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Ozet: Son yillarda, egitimde yer alan materyallerin teknolojiyle desteklenmesiyle 6grenmenin daha kalic1 ve etkin oldugu
goriilmektedir. Bilhassa uygulamalarin yaparak gerceklestirilmesi, dgrenme oranlarini en iist seviyeye ¢ikarmaktadir. Bu
teknolojik destekli materyaller arasinda uzaktan kontrollii insan-makine arayiiz kontrollii Microsoft Kinect™ sensorii
(Kinect) de yerini almigtir. Kinect, kullanicisina temassiz bir uygulama ortami sunmaktadir. Bu c¢aligmada, Kinect ile
gelistirilen 6zglin yazilimli bir egitim platformuyla, 6grencilerin daha aktif bir 6grenme ortaminda bulunmalar1 ve ders
esnasinda 6grenci - 6gretmen is birliginin artirilmasi hedeflenmektedir.

Anahtar Kelimeler: Yazilim, Microsoft Kinect™, Uzaktan Tarama, Yapilandirmacilik, Egitim Platformu

A New Educational Platform with Remote Controlled Human-Machine
Interface Application

Abstract: In recent years, it is seen that learning is be more permanent and influential, if the educational materials are
supported by the technology. Especially, doing practices by the first hand maximizes the learning percentages. Among these
materials, supported by the technology such as remote controlled human-machine interface called as Microsoft Kinect™
(Kinect) also takes its place. In this study, with the educational platform developed by authentic software with Kinect,
students’ being in a more active environment and increasing cooperation between student and teacher are aimed.

Keywords: Software, Microsoft Kinect™, Remote Controlled, Constructivizm, Educational Platform

1. Giris yararlanilir (Yalin, 2008). Bu materyaller tasarim
ilkelerine goére dogru bir sekilde diizenlendigi
zaman o6gretim daha verimli hale gelir ve 6gretim
ortami zenginlesir. Ogrenme ortaminda verimliligi
ve kaliciligr saglamak icin daha ¢ok duyu organini
ogrenme siirecine dahil etmek gerekmektedir (Telli,
2009).

Ulkelerin siyaset, hukuk, kiiltiir, ekonomi ve egitim
politikalar1 ~ kiiresellesme  siirecinde  degisime
ugramis ve bu degisimler iilkeleri yeni yonelimlere
stiriiklemistir. Bu siiregte ozellikle egitim biiyiik
olgiide etkilenmis ve egitim, 6grenci, 6gretmen ve
okul gibi kavramlar yeniden sekillenmistir

(Sentiirk, 2009).
Yapilan arastirmalara gore Tablo 1’de eylemlere

gore hatirlanma oranlart verilmistir (Tiirkoglu,

Son yillarda bilgiyi tiiketen bireyler yerine bilgiyi
2010).

anlamlandirarak mevcut bilgilerden yeni bilgiler
ireten bireyler olmalar1 istenmektedir. Ayrica

cagdas diinyada bilgiyi oldugu gibi kabul edip Tablo 1. Eylemlere Gore Hatirlanma Oranlart

yonlendirilmeyi ve bigimlendirilmeyi beklemek Eylem Hatirlama %’si
yerine bilgiyi yorumlamak ve bilgiden yeni Okuma 10
bilgilere ulasilmast istenmektedir (Yildirim ve Duyma 20
Simsek, 1999). Gorme 30

Hem gérme hem duyma 50
Egitim teknolojilerinde bilgiye ulagsmak igin Duyma, gérme ve sdyleme 80
materyallerin kullanilmas1 biiylik 6neme sahiptir. Hem yapma hem duyma, 90
Ogretme — Ogrenme  siirecinde  dgretimin gérme ve sdyleme

desteklenmesi amaciyla 6gretim materyallerinden
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Geleneksel Ogretim; Ogretmen merkezli ve
ogrencilerin  pasif oldugu bir yontemdir.
Giiniimiizde ise bunun tam aksine Ogrencinin
merkezde ve aktif oldugu yapilandirmaci yaklasim
tercih edilmektedir. Yapilandirmaci  yaklagim;
Ogrencinin bilgiyi direkt almadigi, ogrenmede
O0grencinin 6n bilgilerinin ve kisisel dzelliklerinin
yaninda 0grenme ortaminin da o6nemli oldugunu
vurgulamaktadir (Ozmen, 2002).

Yapilandirmact  yaklasimda; ezbere bilgiden
kagmilmasi, 6grencilere var olan bilgilerinin yeni
bilgilerle birlestirmesi ve aktif katilimlarinin
saglanmaya calisilmasi amaglanmaktadir. Bilhassa,
soyut  kavramlarin  somutlastiritimasinda  ve
Ogrencilerin yapabilecekleri etkinliklerin
gergeklesmesinde teknoloji destekli bir Ogretim
yontemidir (Ozmen, 2002).

Ogretme — 6grenme ortamlarma her gecen giin yeni
bir teknolojik materyal eklenmektedir. Bilgisayarlar
tek bagma bir Ogretim materyali olmakla birlikte
farkl tiirde materyallerin gelisimini saglamistir. Bu
teknolojik destekli materyallere; projeksiyon cihaz,
fotokopi makinesi, kamera vb. gibi Ornek
verilebilir.

Giinimiiz teknolojisinde egitim ortamlarinda
kullanilabilen ve gelisme siirecinde olan Kinect
cihaz1 teknolojik destekli materyaller arasinda
yerini almigtir.

Bu ¢alismada Kinect kullanilarak gelistirilen 6zgiin
yazilimli bir egitim platformuyla aktif bir 6grenme
ortami saglanmasi gergeklestirilmistir.

tTM

2. Microsoft Kinect' " Sensor

Kinect 2010 yilinda diinya piyasalarinda satiga
sunulmustur. Bilhassa oyun uygulamalarmnda
temassiz, yani insan viicudunun hareketleri
algilayip onlar1 igleyebilen etkisinden 6tiirii biiyiik
ilgi gormistir. Kinect” in herkes tarafindan
gelistirilebilmesi icin ise 2011 yilinda Windows
icin Kinect Yazilim Gelistirme Kiti (SDK) beta
stirimii yayinlanmigtir.

Son zamanlarda insan viicudunu algilama, viicudun
durusunu tahmin etme ve 3 boyutlu verileri takip
etme problemleri iizerine caligmalar
yayginlagmistir. Eskiden viicudun durusunu ve
insan hareketlerini tahmin etmek igin stereo
kameralar kullanilmigtir  (Darrell vd., 1998;

Demirdjian ve Darrell, 2002; Yang ve Lee, 2007).
Son birkag yilda bu caligmalar TOF (Time of
Flight) kameralarinin kullanim1 iizerine
odaklanmigtir. Bir¢ok algoritma derinlik 6lgen
kameralardan poz tahmini ve devinimleri yakalama
problemlerine deginilmesi {izerine Onerilmistir
(Ganapathi vd., 2010; Jain ve Subramanian, 2010;
Rodgers vd., 2006; Zhu vd., 2008). TOF kameralar
tarafindan ¢ekilmis insan viicudu goriintilerinin,
derinligi ve durugunu belirlemek igin bir algoritma
tasarlanmigtir (Ganapathi vd., 2010). Bir bagka
calismada, goriinti  derinligini RGB  renk
bilgileriyle eslestirerek insan durusunu tahmin
etmek ilizere model temelli bir yaklagim
sunulmustur (Jain ve Subramanian, 2010). Son
zamanlarda TOF kameralar1 kullanarak insan
viicudunu tarama lizerine ¢esitli galigmalar
yapilmaktadir.  Derinlik  gériintiilerinde  insan
viicudunu tarama ve tanimlama problemini ¢dzmek
icin orijinal bir ¢6ziim olan nokta belirleme
yontemi  kullanilmistir - (Plagemann vd., 2010).
Derinlik bilgilerine dayal iligkisel benzer derinlik
ozelliklerini kullanarak bir viicut tarama metodu
onermislerdir (lkemura ve Fujiyoshi, 2010).

Kinect  standart  kameralar ~ ve  derinlik
sensorlerinden elde edilen bilgileri birlestirerek
cisimleri 3 boyutlu olarak gosterebilmektedir
(Shotton vd., 2011). Bu kombinasyonun sonucu,
her piksel” in renk ve derinlik bilgisi i¢in
gorevlendirildigi  640x480 ¢ozlniirlikte RGB
goriintiisii olugmustur. Uygun sartlarda derinlik
bilgilerinin  ¢oztinirliigi, 11 bit ¢oziinirlik
kullanarak  ancak 3 mm  yiiksekliginde
olabilmektedir. Kinect, RGB ve derinlik kameralari
30 Hz. frekansinda c¢aligmaktadir. Ayrica, sol
tarafinda 830 nm frekansinda elektromanyetik dalga
tireten lazer kizil6tesi 151k kaynag vardir (Gallo vd.,
2011). Bilgi, Kinect o6niindeki nesnelerden geri
donen 1sitk yansimalari deforme edilerek 151k
yapilart olarak kodlanir. RGB kameralarmin sag
tarafinda  sens6r  tarafindan  algilanan  bu
deformasyonlara dayanarak bir derinlik haritas
olusturulmaktadir.

Kinect’ in temel pargalar1 (Sekil 1):

e RGB kamera,

e 3 boyutlu derinlik sensorlert,
e  Coklu bagdastirict mikrofon,
e  Motor mekanizmasidir.
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Sekil 1. Microsoft Kinect™ Temel Parcalar:

Kinect icin yazilim gelistirebilmek adma bir
bilgisayarin sahip olmasi gereken gereksinimler
vardir.

Bu gereksinimler;
e Windows 7 (x86 veya x64),
e  Cift gekirdek 2.66 GHz veya iizeri islemci,
e Windows 7 uyumlu ve DirectX 9.0c

destekli bir ekran karti,

e 2 B hafiza,

e Visual Studio 2010 Express veya iizeri
surtmleri,

e USB/gii¢ kaynagi adaptorii bulunan bir
Microsoft Kinect™ sensorii.
Konusma ozelliklerini kullanabilmek igin;
e Microsoft Speech Platform — Server
Runtime 10.2 (x86 siirtimii),
e Microsoft Speech Platform — Software
Development Kit 10.2 (x86 siiriimii),
e Microsoft Kinect™ for Windows Runtime
Language Pack 0.9.

3. Uygulama

Kinect, sensorleri vasitasiyla topladigi verileri ses,
goriintii ve derinlik akisi olarak iletmektedir. Bu
veriler Dogal Kullanici Ara yiizii kiitiphanesince
yorumlanarak uygulamalara sunulmaktadir.
Buradaki bilgi akis yoni Sekil 2° de gosterilmistir.

———— ‘
E ses, giriintil,

derinlik bilgisi

Sekil 2. Bilgi Akis Yonii

Kinect birden fazla sensoriinii kullanabiliyor olsa
da, sistem iizerinde ayn1 anda sadece bir uygulama
Kinect” i kullanabilmektedir.

Bu calismada Kinect ile Microsoft Visual Studio
yazilimiyla bir egitim uygulamasi gelistirildi. Bu
egitim uygulamasinda kullanicilarn  daha ¢ok
yaparak Ogrenmesi hedeflediginden; uygulamanin
icerinde bulunan pargalarin kolay, anlasilabilir ve
uygulanabilir olmasmna dikkat edilmistir.

Bu egitim temelli uygulamanin icerisinde hesap
makinesi, miizik orkestrasi yerlesimi, insan
viicudunun organlarmin yerlesimi, bir Powerpoint
sunumunun ydnetilmesi gibi uygulamalar yer
almaktadir. Uygulamadaki 6rnek bir goriintii Sekil
3> te gosterilmistir. Kullanici, bitin  bu
uygulamalar1 temassiz bir sekilde yiiriitiilebilir ve
kullanilabilir. Ayrica sunum islemlerinde sununun
acilmasi kisminda ses Ozellikleri de eklenerek bir
sununun ses ile otomatik bir sekilde g¢alismasi,
yonetilmesi saglanirken ayni islemlerin yine
temassiz bir sekilde kontrolii saglanmistir.

Sekil 3. Program Arayiizii

3.1. Ses

Kinect” in 6n alt kisminda yer alan mikrofon
sayesinde farkli noktalardan gelen sesleri rahatlikla
algiladign gibi uygulama mekanindaki olusan
girtiltileri  de  azaltarak  yeterli  girdiyi
alabilmektedir.

Kinect’ e yerlestirilen mikrofonlarla ayn1 zamanda
sesin hangi yonden geldigi bulunabilmektedir.

Bu egitim uygulamasinin sunum ozelligini sadece
temassiz bir sekilde c¢alisirmak yerine ses
ozellikleri de eklenerek temassiz uygulanacak
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hareketin belli bir mesafeden uygulanma kisitlilig
ortadan kaldirildi.

Sunumu agmak, bir sonraki sayfaya ilerlemek, bir
onceki sayfaya gegmek ve cikis islemleri igin bazi
komutlar yazilim igerisinde belirtildi. Bunlar;
sunumu ac¢mak i¢in “Show presentation”, bir
sonraki sayfaya gecmek i¢in ‘“Next Page”, bir
onceki sayfaya gegmek igin “Previous Page” ve
¢ikis icin “Escape” komutlart belirtildi.

Kinect dil paketlerinde su an Tiirk¢e eklentileri yer
almadigindan, uygulamadaki ses komutlan
Ingilizce olarak belirtilmistir. Bu kelimelerin
telaffuzu ise dilin getirdigi fonetik o6zellikleri de
dikkate almaktadir.

3.2. Pozisyon

Kinect, sensorleri vasitasiyla gelen verileri
isleyerek, insanmn 3 boyutlu olarak hareketlerini
yakalayabilmekte, ayrica sesini ve yiiziinii
tanimlayabilmektedir. Bu verilerle Kinect, ayni
anda 6 farkli kisiyi takip edebilmektedir. Ancak bu
6 kisiden yalmiz ikisi lizerinde islemlerini
yapabilmektedir. Bu 2 kisinin her birinin
viicudundaki 20 farkli kesisim noktasindaki
bilgileri algilayabilmektedir. Bu noktalar Sekil 4’ te
gosterilmistir. Bu kesisim noktasindaki bilgiler ise
insan  viicudundaki eklem noktalar1 olarak
bilinmektedir.

d

Sag Ayak Bilegi
v
Sag Avak B

Sekil 4. Microsoft Kinect™ Eklem Noktalar:

Bu egitim uygulamast igin gelistirilen; hesap
makinesi, miizik orkestrasi yerlesimi, insan

viicudunun organlarmin yerlesimi, bir Powerpoint
sunumunun ydnetilmesi insan viicudundaki bu
eklem noktalarmin algilanmasi ve hareketine dayali
olarak gergeklesmektedir. Bu uygulamalarda goz
online alman nokta bu hareketlerin hangi eklem
noktasi ile gergeklestirecegi olmustur. Bunun igin
belirlenen eklem ise sag el olarak secilmigtir. Sag
elin viicuttaki omuz noktalarina gore belirli bir ac1
farki ile yakalanmasi hareket olarak algilanmakta
ve o anda yapacagi bir tagima islemi ya da segme
islemi bu sekilde gergeklesmektedir. Viicuttaki bu
eklemlere program icerisinde “jointld”
numaralartyla erisilmektedir.

Bu ag1 ise;
0= atan2({yjoint1'yjoint2}1{xj0int1'xjoint2}) (1)

seklinde hesaplanmistir.

Kinect” in iskelet algilamasindaki  onemli
hususlardan biri ise en etkin ve dogru 6l¢iimleri
algilamasimi 1, 2 metre ile 3, 5 metre mesafesinde
yapabilmesidir. Bu calisma igin gergeklestirilen
algoritma Sekil 5° te detaylandirilmstir.

]

Hesap Makinesi (1)
Pelikeil Orlestrasy (2)
Insan vicudu Organ Yerlesimi (3)
Powerpoint Sumum (4

Sekil 5. Uygulamanin Algoritmasi
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4.  Sonuc ve Oneriler

Uretim teknolojilerindeki gelismelerin bir neticesi
olan iretim maliyetlerin azalmasi ile 6nceleri ancak
sanayi isletmelerinde kullamim alani bulabilen bu
sistemler, artik gilinlik hayatimizin bir pargasi
haline gelmeye baslamistir.

Hizla gelisen teknolojiye paralel olarak ilerleyen ve
her gecen giin yeni bir gelismeyle karsimiza ¢ikan
bilgi teknolojileri kullanimi, farkli alanlarda etkisini
gostermektedir.

Goriintli  algilama sensorleri ile mevcut sensor
karsilastirildiginda,  boyutsal  agidan  bilyiik
olmalarinin yaninda maliyet agisindan da bir adim
geri planda durmaktadir. Bu c¢alismada Kinect
cihaz1 kullanarak 06zgiin yazilimli bir egitici
uygulama platformu gelistirildi. Kinect” in sagladigi
SDK destegiyle, gelistirilen egitim platformuyla
daha kalict  6grenmelerin  gerceklestirilmesi
saglanilmaktadir. Kinect ile daha profesyonel oyun
yazilimlar1  i¢in  daha  farkli  uygulamalar
gelistirilebilir.

5. Tartisma

Giinimiizde egitim alaninda yapilandirmaci
ogretim, Ogrencilerin etkin katilimini, biitiin duyu
organlartyla Ogretime dahil edilmesini
savunmaktadir. Bu yoniiyle, yapilandirmaci 6gretim
yaklasimi  gelistirdigimiz ~ egitim  platformu
desteklenmektedir.

Bu egitim platformu ayni zamanda Ogrencilerin
pasif konumdan, somut olarak egitimde aktif rol
almalarini,  yaparak yasayarak tim duyu
organlariyla birlikte egitime katilimini
saglamaktadir. Diger teknoloji destekli &gretim
materyallerinden farki 6grencinin kinestetik olarak
da egitime dahil olmasidir.
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