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|. Defini¢coes

. = troca de informacao entre um ser
humano e um dispositivo fisico.

* Hoje:
— estudo da maneira como 0os humanos interagem
com os computadores.

— maneira de conceber sistemas informaticos
ergonomicos.

. = concepcao de sistemas
adaptados as caracteristicas humanas.



* [nteraccao entre varias areas:
— Engenheira dos computadores,

— Psicologia (memoria, atencao, aprendizagem,
percepcao, ...),

— Fisiologia (motricidade, ...),

— Design (ergonomia fisica), ...
 Termos “sindnimos”:

— Interfaces homem-maquina,

— Ergonomia,

— Factor humano,

— Cooperacao homem-maquina, ...



ll. Modalidades de interacc¢ao

* Transparéncia da interface:

e Usabilidade:

— = grau para o qual um produto pode ser utilizado.

— Critérios de medida:
 Eficacia (atingir o resultado desejado).
* Eficiéncia (resultado com o esforco minimo).
 Satisfacao (conforto + avaliacao subjectiva da interface).



I1.1. Interfaces basicas

 Teclado

e Rato




I1.2. Som

e Natureza do som
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* Digitalizacao do som

* Formatos
— Nao comprimidos (ex: .wav ou .aiff).
— Comprimidos (ex: .mp3).



* Qutputs sonoros
— Espectro humano: 20Hz — 20000Hz.
— Material: colunas.
— Papel:
» A realismo (filmes, jogos videos, ...).
» /1 imersao (espacializacao das fontes sonoras).
— Utilizacdes principais:
* Feed-back para validar uma accao.
* Simples ambiente.

* Indicio espacial (relacao volume-proximidade, ...).

* Indicio discriminativo (som associado a um objecto).


file:///C:/Documents and Settings/rybar/Os meus documentos/Processing/INTERACTION_BOOK/son_04_illusion/applet/index.html

* |nputs sonoros
— Material: microfone.

— Parametros exploraveis:
* VVolume,
* Ritmo,
* Duracao,
* Auséncia/presenca, ...
— Utilizacdes principais:
e Simples: como um interruptor.

 Complexas: reconhecimento de voz

— = processamento de som (FFT) + comparacao com um
dicionario de padroes.


file:///C:/Documents and Settings/rybar/Os meus documentos/Processing/test_voice

11.3. Imagem

* Processamento perceptivo do sistema visual




* Qutputs visuais
— Imersdo A: Y

* Ecra.

* Capacete de RV.
* CAVE.

S R R
ran de 4m de haut e

— Mono vs estereoscopica (passiva ou activa).



* |nputs visuais
— Interpretacao dos gestos e movimentos.

— VS

— Visao por computador (principios):
1) Digitalizacao da imagem (sensores fotoeléctricos).

* 2) N do ruido e A/ do contraste (em geral, conversao
numa escala de cinzentos).

e 3) Extraccao de tracos chave (bordos, angulos, blobs,...).

* 4) Processamentos de alto nivel (ex: reconhecimento de
gestos por comparacao com uma biblioteca de gestos).



— Principais técnicas:

* Deteccao de blobs:

SYw

— Principais aplicacoes:

* Robodtica (navegacao e analise de objectos).

* Jogos (reconhecimento de gestos).
* Realidade aumentada.



file:///C:/Documents and Settings/rybar/Ambiente de trabalho/processing-1.0.5/examples/Libraries/Video (Capture)/BrightnessThresholding
file:///C:/Documents and Settings/rybar/Os meus documentos/Processing/OpenCV examples/bubble_game
file:///C:/Documents and Settings/rybar/Ambiente de trabalho/processing-1.0.5/examples/Libraries/Video (Capture)/BrightnessTracking
file:///C:/Documents and Settings/rybar/Os meus documentos/Processing/MotionCapture/Myron_tracking

11.4. Haptico

Reproducao das sensacoes do tacto e da
cinestesia.

Tacto:

— Sensores na pele.

— Info da forma, textura e temperatura dos objectos.
Cinestesia:

— Sensores nos tenddes e musculos.

— Info da posicao, movimentos e forcas do corpo.

2 familias de interfaces:

— Interfaces tacteis.
— Interfaces com force-feedback ou cinestésicas.



* Interfaces tacteis
— Material: touchscreen (ecra tactil).
— Vantagens:

* |ntuitivo.
* Free gestural interface.

— Aplicacoes:
* Informatica ubiquitaria.
e PC.
* Telemovel (ex: iPhone).


http://www.youtube.com/watch?v=A6WtwfHmQQE&feature=related

* Interfaces cinestésicas

— Mais dificil de sintetizar do que a visao e audicao:
* Na totalidade do corpo.
* Necessidade de um contacto fisico.

— Um pouco de biologia:
e Deteccao das forcas de contacto contra os obstaculos:

— Percepcao da posicao e do movimento: corpusculos de Ruffini
(forca estatica) e corpusculos de Pacini (aceleracdao angular
das articulacdes).

— Percepcao da forca dinamica: mecanoreceptores dos
musculos e tendoes.
 Discriminacao tactil:
— Discos de Merkel: bordos dos objectos.
— Cdpsula de Ruffini: alongamento da pele.
— Corpusculos de Meissner: velocidade.
— Corpusculos de Pacini: vibragoes.



— Interfaces dos membros superiores

* Exo-esqueletos e cyber-luvas:
— = conjunto de actuadores ligados a mao ou ao corpo.

— Exo-esqueleto utilizado em telerobdtica, nos sistemas mestre-
escravo.

— Na IHC, necessidade duma interface mais leve e compacta.




* Tipo macaneta:
— Tecnicamente mais simples para restituir a forca.
— Forca global e nao para cada dedo.
— Similar a um joystick.
— PHANTOM:
» Articulacdao por um pantografo com 3 graus de liberdade.
» Preensao através de uma macaneta que aplica forcas 3D

aos dedos.
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— Interfaces dos membros inferiores




II.5. Interfaces avancgadas

e Caracteristicas:
— intimas.
— Intuitivas.
— Naturalis.
— Universalis.

— Futuristas.
e As mais famosas:
— Comando ocular.

— Feed-backs cinestésicos.
— Impulso nervoso (BMI ou BCl).



11.5.1. Tracking do olhar

Para situacoes que necessitam um hands-free
system (deficiéncias, jogos, ...).

Principio: interpretacao do foco visual em
accao sobre o computador.

Baseado i) no reflexo da luz IR no olho e ii) no
processamento da imagem.

Técnicas:

— Deteccao da pupila.
— Deteccao do brilho da cérnea.



* Deteccao da pupila
— Emissao de luz IR.
— Reflexo das luzes contra o olho.
— Captura da luz reflectida por camara IR.

— Calculo do apos
processamento de imagem => direccao do olhar.

.
— V¥ Cakulated

Gaze

Monitor




* Deteccao do reflexo da cornea

— Mais facil do que a precedente: apenas calcular o

Bright pupil Comneal reflection
7 . 7 .

Directed down and to
the right of the camera

Directed below the camera Directed at the camera

— Principal dificuldade: remover os falsos brilhos
para retornar apenas os glints desejados (aqui, 4).




11.5.2. Feed-backs vibratorios

* Explorar a modalidade tactil para:
— Adquirir novas habilidades motoras,
— Reabilitacao neurofuncional,
— Melhorar a postura, ...

 Exemplo da aprendizagem sensorimotora
(Lieberman & Breazeal, 2006):

— Estimular um canal sensorial (tactil) complementar
dos tradicionais canais visuais e auditivos.

— Dar correccoes em tempo real do movimento do
aluno por comparacao com o movimento do prof.



— Sistema:
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— Caracteristicas técnicas:
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- IF pulso demasiado dobrado para
THAN vibracao do actuador A com

= > o A do erro (AB)
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— Resultados:
* 27% de melhoria na precisao do gesto.
* 23% de A na velocidade de aprendizagem do movimento.



11.5.3. Interfaces Cérebro-Maquina

* Principio

BCl system
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e Métodos nao-invasivos
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e Métodos invasivos
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[Il. Dominios de aplicacao

Personal Computer.
Realidade Virtual.

Realidade Aumentada.

Telerobotica.

Dispositivos de reabilitacao.

Informatica ubiquitaria.

Artes computacionais.

Entretenimento (jogos, sistemas interactivos,

)



V. Conclusoes

* Necessidade de cooperacao entre varias
areas: Ciéncias Computacionais + Ciéncias
Humanas.

e Varios niveis e sub-niveis de adaptacao
ergonomica:

— Sensorimotor (visao, audicao, tacto, ...).
— Cognitivo (memoria, atencao, linguagem, ...).

* Em pleno desenvolvimento com o A das

assisténcias numéricas e os desafios trazidos
pelas novas formas de interagir.
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