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※概要（Summary ）： 
 本研究では，細胞が搬送されるマイクロ流路網にお

ける流れ分布計測・可視化と細胞位置・形状計測と同

時実時間実現した細胞のダイナミクス特性を詳細な

時空間分布として捉える細胞アクティブセンシング

技術の実現に向けて，実時間マイクロ PIV システムを

用いた可変フレームストラドリング時間制御に基づ

くオプティカルフローアルゴリズムを構築した． 
 
※実験（Experimental）： 
 高速ビジョン IDP Express，顕微鏡(BX51TRF, オ
リンパス)，マスクレス露光装置を用いて作製したマ

イクロ流路チップ，シリンジポンプ(KDS200, 
kdScientific)から成る実時間マイクロ PIV システム

に提案したオプティカルフローアルゴリズムを実装

し，マイクロ流路内の流速分布を計測した． 
 
※結果と考察（Results and Discussion）： 
微小時間遅れを伴う2つのカメラ入力を持つフレー

ムストラドリング高速ビジョンを前提とし，図 1 のよ

うに流速分布に基づきデュアルカメラ入力のフレー

ムストラドリング時間を実時間制御する可変フレー

ムストラドリングオプティカルフローアルゴリズム

を導入した．この概念では，オプティカルフローを計

算する2つのカメラ入力間の画像変位が常にサブピク

セルレベルとなるように，デュアルカメラ入力の時間

遅れを最適に制御することにより，単一カメラ入力を

用いたオプティカルフロー検出の場合に比べ，計測可

能な速度範囲を飛躍的に改善でき，顕微鏡下のマイク

ロ流路において流速が時間的に急激に変化した場合

においても，オプティカルフロー，つまり流路内の流

速分布を同一システム上で精度高くかつ実時間で計

測することが可能とした． 

 

※その他・特記事項（Others）： 
今後は，構築したオプティカルフローアルゴリズムの

精度評価を行う予定である． 
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図 1 フレームストラドリングオプティカルフロー 


