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(57)【要約】
【課題】像ブレを補正時の制御パラメータを設定するこ
と。
【解決手段】ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４
を制御して、補正レンズ駆動部４が補正レンズ２ａを移
動させることができる最大移動速度よりも遅い移動速度
で補正レンズ２ａを移動させて可動制限内の両端に接触
させる。そして、ブレ補正制御部９は、補正レンズ２ａ
を可動制限内の両端にそれぞれ接触させたときに検出し
た補正レンズ２ａの各位置に基づいて、像ブレを補正す
る際に使用する制御パラメータを設定する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被写体像を補正光学系で偏向させて撮像素子上の前記被写体像の結像位置を補正して像
ブレを補正するカメラであって、
　前記補正光学系の最大移動速度よりも遅い移動速度で前記補正光学系を移動させて前記
補正光学系をその可動制限内の両端に接触させる駆動制御手段と、
　前記補正光学系の位置を検出する位置検出手段と、
　前記駆動制御手段で前記補正光学系を前記可動制限内の前記両端にそれぞれ接触させた
ときに前記位置検出手段で検出した前記補正光学系の各位置に基づいて、前記像ブレを補
正する際に使用する制御パラメータを設定する設定手段とを備えることを特徴とするカメ
ラ。
【請求項２】
　被写体像を偏向させて撮像素子上の前記被写体像の結像位置を補正して像ブレを補正す
る補正光学系と、前記補正光学系の位置を検出する位置検出手段とを内蔵する交換レンズ
が装着されるカメラであって、
　前記補正光学系の最大移動速度よりも遅い移動速度で前記補正光学系を移動させて前記
補正光学系をその可動制限内の両端に接触させる駆動制御手段と、
　前記駆動制御手段で前記補正光学系を前記可動制限内の前記両端にそれぞれ接触させた
ときに前記位置検出手段で検出した前記補正光学系の各位置に基づいて、前記像ブレを補
正する際に使用する制御パラメータを設定する設定手段とを備えることを特徴とするカメ
ラ。
【請求項３】
　被写体像を撮像する撮像素子を移動させることにより、前記撮像素子上の前記被写体像
の結像位置を補正して像ブレを補正するカメラであって、
　前記撮像素子の最大移動速度よりも遅い速度で前記撮像素子を移動させて前記撮像素子
をその可動制限内の両端に接触させる駆動制御手段と、
　前記撮像素子の位置を検出する位置検出手段と、
　前記駆動制御手段で前記撮像素子を前記可動制限内の前記両端にそれぞれ接触させたと
きに前記位置検出手段で検出した前記撮像素子の各位置に基づいて、前記像ブレを補正す
る際に使用する制御パラメータを設定する設定手段とを備えることを特徴とするカメラ。
【請求項４】
　請求項１または２に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記補正光学系が前記可動制限内の両端に接触したときに、接触
音が発生しない移動速度で前記補正光学系を移動させることを特徴とするカメラ。
【請求項５】
　請求項１、２、または４に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記補正光学系を一定の移動速度で移動させることを特徴とする
カメラ。
【請求項６】
　請求項３に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記撮像素子が前記可動制限内の両端に接触したときに、接触音
が発生しない移動速度で前記撮像素子を移動させることを特徴とするカメラ。
【請求項７】
　請求項３または６に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記撮像素子を一定の移動速度で移動させることを特徴とするカ
メラ。
【請求項８】
　請求項１または２に記載のカメラにおいて、
　前記可動制限は、前記補正光学系の可動範囲を制限するための制限枠であることを特徴
とするカメラ。
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【請求項９】
　請求項３に記載のカメラにおいて、
　前記可動制限は、前記撮像素子の可動範囲を制限するための制限枠であることを特徴と
するカメラ。
【請求項１０】
　請求項１～３のいずれか一項に記載のカメラにおいて、
　前記撮像素子に結像した前記被写体像を撮像して画像を取得する画像取得手段と、
　前記画像取得手段で取得した画像を時系列で表示装置に出力する出力手段とをさらに備
え、
　前記設定手段は、カメラの電源が投入された後に前記制御パラメータの設定を行い、
　前記出力手段は、前記設定手段による前記制御パラメータの設定が行われた後に、前記
画像の出力を開始することを特徴とするカメラ。
【請求項１１】
　請求項１または２に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記補正光学系を前記可動制限内のあらかじめ設定された基準位
置に移動させた後、前記可動制限内の両端に接触させることを特徴とするカメラ。
【請求項１２】
　請求項３に記載のカメラにおいて、
　前記駆動制御手段は、前記撮像素子を前記可動制限内のあらかじめ設定された基準位置
に移動させた後、前記可動制限内の両端に接触させることを特徴とするカメラ。
【請求項１３】
　請求項１～３のいずれか一項に記載のカメラにおいて、
　前記位置検出手段には、温度変化に伴って検出結果が変化する位置検出用部材が用いら
れることを特徴とするカメラ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、像ブレ補正機能を備えるカメラに関する。
【背景技術】
【０００２】
　次のような振れ補正カメラが知られている。この振れ補正カメラは、振れによる角速度
を検出する角速度検出部からの出力値のゲインのばらつきを調整するためのゲイン調整値
をあらかじめ算出して記憶しておく。そして、記憶しておいたゲイン調整値を用いて角速
度検出部からの出力値のゲインのばらつきを補正して振れ補正を行う（例えば、特許文献
１）。
【０００３】
【特許文献１】特開平７－２６１２２４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、従来の振れ補正カメラのように、あらかじめ記憶しておいたゲイン調整
値をパラメータとして用いて角速度検出部からの出力値を補正する場合には、パラメータ
の値は固定値である。そのため、撮影時の環境に応じたパラメータ値で振れ補正を行うこ
とはできず、これを回避するためには撮影環境に応じたパラメータ値を算出する必要があ
る。このために、振れ補正レンズ等のブレ補正用部材を可動制限内で移動させると、ブレ
補正用部材と可動制限用の枠とが接触するときに大きな接触音が発生するという問題が生
じる。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明は、被写体像を補正光学系で偏向させて撮像素子上の被写体像の結像位置を補正
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して像ブレを補正するカメラであって、補正光学系の最大移動速度よりも遅い移動速度で
補正光学系を移動させて補正光学系をその可動制限内の両端に接触させ、補正光学系の位
置を検出し、補正光学系を可動制限内の両端にそれぞれ接触させたときに検出した補正光
学系の各位置に基づいて、像ブレを補正する時の制御パラメータを設定することを特徴と
する。
　本発明はまた、被写体像を偏向させて撮像素子上の被写体像の結像位置を補正して像ブ
レを補正する補正光学系と、補正光学系の位置を検出する位置検出手段とを内蔵する交換
レンズが装着されるカメラであって、補正光学系の最大移動速度よりも遅い移動速度で補
正光学系を移動させ記補正光学系をその可動制限内の両端に接触させ、補正光学系を可動
制限内の両端にそれぞれ接触させたときに検出した補正光学系の各位置に基づいて、像ブ
レを補正する際に使用する制御パラメータを設定することを特徴とする。
　本発明はまた、被写体像を撮像する撮像素子を移動させることにより、撮像素子上の被
写体像の結像位置を補正して像ブレを補正するカメラであって、撮像素子の最大移動速度
よりも遅い速度で撮像素子を移動させて撮像素子をその可動制限内の両端に接触させ、撮
像素子の位置を検出し、撮像素子を可動制限内の両端にそれぞれ接触させたときに検出し
た撮像素子の各位置に基づいて、像ブレを補正する際に使用する制御パラメータを設定す
ることを特徴とする。
　本発明では、補正光学系または撮像素子が可動制限内の両端に接触したときに、接触音
が発生しない移動速度で補正光学系を移動させることが好ましい。また、補正光学系また
は撮像素子が可動制限内の両端に接触したときに、接触音が発生しない移動速度で移動さ
せるようにしてもよく、補正光学系または撮像素子を一定の移動速度で移動させるように
してもよい。
　また、可動制限は、補正光学系または撮像素子の可動範囲を制限するための制限枠であ
ることが好ましい。
　また、撮像素子に結像した被写体像を撮像して画像を取得し、取得した画像を時系列で
表示装置に出力する場合には、カメラの電源が投入された後に制御パラメータの設定を行
い、制御パラメータの設定が行われた後に、画像の出力を開始するようにしてもよい。
　また、補正光学系または撮像素子を可動制限内のあらかじめ設定された基準位置に移動
させた後、可動制限内の両端に接触させるようにしてもよい。
　さらに、補正光学系または撮像素子の位置を検出するための位置検出用部材として、温
度変化に伴って検出結果が変化する部材を用いるようにしてもよい。
【発明の効果】
【０００６】
　本発明によれば、像ブレ補正時に移動させる補正光学系や撮像素子が可動制限に接触す
る際に発生する接触音を低減することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００７】
　図１は、本実施の形態におけるカメラの一実施の形態の構成を示すブロック図である。
カメラ１は、撮影光学系２と、撮像素子３と、補正レンズ駆動部４と、補正レンズ位置検
出部５と、ジャイロ６および７と、ブレ検出部８と、ブレ補正制御部９と、操作部１０と
を備えている。
【０００８】
　撮影光学系２は、複数の光学レンズ群から構成され、カメラ１の本体のブレ（手ブレ）
を補正するための補正光学系として補正レンズ２ａを含んでいる。補正レンズ２ａは、後
述する補正レンズ駆動部４によって光軸と交わる方向に移動されることによって、撮像素
子３への被写体像の結像位置を補正する、すなわち、被写体像を補正光学系で偏向させて
撮像素子３上の被写体像の結像位置を補正して像ブレを補正する。なお、補正レンズ２ａ
は、図２で後述するように、その移動範囲（可動範囲）が可動制限枠によってメカ的に制
限されている。撮像素子３は、例えばＣＣＤやＣＭＯＳなどが用いられ、撮影光学系２に
より結像した被写体像を撮像して画像を取得する。
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【０００９】
　補正レンズ駆動部４は、ブレ補正制御部９によって制御され、補正レンズ２ａを光軸と
交わる方向に移動させてブレ（像ブレ）補正を行う。補正レンズ位置検出部５は、可動制
限枠内における補正レンズ２ａの位置を検出する。図２に、補正レンズ２ａ、補正レンズ
駆動部４、および補正レンズ位置検出部５の具体的な構成例を示す。
【００１０】
　図２に示すように、補正レンズ２ａは、レンズ枠２ｂに固定されており、その移動範囲
は可動制限枠２ｃによって制限されている。すなわち、レンズ枠２ｂは、可動制限枠２ｃ
によって囲まれた可動範囲内で矢印Ａに示す光軸と直行する面内で移動可能である。例え
ば、レンズ枠２ｂから可動制限枠２ｃまでの距離をＬ（μｍ）（＞０）とした場合には、
両側に各Ｌずつ、すなわち合計２Ｌの範囲が補正レンズ２ａの最大可動範囲となる。
【００１１】
　補正レンズ駆動部（ＶＣＭ）４は、駆動用マグネット４ａと、駆動マグネット用ヨーク
４ｂと、コイル４ｃと、コイル用ヨーク４ｄとで構成される。駆動用マグネット４ａと駆
動マグネット用ヨーク４ｂとは一体化されて可動制限枠２ｃに固定されており、コイル用
ヨーク４ｄも可動制限枠２ｃに固定されている。コイル４ｃは、可動部であるレンズ枠２
ｂに固定されおり、駆動マグネット用ヨーク４ｂおよびコイル用ヨーク４ｄとの間に挟ま
れる形で配置されている。
【００１２】
　この補正レンズ駆動部（ＶＣＭ）４においては、コイル４ｃに通電することによって可
動制限枠２ｃ内で補正レンズ２ａを光軸と交わる方向に移動させる。コイル４ｃへの通電
は、後述するブレ補正制御部９によって制御される。なお、実際にはコイル４ｃに通電す
るための配線が必要になるが、図２ではこれを省略している。
【００１３】
　補正レンズ位置検出部５は、位置検出用マグネット５ａと、位置検出用ヨーク５ｂと、
ホール素子５ｃとで構成される。位置検出用マグネット５ａと位置検出用ヨーク５ｂとは
一体化されて可動部であるレンズ枠２ｂに固定されている。また、ホール素子５ｃは、可
動制限枠２ｃに固定されている。この補正レンズ位置検出部５は、ホール素子５ｃからの
出力電圧をブレ補正制御部９へ出力し、ブレ補正制御部９は、この補正レンズ位置検出部
５からの出力電圧値Ｖｈｏｕｔ（Ｖ）に基づいて、補正レンズ２ａの位置を検出する。
【００１４】
　すなわち、補正レンズ位置検出部５においては、ホール素子５ｃの真上の位置に、検出
可能な位置検出用マグネット５ａの磁場がゼロとなる磁石中心がある。ブレ補正制御部９
は、ホール素子５ｃに対して所定の駆動電流を流した状態でこの位置検出用マグネット５
ａの磁場がゼロとなったときにホール素子５ｃから出力される出力電圧を基準電圧とする
。そして、ホール素子５ｃから出力される出力電圧と上記基準電圧との差分に基づいて、
レンズ枠２ｂに固定されている位置検出用マグネット５ａの位置、すなわち補正レンズ２
ａの位置を検出する。
【００１５】
　ジャイロ６は、カメラ１の本体のヨーイング、すなわち横方向のブレを検出するための
ジャイロである。また、ジャイロ７は、カメラ１の本体のピッチング、すなわち縦方向の
ブレを検出するためのジャイロである。ブレ検出部８は、ジャイロ６および７からの出力
に基づいて、カメラ１の本体のブレ量を算出し、算出結果をブレ補正制御部９へ出力する
。
【００１６】
　ブレ補正制御部９は、補正レンズ２ａを、発生したブレを打ち消す方向にブレ量に相当
する移動量だけ移動させることによってブレ補正を行うべく制御を行う。具体的には、ブ
レ補正制御部９は、ブレ検出部８からの出力に基づいてブレが発生したと判断した場合に
は、補正レンズ位置検出部５からの出力に基づいて補正レンズ２ａの現在位置を検出する
。後述するレリーズスイッチの全押し動作に応じて、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆
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動部４を制御して、補正レンズ２ａを現在位置から可動制限枠２ｃ内の中心に移動させる
、すなわちセンタリングする。そして、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御
して、補正レンズ２ａを可動制限枠２ｃ内の中心からブレを打ち消す方向にブレ量に相当
する移動量だけ移動させてブレ補正を行う。
【００１７】
　操作部１０は、使用者によって操作される種々の操作部材、例えば電源ボタン、レリー
ズスイッチ、ズームボタン、十字キー、決定ボタン、再生ボタン、削除ボタンなどを含ん
でいる。
【００１８】
　このようなブレ補正機能を備えるカメラ１においては、補正レンズ位置検出部５を構成
するホール素子５ｃは、温度による影響を受けやすく、温度変化に伴ってその検出結果が
変化する。このため、カメラメーカーでは、製品の出荷前に常温、例えば２５度の環境下
であらかじめ所定のシーケンスで補正レンズ２ａを駆動して、補正レンズ位置検出部５の
検出精度と検出範囲を決定するための調整（出荷調整）を行っている。具体的には、ブレ
補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して補正レンズ２ａを移動させ、上述した位
置検出用マグネット５ａの磁場がゼロとなる磁石中心を可動制限枠２ｃ内の中心位置とし
て特定し、不図示のメモリに記録する。
【００１９】
　また、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して補正レンズ２ａを横方向（
Ｘ軸方向）の端点、すなわち可動制限枠２ｃの右端および左端まで移動させ、それぞれの
補正レンズ位置で補正レンズ位置検出部５から出力される出力電圧Ｖｈｏｕｔ（Ｖ）を取
得する。そして、取得した右端における出力電圧（正の値）と、左端における出力電圧（
負の値）とをＸ軸方向の出力電圧Ｖｈｏｕｔの取り得る範囲として不図示のメモリに記録
する。
【００２０】
　同様に、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して補正レンズ２ａを縦方向
（Ｙ軸方向）の端点、すなわち可動制限枠２ｃの上端および下端まで移動させ、それぞれ
の補正レンズ位置で補正レンズ位置検出部５から出力される出力電圧Ｖｈｏｕｔ（Ｖ）を
取得する。そして、取得した上端における出力電圧（正の値）と、下端における出力電圧
（負の値）とをＹ軸方向の出力電圧Ｖｈｏｕｔの取り得る範囲として不図示のメモリに記
録する。また、その他のブレ補正に必要な制御パラメータについても、この出荷調整時に
設定されてメモリに記録される。
【００２１】
　この出荷前の出荷調整は、上述したように常温で行われるため、使用者が夏の暑い時期
や冬の寒い時期にカメラ１を使用する場合などは、ホール素子５ｃが温度の影響を受け、
出荷調整によってメモリに記録したデータを用いてブレ補正を実行するとブレ補正の精度
が低下する可能性がある。このため、本実施の形態におけるカメラ１では、ブレ補正制御
部９は、使用者によってカメラ１の電源が投入されたときに、改めて補正レンズ位置検出
部５の検出精度と検出範囲を決定するための調整（起動時調整）を行って、使用環境に応
じた制御パラメータの調整を行うようにする。
【００２２】
　なお、本実施の形態では、使用者によってカメラ１の電源が投入された後に、ブレ補正
を行う際に使用する制御パラメータの設定（起動時調整）を行い、制御パラメータの設定
が行われた後に、表示装置であるモニタにスルー画を表示する場合について説明する。す
なわち、本実施の形態のカメラでは、使用者によってカメラ１の電源が投入された後、ブ
レ補正時の制御パラメータの設定を行ってから、撮像素子３で取得した画像を時系列で出
力してモニタにスルー画を表示するものとする。以下、図３および図４を用いて、ブレ補
正制御部９による起動時調整処理（制御パラメータ設定処理）について説明する。
【００２３】
　図３（ａ）は、起動時調整を行うために補正レンズ２ａを移動させたときの、補正レン
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ズ２ａの横方向（Ｘ軸方向）の位置（横軸）と補正レンズ位置検出部５からの出力電圧（
補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔ／単位：Ｖ）（縦軸）との関係を示した図である
。また、図３（ｂ）は、起動時調整を行うために補正レンズ２ａを移動させたときの、可
動制限枠２ｃ内での補正レンズ２ａの動きを模式的に示した図である。すなわち、ブレ補
正制御部９は、起動時調整を行うために補正レンズ駆動部４を制御して可動制限枠２ｂ内
で補正レンズ２ａを図３（ｂ）に示すように移動させる。そして、その移動に伴って、補
正レンズ位置検出部５からの出力電圧は、図３（ａ）に示すように変化する。
【００２４】
　図４は、起動時調整処理実行時の補正レンズ目標位置ＬＣに対する補正レンズ位置ＬＲ
、補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔ（Ｖ）、オフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆ
ｓｅｔ（Ｖ）、およびホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ（Ｖ）の時系列変化を表し
た図である。なお、図４における各時点を示す符号１～２０は、図３（ａ）および（ｂ）
の図中に示す符号１～２０に対応している。例えば、図４の時点１においては、補正レン
ズ２ａは、図３（ｂ）の点１～３に示す位置にあり、そのときの補正レンズ位置検出回路
出力Ｖｈｏｕｔは、図３（ａ）の点１～３における補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕ
ｔとなる。
【００２５】
　以下、各時点ごとに、処理の詳細を説明する。なお、起動時調整処理は、横方向（Ｘ軸
方向）についての起動時調整を行った後に、縦方向（Ｙ軸方向）についての起動時調整を
行うが、これらの処理はともに内容が共通するため、以下の説明では横方向の起動時調整
を行う場合について説明し、縦方向については説明を省略する。なお、以下においては、
図３および図４に示す時点１～２０のうち、本発明の特徴である時点１～１３における処
理について詳細に説明する。
【００２６】
（ａ）時点１～２における処理
　時点１～２では、ブレ補正制御部９は、補正レンズ２ａの位置検出を開始する。具体的
には、ブレ補正制御部９は、両軸（Ｘ軸およびＹ軸）のホール素子駆動電流調整信号電圧
Ｖｈｉを調整値Ｖｈｉ０（Ｖ）に設定し、オフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを
調整値Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ０（Ｖ）に設定する。そして、両軸の補正レンズ２ａの位置検
出γ値Ｋγを調整値Ｋγ０（ｍｍ／Ｖ）に設定し、補正レンズ２ａの位置シフト値Ｋｓを
調整値Ｋｓ０（ｍｍ／Ｖ）に設定して、補正レンズ位置検出部５による補正レンズ２ａの
位置検出を開始する。これによって、本起動時調整処理（補正レンズ２ａの位置校正動作
）に支障の無い程度の精度で補正レンズ２ａの位置が検出可能な状態となる。
【００２７】
　なお、当該起動時調整処理は、上述したように、Ｘ軸を先に調整し、その次にＹ軸の調
整を行う。この場合、後に行われるＹ軸調整時には、先に行われるＸ軸調整時にＸ軸のホ
ール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ、オフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ、補
正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγ、および補正レンズ２ａの位置シフト値Ｋｓが既に調整
されている。このため、Ｙ軸調整時におけるＸ軸のこれらの値については、Ｘ軸調整時に
既に調整されている値を用いることが好ましい。
【００２８】
（ｂ）時点３～４における処理
　時点３は、時点１～２において、ホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉを調整値Ｖｈ
ｉ０（Ｖ）に設定し、オフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを調整値Ｖｈ＿ｏｆｆ
ｓｅｔ０（Ｖ）に設定してから、少なくとも補正レンズ位置検出部５の出力が安定するま
での時間Ｔｈ１０（ｓｅｃ）が経過した時点である。
【００２９】
　この時点３～４では、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して、補正レン
ズ２ａをあらかじめ設定された基準位置である可動制限枠２ｃ内の中心（可動中心／ＬＣ
＝０）へ移動させる。なお、この可動中心は、上述したように、工場出荷前に出荷調整に
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よって特定され、メモリに記録されている可動制限枠２ｃ内の中心位置である。具体的に
は、ブレ補正制御部９は、時点３において、補正レンズ駆動部４を制御して、補正レンズ
２ａを両軸共にそれぞれ所定速度ΔＬＣｈ０（ｍｍ／ｓｅｃ）で可動中心へと駆動する。
【００３０】
　すなわち、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して、両軸共に補正レンズ
２ａの位置が次式（１）で算出される補正レンズ目標位置ＬＣ（ｍｍ）となるように、補
正レンズ２ａを現在の補正レンズ位置ＬＲ０（ｍｍ）から一定の傾きで可動中心方向に変
化させる。そして、補正レンズ目標位置ＬＣが可動中心に到達したら、補正レンズ目標位
置ＬＣをその位置に固定する。これによって、ブレ補正制御部９は、一定の移動速度で補
正レンズ２ａを可動中心に向けて移動させることができる。
　補正レンズ目標位置ＬＣ＝ＬＲ０±ΔＬＣｈ０×ｔ　・・・（１）
【００３１】
　式(１)において、ｔは現時刻を０としたのきの経過時間（ｓｅｃ）を表す。また、ΔＬ
Ｃｈ０の符号（＋または－）は、補正レンズ目標位置ＬＣが可動中心方向に向かうように
決定する。また、所定速度ΔＬＣｈ０は、補正レンズ駆動部４が補正レンズ２ａを駆動す
ることができる最大移動速度よりも遅い速度であって、上述した出荷調整時にあらかじめ
設定されてメモリに記録されている。ΔＬＣｈ０の具体的な設定値としては、後述した処
理で補正レンズ２ａを可動制限枠２ｃの両端に接触させた場合に、接触音が発生しない速
度が設定される。例えば補正レンズ駆動部４が補正レンズ２ａを駆動することができる最
大速度が６０μｍｍ／ｍｓｅｃである場合には、ΔＬＣｈ０は１５μｍｍ／ｍｓｅｃが設
定される。
【００３２】
　なお、この処理によって補正レンズ２ａを可動中心に位置させた後は、当該起動時調整
処理が終了するまでは、補正レンズ２ａが補正レンズ目標位置ＬＣに制御駆動されている
間は、補正レンズ２ａの駆動量は、次式（２）に示すように制限値Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０（
％）以下に制限する。なお、Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０は、上述した出荷調整時にあらかじめ設
定されてメモリに記録されている。
　補正レンズ駆動量≦±Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０　・・・（２）
【００３３】
（ｃ）時点４～５における処理
　時点４は、時点３で補正レンズ２ａの可動中心への駆動を開始してから、少なくとも補
正レンズが可動中心近辺に達するまでの時間Ｔｈ１１（ｓｅｃ）が経過した時点である。
この時点４～５では、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して、補正レンズ
２ａを可動制限枠２ｃの－端（可動－端）、すなわち左端へ接触させる（押し付ける）。
【００３４】
　具体的には、時点４において、ブレ補正制御部９は、非調整軸（Ｙ軸）の補正レンズ目
標位置ＬＣを可動中心に固定する。また、被調整軸（Ｘ軸）の補正レンズ目標位置ＬＣを
、現在の補正レンズ２ａの位置から一定の傾きで可動－端方向に変化させながら、その補
正レンズ目標位置ＬＣに補正レンズ２ａを移動させていく。ここで、一定の傾きとは、補
正レンズ２ａの移動速度が上述した一定の移動速度ΔＬＣｈ０（ｍｍ／ｓｅｃ）となるよ
うな傾きをいう。なお、このとき、ブレ補正制御部９は、被調整軸方向の補正レンズ目標
位置ＬＣが、可動－端に達しても、補正レンズ２ａが確実に可動－端に押し付けられる様
にそのまま変化させ続ける。
【００３５】
　すなわち、ブレ補正制御部９は、非調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣを０とし、被調整
軸の補正レンズ目標位置ＬＣの初期値を現在のＬＣに設定して、被調整軸の補正レンズ目
標位置ＬＣを、次式（３）に示すように変化させる。
　被調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣ（ｍｍ）＝現在のＬＣ－ΔＬＣｈ０×ｔ　・・・（
３）
　なお、式(３)において、ｔは現時刻を０としたのきの経過時間（ｓｅｃ）を表す。
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【００３６】
（ｄ）時点５～６における処理
　時点５は、時点４で補正レンズ２ａの可動－端への駆動を開始してから、少なくとも、
補正レンズ２ａが可動－端に達するまでの時間Ｔｈ１２（ｓｅｃ）が経過した時点である
。この時点５～６では、ホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ、およびオフセット電圧
調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを変更する。具体的には、ブレ補正制御部９は、被調整軸の
補正レンズ２ａの制御を停止し、補正レンズ２ａの駆動量を制限値－Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０
（％）に固定する。なお、この補正レンズ２ａの駆動量の制限は上述した式（２）により
表され、ここでは補正レンズ２ａを可動－端に接触させていることから、式（２）におけ
るＤｈ＿ｌｉｍｉｔ０の符号は－となる。
【００３７】
　また、ブレ補正制御部９は、後述する処理で補正レンズ２ａを可動＋端（右端）へ移動
させた場合に、補正レンズ位置検出部５からの出力値（補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈ
ｏｕｔ）が飽和しないように、被調整軸のホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉを次式
（４）に示すように変更する。
　被調整軸のホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ（Ｖ）＝Ｋｈｉ２×現在のＶｈｉ　
・・・（４）
　なお、ここでＫｈｉ２は、上述した出荷調整時にあらかじめ算出され、メモリに記録さ
れているホール素子駆動電流減少率（倍）であって、その取り得る範囲は、０＜Ｋｈｉ２
＜１である。
【００３８】
（ｅ）時点６～７´における処理
　時点６は、時点５で被調整軸のホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉを変更してから
、少なくとも補正レンズ位置検出部５からの出力が安定するまでの時間Ｔｈ１０（ｓｅｃ
）が経過した時点である。この時点６～７´においては、ブレ補正制御部９は、被調整軸
のオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ（Ｖ）を操作して、補正レンズ位置検出回
路出力Ｖｈｏｕｔ（Ｖ）を、所定の合わせ込み電圧ＶｈａｄｊＨ（Ｖ）、またはＶｈａｄ
ｊＬ（Ｖ）に調整する。なお、補正レンズ位置検出回路出力ＶｈｏｕｔをＶｈａｄｊＨと
ＶｈａｄｊＬとのいすれに設定するかは、次のように決定する。
【００３９】
　すなわち、補正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγとして設定した調整値Ｋγ０が正の値（
＋）であれば、ＶｈａｄｊＨに設定する。これによって、補正レンズ２ａを－方向に駆動
させたときの補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔを減少させることができる。これに
対して、補正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγとして設定した調整値Ｋγ０が負の値（－）
であれば、ＶｈａｄｊＬに設定する。これによって、補正レンズ２ａを－方向に駆動させ
たときの補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔを増加させることができる。
【００４０】
　具体的には、ブレ補正制御部９は、被調整軸のオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓ
ｅｔの操作を所定間隔Ｔｈ１３（ｓｅｃ）以上の間隔を開けてｎ回（ｎ＝０～９）行う場
合に、次式（５）および（６）によって第ｎ回目の被調整軸のオフセット電圧調整信号Ｖ
ｈ＿ｏｆｆｓｅｔの操作を行う。すなわち、第ｎ回目の被調整軸のオフセット電圧調整信
号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを次式（５）および（６）により変更する。
　Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ（０）＝（１／２１）×Ｖｒｅｆ＿ｏｆｆｓｅｔ　・・・（５）
　Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ（ｎ）＝Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ（ｎ－１）±（１／２（ｎ＋１））×
Ｖｒｅｆ＿ｏｆｆｓｅｔ　・・・（６）
【００４１】
　なお、式（５）および（６）において、Ｖｒｅｆ＿ｏｆｆｓｅｔ（Ｖ）は、オフセット
調整信号用のＤ／Ａ変換器の基準電圧である。また、式（６）における±の符号は、Ｖｈ
ｏｕｔが、上述した合わせ込み電圧ＶｈａｄｊＨ（Ｖ）、またはＶｈａｄｊＬ（Ｖ）以上
であれば＋とし、それ以外の場合には－とする。
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【００４２】
（ｆ）時点８における処理
　時点８は、最後にオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを操作した時点７´から
少なくとも所定時間Ｔｈ１３（ｓｅｃ）が経過した時点である。この時点８においては、
ブレ補正制御部９は、まず、補正レンズ位置検出部５の被調整軸の出力電圧を確認し、こ
れをＶｈｏｕｔ－とする。次に、時点５でホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉを変更
したことにより、補正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγ、および補正レンズ２ａの位置シフ
ト値Ｋｓが変化するため、次式（７）および（８）によりこれらを算出し直す。
【００４３】
　Ｋγ（Ｖ）＝Ｋγ０／Ｋｈｉ２　・・・（７）
　Ｋｓ（Ｖ）＝（Ｖｈｏｕｔ－）＋（ＬＲｒａｎｇｅ／式（７）で算出したＫγ）　・・
・（８）
　なお、式（７）において、Ｋｈｉ２は、式（４）で上述したように、ホール素子駆動電
流減少率２（倍／０＜Ｋｈｉ２ ＜ １）であって、これは出荷調整時にあらかじめ算出さ
れ、メモリに記録されている。また、式（８）におけるＬＲｒａｎｇｅは、補正レンズ可
動範囲の大きさ（ｍｍ）である。
【００４４】
（ｇ）時点８～９における処理
　時点８～９においては、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して、補正レ
ンズ２ａを可動制限枠２ｃの＋端（可動＋端）、すなわち右端へ接触させる（押し付ける
）。すなわち、ブレ補正制御部９は、非調整軸（Ｙ軸）の補正レンズ目標位置ＬＣを可動
中心に固定する。また、被調整軸（Ｘ軸）の補正レンズ目標位置ＬＣを、現在の補正レン
ズ２ａの位置から一定の傾きで可動＋端方向に変化させながら、その補正レンズ目標位置
ＬＣに補正レンズ２ａを移動させていく。
【００４５】
　ここで、一定の傾きとは、補正レンズ２ａの移動速度が上述した一定の移動速度ΔＬＣ
ｈ０（ｍｍ／ｓｅｃ）となるような傾きをいう。なお、このとき、ブレ補正制御部９は、
被調整軸方向の補正レンズ目標位置ＬＣが、可動＋端に達しても、補正レンズ２ａが確実
に可動＋端に押し付けられる様にそのまま変化させ続ける。
【００４６】
　すなわち、ブレ補正制御部９は、非調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣを０に設定し、被
調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣの初期値を現在の補正レンズ位置ＬＲ０に設定して、被
調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣを、次式（９）に示すように変化させる。
　被調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣ（ｍｍ）＝ＬＲ０＋ΔＬＣｈ０×ｔ　・・・（９）
　式(９)において、ｔは現時刻を０としたのきの経過時間（ｓｅｃ）を表す。また、ＬＲ
０は、現在の補正レンズ位置（ｍｍ）を表す。
【００４７】
（ｈ）時点９における処理
　時点９は、時点８で補正レンズ２ａを可動＋端へ接触させてから、少なくとも補正レン
ズ２ａの位置が安定するまでの時間Ｔｈ１４（ｓｅｃ）が経過した時点である。この時点
９においては、ブレ補正制御部９は、補正レンズ位置検出部５の被調整軸の出力電圧を確
認してこれをＶｈｏｕｔ＋とし、被調整軸の補正レンズ２ａの制御を停止し、補正レンズ
２ａの駆動量を制限値＋Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０（％）に固定する。なお、この補正レンズ２
ａの駆動量の制限は上述した式（２）により表され、ここでは補正レンズ２ａを可動＋端
に接触させていることから、式（２）におけるＤｈ＿ｌｉｍｉｔ０の符号は＋となる。
【００４８】
　次に、ブレ補正制御部９は、時点８で確認した、補正レンズ２ａを可動－端側へ接触さ
せたときの被調整軸の補正レンズ位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ－と、時点９で確認
した、補正レンズ２ａを可動＋端側へ接触させたときの被調整軸の補正レンズ位置検出部
５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ＋とに基づいて、被調整軸のホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖ
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ｈｉの最適値を次式（１０）により算出する。
　Ｖｈｉ（Ｖ）＝現在のＶｈｉ×（（ＶｈａｄｊＨ－ＶｈａｄｊＬ）／｜（Ｖｈｏｕｔ＋
）－（Ｖｈｏｕｔ－）｜）　・・・（１０）
【００４９】
　そして、ブレ補正制御部９は、式（１０）で算出したホール素子駆動電流調整信号電圧
Ｖｈｉで調整した駆動電流で被調整軸のホール素子５ｃを駆動する。このとき、ブレ補正
制御部９は、ホール素子５ｃを駆動させるためのホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ
を＋１≦Ｖｈｉ≦Ｖｈｉ＿ｌｉｍｉｔの範囲に限定する。なお、上限値であるＶｈｉ＿ｌ
ｉｍｉｔの取り得る範囲は、１～２５５である。また、ＶｈａｄｊＨ（Ｖ）およびＶｈａ
ｄｊＬ（Ｖ）は、（ｅ）で上述した補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔの合わせ込み
電圧である。
【００５０】
（ｉ）時点１０～１１´の処理
　時点１０は、時点９でホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉを算出してから、少なく
とも所定時間Ｔｈ１０が経過した時点である。この時点１０では、ブレ補正制御部９は、
被調整軸のオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔ（Ｖ）を操作して、補正レンズ位
置検出回路出力Ｖｈｏｕｔを、所定の合わせ込み電圧ＶｈａｄｊＨ（Ｖ）、またはＶｈａ
ｄｊＬ（Ｖ）に調整する。オフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔをＶｈａｄｊＨと
ＶｈａｄｊＬとのいすれに設定するかは、時点８で確認した、補正レンズ２ａを可動－端
側へ接触させたときの被調整軸の補正レンズ位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ－と、時
点９で確認した、補正レンズ２ａを可動＋端側へ接触させたときの被調整軸の補正レンズ
位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ＋とに基づいて、以下のように決定する。
【００５１】
　すなわち、ブレ補正制御部９は、Ｖｈｏｕｔ＋がＶｈｏｕｔ－以上（Ｖｈｏｕｔ－≦Ｖ
ｈｏｕｔ＋）であれば、補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔを、合わせ込み電圧Ｖｈ
ａｄｊＨ（Ｖ）に調整する。これに対して、Ｖｈｏｕｔ＋がＶｈｏｕｔ－未満（Ｖｈｏｕ
ｔ－＞Ｖｈｏｕｔ＋）であれば、補正レンズ位置検出回路出力Ｖｈｏｕｔを、合わせ込み
電圧ＶｈａｄｊＬ（Ｖ）に調整する。なお、被調整軸のオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏ
ｆｆｓｅｔ（Ｖ）の調整方法は、（ｅ）で上述した方法と同様のため、説明を省略する。
【００５２】
（ｊ）時点１２における処理
　時点１２は、最後にオフセット電圧調整信号Ｖｈ＿ｏｆｆｓｅｔを操作した時点１１´
から少なくとも所定時間Ｔｈ１３（ｓｅｃ）が経過した時点である。この時点１２におい
ては、ブレ補正制御部９は、まず、補正レンズ位置検出部５の被調整軸の出力電圧を確認
し、これをＶｈｏｕｔ＋とする。次に、時点９でホール素子駆動電流調整信号電圧Ｖｈｉ
を変更したことにより、補正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγ、および補正レンズ２ａの位
置シフト値Ｋｓが変化するため、次式（１１）および（１２）によりこれらを算出し直す
。
　Ｋγ（Ｖ）＝（時点８におけるＶｈｉ／現在のＶｈｉ）×現在のＫγ　・・・（１１）
　Ｋｓ（Ｖ）＝（Ｖｈｏｕｔ＋）－（ＬＲｒａｎｇｅ／式（１１）で算出したＫγ）　・
・・（１２）
　なお、式（１２）におけるＬＲｒａｎｇｅは、補正レンズ可動範囲の大きさ（ｍｍ）で
ある。
【００５３】
（ｋ）時点１２～１３における処理
　時点１２～１３では、ブレ補正制御部９は、補正レンズ駆動部４を制御して、補正レン
ズ２ａを可動－端へ接触させる（押し付ける）。具体的には、時点４において、ブレ補正
制御部９は、非調整軸（Ｙ軸）の補正レンズ目標位置ＬＣを可動中心に固定する。また、
被調整軸（Ｘ軸）の補正レンズ目標位置ＬＣを、現在の補正レンズ２ａの位置から一定の
傾きで可動－端方向に変化させながら、その補正レンズ目標位置ＬＣに補正レンズ２ａを
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移動させていく。
【００５４】
　ここで、一定の傾きとは、補正レンズ２ａの移動速度が上述した一定の移動速度ΔＬＣ
ｈ０（ｍｍ／ｓｅｃ）となるような傾きをいう。なお、このとき、ブレ補正制御部９は、
被調整軸方向の補正レンズ目標位置ＬＣが、可動－端に達しても、補正レンズ２ａが確実
に可動－端に押し付けられる様にそのまま変化させ続ける。
【００５５】
　すなわち、ブレ補正制御部９は、非調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣを０に設定し、被
調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣの初期値を現在の補正レンズ位置ＬＲ０に設定して、被
調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣを、次式（１３）に示すように変化させる。
　被調整軸の補正レンズ目標位置ＬＣ（ｍｍ）＝ＬＲ０－ΔＬＣｈ０×ｔ　・・・（１３
）
　なお、式(１３)において、ｔは現時刻を０としたのきの経過時間（ｓｅｃ）を表す。
【００５６】
（ｌ）時点１３における処理
　時点１３は、時点１２で補正レンズ２ａの可動－端への駆動が開始されてから、少なく
とも補正レンズ２ａが可動－端に接触し、補正レンズ２ａの位置が安定するまでの所定時
間Ｔｈ１４が経過した時点である。この時点１３では、ブレ補正制御部９は、補正レンズ
位置検出部５の被調整軸の出力電圧を確認してこれをＶｈｏｕｔ－とし、被調整軸の補正
レンズ２ａの制御を停止し、補正レンズ２ａの駆動量を制限値－Ｄｈ＿ｌｉｍｉｔ０（％
）に固定する。なお、この補正レンズ２ａの駆動量の制限は上述した式（２）により表さ
れ、ここでは補正レンズ２ａを可動－端に接触させていることから、式（２）におけるＤ
ｈ＿ｌｉｍｉｔ０の符号は－となる。
【００５７】
　次に、ブレ補正制御部９は、時点１２で確認した、補正レンズ２ａを可動＋端側へ接触
させたときの被調整軸の補正レンズ位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ＋と、時点１３で
確認した、補正レンズ２ａを可動－端側へ接触させたときの被調整軸の補正レンズ位置検
出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ－とに基づいて、補正レンズ２ａの位置検出γ値Ｋγ、およ
び補正レンズ２ａの位置シフト値Ｋｓを、それぞれ次式（１４）および（１５）により算
出する。
　Ｋγ（Ｖ）＝２ＬＲｒａｎｇｅ／（（Ｖｈｏｕｔ＋）－（Ｖｈｏｕｔ－））　・・・（
１４）
　Ｋｓ（Ｖ）＝（（Ｖｈｏｕｔ＋）＋（Ｖｈｏｕｔ－））／２　・・・（１５）
　なお、式（１４）におけるＬＲｒａｎｇｅは、補正レンズ可動範囲の大きさ（ｍｍ）で
ある。
【００５８】
　以上の処理によって、ブレ補正制御部９は、カメラ１の電源がオンされたときに、ブレ
補正時の制御パラメータとして、補正レンズ２ａを可動＋端側へ接触させたときの被調整
軸の補正レンズ位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ＋、補正レンズ２ａを可動－端側へ接
触させたときの被調整軸の補正レンズ位置検出部５の出力電圧Ｖｈｏｕｔ－、補正レンズ
２ａの位置検出γ値Ｋγ、および補正レンズ２ａの位置シフト値Ｋｓを設定することがで
きる。これによって、ブレ補正を行うための構成部材に、ホール素子５ｃのように温度変
化の影響を受けやすい部材が含まれている場合でも、カメラ１使用時の温度に応じた制御
パラメータを調整して、精度高くブレ補正を行うことができる。
【００５９】
　図５は、本実施の形態におけるカメラ１の処理を示すフローチャートである。図５に示
す処理は、カメラ１の電源がオンされると起動するプログラムとしてブレ補正制御部９に
よって実行される。
【００６０】
　ステップＳ１０において、ブレ補正制御部９は、図３および４を用いて上述したブレ補
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正時に使用する制御パラメータの起動時調整処理を実行して、ステップＳ２０へ進む。ス
テップＳ２０では、制御パラメータの起動時調整処理が終了したか否か、すなわちモニタ
へのスルー画の表示準備が終了したか否かを判断し、終了したと判断した場合には、ステ
ップＳ３０へ進む。ステップＳ３０では、撮像素子３で取得した画像を時系列で出力して
モニタにスルー画を表示して、処理を終了する。
【００６１】
　以上説明した本実施の形態によれば、以下のような作用効果を得ることができる。
（１）制御パラメータの起動時調整を行う際に、補正レンズ２ａを、補正レンズ駆動部４
が補正レンズ２ａを駆動することができる最大移動速度よりも遅い速度で移動させて可動
制限枠２ｃの両端、すなわち可動－端および可動＋端へ接触させるようにした。これによ
って、補正レンズ２ａが可動制限枠２ｃの両端に接触する際の接触音を、補正レンズ２ａ
を最大移動速度で移動させた場合よりも低減することができる。
【００６２】
（２）補正レンズ２ａを可動制限枠２ｃの両端へ接触させる速度は、補正レンズ２ａが可
動制限枠２ｃの両端に接触したときに接触音が発生しない移動速度とするようにした。こ
れによって、制御パラメータの起動時調整時に補正レンズ２ａが可動制限枠２ｃの両端へ
接触したときの接触音の発生を防止することができる。
【００６３】
（３）補正レンズ２ａを一定の速度で移動させて可動制限枠２ｃの両端へ接触させるよう
にした。これによって、補正レンズ２ａを加速させながら移動させて可動制限枠２ｃの両
端へ接触させる場合よりも、補正レンズ２ａが可動制限枠２ｃの両端へ接触させる際の接
触音を低減することができる。
【００６４】
（４）カメラ１の電源がオンされた後に制御パラメータの起動時調整を行い、起動時調整
が完了した後に表示装置であるモニタへスルー画を表示するようにした。これによって、
カメラ１の起動時の処理として制御パラメータの起動時調整を行うことができ、使用者は
、起動時調整が行われた後の制御パラメータを用いてブレ補正が行われた状態で画像を取
得することができる。
【００６５】
（５）補正レンズ２ａを可動制限枠２ｃの両端へ接触させるに当たっては、一度、補正レ
ンズ２ａをあらかじめ設定された基準位置、すなわち可動制限枠２ｃ内の中心位置に移動
させ、その後、補正レンズ２ａを可動制限枠２ｃの両端へ接触させるようにした。ここで
、仮に補正レンズ２ａの位置を中央位置に移動させないようにした場合には、補正レンズ
２ａの初期位置が可動制限枠２ｃに接触していると、補正レンズ２ａをそれ以上接触して
いる可動制限枠２ｃ側へ移動させることができないため、起動時調整時に制御パラメータ
が誤って設定される可能性がある。しかしながら上述した実施の形態によれば補正レンズ
２ａは常に可動制限枠２ｃ内の中央位置から移動を始めるため、上記不具合を解消して、
正しい制御パラメータを設定することができる。
【００６６】
（６）補正レンズ位置検出部５は、温度変化に伴って検出結果が変化するホール素子５ｃ
を位置検出用部材として備えるようにした。このため、工場出荷前に出荷調整を行って設
定した制御パラメータをそのまま用いてブレ補正を行った場合には、カメラ使用時の温度
によってはブレ補正の精度が低下する可能性があった。しかしながら、本発明によれば、
カメラ１の電源が投入される度に制御パラメータの起動時調整を行うことにより、最適な
制御パラメータを用いて精度の高いブレ補正を行うことができる。
【００６７】
―変形例―
　なお、上述した実施の形態のカメラは、以下のように変形することもできる。
（１）上述した実施の形態では、カメラ１は、補正光学系として補正レンズ２ａを含む撮
影光学系２を備える例について説明した。しかしながら、カメラ１は、補正レンズ２ａを
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含む撮影光学系２を着脱可能なカメラ、例えば一眼レフカメラであってもよい。この場合
、補正レンズ駆動部４および補正レンズ位置検出部５は、撮影光学系２側に搭載され、ブ
レ補正制御部９は、レンズマウント部を介して補正レンズ駆動部４および補正レンズ位置
検出部５を制御する。これによって、ブレ補正制御部９は、カメラ１に装着される撮影光
学系２が交換された場合でも、各撮影光学系２について、ブレ補正時の制御パラメータの
起動時調整を行うことができる。
【００６８】
（２）上述した実施の形態では、撮影光学系２に含まれるブレ補正レンズ２ａを補正光学
系とし、被写体像を補正光学系で偏向させて撮像素子３上の被写体像の結像位置を補正し
て像ブレを補正する例について説明した。しかしながら撮像素子３を所定の可動制限枠内
で移動させて撮像素子上の被写体像の結像位置を補正して像ブレを補正するようにしても
よい。撮像素子３を移動させて像ブレを補正する場合には、上述した実施の形態における
補正レンズ２ａを撮像素子３に置き換えて、制御パラメータの起動時調整処理を行えばよ
い。これによって、本発明をＣＣＤ駆動方式のブレ補正を行うカメラにも適用可能である
。
【００６９】
（３）上述した実施の形態では、補正レンズ位置検出部５が備えるホール素子５ｃが温度
変化に伴って検出結果が変化することから、カメラ１の電源投入時にブレ補正時の制御パ
ラメータの起動時調整を行う例について説明した。しかしながら、温度変化に伴って検出
結果が変化する温度ドリフト特性を有している他の装置においても、その装置の電源投入
時に制御パラメータの起動時調整を行うことができる。例えば、フォトリフレクタの検出
システムも温度ドリフト特性を有していることから、上述した実施の形態のカメラと同様
に、制御パラメータの起動時調整を行うことが効果的である。
【００７０】
　なお、フォトリフレクタの検出システムは、固定部と移動部の一方にフォトリフレクタ
が取り付けられ、他方にはターゲットが取り付けられる。フォトリフレクタは、照射部と
受光部とを備えており、照射部はターゲットに光を照射する。ターゲットは、グレースケ
ールのように、場所によって濃度の異なる色が付加されており、フォトリフレクタの照射
部から照射された光を反射する。そして、フォトリフレクタは、受光部でターゲットから
反射した光を受光し、その受光した光の強度を測定し、その測定結果に基づいて固定部と
移動部との相対的な位置を検出する。
【００７１】
（４）上述した実施の形態では、ブレ補正時の制御パラメータの起動時調整を行う際に、
補正レンズ２ａと可動制限枠２ｃとの接触音を低減するために、補正レンズ２ａを、補正
レンズ駆動部４が補正レンズ２ａを駆動することができる最大移動速度よりも遅い速度で
移動させて可動制限枠２ｃの両端へ接触させるようにした。しかしながら、補正レンズ２
ａを、実際のブレ補正時よりも遅い速度で移動させて可動制限枠２ｃの両端へ接触させる
ようにしてもよい。これによって、実際のブレ補正時には、補正レンズ駆動部４が補正レ
ンズ２ａを駆動することができる最大移動速度、またはそれよりも遅い移動速度で補正レ
ンズ２ａを移動させていることから、補正レンズ２ａを実際のブレ補正時よりも遅い速度
で移動させて起動時調整を行うことで、上述した実施の形態と同様に、起動時調整時の接
触音を低減することができるという効果を得ることができる。
【００７２】
　なお、本発明の特徴的な機能を損なわない限り、本発明は、上述した実施の形態におけ
る構成に何ら限定されない。
【図面の簡単な説明】
【００７３】
【図１】カメラの一実施の形態の構成を示すブロック図である。
【図２】補正レンズ２ａ、補正レンズ駆動部４、および補正レンズ位置検出部５の具体的
な構成例を模式的に示した図である。
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【図３】制御パラメータの起動時調整処理における補正レンズ２ａのＸ軸方向の位置と補
正レンズ位置検出部５からの出力電圧との関係を示す図、および起動時調整時の可動制限
枠２ｃ内での補正レンズ２ａの動きを模式的に示した図である。
【図４】起動時調整処理実行時における種々のパラメータ値の時系列変化を表した図であ
る。
【図５】カメラ１の処理を示すフローチャート図である。
【符号の説明】
【００７４】
１　カメラ、２　撮影光学系、２ａ　補正レンズ、２ｂ　レンズ枠、２ｃ　可動制限枠、
３　撮像素子、４　補正レンズ駆動部、４ａ　駆動用マグネット、４ｂ　駆動マグネット
用ヨーク、４ｃ　コイル、４ｄ　コイル用ヨーク、５　補正レンズ位置検出部、５ａ　位
置検出用マグネット、５ｂ　位置検出用ヨーク、５ｃ　ホール素子、６、７　ジャイロ、
８　ブレ検出部、９　ブレ補正制御部、１０　操作部

【図１】 【図２】



(16) JP 2008-197209 A 2008.8.28

【図３】 【図４】

【図５】


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings

