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2 Absztrakt

Kutatdsi munkank célja egy olyan kisérlet elvégzése volt, mellyel képet kaphatunk a mobil
szemmozgaskovetd rendszerek termékek teszteléséhez valod felhasznalasarol, hogy a termékek

optimalizalasanak ¢és a termékélmény novelésének egy 1j lehetdségét ismerjiik meg.

A Kkisérletiink soran egy konyhai kézi mixer usability tesztjét végeztiik el Tobii Glasses
szemmozgaskovetd szemiiveg segitségével. A motivaciot az adta, hogy az emlitett eszkozt
sokoldalian hasznaljdk - tobbek kozott szemvezérléses informatikai eszkozok fejlesztésére,
repiilégép szimulatoros vizsgdlatoknal, az autdvezetés megfigyelésére, a szoftverergonomia
egyes teriiletein, s6t marketingcélokra, a vasarlasi szokasok felmérésére is - azonban

terméktesztelések soran még kevés tapasztalat van a hasznalattal kapcsolatban.

A kisérlet célja tehat egyrészt a robotgép hasznalhatosaganak tesztelése volt, masrészt azonban a
Tobii Glasses alkalmassaganak felmérése hasonld termék usability tesztelésre, ilyen helyzetben

val6 helytallasanak vizsgalata, a hasznélat eldnyeinek és hatranyainak feltarasa.

A kisérletben Gsszesen hat személy vett részt. Mindegyik tesztalanynak ugyanazt a feladatsort
kellett végrehajtania minimalis segitséggel. A tevékenységet egyrészt rogzitette a szemiivegbe
épitett kamera, mely felvételén a szemmozgas is megjelenik, tovabba fényképek is késziiltek, a

tesztelés utdn pedig egy rovid interjuban kérdeztiikk meg a kisérleti személyeket tapasztalataikrol.

A kiértékelés soran figyelembe vettiik, hogy az alanyok a feladatokat milyen gyorsasaggal
hajtottdk végre, tovabba elemeztiilk a kamerafelvételeket (melyek tartalmaztak a szemmozgés
palyajat) valamint az interjukérdésekre adott valaszokat. A kovetkeztetések ezen adatok alapjan

kerultek levonasra.
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3 Irodalomkutatas

3.1 Eye tracking - Szemmozgas kovetés

A kiilvilagbdl nyert informécio kb. 80 %-a a szemiinkon keresztiil jut el hozzank. Ezért nagyon
fontos, és sokat mondd vizsgalati modszer a szemmozgds kovetés, melyet nem csak az
ergonémidban, hanem szamos egyéb kutatdsi teriileten hasznalnak. A folyamat soran

megfigyeliink egy embert, kovetve azt, hogy merre néz. [1]

Manapsag a rendelkezésre all6 modern technoldgiai hattérnek koszonhetden széles korben
elterjedt, igy segit megérteni az emberi viselkedést, tovabba egy eszkozt kinal a szamitogépes

feliiletek ergondmiai szemponta optimalasara. [2]
Mire érdemes figyelni?

Altaldban szemiink mozgatasa reflexként, 6szténbdl jon, ha valamilyen vizuélis inger éri az
embert (pl. elé tesziink egy képet). Ekkor azt latjuk, hogy van egy belépési pont, ahol az illetd
megkezdi a kép letapogatasat (ugy forditja a szemét, hogy az adott rész az ¢éleslatas teriiletére
essen) €s e ponttol halad tovabb az agy altal érdekesebbnek itélt részek felé. Az agy a periférialis
latas segitségével felfogott tovabbi ingerek alapjan "donti el", hogy melyik a kovetkezd pont,

amit érdemes fokuszba venni.

A figyelem, a mentalis eréfeszités és a szemmozgas szorosan Osszekapcsolodnak. Ha
feltérképezziik egy ember fokuszpont-utvonalat, képet kaphatunk arr6l, hogy mi kototte le

figyelmét, mire és milyen mértékben tudott koncentralni.
A szemmozgas kovetés torténete

Az 1800-as években az els6é szemmozgast vizsgald tanulmanyok az alanyok szemének direkt
megfigyelésén alapultak. Ekkor allapitottdk meg, hogy a folyamatos szemmozgas leginkabb
fixaciok - olyan iddszakok, amikor a szem egy poziciot rogzit, és az adott latvany folyamatosan
tovabbitodik az agy felé - és szakkadok - gyors szemmozgasok két fixacid kozt - sorozatabol 4ll

0ssze, nem pedig egy egyenletes folyamatos mozgés, mint kordbban gondoltak.
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Az 1900-as évek elején késziilt az elsé szemmozgaskovetd eszkdz, ami egy kontaktlencséhez
volt hasonlatos, €s volt rajta egy lyuk a pupillanak. Ez O6sszekotetésben allt egy aluminium

mutatoval, ami reagalt a szem mozgasara.

A tradicionalis szemmozgas kdvetd technikak (eye gaze tracker-EGT) jellemzden tartalmaztak
valamilyen, a megfigyelt egyénre rogzitett eszkozt, ami kdzvetleniil tudta a szemet vizsgalni. Ez

az eszkoz lehetett példaul valamilyen kontaktlencse, elektroda, vagy a fejre szerelt egyéb eszkoz.

Az elsé olyan eszkozok, melyeknek nem volt sziiksége kozvetlen kontaktusra a megfigyelt
személlyel (remote eye gaze tracker-REGT) az 1900-as évek kozepén jelentek meg. Ezek a
technikak kép alapuak, foként a szemet kdvetd kamerdkon alapulnak. Tobbségében valamilyen

fényt vetnek a szemre, és ezt rogzitik.

Az 1900-as évek végén a szemmozgas kovetés gyors iitemben fejlédott, ekkor kezdték egyiitt
alkalmazni EEG vizsgalatokkal, hogy jobban megértsék az alanyok figyelme és az adott reakcio

kozotti kapcesolatot.

Az 1980-as évektdl kezdve a szemmozgaskovetés az ember-szamitdgép interakcio
megfigyelésének {6 eszkozévé valt, és azodta széles korben elterjedt hasonld célokra vald

alkalmazasa. [3]
Mara az adatgy(ijtés és elemzés folyamata egyre jobban automatizalt, preciz és objektiv lett.

2011-ben a Tobii megreformalta a szemmozgaskovetést, azaltal, hogy szemiivegével lehetdvé
tette a mobil vizsgalatokat, ezt tamasztja ala az is, hogy ebben az évben a Tobii Glasses elnyerte
a Red Dot design dijat. [4]

Azonban itt sem ér véget a torténet, a Tobii idén dobta piacra a Tobii Glasses 2 —0t, mely még

tobb lehetdséget rejt magaban. [5]
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A legelterjedtebb szemmozgas koveto rendszerek és felhasznalasuk

1. dbra: Szemmozgas kdvetés monitorba épitve

A szemmozgéds kovetd rendszereket gyartdé cégek koziil a Tobii az egyik legnagyobb.
Megfigyelve a kiilonb6z6 kiviteleket a termékpalettajukon, 3 f6 csoportot kiillonboztethetiink

meg.

Az els6 csoport a monitorba integralt szemmozgas kovetok.(1. abra) Ezek 60 Hz-t61 kezdve, akar
300 Hz-es frekvencidju mintavételre is képesek, ha ilyen preciz kutatasi adatra van sziikségiink.
Tovabba tobbféle méretli monitorba épitett valtozat is kaphatd. Ezeket a gyartd pszichologiai
kisérletektdl elkezdve, az ember-gép interakcid vizsgalatokon at, egészen az olvasés-kutatdsos

vizsgalatokig sok mindenhez ajanlja.

A legelterjedtebb felhasznaldja ennek a tipusnak a szoftverergondomia. Szamos teriiletén, tobbek
kozott weblapok fejlesztése soran fontos figyelembe venni az ember atlagos szemmozgasanak
karakterisztikajat, ez fontos lehet a lap megfelel6 felépitésének megtalalasahoz. Megtudhatjuk mi
keltette fel egy ember érdeklodését illetve mi keriilte el figyelmét, melybdl kovetkeztetéseket

lehet levonni a lap hatékonysagaval kapcsolatban.

Tovabbi fontos kutatési teriilet a szemvezérléses informatikai eszkdzok fejlesztése, mely ugyan

még nem teljesen fejlett, de tovabbi munkaval nagy attérést jelenthet a fogyatékkal €16
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felhasznalok szamdéra. A cél a kurzor szemmel vald vezérlése, a kézi eszkdzvezérlés teljes

kivaltasa.

A masodik nagy csoport a hordozhatdo szemmozgaskovetd rendszerek csoportja. Ezek egy része
sajat kijelzére szerelhetd, mig a tobbi akar arra is alkalmas, hogy egy boltban kidllitva a vevok
szemmozgasat kutathassak. Ennek a csoportnak nagy elonye, hogy a kutatasi alanyokat sajat

kornyezetiikben lehet megfigyelni.

2. abra: Felhasznalasi tertletek

A harmadik nagy csoport a szemiivegbe €pitett szemmozgaskdvetd rendszerek csoportja.

A mobil szemmozgas kdvetd eszkozok lehetdvé teszik a modszer valos kornyezetben, laboron
kiviil (pl. boltokban — 2. dbra) torténd alkalmazasat, mobil elektromos eszkdzok tesztelését, sot

akér a sportolok szemmozgasanak megfigyelését is. [5]
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Szemmozgaskovetés a termékfejlesztésben, korabbi tapasztalatok

Lathatd, hogy a szemmozgaskovetés alkalmazasa igen elterjedt a UX design egyes teriiletein,
weblapok fejlesztésekor bevalt eszkdznek szamit. Ezen feliil sok marketingcélu kutatatas alapja

is ez a technoldgia.

Konkrét termékfejlesztésre azonban még egyaltalan nem, csomagolastervezés/ tesztelés soran is

alig hasznaltak.

Az alabbiakban harom példat ismertetnénk, ahol csomagolést teszteltek a technologia

segitségével, és melyek motivacioul szolgaltak a termék hasznéalhatosagi alkalmazas elvégzésére.

A Rolling Optics AB egy svéd csomagolastervezéssel és brand védelemmel foglalkozoé vallalat,
mely egy specidlis 3D micro folia segitségével teszi egyedivé €s felismerhetdvé a termékeket. A
kutatdsuk célja az volt, hogy alatdmasszak, hogy az altaluk tervezett cimke vonzobba teszi a
terméket a felhaszndld szdmara. Egy samponos flakon (Grazette of Sweden’s XL hair care)
megjelenésének Ujratervezése utan az értékesités 15%-os novekedését tapasztaltak. Ezen alapul a
vizsgalat, mely soran Tobii Glasses szemmozgaskovetd szemiiveg segitségével valds

kornyezetben vizsgaltak, hogy egy atlagos vasarld hova és mennyi ideig néz.

3. abra: Rolling Optics — Tesztelés valos kornyezetben

A polcon egymas mellett megtalalhato volt a régi és 01j csomagolassal ellatott termék valamint
egy a konkurencia termékei koziil is. A kutatds soran kiderilt, hogy az 0j designra 70%-kal
tobben néztek, mint a tobbi lehetdségre, és az U flakon nézésre forditott id6 35%-aban az 1j 3D

cimkét nézték. Az alabbi abrak is ezeket tamasztjak ala.
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5. dbra: A legtobbszor a 3D cimkére fokuszaltak

fgy kijelenthets, hogy a 3D cimke alkalmazasanak jelentds szerepe van az eladas

novekedésében. [6]

A Packaging Media Lab egy szintén svéd cég, melynek f6 profilja a csomagolasok fogyasztoi
tesztelése. A jelen kisérlet célja az volt, hogy megtalaljadk a legmegfelelébb csomagolast egy
kavé szamara. Ehhez kiilonb6z0 formai és grafikai kialakitdsokat hasonlitottak Ossze, és azt
keresték melyik kelti leginkdbb egy exkluziv termék benyomdésat. Ehhez alkalmaztak
szemmozgaskovetést, hagyomanyos marketingkutatd eszkozokkel kombinalva. A kutatdsban
résztvevOknek kivetitve mutattdk be a termékeket egy polcon elrendezve, illetve a legjobb

javaslatokat egymas mellé sorakoztatva.

10
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6. abra: Virtualis polc

Mindegyik termékhez egy arat is tarsitottak. Az értékelés sordn a valaszok alapjan készitett
conjoint elemzés és a Tobii X120 eszkozzel rogzitett adatok alapjan hataroztak meg, hogy

melyik csomagolas kommunikalja leginkabb az exkluziv kavét.

7. abra: Hotérkép 1: Termékvariaciok a virtudlis polcon

11
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8. abra: Hotérkép 2: Hatféle termékvalaszték

Az interjuk alapjan megallapitottdk, hogy a henger alaki csomagolas a legexkluzivabb, melyet

az is alatimaszt, hogy ez kapott a legnagyobb érdeklédést a szemkameras felvételek alapjan. [7]

A Strategir egy francia piackutatd cég, mely a napi fogyasztasi cikkekre és a luxustermékekre
specializalodott. Jelen kutatasuk célja egy elOkészitett salata (Bonduelle) csomagolasanak

vizsgalata és annak optimalasa, tovabbfejlesztése volt.

Az eredeti csomagolés esetén a fogyasztok a teljes csomagot végigpasztaztak. A Tobii eszkoz
altal generalt hotérkép azt mutatja, hogy a markat nem igazan veszik észre, mert az egész

csomagolast végig kell nézniiik, hogy megtalaljak a sziikséges informaciot.

N e
e [N b L
~

Mésclun

9. abra: Az eredeti csomagolas

Lentebb az 0j design lathatd, melyen az informécié Ggy van elrendezve, hogy az vezesse a

fogyaszté tekintetét.

12
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Me. \(/w
Prinvw: mu/

10. 4bra: A tovabbfejlesztett csomagolas

Ez a valtozat sokkal hatdsosabb, a vasarlok a legtobb lényeges pontot érintették a csomagolason,
ezt mégis kevesebb id6 alatt tették, mint a korabbi valtozat esetén. Ez jelentOs javulast jelent a

termék fogyasztora tett hatasaban. [8]

Ezen példak alapjan kijelenthetd, hogy a szemmozgaskovetés hasznos eszkoz a termékfejlesztok
¢s marketingszakemberek kezében, azonban még a ma is vannak kiaknazatlan lehetdségek.
Munkakban a Tobii Glasses mobilitasat kihaszndlva egy olyan termékfejlesztési modszert
teszteltlink, mely a megismert csomagolasfejlesztési példakhoz hasonldan, azonban azokon
tulmutatva egy termék hasznalhatosagan képes javitani. Ehhez kovettiik a usability tesztelés
szokasos modszertanat, azonban a szemmozgaskovetd szemiiveggel egy 0j tool-t épitettiink bele

a folyamatba.

A kovetkezOkben altalanossagban bemutatjuk a hasznalt eszkdzoket és modszertant.

13
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3.2 Tobii Glasses

A kovetkezdkben az altalunk is hasznalt Tobbii Glasses szemiiveget és tartozékait mutatjuk be.

Az adatok forrasa javarészt a Tobii hasznalati itmutatoja. [9]

Y

Technikai hattér és mikodés:

11. 4bra: Tobii Glasses

Glasses - szemiiveg (12. abra):

e A kamera rogziti, amit a kisérleti alany lat

o Az érzékelé kommunikal az IR markerekkel

e Az Eye Tracking érzékeld regisztralja a szem tiikrozodését

e Az IR markerek altal kibocsatott fény megcsillan az alanyok szemén
e A mikrofon felveszi alany hozzaszolasait

e Allithato panttal a fejen rogzithetd

14
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-llluminators

Scene camera -

IR Marker sensor ——"

IR reflective glass

Eye tracking sensor >3

Headband attachment —__—

_ Microphone
llluminators

12. abra: Tobii Glasses szemiiveg rész elemei

13. abra: Tobii Glasses hordasa

Recording Assistant - felvevo eszkoz (14. abra):

e Rogziti a szemkovetési adatokat, az AOA pillanatfelvételeket, vided €s audid anyagot és
az IR markerek pozicidjat a memoriakartyan.

e Segitséget nyujt a kalibralasban, végigvezet a folyamaton, eltavolitja a szubjektiv
megitélést, és biztositja a megbizhatdsagot.

o Képes kiilonboz6 informacioknak a megjelenitésére, igy mint Eye Tracking mindség,
akkumulator-iizemidd. stb.

e Ovre, nadragra csiptethetd, igy szabadon hagyja a kezeket

15
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Belt clip

Glasses port Memory card slot

Function keys

Hold to turn the Recording Assistant on or off

Scroll bar Press to create a new Session

Press to start and pause a Recording

Left selection key Press to start Calibration

Right selection key

Power connection

14. abra: Tobii Glasses Recording Assistant

IR markerek (15. abra)

e Kommunikacié a Tobii Glasses eszkozzel lathatatlan infravords fény segitségével.
e Kalibracios referenciapontként is tizemel. A kalibraciés elvégezhetd igy, hogy a markert

egy falfeliilet mellett mozgatjuk.

15. abra: IR markerek

16
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3.3 Hasznalhatdsagi tesztelés

A hasznalhatosagi tesztelés (mas néven usability teszt) 1ényege egy termék vagy szolgaltatas
(illetve weboldal, alkalmazas) értékelése reprezentativ felhasznalokkal valo tesztelés altal. A
teszt soran a résztvevOok altaldban megprobalnak teljesiteni egy adott feladatot, mialatt a
megfigyelok nézik és hallgatjak oket és jegyzetet készitenek. A tesztrdl a legtobb esetben hang-
¢és videofelvétel is késziil. A cél a hasznalhatdsagi problémak azonositasa, ezzel kapcsolatos
kvalitativ és kvantitativ adatok Osszegytijtése, ¢és a résztvevo termékkel/ szolgaltatassal valo

elégedettségének meghatarozasa. [10]
A usability tesztelés soran:

e megallapithatd, hogy a résztvevok képesek-e a kitlizott feladatokat sikeresen végrehajtani

e meghatarozhatd, hogy mennyi iddt vesz igénybe egy-egy feladat teljesitése

e megismerhetd, hogy a résztvevdk mennyire elégedettek az adott termékkel/
szolgéaltatassal

e meghatarozhatdéak a sziikkséges moddositasok, melyekkel novelni lehet a felhasznaloi
¢lményt

e az eredmény elemzésével megallapithato, hogy a termék/ szolgaltatas teljesiti-e a kitlizott

hasznalhatosagi célokat.

Ahhoz, hogy a teszt eredményes legyen, ki kell dolgozni egy konkrét tesztelési tervet,

résztvevOket kell toborozni, majd elemezni és dokumentalni kell az eredményeket.

A tesztelési terv kidolgozasa lényegében annak a dokumentaldsa, hogy hogyan fog lezajlani a
kisérlet, milyen mérészamok hasznélata sziikséges, hany tesztalany vesz részt, és milyen

forgatokonyv szerint fog térténni minden.

Mivel a kisérletvezetd nem lehet a termék tervezdje, fontos hogy alaposan megismerje a
terméket, ha a usability teszt egy fejlesztési folyamat része, akkor taldlkozzon a tervezdkkel/

fejlesztokkel, hogy kozdsen atbeszéljék a kisérleti tervet.

A Kisérleti terv elemi:

17



Konyhai robotgép hasznalhatosagi vizsgalata TDK 2014
mobil szemmozgaskovetd eszkoz felhasznalasaval BME GTK

= Téma meghatarozasa: A termék megnevezése, annak megadasa, hogy milyen forméaban
keriil tesztelésre, mennyire fedi a teszt a terméket.
= (Célok kitlizése
= Menetrend és helyszin kijeldlése, a pontos idébeosztds meghatarozasa (Az iddsavok
kialakitasanal figyelembe kell venni, hogy az egyes résztvevok kozott ido sziikséges a
kornyezet visszarendezésére.)
= Felszerelés: A kisérlet végrehajtasahoz sziikséges eszk6zok meghatarozasa, esetlegesen
azok adatainak Osszegyljtése. Meg kell hatarozni, hogyan torténik a kép- és hangrogzités,
illetve alkalmaznak-e a kisérlet soran specialis eszkozoket, kiegészitoket.
= Résztvevok: Hany alany sziikséges, hogyan zajlik az alanyok toborzéasa
= Forgatokonyv: Tartalmazza a végrehajtand6 feladatok szamat, tipusat és leirasat
= Mérészamok:
= Szubjektiv mutatok: hattér kérddiv vagy interju, melynek kérdései a feladat
nehézségére és az elégedettségre vonatkoznak
= Mennyiségi mutatok: a teszt soran begytjtésre keriilé kvalitativ adatok
= Szerepek: Egy lista a kisérleti személyzetrol, a szerepek definialasa (moderator, jegyzet-

készitd, egyéb megfigyeld, stb.) [11]
A tesztelés:

Fontos lehet egy proba tesztet végezni, mely sordn felmérhetd, hogy minden eszk6z megfelelden
mitkddik-e, a kisérleti tervet sziikséges-e modositani. Ezen feliil a kisérleti személyzetnek

alkalmat nyu;jt a gyakorlasra, hogy élesben minden gordiilékenyen menjen.

A teszt a résztvevok bemutatasaval kezdddik, melyet a kisérlet €s a kisérleti eszkoz jellemzése
kovet. Fontos felhivni a kisérleti alanyok figyelmét arra, hogy nem Oket, hanem az adott
terméket/ szolgaltatast/ eszkozt hivatott tesztelni a kisérlet. Ezutan kiadasra keriil a teljesitendd
feladat. A feladat végrehajtasa soran fontos, hogy az alany hangosan gondolkodjon, interakci6 €s
visszajelzés azonban nincs, vagy csak nagyon kis mértékben. A teszt folyamatardl hang és

videofelvétel késziil, illetve az ezért felelds személy jegyzeteket is készit. [12]
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Méroszamok:

= Sikeres feladatteljesités: Akkor all fent, ha a résztvevd végrehajtotta a kijelolt feladatot, a
kapott eredmény megfeleld

= Kritikus hiba: Olyan eltérés a kitlizott feladattol, mely kdvetkeztében a résztvevo nem
fogja tudni tokéletesen megoldani a feladatot. Az alany nem feltétleniil van tisztaban
azzal, hogy az eredmény hibas vagy hianyos.

= Nem kritikus hiba: Olyan hibak, melyeket a résztvevé iddben észlel, és korrigal, igy nem
lesz kihatasa a feladat teljesitésére.

= Hibamentességi rata: Azon résztvevok szama (szazalékban), akik hiba nélkiil teljesitették
a kittizott feladatot.

= Feladat teljesitési id6: Az az iddmennyiség, ami alatt a résztvevo teljesiti a feladatot.

= Tetszés/ Nem tetszés/ Javaslat: A kisérleti személy kifejti mi tetszett / mi nem tetszett a
termékkel/ szolgaltatassal kapcsolatosan, és javaslatot tesz a fejlesztésre.

= Szubjektiv értékelés: A kisérleti személy Likert-skdlan pontozza a termék
hasznalhatosagat/ az informacid6 megtaladlasanak nehézségét/ az elégedettségét a

termékkel/ szolgaltatassal kapcsolatban.
Az eredmények Kkiértékelése:

A tesztelés soran kiillonbozd tipusu adatok keriiltek Osszegytijtésre, ezeket rendszerezni és

elemezni kell.
Kwvantitativ adatok:

Egy tablazatban Osszefoglalhatdak a mért adatok (pl. hibamentességi rata, feladat teljesitési 1do,
elégedettségi értékelés, stb.). Ezeket érdemes Osszevetni a kisérleti személyek demografiai

adataival is, hogy kideriiljenek az esetleges eltérések.
Kvalitativ adatok:

Ilyenek példaul a tapasztalt problémak, a résztvevOk feladatteljesitési utjanak megfigyelése,
egyéb kommentek. Nagyon fontos, hogy a problémak konkrétan legyenek definidlva, legyen

teljesen egyértelmii a megfogalmazas.
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Altalaban a kutatasi jelentésnek tartalmaznia kell a hattér-osszefoglalot, a modszertant, a

vizsgalati eredményeket, megallapitasokat és javaslatokat. [13]
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4 Projekt leiras

Mivel kutatasi munkank célja egy olyan kisérlet elvégzése volt, mellyel képet kaphatunk a mobil
szemmozgaskovetd rendszerek termékek teszteléséhez vald felhasznalasardl, elsd 1épésben
talalnunk kellett egy olyan terméket melynek hasznélata eléggé sszetett ahhoz, hogy alkalmassa
tegye a kisérletben valo felhasznaladsra, és érdekes problémat jelent terméktervezd szemmel.
Harom termékatlet mertilt fel, egyrészt a Campuson taldlhat6 ital/csoki automatak egyike és az

alabbi mosogép (16. abra) illetve a végiil kivalasztott kézi mixer (17. abra).

16. dbra: Moso6gép, ital/csoki automata

Voctinse |

17. 4bra: Konyhai robotgép
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Végiil az automata otletét elvetettiik, mert az tulzottan display-szeri, egy sokkal inkabb kézbe
veheté terméket szerettiink volna. A mosogéppel pedig az volt a probléma, hogy a
kezelofeliileten a gombok és az ikonok nagyon kicsik, és nagyon kozel vannak egymadashoz,
melyet a Tobii Glasses szemiiveggel nem tudtunk volna megfeleld felbontasban megfigyelni. igy
végiil a kézi mixer usability tesztjét végeztiik el a Tobii Glasses szemmozgaskdvetd szemiiveg

segitségével.

A kisérlet célja tehat egyrészt a robotgép hasznalhatésaganak tesztelése volt, masrészt azonban a
Tobii Glasses hasznalhatosaganak felmérése hasonld termék usability tesztelésre, ilyen
helyzetben vald helytallasanak felmérése, a hasznalatanak eldnyeinek és hatranyainak feltarasa.
A motivacidt az adta, hogy az emlitett szemmozgaskovetd eszkozt sokoldalian haszndljék,
ahogy az fentebb is olvashat6, azonban terméktesztelések soran még nem igazan van tapasztalat

a hasznalattal kapcsolatban.

A kisérletet hat kisérleti alannyal végeztiik el. A hat 21 és 22 év kozotti egyetemista, 3 fit és 3

lany vett részt. Akik az alabbi beosztas szerint teljesitették a kisérletet:

Sorszam | Név Idépont
1 Molnar Sari | 16.15
2 Molnar Zsuzsi | 16.45
3 Morvai Viki [17.15
4 Balla Gergé |17.35
5 Parragi Peti | 17.55
6 Babics Balint |18.15

1. tablazat: Kisérleti alanyok

A kisérlet helyszine a Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem Ergonomia és

Pszicholdgia Tanszékének laborja (BME, QA114) volt. Idépontja: 2014.04.03.
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A kisérletnél a kdvetkez6 személyzet volt jelen:

Név Feladatkor

Hidas Anna Kisérletvezetd

Horvath Maria |személyek fogadasa/ interju
Németh Zsofia |jegyzetelés

Szab6 Zsofia fényképezés

Hercegfi Karoly | megfigyeld

2. tablazat: Kisérletet végz6 személyek

Az alabbi eszkozoket hasznaltuk:

Eszkoz

robotgép (teszt)

mobiltelefon hangrogzités céljabol
fényképezdgép

Tobii Glasses

3. tdblazat: Kisérlethez hasznalt eszkdzok
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4.1 A Kisérlet menete

A Kkisérleti személyre stabilan réhelyeztiikk a szemiivegeket, fontos volt, hogy az orra jol
rafekiidjon a nyeregrészhez. Ezutan elvégeztiik a kalibraciot, ami sordn az alany egy sima, sik
feliilettdl (szoba fala) 1 méteres tavolsagra, szemben allt. Majd a kisérletvezetd altal, a fal
sikjaban mozgatott IR markereket kellett a szemével kovetnie. A kisérletvezetd a rogzitd
segédeszkoz kijelzdjén latta, hogy a 9 pont koziil hany pontot sikeriilt befogni, a kalibracié mar 8
pont megtalalasatdl is sikeresnek mondhat6. Majd a rogzitd segédeszkozt az alany Ovére vagy

zsebére csatoltuk.

18. abra: Kalibralas

Az egyik kisérleti alany esetében a kalibracid soran probléméba {itkdztiink: Az alany
szemiiveges, igy ugy is kiprobaltuk az eszkozt, hogy a szemiivegre veszi rd, igy azonban nem
volt sikeres a kalibralas. Ezutan a nélkiil is probalkoztunk, Gjra sikerteleniil, igy az orr-részen is

allitani kellett.
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19. ébra: Szemiiveg a szemiivegen és orrnyereg-allitas

A kisérlet soran az alanyoknak egy konyhai gépet kellett talas habverd géppé, botmixerré és

apritogéppé Osszeszerelniiik az asztalra rendszerteleniil elhelyezett részekbdl.

20. abra: Elrendezés, a robotgép elemei

A konyhai gép részei (balrol jobbra):

" gep
= 4llvany

= habverd és dagaszt6 karok
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= aprito tal

= 3 hajtast és az apritokést 0sszekapcsolo elem
=  keverotal

= apritokés

= aprito tal talpa/ teteje

= botmixer szar
A mellékletben megtaldlhat6 a mixer eredeti hasznalati itmutatoja is. [ 14]

Probakisérleteket is végeztiink, az egyik ilyen préba sordn az alany iil6 helyzetben végezte el a
feladatot, ekkor viszont a felvételekrdl kideriilt, hogy ebben a pozicidban az alany sokszor nem a
szemiivegen keresztiil nézett. Ez alapjan ugy dontottiink, hogy az eszkdz részeit egy asztalra
rendszerteleniil lepakoljuk és az alanynak az asztal egyik oldalan allva kell végrehajtania a

feladatot.

A feladat teljesitése utan egy rovid interju kovetkezett, mely soran Maria megkérdezte, hogy

mennyire izgultak, mit talaltak kiiléndsen nehéznek, mi volt egyértelmil, stb.

Ugy dontéttiink, hogy a kelld mennyiségii instrukciokat a kisérletvezeté folyamatosan mondja a
kisérlet egyes lépései kozott, igy nem kell az alanynak kiilon az olvasasra figyelnie, ha példaul
egy asztalra helyezett papirrdl kellett volna leolvasnia az elvégzendd 1épéseket. Az egyes 1épések
instrukcidi csak a sziikséges informéciot tartalmaztik, ezzel is igyekeztiink minél nagyobb

onallosagra késztetni az alanyt.
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4.2 Kisérleti személyek/ User profile

Zsuzska | Sari Viki Gergd Peti Balint
Kor 22 22 23 22 22 21
Lakhely Kisvaros |Kisvaros |Fovaros |Falu Nagyvaros | Fovaros
Angol nyelvtudas kozép alap alap kozép alap kozép
Korabbi tapasztalat |van van van van nincs van
Fizikai eltérések jobb &
jobb/ bal kezes jobb jobb bal jobb jobb jobb

-2(-1;-1

Fizikai eltérések cylinder); -
szem dioptria 0/0 0/0 2,25/25 1,26 -1/-1 -2.5/-2.5
szemiiveg/
kontaktlencse
viselése a Kisérleten | nincs nincs K (Sz2) K K

4. tablazat: User profile

4.3 Az osszeszerelés 1épései

21. abra: Robotgép dsszeszerelt allapotban
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Elséként robotgéppé kellett Osszeszerelni az allvannyal és a habveré karokkal egyiitt. A

kisérleti személy a gépet és a talat az allvanyra helyezte, majd a gépbe helyezte a habverd

karokat, az allvanyt lehajtotta, végiil beinditotta a gépet.

22. dbra: Robotgép dagasztd karokkal

Masodik feladatként a habverd karokat a dagaszté karokra kellett kicserélnie, majd szintén

beinditani a gépet. El6tte a habverd karokat ki kellett vennie, szerencsésebb esetekben ezt a

kidobo gomb hasznalataval tettek.

23. abra: Apritd gép Osszeszerelt allapotban
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A kovetkezd feladat az apritégép Osszeszerelése volt. Az apritdo talba kellett helyezni az
apritokést, majd a gépet €és az apritokést Osszekapcsold elemet kellett a talra helyezni. A tal
talprészét is ra kellett rakni a tal aljara. Ezt kovette a gép hatso6 részén levo hajtas és az apritokés

Osszekapcsolasa és a gép beinditésa.

24. dbra: Botmixer 0sszeszerelés

Végiil botmixerré kellett atalakitani a gépet. A gép hatso részén levo hajtasba kellett becsavarni

a botmixer szarat, majd szintén be kellett inditani a gépet.

Bonyolitottuk az kisérleti alanyok feladatat annyival, hogy az asztalra helyeztiik az apritd tal

fedelét, amire a kisérlet soran nem volt sziikség.
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5 Ertékelés

Osszegytijtottiik a feladat végrehajtasa alatt legtobb problémat okozott szerelési 1épéseket. Mivel

a legtobbszor egyes gombok megtalalasa volt problémads, ezért az alabbiakban szemléltetjiik az

egyes gombok funkcigjat, illetve a gépen taldlhatd szerelést megkonnyitd informacidkat.

)

e |

L o
S |

25. abra: Open és Eject gombok

f\ 3

Az OPEN gomb arra szolgal, hogy az allvanyt fel/le tudja hajtani a felhasznal6. Az az alany, aki

az allvany masik oldalarol szerelte 0ssze a mixert, nehezen talalta meg ezt a gombot.

Az Eject gomb segitségével lehet az allvanyrol a gépet levenni. Ennek a gombnak a megtalalasa
nem okozott nagyon nagy nehézséget, azonban gyakran dsszekeverték, bizonytalanul hasznaltak

az Eject és az Open gombot.

26. abra: Gép tetején talalhato Eject gomb

A gép tetején talalhato Eject gomb (26. abra) a keverd karok kiszedéséhez nyujt segitséget. Ez a

gomb nagyon beleolvad a koriilotte 1évo elemekbe, néhdny alanynak ez okozott nehézséget.
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27. abra: Kever6 szarak helye

A 27. abraan lathat6 a kever6 szérak helye.

28. abra: Gép hatso részén a hajtas

A legnehezebb feladatnak a gép hatsé részén 1évd hajtds megtalalasa bizonyult. A nyit6 fiil
beleolvad a kdrnyezetébe, €s ha az alany a kezében fogja a robotgépet, éppen takarasban van ez a

hatso részt.

A szereléskor fellépd probléma pedig, hogy a 28. abraan is lathaté nyilakat nem figyeli meg a

felhasznalo. A nyilak és az abrak beleolvadnak a kornyezetbe.
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5.1 A felmeriilt problémak

Zs |S |V |G |P |B |Ossz
a gép allvanyra helyezése 1 1 /1 (2 |1 |2 |8
a keverdszarak helyes behelyezése 1 1 2 1 3 2 10
a keverotal behelyezése 1 1 1 2 1 2 8
OPEN gomb megtalilasa 2 2 |3 |1 |2 (1 |11
az allvany le/felhajtisa 3 1 (2 (1 (2 |1 |10
& | a kidob6é gomb megtalalisa 1 1 3 (2 |2 |1 |10
E |EJECT gomb megtalalasa 1 2 (1 1 (1 |1 |7
% apritokés behelyezése a talba 3 1 (3 |3 |2 |1 |13
g, aprité tal tetejének felhelyezése 3 3 (1 |1 |1 |1 |10
a gép hatsé oldalan a hajtas megtalalasa 2 3 |3 |1 (3 |2 |14
szerelés a hatso hajtasnal 3 2 2 2 1 1 11
az aprito tal talpanak a rahelyezése 2 3 |1 |2 |2 |1 |11
a turmix szar becsavarasa 2 3 |2 |2 |2 |2 13
nincs egyértelmii visszacsatolas 1 2 |13 |3 |2 |2 |13

5. tablazat: Felmeriilt problémak

A fenti tablazatban taldlhatd értékek egy szubjektiv értékelés eredményei, amit a videdban

rogzitettek, és a késziilt interjuk alapjan készitettiink.
A skala értékei:
1-nem nehéz

2-kicsit nehéz
3-nagyon nehéz
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5.2 Problémak illusztralasa - részletek a Tobii Glasses altal készitett
videobol

A gép allvanyra helyezése

Ez a rész nem okozott kiilonosebb nehézséget a kisérleti személyeknek.

Helyes:

29. dbra: A gép allvanyra helyezése — helyes hasznalat

A 29. dbraan lathato, hogy az alany ra fogja helyezni a robotgépet az allvanyra. A piros szinli
pontok mutatjadk, hogy hova néz. A szem cikazd mozgasa miatt a pontokat a felvételen

esetenként 0sszekoti a rendszer.
A keveroszarak helyes behelyezése

Helytelen:

30. abra: A keverdszarak helyes behelyezése - helytelen hasznalat
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A 30. dbraan lathatd, hogy az alany a két keverOszarat 6sszekeverte.

Helyes:

31. dbra: A keverdszarak helyes behelyezése - helyes hasznalat

A 31. dbraan mar latni, hogy helyesen fogja behelyezni a két keverdszarat.
A Kkeverotal behelyezése

Ez sem volt nehéz feladat a szamukra, igy helytelen abrat nem tudunk mutatni a feladatrol. Volt,

aki nem tudta elsdre behelyezni, de par masodperc utan neki is sikerdilt.

32. abra: A keverd6tal behelyezése — helyes hasznalat

A képen a piros pontok jelzik, ahogy megfigyeli az alany a tal aljat, majd beilleszti a helyére.
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OPEN gomb megtalalasa

Helytelen:

33. abra: OPEN gomb megtalalasa — helytelen hasznalat

A 33. dbraan latszik, hogy az OPEN gombot mashol keresi az alany.

Helyes:
"q

34. abra: OPEN gomb megtalalasa — helyes hasznalat

Két hasonldé gomb van a gépen viszonylag kézel egyméshoz, ami megzavarhatja a felhasznalot.

Ezen az abran latszik, hogy a nem biztos az alany abban, hogy melyik a helyes gomb.
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Az allvany le- /felhajtasa:

Helytelen:

35. dbra: Az éllvany le-/ felhajtasa — helytelen hasznalat

A tesztalany a gombot, amellyel az éallvanyt fel illetve le lehet hajtani, nagyon hosszu ideig

kereste. A képen latszik, hogy nagyon sok helyen kereste a gomb helyét.

Helyes:

36. abra: Az allvany le-/ felhajtasa — helyes hasznalat
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A 36. dbraan lathatd, hogy megtalaltak az alanyok a megfeleld gombot, de ez a feladat sokaknak

okozott idokiesést.
A kidob6 gomb megtalalasa

Helytelen:

37. dbra: A kidobd gomb megtalalasa — helytelen hasznalat

A teszt alany a képen lathatd modon kézzel veszi ki a keverd karokat. Ezt sajat tapasztalat

alapjan teszi, nem is kereste els6ként a gombokat.

Helyes:

38. abra: A kidobd gomb megtalalasa — helyes hasznalat

Az abran lathato, ahogy a gombra helyezi az alany az ujjat.
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Apritokés behelyezése a talba

Helytelen:

39. abra: Apritokés behelyezése a talba — helytelen hasznalat

Az apritokeést az aprito tetejéhez probalja rogziteni a felhasznalo, ahogy az abran is lathato.

Helyes:

40. abra: Apritokés behelyezése a talba — helyes hasznalat

A 40. abraan az aprito kés helyét megtalalta a felhasznalo, az aprit6 talba helyezi be.
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Aprito tal tetejének felhelyezése

Helytelen:

41. abra: Aprito tal tetejének felhelyezése — helytelen hasznalat

Errdl a feladatrészrél sajnos nem tudtunk a Tobii altal felvett képet berakni, mert nem lathatoak a
felvételen ezek a mozdulatok. A képeken az apritd tal tetejét rossz helyre probaljak tenni az

alanyok.

Helyes:

42. dbra: Aprito tal tetejének felhelyezése — helytelen hasznalat

A 42. dbraan lathatd, ahogy az aprit6 tal tetejének helyét megtalaltdk és helyesen rahelyezték a

talra.
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A gép hatso oldalan a hajtas megtalalasa

Helytelen:

Ia =
43. abra: A gép hatso oldalan a hajtds megtalalasa — helytelen hasznalat

Ez a feladat bizonyult a legnehezebbnek atlagosan az alanyoknak. Nehezen talaltdk meg a
hajtast, mert a gép azon részére esik, amely a felhasznald figyelmét elkeriili. A képen lathato,

ahogy keresik a megfelel helyet.

Helyes:

44. dbra: A gép hatso oldalén a hajtas megtalalasa — helyes hasznalat

Kis 1d6 utén sikeriilt megtaldlni a hatso részt, ahogy a képeken is latszik.
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Szerelés a hatso hajtasnal

Ennél a feladatnal gondot okozott a nyitdé rész nyitva tartdsa. Az alanyok nehezen tudtak
Osszeszerelni a gépet az apritd résszel, mert a hatso hajtas nyit6 eleme rugdval van ellatva, €s ha

elengedik a nyito fiilet, az azonnal visszacsukodik.

Helyes:

45. abra: Szerelés a hatso hajtasnal

A képeken lathato, hogy nem egyszerii Gsszeszerelni a két alkatrészt. Mindenképpen kell hozza

mind a két kéz.
Az aprito tal talpanak a rahelyezése

Helytelen:

46. a abra: Az aprito tal talpanak a rahelyezése — helytelen hasznalat
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46. b abra: Az aprito tal talpanak a rahelyezése — helytelen hasznalat

Mivel a kisérleti alanyok nem kaptak hasznalati Gtmutatot, ezért elsé ranézésre nem tudtak, hogy

melyik is az aprito tal alja, vagy, hogy azt az elemet hogyan kéne hasznalni. A képen jol lathato,

hogy nem tudjak, hogyan kell dsszeszerelni az aprito talat az aljaval.

Helyes:

47. dbra: Az aprito tal talpanak a rahelyezése — helyes hasznalat

A 47. dbraan lathato, ahogy helyesen behelyezi az alany az alkatrészt.
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A turmix szar becsavarasa

Helytelen:

48. abra: A turmix szar becsavarasa — helytelen hasznalat

A feladat foként azért okozott nehézséget, mert az alanyok nem taldltdk meg a jelzd nyilakat, igy
rossz iranyba probaltdk becsavarni a turmix széarat. A 48. abraan is lathatd, hogy az alany

tanacstalan a csavarast illetden.

Helyes:

Ny

49. dbra: A turmix szar becsavarasa — helyes hasznalat

A 49. abraan lathato, hogy az alanyok megtalaljak a két eszkdz kozotti kapesolatot, és helyesen

be tudjak csavarni a turmix szarat a gépbe.
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5.3 Kvantitativ méroszamok

Ahhoz, hogy ténylegesen kvantitativ eredményeket kozolhesslink, 10 vagy afolotti adatsorra
lenne sziikségiink, azonban az ipari gyakorlatban jelenleg elterjedt 4-5-6 fos tesztelés is jelentOs
eredményekkel jarhat, azonban ekkor féleg a kvalitativ vizsgalat keriil el6térbe, a szamszer

adatok csak tajékoztato jellegiick, alatamasztjak az eddig kozolteket. [15]

Két mérdszamot vizsgaltunk, a hibamentes feladat teljesitést, és a feladatteljesitési idot.
Hibamentes teljesitésen azt értjiik, hogy az alany segitség nélkiil, onalloan és megfeleléen
hajtotta végre a szerelést. A feladatteljesitési id6 az egyes feladatokhoz sziikséges ido,
masodpercekben mérve. Megvizsgaltuk az atlagos teljesitéstdl valo eltérést is, a kiugré adatot
hasonlitva a tobbi eredményhez. Ezzel képet kaphatunk arrdl, hogy egyes problémak mekkora

jelentdséggel birtak a feladatteljesités soran.

hibamentesség
(igen/nem) Zs S \ G P B 055z (%)
Osszeszerelés
o robotgéppé igen igen igen nem igen nem 66,7
2 | karok cseréje igen igen nem igen igen igen 83,3
'cct: Osszeszerelés
© |apritogeppé nem nem nem nem nem nem 0,0
Osszeszerelés
botmixerré igen igen igen igen igen igen 100,0
6. tablazat: Hibamentesség
feladatteljesitési Zs | S v |G |P B atlag | max | korr. | atlagtél
ido (sec) atlag | valo
eltérés
0sszeszerelés 103 |60 | 123 |94 |122 |98 |100, |123, | 95,4 27,6
« robotgéppé 0 0
S | karok cseréje 41 |42 |53 |49 |47 |41 |455 |53,0 [44,0 |90
-c-c: Osszeszerelés 265 | 510 | 210 | 203 | 198 | 197 | 263, | 510, |214,6 | 2954
© | apritdgéppe 8 0
Osszeszerelés 54 |62 |77 |66 |52 |25 |56,0 |77,0 |51,8 25,2
botmixerré

7. tablazat: Feladatteljesitési 1d6
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A feladatok hibamentes teljesitése alapjan levont kovetkeztetések:

Osszeszerelés robotgéppé:
Ez a feladat tobb alanynak is problémat okozott, a problémas pontok a kovetkezdek
voltak: szadrak nem megfeleld erdvel valo behelyezése, Open gomb megtalalasa, allvany
le-/felhajtasa.

Karok cser¢je:
Ez minddssze egyetlen alanynak jelentett problémat, aki korabbi tapasztalataira alapozva
erével probalta kirdntani a karokat.

Osszeszerelés apritdgéppé:
Ez lathatéan nehéz feladat, hiszen minden alanynak nehézséget okozott. Itt tobbféle
probléma is felmeriilt, de a legjelentésebb a hatso hajtds megtalalasa volt, és az ott
torténd szerelés.

Osszeszerelés botmixerré:
Ez mar nem okozott kiillondsebb nehézséget, mivel miutdn apritdgéppé mar

Osszeszerelték az eszkozt, tudtak hogyan miikodik a hatsé hajtas.

Kiugro adatok alapjan levont kovetkeztetések:

Osszeszerelés robotgéppé: 123 s
A kiugro érték valosziniileg azért jelent meg ennél a feladatnal, mert az alany, a keverd
karokat elsOként nem helyezte be kelld erdvel, és azok kiestek, késdbb pedig nehezen
talalta meg az OPEN gombot, igy ezzel a feladatrésszel is sokat elid6zott.

Karok cseréje: 53 s
A tesztalany korabbi tapasztalatbol arra kovetkeztetett, hogy a keverd szarakat kézzel kell
kiszedni. Késobb tudomdsara hoztuk, hogy létezik gomb a kivételiikkre. Ezt a gombot
nagyon nehezen taladlta meg, elmondéisa szerint nehezen észrevehetd, beleolvad a
kdrnyezetébe.

Osszeszerelés apritogéppé: 510 s
Az alany elmondasa szerint még nem latott apritdé gépet. Ennek okan az apritokés talba

helyezésén kiviil az Gsszes tobbi feladatrészt nehezen hajtotta végre. Mindegyiknél
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nagyon sokat 1d6zott. Név szerint az aprito tal tetejének és talpanak felhelyezésénél, a
hatso hajtas megtalalasanal és az ott torténd szerelésnél.

»  (Osszeszerelés botmixerré: 77 s
A 77s nem nagymértékben kiugro, mégis elrugaszkodik a tobbi alany altal teljesitett
1dotol. A tesztalany nem figyelte meg kell6en a hatsé hajtasnal 1évo nyilakat és abrakat,

ezért elsOre nem taldlta meg a helyes becsavarasi iranyt.

Fontos megjegyezni, hogy volt olyan tesztalany, akinek volt kordbbi tapasztalata hasonld
robotgéppel, és volt olyan is, aki példaul még soha nem latott apritd6 gépet. A kordbbi
tapasztalatok sok segitséget nytjthattak egyes alanyoknak, de el6fordult az is, hogy rossz iranyba
terelték Oket.
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6 Kovetkeztetések

Az alabbiakban a kisérlet soran 6sszegyljtott tapasztalatainkat foglaltuk pontokba, két téméban

keresve a problémakat. Egyrészt a robotgép hasznalhat6sagat, masrészt a szemiiveg termék —

usability tesztekhez valo alkalmassagat elemeztiik.

6.1 Robotgép

A robotgép szerelésénél a legnagyobb problémak a kdvetkezdek voltak:

Nehéz volt megtalalni a keverdszarak kiadasara szolgalé gombot, mert tulzottan
beleolvadt a kdrnyezetbe.

Az OPEN gomb mindig az allvany tavolabbi felén volt talalhato, igy az alanyok koziil
tobben nem vették azt észre.

A formai kialakitas dacara tobben nem jottek ra, hova kell felhelyezni az aprit6 talat, erre
semmilyen jelzés nem talalhat6 az eszkdzon.

Az aprit6 dsszeszerelésének sorrendje sem volt nyilvanvalo.

A botmixer becsavardsa is problémat okozott, egyrészt mert a nyitds irdnyat mutato
jelzést tobben nem vették észre, masrészt fizikailag nehéz volt megoldani, hogy tartsak az
eszkozt, csavarjak a kart, és megakadalyozzak a rugos lemezke visszacsuszasat.

Tovabba emlitésre méltdé probléma, hogy az egyes szerelési 1€pések végrehajtasa utan
nincs egyértelmil visszajelzés, kattands, ami biztositand a felhasznalot arrdl, hogy

helyesen hajtotta végre a 1épést.

Javaslatok:

A jovében fel lehetne venni a kapcsolatot a robotgépet gyartdé Moulinex céggel, és a
tapasztalatok alapjan elinditani az eszkdz tovabbfejlesztését.
A konkrét termék fejlesztése mellett a levont kovetkeztetések altalanosan
felhasznalhatdak hasonl6 konyhai eszk6zok tervezése soran. Példaul:

o Egyértelmii jelzés (pl. kattanas), ha a helyére kertilt egy alkatrész

o Az egyes gombok kiemelése, hogy konnyebben észrevehetdek legyenek (pl.: mas

szin/ textlra, stb.)
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o Ha a funkciok kiilon vannak valasztva, és mashonnan miukodtethetoek, erre

érdemes egyértelmiien felhivni a figyelmet. (pl.: kisebb grafikai elem)

6.2 Tobii Glasses

A szemiiveggel kapcsolatos tapasztalatok a kdvetkezok:

= A szemhez til kdzel hozott részek egyaltalan nem vagy rosszul latszanak a videon, pedig
ezek a képek éppen fontosak lennének a jelzések miatt.

= A szemiiveg altal készitett kép sokszor mast mutat, mint amit az alany ténylegesen néz,
ez fleg azért problémas, mert a kisérlet sordn a résztvevok nem egy adott feliiletet
néznek, hanem 3 dimenzids kiterjedéssel rendelkezo targyakat rendeznek a térben, sokat
mozognak, ennek a lekdvetésére a szemiiveg nem a legalkalmasabb.

= Az el6z6hoz kapcsolodik a tavolsag bedllitdsdnak nehézsége, mivel a felhasznalo
folyamatos mozgasban van, nehéz detektalni, hogy mikor milyen tavol is néz, ¢s ezt az

eszkozon bedllitani. Ezaltal pontatlan képet kapunk végeredményként.
Javaslatok:

= A kisérlet soran ki kellett volna jeldlni azt a teriiletet, amelyen a tesztalanyok

dolgozhatnak. Ezzel elkeriilhet6 az esetleges kép kiesés a videdban.

Osszességében megallapithatjuk, hogy az eszkdz hasznos volt a termék usability tesztelése soran,

és a jovOben mindenképpen alkalmazhat6 lehet hasonlo céli projektek tdmogatéasara.
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8 Melléklet
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DESCRIPTION

a. Mixer
al. Ejection button to remove
kneaders or beaters
a2. Speed control/ turbo button
b. Mulii-blade beaters for light
preparations
(depending on model)
c. Mulfi-blade beaters for light
preparations
(depending on model)
d. Kneaders for heavy dough
(depending on model)
e. Kneaders for heavy dough
(depending on model)
f. Metal collar
g.Base (depending on model)
h. Bowl (depending on model)
i. Hinged arm lock/unlock button
(depending on model)
j- Mixer lock/unlock button
(depending on model)

BEFORE FIRST USE

* Remove the accessories from their
packaging and clean using warm
water.

k. Spatula (depending on model)
I. Plastic blender shaft (depending
on model)
m. Stainless steel blender shaft
(depending on model)
n. 500 ml mini-chopper
(depending on model)
n1 Bowl
n2 Blade
n3 Reducer
0.800 ml blender bowl
(depending on model)
ol Graduated bowl
02 Blade
o3 Leak-tight lid
o4 Reducer
p. Measuring bowl (depending on
model)
q. Stabilising base (depending on
model)
r.Lid (depending on model)

Attention: The blender shaft (I or m)
and the blade of the mini-chopper
(n2) and of the blender bowl (02)
are very sharp. Care should be
taken when handling.

TDK 2014
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USING THE APPLIANCE

Important:

NEVER USE THE BEATERS OR
KNEADERS AT THE SAME TIME AS THE
BLENDER SHAFT, MINI-<CHOPPER OR
BLENDER BOWL.

MIXER FUNCTION WITH BEATERS
OR KNEADERS:

* Manual use:

+ Check that the appliance is

unplugged, that the speed control

(a2) is set to "0" and that there is

neither blender shaft, nor mini-

chopper nor blender connected to
the back of the appliance.

Insert the rods of each beater (b)

or kneader (d) into the

corresponding holes and lock into
place. The beaters and kneaders
have a specific shape.The
kneader or beater equipped with
the metal collar (f) should be
positioned to the left into the

biggest hole (Fig. 1).

Connect the appliance:

- Your appliance has 5 speed
levels and a turbo button. Always
begin mixing or kneading at
speed 1 initially, then move to
speed 2, 3,4 or 5 (Fig. 2).

- To knead thick dough, we
recommend using speed 5 only.

- You can also increase the speed
by pressing the turbo button. We
however recommend that you use
it only briefly (a maximum of 30
seconds for thick dough).

TDK 2014
BME GTK

« After finishing, set the speed control
(a2) fo "0".

+ Disconnect.

+ Then press the ejection button (al)
to remove the beaters or kneaders.

* Using with the base (g):
(depending on model)

+ Check that the appliance is
unplugged, that the speed control
(a2) is set to "0" and that there is
no blender shaft.

* Insert the rods of each beater (c)
or kneader (e) into the
corresponding holes and lock info
place. The beaters and kneaders
have a specific shape.The
kneader or beater with the metal
collar (f) should be positioned to
the left, in the biggest hole (Fig. 1).

+ Place the base (g) on the worktop:
- To raise the arm, unlock by

pressing the button (i) (Fig. 3).

- Position the bowl (h) (Fig. 3).

- Press the button (i) to unlock the
arm and lower it (Fig. 4).

- Place the mixer fitted with the
kneaders or beaters on the
hinged arm until you hear it click
info place (Fig.5).

Note:

INSERT THE MIXER BY POSITIONING
THE BEATERS OR KNEADERS IN THE
NOTCHES (Fig. 5).

+ Connect the appliance:
- Your appliance has 5 speed levels
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and a turbo button. Always begin
mixing or kneading at speed 1
initially, then move to speed 2, 3,
4 or 5 (Fig. 2).

- To knead thick dough, we
recommend using speed 5 only.

- You can also increase the speed
by pressing the turbo button (a2):
We however recommend that you
use it only briefly (a maximum of
30 seconds for thick dough).

« After finishing, set the speed control
(a2) fo "0".

+ Disconnect and press the unlock
button (i) fo raise the hinged arm.
Then press the mixer unlock button
(j) to remove the mixer from its
stand.

+ Then press the ejection bution (al)
to remove the beaters or kneaders.

BLENDER FUNCTION

(DEPENDING ON MODEL)

« Check that the appliance is

unplugged, that the speed control

(a2) is set to "0" and that the

beaters or kneaders have been

removed from the appliance.

Lift the panel at the back of the

appliance and screw the blender

shaft (I or m) anti-clockwise

without forcing it until you hear a

click (Fig. 6).

Connect the appliance:

- Dip the blender shaft into the
preparation before starting to
avoid splashing.

- Start using the speed control (a2).
(Fig. 2). initially af speed 1 then 2,
3.4, 5. Use the Turbo button (a2) if

the recipe requires more power.

- Stop the appliance before
removing the blender shaft from
the preparation (to avoid
splashing).

If you feel resistance when screwing
in, this means that shaft is not
correctly aligned.

You should remove it completely
and screw it in again correctly.

Removing the blender shaft:

+ Stop the appliance by selecting
"0", disconnect it and unscrew the
blender shaft (I or m) by turning
clockwise.

Do not use the blender shaft:

* In a saucepan on the hob.

» Do not use it empty or with ice
cubes, to chop raw meat, dried fruit
(almonds, hazelnuts, etc.).

S00ML MINI-CHOPPER
FUNCTION
(DEPENDING ON MODEL)
- Place the bowl (n1) on the
stabiliser base (q).
- Place the blade (n2) on the shaft
of the bowl (n1).
- Place the food in the bowl (n1)
and then place the reducer (n3).
» Check that the appliance is
unplugged., that the speed control
(a2) is set to "0" and that the
beaters or kneaders are no longer
on the appliance.
- Lift the panel at the back of the
appliance and place the
appliance on the reducer (n3) of
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the mini-chopper.

- Connect the appliance and start
using the speed control (a2),
(Fig. 2). initially at speed 1 then 2,
3.4, 5. Use the Turbo button (a2) if
the recipe requires more power.

- Once the preparation is finished,
stop the appliance and
disconnect it.

- Remove the appliance and then
the reducer (n3).

- Remove the blade (n2) holding it
by the plastic part.

- After use, remove the food.

- Do not operate this accessory

empty.

FUNCTION
(DEPENDING ON MODEL)

- Place the bowl (o1) on the stabiliser

base (q).

- Place the blade (02) on the shaft of

the bowl (o).

- Place the food in the bowl (o1) and
then place the leak-tight lid (03)
and the reducer (04).
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+ Check that the appliance is

unplugged, that the speed control

(a2) is set to "0" and that the

beaters or kneaders are no longer

on the appliance.

- Lift the panel at the back of the
appliance and place the
appliance on the reducer (04) of
the blender bowl.

- Connect the appliance and start
using the speed control (a2),
(Fig. 2), initially at speed 1 then 2,
3.4,5.

Use the Turbo button (a2) if the
recipe requires more power.

- Once the preparation is finished,
stop the appliance and
disconnect it.

- Remove the appliance, the
reducer (o4) and then the lid
(03).

- Remove the blade (02) holding it
by the plastic part.

- After use, remove the food.

- Do not operate this accessory

empty.



