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Perception d’attributs visuels
[Garner 1974]

Attributs integrables : percus comme un tout
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Perception d’attributs visuels
[Jacob et al. 1994]
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ScreenSpace 6,5 % 13 % 0 % 0,5 % 0,5 % 0 %
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ScreenSpace| 20,5 % 14 % |7 % 42 % 6,5 % 0%
Technique Tx Ty Tz Rx Ry Rz
DS3 8,5 % 15,5 % | % 3,5 % | % 1,5 %
Sticky Tools | 9,5 % 20,5 % 0% 10,5 % 13,5 % | %
ScreenSpace| 6,5 % |3 % 0% 0,5 % 0,5 % 0%
DS3 Movenne » Sticky Tools Moyenne_
(Ty, Tz) 20,5 % - (Tx,Tz2) 11,5 %
(Rx, Rz) 13 % (Ty, Tz) 6%
. (Ry.R2) EX (Rx, Rz) 55 %
- (Tx,Tz2) 95 % | (Ry, Rz) 4%
(Rx, Ry, Rz) 6,5 % (Rx, Ry) 3,5 %
(Rx, Ry) 2,5 % (Ty, Tz,Rx,Rz) [ 2,5%
Autres < 2% Autres < 2%
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Technique| NDCI NDC2 NDC3 NDC4 NDC5 NDCé6
DS3 31 % 62 % 6,5 % 0,5 % 0 % 0 %
Sticky Tools 55 % 33 % 6,5 % 5% 0,5 % 0 %
ScreenSpace| 20,5 % 14 % |7 % 42 % 6,5 % 0%
Technique Tx Ty Tz Rx Ry Rz
DS3 8,5 % 15,5 % | % 3,5 % | % 1,5 %
Sticky Tools | 9,5 % 20,5 % 0% 10,5 % 13,5 % | %
ScreenSpace| 6,5 % |3 % 0% 0,5 % 0,5 % 0%
DS3 Movenne | _Sticky Tools | Moyenne | ScreenSpace | Moyenne
(Ty, Tz) 20,5 % - (Tx,Tz2) 11,5 % WAEANAA 14,5 %
(Rx, Rz) 13 % (Ty, Tz) 6% (Ty, Tz, Rx, Rz) 14.5%
. (Ry.R2) 13% (Rx, Rz) 55 % (Tx, Ty) 9,5 %
- (Tx,Tz2) 95 % | (Ry, Rz) 4% (Ty, Tz, Rx, Ry) 6,5 %
(Rx, Ry, Rz) 6,5 % (Rx, Ry) 3,5% (Ty, Tz, Rx) 6 %
(Rx, Ry) 2,5 % (Ty, Tz,Rx,Rz) [ 2,5% (Ty, Tz, Ry) 6 %
Autres < 2% Autres < 2% Autres < 2%
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Technique| NDCI NDC2 NDC3 NDC4 NDC5 NDCé6
DS3 31 % 62 % 6,5 % 0,5 % 0 % 0 %
Sticky Tools 55 % 33 % 6,5 % 5% 0,5 % 0 %
ScreenSpace| 20,5 % 14 % |7 % 42 % 6,5 % 0%
Technique Tx Ty Tz Rx Ry Rz
DS3 8,5 % 15,5 % | % 3,5 % | % 1,5 %
Sticky Tools | 9,5 % 20,5 % 0% 10,5 % 13,5 % | %
ScreenSpace| 6,5 % |3 % 0% 0,5 % 0,5 % 0%
DS3 Movenne __Sticky Tools [ Moyenne _ScreenSpace | Moyenne
(Ty, Tz) 20,5 % - (Tx,Tz2) 11,5 %  (Ty, Tz Ry, Rz) 14,5 %
(Rx, Rz) 13 % (Ty, Tz) 6% - (Ty, Tz, Rx, Rz) 14.5%
| (Rv.Rz) 13% | (Rx, Rz) 55 % - (Tx,Ty) 95 % |
- (Tx,Tz2) 95 % | (Ry, Rz) 4%  (Ty, Tz, Rx, Ry) 6,5 %
(Rx, Ry, Rz) 6,5 % (Rx, Ry) 3,5% _(Ty,Tz,Rx) 6%
(Rx, Ry) 2,5 % (Ty, Tz,Rx,Rz) [ 2,5% (Ty, Tz, Ry) 6 %
Autres < 2% Autres < 2% Autres < 2%
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Les strategies de separation sont importantes

Translation Rotation Translation Rotation
Tz | Rx | Ry | Rz Tz | Rx | Ry | Rz




Legcons apprises (/)

Les strategies de separation sont importantes

Translation Rotation Translation Rotation
Tz | Rx | Ry | Rz z | Rx | Ry | Rz




Lecons apprises (3)

Attributs de meme nature

)
")




Lecon a retenir
[Jacob et al. 1994]

Structure de perception de la tache

)
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Lecon a retenir
[Jacob et al. 1994]

Structure de perception de la tache

)




Lecon a retenir
[Jacob et al. 1994]
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Perspectives
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Perspectives
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Limites de la taxonomie
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Perspectives

Translation
e TX Ty Tz RXx

Rotation
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degres de liberte pour la manipulation 3D
avec surfaces tactiles multipoints.
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degres de liberte pour la manipulation 3D
avec surfaces tactiles multipoints.
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Ftat de l'art (/)

M. Hancock, S. Carpendale, and A. Cockburn.
Shallow-depth 3d interaction:
design and evaluation of one-, two- and three-touch techniques.

N

@ Vraiment multipoint

A

= Direct et indirect

¢ Profondeur

| 04




Ftat de l'art (2)

A. D.Wilson, S. Izadi, O. Hilliges, A. Garcia-Mendoza, and D. Kirk.
Bringing physics to the surface

4

O Fun car intuitive
. Sler




Previous work (3)

J. L. Reisman, P. L. Davidson, and J.Y. Han.
A screen-space formulation for 2d and 3d direct manipulation

€7

" Excellent pour I'interaction directe

&)

Naturelle et intuitive ...
¢ Naturelle et intuitive

% Débrayage et petit objets

106




Chemin parcouru

DS3
Sticky Tools

c
o
2
®
wid
o
|
c
o
@
‘©
A
®
£
S
o
c
@
o
c
®
wid
i)
o

= Screen-Space

e Optimal

0.3 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8
Distance normalisée en translation
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Structure perceptible d’'une tache
[Jacob et al. 1994]
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Structure perceptible d’'une tache
[Jacob et al. 1994]

Positions en x & y : attributs intégraux
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