
JP 5354879 B2 2013.11.27

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数の画素を有する蓄積型の測距用ラインセンサと、
　前記測距用ラインセンサの出力信号に基づいて位相差検出方式で撮影光学系の焦点調節
状態を検出する焦点検出手段と、
　複数のエリアのそれぞれから被写体の像に対応する画像情報を取得する測光センサと、
　前記測光センサで取得された前記画像情報から主要被写体が存在する領域に対応する主
要被写体領域を抽出する抽出手段と、
　前記測距用ラインセンサの前記複数の画素のうち、前記主要被写体領域に対応する前記
画素の出力値に基づいて前記測距用ラインセンサの蓄積時間の長さを制御する制御手段と
、を備えることを特徴とするカメラ。
【請求項２】
　請求項１に記載されたカメラであって、
　前記測距用ラインセンサを複数有し、
　前記制御手段は、前記複数の測距用ラインセンサのうち前記主要被写体領域に対応する
前記測距用ラインセンサに含まれる前記複数の画素のうち、前記主要被写体領域に対応す
る前記画素の出力値に基づいて前記測距用ラインセンサの蓄積時間の長さを制御すること
を特徴とするカメラ。
【請求項３】
　請求項１または２に記載のカメラにおいて、
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　前記抽出手段は、前記画像情報の上から下方向へ向かう隣接領域間で、当該領域に対応
する画像情報が示す色相および明るさの少なくとも一方が略等しいか否を判定して前記抽
出を行う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、焦点検出を行うカメラに関する。
【背景技術】
【０００２】
　カメラの撮影光学系などのデフォーカス量を、複数画素を有する蓄積型のセンサによる
検出信号に基づいて検出する技術が知られている（特許文献１参照）。
【０００３】
【特許文献１】特開平５－２４９３６９号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　従来技術で蓄積型センサの蓄積時間を決める場合、被写界の高輝度部分に適した蓄積時
間に決定される。このため、主要被写体の輝度が低い場合には当該蓄積型センサによる検
出信号がつぶれてしまうおそれがあった。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
（１）請求項１に記載のカメラは、複数の画素を有する蓄積型の測距用ラインセンサと、
前記測距用ラインセンサの出力信号に基づいて位相差検出方式で撮影光学系の焦点調節状
態を検出する焦点検出手段と、複数のエリアのそれぞれから被写体の像に対応する画像情
報を取得する測光センサと、前記測光センサで取得された前記画像情報から主要被写体が
存在する領域に対応する主要被写体領域を抽出する抽出手段と、前記測距用ラインセンサ
の前記複数の画素のうち、前記主要被写体領域に対応する前記画素の出力値に基づいて前
記測距用ラインセンサの蓄積時間の長さを制御する制御手段と、を備えることを特徴とす
る。
（２）請求項２に記載のカメラは、請求項１に記載されたカメラであって、前記測距用ラ
インセンサを複数有し、前記制御手段は、前記複数の測距用ラインセンサのうち前記主要
被写体領域に対応する前記測距用ラインセンサに含まれる前記複数の画素のうち、前記主
要被写体領域に対応する前記画素の出力値に基づいて前記測距用ラインセンサの蓄積時間
の長さを制御することを特徴とする。
（３）請求項３に記載のカメラは、請求項１または２に記載のカメラにおいて、前記抽出
手段は、前記画像情報の上から下方向へ向かう隣接領域間で、当該領域に対応する画像情
報が示す色相および明るさの少なくとも一方が略等しいか否を判定して前記抽出を行うこ
とを特徴とする。
【発明の効果】
【０００６】
　本発明によるカメラでは、焦点検出に用いる蓄積型のイメージセンサを適切に蓄積制御
できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００７】
　以下、図面を参照して本発明を実施するための最良の形態について説明する。図１は、
本発明の一実施の形態による一眼レフ電子カメラの要部構成を説明する図である。図１に
おいて、カメラ本体１００に対して着脱可能に構成された撮影レンズ１５０が装着されて
いる。
【０００８】
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　被写体１０１からの光は、撮影レンズ１５０の光学系１５１および１５２、絞り１５３
を介してカメラ本体１００へ入射される。カメラ本体１００に入射した被写体光は、レリ
ーズボタン（不図示）が操作される前はクイックリターンミラー１０３で上方のファイン
ダ部へ導かれてファインダスクリーン１０４に結像する。
【０００９】
　ファインダスクリーン１０４に結像した被写体光はさらに、ペンタダハプリズム１０５
へ入射される。ペンタダハプリズム１０５は入射された被写体光を接眼光学系１１２へ導
く一方、その一部をエリアセンサ用結像光学系１０６へも導く。エリアセンサ用結像光学
系１０６は、エリアセンサ１０７上に被写体像を再結像させる。エリアセンサ１０７は、
被写体像の明るさに応じた光電変換信号を演算装置１０７へ出力する。エリアセンサ１０
７は画素に対応する複数の光電変換素子を備えたＣＣＤイメージセンサなどによって構成
されるが、後述する撮像素子１２１より受光面が小さく画素数も少ない。
【００１０】
　一方、カメラ本体１００に入射した被写体光の一部はクイックリターンミラー１０３を
透過し、サブミラー１０８で下方の測距センサ１０９へ導かれる。測距センサ１０９は、
被写体像の明るさに応じた光電変換信号を後述する焦点検出装置１３４（図２）へ出力す
る。測距センサ１０９は画素に対応する複数の光電変換素子を備えたＣＣＤラインセンサ
によって構成される。測距センサ１０９の検出信号は、撮影レンズ１５０による焦点調節
状態の検出用に用いられる。
【００１１】
　レリーズボタン（不図示）の押下後はクイックリターンミラー１０３が上方の光路外へ
回動し、被写体光はシャッタ１１３を介して撮像素子１２１へ導かれ、その撮像面上に被
写体像を結像する。撮像素子１２１は、画素に対応する複数の光電変換素子を備えたＣＣ
Ｄイメージセンサなどによって構成される。撮像素子１２１は、撮像面上に結像されてい
る被写体像を撮像し、被写体像の明るさに応じた光電変換信号を出力する。
【００１２】
　図２は、上述した一眼レフ電子カメラの回路構成を例示するブロック図である。タイミ
ングジェネレータ(TG)１２５は、演算装置１１０から送出される指示に応じてタイミング
信号を発生し、ドライバ１２４、ＡＦＥ(Analog Front End)回路１２２およびＡ／Ｄ変換
回路１２３のそれぞれにタイミング信号を供給する。ドライバ１２４は、撮像素子１２１
に電荷を蓄積させ、蓄積電荷を掃き出させるための駆動信号を上記タイミング信号を用い
て生成し、生成した駆動信号を撮像素子１２１へ供給する。
【００１３】
　ＡＦＥ(Analog Front End)回路１２２は、撮像素子１２１から出力される光電変換信号
（蓄積電荷）に対するアナログ処理（ゲインコントロールなど）を行う。Ａ／Ｄ変換回路
１２３は、アナログ処理後の撮像信号をディジタル信号に変換する。
【００１４】
　演算装置１１０はマイクロコンピュータなどによって構成され、後述する各ブロックか
ら出力される信号を入力して所定の演算を行い、演算結果に基づく制御信号を各ブロック
へ出力する。
【００１５】
　半押しスイッチ１３０および全押しスイッチ１３１は、レリーズボタン（不図示）の押
下操作に連動して操作され、それぞれがオン信号を演算装置１１０へ出力する。スイッチ
１３０からのオン信号は、レリーズボタン（不図示）が通常ストロークの半分程度まで押
し下げ操作されると出力され、半ストロークの押し下げ操作解除で出力が解除される。ス
イッチ１３１からのオン信号は、レリーズボタン（不図示）が通常ストロークまで押し下
げ操作されると出力され、通常ストロークの押し下げ操作が解除されると出力が解除され
る。
【００１６】
　操作部材１２５は、各種設定および選択操作に応じた設定・切換え信号を演算装置１１
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０へ出力する。操作部材１２５には、撮影モードなどを選択する操作部材や、撮像感度（
ＩＳＯ感度）、露出演算モード（プログラムオート、絞り優先オート、シャッター速度優
先オート等）などを設定する操作部材、操作方向を示す信号を出力する十字スイッチ、お
よびメインスイッチなどが含まれる。
【００１７】
　焦点検出装置１３４は上述した測距センサ１０９（図１）を含む。焦点検出装置１３４
は、測距センサ１０９の検出信号を用いて撮影レンズ１５０による焦点調節状態（デフォ
ーカス量）を演算し、演算結果に応じてフォーカス調節用の光学系１５２の移動量を算出
する。
【００１８】
　具体的には、撮影レンズ１５０の異なる領域を介して入射された一対のデフォーカス量
検出用光束による像であって、ラインセンサ上で異なる位置に結像されている２つの像の
相対位置ずれ量（相対間隔）を求める。これら一対の被写体像は、撮影レンズ１５０が予
定焦点面よりも前に被写体の鮮鋭像を結ぶいわゆる前ピン状態では互いに近づき、逆に予
定焦点面より後ろに被写体の鮮鋭像を結ぶいわゆる後ピン状態では互いに遠ざかる。予定
焦点面において被写体の鮮鋭像を結ぶ合焦状態には、上記一対の像が相対的に一致する。
したがって、一対の像の相対位置ずれ量を求めることにより、撮影レンズ１５０のフォー
カス調節状態、すなわちデフォーカス量が得られる。焦点検出装置１３４内の演算回路は
、デフォーカス量に応じてフォーカス調節光学系１５２の進退移動量および移動方向を決
定し、光学系１５２の駆動に必要なデータを演算装置１１０および通信制御部１３６を介
して撮影レンズ１５０へ送信する。
【００１９】
　測光部１３５はエリアセンサ１０７（図１）を含む。測光部１３５は、エリアセンサ１
０７の検出信号（撮像信号）を用いて被写体輝度を算出する。測光部１３５はさらに、設
定されている撮像感度、通信制御部１３６を介して受信されるレンズ情報、および算出し
た被写体輝度を用いて公知の露出演算を行い、制御露出を決定する。露出演算モードは、
操作部材１２５からの操作信号に対応する露出演算モードで行う。
【００２０】
　通信制御部１３６は、カメラ本体１００に装着されている撮影レンズ１５０との間、カ
メラ本体１００と無線または有線接続されている外部機器（パーソナルコンピュータ等）
との間で通信を行う。カメラ本体１００および撮影レンズ１５０間の通信では、絞り値や
レンズデータ等のレンズ情報が撮影レンズ１５０からカメラ本体１００へ送信される一方
、上記フォーカス調節光学系１５２の移動量や駆動指示などのレンズ制御情報がカメラ本
体１００から撮影レンズ１５０へ送信される。
【００２１】
　カメラ本体１００および外部機器間の通信では、メンテナンス情報やプログラムデータ
等が外部機器からカメラ本体１００へ送信される一方、メンテナンス情報や撮影画像デー
タ等がカメラ本体１００から外部機器へ送信される。
【００２２】
　シャッタ制御部１３７は、演算装置１１０から送出される指示に応じてシャッタ１１３
（図１）のチャージおよび駆動制御を行う。ミラー制御部１３８は、演算装置１１０から
送出される指示に応じて、クイックリターンミラー１０３のミラーアップ（図１において
上方の光路外へ退避させる）駆動、およびミラーダウン（図１において図示する位置へ復
帰させる）駆動を制御する。
【００２３】
　演算装置１１０は画像処理も行う。演算装置１１０は、ディジタル変換後の画像データ
にホワイトバランス処理などを行う他、画像データを所定の形式で圧縮する圧縮処理、圧
縮された画像データを伸長する伸長処理なども行う。
【００２４】
　表示画像作成回路１２８は、液晶モニタ１２９に表示するための表示データを生成する
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。液晶モニタ１２９はカメラ本体１００の背面に配設され、撮影画像や操作メニューなど
を表示する。記録媒体１３２は、たとえば、メモリカードなどのデータストレージ部材に
よって構成される。演算装置１１０は、記録媒体１３２に撮影画像のデータを保存したり
、記録媒体１３２に保存しているデータを読み出すことが可能である。バッファメモリ１
２７は、各画像処理、画像圧縮処理および表示データ生成処理の途中や処理前後のデータ
を一時的に格納するために使用される。
【００２５】
　本実施形態の一眼レフ電子カメラは、測距素子１０９の感度切替に特徴を有するので、
焦点検出処理を含む撮影時の動作を中心に説明する。測距素子１０９の感度切替は、測距
素子１０９の電荷蓄積時間Ｔおよび蓄積信号に対する増幅利得（ゲイン）Ｇの少なくとも
一方を変化させることによって行う。図３は、撮影時に演算装置１１０で行われる撮影処
理の流れを説明するフローチャートである。演算装置１１０は、カメラ電源がオンされる
と図３の処理を繰り返し実行する。
【００２６】
　図３のステップＳ３０１において、演算装置１１０は焦点検出装置１３４へ指示を送り
、測距センサ１０９の感度（蓄積時間およびゲイン）を初期値にセットさせてステップＳ
３０２へ進む。ステップＳ３０２において、演算装置１１０は焦点検出装置１３４へ指示
を送り、ＡＦ（自動焦点調節）用の焦点検出演算を行わせてステップＳ３０３へ進む。こ
れにより、感度を初期値にセットした測距素子１０９で取得された検出信号を用いてデフ
ォーカス量が算出される。
【００２７】
　ステップＳ３０３において、演算装置１１０は主要被写体領域の検出および信頼度情報
を取得してステップＳ３０４へ進む。具体的には、測光部１３５へ指示を送ってＡＥ（自
動露出）演算させるとともに、エリアセンサ１０７からの画像信号（画素ごとの光電変換
信号）を取得する。図４はエリアセンサ１０７上に結像される被写体像を例示する図であ
り、図５は図４の被写体像を撮像したエリアセンサ１０７で取得された画像を例示する図
である。
【００２８】
　エリアセンサ１０７は、たとえば水平方向（ｉ方向）に２２画素、垂直方向（ｊ方向）
に１５画素を有する。エリアセンサ１０７の撮像面には、画素位置に対応させてＲ（赤）
、Ｇ（緑）およびＢ（青）のカラーフィルタが設けられている。エリアセンサ１０７がカ
ラーフィルタを通して画像を取得するため、エリアセンサ１０７からの検出信号はＲＧＢ
表色系の色情報を有する。
【００２９】
　演算装置１１０は、公知の方式により画素ごとの色相（Ｈｕｅ）を算出する。各画素［
i,j］の色相を、Ｈｕｅ［i］［j］と表すことにする。ただし、iは１～２２の整数、jは
１～１５の整数である。
【００３０】
　演算装置１１０は色相Ｈｕｅ［i］［j］を用いて撮影画像を背景領域（主要被写体が存
在しない領域）と背景でない領域（主要被写体が存在する領域）とに２分割する。具体的
には、エリアセンサ１０７で取得された画像の画素列を一端（たとえば被写体像の上端側
）から他端方向（本例では被写体像の下側方向）へ順にスキャンすることにより、色相が
所定範囲を超えて変化する画素位置を検出する。
【００３１】
　上述した画素位置検出は、条件式（１）および（２）で表される。
ABS(Ｈｕｅ［i］［j］－Ｈｕｅ［i］［１］)＜ＴｈＨｕｅ　　　　（１）
ただし、ABS()はカッコ内の絶対値を算出する関数である。ＴｈＨｕｅはあらかじめ実験
結果から決定した判定用閾値である。
Ｍ１［i］［j－１］≠０　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（２）
ただし、Ｍ１［i］［j］は、その画素に対応する領域が背景に含まれるか否かを示す。Ｍ



(6) JP 5354879 B2 2013.11.27

10

20

30

40

50

１［i］［j］が０でなければ背景に含まれ、Ｍ１［i］［j］が０であれば背景に含まれな
い。本実施形態では、上端画素列のＭ１［i］［1］の初期値を１（背景と仮定する）とし
、２列目から１５列目（２≦ｊ≦１５）のラインのＭ１［i］［j］の初期値を０（背景で
ないと仮定する）とする。
【００３２】
　演算装置１１０は、条件式（１）を満足しない場合の画素位置［i,j］を、背景領域と
非背景領域とを分割する境界とする。演算装置１１０は、条件式（１）を満足する場合に
条件式（２）の判定を行い、条件式（２）を満足する場合には注目画素のＭ１［i］［j］
をインクリメントする。
【００３３】
　以上の判定を繰り返すことにより、背景と仮定した上端画素列（１列目）の色相と２列
目以降の画素列の色相とを順次比較し、色相が最初に判定閾値を超えて変化する画素列の
画素位置を、背景領域と非背景領域との境界とする。図６は、被写体像を２群に分割した
状態を例示する図である。画面上側の色が濃い領域は背景領域であり、画面下側の色が薄
い領域は非背景（主要被写体として検出する）領域を表す。
【００３４】
　演算装置１１０は、たとえば、色相が判定閾値を超えて変化する画素列を検出しなかっ
た場合は、信頼度が低いと判定する。色相が判定閾値を超えて変化する画素列を検出した
場合は、信頼度が高いと判定する。
【００３５】
　図３のステップＳ３０４において、演算装置１１０は測距センサ１０９の感度を決定す
る。具体的には、ステップＳ３０２において取得された測距センサ１０９（感度は初期値
）による検出信号のうち、ステップＳ３０３において検出した主要被写体領域に対応する
画素からの信号値に基づき、この信号値を目標レベルに近づける（目標レベルは飽和レベ
ルより低い）ように感度を決める。
【００３６】
　図７は、測距センサ１０９の受光エリアとエリアセンサ１０７の受光エリアとの相対位
置関係を例示する図である。本実施形態の測距センサ１０９は、画面左側において受光す
る受光エリア１０９Ａと、画面中央において受光する受光エリア１０９Ｂと、画面右側に
おいて受光する受光エリア１０９Ｃとを有する。この場合の演算装置１１０は、主要被写
体領域に対応する受光エリア１０９Ａを有するラインセンサのうち、該主要被写体領域と
重複する画素群Ｘからの信号値に基づいて当該ラインセンサの感度を決める。
【００３７】
　ステップＳ３０５において、演算装置１１０はステップＳ３０４で決定した感度情報お
よび信頼度情報を焦点検出装置１３４へ送り、ＡＦ（自動焦点調節）用の焦点検出演算を
行わせてステップＳ３０６へ進む。これにより、焦点検出装置１３４が測距センサ１０９
の感度を演算装置１１０から指示された値に変更し、変更後の感度をセットした測距素子
１０９で取得された検出信号を用いてデフォーカス量を算出する。
【００３８】
　なお、焦点検出装置１３４は、信頼度が低い旨の信頼度情報を受けた場合は、上記初期
値の感度をセットした測距素子１０９で取得された検出信号を用いてデフォーカス量を算
出する。
【００３９】
　ステップＳ３０６において、演算装置１１０はレリーズ半押しスイッチが操作されたか
否かを判定する。演算装置１１０は、半押しスイッチ１３０から操作信号が入力された場
合にステップＳ３０６を肯定判定してステップＳ３０７へ進む。演算装置１１０は、半押
しスイッチ１３０から操作信号が入力されない場合にはステップＳ３０６を否定判定して
ステップＳ３０３へ戻り、上述した処理を繰り返す。
【００４０】
　ステップＳ３０７において、演算装置１１０は、フォーカス調節用光学系１５２の移動



(7) JP 5354879 B2 2013.11.27

10

20

30

40

50

量や駆動指示などのレンズ制御情報を通信制御部１３６を介して撮影レンズ１５０へ送り
、ステップＳ３０８へ進む。撮影レンズ１５０内のレンズ駆動機構（不図示）がレンズ制
御情報に応じて光学系１５２を光軸方向に移動させることにより、撮影レンズ１５０が主
要被写体１０１に合焦する。
【００４１】
　ステップＳ３０８において、演算装置１１０はレリーズ全押しスイッチが操作されたか
否かを判定する。演算装置１１０は、全押しスイッチ１３１から操作信号が入力された場
合にステップＳ３０８を肯定判定してステップＳ３０９へ進む。演算装置１１０は、全押
しスイッチ１３１から操作信号が入力されない場合にはステップＳ３０８を否定判定して
ステップＳ３０３へ戻り、上述した処理を繰り返す。
【００４２】
　ステップＳ３０９において、演算装置１１０はミラー制御部１３８へ指示を送り、クイ
ックリターンミラー１０３のアップ駆動を開始させる。演算装置１１０はさらに、シャッ
タ制御部１３７へ指示を送り、シャッタ１１３幕を開駆動させてステップＳ３１０へ進む
。
【００４３】
　ステップＳ３１０において、演算装置１１０は撮像素子１２１に撮影用の電荷蓄積をさ
せてステップＳ３１１へ進む。演算装置１１０は、後述するシャッタ１１３の閉鎖後に蓄
積電荷の掃き出しをさせる。
【００４４】
　ステップＳ３１１において、演算装置１１０はシャッタ制御部１３７へ指示を送り、シ
ャッタ１１３幕を閉駆動させる。演算装置１１０はさらに、ミラー制御部１３８へ指示を
送り、クイックリターンミラー１０３のダウン駆動を開始させてステップＳ３１２へ進む
。
【００４５】
　演算装置１１０はさらに、撮像画像に対して所定の画像処理を行い、画像処理後の画像
データを記録媒体１３２に記録する。演算装置１１０は表示画像作成回路１２８へ指示を
送り、液晶モニタ１２９に撮影画像を再生表示させる。これにより、一連の撮影処理が終
了する。
【００４６】
　ステップＳ３１２において、演算装置１１０は、カメラ電源のオンが継続されるか否か
を判定する。演算装置１１０は、メインスイッチ（不図示）がオフ操作されておらず、か
つ、無操作計時タイマーがタイムアップしていない場合にステップＳ３１２を肯定判定し
、ステップＳ３０３へ戻る。演算装置１１０は、メインスイッチがオフ操作される、また
は無操作計時タイマーがタイムアップした場合にはステップＳ３１２を否定判定し、カメ
ラ電源をオフして図３による処理を終了する。
【００４７】
　以上説明した実施形態によれば、次の作用効果が得られる。
（１）カメラの演算装置１１０は、測光用エリアセンサ１０７によって二次元的に得られ
る画像情報から主要被写体１０１が含まれる領域を抽出し、該抽出領域に対応する受光エ
リア１０９Ａを有するラインセンサ（測距センサ１０９）の画素群Ｘからの信号値に基づ
いて、当該ラインセンサの感度を決めるようにした。これにより、主要被写体以外の背景
領域の輝度の影響を受けることなく、主要被写体１０１の輝度に適した感度で焦点検出用
の一対の像を取得できる。この結果、測距センサ１０９から適切なレベルの信号値が得ら
れ、デフォーカス量を正しく求めることができる。
【００４８】
（２）上記（１）に加えて、受光エリア１０９Ｂ、１０９Ｃのように、主要被写体領域に
対応しないラインセンサについては焦点検出演算の対象から除外すれば、演算の負担を軽
減することができる。
【００４９】
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（３）エリアセンサ１０７による画像情報の上から下へ向かう隣接画素間で、色相の差が
所定の判定閾値内か否かを判定して主要被写体領域か否かの境界を判断するようにした。
一般に、被写体像の上端は背景（主要被写体が含まれない）である可能性が高く、背景と
同色相の画像情報は背景である可能性が高い。これにより、背景領域と他の領域（主要被
写体１０１を含む可能性を有する領域）とを簡単に区別できる。
【００５０】
（４）エリアセンサ１０７を撮影用の撮像素子１２１と別に設け、画素数を撮像素子１２
１の画素数（たとえば、数千万画素）より少なくしたので、撮像素子１２１と同等のエリ
アセンサ１０７を設ける場合に比べてコンパクトな構成にすることができる。また、測光
用のエリアセンサ１０７で得た画像情報を用いたことで、撮像素子１２１が撮像する前の
測光時点で測距センサ１０９の感度を決定することができる。
【００５１】
（５）測距センサ１０９をエリアセンサ１０７と別に設け、画素数をエリアセンサ１０７
より少ないライセンサとしたので、エリアセンサ１０７と同等の測距センサ１０９を設け
る場合に比べてコンパクトな構成にすることができる。
【００５２】
（変形例１）
　上述した説明では、エリアセンサ１０７による画像情報を２群に分割する際、色相が所
定の色相判定閾値内か否かを判定して分割の境界を判断する例を説明した。この代わりに
、輝度が所定の輝度判定閾値内か否かを判定することによって分割の境界を判断する構成
にしてもよい。
【００５３】
（変形例２）
　また、色相および輝度の双方を判定することによって分割の境界を判断する構成にして
もよい。
【００５４】
（変形例３）
　上記説明においては、分割の境界を判断する場合にエリアセンサ１０７による画像情報
の上端から下端へ向かう隣接画素間で色相または輝度を比較するようにした。この代わり
に、エリアセンサ１０７による画像情報の右端から左端へ向かう隣接画素間、あるいはエ
リアセンサ１０７による画像情報の左端から右端へ向かう隣接画素間で比較してもよい。
【００５５】
（変形例４）
　主要被写体領域に対応する受光エリアを有するラインセンサが１つの場合を例示して説
明したが、主要被写体領域内に受光エリアを有するラインセンサが複数存在する場合にも
本発明を適用できる。この場合、各ラインセンサごとに、主要被写体領域と重複する画素
群からの信号値に基づいてラインセンサの感度を決めればよく、複数のラインセンサ間で
感度を揃える必要はない。
【００５６】
（変形例５）
　電子カメラを例に説明したが、フィルムカメラの場合にも本発明を適用できる。
【００５７】
　以上の説明はあくまで一例であり、上記の実施形態の構成に何ら限定されるものではな
い。
【図面の簡単な説明】
【００５８】
【図１】本発明の一実施の形態による一眼レフ電子カメラの要部構成を説明する図である
。
【図２】一眼レフ電子カメラの回路構成を例示するブロック図である。
【図３】演算装置で行われる撮影処理の流れを説明するフローチャートである。
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【図４】エリアセンサ上に結像される被写体像を例示する図である。
【図５】図４の被写体像を撮像したエリアセンサで取得された画像を例示する図である。
【図６】被写体像を２群に分割した状態を例示する図である。
【図７】測距センサの受光エリアとエリアセンサの受光エリアとの相対位置関係を例示す
る図である。
【符号の説明】
【００５９】
１００…カメラ本体
１０７…エリアセンサ
１０９…測距センサ
１１０…演算装置
１２１…撮像素子
１３４…焦点検出装置
１３５…測光部
１５０…撮影レンズ

【図１】 【図２】
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