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Johdanto pilvipalveluun

1 Johdanto pilvipalveluun

Robit Sense -jarjestelman pilvipalvelu on verkkopohjainen ratkaisu kallioporausmittausten
seurantaan. Mene osoitteeseen https://www.sensesystems.com, josta paaset
sovellukseen.

Sinun pitaa antaa kayttajanimi ja salasana, jotta voit kayttaa Sense-jarjestelman
pilvipalvelua.

Huomautus: Jarjestelman jatkuvan kehittdmisen ja paivitysten tuloksena on
saattanut syntya ominaisuuksia ja toimintoja, joita ei ole kuvattu tassa
kayttboppaan versiossa.

RODIT S)cccr

fearsedemo Ssercenystona com

i
7
|
|

Yhteystiedot

Jos esiintyy ongelmia pilvipalvelusovelluksen kaytdssa, ota yhteyttd Robit Oyj:n
asiantuntijoihin.

1.1 Kayttdliittyma

Pilvipalvelusovelluksen paénaytto sisaltda seuraavat toiminnot ja ominaisuudet:
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Johdanto pilvipalveluun

Kayttéliittymaalue Toiminnot Kayttéliittymaalue Toiminnot

A Paluu paanayttéon E Nykyinen kayttaja

B Eri ndkymien valinta F Karttanakyma

C Yritystietojen ikkuna G Kartan saatimet

D Tuotedokumentaatio H Uusimmat porausken-
tat

Tyémaanakyma

Poraustydmaita hallitaan tydmaanakymassa. Voit esimerkiksi liittda porauskentat
tydmaahan. Voit myos lisata tydmaita pilvipalveluun tai poistaa siita. Avaa valittu
poraustydmaa napsauttamalla sen nimea TyOmaanakymassa.

Resurssindkyméa

Resurssindkymaa kaytetdan tydmaata varten saatavien resurssien hallintaan. Voit
esimerkiksi lisata tiedostoja tai kommentteja, jotka liittyvat yksittdiseen poravaunuun tai
muihin tydmaan laitteisiin. Voit nahda valitun resurssin napsauttamalla sen nimeé
resurssindkymassa.

Kéyttéjanakyma

Kayttdjanakymassa voit lisata tai muuttaa Sense-jarjestelman pilvipalvelun kayttajia.

Raporttindkyméa

Raporttindkymassa voit ndhda valitun tydmaan/resurssin poraustehokkuuden valittuna
ajanjaksona.

Lisenssindkyma

Lisenssindkymassa naytetdan lisenssitiedot ja siina voi rekisterdida tablettitietokoneet
pilvipalveluun.

Kayttéoppaat

Kayttdoppaat-nakymasta paasee Sense-jarjestelman tuotedokumentaatioon verkossa.

Yritystietojen ikkuna

Yritystietojen ikkunassa naytetdan kyseisen yrityksen tydmaat ja resurssit.
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Johdanto pilvipalveluun

Porauskentan yhteenveto

Viimeisimmat porauskentat nakyvat porauskentan yhteenvedossa. Voit nahda
viimeisimmat porauskentat, jotka on lajiteltu niiden tilan tai mittausajan perusteella. Voit
avata valitun porauskentadn napsauttamalla sen nimeé kentén yhteenvetonaytdssa.

6 93 - 002 -



Robirt

Tybémaanakyma

Tyomaanakyma
Avaa kyseinen poraustyémaa napsauttamalla sen nimea tyémaanaytossa.
SITES ©®

Tybmaanakymassa on seuraavat toiminnot ja ominaisuudet:

SITES / ROBIT

DESCRPTION
No description <]

ADORESS CONTACT I ORMATION
No address @ No contact information ]

RESOURCES /é\
‘ Poravaunu 2 J W
PRODUCTION DETAILS fé\
l Production details J //
LEVELS «© "\ ot saned i progess Gcompee |,

O
NS

A

Level one & / [} H1 v

PLANS P pf

NAME & RESOURCES LAST MODIFIED STATUS REMOVE
GPS Plan & Feature Demo Resource 25.06.2018 12:45 | complete x
Kayttéliittymaalue Kuvaus
A Tydmaan kuvaus, osoite ja yhteystiedot
B Tydmaalla kaytettévat resurssit (porausvaunut
ja muut varusteet)
C Tydmaan tuotantotiedot
D Poraustydmaan maaritellyt tasot, mukaan lukien

porauskentat. Paina tasoa lisatietojen saamista
varten, esim. tasoon liittyvat kentat.

Tydmaanakyman tietoja voidaan muokata napsauttamalla kuvaketta Muokkaa (Edit)

o

tietokenttien vieressa.

93 -002 -



Tybémaanakyma

2.1

Uuden tydmaan luominen

Toimenpide

1.

Luo uusi tydmaa napsauttamalla kuvaketta Uusi tydmaa (New Site).

A+

4

2. Anna tyémaan nimi, kuvaus, osoite ja yhteystiedot ja napsauta Lisaa (Add), kun olet
valmis.
ADD SITE
Uusi tydmaa naytetaan tydmaanakymassa. Valitse tydmaa, jotta voit lisata siihen
tasoja.
3. Lisda uusi taso tydmaalle napsauttamalla kuvaketta Lisaa taso (Add Level).
SO
4. Anna tasolle nimi ja napsauta Lisda (Add), kun olet valmis.
ADD LEVEL
5. Valitse tydbmaa, jotta voit lisata siihen porauskenttia.
6. Lisda uusi porauskenttd tasoon napsauttamalla kuvaketta Lisaa kentté (Add plan).
7. Anna porauskentalle nimi ja kompassin suunta ja napsauta Lisda (Add), kun olet
valmis.
ADD PLAN
Heading (in degrees)
Tulokset

Uusi taso ja porauskentta naytetaan tydmaanadkyman taso-osiossa, kun taso valitaan.
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Tybémaanakyma

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

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

napsauttamalla niita.

Vinkki: Tydmaan/tason/kentan nimea voidaan tarpeen mukaan muuttaa

2.2 Kenttien tuonti
Toimenpide
1. Valitse poraustydmaa Tydmaa-nakymasta.
2. Paina tasoa, jotta ndet Lisaa/Tuo kentta -kuvakkeet (Add/Import plan).
3. Napsauta kuvaketta Tuo kenttd (Import Plan) valitulla tasolla.
B
Kentan tuonti -avustaja kaynnistyy.
EAL:?IF;IED M— Import planned holes
HOLES
Name {new plan
Heading (in degrees) l 90
Choose file format O-Pitblast
4. Anna kentalle nimi ja kompassin suunta, valitse kaytettava tiedostomuoto ja
napsauta Seuraava.
-
» Jos valittu tiedostomuoto on yksi jarjestelmakohtaisista tiedostomuodoista (O-
Pitblast tai BlastMetriX), nékyviin tulee tiedoston pudotus-/valinta-alue.
* Jos valittu tiedostomuoto on General CSV, tiedostoalue muuttuu sarakkeiden
valintatytkaluksi, jossa vaaditut tietosarakkeet yhdistetdan tiedoston sarakkeisiin.
93 - 002 -
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Robirt

IMPORT
PLANNED
HOLES

New plan Import planned holes

File includes header ¥

Azimuth relative to

Position reference

Name v X(m)

* Plan direction

True north

* Plan (X right, Y front, Z up)

v Y (m)

Global (Easting, Northing, Elevation)

Delimiter (leave empty for automatic, change only if columns read incorrectly)

v Z(m) v Azimuth

v Inclination

name
1-1
12
13
14
2-1
22
23
2-4

Color
Red
Blue

Red

Green
Blue
Red

Green

“ N o x

&~ N o o

Status
OK
OK
oK
OK
OK
FAIL
OK
oK

File: import_example.csv

Valitse, sisaltaako tiedosto otsikkorivin, jota ei lueta tietorivina.

Valitse, ovatko atsimuutit suhteellisia kentan etusuuntaan vai maantieteelliseen
pohjoiseen ndhden.

Valitse, ovatko XYZ-koordinaatit paikallisessa koordinaatistossa vai jonkin UTM-
projektion mukaisina pituus- ja leveysasteina seka korkeusarvona.

Paikalliskoordinaatistossa Y kasvaa kentén suuntaan, Z kasvaa alhaalta ylés ja
X kasvaa vasemmalta oikealle tdydentéden oikeakatisen koordinaatiston.

Valitse tiedoston sarakkeiden valinen erotin, jos automaattinen tunnistus ei
jostain syysta toimi.
Yhdista pakolliset ja valinnaiset tietosarakkeet tiedoston sarakkeisiin.

Data column Description

Nimi Mika tahansa lyhyt teksti, joka naytetaan reiassa.

X (m)

Suunnitellun reian X-koordinaatti, metreina.

Y (m)

Suunnitellun reian Y-koordinaatti, metreina.

Z (m)

Suunnitellun reian Z-koordinaatti, metreina.

Atsimuutti

Suunnitellun reian atsimuutti asteina.

Kaltevuus

Suunnitellun reidn kaltevuus asteina. 0 astetta on suoraan
alas, 90 astetta on atsimuulttia pitkin.

Pituus (m)

Suunnitellun reidn pituus, metreina.

UUID (valinnainen)

Globaalisti uniikki UUID-muotoinen tunnus, josta reika tunnis-
tetaan. Jos tunnus on annettu, se viedaan vientitiedostona.

Huomautus: Tietoja saattaa olla tiedostossa enemman kuin tarpeen,
esim. tassa esimerkissa sarakkeita "Vari” ja "Tila” ei kayteta Sense-
jarjestelmassa.

10
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Tybémaanakyma

2.3

5. Pudota tai valitse tiedosto pudotus-/valinta-alueelle.

Jos valittu tiedostomuoto on General CSV, sarakkeet luetaan ja naytetdan

automaattisesti.
6. Napsauta lopuksi painiketta Luo kentta (Create Plan).

Uusi kenttd luodaan ja sisallytetdan kenttien luetteloon.

LEVELS < I not started (] in progress (¥ complete | Q search plans
Imported level @ i o v
New level & [i] 1 v

PLANS ° @

RESOURCES LAST MODIFIED

10.10.2018 09:31

NAME &
New plan &

STATUS REMOVE
| notstated |

Reference Level

Tulokset

Uuden kentan voi nyt nahda Sense-pilvessa ja se nakyy myos tablettitietokoneen kenttien

luettelossa.

e @ Y,

Example Site / Middle Level / New Plan

DIMENSIONS

6.00mx=200m

TOTAL DISTANCE DRILLED
0.00m

Q9 Vv
L
@ © © O

Tuodun kentan paivitys

Tietoja tasta tehtavasta
Tuotuja porauskenttia voi tarvittaessa paivittaa.

93 - 002 -
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Tybémaanakyma

Toimenpide

1. Napsauta kuvaketta Paivita kenttéd (Update the Plan) kenttanadkymassa.

Qe A -

.
-
te / New lev.

Ve e o ane e ¢

2. Tuo tiedosto samalla tavalla kuin loit uuden kentan tiedostosta.

Kun tiedoston tuonti on onnistunut, sitd vastaava vaihe avautuu. Sense Cloud tekee
parhaansa, jotta uudet, paivitetyt, suunnitellut reiat vastaisivat vanhoja reikia
hakemalla niiden uuid-tunnuksia, nimia ja sijaintipaikkoja. Vastaavissa naytdissa
annetaan ehdotus siita, kuinka vanhoihin tietoihin suhtaudutaan.

* yhdistetdan vanhat tiedot uusiin, jolloin vanhat reian tiedot korvataan uusilla
tiedoilla, mutta muut tiedot, kuten mittaukset tai GPS-sijainnit pidetdan
muuttumattomina

» jatetdan vanhat reién tiedot ennalleen ja uudet tiedot huomiotta
» poistetaan vanha suunniteltu reika ja kaikki siihen liittyvat tiedot.

Esimerkkitapauksessa reian A nimi on muutettu nimeksi A2, reikda F on siirretty ja
nimetty uudelleen reidksi F2 ja on laadittu uusi reika G.

12 93 - 002 -
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Tybémaanakyma

gmﬁ THE Choose file format —— Import file —m x

Choose what happens to old data

-~ LEAVE

C: Linking to
OLD DATA

Cc
D: Linking to DELETE
OLD DATA

D OLD DATA

F

E: Linking to
OLD DATA

E
A2: Linking to
OLD DATA

A
F2: Creating
G: Creating

D

Ehdotus yhdistda suurimman osan uusista tiedoista vanhoihin reikiin. F2 ja G
luodaan uusina reikina ja F poistetaan. Tieddmme, ettd F:n pitda olla sama kuin
uuden F2:n, joten ehdotusta on korjattava k&sin. Vanhoja tietoja voidaan vetaa ja
pudottaa eri alueille.

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

Ylla olevassa kuvassa F siirretdan poistettavista yhdistettavaksi F2:een. Kun olet
yhdistanyt kaikki, napsauta painiketta Valmis (Done) muutosten tekemista varten.

93 -002 - 13
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Tydmaanakyma

Tulokset

Kenttanakyma paivittyy automaattisesti uusilla, paivitetyilld suunnitelluilla rei’illa.

aa » @ 2 2
Reference Site / New level / Imported
Plan ©
DIMENSIONS

1269mx721m

TOTAL DISTANCE DRILLED

0.00m

CAMERA TILY
0 @ @.
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Resurssindkyma

Resurssinakyma

Voit ndhda valitun resurssin napsauttamalla sen nimea resurssindkymassa.

RESOURCES

NAME &
Feature Demo Resource

MAKE
Demo

MODEL
Demo

Voit esimerkiksi lisata tiedostoja tai kommentteja, jotka liittyvat yksittdiseen poravaunuun

tai muihin tydémaan laitteisiin.

RESOURCES / FEATURE DEMO RESOURCE

MAKE MODEL

Demo Demo

INSTALLATION PO

Nonexistent None

RECEIVER ELE RECEIVER SOFTWARE

Air None

CABLE TYPE CABLE LENGTH

Intangible 0

TABLET TYPE TABLET SOFTWARE
FILES &

Maximum file size is 10 MB.

File description

Cancel

93 - 002 -
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Robirt

Kayttajanakyma

Kayttajanakymassa voit lisata tai muuttaa Sense-jarjestelman pilvipalvelun kayttajia.
Avaa olemassa oleva kayttaja napsauttamalla kayttajanimea kayttajanakymassa.

USERS s

Huomautus: Vain kayttgjat, joilla on yllapitajan oikeudet, voivat luoda, poistaa,
muuttaa ja tuoda tydmaan/tason/kentén tietoja.

A |
+
Napsauta kuvaketta Lisda kayttaja (Add User) uusien kayttdjien lisdamista varten. [.(i

Méaarittele kayttajan ominaisuudet ja napsauta Lisaa, kun olet valmis.

ADD USER

Username | frananse lastname @compary com
Name Firstname Lastname
Role Drilier
Language Engiish - English
Length Unit Feot

Speed Unit Feet per minute

Voit maaritelld seuraavat ominaisuudet kullekin uudelle kayttajalle:

+ Kayttajanimi (kayttajan sdhkodpostiosoite)

*  Nimi

+ Kayttajan rooli (yllapitdja, johto, panostaja, poraaja)

+  Kayttoliittyman kieli

* Yksikdn pituus (metrid/jalkaa)

* Yksikdn nopeus (metrid/jalkaa minuutissa)

Ominaisuuksia voi tarvittaessa muuttaa myéhemmin tai kayttajia deaktivoida.

USERS / FEATURE DEMO

ISERM AME
featuredem o @sensesystema com

Administrator

c

c

WAME
Feature Demo

stans
fractive m

Jokainen kayttaja voi mydhemmin muuttaa salasanaa, kielté tai yksikon asetuksia

valitsemalla kayttajanimen paanayton oikeasta ylanurkasta.

16
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Kayttajanakyma
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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Raporttinakyma

REPORTS

Drilling Efficiency

Kun valitset Drilling Efficiency -raportin, nakyviin tulee kartta ja hakutytkalu.
Hakutydkalua voidaan kayttaa tydmaiden ja/tai resurssien seka niiden keskimaaraisten
porausnopeuksien hakuun valittuna ajanjaksona. Jos paivamaarakentat jatetdan tyhjiksi,
raportti kattaa kaikki ajat. Jos haetaan vain tydmaita, voi kdyttda suodattimia
sisallyttdmaan vain sellaiset, joissa on kaytetty tiettyd resurssia.

SEARCH OPTIONS

Sites v
Resources v

Begin date

End date

|

Resource name

Search

Jos on porattu valittujen ajankohtien valilla, kartalla nakyvat kaikki tydmaat ja resurssit,
joita on kaytetty porauksessa.

Lisatietoja saa napsauttamalla tydmaan tai resurssin kuvaketta. Tydmaan kuvakkeen
vieressa olevat palkit osoittavat tydmaan keskimaaraisen porausnopeuden valittuna
ajanjaksona. Mitd enemman palkkeja nakyy, sitéd vaikeampaa, eli hitaampaa poraus on
ollut. Resurssin kuvakkeen yldpuolella on nopeusmittari, joka ilmaisee, kuinka nopeasi
resurssi on porannut valittuna ajanjaksona. Mitd kauempana oikealla osoitin on, sita
nopeammin resurssi on porannut.

18
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Yritysnakyma

6 Yritysnakyma

Jarjestelmanvalvojalle nakyy Yritys (Company) -nakyma, jota kdytetdan yrityskohtaisten
asetusten ja tietojen kuten tablettitietokonelisenssien ja API-avaimien maarittelyyn.
Lisenssit

Lisenssialueella naytetdan lisenssitiedot ja rekisterdidaan tablettitietokoneita Cloud
Service -pilvipalveluun.

LICENCES

Sense S 01.12.2017 31.12.2018
Sense M 10.01.2018 31.01.2018

Valitse vapaa lisenssi rekisterditavaksi tablettitietokoneella napsauttamalla tekstia
Rekisterdi tabletti (Register Tablet). Jos luettelossa ei ole lisenssia, ota yhteytta Robitin
henkilstoon.

APl-avaimet

APIl-avaimien avulla voidaan autentikoitua Sense Cloud -pilvipalvelun
ohjelmointirajapintoihin. Talla hetkelld avaimia voidaan kayttda export APIssa.

API KEYS
| e ttiade- e 3. bl TE 1 5000 e -] |

© Create

APl-avaimia voidaan luoda ja poistaa, ja jarjestelmanvalvoja voi jaka niita tarpeen
mukaan. Kun avain poistetaan, sita ei voi enda kayttada autentikointiin.

Export API -rajapintaa voidaan kayttaa vietdessa samoja tiedostoja kuin
poraussuunnitelman tietojen vientindkyméassa. Export API -rajapinnan dokumentaatio on
saatavilla englanninkielisena osoitteessa hfips.//sensesystems.com/apiDocuments/
exportapi.html.

Yrityksen logo

Yrityksen logo, joka naytetdan etusivulla ja porausraporteissa, voidaan asettaa tassa.
Aseta logo napsauttamalla Aseta yrityksen logo (Set Company logo) -painiketta.

COMPANY LOGO

Pudota kuvatiedosto tiedostoalueelle.

6.1 Tablettitietokoneen rekisterointi

Jos tietokoneen mittausohjelmisto pyytaa rekisterdintikoodia, kirjaudu osoitteeseen
htips.//www.sensesystems.com kayttajatunnuksillasi ja valitse valilehti Yritys (Company).

93 - 002 - 19
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Yritysnakyma

NOT STARTED W PROGRESS COMPLETE

Nakyviin tulee lisenssiluettelo. Valitse lisenssi tabletin rekisterdintid varten

napsauttamalla tekstia Rekisterdi tabletti (Register Tablet). Jos luettelossa ei ole

lisenssia, ota yhteyttd Robitin henkildstdon.

LICENCES

TABLET TYPE VALID FROM VALLID UNTIL ¥
Sense S 01122017 EIRFF.L]

Sense M 10012012 3012008

Nakyviin tulee rekisterdintikoodin sisaltava ikkuna.

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.

Kirjoita tai kopioi koodi rekisterdintikoodikenttdan tietokoneen mittauskayttoliittyman

ohjelmistossa. Laheta koodi napsauttamalla Laheta (Submit).

20
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Yritysnakyma

Sense Systems licensing

Not licensed. Get registration cede from your
organization administrator.

361p9s9uz27m Submit

Tarkista lisenssitiedot tietokoneella ja napsauta Jatka (Proceed) aloittaaksesi ohjelmiston

kayton.

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

93 -002 -
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Kayttdoppaat

7

Kayttooppaat

Kayttboppaat-nakymasta padsee Sense-jarjestelman tuotedokumentaatioon verkossa.

MANUALS

CLOUD

PDF

HTML

SENSE S TABLET
PDF

HTML

SENSE M TABLET
PDF

HTML

22
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Porauskentan nakyma

8 Porauskentan nakyma

Porauskentat nakyvat porauskentan yhteenvedossa. Voit avata valitun porauskentan
napsauttamalla sen nimea kentan yhteenvetonaytdssa.

PLANS

NOT STARTED IN PROGRESS COMPLETE
GPS St / Level one / GPS Plan »

Reference Ste / Reference Level / Reference Plan »

R

.

Porauskentan ndkyma siséltda seuraavat tiedot:

(o3 ®

- o - . . -

Kayttéliittymaalue Toiminnot Kayttéliittymaalue Toiminnot

A Porauskentan yhteen- |D Reian paatepiste
veto

B Nayttaa saatimet/ E Kentan orientaatio
tiedonhallinnan

C Reian aloituspiste

+ VIHREA: GPS-tietoja ei saatavilla
*  PUNAINEN: GPS-sijainti mitattu
»  SININEN: tuotu reika

«  HARMAA: ei mittausta

Huomautus: Voit muuttaa porauskentan tilaa napsauttamalla tilapainiketta
porauskentan yhteenvedossa. Jos muutat tilaksi "Complete”, paivamaara
nakyy porauskentan yhteenvedossa.

Reikdnékyma

Yksittéisia porareikid voi tarkastella valitsemalla reidn porauskentdn ndkymasta.
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Porauskentan nakyma

GPS SITE [ LEVEL ONE [ GPS PLAN /1.1

- e HOLE

Seuraavat viestit ongelmista porareikien mittauksessa ovat mahdollisia:

Virheviesti Kuvaus

AzimuthUnreliable Atsimuutin mittaus ei ole luotettava.

TooVertical Reika on liian pystysuora tarkkaan atsimuutin
mittaukseen.

CorruptAcceleration Kiihtyvyystiedot korruptoituneet.

TooFastRotations Pyorimisliike liian nopeaa porareidn mittauksen
aikana.

Nama ilmoitukset sisaltyvat myos vietyihin porareian raportteihin.

8.1 Porareian raporttien vienti

Tietoja tasta tehtavasta
Porareian raportit voi vieda pdf-tiedostoihin Sense Cloudin avulla.
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Porauskentan nakyma

Toimenpide

1.  Mene porauskentédn nakymaan Tydmaat[valitse tydmaa][valitse taso][valitse kenttd].
Valitse PDF-vientikuvake vientiohjelman avaamiseksi.

=’ 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. Valitse porareikaraporttiin siséllytettavat reiat ja napsauta kuvaketta Jatka (Proceed)
raportin luomista varten.

&

Tulokset

Porareikaraportti on luotu.

8.2 Porauskentan tietojen vienti

Tietoja tasta tehtavasta

Vientiavustajaa kaytetdan CSV-tiedostojen vientiasetusten maaritykseen.
Vientimaarityksiin sisaltyvat vietavat sarakkeet, niiden jarjestys ja erotinmerkki seka tieto
siitd, viedaanko koko porauskentan tiedot yhdelld kertaa vai viedaanko jokaisen
porausreian tiedot erikseen omaan tiedostoonsa. Mikali porausreikien tiedot jaetaan
omiin tiedostoihinsa, ne kootaan lopuksi yhteen zip-tiedostoon.
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Porauskentan nakyma

Toimenpide

1. Siirry Tydmaanadkymaan TyOmaat[valitse tydmaa][valitse taso][valitse kentta].
Napsauta kuvaketta Vie CSV-tiedosto(ja) (Export CSV file(s)) kynnistaaksesi
Vientiavustajan.

Robit .

aa NN

g
S5 Level  Pamem

NWm=E00m

\ ‘\\.\\5

— _A_.
) o _
1
o 7
\‘_ s

o 3
s \
-
( \_
\_/ =
O

L

o

2. Valitse tallennettu vientimaaritys tai valitse Uusi maaritys (New configuration)
luodaksesi uuden vientimaarityksen.

Vientiavustaja kysyy kaikki tarvittavat tiedot maaritysta varten ja nayttda lopuksi
kyseisen vientimaarityksen tuottaman tiedon esikatselunakyman.

3. Anna vientimaaritykselle nimi ja napsauta Tallenna (Save).
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Porauskentan nakyma

Vientiavustaja kysyy, haluatko kayttaa uutta vientimaaritystd saman tien.
Tulokset

Vientimaaritys on nyt tallennettu ja sita voi kayttda napsauttamalla Vie (Export) -
painiketta. Vientimaaritys on kaikkien saman yrityksen alla olevien kayttajien valittavissa.

8.2.1 Tietojen tulkitseminen

CSV-tiedostomuoto ei sisalla hierarkiaa, mutta vietavat tiedot sisaltavat kolme eri tasoa
(kentta, porausreikd, mittaus). Tama merkitsee sita, etta ylimipien tasojen tiedot
moninkertaistuvat. Mikali esimerkiksi porausreiélle on viisi mittaustulosta, jokainen
mittaus on omalla rivilldan ja porausreian tiedot toistetaan jokaisella rivilla. Samoin kentat
tiedot toistetaan jokaisella vientitiedoston rivilla.

Atsimuutti ja kallistus maarittelevat porausreidn suunnan annetussa sijainnissa.
Ainoastaan reikien suunnat mitatuissa sijainnessa tiedetaan, ei siis niiden todellisia
muotoja. Porausreidn muoto arvioidaan suuntien perusteella. Sense-jarjestelma olettaa,
ettd mittauspisteiden valilla reikd kaartuu pehmeasti ja yndenmukaisesta.

GNSS-sijainnit yhden vientitiedoston sisalla annetaan aina samassa UTM-projektiossa,
mutta tarkkaa projektiota ei tiedetd. TAma tarkoittaa sit, ettd porausreian sijaintia ei voi
paatelld pelkan vientitiedoston perusteella.

Jos sekd GNSS-sijainti ja paikallinen porauspaikka ovat tiedossa, tiedoissa voi olla
ristiriitaisuuksia.
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8.3

Taulukko 1: Sense Systems CSV -vientimaaritys

Kenttéatiedot

uulID Globaali, yksil6ity id UUID-muodossa.

Nimi Porauskaavion nimi.

Suunta Porauskaavion geodeettinen suunta asteina.

Porausreian tiedot

uulID Globaali, yksiloity id UUID-muodossa.
Nimi Porausreian nimi.
Tietoja Porausreikaan liitetyt tiedot.

Suunniteltu reidn geodeettinen atsimuutti

Tuodun suunnitellun reidn geodeettinen atsi-
muutti.

Aloituspisteen geodeettinen atsimuutti

Aloituspisteen geodeettinen atsimuutti.

Paikallinen aloituspisteen X

Reian poikittaissuuntainen aloituspiste kentan
paikalliskoordinaatistossa metreina. Arvo kas-
vaa vasemmalta oikealle.

Paikallinen aloituspisteen Y

Reian pitkittdissuuntainen aloituspiste kentan
paikalliskoordinaatistossa metreina. Arvo kas-
vaa takaa eteen.

Paikallinen aloituspisteen Z

Reian korkeussuuntainen aloituspiste kentan
paikalliskoordinaatistossa metreina. Arvo kas-
vaa alhaalta yl6s. Voi olla tuntematon.

GNSS leveysasteet

Reian aloituspisteen leveysasteet UTM-projek-
tiossa. Voi olla tuntematon.

GNSS pituusasteet

Reian aloituspisteen pituusasteet UTM-projek-
tiossa. Voi olla tuntematon.

GNSS korkeus

Reian aloituspisteen korkeus UTM-projektiossa.
Voi olla tuntematon.

Mittaustiedot

Geodeettinen atsimuutti

Mittauspisteen geodeettinen atsimuutti.

Magneettinen atsimuutti

Mittauspisteen magneettinen atsimuutti.

Kallistus Porausreian kallistus atsimuutin suuntaan mit-
tauspisteessa asteina. 0° on suoraan alas, 90°
on atsimuutin suuntaisesti.

Sijainti Mittauspisteen sijainti metreind. Mitataan reién

suuntaisesti aloituspisteesta lahtien.

GPS-sijaintien tuonti

Tietoja tasta tehtavasta

GPS-sijaintitiedot voidaan tuoda porareikia varten Sense Cloud -ohjelmalla.
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2.

GPS POSITIONS

Choose file
_-Q Copy
3.
GPS positions).

GPS POSITIONS

File: leicagps.vml Clear
Tulokset

Toimenpide

1.

Mene porauskentan nakymaan Tydmaat[valitse tydmaa][valitse taso][valitse kenttd].
Napsauta GPS-tuontikuvaketta tuontikuvakkeen alla.

a &

H ® 2 2

d]
Reference Site / Reference :

Reference Flan

DIMENSIONS B
400m = 4.00m

TOTAL DISTANCE DRILLED .

23.90m

DRILLING SPEED ON AVERAGE

0.81 m / min

RESOURCES . '
Demo Resource

Nayttédn avautuu tuonti-ikkuna, jossa on tiedostojen pudotusalue ja pudotusvalikko,
josta voi valita tiedostomuodon.

Veda ja pudota tiedosto pudotusalueelle tai valitse se.

x

CHOOSE FILE FORMAT

Valitse tiedostomuoto (tai Iahde) ja napsauta painiketta Tuo GPS-sijainnit (Import

CHOOSE FILE FORMAT |

Leica Geosystems iCon

Import GPS positions ‘

Talla hetkella GPS-tuontitoiminto hyvaksyy nelja eri tiedostomuotoa. Leica
Geosystems iCon, Leica Rover, Sandvik SanRemo ja Atlas Copco Surface Manager.
Leica Geosystems iCon ja Sandvik SanRemo -tiedostot kayttavat vain aikaleiman
vastaavuutta ja Atlas Copco Surface Manager kayttda nimien vastaavuutta. Leica
Rover kayttaa aikajarjestyksen vastaavuutta.

Huomautus: Tuodut GPS-sijainnit voidaan poistaa samasta tuonti-
ikkunasta napsauttamalla roskakorikuvaketta.

Jos tuodussa tiedostossa ei ole virheitd, ikkuna sulkeutuu. Uusi kuvake tulee nakyviin
tydkalurivilla. Sen avulla voi vaihdella edellisten paikallisten sijaintien ja tuotujen GPS-
sijaintien valilla. Kun painetaan vaihtopainiketta, reikien GPS-sijainnit kentalla tulevat
nakyviin. Kentan mitat paivittyvat myds vaihtotilan perusteella.
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8.3.1

aa ::I:]@. 2 2,

Reference Site / Reference Level
Reference Plan

DIMENSIONS =]
4.00m=4.00m

TOTAL DISTANCE DRILLED ’ﬁl

23.90m

DRILLING SPEED ON AVERAGE

0.81 m/min

[

Huomautus: Jos yritat tuoda enemman sijainteja kentalle, joka sisaltaa jo
GPS-tietoja, ohjelma kysyy, pitdako vanhat tiedot korvata.

Sense-jarjestelman GPS-tuonnin vastaavuus

On kolme tapaa, jolla aloitussijainnit yhdistetdan Sense-reikiin: aikaleiman tadsmallinen
vastaavuus, aikajarjestyksen vastaavuus ja nimen vastaavuus.

Aikaleiman tasmallinen vastaavuus (Strict timestamp match) -toiminnossa haetaan
tuotuja tietoja jarjestyksessa ja yhdistetdan aikaleiman kukin kohta Sense-reikaan, jonka
aikaleima on Idhinna sita, mutta ei kauempana kuin 5 minuuttia, ja jossa ei ole
aikaisempia GPS-sijaintitietoja. Jos ei ole Sense-reikia ilman sijaintia ja joiden aikaleima
on 5 minuutin sisalla tuodusta sijainnista, sijainti hylataan.

Kaikilla kentéan Sense-rei’illa on oltava sijaintitiedot, joihin aikaleima sopii, tai muuten
tuonti ei onnistu. Tuodussa tiedostossa voi kuitenkin olla enemman GPS-sijainteja kuin
kentalla on Sense-reikia. Siind tapauksessa jotkin tuodut sijainnit eivat vastaa mitaan
reikaa.

Aikajérjestyksen vastaavuus (Time order match) -toiminto asettaa seka kentén Sense-
reikien ettd tuodun tiedoston sijainnit jarjestykseen. Sitten ne sovitetaan yhteen indeksin
perusteella (ensimmainen ensimmaisen kanssa, toinen toisen,...). Aikajarjestyksen
vastaavuus edellyttaa, etta kentalld on tdsmalleen sama maara reikia kuin tiedostossa on
sijainteja.

Nimien vastaavuus (Name match) -toiminnossa sijainnit ja reiat yhdistetdan nimen
perusteella. Nimien vastaavuus ei edellyta, etta kaikilla rei’illa on GPS-tiedot.
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