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Hankkeen tavoitteet:
• Testata jyrsimeen asennettua mittauslaitteistoa 3D-koneohjausjärjestelmällä toteutetussa jyrsintäkohteessa.
• Tuottaa IM4- formaatin mukainen toteumamalli, ilman erillisiä takymetrimittauksia.
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Hankkeen esittely ja tavoitteet
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• Hanke toteutettiin Vt25:lla kohteella Mustio-Virkkala. Kohteelta kerättiin mittausdataa viikon verran välillä 28.9. – 1.9.2017
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Aikataulu ja kohde
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Vt25 Mustio-Virkkala



• Kylmäjyrsimeen asennettiin kuusi etäisyyttä mittaavaa laseranturia ja dataloggeri gps-paikannuksella
‒ Anturit sijoiteltiin siten, että ennen rumpua oli kummallakin puolella neljä anturia ja rummun jälkeen kummallakin puolella kaksi anturia
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Laitteisto
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• Datatiedostossa oli aikaleiman ja paikkatiedon lisäksi vasemman ja oikean puolen jyrsintäsyvyydet
• Jyrsintäsyvyydet lasketaan ohjelmallisesti suoraan tiedostoon etu- ja taka-anturien etäisyyksistä pintaan nähden. 
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Tulokset
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• Poikkileikkaus jyrsinnästä
‒ Punainen viiva kuvaa jyrsinnän toteumamallia
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Tulokset
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• Laitteistosta saatiin toteumatiedot numeraalisessa muodossa. 
• Toteuman kuvantaminen tietomallina on vielä kesken.

• Jatkossa tulee miettiä, missä muodossa toteumatieto tarvitaan. Riittääkö numeraalinendeltaZ- kaistan molemmista reunoista, vai pitääkö mallintaa paremmin?
• Työmaalta kerättävän datan keräykseen tulee miettiä parannuksia

‒ Antureiden sijoittelu ja riittävyys
‒ Paikkatiedon tarkkuus
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Yhteenveto ja jatkokehitys
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