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Tangible Interaction (TI)

tangible interaction
& tangible user interfaces

handfast, handgripelig, sansbar, falbar,
til 4 ta og fgle pa ...

Getting a Grip on Tangible Interaction: A Framework on
Physical Space and Social Interaction

Eva Hornecker
Interact Lab, University of Sussex
Falmer, Brighton BN19PF, UK
eva@ehornecker.de

ABSTRACT

Our current understanding of human interaction with hybrid
or augmented environments is very limited. Here we focus
on ‘tangible interaction’, denoting systems that rely on
embodied interaction, tangible manipulation, physical
representation of data, and embeddedness in real space.
This synthesis of prior ‘tangible’ definitions enables us to
address a larger design space and to integrate approaches
from different disciplines. We introduce a framework that
focuses on the interweaving of the material/physical and the
social, contributes to understanding the (social) user
experience of tangible interaction, and provides concepts
and perspectives for considering the social aspects of
tangible interaction. This understanding lays the ground for
evolving knowledge on collaboration-sensitive tangible
interaction design. Lastly, we analyze three case studies,
using the framework, thereby illustrating the concepts and
demonstrating their utility as analytical tools.
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[34], ‘tangible interaction’ [5,
interactions and digitally-augmentét

Tangible Interaction
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Hornecker & Buur om TI
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Figure 1. Tangible Interaction Framework with themes and concepts
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Hornecker & Buur om TI

Tangible Interaction

Handfast handtering
bruk er avhengig av at det fins et artefakt, en materiell representasjon

Haptic direct interaction
- fglbar, direkte interaksjon: grensesnittet er et interaksjons-artefakt
som man kan ta pd, bevege og som gir fglbar respons

Lightweight interaction
- skritt-for-skritt-interaksjon: der bruker fdr respons / svar (feedback)
underveis, lett a ta i bruk

Isomorph Effects

Figure 1. Tangi ISomorph effects
- isomorfe eller formlike effekter: der brukeren forstdr sammenhengen
mellom egen handling og effekten av den
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Romlig interaksjon
alle handfaste grensesnitt har en utstrekning i rommet

Inhabited space
- bebodd rom: brukeren deler rommet med artefaktene —
skillet mellom “space” (rom) og “place” (meningsfylt sted)

Configurable materials
- tilpassbare materialer: brukeren kan flytte rundt pd ting
og tilpasse dem etter sitt behov uten andre effekter

Non-fragmented visibility
- kontinuerlig synsfelt: brukeren kan hele tiden se hva som
skjer

Full-body interaction
- interaksjon med hele kroppen: brukeren kan (av og til
md) bruke hele kroppen i interaksjonen

Performative action
- interaksjon gjennom aksjon: hvordan handlingen gjores
er en del av kommunikasjonen i interaksjonen
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Hornecker & Buur om TI

Tangible Interaction

Tangible Spatial Embodied  Kroppsrettet tilpasning
Manipulation |l Interaction Facilifalion®N () givelsene ma legge til rette for interaksjon
Direct Inhabited Space | Embodied
Manipulation Constraints | Embodied constraints
! : : .
e i - kroppslige begrensninger: fysisk form, plass
Lightweight Nonfragmented [ Multiple Access | 0 Storrelse muliggjor eller vanskeliggjar handl.
Interaction Visibility Points
Full Body Multiple access points
. HUREGCRO | - mange tilgangspunkter: alle brukere md
RS Y Ferformaiive ;‘;':,‘:?:n,oﬁo,,, kunne fd tilgang, dvs. flere tilganger
Figure 1. Tangible Interaction Framework with the Tailored representations
- skreddersydde representasjoner: form md
bygge pa brukernes erfaringer & kompetanse
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Hornecker & Buur om TI

Tangible Interaction
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Haptic Direct Inhabited Space | Embodied Representational
Manipulation Constraints Significance
Configurable
Materials
Lightweight Nonfragmented | Multiple Access J| Externalization
Interaction Visibility Points
Full Body
Interaction
Isomorph Effects || Performative Tailored Perceived
Action Representations Coupling
Figure 1. Tangible Interaction Framework with themes and concepts

Forstaelige representasjoner
betydningen av materielle og
digitale representasjoner

Representational significance

- representasjonens betydning:

at fysisk og digital form samsvarer
0g gir mening

Externalization
- eksternalisering: at den fysiske
formen gir mening og er brukbar

Perceived coupling
- tydelig kobling: mellom hva man
gjar og hva effekten er




interaksjon

= vekselspill mellom to eller flere
faktorer

# kommunikasjon, samarbeid =
vekselspill mellom to eller flere
mennesker

# bruk = menneskelig handling der
artefakt er ngdvendig

interaksjon

- handlinger mellom menneske
og artefakt

- handlingene endrer innhold

- fokus pa artefaktets handlinger
og kommunikasjon av dem
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NAOB /#

DET NORSKE AKADEMIS ORDBOK

Fritekstsgk

NAOB / Ordbok / interaksjon

interaksjon

interaksjon substantiv

BOYNING en
UTTALE [interakfo: n]
ETYMOLOGI innlant, jf. engelsk interaction; se inter- og aksjon

BETYDNING OG BRUK

1 vekselspill, samspill (mellom to eller flere komponenter, faktorer); vekselvirkning

SITATER

e vdre handlinger formes av et felt av faktorer i interaksjon (Samtiden 1968/244)

e interaksjonen mellom [de skonomiske] variablene (Morgenbladet 1984/156/2/5)

e 0gsd en teoretisk eller vitenskapelig tekst er en tekst, og star som sadan i interaksjon
med andre tekster (Karin Gundersen: Roland Barthes™ 67 1989)

o dette usmakelige pisset [hjemmebrent] far ligge i fred en ti drs tid, i lydles
interaksjon med det lurvete treverket i en eiketgnne (Stig Seeterbakken: Dirty Things
LBK 2010)

2 utveksling av meningsinnhold (tanker, fglelser osv.) mellom to eller flere

personer gjennom tale, handbevegelser, mimikk e.l.

SITATER

e samlingen av personer som star i umiddelbar interaksjon (samhandling) med
hverandre og identifiserer seg (har samfalelse) med hverandre (Forskningsnytt fra
Norges allmennvitenskapelige forskningsrad 1958/2/6/1)

e hvis man har alle sine hjerneceller i behold, er man ... stadig i interaksjon med
omgivelsene (Bergens Tidende 1969/63/7/6)



interaksjonsmekanismer

maskin, apparat, drivverk, teknologi

- funksjon: hva gjgr mekanismen

- form: hvordan vises hva den gjgr
& hvordan den opereres

interaksjonsmekanismer
= funksjon og form for interaksjonen
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NAOB /#

DET NORSKE AKADEMIS ORDBOK

Fritekstsok

NAOB / Ordbok / mekanisme
mekanisme
mekanisme substantiv

BOYNING en; mekanismen, mekanismer
UTTALE [mekani’sma]
ETYMOLOGI fra fransk mécanisme; jf. mekanikk og suffikset -isme

BETYDNING OG BRUK

1 indre sammensetning, drivverk i en maskin eller et apparat, som ved en gitt

pavirkning utfgrer en bestemt bevegelse | jf. lukkemekanisme

EKSEMPLER

e mekanismen i et urverk

e [dsen har en innviklet mekanisme

SITAT

e kummen med den tunge mekanismen av stdlbjelke og kjetting (Johan Borgen:
Lillelord™ 125 1955)

2 (innretning, indre sammenheng og virkemate i en) organisme, et samvirkende
hele, et system

EKSEMPEL
e gyets mekanisme

3 OVERFORT mate noe fungerer pa; underliggende forhold, prosess | jf.
prismekanisme, samfunnsmekanisme

4 riLosor filosofisk system som forklarer alle foreteelser i naturen og livet som
resultat av mekaniske (fysiske og kjemiske) krefter | jf. mekanistisk

EKSEMPEL




interaksjonsmekanismer

interaksjonsmekanismer
= funksjon og form for interaksjonen

design av interaksjonsmekanismer:
- handlingssekvenser mellom menneske og
artefakt
- handlingene maskinen gjgr
- handlingene menneske gjgr (ma gjgre)
& handlingenes effekter (endret innhold)

- signalisere hvordan mennesket skal handle
- signalisere hvordan artefaktet handler

Institutt for Informatikk EB
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interaksjonsmekanismer

funksjon & form

funksjon:

- hva bruker har behov for at artefaktet gjgr

- betingelser artefaktet setter for handlingene (start, stopp, input...)

NAOB -

DET NORSKE AKADEMIS ORDBOK

Q

Fritekst-sok []

grensesnitt

grensesnitt  substantiv

BOYNING etB®
UTTALE [gre nsasnitlll
ETYMOLOGI erstatningsord for engelsk interfoce, Sammensatt av grense og snitt

BETYDNING OG BRUK

1 delt grense mellom innretninger, systemer, fagomrider e.l,

SITATER

o jeg synes oversetteren har funnet et riktig grensesnitt mellom de to sprogene (Aftenposten 11.02.1991/40)

i har behov for et bedre gre itt mellom neeringslivet og forskningen (Teknisk Ukeblod Magasin 01.10,2003/99)

o absorberingen av kuiturelle memer, disse immateriefle fetterne av genet, den horisontale idéspredningen pd nettet, i
grensesnittet mellom digital tekstproduksjon og sosiale medier (Nils Gullak Horvei Falg meg 240 2012)

2 1sar . TexNIkk overgang mellom innretning, digitalt system e.l. og de mennesker som skal bruke det ;
betjeningsmate | jf. brukergrensesnity

EKSEMPLER

o et lettfottelig, forstaelig gr

« kopimaskinens grensesnitt er alt annet enn intuitivt

SITATER

. g er ... en betegnelse pd hvordan d kinen og du som bruker snakker med hverandre (Nordlys
10.11.1989/10)

o Windows kan farst og fremst betegnes som grensesnittet melfom brukeren og oper Y DOS (Aftenp

02.02.1991/5)

3 MuNTUG kontaktflate
EKSEMPEL
o vi hdper tidsskriftet kon f& et bredere grensesnitt mot publikum_| en sterre lesergruppe

form:
- hvordan signaliserer artefaktet disse

neske og

gjgre)
1hold)

kal handle
ndler
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interaksjon: handlinger mellom m-m

handlingssekvenser

interaksjons-mgnstre (patterns),
aktivitets-sekvenser (steps),

vekslende handlinger

handlingens funksjon

08
handlingens effekt
ma signaliseres

08
signaler til bruker
ma kommuniseres

Time

Time

scripts

Notat om sekvens av handlinger mellom
menneske og maskin

Brukeren

| Maskinen

handling ikke synlig
for maskin

handling synlig for
maskin

effekt synlig for
bruker

design rasjonale

Tabell: Sekvensdiagram, der tidsaksen gar nedover

lunmui' Description | Pamorama | Changing

[ Flow type | Flowtoken | Token | User| Content | Token [ Token | User

code code | of ewents | viewpont color location card Color | location
foxed mobie (pan) {rectangule)
om . 3 |
1:14:2 | € pachs | PS Contert (o)
| content sheet 1
| card from ‘ rowd,
| the contert | col2-
board and Bridge
| aes ko
| the table
11:15:36 | ASchanges | P8 Contert | Purple | Map AS
position of ‘ sheet 1,
| purple rowd,
token col 2
Bridge
11:28:12| 11:23:53 | HWplacea | P2 Pedestrian | card "W
| foweard | assignedto
| oo the RFD | orange
11:27:18 | W suggest | P2 Purple inkand | IW
[ thegrovp |
| setancther |
| flow the
| purple flow ‘
| tokens |
11:38:00 [Scminor 174 Cafe | Gle |Map |
| adjustment |
to biue |
L'(;i»r
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interaksjons-mekanismer

digital teknologi som hovedmateriale

- funksjon
% REPLY o
- form
b &
& — 20 ¢ @ e
o ) g GO ¥ jiif
|
1960 1980 2014 2018 2020 2030
KEYBOARD DESKTOP MOBILE CONVERSATIONAL VIRTUAL & BRAIN
& MOUSE COMPUTERS & COMPUTING INTERFACES AUGMENTED
GRAPHICAL U1 MULTITOUCH REALITY COMPUTER
INTERFACES

digital teknologi sine muligheter for signaler til mennesket D & BODY
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interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)
+

- balanse (vestibulzer)

- kropp (propriosepsjon)

i samspill
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interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)

+

- balanse (vestibuleer)
- kropp (propriosepsjon)

i samspill

figur fra: Card, Moran, Newell (1983):
The Psychology of Human-Computer Interaction
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interaksjon: hva vi kan sanse
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figur fra: Card, Moran, Newell (1983):
The Psychology of Human-Computer Interaction




interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)
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The Distritution of Users’
Computar Skils: Worse Than You




interaksjon: h

syn (visuell)
hgrsel (auditiv)

+

- balanse (vestibuleer)

- kropp (propriosepsj

i samspill

lukt (olfaktorisk)
smak (gustatorisk)
fale / bergre / ta pa
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interaksjon: hva vi ka

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

+
- balanse (vestibuleer)
- kropp (propriosepsjon)

Tangible Interaction

i samspill =

Inhabited Space | Emb
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Datamus
Fra Wikipedia, den frie encyldoped|

Mus eller datamus er en sty

het for en d; kin. Etter tastaturet

er den
Innhold [skjul]
1 Historie
1.1 Optisk mus
2 Modeme datamus
3 Varianter
4 Eksterne lenker

Historie | rediger | rediger kide )

Apple Macintosh Plus mus, 1986 &

pé innsiden av musen.

for p ige d

Virkematon til en mokanisk mus &7

Datamus ble oppfunnet i 1963 av Douglas Engelbart som da

rbeidet med et di Yy kalt oN-Line. Ideen var at brukeren
skulle kunne styre eller pavirke systemet, bide maskinvare og
dataprogrammer, med sin egen kropp, eksempelvis med anordning
montert pa en kroppsdel,
Den forste datamus var laget av tre og hadde to hjul pa undersiden
som oversatte musens bevegeiser til X og Y-aksen pa skjermen —
et prinsipp som Engelbart tok patent pa. Den klosslignende musen
med en liten rod knapp pé oversiden ble i lopet av 1970-tallet
forbedret av Bill English som skiftet ut hjulene med en kule som
kunne rotere i alle retninger. Bevegelisene ble registrert av smé hjul

Figure 1. Tangible Interaction Framework with themes and concepts

Tone Bratteteig, in1060: 20/4 2020
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interaksjon: hva vi kan sanse

+ vi er mobile
- syn (visuell)
- hgrsel (auditiv) = EVoulbe’
- lukt (olfaktorisk)
- smak (gustatorisk)
- fgle / bergre / ta pa (taktil)
+

- balanse (vestibulzer)

- kropp (propriosepsjon) Wbl SR
Pianotrappan - rolighetsteorin.se
1,812,363 views

- - —
i samspill ol

Folj oss pa http://www.facebook.com/thefuntheory

https://www.youtube.com/watch?v=ivg56 TX9KkWI



https://www.youtube.com/watch?v=ivg56TX9kWI
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interaksjon: hva vi kan sanse

+ artefakter er mobile (kan fiyttes)

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)

o -

Durrell Bishop, 1992:
Marble Answering

Machine
 share

Sketch for the answering machine where each incoming message is
represented my a marble.
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interaksjon: hva vi kan sanse

+ artefater er mobile (autonome)
- syn (visuell) 1 -
- hgrsel (auditiv)
- lukt (olfaktorisk)
- smak (gustatorisk)
- fgle / bergre / ta pa (taktil)

+

- balanse (vestibuleer)
Effektive roboter frigjor mer tid til

- kropp (propriosepsjon) pasienter

Robotene pa Akershus universitetssykehus er dobbelt sa effektive som
forventet. Robotene gjor jobben til 30 personer.

i samspill
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interaksjon: hva vi kan sanse

mobilitet
- syn (visuell)
- hgrsel (auditiv)
- lukt (olfaktorisk)
- smak (gustatorisk)
- fgle / bergre / ta pa (taktil)
+
- balanse (vestibuleer)
- kropp (propriosepsjon)

i samspill
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interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)
- fgle / bergre / ta pa (t:
+

- balanse (vestibulzer)

- kropp (propriosepsjon

i samspill

+ artefakter er mobile (autonome)

Institutt for Informatikk ¢ f3

roboter - fysiske, bevegelige, autonome

Turning Away from an Anthropocentric
View on Robotics

Rebekcha SOMAY, Jo HERSTAD
*Department of Informatics. Ustvernity of Ovlo, Norwey

Abtrant. The Sold of anfind saeBgraee and svbotun hat bng sdapnd o o
D

Begrem
qervenis b desshomag 00 Cn vl wie g

Ths popes wne ubsers sbuma =
sobotic hemamony b0 domonstran Sow wr omn apply Mbok v *

Heory s Sevcrihe rebon and nobot hehavee << ©

Savor of SForont Lnds ~+

- hva er robotens omverden? e
- hva er dens oppfattet-verden L i
(hva kan den sanse?) e e e e
-hva er dens handlingsverden i i
(hva kan den gjgre?) b < et

W10 most trings (2, 3] Al fiest
- our porcepeaal umege; after al
Ia the 1980 Mocavee [4] &
geode could learn Bom nature o
cauly sumic compotent adult be
cocedinabion of & foeryear-old o
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interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)

+ artefakter er mobile (autonome)

- hgrsel (auditiv)
- lukt (olfaktorisk)

cranly (crrckatrarialN

Institutt for Informatikk ¢ 3

roboter - fysiske, bevegelige,(autonome

Institutt for Informatikk &5

Turning Away from an Anthropocentric

kunstig intelligens som designmateriale View on Robotics
i ) vvvvvvvvvv Rebekha SOMAY', Jo MERSTAD'
*Department of Informatics. Ustvernity of Ovlo, Norwey
Intelligence e
e e i e Te o ot e s
on Tap: T T
Artificial Intelligence it Mt b
i verden? ==
et-verden L. Tntreductiss
7 Proe the stan of antificlal ®
whether we have crested son
= Borrae activithes, sech as
gsverden prapervirg o
mas iadelloct “gives i such im
f Diis observation, it is not ol
) of what we considicr it of ey

W10 most trings (2, 3] Al fiest
- our porcepeaal umege; after al
Ia the 1980y Moeavee [4] &
geode could learn Bom nature o
cauly sumic compotent adult be
cocedinabion of & foeryear-old o
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interaksjon: hva vi kan sanse

autonomi

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)
+

- balanse (vestibuleer)

- kropp (propriosepsjon)

i samspill

selvstendighet, selvutfoldelse, frihet ...
=)
artefakt er selv-tilstrekkelig (self-sufficient)
selvhjulpen
+ artefakt er selv-bestemmende (self-directed)

selvstendig
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interaksjon: hva vi kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)

+

autonomi

selvstendighet, selvutfoldelse, frihet ...
=)
artefakt er selv-tilstrekkelig (self-sufficient)

selvhjulpen

+ artefakt er selv-bestemmende (self-directed)

1aple Z. L.evels oI Automation

selvstendig

Automation g s
Automation Description
Level

1 The computer offers no assistance: human must take all decision and actions. AUTOMATION LEVELS OF AUTONOMOUS CARS
2 The computer offers a complete set of decision/action alternatives, or

- v o (80 28 ) L2
3 narrows the selection down to a few, or
4 suggests one alternative, and & \ b y *
5 executes that suggestion if the human approves, or 0 oot SESERmS Slem R ——— s Gon snditem @ 2od

" EE e . L = UL P P
6 allows the human a restricted time to veto before automatic execution, or
7 executes antomatically, then necessarily informs humans, and LEVEL 4 LEVEL S
8 informs the human only if asked, or @ @ @
9 informs the human only if it, the computer, decides to.
1 S g ) - T N - e e —

10 The computer decides everything and acts autonomously, ignoring the human. MDY S ) G NRE AR S-S SuagEt: Pt s T 4 Oy ——
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interaksjon: hva vi kan sanse

autonomi

- syn (visuell)
_harcal fanditio) | selvstendighet, selvutfoldelse, frihet ...

|I wonspeweionno () selv-tilstrekkelig (self-sufficient)

selvhjulpen

lnSIde I‘ObOtICS at x aY Large-scale data collection with an array of robots

Machine Learning +Robots = new approaches to humanity's big problems

Pop culture created our love affair with robots; thanks to movies, TV and
media going back to the 1950s and 1960s, millions of us are waiting for our
own friendly bipedal humanoid. Perhaps you think that only when our
laundry is automatically folded and dishwasher loaded, “the future” will have
arrived. But these strong pop culture notions of what a robot is have had an
unintended side effect: we often misunderstand what robots really are.
“Building cool robot technology” is not an end in itself; instead, robots are

tools that we can put to work to extend humanity’s capabilities.

One of the X robot training labs

https://blog.x.company/inside-robotics-at-x-caal 34ac854b
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interaksjon: hva vi ikke kan sanse

autonomi

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)

+

selvstendighet, selvutfoldelse, frihet ...
=)
artefakt er selv-tilstrekkelig (self-sufficient)
selvhjulpen

+ artefakt er selv-bestemmende (self-directed)

1aple Z. L.evels oI Automation

selvstendig

Automation g =
Automation Description
Level
1 The computer offers no assistance: human must take all decision and actions. AUTOMATION LEVELS OF AUTONOMOUS CARS
2 The computer offers a complete set of decision/action alternatives, or
- v o (80 28 ) L2
3 narrows the selection down to a few, or
4 suggests one alternative, and & \ b y *
5 executes that suggestion if the human approves, or 0 oot SESERmS Slem R ——— s Gon snditem @ 2od
" EE e . L = UL P P
6 allows the human a restricted time to veto before automatic execution, or
7 executes antomatically, then necessarily informs humans, and LEVEL 4 LEVEL S
8 informs the human only if asked, or
9 . :
1 S g ) 4 T N - e e —
The computer decides everything and acts autonomously, ignoring the human. MY SN A MEESATRIS  S-GERSh SuaTuR: Pt s T 4 Oy ——

T —
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interaksjon: hva vi ikke kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil)

+

- balanse (vestibuleer)

- kropp (propriosepsjon)

i samspill

andre frekvenser (ultrafiolett, ultralyd)

utenfor synsvidde, hgrevidde

for stort / for lite / for langt unna %
for langsomt / for fort

bglger (radio, radar mm)

skjult, uvoppmerksomt ... -:“

WikiepiA  List of sensors

‘The Free Encyclopedia

From Wi ia, the free Yy
Main page This is a list of sensors sorted by sensor type.
Contents
Featured content Contents [hide]
Current events 1 Acoustic, sound, vibration
:"":”" “‘;"’f , 2 Automotive, transportation
i
ot 9 Ghmion
4 Electric current, electric potential, magnetic, rz
Interaction 5 Environment, weather, moisture, humidity
Help 6 Flow, fluid velocity
About Wikipedia 7 lonizing radiation, subatomic particles

Community portal 8 Navigation instruments

Recent ch:
et 9 Optical, light, imaging, photon

Contact page

10 Pressure
Non Tools 11 Force, density, level
pre N What links here 12 Thermal, heat, temperature
Novelds Related changes 13 Proximity, presence

Upload file

. Special pages
Permanent link
Page information 16 References
R R

14 Sensor technology
15 Other sensors and sensor related properties
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interaksjon: hva vi ikke kan sanse

- syn (visuell)

- hgrsel (auditiv)

roboter - fysiske, bevegelige, autonome

(hva kan den sanse?)
- hva er dens handlingsverden

(hva kan den gjgre?)

Institutt for Informatikk ¢ 3

Turning Away from an Anthropocentric

View on Robotics

Rebekha SOMAY, Jo HERSTAD*
*Deportwent of Informatics. Ustvernty of Ovlo, Norwey

Abstivant. The Sold of wified melgrace and sbutnn hat bang sdapind o o
Soqraertn v g e wheSogron e thnn tarws o bmant 1 e ooy -
L T S L Ll ae—

ot Wrmnes et b demeestan Som wr cwn aply Mbob = ©
Beory s ewrive ribem and sobot hebavve < ©
Navoer of EeForons b =~

Keywer s, Mumen
Tl maclgenee

1. Intreduction

From the stan of anificial «
whether we have crested seo
Do sctivities, sech as lag
on which “clever animals imw
mas tabeloct “gives i such im,
Diis observation, it s sot all e
of what we considier taits of big
0 most things (2, 3] A fiest
= our porceptaal image; after al

" -
Is the 19805 Moeavee [4] & e e
geove could learn Som naoure & :-_"";':‘_‘:,—.;4__;::'

o -
\unhweoohi:rw--ﬂd _:_:'__..--»-"

t / for fort
0, radar mm)

merksomt ...

ir lite / for langt unna

andre frekvenser (ultrafiolett, ultralyd)

utenfor synsvidde, hgrevidde

WiKIPEDIA
‘The Free Encyclopedia

Main page
Contents

Featured content
Current events
Random article
Donate to Wikipedia
Wikipedia store

Interaction

Help

About Wikipedia
Community portal
Recent changes
Contact page

Tools

What links here
Related changes
Upload file
Special pages
Permanent link
Page information

AR B A

Article  Talk

List of sensors

From pedia, the free

This is a list of sensors sorted by sensor type.

Contents [hide]
1 Acoustic, sound, vibration
2 Automotive, transportation

3 Chemical
4 Electric current, electric potential, magnetic, rz
5 Envi 1t, weather, moi , humidi

6 Flow, fluid velocity

7 lonizing radiation, subatomic particles
8 Navigation instruments

9 Optical, light, imaging, photon

10 Pressure

11 Force, density, level

12 Thermal, heat, temperature

13 Proximity, presence

14 Sensor technology

15 Other sensors and sensor related properties
16 References
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interaksjon: hva vi ikke kan sanse

+ artefakt-autonomi

\‘ Smarte byer — hva er det egentlig?
— =

| dag skal «alt» vaere smart, og hensikten er a gjore hverdagen var bedre. Vi o § W
har slatt av en prat med en ekspert, som forklarer hvor smartby-utviklingen
er pa vei.
aonsomHOLD PRoous(er av KYATIED Partnerstudio
i i PR srarthsoss |
Libelium Smart World

Fremtidens smarthus

1,212 views 1 9 -

[
https://www.youtube.com/watch?v=0ejiwmuQYSg
https://www.youtube.com/watch?v=Ygx5kMCp4a8



https://www.youtube.com/watch?v=OejiwmuQYSg
https://www.youtube.com/watch?v=Ygx5kMCp4a8
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interaksjon: hva vi ikke kan sanse

+ artefakt-autonomi

- andre frekvenser (ultrafiolett, ultralyd) umerkelig interaksjon uten at

- utenfor synsvidde, hgrevidde bruker er oppmerksom eller

- for stort / for lite / for langt unna gir eksplisitt kommando

- for langsomt / for fort 1) oppmerksomhet
- bglger (radio, radar mm) 2) initiativ

- skjult, uvoppmerksomt ...

.

pa—
FOREGROUND/" ¥
direct manipulation ! alerts
command interfaces ° direction —
= | ~
REACTIVE = it PROACTIVE
AN :
= _ _
abstraction | ambient
automation agents

I ‘_:_SIl"x[ll‘l[;HL)HJ'L[J
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interaksjon: handlinger mellom m-m

handlingssekvenser
interaksjons-mgnstre (patterns),
aktivitets-sekvenser (steps),

scripts ...

Brukeren | Maskinen
handling ikke synlig| handling synlig for | effekt synlig for design rasjonale
for maskin maskin bruker

Tabell: Sekvensdiagram, der tidsaksen gar nedover

vekslende handlinger
handlingens funksjon
08

handlingens effekt
ma signaliseres

08
signaler til bruker
ma kommuniseres

SETTING: On a sidewalk at the entrance to a building in the
middle of the block.

ROLES: Doorman, Passerby

SEQUENCE:

O 0NN U e W N

Doorman: [stands in front of the door, wearing a red uniform]
Passerby: [walks down street, on a path that will pass the door]
Doorman: [spots person walking down street]

Passerby: [notices doorman with red finery in front of the door,
Doorman: [puts gloved hand on door handle]

Passerby: [slows down a little, and looks into the doorway]
Doorman: [opens door slightly]

Passerby: [keeps walking past door; turns to look down street]
Doorman: [lets door shut, and takes hand away from

the door handle]

SETTING: On a sidewalk at the entrance to a building in the

middle of the block.

ROLES: Door, Passerby

SEQUENCE:

O 00 NGO =

Door: [exists, with sign that says “Automatic Door”]

Passerby: [walks down street, on a path that will pass the door]
Door: [sensors notice motion down the street]

Passerby: [notices door frame, and keeps on walking]

Door: [makes a soft motor hum noise, as if preparing to open]
Passerby: [slows down a little, and looks into the doorway]
Door: [opens a little, jiggling its handle]

Passerby: [keeps walking past door; turns to look down street]
Door: [lets door shut]
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affordances

affordance er:

den funksjonen som et element i omgivelsene kan tilby til individet og som
individet kan oppfatte (oppfatte bade elementet og hva det kan tilby)

pa norsk: “tilbydelighet” eller “vink” eller “mulighetsstruktur” _ﬁf?;o‘g
Rt
&

affordance o

g s i
} > \’g"’\’.\\i \“\\‘\&\
yisDs

er en relasjon og
er avhengig av situasjonen,
dvs. hva man ser etter
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interaksjon

interaksjon

- handlinger mellom menneske og artefakt

- handlingene endrer innhold

- fokus pa artefaktets handlinger og
kommunikasjon av dem

interaksjonsmekanismer
= funksjon og form for interaksjonen

funksjon:

- hva bruker har behov for at artefaktet gjgr

- betingelser artefaktet setter for
handlingene (start, stopp, input...)

form:

- hvordan signaliserer artefaktet disse

Institutt for Informatikk EB

vekslende handlinger
handlingens funksjon
08

handlingens effekt
ma signaliseres

08
signaler til bruker
ma kommuniseres
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interaksjon: hva vi kan oppfatte

sansene

Wopssang
- syn (visuell)
- hgrsel (auditiv) e
- lukt (olfaktorisk)

- smak (gustatorisk)

- fgle / bergre / ta pa (taktil) e
- balanse (vestibuleer)
nagssan

\ogiesang

3

\okesang

©

- kropp (propriosepsjon) necssang
+ kroppen (i rommet og i situasjonen)
+ andres bevegelser (i rommet og i situasjonen)
+ tolkninger av oppfgrsel

+ tolkninger av (symbolske) representasjoner
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design av interaksjon

interaksjon = vekselspill mellom to eller flere faktorer

- handlinger mellom menneske og artefakt

- handlingene endrer innhold

- fokus pa artefaktets handlinger og kommunikasjon av dem

interaksjonsmekanismer
- funksjon: hva gjgr mekanismen

- form: hvordan vises hva den gjgr
& hvordan vises hva bruker skal gjgre



