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1 Johdanto pilvipalveluun
Robit Sense -järjestelmän pilvipalvelu on verkkopohjainen ratkaisu kallioporausmittausten
seurantaan. Mene osoitteeseen https://www.sensesystems.com, josta pääset
sovellukseen.

Sinun pitää antaa käyttäjänimi ja salasana, jotta voit käyttää Sense-järjestelmän
pilvipalvelua.

Huomautus: Järjestelmän jatkuvan kehittämisen ja päivitysten tuloksena on
saattanut syntyä ominaisuuksia ja toimintoja, joita ei ole kuvattu tässä
käyttöoppaan versiossa.

Yhteystiedot

Jos esiintyy ongelmia pilvipalvelusovelluksen käytössä, ota yhteyttä Robit Oyj:n
asiantuntijoihin.

1.1 Käyttöliittymä
Pilvipalvelusovelluksen päänäyttö sisältää seuraavat toiminnot ja ominaisuudet:

Johdanto pilvipalveluun
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BB EECC

FF
GG

HH

AA DD

Käyttöliittymäalue Toiminnot Käyttöliittymäalue Toiminnot

A Paluu päänäyttöön E Nykyinen käyttäjä
B Eri näkymien valinta F Karttanäkymä
C Yritystietojen ikkuna G Kartan säätimet
D Tuotedokumentaatio H Uusimmat porausken-

tät

Työmaanäkymä

Poraustyömaita hallitaan työmaanäkymässä. Voit esimerkiksi liittää porauskentät
työmaahan. Voit myös lisätä työmaita pilvipalveluun tai poistaa siitä. Avaa valittu
poraustyömaa napsauttamalla sen nimeä Työmaanäkymässä.

Resurssinäkymä

Resurssinäkymää käytetään työmaata varten saatavien resurssien hallintaan. Voit
esimerkiksi lisätä tiedostoja tai kommentteja, jotka liittyvät yksittäiseen poravaunuun tai
muihin työmaan laitteisiin. Voit nähdä valitun resurssin napsauttamalla sen nimeä
resurssinäkymässä.

Käyttäjänäkymä

Käyttäjänäkymässä voit lisätä tai muuttaa Sense-järjestelmän pilvipalvelun käyttäjiä.

Raporttinäkymä

Raporttinäkymässä voit nähdä valitun työmaan/resurssin poraustehokkuuden valittuna
ajanjaksona.

Lisenssinäkymä

Lisenssinäkymässä näytetään lisenssitiedot ja siinä voi rekisteröidä tablettitietokoneet
pilvipalveluun.

Käyttöoppaat

Käyttöoppaat-näkymästä pääsee Sense-järjestelmän tuotedokumentaatioon verkossa.

Yritystietojen ikkuna

Yritystietojen ikkunassa näytetään kyseisen yrityksen työmaat ja resurssit.

Johdanto pilvipalveluun
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Porauskentän yhteenveto

Viimeisimmät porauskentät näkyvät porauskentän yhteenvedossa. Voit nähdä
viimeisimmät porauskentät, jotka on lajiteltu niiden tilan tai mittausajan perusteella. Voit
avata valitun porauskentän napsauttamalla sen nimeä kentän yhteenvetonäytössä.

Johdanto pilvipalveluun
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2 Työmaanäkymä
Avaa kyseinen poraustyömaa napsauttamalla sen nimeä työmaanäytössä.

Työmaanäkymässä on seuraavat toiminnot ja ominaisuudet:

BB

DD

CC

EE

AA

Käyttöliittymäalue Kuvaus

A Työmaan kuvaus, osoite ja yhteystiedot
B Työmaalla käytettävät resurssit (porausvaunut

ja muut varusteet)
C Työmaan tuotantotiedot
D Poraustyömaan määritellyt tasot, mukaan lukien

porauskentät. Paina tasoa lisätietojen saamista
varten, esim. tasoon liittyvät kentät.

Työmaanäkymän tietoja voidaan muokata napsauttamalla kuvaketta Muokkaa (Edit)

 tietokenttien vieressä.

Työmaanäkymä
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2.1 Uuden työmaan luominen
Toimenpide

1. Luo uusi työmaa napsauttamalla kuvaketta Uusi työmaa (New Site).

2. Anna työmaan nimi, kuvaus, osoite ja yhteystiedot ja napsauta Lisää (Add), kun olet
valmis.

Uusi työmaa näytetään työmaanäkymässä. Valitse työmaa, jotta voit lisätä siihen
tasoja.

3. Lisää uusi taso työmaalle napsauttamalla kuvaketta Lisää taso (Add Level).

4. Anna tasolle nimi ja napsauta Lisää (Add), kun olet valmis.

5. Valitse työmaa, jotta voit lisätä siihen porauskenttiä.
6. Lisää uusi porauskenttä tasoon napsauttamalla kuvaketta Lisää kenttä (Add plan).

7. Anna porauskentälle nimi ja kompassin suunta ja napsauta Lisää (Add), kun olet
valmis.

Tulokset

Uusi taso ja porauskenttä näytetään työmaanäkymän taso-osiossa, kun taso valitaan.

Työmaanäkymä
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Vinkki: Työmaan/tason/kentän nimeä voidaan tarpeen mukaan muuttaa
napsauttamalla niitä.

2.2 Kenttien tuonti
Toimenpide

1. Valitse poraustyömaa Työmaa-näkymästä.
2. Paina tasoa, jotta näet Lisää/Tuo kenttä -kuvakkeet (Add/Import plan).
3. Napsauta kuvaketta Tuo kenttä (Import Plan) valitulla tasolla.

Kentän tuonti -avustaja käynnistyy.
 

 
4. Anna kentälle nimi ja kompassin suunta, valitse käytettävä tiedostomuoto ja

napsauta Seuraava.

• Jos valittu tiedostomuoto on yksi järjestelmäkohtaisista tiedostomuodoista (O-
Pitblast tai BlastMetriX), näkyviin tulee tiedoston pudotus-/valinta-alue.

• Jos valittu tiedostomuoto on General CSV, tiedostoalue muuttuu sarakkeiden
valintatyökaluksi, jossa vaaditut tietosarakkeet yhdistetään tiedoston sarakkeisiin.

 

Työmaanäkymä
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a) Valitse, sisältääkö tiedosto otsikkorivin, jota ei lueta tietorivinä.
b) Valitse, ovatko atsimuutit suhteellisia kentän etusuuntaan vai maantieteelliseen

pohjoiseen nähden.
c) Valitse, ovatko XYZ-koordinaatit paikallisessa koordinaatistossa vai jonkin UTM-

projektion mukaisina pituus- ja leveysasteina sekä korkeusarvona.

Paikalliskoordinaatistossa Y kasvaa kentän suuntaan, Z kasvaa alhaalta ylös ja
X kasvaa vasemmalta oikealle täydentäen oikeakätisen koordinaatiston.

d) Valitse tiedoston sarakkeiden välinen erotin, jos automaattinen tunnistus ei
jostain syystä toimi.

e) Yhdistä pakolliset ja valinnaiset tietosarakkeet tiedoston sarakkeisiin.

Data column Description

Nimi Mikä tahansa lyhyt teksti, joka näytetään reiässä.
X (m) Suunnitellun reiän X-koordinaatti, metreinä.
Y (m) Suunnitellun reiän Y-koordinaatti, metreinä.
Z (m) Suunnitellun reiän Z-koordinaatti, metreinä.
Atsimuutti Suunnitellun reiän atsimuutti asteina.
Kaltevuus Suunnitellun reiän kaltevuus asteina. 0 astetta on suoraan

alas, 90 astetta on atsimuuttia pitkin.
Pituus (m) Suunnitellun reiän pituus, metreinä.
UUID (valinnainen) Globaalisti uniikki UUID-muotoinen tunnus, josta reikä tunnis-

tetaan. Jos tunnus on annettu, se viedään vientitiedostona.

Huomautus: Tietoja saattaa olla tiedostossa enemmän kuin tarpeen,
esim. tässä esimerkissä sarakkeita ”Väri” ja ”Tila” ei käytetä Sense-
järjestelmässä.

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

Jos valittu tiedostomuoto on General CSV, sarakkeet luetaan ja näytetään
automaattisesti.

6. Napsauta lopuksi painiketta Luo kenttä (Create Plan).

Uusi kenttä luodaan ja sisällytetään kenttien luetteloon.

Tulokset

Uuden kentän voi nyt nähdä Sense-pilvessä ja se näkyy myös tablettitietokoneen kenttien
luettelossa.

2.3 Tuodun kentän päivitys
Tietoja tästä tehtävästä
Tuotuja porauskenttiä voi tarvittaessa päivittää.

Työmaanäkymä
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Toimenpide

1. Napsauta kuvaketta Päivitä kenttä (Update the Plan) kenttänäkymässä.

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

Kun tiedoston tuonti on onnistunut, sitä vastaava vaihe avautuu. Sense Cloud tekee
parhaansa, jotta uudet, päivitetyt, suunnitellut reiät vastaisivat vanhoja reikiä
hakemalla niiden uuid-tunnuksia, nimiä ja sijaintipaikkoja. Vastaavissa näytöissä
annetaan ehdotus siitä, kuinka vanhoihin tietoihin suhtaudutaan.

• yhdistetään vanhat tiedot uusiin, jolloin vanhat reiän tiedot korvataan uusilla
tiedoilla, mutta muut tiedot, kuten mittaukset tai GPS-sijainnit pidetään
muuttumattomina

• jätetään vanhat reiän tiedot ennalleen ja uudet tiedot huomiotta
• poistetaan vanha suunniteltu reikä ja kaikki siihen liittyvät tiedot.

Esimerkkitapauksessa reiän A nimi on muutettu nimeksi A2, reikää F on siirretty ja
nimetty uudelleen reiäksi F2 ja on laadittu uusi reikä G.

Työmaanäkymä
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Ehdotus yhdistää suurimman osan uusista tiedoista vanhoihin reikiin. F2 ja G
luodaan uusina reikinä ja F poistetaan. Tiedämme, että F:n pitää olla sama kuin
uuden F2:n, joten ehdotusta on korjattava käsin. Vanhoja tietoja voidaan vetää ja
pudottaa eri alueille.

Yllä olevassa kuvassa F siirretään poistettavista yhdistettäväksi F2:een. Kun olet
yhdistänyt kaikki, napsauta painiketta Valmis (Done) muutosten tekemistä varten.

Työmaanäkymä
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Tulokset

Kenttänäkymä päivittyy automaattisesti uusilla, päivitetyillä suunnitelluilla rei’illä.

Työmaanäkymä
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3 Resurssinäkymä
Voit nähdä valitun resurssin napsauttamalla sen nimeä resurssinäkymässä.

Voit esimerkiksi lisätä tiedostoja tai kommentteja, jotka liittyvät yksittäiseen poravaunuun
tai muihin työmaan laitteisiin.

Resurssinäkymä
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4 Käyttäjänäkymä
Käyttäjänäkymässä voit lisätä tai muuttaa Sense-järjestelmän pilvipalvelun käyttäjiä.
Avaa olemassa oleva käyttäjä napsauttamalla käyttäjänimeä käyttäjänäkymässä.

Huomautus: Vain käyttäjät, joilla on ylläpitäjän oikeudet, voivat luoda, poistaa,
muuttaa ja tuoda työmaan/tason/kentän tietoja.

Napsauta kuvaketta Lisää käyttäjä (Add User) uusien käyttäjien lisäämistä varten. 

Määrittele käyttäjän ominaisuudet ja napsauta Lisää, kun olet valmis.

Voit määritellä seuraavat ominaisuudet kullekin uudelle käyttäjälle:

• Käyttäjänimi (käyttäjän sähköpostiosoite)
• Nimi
• Käyttäjän rooli (ylläpitäjä, johto, panostaja, poraaja)
• Käyttöliittymän kieli
• Yksikön pituus (metriä/jalkaa)
• Yksikön nopeus (metriä/jalkaa minuutissa)

Ominaisuuksia voi tarvittaessa muuttaa myöhemmin tai käyttäjiä deaktivoida.

Jokainen käyttäjä voi myöhemmin muuttaa salasanaa, kieltä tai yksikön asetuksia
valitsemalla käyttäjänimen päänäytön oikeasta ylänurkasta.

Käyttäjänäkymä
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5 Raporttinäkymä

Kun valitset Drilling Efficiency -raportin, näkyviin tulee kartta ja hakutyökalu.
Hakutyökalua voidaan käyttää työmaiden ja/tai resurssien sekä niiden keskimääräisten
porausnopeuksien hakuun valittuna ajanjaksona. Jos päivämääräkentät jätetään tyhjiksi,
raportti kattaa kaikki ajat. Jos haetaan vain työmaita, voi käyttää suodattimia
sisällyttämään vain sellaiset, joissa on käytetty tiettyä resurssia.

Jos on porattu valittujen ajankohtien välillä, kartalla näkyvät kaikki työmaat ja resurssit,
joita on käytetty porauksessa.

Lisätietoja saa napsauttamalla työmaan tai resurssin kuvaketta. Työmaan kuvakkeen
vieressä olevat palkit osoittavat työmaan keskimääräisen porausnopeuden valittuna
ajanjaksona. Mitä enemmän palkkeja näkyy, sitä vaikeampaa, eli hitaampaa poraus on
ollut. Resurssin kuvakkeen yläpuolella on nopeusmittari, joka ilmaisee, kuinka nopeasi
resurssi on porannut valittuna ajanjaksona. Mitä kauempana oikealla osoitin on, sitä
nopeammin resurssi on porannut.

Raporttinäkymä
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6 Yritysnäkymä
Järjestelmänvalvojalle näkyy Yritys (Company) -näkymä, jota käytetään yrityskohtaisten
asetusten ja tietojen kuten tablettitietokonelisenssien ja API-avaimien määrittelyyn.

Lisenssit

Lisenssialueella näytetään lisenssitiedot ja rekisteröidään tablettitietokoneita Cloud
Service -pilvipalveluun.

Valitse vapaa lisenssi rekisteröitäväksi tablettitietokoneella napsauttamalla tekstiä
Rekisteröi tabletti (Register Tablet). Jos luettelossa ei ole lisenssiä, ota yhteyttä Robitin
henkilöstöön.

API-avaimet

API-avaimien avulla voidaan autentikoitua Sense Cloud -pilvipalvelun
ohjelmointirajapintoihin. Tällä hetkellä avaimia voidaan käyttää export APIssa.

API-avaimia voidaan luoda ja poistaa, ja järjestelmänvalvoja voi jaka niitä tarpeen
mukaan. Kun avain poistetaan, sitä ei voi enää käyttää autentikointiin.

Export API -rajapintaa voidaan käyttää vietäessä samoja tiedostoja kuin
poraussuunnitelman tietojen vientinäkymässä. Export API -rajapinnan dokumentaatio on
saatavilla englanninkielisenä osoitteessa https://sensesystems.com/apiDocuments/
exportapi.html.

Yrityksen logo

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

Pudota kuvatiedosto tiedostoalueelle.

6.1 Tablettitietokoneen rekisteröinti
Jos tietokoneen mittausohjelmisto pyytää rekisteröintikoodia, kirjaudu osoitteeseen 
https://www.sensesystems.com käyttäjätunnuksillasi ja valitse välilehti Yritys (Company).

Yritysnäkymä
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Näkyviin tulee lisenssiluettelo. Valitse lisenssi tabletin rekisteröintiä varten
napsauttamalla tekstiä Rekisteröi tabletti (Register Tablet). Jos luettelossa ei ole
lisenssiä, ota yhteyttä Robitin henkilöstöön.

Näkyviin tulee rekisteröintikoodin sisältävä ikkuna.

Kirjoita tai kopioi koodi rekisteröintikoodikenttään tietokoneen mittauskäyttöliittymän
ohjelmistossa. Lähetä koodi napsauttamalla Lähetä (Submit).

Yritysnäkymä
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Tarkista lisenssitiedot tietokoneella ja napsauta Jatka (Proceed) aloittaaksesi ohjelmiston
käytön.

Yritysnäkymä
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7 Käyttöoppaat
Käyttöoppaat-näkymästä pääsee Sense-järjestelmän tuotedokumentaatioon verkossa.

Käyttöoppaat
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8 Porauskentän näkymä
Porauskentät näkyvät porauskentän yhteenvedossa. Voit avata valitun porauskentän
napsauttamalla sen nimeä kentän yhteenvetonäytössä.

Porauskentän näkymä sisältää seuraavat tiedot:

BB DD

CC

EEAA

Käyttöliittymäalue Toiminnot Käyttöliittymäalue Toiminnot

A Porauskentän yhteen-
veto

D Reiän päätepiste

B Näyttää säätimet/
tiedonhallinnan

E Kentän orientaatio

C Reiän aloituspiste

• VIHREÄ: GPS-tietoja ei saatavilla
• PUNAINEN: GPS-sijainti mitattu
• SININEN: tuotu reikä
• HARMAA: ei mittausta

Huomautus: Voit muuttaa porauskentän tilaa napsauttamalla tilapainiketta
porauskentän yhteenvedossa. Jos muutat tilaksi ”Complete”, päivämäärä
näkyy porauskentän yhteenvedossa.

Reikänäkymä

Yksittäisiä porareikiä voi tarkastella valitsemalla reiän porauskentän näkymästä.

Porauskentän näkymä

93 - 002 - 23



Seuraavat viestit ongelmista porareikien mittauksessa ovat mahdollisia:

Virheviesti Kuvaus

AzimuthUnreliable Atsimuutin mittaus ei ole luotettava.

TooVertical Reikä on liian pystysuora tarkkaan atsimuutin
mittaukseen.

CorruptAcceleration Kiihtyvyystiedot korruptoituneet.

TooFastRotations Pyörimisliike liian nopeaa porareiän mittauksen
aikana.

Nämä ilmoitukset sisältyvät myös vietyihin porareiän raportteihin.

8.1 Porareiän raporttien vienti
Tietoja tästä tehtävästä
Porareiän raportit voi viedä pdf-tiedostoihin Sense Cloudin avulla.

Porauskentän näkymä
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Toimenpide

1. Mene porauskentän näkymään Työmaat[valitse työmaa][valitse taso][valitse kenttä].
Valitse PDF-vientikuvake vientiohjelman avaamiseksi.

2. Valitse porareikäraporttiin sisällytettävät reiät ja napsauta kuvaketta Jatka (Proceed)
raportin luomista varten.

Tulokset

Porareikäraportti on luotu.

8.2 Porauskentän tietojen vienti
Tietoja tästä tehtävästä
Vientiavustajaa käytetään CSV-tiedostojen vientiasetusten määritykseen.
Vientimäärityksiin sisältyvät vietävät sarakkeet, niiden järjestys ja erotinmerkki sekä tieto
siitä, viedäänkö koko porauskentän tiedot yhdellä kertaa vai viedäänkö jokaisen
porausreiän tiedot erikseen omaan tiedostoonsa. Mikäli porausreikien tiedot jaetaan
omiin tiedostoihinsa, ne kootaan lopuksi yhteen zip-tiedostoon.

Porauskentän näkymä
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Toimenpide

1. Siirry Työmaanäkymään Työmaat[valitse työmaa][valitse taso][valitse kenttä].
Napsauta kuvaketta Vie CSV-tiedosto(ja) (Export CSV file(s)) käynnistääksesi
Vientiavustajan.

2. Valitse tallennettu vientimääritys tai valitse Uusi määritys (New configuration)
luodaksesi uuden vientimäärityksen.

Vientiavustaja kysyy kaikki tarvittavat tiedot määritystä varten ja nayttää lopuksi
kyseisen vientimäärityksen tuottaman tiedon esikatselunäkymän.

3. Anna vientimääritykselle nimi ja napsauta Tallenna (Save).

Porauskentän näkymä
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Vientiavustaja kysyy, haluatko käyttää uutta vientimääritystä saman tien.

Tulokset

Vientimääritys on nyt tallennettu ja sitä voi käyttää napsauttamalla Vie (Export) -
painiketta. Vientimääritys on kaikkien saman yrityksen alla olevien käyttäjien valittavissa.

8.2.1 Tietojen tulkitseminen
CSV-tiedostomuoto ei sisällä hierarkiaa, mutta vietävät tiedot sisältävät kolme eri tasoa
(kenttä, porausreikä, mittaus). Tämä merkitsee sitä, että ylimipien tasojen tiedot
moninkertaistuvat. Mikäli esimerkiksi porausreiälle on viisi mittaustulosta, jokainen
mittaus on omalla rivillään ja porausreiän tiedot toistetaan jokaisella rivillä. Samoin kentät
tiedot toistetaan jokaisella vientitiedoston rivillä.

Atsimuutti ja kallistus määrittelevät porausreiän suunnan annetussa sijainnissa.
Ainoastaan reikien suunnat mitatuissa sijainnessa tiedetään, ei siis niiden todellisia
muotoja. Porausreiän muoto arvioidaan suuntien perusteella. Sense-järjestelmä olettaa,
että mittauspisteiden välillä reikä kaartuu pehmeästi ja yhdenmukaisesta.

GNSS-sijainnit yhden vientitiedoston sisällä annetaan aina samassa UTM-projektiossa,
mutta tarkkaa projektiota ei tiedetä. Tämä tarkoittaa sitä, että porausreiän sijaintia ei voi
päätellä pelkän vientitiedoston perusteella.

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

Porauskentän näkymä
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Taulukko 1: Sense Systems CSV -vientimääritys

Kenttätiedot

UUID Globaali, yksilöity id UUID-muodossa.
Nimi Porauskaavion nimi.
Suunta Porauskaavion geodeettinen suunta asteina.

Porausreiän tiedot

UUID Globaali, yksilöity id UUID-muodossa.
Nimi Porausreiän nimi.
Tietoja Porausreikään liitetyt tiedot.
Suunniteltu reiän geodeettinen atsimuutti Tuodun suunnitellun reiän geodeettinen atsi-

muutti.
Aloituspisteen geodeettinen atsimuutti Aloituspisteen geodeettinen atsimuutti.
Paikallinen aloituspisteen X Reiän poikittaissuuntainen aloituspiste kentän

paikalliskoordinaatistossa metreinä. Arvo kas-
vaa vasemmalta oikealle.

Paikallinen aloituspisteen Y Reiän pitkittäissuuntainen aloituspiste kentän
paikalliskoordinaatistossa metreinä. Arvo kas-
vaa takaa eteen.

Paikallinen aloituspisteen Z Reiän korkeussuuntainen aloituspiste kentän
paikalliskoordinaatistossa metreinä. Arvo kas-
vaa alhaalta ylös. Voi olla tuntematon.

GNSS leveysasteet Reiän aloituspisteen leveysasteet UTM-projek-
tiossa. Voi olla tuntematon.

GNSS pituusasteet Reiän aloituspisteen pituusasteet UTM-projek-
tiossa. Voi olla tuntematon.

GNSS korkeus Reiän aloituspisteen korkeus UTM-projektiossa.
Voi olla tuntematon.

Mittaustiedot

Geodeettinen atsimuutti Mittauspisteen geodeettinen atsimuutti.
Magneettinen atsimuutti Mittauspisteen magneettinen atsimuutti.
Kallistus Porausreiän kallistus atsimuutin suuntaan mit-

tauspisteessä asteina. 0° on suoraan alas, 90°
on atsimuutin suuntaisesti.

Sijainti Mittauspisteen sijainti metreinä. Mitataan reiän
suuntaisesti aloituspisteestä lähtien.

8.3 GPS-sijaintien tuonti
Tietoja tästä tehtävästä
GPS-sijaintitiedot voidaan tuoda porareikiä varten Sense Cloud -ohjelmalla.
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Toimenpide

1. Mene porauskentän näkymään Työmaat[valitse työmaa][valitse taso][valitse kenttä].
Napsauta GPS-tuontikuvaketta tuontikuvakkeen alla.

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

2. Vedä ja pudota tiedosto pudotusalueelle tai valitse se.

3. Valitse tiedostomuoto (tai lähde) ja napsauta painiketta Tuo GPS-sijainnit (Import
GPS positions).

Tällä hetkellä GPS-tuontitoiminto hyväksyy neljä eri tiedostomuotoa. Leica
Geosystems iCon, Leica Rover, Sandvik SanRemo ja Atlas Copco Surface Manager.
Leica Geosystems iCon ja Sandvik SanRemo -tiedostot käyttävät vain aikaleiman
vastaavuutta ja Atlas Copco Surface Manager käyttää nimien vastaavuutta. Leica
Rover käyttää aikajärjestyksen vastaavuutta.

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

Tulokset

Jos tuodussa tiedostossa ei ole virheitä, ikkuna sulkeutuu. Uusi kuvake tulee näkyviin
työkalurivillä. Sen avulla voi vaihdella edellisten paikallisten sijaintien ja tuotujen GPS-
sijaintien välillä. Kun painetaan vaihtopainiketta, reikien GPS-sijainnit kentällä tulevat
näkyviin. Kentän mitat päivittyvät myös vaihtotilan perusteella.

Porauskentän näkymä
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Huomautus: Jos yrität tuoda enemmän sijainteja kentälle, joka sisältää jo
GPS-tietoja, ohjelma kysyy, pitääkö vanhat tiedot korvata.

8.3.1 Sense-järjestelmän GPS-tuonnin vastaavuus
On kolme tapaa, jolla aloitussijainnit yhdistetään Sense-reikiin: aikaleiman täsmällinen
vastaavuus, aikajärjestyksen vastaavuus ja nimen vastaavuus.

Aikaleiman täsmällinen vastaavuus (Strict timestamp match) -toiminnossa haetaan
tuotuja tietoja järjestyksessä ja yhdistetään aikaleiman kukin kohta Sense-reikään, jonka
aikaleima on lähinnä sitä, mutta ei kauempana kuin 5 minuuttia, ja jossa ei ole
aikaisempia GPS-sijaintitietoja. Jos ei ole Sense-reikiä ilman sijaintia ja joiden aikaleima
on 5 minuutin sisällä tuodusta sijainnista, sijainti hylätään.

Kaikilla kentän Sense-rei’illä on oltava sijaintitiedot, joihin aikaleima sopii, tai muuten
tuonti ei onnistu. Tuodussa tiedostossa voi kuitenkin olla enemmän GPS-sijainteja kuin
kentällä on Sense-reikiä. Siinä tapauksessa jotkin tuodut sijainnit eivät vastaa mitään
reikää.

Aikajärjestyksen vastaavuus (Time order match) -toiminto asettaa sekä kentän Sense-
reikien että tuodun tiedoston sijainnit järjestykseen. Sitten ne sovitetaan yhteen indeksin
perusteella (ensimmäinen ensimmäisen kanssa, toinen toisen,...). Aikajärjestyksen
vastaavuus edellyttää, että kentällä on täsmälleen sama määrä reikiä kuin tiedostossa on
sijainteja.

Nimien vastaavuus (Name match) -toiminnossa sijainnit ja reiät yhdistetään nimen
perusteella. Nimien vastaavuus ei edellytä, että kaikilla rei’illä on GPS-tiedot.
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