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1. 現在の進行状況

1.1. Social-LSTM プログラム把握
• 内容を変更するにあたって使用するプログラムの中身を確認
‣ コメントアウトで分かりやすいように説明を記述

1.2. システム内容
1. 人の座標を入力

• (𝑥𝑖𝑡, 𝑦𝑖𝑡) , 𝑖 : 人物番号 , 𝑡 : 時刻

2. 各人物ごとに LSTM を持つようにする

• LSTM:歩く速度、曲がり方、加速、減速などを記憶

3. Social Pooling を使う

• Social Pooling:周囲の人の LSTM 状態(hidden state)を共有するシステム

• 𝐻𝑖
𝑡 (𝑚, 𝑛, :) = ∑𝑗∈𝑁𝑖

1𝑚𝑛[𝑥
𝑗
𝑡 − 𝑥𝑖𝑡, 𝑦

𝑗
𝑡 − 𝑦𝑖𝑡]ℎ

𝑗
𝑡−1

𝐻𝑖
𝑡 (𝑚, 𝑛, :)

時刻 t のとき i 番目の人がグリッド位置 m,n 内にいるときの hidden state を集め

た周囲情報マップ

∑𝑗∈𝑁𝑖
1𝑚𝑛[𝑥

𝑗
𝑡 − 𝑥𝑖𝑡, 𝑦

𝑗
𝑡 − 𝑦𝑖𝑡]ℎ

𝑗
𝑡−1

i 番目の人の近くにいる人が縦横どのくらいの距離にいるか,(m,n)マスにいるのか,

いるならその人の LSTM 記憶(hidden state)をまとめる
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4. LSTM に周囲情報を入力

• 現在位置 + 周囲の人の状態 → LSTM 更新 → 次の位置予測

• 𝑒𝑖𝑡 = 𝜑(𝑥𝑖𝑡, 𝑦𝑖𝑡;𝑊𝑒) : 座標を特徴ベクトルに変換する式

• 𝑎𝑖𝑡 = 𝜑(𝐻𝑖
𝑡 ;𝑊𝑎) : 周囲の人の hidden state を位置ごとに並べる式

• ℎ𝑖𝑡 = LSTM (ℎ𝑖𝑡−1, 𝑒𝑖𝑡, 𝑎𝑖𝑡;𝑊𝑙) :

前回 LSTM、自分の位置情報、周囲の人情報を組み合わせて LSTM 更新

5. 次の位置を確率分布として予測

• 二次元ガウス分布を使用

(𝑥, 𝑦)𝑖𝑡 ∼ 𝑁(𝜇𝑖𝑡, 𝜎𝑖𝑡, 𝜌𝑖𝑡)

𝜇𝑖𝑡 : 予測位置の中心 , 𝜎𝑖𝑡 : 予測の広がり , 𝜌𝑖𝑡 : x 方向と y 方向の関連

2. 今後の予定
• 使用するプログラムの中身確認の続き

• 数値変えて何回か実行
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