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Bildnachweis: Tayfur Coskun

Zielsetzung

@ Welchen Einfluss haben die Emotionen eines Tamagotchi ahnlichen
Wesens auf einen Menschen, wenn diese von ihm abhangig sind?

@ In den Untersuchungen sollen die Emotionen des so genannten

Exergotchi quantitativ und qualitativ von den sportlichen Aktivitaten
eines Menschen abhangig sein.

@ Evaluierung ob sich
ein Mensch durch die
Emotionen des
Exergotchi zu mehr
sportlicher Aktivitat
bewegen lasst.
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Bildnachweis: Tayfur Coskun

Umsetzung

Von der Theorie bis zur Ausarbeitung
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Bildnachweis: Hard Cover des Buches “intrinsic motivation and self-determination in exercise and sport” ISBN 9780736062503 (Auszug)

Umsetzung (1)

@ Recherchen zur
Motivation im Sport
allgemein
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Bildnachweis: unity%d.com (Auszug)

Umsetzung (2)

@ Recherchen & Einarbeitung
zum Realtime-Rendering .-
mittels Unity .. - ’

- ’

|| s
COEP i
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Bildnachweis: Microsoft (Auszug)

Umsetzung (3)

@ Recherchen & Einarbeitung
zur Bewegungserkennung ——=.

mittels Microsoft Kinect ©
am PC (Motion Capture)
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Umsetzung (4)

@ Implementierung des
Rendering der Figur und
deren Bewegungen als
Szenen
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Umsetzung (5)

@ Implementierung der
Bewegungserkennung
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Umsetzung (6)

@ Training des Systems mittels
Versuchspersonen.

15d8 22dB 18 d8 dB 1048 95d8 —PSNR

@ Exemplarische
Bewegungsmuster
werden definierten Szenen zugeordnet.
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Bildnachweis: Microsoft

Umsetzung (7)

@ Implementierung der
Systemlogik

@ Reaktion auf
Nutzereingaben

@ Szenenverknupfung
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Bildnachweis: Microsoft

Umse'l'zung (8) — Wert 1 Wert 2

@ Evaluierung

@ Ergebnisauswertung
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Bildnachweis: Microsoft

Umse'l'zung (8) — Wert 1 Wert 2

@ Evaluierung

@ Ergebnisauswertung
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Umsetzung (9)




Bildnachweis: Microsoft

Umsetzung (9)

Ausarbeitung




Umsetzung - Ablaufplan

Marz | April | Mai Juni Juli | August

Recherche
Motivation im Sport

Einarbeitung
Realtime-Rendering

Einarbeitung
Motion Capture

Szenen der
Aktionen rendern

Motion Capture von
Personen
implementieren

Training des
Systems

Systemlogik und
Szenenverknupfung

Evaluation und
Auswertung

Ausarbeitung
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

Need for Need for Need for
autonomy competence relatedness

Basic psychological needs’

——D,

Intrinsic ' |ntegrated Identmed lntro;ected External ( A
motivation regulatlon regulatuon regulatlon regulatuon

@ Motivationshilfen um Sport zu treiben sind
Regulatoren extrinsischer Natur
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

Need for Need for Need for
autonomy competence relatedness

Basic psychological needs’

\
|
I
~ Extrinsic motivation Amotivation

Intrinsic |ntegrated Identmed Introjected External Amotlvatuon
motivation } : regulatlon regulatuon regulation regulatuon

Empfindung:

selbst reguliert
& D

stetiger kurzfri
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

. Extrinsic motivation |
| Integrated Identmed Introjected External PV T
regulatlon regulatuon regulation regulatlon

Empfindung:

selbst reguliert
- ¥

s’re’riger
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

Extrinsic motivation |
Intrinsic ' Integrated Identmed Introjected Extlemal P
motivation regulatlon regulatuon regulation regu ation

Empfindung:

selbst reguliert
- ¥

s’re’riger

@ langfristige Motivation
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

Extrinsic motivation |
Intrinsic ' Integrated Identmed Introjected External P
motivation regulatlon regulatuon regulation regulatlon

Empfindung:

selbst reguliert
- ¥

s’re’riger

@ langfristige Motivation

@ qualitativere Ergebnisse
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

cn‘ion - Theorie

oD, — — iﬂi.lliiﬂ
motivation

Intrinsic . Extrinsic motivation
Intrinsic Integrated Identified Introjected Extlerl_18| g
motivation J +\ regulation regulation regulation regulation
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Empfindung:

selbst reguliert
- ¥

5 ‘:':‘j-"-‘| !

stetiger ~ Kur

langfristige Motivation
qualitativere Ergebnisse
gewonnene Motivation

ubertragbar auf ahnliche
Tatigkeitsfelder
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cn‘ion - Theorie

G ' el — 'W
motivation

Intrinsic . Extrinsic motivation Amotivation
Intrinsic Integrated dentified Introjected Extornal g Amotivation
motivation J 1 regulation regulation regulation regulation J |
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Empfindung:

selbst reguliert
s 37
£;f€311£3€2r‘ W 'Ftii;f
o langfristige Motivation @ kurzfristige Motivation

@ qualitativere Ergebnisse

@ gewonnene Motivation
ubertragbar auf ahnliche
Tatigkeitsfelder
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

cn‘ion - Theorie

G ' el — 'W
motivation

Intrinsic . Extrinsic motivation Amotivation
Intrinsic Integrated dentified Introjected Extornal g Amotivation
motivation J 1 regulation regulation regulation regulation J |
| ‘ |
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Empfindung:

selbst reguliert
- g
stetiger  Kkurz
@ langfristige Motivation @ kurzfristige Motivation
@ qualitativere Ergebnisse @ schnellere Ergebnisse

@ gewonnene Motivation
ubertragbar auf ahnliche
Tatigkeitsfelder
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Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

cn‘ion - Theorie

— , =

Extrinsic motivation - Amativalian
Identified Introjected External | & g
regulation regulation regulation : |

j |

Empfindung:
selbst reguliert
- g
stetiger  kurz
@ langfristige Motivation @ kurzfristige Motivation
@ qualitativere Ergebnisse @ schnellere Ergebnisse
@ gewonnene Motivation @ ermoglicht die Aufnahme
ubertragbar auf ahnliche einer Tatigkeit trotz
Tatigkeitsfelder anfanglicher Amotivation
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Motivation - Theorie

sponnliche

Bewegung

Ist die Motivation, das
Spiel zu spielen vorhanden

kann diese
instrumentalisiert werden,
um dem Spieler die
Bewegung abzuverlangen




Motivation - Theorie

Seitilles sporfllche,

Bewegung

\_ Y &




Motivation - Theorie

Seitilles sporfllche,

Bewegung

\_ Y &

@ die Herausforderung
an das Spiel besteht
darin, den Spieler zum
Sportler zu machen




Bildnachweis: Martin S. Hagger (Auszug)

Motivation - Theorie

@ die "Basic Needs Theory” besagt,
dass die vollige Erfullung der drei
Grundbedurfnisse bei einer Tatigkeit
dazu fuhrt, deren Ausubung als
hochst angenehm zu empfinden

Need for Need for Need for
autonomy competence relatedness
m v

| Basic psychological needs' ;
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Motivation - Theorie

gefiihlter nicht trivialen i
: . Verknupfung von
Eigennutz einer Erfolg Tatiakeit und
Tdtigkeit, wahrnehmen, 9

Zielsetzung,

selbststandig sein| effizient sein SPEabtiv coin

=

Need for Need for Need for
autonomy competence relatedness

Tail

Basic psychological needs'

-b
‘s
motivation
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Motivation - Theorie

gefiihlter nicht trivialen QN
. . Verknupfung von
Eigennutz einer Erfolg S
VR Tatigkeit und
Tatigkeit, wahrnehmen, ]
o : : , Zielsetzung,
selbststandig sein effizient sein e
effektiv sein
Eine Die Ziele des
infrinsische . Spiels mussen
e Die
Motivation B e erkennbar
Schwierigkeits ;
sollte durch die
-stufe sollte
vorhanden abverlangten
: angemessen gpn
sein, z.B. . Tatigkeiten
sein. :
aufgrund von erreicht
Neugier. werden.
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Motivation - Theorie

Bl O Die Ziele des
Eine intrinsische

s A . 5
o -~
me Motivation sollte Bie 3 e

C.Lf dﬂ vorhanden sein Schwierigkeifs- erkennbar durch
2.B. aufgrund vc;n stufe sollte die abverlangten
g, i e S D

: angemessen sein. Tatigkeiten
Neugier. ;
erreicht werden.

Dem Spieler

sollte die Das sportliche

UC - - ¥
J Méglichkeit | Die Qualitat der | £'® &ner Ubung
! sollte
gegeben werden,| Ausfuhrung e
kommuniziert
sich bewusst fur| sollte bewertet
. und dessen
verschiedene werden.

Erfullung belohnt

Tatigkeiten zu e

entscheiden.
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Bildnachweis: Tayfur Coskun (Auszug)

Motivation - Exergotchi

allgemein

Friday, 15. April 2011

se Ry |

'‘ahrnehn
effizient sein

Intrinsische
Motivation:
Neugier und
die Hoffnung
dem
Exergotchi
helfen zu
konnen.

Am Anfang
einfache
Ubungen fir
schnelle
Erfolge.

Gemeinsam
ausgeubte
Tatigkeiten
sollten das
Exergotchi
sichtbar
glucklich
machen.




Bildnachweis: unity3d.com (Auszug), Microsoft (Auszug)

Techniken

@ Unity S

% {" g
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.
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@ Microsoft Kinect K{[!]ﬁ'
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Bildnachweis: unity3d.com (Auszug), Microsoft (Auszug)

Rendering mit Unity

ae

@ Game Engine ﬁ ausgabe

@ Unterstutzt CH# Skripte

@ Ausgabe in MacOSX, Windows, Linux, Browser, Smartphones
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Bildnachweis: unity3d.com (Auszug), Microsoft (Auszug)

Kinect und Unity

1 |




Bildnachweis: unity3d.com (Auszug), Microsoft (Auszug), openni.org (Auszug)

Kinect und Unity

@ Open Native Interface
® SDK u.a. fur Microsoft Kinect

@ Abstraktion der Sensordaten

1 |
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Bildnachweis: unity3d.com (Auszug), Microsoft (Auszug), openni.org (Auszug)

Kinect und Unity

® PrimeSensor NITE Middleware
von PrimeSense

® eine weitere SDK Schicht

@ Implementation eines Skelett-
Modells und einigen UI Gesten

Friday, 15. April 2011

Der Open-Source-Treiber OpenNI stellt eine Verbindung von der Kamera-Hardware zu Middleware-Applikationen zur Bewegungs- und Gestenerkennung her.

Die NITE-Programmbibliotheken von PrimeSense legen Uber die Tiefenbilder von Personen ein einfaches Skelett mit 15 Knotenpunkten.



Bildnachweis: unity?d.com (Auszug), Microsoft (Auszug), openni.org (Auszug) , PrimeSense

Kinect Bewegungserkennung

Middleware-

Komponenten
C (zur Bewegungs-
erkennung)

/ @*} Hardware-Sensoren
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Der Open-Source-Treiber OpenNI stellt eine Verbindung von der Kamera-Hardware zu Middleware-Applikationen zur Bewegungs- und Gestenerkennung her.

Die NITE-Programmbibliotheken von PrimeSense legen Uber die Tiefenbilder von Personen ein einfaches Skelett mit 15 Knotenpunkten.

rechte

rechte
Hand

Jrechts”




Bildnachweis: Microsoft (Auszug), Microsoft

Kinect - Hardware

@ Ein 16-Bit Tiefensensor (QVGA)
@ Ein RGB-Sensor (VGA)
@ Eine Infrarotlampe

@ Vier Mikrofone

Friday, 15. April 2011

Der Sensor erkennt Objekte in Entfernungen von 80 Zentimetern bis 4 Metern und 16st den Abstand mit 13 Bit auf.

Die ubrigen 3 Bit werden zur Maskierung der Objekte verwendet.
Rein rechnerisch kénnte die Kamera so Abstandsunterschiede von 0,4 Millimetern erkennen, praktisch ist das Signal daflr aber zu verrauscht.
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Kinect - Tiefenbilder

@ Microsoft empfiehlt die
Interpolation der niedrig
aufgelosten Tiefenbilder
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Der Sensor erkennt Objekte in Entfernungen von 80 Zentimetern bis 4 Metern und 16st den Abstand mit 13 Bit auf.

Die Ubrigen 3 Bit werden zur Maskierung der Objekte verwendet.
Rein rechnerisch kénnte die Kamera so Abstandsunterschiede von 0,4 Millimetern erkennen, praktisch ist das Signal daflr aber zu verrauscht.




Bildnachweis: Microsoft (Auszug), Microsoft

Kinect - Tiefenabstand

0.0m / 0.0t

0.8m / 2.6ft
1.2m / 3.9ft

Sweet Spot
(7.4 ft / 2.26m)

® Mindestabstand 80cm Full S

Upper B¢

@ Maximalabstand 4m

Hands Ové

@ Empfehlung: 2.1m
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Der Sensor erkennt Objekte in Entfernungen von 80 Zentimetern bis 4 Metern und 16st den Abstand mit 13 Bit auf.

Die ubrigen 3 Bit werden zur Maskierung der Objekte verwendet.
Rein rechnerisch kénnte die Kamera so Abstandsunterschiede von 0,4 Millimetern erkennen, praktisch ist das Signal daflr aber zu verrauscht.




Bildnachweis: Microsoft (Auszug), Microsoft

Kinect - Skelett Modell

HAND RIGHT SHOULDER CENTER  HAND_LEFT
WRIST RIGHT rusr LEFT
ELBOW RIGHT ELBOW LEFT
SHOULDER RIGHT SHOULDER LEFT
SPINE
HIP CENTER
d 15 KnO"'en PrlmeSense HIP_RIGHTr HIP LEFT

20 Knoten Microsoft

= KNEE RIGHT KNEE _LEFT
® Knotenzustande:
erkannt,
in-l-erpolier.l- ANKLE RIGHT ANKLE LEFT
/

FOOT_RIGHT FOOT_LEFT

nicht erkannt
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Kinect - gewichteter Baum

HeadFarAboveBaseline

HeadAboveBaseline 0.3

LeftKneeAboveBaseline

RightKneeAboveBaseline

LegsStraightPreviouslyBent

| HeadBelowBasel ine

LeftKneeBelowBaseline

RightneeBelowBaseLine

I_ LeftAnkleBelowBaseline

RightAnkleBelowBaseline

BodyFaceUpwards

@ Ein gewichteter Entscheidungsbaum wird fur

N Y kO mblexe Beweaunaen em Foh len.
KINECT I e
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Kinect - Muster Erkennung

15dB 22dB 18 dB dB 10dB 9.5dB —PSNR

-, @ Mustererkennung sollte eingesetzt werden,
falls eine niedrige Latenz benotigt wird.
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Bildnachweis: Microsoft (Auszug), Microsoft

Kinect - Vergleich

15d8 22dB 18 d8 dB 1048 95d8 —PSNR

@ Exemplar Matching besitzt bei ausreichenden Ressourcen
geringere Latenzen

@ Fur jedes Bewegungsmuster mussen aber vorab Schablonen
von moglich unterschiedenen Menschen aufgenommen und
zum Vergleich vorgehalten werden.
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Kinect - Vergleich

@ Sind die moglichen Bewegungsmuster sehr viele, die
Ressourcen knapp und die Bewegungen nicht zu komplex,
empfiehlt sich der gewichtete Entscheidungsbaum

@ Kombinationen aus beiden sind moglich
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Kinect - Latenzen

Puffer des
Spiels zur
Synchroni- Bewegungs- Engine- D3D- verlorene
Kinect sation erkennung  Sortierung Filter Grafik-Puffer Frames v

-— e M ® o
B (- | ][] [ oo | [ e | [o=]

@ Die Latenz von Kamera bis Display
kann zwischen 190ms und 467ms betragen.
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Vielen Dank!
Fragen?
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