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1. は じ め に

近年デジタル技術の進歩に伴い，コンピュータを屋

内外問わずあらゆる環境において利用しようという，

モバイル・ユビキタス技術の研究が盛んになっている．

一方で，デジタル技術を利用したメディアアートにつ

いても，ギャラリーなどの限定的な環境だけでなく，

より開かれたパブリックな空間へと展開しようという

動きが出てきている．そのひとつに，科学技術振興機

構の支援によるデジタルパブリックアート（DPA）プ

ロジェクトがある．

2009 年 10 月 9 日から 11 月 3 日にかけて，DPA

プロジェクトによる「空気の港」展が羽田空港におい

て開催された．本作品はこの催しに出品された 19の

作品のうちのひとつである．風見鶏とは鶏をかたどっ

た風向計を指すが，本作品では代わりに「人の流れ」

を風に見立て，その場を行き来する人々のおおまかな

動きの方向を指し示す．人々の流れなど普段は気にも

留めないものだが，この作品はそういった場の雰囲気
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図 1 システム構成
Fig. 1 System constitution

を，風見鶏という実物体の動きを通してさりげなく提

示する．自分は人の流れに沿って進んでいるのか，そ

れとも逆らって歩いているのか，普通では意識しない

意外な“気付き”を与えてくれる作品である．

2. シ ス テ ム

2.1 システム構成

システムの構成を 図 1 に示す．PC に接続された

カメラから取得した映像をもとにその場の人々のおお

まかな流れの速度を計算し，角度に直してから風見鶏

側へと送信する．風見鶏側ではモーターを制御し，実

際に風見鶏を指示された方向へ回転させる．

2.2 人々の流れの計算

人々のおおまかな流れの計算には KLT Tracker1)

を用い，OpenCVの実装を利用した．この手法は特徴

点の対応を用いたオプティカルフローの一種であり，
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図 2 人々の流れの計測
Fig. 2 Measurement of the average velocity of field

検出された特徴点ごとにフレーム間の速度を求めるこ

とができる．求めた速度をすべての特徴点に対して平

均することで，その場における人々（および動物体）

のおおまかな動きを算出することとした．この際，外

れ値の影響を避けるため，一定の閾値を設けて大きす

ぎる速度を除外するようにした．また，平均速度をそ

のまま出力として用いるとノイズの影響が大きいため，

カルマンフィルタによる平滑化を施し，それによって

得られた値を風見鶏への指示とした．図 2 に，実際

のカメラ映像に対して上述の方法を適用した様子を示

す．画面内の赤点は検出された特徴点を，中央の青い

三角形は人々の流れの方向を，そして円の半径は速度

の大きさを表している．検出される特徴点の位置には

偏りがあるものの，全体としてはおおよそ正しい速度

が算出できていることがわかる．

3. 羽田空港における展示

2009年 10月 9日から 11月 3日にかけて，DPAプ

ロジェクトによる「空気の港」展が羽田空港において

開催され，本作品も出展した．風見鶏の設置場所は第

1ターミナル 2Fの出発ロビー，JALのカウンターの

前に置かれた案内板の上とした（図 3）．PCとカメラ

は天井を通る渡り廊下に設置し，カメラは鏡を通して

撮影を行うようにした（図 4）．真上からの撮影にな

るため，人々の顔がはっきりとは映らないようになっ

ており，プライバシーに配慮した形となっている．カ

メラとしては一般的なWeb カメラを用い，PC と風

見鶏の通信には Zigbeeによるシリアル通信を用いた．

羽田空港は，1日に約 18万人もの人々が利用する国

内最大の空港である．今回，そのような場所に本作品

を設置して気付いたのは，人々の流れというのは予想

以上に複雑で慌しいということである．我々は展示が

始まる前，人の流れはある程度一様であり，時間帯に

よって変化はするものの，その変化はゆったりしたも

のであるように想像していた．しかし実際には，人々

図 3 風見鶏の設置
Fig. 3 Arrangement of weathercock

図 4 PC およびカメラの設置
Fig. 4 Arrangement of PC and camera

はより複雑に，決まった方向なく歩き回り，風見鶏も

展示時間中常にせわしなく回り続けていた．

展示期間中，いくつかの課題も明らかになった．機

械部分の故障がたびたび起こり，万全の状態での展示

ではなかったことや，設置場所やデザインの関係で，

本作品に気付く人の数が少なかったことである．もっ

とも，「気付かれにくい」という性質は，場の雰囲気の

さりげない提示と言う意味では有効だったと考えるこ

ともできる．

4. お わ り に

本稿では，その場を行き交う人々の流れを風見鶏の

向きによって視覚化する作品「風見鶏の視線」につい

て述べた．本作品は羽田空港において行われたデジタ

ルアート展「空気の港」に出展し，一定の評価を得た

ものである．
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