
PÖLYVAHTI TYHJÄN TILAN 

MONITOROINTI



ESITYKSEN 
RAKENNE

• Mihin järjestelmää tarvitaan ja mitä haluttiin saavuttaa?

Tausta ja tavoitteet

• Työkalut, komponentit, kotelointi ja arkkitehtuuri

Tuotteen rakenne ja toteutus

• Miten Pölyvahti näkyy käyttäjälle

Tuotteen toiminta

• Aikajana, toteuma, haasteet ja riskit

Projektin läpivienti



TYHJIEN TILOJEN HUOLTO EI PERUSTU JATKUVAAN 
TIETOON
Kohteita ovat esimerkiksi sähkökeskukset, laitetilat ja suljetut tekniset tilat

ONGELMA

Aikaperusteinen 
huolto

•Tarjastuksia tehdään 
varmuuden vuoksi, 
vaikka likaantumista ei 
ole tapahtunut 
merkittävästi

Reaktiivinen 
huolto

•Toimenpiteisiin 
ryhdytään vasta kun 
ongelma näkyy 
häiriöinä, poikkeamina 
tai riskinä

Puuttuva 
mittausdata

•Huoltovälin optimointi on 
vaikeaa ilman tietoa 
siitä, kuinka nopeasti 
pölyä kertyy



PROJEKTIN TAVOITE: 
TARVEPERUSTEINEN PÖLYSEURANTA

Mittaa

Sensori reagoi 
pinnalle tai 
ilmaan kertyvään 
pölyyn 

Siirtää

Mittausdata 
sensorilta pilveen

Tallentaa
Mittausdata 
tallennetaan 
aikasarjamuotoon

Näyttää

Selainpohjainen 
näkymä tekee 
likaantumisen 
kehityksen 
ymmärrettäväksi

Hälyttää

Ilmoitus 
käyttäjälle, jos 
raja-arvo 
ylitetään



TUOTTEEN KOKONAISRAKENNE

Mittalaite

Sensorit, 
paristo, 
kotelo

Tiedonsiirto

LoRa-yhteys

Pilvipalvelu

Tiedon 
vastaanotto 
ja tallennus

Käyttöliittymä

Tietojen 
tarkastelu ja 
hälytykset



TYÖKALUT

Gitlab Slack Trello Overleaf Drive

AutoDesk 3D-tulostin VSCode Vercel app Datacake

FreeCad Azure



KOMPONENTIT

Arduino MKRWAN 1310

Waveshare Dust Sensor

DHT11 module

QRD1114

Vastukset 330 Ω ja 10 kΩ

Kytkentälevyt ja johdot

Mikrokontrolleri ja LoRa-yhteys

Pölyn / hiukkasten mittaus

Lämpötila ja ilmankosteus

Testattu sensori – käytännössä rajattu pois

QRD1114:n kytkennän tukikomponentit

Prototyyppikytkentöjen rakentaminen



PÖLYVAHTI-KOTELO
• Suojaa ja järjestää komponentit tekniseen tilaan 

sopivaksi kokonaisuudeksi
• Mahdollistaa sensorien sijoittelun ja huollon 

suunnittelun.
• Jatkossa tarvitaan todellisen käyttöympäristön 

kesto-, pöly- ja asennustestausta.



ARKKITEHTUURI

1. Iot Hub - Streaming Analytics - Data explorer
a. Käytännössä liian kallis näin pieneen

2. Datacake
a. Low code Iot Cloud platform

3. Web server (Vercel) - InfluxDB - Grafana Cloud
a. Pilvipalvelupohjaiset palvelin, tietokanta ja 

graafityökalu
b. Skaalautuva ja edullinen ratkaisu tähän projektiin



Arduino
- Mittaukset 10min valein, ja muutoin virransäästötila



Azure
- Iot Hub -> Streaming Analytics -> Data explorer



Datacake
- Helppokäyttöinen, nopea pystyttää
- Tukee Netmorea, mutta ei osaa autom. kääntää hex-muotoa
- Dekooreri- koodilla hex-konversio ja muut muokkaukset
- Dashboardit ei päivittynyt aina vaikka data kunnossa.



TUOTTEEN TOIMINTA
TUOTE KÄYTTÄJÄN NÄKÖKULMASTA



RISKIT

Aikataulu Toteutui selvästi Priorisointi ja MVP-rajaus

Henkilöresurssit Toteutui osittain Tehtävien joustava jako ja tiiviimpi 
viestintä

Tekninen toteutus Toteutui osittain Sensoritestaus, antenniratkaisujen 
jatkoselvitys,
pilvipalvelujen vaihto

Asiakasarvo Ei validoitu 
käytännössä

Pilottikohde ja käyttäjätestaus ennen 
tuotteistamista

AZURE-ympäristö

Hinnoittelu, poletit ja 
ympäristön 

vaihtaminen veivät 
aikaa varsinaiselta 

kehitystyöltä.

Sensorien 
soveltuvuus

QRD1114 vaati 
erittäin lyhyen 
etäisyyden; 

Waveshare oli herkkä, 
mikä korostaa 

sijoittelua.

LoRa-yhteys

Testiympäristössä 
yhteys toimi, mutta 
laatu ja kantama 
herättivät huolta 
todellisia kohteita 

ajatellen.



KOKEMUKSET JA JATKOKEHITYS

MITÄ OPITTIIN?

IoT-järjestelmä on kokonaisuus: Arkkitehtuurin rooli on merkittävä. 

JATKOKEHITYS

Kenttäpilotti • mittausluotettavuus • hälytysrajojen kalibrointi • automaattinen raportointi • 

parempi antenniratkaisu



KIITOS – KYSYMYKSIÄ?

Miksi?                         
Tyhjien tilojen huolto 
tarvitsee jatkuvaa 
mitattua tietoa.

01
Mitä?                    
PölyVahti mittaa 
likaantumista ja siirtää 
tiedon käyttäjälle.

02
Miten?               
Sensorilaite + LoRa + 
pilvipalvelu + 
käyttöliittymä/hälytys.

03
Toteuma                 
Tekninen prototyyppi 
syntyi 

04


