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Johdanto

1 Johdanto

Robit M Sense -mittausjarjestelmaa kaytetaan porareikien mittaamiseen
kallioporauksessa.

Mittausjarjestelmaa saa kayttaa vain tarkoituksiin, joihin Robit Oyj on antanut kirjallisen
luvan. Jarjestelmaa ei saa muuttaa ilman Robitilta saatua kirjallista suostumusta. Jos
jarjestelmaa muutetaan kilvet ja asiakirjat on paivitettava siten, ettéd ne vastaavat uutta
rakennetta.

Robit M Sense -mittausjarjestelma toimitetaan tukevassa suojakotelossa, joka sisaltaa
seuraavat:

* mittausanturi ja tietokone

+ tablettitietokone

+ telakka tablettitietokoneelle

« 230 V:n virtalahde tablettitietokoneelle

* 12/24 V:n virtalahde tablettitietokoneelle
* mittausohjelmisto ja tarvikkeet.

1.1 Kayttdbopas

Tutustu kayttdoppaaseen huolellisesti ja noudata sita, jotta varmistetaan koneen
turvallisuus ja luotettavuus.

Robit Oyj pidattaa oikeuden muutoksiin.

Tuotantoon liittyvista syista kayttboppaan sisaltamat luvut ja tekniset erittelyt voivat
poiketa varsinaisesta tuotteesta.

Robit Oyj:ta ei voida pitda vastuussa mistddn materiaalivahingoista tai vammoista, jotka
aiheutuvat laitteen vaarasta tai ohjeiden vastaisesta kaytosta.

Jos et ymmarra ohjeita tai jos oppaasta nayttaa puuttuvan osia, ota yhteytta Robitiin.

Kiitos, etta valitsit Robitin jarjestelmasi toimittajaksi. Luotamme siihen, ettda voimme
tayttda odotuksesi seka palveluiden kaytettdvyyden ettd saatavuuden suhteen.

Kayttdoppaan sailyttaminen

Pida kayttdopas hyvassa kunnossa ja kayttdjan ja huoltohenkildéstdn saatavilla.

Kayttdoppaan tilaaminen

Voit tilata kayttdoppaan Robitin asiakaspalvelusta tai Robit-jalleenmyyijalta.

1.1.1 Tekijanoikeus

Tata dokumenttia ei saa kopioida, esittaa tai toimittaa kolmannelle osapuolelle tai kayttaa
mihinkdan muuhun tarkoitukseen ilman Robitin nimenomaista suostumusta.

Robit Oyj pidattaa oikeuden muuttaa kayttboppaassa esitettyja arvoja seka laitetta ja
huoltoa koskevia ohjeita ilmoittamatta siitd etukateen.

61-003 - 5
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Johdanto
1.2 Takuu
Takuuta koskevat tiedot I0ytyvat Robitin yleisista takuuehdoista.
1.3 Asiakaspalvelu
Yrityksen nimi: Robit Oyj
Osoite: Vikkiniityntie 9
FIN-33880 Lempaala, Suomi
Puhelin/Faksi: +358331403400 / +35833670540
S-posti: robit@robitgroup.com
WWW: https://www.robitgroup.com/contact-us/
1.3.1 Robit Sense -asiakastuki
Puhelin/faksi: +358143370412
S-posti: sense.support@robitgroup.com

6 61-003 -



Robif

Turvallisuus

2 Turvallisuus

Turvatietojen tarkoituksena on vahentaa onnettomuuksien maaraa ja estda henkilo- ja
omaisuusvahingot.

Lue turvaohjeet huolellisesti ja varmista, ettd kaytat jarjestelmaa turvallisesti. Ala kayta
jarjestelmaa millddn muulla kuin tassa kayttdoppaassa kuvatulla tavalla. Vaaranlainen
kayttd voi olla vaarallista ja aiheuttaa onnettomuuden, tulipalon tai tappavan séhkdiskun.

On my6s noudatettava tietokoneen nayttdéon tulevia ohjeita ja toteltava varoituksia.
Ala kayta jarjestelméa, jos sen osat ovat vahingoittuneet.

Kayta vain tassa kayttboppaassa kuvattuja osia ja tarvikkeita.

61-003 - 7
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Jarjestelman kuvaus

Rajaytyspanosten koon laskemiseksi on tarkeaa tietda porattujen reikien tarkka sijainti,
suunta ja poikkeama.

Robit M Sense -jarjestelma mittaa porareién poikkeaman kayttaen gyroskooppia ja
kiihtyvyysmittaria mittausanturin sisalla. Mittaus tehdaan laskemalla mittausanturi
porattuun reikdan ja mittaustiedot siirretdan tietokoneeseen, kun moduuli nostetaan.

Mittaustulokset ovat saatavilla heti porauksen jalkeen. Jarjestelma tarjoaa myos paljon
tyokaluja reikien tarkasteluun ja kentén analysointiin.

3.1 Toimintaperiaate
Robit Sense -mittausjarjestelma on monipuolinen tydkalu porareikien mittaamiseen.
Mittaustiedot voidaan tallentaa tietokantaan, josta ne voi ndhda porauksen jalkeen tai
mydhemmin.
Reiat voidaan mitata kahdella tavalla: 1) valitse tydmaa ja kenttd ennen mittausta, jolloin
voit maaritelld, mika reika mitataan, tai 2) mittaa reika ensin ja paata jalkikateen, haluatko
tallentaa sen tydmaalle vai et. Kaikkia kentalla mitattuja reikia voi katsella yhta aikaa,
jolloin koko kentan rei'istd saadaan hyva yleiskuva. Mitattua reikaa ei ole pakko liittda
tydmaahan. Se voidaan tallentaa tietokantaan erikseen.
Kentan valitseminen ennen reidn poraamista
Tybmaa voidaan valita ennen reidn mittaamista, missa tapauksessa mittaus tehdaan
seuraavasti:
1. Valitse tydmaa, taso ja kentta.
2. Valitse mitattava reika.
3. Paina Aloita mittaus -painiketta.
4. Anna reian aloituskulma, jos se on tiedossa.
5. Laske mittausanturi porareikaan.
6. Paina Aloita nostaminen -painiketta ja aloita mittausanturin nostaminen porareiasta.
7. Pida kanki paikallaan naytéssa nakyva aika.
8. Merkitse mittauspisteet ennalta maarattyihin kohtiin kayttden kosketusnayttoa.
9. Kun anturi on nostettu, poratun reidn mittaustiedot siirretaan tietokoneelle.
10. Mitatun reién tiedot yhdistetdan automaattisesti valittuun reikaan.
Porareian mittaaminen ilman kentan valintaa
Mittaaminen tapahtuu seuraavasti:
1. Paina Aloita mittaus -painiketta.
2. Anna reian aloituskulma, jos se on tiedossa.
3. Laske mittausanturi porareikaan.
4. Paina Aloita nostaminen -painiketta ja aloita mittausanturin nostaminen porareiasta.
5. Pida kanki paikallaan naytéssa nakyva aika.
6. Merkitse mittauspisteet ennalta maarattyihin kohtiin kayttaden kosketusnayttéa.
7. Kun anturi on nostettu, poratun reidn mittaustiedot siirretdan tietokoneelle.
Reian tiedot tallennetaan seuraavasti:
8 61 - 003 -
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Jarjestelman kuvaus

1. Valitse tydmaa, taso ja kenttd, joihin tiedot on tallennettava. Jos et valitse tydmaata
tai reikaa, tiedot tallennetaan itsenaisena tietokantaan.

2. Valitse reika poratulta kentalta.
3. Liita ladatut tiedot porattuun reikaan.

3.2 Jarjestelman komponentit

Robit M Sense -mittausjarjestelma sisaltda seuraavat komponentit:

1. Mittausmoduuli ja mittauskaapeli
2. Tablettitietokone, mittausohjelmisto ja tarvikkeet
3. Suojakotelo jarjestelman komponenteille.

3.3 Kayttaliittyma

Robit Sensen kayttoliittyma on tarkoitettu kaytettavaksi kosketusnaytén ja hiiren kanssa.
Robit Sense -mittausohjelmalla voi suunnitella porakenttia, mitata porattuja reikia ja
tarkastella ja analysoida mittauksia tehokkaiden graafisten naytt6jen ja tytkalujen avulla.

Kuva 1. Robit Sense -mittausohjelmisto

61-003 - 9
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Jarjestelman kuvaus

3.3.1 Pilvisynkronointi

Pilvisynkronoinnin kuvake N&kyy lyhyen aikaa kayttdliittymassa, kun tiedot
on synkronoitu onnistuneesti Sense-pilvipalvelun kanssa.

Jos synkronointi ei jostain syysta onnistu, synkronoinnin virhekuvake tulee
nakyviin. Kuvake poistuu, kun tietojen synkronointi on onnistunut.

3.4 Kayttdoikeudet

Onhjelmisto tarkistaa automaattisesti kdynnistyksen yhteydessa, etta nykyinen ohjelmiston
kayttdoikeus on voimassa. Ohjelmistolisenssin voimassaoloaika naytetdan kotinaytén
alareunassa.

Mikali ohjelmistolisenssia ei saada automaattisesti aktivoitua, ohjelmisto pyytaa
tarkistamaan lisenssit.

Robift

Sense Systems licensing

To proceed, a valid license is required. You need
internet connection to get one.

Check

Valitse Tarkista (Check). Ohjelmisto ottaa yhteyden lisenssipalvelimeen ja tarkistaa, onko
tablettitietokone rekisterdity Sense Cloud -pilvipalveluun.

Mikali lisensseja on vapaana, ohjelmisto nayttaa kayttdoikeustiedot vahvistusikkunassa.
Valitse Jatka (Proceed).

10 61 -003 -
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Sense Systems licensing

Here's your license.

License |D: se— Caee VOOV R —
Machine 1D g - Sy . . .- '
Valid from: 1.1.2017 2.00

Valid until: 31.12.2018 2.00

Proceed

Mikali lisenssia ei saada aktivoitua, sinun on annettava organisaatiosi rekisterdintikoodi.
Valitse Laheta (Submit) lahettdaksesi koodin.

Yrityksen paakayttéja voi tilata organisaation rekisterdintikoodin osoitteesta Affps.//
www.sensesystems.com.

n b '@

Sense Systems licensing

Not licensed. Get registration code from your
organization administrator.

H Submit

Mikali ohjelmistolisenssi on vanhentunut, naytolle avautuu virheilmoitus. Ota yhteytta
Robit Oyj:hin.

61-003 -
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Robirt

3.4.1

Sense Systems licensing

To proceed, a valid license is required. You need
internet connection to get one.

License ID: a jewe hdd
Machine |D: ugg S . ' -

Valid from: 1.1.2017 2.00
Valid until: 1.11.2017 2.00

License has expired.

Check

Tablettitietokoneen rekisterointi

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

NOT STARTED W PROGRESS COMPLETE

Nakyviin tulee lisenssiluettelo. Valitse lisenssi tabletin rekisterdintia varten
napsauttamalla tekstia Rekisterdi tabletti (Register Tablet). Jos luettelossa ei ole
lisenssia, ota yhteytta Robitin henkildstdon.

LICENCES

TABLET TYPE VALID FROM VALLID UNTIL ¥ RESOURCE
Sense S 91122017 EIRFF.L] Fe.

Sense M 10012013 3012008

Nakyviin tulee rekisterdintikoodin sisaltava ikkuna.

12
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TABLET REGISTRATION

REGISTRATION CODE
361p9s%uz2Tm

CODE VALID UNTIL
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. Lahetd koodi napsauttamalla Laheta (Submit).

L - 0 x
Sense Systems licensing

Not licensed. Get registration cede from your
organization administrator.

361p9s9uz27m Submit

Tarkista lisenssitiedot tietokoneella ja valitse Jatka (Proceed) aloittaaksesi ohjelmiston

kayton.

Robift

Sense Systems licensing

Here's your license.

License |D: s bbb bt cme———
Machine ID i - Sl 4 vl ~PWOEm »
Valid from: 1.1.2017 2.00

Valid until: 31.12.2018 2.00

Proceed

61-003 -
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Robirt

4.1

4.2

Kayttoohjeet

Huomautus:

Ennen ensimmaista kayttéa mittausjarjestelma on kalibroitava
kalibrointiohjeiden mukaisesti.

Ohjelmiston kadynnistaminen
Toimenpide

1. Kaynnista Robit Sense -ohjelmisto ohjelmistokuvakkeesta.

2. Kun ohjelmisto on aktivoitu, anna mittauskaapelin merkintavalit metreina tai jalkoina
(anglosaksinen mittausjarjestelma).

Merkintavali maarittda yksittaisten mittauspisteiden etdisyyden toisistaan porareian
mittauksen aikana.

Riippuen mittauskaapelista, merkintavali on 1 metri tai 3 jalkaa (anglosaksinen
mittausjarjestelma). Porareian mittaukset voi tehda vain merkintavalien kertoimena.

Tulokset
Kun kaapelin merkintavali on hyvaksytty, ohjelma siirtyy aloitusnayttéon, jossa voit valita
halutun toiminnon.

CABLE MARKING INTERVAL

(2 [

Bi———0

Kuva 2. Kaapelin merkintédvélin asetus

Mittaussuunta

Porareika voidaan mitata joko alhaalta tai ylhaalta kasin. Voit valita mittaussuunnan
nakymassa Asetukset > Mittausasetukset.

14

61-003 -



Robirt

Kayttoohje

et

4.3

4.3.1

Measurement settings | Waming level | Advanced settings
MEASURING DIRECTION

Choose whether you're measuring on a way up or down [ up |
COMPASS
Use compass to improve measurement accuracy. Yes

NOTE: Advised to turn off when measuring in magnetic ore.

CABLE MARKING INTERVAL

ER Meters

] =

Mittausnakyma

Porareian mittausprosessi aloitetaan mittausnakymassa. Mittausndkymaan paasee
painamalla Mittaa -painiketta aloitusvalikossa.

%

Mittausnakymaan paasee myods valitsemalla reika Tydmaa-nakymassa ja painamalla
Aloita mittaus -painiketta.

Kompassin kalibrointi
Tietoja tasta tehtavasta

Kompassi on kalibroitava ennen mittausten aloittamista uudella tyémaalla. Kalibrointi on
erityisen tarkeaa, mikali edellinen kalibrointi on suoritettu niin kaukana, ettd maan
magneettikenttd on erilainen. Pysy kalibroinnin aikana kaukana mahdollisista
magneettisista hairidlahteistd kuten rakennuksista ja ajoneuvoista.

61-003 -
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Kayttéohjeet

Toimenpide
1. Tartu mittausmoduuliin noin 15 cm (%% ft) etdisyydelta mittauskaapelin paasta.

2. Valitse mittausmoduulindkymassa kalibroitava mittausykikkd. Valitse "Kompassin
kalibrointi" (Compass calibration).

Id:1
L[]
[ ]
~— ‘Il
]
> Show details

Compass calibration

Run self test

)
&
4

Shut down the module Start new measurement

Kalibrointiavustaja kdynnistyy.

3. Tutustu animaation ndyttamaan liikeeseen. Valitse Aloita (Start), kun olet valmis
suorittamaan kalibrointiliikettd noin 30 sekunnin ajan.

. Click start when
you're prepared.

Cancel Start

16 61-003 -
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4. Jatka liikettd, kunnes animaatio paattyy.

Mikali kalibrointiavustaja havaitsee, etta liike ei ole riittavaa, kalibrointi hylataan.

Rejected
Insufficient movement for calibration.

Close

5.
Tulokset

Kun kalibrointi on onnistuneesti suoritettu, nayttéén tulee viesti "Kalibroitu" (Calibrated).
Voit nyt sulkea kalibrointiavustajan.

Calibrated

Close

61-003 - 17
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43.2

Porareian mittaus alhaalta ylés

1. Valitse Aloita uusi mittaus mittauksen aloittamista varten.

Id:1

Shut down the module Start new measurement

EH|6~[2>

2. Laske mittausanturi porareikdan. Varmista, ettd anturi koskettaa porareidn pohjaa.

Vinkki: Jotta mittaustarkkuus olisi parempi, nosta anturia muutama
senttimetri porareidn pohjasta.

3. Aloita painamalla Aloita nostaminen.

MEASUREMENT LOCATION

PREVIOUS
NEXT

Begin lifting

H[6~[2>

18
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4. Anna porareian pituus liukusaatimella tai painikkeilla + ja -. Jos porareian kaltevuus
on tiedossa, valitse Kylla ja anna alkuperainen kulma kayttaen liukusaadinta tai
painikkeita + ja -.

BOREHOLE LENGTH

2040 ()
a—i

15 THE CURRENT INCLINATION KNOWRN?

N v |

INITIAL ANGLE

B

61-003 - 19
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Kayttéohjeet

5. Paina Tallenna ensimmaisen mittauksen tekemista varten.

Huomautus: Al3 liikuta mittausanturia mittauksen tallennuksen aikana.
Pida mittausanturi paikallaan, kunnes ajastin ja teksti poistuvat naytosta.

Huomautus: Jos anturia liikutetaan mittauksen aikana, ajastin nollautuu ja
annetaan halytys. Tallaisessa tapauksessa jarjestelma tallentaa
automaattisesti seuraavan mittauksen, kun anturi on paikallaan. Tama
toiminto tunnistaa ja hylkda huonon mittauksen reaaliajassa. Jarjestelma
hyvaksyy lopulta mittauksen, vaikka anturi olisi liikkunut.

2

Hold still

Kun mittaus on merkitty, ohjelma palaa mittausnakymaan.

MEASUREMENT LOCATION

PREVIOUS  20.40 m
NEXT 20.00 m

{n
&
i3

Record

Finalize measurement .

More...

Huomautus: Jos reién pohja ei ole taysien metrien/jalkojen kohdalla,
toinen aikaleima otetaan aina taysien metrien/jalkojen kohdalla
mittausvalistd huolimatta. Toisen aikaleiman jélkeen sovelletaan valittua
mittausvalia.

Esimerkki: Porareian pituus on 20,4 metrid ja mittausvaliksi on asetettu 2
m. Ensimmainen mittaus tehd&an 20,4 metrissa, toinen 20,0 metrissé ja
sen jalkeen mittauskohdat ovat 18, 16, 14, 12, 10, 8, 6, 4, 2 ja 1 metrid
(viimeinen mittaus tehdaan aina 1 metrissa).

20 61-003 -
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6. Aloita mittausanturin nostaminen porareiasta. Merkitse etaisyys etukateen valituin
mittausvalein painamalla Tallenna -painiketta.

7. \Voit palata edelliseen aikaleimaan painamalla Lisaa...Palaa takaisin.

Cancel measurement

61-003 - 21
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8. Kun on saavutettu mittauskaapelin viimeinen mittausmerkinta, lopeta mittaus
painamalla Viimeistele mittaus -painiketta.

MEASUREMENT LOCATION

PREVIOUS 1.00 m
NEXT

|6~ [2>

Finalize measurement -

Cancel measurement

Huomautus: Viimeinen mittaus tehdaan syvyydessa, joka on maaritelty
mittausasetuksissa pintaa Idhimmaksi pisteeksi.

Kun mittaus on tehty, tulokset voidaan tallentaa haluttuun kenttdan. Valitse kentta
painamalla Selaa... -painiketta. Jos mittaus on aloitettu valitsemalla reika kentalla,
mittaus tallentuu automaattisesti valittua reikda varten. Jos reikda varten ei ole

ilmoitettu tydmaata tai sijaintipaikkaa, se tallennetaan ilman sijaintitietoja.

Select a plan

No plan

22
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4.3.3 Porareian mittaus ylhaalta alas

1. Valitse Aloita uusi mittaus mittauksen aloittamista varten.

Id:1

EH|6~[2>

Shut down the module Start new measurement

2. Laske mittausanturi syvyyteen, joka on maaritelty mittausasetuksissa pintaa
lahimmaksi pisteeksi.

61-003 - 23
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3. Paina Tallenna ensimmaisen mittauksen tekemista varten.

MEASUREMENT LOCATION
PREVIOUS --
NEXT 1.00 m

Bottom reached
Cancel measurement

H[6~]2>

Huomautus: Al3 liikuta mittausanturia mittauksen tallennuksen aikana.
Pida mittausanturi paikallaan, kunnes ajastin ja teksti poistuvat naytosta.

Huomautus: Jos anturia liikutetaan mittauksen aikana, ajastin nollautuu ja
annetaan halytys. Tallaisessa tapauksessa jarjestelma tallentaa

automaattisesti seuraavan mittauksen, kun anturi on paikallaan. Tama
toiminto tunnistaa ja hylkda huonon mittauksen reaaliajassa. Jarjestelma
hyvaksyy lopulta mittauksen, vaikka anturi olisi liikkunut.

2

Hold still

Kun mittaus on merkitty, ohjelma palaa mittausnédkymaan.

4. Aloita mittausanturin laskeminen porareikaan. Tallenna mittaukset etukateen
asetetuin mittausvalein painamalla Tallenna-painiketta.

24
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5. Voit palata edelliseen aikaleimaan painamalla Lisaa...Palaa takaisin.

Cancel measurement

Rewind

6. Kun on saavutettu porareidn pohja, lopeta mittaus painamalla Pohja saavutettu -
painiketta.

MEASUREMENT LOCATION

PREVIOUS 2.00 m
NEXT 5.00 m

Bottom reached

7. Anna porareian pituus liukusaatimella tai painikkeilla + ja -. Jos porareian kaltevuus
on tiedossa, valitse Kylla ja anna alkuperainen kulma kayttaen liukusaadinta tai
painikkeita + ja -.

BOREHOLE LENGTH

2040 (209
B —=

15 THE CURRENT INCLINATION KNOWRN?

-

INITIAL ANGLE

e e
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8. Paina Tallenna viimeisen mittauksen tekemista varten.

9. Kun mittaus on tehty, tulokset voidaan tallentaa haluttuun kenttdan. Valitse kentta
painamalla Selaa... -painiketta. Jos mittaus on aloitettu valitsemalla reika kentalla,
mittaus tallentuu automaattisesti valittua reikaa varten. Jos reikaa varten ei ole
iimoitettu tydmaata tai sijaintipaikkaa, se tallennetaan ilman sijaintitietoja.

Select a plan
434 Mittauksen laatu -nakyma

Jokaisen mittauksen jalkeen jarjestelma nayttdad mittauksen laatu -ndkyman, joka auttaa
huomaamaan tarkkuuteen vaikuttavat seikat ja parantamaan niita.

Mittauksen laatu -ndkyma sisaltda esim. seuraavat mittauksen laatuun liittyvat huomiot:

* pyGrimisvaroitukset
+ varoitukset likkumisesta kunkin aikaleiman kohdalla.

Measurement warning

0.00m@
l1L00m@

* Module was non-stationary at a measurement point
4.00m @ * Warning limit exceeded
7.00m @ « Warning limit exceeded

* Rotation during lift
7.50m @

26
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4.4

441

Nakyman voi sulkea painamalla OK.

Tulosnakyma

Mitattuja reikia voi tarkastella tarkastusnakymassa. Kun haluat menna tahan nayttéon,
napsauta Poratut reiat -painiketta aloitusvalikossa.

S

Mittausndkymaan paasee myds valitsemalla reikd Tydmaa-nadkymassa ja painamalla
Tutki -painiketta.

Mitattujen reikien tutkiminen
Tietoja tasta tehtavasta

Porareikien tarkastusndkymassa reiat naytetdan vuorovaikutteisena 3D-ndkymana tai
2D-ndkymana. 3D-ndkymaa voi kdantda sekd zoomata. Nakyman poikkileikkaustasoa voi
siirtaa.

. <o plan
ll, | Toduy 10112928

| e
1.0 05 00m 05 1.0

0.0m
T\
0.2 1Y

0s | \

06|\

0.8 \\
1.0 4
12\ \
14 I|I \
e\ \
1.8 "\.\ \

0.0m 0.5

Toimenpide

1. Avaa poratun reian lisatiedot napsauttamalla v-painiketta nakyman ylanurkassa.
Sulje tiedot napsauttamalla A-painiketta.

1018 // piha // itdén

This week 7.2.2106

Module ID: 7688

Heading: 100° (&: +9°)
Measurement interval: 2.00m
Mumber of measurement points: 5
Total length: 5.80m

Distance from desired: 0 cm

Inclination: 45.2°
Azimuth: 100°

~

Lisatietojen ikkuna siséltda seuraavat tiedot:

61-003 -
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» Tybmaan, tason ja kentan tiedot
» Mittauspaivamaara
* Mittausmoduulin tunnus
« Kompassin suunta ja kaltevuus. Kaltevuus (tassa tapauksessa +9 astetta)
saadaan tablettitietokoneen viimeisimmasta GPS-paikannuksesta.
+ Mittausvali
» Mittauspisteiden lukumaara
* Reian kokonaispituus
« Etaisyys halutusta reién sijaintipaikasta
* Reian kaltevuus
* Reiédn atsimuuttiarvo.
2. Tarkastettavaa reikda voi muuttaa napsauttamalla valikkopainiketta ndkyman
alanurkassa.
3. Voit ndhda lisatietoja reidstd vasemmalla olevissa tasondkymissa siirtdmalla sinista
leikkaustasoa.
Ylemmassa tasonakymassa nakyy reidn atsimuutti. Aloitussuunta naytetaan aina
nakyman ylaosassa. Alemmassa tasonakymassa naytetdaan reian kulma ja pituus
seka poikkeama suunnitelluista erittelyista.
4.5 Tyémaanakyma
Tybmaanakymassa nakyy valittu porauskentta. Tapa jolla porauskentta esitetdan,
voidaan valita Tyémaapainikkeella sivuvalikosta. Painikkeen alla oleva 2D/3D-kuvake
ilmaisee valitun tavan.
Tydmaan valinta- ja luontindkymaan paasee valitsemalla Porauskentan painikkeen
aloitus- tai sivuvalikossa.
Kun valitset reidn porauskentassa, voit navigoida suoraan kyseisen reian mittaukseen tai
mitatun reidn nayttadmiseen. Mitatut reiat voidaan siirtda ja poistaa ja niihin voidaan liittaa
lisatietoja.
3D-ndkymassa porareikien pohjien oletetaan olevan yhta syvalla. Maanpinta 3D-
nakymassa maaritelldan suoritettujen mittausten perusteella. Sitad voidaan kayttaa reikien
I6ytdmiseen ja piirtdmaan graafinen esitys reidn suunnasta ja atsimuutista. Toisin sanoen
reikien pystysuora kohdistus johdetaan pohjasta ja on vaakasuora suhteessa pintaan.
Reién mittauksen aikana aloitussuunnan oletetaan aina olevan sama, joten kaikki kentan
reiat alkavat samassa suunnassa: suoraan ylés. Jos reian aloitussuunta poikkeaa
oletetusta suunnasta, graafinen esitys ei vastaa porattua reikda. Aloituskulma
maaritellddn ennen porausta ja asetetaan reidn aloituskulmaksi mittausta varten.
4.5.1 Uuden kentan luominen

Tietoja tasta tehtavasta
Uusi porauskentta voidaan luoda Valikko -painikkeella, joka on vasemmassa
alanurkassa.
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Toimenpide
1.  Anna tybmaan, tason ja porauskentan nimi. Voit valita my®s olemassa olevan
porauskentan.
Sites Levels Plans

X Plan name X

X

S

Kun painat pilvikuvaketta, voit nadhda kentat, jotka on tallennettu pilveen, mutta joita
ei ole kaytetty paikallisesti.

2. Valitse uuden porauskentan muoto.

HH | %

Square Diamond
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3. Aseta ensimmaisen porausrivin etaisyys rinteen reunasta.
1/5
FRONT
274 || [N
(] g
e
4. Aseta kahden ensimmaisen rivin valinen etaisyys.
2/5
DISTANCE BETWEEN THE FIRST AND THE SECOND ROW
200 || NN
5. Aseta muiden rivien valit.
3/5
DISTANCE BETWEEN ROWS
200 || NN
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6. Aseta rivisarakkeiden etaisyys.

DISTANCE BETWEEN COLUMNS

200 || [N

BF

7. Aseta kentan todellinen sijainti painamalla ja kiertdmalla kompassia.

5/
TRUE BEARING
13.3°
N
(A
N
N
S

“

452 Tybmaan, tason tai kentan poistaminen

Tietoja tasta tehtavasta
Voit poistaa tydmaan, tason tai kentan Valikko -painikkeella, joka on vasemmassa
alanurkassa.
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Toimenpide

1. Valitse poistettava tydmaa, taso tai porauskentta.

Sites Levels Plans

Enter site name Enter level name Enter plan name
Reference Plan
12.9.2017
eterenes fevel® -

==,
O U

Paina roskakorikuvaketta ja merkitse valitut kohteet poistettavaksi.

2. Paina roskakorikuvaketta tydmaalla, tasossa tai kentélla tietyn kohteen poistamista
varten.

Sites Levels Plans

Ref Pl
i
Reference Level 2

O )

3. Vahvista poistaminen painamalla painiketta Kylla tai peruuta se painikkeella Ei.

Confirm delete

You're about to delete plan Reference Plan 2
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Tulokset
Valittu kohde poistetaan.

453 Lisatietoja
Tietoja tasta tehtavasta
Lisatietoja porauskentasta saa napsauttamalla v-painiketta tydbmaanakyman ylanurkassa.
Voit merkita kentan valmiiksi, muuttaa porareikien pystysuoraa kohdistusta ja vieda
kentan mittaukset. Jarjestelma tukee erilaisia vientikonfiguraatioita, jotka maarittelevat,
kuinka tiedot viedaan.
Reference Site // Reference Level // Reference Plan
Plan created: 12.9.2017 15:44:58
Boreholes measured: 4
Total distance surveyed: 52.17 m
When done measuring the plan, mark it as completed here. ‘
Change vertical alignment of boreholes. m ‘
Export plan measurements as PDF or CSV files. m A
Toimenpide
1. Merkitse porauskentta valmiiksi painamalla Valmis.
2. Muuta porareikien pystysuoraa kohdistusta painamalla yla tai ala.
3. Vie kentén mittaustiedot painamalla painiketta Vie... Ja valitse vientikonfiguraatio
csv-tiedostoa varten pudotusvalikosta.
csv
Default configuration
Choose CSV file format. m
PDF
PDF report of boreholes in a plan. m
Valitse Vie mittaustietojen vientia varten.
Tulokset
Viety datatiedosto aukeaa automaattisesti.
4.6 Asetusnakyma
Asetusnaytdssa voidaan mutta kankien pituuksia, valita mittaussuunta, aktivoida
kompassi, maaritelld kaapelin mittausvali ja maanpintaa lahinna oleva piste seka
varoitusasetukset kaltevuuden ja reidn poikkeamille seké vaihtaa kayttdliittyman kieli. Kun
haluat menné tdhan nayttddn, napsauta Asetukset -painiketta aloitusvalikossa.
61 - 003 - 33
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Measurement settings  Warning level Advanced settings

MEASURING DIRECTION

Choose whether you're measuring on a way up or down n ﬂ
COMPASS 1
Use compass to improve measurement accuracy.

NOTE: Advised te turn off when measuring in magnetic cre.

CABLE MARKING INTERVAL @
] |

MNEAREST SURFACE POINT

Y e |
-]

Kuva 3. Mittausasetukset-vililehti

Measurement settings  Warning level Advanced settings
DEVIATION: WARNING TRESHOLD &
2o @
L e

DEVIATION: ERROR TRESHOLD

200 | (2
- | | -

Kuva 4. Varoitusasetukset-vélilehti

Measurement settings | Wamning level Advanced settings

Change language  U.S. English

6~12>

Kuva 5. Edistyneet asetukset -valilehti
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5 Tarkastus ja huolto

Seuraavat tarkastukset on tehtava saanndllisin valein, jotta varmistettaisiin
mittausjarjestelman asianmukainen toiminta.

Huomautus:

Ala koskaan kayta vahingoittuneita komponentteja!
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6 Vianmaaritys
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7.1

Ymparisto ja kierratys

Komponenttien havittdminen

Sahko- ja elektroniikkakomponentteja ja niiden lisavarusteita ei saa havittda muun jatteen
seassa. Erottele sahko- ja elektroniikkalaitteet muista jatteista ymparisto- ja
terveyshaittojen valttdmiseksi. Jos et tunne paikallisia kierratysohjeita, ota yhteytta
paikalliseen jalleenmyyjaan.

Tuotteen akkuja ei saa havittda muun jatteen seassa. Jos tuotteeseen tai akkuun on
merkitty kemialliset lyhenteet Hg, Cd tai Pb, akku sisaltaa elohopeaa, kadmiumia tai lyijya
yli EY-direktiivin 2006/66 viitearvojen. Aineet voivat vahingoittaa terveytta ja ymparistoa,
jos kyseisia akkuja ei haviteta oikein.

Suojaa luonnonvaroja ja edista materiaalien uusiokayttdéa. Erottele akut muusta jatteesta
ja vie ne paikalliseen kerayspisteeseen.

61-003 -
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8 Tekniset erittelyt

8.1 Standardit

Robit M Sense -jarjestelma on seuraavien teollisten standardien mukainen:

+ |EC 61000-6-4 Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial
environments

» |EC 61000-6-2 Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments

RoHS

EN 50581 Technical documentation for the assessment of electrical and electronic
products with respect to the restriction of hazardous substances

8.2 Lisenssitiedot

OpenSSL Toolkit

OpenSSL Toolkit on kahden lisenssin alainen, toisin sanoen sitd koskevat seka
OpenSSL-lisenssin ettd alkuperdisen SSLeay-lisenssin ehdot. Katso lisenssia koskevat
tekstit osoitteesta https://www.openssl.org/source/license.txt.

Qt Toolkit
The Qt Toolkit is Copyright (C) 2015 The Qt Company Ltd.

Qt GUI Toolkit -ohjelmistoa saa kayttaa, jakaa ja kopioida GNU Lesser General Public
License version 2.1 -ehtojen mukaisesti. Katso lisenssia koskeva teksti osoitteesta
https://raw.githubusercontent.com/qt/qt/4.8/LICENSE.LGPL.
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9 Sertifikaatit

9.1 CE-merkinta

Jéarjestelmalld on CE-merkintd Se tarkoittaa, etta jarjestelma ja sen osat ovat
sovellettavien direktiivien, standardien ja maaraysten mukaisia.

Osoituksena tyoturvallisuus- ja -terveysvaatimusten tayttdmisesta Robit Oyj toimittaa
jokaisen EU:n/ETA:n alueella myydyn laitteen kanssa EU/CE-sertifikaatin.

Jarjestelma tayttaa tai ylittda seuraavien eurooppalaisten standardien vaatimukset:

+ |EC 61000-6-4 Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial
environments

+ |EC 61000-6-2 Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments

* EN 50581 Technical documentation for the assessment of electrical and electronic
products with respect to the restriction of hazardous substances

9.2 FCC-sdannot

Laite on FCC-saantdjen osan 15 mukainen [ja Industry Canada-lisenssipoikkeuksen
RSS-standardi(e)n mukainen] Kayttda koskevat kaksi seuraavaa ehtoa:

1. Laite ei saa aiheuttaa haitallista hairiota ja

2. Sen on hyvaksyttava kaikki vastaanotettu hairinta, vaikka se aiheuttaisi haittaa
laitteen toiminnalle.

HUOMIO: Jos laitteeseen on tehty muutoksia, joita valmistaja ei ole nimenomaan
hyvaksynyt, voivat mitatdida FCC-luvan laitteen kayttoon.

Le présent appareil est conforme aux CNR d'Industrie Canada applicables aux appareils
radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux deux conditions suivantes:

1. l'appareil ne doit pas produire de brouillage, et
2. l'utilisateur de I'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le
brouillage est susceptible d'en compromettre le fonctionnement.
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