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Einflihrung in den Cloud Service

1 Einfuhrung in den Cloud Service

Der Robit Sense Systems Cloud Service ist eine webbasierte Losung fur die
Uberwachung von Bohrmessungen. Gehen Sie auf https://www.sensesystems.com um

auf die Anwendung zuzugreifen.
Sie mussen lhren Benutzernamen und Ihr Passwort eingeben, um den Sense Systems
Cloud Service zu verwenden.

Hinweis: Standige Systementwicklung und Updates kénnen zu
Eigenschaften und Funktionen geflihrt haben, die in dieser Handbuchausgabe

nicht enthalten sind.

Robit 3

fearsedemo Ssercenystona com

Kontaktdaten

Wenn Sie Probleme mit der Verwendung der Cloud-Service-Anwendung haben, wenden
Sie sich bitte an die Fachleute von Robit Plc.

1.1 Benutzerschnittstelle

Die Hauptanzeige der Cloud-Service-Anwendung besteht aus folgenden Funktionen und
Eigenschaften:
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Einfihrung in den Cloud Service

LATEST PLANS

o AT

Ul-Bereich Funktionen Ul-Bereich Funktionen

A Zuruck zur Hauptanzei- | E Aktueller Benutzer
ge

B Wahlen Sie unter- F Kartenansicht
schiedliche Ansichten

C Unternehmensinforma- | G Kartensteuerung
tionsfenster

D Produktdokumentation | H Aktuelle Bohrplane

Stellenansicht

Die Bohrstellen werden im Stellenliberblick verwaltet. Sie kbnnen beispielsweise
Bohrplane flr eine Bohrstelle anhéngen. Sie kénnen Bohrstellen zum Cloud Service
hinzufiigen/von ihm entfernen. Offnen Sie die ausgewéhlte Bohrstelle durch Klicken auf
ihren Namen in der Stellenansicht.

Ressourcenansicht

Die Ressourcenansicht wird verwendet um die fiir eine Bohrstelle verfigbaren
Ressourcen zu verwalten. Sie kdnnen etwa Dateien oder Kommentare beziiglich der
einzelnen Bohraufbauten und anderen Ausriistungsteile einer Bohrstelle hinzufligen. Sie
kdénnen die ausgewahlte Ressource wahlen, indem Sie ihren Namen in der
Ressourcenansicht anklicken.

Benutzeransicht

In der Benutzeransicht kénnen Sie Benutzer fir den Sense Systems Cloud Service
hinzufligen oder bearbeiten.

Berichtansicht

Die Berichtansicht wird zur Anzeige der Bohreffizienz fiir einen gewahlten Ort/eine
Ressource innerhalb eines gewahlten Zeitraums verwendet.

Lizenzansicht

Die Lizenzansicht dient der Anzeige von Lizenzdaten und der Registrierung von
Tabletcomputern im Cloud Service.
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Einfiihrung in den Cloud Service

Handbiicher

Die Handbuchansicht stellt Onlinezugang zur Produktdokumentation von Sense Systems
zur Verflgung.

Unternehmensinformationsfenster

Das Unternehmensinformationsfenster zeigt die Stellen und Ressourcen des aktuellen
Unternehmens.

Bohrplaniiberblick

Die aktuellen Bohrplane sind in der Bohrplanibersicht aufgefihrt. Sie kénnen sich die
neuesten Bohrplane nach Status oder Messzeit sortiert ansehen. Sie kénnen den
ausgewahlten Bohrplan 6ffnen, indem Sie ihren Namen im Ressourcenulberblickfenster
anklicken.
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Stellenansicht

2 Stellenansicht

Offnen Sie die ausgewahlte Bohrstelle durch Klicken auf inren Namen in der
Stellenansicht.

SITES @

a LAST ACTIVITY ¥
GPS Ste 1 1 08.09.2017 1321 x
Reference She 1 1 02102016 18:42 x

Die Stellenansicht besteht aus den folgenden Funktionen und Eigenschaften:

SITES / ROBIT
(A)
DESCRETION
No descripton (]
N(; address @ No (;macl l"'O'mi;bM ]
RESOURCES

’ Poravaunu 2 ‘

PRODUCTION DETAILS

’ Production details J

Y 4

O
NS

LEVELS «©

not stated (2]in progress (7 compiete | QO

Level one & / [} H1 v

PLANS P pf

>/

RESOURCES LAST MODIFIED STATUS REMOVE

GPS Plan & Feature Demo Resource 25.06.2018 12:45 | complete x

Ul-Bereich Beschreibung

A Beschreibung des Standorts, Adress- und Kon-
taktdaten

B Am Standort verwendete Ressourcen (Bohrauf-
bauten und andere Vorrichtungen)

C Produktionsdaten des Standorts

D Fir die Bohrstelle definierte Ebenen, die Bohr-
pléne enthalten. Tippen Sie auf eine Ebene, um
zusatzliche Informationen anzuzeigen, z.B. Pla-
ne, die in der Ebene enthalten sind.

Die Informationen in der Stellenansicht kénnen durch Klicken auf das Symbol Bearbeiten.

Z

neben den Informationsfeldern bearbeitet werden.
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Robif

2.1

Erstellen eines neuen Orts

Prozedur

1.

Erstellen Sie einen neuen Ort durch Klicken auf das Symbol Neue Stelle.

A

s

2. Geben Sie den Namen, die Beschreibung, Adresse und Kontaktdaten fiir die Stelle
ein und klicken Sie auf Hinzufiigen, wenn Sie bereit sind.
ADD SITE
Der neue Ort wird in der Stellenansicht angezeigt. Wahlen Sie den Ort aus, um ihm
Ebenen hinzuzufiigen.
3. Fugen Sie eine neue Ebene fir den Ort hinzu; Klicken Sie dafir auf das Symbol
Ebene hinzufiigen.
S
4. Geben Sie einen Namen flr die Ebene ein und klicken Sie auf Hinzufligen, wenn Sie
bereit sind.
ADD LEVEL
5. Wahlen Sie die Ebene aus, um ihr Bohrplane hinzuzufiigen.
6. Fugen Sie einen neuen Bohrplan fur die Ebene hinzu; Klicken Sie dafur auf das
Symbol Plan hinzuftigen.
1O
7. Geben Sie einen Namen und den Kompasskurs fur den Bohrplan ein und klicken Sie
auf Hinzufligen, wenn Sie bereit sind.
ADD PLAN
Heading (in degrees)
Ergebnisse

Die neue Ebene und der Bohrplan werden im Abschnitt Levels der Standortlibersicht
angezeigt, wenn die Ebene gewahlt wurde.
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Stellenansicht

LEVELS < I not started (] in progress (¥ complete | Q search plans
Imported level & i} o -
New level &@ i 1 -
PLANS € @

NAME o RESOURCES LAST MODIFIED STATUS ___ REMOVE
New pian & 10.10.2018 09:31 [ notstated |  «
Reference Level & i} 1 -

Tipp: Die Namen der Stellen-/Ebenen-/Planhierarchie kénnen bei Bedarf
durch anklicken bearbeitet werden.

2.2 Plane importieren

Prozedur

1. Wahlen Sie einen Bohrplatz in der Ansicht Stellen aus.

2. Tippen Sie auf eine Ebene, um die Symbole fir Plan hinzufiigen/importieren
anzuzeigen.

3. Klicken Sie auf das Symbol Plan importieren auf der ausgewahlten Ebene.

i
Der Planimportassistent 6ffnet sich.
EAL:?IF;IED M— Import planned holes x
HOLES
Name [new plan l
Heading (in degrees) l 90 ‘
Choose file format O-Pitblast e
-

4. Geben Sie einen Namen und den Kompasskurs fiir den Plan ein, wahlen Sie das zu

verwendende Dateiformat aus und klicken Sie auf Weiter.
-
Ein Hierhinziehen-/Auswahlbereich fir Dateien wird angezeigt.

5. Ziehen Sie eine .csv-Datei in den Dateibereich oder wahlen Sie eine aus.
Wenn das gewahlte Dateiformat Allgemeines CSVist, verwandelt sich der
Dateibereich in ein Spaltenauswahlwerkzeug.
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IMPORT =
PLANNED SO
HOLES

File: import_example.csv

Import planned holes x

I Name v I X (m)

v I Y (m) v I Z(m) v I Azimuth v

Status

oK

OK
oK
OK
FAIL
OK
OK

bR O O o o <
© © 0o ©0 © © 0 ©N

Delimiter (leave empty for automatic)

File includes header

name Color X
11 Red 0
1-2 Blue 2
13 Red 4
14 Red 6
241 Green 0
22 Blue 2
23 Red 4
2-4 Green 6
4
Azimuth relative to ® Plan direction True north

v

a) Ordnen Sie die erforderlichen und optionalen Datenspalten den Spalten in der

Datei zu.

Datenspalte

Beschreibung

Name

Ein beliebiger Kurztext, der am Loch angezeigt werden soll.

X (m)

Die X-Koordinate des geplanten Lochs in Metern. Die X-Ko-
ordinate nimmt von links nach rechts zu, wenn man die Vor-
derseite der Bohrung betrachtet.

Y (m)

Die Y-Koordinate des geplanten Lochs in Metern. Die Y-Ko-
ordinate nimmt von hinten zur Vorderseite der Bohrung hin
Zu.

Z(m)

Die Z-Koordinate des geplanten Lochs in Metern. Die Z-Ko-
ordinate nimmt von unten nach oben zu.

Azimut

Azimut des geplanten Lochs, in Grad. Die Azimut-Referenz
kann gewahlt werden und bezieht sich entweder auf die Vor-
derrichtung der Bohrung oder auf den geografischen Norden.

Steigung

Steigung des geplanten Lochs, in Grad. 0 Grad ist gerade
nach unten, 90 Grad sind entlang des Azimuts.

Lange (m)

Lange des geplanten Lochs, in Metern.

UUID (optional)

Eine global einzigartige ID im UUID-Format, die das Loch
identifiziert. Sofern angegeben, wird diese bei Datenexporten
exportiert.

Hinweis: Es ist moglich, dass mehr Daten in der Datei enthalten
sind, als Sie bendtigen. In diesem Beispiel etwa werden die
Spalten ‘Farbe’ und ‘Status’ von Sense Systems nicht verwendet.

b) Wahlen Sie, ob die Azimute in Bezug auf die Vorderrichtung des Plans oder den
geografischen Norden stehen.

10
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Stellenansicht

c) Wahlen Sie das Trennzeichen zwischen den Spalten in der Datei, wenn die
automatische Erkennung aus irgendeinem Grund nicht funktioniert.
d) Wahlen Sie, ob die Datei eine Kopfzeile enthalt, die nicht als Datenzeile gelesen
werden soll.
6. Klicken Sie zum Abschluss auf die Schaltflache Plan erstellen .
Der neue Plan wird erstellt und wird Teil der Planliste.
LEVELS < | not started (¥ in progress (| complete | O search plans
Imported level @ o o v
New level & [} i1 v
PLANS 9 @d
NAME ~ RESOURCES LAST MODIFIED STATUS REMOVE
New plan & 10.10.2018 09:31 | notstarted |
Reference Level & [} i1 v
Ergebnisse

Der neue Plan kann nun in der Sense Cloud angezeigt werden und ist aufserdem in der

Planliste von Sense Tablet verflgbar.

a a 0 ®

Example Site / Middle Level / New Plan
DIMENSIONS

6.00m=2.00m

TOTAL DISTANCE DRILLED

0.00m

E 12) 13 -
W. W W W
/ / j (24
241 22 \23 O
\-../f \‘—"/ -~ il

2.3 Aktualisieren eines importierten Plans
Uber diese Aufgabe
Importierte Bohrplane kénnen bei Bedarf aktualisiert werden.
93 - 002 - 11
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Prozedur

1.

Klicken Sie in der Planansicht auf das Symbol Plan aktualisieren .

G p D 2 I

~
- -
te / New lev,

Ve e o ane e ¢

Importieren Sie die Datei auf die gleiche Weise wie beim Erstellen eines neuen Plans
aus einer Datei.

Wenn die Datei erfolgreich importiert wurde, wird ein entsprechender
Abgleichsvorgang durchgefiihrt. Sense Cloud tut sein Bestes, um die neuen,
aktualisierten und geplanten Locher an die bestehenden anzupassen, indem sie sich
ihre Uuids, Namen und Positionen ansieht. Der Abgleichs-Bildschirm zeigt einen
Vorschlag fir den Umgang mit den alten Daten.

» alte Daten mit neuen Daten abgleichen, so dass die neuen geplanten Lochdaten
die alten geplanten Lochdaten tberschreiben, aber alle anderen Daten, wie
Messungen oder GPS-Positionen, erhalten bleiben

» die alten geplanten Lochdaten unverandert lassen, wobei die neuen Daten
ignoriert werden

+ das alte geplante Loch zusammen mit allen anderen dazugehérigen Daten
I6schen.

In der Beispieldatei wurde Loch A in A2 umbenannt, Loch F wurde verschoben und
in F2 umbenannt, und es gibt ein neues Loch mit dem Namen G.

12
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Stellenansicht

UPDATE THE X
PLAN Choose file format Import file —m
Choose what happens to old data
-~ LEAVE
C: Linking to
OLD DATA
Cc
D: Linking to DELETE
OLD DATA
D OL IF) DATA
E: Linking to
OLD DATA
E
A2: Linking to
OLD DATA
A
F2: Creating
G: Creating
D

Der Vorschlag verkniipft die meisten der neuen Daten mit den vorhandenen Léchern.
F2 und G werden als neue Lécher angelegt, und F wird geléscht. Wir wissen, dass F
dasselbe sein misste wie das neue F2, so dass der Vorschlag von Hand korrigiert
werden muss. Alte Daten kénnen per Drag & Drop in die verschiedenen Bereiche
verschoben werden.

UPDATE THE x
PLAN Choose file format Import file —m

Choose what happens to old data

C: Linking to

OLD DATA

Cc

D: Linking to DELETE

OLD DATA

D

E: Linking to

OLD DATA

E

A2: Linking to
OLD DATA

A

F2: Linking to

OLD DATA
F

G’ Creatinn

93 -002 - 13
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Stellenansicht

In der obigen Abbildung wird F von geldscht auf verknlipft mit F2 verschoben. Wenn
Sie mit dem Abgleich fertig sind, klicken Sie auf die Schaltflache Fertig , um die
Anderungen vorzunehmen.

Ergebnisse

Die Planansicht wird automatisch mit den neuen, aktualisierten geplanten Léchern
aktualisiert.

Q Q o S 2 32

Reference Site / New level / Imported
Plan ©

DIMENSIONS
1269mx721m

TOTAL DISTANCE DRILLED

0.00m

CAMERA TILT
0° C) ............... C)“
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Ressourcenansicht

Ressourcenansicht

Sie kénnen die ausgewahlte Ressource wahlen, indem Sie ihren Namen in der
Ressourcenansicht anklicken.

RESOURCES

NAME & MAKE MODEL
Feature Demo Resource Demo Demo

Sie kénnen etwa Dateien oder Kommentare bezuglich der einzelnen Bohraufbauten und
anderen Ausristungsteile einer Bohrstelle hinzufiigen.

RESOURCES / FEATURE DEMO RESOURCE

MAKE MODEL

Demo Demo

INSTALLATION PO

Nonexistent None

RECEIVER ELECTRONICS RECEIVER SOFTWARE

Air None

CABLE TYPE CABLE LENGTH

Intangible 0

TABLET TYPE TABLET SOFTWARE
FILES &

File description

Cancel

Maximum file size is 10 MB.

No files

93 - 002 -
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Benutzeransicht

In der Benutzeransicht konnen Sie Benutzer flr den Sense Systems Cloud Service
hinzufiigen oder bearbeiten. Offnen Sie einen bestehenden Benutzer, indem Sie in der
Benutzeransicht auf den Benutzernamen klicken.

Hinweis: Nur Benutzer mit Administratorrechten kénnen Informationen tber
Stellen, Ebenen und Plane erstellen, I6schen, bearbeiten und importieren.

Klicken Sie auf das Symbol Benutzer hinzufiigen, um neue Benutzer hinzuzufiigen.
N
IG

Definieren Sie die Benutzereigenschaften und klicken Sie auf Hinzufligen, wenn Sie
bereit sind.

ADD USER

firstnanse lasiname Gcompany com
Name Firstname Lastname
Role Dyriller
Language Englsh - English
Length Unit Feot

Speed Unit Feet per minute

Sie konnen die folgenden Eigenschaften fiir jeden neuen Benutzer definieren:

* Benutzername (E-Mail-Adresse des Benutzers)

*+ Name

* Rolle des Benutzers (Administrator, Management, Belader, Bohrer)
» Sprache der Benutzerschnittstelle

» Langeneinheit (Meter/Fuld)

+ Geschwindigkeitseinheit (Meter pro Minute/Ful’ pro Minute)

Die Eigenschaften kénnen spater bearbeitet und Benutzer kénnen deaktiviert werden,
wenn notwendig.

USERS / FEATURE DEMO

ISERM AME WAME
Feature Demo o

stans
racte m

featuredem o @sensesystema com (<)

Adminiatrator c

Jeder Benutzer kann sein Passwort, seine Sprach- und Einheiteneinstellungen spater
durch Auswahl des Benutzernamens aus der oberen rechten Ecke der Hauptanzeige
wahlen.

16
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Benutzeransicht

SETTINGS

CHANGE PASSWORD CHANGE LANGUAGE
Change your password by entering your old password and the new passward Choose your language from below.
twice

Engiish - English

CHANGE LENGTH UNIT

“ Choass yaur lengih unitfrom balow.

Meters

EMAIL NOTIFICATIONS

Change

Sedect the notifications you want to receive via email

Completed plans CHANGE SPEED UNIT

Notification frequency:

Choose your speed unit from below.

Meters per minute

93 -002 - 17
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Berichtansicht

REPORTS

Drilling Efficiency

Wenn Sie den Bohreffizienzbericht auswahlen, werden eine Karte und eine Suchtoolbox
angezeigt. Die Suchtoolbox kann verwendet werden, um Standorte und/oder Ressourcen
und deren durchschnittliche Bohrgeschwindigkeiten innerhalb der gewahlten Zeitspanne
zu suchen. Wenn die Datumsfelder leer bleiben, deckt der Bericht die gesamten
Standzeiten ab. Wenn nur Standorte durchsucht werden, kénnen sie gefiltert werden,
sodass nur solche angezeigt werden, auf denen eine bestimmte Ressource gearbeitet
hat.

SEARCH OPTIONS

Sites v
Resources v

Begin date

End date

|

Resource name

Search

Wenn die Bohrarbeiten zwischen den gewahlten Zeiten stattgefunden haben, zeigt die
Karte alle Standorte und Ressourcen, die Bohrarbeiten vorgenommen haben.

SEARCH OPTIONS # S5 > Pariod: 01,01.2016 - 31.12.2016

Name: Reference Site

(8] Effciency: 0.868 m / min
| Distance drilied: 23.90 m
I sites

B Rescorces #

§ Begindate

116

€nd date
123116

Durch Klicken auf ein Orts- oder Ressourcensymbol werden weitere Informationen
dargestellt. Die Balken neben dem Ortssymbol stellen die durchschnittliche
Bohrgeschwindigkeit am Standort in dem gewahlten Zeitrahmen dar. Je mehr Balken
dargestellt werden, desto schwieriger, d.h. langsamer, wurde gebohrt. Uber der
Ressource befindet sich ein Tachometer, der anzeigt, wie schnell die Ressource wahrend
des gewahlten Zeitraums gebohrt hat. Je weiter der Pfeil nach rechts zeigt, desto
schneller hat die Ressource gebohrt.

18

93 -002 -



Robirt

Lizenzansicht

6.1

Lizenzansicht

Die Lizenzansicht dient der Anzeige von Lizenzdaten und der Registrierung von

Tabletcomputern im Cloud Service.

LICENCES

Sense S 01.12.2017 31.12.2018 s o
SenseM 10.01.2018 31.01.2018 4+ Register Tablet

Registrierung eines Tablets

Wenn die Messsoftware des Tabletcomputers einen Registriercode anfordert, loggen Sie
sich mit Inren Zugangsdaten bei hftps.//www.sensesystems.com ein und gehen Sie zum

Reiter Lizenzen.

PLANS

NOT STARTED W PROGRESS COMPLETE

Eine Liste von Lizenzen wird angezeigt. Wahlen Sie eine verfiigbare Lizenz aus, mit der

Sie das Tablet registrieren wollen, indem Sie auf den Text Tablet registrieren klicken.
Wenn in der Liste keine Lizenz zur Verfiigung steht, wenden Sie sich an Mitarbeiter von

Robit.

LICENCES

TABLET TYPE VALID FROM
Sense S 91122017 EIRFF.L]

Sense M 10012013 3012008

Ein Fenster mit einem Registriercode 6ffnet sich.

93 - 002 -

19


https://www.sensesystems.com

Lizenzansicht

Robirt

TABLET REGISTRATION

REGISTRATION CODE CODE VALID UNTIL
361p9s%uz2Tm 17.01.2018

Register the tablet using the given code. After this dialog is closed, the code is not shown again.

Schreiben oder kopieren Sie den Code in das Registrierungscodefeld in der Mess-UlI-
Software des Tabletcomputers. Klicken Sie zum Absenden des Codes auf Absenden.

L - 0 x
Sense Systems licensing

Not licensed. Get registration cede from your
organization administrator.

361p9s9uz27m Submit

Prifen Sie lhre Lizenzdaten auf dem Tabletcomputer und klicken Sie auf Weiter, um mit

der Verwendung der Software zu beginnen.

Robift

Sense Systems licensing

Here's your license.

License |D: s bbb bt cme———
Machine 1D syt - Syl - . -OWem
Valid from: 1.1.2017 2.00

Valid until: 31.12.2018 2.00

Proceed

20
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Handbucher

7 Handbucher

Die Handbuchansicht stellt Onlinezugang zur Produktdokumentation von Sense Systems

zur Verfligung.

MANUALS

CLOUD SENSE S TABLET SENSE M TABLET
PDF PDF PDF

HTML HTML HTML

93 - 002 - 21



Bohrplanansicht

Robit

Bohrplanansicht

Die Bohrplane sind in der Bohrplanibersicht aufgefuihrt. Sie kénnen den ausgewahlten
Bohrplan 6ffnen, indem Sie ihren Namen im Ressourcenuberblickfenster anklicken.

PLANS

NOT STARTED

IN PROGRESS

COMPLETE

GPS S

Reference Ste

Lewel one / GPS Plan »

Reference Level / Reference Plan »

Die Bohrplanansicht enthalt die folgenden Informationen:

R

.

(0]
- o - . -
Ul-Bereich Funktionen Ul-Bereich Funktionen
A Bohrplanuberblick D Lochendpunkt
B Ansichtssteuerung/ E Planausrichtung
Datenmanagement
C Lochstartpunkt

+  GRUN: GPS-Daten nicht verfiigbar
+ ROT: GPS-Standort gemessen
*  BLAU: importiertes Loch

* GRAU: keine Messung

Hinweis: Sie kdnnen den Status des Bohrplans dndern, indem Sie auf die
Status-Taste in der Bohrplanibersicht klicken. Wenn Sie den Status auf
'AbschlieRen' andern, wird das Datum in der Bohrplaniibersicht angezeigt.

Lochansicht

Einzelne Bohrlécher kénnen durch Auswahl eines Lochs aus der Bohrplanansicht

untersucht werden.

22
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Bohrplanansicht

GPS SITE [ LEVEL ONE [ GPS PLAN /1.1

- e HOLE

Die folgenden Benachrichtigungen zu Problemen mit der Bohrmessung sind méglich:

Fehlermeldung Beschreibung

AzimuthUnzuverlassig Die Azimuth-Messung ist nicht zuverlassig.

ZuVertikal Das Loch ist zu vertikal fiir eine genaue Azi-
muth-Messung.

KorrupteBeschleunigung Die Beschleunigungsdaten sind korrupt.

ZuSchnelleDrehungen Zu schnelle Drehungen bei der Bohrmessung.

Diese Meldungen sind auch Teil der exportierten Bohrberichte.

8.1 Exportiere Bohrberichte

Uber diese Aufgabe
Bohrlochberichte kdnnen mit Sense Cloud in .pdf-Dateien exportiert werden.
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Bohrplanansicht

Prozedur

1. Gehen zur Planansicht Standorte[Ort wahlen][Ebene wahlen][Plan wahlen]. Wahlen
Sie das PDF-Exportsymbol zum Offnen des Exportassistenten.

=’ S -
nObl S;;‘tseems Sites Re:

a DO w 2,

A X
Reference Site / Reference Level . 2% ™
Reference Plan Create PDF
Report.

DIMENSIONS
400m x4.00m

TOTAL DISTANCE DRILLED
2390 m

DRILLING SPEED ON AVERAGE
0.76 m / min

RESOURCES

2. Wahlen Sie die Locher, die Teil des Bohrberichts sein sollen, und klicken Sie auf das
Symbol Weiter um den Bericht zu erstellen.

&

Ergebnisse

Der Bohrbericht wird erstellt.

8.2 Export der Plane

Uber diese Aufgabe

Der Export-Assistent wird verwendet, um Konfigurationen von CSV-Exporten zu
verwalten. Eine Konfiguration enthalt die exportierten Spalten, ihre Reihenfolge und das
Trennzeichen sowie die Information, ob der gesamte Plan in dieselbe Datei exportiert
wird, oder die Informationen jeder Bohrung in eine eigene Datei. Wenn Bohrungen in
eigene Dateien aufgeteilt werden, ist die exportierte Datei ein Zip mit allen Dateien der
Bohrungen.
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Prozedur

1. Gehen zur Planansicht Stellen[Stelle wahlen][Ebene wéahlen][Plan wahlen]. Klicken
Sie auf das Symbol CSV-Datei(en) exportieren , um den Export-Assistenten zu
offnen.

Back & sdminivtration ot Admin

LY e wZ
(—————————

= N\,

2. Wabhlen Sie ein systemspezifisches Exportformat oder klicken Sie auf Neue
Konfiguration, um eine neue Exportkonfiguration zu erstellen.

EXPORT x

x
OPitolast 2

SAVED CONFIGURATIONS

New configuration

Der Assistent fordert alle fiir die Konfiguration notwendigen Informationen an und
legt schlieBlich eine Vorschau der Daten vor, die diese Konfiguration exportieren
wirde.
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a) Wahlen Sie die Daten, die Sie in den Bericht aufnehmen wollen.
EXPORT (B3 column order — CSV — Preview x
p«Lml;tanllern uuip ioflole Name ',' Aximulh‘
¥ Pattern Name # Note ¥ Relative Azimuth
¥ Pattern Heading ¥ Hole UUID ¥ Inclination
¥ Planned Hole Heading ¥ Position
# Local collar X
¥ Local collar Y
¥ Local collar Z
# GNSS latitude
¥ GNSS longitude
¥ GNSS altitude
b) Wahlen Sie die Reihenfolge der Spalten im Bericht.
EXPORT  Data CSV — Preview x
| >
c) Wahlen Sie das Trennzeichen und die Anzahl exportierter Dateien aus.
EXPORT  Data — Column order —{SRU— Preview x
© Semicoon) © one e forwhole plan
Comma () Each hole to its own file
| >
d) Geben Sie einen Namen fiir die Konfiguration ein und klicken Sie auf die Taste
Speichern.
\l-:.:::a' DHs —— Colume bt —— GOV —m x
Der Assistent fragt Sie, ob Sie eine Datei mit der neuen Konfiguration sofort
exportieren mochten.
Ergebnisse

Die Konfiguration wurde gespeichert und kann durch Klicken auf die Export-Taste neben
dem Namen verwendet werden. Die Konfiguration ist nun sichtbar und kann durch jeden
aus demselben Unternehmen wie Sie verwendet werden.
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8.2.1

EXPORT

AT EoR L SO

Dateninterpretation

Das CSV-Dateiformat hat keine Hierarchie, aber die exportierten Daten sind hierarchisch
mit drei Ebenen (Feld, Bohrloch, Messung). Dies bedeutet, dass die Daten der oberen
Ebenen dupliziert werden. Wenn etwa eine Bohrung fiinf Messungen besitzt, steht jede
Messung in einer eigenen Zeile und die Informationen der Bohrung werden in allen Zeilen
wiederholt. In gleicher Weise sind die Informationen des Felds in jeder Zeile der
exportierten Datei dieselben.

Azimuth und Steigung definieren die Richtung der Bohrung in der jeweiligen Position. Nur
die Richtungen der Lécher an den gemessenen Positionen sind bekannt, nicht die
tatsachlichen Formen. Die Form wird aus den Richtungen Gber numerische Integration
geschatzt. Das Sense-System geht davon aus, dass sich das Loch zwischen den
Messpositionen gleichmafig und einheitlich aus der vorher gemessenen Richtung zur
nachsten entwickelt.

GNSS-Positionen im gleichen Export werden immer in der gleichen UTM-Projektion
angegeben, aber die genaue Projektion ist nicht bekannt. Das bedeutet, dass die Position
des Lochs auf der Erde nicht allein aus der Datei bekannt ist.

GNSS-Positions- und lokale Bundpositionsdaten kénnen widerspriichlich sein, wenn
beide verfiigbar sind.

Tabelle 1: Sense Systems CSV-Exportdatenvorgabe

Felddaten

uulID Global einzigartige ID im UUID-Format.
Name Name des Musters.

Kurs Kompasskurs des Musters, in Grad.
Lochdaten

uulID Global einzigartige ID im UUID-Format.
Name Name des Lochs.

Anmerkung Dem Loch angefligte Anmerkung.

Geplanter Kurs

Der vorgesehene Azimut des Lochs als Kom-
passkurs, berechnet aus der Richtungskonfigu-
ration des Bohraufbaus. Nicht anwendbar auf
Sense M.

Ortlicher Bund X

Links-rechts-Startposition des Lochs in den 6rtli-
chen Koordinaten des Felds, in Metern. Die
Werte steigen von links nach rechts an.

Ortlicher Bund Y

Startposition des Lochs vorwarts/riickwarts in
den ortlichen Koordinaten des Felds, in Metern.
Die Werte steigen von hinten nach vorne an.

Ortlicher Bund Z

Startposition des Lochs auf/ab in den ortlichen
Koordinaten des Felds, in Metern. Die Werte
steigen von unten nach oben an. Ist méglicher-
weise nicht bekannt.
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8.3

Lochdaten

GNSS nordwarts gerichtet

Startposition des Lochs nordwarts gerichtet in
einer UTM-Projektion. Ist mdglicherweise nicht
bekannt.

GNSS ostwarts gerichtet

Startposition des Lochs ostwarts gerichtet in ei-
ner UTM-Projektion. Ist méglicherweise nicht
bekannt.

GNSS-Erhéhung

Startposition des Lochs; Erhéhung in einer
UTM-Projektion. Ist méglicherweise nicht be-
kannt.

Messdaten

Azimut

Richtung der Bohrung am Messpunkt, in Grad,
als Kompasskurs.

Relativer Azimut

Unterschied zwischen den Spalten Azimut und
Loch Geplanter Kurs. Nicht anwendbar, wenn
es keinen geplanten Kurs gibt.

Steigung Die Kippung des Lochs in Azimuth-Richtung an
der Messstelle in Grad. 0° ist gerade nach un-
ten, 90° ist entlang des Azimuts.

Position Die Position der Messstelle in Metern. Vom

Startpunkt aus entlang des Lochs gemessen.

Importiere GPS-Positionen

Uber diese Aufgabe

Die GPS-Positionsdaten kénnen flir Bohrungen tiber Sense Cloud importiert werden.

28
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Prozedur

1.

Gehen zur Planansicht Stellen[Stelle wahlen][Ebene wahlen][Plan wahlen]. Klicken
Sie auf das Symbol GPS importieren unter dem Symbol Importieren.

Qe o @ 2 2

d]
Reference Site / Reference :

Reference Plan GPS

DIMENSIONS B

4.00m=400m

TOTAL DISTANCE DRILLED .

23.90m

DRILLING SPEED ON AVERAGE

0.81 m/ min

Es 6ffnet sich ein Importfenster mit einem Dateiablagebereich und einem Dropdown-
Meni zur Auswahl des Dateiformats.

Bringen Sie eine Datei durch Drag-and-Drop oder Uiber die Auswahl in den
Dateiablagebereich.

GPS POSITIONS g x

CHOOSE FILE FORMAT

Choose file

+ Copy

Wabhlen Sie das Dateiformat (oder Quellsystem) der Datei aus und klicken Sie auf die
Taste GPS-Positionen importieren.

GPS POSITIONS & x

File: leicagps.vml Clear

CHOOSE FILE FORMAT |

Leica Geosystems iCon

Import GPS positions ‘

Im Moment akzeptiert die GPS-Importfunktion vier verschiedene Dateiformate: Leica
Geosystems iCon, Leica Rover, Sandvik SanRemo, und Atlas Copco Surface
Manager. Leica Geosystems iCon- und Sandvik SanRemo-Dateien verwenden einen
strikten Zeitstempelabgleich, und Atlas Copco Surface Manager verwendet einen
Namenabgleich. Leica Rover verwendet einen Zeitreihenfolgeabgleich.

Hinweis: Importierte GPS-Positionen kénnen aus demselben
Importfenster lGber das Papierkorbsymbol geléscht werden.

Ergebnisse

Wenn keine Fehler in der importierten Datei vorliegen, schlie3t sich das Fenster. Ein
neues Symbol steht in der Toolbar zur Verfligung, um zwischen den vorherigen lokalen
Positionen und den importierten GPS-Positionen umzuschalten. Klicken auf die
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Umschalttaste zeigt die GPS-Positionen der Locher im Plan an. Die Planabmessungen
aktualisieren sich auch basierend auf dem umgeschalteten Modus.

aa ::l:]@. 2 2,

Reference Site / Reference Level
Reference Plan

DIMENSIONS =
4.00m=4.00m

TOTAL DISTANCE DRILLED e
2390m
DRILLING SPEED ON AVERAGE

0.81 m/min

RESOURCES l .

[

Hinweis: Wenn Sie versuchen, mehrere Positionen in einen Plan zu
importieren, der bereits GPS-Daten enthalt, werden Sie gefragt, ob die alten
Daten Uberschrieben werden sollten.

GPS-Importabgleich Sense Systems

Es gibt drei Méglichkeiten, wie Stellen mit Sense-Ldchern verglichen werden kénnen:
strenge Zeitstempeliibereinstimmung, Zeitreihenfolgetbereinstimmung und
Namenubereinstimmung.

Der strikte Zeitstempelabgleich betrachtet die importierten Daten in ihrer Reihenfolge
und gleicht den Zeitstempel jeder Position mit dem Sense-Loch ab, das den am nachsten
liegenden Zeitstempel aufweist, aber nicht mehr als 5 Minuten entfernt ist, und noch
keine GPS-Positionsdaten enthalt. Gibt es keine Sense-Lécher ohne Positionen mit
Zeitstempel innerhalb von 5 Minuten um die importierte Position, wird die Position
verworfen.

Alle Sense-Lécher des Plans missen Positionsdaten mit dem abgeglichenen Zeitstempel
enthalten. Andernfalls schlagt der Import fehl. Es kann jedoch mehr GPS-Positionen in
der importierten Datei geben, als Sense-Ldcher im Plan, in welchem Fall einige der
importierten Positionen keinem Loch entsprechen.

Der Zeitreihenfolgenabgleich sortiert die Zeitstempel der Sense-Lécher im Plan und die
Positionen der importierten Datei in die entsprechende Reihenfolge. Dann werden sie
nach Index abgeglichen (erster mit erstem, zweiter mit zweitem, ...). Fir den
Zeitreihenfolgenabgleich muss genau die gleiche Anzahl an Léchern im Plan und
Positionen in der Datei vorliegen.

Namensabgleich gleicht die Positionen der Locher dem Namen nach ab. Der
Namensabgleich verlangt nicht, dass fiir alle L6cher GPS-Daten vorliegen.
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