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1． まえがき 

近年，多くのスポーツ分野において機械判

定の導入が検討されている[1]．野球におい

ても Automatic Ball/Strike System(ABS)[2]

というシステムの導入が検討されている．ま

た，一般利用を想定した簡易的な判定システ

ムが提案されている[3]．従来のシステムで

は，打者依存のストライクゾーンを，三次元

姿勢推定により算出している．しかし，三次

元姿勢推定の問題から人物のスケールが実際

よりも小さく出力されるという課題がある．

人物のスケールが正しく推定されない場合，

ストライクゾーンに誤差が生じ，誤判定が発

生する．野球のグラウンドには，ホームベー

スという大きさが既知である物体が存在して

おり，打者の両足がホームベースと同一平面

上に存在する．そこで，ホモグラフィ変換を

適用し，ホームベースの大きさと打者の両足

間の関係値から，姿勢推定結果を再スケール

化することで，ストライクゾーン取得精度を

改善する手法を提案する． 

 

2． 従来手法 

2.1. Blaze Pose 

Blaze Pose[4]はリアルタイムで二次元と

三次元の姿勢推定が可能なモデルである．検

出されるランドマークの数は 33であり，ラン

ドマークの座標値と信頼度が出力される．  

 

 
図 1 Blaze Pose 姿勢推定結果 

 

 

 

2.2. ホモグラフィ変換 

ホモグラフィ変換[5]は，ある平面を異な

る平面に射影する処理である．ある平面と変

換後の対応点の関係から，ホモグラフィ行列

を算出することで，任意の視点からの画像を

生成する．変換前の点の座標を(𝑥, 𝑦)，変換

後の点の座標を(𝑥′ , 𝑦′)とすると，変換の前

後における点の対応関係はホモグラフィ行列

を用いて，式(1)で表される． 
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3． 提案手法  

3.1．ホモグラフィ行列の算出 

画面内ホームベースの頂点座標をコーナー

検出により抽出し，ホームベースの大きさ情

報を基に変換後の座標を与え，ホモグラフィ

行列を算出する．コーナー検出には Harris

コーナー検出[6]を用いる． 

 

 
図 2 ホモグラフィ変換前後画像 

 

3.2．打者の両足間距離を利用した再スケール化 

算出したホモグラフィ行列を利用し，姿勢

推定により求めた打者の両足の二次元座標値

を変換する．次に，変換後の両足間距離とホ

ームベースの大きさを基に，実世界との対応

関係を推定する．そして，打者の両足の三次
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元座標値と対応関係から再スケール化パラメ

ータ𝑄を算出する．図 3 は再スケール化パラ

メータの算出に用いる各座標系を示してい

る．また，両足間の距離の推定に使用する二

次元と三次元の各座標系における両足間距離

をそれぞれ式(2)，式(3)に，再スケール化パ

ラメータを式(4)に示す． 

 

 
図 3 再スケール化に用いる打者の両足座標 

 

𝐷𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒2𝐷 = √(𝑥1 − 𝑥2)2 + (𝑦1 − 𝑦2)2. (2) 

𝐷𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒3𝐷 = √(𝑋1 − 𝑋2)2 + (𝑍1 − 𝑍2)2. (3) 
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43.2 𝐷𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒2𝐷

𝛼 𝐷𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒3𝐷
. (4) 

 

4． 実験 

4.1．データセット 

異なる打撃姿勢をとった打者の画像を 20

枚用意し，ストライクゾーンを実測する．撮

影位置は球審視点を採用し，正解はストライ

クゾーンの定義に従いメジャーで計測する．

図 4 は実験に用いるデータセットの画像例で

ある．  

 

 
図 4 実験データ例 

4.2．実験結果 

取得したストライクゾーンと正解のストラ

イクゾーンの平均誤差をとった結果を表 1 に

示す．表 1 より，三次元姿勢推定結果をその

まま用いる従来手法ではストライクゾーン上

端でボール約二個分，下端でボール約一個分

の誤差が生じている．提案手法ではストライ

クゾーン取得の際の誤差が半減していること

が確認できる．  

 

表 1 ストライクゾーンの取得誤差比較 

 平均誤差[cm] 

上端 下端 

従来手法 15.75 6.43 

提案手法 7.35 3.24 

 

5． むすび 

本論文では，ホームベースの大きさ情報を活

用し，ホモグラフィ変換と組み合わせてストラ

イクゾーンの取得精度を向上させる手法を提案

した．結果として，従来手法に比べて，ストラ

イクゾーンの取得による誤差を約 50％削減で

きることを示した． 
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