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Verkottunut yhteistyo
automaatiokoulutuksessa

Oululaiset automaatiotekniikan koulutusorganisaatiot
kehittavat alueelle uutta keskitettya digitaalista
oppimisymparistoa (DigiAuto-hanke) ja uudenlaista

toimintamallia automaatiokoulutukseen (EduAuto-hanke).
kaikki ammatillisen
kouluttajat (Oulun ammattikorkeakoulu Oamk, Oulun yliopisto
OY, Oulun seudun ammattiopisto OSAO) ja tdma muodostaa
uudenlaisen eri kouluttajien valisen toimintaympariston. Tassa
artikkelissa kuvataan opetusympadristdjen kehitystyota seka
pilotoituja toteutuksia. Pilotoidut toteutukset ovat vahintaan
kahden eri oppilaitoksen vilisia yhteisprojekteja.
tuodaan esille laitteistojen yllapidon toteutusta seka yhteisen
varausjarjestelman kehittamista.

Mukana ovat alueen koulutuksen

Lisaksi

Asiasanat: loT, koulutus, digitalisaatio

1 Johdanto

Hankkeissa on investoitu uuteen teknologiaan ja uusien
yhteistydmuotojen kehittdmiseen. Hankittua teknologiaa
kaytetaan prosessiautomaation, tuotantoautomaation,
rakennusautomaation sekd teollisuuden tietojarjestelmien
kouluttamiseen, kuvan 1 mukaisesti. Yhteisina tekijoind ovat
loT, digitalisaatio seka etdkaytettavyys.
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Kuva 1. DigiAuto-hankkeen hankintalinjat.
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analysointi- ja visualisointityokaluineen. Lisdksi jarjestelmaan
malliprediktiivinen
saatojarjestelma, jolla ohjataan mm. Oamkin pilot-prosessia.
Saatotekniikan hankittu
miniprosessit, joihin on liitetty prosessiasema seka tarvittava
kentta-1/0. pilot-prosessin  kenttalaitteet on
modernisoitu seka liitetty HART- ja Profinet-vayliin.

kuuluu teollisen mittakaavan

koulutukseen on kannettavat

Oamkin

Tuotantoautomaation tarkeimmat hankinnat ovat Mitsubishin
robottijarjestelma sekd Feston MPS-tuotantolinjasto. Feston
jarjestelmdssa tuotantotieto kulkee RFID-tekniikalla erilliselta
MES-jarjestelmalta ohjaavalle logiikalle.
kdynnissapidossa hyddynnetdaan AR-teknologiaa (Augmented
Reality). Keskeisimp&dna rakennusautomaation hankintana on
laivakonttiin rakennettu energia- ja LVI-tekniikkaa sisaltdva
hybridijarjestelma. Laitteisto sisdltdd mm. aurinkopaneelit
ja -kerdimet, tuuliturbiinin, ilmaldampdpumpun, akuston seka

Lisdksi laitteiston

lamminvesivaraajan. Laitteistoa ohjataan Fidelixin
automaatiojarjestelmalla. Laitteiston etdohjauksessa
hydédynnetdan Tosibox-tekniikkaa.

Yhteisten  resurssien  ylldpidon ja varausten sekad

koulutusmateriaalin yhteiskdyton mahdollistavan
toiminnanohjausjarjestelméan on toteuttanut ALMA Consulting
Oy. Hankkeessa toteutettava oppilaitosten yhteinen
automaatioymparistd  laajentaa jo olemassa olevaa
koulutusyhteistyota seka tarjoaa monipuolisen ja laaja-alaisen
ympariston tutkimus-  ja

erilaisille  automaatioalan

yrityshankkeille.

2 Toiminnanohjausjarjestelman kehitys

Uusien hajautettujen koulutusresurssien sekd yhteisen
koulutuksen  toteuttaminen  vaatii myds  yhteisen
toiminnanohjauksen kehittamista. Hankkeessa

automaatioteknologia seka tilojen ja oppilasryhmien hallinta
on viety ALMA-toiminnanohjausjarjestelmaan.

ALMAZ® on ollut markkinoilla vuodesta 1986 ja tuotemerkki on
rekisterdity 13 maassa. Sen takana on ALMA Consulting Oy,
joka kehittdd, markkinoi, toimittaa ja yllapitda ALMA®
suunnittelu-, teknisen tiedon ja tapahtumien
kunnossapidon hallintajarjestelmaa seka
palveluita. /1/

seka

sithen liittyvia

EduALMA-koulutuksen toiminnanohjausjarjestelmda voidaan
hyodyntdd mm. opetuksen suunnittelussa, oppimateriaalin
hallinnassa, oppimisymparistdjen ja tilojen varauksissa,
oppilasryhmien hallinnassa, automaatiolaitteistojen
yllapidossa sekéa opintojaksojen toteutuksessa.
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Kuvassa 2 on esimerkki opiskelijan viikko-kalenterindkymasta.
Viikoittainen opetus on koottu opintojaksojen tapahtumista.
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Kuva 2. ”Lukujdrjestys” 7-pdivaa kalenterissa.

EduALMAn ndakymat web- ja mobiilikayttoliittymissa on
esitetty kuvissa 3 ja 4. Opiskelijalla ja muilla kayttdjilla on
erinomainen paasy esim. oppimateriaaleihin, lukujarjestyksiin
tai oppimisymparistéihin, kuten esim. automaatiosuunnittelun
ohjelmistopalvelimelle kirjautumiseen.
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Kuva 4. Mobile-ALMA paanakyma.

ALMAa kdytetdan
dokumentoinnin hallinnassa sekd kunnossapitojarjestelmien
(CMMS) opetuksessa.

lisdksi automaatio- ja sadhkoteknisessa

3 Rakennusautomaation oppimisymparistot
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Kuvassa 5 on esitetty hybriditekniikkaan perustuva
kiinteistdautomaatiojarjestelma. Lampo tuotetaan
aurinkokeraimilla, ilma-vesilampdpumpulla seka

sdhkovastuksella. Aurinkokeraimilld ja ilmavesilampdpumpulla
tuotettu ldmpo ohjataan varaajaan. Varaajassa on lisdksi
sdhkovastus, joka tarvittaessa tuottaa lisdlampoa varaajaan.
[ammdnjakopaketille,
kayttoveden,

Varaajalta siirretdan

lammittaa

[ampd
lampiman
tarvittavan veden.

joka

sekd lammitykseen

. SUNDIAL

Kuva 5. Rakennusautomaation

teknologiaa.

oppimisympariston

Rakennusautomaation oppimisymparistéd hallitaan Fidelixin-
automaatiojarjestelmalla.
taloteknisten jarjestelmien simulointiympariston. Laitteistoon
liittyen opiskelijat
rakennusautomaatioprojekteja, joissa automaatiosuunnittelua
on harjoiteltu mm. FX-editor tyokalulla, kuva 6.

Lisaksi Fidelix on toimittanut

ovat tehneet mm.
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Kuva 6. Grafiikka suunnittelunakyma FX-editor tydkalussa.

1 USATEDOT: Tercn progekts

Vaativampia automaatiotoimintoja on ohjelmoitu OpenPCS-
ohjelmistolla. OpenPCS on IEC 61131-3-standardin pohjalta
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luotu ohjelmointityokalu. IEC 61131-3- standardin mukainen
tekstipohjainen ohjelmointikieli Structured Text on hyvin
kuin yleisimmat tekstipohjaiset
ohjelmointikielet, kuten C++. Kuvassa 76 on esitetty
esimerkkiohjelma lammitysverkoston kesasulusta. /2/

samankaltainen
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Kuva 7. Lammitysverkoston kesasulku OpenPCS-ohjelmistossa.

4 Tuotanto-automaation oppimisymparistot

Tuotantoautomaation liitettyja laitteistoja on kaytetty
yhteistydssa OSAO ammattiopiston ja OAMK valilla. Téahan
opetuskokonaisuuteen sisaltyy mm. Feston MPS tuotantolinja,
jonka ohjauslogiikkaa voidaan konfiguroida Siemens S7-1500
logiikalla, kuva 8.

Kuva 8. Festo MPS tuotantolinjasto.

Linjasto kattaa myo0s erillisen MES-palvelimen, jolla voidaan
tuotannonohjausjarjestelmad linjastolle  RFID-
tekniikan avulla. lisdpiirre on lisdtyn
todellisuuden (AR — Augmented Reality) hyddyntdaminen
linjaston kayttéénotossa ja operoinnissa (kuva 9).

toteuttaa
Mielenkiintoinen
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Kuva 9. Festo MPS laitteiston AR —sovellus.

Syksylla 2018 aloitettu ja kevdaan 2019 jatkuva
yhteistyOprojekti tuotantoautomaatioon ja robotiikkaan
liittyen OSAO:n ja OAMK:n vililla. Robotiikan opiskelu on
aloitettu opettelemalla ohjelmointia RT ToolBox -ohjelmiston
avulla ja tekemalld talld ohjelmalla simulointeja. Tastd on
siirrytty ohjelmien testaamiseen robottien avulla. Kevaan
tarkoituksena on tehdd OSAO:n ja OAMK:n

yhteistydprojekteja robotiikkaan ja

aikana
opiskelijoiden

tuotantoautomaation liittyen. Kuvassa 10 DigiAuto-projektin
puitteissa hankittu robotti.

Kuva 10. DigiAuto-hankkeen robottimoduuli.
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5 Prosessiautomaation oppimisymparistot

Uudistetut laitteisto- ja ohjelmistoratkaisut ovat tarkoittaneet
my0Os projektityyppisten kurssien sisaltdjen uudistamista ja
kehittamistd. Projekteista on osa toteutettu jo kuluneen
lukuvuoden aikana oppilaitosten valisinad yhteistyoprojekteina.

N&ihin voidaan lukea mm. Automaatiotekniikan erikoistyd —
kurssi, jossa OSAO:lla veden kierratys- ja lammitysprosessiin on
liitetty SR1-prosessiasema.
etdyhteyden padssa olevalla EAS suunnitteluasemalla tehty
sovellus- ja kayttoliittymasuunnittelu sekd sovellustestaus
(kuva YY). Ammattikorkeakoulun opiskelijat ovat tehneet
prosessiin piirikaaviot Loop Circuit CAD:lla, joiden mukaisesti
ammattiopiston opiskelijat ovat kytkeneet mittaus- ja
toimilaitteet kiinni prosessiin sekad testanneet kytkentdjen
toimivuuden. jalkeen
opiskelijoiden tehtdavana on ollut sovellussuunnittelun teko ja
jarjestelman kayttoonotto sekd toiminnan raportointi. Projekti
on vaatinut eri opiskelijaryhmien tiivista yhteistyota.

uusi  Valmet Asemalle on

Taman ammattikorkeakoulun

Yhteiskdyttoon on lisdksi hankittu Valmet SR1-prosessiasemia,
joihin on Kkiintedsti integroitu kenttdlaitemittauksia ja
toimilaite. Kannettava jarjestelma sisaltaa 4 10-korttia (DI, DO,
Al ja AO), joila on my6s Hart-tuki (kuva 11).
Sovellussuunnittelu- ja operointiasemat ovat erilliselld
kannettavalla tietokoneella. Laitteistolla voidaan harjoitella
ulkoisia kenttéalaitekytkentoja ja sovellus- ja ndyttdsuunnittelua
sekd mm. PID-sddtojen viritystd. Kannettavuus mahdollistaa
laitteiston helpon yhteiskdyttoisyyden eri oppilaitosten
kesken.

Valmet

Kuva 11. Kannettava SR1-logiikka ja

sovellussuunnitteluun ja operointiin tarkoitettu tydasema.
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Kpinkyva ethemet verkko.

Kuva 12. Etdyhteys kahden oppilaitoksen valilla.

Teollisen malliprediktiivisen sadtimen (MPC) testausta ja
simulointia on tehty yhdessad sekd ammattikorkeakoulun etta
yliopiston opiskelijoiden toimesta. AMK:lla on keskitytty
historiatiedonkeruun konfigurointiin ja datan luotettavaan
tiedonvalitykseen MPC-palvelimen ja automaatiojarjestelman
Yliopistolla suurempi painoarvo on ollut MPC:n
konfiguroinnissa, monimuuttujasddtéjen simuloinnissa ja
jarjestelmatestauksessa. MPC-palvelimelle  on paasy
etdyhteyden kautta 20 kadyttajalle molemmista oppilaitoksista,
joten myos yhtaaikainen tydskentely on ollut mahdollista.

valilla.

6 Yhteenveto

Laitteistohankinnat mahdollistanut DigiAuto-hanke paattyi
2018 loppuun.
laitteistokokonaisuuden rakentamisessa, kayttoonotossa ja
koulutuksissa oli pientd viivettd. Hankintakokonaisuudessa
padosin  oppilasvoimin  tehdyn suunnittelu- ja
asennustyon osuus oli suurin. Kehitystyota jatketaan viela mm.
etdyhteyksien kayttéonoton ja koulutusten osalta. Vastaavasti

vuoden Rakennusautomaation

oman

prosessiautomaation hankintalinjan osalta on eniten yhteisia
kokemuksia projekteista. Opiskelijat ovat ottaneet yhteistyon
vastaan myodnteisesti ja osallistuminen on ollut aktiivista.
Yhteishankkeet antavat hyvan valmennuksen eri tehtaviin
liittyvista tyoelamarooleista.

Robotiikan osalta yhteisprojektit ovat myos olleet suosittuja.
Feston laitteiston laajamittainen hyddyntdminen edellyttda
vield lisdkoulutusta ja ohjelmistopaivityksida. Olemme saaneet
ensikokemusta MES-jarjestelmstd ja kunnossapidon AR-
sovelluksesta. ALMA-jdrjestelman osalta on hankittu ensi
kokemuksia toiminnanohjauksesta ja resurssien yhteisistd
kuvauksista. EduAuto-hanke paattyy vuoden 2019 loppuun
mennessd, joten hankkeen puitteissa jarjestelmaa voidaan

pilotoida syksyn 2019 opetuksessa.
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Oppilaitosten valisessd projektitoteutuksissa onkin tarkeaa,
etta tietyt tekniset ja tydtapoihin asiat hallitaan jo etukateen
eika aivan kaikkea asennuksesta sovellussuunnitteluun tarvitse
opetella projektin aikana. Muussa tapauksessa on riskina, etta
projekti venyy eikd yhteistyd tarjoa sitd mitd siltd on
parhaimmillaan  saavutettavissa. Toteutus vaatii myos
jokaiselta organisaatiolta sitoutumista hankkeeseen ja
huolellista etukateissuunnittelua.

Laitteistojen, ohjelmistojen ja yhteistoiminnan osalta on vielad
paljon opeteltavaa. Uuden teknologian kayttéénotto tuo uusia
haasteita esim. palvelinten ja paatelaitteiden paivitysten
suhteen. Etadyhteyksien ylldpito ja laitteistojen etdohjaus
vaativat  vield  kehittamista mm.  turvallisuus- ja
valvontateknologian osalta. Kaikissa oppilaitoksissa on
toteutettu hankkeen aikana saastoja ja organisaatiomuutoksia,
ndistd huolimatta hanke on mahdollistanut uuden
toimintakulttuurin kehittamisen.
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