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Resumo

A interaccdo com ecrans de grande dimensdo é um tema que tem despertado a atengdo de investigadores, ndo
apenas na academia, mas também na industria. No entanto, os dispositivos tradicionais, como o teclado ou o rato,
sdo claramente inadequados para este tipo de ambientes. Neste contexto concebemos um inovador dispositivo de
interacg¢do sem fios esférico, desenhado para caber na mdo de um adulto. Este dispositivo fornece seis graus de
liberdade em conjunto com um sensor de pressdo e um botdo tradicional. Desta forma o utilizador controla ndo
apenas a posicdo no espago tri-dimensional, mas também a rotacdo ao longo dos trés eixos. Nesta comunicacdo
apresentamos o dispositivo fisico em conjunto com o protdtipo de interacgdo.
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1 Introducao

Na dltima década assistiu-se ao aparecimento de ecras
de grandes dimensdes [Nirnimesh 07] que potenciam o
uso de aplicacdes inovadoras nas dreas de computacdo
grafica e visualizagdo de informacdo. No entanto, o to-
tal aproveitamento deste género de dispositivos depende de
novos paradigmas de interac¢do, pois os tradicionalmente
bem sucedidos num ambiente tampo de secretaria sdo in-
suficientes para interagir num ambiente de larga escala.

Neste contexto diversas solugdes t€m sido apresentadas
nos ultimos anos. Um exemplo é o SOAP de Baudisch et
al. [Baudisch 06], um dispositivo apontador que pretende
substituir o rato em cendrios de larga escala. Utilizando
sensores opticos este dispositivo, que se assemelha a uma
pequena esponja da forma de um sabonete, possibilita ao
utilizador realizar toda a interac¢do que faz com um rato
tradicional. Um outro dispositivo, o CAT [Hachet 04],
fornece ao utilizador seis graus de liberdade através de
um prato circular montado numa estrutura que permite
rotacdes sobre qualquer eixo. No entanto esta solucdo é
pouco prética dada a sua complexidade e dimensao.

Com o objectivo de fornecer ao utilizador uma interac¢do
natural em ambientes de larga escala, desenvolvemos um
dispositivo que permite controlar de forma simples o sis-
tema. Este dispositivo, representado na Figura 1, consiste
numa bola de pléstico maledvel, desenhada para caber na
mao de um adulto, sensivel a pressao, rotagdo e posi¢do no
espacgo. Gracas a ligacdo sem fios, este dispositivo permite
interagir livremente em ambientes de larga escala.
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Figura 1. Dispositivo de interacc¢éao.

Neste documento apresentamos a tecnologia utilizada
neste dispositivo e uma breve descri¢do da interac¢do num
ecrd de grandes dimensdes. Para finalizar apresentamos o
trabalho a desenvolver no futuro.

2 Descrigao do Dispositivo

O dispositivo de interac¢do desenvolvido consiste numa
bola de plastico maledvel com aproximadamente 8cm de
didmetro que integra um conjunto de sensores. O diagrama
representado na Figura 2 ilustra os diversos componentes
da bola.

Para detectar a rotacdo sdo wusados giroscopios e
acelerémetros que fornecem informagdo precisa sobre
movimentos da bola. Adicionalmente, ciAmaras sensiveis
ao infravermelho instaladas no ambiente de trabalho per-
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Figura 2. Diagrama do dispositivo.

mitem identificar com precisdo a posi¢do da bola no
espaco, tirando partido da propriedade reflectora do reves-
timento da bola.

Visando uma interac¢do natural, um sensor de pressdao do
ar no interior da bola permite identificar quando o uti-
lizador a espreme, sendo que esta ac¢do pode despoletar di-
versos eventos consoante o contexto. Como complemento
a bola estd ainda equipada com um tradicional botdo que o
utilizador pode pressionar.

Tendo em consideragdo outras possibilidades de
interac¢do, a bola pode recolher dados electro-miograficos.
Para o efeito existe uma porta na qual se podem conec-
tar sensores que, quando colocados em pontos chave
do corpo-humano, permitem identificar movimentos
musculares com grande precisdo.

Toda a informagao recolhida pela bola é transmitida ao sis-
tema utilizando o protocolo bluetooth. Em conjunto com
uma leve bateria instalada no seu interior, a comunicac¢ao
sem fios torna a bola num dispositivo completamente
auténomo, possibilitando ao utilizador total liberdade na
interac¢ao.
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Foi desenvolvido um protétipo de interac¢do utilizando
como ambiente de visualizagdo a LemeWall localizada no
laboratério Lourengo Fernandes no IST [dAO5], este am-
biente permite uma visualizag@o de larga escala e permite,
através do sistema de tracking instalado, obter a posi¢do
da bola no espago tri-dimensional. Desta forma € possivel
projectar os movimentos realizado com a bola na cena 3D e
recorrer a informag@o dos seus sensores para criar diversos
tipos de interac¢do com a cena.

Interaccao em Ecra de Grandes Dimensoes

Um exemplo de interac¢@o no contexto acima referido esta
ilustrado na Figura 3. Neste caso, usa-se a metifora de
agarrar um objecto”’que corresponde a espremer a bola so-
bre um objecto manipuldvel. Como resultado desta accio
0 objecto € seleccionado e pode ser movido livremente
na cena. Todos os movimentos executados com a bola
espremida irdo ser directamente mapeados em translacdes
e rotacdes dos objectos da cena. Assim, este dispositivo
oferege ao utilizador uma forma natural de interagir com
uma cena tri-dimensional.
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Figura 3. Manipular um objecto numa cena.

4 Conclusoes e Trabalho Futuro

Apesar de estarmos ainda numa fase inicial do nosso tra-
balho de investigacdo, foram ja desenvolvidos protétipos
que permitem realizar uma validagdo preliminar da nossa
abordagem. Num futuro préximo planeamos realizar testes
formais com utilizadores para validar a sua aceitag@o. Ire-
mos ainda explorar novas técnicas de interacdo que podem
ser criadas com recurso a este dispositivo e aperfeicoar
as existentes de forma a providenciar uma experiencia de
utilizagc@o o mais natural possivel.

5 AGRADECIMENTOS

Este trabalho foi parcialmente patrocinado pela
Fundagdo para a Ciéncia e Tecnologia (bolsas
SFRH/BD/17705/2004, 17574/2004 e 31020/2006) e

pelo projecto MAXIMUS (contrato IST-2007-1-217039)
parte do VII programa quadro da Comunidade Europeia.

Referéncias

[Baudisch 06] P. Baudisch, M. Sinclair, e A. Wilson.
SOAP: a pointing device that works in
mid-air. Em Proc. of the 19th ACM Symp.
on User Interface Software and Technol-
0gy, paginas 43-46, New York, NY, USA,

2006. ACM.

[dAOS] B. R. de Aratijo, T. Guerreiro, R. Jota,
J. A. Jorge, e J.A. Madeiras Pereira.
LEMe Wall: Desenvolvendo um sistema
de multi-projec¢do. Em 13° Encon-
tro Portugués de Computacdo Grdfica,
paginas 191-196, Vila Real, Portugal,

2005.

[Hachet 04] M. Hachet, P. Guitton, P. Reuter, e F. Tyn-
diuk. The CAT for efficient 2d and 3d in-
teraction as an alternative to mouse adap-
tations. ACM Trans. Graph., 23(3):731-

731, 2004.

[Nirnimesh 07] Nirnimesh, P. Harish, e P.J. Narayanan.
Garuda: A scalable tiled display wall us-
ing commodity pcs. Visualization and
Computer Graphics, IEEE Transactions

on, 13(5):864-877, Sept.-Oct. 2007.



