KOKKUVOTTE

Antud bakalaureuse 16putdd eesmargiks oli arendada IRC5 kontrolleri kasutajalidese jargnevaid
elemente: arhitektuur ja ekraanikujundus. Tulemus, mis on valja tootatud, rahuldamaks Rapidiab
jaboratooriumi operatsiooniprotsesside eesmarkide vajadusi, on moeldud aluseks tulevasele
kasutajaliidese arendusele. Laboratoorium, mille md6tmeteks on 6000 mm X 3800 mm, asub TTU
Mehaanika- ja tostustehnika instituudis. Lisaks oli to6 kaigus loodud ka kinnitusaluse CAD mudel.

Robotmanipulaator véimaldab kasitleda suurt toopinda, erinevalt monest traditsioonilisest tooriistast,
mis on oma konstruktsioonilt limiteeritud. On pustitatud hupotees, et siisteemi on keerukas kasitleda,
kuna vaikimisi seadistatud ABB Flexpendant kasutajaliides lisab funktsionaalsust paljudele
robotmanipulaatori programmidele ning liigne funktsionaalsus muudab robotististeemi {llesannete
taitmise keerulisemaks. Too efektiivsuse parandamiseks oli vaja spetsiaalselt valja tootada lahendus,

millest minu osa oli arhitektuuri ja kasutajalidese ekraanikujunduse loomine.

Bakalaureusetdo koosneb viiest peatikist:
1. Robotististeemi kirjeldus
Kasutajaliidese nduded
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3. Kasutajaliidese tarkvaraarendus
4. Kasutajalidese arendus
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CAD mudeli arendus

Need viis peatlkki annavad Ulevaate algandmete, tarkvara/riistvara uuringust ja kasutajaliidese
raamistiku arendusprotsessist, samuti CAD mudeli arendusest.

Esimene peatikk sisaldab informatsiooni riistvara komponentidest, mida kasutatakse kasutajalidese
uurimiseks. Informatsiooni toétlemise tulemusena oli selge, milliseid funktsioone peaks kasutajaliides
hélmama. Samuti tehti kindlaks, milliseid valjundseadmeid peaks kasutaja teadma robotsisteemi
kasutamisel.

Teises peatikis esitatakse kasutajalidese nduetekohast informatsiooni. Enne arendust on oluline
seada tapsed ja adekvaatsed nduded ning nende meelespidamine protsessi véltel suurendab tulemuse
kvaliteeti.

Kolmas peatikk kirjeldab kasutajaliidese arendusprotsessi véimalusi ja piiranguid ehk kuidas toimib
kasutaja ja kasutajaliidese vaheline kommunikatsioon.

Neljas peatikk annab Ulevaate peamistest {6putdo eesmarkidest: kasutajaliidese struktuur ja selle
ekraanikujundus. Samuti sisaldab piisavalt graafilist informatsiooni, mis kergendab oluliselt arusaamist
[5pptulemusest. Lisaks on méned ekraani aleminekud eraldi véalja toodud ning kirjeldatud nende t66- ja
kasutuspdhimotteid.

Viimases peatukis esitatakse CAD mudel, milleks on kinnitusalus T- kujuliste soontega alusplaadi jaoks.
Antud mudel on disainitud esitamaks taiendavaid robotsiisteemi kasutusvdimalusi. Oluline on moeida

véimalikele taiendavatele arendustele, mille funktsioone saab hiliem laiendada.
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Kasutajaliidese arendamiseks tulevikus on tsna laialdased véimalused. Esiteks on voimalik labi tostada
funktsionaalne osa, luues interaktsioone ning esmalt testida RobotStudios, seejarel reaalses
tookeskkonnas. Peamine idee on, et laiendamise korral peaks vastastikune toime jadma samaks, kuna
liigne laiendamine véib kasutajaliideses pbhjustada Ulekoormust ning muuta selle vahem kasutaja-
sébralikuks. Isiklikust vaatenurgast, olen rahul oma to6ga, saadud teadmiste ning arenenud oskustega

kasutajaliidese arendamise valdkonnas.

44




