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Keksinnén kohteena on menetelma ja ohjeimistotuote kallionporauslaitteen porausyksikén paikoittamiseksi, seka edelleen kallion-
porauslaite. Kallionporauslaitteeseen (1) kuuluva porausyksikkd (5) siirretdéin manuaalisesti kohti seuraavaksi porattavan reidn (19)
aloituspistetté (14). Kallionporausiaitteen (1) ohjausyksikkd (11) suorittaa manuaalisen siirron (A) jalkeen porausyksikdn automaat-
tisen paikoituksen (B) tarkasti aloituspisteeseen porauksen aloittamista vanen.

Uppfinningen avser ett frfarande och en programvarupredukt for positionering av en bergbormingsanordnings bormingsenhet,
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Menetelmai ja ohjelmistotuote porausyksikon paikoittamiseksi
seka kallionporauslaite

Keksinnén tausta

Keksinndn kohteena on menetelma ja ohjelmistotuote kallionporaus-
laitteen porausyksikon paikoittamiseksi porattavan reian aloituspisteen kohdal-
le porauksen aloittamista varten. Edelleen keksinnon kohteena on kallionpo-
rauslaite, jossa porausyksikko paikoitetaan porauspuomia lilkuttamalla reian
aloituspisteeseen. ,

Yksityiskohtaisemmin keksinndn kohde on madritelty hakemuksen
itsendisten patenttivaatimusten johdannoissa. ,

Kalliota louhitaan yleensa ennalta méaéritellyn suunnitelman mukai-
sesti. Jotta kallion rikkominen tapahtuu rijaytettdessa halutulla tavalla, pora-
taan kutakin katkoa varten porareiét ennalta laaditun poraussuunnitelman mu-
kaisesti. Silloin, kun porausyksikdn paikoitus tehdadn manuaalisesti, ohjaa
operaattori porausyksikon tarkasti poraussuunnitelmassa esitetyn porattavan
reidn kohdalle sekd suuntaa porausyksikdn poraussuunnitelman mukaisesti.
Porausyksikon paikoittaminen tarkasti aloituspisteen kohdalle on kuitenkin hi-
dasta ja vaikeaa.

Keksinnon lyhyt selostus _

Taman keksinndn tarkoituksena on saada aikaan uudenlainen ja
parannettu menetelma ja ohjelmistotuote porausyksikon paikoittamiseksi seu-
raavaksi porattavan reian kohdalle. Edelleen keksinnon tarkoituksena on saa-
da aikaan uudenlainen ja parannettu kallionporauslaite, joka on varustettu jar-
jestelmélld porausyksikon paikoittamiseksi seuraavaksi porattavan porareidn
kohdalle. ,

Keksinnén mukaiselle menetelmalle on tunnusomaista se, etta suo-
ritetaan porausyksikén manuaalinen siirto kohti seuraavaa porattavaa pora-
reikaa; ja suoritetaan manuaalisen siirron jalkeen automaattinen paikoitus, jos-
sa porausyksikko viedddn ohjausyksikdn ohjaamana porareian aloituspisteen
kohdalle porauksen aloittamista varten.

Keksinnon mukaiselle ohjelmistotuotteelle on tunnusomaista se, etta
ohjelmistotuotteen suorittaminen ohjausyksikossa on sovitettu: maarittamaan
ohjausyksikossé porausyksikon sijaintia suhteessa ainakin osaan poraussuun-
nitelman mukaisten reikien aloituspisteista; mahdollistamaan operaattorin suo-
rittaman porausyksikon manuaalisen siirron kohti seuraavaksi porattavaa pora-



. ..
® per eea e ese
- . .

as seas

.
s pae (1]

®F O80s 1SS Bl Bass
-

10

15

20

25

30

35

118052

reikaa; seka suorittamaan manuaalisen siirron jalkeen automaattisen paikoi-
tuksen seuraavan reian aloituspisteeseen porauksen aloittamista varten.

Keksinnon mukaiselle kallioporauslaitteelle on tunnusomaista se, et-
ta ohjausyksikkd on sovitettu maarittamaan porausyksikon sijaintia suhteessa
ainakin osaan poraussuunniteiman mukaisten reikien aloituspisteita; ettd po-
rausyksikko on sovitettu siirrettavaksi ensin manuaalisesti kohti seuraavaa po-
rattavaa porareika3; ja ettd ohjausyksikko on sovitettu suorittamaan manuaali-
sen siirron jalkeen automaattisen paikoituksen seuraavan reian aloituspistee-
seen porauksen aloittamiseksi.

Keksinndn olennainen ajatus on, ettd operaattori suorittaa po-
rausyksikdon manuaalisen siirron kohti jotakin poraussuunnitelman mukaista
porattavaa reikaa. Manuaalisen siirron aikana operaattori ohjaa manuaalisesti
porausyksikkda kohti seuraavaa reikaa. Paikoituksen viimeisessd vaiheessa
porausyksikkd paikoitetaan automaattisesti ohjausyksikbn ohjaamana valitun
porareian aloituspisteen kohdalle. Paikoituksen jalkeen porausyksikké on ase-
tettu niin, ettd poraussuunniteiman mukainen poraus voidaan aloittaa.

Keksinnon etuna on, ettd hidas ja vaikea porausyksikon tarkka pai-
koittaminen annetaan ohjausyksikon tehtévaksi, jolloin operaattori voi tdman
ns. hienopaikoituksen aikana esimerkiksi valmistella seuraavien porareikien
poraamista tai valvoa kallionporauslaitteeseen kuuluvien mahdollisten muiden
porausyksikoiden ja laitteiden toimintaa. Edelleen on paikoituksen lopullinen
tarkkuus riippumaton operaattorin ammattitaidosta. Keksintd mahdollistaa sen,
etta operaattori voi itsenaisesti valita seuraavaksi porattavan reian poraus-
suunnitelman mukaisten reikien joukosta ja voi hyodyntaa reiélle paikoitukses-
sa automaattista paikoitustoimintoa tydnsa helpottamiseksi. .

Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
etté ohjausyksikko tunnistaa manuaalisen siirron perusteella seuraavaksi po-
rattavan porareian, S

Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
etta porausyksikko siirretddn manuaalisesti kohti poraussuunnitelman mukai-
sen porareian alkupistettd. Samalla ohjausyksikkd monitoroi manuaalista siir-
toa ja havaitsee, mikédli manuaalinen siirto tapahtuu kohti jotain poraussuunni-
telman mukaista aloituspistetta. Ohjausyksikkd kykenee talloin tulkitsemaan,
etta reika, jota kohti porausyksikk6a siirretdan, on haluttu seuraavaksi poratta-
va reika. Ohjausyksikké voi ehdottaa tavalla tai toisella automaattista paikoitus-
ta talle reialle.
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Keksinnon erdan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
eftd samalla kun porausyksikkda siirretaan manuaalisesti kohti poraussuunni-
telman mukaisen porareian alkupistetta, mitataan etaisyyksid ainakin osaan
poraussuunnitelman mukaisia reikid. Ohjausyksikkd voi olla sovitettu suoritta-
maan automaattisen paikoituksen sen porareian aloituspisteeseen, joka on
manuaalisen siirron jalkeen l&himpana porausyksikkoa. Talldin operaattori voi
yksinkertaisella ja nopealla manuaalisella siirrolla vieda porausyksikén lahelie
seuraavan reian aloituspistetta ja antaa taman jalkeen hitaan ja vaikean tarkan
paikoituksen ohjausyksikon suorittamaksi.

Keksinnén eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd ohjausyksikkd on sovitettu ilmaisemaan operaattorille manuaalisen siirron
perusteella havaitsemansa porattavan reian aloituspisteen esimerkiksi ohjaus-
yksikdn nayttolaitteen avulla. Kun operaattori on saanut manuaalisen siirron
paatokseen, han voi aktivoida automaattisen paikoituksen ohjausyksikon il-
maisemalle reialle, tai operaattori voi keskeyttdd manuaalisen siirron ja antaa
luvan automaattisen paikoituksen aloittamiseksi ohjausyksikén ilmaisemalle
reidlle. Edelleen voi ohjausyksikkd olla sovitettu aloittamaan automaattisesti
automaattisen paikoituksen kohti iimaisemaansa reikaa.

Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd porausyksikké siirretadn ensin manuaalisesti poraussuunnitelman mukai-
sen porareian aloituspisteen laheisyyteen — riittdvan lahelle. Sen jalkeen, kun
porausyksikké on ennalta maariteltya etdisyyttd lahempéna reidn aloituspistet-
ta, kytketdadn automaattinen paikoitus paalle. Automaattisessa paikoituksessa
ohjausyksikkd hienopaikoittaa porausyksikon tarkasti reidn aloituspisteeseen,
jonka jalkeen voidaan aloittaa poraus. Etaisyysraja voi olla asetettu ohjausyk-
sikkbon ennalta, tai se voidaan asettaa tapauskohtaisesti. Etaisyysraja voi olla
suuruudeltaan esimerkiksi 0,5 metria tai jokin muu sopiva etaisyys. Mikali po-
rausyksikko sijaitsee ennalta maarattya etaisyysrajaa etdammalla valitusta po-
rareidsta, voi ohjausyksikkd vaatia operaattoria vahvistamaan automaattisen
paikoituksen aloittamisen, tai vaihtoehtoisesti ohjausyksikko voi vaatia operaat-
toria siitdmaan manuaalisesti porausyksikka lahemmaksi valittua porareikaa,
ennen kuin automaattinen paikoitus voidaan aloittaa. Talla tavalla voidaan tar-
vittaessa varmistaa se, ettd hidas lopullinen paikoitus suoritetaan vasta sitten,
kun porausyksikkd on riittdvan lahelld seuraavaa porareikdd. Manuaalisesti
tehtéava siirto riittivén Iahelle seuraavaa porareikaa on tehtivissa nopeasti.
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Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd ohjausyksikon nayttdlaitteessa esitetddn porattavien reikien aloituspisteet
seka porausyksikon sijainti. Ohjausyksikossé olevan ohjauselimen avulla liiku-
tetaan manuaalisesti porausyksikkoa sen paikoittamiseksi. Porausyksikon si-
jainti ilmaistaan kursorin avulla néyttdlaitteessa. Edelleen voi kursorilla olla en-
nalta maaritellyn kokoinen lukitusalue nayttolaitteessa. Kun porattavan reian
aloituspiste on kursorin rajaaman lukitusalueen sisélla, ohjausyksikko voi rekis-
teroida porausyksikdn olevan riittavan lahella aloituspistetta ja voi hyvaksya
automaattisen paikoituksen aloittamisen.

Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd keksinnén mukainen ohjaustoiminto on jérjestetty osaksi automaattista
kallionporauslaitetta. Talloin operaattori voi kytked halutessaan keksinnon mu-
kaisen ohjaustoiminnon paalle, jolloin poraus voidaan suorittaa haluttujen po-
rareikien osalta kallionporausyksikén automaattisesta poraussekvenssista poi-
keten. Edelleen voidaan siirtoa seuraavan porattavan reian laheisyyteen no-
peuttaa tekemalla karkeat siirrot manuaalisesti automaattisen paikoituksen
sijaan. '

Keksinndn erdan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd poraussuunnitelmaan generoidaan tai lisdtdan uusia reikid sen jalkeen,
kun poraussuunnitelman mukaisten porareikien poraus on jo aloitettu.

Kuvioiden lyhyt selostus

Keksinnon eraitéa sovellutusmuotoja selitetddn tarkemmin oheisissa
piirustuksissa, joissa

kuvio 1 esittda kaavamaisesti erastad keksinnén mukaista kallionpo-
rauslaitetta, S

kuvio 2 esittas kaavamaisesti keksinndn mukaista jarjestelyd po-
rausyksikdn paikoittamiseksi,

kuvio 3 esittdad kaavamaisesti erastd poraussuunnitelmaa ja po-
rausyksikon paikoittamista seuraavaksi porattavalle reidlle,

kuvio 4 esittda kaavamaisesti erasté poraussuunnitelmaa ja erésta
toista jarjestelya porausyksikon paikoittamiseksi seuraavaksi porattavalle reiél-
le,

kuvio 5 esittia kaavamaisesti kallibnporauslaitteen ohjausyksikon
kayttoliittymaa seka edelleen havainnollistaa keksinnén mukaista erastd mene-
telmaa porausyksikon paikoittamiseksi, ja
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kuvio 6 esittad kaavamaisesti erasta nayttdlaitetta seka havainnollis-
taa erastd sovellutusta porausyksikon paikoittamiseksi.

Keksintd on esitetty kuvicissa selvyyden vuoksi yksinkertaistettuna.
Samankaltaiset osat on merkitty kuvioissa samoilla viitenumerailla.

Keksinnon erdiden sovellutusmuotojen yksityiskohtainen selostus

Kuviossa 1 esitetty kallionporauslaite 1 voi kasittda liikuteltavan
alustan 2, johon on sovitettu yksi tai useampi porauspuomi 3. Porauspuomi 3
voi koostua yhdesta tai useammasta puomiosasta 3a, 3b, jotka voivat olla kyt- -
ketyt toisiinsa ja alustaan 2 nivelilla 4 niin, etta puomeja 3 voidaan liikuttaa
monipuolisesti eri suuntiin, Edelleen voi kunkin porauspuomin 3 vapaassa
paassa olla porausyksikkd 5, joka voi kasittaa syottopalkin 6, sydttolaitteen 7,
kallioporakoneen 8 seké tydkalun 9, jonka uloimmassa paassa voi olla pora-
kruunu 9a. Kallioporakonetta 8 voidaan liikuttaa sy6ttolaitteen 7 avulla sy6tto-
palkin 6 suhteen niin, etté tydkalua 9 voidaan syottda porauksen aikana kallio-
ta 10 kohti. Kallioporakone 8 voi kasittaa iskulaitteen, jolla voidaan antaa isku-
pulsseja tydkalulle 9, seka edelleen pydrityslaitteen, jolla voidaan pyorittaa tyo-
kalua 9 pituusakselinsa ympari. Edelleen voi kallionporauslaite 1 kasittaa yh-
den tai useamman ohjausyksikon 11 porauksen ohjaamista varten. Ohjausyk-
sikkd 11 voi kasittad yhden tai useamman prosessorin, ohjelmoitavan logiikan
tai vastaavan laitteen, jossa voidaan suorittaa ohjelmistotuote, jonka suoritta-
minen saa aikaan keksinndn mukaisen menetelman porausyksikon paikoitta-
miseksi. Lisaksi ohjausyksikk6on 11 voidaan asettaa poraussuunniteima, jossa
porattavien reikien paikka ja suunta on maaritelty. Kuvioissa 3 ja 4 jéliempéna
on esitetty erditd mahdollisia poraussuunnitelmia. Edelleen voidaan ohjausyk-
sikkbon 11 asettaa poraussekvenssi, jossa on madriteltyna lisaksi ainakin po-
rausjarjestys. Ohjausyksikkd 11 voi antaa komentoja porauspuomia 3 liikutte-
leville toimilaitteille, sydttdlaitteelle 7 sekad muille porausyksikon 5 asemaan
vaikuttaville toimilaitteille. Edelleen voi porauspuomin 3 nivelten 4 yhteydessa
olla yksi tai useampia antureita 12, ja porausyksikon 5 yhteydessa voi olla yksi
tai useampi anturi 13. Antureilta 12, 13 saatu mittaustieto voidaan johtaa ohja-
usyksikolle 11, joka voi mittaustiedon perusteella maarittaa porausyksikon 5
sijainnin ja suunnan ohjausta varten. Ohjausyksikkd 11 voi olla sovitettu kasit-
telemaan porausyksikdn 5 asemaa porakruunun 9a sijaintina ja tyokalun 9 pi-
tuusakselin suuntana.

Kuviossa 2 on havainnollistettu keksinndn mukaista menetelmai
porausyksikon 5 paikoittamiseksi porattavan reidn 14 suhteen. Porausyksikon
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5 paikoittamista varten voi ohjausyksikkdon 11 olla maaritetty ennakolta porat-
tavan reian aloituspiste 14 sekd porauksen suunta 15. Kuvioissa 2 — 6 po-
rausyksikkd 5 on esitetty yksinkertaistetusti neliosymbolilla. Porausyksikolla 5
on ennen keksinndn mukaisen paikoituksen aloittamista alkuasema 5a, josta
sitd voidaan siirtad kohti operaattorin valitseman, seuraavaksi porattavan pora-
reidn aloituspistetta 14 kayttdmalla manuaalisia ohjauslaitteita 16, jotka voivat
olla ohjaushytissé 17a, poraustasolla 17b tai ohjausyksikén 11 yhteydessa jos-
sain muualla. Yksinkertaisimmillaan operaattori 18 ohjaa ohjauslaitteiden 16
avulla porauspuomia 3 liikuttelevia sylintereitd ja mahdollisia muita toimilaitteita
niin, ettd porausyksikkd 5 siirtyy manuaaliohjauksella kohti operaattorin valit-
seman porattavan reidn 19 aloituspistettd 14. Operaattori 18 voi suorittaa po-
rausyksikdn 5 siirron silmamaaraisesti, mutta toisaalta operaattori 18 voi seu-
rata siirron edistymistd ohjausyksikdn 11 nayttolaitteelta 20, mikali nikoyhteys
porattavaan paikkaan on huono. Operaattori 18 voi siirtda porausyksikon 5
nopeasti ja ilman mitdan monimutkaista automaattiohjausta kuviossa 2 ha-
vainnollistettuun kuvitteelliseen véliasemaan 5b, jossa manuaalinen siirto A
voidaan vaihtaa automaattiseksi paikoitukseksi B. Paikoituksen tarkin ja aikaa
vievin hienopaikoitus tarkasti porattavan reidn 19 aloituspisteeseen 14 voidaan
siten tehdd automaattisesti ohjausyksikén 11 ohjaamana. Véiliasema 5b voi
olla kuvitteellinen asema, jolle ei ole maaritelty mitaan sijaintia. Niinpa va-
liasema 5b voi kuvata esimerkiksi sitd ajan hetked, jolloin operaattori 18 lopet-
taa manuaalisen siirron A ja antaa ohjausyksikolle 11 luvan automaattisen pai-
koituksen B aloittamiseksi valitsemalleen reidlle 19. Ehtona manuaalisesta siir-
rosta A automaattiseen paikoitukseen B siirtymiselle on tietenkin se, etta ohja-
usyksikon 11 on tiedettava, mika reikd seuraavaksi halutaan porata. Operaat-
torin 18 valitsema reikd 19 voidaan havaita ja osoittaa jollain tavalla ohjausyk-
sikolle 11 manuaalisen siirron A aikana, jolloin manuaalisen siirron A jdlkeen
ohjausyksikolld 11 on valmiudet automaattiselle paikoitukselle B valitun pora-
reign 19 aloituspisteeseen 14. Operaattori 18 voi kuitenkin paattaa, milloin han
luovuttaa paikoituksen ohjausyksikon 11 tehtévéksi. Nain ollen operaattorilla
18 on esimerkiksi mahdollisuus jatkaa manuaalista siirtoa A ja vieda porausyk-
sikkd 5 suhteellisen lahelle aloituspistetta 14, jolloin karkeapaikoitus on nope-
aa.

Kuviossa 3 on esitetty eras poraussuunnitelma 21 ja havainnollistet-
tu porausyksikon 5 paikoitusta sen yhteydessé. Porausyksikké 5 voi olla sovi-
tettu poraamaan poraussuunnitelman 21 mukaisia porareikid ennalta suunni- -
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tellussa jarjestyksessa. Tallainen poraussekvenssi 22 on merkitty kuvioon 3
katkoviivalla. Joissain tapauksissa operaattori 18 saattaa kuitenkin haluta poi-
keta ennalta maaritellysta porausjarjestyksesta ja valita jonkin muun reidn kuin
sekvenssin 22 maaritteleman porareian seuraavaksi porattavaksi reidksi 19.
Talloin operaattori 18 voi keskeyttda poraussekvenssin 22 suorittamisen, kyt-
kea laitteen manuaalipaikoitukselle ja suorittaa porausyksikon 5 manuaalisen
siirron A kohti itse valitsemaansa seuraavaa porareikaa 19.

Ohjausyksikkd 11 voi olla sovitettu maarittamaan porausyksikon
sijainnin ja etaisyydet poraussuunnitelman mukaisiin porareikiin. Edelleen voi
ohjausyksikkdon 11 olla asetettu ohjaustoiminto, joka on sovitettu suorittamaan
porausyksikon 5 automaattisen paikoituksen B sen porareian aloituspisteeseen
14, joka on pienimman etdisyyden paassa porausyksikosta 5. Operaattori 18
vie manuaalisella siirrolla A porausyksikén 5 halutun porattavan reian 19 lahel-
le, jolloin kyseinen reiké on |&hinna porausyksikkéa 5 ja ohjausyksikkd 11 voi
suorittaa automaattisen paikoituksen B sen aloituspisteeseen 14. Ohjausyksi-
késsa 11 voi olla erilaisia apuvalineita ja jarjestelmia, jotka ilmaisevat sen, mi-
k& poraussuunnitelman 21 mukainen reika kulloinkin on |&hinn& porausyksik-
kéa 5. Lahin reika voidaan iimaista esimerkiksi poikkeavalla varilla, vilkkuvalla
reidn symbolilla, kursorilla tai esittdmalla reikd muita kirkkaammalla symbolilla
ohjausyksikon 11 naytolla. Sen jalkeen, kun porausyksikkd 5 on paikoitettu
automaattisella paikoituksella B reidn 19 aloituspisteeseen, porataan reika,
jonka jalkeen porausta voidaan jatkaa alkuperéisen poraussekvenssin 22 mu-
kaisessa jarjestyksessa tai vaihtoehtoisesti operaattori 18 voi valita uuden po-
rattavan reian 19 ja aloittaa manuaalisen siirron A sita kohti.

Kuviossa 4 on esitetty erds toinen poraussuunnitelma 21 ja havain-
nollistettu porausyksikén 5 paikoitusta sen yhteydessa. Porausyksikkd 5 on
porannut aloitusasemassa 5a porareian, jonka jalkeen operaattori 18 voi valita
uuden porattavan reidn 19. Reiat voi olla merkitty poraussuunnitelmassa 21
jollakin tunnisteella, kuten esimerkiksi kuviossa 4 esitetylld numeroinnilla. Tas-
sa tapauksessa operaattori 18 valitsee seuraavaksi reidksi 19 reikd numero
viiden. Operaattori 18 voi aloittaa manuaalisen siirron A kohti tata reikai. Oh-
jausyksikké 11 voi olla sovitettu monitoroimaan suoritettavan paikoituksen
suuntaa ja havaitsemaan sen, mikéli siirron suunta on jotakin poraussuunni-
telman mukaista reikéa kohti. Ohjausyksikkd 11 voi osoittaa jollain sopivalla
tavalla, ettéd se on havainnut paikoituksen tapahtuvan tata reikéa kohti ja etta
automaattinen paikoitus kyseisen reién aloituspisteeseen on mahdollista valita.
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Kuviossa 4 manuaalisen siirron A suuntaa on havainnollistettu suuntaviivalla
23, joka kulkee reidn numero viisi kautta. Se, mikd poraussuunnitelman 21
mukainen reikd on manuaalisen siirron A linjalla 23, voidaan ilmaista esimer-
kiksi ohjausyksikdon 11 nayttolaitteessa 20 porareian numeron avulla. Ohjaus-
yksikké 11 voi olla sovitettu odottamaan operaattorin 18 hyvaksyntaa auto-
maattiselle paikoitukselie B sen jalkeen, kun se on havainnut jonkin reian ole-
van manuaalisen siirron A linjalla 23. Kun operaattori 18 on hyvaksynyt ohja-
usyksikon 11 esittaman reian, aloitetaan automaattinen paikoitus B. Mikali po-
raussuunnitelma 21 esitetdan kokonaan tai osittain nayttolaitteessa 20, voi-
daan manuaalisen siirron A linjalla 23 oleva reikd osoittaa jollakin sopivalla
visuaalisella tehosteella, kuten esimerkiksi vilkkuvalla symbolilla.

Edelleen on mahdollista, etta operaattori 18 sydttaa seuraavaksi po-
rattavan reidn 19 tunnisteen, kuten esimerkiksi reik&numeron, koodin tai vas-
taavan, ohjausyksikdlle 11, joko ennen manuaalisen siirron A aloittamista, sen
aikana tai sen jalkeen. Operaattori 18 voi osoittaa seuraavan porattavan reian
myds ohjausyksikdon 11 naytolla. .

Kuviossa 5 on esitetty eras ratkaisu manuaalisen siirron A tekemi-
seksi ohjausyksikdssa 11 vaihtoehtona manuaalisten ohjauslaitteiden 16 avul-
la tehtyyn siirtoon. Ohjausyksikon 11 néyttélaitteella 20 voidaan esittdad po-
raussuunnitelma 21 tai jokin tietty osa sita. Nayttdlaitteessa 20 porausyksikon
5 asema voidaan esittaa sita kuvaavalla symbolilla 5°, tassa tapauksessa neli-
6lla. Porausyksikon 5 todellinen asema voidaan maarittaa antureiden 4 avulla
ja symbolin 5" asema voidaan kytked nayttolaitteella 20 esitettdvaan poraus-
suunnitelmaan 21. Porausyksikkd 5 voi olla sovitettu liikkkumaan samanaikai-
sesti, kun symbolia 5" liikutetaan nayttdlaitteessa 20 esimerkiksi nuolindp-
paimien, joystickin, kosketusnaytén tai jonkin muun ohjaimen 25 avulla. Kuvi-
ossa 5 porausyksikko 5 on aloitusasemassa 5a, jolloin sita 1ahin poraussuunni-
telman mukainen reika 26 voidaan ilmaista nayttlaitteessa 20 esimerkiksi suu-
remmalla viivapaksuudella. Mikali operaattori 18 ei halua paikoittaa porausyk-
sikkba 5 silla hetkelld lahimpaan reikdan 26, vaan valitsee seuraavaksi porat-
tavaksi reiaksi 19 jonkin muun reidn, voi operaattori 18 liikkuttaa symbolia 5°
kohti valitsemaansa reikaad 19 ja suorittaa siten manuaalisen siirron A. Kun
symboli 5" on siirretty riittavan lahelle valittua reikaa 19, eli valiasemaan 5b,
voidaan reika 19 ilmaista nayttolaitteella 20 suuremmalla viivapaksuudella rei-
an 26 sijaan. Tall6in ohjausyksikolle 11 voidaan antaa lupa suorittaa automaat-
tinen paikoitus B valitun reidn 19 aloituspisteeseen 14. Paikoitusta varten voi
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ohjausyksikkdon 11 olla asetettu etdisyysraja 27, jota pienemman etaisyyden
paassa porausyksikén 5 on oltava manuaalisen siirron A loputtua.

Kuviossa 6 on havainnollistettu paikoituksen tekemistd nayttolait-
teella 20. Porausyksikon 5 symboli 5° voi olla varustettu etaisyysrajalla 28, jol- -
loin operaattori 18 voi nahda nayttdlaitteelta 20, milloin symboli 5’on siirrettynd
siten, ettad etdisyysraja 28 leikkaa valitun reidn kuvaajan 19 kanssa. Taman
jalkeen operaattori 18 voi kytkea automaattisen paikoituksen B.

Porausyksikén 5 manuaalinen siito A voidaan tehda reaaliajassa
kéytféméllé manuaalisia ohjauslaitteita 16 tai se voidaan tehda kayttamalla
nayttdlaitteen 20 ohjainelimia 25. Kaytettaessd manuaalisia ohjainelimia 16
voidaan samalla esittdd nayttolaitteella 20 porausyksikon 5 sijainti, poraus-
suunnitelma 21 ja muuta tarvittavaa tietoa paikoittamisen helpottamiseksi. Sil-
loin, kun kaytetddn manuaaliseen siirtoon kayttolittyman ohjainelimid 25, voi
porausyksikko 5 siirtyd samanaikaisesti kun sen symbolia liikutetaan nayttolait-
teessa 20.

Kuten edella esitetyistd esimerkeistékin kay ilmi, mahdollistaa kek-
sintd useita erilaisia tapoja seuraavaksi porattavan reian ilmaisemiseksi ohja-
usyksikolle. Valttdmatta operaattorin ei tarvitse tehda seuraavaksi porattavan
reian valintaa ennen manuaalisen siirron aloittamista, vaan han voi tehda va-
linnan manuaalisen siirron aikana tai antaa ohjausyksikdn ehdottaa seuraa-
vaksi porattavaa reikda manuaalisen siirron aikana. Edelleen on erilaisia mah-
dollisuuksia sen hetken valitsemiseksi, jolloin manuaalinen siirto vaihdetaan
automaattiseen paikoitukseen.

Mainittakoon, etta kallionporauslaitteen 1 ohjausyksikossa 11 voi ol-
la yksi tai useampi tietoliikenneyksikkd, jonka avulla ohjausyksikkd 11 voi olla
langallisesti tai langattomasti yhteydesséa antureihin 12, 13 seka kallionporaus-
laitteeseen 1 kuuluviin toimilaitteisiin mittaustiedon ja ohjauskomentojen valit-
tamista varten. Edelleen voi ohjausyksikossa 11 olla yksi tai useampi lukulaite
ohjelmistotuotteen lukemista ja ohjausparametrien antamista varten, Vaihtoeh-
toisesti tietoja voidaan syottdd ohjausyksikdn 11 muistiin nappaimiston tai tie-
tolikenneyhteyden avulla. Ohjausyksikossa 11 voi olla yksi tai useampi pro-
sessori tai vastaava elektroninen laite, jossa voidaan suorittaa ohjelmistotuote
keksinnGn mukaisen paikoituksen suorittamiseksi. Ohjelmistotuote voidaan
lukea joltakin muistivalineeltd tai se voidaan ladata jostakin toisesta tietoko-
neesta tai tietoverkosta. Toisaalta ohjelmistotuote voi olla ns. hard-ware-
ratkaisu.
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Joissain tapauksissa tissd hakemuksessa esitettyjd piirteitd voi-
daan kayttda sellaisenaan, muista piirteista huolimatta. Toisaalta tdssa hake-
muksessa esitettyja piirteita voidaan tarvittaessa yhdistella erilaisten kombi-

naatioiden muodostamiseksi. _
Piirustukset ja niihin liittyva selitys on tarkoitettu vain havainnollis-

tamaan keksinnon ajatusta. Yksityiskohdiltaan keksintd voi vaihdella patentti-

vaatimusten puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelm3 kallionporauslaitteen (1) porausyksikén (5) paikoitta-
miseksi,

joka kallionporauslaite (1) kasittaa: ainakin yhden porauspuomin (3);
porausyksikon (5), joka on sovitettu porauspuomiin (3); ainakin yhden anturin
(4) porausyksikon (5) sijainnin ja suunnan madarittdmiseksi; ainakin yhden oh-
jausyksikon (11), jossa on poraussuunnitelma; seka ainakin yhden ohjauseli-
men (16, 25) porausyksikdn (5) sijainnin manuaalista ohjaamista varten,

ja jossa menetelméssa:

madritetadn porausyksikon (5) sijainti;

paikoitetaan porausyksikk¢é (5) poraussuunnitelman (21) madaritta-
maan porareian aloituspisteeseen (14); v

suunnataan porausyksikkd (5) poraussuunnitelman (21) maéritta-
maan poraussuuntaan (15); seka

porataan poraussuunnitelman (21) mukainen porareika,
tunnettu siita, etta

suoritetaan porausyksikdn (5) manuaalinen siirto (A) kohti seuraa-
vaa porattavaa reikaa (19); ja

suoritetaan manuaalisen siirron (A) jalkeen automaattinen paikoitus
(B), jossa porausyksikkd (5) viedaan ohjausyksikon (11) ohjaamana porareian
(19) aloituspisteen (14) kohdalle porauksen aloittamista varten.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita,
ettd

tunnistetaan seuraavaksi porattava reika (19) ohjausyksikéssa (11)
manuaalisen siirron (A) perusteella. . _ _

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen menetelma, tunnettu siits,
etta : ’
tunnistetaan ohjausyksikossa (11) seuraavaksi porattava reika (19)
manuaalisen siirron (A) suunnan perusteella; ja
\ aktivoidaan manuaalisen siirron (A) jalkeen automaattinen paikoitus
(B). _ : |

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita,
etta
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maaritetdan ohjausyksikossa (11) porausyksikdn (5) etdisyytta aina-
kin osaan poraussuunnitelman (21) mukaisten porattavien reikien aloituspis-
teista (15); ‘ __ .
ehdotetaan ohjausyksikén (11) toimesta operaattorille (18) siirtymis-
ta manuaalisesta siirrosta (A) automaattiseen paikoitukseen (B) ja paikoitusta
lahimpaan reikaan; ja

suoritetaan automaattinen paikoitus (B) l&himman porareién (23)
aloituspisteen (15) kohdalle operaattorin (18) hyvaksynnan jalkeen.

5. Patenttivaatimuksen 2 mukainen menetelma, tunnettu siiti,
etta :
maaritetadn ohjausyksikossa (11) porausyksikon (5) etaisyytta aina-
kin osaan poraussuunnitelman (21) mukaisten reikien aloituspisteista (15);

tunnistetaan ohjausyksikossa (11) seuraavaksi porattavaksi reiaksi
(19) se poraussuunnitelman (21) mukainen reika, joka on manuaalisen siirron
(A) jalkeen lahimpana porausyksikkoa (5);

aktivoidaan automaattinen paikoitus (B); ja

suoritetaan automaattinen paikoitus (B) 1ahimman porareian aloitus-
pisteen (14) kohdalle.

_ 6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siits,
etta ,

ndytetddn ohjausyksikdn (11) nayttdlaitteella (20) useita poraus-
suunnitelman (21) mukaisten porareikien aloituspisteita (14);

esitetdan porausyksikdn (5) sijainti symbolin (5°) avulla nayttolait-
teessa (20); ja

~ suoritetaan manuaalinen siirto (A) liikuttamalla nayttolaitteen (20)
ohjainelimien (25) avulla porausyksikdn symbolia (5°) kohti seuraavaa poratta-
vaa reikaa (19). v

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita,
etta

esitetadn porausyksikon (5) sijainti symbolin (5°) avulla nayttolait-
teessa (20); ja

iimaistaan nayttélaitteessa (20) visuaalisesti sen porareian aldi{us-
piste (14), joka kulloinkin on pienimman etaisyyden padssa porausyksikdsta
(5).

8. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma,
tunnettu siita, etta
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madritetdan ohjausyksikolle (11) ainakin yksi etidisyysraja, joka
maarittelee suurimman sallitun etaisyyden porausyksikdn (5) ja valitun reian
(19) aloituspisteen (14) valilla; ja

sallitaan automaattisen paikoittamisen (B) aloittaminen vasta, kun
porausyksikon (5) etdisyys operaattorin (18) valitseman reian (19) aloituspis-
teestd (14) on méadriteltya etaisyysrajaa pienempi.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma,
tunnettu siita, etta _ ‘

lisataan poraussuunnitelmaan kesken poraukseh ainakin yhden uu-
den porattavan reian aloituspiste (14). _

10. Ohjelmistotuote kallionporauslaitteen porausyksikon ohjaami-
seen,

jossa kallioporauslaite (1) k&sittda: ainakin yhden porauspuomin (3);
porausyksikon (5), joka on sovitettu porauspuomiin (3); ainakin yhden anturin
(4) porausyksikon (5) sijainnin ja suunnan mittaamiseksi; ainakin yhden ohja-
usyksikon (11); sekad ainakin yhden ohjauselimen (16, 25) porausyksikon (5)
manuaalista siirtamista varten;

ja jonka ohjelmistotuotteen suorittaminen ohjausyksikdssa (11) on
sovitettu aikaansaamaan:

porausyksikon (5) sijainnin maarittdmisen ohjausyksikdssa (11) an-
tureilta (4) saatujen mittaustulosten perusteella;

porausyksikdn (5) paikoittamisen poraussuunnitelman (21) maarit-
tamaan porareian aloituspisteeseen (14); seka

porareidn poraamisen poraussuunnitelman (21) mukaisessa po-
raussuunnassa (15),

tunnettu siita,

ettd ohjelmistotuotteen suorittaminen ohjausyksikdssa (11) on edel-
leen sovitettu:

maarittimaan ohjausyksikossa (11) porausyksikon (5) sijaintia suh-
teessa ainakin osaan poraussuunnitelman (21) mukaisten reikien aloituspis-
teista (15); ‘

mahdollistamaan operaattorin (18) suorittaman porausyksikdn (5)
manuaalisen siirron (A) kohti seuraavaksi porattavaa porareikaa (19); seka

suorittamaan manuaalisen siirron (A) jalkeen automaattisen paikoi-
tuksen (B) seuraavaksi porattavan reién (19) aloituspisteeseen (14) porauksen
aloittamista varten.
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11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen ohjeimistotuote, tunnettu
siitd, ettd ohjelmistotuotteen suorittaminen ohjausyksikossa (11) on edelleen
sovitettu: _

monitoroimaan manuaalista siirtoa (A) ja tunnistamaan manuaali-
sen siirron (A) perusteella seuraavaksi porattavan porareian (19); ja

suorittamaan manuaalisen siirron (A) jalkeen automaattisen paikoi-
tuksen (B) tunnistamansa seuraavaksi porattavan reian (19) aloituspisteeseen
(14) porauksen aloittamista varten. .

12. Patenttivaatimuksen 10 tai 11 mukainen ohjelmistotuote, tun -
nettu siita, etta ohjelmistotuotteen suorittaminen on sovitettu saamaan ai-
kaan: ’ ’

automaattisen paikoituksen (B) sen porareidan kohdalle, jonka etai-
syys porausyksikdsta (5) on pienin manuaalisen siirron (A) paatyttya.

13. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 10 — 12 mukainen ohjel-
mistotuote, tunnettu siitd, etta ohjelmistotuotteen suorittaminen on sovitet-
tu saamaan aikaan: .

ohjausyksikossa (11) olevan poraussuunnitelman (21) esittdmisen
ohjausyksikon (11) nayttolaitteella (20), jolloin ainakin porattavien reikien aloi-
tuspisteet (14) ovat nahtavissa nayttolaitteelta (20);

porausyksikon (5) sijainnin esittdmisen ohjausyksikdn (11) néytto-
laitteessa (20) symbolin (5°) avulia, ja suhteessa porattavien reikien aloituspis-
teisiin (14); seka :

manuaalisen siirron (A) suorittamisen siitamalld symbolia (5°) nayt-
tolaitteen (20) yhteydessa olevan ohjauselimen (25) avulia.

14. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 10 — 13 mukainen ohjel-
mistotuote, tunn e ttu siitd, ettd ohjelmistotuotteen suorittaminen on sovitet-
tu:

estamé&an ohjausyksikon (11) siirtymisen manuaalisesta siirrosta (A)
automaattiseen paikoitukseen (B), mikali porausyksikko (5) on ennalta maari-
teltya etaisyysrajaa suuremman etdisyyden paassé seuraavaksi porattavan
reian (19) aloituspisteesta (14).

15. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 10 — 14 mukainen ohjel-
mistotuote, tunne ttu siita, ettd ohjelmistotuotteen suorittaminen on sovitet-
tu saamaan aikaan sen,

ettd ohjausyksikkd (11) tunnistaa manuaalisen siirron (A) suunnan
perustella seuraavaksi porattavan reién (19) ja on tunnistamisen jalkeen valmis
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suorittamaan automaattisen paikoituksen (B) kyseisen reian aloituspisteeseen
(14). |
16. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 10 — 15 mukainen ohjel-

mistotuote, tunnettu siita, etta ohjelmistotuotteen suorittaminen on sovitet-

tu saamaan aikaan sen,

ettd ohjausyksikkd (11) maarittaa etaisyyksia poraussuunniteiman
(21) mukaisten kaikkien reikien aloituspisteisiin (14) olennaisesti jatkuvasti.

17. Kallionporausilaite, joka kasittaa:

likuteltavan alustan (2); ; ' .

ainakin yhden porauspuomin (3), seka ainakin yhden porausyksikdn
(B), joka kasittad porauspuomiin (3) sovitetun syottopalkin (6), kallioporako-
neen (8), joka on liikuteltavissa syottolaitteen (7) avulla syottopalkin (6) suh-
teen, seka tyokalun (9), joka on kytkettavissa kallioporakoneeseen (8);

ainakin yhden ohjausyksikon (11), johon on asetettu poraussuunni-
telma (33), jossa on maaritelty ainakin porattavien reikien aloituspisteet (15), ja
joka ohjausyksikkd (11) mahdollistaa porausyksikon (5) automaattisen ohjaa-
misen;

ainakin yhden ohjauselimen (16, 25) porausyksikon (5) manuaalista |
ohjaamista varten,

ainakin yhden anturin (4) porausyksikon (5) aseman ja suunnan (19)
maarittdmiseksi; seka

valineet porausyksikén (5) paikoittamiseksi porattavan reidn kohdal-
le,

tunnettu siita,

ettd ohjausyksikkd (11) on sovitettu maarittdmaan porausyksikon (5)
sijaintia suhteessa ainakin osaan poraussuunnitelman (21) mukaisten reikien
aloituspisteita (14); ,

ettd porausyksikkd (5) on sovitettu siirrettdvaksi ensin manuaalisesti
(A) kohti seuraavaa porattavaa porareikaa (19); ja

etté ohjausyksikko (11) on sovitettu suorittamaan manuaalisen siir-
ron (A) jalkeen automaattisen paikoituksen (B) seuraavan reian (19) aloituspis-
teeseen (14) porauksen aloittamiseksi.
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Patentkrav

1. Forfarande for positionering av en bergborrningsriggs (1) borr-
enhet (5), _

vilken bergborrningsrigg (1) omfattar: &tminstone en borrbom (3); en
i borrbommen (3) anordnad borrenhet (5); atminstone en givare (4) fér be-
stdmning av borrenhetens (5) position och riktning; atminstone en styrenhet
(11) med en borrplan; samt atminstone ett styrorgan (16, 25) for manuell styr-
ning av borrenhetens (5) position,

och i vilket forfarande: ‘_

borrenhetens (5) position bestams; _

borrenheten (5) positioneras vid en begynnelsepunkt (14) for ett i
borrplanen (21) bestamt borrhal;

borrenheten (5) riktas mot en i borrplanen (21) bestdmd borrnings-
riktning; och

ett borrhal enligt borrplanen (21) borras,

kdnnetecknat av att :

en manuell forskjutning (A) av borrenheten mot ett hal (19) som
skall borras harnast utfors; och

efter den manuella forskjutningen (A) utfors en automatisk positio-
nering (B), dar borrenheten (5), styrd av styrenheten (11), forflyttas till en be-
gynnelsepunkt (14) for borrhalet (19) for att inleda borrning.

2. Férfarande enligt patentkrav 1, kannetecknat av att

halet (19) som skall borras harnast identifieras i styrenheten (11) pa
basis av den manuella forskjutningen (A).

3. Forfarande enligt patentkrav 2, k@nnetecknat av att

halet (19) som skall borras harnast identifieras i styrenheten (11) pa
basis av den manuella forskjutningens (A) riktning; och

den automatiska positioneringen (B) aktiveras efter den manuella
forskjutningen (A).

4. Forfarande enligt patentkrav 1, kAnnetecknat av att

i styrenheten (11) bestdms borrenhetens (5) avstand till atminstone
en del av begynnelsepunkterna (15) for halen som skall borras enligt borr-
planen (21), v

styrenheten (11) foreslar for en operator (18) Gvergang fran den
manuella forskjutningen (A) till den automatiska positioneringen (B) och posi-
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tionering till det narmaste halet; och

den automatiska positioneringen (B) utfors vid det narmaste borr-
hélets (23) begynnelsepunkt (15) efter godk&nnande fran operatéren (18).

5. Foérfarande enligt patentkrav 2, kAnnetecknat av att

i styrenheten (11) bestams borrenhetens (5) avstand till atminstone
en del av begynnelsepunkterna (15) for halen enligt borrplanen (21);

i styrenheten (21) identifieras det hal (19) som skall borras harnast
som det hal som enligt borrplanen (21) &r ndrmast borrenheten (5) efter den
manuella férskjutningen (A); |

den automatiska posifioneringen (B) aktiveras; och

den automatiska positioneringen (B) utfors till det narmaste borr-
halets begynnelsepunkt (14).

6. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att _

pa en visningsanordning (20) i styrenheten (11) visas flera begyn-
nelsepunkter (14) for borrhél enligt borrplanen (21);

borrenhetens (5) position visas med hjélp av en symbol (5°) pa vis-
ningsanordningen (20); och

den manuella forskjutningen (A) utfors genom att med hjalp av vis-
ningsanordningens (20) styrorgan (25) forflytta borrenhetens symbol (5') mot
det hal (19) som skall borras harnast.

7. Foérfarande enligt patentkrav 1, kdnneteckn at av att

borrenhetens (5) position visas med hjalp av symbolen (5°) pa vis-
ningsanordningen (20); och

det borrhals begynnelsepunkt (14) indikeras visuellt pa visnings-
anordningen (20) vilket vid vart och ett tillfalle ar belaget pa det kortaste av-
standet fran borrenheten (5).

8. Forfarande enligt nagot av de foregaende patentkraven, kanne-
tecknat avatt

for styrenheten (11) bestams atminstone en avstandsgrans, som
definierar det storsta tillatna avstandet mellan borrenheten (5) och begynnel-
sepunkten (14) for det valda halet (19); och

den automatiska positioneringen (B) tillats férst da borrenhetens (5)
avstand fran begynnelsepunkten (14) for det hal (19) som operatéren (18) valt
ar mindre an den definierade avstandsgransen.

9. Férfarande enligt nagot av de foregaende patentkraven, kanne-
tecknat avatt
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begynnelsepunkten (14) for atminstone ett nytt hal som skall borras
tilaggs till borrplanen under borrning.

10. Programvaruprodukt fér styrming av en bergborrnlngsrlggs borr-
enhet, - : o
dar bergborrningsriggen (1) omfattar: atminstone en borrbom (3); en
i borrbommen (3) anordnad borrenhet (5); atminstone en givare (4) for be-
stamning av borrenhetens (5) position och rikining; atminstone en styrenhet
(11); samt atminstone ett styrorgan (16, 25) fér manuell férskjutning av borr-
enheten (5);

och varvid exekveringen av programvaruprodukten i styrenheten
(11) &r anordnad att astadkomma: '

bestdmning av borrenhetens (5) position i styrenheten (11) pa ba-
sis av de fran givarna (4) erhallna matresultaten;

positionering av borrenheten (5) till en begynnelsepunkt (14) fér det
i borrplanen (21) bestdmda borrhdlet; samt |
borrning av borrhalet i borrningsriktningen (15) enligt borrplanen
(21), |

kdnnetecknat avatt

exekveringen av programvaruprodukten i styrenheten (11) vidare ar
anordnad att:

bestamma borrenhetens (5) position i styrenheten (11) i forhallande
till atminstone en del av begynnelsepunkterna (5) for halen enligt borrplanen
(21); '

mdojliggdra den av operatdren (18) utforda manuella férskjutningen
(A) av borrenheten (5) mot det borrhal (19) som skall borras harnast; samt

efter den manuella forskjutningen (A) utféra den automatiska posi-

'tioneringen (B) till begynnelsepunkten (14) fér det hal (19) som skall borras

harnast for att inleda borrning.

11. Programvaruprodukt enligt patentkrav 10, kdnnetecknad av
att exekveringen av programvaruprodukten i styrenheten (11) vidare ar anord-
nad att:

overvaka den manuella forskjutnlngen (A) och identifiera det borrhal
(19) som skall borras harnast pa basis av den manuella férskjutningen (A); och

efter den manuella forskjutningen (A) utféra den automatiska posi-
tioneringen (B) till begynnelsepunkten (14) for det identifierade h&l (19) som
skall borras harnést for att inleda borrning.
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12. Programvaruprodukt enligt patentkrav 10 eller 11, kdnne-
tecknad av att exekveringen av programvaruprodukten ar anordnad att
astadkomma: : _

automatisk positionering (B) till det borrhal som ligger pa det kortas-
te avstandet fran borrenheten (5) efter att den manuella forskjutningen (A) ar
slutford.

13. Programvaruprodukt enligt nagot av de féregdende patentkra-
ven 10-12, kdnnetecknad av att exekveringen av programvaruprodukten
ar anordnad att astadkomma: _ _

visning av borrplanen (21) som ingar i styrenheten (11) pa styrenhe-
tens (11) visningsanordning (20), varvid atminstone begynnelsepunkterna (14)
for de hal som skall borras &r synliga pa visningsanordningen (20);

v visning av borrenhetens (5) position pa styrenhetens (11) visnings-
anordning (20) med hjalp av en symboi (5°), och i forhallande till begynnelse-
punkterna (14) for halen som skall borras; samt ‘

utforande av den manuella férskjutningen (A) genom att forflytta
symbolen (5’) med hjélp av ett styrorgan (25) i anslutning till visningsanord-
ningen (20).

14. Programvaruprodukt enligt nagot av de foregdende patentkra-
ven 10-13, kannetecknad av att exekveringen av programvaruprodukten
ar anordnad att: o

forhindra styrenhetens (11) 6vergang fran manuell forskjutning (A)
till automatisk positionering (B) om borrenheten (5) befinner sig pa ett avstand
som ar storre an den forutbestdmda avstandsgransen fran begynnelsepunkten
(14) fér det hal som skall borras harnast. .

15. Programvaruprodukt enligt nagot av de foregaende patentkra-
ven 10-14, kdnnetecknad av att exekveringen av programvaruprodukten
ar anordnad att astadkomma det

att styrenheten (11) identifierar det hal (19) som skall borras harnast
pa basis av den manuella forskjutningens (A) riktning och &r efter identifiering-
en redo att utféra den automatiska positioneringen (B) till ndmnda hals begyn-
nelsepunkt (14). o ,

16. Programvaruprodukt enligt nagot av de foregdende patentkra-
ven 10-15, kdnnetecknad av att exekveringen av programvaruprodukten
ar anordnad att astadkomma det

att styrenheten (11) bestdmmer avstand till begynnelsepunkter (14)
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for alla hal enligt borrplanen (21) vasentligen kontinuerligt.

17. Bergborrningsrigg, som omfattar

ett rorligt underrede (2);

atminstone en borrbom (3), samt atminstone en borrenhet (5) som
omfattar en i borrbommen (3) anordnad matarbalk (6), en bergborrningsmaskin
(8) som ar rorlig med hjalp av en mataranordning (7) i forhallande till matarbal-
ken (8), samt ett verktyg (9) som kan kopplas till bergborrmaskinen (8);

, atminstone en styrenhet (11), i vilken en borrplan (33) ar anordnad, i
vilken borrplan atminstone begynneisepunkterna (15) fér hdlen som skall bor-
ras ar definierade, och vilkken styrenhet (11) mojliggor automatisk styrning av
borrenheten (5);

atminstone ett styrorgan (16, 25) fér manuell styrning av borrenhe-
ten (5), v

atminstone en givare (4) fér bestdmning av borrenhetens (5) posi-
tion och riktning (19); samt

medel for positionering av borrenheten (5) till halet som skall borras,

kannetecknad av

att styrenheten (11) &r anordnad att bestdmma borrenhetens (5)
position i férhallande till atminstone en del av begynnelsepunkterna (14) for
halen enligt borrplanen (21);

att borrenheten (5) ar anordnad att forst forskjutas manuellit (A) mot
foljande borrhal (19) som skall borras; och

att styrenheten (11) efter den manuella forskjutningen (A) ar anord-
nad att utféra den automatiska positioneringen (B) till féljande hals (19) begyn-
nelsepunkt (14) fér att inleda borrning.
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