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研究背景

近年，可視化技術は観光，美容，ゲームなど様々な分野で利用されています．建設業界でも，埋設物の可視化や建築
物の完成形の確認などに用いられています．その一つであるMixed Reality(以下，MR)は，専用のデバイスを用いることで
手が自由になり目線での可視化が可能になります．既往研究では，マーカー型のMR可視化システムの構築やその利用
がありますが，マーカー型はマーカーを認識できない夜間などの暗い環境やマーカーを固定できない海上などの揺れ動く
場所では利用が困難です．そこでマーカーを利用せず位置情報によって可視化位置を決定するロケーションベース型を，
MRデバイスであるHololens2に適用させる研究を行っています．

アプリ起動時のデバイスの向
きがz軸となるため，2台の受信

機の緯度経度の差から方位角
を計算しz軸を北に合わせます．

・方位角の計算式

𝛉(方位角) = 𝐭𝐚𝐧−𝟏(
𝝋 𝟏 −𝝋 𝟐

𝝀𝟏 − 𝝀𝟐
)

・現在位置の計算式
𝝀𝟑 = Τ(𝝀𝟏 + 𝝀𝟐) 𝟐
𝝋 𝟑 = Τ(𝝋 𝟏 +𝝋 𝟐) 𝟐
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アプリ起動後GNSS受信機

から取得した緯度経度，楕円
体高と，モデルに設定してい
た重畳位置の緯度経度，楕
円体高の差から，コンテンツ
の可視化位置を決定します．

※度からメートルへの変換
・単位緯度あたりの距離(m)

6,356,752×2𝝅 ÷360=110,946.2521 (m)

・単位経度あたりの距離(m)

6,378,137× 𝐜𝐨𝐬 𝒛𝟑 × 𝟐𝝅 ÷360(m)

∆𝒚

可視化位置
オープンスカイ環境で
ある中央大学後楽園
キャンパス内にて，簡易
的な埋設管に見立てたコ
ンテンツの可視化を行い
ました．

位置情報の精度が高いため，

可視化位置の精度も高くなって
います(上図)．しかし，補正角の

精度はあまり高くないため，可
視化位置が大きくずれる場合も
あります(下図)．
(重畳位置は図の白線)

今後の課題

・位置情報を用いたHololens2によるMR可視化システムを構築することができました．

<角度補正 >

<可視化環境 >
<可視化結果 >

・今後は補正角の精度向上の検討を行っていきます．

左下図はオープンスカイ環境にて24時間緯度経

度を取得し続けた際の偏差を表し、センチメータ級
の測量が可能であることを確認しています．計測
には，コア社製のQZNEOを使用しました(右下図)

< GNSS受信機の精度検証 >
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