
人物歩行予測における軌跡取得方法の検討人物歩行予測における軌跡取得方法の検討

背景

問題点

DPマッチング[2]を用いた正規化

比較実験結果

今後の課題

固有空間に基づいた人物歩行予測
目標：カメラによる監視システムの構築
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予測

●　実際の歩行軌跡(y )を予測（y＊）が
   できていない

原因
● 歩行軌跡の正規化

●  観測した歩行軌跡同士
   の時間的な伸縮を吸収

従来法：
●　学習歩行軌跡の正規化パラメータ
　　      　  間引き：    ５０点
    リサンプリング：　３００点
●　追跡中の歩行軌跡もリサンプリング時の
   プロット間隔で正規化

現在：自動追跡

将来：歩行予測

Next Step
不審者の判別
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N人分の歩行軌跡を取得
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s 番目の位置まで追跡
y’=[ p1, ps ]
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(M­s)の部分に平均を加える

投影

逆射影
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予測軌跡y*を取得

切り揃え

歩行軌跡の観測

歩行軌跡の間引き 最短の軌跡の長さに切り揃え

リサンプリング

従来法[1]の正規化

標準パターンの歩行軌跡と入力パターン
の歩行軌跡との対応をとる

欠点
● 　正規化後の歩行軌跡の位置座標は，

      観測されたものと異なる
● 　学習した歩行軌跡同士のパターンの

      対応を考慮していない

利点
●   正規化後の歩行軌跡のデータは観測　　　　　　　
　された歩行軌跡のデータをそのまま使用 

●   学習した歩行軌跡同士のパターンの
　　対応を考慮

minimize
u1 ,u2 ,,uI

：F=∑
i=1

I

diui

subject to 0≤ui−ui−1≤1 , u1=1, uI=J

目的
正規化方法を変えて予測結果を比較

●　歩行速度が一定ではないために起こる，
   学習歩行軌跡間プロット間隔の差異をなくす

●　予測結果の定量的評価
●　DPマッチング制約条件による予測結果の比較
●　正規化以外での予測に影響する要因の検討

距離の総和F   を最小にする最適化問題

m

局所距離di（ui)： 標準パターンのi番目の
点a iと入力パターンのj番目の点bjを結んだ距離
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j=ui , d iui=∥a i−bui∥

歩行経路

従来法

３０本の学習歩行軌跡

DPマッチング

DPマッチング：
●　学習歩行軌跡のうち，最もプロット数が多い　
　 歩行軌跡を標準パターンとして選択
●  追跡中の歩行軌跡も標準パターンとマッチ　　
　 ングさせて正規化

予測結果の比較
● 　予測
　　→DPマッチングの方が実際の軌跡に近い
● 　予測軌跡の形状
　　→従来法の方が滑らかで実際の軌跡の　
　　  形状に近い
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標準パターンの歩行軌跡 a と
入力パターンの歩行軌跡 b

標準パターン上の１つの点  a i 
と，入力パターン上の各点を結
んだ距離を計算

標準パターン上の１つの点  a i と，
入力パターン上の点を結んだ距離が
最小になる組合せを探索

標準パターンと入力パターンの
対応付け
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I　： 標準パターンのプロット数
J　： 入力パターンのプロット数


