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1. はじめに 
近年、我々の身の周りには電磁波を発生させる機器が多数

存在し、それに伴う健康への影響が懸念されている。電磁

界分布は不可視であり，電磁界分布を可視化することによ

って，人体に影響のある可能性のある電磁界から身を守る

手掛かりとなる。これまで電磁界分布を可視化する為の測

定法が提案されてきた[1][2] が，２次元表示であったり３

次元表示であっても自由にカメラを動かすことはできなか

った。 
そこで、ステレオカメラである Ovrvision Pro と電磁界測

定器 Radman、HMD である Oculus Rift を用いて遠近感

がありかつ移動のできる 3 次元電磁界可視化システムを構

築することを検討する。 

2. 可視化システム 

2.1 システム概要 

このシステムはOvrvision Pro、Oculus Rift、赤外線カメラ、

Radman、PCから構成されている（図1）。各機器の概要は

以下のとおり。 
 Ovrvision Pro 
 左右 2 つのカメラからそれぞれ RGB 画像を取得するス

テレオカメラで左右の画像の位置のずれから測定器までの

距離を測定することができる 
 Oculus Rift 
 110 度の視野角を持ち左右それぞれにディスプレイを

持ち立体視を可能とするヘッドマウントディスプレイ  
OvrvisionPro から受け取った画像をこの装置に出力する 
 赤外線カメラ 
 Oculus Rift の位置情報を取得する 
 Radman 
 電磁界測定器であり RCR STD-38 電波防護規格に基づ

いた相対的な値を出力する 
 PC 
 各機器を接続しデータの処理及び出力を行う 

 

2.2 アルゴリズム 

プログラムのフローチャートを図 2 に示す。指の位置に合

わせて常にカメラ画像の出力は行われていて、トラッキン

グモードの ON/OFF によって電磁界の可視化が行われるか

が決まる。マーカーに指を合わせてスペースキーを押すこ

とでトラッキングモードが ON となり追跡開始となる。追

跡が開始すると取得した位置情報を元に色付きの立方体が

描画される。その立方体は位置情報の更新により移動す

る。Cキーが押されると現在位置に立方体を固定する。そ

の後立方体が生成され指を追跡する。これを繰り返すこと

により複数の立方体が表示され可視化される。

 

 

 

 

図 1 システムの概要 

図 2 可視化プログラムのフローチャート 

図 3 トラッキング開始の様子 
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2.3 色設定アルゴリズム 

可視化の際のカラーマップのための色設定アルゴリズム

を表 1 に示す。今回の実験では蛍光灯を対象としたため電

界強度データのみを使用した。電界強度が強くなるにつれ

白⇒赤のように変化していく。各色の間は線形で変化して

いる。一般的なサーモグラフィーは黒⇒青⇒紫⇒赤⇒黄⇒

白と遷移するが警戒色である赤を最も高い強度に対応させ

るためこのような変化となった。 
 

 

3. 測定実験 

3.1 測定概要 

図１のような環境を用意し蛍光灯周辺の電磁界分布を測

定した。ステレオカメラがついた Oculus Rift を頭に被り

Radman を左手に持つ。現在トラッキングは指サックを用

いて行うので左手人差し指に指サックをはめて Radman の

測定位置付近に添える。測定対象の蛍光灯は 27 W のもの

を用いる。 

3.2 測定結果 

測定結果を図 4,5,6 に示す。Cキーを複数回押してオブジ

ェクトを複数した。図 4 だと距離感が分かりにくいが図 5
のように HMD を装着した観測者が回り込むことでオブジ

ェクトの前後関係を確認することができる。また図 6 のよ

うに、指サックと似た色の物体にトラッキングがずれてし

まう現象も発生した。 

 

 

 

 

 

4. むすび 
Ovrvision Pro で取得した RGB 画像及び位置情報と、電磁

界測定器で得た情報によってリアルタイムに電磁界分布の

可視化を行い、HMD に出力することが可能となった。可

視化された世界は回り込むことで裏側からの様子を見るこ

ともできる。 
しかし、ステレオカメラによる距離測定は成功したが蛍

光灯周辺の明るさによってカメラが指を検出できずトラッ

キングが行えなくなる状態に陥った。またトラッキングの

有効な距離が短く、 両眼視差による距離測定の欠点が問題

となった。今後トラッキング方法の再検討や他の方法との

併用を検討する。 
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表 1 色設定アルゴリズム 

図 6 トラッキングがずれた例 

図 5 複数オブジェクトを生成した実行結果（側面） 

図 4 複数オブジェクトを生成した実行結果（正面） 
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