











































































	Capítol 4. Optimització Funcional de la Interfície Persona-Màquina (HMI)
	4.1 Introducció
	4.2 Piràmide de Complexitat
	4.3 Fenòmens Psicoperceptius
	4.3.1 Percepció Visual
	4.3.1.1 Formes

	4.3.2 Espai
	4.3.3 Moviment
	4.3.4 La Claredat Visual
	4.3.4.1 L'Escola Gestalt
	4.3.4.2 Les Variables Visuals de Jacques Bertin
	4.3.4.3 Les Primitives de Fernando Saint-Martin


	4.4 Llindar entre el Disseny Artístic i el Disseny Intel·lectual: El Disseny Creatiu
	4.4.1 Idioma de la Interfície

	4.5 Priorització de la Informació en la Pantalla
	4.6 El Pre-Disseny: Informació d'Inici en el Disseny
	4.7 Requeriments de les Interfícies de Sistemes Teleoperats de Robots Mòbils
	4.8 Requeriments del Sistema
	4.8.1 Necessitats de Control
	4.8.2 Necessitats de Visualització
	4.8.3 Paràmetres de Control i Visualització del Vehicle Submarí

	4.9 Etapes de Desenvolupament a partir de la Interfície Conceptual
	4.9.1 El Disseny Pla 
	4.9.2 El Disseny de Pla Compost: Pla d'Escena i Alçada
	4.9.3 Avaluació
	4.9.3.1 Preavaluació del Disseny

	4.9.4 Interfície Tridimensional amb Línies
	4.9.5 Interfície Tridimensional Mitjançant Eines d'Entorns Virtuals
	4.9.5.1 Esquemes de Presentació de la Relació Superfície-Robot-Fons
	4.9.5.2 Representació de la Ubicació Espacial: Ombres Virtuals
	4.9.5.3 Distribució dels Comandaments i Funcions en Pantalla


	4.10 Interfícies Persona-Màquina (HMI) Proposades
	4.10.1 Definició de la Interfície Persona-Màquina (HMI) "A"
	4.10.2 Definició de la Interfície Persona-Màqina (HMI) "B"

	4.11 L'Índex de les Interfícies Persona-Màquina (HMI) Proposades
	4.12 Optimització Funcional de l'HMI
	4.12.1 Disseny Funcional
	4.12.2 Disseny Òptim
	4.12.3 Teleoperació en Entorns Cooperatius





