6. Informationseingabe durch den Menschen

Eingabeverfahren Codierung Aktion Eln? ab .ag&rata
(Beispiele)
Winkel, Schalten, |gipp-, Drehschalter,
Schalter usw. Strecke Szﬁiegén Dreh—, Schieberegler
zeich e _— Mechanische Tasten,
eLcueny e i Sensortasten,
Tantakur Zeit Beriihren Virtuelle Tasten
2 N ort, . Lichtgriffel, Berihrein-
Kooxdinaten Zeichen, Zeigen, gabe, Maus, Rollkugel,
eingabe Graphik Zeichnen Steuerknippel
ihad Schrift— . Schreibtablett mit
Schreibeingabe S iihan Schreiben Zeichenerkennungssystem
P Mikrophon mit
Spracheingabe Sprache Sprechen Spracherkennungssystem
. s Lage, K& _ Messung von Hand-—,
Gestil—, Mimilk— Bewegung bo:per Augen— oder Kopf-—
eingabe des Kérpers gwegpng bewegungen
Spezialcode— Strich—, Codeleser Balken—, Loch— oder
eingabe Magnetcode benutzen Magnetcodeleser

Bild 6.1: Eingabeverfahren fir die Mensch-Maschine-Kommunikation (nach Geiser).

Benennung | Eingabe- | Rick- 'rf‘;aﬂui ) chE;win- Platz- G;Urg'ar_ Bemerkungen
signale meldung | fai” | agker | bedarf| et
Drucktaster |2, 3 taktil + ++ ++  |++ mit Druckpunkt
Zustiinde |auditiv rastend oder leuchtend
| {visuell) | gf. stetig -
Kippschalter |2, 3 visuell (+)) j++ ++ + speichert Zustande
Wippschalter | Zustande | taktil i )
Schiebe- 2,3 visuell +) |+ + + speichert Zustande
schalter Zustiande | takdil
Zugschalter I o
g‘ Sensortaste |2 Zustande | (visuell) + ++ + + ++ auch auf Monitoren,
=3 I R L ] stetig, wenn zeitmoduliert |
qE_) Lichtgriffe! universell | (visuell) + + ++ ++ nur in Verbindung mit
2 o-n Monitor; stetig, wenn
= zeitmoduliert
= |- —_ -
£ |Drehknebel |n visuell ((+) |+ 4 + rastend ausfiihren
..?: L ) Zustande | taktil ] | speichert Zustande
= |Zziffernrad je 10 visuell (+) |+ ++ |++ |rastend ausfiihren
8 _ |zustande | taktil " speichert Zustande
_g Drehknopf stetig {visuell) ++ ++ ++ ++ (bei begrenzter Drehung
= proprio- Marke anbringen)
= I zeptiv. | E e ]
-5 |Randelrad stetig (visuell) |+ + + ++ + zur Unterscheidung
= ~ N B Oberflachenkodierung
Schiebeknopf | stetig visuell ++ ++ + + 4 paBt zu gerader Anzeige-
(A taktil L bewegung )
Steuerkniip- | quasistetig | visuell + + + + zur Koordinateneingabe
pel 12 Ebenen laigﬁl B _fc_:_ei Monitoren |
Rollkugel quasistetig | (visuell) ++ + + + zur Koordinateneingabe
) - 2 Ebenen ) bei Monitoren |
Sterngriff 2.n proprio- + - + - mehrfache Drehbewe-
Zustande | zeptiv gung
stelig ) ) f_ormschlﬁssi_g_ |
Hebel sletig visuell ++  |++ |- + Fiihrung in 2 Ebenen
= n Zustande | proprio- durch Kulisse
- S zeptiv B — : -
5 Doppelhebel | stetig proprio- ++ + - - hohe Kraft, wenn Achse
@ |Sternhebel |nZustinde |zeptiv horizontal in Kérpermitte
5 : i _ = saglLe
Handrad stetig z.T. visuell | + + + = - griBte Kraft bei senk-
n Zustande i rechter Achse o
Knebel stetig 2.T. visuell | + ++ + - als Fingerkurbel kombi-
- - nierbar mit Drehknopf

Bild 6.2: Stellteile und deren Anwendung (nach Ludwigl, mit propriozeptiv ... lage-selbstempfindend).

! Ludwig, J.: Ingenieurpsychologische Gestaltungsprinzipien fiir die Automatisierungstechnik. VEB, Berlin,

1987.
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6.1 Koordinateneingabe und Tastaturen

& &

a) Berihreingabe b) Griffel

d) Steuerknippel

e) Rolikuge! f) Maus

Bild 6.3: Koordinateneingabeverfahren (Geiser nach Ohlson 1978).
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Bild 6.4: Tastaturen fir die Zifferneingabe.
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213 7|89 11213 8
5)6 4|5]|6 4|5]|6 4|5
8 1]2}3 7l8}9 1}2
|9 L 0] 19]
Telefon— Rechnexr— Wechsel zwischen

Tastatur Tastatur den Tastaturen

Eingaberate 0,90
(Ziffern/s) 1,03 0,99 !

mhl(::rnte 0,93 1,21 1,05 1,06

;iﬁ}iterl::;mta 0,45 0,67 0,61 0,70
ehler ]

Bild 6.5: Vergleich der Eingabeleistung bei Telefon- und Rechnertastatur (Geiser nach

Conrad, Hull, 1968).

e Weshalb ist die Fehlerrate beim Telefon geringer?

DEOOOEOOO®OO
i EEEPEEEOOO
e PEOOPEEOO®
Tastatur @@@@@@
DEOEROEEOEOOOO
ABC- DEEOOOE®OH
Tastatur @@@@@@@@@
@EO®®®E
BICGC et
Akkord- et Yol Y IRy
Tastatur
R
elels) [=]=je]
Zehner— 4| 5| 6
Tastatur s§u vuax rzg

Bild 6.6: Tastaturen fur Eingabe alphanumerischer Zeichen.
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Falls Sie einen Fehler gemacht
haben

Die Taste 4= driicken, um zur
vorhergehenden Position
zuruckzukehren.

Die Uhr steht, und “--/-" wird
angezeigt
Die Uhr neu einstellen.

Bild 6.7: Tastatur mit zyklischer Funktionswahl, hier Schritt 5 - Einstellen der Uhr eines

Um mit dem Timer und dem Sofort-Timer arbeiten bzw. aufnehmen zu
konnen, miissen Sie die Uhr einstellen.

Die Taste MENU driicken, um das Hauptmenti einzublenden.

MENU

B VISUELLER MODUS
EIN-TIMER AKTIV
UHA EINSTELLEN
SPURLAGEREGELUNG
SPRAGHE
SENDERABSPEICHCRUNG
DEMO

wahlen % und 8 Drocken

Mit + ¢ oder — ¢ den Cursor (B) auf UHR EINSTELLEN stellen und
anschlieffend OK driicken.
Das Menii UHR EINSTELLEN wird eingeblendet.

UHR EINSTELLEN

B Dracken

OK driicken, um mit dem Einstellen der Uhr zu beginnen.
Die Tagesposition wird rot angezeigt.

UHR EINSTELLEN
1. 1.1996 MO  0:00

% Dracken

Mit + ¢ oder — ¢ den Tag einstellen und anschliefend OK driicken.
Danach wird die Monatsposition rot angezeigt.

UHR EINSTELLEN
4, 1.1988 DO 0:00

Wanhlen 3% und 0¥ Dricken

Genau wie in Schritt 4 mit + ¢ oder — ¢ und durch anschliefendes Driicken
von OK den Monat und das Jahr sowie Stunden und Minuten einstellen.

UHR EINSTELLEN

4,12.1886 M 15:30

Wihlen If und ¥ Dricken

Nach dem Einstellen der Minuten OK driicken.
Danach beginnt die Uhr zu laufen.

Die Taste MENU drticken, um zum urspriinglichen Bildschirm

zuriickzukehren.

Fernsehgerates mit Recorder.
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Extras Einstellungen

= | Datei Bearbeiten Ansicht Elnﬂigen Format Extras Tabelle Fenster 2 £
TEE FRE F EEEE] ] (=] V]S B .:-* '
rabbitsoft_ . |—_Rm:kwail D I__j ’_\ ! i ? i ( 1t [ T i 1 i [:j} A
T : G Steyerdat TKUNDENDOC o |
[[oae , SR 2 “ﬂ-mw S:gﬂa:g:tzecliulal STEUERDOC - # il
PR R e SR W\ LR [, LR ke L P s
[t e T g B B B b B e -4
i
Format Absatz Format Tabulatoren  Datei Seriendruck
: (obere Halfte des Lineals) (untere Halfte des Lineals)
|
f Format Zl'elchen
| !
Format Seite einrichten
(Seitenecke in Druckbildansicht) |
I
!
i H
/g Bearbeiten Gehe zu | =
5 | i s
& | _:‘
rabbitsoft [ [z
2 S T TR e A (e B F il
[EAmED el e ep R e g T ¥l

Bild 6.8: Virtuelle Tastatur, hier bei WinWord 2, ein Doppelklick auf eine Stelle im markierten
Bereich erganzt das entsprechende Dialogfeld, ein einfacher auf eine Ikone wahit
die entsprechende Funktion.

6.2 Schreibeingabe, Gestik- bzw. Mimikeingabe

1
Klassen- 5 !
charakteristika |— < g
bi(x) g F(xy, x5)| Vorverarbeitung = < K a5 e
Umwelt sutnalimer #= und Mustermerk- o —— — — .
il Entscheidung “k

Bild 6.9: Fest dimensioniertes Klassifikationssystem zur Erkennung stationarer Bilder.
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Bild 6.10: Lernendes Klassifikationssystem.

y
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6.3 Spracheingabe, Ausblick Gehirnstréme

Sprachspektrum

Masenhghle

Rachenhéhle

Anregungsimpulse

R~ i

f

Stimmbénder

Bild 6.11: Prinzip der natirlichen Spracherzeugung (aus Mangold: IDENT/VISION-Kongref3,
Stuttgart, 1990).

Lautheit

o g

200 400 500 800 1000 1200 1400 ms

Bild 6.12: Zwei graphische Darstellungsformen fur Sprachsignale: Lautheitsmodell und
Spektogramm (aus Ruske, 1988).
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LAUTMUSTER LEXIKON

SYNTAX SEMANTIK
Sprach- akustisch- Wort- syntaktische semantische erkannter
signal —=>| phonetische identifikation Analyse Analyse = Satz
Analyse (Grammatik)
Riickwirkung Festlegen der Auswahl der
auf die Laut- Wortgrenzen ‘Worter
abgrenzung

Bild 6.13: Grundstruktur eines automatischen Spracherkennungssystems (aus Ruske
1988).

\/erbfz?.s? il

PN Semantic Construction

Dmp Analysis

Dialog-Act Based
Translation

Integrated
Processing

Dialog & Conto:ﬂ Evaluation

Statistical Translation

Case-Based Translation —
Prosodic Anllysia

Spe Speech 5 i
yaihuis Synt
Recognition Rﬁgmgon ﬁocognltlon Garman Engiish i

T I Mobl Phone

Bild 6.15: Das Wirkungsschema des Spracherkennungs- und -tibersetzungssystems
,Verbmobil* (nach Wabhlster?).

2 Wahlster, W.: Robust Translation of Spontaneous Speech: A Multi-Engine Approach. Eurospeech 2001, Aal-
borg: ISCA, 2001.
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Bild 6.16: 128 Sensoren messen Hirnstréme fiir Handlungserkennungssytem (FhG FIRST)®.

® N.N.: Roboter zapfen das Gehirn an (DLR, Caltech). Computer Zeitung, 35 (2004) 30, S. 1.
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