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Zaradl vedno vedJjega razvoja stroJne opreme, programske opreme, se
vedno bolj uvelJjavlja podroé¢je komunikacije ¢&lovek - racunalnik. Razvo]
sistema <&lovek - stroj se Je razvil 1z treh podro¢lj, ergonomié¢nega
na¢rtovanja, sistemskega naértovanja in programskega nadértovanja. Regulaci jska
tehnika ter komunikaclija ¢&lovek - ratunalnik so del tega sistema. Za
u¢inkovito 1in uspesno komunikacijo moramo poznatl primarne in sekundarne
kriterije za kvaliteto ter pogoje za dobro komunikacijo. Pri regulacijskih
slstemih moramo poznatl model c¢loveka ter model radunalniskega procesa. Pri
naértovanju programov se moramo oziratl na funkclje procesa in funkeije
uporabnika. Posebej Je pomembno vprasanje, kaj Je potrebno poznatl pri lzvedbi
vnosa. Delo pri tem podaja dolodene resitve in nekatera ergonomi¢na navodila.

Computer - human interaction has become important due to the incessant
development of hardware and software. The system man-machine has developed
from the following three fields: ergonomic design, system design and software
design. Control engineering and computer-human interactlon are a part of this
system. In order to enable an efficlent and a succesful communication, primary
and secondary quallty criteria should be known, as well as the conditions that
assure a reliable communicatlion. In control systems the model of man and the
model of the computer process should be known. Process functions and user
functions should be taken Into account in software design. Special attention
should be pald to the requirements of data entry. Certain solutions are glven
together with some ergonomic instructlons.

1, UYOD uporabniskega vmesnlka. Regulacljske sisteme delimo na
vodenje procesa In na regulacije (za odpravo motenJ).

Na podroéju racunalnistva in informatike Je viden Glede na ta dva podro¢ja ustrezne nad¢rtujemo strukturo

nezadrzen razvo] strojne opreme. Zaradl vedno veljih za lzdelavo komunikacije. Prl snovanju programa se

hitrosti in zmoglJivostl pridemo do situacij, ko lahko drzimo ergonomi¢nih navedil za pisanje programa.

omogo¢imo ¢im  bol) naravno komunikacijo ¢lovek -

ragdunalnik. Ker pa Je razvoJ strojne opreme hitrejsi 2. SISTEM CLOVEK - STROJ

kakor razvo) programske opreme se dogaja, da so programi Sistem clovek - stroj se Je razvil 1z treh

narejen! povrsno in nepopolno. To Je posledica ciljev podro¢i J: ‘ergonomi&nega nadrtovanja, sistemskega

proizvajalcev, da naredijo program, &e preden Jih na¢rtovanja in programskega na¢rtovanja.

prehiti konkurenca ali zaradi slabe povezanostl tima.

ergonomiéno sistemsko
Najve¢ <¢asa In veliko vloZenega napora Je naértovanje naértovanje
otrebno za nacrtov $ d + analiza nalog + postopkl naértovanja
potrebn ovanje in programiranje tistih delov » obvestila s simulaclje in modeliran.
programa, ki se ukvarjajo s komunikacijo. T! obicajno + elementl uporabe » regulacl jska tehnika
zavzame jo tudl najve¢ pomnilniskega prostora in * govorni vhodi/izhodi * organizaclja in komuntk.
programske kode (od 60% do BO% celotnega programa), SISTEM CLOVEK - STROJ
Pri snovanju ucinkovitega uporabniskega vmesnlka
programsko
se poraja vprasanje, kaksna Jje optimalna komunikaclja naértovanje
¢lovek - racdunalnik, Poznat! moramo razvoj sistema + obdelava podatkov
+ ekspertnl sisteml
¢lovek - stroj in opisat! model ¢&loveka v povezavi s « grafiéni prikaz
tehni¢nimi sistemi. V tem primeru z regulacijskimi +_pripomo¢ki dela

sisteml. Ta model Je osnova za razvo) ucllinkovitega Slika 1: Povezanost s sistemom &lovek-stroj



Skupne toc¢ke, stic¢isée posameznega podroéja so v
sistemu ¢lovek - stroj. Ta sistem vsebuje eden all vel
delov iz vsakega posameznega podroéja in Jih zdruzuje v
skladno celotol Del slstemskega naértovanja Je tudi

regulaci jska tehnika, ki nam Jje osnova v tem ¢lanku.

3. KRITERIJI USPESNE KOMUNIKACIJE
KRITERIJI ZA KVALITETO

Kadar ocenjujemo kvaliteto se ravnamo po
kriterijih =zaradi lazje primerljivosti 1in pravilne
izbire tehnike za razvo] .komunikacl je. Krlterlje delimo
na primarne in sekundarne. ,
PRIMARNI:

+ ¢as, ki ga uporabnik potrebuje, da opravi neko delo,
+ natant¢nost, s katero upcrabnik opravi delo,
+ zadovol jstvo pri delu.

V zelo kreativnih okoljih Je potrebno ¢im bol
optimizirati zadnji kriterij, medtem ko Je v normalnih
razmerah potrebno optimizirati c¢as, hitrost dela. Ti
kriterijt so predvsem odvisni od sestave projekta, od
znanja in sposobnosti uborabnlkai in od fizi¢nih

karakteristik naprave.

SEKUNDARNI

* ¢as spoznavanja,

+ ¢as ucenja

¢+ ¢as obnavljanja naucenega,

+ pomnenje,

+ ob¢utl jivost na napake in utrujenost,

* omeJitve motoricnega glbanja. )
' Vsi ¢asi! naj bodo ¢é&im krajsi, kajti obsezne

knjige ali navodila ne vodijo k uélinkovitosti. in

produktivnosti.

0 pomnenju govorimo, kadar si mora uporabnik
zapomniti za kratek all daljsi ¢as simbole in tehnike,
ki jih, uporablja pr! svojem delu.

Utrujenost nastane obicajno zaradl slabega
naértovanja potez, ki Jih mora uporabnik napraviti pri
svojem delu (predolga wuporaba svetlobnega peresa).
Utrujenost vpiva na stevilo napak in s tem tudi na
zadovol jstvo pri delu.

Omejitve se lzrazajo v velikost! delovnega
prostora (doseg upcrabnikove roke). Poleg delovnega
prosﬁora so tudl omejltve v vidnem polju (opazovanje

ve¢ oken hkratl, opazovanje manj)sih slik v ve¢jih ...).

POGOJI ZA DOBRO KOMUNIKACIJO

+ ENOSTAVNOST - glavni del sistema n! obSiren all pa Je
organiziran hierarhi¢no )

+ JASNOST - vsak del sistema Je jasno viden in razumljiv

SPOZNAVNOSTF- dell sistema épomnijo uporabnika na

stvar{, ki jih pozna

+ POPOLNCST - sistem je urejena vsota njegovih delov

+ UREJENOST - kar uporabnik pozna v enem delu, mu
poﬁagé tudi v ostalih delih .

+ ZANESLJIVOST -~ sistem odgovar ja uporabniku v

zanesl jivem dialogu
DOVZETNOST - interaktivni odgovori so hitri, vijudni

in informirajodi.

4. KOMUNIKACIJA V REGULACIJSKIH SISTEMIH

Ce Zzelimo narediti uspesno komunikacijo &lovek -
rac¢unalnik v povezavi 2z regulacljskimi slstemi, se v
prvl vrstl sre¢amo z modelom ¢&loveka, na katerega se

oziramo pri .na¢rtovanju in plsanju programa. -
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Slika 2: Model ¢loveka v povezavi s tehni¢niml sisteml

Naloga operaterja pri opazovanju in vodenju
tehni¢nega procesa Je sestavl jena iz opazovanja trenutne
situacl je, primerjanje z zastavljeniml cllji, Iskanje
resitev problema (na osnovi osvojenega znénja), priprava
podatkov in posegan)e v proces (menjanje stanje
sistema). 2a olajsanje dela 1in =za dosego vedje
natanénosti in u¢inkovitostl se uporabljajo ratunalniske
podprti vizualni sistemi. V glavnem s0 to zmogljlive
grafi¢ne naprave z vellkimi hitrosti prikazovanja,
izvajanja operaclJ in z vellko kapaciteto pomnilnika.
Operater sedaj samo vstavi podatke in opazuje proces in
ukrepa samo v dologenih situacijah. Namesto z ro¢nim
poseganjem Vv proces lahko to sedaJ opravimo =z

ra¢unalniskim algoritmom,
uporobo
(vhod)
Ziovek slikowni oviematiziren] tehniznl
. sistem proces . sistemi
prikaz baza )
{izhod} podatkov

Slika 3: Model racunalniskega procesa

RAZDELITEV FUNKCIJ Z2A PROCES

RegulaciJsko tehniko razdelimo na podroé¢je
vodenja procesa in regulaclje (za odpravo motenJL
NaJprej se ustvari slika procesne sheme iz katere nato
dobimo model procesne zanke, v Kkatero vpliemo na
dolocena mesta ustrezne procesne parametre, Te slike

kreiramo s pomo¢Jjo simbolov, ¢rt in z risanjem teksta.

Slika 4: Model procesa
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Slika 5: Procesna shema

(digltalnlh vrednosti, tabele, dlagrami, krivulje in

sporocila),
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Slika 6: Prikaz

Nato imamo moznost analize all sinteze
regulact jske zanke.

Pri analiz! Je sistem podan in mu dolodimo
stabilnost, vodlJjivost in spoznavnost. Vsi rezultati se

prikazejo v ustrezni obliki na zaslonu.

Sinteza pa pomenl nac¢rtovanje regulatorja v

regulaci jski zanke (izbira  parametrov . izbira
strukture). S pomo¢jo ukaznih menujev direktno v shemi
regulaci jske proge dolo¢amo parametre ali Dbloke In
simuliramo progo. odzivi se zopet prikazejo v utrezni
oblikl na zaslonu. Nag¢rtujemo lahko klasi¢ne kot tudi
samonastavljive regulatorje.

Po naértovanju ponovno pokli¢emo procesno shemo
in dinamiéno opazujemo potek simulacije vodenja procesa.
Po simulaciji lahkq priklju¢imo racéunalniski sistem na
ustrezen dejanski proces. Pri vodenju procesa se nam na
ekranu dinami¢no prikazujejo trenutni odzivi in

parametri procesne sheme.
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Slika 7: Dinami¢no opazovanje elementov v procesu

RAZDELITEV GLAVNIH FUNKCIJ UPORABNIKA

Za celotno simulacijo 1in vodenje procesa Je
znadilno, da vedno nastopajo naslednJe funkcije
uporabnika:
+ razpoznavanje situaclje
+ primerjava situacije z dolo¢enimi cilji
+ iskanje resitve problema
« priprava vhodnih podatkov
» lzvedba vnosa

Prve stiri funkcije smo na kratko Ze oplsall, ena
pomembnih toék‘pri komunikaciji ¢loveka z raéunalnikom

pa Je lzvedba vnosa.

VNOS
Pri naértovanju vnosa se morame oziratl na tri
pomembna vprasanja:
- katere interaktivne naprave bomo uporablli?
~ kako kreirati dialog?
- kaksne naj bodo slstemske funkctje? -

INTERAKTIVNE NAPRAVE

Izhodne Vhodne
« alfanumeri¢n! zaslon « kontrolne tlpke
+ grafi¢nl zaslon + miska
+ tiskalnik + grafi¢na plosca
+ svetlobna plos¢a + svetlobno pero
* risalnik + plos¢a na dotlk
+ zvoénlk » igralna palica
+ faksimile + sledilna Zoga

« programabilne tipke

+ razpoznavalnik glasu

DIALOG

Pri plsanju programov za dialog se omejime na
ukaze in vnos podatkov. Izbira ukazov naJj bo sestavljena
iz ukaznih menujev, Iimenovanih "okna" (windows). Za
manipulacijo in 1izbiro ukazov pa najbol] pogost
uporabimo misko. Ce pa miske nimame na voljo pa
uporabimo funkcljske tipke za premik kurzorJja.

Obidajno za selekcljo ukazov izberemo naslednje
naprave:
- direktne, kot so svetlobno pero in plos¢a na dotik,
- indirektne, kot so miska all grafi¢na plosca,

Te naprave so naJbolJ priljubljene in razsirjene,

- simulaclske, kot &o alfanumeri¢na tipkovnica all

fizieni lokator.

KREIRANJE VIDNEGA PROSTORA ZA UKAZE IN VNOS PODATKOV
Vidni prostor v zadnjem &asu krelramo prav z

okni. Pri tem moramo vedet! nasledn]e:

- okna naj ne bodo prevelika ali premajhna,

- informacije v nJih morajo biti kratke, Jedrnate in

Jasne,
- pravilno izbirajmo barvo za ozadje in barvo ¢&rk,
- okna naj se pojavljajo hierarht&no. Ce Je informacij,

ukazov malo, naJ bodo okna enonivojska,

t

obvestila naj bodo v spodnjem delu ekrana, vendar



dovolJ dobro.vidna in opreml jena i zvoe¢nim signalom,
- {zogibajmo se ﬁtripajoéim ukazom, - ki so &kodljiva za
o¢l, bolJe Je, da jih poudarimo.
Ukaze lahko izbiramo s padajoc¢im! menujl all pa v 3D
tehniki.
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Slika 8: Padajo¢i menu in 3D tehnika

Slika 9: Valjna tehnika

Kadar imamo vnos vec¢Jega 3stevila podatkov, naj

bodo vnos! enakomerno razporejen! po ekranu.

obvestilo o procesu

vnos?: : vnos2:

vnos3: vnos4: Qnos5
vnosb

vnos7:

obvestilo o tipkah

Slika 10: Alfanumeriéni vnos podatkov

‘ padejodi menuji ‘ SN

menu

delovni prostor

\ obvestilo, ukazna vriico,

Slika 11: Grafiéni vnos podatkov

SISTEMSKE REAKCIJE

Sistemske réakciJe ﬁaJ bodo v procesu takoJ vidne
(utripanje obJekta, funkcljske tipke na zaslonu, zvoéni
signal). ZazelJeno Je, da prikaZemo direktno ali
indirektno tudl odzive na vhode, ki smo Jjih dobill pri

simulacijl zaradil primerjave.
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Slika 12: Prikaz sistemskih reakci])

5. ZAKLJUCEK

Vedno hitrejst, zmogljivejsi, prostorsko skorajda
neome Jen! radunalnlkl danes omogota)o vedno boljso in
lazjo komunikacijo ¢loveka z radunalnikom. Cily
programerja ne sme bitil, da naredi program po meri
st;ojne opreme, ampak po meri ¢loveka.- Clovekovo delo z
ra¢dunalnikom mora biti ¢im bolJ naravno in blizu ckolja,
v katerem dela. Za na¢rtovanje takinih programov pa Je
potrebno veliko napora in dodatnega dela, ki se pozneje
zelo obrestuje prl uspesnosti programa. Uporabnisko
prijazni programi povetajo produktivnost, natanénost ter
veselJe &loveka do dela z radunalnikom.

Pr{ naértovanju programov se moramo dr2atl
ergonomi¢nih navodil za delo racunalnika s ¢&lovekom. Ne
nazadnJe, ¢e imamo moZnost, izberimo ustrezne barve za
dodatno 1nformacl jo.

Vedno moramo imeti pred o¢ml uporabnika programa
in njegovo delo, sa) bomo le tako naredili uspesen

program.
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