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1 JOHDANTO

Witos Paving on Wirtgen Groupin kehittdmé kattava tydmaanseuranta- ja ohjausjérjes-
telma. Sen tarkoituksena on yhdistéd4 saumattomasti koko asfaltin tuotantoketju asfalt-
tiasemalta tyomaalle, jolloin mahdollisiin muutoksiin voidaan sopeutua nopeasti ja
ylimaaréisia kustannuksia voidaan vahentda. Jarjestelmé toimii yhteen Road Scan-
lampodkameran kanssa, jolloin tyémaalta saadaan paljon dataa laadunvarmistusta var-
ten. Jarjestelméan ydintoiminnot voidaan karkeasti jakaa kolmeen eri osaan; suunnitte-

lu, seuranta ja analyysi.

Tama pilottihanke on toteutettu kesalla 2017 ELY-keskuksen tiepaallystysurakoissa ELY
Eteld ja POS ELY paallystystoiden digitalisaatiota edistavana kokeiluna, jonka rahoituk-
seen Liikennevirasto osallistui. Tassa raportissa esitelladn Lemminkainen Infra Oy:n
toteuttama digikokeilu ja sen tulokset. Kokeilun tavoitteena oli tutkia, soveltuuko jar-
jestelmé kayttdomme ja saammeko siitéd hyotya niin paivittaisessa tyossa, suunnitte-

lussa, kuin raportoinnissakin.
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Kuva 1. Witos jarjestelmé kaytossa



2  WITOS PAVING

Jarjestelma koostuu viidesta eri moduulista jotka muodostavat tuotantojarjestelman
ketjun; Control suunnitteluun toimistolle, Materials asfalttiasemalle, Jobsite tyomaalle,
Transport massa-autoille ja Analysis analyysia varten. Jarjestelma vaatii Vogelen levit-
timen varustettuna tarvittavilla yhteyksilla ja sensoreilla, tydmaalle tabletin jossa on
verkkoyhteys sekd asfalttiasemalle tietokoneen ja verkkoyhteyden. Massa-autojen

yhdistdminen jarjestelmaén vaatii kuljettajalle android-laitteen verkkoyhteydella.

2.1 Control-moduuli

Jarjestelman kaytto alkaa Control-moduulin kautta. Witos portaaliin kirjaudutaan omil-
la tunnuksilla ja Control-moduuli kAynnistetaan portaalin sivuilta. Toimiakseen moduuli

vaatii Citrix Receiver-ohjelmiston tietokoneelle. Jarjestelméan lisataan k&ytossa oleva

levitin sarjanumeron perusteella seka tarvittavat asfalttiasemat ja massatyypit.
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Kuva 2. Control-moduulin paanakyma

Alussa nakymd on melko tyhja ja seuraava tehtévé onkin tydmaan lisédminen jarjes-

telmaan. Tydmaat kannattaa jakaa omiin projektikansioihin, jolloin jalkitarkastelu hel-



pottuu kun tydmaat voi eritelld esimerkiksi urakan mukaan. Tydmaan lisddminen ta-
pahtuu vaihe vaiheelta etenemalld ja tayttamalla tiedot:

-kohteen pituus, kaistojen maara ja leveys

-missa kohde sijaitsee

-levitysnopeus

-massa-autojen kapasiteetti ja ajoaika tyémaalle

-koneen seka tyontekijoiden tuntitaksa (valinnainen)

-paéllysteen profiili, menekki ja massatyyppi

-milta asfalttiasemalta massa tulee

Kun tydmaa on tehty, se on mahdollista aikatauluttaa, jolloin asfalttiasema ja tydmaa

nakevat mihin aikaan ty6t on tarkoitus aloittaa.

2.2 Materials-moduuli

Asfalttiasemalla kirjaudutaan Witos portaaliin ja kdynnistetadn Materials-moduuli. Se
avautuu uuteen vélilehteen web-sivuna eika vaadi erillistd ohjelmistoa. Orders-
valilehdelld nakyy kyseiselle asemalle tehdyt tilaukset ja aloitusaika. Valitaan haluttu

tilaus ja kdynnistetaan se.
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Kuva 3. Materials-moduulin padanédkyma

Paanakymassa keskella oleva laskuri kertoo, milloin seuraavan massa-auton tulisi lah-
ted asemalta, jotta massan toimitus olisi optimaalista eiké katkoja tai odotusta tulisi.
Kun massa-auto lahtee asemalta, asemanhoitaja tekee kuormasta vaakakirjan jarjes-
telmaan lisddmalla auton rekisteritunnuksen, vaakakirjan numeron ja massamaaran
ruudun oikeassa reunassa oleviin kenttiin. Taman jalkeen kuljetus rekisteroityy jarjes-
telmaan ja on seurattavissa. Vasemmassa reunassa oleva lista on tilaukseen lisatyt au-
tot, josta asemanhoitaja nakee jokaisen massa-auton tilan silla hetkella. Jarjestelmé&
nayttad myos tilauksen keston ja tehdyn massamééaréan seké laskee aseman tuottote-
hoa. Ylareunasta voi avata myos kartan, josta ndkee aseman ja tydmaan sijainnin seka

massa-autot, jos niilld on Transport-applikaatio kaytossa.

2.3 Transport-applikaatio

Valinnainen mutta hyodyllinen osa Witos-jarjestelmaé on alypuhelimeen tai tablettiin
ladattava Transport-applikaatio. Sen avulla jarjestelméa nayttaa autot reaaliaikaisesti
kartalla, jonka voi ndhda asfalttiasemalla ja tydmaalla, seké paivittaa autojen saapu-

misaikoja sijainnin perusteella. Sen avulla kuljettaja ndkee my6s tyémaan sijainnin, jos
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se ei ole entuudestaan tuttu. Applikaation kaytto on helppoa; se vaatii vain aamulla
kirjautumisen jarjestelmaan, jossa syotetaan jarjestelman luoma tyénumero, auton
rekisterinumero, valinnainen puhelinnumero seka valitaan maa. Tyonumeron kuljettaja
kysyy asfalttiasemalta tai tydmaalta. Taman jalkeen applikaatio py0rii itsendisesti taus-

talla eikd vaadi kuljettajalta toimenpiteita.
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Kuva 4. Transport-applikaation néakyma

2.4 Jobsite-moduuli

Tybmaalla Jobsite-moduuli k&dynnistetaan kirjautumalla Witos-portaaliin ja valitsemalla
sieltd Jobsite. Ruudulla ndkyvat saatavilla olevat tilaukset ja niista valitaan sen péivéan

tydmaa, joka kdynnistetaan.
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Kuva 5. Jobsite-moduulin pdanakymaé

Jos téssa vaiheessa massa-autoja on matkalla tydmaalle, ne nékyvat ruudun alemmalla
puolikkaalla listana. Listan ylapuolella nakyy silla hetkelld kuormaa purkamassa oleva
auto. Oikealla ylhaalla nakyy tyomaan lukuja; tydmaan kesto, edetty matka, levitetty
massa sekd massamenekki. Niiden alapuolelta on mahdollista lisata puuttuvia vaakakir-
joja jarjestelmaan, jos on tarvetta. Talla hetkelld jarjestelma vaatii massa-autojen ma-
nuaalisen kirjaamisen tyémaalle, mik& tapahtuu valitsemalla haluttu auto listalta ja
painamalla alareunasta Site reached-nappéainta. Myds kuormien purku on mahdollista

tehda tata kautta, mutta se on jarkevin hoitaa levittimen konsolin kautta.

Levittimen kuljettaja ndkee omalta naytoltdan myos vastaavia tietoja kuin peramies
tabletiltaan. Tietojen selaus tapahtuu levittimen ohjauskonsolin ndytdn kautta ja siihen

saa myos nékyviin reaaliaikaisen kuvan Road Scan- lamptkameralta.
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Kuva 6. Levittimen ohjauskonsolin nakymé

Kuvassa nakyy Witosin perusnakyma levittimen ohjauskonsolissa, jossa on tydmaan
tuotantolukuja. Ylareunassa nédkyy matkalla olevat massa-autot ja niiden kyydissa oleva
massa ja alareunassa nakyy levittimen nopeus. Plus-symboli nopeuden vieressa kertoo,
ettd levittimen nopeus on tydmaalle asetettua alhaisempi ja sité tulisi nostaa. Sivuilta
olevista painikkeista avautuu uusia ikkunoita, mm. matkalla olevat autot, joten kuskikin
nékee kuinka massaa liikkuu ja milloin ne ovat tydmaalla. Kuskin tarkein tehtévé on

hoitaa massa-autojen purkamisen merkinta, joka tapahtuu M4 néppainta painamalla.

2.5 Analysis-moduuli

Ty6paivan jalkeen kaikki tybmaan data on saatavissa Analysis-moduulin kautta. Se
kaynnistetaan kirjautumalla Witos-portaaliin ja valitsemalla Analysis. Taméakin moduuli
vaatii toimiakseen Citrix receiver-ohjelmiston tietokoneelta. Kuvan 7 padnakymassa
vasemmassa reunassa nakyvat kaikki tehdyt tydmaat, keskella ruutua kartta tyémaan
sijainnista, sen alapuolella tyémaan nimi, kaytetty levitin sekd milloin tyémaa alkoi ja
loppui. Oikealla nakyvat tuotantoluvut graafisesti ja numeerisesti jaoteltuina asfaltti-
aseman, kuljetuksen ja tydmaan osalta. Jyrayksellekin on oma paikkansa mutta se on

toistaiseksi tyhja, koska integraatio HAMMIin HCQ-jarjestelmaan on vield kesken.
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Kuva 7. Analysis-moduulin padnakyma

WITOS® PAVING ANALYSIS
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Kuva 8. Yksityiskohtaisempaa analyysia




Kuvassa 8 esitetdan kuinka lisaa analyysitietoja saa klikkaamalla Overview-tekstin vie-
reisesté nuolesta, jolloin esiin tulee valikko, josta saa valittua Production (Asfalttiteh-
das), Transport (Kuljetus), Paving (Paallystys) ja Compaction (Jyrays). Taman jalkeen
oikean reunan pudotusvalikosta saa valittua naytettavat tiedot. Graafien x-akselille saa
valittua kellonajan tai sijainnin suhteessa aloituspisteeseen. Tarkempaa sijaintia halu-
tessa data kannattaa ottaa ulos excel-tiedostona, jolloin tuloksiin saa GPS-koordinaatit.

Sijainti ja muu data kerataan jarjestelméan sekunnin vélein.

2.6 VOgele RoadScan

Olennainen osa jarjestelmaa ja pilottiprojektia oli testiin kuulunut lampdkamera. Se
toimii myds itsenaisena tiedonkeruuvéalineend, mutta yhdessa Witos Pavingin kanssa
sen data lahetetéaén automaattisesti muun tiedon kanssa palvelimelle ja on kaytetta-
vissa jalkikateen. Olennaisin komponentti on itse lampokamera, joka sisaltaad myos gps-
yksikdn. Muut osat ovat sédasema, teloihin kytketty matkamittari seké& edessa olevan-

tienpinnan lampdtilaa mittaava anturi.

25 x25 cm

: - 40 grids

Kuva 9. RoadScanin mittausalue

LAmpoOkamera tallentaa 10 metrin leveydeltd 40 yksittaista lampdotilaruudukkoa. Jokai-
nen ruudukko on 25x25 senttimetrid, jonka sisélta otetaan 16 lampdtilamittausta ja
lasketaan keskiarvo, joka tallennetaan. Lampoétiladata on sidoksissa my0s sijaintiin,
levittimen eteneméan ja senhetkiseen kellonaikaan. Limpokamera kykenee mittaa-
maan lampdatiloja valilla 0-250 °C tarkkuuden ollessa +/- 2 % ja erottelukyky yksi aste.

Paikannuksen tarkkuus on 0,18 — 1,5 metrid riippuen satelliittiyhteydesta.



3  PILOTTIKOHTEET

3.1 Vt6 Mansikkala - Kaukopaa

Jarjestelmén pilotointi aloitettiin huhtikuun 2017 lopulla Imatralla. Ennen kaytannon
testausta jarjestettiin paivan koulutus, johon osallistuivat tyénjohto, peramies, levitti-
men kuljettaja ja asfalttiaseman hoitaja. Kohde kuului ELY Eteld 1-3 urakkaan ja oli 18-
hes kokonaan moottoritietd. Kaistoilla kaytettiin eri massalaatuja, joten paatimme luo-
da kohteesta nelja eri tydmaata, kaksi kaistaa molempiin suuntiin. Vaihdoimme jarjes-

telmastd aina sen tydmaan, jota oltiin p&allystamassa.
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Kuva 10. Ensimmainen pilottikohde
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3.2 Kt 74 Keskijarvi, Litovaara — Kovero ja Kovero - Onkimaki

Seuraavaksi Witosia kayttanyt paallystysryhma siirtyi POS ELY 1 urakkaan, jonne jarjes-
telm& heidan mukanaan siirrettiin. Siirto ei aiheuttanut sen kummempia toimenpiteita,
koska jarjestelma oli kaikille entuudestaan tuttu. Namakin kohteet jaettiin kaistoittain
omiksi tydmaiksi vaikka kaytettiin samaa massaa. Ajattelimme etté analyysin kannalta

on helpompi, kun tietd& heti kumpaa kaistaa oli tehty.
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Kuva 11. Toiset pilottikohteet

3.3Vt 26 Toytari - Kivimaki

Kolmas pilottikohde kuului ELY Eteld 1-3 urakkaan ja sijaitsi Kaakkois-Suomessa. Se
kasitti Vt 26 paallystamisen Luumaeltd melkein Haminaan asti. Télle kohteelle siirtyes-
s jarjestelma tuli kayttoon toiselle paallystysryhmalle. Talla kertaa kohdetta ei jaettu
kaistoittain omiksi tydmaiksi, vaan koko kohde oli yksi ja sama tydmaa jarjestelmassa.
Talla voitiin valttad ongelma, jos asfalttiasemalla ei tiedetty, kumpaa kaistaa milloinkin

paallystettiin.
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Kuva 12. Kolmas pilottikohde

4  KAYTTOKOKEMUKSET

Tyonjohto aloittaa jarjestelman kaytén luomalla tydmaan Control-moduulin kautta. Se
on erittdin monipuolinen jarjestelmé ja nayttaa aluksi sekavalta, mutta kayton oppii
helposti ja pienelld harjoituksella tydmaan luonti on vain muutaman minuutin homma.
Teht&vaa helpottaa vaihe vaiheelta eteneva suunnittelu, joka kertoo mitka tiedot ovat
pakollisia tydmaan luontia varten. Vie hetken, ettd ohjelman logiikan ymmartaa esi-
merkiksi leveyksid maariteltdessa. Satunnaiset kadnnosvirheet voivat hamata, mutta
sen suurempia ongelmia ei ole ollut. Sijaintien merkintd jarjestelmé&éan oli ajoittain tyo-

lasta, koska jarjestelman kaytdssa oleva karttapalvelu toimi valilla hitaasti.

Asfalttiaseman moduuli on sellaisenaan hyva ja toimiva. Sita kaytet&an tietokoneella,
joten suuremmasta tietoméaarasta naytolla ei ole haittaa. Pilotin alkuvaiheessa meilla
oli asfalttiasemalla harjoittelija, joka kdytti Witosia paatyonaan ja merkitsi kuormat

jarjestelmaan. Kolmannelle kohteelle siirtyessa vastaavaa mahdollisuutta ei ollut, mut-
12



ta aseman henkil0sto otti jarjestelman mielenkiinnolla vastaan ja he kéayttivat sita.
Vaikka alkuun kuormat meinasivat unohtua, ajan myo6ta siita tuli rutiini muun tyon
ohessa. Suurin hyoty jarjestelméastd asemalla on massa-autojen reaaliaikainen sijainti,

jolloin varsinkin mobiiliasemalla voidaan ennakoida massan valmistuksen suhteen.

Tyomaallakin koettiin massa-autojen seuranta hyodylliseksi. Lisaksi ndytolta nakee no-
peasti tydbmaan etenemisen, tosin pilottivaiheessa jarjestelman lukuihin suhtauduttiin
pienelld varauksella. Tydmaan moduuli on varsin monipuolinen ja siten my6s hieman
liian monimutkainen tydmaakayttoon ja vaatii vahintdan 10” ndyton. Tuollaisen kokoi-
nen tydmaakayttoon soveltuva tabletti on raskas ja kallis seka vaatii tukevan asennuk-
sen levittimeen. Omassa kaytdssamme arvostaisimme pienempéa laitetta, joka olisi
siirreltévissa sen mukaan missa tyontekijat ovat. Kokeilimme my6s uudempaa tyo-
maamoduulin kayttoliittymad, joka soveltui pienemmille laitteille. Pienempi laite ol
katevampi mutta kayttoliittyman kehitys oli viela kesken ja siitd puuttui oleellisia omi-

naisuuksia. Mielestamme kehitys meni kuitenkin oikeaan suuntaan.

Levittimen kuljettajan nakymé on miellyttavan yksinkertainen. Konsoliin ei ole lisatty
mitéan ylimaaraista, vaan jarjestelman toiminnot I16ytyvat samoja nappeja kayttamalla
kuin muutkin levittimen toiminnot. Kuorman purkamisen aloitus ja lopetus tapahtuu
katevasti vain yhta nappia painamalla. Ehka jotain ominaisuuksia voisi tybmaamoduu-
lista kopioida myds levittimen konsoliin, koska kuljettaja on hyvin usein sen aressa.
Han voisi tarpeen vaatiessa sitten tehda sellaisia asioita, joita peramies ei valttamatta

omalla laitteellaan ehdi.

Transport-applikaatio toimi pilotin ajan moitteettomasti eikd kenelldkaan ollut ongel-
mia sen kaytossa. Emmeka huomanneet, etta se olisi hdirinnyt mill4an tavalla jo ole-

massa olevaa ja kuljettajien laitteissa kaytettavaa massanajo-sovellusta.

Analysis-moduuli on selked ja helppokayttdinen. Varsinkin jos tydmaat on jaettu ura-
koiden mukaan omiin kansioihin, ei isojenkaan kokonaisuuksien selaaminen ole hanka-
laa. Tietyn tybmaan valitessa ndkee heti kartalta missa kohde sijaitsee ja milloin sitd on

tehty. My0s tarkeimmat tuotantoluvut ovat nopeasti saatavilla. Graphics-osiosta paa-

13



see sitten tarkastelemaan tarkempia graafisia analyyseja tydmaasta, ne on eritelty as-
falttiaseman, kuljetuksen ja paallystyksen kesken. Kuvaajat ovat hyvin havainnollista-
via, mutta kayttajien virhepainallukset aiheuttavat hyvinkin suuria muutoksia arvoihin
ohjelman laskentalogiikasta johtuen. Nama onneksi nakyvat selvasti ja syy yleensa on
selvitettavissa tai jo tiedossa, joten niista ei ole haittaa. Nakyville saa kaksi eri grafiik-
kaa samaan aikaan, joten esimerkiksi levittimen pysahdyksien syita voi tutkia, kun ot-
taa toiseksi kuvaajaksi levittimen tilan ja toiseksi tydmaalla olevat massa-autot. Nain

nahdaan, onko pysahdys johtunut autopulasta.

5  ANALYYSIT

Jarjestelma ei varsinaisesti luo valmista analyysiéa vaan kaikki tiedot tyémaasta on kayt-
tajan selattavissa. Oleelliset tiedot tytmaasta nakyvat lukuina ja jarjestelma vertailee
suunnitelman ja toteutuneiden arvojen eroa, mutta tarkempi analyysi on kayttéjan itse
rakennettava. Pilottiprojektin aikana Vogelen Robin Leidal teki meille yhden analyysin,
joka oli hyvin havainnollistava kuvineen ja selityksineen. Teimme myos itse samankal-
taiset analyysit myohemmilta kohteilta. Se on mielesténi paras vaihtoehto, kun kysees-

sa on uusi jarjestelma ja suurimmalle osalle néiden analyysien tulkinta ei ole tuttua.

Paving temperatures - Overview VOGELE
VEEIE:[V?GELE S WITOS® PAVING ANALYSIS

Kuva 13. Esimerkki analyysista - Lampotilat
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Kuvassa 13 naytetdan ylempana lampokameran kuva koko tyopaivan ajalta seka alem-
pana lampdtilakayrat; maksimi, minimi ja keskiarvo. Grafiikoiden yhteyteen on liitetty

kuva myos tydmaalta, jonka avulla ndytetdan mista poikkeamat lampdtilagrafiikoissa

johtuu.
Queued trucks- Paving speed [v] VOGELE
E:Hfmvéﬁ ELE - WITOS® PAVING ANALYSIS

Few waiting times

y
/ | Increased paving speed
/\_‘, S +1 m/min
e a i ; E—— 7)) A

Kuva 14. Esimerkki analyysista — odottavat autot
Kuvassa 14 taas esitetddn tyomaalla odottavat autot suhteessa levitysnopeuteen. Pai-

van loppupuolella nopeutta on nostettu, jonka vaikutus nakyy suoraan tyémaalla odot-

tavien autojen maarassa.
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Kuva 15. Esimerkki analyysista — Lampotilat
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Kuva 15 on omasta analyysistdmme, jossa huomionarvoiset asiat on merkitty grafiikoi-

hin ja selitetty vierella.
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Kuva 16. Lis4a analyysia

Kuvassa 16 on toinen esimerkki omasta analyysistdmme. Siind on tarkasteltu lahemmin
tyopéaivan aikana ollutta pysahdysta ja paallysteen lampotilan muutosta. Graafiset ana-
lyysit saadaan jarjestelmésta ulos myos pdf-muodossa, jolloin yhdelle sivulle tulee kak-
si kayttajan valitsemaa grafiikkaa. Tama on helppo ja nopea tapa saada tietyt tiedot
ulos ja toimitettua eteenpdéin esimerkiksi tilaajalle, jos ajatellaan etta jarjestelma olisi
vakituisessa kayt0ssa ja olisi sovittu joittenkin tiettyjen tietojen raportoinnista. Esimer-

kit naista raporteista [0ytyvat liitteista.

6  YHTEENVETO JA KEHITYSIDEAT

Tyomaiden suunnittelu Witosilla on melko nopeaa ja yksinkertaista kun siihen tottuu.
Itse tydmaan geometrian suunnittelu on toistaiseksi liiankin yksinkertainen, koska
tyOmaalle voi syottaa vain pituuden ja yhden leveyden. Téhan on Wirtgenin mukaan
tulossa parannusta, ja jatkossa tydmaan suunnittelusta tulee tarkempaa, kun samalle

tydmaalle voidaan luoda useita erilevyisia osia. Projektia ei juuri tarvitse yllapitaa tyo-
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maan aikana vaan tiedot tallentuvat automaattisesti jarjestelmaan ja jaljellad olevat
maarat paivittyvat. Toiveissa olisi integraatiota nykyisiin jarjestelmiin ja enemman oh-

jaavia toimintoja suunnitteluun, kuten esimerkiksi massa-autojen suositeltu maara.

Tyomaalla kiitosta sai reaaliaikainen tyémaan seuranta, josta ndkee my6s massa-
autojen liikkeet. Toistaiseksi manuaalisesti tapahtuva autojen kirjaaminen tyomaalle
tuo hieman ylimaaraista tyota eivatka tyontekijat valttamatta havainnoi jokaisen mas-
sa-auton liikkeitd, joten odotusaikojen kirjaaminen jai valilla pois. TA&ma toiminto olisi
suositeltavaa automatisoida tai tehda se mahdolliseksi myos levittimen kuljettajalle.
Kuten aiemmin mainitsimme, tydmaan kayttoliittymé& on jopa liian monipuolinen. Lop-
puajasta testasimme uutta kevyempé&a versiota, joka sai hyvan vastaanoton. Huonona
puolena siind on kuormien jakamisen puute, joka hankaloittaa jos kayttssa on kaksi

levitinta.

WITOS  Paving Jobsite
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Kuva 17. Uusi tydmaan kayttoliittymé
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Kuten kuvasta 17 ndkee, uusi kayttoliittyma on huomattavasti selkedmpi. Aiemmin
mainitun lisksi parantamisen varaa olisi myds ikkunan koon suhteen, silld sita ei voi
muuttaa vaikka ruudun koko sen mahdollistaisi. Kayttojarjestelméksi vaaditaan win-
dows, mik& on hieman erikoista, silla laitteiden maéara on huomattavan vahainen, ja

varsinkin tydmaalle soveltuvat mallit ovat kalliita.

Materials-moduulin osalta toiveena olisi manuaalisen tyon vahentaminen eli vaakakir-
jat pitéisi saada automaattisesti jarjestelmaan. Tama on toteutettavissa, mutta pilotti-
projektia varten tallaista integraatiota ei lahdetty tekemaan. Mietinnéssa oli myds jon-
kinlainen autoilijaluettelo, ettei kuljettajan tarvitsisi kuin kirjautua omalla rekisterinu-
merollaan sovellukseen ja kaikki olisi valmista. Talla hetkellah&n he syottavat rekisteri-

numeron liséksi péivittain vaihtuvan koodin, joka kysytaan asfalttiasemalta.

Analysis-moduulissa huomattiin ajoittain hidastelua koska tietoa on suuri méara ja se
ladataan palvelimelta, yhteyksiin kuulemma panostetaan jatkossa enemman ja kayton
pitaisi olla sujuvampaa. Toiveena olisi my6s valmiiden analyysien luonti, etta kayttaja
voisi itse méaritella mita tietoja siihen haluaa ja saisi valmiin paketin jarjestelmasta
ulos. My6s integraatiota nykyisiin jarjestelmiin toivottiin, ettei tietoja tarvitsisi moneen

eri paikkaan syottaa kasin.

Witos Paving oli meidan kaytéssdmme enemmankin tietoa tuottava jarjestelma kuin
ohjaava. Kayttoonotto sujui nopeasti ja saimme heti alusta alkaen mielenkiintoista da-
taa tydomaalta. Jarjestelm& on rakennettu Vogelen levittimid varten ja vaatii tiettyja
alkuvalmisteluja toimiakseen. Tdma mahdollistaa monipuolisen ja automaattisen tie-
donkeruun, mutta voi olla my6s rajoittava tekija. Mutta jos jarjestelmaén saadaan teh-
ty& pienid parannuksia ja integraatiota omiin tietojarjestelmiin, sité voisi hyvinkin kayt-

téa laajemmassa mittakaavassa.

Jarjestelmalla kuitenkin oli myds ohjaava vaikutus, esimerkiksi ensimmaisella kohteella
saimme levittimen kuljettajan kiinnittdmaan huomiota pysahdyksiin, kun niista jarjes-
telmén ansiosta jai jokaisesta merkinta raporttiin. Pyséahdyksia ei aina olosuhteista
riippuen voi valttaa, mutta saimme kuitenkin karsittua jopa yli puolet paivan pysahdyk-

sistd pois. Massa-autojen seurannalla oli my®s positiivinen vaikutus tyontekoon. Var-
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sinkin siirrettavalla asfalttiasemalla, jossa ei ole varastosiiloja massaa varten, oli hy6-
dyllistéa ndhdé&, milloin seuraava massa-auto on asemalle tulossa. Nain massan valmis-

tusta voitiin ennakoida ja turhalta odotukselta valtyttiin.

Monipuolisen ja kattavan datan ansiosta tyopaivisté pystyttiin tekemaén paljon vertai-
luja ja analyyseja. Samalla kohteella pysyttaessa pienetkin muutokset saattoivat nakya
analyysitiedoissa. Kohteelta toiselle siirryttdessa vertailua voi totta kai tehdd, mutta on
my6s huomioitava, ettd tydmaa voi olla taysin erilainen. Saimme myds testattua jarjes-
telmad toisella paallystysryhmallg, joka olikin yksi tavoitteista. Datan lisdksi saimme
myo6s arvokasta palautetta jarjestelman kaytt6on ja toimintaan liittyen. Nama asiat
kavimme 1api jarjestelmén kehittelijoiden kanssa ja hekin olivat kiinnostuneita koke-

muksistamme ja palautteestamme.
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