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The aim of the final project with thesis was to create a new kind of user interface between a human
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Liite 1: Tutkimuksen yhteydessa tehty kysely



1. Johdanto

Opinnaytetyoni aihe ponnahti esiin lukemastani, Eero Hyvosen
kirjoittamasta teoksesta Inhimillinen kone — konemainen ihminen, joka
sisdlsi pohdintaa ihmisen ja koneen valiosesta vuorovaikutuksesta ja sen
muuttumisesta. My0s aikaisempi koulujakso kasitteli
kayttoliittymasuunnittelua ja ihmisen ja laitteiden valista suhdetta. Aihe
kiinnosti niin paljon, etta se innosti lukemaan lisda aiheeseen liittyvaa
kirjallisuutta, ja siita se ajatus uudenlaisesta vuorovaikutussuhteesta
ihmisen ja laitteiden valilla sitten |ahti. Tarkemmin ottaen opinnadytetyoni
kasittelee siis kayttdjan ja ajoneuvon vilista suhdetta.

1.1 Tyon kulku ja tavoitteet

|
Y KONSEPTI

Kayttoliittyma

animaatio

. Opastus-
animaatio

Kuvio 1. Tyon kulku

Tyoni lahti liikkeelle teoriapohjan rakentamisella ja aiheen rajaamisella.
Tyon viitekehyksen rajaaminen otti tydssa oman aikansa sen vuoksi, etta
kyseinen aihe oli minulle hyvin vieras kaikesta huolimatta. Sosiologian,
psykologian ja antropologian kasitteiden pyorittely sai nopeasti paan

sekaisin, eika tyo tahtonut ottaa minkaanlaista suuntaa ensi alkuun.
Kirjallisuuden tuomat eri ndkokulmat valkenivat kuitenkin nopeasti ja tyo
Iahti etenemaan ihmisen toiminnallisen, tunteellisen ja aistillisen
dlykkyyden suuntaan. Alkuun oli hankaluuksia paattaa mihin
ajoneuvolajiin soveltaisin teoriaa, mutta lopulta valinta kolmipyoraisesta
sahkdajoneuvosta tuli omista mieltymyksistda moottoripyorailyyn ja sen
tuomaan vapauden tunteeseen. Lisdksi taustalla pyori tietysti ajatus
ekologisuudesta pienajoneuvojen ottaessa yhd enemman alaa
kaupunkikuvassa.

Aloitin tyoni kaymalla lapi ihmisen ja koneen alykkyyden erilaisuuksia ja
toiminnallisia ominaisuuksia, siirtyen pikkuhiljaa yha enemman toisiaan
taydentavaan ajatusmalliin ajoneuvosta ja sen kadyttajasta. Tyoni
tavoitteena oli luoda uudenlaisen kayttéliittyman avulla miellyttavampi
silta ihmisen ja ajoneuvon vilille. Tavoitteena ty6ssa oli myos luoda jotain
uutuusarvoista ja tulevaisuuspainotteista, jonka visuaalinen ja
teoreettinen anti voi toimia itsedan ulosmarkkinoivana tyona esimerkiksi
Savonia Driven suuntaan. Savonia Drive on Savonian
ammattikorkeakoulujen hanke, jossa moottoripyoria rakentamalla
luodaan uudenlainen oppimistapa kdaytanndontyohon perehtymiseen.
Hankkeen tarkoituksena on my6s luoda monialaista seka kansainvalista
yhteisty6ta. Tyon lopputuloksen tarkoitus oli siis toimia erdanlaisena
kehitysalustana, teoksena joka auttaa muita aiheesta kiinnostuneita
lahtemaan liikkeelle nykyaikaisen kayttoliittymasuunnittelun
Iahtokohdista ja joka odottaa seuraava vaihetta insindorien,
markkinoinnin hallitsevien ihmisten ja yritysten yhteisty6lla toteutetussa
suunnittelutydssa. Henkilokohtaisena tavoitteenani oli kasvattaa omaa
ammatillista osaamistani omien mieltymysteni suuntaan
tuotekehitysprosessia, asiakaslahtoistd suunnittelutyota seka
kayttoliittymasuunnittelua kohtaan.




1.2 Toimintaymparisto
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Kuvio 2. Laaja toimintaymparisto tyon eri osa-alueista




1.3 Tyon tarve ja nykyaikaisuus

Perustelen tyoni tarpeen ja nykyaikaisuuden lyhyesti, mutta ytimekkaasti.

Nykymaailma on menossa suuntaan, jossa laitteet ja koneet ovat yha
enemmissa madrin osa jokapdivaistd eldmdaamme. Jos katsomme aikaa
jolloin tyokalut olivat viela pelkkia tyokaluja ja vertaamme sita hetkea
nykypaivdaan, huomaamme miten paljon teknologian kehitys on
muuttanut tapaamme arvioida tydkalun arvoja. Tydkalujen kehittyminen
koneista automatisoituneiksi koneiksi aina sulautettuihin jarjestelmiin
saakka osoittaa mihin myos tarpeidemme suunta on mennyt.
Automatisoituneet valmistusprosessit ovat mahdollistaneet
massatuotannon, mutta samalla karsineet paljolti tyopaikkoja. Koneita ja
laitteita on alettu suunnittelemaan yha enemmissa maarin alykkaiksi,
ymparistoa ja ihmisia huomioiviksi roboteiksi ja apuvalineiksi, jotka
toimivat ihmisen alykkyyden jatkeina, siind missa ihmisen biologiset

rajoitteet tulevat vastaan. Hyvana esimerkkina tasta on se kuinka nykyaan

vaikkapa kirurgisissa toimenpiteissa voidaan kayttaa hyvaksi teknologian

tuomaa tarkkuutta, vasymattomyytta ja vakautta (kuva 1). Tall6in kone tai

laite toimii ihmisen toiminnan ja aistien jatkeena.

Nykyaikainen tietoinformatiivinen maailmamme vaatii ihmiselta paljon ja
vaikka teknologian avulla pyritdan parantamaan oloamme talla
planeetalla, voi se joskus tuoda my0s rasitteita. On myos hyvia
esimerkkeja siita kuinka autamme nykyista kiireista eldamantapaamme
teknologian tuomin keinoin. Tasta esimerkkind mainittakoon Husqvarnan
Automower® 260 ACX — robottiruohonleikkuri (kuva 2), joka tunnistaa
pihasi ruohoalueet sensoreillaan ja leikkaa ruohosi sinun tehdessa muita
askareita. Naistd kahdesta edellda mainitusta esimerkistda voimme jo
paatellda mihin suuntaan laitteiden ja koneiden tuotekehityksessa ollaan

menossa: kohti yha kayttajalahtoisempaa suunnittelutyota. Oma
panokseni ihmisen huomioimiseen tuotekehityksessa taman tyon aikana
liittyy pitkalti ihmisen toimintojen, aistien ja tunteiden huomioimiseen
laitetta kdytettdessa.

Kuva 1. Kirurgin apuna toimiva laite tarkkuutta vaativiin hommiin

Kuva 2. Husqgvarnan robottiruohonleikkuri leikkaa nurmikon
omatoimisesti tunnistaen ruohikon rajat




2. Alykkyys

Mita on alykkyys? Miten voimme verrata ihmisen ja koneen alykkyytta
keskenaan ja tuoda tata ajatusta kayttoliittymasuunnitteluun? Tavallaan
emme voi verratakaan vaan meidan pitaa tarkastella kumpaakin
alykkyytta niiden eri ndkékulmista ja pohtia miten nama erilaiset
dlykkyydentasot voisivat tdydentaa toisiaan luoden symbioosin kaltaisen
suhteen ihmisen ja koneen vilille. Tassa osiossa opinndytetydtani avarran
nakdkulmaa ihmisen ja koneen dlykkyyksien erilaisuudesta ja myohemmin
tdssa tyossa kohdistan tarkkailuni sithen miten ndma voisivat taydentaa
toisiaan.

Kun IBM:n kehittdama Deep Blue tietokone voitti Garri Kasparovian
shakissa vuonna 1996, sita pidettiin dlykkaana. Deep Bluen alykkyys
kuitenkin perustui silkkaan matematiikkaan ja loogisten algoritmien
ratkontaan suuren laskutehon avulla. Ihmisen alykkyydesta on kayty
erilaisia keskusteluita ja tutkijoilla on erilaisia ndakdkulmia alykkyyden
punnitsemiseen. Myds tietokoneiden adlykkyydesta on kayty keskusteluita
ja alykkyytta on puntaroitu eri mittarein. Niin sanottua inhimillista
alykkyytta ei ole vield pystytty rakentamaan koneelliseksi, mutta jatkuva
tutkimusty® on kuitenkin pyrkiméassa tahan suuntaan taydellad vauhdilla.
(Hyvénen 2001, 5)

On olemassa erilaisia kauhuskenaarioita siitd, miten robotit ja alykkaat
tietokoneet ottavat vallan haltuun maan paalla ja pakottavat ihmiset
orjikseen (esim. terminaattori -elokuvat). Tydssédni otan myos kantaa
tahan nakdkulmaan ja toisaalta taas pyrin tuomaan esille sita miten
alykkailla koneilla pystytdan helpottamaan, jopa parantamaan
ihmiselamaa.

2.1 Alykis ihminen

Tunnetuimpia ihmisen alya puntaroimaan keksittyja asioita lienee
dlykkyysosamaara. AO-testissa selvitetdan henkildn avaruudellista
hahmotuskykya seka loogista paattelytaitoa. Tulosta verrataan
samanikadisten ihmisten pistemaaraan. (Tieteenkuvalehti 2010 )

Ihmisen alykkyyden mittaamiseksi on kuitenkin olemassa muitakin
nakodkulmia. En aio kayda niita kaikkia 1api, vaan keskitys sellaisiin
aspekteihin jotka ovat tarkeitd tyon lopputuloksen kannalta. Jeff Hawkins
kasittelee kirjassaan On Intelligence (2006) mm. ihmisruumiin dlykkyytta.
Han puhuu ihmismielen ennustamisesta ja aivokuoren toiminnan
neroudesta. Tdssa tydssa kdynkin lapi ihmisen geneettista ja psykologista
alykkyytta niissa maneereissa jotka nain tarkeiksi tyon kannalta.

Jeff Hawkins uskoo teoksessaan vahvasti siihen, ettemme pysty
rakentamaan alykkaita koneita ennen kuin tieddmme miten aivot
toimivat. Han mukaansa ainoa tapa jolla pystymme arvioimaan
tietokoneen alykkyytta talla hetkelld, on sen aikaansaama tulos tai
palaute, toisin sanoen toiminta.

Kun alykasta ihmista ajatellaan jonkin tuotteen kayttdjana, pitda ottaa
huomioon ihmisen fysiologiset ja psykologiset ominaisuudet.
Nettiteoksenakin julkaistussa Kdytettdvyyden psykologia (2006) teoksessa
maadritelldaan mita ominaisuuksia ns. kayttaja-ihminen kantaa mukanaan:

» Synnynndisid fysiologisia ja psykologisia rakenteita, esimerkiksi aistit,muistirakenteet ja
perustarpeet.




® Suhteellisen pysyvid kulttuurisia asioita, esimerkiksi kieli sekd osa normeista ja tavoista.
® Hdineltd odotetaan ja hénelld on erilaisiin teknisiin toimintaympdristéihin liittyvid
konventioita. Nditd konventioita voidaan vahvistaa (tai oikeastaan niiden oppimiseen
suodaan mahdollisuus), kun suunnittelijat noudattavat niitd.

(Sinkkonen&kump. 2006, 18 )

Teoksen mukaan ihmisen toimintaan vaikuttavasta kuitenkin myos
muutkin asiat, kuten:

» Vaihtelevat kulttuurielementit, esimerkiksi muoti, alakulttuurit ja talokohtaiset
toimintatavat.

e Tehtdvdt.

e Yksildlliset toimintarajoitukset ja -kyvyt.

e Tila, jossa toimitaan ja sen olosuhteet.

® Kdyttétilanne.

(Sinkkonen&kump. 2006, 18 )

Tassa muutamia nakokulmia, joita tulen kdymaan lapi opinnaytetydssani.

Tarkoituksena soveltaa oppimaani suunnitellessa tyén lopputulosta.
Taman kappaleen on tarkoitus olla lyhyt pohjustus tulevaan ja siind on
tarkoitus kdyda lapi tyon kannalta tarkeimmat aihealueet. Tyon kannalta
on tarkeda tietdaa mita tarkoitetaan kun puhutaan dlykkyydesta tai
dlykkaasta ihmisestd, jotta voimme soveltaa ja verrata alykkyyttamme
koneiden maailmaan ja ndin rakentaa parempia, kayttoliittymaltaan
meille suotuisampia koneita ja laitteita.

2.1.1 Ymmartaminen

Sana ymmartaminen voi tarkoittaa montaa asiaa ihmisessa. lhminen luo

aivojensa ja aistiensa avulla kuvan maailmasta ja ymmartdaa mita ymparilla

tapahtuu. Jeff Hawkins vaittda kirjassaan, etta ymmartamista ei voida

mitata ulkoisen kayttaytymisen avulla. Talla Hawkins tarkoittaa aivojen,
tarkemmin ottaen aivokuoren toimintaa sen monimutkaisuudessaan.
Toisin sanoen ihmisen ei tarvitse konkreettisesti ilmaista mitdan, jos han
esimerkiksi ymmartaa taman kirjoituksen sisallén, vaan ymmarrys
tapahtuu sisaisesti.

(Hawkins 2004)

Ymmartamiseen liittyy vahvasti oppiminen. Suuri aivokuoremme on
mahdollistanut meille puhekielen kehittymisen. Ymmartamalla kielta
ihminen oppii ja opettaa tietonsa muille ihmisille. Hawkinsin mukaan
juurikin kieli on toinen ero ihmisdlyn ja muiden nisdakkdiden alyn valilla.
Kulttuuri on toinen vahva vaikuttaja siihen, miten ymmarramme
maailmamme.

(Hawkins 2004, 111)

"Kulttuurierot vaikuttavat havaitsemiseen ja toimintaan ja muodostavat
suuren osan toimintaympdristostd. Esimerkiksi suomalaisen kéyttdjdn
katse etsii Websivun valikoita mieluusti ndyttéruudun vasemmalta
laidalta, mutta kiinalaisen kenties oikealta, ja vastaavasti
kédyttéliittymdtkin ovat hieman erilaisia eri kulttuureissa. ”
(Sinkkonen&kump. 2006, 31)

Ymmartamalla kieltd, maailmaa, kemiaa, fysiikkaa, kdyttaytymista,
ihmisesta on tullut planeettamme hallitsevin olento. Miten voimme
soveltaa ymmartamista koneisiin? Vai kdytdammeko koneita sellaisiin
tehtaviin jota emme vield ymmarra?

" Paradoksaalisesti ihmiselle helpoimmat asiat ovat koneelle usein
vaikeimpia, ja ihmiselle vaikeat asiat, kuten vaikkapa matemaattisten
yhtdléiden ratkonta, ovat koneelle helpompia. " (Hyvonen 2001, 4)




Tama vastaakin edelliseen kysymykseeni. Toisin sanoen ihminen siis
kdyttaa konetta joka paiva ymmartdaakseen asioita mita ei itse ymmarra,
tai ei ajan puitteissa pysty esimerkiksi laskemaan.

" Laskin laskee, muttei ymmdrrd matematiikkaa.” Sanoo Jeff Hawkins
kirjassaan. Voimme ohjelmoida koneet ymmartdmaan asioita sen toisessa
merkityksessa. Nykyteknologia tarjoaakin mahdollisuudet erilaisiin
tunnistuslaitteisiin joiden avulla koneet pystyvat jo havainnoimaan
ymparilld olevan maailmansa. Ihmisen aistit auttavat aivoja
ymmartdmaan maailmaa. Kehittamalla ihmisen aisteja koneiden avulla,
esimerkiksi luomalla nakokyvyn joka pystyy nakemaan infrapunavaloa,
pystymme luomaan uudenlaista ymmarrystad maailmasta.

(Hawkins 2004)

Se miten havaitsemme maailmamme, ei ole kuitenkaan mikaan
todellisuuden kopio, vaan se on ihmisen oma tulkinta siitd. Muistin,
muistojen ja odotusten yhdistaminen vaikuttavat merkittavasti
tulkintaamme maailmasta, jossa eldamme. Havaintomme maailmasta ovat
siis kulttuurin ja henkildhistoriaan sidonnaisia ja ndin ollen myos hyvin
persoonakohtaisia. Jos siis suunnittelisimme koneen joka olisi dlykas,
emme voisi suunnitella vain sellaista konetta, joka ymmartaa ymparoivaa
kulttuuriaan, vaan meidan pitdd myos suunnitella se ymmartamaan
kadyttajaansa.

(Sinkkonen&kump. 2006, 69)

Kuvassa 3 voimme huomata kuinka miellamme toiset ympyroista
kuperiksi ja toiset koveriksi. Tapa havaita ja ymmartaa pallojen muoto
tulee esi-isiemmekin mieltdmasta luonnollisesta valon suunnasta (ylhaalta
pain eli tassa tapauksessa kuvan ylareunasta). Kyse on siis erdanlaisesta
kulttuuriperimasta. Tallaisia asioita on tarked huomioida silld laitteiden
kayttoliittymiin on tulossa kokoajan enemmissd maarin kosketusnayttoja,

joissa konkreettisten nappainten maara vahenee jatkuvasti. Silloin on
pystyttava luomaan nappdimia jotka kertovat itsestdan ja toiminteistaan
mahdollisimman luonnollisesti ja selkeasti.

(Sinkkonen&kump. 2006, 69,82)

Kuva 3. Ymmarramme pallojen koveruuden tai kuperuuden, vaikka sita ei
olisi kerrottu missaan.

Kun ihminen tulkitsee maailmaa, han tarkkailee sita. Tarkkaileminen vaatii
paljon ja ihminen pystyykin kiinnittdmaan huomionsa vain siihen maaraan
tietoa, minka pystyy prosessoimaan. Jos havaitsemme hairidtekijan,
ihminen ryhtyy tarkkailemaan tata. Erilaisuus saa meidat kiinnittdmaan
huomiomme. 1dn my6ta kyky havaita tallaisia drsykkeita heikentyy. Tata
varten voidaan suunnitella vahvempia arsykkeita jotka ohjaavat kayttajaa
toimimaan. Kayttdessa jotakin ajoneuvoa, voisimme saada tietokoneelta
arsykkeitad esimerkiksi vaarojen valttamiseksi. Kuvassa 4 ndimme ryhman




suorakaiteisia muotoja. Ensimmaisena kuvassa mielenkiintomme herattaa
poikkeavuus eli suorakaiteiden muodostama kuvio, jonka helposti
miellamme kaatuvaksi pinoksi.

(Sinkkonen&kump. 2006, 88)

Kuva 4. "Kaatuva pino” on useimmilla ensimmainen asia jonka
havainnoimme.

2.1.2 Ennustaminen

Hawkins puhuu kirjassaan my0s kasitteesta ennustaminen. Talla han
tarkoittaa ihmisen aivojen kykya ajatella asioita ennakkoon. Esimerkiksi
kun lahestymme ulko-oveamme pitkan tyopaivan jalkeen, aivoissa olevat
oven havainnointiin osallistuvat neuronit aktivoituvat etukadteen, ennen

kuin ne vastaanottavat aistien kautta tulevia syotteita. Ennen kuin
tunnemme tai ndimme oven, aivomme kasittelevat asiaa ja muistavat sen
painon ja ulkonadn. Emme tiedosta tata koska se kaikki tapahtuu
automaattisesti. Aivot tekevat jatkuvasti ennusteita maailmasta jota
naimme, kuulemme ja tunnemme. Tahan ne kayttavat tallennettuja
muistikuvia, joita on tallentunut koko elamamme ajan muistiimme.
Tietokoneilla tallaiseen ennakointiin menee kuitenkin runsaasti enemman
aikaa kuin meilla. Tama johtuu ihmisaivojen alykkyydesta, kyvysta
muodostaa ennusteet niistd aspekteista, jotka ovat relevantteja.
Tallaisissa tapauksissa tietokoneen pitdisi ruveta etsimaan tuhansia oven
parametreihin liittyvia sisaltotekijoita sen suuresta tietomaarasta.
Voimme kuitenkin suunnitella koneita, jotka on tarkoitettu vain niille
tarkoitettuun tehtdavaan. Myohemmin tydssa kayn lapi, mitd tahan
tarkoitukseen tarkoitetuilla dlykkailla agenteilla tarkoitetaan.

(Hawkins 2004)

" Kun jokin muistiin tésté kontekstista muistiin tallentumaton visuallinen
malli tulee aivoihin, niin ennuste epdonnistuu. "
(Hawkins J 2004, 94)

Voimme esimerkiksi havaita hetkessa, etta jokin huoneessamme on
muuttunut, tai auto tuleekin sinua vastaan vaaraa kaistaa pitkin. Tallaiset
havainnot johtavat hammennykseen ja yllyttavat sinua kiinnittdmaan
huomiosi. Tama johtaa kadyttaytymisesi muuttumiseen.

Ennustamme tai ennakoimme my6s puhetta. Saatamme taydentaa
toistemme puhumia lauseita tai ajatuksia. Ennusteiden avulla silmat
pystyvat tdydentamaan kuvat taydellisiksi. Taman vaitteen voi todistaa
sille, ettd vaikka katsoisimme yhdella silmalla maailmaa, emme nae
nakemassamme kuvassa silman sokeanpisteen muodostamaa
katvealuetta, vaan aivomme muodostavat kuvan taydellisena, muistin




pohjalta. Samalla tavoin koneet voisivat muodostaa kuvan muistinsa
avulla esimerkiksi huonossa sdassa, jolloin ihmisaistit ja sda rajoittavat
nakemistamme. Kuvassa 5 lukijat voivat havaita kuinka aivot tavallaan
tdydentavat kuviot, vaikka ne eivat olekaan kokonaisia.

(Hawkins 2004, 101)

(Sinkkonen&kump. 2006, 72)

Kuva 5. Aivot taydentadvat kuviot vaikkeivat ne olisikaan nakyvissa
kokonaan.

2.1.3 Aistit

“Aistit vilittévdt ihmiselle tietoa ympdréivdstd maailmasta. Aistiéirsykkeet
ovat elektromagneettista séteilyéd tai kemiallisia tai mekaanisia

drsykkeitd. Jokainen aistipiiri ja jokainen aistipiirin solu ldhettédd omaa
signaaliaan. Aivot tulkitsevat viestit ja rakentavat aistikuvista yhtendisen
kuvan maailmasta eli varsinainen havaintokokemus syntyy vasta aivoissa.
” (Sinkkonen&kump. 2006, 60)

N&ko-, kuulo-, tunto-, haju- ja makuaisti ovat ihmisen perusaisteja. Lisaksi
ihmisilla on liike- ja tasapainoaistit. Mielipiteet vaihtelevat ja on hankala
sanoa, mika aisti todella on tarkein. Tulemme huonommin toimeen minka
tahansa aistin puuttuessa tai ollessa vahingoittunut. Yksikaan aisti ei
kuitenkaan olisi mitdan ilman niiden ja aivojen valistd yhteytta. Eri aistit
vaikuttavat ymmartamiseemme eri tavoin. Esimerkiksi on tutkittu, etta
a3ni vaikuttaa tunteisiin herkemmin kuin kirjoitettu teksti. Adnista
voidaan tehdad myos symboleita. Esimerkiksi sokeat voivat saada danesta
positiivisen tai negatiivisen palautteen jolloin dani voi vaikkapa opastaa
kulkemaan tiettyyn suuntaan. Yksi kuuloaistin eduista on se, ettei se
rajoitu yhteen suuntaan, vaan voimme poimia danimerkkeja mista
suunnasta tahansa.

Tuntoaisti liittyy ihmisen muihin aisteihin ja se on my6s olennainen tekija
ymmartamisen kannalta. Painaessa mitd tahansa nappéinta toivomme
tuntoaistimme ja kuuloaistimme saavan jonkinlaisen palautteen. Jos
palaute jaa saamatta, emme voi olla varmoja toimiko nappain. Ajoneuvoa
ajaessa on erittdin tarkeaa keskittya pitamaan katse liikkenteen
aiheuttamissa hairidtekijoista. Talldin on hyva suunnitella
hallintalaitteiden kayttoliittyma, toisin sanoen nappadimet ja vivut niin,
ettd pystymme ymmartamaan niiden kayton ilman, ettd katsomme niihin
kuten kuvan 6 (sivulla 15) esimerkki osoittaa.

(Sinkkonen&kump. 2006, 63-65)
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Kuva 6. Autossa olevat nappaimet on suunniteltu niin, ettd ymmarramme
kdyttaa niita katsomatta.

Useimmat pitdvat nakdaistia ihmisen tarkeimpana aistina. Nakoaistimme
perustuu valon havaitsemiseen. Ndaimme kuitenkin ainoastaan vain osan
valon aallonpituuksista. Tassa mielessa ndkoaistimme on darimmaisen
rajoittunut. Monilla eldinlajeilla on johonkin ihmissilmalle vieraaseen
asiaan erikoistunut nakoaisti. Ne voivat joko ndhda pimedssa tai joidenkin
eldinten silmat voivat esimerkiksi erottaa ultraviolettia tai polarisoitunutta
valoa. (Tieteenkuvalehti)

Nykyteknologian avulla pystymme jo tekemaan elektronisia
silmdimplantteja, jotka auttavat jopa sokeita ndkemaan. Tekniikka ei
kuitenkaan viela toimi lahellekdan yhta hyvin kuin ihmissilma. Ongelmaksi
tallaisessa teknologiassa tulee se, miten aivot saadaan ymmartamaan
implantista tulevaa syotetta. Mitdpa jos saisimme istutettua ihmiselle
sellaisia silmaimplantteja joihin voisimme sisallyttaa nykyteknologisia
saavutuksia? Voisimme havaita infrapunavaloa, ndhda pimedssa ja

vaikkapa tallentaa kuvia muistiimme. Jos tdman kaiken saisi vield
toimimaan yhta hyvin kuin silman ja aivojen valinen kommunikaatio
toimii, mullistaisi se tavan jolla ndemme maailman.

(Nordqvist 2010, luettu 27.1)

Tassa vaiheessa mieleeni juolahtaa mielenkiintoinen kysymys: Jos
ihmiseen aletaan istuttaa erilaisia teknologisia implantteja, toisin sanoa
tekemaan meista kyborgeja, alkaako ihmisen energiantarve kasvamaan?
Verrattaessa esimerkiksi kannykodiden teknologista kehittymista niiden
akkujen kestavyyteen, voidaan todeta, etta pieleen mennaan ja pahasti.
Nykyajan kannykan akku kestda arviolta noin yhdesta kolmeen paivaa,
siind missa ennen kesti jopa yli viikon. Jos ihmisen aivot kdyttavat n. 20 %
ihmisen hengittamasta hapenmaarasta, tuleeko ihmisen hapen tarve
lisdadntymaan mahdollisten implanttien rasittaessa aivoja yha enemman?
Enta sopeutuminen? lhminen on kehittynyt niin pitkan ajan saatossa
tallaiseksi kuin on nykypdivana, etta liilan nopeat muutokset voivat
vaikuttaa ymmarrykseemme vield tuntemattomalla tavalla.

Kuuloaistin avulla voimme siis aistia maailmamme eri nakokulmasta.
Vaikka emme néakisi, meidan kaksi korvaamme mahdollistaa
ympdristémme osittaisen kolmiulotteisen hahmottamisen. Teknologian
tuomien mahdollisuuksien ja ihmisruumiin ymmarryksen myota
kuulorajoitteisille ihmisille on olemassa yha erilaisempia apuvalineita.
Nama laitteet ovat viela tarkoitettu niille, jotka tarvitsevat niita
parantamaan heikentynyttad kuuloaistiaan.

Muuttuuko suhtautumisemme tallaisiin aistien apuvalineisiin? Rohkenen
sanoa, etta se on mahdollista. Ajatellaanpa vaikka silmalaseja. Ne voidaan
katsoa jo osaksi ihmistd vaikka tavallaan lasien ja ihmisen valinen suhde
on kyborginen. Ne ovat adaptoituneet osaksi meita ajan saatossa. Ehkapa
tulevaisuudessa on aivan yhta normaalia parantaa nak6amme teknologian




avulla, yli omien kykyjemme, kuin talle hetkelld on parantaa nakéamme
laseilla, nd6n heiketessd. Taman tyon tarkoituksena ei ole kuitenkaan
lisata ihmiseen implantteja vaan pyrkia luomaan kyborginen suhde
ihmisen ja koneen valilla toisin keinoin.

2.2 Alykis kone

Aloitamme taman osion Jeff Hawkinsin mielipiteella:

“Ei ole olemassa mitddn syytd, miksi dlykkddn koneen pitdisi ndyttdd
ihmiseltd tai toimia tai aistia kuten ihminen. Alykkddn tdstd koneesta
tekee se, ettd se pystyy ymmdrtdmddn ja olemaan vuorovaikutuksessa
maailman kanssa hierarkkisen muistijérjestelmdn kautta ja se pystyy
ajattelemaan maailmansa tavalla, joka on analoginen siihen tapaan
néhden, jolla ihminen ajattelee maailmansa. Kuten ndimme, sen ajatukset
ja toiminnot saattavat olla aivan erilaisia kuin mikddn, mité ihminen
tekee, mutta kuitenkin kone on dlykds. Alykkyyttd mitataan hierarkkisen
muistijdrjestelmdn ennustuskyvylld, ei ihmisen kaltaisella
kéyttdytymiselld. ”

(Hawkins 2004, 213)

Ideana Hawkinsin vaittamissa on se, etta aluksi pitdisi saada koneiden
muistijarjestelmat toimimaan kuten aivokuori. Jos saisimme selvitettya
tdman, saattaisi olla mahdollista luoda koneita, jotka ymmartaisivat
ymparilld olevaa maailmaansa. Koska emme ole vield onnistuneet tass3,
emme voi sanoa koneita samalla tavalla dlykkaaksi kuin ihminen.
Tietokonetta voidaan kuitenkin pitda alykkdampana kuin esimerkiksi
kumisaapas, mutta kuinka paljon ja missa mielessa? Jos ajattelisimme

alykasta konetta psykologisesta nakdkulmasta, ihmisen kaltaisen
subjektiivisena olentona, meidan pitdisi saada kone toimimaan ihmisen
psyykkisten toimintojen tavoin. Toisin sanoen sen pitdisi pystya
havainnoimaan olosuhteita joissa se toimii, pystya palaamaan
menneisyyteen eli muistamaan asioita, seka pystya suuntautumaan
tulevaisuuteen, toisin sanoen sen pitaisi pystya ajattelemaan. Jos
pohdimme asiaa edellisten vaittamien jalkeen, voimme todeta, ettei
kumpikaan, kumisaapas tai tietokone, ole nykypaivana tietoinen
ymparilldan olevasta maailmasta. Tassakin tapauksessa on siis vain
katsottava asiaa siltd kannalta, mihin tehtdvdaan nama esineet on luotu, ja
miten hyvin ne suoriutuvat niille kohdennetuista tarkoituksista talla
hetkella.

(Weckroth 1992, 42)

Alykkaan tietokoneen rakentaminen vaatii koneilta runsaasti muistia.
Kuitenkin keskittamalla alykkyyden vain tiettyihin toimintoihin saamme
rakennettua koneita, jotka eivat vaadi niin suurta maara muistia. Koska
vield toistaiseksi on mahdotonta rakentaa ihmisen kaltaisella dlykkyydella
toimivia koneita, keskityn téssa tytssa pohtimaan koneiden alykkyytta
koneiden suunnasta, ihmisen alykkyyden jatkeena humaanimmasta
lahestymistavasta pain.

(Hawkins 2004)




2.2.1 nopeus

Nopeus on yksi aspekti, jota on hyva tarkastella vertaillessamme
tietokoneen ja ihmisdlyn eridvaisyyksia.

Neuronit liittyvat ihmisen aivotoimintaan ja pii on alkuaine ja mm.
puolijohde jota kaytetaan tietokoneiden tekniikassa. Piin toimivuuden
nopeusero neuroneihin on miljoonakertainen piin hyvaksi. Alykkaat
koneet siis pystyvat toimimaan miljoona kertaa nopeammin kuin meidan
aivomme. Tallaisella koneella olisi edellytykset lukea monimutkaisia
aineistoja ja satoja kirjoja ymmartden ne muutamissa minuuteissa.
Ihmisella tallaisiin maariin voisi menna vuosia. Vasymaton, kyllastymaton
ja salaman nopea ovat adjektiiveja joilla Jeff Hawkins kuvaa koneen mielta
kirjassaan. Gordon Moore kehitti vuonna 1965 ns. Mooren lain, jonka
mukaan koneiden prosessorien laskentateho tuplaantuu kahdessa
vuodessa. Laki on vield tdhan paivaan asti pitanyt paikkaansa.

(Hawkins 2004, 227)

(Ars Technica 2001, luettu 25.1)

2.2.2 Suorituskyky

Ihmisen suorituskykya rajoittavat useat biologiset tekijat kuten neuronien
hitaus, aivojen kayttaman hapen maara (n. 20 % ihmisen hengittdmasta
hapesta ), seké lapsen kallon suhde &idin lantion halkaisijaan.
Tietokoneiden kohdalla tallaisia biologisia rajoitteita ei ole, vaan voimme
rakentaa kuin suuria muistiyksikoita tahansa. Teknologian kehittyessa
saamme pakattua naita yksikoita yha pienempiin keskusyksikdihin ja ndin
ollen integroimaan niitd helpommin tuotteisiin.

(Hawkins 2004, 227)

Supertietokoneiden suorituskyky menee aivan uuteen sfaariinsa.
Supertietokoneiden tehon mittayksikko on Flop/s (Floating point
operations per second). Se ilmoittaa, kuinka monesta liukuluvuilla
tehdysta laskutoimituksesta kone selviaa sekunnissa. Liukuluku on
tietokoneen sisdinen esitystapa reaaliluvuille. Siind luvun merkitsevat
numerot ja eksponentti tallennetaan erikseen.

(CSC — Tieteen tietotekniikan keskus Oy, luettu 25.1)

Maailman listan listan karjessa talla hetkelld on Kiinalaisten rakentama
Tianhe-1A. Koneen huipputeho on 2.57 Pflop/s, eli se pystyy suorittamaan
2.57 tuhatta biljoonaa laskutoimitusta sekunnissa.

(Top 500 Supercomputer sites, luettu 25.1)

kuva 7. Blue Gene, IBM:n kehittama supertietokone




Supertietokoneiden koko on vield suuri, mutta esimerkiksi IBM:lla ollaan
kehittelemassa Aquasar — nimista supertietokoneen prototyyppia, joka
hyodyntaisi vesijadhdytin jarjestelmaa. Tallaisen tietokonejarjestelman
uskotaan viidentoista vuoden sisalla olevan mahdollista valmistaa
sokeripalan kokoiseksi. (Kalliola 2010, luettu 25.1)

Ihminen oppii koko eldmansa ajan uutta. Lilkkkuminen, koordinaatio ja
vaikkapa yhteiskunnan sadannot ovat osa sita suurta listaa, minka ihminen
oppii elamansa aikana. Oikeasti alykkailla koneilla olisi mahdollisesti
edessa samankaltainen oppiminen, mikali haluaisimme niiden
ymmartavan ympardoivaa maailmaansa. Toisin kuin aivojen tapauksissa,
koneiden oppiman sisallon voisi siirtda koneesta toiseen niin montaa
kertaa kuin halutaan. Toistettavuus onkin yksi konealyn vahvimmista
puolista. Vaikka konedlyn opettamiseen menisi useita kymmenia vuosia,
voisimme sen jadlkeen vain kopioida sita yha uudelleen ja uudelleen.
Lisdksi mahdollista uutta oppimista tapahtuisi koko ajan ja nykyaikaisen
langattoman verkon avulla paivityksien lataaminen olisi helppoa.
(Hawkins 2004, 229)

2.2.3 Sensoriset jdrjestelmit

”Alykkddt koneemme pystyisivit mieltdméédn maailmaa minké tahansa
luonnossa esiintyvdn aistin kautta sekd ihmisten suunnittelemien, tdysin
uusien aistien avulla. Adniluotain, tutka ja infrapunaniké ovat
todenndkdisié esimerkkejé ei-ihmismdiisisté aisteista, joita saatamme
haluta dlykkdisiin koneisiimme. ”

(Hawkins 2004, 231)

Niin kuin aikaisemmin mainitsin, ihmisen aistit ovat hyvin paljolti
rajoittuneet kayttomahdollisuuksissaan. Kaikki Hawkinsin edelld mainitut
esimerkit ovat jo kdytossa ja toimivat niille tarkoitetuissa tehtavissa,
koneiden sensoreina. Jos koneet oppisivat ymmartamaan maailman
ilmioita tavalla, kuten ihminen on oppinut, ne voisivat suuren
muistikapasiteettinsa ansioista muodostaa parempia ennusteita
esimerkiksi tulevasta sdasta, kuin ihminen pystyy talla hetkella. Vaikka
tietokoneilla simuloidaankin sdan luonnetta, tarvitaan vield ihminen
ymmartamaan mista kaikki todellisuudessa johtuu.

(Hawkins 2004, 231)

Seuraavassa luvussa tarkastelen ihmista vuorovaikutuksen ja
kayttaytymisen kautta. Jotta ymmartaisimme vuorovaikutus tilanteet,
tarvitsemme aistejamme ja tunteitamme. Tulevatko
vuorovaikutustilanteet esimerkiksi ympariston kanssa muuttumaan jos
aistimme sulautuvat yhteen koneaistien kanssa ja ndemme, kuulemme ja
tunnemme asiat uudella tavalla?




3. IThminen - toiminta ja vuorovaikutus

Kulttuuri on erittdin laaja kasite. Siihen voidaan katsoa kuuluvan kaiken
ihmisen luoman, joka ei ole biologista. Toisin sanoen kieli, taidot, tiedot,
tieteet, taiteet, uskomukset, tavat ja ndin ollen esimerkiksi esineet,
tyokalut, rakennukset ja kayttoliittymat ovat osa kulttuuriamme.

Ihmisen kayttaytyminen maaraytyy meidan biologisen historiamme ja
my0s kulttuurimme ja sosiaalisen ymparistémme mukaan. lhmisen
muistisisallot ja esimerkiksi varien havaitseminen ovat useimmille hyvin
samanlaisia, mutta samaan aikaan ne riippuvat paljolti myds kulttuurista.
Esimerkkina kulttuurierojen tuomista toimintamalleista voisi olla se,
kuinka suomalainen internetin kayttdja etsii verkkosivuilta valikkoa
vasemmalta puolen sivuja, kun taas kiinalainen voi etsia valikkoa oikealta.
Kulttuuri tarjoaakin meille vaihtoehtoja toimintojen valisten valintojen
ongelmiin. Toisin sanoen, voimme tehda jotain maarattya, koska kaikki
muutkin tekevat niin. Universaalin kdyttoliittyman suunnittelu on
tallaisten kulttuurierojen vuoksi hankalaa. Toisaalta taas yha
dlykkaammilla ja adaptiivisemmilla kayttoliittymillahan pyritdan juuri
tahankin suuntaan. En kuitenkaan rupea ottamaan tassa tyossa kantaa
kulttuuriin sen suuressa merkityksessaan, vaan keskityn ihmisen
kayttaytymiseen yleisemmalla tasolla, kdyttéliittymasuunnittelua
ajatellen. (kaytettavyyden psykologia, 2006, 31)

(Weckroth 1992, 80)

Tiede.fi sivujen artikkelissa Arkijdrki hylkii tiedettd (08.02.2011), sanotaan
ihmisen arkiajattelun ja taman kautta tapahtuvan toiminnan olevan
intuitiivista. Artikkeli tiivistaa ihmisen arkiajattelun seuraavanlaiseksi:

— se on kehityshistoriallisesti vanhaa

— nojaa henkilékohtaiseen kokemuksiin
— pddasiassa tiedostamatonta

— jaottelee asioita hyvi—paha-akselilla
— automaattista

— helppoa, nopeaa

— assosiatiivista

— pysyvdd, vaikeaa muuttaa!
(Heikkinen 2011, luettu 3.2.)

3.1 Toiminta

Ihmisen kayttaytymisella tai toisin sanoen toiminnalla on aina jokin
pdaamaara, johon ihminen pyrkii, tai jokin ulkoinen arsyke saa ihmisen
toimimaan tiettyyn suuntaan. Teoksessa Kaytettavyyden psykologia
maaritelladan ihmisen tavoitteellisen toiminnan 3 perusvaihetta:

1. Tavoitteen asettaminen.
2. Toiminnon tai toimenpiteen tekeminen.

3. Vaikutuksen tarkastaminen eli toiminnan evaluointi palautetta
kédyttden.

Ihmisen kdyttdessa jotakin tuotetta, itse tuote ei ole tavoite, vaan tavoite
pyritddn saavuttamaan tuotteella. lhminen haluaa paasta kauppaan,
jolloin han kayttaa skootteria padstakseen sinne. Tuotetta suunniteltaessa
on tarkeaa tietdd mita tavoitteita sen kadyttdjalla on. On mahdotonta
suunnitella laitetta joka pystyisi tunnistamaan telepaattisesti kayttdjansa
tavoitteet. Taman vuoksi meidan taytyy kayttaa keinoja, joilla voimme




ilmaista tavoitteemme sujuvasti esimerkiksi mobiililaitteella. Ndin voimme
suunnitella tuotteista kayttajaystavallisempia.
(Sinkkonen&kump. 2006)

Palautteen saaminen tuotteesta on tarkeaa, ja oleellinen osa ajatellen
ihmisen toimintaa tuotteen suhteen.

“Positiivinen palaute on tdrkedd, kun harjoitellaan tuotteen kdyttéd ja
pyritddn toistamaan oikeaa toimintatapaa. Negatiivinen palaute on
erityisen tdrkedd silloin, kun pyritéiéin ymmdrtdmddn tuotteen
toimintatapaa.” (Sinkkonen&kump. 2006, 45)
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Kuvio 3. D.A. Normanin seitsemanvaiheinen malli ns. Normanin
toimintamalli ja perinteinen kolmivaiheinen toimintamalli samassa.

3.1.1 Tietoinen ja tiedostamaton toiminta

“Tietoisella tarkoitetaan mielen aluetta, jossa ihminen pystyy
kdsittelemddn mielensd sisdltéjd, ajatuksia ja tunteita. Vastakohta,
tiedostamaton, on tila tai mielen taso, jonne talletettuja asioita ihminen ei
pysty suoraan kdsittelemdién eiké ole tietoinen ndisté prosesseista niiden
suoritushetkelld.”

(Sinkkonen&kump. 2006, 51)

Esimerkki: Yritdt muistaa jonkun henkilon nime3, jolloin teet muistityota
tietoisesti. Et kuitenkaan muista sita ja jatkat arkipaivan askareistasi.
My6hemmin illalla nimi vai tulee ulos sinusta, vaikket olisi ajatellut asiaa
enaa moneen tuntiin. Silloin teit tiedostamatonta tyota. Ihminen tekee
tavallaan kokoajan tietoisesti ja tiedostamattaan kaikkeen toimintaan
liittyvaa tyota. Tutkijoille on vield haméaran peitossa miten tallainen
tiedostamaton toiminta todellisuudessa tapahtuu. Voit ottaa jonkin
palautteen vastaan tuotteelta, sitd tiedostamattasi ja jatkaa tuotteen
kdyttoa, mutta jos palautetta ei tule, tiedostat, etta kaikki ei mennyt niin
kuin piti. Jotta saisimme ihmisen kdyttamaan tuotetta miellyttavammin,
meidan tulee tehda laitteen kdytosta osittain tiedostamatonta. Tama
saadaan aikaan luomalla joko ennalta tuttu tai helposti opittava seka
I3hestyttava kayttoliittyma. Kokonaan tiedostamatonta tuotteen kaytosta
ei voi, eikd saakaan tehda. Esimerkiksi autoa ajaessa on tehtava pddtoksid,
jolloin kayttajan pitaa olla tietoinen. Padttaminen vaatii muistin
kayttamista ja se kuormittaa meitd. Nopeat paatokset liikenteessa voivat
olla vaaraksi, mutta myos pelastaa henkia. Vaikka ihminen tekee
lilkenteessa itse omat paatdksensa, voidaan paatoksen tekoa helpottaa
tuotteen avulla, esimerkiksi karsimalla paatosvaihtoehtoja. Tuotteen
avulla tehtavissa paatoksissa on kuitenkin tarkeda muistaa, etta kayttdjan




on helppo hahmottaa koko paatdsavaruus
(Sinkkonen&kump. 2006, 51)

Ihminen on aivojensa ja muistinsa toiminnan takia erittain lahjakas
ongelman ratkoja ja nopeiden paatdsten tekija. Kaiken voi kuitenkin pilata
huono kayttoliittymasuunnittelu. Pddttely on keskeista ihmisen alyssa ja
ajattelussa. Paattelemalla ihmiset soveltavat oppimiaan asioita tiettyihin
tilanteisiin. Paattelytilanteissa ihminen toimii osittain automaattisesti,
eika valttamatta kiinnita siihen paljoa huomiota.

(Sinkkonen&kump. 2006, 173)

3.1.2 Kontrolloitu ja automaattinen toiminta

“Sellainen toiminta on automaattista, joka sujuu rutiinina, ajattelun
ulottumattomissa. Erityisesti motoriset toiminnot automatisoituvat
toistuvasti tehtynd, kun taitoa harjoitellaan. Myés kognitiiviset prosessit
automatisoituvat, vaikka hitaammin.”

(Sinkkonen&kump. 2006)

Armeijassa huudettiin aina, etta lihasmuisti, paras muisti! Tama
koulutusmotivaatio ei ole tuulesta temmattua, vaan erityisesti motoriset
toiminnot automatisoituvat toistoja tehdessa. Myos kognitiiviset
prosessimme automatisoivat, mutta vain hitaammin. Erilaisia
automatisoituneita prosesseja voi tehda yhta aikaa ja niita voi yhdistaa
tietoisiin toimintoihin. Esimerkkina tasta voi mainita tanssimisen, jossa
yhdistelldaan yksittaisia automatisoituneita liikkeitda. Automatisoituneet
toiminnat ovat rutiininomaisia ja niitd on hankala muuttaa. Niistd pitaa
opetella ulos ja sitten opetella asia toisella tavalla uudestaan.

Kayttoliittyman kayttd usein automatisoituu meille ajan kanssa ja joskus
huomaamme paatyvamme sellaiseen tilanteeseen, jossa emme osaakaan
tehda enda mitaan. Tallaisia automaattisesta toiminnasta johtuvia
umpikujia pyritdan tunnistamaan ja valttamaan
kayttoliittymasuunnittelussa.

(Sinkkonen&kump. 2006, 51-52)

Filosofian tohtorin ja Norjassa sijaitsevan Kriisipsykologian keskuksen
johtajana toimineen Alte Dyregrovin mukaan Sokkitilan katsotaan myo6s
olevan automaattista toimintaa. Esimerkiksi onnettomuuden sattuessa
ihmisen kdyttaytyminen muuttuu niin, ettd ihminen kasittaa, kasittelee ja
muistaa tietoa normaalista poikkeavalla tavalla. Dyregrovin mukaan
ihminen kayttaa psyykkisia voimavarojaan ulkoisen uhan kasittelemiseksi.
Sokkitila voi muuttaa aikakasitystimme, aiheuttaa tunteettomuutta tai
ruumiillisia reaktioita. Mita kauemmin Sokkitila kestda, sen kauemmin
uskotaan kestdvan, ennen kuin tunnepurkaus alkaa. Ihmisen Sokkitilan
ymmartdminen auttaa suunnitellessa pelastusreitteja,
pelastusoperaatioita ja ehka jopa ajoneuvojen hatatilanne toimintaa.
(Matikainen 2007, luettu 15.2)

“Kontrolloidut prosessit ovat hitaampia kuin automaattiset, ne vaativat
huomiota, mutta ovat joustavampia muuttaa kuin automaattiset. ”
(Sinkkonen&kump. 2006)

Ihminen oikeastaan yhdistelee automatisoitunutta ja kontrolloitua
toimintatapaansa. lhminen pyrkii pitdmaan kontrollin automatisoituneen
toiminnan suhteen siind maarin, etta jos tuleva palaute on odottamaton
tai vieras, ihminen kiinnittaa tahan huomionsa ja pyrkii selvittamaan syyn
tahan. Yksinkertaisesti sanoen: automaattinen toiminta vaihtuu tietoiseksi
toiminnaksi ongelmatilanteissa (kuva 8).

(Sinkkonen&kump. 2006, 51-52)




Ottamalla huomioon ihmisen automaattisen ja tietoisen toiminnan
voimme suunnitella kayttoliittymia, joissa asiat toimivat ihmisen
kayttaytymismallien mukaisesti, tehden kayttoliittymista yha enemmissa
maadrin miellyttavampia ja sulavampia kayttaa.

Kuva 8. Tutun kayttoliittyman kohdatessa ongelman, kayttdjan toiminta
muuttuu tiedostamattomasta tietoiseksi.

3.1.3 Tunteet toiminnassa

Tunteet ovat syntyneet lajikehityksessa ohjaamaan ja sddtelemaan
meidan toimintaamme hyvinvoinnin ja hengissa sailymisen kannalta
tarkeissa tilanteissa, muuttamalla automaattisesti kehomme ja mielemme
tiloja vastaamaan ymparistdssa havaittuja uhkia ja mahdollisuuksia.
Tunteet voivat siis usein vaikuttaa toimintaamme automaattisesti, eli
tiedostamattamme. Jokin fyysinen uhka, vaaralliset tilanteet, sosiaalinen
vuorovaikutus ja esimerkiksi toisten ihmisten tunteiden ilmaukset ovat
tyypillisiad tunteita aiheuttavia tilanteita. Tunteita siis syntyy kun olemme
vuorovaikutuksessa ympariston, ihmisten ja nykydan yha enemmissa
maarin koneiden kanssa. Reagoimme adaptiivisesti niin uhkaaviin kuin
mahdollisuuksia tarjoaviin drsykkeisiin eli tunnereaktiomme suuntaavat
kayttaytymisemme suhteellisen automaattisesti johonkin tiettyyn
suuntaan. Esimerkiksi tuntiessamme pelkoa, sydamemme syke kiihtyy ja
lihaksemme jannittyy. Lisdksi tulemme tietoiseksi pelostamme.
Tunnereaktiot ovat siis, muihin mielen toimintoihin verrattuna, kaiken
lisdksi kehollisia toimintoja. (Nummenmaa, luettu 10.2)

Tunteet eivat ole pelkastdadn subjektiivisia, vaan tunteiden keskeinen
ominaisuus on, etta niita viestitdan toisille ihmisille. Ndin ymmarramme
my0s toistemme sisdiset tuntemukset. Tunteita voidaan ilmaista toisille
niin kehon liikkeilld kuin kasvojen ilmeilla. Tallaiset nonverbaaliset
tunneilmaisut ovat usein automaattisia ja ne nakyvat paallepain,
vaikkemme valttamatta haluaisikaan. Teknologian avulla voimme nahda
ihmisen nakymattémat tunnereaktiot eli havaita neurologisia
tunnereaktioita aivoissa tai havaita kuinka sykkeemme kiihtyy.
Inhimillinen kone osiossa otan lisaa kantaa siihen miten koneiden ja
ihmisten valiseen vuorovaikutukseen voidaan vaikuttaa myos tunteilla.




Tunteet ovat siis syntyneet tukemaan vuorovaikutusta ja ne ovat
lyhytkestoisia prosesseja. Tunteet sdatelevat fysiologista valmiustilaamme
ja havainnointiamme. Tunnemekanismit pystyvat vaikuttamaan
kayttaytymiseemme paljon nopeammin kuin tietoinen ajattelu. Tama
auttaa meitd reagoimaan nopeasti tilanteissa jossa nopeus on valttia,
esimerkiksi vaaratilanteissa. Esimerkiksi pelko saa meidat valppaaksi ja
pystymme talléin reagoimaan arsykkeisiin nopeammin.

(Nummenmaa, luettu 10.2)

Perustunteita, kuten mielihyva, pelko ja suru, voidaan katsoa
diskreetteina, toisistaan riippumattomamina, motivationaalisen
jarjestelman aktivaation seurauksina syntyneina tunnereaktioina.
Tallainen ajattelutapa voidaan tiivistaa seuraaviin vertailupareihin:
miellyttavyys — epamiellyttavyys ja kiihtyneisyys-rauhallisuus. Kuvassa 9
on kuvattu tapa jolla tunnereaktioita voidaan pitaa toisistaan
rippumattomina.

(Nummenmaa, luettu 10.2)
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Kuva 9. Tunnereaktiot toisistaan riippumattomina ulottuvuuksina.

“Moni tunnetutkija uskoo, ettd teemme kaikki pééitéksemme tunteen
perusteella. Myds neurologiset tutkimukset ndyttévdét vahvistavan
tdmdn.”

(Sinkkonen&kump. 2006, 217)

Tunnemekanismit ovatkin tarkea osa ihmisen toimintaa ja kayttoliittymien
kaytettavyystutkimuksien piireissa ollaan erittdin kiinnostuneita tunteiden
vaikutuksesta kadyttotilanteessa. Tuotteen miellyttdavan kayton kannalta
on erittadin tarkedd ymmartaa aiheuttavatko toimenpiteet positiivisia vai
negatiivia tunnereaktiota. Tuotteen hyva kaytettavyys on positiivisen
tunteen edellytys. Talloin kayttaja jaksaa kayttaa tuotetta ja jaksaa
tarvittaessa myos opetella kdyttdmaan sita lisda. Positiivisten tunteiden
luominen on tarkeda jo myyntitilanteessa, jolloin ihmiset kiintyvat
tuotteisiin helpommin. Kaytettavyyden ohella on siis myos mietittava
milla tavalla muut kadyttajakokemuksen osatekijat vaikuttavat positiivisten
tunteiden saavuttamiseen. Valmistajan brandi ja kdyttajan mielikuva ja
kokemus koko tuoteperheesta vaikuttavat siihen millaisen
kayttajakokemuksen tuote kokonaisuudessaan antaa.

(Sinkkonen&kump. 2006, 217)

Vaikka kayttotilanteesta saataisiin mahdollisimman positiivinen kokemus,
sisdltyy ihmisen olemukseen aina pelko ja dartymys. Nama tunteet ovat
aspekteja, jota ei voi sivuuttaa liikenteessdkaan. Liikenneturvan vuosina
1988 ja 2006 tehdyissa tutkimuksissa tutkittiin kuljettajien
vuorovaikutusta ja liikenteessa koettuja riskeja. Kaaviossa 2 (sivulla 24)
tutkimukseen osallistuvilta kysyttiin: mitka asiat pelottavat Teita
liikenteessa?

(Rajalin & Poysti 2006)
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Kuvio 4. Ihmisten pelot liikenteessa. Vertailu vuosina 2006 ja 1988
(% vastaajista)

Kartoittamalla liikenteen aiheuttamia pelkoja ja turhautumisia aiheuttavia
tekijoita voimme opettaa tietokoneen tunnistamaan tallaisia tilanteita ja
nain ollen luoda ajotapahtumasta ensisijassa turvallisempaa ja myos
turvallisemman oloista. Kuviosta 4 voi jo paatella miten teknologialla on
pystytty ajan mittaan vahentamaan ihmisten pelon maaraan esimerkiksi
liukkaalla tai pimeélla ajettaessa. Erilaiset ajotietokoneet havainnoivat jo
tien pitavyytta ja uusimmat keksinnét ajovalojen saralla ovat tuoneet ns.
valoa pimeyteen. Toisaalta pelot rattijuoppoja ja tielle nousevia eldaimia
kohtaan ovat nousseet. Nama ovatkin tilanteita, joita teknologiset
mahdollisuudet eivat ole vielad pystyneet ratkaisemaan tilanteita niin, etta
ihminen tuntisi olonsa turvalliseksi. Toisin sanoen ihmisen pitaa itse olla
valppaana, toisin kuin tilanteessa, jossa automaattinen luistonesto ottaa

ajoneuvon haltuun ja vilkuttaa kayttajalle varoitusvaloja vaarallisesta
tilanteesta. Tilanteessa jossa auto meinaa lahtea esimerkiksi vesiliirtoon,
ihmisen reaktiona on lyhyt tunne. Ihmisen peldtessa esimerkiksi hirven
nousemista tielld, kyseessa on pitempiaikainen tila.

Tallaista tunteita pidempiaikaista tilaa kutsutaan mielialaksi. Se voi kestaa
tunteja jopa paivia, siind missa tunnetila kestda vain sekunteja. Kun meilla
on esimerkiksi positiivinen mieliala, reagoimme asioihin helposti
positiivisin tuntein. Toisin sanoen, on mahdollista, etta hyvalla tuulella
ollessamme saatamme mieltaa tuotteen miellyttavaksi, vaikkemme
muulloin sitd mieltaisi. On siis tarkeaa, ettd kokonaisvaltainen
mielialamme olisi positiivinen vaikkapa ajaessamme jotakin ajoneuvoa
silla:

“Mielentila vaikuttaa ihmisen kognitiiviseen tyyliin, eli ihmisen
ongelmanratkaisu-, ajattelu-, havaitsemis- ja muistamistapaan ja
toiminnan tehokkuuteen. Lievdstikin positiivinen mielentila parantaa
ihmisen joustavuutta, luovuutta, ajatteluja ongelmanratkaisukykyd.
Positiivisessa mielentilassa ihmiset I6ytdvit helpommin uusia ratkaisuja ja
sietdvdt paremmin pienid vastoinkdymisié. Kun tutkittaan henkilén
tunteita mitattaessa palvelun tai tuotteen aiheuttamia tunteita, mielialaa
on vaikea eristdd tunteista.” (Sinkkonen&kump. 2006)

Empatia on yleisinhimillinen kyky ymmartaa toisten mielialoja tai
tunnetiloja. Tdma luo uuden haasteen tunteiden tunnistamiselle, silld sen
lisdksi, ettd osoitamme omat tunteemme, voimme myds heijastaa toisten
tunteita empatian kautta. Alykis kone voisi tunnistaa ihmisen mielialoja ja
muuttaa kayttoliittymaansa tai “kayttaytymistaan” ihmisen mielialan
suuntaan, mutta sen tulisi ottaa huomioon mm empatian, sosiaalisten
tilanteiden seka kontekstin tuomat vaihtelut.

(Sinkkonen&kump. 2006)




3.2 Vuorovaikutus

Vuorovaikutus on jonkin kahden asian valinen vaikutussuhde, jossa
kumpikin vaikuttaa toisiinsa. Kaikilla ihmisilla on tarve olla
vuorovaikutuksessa toistensa kanssa. Vuorovaikutuskokemuksia kertyy jo
syntymastamme lahtien. Myohemmin nama kokemukset luovat meille
viestinnan ja kielen kehityksen perustan. Ihmisten valiset
vuorovaikutustilanteet ovat usein hyvin rutinoituneita.
Vuorovaikutustilanteessa ihmisen kaikki aistit ovat kdytossa ja kuva
tilanteesta muodostuu eri aistien valitykselld. Katsekontakti, kosketus,
dani ja esimerkiksi tuoksu ovat aistimuksia, joita rekisteréimme laheisissa
vuorovaikutustilanteissa. (Papunet, luettu 15.2.)

Olemme vuorovaikutuksessa myos ymparistomme kanssa, eli voimme
vaikuttaa ymparistoon ja ymparistd meihin. Yha teknologisemmassa
yhteiskunnassamme on tarkeda muistaa, etta ihmiset ovat yha
enemmissa maarin vuorovaikutuksessa myos tuotteiden kanssa (kuvio 5).
Tallaiset vuorovaikutustilanteet perustuvat siihen, ettd ihminen eli
kdyttaja osaa lukea tuotteen suunnittelijan kdyttamaa “kielta”. Tallaisen
kielen ymmartaminen vaatii aikaisemmin opitun tiedon muistamista.

VUOROVAIKUTUS

Kuvio 5. Ihmisen, koneen ja ympadriston valinen vuorovaikutus.

Symboleilla pyritdan yleensa nopeuttamaan ihmisen ja tuotteen valista
vuorovaikutusta. Toisin sanoen niilla pystytaan selittdmaan
vksinkertaisesti toimintoja, jotka voivat olla erittain pitkaselitteisia.
Kuvassa 10 on symboli joka osoittaa yksinkertaisesti, etta kyseessa on
naisten vessa eika miesten. Erilaiset danet, kuviot ja vaikkapa hajut voivat
symboloida tiettya asiaa.

(Halonen&kump. luettu 16.2)

(Sinkkonen&kump. 2006, 97)

Kuva 10. Symboli osoittaa, ettd kyseessa on naisten saniteettitilat.

Kehollinen vuorovaikutus nakyy selkeasti ulospéin. Se on jotain mita
voimme tehda kasillamme, silmillamme tai vaikkapa jaloillamme.
Kielellinen kommunikaatio on olennainen osa ihmisten valista
vuorovaikusta. Tallaiseen vuorovaikutustilanteeseen vaikuttaa aina
keskustelutilanne seka keskusteluun osallistuvien aikomukset, roolit ja
aktiviteetti. Kielellisen vuorovaikutuksen lisdksi, ihmisten véliseen
luonnolliseen vuorovaikutukseen kuuluu eleet, ilmeen, asento ja muut ei-
kielelliset vihjeet. Yksittdiset sanat eivat siis sellaisinaan selitda mitdan,
vaan niiden merkitys muodostuu vasta tietyssa kontekstissa. Esimerkiksi
tassa tilanteessa kaytettava kieli-sana ymmarretaan puhutuksi kieleksi,
eika elimeksi, joka on suussamme. Tallainen, tietyn kontekstin
ymmartaminen, on erittdin hankalaa alykkaimmille koneillekin,
suorastaan vield mahdotonta. Tasta syysta puhekommunikaatio ei ole
vield luonnollisin vuorovaikutustapa ihmisten ja koneiden valisessa
vuorovaikutuksessa.(Jokinen, luettu 12.2)




Mita sitten on luonnollinen vuorovaikutus ihmisen ja koneen valilla? Jos
emme vield pysty mallintamaan koneita sille tasolle kuin ihminen toimii,
miten voimme olla luonnollisessa vuorovaikutuksessa koneiden kanssa?
Emme kai mitenkdan. On vain pyrittava suunnittelemaan mahdollisimman
paljon ihmisen kayttaytymista ja ymparistddan ymmartava kayttoliittyma,
joka pyrkii vastaamaan takaisin ymmarrettavasti, omalla tavallaan ja joka
ohjaa ihmista tilanteissa, jossa ihminen tarvitsee konetta. Tietysti niissa
maadrin, etta kaytettavyys pysyy edelleen miellyttdvana. Voimme
suunnitella koneen tunnistamaan ihmisen puhetta, tunteita ja liikkeit3,
mutta koneelta puuttuu silti tietoisuus ja ymmarrys kokonaiskuvasta.
Seuraavassa osiossa kayn lapi koneille luotuja mekanismeja, jotka
auttavat parantamaan seka ihmisen ja koneen, ettd koneen ja ympariston
valistd vuorovaikutusta.

4. Thmisen ja koneen vilinen vuorovaikutus

Ihmisen ja koneen valisen vuorovaikutuksen tutkiminen on yha
enemmissa madarin kasvava tieteen ala. Kayttoliittymasuunnittelussa
otetaan huomioon vuorovaikutus siind mielessa, etta kayttoliittyman
kaytto olisi mahdollisimman positiivinen kokemus. Koneiden ja ihmisen
vuorovaikutussuhteen luomista pystytaan jo mallintamaan useilla eri
tavoilla, mutta puntaroitavaksi jaa se mika on se luonnollisin tapa
kommunikoida koneiden kanssa. Ja mihin suuntaan ylipdatansa ollaan
menossa ihmisten suhtautumisen koneisiin muuttuessa.

4.1 Kone ja kdyttaja
Aikaisemmin koneen roolia ihmisen ja koneen valisessa toiminnassa on

pidetty [ahinna tyovalineend, joka tukee ihmisen paamaaria.
Nykyteknologian tuomat mahdollisuudet ovat kuitenkin alkaneet muokata

mieleemme toisenlaista mielikuvaa, alykasta vuorovaikutussuhdetta
ihmisen ja koneen vilille. Eija Kaasisen ja Leena Norosen teoksessa
Alykkdiden ympdristéjen suunnittelu, on lueteltuna ihmisen ja dlykkian
ympariston valisen saumattoman yhteistyon, toisin sanoen
vuorovaikutuksen kriteereita seuraavasti:

Tarkoituksenmukainen tyénjako — Toiminnot on jaettu
tarkoituksenmukaisesti ihmisen ja tekniikan vdlille

Kuormittavuus — Ympdristé kuormittaa ihmistd henkisesti ja fyysisesti
sopivassa mddrin

Turvallisuus — /hmisen henkinen tai fyysinen turvallisuus ei vaarannu
Yksityisyys — Ympdristé suojaa ihmisen yksityisyyttd

Tietoturvallisuus — Henkil6kohtaisia tietoja ei viilitetd muille kuin
kéyttdjdn hyvéksymille tahoille

Hallittavuus — /hminen tuntee hallitsevansa ympdristéd ja myés todella
hallitsee sitd

Luottamus — /hminen luottaa ympdirist66n yhteistyékumppanina
Aloitteellisuus — Ympdrist6 on sopivassa mddrin oma-aloitteinen

Mukautuvuus — ympdristé mukautuu kéyttdjén ja kéyttotilanteen mukaan
sopivaksi
(Kaasinen & Norros 2007, 267 )




4.1.1 Adaptaatio

Koneen mukautuminen, adaptoituminen ihmisen tarkoituksien mukaan
on enemmissd maarin yksi kayttoliittyman suunnittelun lahtokohdista.
Koneiden on siis yhd enemmissa madarin otettava huomioon kayttdjan
preferenssit. Mukautuvien kadyttoliittymien hyotyja ja haittoja on
puntaroitu ja tutkittu paljon. Yhtena negatiivisena seikkana pidetaan
hallinnantunteen menettamista. Psykologiselta kannalta katsottuna,
ihmiselld on olemassa tarve hallita kdayttamiaan laitteita ja ymparistoa.
Siksi meidan pitaa pohtia esimerkiksi sitd, haluaako ihminen ylipdatansa
kayttoliittyman muuttuvan tai mukautuvan? Entds missa maarin ja milta
osin tallainen mukautuminen sitten saa nakya? Tyoni alussa kirjoitin
ihmisen alykkyydesta ja tavasta ennustaa asioita, toisin sanoen siitd miten
ihminen voi ennustaa oman toimintansa vaikutukset. Jotta ihminen
mieltdd koneen mukautumisen mielekkaaksi, on ihmisen oltava tietoinen
mukautumismahdollisuuksista. Ndin ollen han osaa ennakoida
mukautuvan koneen kdyttaytymista ja siten kokea hallitsevansa laitetta.
( Alykkaiden ympéristéjen suunnittelu - kohti ekologista
systeemiajattelua, 198 )

Seuraavassa on lueteltuna asioita, joita alykas kone, tai tassa tapauksessa
tuleva ajoneuvo, voisi ottaa huomioon kayttajasta ja ymparistosta:

Fysiikka koko, ulottuvuudet, motoriikka
sulautetut jérjestelmdt, ergonomia

Aistit ndkd, kuulo, tunto

Aivot ajattelu, pddttelymekanismit, muistirakenteet, oppiminen,
kognitiivinen psykologia

Kulttuuri aika, paikka, kieli, normit, tavat, alakulttuurit, rakennettu
ympdristé, esineet, tydkalut

Ympdirist6 luonnonolosuhteet, ilmasto

Toimintatilanne tehtdvdt, toimintaympdrist6, mahdollisuudet, rajoitukset
(Ihminen kayttdjana, luettu 20.2)
(Keskioja, luettu 23.2)

4.1.2 Lasna-aly / ubiikki teknologia

Yksi tarkea termi ja tutkimusalue nykypaivana on ubiikki teknologia:

”... jonka tarkoituksena on siirtdd tietotekniikan kdytté pois perinteisistd
tietokoneista, ja sulauttaa ja hajauttaa se osaksi ihmisten arkipdivéistd
elémdd, osaisi myés olla sensitiivistd kdyttdjdn tunteille. Ubiikkia
teknologiaa on varsin osuvasti nimitetty myés ldsnd-dlyksi. Ldsnd-ély
termind keskittdéd ajatukset ubiikkia teknologiaa paremmin sellaisiin
ratkaisuihin ja kdyttéliittymiin, jotka tukevat ihmisten luonnollisia
toimintamalleja. Téhdn asti tietotekniikkaa on kéytetty tietokoneiden
ehdoilla, ja kdyttdjd on joutunut mukauttamaan oman toimintansa sen
mukaan mité kdytettdvissd olevat laitteistot ja sovellukset ovat sallineet.
Ubiikin teknologian filosofia kddntdé Idhtékohdan toisinpéin;
tietotekniikan on mukauduttava kéyttdjdn tarpeisiin.”

(Keskioja, luettu 23.2)




Lasna-alyn / ubiikin teknogian tutkimuksen perimmaisia ajatuksia on
erotella ns. luonnollinen kayttoliittyma ja kontrollikayttoliittyma
toisistaan. Luonnollisella kayttoliittymalla tarkoitetaan sita jotain mika oli
laitteessa ennen kuin siihen lisdttiin ndppaimia, sensoreita tai
kommunikaatiokykya, toisin sanoen yksinkertaisinta toimivaa ratkaisua.
Kontrollikayttoliittymaa ovat sitten kaikki nama muut. Lasna-alylliseen
ymparistoon mentaessa tai tallaista laitetta kdytettdessa pyritdan yha
toimivampaan, viihtyisampaan ja turvallisempaan toimintaan. Yksi lasna-
alyn pyrkimyksista on luoda ns. Levollista teknologiaa. Taman kasitteen
pyrkimyksena on luoda esineista ja ymparistosta miellyttavia ja rauhallisia.
Toisin sanoen levollinen teknologia pyrkii kdyttdmaan alitajuisia viesteja ja
toimimaan taustalla niin, ettei kayttajalle tulisi koko aikaa arsykkeita ja
jatkuvaa huomiota vaativia hairioita tekijoita.

(Hyvénen 2001, 137)

4.2 Oppiva kone

Jotta koneen ja kayttdjan valinen vuorovaikutus olisi sujuvaa, tulisi koneen
oppia ja muistaa kayttdjansa preferenssit. Koneen tulisi myods oppia
ymparistostaan. Vielad ei kuitenkaan pystyta rakentamaan koneita tai
ohjelmia jotka pystyisivat ihmisten tavoin oppimaan ymparoivasta
maailmastaan ja soveltamaan naita eri konteksteihin. Voimme kuitenkin
ohjelmoida koneita muistamaan tiettyja tilanteita ja kdyttdytymaan lahes
samankaltaisissa tilanteissa samoin tavoin.

Koneiden laajan muistikapasiteetin avulla niihin voidaan tallentaa ja
opettaa todella suuria maaria eri tilanteita. Ja kasvavan tehonopeuden
ansiosta tilanteiden haku tulee olemaan nopeaa. Nopeampaan kuin mihin

ihmisen reaktiokyky pystyy. Ei ole jarkevaa rakentaa yhta ohjelmaa joka
oppii kaikki asiat, vaan nykyaan on suosittua puhua useista erilaisista
dlykkaista agenteista.

4.2.1 Alykkiit agentit

Alykkaat agentit on luotu parantamaan ihmisen ja koneen vilista
vuorovaikutusta. Ndiden agenttien tarkoituksena on helpottaa, opettaa ja
my0s oppia uutta ihmisen kayttdessa kayttoliittymaa. Eri agentit voivat
suorittaa erilaisia, niiden kontekstille olennaisia tehtavia. Agenttien avulla
kayttoliittymista saadaan nopeampia ja sosiaalisempia ja ndin ollen
mieluisempia kdyttaa. Agenteista tehddan usein hahmoja jotka ovat
tavalla tai toisella inhimillisessa muodossa.

(Eronen 2011, luettu 25.2)

Ihminen on luonnolta hyvin ihmiskeskeinen joten inhimillisessa
olemuksessaan oleva agentti on mieluisin tapa mieltdd nama apurit (kuva
11). Talla hetkelld naitd agentteja kdytetdadn Iahinna ennalta
ohjelmoituihin opettamis- ja ohjaustarkoituksiin, mutta ne voitaisiin myos
opettaa oppimaan kayttdjastaan asioita, jotka tukisivat kdyttotilannetta
yha paremman ja paremmin.

(Eronen 2011, luettu 25.2)




ratkaisuja tai toimia tilanteen mukaisella tavalla (kuvio 6). Autossa

il am Clopysvousiaffics kytkeytyy luistonesto paalle vasta kun pyorat havaitsevat pidon

assistant. Would you like some loppumisen, jolloin tilanteeseen syntyy pieni viive. Jos taas kameraa

assistance today? R . L .. A . .
kayttava agentti tunnistaisi etukdteen tallaisen tilanteen, se voisi

esimerkiksi vahentaa vetoa vetavilta pyoriltd jo valmiiksi ja valjastaa myos

kuljettajaa jonkinlaiseen valppaustilaan.

INPUT

OUTPUT

REITTIOPASTUS
SAAVARUSTELU

PAAMAARA

AIKATAULU

PUKEUTUMINEN

. - — I . . . LIIKENNE
Kuva 11. Windowsin Clippy on yksi esimerkki kaytetyista agenteista. Siita

on tehty inhimillisempi luomalla siitd puhuva hahmo, jolla on ihmisen
kaltaiset silmat.

Kuvio 6. Omaa ajatusta agenteista syotteen ja palautteen vilikatena

4.2.2 Tunnistaminen

Jotta alykkaat agenttimme ja niitad pyorittavat koneet oppisivat
kayttajansa ja ymparistonsa omalla tavallaan, niiden pitaisi pystya
tunnistamaan asioita. Tunnistaminen tapahtuisi kameroiden ja
sensoreiden avulla, jotka tallentaisivat muistiin erilaisia tilanteita. Yksi
agentti voisi tunnistaa tilanteita tien pinnasta, yksi kdyttajan liikkeista ja
yksi vaikkapa sadsta. Taman jalkeen agentit voisivat "keskustella”
keskendan tilanteesta ja tallentaa sen muistiin. Samankaltaisen tilanteen
tunnistaessa kone muistaisi kdyttajan reaktiota ja voisi suositella




Kuva 12. Toyotan hybridi-autossa on mukana pimeanakéteknologiaa joka
varoittaa ennalta pimedssa olevista jalankulkijoista

4.3 Tunteet

Tunteilla on erittdin tarkea osa ihmisen toiminnassa ja ihmisten valisessa
vuorovaikutuksessa. On myds olemassa ndyttoa siitd, etta ihmisen
toimiessa esimerkiksi tietokoneen kanssa, he kayttaytyvat ikdan kuin
koneella olisi inhimillisia ominaisuuksia. Voimme esimerkiksi hermostua
koneelle jos se ei toimi kunnolla tai “ymmarra” mita olet tekemassa.
Tunteisiin liittyvasta tietojenkasittelystd on olemassa oma
tutkimusalueensa; affective computing. Sen tavoitteena on osaltaan
parantaa ihmisen ja koneen valistd vuorovaikutusta.

(Hyvonen 2001, 34-45)

Tunnistamalla ihmisten tunteet heidan kadyttdessaan ajoneuvoa voimme
esimerkiksi rauhoittaa artynytta ihmista. Kuvio 7 osoittaa kuinka
liikenneturvan vuonna 2006 tehdyssa tutkimuksessa 23 % prosenttia
vastaa, ettd saattaa lisdtd nopeuttaan ollessaan suuttunut tai artynyt.
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En anna suuttumuksen vaikuttaa ajotapaani M‘B
Saatan lisat nopeutta _2}25

Huomio omaan ajamiseen vahenee
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Vgin jarmuttaa ja kilhdyttas tavallista &kkindisemmin
Pyrin tilanteesta pois vaikka ohittamalla

Pidan entista tarkemmin cikeuksistani kiinni
Saatan ajaa lahelle toisia tai kilata muita

Pyrin antamaan samalla mitalla takaisin arsyttajalle

Yoin jattaa tarkoituksella vilkun kayttamatta

Kuvio 7. Artymyksen vaikutus ajotilanteessa

W 2006
01988



4.3.1 Tunnistaminen

Tunteiden tunnistaminen on ihmistuntemuksen ja teknologian kehityksen
myo6ta koko ajan parantumassa pdin. Pystymme havaitsemaan koneilla
niin ulkoisia kuin sisdisia, tunteiden aiheuttamia reaktioita. Kasvon ilmeet
ovat useimmiten automaattisia ja talla hetkella uskotaan, etta ne ovat
kaikenlisdksi universaaleja. Eero Hyvonen lukee kirjassaan Inhimillinen
kone - konemainen ihminen perusemootioiksi mielihyvan, vihan,
hammastymisen, inhon, pelon, surun ja ylenkatseen. Vaikka yleensa
tunnistamme kasvoista ndma perusemootiot ja tulkitsemme ne tietyiksi
tunteiksi toisessa, joskus ndma kasvojen perusemootiot voivat olla niin
hienomotorisia, ettemme pysty havaitsemaan niitad edes tietokoneen
avulla. Talléin Tunnistamisessa voidaan kayttda ihmisen sisaisia
tunnereaktioita, jotka voivat tarkoittaa usein hyvin voimakkaitakin
fysiologisia muutoksia. Ihmisen kdmmenet voivat esimerkiksi alkaa
hikoilemaan, sydamen pulssi voi tihentya, hengitys tuntua vaikealta tai iho
voi kylmentya. Pelkoreaktio voi saada aikaan esimerkiksi suun kuivumista
ja hengen ahdistusta.

(Hyvénen 2001)

Edelld mainittujen menetelmien ohella, tunteita voidaan tulkita myds
tutkimalla kehon ulkoisia eleitd, puhetta seka daanta. Ubiikin teknologian
tutkimuksen nakodkulmasta tallaisten tunteiden tunnistamisessa on vield
ongelmia. Muun muassa luotettavuus ja tunteiden reaaliaikainen
tunnistaminen tuottavat vield hankaluuksia. Lisaksi ongelmia tuottaa
yksildiden valisten tunteiden ilmaisujen eroavaisuudet, silld jopa yksilon
omien tunteiden ilmaisuun liittyvat fysiologiset signaalit voivat vaihdella,
vaikka ilmaistaankin samaa tunnetta. Tamankin takia ajatellaan, etta
konetta tulisi jollain tavalla opettaa kayttdjan tavoille, ennen kuin se

pystyy adaptoitumaan kayttajalla mieluisaksi tuotteeksi.
(Keskioja, luettu 23.2)

Milla keinoilla voimme sitten mitata naita ulkoisia ja sisaisia
tunnereaktioita?

Erilaisilla sensoreilla voidaan mitata esimerkiksi:

e pulssia

e lihasten impulsseja (esim. kasvoissa ja kasissa)
e aivotoimintaa

e ruumiinlampoa

e hikoilua

e lhon sdhkodnjohtavuutta

Kameratunnistimella voidaan tunnistaa esimerkiksi:

e Kasvon eleet
e Kehon eleet
e pupillien koko

Ainentunnistuslaitteilla (mikrofonilla) voidaan tunnistaa esimerkiksi:

o yksittdiset, tunteita kuvaavat sanat
e ddnen savy

e painotukset

e hengityksen kulku

Yhdistamalla monipuolisen tunnereaktioiden mittaamisen ja
tunnistamisen, koneen on mahdollista “ymmartda” paremmin mista
tunnereaktiosta on kulloinkin kyse (kuva 13 ja 14).




4.3.2 IImaiseminen

Kuten aikaisemmin mainitsin, ihmisen vuorovaikutustilanteeseen liittyy
vahvasti tunteet. Tunteilla on darimmaisen tarkea osuus yksildiden
valisessa rationaalisessa toiminnassa. |hmisen ja koneen valinen
vuorovaikutus ei voi syntya luontevaksi pelkastaan tunteiden
tunnistamisella, vaan koneen pitda pystya jollain tavalla myo6s
ilmaisemaan itsedan.

Aikaisemmin mainitsin myos, ettd ihmisen ja koneen vilista
Kuva 13. Valokuvauskameroissa on jo muutamia vuosia kiytetty vuorovaikutusta ei pystyta viela tekemaan luonnolliseksi verbaalisin

hymyntunnistus tekniikkaa. Se kuitenkin tunnistaa hymyn lahinna vain keinoin. Onneksi on olemassa muita luontevia keinoja

mittatietoisena informaationa eikd autenttisena tunnereaktiona vuorovaikutussuhteen luomiseksi. Tietokone voi esimerkiksi pahoitella
tekstimuodossa tapahtunutta virhetta systeemissa, tai kannykka voi antaa

negatiivisen sdvyisen danteen, kun jokin menee pieleen.

Kayttoliittyman “tunteista” puhuttaessa on hyva muistaa, ettd kyse on
ennemmin kayttoliittyman tilan ilmaisusta, kuin oikeista tunteista.
Mielestani ei ole tarvetta luoda kayttoliittymaa, jolla olisi inhimillisen
oloisia tunteita. Seuraavassa tapoja, joilla kayttéliittyma voi ilmaista
tilaansa antamalla kayttajalle palautteen:

Kuva 14. Sykemittari on hyva esimerkki ldhes reaaliaikaisesta sykkeen
mittaamisesta ja seuraamisesta.




Auditiivinen palaute Kuvassa 15 ja 16 esimerkkeja palautteista, joita saamme

ympadristéstamme ja laitteista.

e Ainimerkit ja ddnteet
e Lyhyet sanat
e Musiikki

Visuaalinen palaute

e  Tekstuurit ja kuviot

e Varit

e Valot

e Symbolit
o Liike

e Muoto

Haptinen palaute

o Virini Kuva 15. Tuntoaistimme avulla erotamme ymparistomme eri pinnat niita

e Liike
e materiaali, tekstuuri ja muoto

nakemattakin

® paine

e |dmpo
e Kovuus
e Kitka

Nadiden keinojen lisdksi on olemassa vahemman yleisia

palautteenantokeinoja, kuten olfaktorinen, eli hajuaistiin perustuva,

ustatoorinen eli makuaistiin perustuva seka vestiburaalinen eli S . . - . .
g P Kuva 16. Valo ilmoittaa viasta tai huomioitavasta asiasta ajoneuvossa

tasapainoaistiin perustuva palaute.




5. Konsepti

Teorioiden pohjalta konseptista muotoutui seuraavanlainen:
Suunnittelutyon lahtékohtana toimi 4 paadriveria

e Toiminta liikenteessa

e Tunteet liikenteessa

e Aistit liikenteessa

e Fyysinen kayttoliittyma

Konseptin ideana oli, ettd ajoneuvo ja siihen liittyvat laitteet, toimivat
ihmisen toiminnan, aistien ja tunteiden tukena ja jatkeena liikenteessa.
Tavoitteena oli luoda kaytettavyydeltdan miellyttava kayttoliittyma, joka
pyrkisi tunnistamaan kayttajansa preferenssit, ympariston tuomat
haasteet seka luomaan ihmisen ja laitteen valille mahdollisimman
luonnollisen ja huomaamattoman vuorovaikutussuhteen.

Suunnittelutydn ensimmaisen vaiheen jalkeen jarjestin pienimuotoisen
kadytettdvyystestin joka toimi tdman tyon tutkimustyona.

5.1 Tutkimus

” Kéyttdjid ja kdyttdd koskeva tiedonkeruu on yksi tuotekehityksen
avaintaidoista.”
(Hyysalo 2009, 12)

Jotta laitteeseen tulevan kayttoliittyman mielekkyytta pystyi
perustelemaan jotenkin, piti siitd tehda kaytettavyystesti. Tein siis
suunnittelutydn ohessa pienen tutkimustyon jarjestamalla koulullani
ajosimulaattoritestin, jossa tutkin siihen asti suunnitellun
kayttoliittymamallin mielekkyytta ja kaytettavyytta.
Tutkimusmenetelmana kaytin niin sanottua passiivista havainnointia seka
havainnointihaastattelua. Havainnointihaastattelu on hyva muun muassa
ohjelmien luonnollisen kdyton tutkimiseen. Kuvassa 17 ja 18 on esitetty

passiivisen havainnoinnin ja havainnointihaastattelun menelmat.
(Hyysalo 2009, 112)

Kuva 17. Passiivista havainnointi videokameran avulla




Kuva 18. Havainnointihaastattelua kayton aikana

Testiin osallistujien piti yhta aikaa seurata videotykilta projisoitua tieta
seka toimia kayttaa kosketusndyttda tilanteiden vaatimalla tavalla.
Kuvassa 20 nakyy testitilanne, jossa testihenkil6 on laittamassa musiikkia
isommalle.

A gete

Kuva 19. Luonnos testitilanteen luomisesta

Kuva 20. Testitilanteen jarjestaminen Kuopion Muotoiluakatemian tiloissa

Tilannetta kuvasi yksi kamera ja testin paatteeksi kyselin muutamia
kysymyksia testiin liittyen ( Liite 1). Testi suoritettiin yhden paivan aikana
ja siihen osallistui 20 henkilda, joista 11 tytt6ja ja 9 poikia. Testiryhma
koostui 20-30 vuotiaista koulumme oppilaista ja se sopi mielestani
erinomaisesti testiin, silla nykypdivan tietoinformatiiviseen yhteiskuntaan
syntyneet ihmiset ja siind kasvaneet ihmiset osaavat nopeasti sopeutua ja
suhtautua positiivisesti uusiin laitteisiin ja kayttoliittymiin.

Testissa ryhmalaisten piti kdynnistda kyseessa oleva ajoneuvo ja seurata
tilannetta sen mukaisesti mita tapahtuu. Seuraavaksi laite ilmoitti, etta
ajoasento voisi muuttua, josta testihenkilon piti edeta nakemallaan ja
ymmartamallaan tavalla. Seuraavaksi kehotin testaajia laittamaan
musiikin soimaan ja sdatdmaan sen jalkeen ddnen voimaakkuutta
isommalle, jonka jalkeen piti viela palata edelliseen valikkoon. Testin
jalkeen esitin testaajille muutaman kysymyksen.




Kuva 21. Testihenkilén ndkyma

w_lijl——;::mm e T e e T en Kuva 23. Ensimmainen versio testialustasta

Tutkimus tuotti tyon kannalta tarkeaa tietoa seka suullisten kysymyksien,
ettd nauhoitetun kuvamateriaalin tulkitsemisen keinoin. Kyselyn pohjalta
nousi esiin seuraavia seikkoja:

e Osan mielesta piti keskittya liikaa siihen mita kosketusnaytolla
tapahtui, kun taas toisaalta osa piti tilannetta tasapainoisena

tielle seuraamisen ja ndyttd6n seuraamisen valilla.
e Jotkut sanoivat, etta harjoittelisi ensiksi paikaltaan laitteen
Kuva 22. Testia varten tehtya ohjelmointia Blender-ohjelmalla valikonkayttoa ja sitten vasta lahtisi ajamaan. Ensimmainen kerta
on aina ensimmainen, ellei kyseessa kopio toisesta
kayttoliittymasta.




Ajoneuvon kaynnistaminen oli kaikille helppoa ja suurin osa
symboleista oli erittdin selkeitd. My6s symbolien suuri koko ja
niiden yhtaaikainen maara ruudulla sai positiivista palautetta.
Takaisin paluu valikkojen valilla tuotti osalle ongelmia ja
muutamat kaipasivat menu- tai takaisin-nappainta.

Useimman mielesta ajoasennonvaihto- tilanteessa valintavaiheita
oli liian useita ja vaiheiden valiltd puuttui selkea siirtymisen
osoittava indeksi.

Nadppainten aanimerkit jaivat useimmilta kokonaan
huomaamatta, mutta se kertoo mielestani siita, etteivat
danimerkit tuota kayttajalle sellaisia arsykkeita jotka
kuormittaisivat kayttdjaa turhaan. Osa testaajista sanoikin, vasta
danimerkeista mainittuani, niiden tukeneen nappainten
toimivuuden ilmaisemista.

Yleisesti ottaen moni piti kosketusnayttda hyvana ideana
tallaisessa ajoneuvossa. Muutama piti symbolien varivalintoja
hyvina ja ohjaavina. Hyvana puolena kosketusnadytossa pidettiin
suuria, itsensa selittavia symboleita sekd nykyaikaisuutta. Tytoilla
oli aavistuksen verran hitaampi tapa toimia valikoissa.

Videomateriaalista selvisi seuraavaa:

Kuva 24. ongelmatilanne 1

3 symbolia oli lilan Iahekkain. Testihenkilot painoivat vahingossa
tilanteen kuvaavaa symbolia (keltainen) ja oikeat vaihtoehdot
jaivat toisarvoiseksi.

Kuva 25. ongelmatilanne 2

Saatdessa danenvoimakkuutta isommalle osa saati voimakkuutta
keskellad olevasta, voimakkuutta kuvaavasta mittarista.
Hahmolakien mukaan ihminen mieltaa samankokoiset kuviot
usein samaan ryhmaan kuuluviksi. Tdman tai esimerkiksi monesta
kosketusnayttopuhelimesta tutun liukusaadon vuoksi osa
testihenkildista meni harhaan tdssa kohtaa.



Kuva 26. ongelmatilanne 3

e Erds ongelma jakoi testaajat jyrkasti kahtia. Kun kehotin testaajia
palaamaan takaisin edelliseen valikkoon, osa ryhmasta meni oitis,
ja jotkut jopa ennen kehotustani, saman ndappaimen luo, josta he
tulivat danensaatovalikkoon. Toiset taas eksyivat alarivissa
sijaitsevien sovellussymbolien paikkeille.

e Itse musiikki-valikon l6ytaminen kavi jokaiselta testaajalta kdden
kdadnteessa.

5.2 Toiminta liikenteessa

Kuten aikaisemmin on kdynyt ilmi, tulevaisuudessa laitteiden on yha
enemmissa madarin otettava huomioon kayttdjansa preferensseja ja oltava
adaptiivinen kayttdjan toiminnan suhteen. Sen lisdksi on tarkeaa, etta
laite pyrkii myds toimimaan kayttdjan toiminnan luonnollisena jatkeena
pyrkien kohti parempaa yhteistyota laitteen ja ihmisen valilla. Jotta tasta
yhteistyOsta saadaan sujuvaa, on hyva tehda jarjen mukainen tyonjako
naiden kahden valille. Ei ole jarkevaa laittaa laitetta kiihdyttdamaan tai
ihmista laskemaan keskimaaraista virrankulutusta, vaan tehda
yhteistyOsta ja vuorovaikutuksesta miellyttavaa ja toisen toimintaa

tukevaa. On kuitenkin tarkedaa muistaa, ettei ihminen saa menettaa
hallitsemisen tunnetta laitetta kaytettdessa. Seuraavassa on
havainnoituna suunnittelutyosta seuranneita muotoilullisia ja teknillisia
ratkaisuja ihmisen ja laitteen valisen toiminnallisen vuorovaikutuksen
suhteen.
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Kuva 27. Laitteen asennot tukevat laitteen kayttotilanteita




laite kayttaa hyvaksi kithtyvyyden
Ja jarruksen aiheuttamia voimia
laskemalla keulaa jarrutuksen wmuuttaessaan ajoasentoa sadstaen
aikana, laitteen massan ndin virtaa
aihettuma voima saadaan
kohdistumaan etupysriin jolloin
Jarrutuksen tehokkuus kasvaa

JAQRLOTVY KutHDYTYS

Kuva 28. Fysiikanlakien hyvaksikaytto virtaa vievissa tilanteissa

laite reagoi mutkiin ja
tien kallistuskulmiin
luoden paremman
pitdvyyden ja
mielyttavamman
ajotuntuman

tuulenohjaimet suojaavat
kuljettajaa ilmanvastukselta

lokasuojiin

integroidut
vilkut

tienpintaa tarkasteleva kamera

seuraa mam. tien pitdvyyttd ja valot saatyvat tien mutkien seka vas-

lampstilaa taantulevien autojen mukaisesti tehden
nakyvyydesta kaikille osapuolille
parempaa

Kuva 29. Laitteen toiminta parantaa ajotilanteiden mielekkyytta

Pohdintaa laitteen toiminnasta kdyttdjan rinnalla ja sen jatkeena:

Liukkaalla ajettaessa laite vahentada vetoa pyorilta, jotka
havaitsevat pidon loppuvan. Luistonesto-agentti toimii
yhteistyOssa aisti-agenttien kanssa, jotka seuraavat tienpintaa
etukateen.

Reittivalintojen, sddolosuhteiden, ekologisuuden, huollon ja muun
lilkenteen huomioiminen olisivat enemmissd maarin myos
laitteen toimintaa. Laite siis pyrkii valttamaan ruuhkia,
huomioimaan liikennevalojen vaihtumisen, huolehtii
rengaspaineista ja mm. valttaa joutokayntia.

Laite havaitsee kadyttajan tekemia automatisoituneita virheita ja
opastaa pikkuhiljaa niista pois.

Paatoksen tekoa helpottaa vaihtoehtojen karsiminen ndyton ja
laitteen toiminnallisten palautteiden kautta.

Laite valvoo kayttajan viretilaa ja varoittaa jos kdyttdja on
esimerkiksi lilan vasynyt ajamaan. Tarvittaessa laite ohjaa itsensa
takasin tielle, jos kdyttaja nukahtaa esimerkiksi rattiin.
Onnettomuus- tai hatatilanteissa laite huolehtii kuljettajan
terveydentilasta, rauhoittelusta sekd huomiovaloista
onnettomuuspaikalla.

Laite pyrkii kohti luonnollisempaa kayttoliittymaa toimimalla
mahdollisimman huomaamattomasti ja johdonmukaisesti.
Laitteen kayttoliittyma hyodyntdaa myos eleiden kayttoa. Vilkkua
kdytetaan heiluttamalla sen puolen sormea minne ollaan
kdantymassa ja pitkat valot saadaan tarvittaessa paalle molempia
kasia heilauttamalla (kuva 30, seuraavalla sivulla)



Kamera

elekayttsliittyman tila

Kuva 30. Elekielen kaytto vilkkua kaytettdessa

5.3 Tunteet liikenteessa

Tunteet vaikuttavat ajotilanteeseen monella tavoin. Esimerkiksi siihen
miten hyvin otamme muut huomioon tai miten miellyttavaa. Positiivisten
tilanteiden luominen on tarkeda kun laitetta harjoitellaan kayttamaan
ensimmaisia kertoja. Myohemmin voimme vaikuttaa vaarinopittuihin
asioihin negatiivisilla palautteilla, silla ne taas auttavat ymmartamaan
paremmin missa ja milloin mentiin pieleen. Tunteiden tunnistus tapahtuu
kypéran sisalta Ioytyvan kameran avulla (kuva 31) Seuraavassa soveltavaa
pohdintaa adlykkaan laitteen toiminnasta ihmisen tunteiden, tunnetilojen
ja mielialojen tullessa peliin:

e |hmisen on helppo kategorisoida palkitsevan kuuloiset danteet ja
tulkita tekonsa myohemmin oikeiksi ratkaisuiksi.

e Korkeat danet arsyttavat ihmista enemman ja siksi voivat toimia
aluksi parempina opetusaanina. Laite tunnistaa, kun kdyttaja
alkaa oppia kayttoliittyman kayton ja madaltaa palautedanien
voimakkuutta ja taajuutta, luoden palautteen saannista
vahemman tietoista.

e Vieraat asiat herattavat ihmisissa herkemmin ihmettelevia
tuntemuksia kuin tutut asiat. Tdman vuoksi esimerkiksi varoitus
valot voisivat yha erilaisissa tilanteissa muuttaa hieman muotoaan
ja ddnensavyt voisivat vaihdella.

e Laite huomioisi kayttajan mielialoja. Kayttajan ollessa pelokas,
laite rauhoittelisi kayttdjaa esimerkiksi musiikilla, seka ns.
valppaus-agentilla, jonka merkkivalo menisi paalle pelkoa
aiheuttavissa tilanteissa. Merkkivalo ei olisi pelkka merkkivalo,
vaan valppaus-agentti toimisi ihmisen valppauden jatkeena
seuraten tarkasti tienpintaa, pientareita ja muuta liikennetta.

e laitteen huomatessa kuljettajan hermostuneisuuden, se ottaisi
enemman valtaa kiihdyttamiseen ja jarruttamiseen liittyvista
toiminteista.

kamerat

Kuva 31. Eleit3, tunteita ja toimintaa kuvaavat kamerat




5.4 Aistit liikenteessa e Tuntoaistin avulla ”’ndemme” ilman katsekontaktia. Muotoilulliset
seikat takaavat helpommin kaytettavan kayttoliittyman.

e Laitteessa olevat kamerat ja sensorit mittaavat etaisyyksia, tien

Aistit auttavat meitd havainnoimaan ymparolivaa maailmaamme Ja pitévyytté ja Iampotllaa Lisiksi ne huomioivat sééolosuhteet,

ymmartdmaan ympariston ja siihen kuuluvien laitteiden toimintaa. vaaratilanteet ja navigoinnin seki kuljettajan tekemt eleet.

Laitteen tuomat aistit tuovat ajotilanteeseen ajoturvallisuutta ja sita

kautta ennen kaikkia sitd miellyttdvampaa ajokokemusta. Laitteen aistit
eli sensoriset mekanismit kuten kamerat ja anturit sijaitsevat kyparassa,
ohjaamossa seka laitteen keulassa.
ajoneuvon kamera tun-
nistaa lilkennemerkit ja

ilmoittaa esimerkiksi
rajoituksista

Seuraavassa ajatuksia ihmisen aistien huomioimisesta
ja koneaistien hyodyntamisesta:

e |hmiset aistivat maailmaa eritavalla mm.

alykas visiiri muodostaa
pimeanakymakuvan vain
pimeistd kohdista ja tar
vittaessa tummentaa vas-
taantulevien autojen
haikaisyja

kulttuurierojen takia. Laite ottaa taman
huomioon ja muokkaa kayttoliittymaansa
ndppaimien ja symbolien paikkaa seka vareja.
e Poikkeavat muodot herattavat ihmisen
huomion paremmin. Laite huomauttaa uusista
huonon nakyvyyden kohdatella visiivi
auttaa kuljettajaa nakemadn tien

paremmin muodostamalla sen ddrivi-
vat muistin ja navigaattorin avulla

asioista uusilla kuvioilla.
e |hminen ennustaa esimerkiksi kuvioita ja

tapahtumia etukdteen muistinsa avulla.

lampokamera
tunnistaa tielle
nousevat elaimet ja
varoittaa niistd
ajoissa sekd hiljentaa
laitteen vauhtia

Kontekstinsa tunnistava laite muistaa tien
mutkat ja nayttad ne huonolla saalla
aariviivoin.

e Ainimerkeilld voidaan vaikuttaa reagointiimme

vahvemmin kuin esimerkiksi kirjoitetulla kamera havaitsee liukkaan

tekstilla. Laite kayttaa aania kiinnittamaan doleasl Bl
huomion ja pyrkii sen jalkeen selittdmaan
tilanteen tekstilla seka symboleilla.

Kuva 32. Visiirin tuomat aistien jatkeet




5.5 Kontrollikdyttoliittyma

Laitteen kontrollikayttoliittyma koostuu keskella sijaitsevasta

kosketusnaytosta seka elekayttoliittyman tilasta ohjaustangon

etuosassa. Ohjaamon muotoilun on tarkoitus olla simppelid ja nopeusmittari tuulettimet
hairitsematonta, jotta kuljettaja saa siitd mahdollisimman vahan

arsykkeita silloin kuin niita ei tarvitse. Itse kosketusnaytto on ;
arsy > y elekayttsliittyman tila — i:‘ﬁf;’; P
jaettu 4 paaalueeseen: 4 covellus

e Isompi kosketusalue (paatoiminta-alue)

e Pienempi kosketusalue (sovellukset)

e Mittaristo
e Laitteen tila (laitteen kunto /Mainmenu- /Check— paidkosketus-
T naytto
nappain)

Nayton varit on suunniteltu ohjaamaan kayttadjaa

U2 - Vertigo

mahdollisimman luonnollisesti. Keltaisen varin tarkoitus on
kiinnittaa huomiota silloin kuin sita tarvitaan. Keltainen vari
vastaa yleensa johonkin toimintaan liittyvaan asiaan. Vihrean
varin tarkoitus on opastaa kayttdjaa oikeaan suuntaan tilanteissa
jossa vaihtoehtoja on useita, tai osoittaa ndppdimen

primaariarvo. Vihredn nappiimen painaminen tuottaa tarkoittaa ohjaustanko

aina positiivista. Siina missa vihred on primaari valinta useissa fév’:‘,’,ﬂfgfnaytw
tilanteissa, sininen vari pyrkii olemaan sekundaari. Sinisen varin

tarkoituksena on toimia huomaamattomana vaihtoehtona ja indeksin Kuva 33. Ohjaamon kéyttoliittymaa

pysyvista valikoista. Punainen vari ilmoittaa jostain valittdmasta ja sita

esiintyykin vain harvoin. Kuvassa 33 on havainnoitu ohjaamon muotoja ja

toiminta-alueita.




Ohittamalla tilanteen laitteen
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ilmanpaineen ollessa alhainen
laite ilmoittaa asiasta Huolto-
symbolilla ja Check-merkilla

Checkaamalla tilanteen ja

valitsemalla Navi-tyokalun laite
Kuva 34. Huoltotilanne -kartta neuvoo sinut lahimmalle

huoltoasemalle, kotiin tai
muuhun pdamaaraan
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Kuva 35. Ajoasennonvaihto -kartta laitteen ehdotuksesta tai omasta
padtoksesta

d +135¢C
& 46 km/h
TRIP 3415.1

MODE NAVI
&= 2 g

Ajoasennon voi vaihtaa joko
manuaalisesti tai laitteen
ehdottaessa sitd. Ensimmadisessa
tapauksessa laite antaa 2
vaihtoehtoa, joista suosittelee
toista. Ehdotus tilanteessa
valintoja on vain 1, joka tekee
paatdksenteosta mielekasta



4 +135cC
& 46 km/h
TRiIP 3415.1

POWER  68%
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Musiikkia sdadettaessa symbolit
pyrkivat viestimaan niin
vareillaan, koollaan kuin
sijoitteluillaankin siitd miten
kayttajan olisi hyva toimia

Kuva 36. Musiikin soitto ja voimakkuuden sddté -kartta
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Kuva 37. Navigaattorin toiminta -kartta

Navigaattorista pystyy
valitsemaan mm. kotipaikkaan,
huoltoasemalle tai

lempipaikkoihin suunnistamisen

Laite laskee parhaat reitit, virran
kestamisen ja huomio mm.
ruuhkat. Lisaksi se ilmoittaa
milloin ollaan perilla



4 +13s¢c
& 46 km/h
Taie 34151

Virran kdydessa vahiin
laitteen 3

huomiomerkkida menevat
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@ 46 km/h
e 3415.1

4 +135¢C
& 46 km/h
e 3415.1

« 0N G

Checkaamalla tilanteen, laite \,\
kytkee paalle Navi-tyokalun,

joka ehdottaa ensisijaisesti
[ahimmalle latauspisteelle,

mikali virta riittda sinne asti

Kuva 38. Virranlataus -kartta
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Kuva 39. Visiirin toiminnot -kartta

Visiiriin saa sadan tai valoisuuden
mukaan vaihdettua parhaan
nakyvyyden. Laite kertaa vareilla
parhaasta vaihtoehdosta

POVWER 48%

.
MODE NAVI
-« JI Q [} Q

Varoitusten nakymisen visiirilla
voi kytked joka paalle tai pois
paalta
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Kuva 40. Starttaus ja Huomiovalo -kartta



6. Muotoilu

Laitteen muotoilu on osa kayttoliittymasuunnittelua siind mielessa, etta
se varmistaa laitteen toimintojen toimivuuden. Tdman muoto seuraa
funktiota -periaatteella suunnitellun laitteen mittatietoisena seka osittain
teknisena esikuvana toimi Can-am yrityksen valmistama kolmipyordinen
moottoripyora nimeltd Spyder (kuva 41.) Lisaksi muotoilutyon
tarkoituksena oli luoda uutuusarvoinen tuote jonka esteettisyys ja
vuorovaikutuspainotteinen kayttoliittyma lisaa kayttajan kiintymysta
laitteeseen ja ndin ollen kayttdjan halua esimerkiksi huoltaa laitetta
huolella. Ndin saamme muotoilun avulla tehtya laitteesta monella tapaa
ekologisen ja kayttdjaa miellyttavan. Koska positiivisen ajokokemuksen
luominen on miellyttdavan kayttoliittyman ja hyvan kaytettavyyden
edellytys, on tarkeaa, ettd muotoilutyo tuottaa positiivisen kokemuksen.

Muotoilun on tarkoitus olla muodoiltaan ergonomista, aerodynaamista ja
voimakkaan nakdistd. Lisaksi esimerkiksi valojen suunnittelu on toteutettu Kuva 41. Tyén esikuvana toiminut Can-am Spyder

niin, ettd muut autoilijat huomioivat ja huomaavat laitteen paremmin
liikenteessi. http://1.bp.blogspot.com/ 0QWwDIUEx8/TCOQfZ6CtI/AAAAAAAAAIC/O

MqgSGV2C7UQ/s1600/bombardier-can-am-spyder.jpg



http://1.bp.blogspot.com/__0QWwDIuEx8/TCOQdfZ6CtI/AAAAAAAAAlc/0MqSGV2C7UQ/s1600/bombardier-can-am-spyder.jpg
http://1.bp.blogspot.com/__0QWwDIuEx8/TCOQdfZ6CtI/AAAAAAAAAlc/0MqSGV2C7UQ/s1600/bombardier-can-am-spyder.jpg

6.1.1 Luonnostelu

Kuva 42. Toiminnallisuuden suunnittelua
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Kuva 43. Aerodynamiikan, virransadston ja toimivuuden suunnittelua




Kuva 44. takahaarukan kisko

Kuva 45. Kayttoliittyma luonnoksia 1

Kuva 46. Kayttoéliittyma luonnoksia 2
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Kuva 47. Kayttoliittyma luonnoksia 3




Kuva 48. Muotokielen luonnostelua




Kuva 49. Sivukatteita




6.1.2 Mallintaminen

U2 - Vertigo

U2 - Vertigo

U2 - Vertigo

U2 - Vertigo

U2 - Vertigo

Kuva 50. Nayttomalleja




ambiane

electric vehicle concept

Kuva 51. Lopullisten muotojen mallinnuksia ja parannuksia mallintamisen
keinoin




Kuva 52. Valojen suunnittellua mallintamalla

Kuva 53. Etdkdyton havainnointia

Kuva 54. Etakaytto dlypuhelimen sovelluksella
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clectric vehicle concept

Kuva 55. Lopullinen renderginti 1




Kuva 56. Lopullinen renderginti 2
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Kuva 57. Lopullinen renderginti 3




Kuva 58. Lopullinen renderdinti 4




O o

U2 - Verugo

Kuva 59. Lopullinen renderginti 5
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Kuva 60. Nopea sunnuntaimallinnus futuristisemmasta muotokielesta,

joita internet on taynna. Kuvan tarkoituksena Iahinna osoittaa, etta

kyllahdn ndita pystyy tekemaan, mutta toimiiko se muussa mielessa kuin
esteettisessa.




7. Loppupohdinta

Tyon lopputuloksena syntyi tasapainoinen teos, jonka voin kuvitella
olevan hyvaa materiaalia jatkotyoskentelya silmalla pitden. Teorian
soveltava osuus jdi tydssa hieman vahemmalle kuin oli tarkoitus, mutta
tyon lopputulos oli monessa mielessa kuitenkin kattava. Laaja
aiheymparisto tuotti padnvaivaa ja asioiden ja kasitteiden
yhtendistaminen tuntui ensi alkuun mahdottomalta. Lisdksi ennalta
tuntemattomat aihealueet psykologian ja sosiologian puolelta toivat omia
haasteitaan tyon sisdistdmisessa.

Visualisoinnit symboleineen ja logoineen, simulaatiot, mallinnukset,
testitilanteet, luonnokset ja loogiset jarjestelmat kayttoliittymassa
kertovat mielestd enemman kuin tuhat sanaa opinnaytteesta ja sen
monipuolisesta suunnittelutyosta. Tyon heikommaksi puoleksi jaikin
yhteistyokumppaneiden ja asiantuntijoiden puute.

Kokonaisuuden hallitseminen tuotti eniten ongelmia tyon aikana. llman
tarkempaa aikataulutusta toimiminen olisi voinut koitua kohtaloksi, mutta
kaikki haluttu kuitenkin paatyi raporttiin. Rakenteen loogisuudessa on
vield parantamisen varaa ja tavoitteissa ollut animaatio jaa mahdolliseksi
jalkipyykiksi.

Tyon aikana herannyt kiinnostus tuotekehitysprosessia ja
kayttoliittymasuunnittelua kohtaan vain kasvoi. Kirjalliset aineistot ja
todenmukaisen kaytettavyystestin tekeminen vahvistivat kokonaiskuvaani
tdman kaltaisesta suunnittelutydsta ja heratti samalla kysymyksia
mahdollisista jatkokoulutuspaikoista. Suunnittelutyoni oli alusta asti
hataralla pohjalla siind mielessa, etta en tehnyt kovinkaan suurta
vertailuanalyysia aiheen tienoilta, vaan suunnittelin konseptini taysin sen

teorian pohjalta minka olin kasannut. Himmastyksissani huomasin
katsoessani BMW:n taman hetkisen konsepti ajoneuvon esittelyvideota,
ettd kaikki kasaamani palaset putosivat samaan palapeliin videon
ideoiden kanssa. Voin siis sanoa, etta tyon soveltava osuus osui nappiin,
vaikkei vertailua muihin samankaltaisiin tuotteisiin tapahtunutkaan.
Mielenkiintoni ihmisen dlykkyyteen ja sen huomioimiseen yha enemmissa
maarin kayttoliittymasuunnittelussa tulee varmasti vain nousemaan ja
uskoisin, ettd tama on nyt se minun juttuni.
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Kysely

15.3.2011

Pitiko mielestasi keskityttya liikaa kosketusnayton toimintaan?

Opastivatko symbolit tarpeeksi nopeasti ja yksinkertaisesti? Vai
oliko naytolla liian paljon toimintaa yhta aikaa?

Kuinka paljon danimerkit antoivat tuntua laitteen toimivuudesta?

Yleisesti huonoja/hyvia puolia kosketusnaytén kaytosta
ajoneuvossa?
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