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EER Mean SD
ElbowLeft 0.10 1.76 0.62
ElbowRight 0.11 1.73 0.64
ShoulderRight | 0.11 0.95 0.38
ShoulderLeft 0.12 0.99 0.40

HandLeft 0.12 3.31 1.44
KneeRight 0.12 2.39 1.08
WristLeft 0.12 2.80 1.20
Neck 0.12 0.76 0.31

HandTipLeft 0.13 3.77 1.67
SpineShoulder 0.13 0.57 0.23

HipRight 0.13 0.88  0.36
FootRight 0.13 4.03 1.79
AnkleRight 0.13 3.33 1.64
HandRight 0.14 3.28 1.59
HipLeft 0.14 0.83 0.34
HandTipRight | 0.14 3.70 1.83
WristRight 0.14 2.79 1.30
Head 0.14 1.35  0.55
KneeLeft 0.14 2.42 1.14
FootLeft 0.14 4.03 1.80
SpineBase 0.14 0.80 0.33
AnkleLeft 0.14 3.31 1.63
ThumbLeft 0.19 3.84 1.48

ThumbRight 0.19 3.79 1.57
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2B D EER 2ME< 720D, 0.048 272572
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L7-.
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N
S
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0 0.02 0.05 0.08 0.11 0.14

EER

® 7 #A&FED EER ORI (c = 8)

F 4 GEBfiE HWZBD EER
Deuc Deer Dsd Dee’risd Voting Dm
EER | 0.083 0.075 0.048 0.049 0.061 0.086

4.4.3 HET ZEEH DO c DFHE
cEEELZLED D,., D EER ONF %M 912, 5
HAD EER OO %#E 10 1IZ5RT. HEDAND 5 T
X 9 & FEFRIZEIED BRI Uz, BEA RS HER % iR
DEUTWBEDRRLZERVBSED LT WL HA L 72> 7z,
F7, 6 FEETIZBEWT, c DEINIEWSDREETIE
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10 c 2ZH UL EHESAD EER 0457

6 DOFEETFIEIZDWT, FERHEE c 2DV TD EER
DOVHED I %ER 5 LB 11 1TRT. £5TlEKclzD
W, /ND EER I F#EFIWT WA, IZIFETD ¢
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x5 HARMEDOH c IIXT 5 6 FiED EER Ol

c Dewe  Deer Dsa Deersa  Voting D
1 0.136 0.136 0.136 0.136 0.134 0.210
2 0.119 0.116 0.101 0.100 0.143 0.136
3 0.108 0.104 0.086 0.084 0.162 0.124
4 0.104 0.098 0.080 0.078 0.097 0.116
5 0.097 0.092 0.073 0.071 0.109 0.105
6 0.095 0.090 0.070 0.067 0.080 0.102
7 0.093 0.087 0.068 0.066 0.086 0.103
8 0.091 0.086 0.066 0.064 0.069 0.098
9 0.089 0.084 0.065 0.062 0.074 0.094
10 0.087 0.082 0.063 0.061 0.066 0.093
11 0.086 0.081 0.062 0.060 0.068 0.092
12 0.085 0.081 0.062 0.059 0.064 0.089
13 0.085 0.080 0.061 0.059 0.064 0.086
14 0.084 0.080 0.061 0.058 0.064 0.084
15 0.084 0.079 0.059 0.057 0.060 0.083
16 0.084 0.079 0.060 0.057 0.062 0.081
17 0.084 0.079 0.059 0.056 0.058 0.080
18 0.083 0.079 0.059 0.056 0.060 0.077
19 0.083 0.078 0.059 0.055 0.056 0.075
20 0.082 0.078 0.058 0.056 0.058 0.074
21 0.082 0.078 0.058 0.055 0.054 0.074
22 0.081 0.078 0.057 0.054 0.056 0.074
23 0.080 0.078 0.055 0.056 0.053 0.073
24 0.077 0.080 0.060 0.054 0.055 0.070
SEYg ] 0.091 0.087  0.068 0.066 0.077 0.096

< + Euclid
= * EER
e « SD
« EER_SD
o Voting
W o Mahalanobis
wg
8 |
s ——

5 10 15 20
Num. of Features ¢

11 #EERBEOR c 127 % 6 FED EER O£k

13 FAR AR LZERDSEIMLTWED, n=45%2Y—72
ELTDERPTMA LT WL, [3] DBEREEIL 31 4T
Hoth, ZOMETEIRDBEHORE LY XDT VT
VI THB.
4.4.5 wELFEEHDEIR

24 A DA & b MR & ko iR 61
AT BRI RS S OCESIE L V- T Uk
RER TIORT. —BLOINRTAKER»E, -7
WTEER BibEVWEDTHS. M, LEF, 26T,
SER, 4R, 5:FDMEFHDDRWEAL, D57 N—T
PN TWASD, KneeRight 721 3R OMHEL D &
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Subjects n

12 HERER n & FAR OB

xR 6 AP & b MBI BTN

3 i FHBR (%o AL | FHBEAREK
AnkleLeft FootLeft 0.901
SpineBase SpineShoulder 0.973
WristLeft HandLeft 0.983
ElbowLeft WristLeft 0.877

WristRight HandRight 0.989
KneeRight KneeLeft 0.787
HipLeft SpineBase 0.959
Neck SpineShoulder 0.999
Head Neck 0.591
HandTipRight HandRight 0.995
HandTipLeft HandLeft 0.991
FootLeft AnkleLeft 0.901
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FRR DT & D RO TWED, FOMEE B —E TR
72O IAARS Y M SEENBIEEEARELR-oTLE
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DRIFEIEFELA bW 7D EZ 6N 5.
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KREL RSN ETHSE. K11 &Y, cld6 A ETIRIFIE
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X 12128WVWT, n > 45 TIXFAR BB L CTwo7z. 2
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TIX FAR OFEIXIZIFZE L TRA LTS Z Eh 5,
n it 45 L EDNIZRETEOREETMA +0T 25 2 v
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