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Historia

> Metsatyontekija, taysin ohjatusta taysin itsenaiseksi
APaatoksenteon siirtaminen tyon suorittajalle
AOn vaatinut koulutusta ja ymmaérrysta
AKaikki tyd on dokumentoitua

> Vastuun slirto

-=> tyOn tuottavuuden tasosta, sailymisesta, kehittymisesta
ja laadusta

> Kun on valtaa paattaa asioista, on myos vastuuta
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Tekniset Innovaatiot

Automatiikka Sekvenssitoiminnat Comfort

Data Paikkatieto
. Eco
Relaskooppi
, . Smart
StanFor2010 K+ appa
Varimerkinta
Hybrid
Arvoapteeraus _ Smooth
Mittasakset . .
Hyvinvointi
L Karkiohjaus
Optimointi Active
Raportit Wood Force
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Tulevaisuuden odotukset

> Opastavat ja tyon suunnittelua helpottavat jarjestelmat
AMista aloittaa, missa jarjestyksessé yms.

> Tyon laadukkuuden mittaamisen automatisointi
AHarvennustiheys, katkonnan laatu yms.

> Tyon tehokkuuden yllapito
A Avustetut/automatisoidut toiminnot
AVireyden yllapito
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Alkuopetusc tydn opetusc tydhon oppiminench LU A SY NAY SY

Opetusprosessi ja Tyoprosessi

Mita tarvitaan Y Mmm?2 r toykistyon€uunnittel@

Mita tavoitellaan Ener gl at eniodttit uut t a
Milla parjataan TyOn suuntainen eteneminen t y ° sehe
Miten kehitytaan AUt 0 masdkdadka® O

Osaamisen kehittaminen Osaamisen soveltaminen

Alustusc teoria - harjoitusohjelmag analysointi- palaute | Tavoite- harjoittelu ¢ videointi raportti ¢ itsearviointi- ymmarrys
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Opiskeluymparisto

> Teoria
> Malli/VVerrokki

> Pisteytys
Nousujohteisesti kasvavat
tavoitteet

Tavoitteena saada vahemmalla

alkaan enemman
> Raportit
> Automatisointi

B1 P&lkkyjen kasittely
B2 Nippujen kasittely

B3 Kucrmaaminen

B4 Kuorman purkaminen
C1 Pienen puun kaato
C2 Sektorityomalli

TyGjarjestys

testioppilas - Pysahtyminen tydpisteelle |

Pysahtyminen tydpisteelie |

Pysahtyminen tytpisteelle I
Numeroimattomat puut
Kaksi puulajia
Kolme puulajia
C3 Sivullepain kaato -tyomalli (harvennus)
C4 Kasvatushakkuu
D1 Suuren puun kaate
D2 Sivullepain tydmalli (uudistushakkuu)

D3 Kaato eteenpain tysmalli

D4 Uudistushakkuu
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Description

Material

Feedback ” Attachments

[ scoring

E JoHN DEERE

Linkit materiaaliin:

PYSAHTYMINEN TYOPISTEELLE I  Sektorityimalli

Tehtdvan tausta

Sektaritydmalli on harvennushakkuun tyémallien perustydmalli. Se soveltuu parhaiten
ensiharvennuksille sek3 runsaspuustoisille, tilajarjestykseltdan tasaisille leimikoille. - Tydjalki
Tehtdvassa opetellaan oikeaoppinen pysahtymiskohta tydpisteelle sektorityomallissa.
Tehtdvdssa suoritetaan kolme tydpistetts.

Tehtdvin kuvaus (suoritus):
1. Tutustu teoriaosioon ja verrokkisuoritukseen, ja kiinnitd huomiota
* Lydpisteen/puomin sijaintiin suhteessa puihin,
& puiden poistojirjestykseen ja
& pysdhtymiskohtaan tyopisteells.
2. Tutustu harjoitusalueeseen lentotilassa (Tab).
3. Tee kolme tydpistettd: ensimmaisen tydpisteen puut on merkitty siniselld, toisen punaisella
ja kolmannen violetilla varilla.
* Tarvittaessa pienen puun voi nostaa pystyyn “tiltti ylés” -napilla ja suunnata kaadon
uudelleen.
4. Ota lopuksi pisteet nakyviin (F5) ja tallenna kuva tyéjslijests (F7).

Tehtdvin tavoiterajat

* Puomin kulkema matka: alle 225m
* Puomin hallinta: vli 0,70

# Yht3aikaiset puominliikkeet: yli 2,0
» Kasojen laatu: yli 0,85

* Runkolukumaara: 15

YHTEISPISTEMAARA: 5

Simulaattoriharjoitusraportti
04042018
118808

Tulos: Hyviiksytty

Ao Pisteet

Etsisyydet
cmata 1831m 100

Kokoaispisteet e
100
Manty
Laiteraportti
Aika
Kokonsshasjotelka 248
Adtivocn barjostchaska 244
Taukoska 004
Ojaus Bkerajaa vasten 019

Harjoitus
Tormayksia 0 .

Etsisyydet
Puomin Bkematia 183.1m

Samanaikaisia likkeits

Lastaus/ aportti

Harjoitus
Poia lastamy 36
Vetoaton kuorman paino Okg
Perivaan etzmmmsen i pano Okg
Peravaun tasemnan rpun pano Okg
Vaiin asetetst poli 29
Vairin asctettujen polien ybtecnbasketns vibe (] 1 Sm




Videokuvauksen hyodyntaminen

> Osaamisen kehittymiseen ja sen arviointiin
AVideon kautta saa palautetta osaamisen kehittymisesta
A Antaa todellisen kuvat osaamisesta
ATur ha O0v?22ant 2 dkouutetad pystyydtsekinoanatysoimaan
omaa tyotaan!
AOsaaminen arvioidaan naytossa
AKokonaisuuden hallinta ratkaisee

> Videoiden avulla anneteen palautetta ja opitaan ymmartamaan
omaa tyota yha paremmin, joka mahdollistaa opiskelijan
omaehtoisen kehittymisen
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AT \/ziheistettu opetus

Harjoituskentta Harjoitustydmaa TyoOpaikalla tapahtuva
_ Kenttasimulaattori nosturin kayton Keskittyminen ty6n suunnittelutaitojen oppiminen
Teoria harjoitteluun oppimiseen Taitojen hiomista

Tyomallien jah k(_)n_ee? hallinnan Oikeallaajokoeellaajamisen alkeet Osaamiser} rln'ittaartr}[ir}en ja palautteen Tuottavuus 2/3 ammattilaisesta
rusharjoi anto viela opettajan varassa .
perusharjoittelu haltuun petial Palauttenanto: Ohjuri Workseed

Mittaamien ja dokumentointi Mittaaminen ja dokumentointi Apuvélineendrone paikan paalla kaynti
automaattista automaattista DokumentointiWorkseedeen Naytto

Perusteiden hallinta Ymmarrys tyosta Tyohon opettelu Tybelamataidot, tuottavuus

Virtuaalisimulaattorit

RIVERIA.FI
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Puutavara-auton
lastaus ja purku

\
& A o
X

Opetuksemutomatisointi
C Enemmaraikaakayda
keskusteluj&kehittymiseneteen
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Opetusprosessi

2
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