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Penn Action F-PHAB
Method ADE|] FDE| PCKt RMSE| ADE| FDE| PCKt1 RMSE/
NNp 0.0901  0.1050  0.6663 0.0568 0.1684  0.1540  0.3769 0.1091
NNy, 0.2421  0.2461  0.2997 0.1566 0.2583  0.2588  0.2793 0.2143
LSTM [19] 0.1635  0.2622  0.3820 0.1061 0.1938  0.1938  0.3018 0.1358
Naive Transformer [32] 0.1726  0.2303  0.3435 0.1110 0.1922  0.2031  0.3001 0.1459
Quantization + Transformer [17]  0.2549  0.2478  0.1798 0.1664 0.2431  0.2387  0.2077 0.1601
Ours 0.0578  0.0766  0.8179 0.0350 0.0967  0.0855  0.7645 0.0683
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Penn Action F-PHAB
Method ADE| FDE] PCK1tT RMSE| ADE| FDE] PCK1T RMSE/]
TF 0.1726  0.2303  0.3435 0.1110 0.1922  0.2031 0.3001 0.1459
+ Pose Det. 0.1246  0.1548  0.4412 0.0978 0.1638  0.1702  0.3323 0.1287
+ Train in Batch (Full Attn) 0.0693  0.0693  0.7741 0.0431 0.1425  0.1433  0.3847 0.0908
+ Causal Mask 0.0595 0.0742  0.8204 0.0370 0.1231 0.1335  0.4210 0.0823

+ Ours (relative loss) 0.0578  0.0766  0.8179 0.0350 0.0967  0.0855  0.7645 0.0683
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Penn Action

Penn Action

Method ADE | FDE| PCK{ RMSE Method ADE | FDE | PCK 1 RMSE |
NNp 0.1118  0.1653  0.5491  0.0703rM2T [17]  0.2684  0.2924  0.1709 0.2708
NNvi 0.2247 0.2577 0.1813 0'144@HD [30} _ _ 0.7720 _
LSTM 0.1735 0.2886 0.3159  0.112

Naive Transformer 0.1680 0.2546 0.3265 u107§)urs 0.0169  0.0170  0.860 0.012
Quantization + Transformer 0.2467 0.2556 0.1235 0.1586 . ow - .

Ours 0.0922 01573 06824  0.0573Ple 4. f& Penn Action ¥ififk 15 SOTA HBGSA R
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