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アクションカム HDR-AS300 のピント補正 
 

濵﨑 真洋 
 

 

要 旨 

自然エネルギー複合利用分野では、三次元運動解析のため、ビデオカメラ（Sony 製アクショ

ンカム HDR-AS300）を複数台使用したステレオ撮影を行い、画像解析を行っている。当該

研究室より、実験中の撮影でピントが合わなくなるトラブルが発生したため修理してほしい

との依頼があった。修理方法を検討した結果、レンズを外付けすることで問題を解決した。 
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１. はじめに 

自然エネルギー複合利用分野では、カイト発電

実験の三次元運動解析を行っている。ビデオカメ

ラを複数台使用し、測定点に付けたマーカーを同

時に撮影することで、三角測量の原理によりコマ

毎に座標を算出し運動を求めることができる。画

像解析には専用ソフトウェア（DIPP-Motion；デ

ィテクト株式会社）を使用し、事前に既知の座標

を撮影することにより較正を行っている。また、

ビデオカメラは屋外での実験を想定し防水仕様

であり、かつ複数台同時に撮影を開始する機構が

備わっていることを考慮し、Sony 製アクション

カム HDR-AS300 を使用している。 

上記の実験で使用していたビデオカメラが故

障したという報告を受け、メーカー保障の期間外

であったため、故障個所の修理を検討することに

なった。 

 
２. ビデオカメラの概要 

ビデオカメラの主な仕様を表 1 に、外観の写真

を図 1 示す。 

 
表 1 HDR-AS300 の主な仕様[1] 

焦点距離 f = 2.6mm 

ブレ補正機能 空間光学方式 

アクティブモード搭載 

最短撮影距離 約 50cm 

 

 

 

 

 

 

 
図 1 ビデオカメラの外観 

 
３. 故障状況および修理方法の検討 

故障状況について確認したところ、ピントが合

わないために撮影した映像が常にボケた状態と

なっていた。このビデオカメラはピントを調整で

きない固定焦点であるため、衝撃や振動等により

内部のレンズ位置がずれてしまったのが原因で

はないかと考えられる。 

ビデオカメラの内部にピント調節機構がある

ことを期待し、ビデオカメラを分解した。分解し

た様子を図 2 に示す。 

 

 

 

 

 

 

 
図 2 分解したビデオカメラの内部 

レンズ、セ

ンサーが一

体になった

手ブレ補正

ユニット 
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このビデオカメラには手ブレ補正機構が備わ

っており、図 2 に示すとおり、レンズ、センサー

部分が一体のユニットになっていた。手ブレ補正

ユニットはビデオカメラ本体の振動を打ち消す

ように動くものであり、このユニットの分解は、

手ブレ補正機構を壊してしまう恐れがあるため、

分解修理を中止した。 

故障状況を再度精査したところ、撮影可能範囲

である 50cm～無限遠でピントが合わず、50cm よ

り近い場所ではピントが合う部分があることが

わかった。これは、レンズとセンサー間の距離が

離れたことを示しており、人間で例えるなら近視

の状態であるため、適当なレンズを追加すること

で補正できるのではないかと考えた。 

 
４. 補正レンズの検討 

まず、実際にピントが合う距離を測定した。図

3 に示すように、ビデオカメラのレンズに定規を

水平にあてて撮影を行い、撮影した画像からピン

トの合う距離を読み取った。 

 

 

 

 

 

 

 
図 3 ピント位置測定のイメージ 

 

一般に、レンズは複数枚で構成されているが、

計算を容易にするため、今回は厚みの無い凸レン

ズ 1 枚とみなすことにした。無限遠でピントが合

う場合、レンズとセンサー間の距離は焦点距離と

等しくなるが、現状は図 4 の状態でセンサー上に

結像していると考えられる。凸レンズの式(1)より、

レンズとセンサー間のずれを算出した。 

 

1

x

1

f1	 	∆
	 	 1

f1
 ・・・(1) 

 
次に、図 5 のように補正レンズを取り付けた際

に、無限遠でピントが合う場合について検討した。

合成レンズの式(2)を f2について解き、補正レンズ

の焦点距離を算出した。 

f	 	 -	f2	f1
-	f2	 	f1	-	d

 ・・・(2) 

 
これらの測定と計算の結果、実際にピントが合

う距離は x = 110[mm]であり、レンズ、センサー

間のずれは∆ = 0.063[mm]、補正レンズは焦点距

離が f2 = -110 +d [mm]の凹レンズであることがわ

かった。ここで、d はレンズと補正レンズの距離

であり、d を変化させることでピントを調整する

ことができる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
図 4 現状におけるレンズ－センサー間距離の 

    予想図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

図 5 補正後の模式図 

 
５. 補正レンズの取り付け 

補正レンズとして、計算結果より-95mm のプラ

スチックレンズを選定した。屋外実験では、図 6

に示す防水ハウジングを取り付ける必要がある

が、防水ハウジング内のスペースは限られており、

補正レンズをビデオカメラ本体と防水ハウジン

グの間に取り付けることができなかった。そのた

め、図 7 に示すように防水ハウジングの外側に補

正レンズを貼り付けて試験撮影を行った。 

x：ピントが合う距離[mm] 

x 

f1：レンズの焦点距離[mm] 

∆：レンズとセンサー間のずれ[mm] 

x：ピントが合う距離[mm] 

f2：補正レンズの焦点距離[mm] 

d：レンズと補正レンズの距離[mm] 

f：合成レンズの焦点距離[mm] 

センサー 

補正レンズ レンズ 

f2 d f
f	d
f2

 

x f1+∆ 

センサー 

レンズ 
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図 6 防水ハウジングの外観 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

図 7 防水ハウジングの外側に取り付けた 

     補正レンズ 

 

補正レンズを取り付けた状態で撮影したとこ

ろ、図 8 に示すように、ピンボケすることなく撮

影することができた。 

 
 

 

 

 
 

 

図 8 補正によるピント比較 

（左：補正前、右：補正後） 

 

しかし、補正レンズが少しでもずれると解析に

支障をきたすため、防水ハウジング内に取り付け

る方法について検討した。 

まず、防水ハウジング内で取り付け可能なレン

ズを探したところ、焦点距離は計算結果と若干異

なるが、小型のレンズを入手することができた。

図 9 で示すように、防水ハウジング内部で補正レ

ンズを固定する冶具を 3D プリンタで作成した。

次に、この冶具を用いて小型の補正レンズを防水

ハウジング内に取り付けて撮影を行ったところ、

若干のピンボケはあるが、運動解析に用いる分に

は問題ない画像が得られた。 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
図 9 防水ハウジング内に取り付けた 

      補正レンズと 3D プリンタ製冶具 

 
６. 今後の課題 

今後、補正レンズを取り付けたビデオカメラを

用いて、運動解析実験を実施する予定があるため、

実験で問題なく使用できるか検証したい。また、

当初選定した焦点距離-95mm の補正レンズは、現

在取り付けている小型の補正レンズと比べて画

質が良いので、冶具を工夫することで使用可能で

あるかを検討したい。 
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