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1 Einführung in den Cloud Service
Der Robit Sense Systems Cloud Service ist eine webbasierte Lösung für die
Überwachung von Bohrmessungen. Gehen Sie auf https://www.sensesystems.com um
auf die Anwendung zuzugreifen.

Sie müssen Ihren Benutzernamen und Ihr Passwort eingeben, um den Sense Systems
Cloud Service zu verwenden.

Hinweis: Ständige Systementwicklung und Updates können zu
Eigenschaften und Funktionen geführt haben, die in dieser Handbuchausgabe
nicht enthalten sind.

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:

Einführung in den Cloud Service
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BB EECC

FF
GG

HH

AA DD

UI-Bereich Funktionen UI-Bereich Funktionen
A Zurück zur Hauptanzei-

ge
E Aktueller Benutzer

B Wählen Sie unter-
schiedliche Ansichten

F Kartenansicht

C Unternehmensinforma-
tionsfenster

G Kartensteuerung

D Produktdokumentation H Aktuelle Bohrpläne

Stellenansicht
Die Bohrstellen werden im Stellenüberblick verwaltet. Sie können beispielsweise
Bohrpläne für eine Bohrstelle anhängen. Sie können Bohrstellen zum Cloud Service
hinzufügen/von ihm entfernen. Öffnen Sie die ausgewählte Bohrstelle durch Klicken auf
ihren Namen in der Stellenansicht.

Ressourcenansicht
Die Ressourcenansicht wird verwendet um die für eine Bohrstelle verfügbaren
Ressourcen zu verwalten. Sie können etwa Dateien oder Kommentare bezüglich der
einzelnen Bohraufbauten und anderen Ausrüstungsteile einer Bohrstelle hinzufügen. Sie
können die ausgewählte Ressource wählen, indem Sie ihren Namen in der
Ressourcenansicht anklicken.

Benutzeransicht
In der Benutzeransicht können Sie Benutzer für den Sense Systems Cloud Service
hinzufügen oder bearbeiten.

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

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

Einführung in den Cloud Service
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Handbücher
Die Handbuchansicht stellt Onlinezugang zur Produktdokumentation von Sense Systems
zur Verfügung.

Unternehmensinformationsfenster
Das Unternehmensinformationsfenster zeigt die Stellen und Ressourcen des aktuellen
Unternehmens.

Bohrplanüberblick
Die aktuellen Bohrpläne sind in der Bohrplanübersicht aufgeführt. Sie können sich die
neuesten Bohrpläne nach Status oder Messzeit sortiert ansehen. Sie können den
ausgewählten Bohrplan öffnen, indem Sie ihren Namen im Ressourcenüberblickfenster
anklicken.

Einführung in den Cloud Service
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2 Stellenansicht
Öffnen Sie die ausgewählte Bohrstelle durch Klicken auf ihren Namen in der
Stellenansicht.

Die Stellenansicht besteht aus den folgenden Funktionen und Eigenschaften:

BB

DD

CC

EE

AA

UI-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 Für die Bohrstelle definierte Ebenen, die Bohr-

pläne enthalten. Tippen Sie auf eine Ebene, um
zusätzliche Informationen anzuzeigen, z.B. Plä-
ne, die in der Ebene enthalten sind.

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

 neben den Informationsfeldern bearbeitet werden.

Stellenansicht
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2.1 Erstellen eines neuen Orts
Prozedur

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

2. Geben Sie den Namen, die Beschreibung, Adresse und Kontaktdaten für die Stelle
ein und klicken Sie auf Hinzufügen, wenn Sie bereit sind.

Der neue Ort wird in der Stellenansicht angezeigt. Wählen Sie den Ort aus, um ihm
Ebenen hinzuzufügen.

3. Fügen Sie eine neue Ebene für den Ort hinzu; Klicken Sie dafür auf das Symbol
Ebene hinzufügen.

4. Geben Sie einen Namen für die Ebene ein und klicken Sie auf Hinzufügen, wenn Sie
bereit sind.

5. Wählen Sie die Ebene aus, um ihr Bohrpläne hinzuzufügen.
6. Fügen Sie einen neuen Bohrplan für die Ebene hinzu; Klicken Sie dafür auf das

Symbol Plan hinzufügen.

7. Geben Sie einen Namen und den Kompasskurs für den Bohrplan ein und klicken Sie
auf Hinzufügen, wenn Sie bereit sind.

Ergebnisse

Die neue Ebene und der Bohrplan werden im Abschnitt Levels der Standortübersicht
angezeigt, wenn die Ebene gewählt wurde.

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

2.2 Pläne importieren
Prozedur

1. Wählen Sie einen Bohrplatz in der Ansicht Stellen aus.
2. Tippen Sie auf eine Ebene, um die Symbole für Plan hinzufügen/importieren

anzuzeigen.
3. Klicken Sie auf das Symbol Plan importieren auf der ausgewählten Ebene.

Der Planimportassistent öffnet sich.
 

 
4. Geben Sie einen Namen und den Kompasskurs für den Plan ein, wählen Sie das zu

verwendende Dateiformat aus und klicken Sie auf Weiter.

Ein Hierhinziehen-/Auswahlbereich für Dateien wird angezeigt.
5. Ziehen Sie eine .csv-Datei in den Dateibereich oder wählen Sie eine aus.

Wenn das gewählte Dateiformat Allgemeines CSVist, verwandelt sich der
Dateibereich in ein Spaltenauswahlwerkzeug.

 

Stellenansicht
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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 gewählt 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.

Länge (m) Länge 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 möglich, dass mehr Daten in der Datei enthalten
sind, als Sie benötigen. In diesem Beispiel etwa werden die
Spalten ‘Farbe’ und ‘Status’ von Sense Systems nicht verwendet.

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

Stellenansicht
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c) Wählen Sie das Trennzeichen zwischen den Spalten in der Datei, wenn die
automatische Erkennung aus irgendeinem Grund nicht funktioniert.

d) Wählen Sie, ob die Datei eine Kopfzeile enthält, die nicht als Datenzeile gelesen
werden soll.

6. Klicken Sie zum Abschluss auf die Schaltfläche Plan erstellen .

Der neue Plan wird erstellt und wird Teil der Planliste.

Ergebnisse

Der neue Plan kann nun in der Sense Cloud angezeigt werden und ist außerdem in der
Planliste von Sense Tablet verfügbar.

2.3 Aktualisieren eines importierten Plans
Über diese Aufgabe
Importierte Bohrpläne können bei Bedarf aktualisiert werden.

Stellenansicht
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Prozedur

1. Klicken Sie in der Planansicht auf das Symbol Plan aktualisieren .

2. 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 durchgeführt. Sense Cloud tut sein Bestes, um die neuen,
aktualisierten und geplanten Löcher an die bestehenden anzupassen, indem sie sich
ihre Uuids, Namen und Positionen ansieht. Der Abgleichs-Bildschirm zeigt einen
Vorschlag für den Umgang mit den alten Daten.

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

• die alten geplanten Lochdaten unverändert lassen, wobei die neuen Daten
ignoriert werden

• das alte geplante Loch zusammen mit allen anderen dazugehörigen Daten
löschen.

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.

Stellenansicht
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Der Vorschlag verknüpft die meisten der neuen Daten mit den vorhandenen Löchern.
F2 und G werden als neue Löcher angelegt, und F wird gelöscht. Wir wissen, dass F
dasselbe sein müsste wie das neue F2, so dass der Vorschlag von Hand korrigiert
werden muss. Alte Daten können per Drag & Drop in die verschiedenen Bereiche
verschoben werden.

Stellenansicht
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In der obigen Abbildung wird F von gelöscht auf verknüpft mit F2 verschoben. Wenn
Sie mit dem Abgleich fertig sind, klicken Sie auf die Schaltfläche Fertig , um die
Änderungen vorzunehmen.

Ergebnisse

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

Stellenansicht
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3 Ressourcenansicht
Sie können die ausgewählte Ressource wählen, indem Sie ihren Namen in der
Ressourcenansicht anklicken.

Sie können etwa Dateien oder Kommentare bezüglich der einzelnen Bohraufbauten und
anderen Ausrüstungsteile einer Bohrstelle hinzufügen.

Ressourcenansicht
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4 Benutzeransicht
In der Benutzeransicht können Sie Benutzer für den Sense Systems Cloud Service
hinzufügen oder bearbeiten. Öffnen Sie einen bestehenden Benutzer, indem Sie in der
Benutzeransicht auf den Benutzernamen klicken.

Hinweis: Nur Benutzer mit Administratorrechten können Informationen über
Stellen, Ebenen und Pläne erstellen, löschen, bearbeiten und importieren.

Klicken Sie auf das Symbol Benutzer hinzufügen, um neue Benutzer hinzuzufügen.

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

Sie können die folgenden Eigenschaften für jeden neuen Benutzer definieren:

• Benutzername (E-Mail-Adresse des Benutzers)
• Name
• Rolle des Benutzers (Administrator, Management, Belader, Bohrer)
• Sprache der Benutzerschnittstelle
• Längeneinheit (Meter/Fuß)
• Geschwindigkeitseinheit (Meter pro Minute/Fuß pro Minute)

Die Eigenschaften können später bearbeitet und Benutzer können deaktiviert werden,
wenn notwendig.

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

Benutzeransicht

16 93 - 002 - 



Benutzeransicht

93 - 002 - 17



5 Berichtansicht

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

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

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

Berichtansicht
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6 Lizenzansicht
Die Lizenzansicht dient der Anzeige von Lizenzdaten und der Registrierung von
Tabletcomputern im Cloud Service.

6.1 Registrierung eines Tablets
Wenn die Messsoftware des Tabletcomputers einen Registriercode anfordert, loggen Sie
sich mit Ihren Zugangsdaten bei https://www.sensesystems.com ein und gehen Sie zum
Reiter Lizenzen.

Eine Liste von Lizenzen wird angezeigt. Wählen Sie eine verfügbare Lizenz aus, mit der
Sie das Tablet registrieren wollen, indem Sie auf den Text Tablet registrieren klicken.
Wenn in der Liste keine Lizenz zur Verfügung steht, wenden Sie sich an Mitarbeiter von
Robit.

Ein Fenster mit einem Registriercode öffnet sich.

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

Prüfen Sie Ihre Lizenzdaten auf dem Tabletcomputer und klicken Sie auf Weiter, um mit
der Verwendung der Software zu beginnen.

Lizenzansicht
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7 Handbücher
Die Handbuchansicht stellt Onlinezugang zur Produktdokumentation von Sense Systems
zur Verfügung.

Handbücher
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8 Bohrplanansicht
Die Bohrpläne sind in der Bohrplanübersicht aufgeführt. Sie können den ausgewählten
Bohrplan öffnen, indem Sie ihren Namen im Ressourcenüberblickfenster anklicken.

Die Bohrplanansicht enthält die folgenden Informationen:

BB DD

CC

EEAA

UI-Bereich Funktionen UI-Bereich Funktionen
A Bohrplanüberblick D Lochendpunkt
B Ansichtssteuerung/

Datenmanagement
E Planausrichtung

C Lochstartpunkt

• GRÜN: GPS-Daten nicht verfügbar
• ROT: GPS-Standort gemessen
• BLAU: importiertes Loch
• GRAU: keine Messung

Hinweis: Sie können den Status des Bohrplans ändern, indem Sie auf die
Status-Taste in der Bohrplanübersicht klicken. Wenn Sie den Status auf
'Abschließen' ändern, wird das Datum in der Bohrplanübersicht angezeigt.

Lochansicht
Einzelne Bohrlöcher können durch Auswahl eines Lochs aus der Bohrplanansicht
untersucht werden.

Bohrplanansicht
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Die folgenden Benachrichtigungen zu Problemen mit der Bohrmessung sind möglich:

Fehlermeldung Beschreibung

AzimuthUnzuverlässig Die Azimuth-Messung ist nicht zuverlässig.

ZuVertikal Das Loch ist zu vertikal für 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
Über diese Aufgabe
Bohrlochberichte können mit Sense Cloud in .pdf-Dateien exportiert werden.

Bohrplanansicht
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Prozedur

1. Gehen zur Planansicht Standorte[Ort wählen][Ebene wählen][Plan wählen]. Wählen
Sie das PDF-Exportsymbol zum Öffnen des Exportassistenten.

2. Wählen Sie die Löcher, 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 Pläne
Über diese Aufgabe
Der Export-Assistent wird verwendet, um Konfigurationen von CSV-Exporten zu
verwalten. Eine Konfiguration enthält 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.

Bohrplanansicht
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Prozedur

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

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

Der Assistent fordert alle für die Konfiguration notwendigen Informationen an und
legt schließlich eine Vorschau der Daten vor, die diese Konfiguration exportieren
würde.

Bohrplanansicht
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a) Wählen Sie die Daten, die Sie in den Bericht aufnehmen wollen.

b) Wählen Sie die Reihenfolge der Spalten im Bericht.

c) Wählen Sie das Trennzeichen und die Anzahl exportierter Dateien aus.

d) Geben Sie einen Namen für die Konfiguration ein und klicken Sie auf die Taste
Speichern.

Der Assistent fragt Sie, ob Sie eine Datei mit der neuen Konfiguration sofort
exportieren möchten.

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.

Bohrplanansicht
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8.2.1 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 fünf 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 Löcher an den gemessenen Positionen sind bekannt, nicht die
tatsächlichen Formen. Die Form wird aus den Richtungen über numerische Integration
geschätzt. Das Sense-System geht davon aus, dass sich das Loch zwischen den
Messpositionen gleichmäßig und einheitlich aus der vorher gemessenen Richtung zur
nächsten 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 können widersprüchlich sein, wenn
beide verfügbar sind.

Tabelle 1: Sense Systems CSV-Exportdatenvorgabe

Felddaten
UUID Global einzigartige ID im UUID-Format.
Name Name des Musters.
Kurs Kompasskurs des Musters, in Grad.

Lochdaten
UUID Global einzigartige ID im UUID-Format.
Name Name des Lochs.
Anmerkung Dem Loch angefügte Anmerkung.
Geplanter Kurs Der vorgesehene Azimut des Lochs als Kom-

passkurs, berechnet aus der Richtungskonfigu-
ration des Bohraufbaus. Nicht anwendbar auf
Sense M.

Örtlicher Bund X Links-rechts-Startposition des Lochs in den örtli-
chen Koordinaten des Felds, in Metern. Die
Werte steigen von links nach rechts an.

Örtlicher Bund Y Startposition des Lochs vorwärts/rückwärts in
den örtlichen Koordinaten des Felds, in Metern.
Die Werte steigen von hinten nach vorne an.

Örtlicher Bund Z Startposition des Lochs auf/ab in den örtlichen
Koordinaten des Felds, in Metern. Die Werte
steigen von unten nach oben an. Ist möglicher-
weise nicht bekannt.

Bohrplanansicht
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Lochdaten
GNSS nordwärts gerichtet Startposition des Lochs nordwärts gerichtet in

einer UTM-Projektion. Ist möglicherweise nicht
bekannt.

GNSS ostwärts gerichtet Startposition des Lochs ostwärts gerichtet in ei-
ner UTM-Projektion. Ist möglicherweise nicht
bekannt.

GNSS-Erhöhung Startposition des Lochs; Erhöhung in einer
UTM-Projektion. Ist möglicherweise 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.

8.3 Importiere GPS-Positionen
Über diese Aufgabe
Die GPS-Positionsdaten können für Bohrungen über Sense Cloud importiert werden.

Bohrplanansicht
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Prozedur

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

Es öffnet sich ein Importfenster mit einem Dateiablagebereich und einem Dropdown-
Menü zur Auswahl des Dateiformats.

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

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

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 können aus demselben
Importfenster über das Papierkorbsymbol gelöscht werden.

Ergebnisse

Wenn keine Fehler in der importierten Datei vorliegen, schließt sich das Fenster. Ein
neues Symbol steht in der Toolbar zur Verfügung, um zwischen den vorherigen lokalen
Positionen und den importierten GPS-Positionen umzuschalten. Klicken auf die

Bohrplanansicht
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Umschalttaste zeigt die GPS-Positionen der Löcher im Plan an. Die Planabmessungen
aktualisieren sich auch basierend auf dem umgeschalteten Modus.

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

8.3.1 GPS-Importabgleich Sense Systems
Es gibt drei Möglichkeiten, wie Stellen mit Sense-Löchern verglichen werden können:
strenge Zeitstempelübereinstimmung, Zeitreihenfolgeübereinstimmung und
Namenübereinstimmung.

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

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

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

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