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Bill Buxton, 1983
Lexical and Pragmatic Considerations of Input Structures
Computer Graphics, 17 (1), 31-37.




Taches élémentaires :

e Select : pointer un objet (menu, bouton, etc.)

e Position : placer un objet sur 1, 2, 3 ou plus de dimensions
* Orient : orienter un objet sur 1, 2, 3 ou plus de dimensions
e Path : dessiner une ligne, courbe, etc.

* Quantify : saisir une valeur scalaire

e Text : saisir du texte

James D. Foley, Victor L. Wallace , Peggy Chan, 1984
The human factors of computer graphics interaction techniques
IEEE Computer Graphics and Applications, 4(11), 13-48
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A Semantic Analysis of the Design Space of Input Devices
Journal of Human-Computer Interaction, 5 (2), 145-190.
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The Effect of DOF Separation in 3D Manipulation Tasks with Multi-touch Displays
VRST'10, 111-118
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A Three-State Model of Graphical Input
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SAISIE DE TEXTE
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Saisie de phrases
Fréquence des lettres
Avec/sans correction
Avec ou sans regard

WPM : words per minute
KSPC : key strokes per character
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Périphérigue Input
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Caméra Roue a fentes
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Mesure de capacité

Lignes x Colonnes

2 couches

Maximiser la surface




Mesure a chaque intersection Calcul des centroides
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Modele du temps de pointage

2D
D : distance MT =a+ b x log <W)

W : taille de cible






Vibreurs

Pistes pour
les boutons

Potentiometres




FILTRAGE



* Probleme : données bruitées
e Solution : filtre

* Compromis
— Bruit : mouvement quand le périphérique est immobile

— Latence : décalage entre le mouvement du périphérique et du curseur



* Probleme : données bruitées
e Solution : filtre

* Compromis
— Bruit : mouvement quand le périphérique est immobile

— Latence : décalage entre le mouvement du périphérique et du curseur



Moyenne sur les x dernieres valeurs

Lissage des points = gomme les mouvements brusques

+ Facile a implémenter
- Latence importante
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Moyenne glissante dont le poids des valeurs décroit

Simple exponentiel

Double exponentiel

+ Facile a implémenter

Latence importante

);/,'_ = oX; + (1 — a‘)X,-,_l

(oo ) s (1) 8
1l —a 1l —a
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Prédit les nouvelles valeurs en fonction de leur évolution

+ Plus efficace que la moyenne glissante
- Compliqué a comprendre

- Compliqué a régler

- Compliqué a implémenter
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Filtre passe bas a fréquence de coupure variable

Filtre peu lorsque les mouvements sont rapides = peu de latence

Filtre beaucoup quand les mouvements sont lents = peu de bruit

+ Efficace
+ Facile a régler
+ Facile a implémenter



http://www.lifl.fr/~casiez/1leuro/

APPENDIX A - 1< FILTER
Algarithm 1: 1€ filter

EXT: Fiorsttime flag: jirsiTime set to trur
Datz update rate: rale
Monimum cutoff frequency: mincw/ofl
Cutorl slope: bera
Low-pass filter: xfilt
Cutort frequency for derivate: drutogff
Low pass filter for derivate: dufiir
IN : Noisy sample value: x
OUT: Telizred sample value
1 if firstlime then
2 | fusiTime — fulse
3 dei 0
4 else
5 | dx« (x-xhlrharsprev()) * rawe
6 end
7 edr « dxfilt.bler{dx, ulphalrate, dewtoff))
8 cuioff +— mincutoff + beta ™ ledrl
9 return st filer(x, alphalrale, cuiofl))

Alporithm 2: Jilter method of Low-pass Alier

EXT: First tme flag: firsiTime set w frue
IN : Noisy sample valve © x

Alphz valve : alpha
OUT: Filtered value

il firs¢fime then
firstiime +— jaise
harrprev + x
end
hats « alpha * x + (1 - aipha) * hawxprey
haatxprey 4— hatx
return harx

SIS A Al -

Algorithm 3: Alpha computadon

IN @ Data vpdarte rate in Hz: rare
Cutoff rrequency in Hz: cutoff
OUT: Alpha value for low-pass filrer

1 wu + 1.0/ Q*x cuwtoff)
2 e 1.0/ rate
3 return 1.0/ (1.0 + raidie)
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FONCTIONS DE TRANSFERT



dx, dy Toolkit(s) Application

(pixels) N Evénements Techniques
A‘ souris (pixels) d’interaction

. / dx, dy g Fonction
(counts) de transfert

R



De combien se déplace le curseur ?

Contréle en position
ex : souris
Controle en vitesse

ex : joystick "";mintem

(__,'[)(,a,',;, == -
’ V periphérique
Fonction linéaire
Gain constant
Fonction non linéaire

Gain variable, par exemple en fonction de la vitesse
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PROGRAMMATION



Interroger le périphérique en boucle

+ Simple

- Gaspille le CPU

- Gaspille de I'énergie
- Peu précis

int main ()
{
while (true)
{
input () ;
update () ;
draw () ;



volid onKeyDown (..)

{

Réagir aux inputs }

+ Précis YOid onMouseMove (...)
+ Consomme peu de CPU

+ Consomme peu d’énergie }

- Compliqué

int main ()

{

while (true)
{
update () ;
draw () ;



