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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　眼鏡装用者に適した眼鏡を作成するために必要な眼鏡装用パラメータを測定する眼鏡装
用パラメータ測定装置において、
　眼鏡フレームを装用した眼鏡装用者を遠方視状態または近方視状態にさせるための固視
手段と、
　この固視手段により遠方視状態または近方視状態に設定された眼鏡装用者の顔の正面画
像を正面撮影手段により撮影し取り込む正面画像入力手段と、
　前記眼鏡装用者の顔の側面画像を側面撮影手段により撮影し取り込む側面画像入力手段
と、
　前記正面画像入力手段によって得られた正面画像及び前記側面画像入力手段によって得
られた側面画像に基づき前記眼鏡装用パラメータを計測し演算する計測演算手段とを有し
、
　前記側面画像入力手段は、
　前記眼鏡装用者が装用している眼鏡フレームのフロント部の水平方向における振れ角を
測定することにより顔の振れ角を測定する顔振れ角測定手段と、
　前記側面撮影手段の撮影方向を前記眼鏡フレームのフロント部の真横方向に変更させて
前記側面画像を撮影する側面撮影方向変更手段とを有し、
　前記計測演算手段は、
　前記側面画像を基に眼鏡装用距離を演算する装用距離測定手段と、
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　前記正面画像を用いて左右片眼瞳孔間距離を測定するＰＤ測定手段と、
　前記顔振れ角及び前記眼鏡装用距離に基づいて、前記ＰＤ測定手段により測定された左
右片眼瞳孔間距離を、前記顔振れ角がゼロの場合の値に補正するＰＤ補正手段と、を有す
ることを特徴とする眼鏡装用パラメータ測定装置。
【請求項２】
　前記計測演算手段は、フレーム情報による玉型形状データのフレーム形状を正面画像上
に描画するフレーム形状描画手段と、
　前記描画されたフレーム形状を前記正面画像上のフレーム画像に略一致するように移動
させることが可能なフレーム形状移動手段とを有し、
　前記ＰＤ測定手段は、前記正面画像上の左右眼の各瞳孔中心位置と、前記フレーム形状
移動手段によりフレーム画像に略一致するように移動されたフレーム形状のフレームセン
ターとに基づいて左右片眼瞳孔間距離を測定し、
　さらに、前記計測演算手段は、
　前記移動されたフレーム形状のフレームセンター位置に対する顔の中心位置のズレ量を
前記顔振れ角及び前記眼鏡装用距離に基づいて算出する顔中心ズレ量算出手段と、
　前記顔中心ズレ量に基づいて、前記正面画像上に配置した前記フレーム形状の位置を補
正するフレーム形状位置補正手段と、
　前記顔中心ズレ量と前記補正後の左右片眼瞳孔間距離に基づいて、前記正面画像上にお
ける左右眼の各瞳孔中心位置を補正する瞳孔中心位置補正手段と、を有することを特徴と
する請求項１記載の眼鏡装用パラメータ測定装置。
【請求項３】
　前記計測演算手段は、前記位置補正後のフレーム形状に、レイアウトマークを有する眼
鏡レンズの画像を描画して重ね合わせ、前記眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウ
ト情報を決定するレイアウト手段と、を有することを特徴とする請求項２記載の眼鏡装用
パラメータ測定装置。
【請求項４】
　前記顔振れ角測定手段による顔振れ角の測定は、
　前記側面撮影方向変更手段により前記側面撮影手段を、その撮影方向が眼鏡フレームの
フロント部の真横方向になるように移動させて前記側面画像を撮影したときの、その側面
撮影手段の向きの角度を測定することによって行うことを特徴とする請求項１乃至３のい
ずれかに記載の眼鏡装用パラメータ測定装置。
【請求項５】
　前記側面撮影方向変更手段による前記側面撮影手段の移動は、前記眼鏡装用者の側方に
おける周囲に、前記側面撮影手段を旋回させることにより行い、
　前記側面撮影手段の向きの角度の測定は、前記側面撮影手段の旋回角度を測定すること
により行うことを特徴とする請求項４に記載の眼鏡装用パラメータ測定装置。
【請求項６】
　前記眼鏡フレームのフロント部に顔振れ角検出補助具を取り付け、
　この顔振れ角検出補助具は、前記眼鏡フレームへの取付部と、前記眼鏡フレームのフロ
ント部の真横方向を前記側面撮影手段に検知させるための方向検出部とを有し、この方向
検出部は、前記眼鏡フレームに取り付けられた状態で前記眼鏡フレームのフロント面と略
平行な面上に位置する異なる部分を有し、
　前記側面撮影手段により撮影された画像において、前記顔振れ角検出補助具の前記異な
る部分が同一直線上に重なって見える位置で前記側面画像が撮影されることを特徴とする
請求項１乃至５のいずれかに記載の眼鏡装用パラメータ測定装置。
【請求項７】
　眼鏡装用者に適した眼鏡を作成するために必要な眼鏡装用パラメータを、眼鏡装用パラ
メータ測定装置を用いて測定する眼鏡装用パラメータ測定方法において、
　眼鏡フレームを装用した眼鏡装用者を遠方視状態または近方視状態に設定した状態で、
前記眼鏡装用者が装用している眼鏡フレームのフロント部の水平方向における振れ角を測



(3) JP 5013930 B2 2012.8.29

10

20

30

40

50

定することによる顔の振れ角を測定し、
　正面撮影手段により前記眼鏡装用者の顔の正面画像を撮影し、
　側面撮影手段による撮影方向が前記眼鏡フレームのフロント部の真横方向になるように
して、当該側面撮影手段により前記眼鏡装用者の顔の側面画像を撮影し、
　前記側面画像を基に眼鏡装用距離を演算し、
　前記正面画像を用いて左右片眼瞳孔間距離を測定し、
　前記顔振れ角及び前記装用距離に基づいて、前記測定された左右片眼瞳孔間距離を、前
記顔振れ角がゼロの場合の値に補正することを特徴とする眼鏡装用パラメータ測定方法。
【請求項８】
　前記正面画像における左右片眼瞳孔間距離の測定は、フレーム情報による玉型形状デー
タのフレーム形状を前記正面画像上のフレーム画像に略一致するように配置した状態で、
前記正面画像上の左右眼の各瞳孔中心位置と前記フレーム形状上のフレームセンターとに
基づいて行い、
　前記移動されたフレーム形状のフレームセンター位置に対する顔中心位置のズレ量を前
記顔振れ角及び前記眼鏡装用距離に基づいて算出し、
　前記ズレ量に基づいて前記正面画像上に配置した前記フレーム形状の位置を補正し、
　前記ズレ量と前記補正された左右片眼瞳孔間距離に基づいて前記正面画像における左右
眼の各瞳孔中心位置を補正することを特徴とする請求項７記載の眼鏡装用パラメータ測定
方法。
【請求項９】
　前記位置補正後のフレーム形状に、レイアウトマークを有する眼鏡レンズの画像を描画
して重ね合わせ、
　前記眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウト情報を決定することを特徴とする請
求項８記載の眼鏡装用パラメータ測定方法。
【請求項１０】
　前記顔振れ角の測定は、側面撮影手段を移動させ、
　この側面撮影手段の撮影方向が眼鏡フレームのフロント部の真横方向になった位置で側
面画像を撮影した時の前記側面撮影手段の向きの角度を測定することにより行うことを特
徴とする請求項７乃至９のいずれかに記載の眼鏡装用パラメータ測定方法。
【請求項１１】
　前記側面撮影手段の移動は、前記眼鏡装用者の側方における周囲に、前記撮影手段を旋
回させることにより行い、
　前記側面撮影手段の向きの角度の測定は、前記側面撮影手段の旋回角度を測定すること
により行うことを特徴とする請求項１０記載の眼鏡装用パラメータ測定方法。
【請求項１２】
　前記眼鏡フレームのフロント部に顔振れ角検出補助具を取り付け、
　この顔振れ角検出補助具は、前記眼鏡フレームへの取付部と、前記眼鏡フレームのフロ
ント部の真横方向を前記側面撮影手段に検知させるための方向検出部とを有し、この方向
検出部は、前記眼鏡フレームに取り付けられた状態で前記眼鏡フレームのフロント面と略
平行な面上に位置する異なる部分を有し、
　前記側面撮影手段により撮影された画像において、前記顔振れ角検出補助具の前記異な
る部分が同一直線上に重なって見える位置で側面画像を撮影することを特徴とする請求項
７乃至１１のいずれかに記載の眼鏡装用パラメータ測定方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、眼鏡フレームを装用した眼鏡装用者の画像を撮像し、その画像から眼鏡を作
製するために必要とされる様々な眼鏡装用パラメータを測定し、眼鏡レンズの眼鏡フレー
ムに対するレイアウト情報を決定等する眼鏡装用パラメータ測定装置及び眼鏡装用パラメ
ータ測定方法、並びに眼鏡装用パラメータ等を用いて製造される眼鏡レンズの製造方法及
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び眼鏡の製造方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　眼鏡の作製では、眼鏡処方値と眼鏡フレームの選択と眼鏡装用者に関連した様々な眼鏡
装用パラメータとに応じて光学設計を行い、その設計値に基づいて製造された眼鏡レンズ
を眼鏡フレームの形状に合わせて枠入れするように切削することが必要である。眼鏡装用
者に関連した眼鏡装用パラメータとしては、遠方視瞳孔間距離、近方視瞳孔間距離、遠方
視装用距離（頂点間距離）、眼鏡フレーム装用角度等である。
【０００３】
　従来より、この眼鏡装用パラメータの測定には様々な光学的測定方法が知られている。
例えば、眼鏡店において主にピューピロメータ（ＰＤメータ）を使用し、眼鏡装用パラメ
ータとして眼鏡装用者の遠方視瞳孔間距離と近方視瞳孔間距離を測定していた。この方法
は、ある程度正確な値が得られるが、眼鏡装用者に不自然な姿勢を要求して装置を覗き込
ませるため、自然な眼鏡装用環境と異なり、測定値にばらつきがあった。
【０００４】
　こうした欠点を克服した装置として、特許文献１に記載されたＣａｒｌ Ｚｅｉｓｓ社
のＶｉｄｅｏ-Ｉｎｆｒａｌが知られている。この装置は眼鏡店で使用され、２台のビデ
オカメラと１枚の反射鏡とを使用して、眼鏡装用者の正面画像と側面画像とを得る。眼鏡
装用者の眼の中心位置を決定するために、これらの画像上でマウス型ポインティンデバイ
スを使用して、眼鏡フレーム形状に接する接線を矩形状にトレースする。その後、眼鏡装
用者の正面画像上において、眼鏡フレームを基準とする眼鏡装用者の瞳孔の相対的位置、
つまり眼鏡装用パラメータとしての遠方視瞳孔間距離を測定する。更に、眼鏡装用者の側
面画像上において垂直線を基準としたときの眼鏡フレームの傾斜角（つまり、眼鏡装用パ
ラメータとしての眼鏡フレーム装用角度）と、眼鏡フレームの位置を基準とした角膜頂点
までの距離である頂点間距離（つまり、眼鏡装用パラメータとしての遠方視眼鏡装用距離
)とを測定する。
【特許文献１】特開平８－４７４８１号公報（第３頁）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　一般に、人の顔は左右非対称であり、眼の位置も左右対称ではないため、眼鏡を作成す
る上で左右片眼瞳孔間距離を正確に測定することが重要である。左右片眼瞳孔間距離を測
定する方法の一つとして、測定したい人物（眼鏡装用者）の正面画像を撮影し、その画像
から顔の中心軸と瞳孔中心を特定して計測する方法がある。
【０００６】
　眼鏡装用者の正面画像を撮影する場合、眼鏡装用者本人は正確に正面を向いているつも
りであっても、個人の癖などにより顔が水平方向に振れて撮影される場合が多い。これは
本人にとってはこの顔が振れている状態が自然で楽な姿勢であるからである。このような
場合、従来は測定者の指示により眼鏡装用者の顔の振れを直すよう顔の向きを変えさせて
から撮影したり、わずかな顔の振れであればそのまま撮影したりしていた。
【０００７】
　しかしながら、顔の振れをそのままにして撮影した場合には、当然ながら正面画像上の
片眼瞳孔間距離と実際の片眼瞳孔間距離との間に誤差が生じるため、片眼瞳孔間距離値を
正確に計測できない場合があった。また、顔の振れを直して撮影する場合、本人にとって
は不自然な状態での撮影であるため、自然な状態との測定値に違いが生じる場合があった
。また、そもそも人の顔や鼻の形状は左右対称ではないためどこが正確な顔の正面なのか
、どこが正確な顔の中心軸なのかを特定することは困難である。
【０００８】
　本発明の目的は、上述の事情を考慮してなされたものであり、眼鏡装用パラメータの測
定時に被検者の顔が左右に振れている場合にも、瞳孔間距離等の眼鏡装用パラメータを精
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度良く測定することができる眼鏡装用パラメータ測定装置及び眼鏡装用パラメータ測定方
法、並びにこの測定された眼鏡装用パラメータを用いて製造される眼鏡レンズの製造方法
及び眼鏡の製造方法を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　上述の課題を解決するための手段としての第1の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測
定装置は、眼鏡装用者に適した眼鏡を作成するために必要な眼鏡装用パラメータを測定す
る眼鏡装用パラメータ測定装置において、眼鏡フレームを装用した眼鏡装用者を遠方視状
態または近方視状態にさせるための固視手段と、この固視手段により遠方視状態または近
方視状態に設定された眼鏡装用者の顔の正面画像を正面撮影手段により撮影し取り込む正
面画像入力手段と、前記眼鏡装用者の顔の側面画像を側面撮影手段により撮影し取り込む
側面画像入力手段と、前記正面画像入力手段によって得られた正面画像及び前記側面画像
入力手段によって得られた側面画像に基づき前記眼鏡装用パラメータを計測し演算する計
測演算手段とを有し、前記側面画像入力手段は、前記眼鏡装用者が装用している眼鏡フレ
ームのフロント部の水平方向における振れ角を測定することにより顔の振れ角を測定する
顔振れ角測定手段と、前記側面撮影手段の撮影方向を前記眼鏡フレームのフロント部の真
横方向に変更させて前記側面画像を撮影する側面撮影方向変更手段とを有し、前記計測演
算手段は、前記側面画像を基に眼鏡装用距離を演算する装用距離測定手段と、前記正面画
像を用いて左右片眼瞳孔間距離を測定するＰＤ測定手段と、前記顔振れ角及び前記眼鏡装
用距離に基づいて、前記ＰＤ測定手段により測定された左右片眼瞳孔間距離を、前記顔振
れ角がゼロの場合の値に補正するＰＤ補正手段と、を有することを特徴とするものである
。
【００１０】
　第２の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定装置は、第１の解決手段において、前記
計測演算手段は、フレーム情報による玉型形状データのフレーム形状を正面画像上に描画
するフレーム形状描画手段と、前記描画されたフレーム形状を前記正面画像上のフレーム
画像に略一致するように移動させることが可能なフレーム形状移動手段とを有し、前記Ｐ
Ｄ測定手段は、前記正面画像上の左右眼の各瞳孔中心位置と、前記フレーム形状移動手段
によりフレーム画像に略一致するように移動されたフレーム形状のフレームセンターとに
基づいて左右片眼瞳孔間距離を測定し、さらに、前記計測演算手段は、前記移動されたフ
レーム形状のフレームセンター位置に対する顔の中心位置のズレ量を前記顔振れ角及び前
記眼鏡装用距離に基づいて算出する顔中心ズレ量算出手段と、前記顔中心ズレ量に基づい
て、前記正面画像上に配置した前記フレーム形状の位置を補正するフレーム形状位置補正
手段と、前記顔中心ズレ量と前記補正後の左右片眼瞳孔間距離に基づいて、前記正面画像
上における左右眼の各瞳孔中心位置を補正する瞳孔中心位置補正手段と、を有することを
特徴とするものである。
【００１１】
　第３の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定装置は、第２の解決手段において、前記
計測演算手段は、前記位置補正後のフレーム形状に、レイアウトマークを有する眼鏡レン
ズの画像を描画して重ね合わせ、前記眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウト情報
を決定するレイアウト手段と、を有することを特徴とするものである。
【００１２】
　第４の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定装置は、第１乃至第３の解決手段のいず
れかにおいて、前記顔振れ角測定手段による顔振れ角の測定は、前記側面撮影方向変更手
段により前記側面撮影手段を、その撮影方向が眼鏡フレームのフロント部の真横方向にな
るように移動させて前記側面画像を撮影したときの、その側面撮影手段の向きの角度を測
定することによって行うことを特徴とするものである。
【００１３】
　第５の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定装置は、第４の解決手段において、前記
側面撮影方向変更手段による前記側面撮影手段の移動は、前記眼鏡装用者の側方における
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周囲に、前記側面撮影手段を旋回させることにより行い、前記側面撮影手段の向きの角度
の測定は、前記側面撮影手段の旋回角度を測定することにより行うことを特徴とするもの
である。
【００１４】
　第６の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定装置は、第１乃至第５の解決手段いずれ
かにおいて、前記眼鏡フレームのフロント部に顔振れ角検出補助具を取り付け、この顔振
れ角検出補助具は、前記眼鏡フレームへの取付部と、前記眼鏡フレームのフロント部の真
横方向を前記側面撮影手段に検知させるための方向検出部とを有し、この方向検出部は、
前記眼鏡フレームに取り付けられた状態で前記眼鏡フレームのフロント面と略平行な面上
に位置する異なる部分を有し、前記側面撮影手段により撮影された画像において、前記顔
振れ角検出補助具の前記異なる部分が同一直線上に重なって見える位置で前記側面画像が
撮影されることを特徴とするものである。
【００１５】
　第７の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、眼鏡装用者に適した眼鏡を作成
するために必要な眼鏡装用パラメータを、眼鏡装用パラメータ測定装置を用いて測定する
眼鏡装用パラメータ測定方法において、眼鏡フレームを装用した眼鏡装用者を遠方視状態
または近方視状態に設定した状態で、前記眼鏡装用者が装用している眼鏡フレームのフロ
ント部の水平方向における振れ角を測定することによる顔の振れ角を測定し、正面撮影手
段により前記眼鏡装用者の顔の正面画像を撮影し、側面撮影手段による撮影方向が前記眼
鏡フレームのフロント部の真横方向になるようにして、当該側面撮影手段により前記眼鏡
装用者の顔の側面画像を撮影し、前記側面画像を基に眼鏡装用距離を演算し、前記正面画
像を用いて左右片眼瞳孔間距離を測定し、前記顔振れ角及び前記装用距離に基づいて、前
記測定された左右片眼瞳孔間距離を、前記顔振れ角がゼロの場合の値に補正することを特
徴とするものである。
【００１６】
　第８の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、第７の解決手段において、前記
正面画像における左右片眼瞳孔間距離の測定は、フレーム情報による玉型形状データのフ
レーム形状を前記正面画像上のフレーム画像に略一致するように配置した状態で、前記正
面画像上の左右眼の各瞳孔中心位置と前記フレーム形状上のフレームセンターとに基づい
て行い、前記移動されたフレーム形状のフレームセンター位置に対する顔中心位置のズレ
量を前記顔振れ角及び前記眼鏡装用距離に基づいて算出し、前記ズレ量に基づいて前記正
面画像上に配置した前記フレーム形状の位置を補正し、前記ズレ量と前記補正された左右
片眼瞳孔間距離に基づいて前記正面画像における左右眼の各瞳孔中心位置を補正すること
を特徴とするものである。
【００１７】
　第９の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、第８の解決手段において、前記
位置補正後のフレーム形状に、レイアウトマークを有する眼鏡レンズの画像を描画して重
ね合わせ、前記眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウト情報を決定することを特徴
とするものである。
【００１８】
　第１０の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、第７乃至第９の解決手段のい
ずれかにおいて、前記顔振れ角の測定は、側面撮影手段を移動させ、この側面撮影手段の
撮影方向が眼鏡フレームのフロント部の真横方向になった位置で側面画像を撮影した時の
前記側面撮影手段の向きの角度を測定することにより行うことを特徴とするものである。
【００１９】
　第１１の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、第１０の解決手段において、
前記側面撮影手段の移動は、前記眼鏡装用者の側方における周囲に、前記撮影手段を旋回
させることにより行い、前記側面撮影手段の向きの角度の測定は、前記側面撮影手段の旋
回角度を測定することにより行うことを特徴とするものである。
【００２０】
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　第１２の解決手段に係る眼鏡装用パラメータ測定方法は、第７乃至第１１の解決手段の
いずれかにおいて、前記眼鏡フレームのフロント部に顔振れ角検出補助具を取り付け、こ
の顔振れ角検出補助具は、前記眼鏡フレームへの取付部と、前記眼鏡フレームのフロント
部の真横方向を前記側面撮影手段に検知させるための方向検出部とを有し、この方向検出
部は、前記眼鏡フレームに取り付けられた状態で前記眼鏡フレームのフロント面と略平行
な面上に位置する異なる部分を有し、前記側面撮影手段により撮影された画像において、
前記顔振れ角検出補助具の前記異なる部分が同一直線上に重なって見える位置で側面画像
を撮影することを特徴とするものである。
【００２１】
　第１３の解決手段に係る眼鏡レンズの製造方法は、第９の解決手段に係る方法により決
定されたレイアウト情報に基づきレンズ加工情報を算出し、この加工情報に基づいて眼鏡
レンズを加工することを特徴とするものである。
【００２２】
　第１４の解決手段に係る眼鏡の製造方法は、第１３の解決手段の方法によって作成され
た前記眼鏡レンズを眼鏡フレームに取り付けて眼鏡を製造するものである。
【発明の効果】
【００２３】
　第１または第７の解決手段によれば、眼鏡装用者（被検者)が装用している眼鏡フレー
ムのフロント部の水平方向における振れ角を測定することにより、被検者の顔の振れ角を
測定し、正面撮影手段により撮影された正面画像を用いて算出した左右片眼瞳孔間距離を
、上記顔振れ角に基づいて補正している。従って、眼鏡装用パラメータの測定時に被検者
の顔が左右に振れている場合にも、その被検者の眼鏡装用パラメータ、特に両眼瞳孔間距
離や左右片眼瞳孔間距離を精度良く測定することができる。
【００２４】
　第２または第８の解決手段によれば、フレーム情報による玉型形状データから求めたフ
レーム形状を、正面画像上のフレーム画像に略一致するように配置した状態で、上記正面
画像上の左右眼の各瞳孔中心位置と上記フレーム形状のフレームセンターとに基づいて、
正面画像における左右片眼瞳孔間距離を測定する。このように、フレーム情報から求めた
フレーム形状のフレームセンターを用いて左右片眼瞳孔間距離を測定するので、正面画像
上における補正前の顔の中心位置を容易に特定でき、正面画像上における左右片眼瞳孔間
距離を精度良く測定できる。
【００２５】
　また、顔振れ角及び眼鏡装用距離に基づいて、上記フレームセンターに対する顔の中心
位置のズレ量を算出し、この顔中心ズレ量に基づき上記フレーム形状の位置を補正し、且
つ正面画像上における左右眼の各瞳孔中心位置を補正している。このため、眼鏡装用パラ
メータの測定時に被検者の顔が左右に振れている場合にも、その被検者の瞳孔中心位置を
補正し、その被検者が装用している眼鏡フレームに対応する上記フレーム形状の位置を補
正することができる。
【００２６】
　第３または第９の解決手段によれば、フレームセンターに対する顔の中心位置のズレ量
を用いて補正された後にフレーム形状に、レイアウトマークを有する眼鏡レンズの画像を
描画して重ね合わせ、眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウト情報を決定している
。従って、眼鏡装用パラメータの測定時に被検者の顔が左右に振れている場合にも、正確
なレイアウト情報を得ることができる。
【００２７】
　第４または第１０の解決手段によれば、顔振れ角の測定は、側面撮影方向を、その撮影
方向が眼鏡フレームのフロント部の真横方向になるように移動させて側面画像を撮影した
ときの、その側面撮影手段の向きの角度を測定することによって行う。このため、側面画
像撮影時の側面撮影手段の向き、すなわち顔振れ角を容易に正確に測定できる。
【００２８】
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　第５または第１１の解決手段によれば、側面撮影手段の移動は、前記眼鏡装用者の側方
における周囲に、前記側面撮影手段を旋回させることにより行い、また、前記側面撮影手
段の向きの角度の測定は、前記側面撮影手段の旋回角度を測定することにより行う。この
ため、側面撮影手段の撮影方向を眼鏡フレームのフロント部の真横方向へ変更するための
当該側面撮影手段の移動を容易に行うことができ、また、顔振れ角も容易に正確に測定で
きる。
【００２９】
　第６または第１２の解決手段によれば、眼鏡フレームのフロント部に顔振れ角検出補助
具を取り付け、側面撮影手段により撮影された画像において、顔振れ角検出補助具の、眼
鏡フレームのフロント面と略平行な面上で位置する異なった部分が重なって見える位置で
、上記側面撮影手段により側面画像を撮影している。このため、側面撮影手段をその撮影
方向が眼鏡フレームのフロント部の真横方向になるようにする移動を容易に正確に行うこ
とができる。
【００３０】
　第１３の解決手段によれば、眼鏡装用パラメータ測定方法により決定されたレイアウト
情報に基づいてレンズ加工情報を算出し、このレンズ加工情報に基づいて眼鏡レンズが加
工されるので、この眼鏡レンズを、眼鏡装用パラメータが測定された眼鏡装用者の個々人
に最適な専用の眼鏡レンズとすることができる。
【００３１】
　第１４の解決手段によれば、眼鏡装用パラメータ測定方法により決定されたレイアウト
情報に基づいてレンズ加工情報を算出し、このレンズ加工情報に基づいて眼鏡レンズが加
工され、この眼鏡レンズを眼鏡フレームに装着して眼鏡とするので、この眼鏡を、眼鏡装
用パラメータが測定された眼鏡装用者の個々人に最適な専用の眼鏡とすることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３２】
　以下、本発明を実施するための最良の形態を、図面に基づき説明する。
　図１は、本発明に係る眼鏡装用パラメータ測定装置の一実施の形態の構成を示し、他の
機器との通信接続関係をも示す構成図である。図２は、図１における眼鏡装用パラメータ
測定装置を、一部を破断して示す側面図である。図３は、図２のIII矢視図である。
【００３３】
　図１に示す眼鏡装用パラメータ測定装置３０は、眼鏡装用者に適した眼鏡を作製するた
めの眼鏡装用パラメータを測定し、眼鏡レンズの眼鏡フレームに対するレイアウト情報を
決定し、レンズ加工情報を算出するものであり、測定装置本体３１と装置制御用端末３２
とを有して構成される。ここで、上記眼鏡装用パラメータは、遠方視瞳孔間距離、近方視
瞳孔間距離、遠方視眼鏡装用距離、近方視眼鏡装用距離、眼鏡フレーム装用角度、眼球回
旋角、近方視目的距離の少なくとも１つである。これらの眼鏡装用パラメータを、図３５
～図３８を用いて以下に説明する。
【００３４】
　遠方視瞳孔間距離とは、５ｍ以上の遠方を注視しているときの左眼８２と右眼８３の瞳
孔間距離であり、図３６における遠方視正面画像のＦＰＤである。近方視瞳孔間距離とは
、近方視目的距離（通常は２０～６０ｃｍ程度）にある対象物を注視したときの左眼８２
と右眼８３の瞳孔間距離であり、図３６における近方視正面画像のＮＰＤである。遠方視
装用距離（頂点間距離）とは、図３５において、眼鏡装用者の遠方視軸１７上における眼
鏡レンズ１３の裏面から当該眼鏡装用者の眼球（被検眼１１)の角膜頂点までの距離であ
り、図中のＡである。近方視装用距離とは、図３５において、眼鏡装用者の近方視軸１８
上における眼鏡レンズ１３の裏面から当該眼鏡装用者の眼球（被検眼１１)の角膜頂点ま
での距離であり、図中のＢである。また図中のＶＲは被検眼１１の角膜頂点から眼球回旋
点１２までの距離を示す。
【００３５】
　一般に、近方視状態（たとえば読書をしている時の状態）においては、眼鏡装用者であ
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る被検者は、眼球（被検眼１１)の回旋点１２を中心に被検眼１１を回旋し、視線を下げ
て近方視目標（近方視目的物)を観察する。眼球回旋角θとは、回旋点１２を中心に遠方
視軸１７から近方視軸１８まで視線を下げたときに両視軸１７、１８がなす角度である。
近方視目的距離とは、近方視状態において近方視目的物を観察するときの眼（被検眼１１
)から近方視目的物までの距離であり、図中のＮＬである。尚、図中のＦＬは、遠方視状
態において遠方視目的物を観察するときの眼（被検眼１１)から遠方視目的物までの距離
である。
【００３６】
　図３７に示すように、眼鏡フレーム１４のテンプル１６とリム１５のなす角度を一般に
フレーム傾斜角と言うが、本実施形態における眼鏡フレーム装用角度は、遠方視状態での
眼鏡装用者の遠方視軸１７を光軸とし、その光軸に垂直な直線と眼鏡フレーム１４のリム
１５で形成される玉型のなす角度αを言うこととする。また、フレームあおり角とは、各
眼鏡フレーム１４によって異なり、図３８において、眼鏡フレーム１４を真上から観察し
たときにリム１５で形成される玉型がブリッジ１９に対してなす角度βを言う。
【００３７】
　さて、前記測定装置本体３１は、図１～図３に示すように、眼鏡装用者である被検者１
０の視点を遠方視状態または近方視状態に固定させるための固視手段１３２と、被検者１
０の顔を位置決めする顔位置決め手段１２９と、被検者１０の頭部の正面画像を撮影して
取り込む正面画像入力手段１３３と、被検者１０の頭部の側面画像を撮影して取り込む側
面画像入力手段１３５とを有する。
【００３８】
　前記固視手段１３２は、湾曲形状の一対の軌道フレーム３６を備えたフレームユニット
３３と、軌道フレーム３６上を移動する可動ユニット３４とを有して構成される。フレー
ムユニット３３は、基台３７に支柱フレーム３８が立設され、上記軌道フレーム３６が基
台３７に立設されると共に支柱フレーム３８に立て掛けられて支持される。各軌道フレー
ム３６の軌道面にラックレール３９が敷設されている。
【００３９】
　前記可動ユニット３４のユニットフレーム４６には、図４及び図５に示すように、同期
回転可能な一対の駆動ギア４７が回転自在に配設され、この駆動ギア４７の図における上
方に、同じく一対の駆動ギア４８が回転自在に配設される。これらの駆動ギア４７及び４
８が軌道フレーム３６のラックレール３９に噛み合っている。また、ユニットフレーム４
６には、駆動ギア４７と４８の反対側にガイドローラ４９が回転自在に軸支され、これら
のガイドローラ４９が軌道フレーム３６の背面レール部５０に嵌合されている。
【００４０】
　ユニットフレーム４６には更に回旋用モータ５１が設置され、この回旋用モータ５１の
モータシャフトにウォーム５２が回転一体に取り付けられる。このウォーム５２は、一対
の駆動ギア４７を連結するシャフトに設けられたウォームホイール５３に噛み合い、回旋
用モータ５１の駆動力がウォーム５２及びウォームホイール５３を介して駆動ギア４７へ
伝達され、更にタイミングベルト５４を介して駆動ギヤ４８へ伝達される。駆動ギヤ４７
及び４８が軌道フレーム３６のラックレール３９に噛み合って回旋用モータ５１により回
転駆動され、このときガイドローラ４９が軌道フレーム３６の背面レール部５０を転動す
ることで、可動ユニット３４は軌道フレーム３６の湾曲形状に沿って回旋移動する。図２
に示すように、この可動ユニット３４の回旋移動の中心が、位置決めユニット３５により
位置決めされた被検者１０の眼球の回旋点１２となるように設計されている。
【００４１】
　図４及び図５に示すように、可動ユニット３４のユニットフレーム４６には駆動ねじ５
５が、その軸回りに回転自在に立設される。この駆動ねじ５５に、発光ダイオード（ＬＥ
Ｄ）などの光源５６を支持する光源支持部５７が螺合される。上記ユニットフレーム４６
には光源用モータ５８が設置され、この光源用モータ５８の駆動力は、タイミングベルト
５９を経て駆動ねじ５５へ伝達され、当該駆動ねじ５５を回転させる。これにより、光源
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支持部５７を介して光源５６が、後述のレンズ６０に対し接近または離反する方向に移動
可能に設けられる。
【００４２】
　上記レンズ６０は可動ユニット３４のユニットフレーム４６に設置され、このレンズ６
０の光軸上に上記光源５６が配置される。眼鏡装用者の遠方視状態または近方視状態のそ
れぞれの設定は、光源５６をレンズ６０に対し接近または離反して移動させると同時に、
可動ユニット３４を軌道フレーム３６の湾曲形状に沿って回旋移動させることにより実現
される。
【００４３】
　つまり、図６に示すように、光源５６とレンズ６０との間隔を任意の距離とすることに
より、眼鏡装用者である被検者１０に遠方視状態と近方視状態の光源５６の像を固視灯（
遠方視目的物、近方視目的物）として観察させる。と同時に、可動ユニット３４を軌道フ
レーム３６の湾曲形状に沿って回旋移動させることにより、遠方視状態測定位置（図６（
Ａ））では、被検者１０における被検眼１１の略水平方向の遠方視軸１７上に光源５６の
像を発生させ、近方視状態測定位置（図６（Ｂ））では、被検者１０における被検眼１１
の遠方視軸１７から下方へ所定の眼球回旋角θだけ回旋させた近方視軸１８上に、光源５
６の像を発生させる。これらにより、遠方視状態と近方視状態のそれぞれの測定位置の設
定が実現される。
【００４４】
　特に、図６（Ｂ)に示す近方視状態測定位置では、可動ユニット３４が軌道フレーム３
６の湾曲形状に沿って任意の位置まで回旋移動することで眼球回旋角θが任意に変更可能
とされ、更に、光源５６とレンズ６０との距離が調整されることで近方視目的距離ＮＬが
任意に変更可能とされる。尚、これらの眼球回旋角θと近方視目的距離ＮＬはいずれか一
方が変更可能に構成されてもよい。また、光源５６は、本実施形態では、レンズ６０に対
し接離されて遠方視用と近方視用とで兼用されているが、遠方視用の光源と近方視用の光
源とを別々に設けてもよい。
【００４５】
　図４及び図５に示すように、可動ユニット３４のユニットフレーム４６には、レンズ６
０の図における下方に、ビームスプリッタとして機能するハーフミラー６１が配置される
。このハーフミラー６１は、光源５６から発した光を反射して位置決めユニット３５側へ
向かわせるべく４５°に傾斜して配置される。
　正面撮影手段１３４としての正面撮像カメラ６２は、前記ユニットフレーム４６におい
てハーフミラー６１の後方に設置される。この正面用撮像カメラ６２は、撮像レンズを有
する例えばＣＣＤカメラなどである。
【００４６】
　前記可動ユニット３４は、図２に示すように、被検者１０の眼球（被検眼１１)の回旋
点１２を中心に軌道フレーム３６の湾曲形状に沿って回旋移動するとき、この可動ユニッ
ト３４に設置された正面用撮像カメラ６２を同様に回旋移動させる。このとき、正面用撮
像カメラ６２の光軸は、図６に示すように、被検者１０の遠方視軸１７または近方視軸１
８に常時一致した状態に保持される。従って、この正面用撮像カメラ６２は、可動ユニッ
ト３４により遠方視状態または近方視状態のそれぞれの測定位置に設置された被検者１０
の顔の正面を、ハーフミラー６１を通して撮影してその画像を取り込む。従って、正面用
撮像カメラ６２を含む可動ユニット３４と軌道フレーム３６は、正面画像入力手段１３３
としても機能する。尚、上記ハーフミラー６１の透過と反射の比率は、７：３を用いてい
るが、特に定めるものではない。また、このハーフミラー６１と位置決めユニット３５に
位置決められる被検者１０の眼との距離は、約７０ｃｍに設定されている。
【００４７】
　図２に示すように、前記軌道フレーム３６を備えたフレームユニット３３と、光源５６
、レンズ６０、ハーフミラー６１及び正面用撮像カメラ６２等を備えた可動ユニット３４
とがカバー６６により被覆される。このカバー６６には、図３に示すように、正面側に遠
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方視用窓２７及び近方視用窓２８が開口されている。遠方視用窓２７は、図２に示すよう
に、位置決めユニット３５により顔が位置決めされた被検者１０の遠方視状態において、
その被検眼１１の遠方視軸１７がカバー６６を横切る位置に形成される。また、近方視用
窓２８は、同様に位置決めユニット３５により顔が位置決めされた被検者１０の近方視状
態において、その被検眼１１の近方視軸１８がカバー６６を横切る位置で、眼球回旋角θ
が変更されることにより当該近方視軸１８が回旋移動する領域に形成される。
【００４８】
　顔位置決め手段１２９である位置決めユニット３５は、図２及び図３に示すように、上
記基台３７に立設された位置決めメインフレーム４０と、この位置決めメインフレーム４
０の上部に設けられた被検者１０の顎を載せる顎受け台４２と、被検者１０の額を当てる
額当て部４３とを有している。額当て部４３は、額当て支柱４４を介して顎受け台４２に
支持され、この額当て支柱４４に、被検者１０の眼の高さを一致させるための基準マーク
４５が設けられている。
【００４９】
　側面画像入力手段１３５は、図１～図３および図８に示すように、側面撮影手段１３６
としての側面用撮像カメラ６３と、この側面用撮像カメラ６３の撮影方向を変更させて眼
鏡装用者が装用している眼鏡フレームのフロント部の真横方向から側面画像を撮影できる
ようにするための側面撮影方向変更手段１３７と、眼鏡装用者が装用している眼鏡フレー
ムのフロント部の水平方向における振れ角を測定するための顔振れ角測定手段１３８とを
有している。
【００５０】
　前記側面撮影方向変更手段１３７は、前記基台３７に旋回可能に軸支された旋回アーム
１５５を有しており、この旋回軸１５４は、理想的には、前記顔位置決め手段により頭部
が位置決めされた被検者１０（眼鏡装用者）が装用している眼鏡フレーム１４のフレーム
センターＦＣを通る垂直線上に位置するように設置される。旋回アーム１５５は、下面に
ローラ１６４を備えており、このローラはモータ１７１によって回転される。旋回アーム
１５５の旋回は、装置制御用端末３２からモータ１７１を制御してローラ１６４を回転さ
せることにより行なう。なお、旋回アーム１５５の旋回を手動で行なうようにして装置の
構造を簡略化しても良い。
【００５１】
　前記側面撮影手段１３６は、前記旋回アーム１５５に設置された側面用撮像カメラ６３
と、この側面用撮像カメラ６３に眼鏡装用者の側面の映像を導くためのミラー６４、６５
とを備えている。側面用撮像カメラ６３は、撮像レンズを有する例えばＣＣＤカメラであ
る。ミラー６４は、前記旋回アーム１５５上の側面用撮像カメラ６３の近傍に、ミラー６
５は、前記旋回アーム１５５に立設された支柱４１の上部に、それぞれ４５°に傾斜して
設置される。可動ユニット３４により遠方視状態または近方視状態のそれぞれの測定位置
に設定された被検者１０の顔の側面は、図７に示すように、ミラー６５、ミラー６４に順
次反射されて側面用撮像カメラ６３により撮影され、その画像が取り込まれる。
【００５２】
　図８に示すように、このような側面撮影手段１３６及び側面撮影方向変更手段１３７の
構成により、旋回アーム１５５が旋回すると、この旋回アームに設置された側面用撮像カ
メラ６３およびミラー６４、並びに、支柱４１に設置されたミラー６５は、被検者１０の
側方における周囲を一体となって旋回する。これにより、顎受け台４２に顎が載置された
被検者１０の装用した眼鏡フレーム１４におけるフロント部（玉型形状のリム１５及びブ
リッジ１９）に対し、側面用撮像カメラ６３の撮影方向が真横方向になるように設定可能
となる。
【００５３】
　前記旋回アーム１５５の端部には指針１５６が設けられ、前記基台３７には目盛板１５
７が設けられている。そして、旋回アーム１５５の旋回角度が、指針１５６と目盛板１５
７とによって検出される。
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　この検出される角度は、側面用撮像カメラ６３の撮影方向が正面用撮像カメラ６２の撮
影方向と直角に交わる方向を原点方向（０度）とする旋回アーム１５５の旋回角度であり
、そのような角度が測定できるように指針１５６と目盛板１５７の位置が設定されている
。従って側面用撮像カメラ６３により撮影される側面画像が真横から撮影された画像にな
るように旋回アーム１５５を旋回させたとき、その旋回角度が、眼鏡装用パラメータの測
定時に被検者１０の顔が左右に振れている顔振れ角θｆｓとほぼ一致する。従って、本実
施の形態では、側面撮影手段、側面撮影方向変更手段、指針１５６及び目盛板１５７は、
顔振れ角検出手段１３８として機能する。
【００５４】
　尚、眼鏡装用者の顔の真横方向を、眼鏡装用者の横顔の画像だけから特定することを容
易にするため、図１７に示すように、被検者１０が装用している眼鏡フレーム１４のフロ
ント部が水平方向において振れた振れ角θｆｓを検出している。
【００５５】
　上記した側面撮影方向変更手段は、旋回軸１５４を軸に旋回アーム１５５を旋回させて
いるがこれに限らず、図２１に示すように、眼鏡フレーム１４のフレームセンターＦＣを
中心として湾曲するレール１６５と、このレール１６５上をスライドするスライダ１６６
とであってもよい。このスライダ１６６に側面用撮像カメラ１６３及び指針１５６が取り
付けられる。
　また、上記変形例では指針１５６と目盛板１５７とによって測定された顔振れ角は目視
で読み取ることができるが、例えば旋回軸１５４の回転変位量、旋回アーム１５５やスラ
イダ１６６の変位量をエンコーダなどのセンサにより電気信号として取り出し顔振れ角を
演算させてもよい。この場合は装置制御用端末３２に顔振れ角θｆｓを自動的に取り込め
るので好ましい。
【００５６】
　上記顔振れ角θｆｓを正確に検出するために、図１８に示すように、顔振れ角検出補助
具１５８または１５９を眼鏡フレーム１４のフロント部に装着するのが好ましい。この顔
振れ角検出補助具１５８は、上記眼鏡１４のフロント部に嵌合させるための取付部１６０
と、眼鏡フレーム１４のフロント部の真横方向を側面用撮像カメラ６３を用いて検出させ
るための方向検出部１６１とを有する。この方向検出部１６１は、表裏面１６２、１７２
が互いに平行な平面である平板状の部材からなり、この表裏面１６２、１７２は、顔振れ
角検出補助具１５８が眼鏡フレーム１４のフロント部に取り付けられた状態で、フロント
部と略平行な面となる。なお、この平板状部材の表面１６２と裏面１７２と縁面１７３と
を色分けしておくと、フロント部の真横方向（方向検出部の真横方向）を容易に検知する
ことができ好ましい。
【００５７】
図１９はこの顔振れ角補助具１５８の使用手順を示す側面図である。
（Ａ）の顔振れ角の補助具１５８の方向検出部１６１は、表面１６２と縁面１７３が見え
ていることから、側面撮影手段の撮影方向は眼鏡フレームのフロント部の真横方向に対し
て左側に振れていることがわかる。（Ｂ）の方向検出部１６１は、縁面１７３だけが見え
ている（あるいは表裏面１６２、１７２が両方同じ程度の幅に見えている）ことから、側
面撮影手段の撮影方向と眼鏡フレームのフロント部の真横方向とがほぼ一致していること
がわかる。（Ｃ）の方向検出部１６１は、縁面１７３と裏面１７２だけが見えていること
から、
側面撮影手段の撮影方向は眼鏡フレームのフロント部の真横方向に対して右側に振れてい
ることがわかる。
【００５８】
　また、顔振れ角検出補助具１５９は、顔振れ角検出補助具１５８と同様な取付部１６０
と、顔振れ角検出補助具１５８とは異なる方向検出部とを有する。この方向検出部は、取
付部１６０の両端部からそれぞれ立設された２本のバー１６３である。これらのバー１６
３は、顔振れ角検出補助具を１５９が眼鏡フレーム１４のフロント部に取り付けられてい
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る状態で、この眼鏡フレーム１４のフロント部と略平行な同一平面上に位置している。
図２０はこの顔振れ角補助具１５９の使用手順を示す側面図である。
（Ａ）の顔振れ角の補助具１５９の方向検出部１６３は、前方のバーが右側、後方バーが
左側に位置していることから、側面撮影手段の撮影方向は眼鏡フレームのフロント部の真
横方向に対して左側に振れていることがわかる。
（Ｂ）の方向検出部１６３は、前方のバーと後方バーとが一致していることから、側面撮
影手段の撮影方向と眼鏡フレームのフロント部の真横方向とがほぼ一致していることがわ
かる。
（Ｃ）の方向検出部１６３は、前方のバーが左側、後方バーが右側に位置していることか
ら、側面撮影手段の撮影方向は眼鏡フレームのフロント部の真横方向に対して右側に振れ
ていることがわかる。
【００５９】
　なお、顔振れ角検出補助具は上記に限定されず、例えば、装着される眼鏡フレームのフ
ロント部と略平行な同一平面上に位置する異なる部分を有し、この異なる部分が同一線上
に重なって見える位置の側面撮影方向によりフロント部の真横方向を検出させるものであ
ればよい。
【００６０】
　図１に示す前記装置制御用端末３２は、図９に示すプログラムソフトを格納する。この
うちの遠方視状態または近方視状態に設定することが可能な固視灯駆動プログラムソフト
を起動させることで、回旋用モータ５１を駆動制御して可動ユニット３４を回旋移動させ
、光源用モータ５８を駆動制御して光源５６を移動させ、後述のごとく、近方視状態にお
いて眼鏡装用パラメータのうちの眼球回旋角θ及び近方視目的距離ＮＬを決定する。
【００６１】
　また、装置制御用端末３２は、測定用プログラムソフトを起動させることによって、正
面用撮像カメラ６２及び側面用撮像カメラ６３により撮影されて装置制御用端末３２の記
憶手段１４８内に一時記憶された撮像画像をモニター（表示手段１３１)上に呼び出し、
この撮像画像に基づき、眼鏡装用パラメータのうちの遠方視瞳孔間距離（両眼・左右片眼
）や近方視瞳孔間距離（両眼・左右片眼）を測定するＰＤ測定手段１４０として機能し、
遠方視眼鏡装用距離Ａや近方視眼鏡装用距離Ｂを測定する装用距離測定手段１４１として
機能し、眼鏡フレーム装用角度αを計測し演算する手段として機能する。更に、上記測定
用プログラムソフトは、遠方視眼鏡装用距離Ａ及び近方視目的距離ＮＬなどを用いて後述
の如くインセット量を算出し、また加入度などを算出する。
【００６２】
　また、プログラムソフトのうちの倍率補正プログラムソフトは、正面用撮像カメラ６２
と側面用撮像カメラ６３とにおいて撮像された画像の倍率を、後述のごとく補正して一致
させる機能を果たす。
【００６３】
　また、この装置制御用端末３２は、図９に示す眼鏡レイアウトシミュレーションプログ
ラムソフトを起動させることで、上述の眼鏡装用パラメータ、眼鏡レンズ１３のレンズ情
報（眼鏡レンズデータ）、及び眼鏡フレーム１４のフレーム情報（眼鏡フレームデータ）
を用いて、眼鏡レンズが眼鏡フレームにレイアウトできるか否かを表すレイアウト情報を
決定するレイアウト手段１４９として機能する。更に、装置制御用端末３２は、レンズ加
工情報算出プログラムソフトを起動させることで、上記レイアウト情報などに基づいて眼
鏡レンズを縁摺り加工等するためのレンズ加工情報を算出する加工演算手段１５１として
機能する。
【００６４】
　これらのレイアウト情報及びレンズ加工情報については後述する。また、上記眼鏡レン
ズデータＷは、レンズ屈折力、眼鏡レンズ形状データ（凸面及び凹面の曲率半径やレンズ
中心厚など）、眼鏡レンズ処方データ（後述）、レイアウトマークデータ（図２８に示す
遠用アイポイント９０、遠用参照円９１、近用参照円９２、水平基準線９３等）のいずれ
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かを含むものである。また、上記眼鏡フレームデータＺは、例えばフレームトレーサ７４
（図１)等により計測されるものであり、玉型形状データ（リム１５が形成する玉型の形
状データ）、玉型中心間距離ＢＣＬ（眼鏡フレーム１４の２つの玉型の中心間距離）、フ
レームあおり角β、フレーム材質のいずれかを含むものである。
【００６５】
　また、装置制御用端末３２は、顔振れ角補正プログラムソフトのうち瞳孔間距離補正プ
ログラムソフトを起動させることで、顔振れ角及び眼鏡装用距離に基づいて、ＰＤ測定手
段１４０により測定された両眼瞳孔間距離及び左右片眼瞳孔間距離を、顔振れ角がゼロの
場合の値に補正するＰＤ補正手段１４３として機能する。
【００６６】
　また、装置制御用端末３２は、顔振れ角補正プログラムソフトのうち、顔中心ズレ量算
出プログラムソフトを起動することで、顔振れ角及び眼鏡装用距離に基づいて、正面画像
に描画されたフレーム画像から求めたフレームセンターＦＣ（図１７）に対する顔中心位
置のズレ量ＤＥＬを算出する顔中心ズレ量算出手段１４２として機能する。
【００６７】
　更に、顔中心ズレ量ＤＥＬと、顔振れ角などに基づいて補正された両眼瞳孔間距離及び
左右片眼瞳孔間距離に基づいて、正面画像上における左右眼の各瞳孔中心位置を補正する
瞳孔中心位置補正手段１４７として機能する。
【００６８】
　この装置制御用端末３２が実行する眼鏡装用パラメータ測定の手順を、図３３に示すフ
ローチャートを参照してまず概略して説明し、後に詳細に説明する。
【００６９】
　まず、眼鏡装用パラメータ測定装置３０に電源を投入して装置制御用端末３２を起動さ
せ（Ｓ１）、正面用撮像カメラ６２及び側面用撮像カメラ６３による撮像画像の倍率補正
のためのキャリブレーションを、必要に応じて実行する（Ｓ２）。次に、外部から顧客個
人データ、レンズ処方データ、眼鏡フレームデータを入力し、近方視目的距離ＮＬと眼球
回旋角θを任意に入力する（Ｓ３）。
【００７０】
　その後、眼鏡装用者である被検者１０の眼を位置決めユニット３５の基準マーク４５（
図３）に一致させて、被検者１０の眼の上下方向の位置合わせを実行する（Ｓ４）。この
状態で、約５メートル前方に存在するように見える固視灯を点灯させ、被検者１０の遠方
視状態に設置する（Ｓ５)。そして、位置決めユニット３５の旋回アーム１５５を旋回さ
せながら顔振れ角を検出した後（Ｓ６)、被検者１０の遠方視状態における顔の正面及び
側面の画像を撮影する（Ｓ７）。
【００７１】
　次に、固視灯を点灯した状態で、近方視目的距離ＮＬと眼球回旋角θを任意に変更させ
、被検者１０に適した近方視状態を確認させながら、これらの近方視目的距離ＮＬ及び眼
球回旋角θを決定する（Ｓ８）。この状態で、被検者１０の近方視状態における顔の正面
及び側面の画像を撮影するか否かを判断する（Ｓ９）。撮影する場合には、必要に応じて
顔振れ角を検出した後（Ｓ１０)、被検者１０の近方視状態における顔の正面及び側面の
画像を撮影する（Ｓ１１)。
【００７２】
　ステップＳ１１の後、ステップＳ９で撮影しない場合と同様に、撮像された遠方視及び
近方視の画像と、外部より入力されたデータに基づき、眼鏡装用パラメータ（遠方視瞳孔
間距離ＦＰＤ、近方視瞳孔間距離ＮＰＤ、遠方視眼鏡装用距離Ａ、近方視眼鏡装用距離Ｂ
、眼鏡フレーム装用角度α）を計測し演算する（Ｓ１２）。そして、これらの測定された
眼鏡装用パラメータを、顔振れ角を考慮して補正した後（Ｓ１３)、眼鏡レイアウトシミ
ュレーション（Ｓ１４)およびレンズ加工情報算出（Ｓ１５)を順次実施する。その後、眼
鏡装用パラメータを、撮像画像と共に装置制御用端末３２の記憶手段１４８（図１)内に
保存し、眼鏡店端末７０を介して顧客データベースに保存する（Ｓ１６）。
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【００７３】
　この眼鏡装用パラメータ測定装置３０による上述の動作Ｓ１～Ｓ１６の後、眼鏡店端末
７０は、顧客データベース７１に保存された眼鏡作製のために必要な眼鏡装用者個々人の
データ（顧客個人データＸ（図１０、図１６)、眼鏡レンズ処方データＹ（図１０)、眼鏡
フレームデータＺ（図１０、図１６)、眼鏡装用パラメータＶ（図１６)等)を眼鏡製造業
者の工場サーバー１５３へ、通信手段１５２（公衆通信回線、専用回線、インターネット
など）を介して送信して、眼鏡レンズまたは眼鏡を発注する（Ｓ１７）。上述の各動作を
図３３と図３４に示すフローチャートを参照して更に詳説する。なお、図３４のフローチ
ャートは、図３３のフローチャートにおけるステップＳ１２とステップＳ１３を更に詳細
に示したものである。
【００７４】
［起動（Ｓ１）］
　図１において、眼鏡装用パラメータ測定装置３０の測定装置本体３１に電源が投入され
ると、この測定装置本体３１に接続された装置制御用端末３２が起動する。
【００７５】
［キャリブレーション（Ｓ２）］
　正面顔画像、側面顔画像をそれぞれ撮影する２つの撮影カメラ６２、６３は倍率が異な
ることがあるので、装置制御用端末３２のモニターに表示されるキャリブレーションする
・しないの選択メニューにおいて、必要に応じて「キャリブレーションする」を選択し、
キャリブレーションを実行する。このキャリブレーションでは、両撮影カメラ６２及び６
３により事前にスケール等を撮影したそれぞれの画像から、これらの撮影カメラ６２及び
６３の倍率差を予め求めておき、この倍率差に基づき正面画像と側面画像の倍率差による
誤差補正を行う。
【００７６】
［データ入力（Ｓ３）］
　キャリブレーション終了後あるいは「キャリブレーションしない」選択後に、
装置制御用端末３２のモニターに表示される例えば図１０のようなデータ入力画面を用い
て、顧客個人データＸ、眼鏡レンズ処方データＹ及び眼鏡フレームデータＺを入力する。
これらのデータは手入力でも可能であるが、この手間を省いたり入力ミスをなくすために
、外部から自動的にデータの読み込みが可能である。
【００７７】
　例えば、図１０において、顧客個人データＸは、事前に登録されている場合、ＩＤ番号
などを入力すると、顧客データベース７１（図１)の顧客ファイルから眼鏡店端末７０を
介して自動的に入力できる。また、眼鏡レンズ処方データＹは、眼鏡装用パラメータ測定
装置３０の装置制御用端末３２と検眼機７２（フォロプタ、オートレフラクトメータなど
）とが接続可能であれば、ボタン７３（図１０)の操作でデータを転送できる。フレーム
あおり角βを含む眼鏡フレームデータＺも、眼鏡装用パラメータ測定装置３０の装置制御
用端末３２とフレームトレーサ７４（図１)とが接続可能であれば、ボタン７５（図１０)
の操作によりデータを転送できる。このようにフレームあおり角βは、フレームトレーサ
７４により測定された眼鏡フレーム１４のトレースデータから求めることができるが、そ
れ以外の取得方法として、例えば、眼鏡装用パラメータ測定装置３０の撮像カメラ６２ま
たは６３により眼鏡フレーム１４を撮影し、その画像から求めることも可能である。
【００７８】
　尚、図１０に示す眼鏡レンズ処方データＹのＳＰＨは球面度数（単位：ｄｐｔ)、ＣＹ
Ｌは乱視度数（単位：ｄｐｔ)、ＡＸＳは乱視軸（単位：°）、ＰＸはＸ方向プリズム度
数（単位：ｄｐｔ)、ＰＹはＹ方向プリズム度数（単位：ｄｐｔ)、ＰＤは瞳孔間距離（単
位：ｍｍ)である。
【００７９】
　また、眼鏡装用者の近方視目的距離ＮＬおよび眼球回旋角θが既知であれば、それらの
データを図１０のデータ入力画面の「近方視距離」「近方視角度」の欄にそれぞれ入力す
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る。本実施形態では眼球回旋角θ（即ち近方視角度）を入力するようにしているが、累進
屈折力レンズで用いられている累進帯長Ｌ（遠用アイポイント中心と近用アイポイント中
心の距離）を用いても構わない。これは、図３５に示すように、眼球回旋角θと累進帯長
Ｌとの間に簡易的に次式が成り立つからである。
　　　　　Ｌ＝Ｐ×ｔａｎθ
ここで、Ｐは眼球回旋中心（回旋点１２)から眼鏡レンズ１３までの距離であり、通常２
７ｍｍを用いる。この場合、上式は、眼鏡フレーム装用角度αなどを考慮していない簡易
式であり、Ｐの値も個々の眼鏡装用者で異なる場合もあるが、ある程度の目安になる。累
進帯長Ｌから眼球回旋角θを算出して、眼鏡装用者に近方視させ、必要であればこの眼球
回旋角θを微調整する。
【００８０】
［上下方向位置合わせ（Ｓ４)］
　データ入力後、図３に示す位置決めユニット３５の顎受け台４２に、眼鏡を装用してい
る被検者１０の顎を載せ、額を額当て部４３に当てさせた状態で、顎受け台４２あるいは
基台３７を上下に移動させて、側面から見たときの被検者１０（即ち、眼鏡装用者)の眼
を額当て支柱４４の基準マーク４５に一致させる。更に、図１８に示す顔振れ角検出補助
具１５８または１５９を眼鏡フレーム１４のフロント部の上部に取り付ける。
【００８１】
［固視灯遠方視位置設定（Ｓ５）、顔振れ角検出（Ｓ６)、遠方視状態の撮影等（Ｓ７、
Ｓ８)］
　図１０のデータ入力画面を用いたデータ入力（Ｓ３)完了後、装置制御用端末３２のモ
ニターに遠方視撮影画面（図１１）が表示されるとともに、図６（Ａ）の遠方視状態測定
位置において光源５６が点灯する。この光源５６は固視灯の役割を果たす。この遠方視状
態において、例えば眼鏡装用者である被検者１０が目視する固視灯の目標距離を約５ｍに
設定したいときには、光源５６をレンズ６０の光軸上で移動させ、ハーフミラー６１およ
びレンズ６０を介して、これら６１、６０の後方５ｍ付近に光源５６の像（虚像）が形成
されるように調整する。
【００８２】
　被検者１０はこの光源像を固視灯として観察し、検者は被検者の視線が水平であること
や、顔が傾いていないことを図１１に示す撮影画面（遠方視）で確認し、被検者１０の眼
が図１１中にある上下の基準線内に入るように基台３７あるいは被検者用椅子の高さを調
節する。被検者１０の視線の水平状態及び眼が上下の基準線内に入っていることを確認す
る。
【００８３】
　次に、装置制御用端末３２のモニターに表示されている顔振れ角検出ボタン１６７Ａ、
１６７Ｂを操作して、被検者１０の眼鏡フレーム１４に装着された顔振れ角検出補助具１
５８、１５９の方向検出部１６１、１６３におけるフロント部と略平行な同一面状に位置
する異なる部分が、同一直線上に重なって見える状態になるまで、旋回アーム１５５を介
して側面用撮像カメラ６３を含む側面撮影手段１３６を旋回させる。本実施形態では、こ
の側面撮影手段１３６（側面用撮像カメラ６３）は０．５度ピッチで±１０度旋回可能と
される。このように側面撮影手段１３６の撮影方向が真横方向になったときの旋回アーム
１５５の旋回角を顔振れ角として検出する。
【００８４】
　図１１の画面の撮影ボタン７６を操作して、正面用撮像カメラ６２にて被検者１０の遠
方視状態の正面顔画像を撮像する。これと同時に、側面用撮像カメラ６３により被検者１
０の遠方視状態の側面顔画像を撮像する。なお、前記検出した顔振れ角は、装置に記憶す
る。この顔振れ角の検出・記憶は、目盛りから目視により読み取った値を、操作画面から
入力しても良いし、操作画面の操作により自動的に検出・記憶させても良い。後者の場合
は、撮影ボタンと同時に、検出・記憶を行なうようにしても良い。
【００８５】
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［近方視状態の撮影等（Ｓ９、Ｓ１０、Ｓ１１)］
　遠方視状態の正面及び側面の顔画像撮像後、近方視撮影画面（図１２）がモニターに表
示されるので、近方視目的距離ＮＬ及び眼球回旋角θを決定する。この近方視目的距離Ｎ
Ｌ及び眼球回旋角θの決定について以下詳述する。
同画面上のＮＬ、θ検出ボタン１６８を操作すると、可動ユニット３４が図６（Ａ）の遠
方視状態測定位置から図６（Ｂ）の近方視状態測定位置まで、被検眼１１の回旋点１２を
中心に軌道フレーム３６に沿って回旋移動すると共に、可動ユニット３４の光源５６がレ
ンズ６０の光軸上を移動して、本実施形態では被検者１０の前方３０～５０ｃｍの間に空
中像（実像）を形成させ、この像を固視灯として被検者１０に観察させる。
【００８６】
　仮に、被検者１０の近方視での眼球回旋角θ、近方視目的距離ＮＬが分かっている場合
で、データ入力画面（図１０)を用いてそれらの数値が既に入力されている場合には、上
記眼球回旋角θ、近方視目的距離ＮＬに固視灯の空中像が形成されるように、固視灯であ
る光源５６を可動ユニット３４により回旋移動させ、且つレンズ６０の光軸上で移動させ
る自動制御を設けている。このようにして、近方視目的距離ＮＬと眼球回旋角θを決定す
る。
【００８７】
　また、被検者１０の近方視状態での眼球回旋角θ及び近方視目的距離ＮＬが分かってい
ない場合には、図１２の撮影画面（近方視）の「近方視距離」「近方視角度」の欄に任意
の数値を入力し、セットボタン７８を操作して、上記入力数値に適合する位置まで光源５
６を可動ユニット３４により回旋移動させ、且つレンズ６０の光軸上で移動させる。この
状態から、眼球回旋角θ及び近方視目的距離ＮＬを変更して被検者に適した近方視状態を
確認させ、この近方視状態における眼球回旋角θ及び近方視目的距離ＮＬを、求めるべき
眼球回旋角θ及び近方視目的距離ＮＬとして検出する。
【００８８】
　例えば、一つの手法として近方視目的距離ＮＬを固定し、光源５６を可動ユニット３４
により回旋移動させて眼球回旋角θ（近方視角度)を変更し、眼鏡装用者に最適な眼鏡回
旋角θを求める。その後、その眼鏡回旋角θを保持し、光源５６をレンズ６０の光軸上で
移動させて近方視目的距離ＮＬを変更し、最適な近方視目的距離ＮＬを求める。この逆で
も可能である。
【００８９】
　上記の通り近方視目的距離ＮＬ及び眼球回旋角θの決定後、近方視を撮影しない場合に
はＯＫボタンを押してステップＳ１２へ進み、撮影する場合には、被検者１０がこの固視
灯を観察していることを図１２に示す撮影画面（近方視）で確認すると共に、被検者１０
の眼が図１２中にある上下の基準線内に入っていることを確認する。
【００９０】
　顔振れ角を検出する場合には、顔振れ角検出ボタン１６９Ａ、１６９Ｂを操作して、前
述遠方視の場合と同様にして、近方視状態において顔振れ角を検出する。その後、装置制
御用端末３２のモニターに表示されている撮影ボタン７７を操作して、正面用撮像カメラ
６２にて被検者１０の近方視状態の正面顔画像を撮像する。これと同時に、側面用撮像カ
メラ６３により被検者１０の近方視状態の側面顔画像を撮像する。
【００９１】
［装用パラメータの計測・演算（Ｓ１２、Ｓ２１～Ｓ２７)］
　近方視を撮影しないでＯＫボタンを押した後あるいは近方視撮影後、ステップＳ６また
はＳ１０にて検出された顔振れ角θｆｓ（図１７)が取り込まれる（Ｓ２１)。
【００９２】
　続いて眼鏡フレーム装用角度測定プログラム（図９)が起動すると同時に、図１５に示
すように、装置制御用端末３２のモニター上に倍率補正された被検者１０の遠方視状態の
顔の側面画像が表示される。この側面画像は、眼鏡フレーム装用角度α、遠方視眼鏡装用
距離Ａを測定するために用いる。図１５に示す画面上で被検眼１１の角膜頂点をマウス等
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のポインティングデバイスで指定し、水平線を引いて光軸、即ち遠方視軸１７を描く。眼
鏡フレーム装用角度αは、この光軸（遠方視軸１７）に垂直な直線８５に対して眼鏡フレ
ーム１４のリム１５がなす角度である。この眼鏡フレーム装用角度αを決定するには、眼
鏡フレーム１４のリム１５の側面形状に沿って２点或いは４点をマウス等のポインティン
グデバイスで指定し、これらの座標値から演算によって直線８６を表示させ、この直線８
６と上記直線８５とのなす角度を眼鏡フレーム装用角度αとする。
【００９３】
　この眼鏡フレーム装用角度αの測定後、眼鏡装用距離測定プログラム（図９)が起動す
る。既に眼鏡フレーム装用角度αが分かっているので、まず、この眼鏡フレーム装用角度
αを求めた直線８６と平行で且つ角膜頂点を通る基準直線８７を表示する。この基準直線
８７と平行な直線８８を画面上で生じさせ、マウス等のポインティングデバイスで上記直
線８８を平行移動して、眼鏡フレーム１４のリム１５の位置まで移動させる。このリム１
５の位置まで移動した直線８８と上記基準直線８７間の距離を計測して仮装用距離とする
。実際の遠方視眼鏡装用距離Ａは、フレームあおり角βやレンズカーブなどの眼鏡の立体
形状に影響されるので、眼鏡装用距離測定プログラムは、眼鏡フレーム１４のトレースデ
ータやレンズカーブ（眼鏡レンズ形状データ)を読み込んで計算し、その計算値と上記仮
装用距離を加味して遠方視眼鏡装用距離Ａ（図１７のＨＳＡ)を算出する。
【００９４】
　近方視眼鏡装用距離Ｂも同様な操作で求めることができる。つまり、装置制御用端末３
２のモニター上に被検者１０の近方視状態における顔の側面画像を表示させ、この画像上
で被検眼１１の角膜頂点をマウス等のポインティングデバイスで指定し、既に眼球回旋角
θが分かっているので、この眼球回旋角θに応じ上記角膜頂点を通る光軸、即ち近方視軸
１８を引く。この近方視軸１８上の角膜頂点と眼鏡フレーム１４のリム１５との距離を計
測して仮装用距離とする。実際の近方視眼鏡装用距離Ｂは、フレームあおり角βやレンズ
カーブなどの眼鏡の立体形状に影響されるので、眼鏡フレーム１４のトレースデータやレ
ンズカーブを読み込んで計算し、その計算値と上記仮装用距離を加味して近方視眼鏡装用
距離Ｂを算出する。
【００９５】
　図３５に示す遠方視眼鏡装用距離Ａ、近方視眼鏡装用距離Ｂ、眼鏡フレーム装用角度α
、眼球回旋角θが既に計測し計算されているので、装置制御用端末３２は、被検眼１１の
角膜頂点から眼球回旋点１２までの距離ＶＲを１３ｍｍとして累進帯長Ｌを計算する。こ
の累進帯長Ｌは、累進屈折力レンズのタイプの選定に役立つだけでなく、眼鏡装用者に最
適な累進屈折力レンズを設計する上で必要かつ重要なパラメータである。尚、被検眼１１
の角膜頂点から眼球回旋点１２までの距離ＶＲを１３ｍｍとしたが、これは日本人におい
て一般に用いられる値であって、欧米人の場合は主に１４ｍｍが用いられることが多い。
また、図３５では、累進面が眼鏡レンズ１３の眼側にある場合を示したが、眼鏡レンズ１
３の物体側にある場合には、累進帯長Ｌはレンズの厚みを考慮して算出する（Ｓ２２)。
【００９６】
　装置制御用端末３２は、次に、顔中心ズレ量ＤＥＬ（図１７）を算出する（Ｓ２３）。
この顔中心ズレ量ＤＥＬは、図１７において、
　　　ＤＥＬ＝ＨＡＳ*ｔａｎ（θｆｓ）
から算出される。ここで、顔振れ角θｆｓが微小（例えば１０度以下）であるため、ｔａ
ｎ（θｆｓ）をｓｉｎ（θｆｓ）として算出してもよい。この顔中心ズレ量ＤＥＬは、顔
が左右に振れたことによる顔中心ＦＡＣとフレームセンターＦＣとの差である。
【００９７】
　また、図１７における記号について説明する。ＦＰＤは両眼遠方視瞳孔間距離（計測値
）、ＦＰＤＬは左眼遠方視瞳孔間距離（計測値）、ＦＰＤＲは右眼遠方視瞳孔間距離（計
測値）である。また、ＦＡＣは顔中心であり、ＦＣは眼鏡フレームのフレームセンターで
ある。ＰＣＬは左瞳孔中心であり、ＰＣＲは右瞳孔中心である。また、ＥＹＥ－Ｌは左眼
、ＥＹＥ－Ｒは右眼である。また、ＤＥＬＬは、正面画像上での顔中心ズレ量であり、左
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眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＬと右眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＲとの差である。
【００９８】
　顔中心ズレ量ＤＥＬが算出されると瞳孔間距離測定プログラムが起動し、図２２に示す
ように、遠方視状態の被検者１０の正面顔を撮像した正面画像が表示された遠方視計測画
面が装置制御用端末３２のモニター上に表示される。この画像は、倍率補正（キャリブレ
ーション）が実施されて上記モニター上に表示されている。そして、装置制御用端末３２
は、この遠方視状態の被検者１０の正面画像上において、例えば以下のような検出方法で
左眼８２と右眼８３の瞳孔中心位置を求め、この瞳孔中心の離間距離を遠方視瞳孔間距離
ＦＰＤとする。
【００９９】
　第１の検出方法としては、左眼８２と右眼８３の瞳孔中心位置をマウス等のポインティ
ングデバイスで直接指定するもので、画面上の距離を装置制御用端末３２が計測する方法
である。第２の検出方法としては、画像処理によって自動的に瞳孔中心位置を求める方法
である。この第２の検出方法では、画像処理の時間を短くするために、瞳孔近辺領域８９
を図１３（Ａ）の破線のようにマウスでドラッグする。次に、この画像において、画像の
走査線８４をスキャンニングして反射光量の変化を求める。被検眼（左眼８２、右眼８３
)の瞳孔部分は暗いので、図１３（Ｂ）のように瞳孔部分で反射光量が大きく低下する。
そこで、この反射光量が低下した部分を瞳孔領域として検出して瞳孔中心位置を求め、こ
れらの瞳孔中心間を距離換算して遠方視瞳孔間距離ＦＰＤを求める。
　本実施形態においては、瞳孔中心位置は、上記第１の検出方法と第２の検出方法のいず
れを用いて求めてもよく、また他の方法で求めてもよい。
【０１００】
　第１の検出方法で瞳孔中心位置を検出する場合について具体的に説明する。図２２の画
面上の右眼瞳孔中心ボタン１０１を選択すると、この画面上にカーソル１０２が表示され
、このカーソル１０２を移動させて正面画像の右眼８３に一致させ、ＯＫボタン１０３を
選択してカーソル１０２位置を確定することで、カーソル１０２の中心位置から右眼８３
の瞳孔中心９７の位置が求まる。次に、この画面上の左眼瞳孔中心ボタン１００を選択す
ることで、カーソル１０２を用いて同様に左眼８２の瞳孔中心９６の位置が求まる。そし
て、これら左眼８２の瞳孔中心９６と右眼８３の瞳孔中心９７との離間距離から遠方視瞳
孔間距離ＦＰＤが算出される。この遠方視瞳孔間距離ＦＰＤの値は、画面上（例えば図２
３の「ＰＤ、両眼」の欄）に表示される（Ｓ２４）。
【０１０１】
　近方視状態の正面画像を撮影した場合は、近方視瞳孔間距離ＮＰＤも上述と同様な操作
で求めることができるが、ここでは計算で求める場合について説明する。近方視状態は、
遠方視状態と異なり輻輳により視線が内側に寄っているため、近方視状態の被検者１０の
正面画像において、左眼８２と右眼８３の瞳孔中心間距離から計測される近方視瞳孔間距
離は、あくまで被検眼１１上での距離である。図１４を用いて説明すると、眼鏡レンズ１
３を作製するときには、近方視の状態において眼鏡フレーム１４のリム１５に嵌め込まれ
る眼鏡レンズ１３の面上で、視線がどこを通過するかを計算する必要があり、この眼鏡レ
ンズ１３の面上での近方視瞳孔間距離が求めるべき近方視瞳孔間距離ＮＰＤとなる。
【０１０２】
　遠方視及び近方視状態の被検者１０の両正面画像から、眼鏡レンズ１３の面上での近方
視瞳孔間距離ＮＰＤを求める方法を、説明する。説明を簡単にするため、ここではフレー
ムあおり角βと眼鏡フレーム装用角度α（後述)を０°とする。図１４において、被検眼
１１の角膜頂点から回旋点１２までの距離をa（図３５のＶＲに相当)、遠方視眼鏡装用距
離をｂ（図３５のＡに相当)、正面画像の遠方視の角膜頂点位置と近方視の角膜頂点位置
の距離差をｃとすると、内寄せ量ｄは次式で表される。
　　　　　ｄ＝ｃ（ａ＋ｂ)／ａ
【０１０３】
　眼鏡レンズ１３の面上の遠方視瞳孔間距離、近方視瞳孔間距離をそれぞれＦＰＤ、ＮＰ
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Ｄとすると、遠方視瞳孔間距離ＦＰＤは遠方視の正面画像の瞳孔間距離と等しいので、近
方視瞳孔間距離ＮＰＤは次式で表される。
　　　　　ＮＰＤ＝ＦＰＤ－２・ｄ
　ここで、角膜頂点から回旋点１２までの距離aは通常１３ｍｍが用いられることが多い
が、それ以外の値でも構わない。近方視瞳孔間距離ＮＰＤをより正確に求めるためには、
フレームあおり角βと眼鏡フレーム装用角度αを用いて補正する必要があるが、ここでは
省略する。
【０１０４】
　図２２に表示される被検者１０の正面画像では、顔が鉛直面内で傾いた状態で撮影され
る場合がある。上述のようにして瞳孔中心９６及び９７の位置を求めた後に、画像傾斜補
正ボタン１０４が選択されると、これらの瞳孔中心９６と９７の位置から顔の傾斜状態を
算出し、この値を用いて当該正面画像の傾斜補正を実行する（Ｓ２５)。
【０１０５】
　この傾斜補正後に、フレームトレーサ７４にて計測された眼鏡フレームデータＺの玉型
形状データから求めたフレーム形状１０５を、図２３に示すように、被検者１０の正面画
像上に描画して表示する（Ｓ２６)。装置制御用端末３２は、このフレーム形状１０５を
正面画像上に描画するフレーム形状描画手段１４４（図１)を有する。このフレーム形状
描画手段として機能する装置制御用端末３２は、眼鏡フレームデータＺのフレームあおり
角βと、眼鏡装用パラメータＶの先に計測した眼鏡フレーム装用角度αと、撮影倍率とを
考慮して、被検者１０の正面画像上に上記フレーム形状１０５を描画する。尚、被検者１
０の正面画像上に描画されるフレーム形状１０５は、被検者１０が眼鏡装用パラメータ測
定装置３０により撮影される際に装用していた眼鏡の眼鏡フレーム１４におけるフレーム
形状である。
【０１０６】
　そして、図２３に示す正面画像上の移動操作ボタン１０６を操作して、同正面画像上の
フレーム形状１０５を上下左右に移動させ、このフレーム形状１０５を正面画像における
眼鏡フレーム１４のフレーム画像１０７に一致させる。装置制御用端末３２は、移動操作
ボタン１０６の操作によりフレーム形状１０５を移動させるフレーム形状移動手段１４５
（図１)を有する。眼鏡フレームデータＺから求めたフレーム形状１０５と正面画像上の
フレーム画像１０７とが一致した後にＯＫボタン１０８を操作することで、フレーム形状
１０５の位置が確定される。
【０１０７】
　なお、正面画像の顔が振れている場合には、正面画像上のフレーム画像１０７の幅は、
実際の幅より狭く表示されるので、フレーム形状１０５と正確には一致しない場合がある
が、その場合は左右同程度のズレが生じる位置に配置するとよい。より好ましくはフレー
ム画像１０７の左右のレンズ枠の間隔と、フレーム形状１０５の左右のレンズ枠の間隔と
が、左右同程度のズレが生じる位置に配置するとよい。この場合フレーセンターをより正
確に特定できるという利点がある。
【０１０８】
　この位置が確定したフレーム形状１０５におけるブリッジ中央位置、つまりフレームセ
ンターＦＣ（図２４）と、前述のようにして計測した左眼８２の瞳孔中心９６との距離か
ら、左眼遠方視瞳孔間距離（左眼ＦＰＤ；ＦＰＤＬ）を算出し、上記フレームセンターＦ
Ｃと右眼８３の瞳孔中心９７との距離から右眼遠方視瞳孔間距離（右眼ＦＰＤ；ＦＰＤＲ
）を算出する。これらの左眼ＦＰＤと右眼ＦＰＤを加算して、両眼遠方視瞳孔間距離ＦＰ
Ｄを算出する（Ｓ２７)。
【０１０９】
　尚、画像上の眼鏡フレーム１４のブリッジ１９の中心をポインティングデバイス等で指
定してフレームセンターＦＣを特定することもできるが、上記方法はこの方法に比べ、ポ
インティングデバイスの操作が不要になるほか、計測誤差が少ない利点がある。これらの
左眼ＦＰＤ、右眼ＦＰＤの値は、例えば図２４の「遠用ＰＤ、左眼」、「遠用ＰＤ、右眼
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」の欄にそれぞれ表示される。
【０１１０】
　上述のようにして遠方視瞳孔間距離ＦＰＤ、左眼ＦＰＤ、右眼ＦＰＤを計測した後に、
インセット量（前述の内寄せ量と同義）を算出して近方視瞳孔間距離ＮＰＤを算出し、更
に加入度を算出する。この加入度の算出は、データ入力画面（図１０）に入力された顧客
個人データＸからの年齢と、予め計測された近方視目的距離ＮＬの値とから算出される。
この加入度の値も図２４の画面に表示される。なお、検眼等によって別途求めた加入度の
値を用いる場合に対応できるように、前記表示された加入度は、画面上で変更できるよう
になっている。　また、上記近方視瞳孔間距離ＮＰＤの算出は、図３３のステップＳ１０
及びＳ１１を実施しない場合に実施される。
【０１１１】
　上記インセット量は、図２６に信号「ｉ」をもって表示される。この図２６では、眼鏡
レンズ１３を通して近方視目的距離Ｌ（図３５のＮＬに相当）にある物体Ｎを見ている場
合を示す。この図２６において、被検眼１１の角膜頂点から回旋点１２までの距離をｔ（
図３５のＶＲに相当）、遠方視眼鏡装用距離をｄ（図３５のＡに相当）、左眼ＦＰＤまた
は右眼ＦＰＤをＰとしたとき、左眼または右眼のインセット量ｉは次式で求まる。（眼鏡
の科学 Ｖｏｌ．７，１９８３，Ｐ１４～３０参照）
【数１】

　ただし、Ｒは遠用処方値であり、図１０のデータ入力画面に入力された球面度数ＳＰＨ
および乱視度数ＣＹＬを用いて、
　　　Ｒ＝ＳＰＨ＋ＣＹＬ／２
として算出されるものである。
【０１１２】
　上述のようにして左眼インセット量及び右眼インセット量を算出した後に、下記式を用
いて左眼近方視瞳孔間距離（左眼ＮＰＤ）及び右眼近方視瞳孔間距離（右眼ＮＰＤ）をそ
れぞれ算出する。
　　　左眼ＮＰＤ＝左眼ＦＰＤ－左眼インセット量
　　　右眼ＮＰＤ＝右眼ＦＰＤ－右眼インセット量
そして、これらの左眼ＮＰＤと右眼ＮＰＤを加算して近方視瞳孔間距離ＮＰＤを算出する
。
【０１１３】
　上述のようにして算出した左眼インセット量、右眼インセット量は、図２４の画面の「
インセット量、左眼」、「インセット量、右眼」の各欄に表示される。また、左眼ＮＰＤ
、右眼ＮＰＤ、近方視瞳孔間距離ＮＰＤの値も、図２４の画面の「近用ＰＤ、左眼」、「
近用ＰＤ、右眼」、「近用ＰＤ、両眼」の各欄に表示される。
【０１１４】
［顔振れ角を考慮した眼鏡装用パラメータの補正（Ｓ１３、Ｓ２７～Ｓ３０）］
　次に、ステップＳ１２において計測・演算された各装用パラメータを顔振れ角を考慮し
て補正する手順を述べる。図２４の画面において、顔振れ角補正ボタン１７０を操作する
。すると、図１７に示すように、顔振れ角θｆｓを考慮して両眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤ
、左右片眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＬ、ＦＰＤＲを補正して、顔振れ補正された両眼遠方
視瞳孔間距離ＦＰＤＡ、左右片眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＬＡ及びＦＰＤＲＡを算出する
（Ｓ２８）。この補正は、下記の式を用いることで算出され、図２４の画面上の数値が変
更して表示される。
　　　ＦＰＤ＝ＦＰＤ／ｃｏｓ（θｆｓ）
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　　　ＦＰＤＬＡ＝ＦＰＤＬ*ＦＰＤＡ／ＦＰＤ
　　　ＦＰＤＲＡ＝ＦＰＤＲ*ＦＰＤＡ／ＦＰＤ
【０１１５】
　次に、ステップＳ２３で算出された顔中心ズレ量ＤＥＬを用いて、左右片眼遠方視瞳孔
間距離ＦＰＤＬＡ、ＦＰＤＲＡを、下記の式を用いてさらに補正し、顔振れ補正及び顔中
心ズレ補正のなされた左右片眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＬＮ、ＦＰＤＲＮを算出する。
　　　ＦＰＤＬＮ＝ＦＰＤＬＡ＋ＤＥＬ
　　　ＦＰＤＲＮ＝ＦＰＤＲＡ－ＤＥＬ
【０１１６】
　この補正された両眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＡ、左右片眼遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＬＮ
、ＦＰＤＲＮを用いてインセット量と、両眼近方視瞳孔間距離、左右片眼近方視瞳孔間距
離を再び算出する（Ｓ２９）。
【０１１７】
　次に、装置制御用端末３２は、図２５に示すように、顔中心ズレ量ＤＥＬに基づいて、
正面画像上のフレーム形状１０５の位置を修正する（Ｓ３０）。更に、装置制御用端末３
２は、同正面画像上における左右眼の瞳孔中心位置を、補正された左右片眼遠方視瞳孔間
距離ＦＰＤＬＮ、ＦＰＤＲＮを用いて修正し、左右眼瞳孔中心位置Ｍを表示する。装置制
御用端末３２は、フレーム形状１０５の位置を移動することで、フレーム形状位置補正手
段として機能する。
　尚、図２４及び図２５では、顔中心ズレ量を実際よりも誇張して描いている。
【０１１８】
　〔眼鏡レイアウトシミュレーション（Ｓ１４)〕
　次に、図１７のステップ８において各種の眼鏡装用パラメータを計測し演算した後に、
眼鏡レイアウトシミュレーション（図３３のステップＳ１４)及びレンズ加工情報算出（
図３３のステップＳ１５）を実行する。なお、この眼鏡レイアウトシミュレーション等で
は、眼鏡レンズ１３が累進屈折力レンズの場合を説明し、バイフォーカルレンズの場合は
累進屈折力レンズの場合と同様であるため、また、単焦点レンズの場合は上記両レンズよ
りも簡単であるため、それぞれ説明を省略する。
【０１１９】
　この眼鏡レイアウトシミュレーション及びレンズ加工情報算出を実行する場合には、ま
ず眼鏡レイアウトシミュレーションプログラムソフト（図９）が起動する。すると、図２
７に示すように、装置制御用端末３２のモニター上に、遠方視瞳孔間距離計測を目的とし
て撮影された被検者１０の正面画像に、眼鏡フレームデータＺの玉型形状データから求め
たフレーム形状１０５を描画した画像が表示される。この画像は、図２５の画像と同様に
、画像の傾斜補正が実施され、且つ顔中心ズレ量補正が実施された画像である。尚、図２
７～図２９においては、撮影された被検者の顔の画像を省略している。
【０１２０】
　この図２７の画面には、フレーム形状１０５が表示されると共に、このフレーム形状１
０５の玉型形状の横寸法ＡＡ、縦寸法ＢＢ及び玉型中心間距離ＢＣＬのそれぞれの値が表
示され、更に、フレーム形状１０５のアンダーリム１２３と瞳孔中心９７（または瞳孔中
心９６）との距離であるＥＰＨの値が表示されている。また、この図２７の画面には、眼
鏡装用パラメータＶとして補正済みの遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＡ、左眼ＦＰＤＬＮ及び右
眼ＦＰＤＲＮのそれぞれの値が表示され、更に、近用視線が眼鏡レンズ１３を通過する位
置を表す近用アイポイント１１１が表示されている。この近用アイポイント１１１は、イ
ンセット量ｉ（左眼、右眼），眼球回旋角θ，遠方視眼鏡装用距離ｂから算出されるもの
である。
【０１２１】
　この図２７の画面において、「レンズメーカー名」及び「レンズ商品名」の欄にレンズ
の種類を入力して眼鏡レンズ１３を選択し、ＯＫボタン１１２を操作すると、図２８に示
すように、選択した所望の眼鏡レンズ１３のレンズ画像１１３が図２７の画像上に重ね合
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せて描画される。これらのレンズ画像１１３、１２０及び後述のレイアウトマークは、フ
レーム形状１０５の場合と同様に、フレームあおり角βや眼鏡フレーム装用角度αに応じ
て縦横比が変更して表示される。
【０１２２】
　眼鏡レンズ１３として累進屈折力レンズが選択された場合、この累進屈折力レンズのレ
ンズ画像１１３は、図２８に示すように、遠用アイポイント９０、遠用参照円９１、近用
参照円９２、水平基準線９３等のレイアウトマークを有し、遠用アイポイント９０が被検
者１０の正面画像の瞳孔中心９６、９７と一致して表示される。このとき、レンズ画像１
１３の直径は、眼鏡フレームデータＺ、左眼ＦＰＤＬＮ及び右眼ＦＰＤＲＮの値に基づい
て必要最小径が算出されて表示される。なお、遠用参照円９１は円内に遠用度数が設定さ
れ、近用参照円９２は円内に近用度数が設定されていることをそれぞれ示す。
【０１２３】
　図２８の画像上で必要に応じて位置調整ボタン１１４を操作し、通常、左右のレンズ画
像１１３を連動して、例えば０．５ｍｍ（または０．１ｍｍ）ピッチで上下方向に移動さ
せる。また、レンズ画像１１３の左右方向の移動は、同じく位置調整ボタン１１４を操作
することで、通常、左右のレンズ画像１１３を連動して内寄せ方向または外寄せ方向に、
例えば０．５ｍｍ（または０．１ｍｍ）ピッチで調整する。内寄せ時に位置調整ボタン１
１４の横にマイナス記号「－」を表示させ、外寄せ時には位置調整ボタン１１４の横にプ
ラス記号「＋」を表示する。左右のレンズ画像１１３を個別に位置調整する場合には、Ｌ
ボタン１１５またはＲボタン１１６を操作した後に位置調整ボタン１１４を操作すること
で可能となる。左右のレンズ画像１１３の個別操作の解除は、Ｌボタン１１５またはＲボ
タン１１６を再度操作することで実施される。
【０１２４】
　上述のような位置調整ボタン１１４を用いたレンズ画像１１３の位置調整は、近用アイ
ポイント１１１が近用参照円９２内に収まるように実行される。また、必要に応じてレン
ズ商品を変えてもよい。眼鏡が近用視を特に重視する場合には、更に近用参照円９２がフ
レーム形状１０５内に収まるようにレンズ画像１１３の位置が調整される。ただし、この
レンズ画像１１３の位置調整によって、レンズ画像１１３の遠用アイポイント９０が被検
者１０の正面画像の瞳孔中心９６、９７（図２５)から位置ずれすることになるので、そ
の点を考慮して、レンズ画像１１３の位置調整を実施する。また、左右のレンズ画像１１
３の位置が位置調整ボタン１１４により調整される度に、レンズ画像１１３の必要最小径
が変更して表示される。位置調整が完了した段階でＯＫボタン１１９を操作して、左右の
レンズ画像１１３の位置を確定する。
【０１２５】
　このようにして、眼鏡レンズ１３と眼鏡フレーム１４との組合せの適否、つまり眼鏡レ
ンズ１３の眼鏡フレーム１４に対するレイアウトの適否を確認して、眼鏡レンズ１３を決
定する。この眼鏡レンズ１３の眼鏡フレーム１４に対するレイアウトの適否とこの適否に
基づく眼鏡レンズ１３の決定、この決定された眼鏡レンズ１３の遠用アイポイント９０の
位置、並びに距離を変更することで近用アイポイント１１１の位置が変更される遠方視眼
鏡装用距離Ａ、近方視眼鏡装用距離Ｂなどが、レイアウト手段１４９としての装置制御用
端末３２によりレイアウト情報として決定される。
【０１２６】
　〔レンズ加工情報算出（Ｓ１５)〕
　上述のような眼鏡レイアウトシミュレーションの実行後、レンズ加工情報算出プログラ
ムソフト（図９）が起動する。すると、レイアウト情報を決定したときと同一の画像（例
えば、図２８のように、フレーム画像１０７にフレーム形状１０５とレンズ画像１１３ま
たは１２０が重ね合わされた画像）が、図２９に示すように表示されるので、この図２９
の画面から、フレーム形状１０５の横寸法ＡＡ、縦寸法ＢＢ、玉型中心距離ＢＣＬなどの
眼鏡フレームデータＺの値や、補正済みの遠方視瞳孔間距離ＦＰＤＡ、左眼ＦＰＤＬＮ、
右眼ＦＰＤＲＮなどの眼鏡装用パラメータＶの値が適正であるか否かを操作者が確認する
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。更に、眼鏡レンズ１３が累進屈折力レンズの場合には、近用アイポイント１１１がレン
ズ画像１１３の近用参照円９２内に収まっているか否かを操作者が確認する。
【０１２７】
　眼鏡フレームデータＺや眼鏡装用パラメータＶの値の確認後、例えばＯＫボタン１２２
を操作すると、眼鏡装用パラメータＶ、眼鏡フレームデータＺ及びレイアウト情報に基づ
いて、眼鏡レンズ１３を縁摺り加工等するためのレンズ加工情報を算出する。このレンズ
加工情報は、フレーム玉型中心ＢＣを基準とする場合（図３０）と、アンダーリム１２３
を基準とする場合（図３１）とがある。
【０１２８】
　フレーム玉型中心を基準とする加工情報の算出は、まず、図３０の画面上のフレーム形
状１０５における横寸法ＡＡの中心線と縦寸法ＢＢの中心線とが交差する点をフレーム玉
型中心ＢＣとする。次に、このフレーム玉型中心ＢＣに対しレンズ画像１１３の遠用アイ
ポイント９０（累進屈折力レンズの場合）が、どの程度位置ずれしているかの位置ずれ量
を算出する。これらの位置ずれ量を左眼について（ΔＸ‐Ｌ、ΔＹ‐Ｌ）として求め、右
眼について（ΔＸ‐Ｒ、ΔＹ‐Ｒ）として求めてレンズ加工情報とする。
【０１２９】
　アンダーリム１２３を基準とする加工情報の算出は、まず、図３１の画面上でフレーム
形状１０５におけるアンダーリム１２３と遠用アイポイント９０（累進屈折力レンズの場
合）との距離を、Ｙ‐Ｌ、Ｙ‐Ｒとして左右眼でそれぞれ求める。次に、フレーム形状１
０５のブリッジ中央位置１０９から遠用アイポイント９０（累進屈折力レンズの場合）ま
での距離を、Ｘ‐Ｌ、Ｘ‐Ｒとして左右眼でそれぞれ算出する。なお、このＸ-Ｌ、Ｘ-Ｒ
の値は、眼鏡レイアウトシミュレーション（図２８）においてレンズ画像１１３を内寄せ
または外寄せしない場合には、それぞれ左眼ＦＰＤＬＮ、右眼ＦＰＤＲＮの値を用いるこ
とができる。左眼について（Ｘ‐Ｌ、Ｙ‐Ｌ）を、右眼について（Ｘ‐Ｒ、Ｙ‐Ｒ）をそ
れぞれレンズ加工情報とする。
【０１３０】
　更に、レンズ加工情報には、当該眼鏡レンズ１３を縁摺り加工等する際に当該眼鏡レン
ズ１３に装着されるレンズ加工治具としてのレンズホルダ１２４（図３２)の固定位置に
関する情報も含まれる。つまり、このレンズホルダ１２４は、通常当該レンズホルダ１２
４の軸心１２５を眼鏡レンズ１３のフレーム玉型中心ＢＣまたは遠用アイポイント９０に
一致させて、眼鏡レンズ１３の凸面１３Ａに接着シート１２６を用いて装着される。従っ
て、レンズ加工情報は、眼鏡レンズ１３のフレーム玉型中心ＢＣ、遠用アイポイント９０
をレンズホルダ１２４の固定位置情報として含むことになる。
【０１３１】
　上述のように説明した眼鏡レイアウトシミュレーション及びレンズ加工情報の算出は、
眼鏡装用パラメータＶの計測値により算出した累進帯長Ｌや近用アイポイント１１１の位
置が、既存の眼鏡レンズ１３の累進帯長Ｌや近用アイポイント１１１の位置と略一致する
場合である。眼鏡装用パラメータＶの計測値により算出された累進帯長Ｌや近用アイポイ
ント１１１の位置が既存の眼鏡レンズ１３の累進帯長Ｌや近用アイポイント１１１の位置
と大きく外れている場合には、眼鏡装用者個々人の眼鏡装用パラメータＶの計測値を用い
て最適な眼鏡レンズ１３を光学設計し、この眼鏡レンズ１３を用いて前述の眼鏡レイアウ
トシミュレーション及びレンズ加工情報の算出を実行することになる。なお、眼鏡装用パ
ラメータＶの計測値により算出された累進帯長Ｌや近用アイポイント１１１の位置が既存
の眼鏡レンズ１３の累進帯長Ｌや近用アイポイント１１１の位置と大きく外れていなくて
も、顧客の要望に応じて眼鏡装用者個々人の眼鏡装用パラメータＶの計測値を用いて最適
な眼鏡レンズ１３を光学設計しても良い。
【０１３２】
　［データ保存（Ｓ１６)］
　装置制御用端末３２は、前述のようにして得られた眼鏡装用パラメータＶを、顧客個人
データＸ及び眼鏡フレームデータＺと共に、例えば図１６に示す保存画面に一覧表示の形
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態で、装置制御用端末３２の記憶手段１４８内及び顧客データベース７１に保存し、この
とき撮像画像も同時に保存する。また、上述の眼鏡レイアウトシミュレーションによって
得られたレイアウト情報と、このレイアウト情報から算出されたレンズ加工情報も、装置
制御用端末３２の記憶手段１４８及び顧客データベース７１に保存される。
【０１３３】
［眼鏡レンズ、眼鏡の発注（Ｓ１７）］
　眼鏡装用パラメータ測定装置３０の装置制御用端末３２の記憶手段１４８及び顧客個人
データ７１（図１)に保存された各眼鏡装用者の眼鏡装用パラメータは、眼鏡店端末７０
、または眼鏡装用パラメータ測定装置３０の発注手段１５０により、眼鏡製造業者の工場
サーバー１５３へ送信されて、眼鏡レンズまたは眼鏡の発注がなされる。また、レイアウ
ト情報及びレンズ加工情報は、眼鏡レンズ、眼鏡の発注時に、眼鏡製造業者の工場サーバ
ー１５３へ送信されて、眼鏡レンズ、眼鏡が作製される。眼鏡レンズを店舗内等で加工す
る場合には、上記レイアウト情報及びレンズ加工情報をレンズ加工機へ転送して眼鏡レン
ズを加工し、眼鏡を作製する。
【０１３４】
　尚、累進屈折力レンズをはじめとした老視用眼鏡レンズでは、遠方視及び近方視の眼鏡
装用パラメータが必要であるが、近用専用単焦点レンズの場合には、遠方視の眼鏡装用パ
ラメータは不要であり、遠方視状態の撮影を省くことができる。また、遠視用あるいは近
視用の単焦点レンズの場合には、近方視の眼鏡装用パラメータは不要であり、近方視状態
の撮影を省くことができる。このように、眼鏡装用パラメータは、眼鏡装用者が装用する
眼鏡レンズの種類によって眼鏡装用パラメータ測定装置３０により任意に選択して測定さ
れ、眼鏡店端末７０により眼鏡製造業者の工場サーバー１５３へ送信される。
【０１３５】
　以上のように構成されたことから、上記実施の形態によれば、次の効果（１）～（７）
を奏する。
　（１)眼鏡装用者（被検者１０)が装用している眼鏡フレーム１４のフロント部（リム１
５)の水平方向における振れ角を測定することにより、被検者１０の顔の振れ角θｆｓを
測定し、正面用撮像カメラ６２により撮影された正面画像を用いて算出した両眼瞳孔間距
離ＦＰＤ及び左右片眼瞳孔間距離ＦＰＤＬ、ＦＰＤＲを、上記顔振れ角θｆｓに基づいて
補正している。従って、眼鏡装用パラメータの測定時に被検者１０の顔が左右に振れてい
る場合にも、その被検者の眼鏡装用パラメータ、特に両眼瞳孔間距離ＦＰＤＡ及び左右片
眼瞳孔間距離ＦＰＤＬＮ、ＦＰＤＲＮを精度良く測定することができる。
【０１３６】
　（２)フレーム情報による玉型形状データから求めたフレーム形状１０５を、正面画像
上のフレーム画像１０７に略一致するように配置した状態で、上記正面画像上の左右眼の
各瞳孔中心位置９６、９７と上記フレーム形状のフレームセンターＦＣとに基づいて、正
面画像における両眼瞳孔間距離ＦＰＤ及び左右片眼瞳孔間距離ＦＰＤＬ、ＦＰＤＲを測定
する。このように、フレーム情報から求めたフレーム形状１０５のフレームセンターＦＣ
を用いて左右片眼瞳孔間距離ＦＰＤＬ、ＦＰＤＲを測定するので、この左右片眼瞳孔間距
離を容易に、かつ精度良く測定できる。
【０１３７】
　（３)顔振れ角θｆｓ及び眼鏡装用距離ＨＳＡに基づいて、上記フレームセンターＦＣ
に対する顔の中心位置のズレ量ＤＥＬを算出し、この顔中心ズレ量ＤＥＬに基づき上記フ
レーム形状１０５の位置を補正し、且つ正面画像上における左右眼の各瞳孔中心位置を、
点Ｍにシフトして補正している。このため、眼鏡装用パラメータの測定時に被検者の顔が
左右に振れている場合にも、その被検者１０の瞳孔中心位置を補正し、また、その被検者
１０が装用している眼鏡フレーム１４に対応する上記フレーム形状１０５の位置を補正す
ることができる。
【０１３８】
　（４)フレームセンターＦＣに対する顔の中心位置のズレ量ＤＥＬを用いて補正された
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後のフレーム形状１０５に、レイアウトマークを有する眼鏡レンズ１３のレンズ画像１０
３を描画して重ね合わせ、眼鏡レンズ１３の眼鏡フレーム１４に対するレイアウト情報を
決定している。従って、眼鏡装用パラメータの測定時に被検者１０の顔が左右に振れてい
る場合にも、眼鏡フレーム１４に最適な眼鏡レンズ１３を選択することができる。
【０１３９】
　（５)眼鏡フレーム１４のフロント部（リム１５)に顔振れ角検出補助具１５８、１５９
を取り付け、側面用撮像カメラ６３により撮影された画像において、顔振れ角検出補助具
１５８、１５９の、眼鏡フレームのフロント面と略平行で左右方向に位置する部分（方向
検出部１６１の両端部１６２またはバー１６３)が重なって見える位置で、上記側面用撮
像カメラ６３により側面画像を撮影している。このため、このときの側面用撮像カメラ６
３の旋回角度を用いて、被検者１０の顔振れ角θｆｓを正確に測定することができる。
【０１４０】
　（６)眼鏡装用パラメータ測定方法により決定されたレイアウト情報に基づいてレンズ
加工情報を算出し、このレンズ加工情報に基づいて眼鏡レンズ１３が加工されるので、こ
の眼鏡レンズ１３を、眼鏡装用パラメータが測定された眼鏡装用者の個々人に最適な専用
の眼鏡レンズとすることができる。
【０１４１】
　（７)眼鏡装用パラメータ測定方法により決定されたレイアウト情報に基づいてレンズ
加工情報を算出し、このレンズ加工情報に基づいて眼鏡レンズ１３が加工され、この眼鏡
レンズ１３を眼鏡フレーム１４に装着して眼鏡とするので、この眼鏡を、眼鏡装用パラメ
ータが測定された眼鏡装用者の個々人に最適な専用の眼鏡とすることができる。
【０１４２】
　以上、本発明を上記実施の形態に基づいて説明したが、本発明はこれに限定されるもの
ではない。
【図面の簡単な説明】
【０１４３】
【図１】本発明に係る眼鏡装用パラメータ測定装置の一実施の形態の構成を示し、他の機
器との通信接続関係をも示す構成図である。
【図２】図１における眼鏡装用パラメータ測定装置を、一部を破断して示す側面図である
。
【図３】図２のIII矢視図である。
【図４】図２の可動ユニットを示す側面図である。
【図５】図４のV矢視図である。
【図６】図２の測定装置本体が眼鏡装用者を撮影するときの状況を示す側面図であり、（
Ａ）が遠方視状態測定位置、（Ｂ）が近方視状態測定位置での撮影状況を示す図である。
【図７】図３の側面用撮像カメラ及びミラーの配置状況を概略して示す正面図である。
【図８】図１の側面画像入力手段を概略して示す斜視図である。
【図９】図１の装置制御用端末が格納するプログラムソフトを示す構成図である。
【図１０】眼鏡装用者のデータを入力するためのデータ入力画像の一例を示す図である。
【図１１】眼鏡装用者の遠方視状態を撮影するための撮影画面の一例を示す図である。
【図１２】眼鏡装用者の近方視状態を撮影するための撮影画面の一例を示す図である。
【図１３】（Ａ）は、遠方視瞳孔間距離を計測する際の説明図、（Ｂ）は、図１３（Ａ）
の両眼瞳孔上における反射光量の変化を示すグラフである。
【図１４】近方視瞳孔間距離を求める方法を示す説明図である。
【図１５】眼鏡装用者の遠方視状態における側面画像を表す計測画面の一例を示す図であ
る。
【図１６】眼鏡装用パラメータの保存画面の一例を示す図である。
【図１７】顔振れ角を考慮した瞳孔間距離の補正と、顔中心ズレ量の算出とを説明するた
めの図である。
【図１８】顔振れ角検出補助具を眼鏡フレームとともに示す斜視図である。
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【図１９】図１８（Ａ）の顔振れ角検出補助具の使用手順を示す側面図である。
【図２０】図１８（Ｂ）の顔振れ角検出補助具の使用手順を示す側面である。
【図２１】側面撮影手段の他の例を示す平面図である。
【図２２】遠方視瞳孔間距離計測を目的として撮影した正面画像を用い、瞳孔中心を指定
する手順を説明する図である。
【図２３】図２２の正面画像上でフレームトレーサで計測した眼鏡フレームのフレーム形
状を描画した説明図である。
【図２４】図２３のフレーム形状を上下左右に位置調整し、片眼遠方視瞳孔間距離などを
計測する手順を示す図である。
【図２５】図２４のフレーム形状を顔中心ズレ量に基づいて移動させた後の図である。
【図２６】インセット量（内寄せ量）を算出するための説明図である。
【図２７】遠方視瞳孔間距離計測を目的として撮影した正面画像にフレームトレーサで計
測したフレーム形状を描画し、眼鏡レンズを選択するための図である。
【図２８】図２７の画面にレイアウトマークを有する累進屈折力レンズを描画して表示し
た図である。
【図２９】眼鏡レンズ（累進屈折力レンズ）のレイアウトを確認し、レンズ加工情報を算
出するための図である。
【図３０】フレーム玉型中心ＢＣを基準としたレンズ加工情報を算出するための説明図で
ある。
【図３１】アンダーリム１２３を基準としたレンズ加工情報を算出するための説明図であ
る。
【図３２】眼鏡レンズにレンズホルダを装着した状態を示す断面図である。
【図３３】眼鏡装用パラメータの測定手順等を示すフローチャートである。
【図３４】図３３におけるＳ１２とＳ１３のステップを更に詳細に示したフローチャート
である。
【図３５】眼鏡装用パラメータのうち、遠方視眼鏡装用距離、近方視眼鏡装用距離、眼球
回旋角、近方視目的距離などを説明するための説明図である。
【図３６】眼鏡装用パラメータのうち、（Ａ）が遠方視瞳孔間距離を、（Ｂ）が近方視瞳
孔間距離をそれぞれ説明するための説明図である。
【図３７】眼鏡装用パラメータのうち、眼鏡フレーム装用角度を説明するための説明図で
ある。
【図３８】フレームあおり角を説明するための説明図である。
【符号の説明】
【０１４４】
　１０　被検者（眼鏡装用者）
　１３　眼鏡レンズ
　１４　眼鏡フレーム
　１５　リム
　３０　眼鏡装用パラメータ測定装置
　３２　装置制御用端末
　６２　正面用撮像カメラ（正面撮影手段）
　６３　側面用撮像カメラ（側面撮影手段）
　９６、９７　瞳孔中心
　１０５　フレーム形状
　１０７　フレーム画像
　１１３、１２０　レンズ画像
　１３２　固視手段
　１３３　正面画像入力手段
　１３５　側面画像入力手段
　１３７　側面撮影方向変更手段
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　１３８　顔振れ角測定手段
　１３９　計測演算手段
　１４０　ＰＤ測定手段
　１４１　装用距離測定手段
　１４２　顔中心ズレ量算出手段
　１４３　ＰＤ補正手段
　１４４　フレーム形状描画手段
　１４５　フレーム形状移動手段
　１４６　フレーム形状位置補正手段
　１４７　瞳孔中心位置補正手段
　１５５　旋回アーム
　１５８、１５９　顔振れ角検出補助具
　ＦＣ　フレームセンター
　ＦＰＤＡ　両眼遠方視瞳孔間距離
　ＦＰＤＬＮ　左眼遠方視瞳孔間距離
　ＦＰＤＲＮ　右眼遠方視瞳孔間距離

【図１】 【図２】
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