわゆる失敗写真となる、ぶれた画像が撮影されることを防止することができ
る。
【０１９６】
　一方、ステップＳ１５において、信頼性があるフォーカスエリアがあると判定された場
合、すなわち、手ぶれ補正により生じる誤差が許容誤差以内の位相差情報を得ることがで
きる場合、処理は、ステップＳ１９に進み、以下、信頼性があるフォーカスエリアから得
られる位相差情報を用いて、位相差方式によるAFのフォーカス制御が行われる。
【０１９７】
　すなわち、ステップＳ１９では、フォーカス制御部６１は、イメージセンサ５４が出力
する画像の、信頼性があるフォーカスエリア内の位相差画素の画素値から、位相差情報を
取得し（求め）、処理は、ステップＳ２０に進む。
【０１９８】
　ステップＳ２０では、フォーカス制御部６１は、位相差情報に基づく合焦判定を行う。
【０１９９】
　すなわち、ステップＳ２０では、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリアから得ら
れた位相差情報に基づき、フォーカスの状態が合焦状態であるかどうかを判定する。
【０２００】
　ステップＳ２０において、フォーカスの状態が合焦状態でないと判定された場合、処理
は、ステップＳ２１に進み、フォーカス制御部６１は、位相差情報に基づくフォーカス制
御、すなわち、位相差情報に基づいて、光学系５１の防振レンズを移動させ、処理は、ス
テップＳ１１に戻る。
【０２０１】
　また、ステップＳ２１において、フォーカスの状態が合焦状態であると判定された場合
、AFの処理は終了する。
【０２０２】
　以上のように、手ぶれ補正が行われていても、許容誤差以内の位相差情報を得ることが
できるフォーカスエリア（信頼性があるフォーカスエリア）が存在する場合には、手ぶれ
補正優先モードでは、特に、手ぶれ補正を制限せずに、信頼性があるフォーカスエリアか
ら得られる位相差情報に基づき、位相差方式によるAFのフォーカス制御が行われる。
【０２０３】
　したがって、この場合、手ぶれ補正を機能させつつ、位相差方式によるAFのフォーカス
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制御により、高速かつ高精度のAFを実現することができる。その結果、失敗写真となる、
ぶれた画像が撮影されることを防止することができる。
【０２０４】
　また、一般に、撮影は、光軸付近に、撮影しようとする被写体（主要な被写体）が位置
するように行われ、本実施の形態では、信頼性があるフォーカスエリアは、光軸付近を含
むので、主要な被写体に、ピントがあった写真を撮影することができる。
【０２０５】
　さらに、AF信頼性判定、すなわち、位相差情報の信頼性、ひいては、許容誤差以内の位
相差情報が得られるフォーカスエリア（信頼性があるフォーカスエリア）の判定は、手ぶ
れ補正量を用いて行われ、光学系５１の防振レンズの移動による手ぶれ補正の性能等の、
光学系５１の仕様に依存しない。
【０２０６】
　したがって、図１のディジタルカメラが、各種の交換レンズへのレンズ交換が可能なレ
ンズ交換式のディジタルカメラであっても、ディジタルカメラの本体において、その本体
に装着された交換レンズの仕様等の、交換レンズに固有の情報が必要になることはない。
【０２０７】
　［AF優先モード］
【０２０８】
　図１１は、AF優先モードにおいて、フォーカスエリアに基づいて制限される手ぶれ補正
量を説明する図である。
【０２０９】
　ここで、上述したように、手ぶれ補正優先モードでは、手ぶれ補正を優先するために、
手ぶれ補正は制限されず、その代わり、位相差方式によるAFのフォーカス制御に用いられ
るフォーカスエリアが、信頼性があるフォーカスエリア、すなわち、手ぶれ補正に起因す
る誤差が許容誤差以内の位相差情報が得られるフォーカスエリアに制限される。
【０２１０】
　これに対して、AF優先モードでは、位相差方式によるAFのフォーカス制御が優先され、
そのために、手ぶれ補正が制限されることがある。
【０２１１】
　すなわち、AF優先モードでは、位相差方式によるAFのフォーカス制御によってピントを
合わせる位置を含むエリアが、フォーカスエリアに設定される。そして、そのフォーカス
エリアが信頼性があるフォーカスエリアになるように、つまり、フォーカスエリアから得
られる位相差情報の誤差が許容誤差以内になるように、手ぶれ補正量を制限する制御が行
われる。
【０２１２】
　図１１Ａは、例えば、図６に示したように、４つのエリアFA#0，FA#1，FA#2、及び、FA
#3が、フォーカスエリアに設定され得る場合の、フォーカスエリア（となるエリアFA）の
サイズrと、そのフォーカスエリアが信頼性があるフォーカスエリアになる手ぶれ補正量
の（大きさの）最大値sとの関係を示す図である。
【０２１３】
　ここで、フォーカスエリアが信頼性があるフォーカスエリアになる手ぶれ補正量の最大
値sを、以下、許容補正量sともいう。
【０２１４】
　図１１では、説明を簡単にするため、図８の場合と同様に、光軸を原点とし、水平方向
のx軸と、垂直方向のy軸とで規定される２次元座標系のx軸又はy軸の１軸方向にだけ注目
している。
【０２１５】
　また、許容補正量sは、s3，s2，s1，s0の順に大になっており（0＜s3＜s2＜s1＜s0）、
フォーカスエリアのサイズrは、r0，r1，r2，r3の順に大になっていることとする（0＜r0
＜r1＜r2＜r3）。
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【０２１６】
　図１１Ａでは、サイズrが最大のサイズr3のエリアFA#3が、フォーカスエリアに設定さ
れた場合、そのフォーカスエリアに応じて、s0ないしs3のうちの最小の値s3が、許容補正
量として求められ、手ぶれ補正量は、その許容補正量s3に制限される。
【０２１７】
　また、サイズrが２番目に大きいサイズr2のエリアFA#2が、フォーカスエリアに設定さ
れた場合、そのフォーカスエリアに応じて、s0ないしs3のうちの２番目に小さい値s2が、
許容補正量として求められ、手ぶれ補正量は、その許容補正量s2に制限される。
【０２１８】
　さらに、サイズrが３番目に大きいサイズr1のエリアFA#1が、フォーカスエリアに設定
された場合、そのフォーカスエリアに応じて、s0ないしs3のうちの３番目に小さい値s1が
、許容補正量として求められ、手ぶれ補正量は、その許容補正量s1に制限される。
【０２１９】
　また、サイズrが４番目に大きい（最も小さい）サイズr0のエリアFA#0が、フォーカス
エリアに設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、s0ないしs3のうちの４番目に
小さい（最も大きい）値s0が、許容補正量として求められ、手ぶれ補正量は、その許容補
正量s0に制限される。
【０２２０】
　図１１Ｂは、例えば、図６に示した４つのエリアFA#0，FA#1，FA#2、及び、FA#3のうち
の、エリアFA#3だけが、フォーカスエリアとなり得る場合の、フォーカスエリアのサイズ
rと、許容補正量sとの関係を示す図である。
【０２２１】
　図１１Ｂでは、常時、サイズrがサイズr3のエリアFA#3、すなわち、イメージセンサ５
４で撮影される画像のエリア全体が、フォーカスエリアに設定される。そして、そのフォ
ーカスエリアに応じて、値s3が、許容補正量として求められ、手ぶれ補正量は、その許容
補正量s3に制限される。
【０２２２】
　図１１Ａ及び図１１Ｂでは、フォーカスエリア（となるエリア）のサイズとして、離散
的なサイズを採用したが、フォーカスエリアのサイズとしては、連続的なサイズを採用す
ることができる。
【０２２３】
　図１１Ｃは、フォーカスエリアのサイズとして、連続的なサイズを採用した場合の、フ
ォーカスエリアのサイズrと、許容補正量sとの関係を示す図である。
【０２２４】
　図５及び図６で説明したことから、フォーカスエリアに、光軸から遠い位相差画素が含
まれるほど、すなわち、本実施の形態では、光軸を中心とする矩形のエリアを、フォーカ
スエリアとして採用するので、サイズが大きいフォーカスエリアほど、そのフォーカスエ
リアから許容誤差以内の位相差情報が得られるようにするには、手ぶれ補正量を、より小
さい値に制限する必要がある。
【０２２５】
　このため、図１１Ｃでは、フォーカスエリアのサイズrが大であるほど、小さい値の許
容補正量sが求められ、手ぶれ補正量は、その許容補正量sに制限される。
【０２２６】
　図１２は、x方向及びy方向のそれぞれごとに、フォーカスエリアに基づいて制限される
手ぶれ補正量を説明する図である。
【０２２７】
　すなわち、図１２は、フォーカスエリアのサイズr=(rx,ry)と、許容補正量s=(sy,sp)と
の関係を、x方向及びy方向のそれぞれごとに示している。
【０２２８】
　なお、図１２では、例えば、図１１Ａの場合と同様に、信頼性があるフォーカスエリア
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（となるエリア）のサイズとして、離散的なサイズを採用している。
【０２２９】
　また、図１２において、sy＝sy3，sy2，sy1，sy0は、許容補正量sのx方向の成分（の大
きさ）を表し、sy3，sy2，sy1，sy0の順に大になっていることとする（0＜sy3＜sy2＜sy1
＜sy0）。
【０２３０】
　さらに、図１２において、sp＝sp3，sp2，sp1，sp0は、許容補正量sのy方向の成分（の
大きさ）を表し、sp3，sp2，sp1，sp0の順に大になっていることとする（0＜sp3＜sp2＜s
p1＜sp0）。
【０２３１】
　また、図１２において、rx＝x0，x1，x2，x3は、フォーカスエリアのx方向のサイズと
しての、そのフォーカスエリアの右上の点のx座標を表し、x0，x1，x2，x3の順に大にな
っていることとする（0＜x0＜x1＜x2＜x3）。
【０２３２】
　さらに、図１２において、ry＝y0，y1，y2，y3は、フォーカスエリアのy方向のサイズ
としての、そのフォーカスエリアの右上の点のy座標を表し、y0，y1，y2，y3の順に大で
あることとする（0＜y0＜y1＜y2＜y3）。
【０２３３】
　サイズr=(xi,yi)のフォーカスエリアは、図６のエリアFA#iに一致する（i=0,1,2,3)。
【０２３４】
　図１２では、x方向のサイズ（H像高）rxが最大のサイズx3のエリアが、フォーカスエリ
アに設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、x方向の許容補正量syとして、sy0
ないしsy3のうちの最小の値sy3が求められ、x方向（ヨー方向）の手ぶれ補正量は、そのx
方向の許容補正量sy3に制限される。
【０２３５】
　また、x方向のサイズrxが２番目に大きいサイズx2のエリアが、フォーカスエリアに設
定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、x方向の許容補正量syとして、sy0ないし
sy3のうちの２番目に小さい値sy2が求められ、x方向の手ぶれ補正量は、そのx方向の許容
補正量sy2に制限される。
【０２３６】
　さらに、x方向のサイズrxが３番目に大きいサイズx1のエリアが、フォーカスエリアに
設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、x方向の許容補正量syとして、sy0ない
しsy3のうちの３番目に小さい値sy1が求められ、x方向の手ぶれ補正量は、そのx方向の許
容補正量sy1に制限される。
【０２３７】
　また、x方向のサイズrxが４番目に大きい（最小の）サイズx0のエリアが、フォーカス
エリアに設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、x方向の許容補正量syとして
、sy0ないしsy3のうちの４番目に小さい（最大の）値sy0が求められ、x方向の手ぶれ補正
量は、そのx方向の許容補正量sy0に制限される。
【０２３８】
　ｙ方向についても、手ぶれ補正量は、x方向の場合と同様に制限される。
【０２３９】
　すなわち、y方向のサイズ（V像高）ryが最大のサイズy3のエリアが、フォーカスエリア
に設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、y方向の許容補正量spとして、sp0な
いしsp3のうちの最小の値sp3が求められ、y方向（ヨー方向）の手ぶれ補正量は、そのy方
向の許容補正量sp3に制限される。
【０２４０】
　また、y方向のサイズryが２番目に大きいサイズy2のエリアが、フォーカスエリアに設
定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、y方向の許容補正量spとして、sp0ないし
sp3のうちの２番目に小さい値sp2が求められ、y方向の手ぶれ補正量は、そのy方向の許容
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補正量sp2に制限される。
【０２４１】
　さらに、y方向のサイズryが３番目に大きいサイズy1のエリアが、フォーカスエリアに
設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、y方向の許容補正量spとして、sp0ない
しsp3のうちの２番目に小さい値sp1が求められ、y方向の手ぶれ補正量は、そのy方向の許
容補正量sp1に制限される。
【０２４２】
　また、y方向のサイズryが４番目に大きい（最小の）サイズy0のエリアが、フォーカス
エリアに設定された場合、そのフォーカスエリアに応じて、y方向の許容補正量spとして
、sp0ないしsp3のうちの４番目に小さい（最大の）値sp0が求められ、y方向の手ぶれ補正
量は、そのy方向の許容補正量sp0に制限される。
【０２４３】
　したがって、フォーカスエリアが、例えば、図６に示した右上の点の座標が(x0,y0)の
エリアFA#0である場合には、手ぶれ補正量は、x方向については、許容補正量sy0に制限さ
れ、y方向については、許容補正量sp0に制限される。
【０２４４】
　図１３は、AF優先モードのAFの処理を説明するフローチャートである。
【０２４５】
　ステップＳ３１において、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリアを設定し、処理
は、ステップＳ３２に進む。
【０２４６】
　ここで、フォーカスエリアの設定では、例えば、図６に示したエリアFA#0ないしFA#3の
うちのいずれかのエリアを、デフォルトのエリアに設定しておき、そのデフォルトのエリ
アを、フォーカスエリアに設定することができる。
【０２４７】
　また、例えば、ユーザが、イメージセンサ５４から出力され、入出力パネル１４上に表
示された画像上の所定の位置をタッチ等することにより指定したときには、その、ユーザ
が指定する位置を含む所定のサイズのエリアを、フォーカスエリアに設定することができ
る。
【０２４８】
　さらに、例えば、ディジタルカメラが、人の顔等の所定の被写体を認識する機能を有す
る場合には、イメージセンサ５４が出力する画像から、所定の被写体を認識し、その所定
の被写体を囲むエリアを、フォーカスエリアに設定することができる。
【０２４９】
　イメージセンサ５４が出力する画像上の、ユーザが指定する位置を含む所定のサイズの
エリアが、フォーカスエリアに設定された場合には、イメージセンサ５４が出力する画像
上の、ユーザが指定する位置に映る被写体に、ピントが合うように、AFのフォーカス制御
が行われる。
【０２５０】
　また、イメージセンサ５４が出力する画像上の、所定の被写体としての、例えば、人の
顔を囲むエリアが、フォーカスエリアに設定された場合には、イメージセンサ５４が出力
する画像に映る人の顔に、ピントが合うように、AFのフォーカス制御が行われる。
【０２５１】
　ステップＳ３２では、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリアを特定するためのフ
ォーカスエリア情報を取得し、処理は、ステップＳ３３に進む。
【０２５２】
　ここで、フォーカスエリア情報としては、例えば、フォーカスエリアとしての矩形の４
つの頂点を特定する情報（フォーカスエリアの左上の頂点と、横及び縦の長さや、重心を
挟んで向かい合う２つの頂点の座標等）を採用することができる。
【０２５３】
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　ステップＳ３３では、フォーカス制御部６１は、手ぶれ補正がオンになっているかどう
か（手ぶれ補正が機能しているかどうか）を判定する。
【０２５４】
　ステップＳ３３において、手ぶれ補正がオンになっていると判定された場合、すなわち
、手ぶれ補正に起因して、位相差情報に誤差が生じ得る場合、処理は、ステップＳ３４に
進み、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリア情報に基づく手ぶれ補正の制御を行い
、処理は、ステップＳ３５に進む。
【０２５５】
　すなわち、ステップＳ３４では、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリア情報から
特定されるフォーカスエリアが、信頼性があるフォーカスエリアとなる許容補正量s、つ
まり、フォーカスエリアから得られる位相差情報の誤差が、許容誤差以内になる許容補正
量sを、例えば、図１１や図１２で説明したようにして求める。
【０２５６】
　そして、フォーカス制御部６１は、手ぶれ補正の手ぶれ補正量を、許容補正量sに制限
するように、手ぶれ補正制御部６２を制御する。これにより、手ぶれ補正制御部６２は、
手ぶれ補正量が許容補正量sに制限されるように、手ぶれ補正の制御を行う。その結果、
手ぶれ補正は、例えば、許容補正量sを、最大の手ぶれ補正量として行われる。
【０２５７】
　一方、ステップＳ３３において、手ぶれ補正がオンになっていないと判定された場合、
手ぶれ補正を制限する必要はないので、処理は、ステップＳ３４をスキップして、ステッ
プＳ３５に進み、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリア（の位相差画素）から、位
相差情報を取得して（求めて）、処理は、ステップＳ３６に進む。
【０２５８】
　ステップＳ３６では、フォーカス制御部６１は、図１０のステップＳ２０の場合と同様
に、位相差情報に基づく合焦判定を行う。
【０２５９】
　すなわち、ステップＳ３６では、フォーカス制御部６１は、フォーカスエリアから得ら
れた位相差情報に基づき、フォーカスの状態が合焦状態であるかどうかを判定する。
【０２６０】
　ステップＳ３６において、フォーカスの状態が合焦状態でないと判定された場合、処理
は、ステップＳ３７に進み、フォーカス制御部６１は、位相差情報に基づくフォーカス制
御、すなわち、位相差情報に基づいて、光学系５１の防振レンズを移動させ、処理は、ス
テップＳ３１に戻る。
【０２６１】
　また、ステップＳ３７において、フォーカスの状態が合焦状態であると判定された場合
、AFの処理は終了する。
【０２６２】
　以上のように、AF優先モードでは、フォーカスエリアから得られる位相差情報の誤差が
許容誤差以内になるように、手ぶれ補正が制限されるので、手ぶれ補正を、できるだけ機
能させつつ、位相差方式によるAFのフォーカス制御により、高速かつ高精度のAFを実現す
ることができる。その結果、失敗写真となる、ぶれた画像が撮影されることを防止するこ
とができる。
【０２６３】
　また、フォーカスエリアは、ユーザの指定に従って設定することができるので、ユーザ
は、例えば、入出力パネル１４（図１）に表示された画像上の、撮影しようとする被写体
（主要な被写体）を指定することにより、主要な被写体に、ピントがあった写真を、容易
に撮影することができる。
【０２６４】
　ここで、本明細書において、コンピュータ（CPU等のプロセッサ）がプログラムに従っ
て行う処理は、必ずしもフローチャートとして記載された順序に沿って時系列に行われる
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必要はない。すなわち、コンピュータがプログラムに従って行う処理は、並列的あるいは
個別に実行される処理（例えば、並列処理あるいはオブジェクトによる処理）も含む。
【０２６５】
　また、プログラムは、１のコンピュータにより処理されるものであっても良いし、複数
のコンピュータによって分散処理されるものであっても良い。
【０２６６】
　なお、本技術の実施の形態は、上述した実施の形態に限定されるものではなく、本技術
の要旨を逸脱しない範囲において種々の変更が可能である。
【０２６７】
　例えば、AF優先モードとAF優先モードとは、両方実装することもできるし、一方だけ実
装することもできる。
【０２６８】
　また、フォーカスエリアの形状は、矩形に限定されるものではなく、例えば、円形や、
十字の形状等であってもよい。
【０２６９】
　さらに、フォーカスエリアとしては、１つの連続的なエリアの他、複数の離散的なエリ
ア（例えば、光軸を中心とする小さな矩形のエリア、及び、光軸から離れた四隅付近の所
定の位置を中心とする小さな矩形のエリア等）を採用することができる。
【０２７０】
　なお、本技術は、以下のような構成をとることができる。
【０２７１】
　［１］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御する手ぶれ補正制
御部を備える
　処理装置。
　［２］
　前記手ぶれ補正制御部は、前記手ぶれ補正の手ぶれ補正量を制限する
　［１］に記載の処理装置。
　［３］
　前記フォーカスエリアを設定し、前記フォーカスエリアから得られる前記位相差情報に
基づいて、位相差方式によるフォーカス制御を行うフォーカス制御部をさらに備える
　［１］又は［２］に記載の処理装置。
　［４］
　前記フォーカス制御部は、ユーザの操作に従って、前記フォーカスエリアを設定する
　［３］に記載の処理装置。
　［５］
　前記手ぶれ補正制御部は、前記イメージセンサ、又は、前記光学系を、前記光軸と垂直
方向に移動させる手ぶれ補正の制御を行う
　［１］ないし［４］のいずれかに記載の処理装置。
　［６］
　前記イメージセンサをさらに備えるディジタルカメラである
　［１］ないし［５］のいずれかに記載の処理装置。
　［７］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
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　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御するステップを含
む
　処理方法。
　［８］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御する手ぶれ補正制
御部
　として、コンピュータを機能させるためのプログラム。
【０２７２】
　［１］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正の手ぶれ補正量に応じて、前記位相差情報の信頼性を判定する信頼性判定を行
うフォーカス制御部を備える
　処理装置。
　［２］
　前記フォーカス制御部は、前記信頼性判定の判定結果に基づいて、位相差方式によるフ
ォーカス制御を行う
　［１］に記載の処理装置。
　［３］
　前記フォーカス制御部は、
　　前記信頼性判定において、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前
記位相差画素の画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアの中で、許容誤差
以内の前記位相差情報が得られる、信頼性があるフォーカスエリアを判定し、
　　前記信頼性があるフォーカスエリアから得られる前記位相差情報に基づいて、位相差
方式によるフォーカス制御を行う
　［１］又は［２］に記載の処理装置。
　［４］
　前記フォーカス制御部は、前記信頼性があるフォーカスエリアがない場合、位相差方式
以外の方式によるフォーカス制御を行う
　［３］に記載の処理装置。
　［５］
　前記イメージセンサ、又は、前記光学系を、前記光軸と垂直方向に移動することにより
行われる手ぶれ補正を制御する手ぶれ補正制御部をさらに備える
　［１］ないし［４］のいずれかに記載の処理装置。
　［６］
　前記イメージセンサをさらに備えるディジタルカメラである
　［１］ないし［５］のいずれかに記載の処理装置。
　［７］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
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　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正の手ぶれ補正量に応じて、前記位相差情報の信頼性を判定する信頼性判定を行
うステップを含む
　処理方法。
　［８］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正の手ぶれ補正量に応じて、前記位相差情報の信頼性を判定する信頼性判定を行
うフォーカス制御部
　として、コンピュータを機能させるためのプログラム。
【０２７３】
　［１］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御する手ぶれ補正制
御部を備える
　処理装置。
　［２］
　前記手ぶれ補正制御部は、前記手ぶれ補正の手ぶれ補正量を制限する
　［１］に記載の処理装置。
　［３］
　前記フォーカスエリアを設定し、前記フォーカスエリアから得られる前記位相差情報に
基づいて、位相差方式によるフォーカス制御を行うフォーカス制御部をさらに備える
　［１］又は［２］に記載の処理装置。
　［４］
　前記フォーカス制御部は、ユーザの操作に従って、前記フォーカスエリアを設定する
　［３］に記載の処理装置。
　［５］
　前記手ぶれ補正制御部は、前記イメージセンサ、又は、前記光学系を、前記光軸と垂直
方向に移動させる手ぶれ補正の制御を行う
　［１］ないし［４］のいずれかに記載の処理装置。
　［６］
　前記イメージセンサをさらに備えるディジタルカメラである
　［１］ないし［５］のいずれかに記載の処理装置。
　［７］
　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御するステップを含
む
　処理方法。
　［８］
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　　位相差方式によるフォーカス制御に用いられる位相差情報を得るための画素である位
相差画素を一部の画素として有するイメージセンサと、
　　前記イメージセンサ上に、被写体からの光を結像させるための光学系と
　の、前記光学系の光軸と垂直方向の相対的な位置関係を変化させることにより行われる
手ぶれ補正を、前記イメージセンサが出力する画像のエリアのうちの、前記位相差画素の
画素値がフォーカス制御に用いられるフォーカスエリアに基づいて制御する手ぶれ補正制
御部
　として、コンピュータを機能させるためのプログラム。
【符号の説明】
【０２７４】
　１１　撮影部，　１２　信号処理部，　１３　記録部，　１４　入出力パネル，　１５
　検出部，　１６　表示部，　１７　操作部，　１８　制御部，　１９　CPU，　２０　
不揮発性メモリ，　２１　RAM，　４１　撮像系，　４２　画像処理部，　４３　駆動部
，　５１　光学系，　５２　レンズ群，　５３　絞り，　５４　イメージセンサ，　６１
　フォーカス制御部，　６２　手ぶれ補正制御部

【図１】 【図２】
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