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Vain prosessia muuttamalla tehokkuus
lisääntyy...teknogia on mahdollistaja

Pohva = Pohjanvahvistus-
automaatio
- Syvästabilointi
- Paalutus

Pohva I:
Pohjasuhteiden 3 D mittaus ja
mallinnus koneohjaukseen
- syvästabilointi, sideainevalinta, lujuus,
maastomalli
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Esim. 3D maastomalli jatkuvasta sähköisestä luotauksesta XML -formaatissa
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OY / RATE Rakennustekniikka ml. paikantaminen
OY/ MEK Mekatroniikka – koneautomaatio
VTT / Mittaus, pilotit

”Tietoverkottunut, 3D -mallinnuksiin ja –mittauksiin perustuva
pohjavahvistusautomaatio (POHVA)”

1. Markkinat ja tehostamisen mahdollisuudet
2. Paikannus
3. Opastus
4. Koneohjaus
5. Koneautomaatio/robotiikka
6. Mittaus

• Tärinä
• Kantavuus
• Sideaineohjaus

Pohva II
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3D-kokonaistoimintaprosessi

”Tulevaisuuden” malli

3D- tietovirrat olennainen asia
Vaatii kaikilta toimijoilta enemmän
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Automatisoidun kokonaistoimintaprosessin kaaviokuva
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7

Paalutus
Suuri kohde (-21%)

- sähläystä vähemmän, virtaviivainen prosessi
- paaluhukan minimointi olennaisin tekijä

Tehostaminen ja talous
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Simuloinnissa käytetyt ohjelmat
ADAMS

Mekaanisten mallien
simulointiin

Tarjoaa yksinkertaiset 3D
piirto-ominaisuudet

Ottaa huomioon
kappaleiden inertian

Mahdollistaa dynaamisen
mallintamisen hyvin
yksityiskohtaisesti

Mekatroniikka (robotiikka)
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Paalutuskoneen keilin dynaamiseen malliin perustuva ohjaus
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Suunnitelmat paalutietokoneessa 3D-muodossa    ->
eroon paperisista paalukartoista
Reaaliaikainen paikannus, koordinaatistot
Mittalaitteet -> automatisoitu pöytäkirja
Automaattinen kerrosten ennakointi
Tiedon siirto työmaan ja suunnittelijan välillä
Kantavuuden laskenta on-line
Ympäristön valvonta on-line
Pistekohtainen lyöntisuunnitelma

3D- Rakentamisen ohjaus
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Lähtötietomittaukset
Pintamalli:

Laserkeilaamalla, maasta / ilmasta
Pistepilvi, XYZ- koordinaatit joka pisteelle
Kolmiomalli koneohjaukseen

Maaperämalli:
Kairauksista maaperän kerrosrajat
Kairauksista paalujen tavoitetasot
Uudet menetelmät, kuten vastusluotaus

Edelliset yhdistämällä saadaan 3D- maaperämalli
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3D- paalukartta, TS
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Opastus



152.12.2011
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Paikannustarkkuus

Opastava järjestelmä toimii, tarkkuus 5 cm
Esteet saattavat haitata GPS signaalin vastaanottoa, esim. talot ja
puut.
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Lyöntipaalutusprosessin
tärinän mittaus

Huokospaine
Melu
Siirtymät

Ympäristövalvonta
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Geoteknisen kestävyyden mittaus
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Tukipaalun geoteknisen kestävyyden määrittäminen
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Mittaustapa työn aikana - kitkapaaluongelmatiikka
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a
b c d

Nopeus

Sijainti a)
pudotus (ja
kiihdytys) alkaa

b)
järkäle kohtaa
iskutyynyn

c)
järkäle syöttää
jännityksen paaluun
ja paalu sekä
kokoonpuristuu
(kimmoinen
kokoonpuristuma)
että alkaa siirtymään
myös alapäästään
(plastinen siirtymä)

d)
paalun kimmoinen
kokoonpuristuma
purkautuu järkäleen
pompatessa pois
paalun päästä ja
hydrauliikan
alkaessa nostaa
järkälettä uutta
pudotusta varten

ei

2000 kg

4000 kg

400 kg

3000 kg
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Pudotusenergia
Loppunopeus – paalurasitus
Pysyvä siirtymä
Jousto (~)
Iskusuojan kunnon muutos – vaihdon opastus

Tukipaalun kestävyys

Kitkapaalun kestävyys (maalaji!)

Mitä saadaan
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Tulostieto
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VTT luo teknologiasta
liiketoimintaa


