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Menetelmi kallionporauslaitteen paikoittamiseksi porauspaikkaan ja kallionporauslaite
Forfarande for att positionera berghorrningsapparat till bergborrningsplats samt bergborrningsapparat
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Tiivistelmé - Sammandrag

Keksinndn kohteena on menetelmé kallionporauslaitteen paikoittamiseksi
porauspaikkaan seké kallionporauslaite. Paikoituksessa kallionporausiaite
(1) ajetaan paikoitusasemaan (12) niin, etta sen alusta (2) on haluttujen
etdisyyksien paassé porauspaikkaa (10) rajoittavista seindpinnoista (13).
Paikoitusta varten laite on varustettu etdisyysmittauslaitteilla (11). Vasta
paikoituksen jalkeen aloitetaan navigointi, jossa kallionporauslaitteen
sijainti kytketdadn porauspaikkaa koskevaan koordinaatistoon.

Uppfinningen avser ett forfarande fér positionering av en bergborrningsap-
parattill en borrningsplats samt en bergborrningsapparat. Vid positionerin-
gen kdrs bergborrningsapparaten (1) till ett positioneringsldge (12), sa att
dessunderrede (2) ar pa 6nskade avstand fran de vaggytor (13) som
avgransar borringsplatsen (10). Fér positionering ar anordningen férsedd
med avstandsmatanordningar (11). Férst efter positionering inleds navi-
gering, dir bergborrningsapparatens lage kopplas till ett koordinatsystem
som avser borrningsplatsen.
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Menetelma kalllonporauslaltteen pa|k0|ttam|sek3| porauspaik-
kaan ja kallionporauslaite

Keksinnén tausta

Keksinnén kohteena on menetelmé kallionporauslaitteen paikoitta-
miseksi porauspaikkaan, jossa menetelmassé: ajetaan kallionporauslaite po-
rauspaikkaan ja paikoitetaan sen alusta suhteessa porauspaikkaa ympardiviin
seindpintoihin; suoritetaan paikoituksen jalkeen navigointi, jossa kaivosajoneu-
von sijainti kytketédn porauspaikkaa koskevaan koordinaatistoon seké poraus-
kaavioon, johon on méadaritetty ainakin porattavien reikien suunnat; ja jossa aloi-
tetaan porauskaavion mukaisten reikien poraus navigoinnin jalkeen.

Edelleen keksinnén kohteena on kallionporauslaite, joka kasittéa:
likuteltavan alustan; ainakin yhden porauspuomin, jossa on porausyksikko,
joka kasittda syottopalkin, sydttdvalineet sekéd kallioporakoneen; ainakin yhden
ohjausyksikén, johon on tallennettavissa porauskaavio, jossa on méadritelty
ainakin porattavien reikien suunta; ja vélineet kallionporauslaitteen kytkemi-
seksi navigoimalla porauspaikkaa koskevaan koordinaatistoon.

Nykyisin kallionporauslaitteen paikoitus tapahtuu niin, ettd operaat-
tori ajaa kallionporauslaitteen porauspaikalle kayttden silmamaaraista arvioin-
tia paikoituksessa. Kun Kkallionporauslaite on ajettu paikoilleen ja tukijalat on
sovitettu maata vasten, voidaan suorittaa kallionporauslaitteen navigointi, jossa
kallionporauslaitteen sijainti kytketdan koordinaatistoon, joka on laadittu po-
rauspaikkaa varten. Navigointi voidaan tehda niin, ettd porauspaikalla on erilli-
nen laseri, joka kohdistetaan johonkin tunnettuun paikkaan tunnelissa. Taméan
jalkeen kallionporauslaitteen alustan tai porausyksikén paikka maaritetdén
suhteessa laseriin. Tdma voi tapahtua esimerkiksi porausyksikdéssa olevien
tdhtdimien avulla. Vaihtoehtoisesti alustalle on sovitettu DE-julkaisussa
3902 127 esitetylla tavalla laserivastaanotin, joka maérittda navigoinnin aikana
alustan paikan, jonka jalkeen porauslaitteen ohjausyksikké voi korjata koordi-
naatistoa porauslaitteen paikka huomioiden. Ongelmana on se, ettéd nykyisissa
ratkaisuissa kallionporauslaitteen todellinen paikka porauspaikalla selviaa ai-
kaisintaan vasta navigoinnin aikana. Mikali navigoinnissa havaitaan, etta kal-
lionporauslaite on paikoitettu porauspaikalle niin, ettd silla ei kyetd poraamaan
kaikkia poraussuunnitelman mukaisia reikid, on tukijalat laskettava alas, alusta
paikoitettava uuteen paikkaan ja laite on navigoitava uudelleen. Virheellisesta
paikoituksesta aiheutuvat ongelmat hidastavat ja vaikeuttavat porausta merkit-
tavasti.
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Keksinnén lyhyt selostus

Tamén keksinndn tarkoituksena on saada aikaan uudenlainen ja
parannettu menetelmé kallionporauslaitteen paikoittamiseksi porauspaikkaan
seka kallionporauslaite.

Keksinndn mukaisellé menetelmélle on tunnusomaista se, etta kay-
tetaan kallionporaustaitteen paikoituksen perusteena paikoitusasemaa, joka on
riippuvainen kallionporauslaitteen ja porauspaikan seindpintojen vélisesta etéi-
syydestd; madaritetddn paikoituksen aikana kallionporauslaitteen alustan ase-
maa ainakin yhden etaisyysmittauslaitteen avulla suhteessa porauspaikan sei-
napintoihin; ja paikoitetaan navigointia varten kallionporauslaite paikoitusase-
maan.

Keksinndén mukaiselle kallionporauslaitteelle on tunnusomaista se,
ettd kallionporauslaite kasittdd ainakin yhden etdisyysmittauslaitteen alustan
sijainnin madarittmiseksi porauspaikkaa ympéardivien seinédpintojen suhteen;
ettd ohjausyksikkd kasittaa ainakin yhden kayttéliittyman; etta etdisyysmittaus-
laitteiden lukemat on sovitettu esitettédvéksi operaattorille ainakin yhdessa kayt-
toliittymassa; ja etté kallionporauslaite on sovitettu ajettavaksi navigointia var-
ten paikoitusasemaan.

Keksinndn olennainen ajatus on, ett& kallionporauslaitteella on pai-
koitusasema, johon se ajetaan ennen kuin navigointi voidaan aloittaa. Paikoi-
tusasema madrittyy suhteessa porauspaikkaa ympéardiviin seindpintoihin. Kal-
lionporauslaitteessa on yksi tai useampi etaisyysmittauslaite, jonka avulla alus-
tan sijainti seindpintoihin ndhden voidaan maarittaa paikoituksen aikana.

Keksinndn etuna on, ettd kallionporauslaite saadaan paikoitettua oi-
keaan paikkaan niin, ettd suunnitellut porareiat saadaan silld poratuksi. N&in
véltetaan tilanteet, joissa laite on vadran ensipaikoituksen takia paikoitettava
uudelleen ja navigoitava. Edelleen, kun alusta on paikoitettu puomien ulottu-
vuuden kannalta oikein, on porausyksikdiden liikuttelu tehokasta ja nopeaa.
Keksinnén mukainen paikoitusjérjestely on suhteellisen yksinkertainen toteut-
taa, eikd se vaadi mitdan monimutkaisia jarjestelmia. Lisaksi keksintdéa voidaan
soveltaa jo olemassa oleviin kallionporauslaitteisiin.

Keksinndn eraén sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd kytetadn etdisyysmittaukseen ainakin kolmea laserietaisyysmittaria.

Keksinndn erdan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettéd kallionporauslaitteen paikoitusasema on maéritetty porauskaavion yhtey-
teen. :
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Keksinndn eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd kallionporauslaitteen paikoitusasema on madritetty erilliseen tiedostoon,
josta se voidaan hakea ja esittédd operaattorille.

Keksinnén eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd madritetadn paikoitusasema etdisyyksind porauspaikan seinapinnoista.
Nama etaisyydet voidaan ilmoittaa operaattorille esimerkiksi jonkin néyttélait-
teen avulla.

Keksinnén eraan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd varmistetaan ennen porauksen aloittamista porausyksikdiden peittoalat.
Talloin tarkistetaan, ettd porausyksikko ulottuu poraamaan ne porareiét, jotka
on porauskaaviossa maaritetty kyseisella porausyksikolla porattavaksi.

Keksinnén erdan sovellutusmuodon olennaisena ajatuksena on se,
ettd maaritetddn navigoinnin jalkeen ainakin yhden etédisyysmittauslaitteen
avulla alustan asemaa pystysuunnassa. Tahén voidaan kayttaa erillisia pys-
tysuuntaan suunnattuja etaisyysmittauslaitteita tai vaihtoehtoisesti siihen voi-
daan kayttaa ainakin yhta paikoituksessa kaytettya etaisyysmittauslaitetta, joka
voidaan kaantda vaakasuunnasta pystysuuntaan. Pystysuuntaisella mittauk-
sella voidaan havaita, mikali alusta liikkkuu porauksen aikana esimerkiksi tuki-
jalkojen vajoamisen seurauksena. Alustan kallistelua voidaan mitata kayttamal-
Ia useita yl6s- tai alaspain suunnattuja etaisyysmittauslaitteita tai yhta tai use-
ampaa kallistusmittauslaitetta.

Kuvioiden lyhyt selostus

Keksinnén eraitd sovellutusmuotoja selitetddn tarkemmin oheisissa
piirustuksissa, joissa

kuvio 1 esittda kaavamaisesti ja sivulta pain nahtyna erasta keksin-
ndn mukaista kallionporauslaitetta, joka on paikoitettu porauspaikkaan ja navi-
goitu porauspaikkaa koskevaan koordinaatistoon,

kuvio 2 esittdd kaavamaisesti ja ylhaaltd pain nahtyna erasts kek-
sinndn mukaista jérjestelyd kallionporauslaitteen paikan méérittamiseksi po-
rauspaikalla, :
kuvio 3 esittaa kaavamaisesti erasta porauskaaviota,

kuvio 4 esittdd kaavamaisesti erésta ohjausyksikkoa ja sen kaytto-
liittyma&a, ja

kuvio 5 esittdd kaavamaisesti jarjestelya kallionporauslaitteen pys-
tysuuntaisen aseman valvomiseksi porauksen aikana.
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Kuvioissa keksinndn eraitd sovellutusmuotoja on esitetty selvyyden
vuoksi yksinkertaistettuna. Samankaltaiset osat on merkitty kuvioissa samoilla
viitenumeroilla.

Keksinndn eraiden sovellutusmuotojen yksityiskohtainen selostus

_ Kuviossa 1 esitetty kallionporauslaite 1 kasittaa liikkuteltavan alustan
2, ainakin yhden porauspuomin 3 seka porausyksikon 4 sovitettuna poraus-
puomiin 3. Porausyksikko 4 kasittda syottdpalkin 5, johon sovitettu kalliopora-
kone 6, jota voidaan liikuttaa syéttdlaitteen 7 avulla syéttopalkilla 5. Kalliopora-
kone 6 kasittdd ainakin iskulaitteen, jolla voidaan antaa iskupulsseja kalliopo-
rakoneeseen 6 kytkettdvalle tykalulle 8, joka rikkoo niiden vaikutuksesta kal-
liota ja aikaansaa porareidn muodostumisen. Edelleen voi alustan 2 yhteydes-
sé olla tukijalat 9, joiden avulla porauspaikkaan 10 ajettu kallionporauslaite 1
voidaan asettaa haluttuun asentoon, tyypillisesti vaaka-asentoon navigointia ja
porausta varten. Lisaksi Kallionporauslaite 1 voi kasittda useita etaisyysmit-
tauslaitteita 11, kuten esimerkiksi laserietdisyysmittareita, joita voidaan kayttaa
hyvéksi kallionporauslaitteen 1 paikoittamisessa. _

Kuviossa 2 kallionporauslaite 1 on ajettu porauspaikkaan 10, tissé
tapauksessa tunnelin perdan. Kallionporauslaite 1 voidaan paikoittaa ennalta
maariteltyyn paikoitusasemaan 12, jossa alusta 2 on ennalta maériteltyjen
etdisyyksien X, Y ja Z paassd porauspaikkaa 10 rajoittavista seinapinnoista
13a, 13b, 13c. Paikoituksen aikana alustan 2 etaisyytta perdseinista 13a voi-
daan mitata ensimmaisella etadisyysmittauslaitteella 11a, edelleen alustan etéi-
syytté sivuseinistd 13b ja 13c voidaan mitata toisella ja kolmannelila etaisyys-
mittauslaitteella 11b ja 11c¢. Vasta sen jalkeen, kun alusta 2 on saatu paikoitet-
tua méaariteltyyn paikoitusasemaan 12, asetetaan tukijalat 9 vasten maata ja
aloitetaan navigointi kallionporauslaitteen 1 tarkan sijainnin kytkemiseksi pora-
uspaikkaa 10 koskevaan koordinaatistoon. Joissain tapauksissa etaisyysmitta-
us kallion seindpintoihin 13 voidaan tehda jopa vain yhden etdisyysmittauslait-
teen 11 avulla tai toisaalta etaisyysmittauslaitteita 11 voi olla useampikin kuin
kolme. Etéisyysmittauslaite 11 voi olla sovitettu kd&ntymaan ennalta maarat-
tyihin mittausasemiin tai se voi pydria niin, ettd se mittaa etaisyyksis useisiin
suuntiin.

Kuviossa 3 on esitetty erds porauskaavio 14, jossa voi olla mééritel-
ty porattavien reikien aloituspisteiden 15 sijainnit ja suunnat 16. Esimerkiksi ns.
pitkareikaporauksessa, jossa porareidt voidaan porata viuhkamaisesti, voi riit-
taa, ettd porauskaavio 14 méérittelee vain porattavien reikien suunnat 16. Li-
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saksi porauskaavioon 14 voi olla maaritetty kallionporauslaitteen 1 paikoitus-
asema X-, Y- ja Z-suuntaisina mittoina. Porauskaavioon 14 voi olla havainnol-
listettu symbolilla 17 kallionporauslaitteen suunniteltu sijainti paikoitusasemas-
sa. Porauskaaviota 14 suunniteltaessa symboli 17 voidaan sijoittaa poraus-
kaavioon 14, jonka jédlkeen suunnitteluohjelma voi laskea paikoitusasemalle X-,
Y- ja Z-suuntaiset etdisyydet ja voi sovittaa ne osaksi porauskaaviota 14 tai
johonkin erilliseen tiedostoon, joka voidaan hakea kallionporauslaitteen 1 oh-
jausyksikén 30 muistiin. Edelleen porauskaavio 14 voidaan esittda kallionpo-
rauslaitteen 1 ohjausyksikdn 30 néayttolaitteessa. Operaattori voi ennen paikoi-
tusta hakea ohjausyksikdén ndytolle kutakin porauskatkoa varten laaditun po-
rauskaavion 14. Etaisyysmittauslaitteiden 11 lukemat voidaan esittaa operaat-
torille yhteisella tai erillisilla nayttdlaitteilla. Seuraamalla nayttdlaitteiden luke-
mia ja vertaamalla niitd porauskaaviossa 14 ilmoitettuun paikoitusasemaan 12,
saadaan kallionporauslaite 1 ajettua riittavan tarkasti suunniteltuun paikkaan
porauspaikalla 10. Paikoitusaseman 12 X-, Y- ja Z—suuntaisille mitoille voi olla
madritetty toleranssit, joiden sisélla paikoitusasemaan ajetun alustan 2 on olta-
va, ennen kuin navigointi voidaan aloittaa.

Kuviossa 4 on esitetty erds kayttdlittyma 18, jonka naytolld 19 on
esitetty paikoitusaseman 12 suunnitellut etdisyydet kallion seindpinnoista 13.
Kayttdliittyméassé 18 voidaan esittdd samanaikaisesti tai eriaikaisesti myos
etaisyysmittauslaitteiden 11 lukemat. Edelleen voidaan kayttélittymassa 18
osoittaa jollakin sopivalla ilmaisimella 20 tai muulia tavoin ne X-, Y- tai Z-
suuntaiset etéisyydet, jotka viela poikkeavat ennalta méaéaritellyista etdisyyksis-
td. Sen jalkeen, kun alusta 2 on saatu ajettua maariteltyyn paikoitusasemaan,
voi ohjausyksikk® 30 antaa kéayttoliittyman 18 avulla hyvaksynnén paikoituksel-
le ja voi antaa luvan navigoinnin aloittamiselle. Tdma voi tapahtua esimerkiksi
visuaalisesti tai &animerkin avulla. Edelleen ohjausyksikkd 30 ja kayttoliittyma
18 voivat olla jarjestetyt opastamaan operaattoria paikoituksen suorittamiseksi.

On myds mahdollista automatisoida kallionporausiaitteen 1 ajo pai-
koitusasemaan 12. Talléin ohjausyksikké6n 30 voi olla asetettu ohjausmoodi,
joka voidaan kytke& paélle sen jalkeen, kun kaivosajoneuvo 1 on ensin ajettu
porauspaikan 10 lahelle. Taman jalkeen ohjausyksikkd 30 voi ajaa automaatti-
sesti kallionporauslaitteen 1 ennalta méaaritettyyn paikoitusasemaan 12, ajaa
tukijalkojen 9 avulla alustan 2 vaakasuoraan asentoon hyddyntamalla kallis-
tusmittauslaitetta 21, seka antaa sen jalkeen luvan navigoinnin aloittamiselle.
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Paikoitusasema 12 voidaan maarittdd etukiteen esimerkiksi po-
rauskaavion suunnittelun yhteydessa, kuten edella on kuvattu, tai paikoitus-
asema 12 voi madrittyd operaattorin kokemuksen perusteella, kallionporaus-
laitteen kayttoohjeiden perusteella tai jonkin muun ohjeistuksen perusteella.

~ Kuviossa 5 on esitetty kallionporauslaite 1 poraustilanteessa. Kal-
lionporauslaitteen 1 alustalla 2 voi olla useita etdisyysmittauslaitteita 11 suun-
nattuna porauksen aikana porauspaikkaa 10 pystysuunnassa B rajoittavaan
pintaan, eli kattopintaan 13d tai vaihtoehtoisesti lattiapintaan 13e. Monitoroi-
malla naiden etdisyysmittauslaitteiden 11 avulla alustan pystysuuntaisia liikkei-
ta, voidaan esimerkiksi havaita, mikali tukijalat 9 painuvat lattiapintaan 13e.
Tilanteissa, joissa kaikki tukijalat 9 painuvat lattiapintaan 13e, ei pystysuuntais-
ta liikketta B valttamattd havaita kallistusmittauslaitteiden 21 tai vastaavien avul-
la, silla talloin alusta 2 voi sailyttda vaaka-asemansa. Sen sijaan kunkin etéi-
syysmittauslaitteen 11 avulla voidaan havaita poikkeamat alkuperéisiin mit-
taustuloksiin ja ndin voidaan havaita seka alustan 2 kallistelut ettad alustan pys-
tysuuntainen siirtyma. Alustalle 2 voi olla sovitettu yksi tai useampia kiinteasti
yléspain tai alaspain osoittavia yksittdisia laserimittauslaitteita 11d tai vaihtoeh-
toisesti voi paikoituksessa kaytettdvan etdisyysmittauslaitteen 11b yhteyteen
olla sovitettu yléspdin tai alaspdin osoittava etéisyysmittauslaite 11e, jolloin
etdisyysmittauslaitteet 11b ja 11e muodostavat eraénlaisen mittausyksikon 31.
Joissain tapauksissa laserimittauslaitteen sdde voidaan k&antaa prisman avul-
la vaakasuunnasta A pystysuuntaan B sen jélkeen, kun alusta 2 on ajettu pai-
koitusasemaan. Erds mahdollisuus on viela se, ettd paikoitukseen kaytettava
etaisyysmittauslaite 11a on sovitettu alustalle 2 kaantéelimen 22 avulla niin,
ettd se voidaan kaantaa suunnassa C vaakasuuntaiseen A mittausasentoon ja
pystysuuntaiseen B mittausasentoon kulloinkin suoritettavan mittauksen mu-
kaan. On myds mahdollista, ettd jopa vain yksi etdisyysmittauslaite 11 on sovi-
tettu monitoroimaan kallionporauslaitteen 1 pystysuuntaista B asemaa laitteen
vajoamisen havaitsemiseksi, ja ettd yksi tai useampi kallistusmittauslaite 21 on
sovitettu tarkkailemaan alustan 2 kallistumista. Monitoroinnin tulokset voidaan
johtaa etéisyysmittauslaitteelta 11 ja kallistusmittauslaitteelta 21 ohjausyksikdl-
le 30 analysointia varten. Mikali mittauksilla havaitaan, etta kallionporauslait-
teen pystysuuntaisessa B asemassa on tapahtunut muutos, voidaan sen ase-
maa korjata saatamalld tukijalkoja 9. Edelleen on mahdollista suorittaa navi-
gointi uudelleen, mikali pystysuuntaisessa asemassa on tapahtunut oleellisia
muutoksia. Ohjausyksikké 30 voi olla sovitettu ilmaisemaan operaattorille, ettd
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pystysuuntaisessa asemassa on tapahtunut muutos, ja edelleen ohjausyksikkd
voi ehdottaa operaattorille tukijalkojen uudelleen asettelua tai uudelleen navi-
gointia. On my6s mahdollista se, ettd muuttuneen pystyaseman perusteella
tehdaan ohjausyksikdssa korjauksia kaytettdvaan koordinaatistoon. Edelleen
on mahdollista, ettd ohjausyksikkd on sovitettu suorittamaan edelld esitettyja
korjaustoimenpiteitéd automaattisesti sen jalkeen, kun ennalta maariteltyd suu-
rempi muutos pystyasemassa on tapahtunut. Pystysuuntaisen aseman monito-
roinnin ja siihen liittyvien mittalaitteiden ei valttdmatta tarvitse liittya paikoitus-
asemaan paikoitukseen, vaan niité voidaan hyddyntaa itsenaisesti.

Todettakoon, etté paikoitusaseman sijainti voi riippua mm. kaytetté-
vé’nsta louhintamenetelméastd. Tyypillisesséa tunnelin porauksessa kallionporaus-
laite pyritdan paikoittamaan tunnelin keskilinjalle. Vaihtoehtoisesti paikoitus-
asema voi olla maaritetty porauspaikan johonkin reunaan, esimerkiksi tilanteis-
sa, joissa tunnelin peran louhinta tapahtuu kahdessa tai useammassa vai-
heessa. Paikoitusaseman maérittelyssd voidaan myds huomioida porauspai-
kalla olevat esteet sekd muut kallionporaus- ja kaivoslaitteet.

Keksintd ei rajoitu kdytettdvaksi ainoastaan tunneleiden perien po-
raukseen, vaan sita voidaan hyédyntaa missa tahansa kallionporausmenetel-
massd, jossa on tarve saada paikoitettua kallionporauslaite ennalta maarattyyn
porausasemaan poraussuunnitelmassa méaéritettyjen porareikien poraamista
varten.

Joissain tapauksissa tassd hakemuksessa esitettyja piirteitd voi-
daan kéyttaa sellaisenaan, muista piirteistd huolimatta. Toisaalta tdssa hake-
muksessa esitettyja piirteitd voidaan tarvittaessa yhdistella erilaisten kombi-
naatioiden muodostamiseksi.

Piirustukset ja niihin liittyva selitys on tarkoitettu vain havainnollis-
tamaan keksinndn ajatusta. Yksityiskohdiltaan keksintd voi vaihdella patentti-
vaatimusten puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1. Menetelm& Kallionporauslaitteen paikoittamiseksi porauspaik-
kaan, jossa menetelméassa:

ajetaan kallionporauslaite (1) porauspaikkaan (10) ja paikoitetaan
sen alusta (2) suhteessa porauspaikkaa (10) ympardiviin seinapintoihin (13);

suoritetaan paikoituksen jélkeen navigointi, jossa kaivosajoneuvon
(1) sijainti kytketaan porauspaikkaa (10) koskevaan koordinaatistoon seké po-
rauskaavioon (14), johon on maaritetty ainakin porattavien reikien suunnat
(16); ja jossa .
, aloitetaan porauskaavion (14) mukaisten reikien poraus navigoinnin
jalkeen;

tunnettu siitd, etta

kaytetaan kallionporauslaitteen (1) paikoituksen perusteena paikoi-
tusasemaa (12), joka on riippuvainen kallionporauslaitteen (1) ja porauspaikan
(10) seindpintojen (13a, 13b, 13c) valisesta etaisyydesta;

madritetddn paikoituksen aikana kallionporauslaitteen (1) alustan (2)
asemaa ainakin yhden etaisyysmittauslaitteen (11a, 11b, 11c) avulla suhtees-
sa porauspaikan (10) seinapintoihin; ja

paikoitetaan navigointia varten kallionporauslaite (1) paikoitusase-
maan (12).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunnettu siits,
etta o ,

madritetdén kallionporauslaitteen paikoitusasema (12) porauskaa-
vion (14) yhteyteen. :

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu
siita, etta , ,
|  néytetdan etaisyysmittauslaitteiden (11) mittaustulokset ainakin yh-
dessa kayttoliittymassa (18); ja

ajetaan kallionporauslaite (1) manuaalisesti paikoitusasemaan (12)
huomioiden ennalta maaritelty porausasema (12) ja etaisyysmittauksen tulok-
set.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmé, tunnettu siita,
etté ‘

madritetadn paikoitusasema (12) etdisyyksind porauspaikan (10)
seindpinnoista (13). :



LIRS .
" ses
* e+ @

s .

sess sns

117570

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelm3,

tunnettu siits, etta

mitataan kallionporauslaitteen (1) paikkaa ainakin kolmella laseri-
etédisyysmittarilla (11a, 11b, 11c);

mitataan ensimmaiselld laserietdisyysmittarilla (11a) alustan (2)
etdisyytta edessa olevaan seindpintaan (13a); ja

mitataan toisella ja kolmannella laserietdisyysmittarilla (11b, 11c)
etdisyyksia alustan (2) sivuilla oleviin seinapintoihin (13b, 13c).

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelm3,
tunnettu siita, ettad _

varmistetaan kallionporauslaitteen (1) ohjausyksikdssa (30) ennen
porauksen aloittamista, ettd porausyksikko (4) ulottuu poramaan porareiat, jot-
ka on porauskaaviossa (14) maaritetty kyseiselld porausyksikolla (4) poratta-

vaksi.
7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma,

tunnettu sita, ettda _

madritetddn navigoinnin jalkeen ainakin kahden etdisyysmittauslait-
teen (11d, 11e) avulla alustan (2) asemaa pystysuunnassa (B).

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen menetelma, tunnettu siité,
etta

kdytetdadn ainakin yhta paikoituksessa kaytettysd etiisyysmittaustai-
tetta (11a) alustan (2) pystysuuntaisessa (B) asemassa navigoinnin jalkeen
tapahtuvien muutosten havaitsemiseen.

9. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma,
tunnettu siita, etta : : '

ajetaan kallionporauslaite (1) ohjausyksikén (30) ohjaamana auto-
maattisesti paikoitusasemaan (12).

10. Kallionporauslaite, joka kasittaa:

likuteltavan alustan (2); _

ainakin yhden porauspuomin (3), jossa on porausyksikks (4), joka
késittaa syottopalkin (5), syottovalineet (7) seka kallioporakoneen (6);

ainakin yhden ohjausyksikon (30), johon on tallennettavissa poraus-
kaavio (14), jossa on madéritelty ainakin porattavien reikien suunta (16); ja

vélineet kallionporauslaitteen (1) kytkemiseksi navigoimalla poraus-
paikkaa (10) koskevaan koordinaatistoon,

tunnettu siita,
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10

ettd kallionporauslaite (1) késittda ainakin yhden etéisyysmittausiait-

teen (11) alustan (2) sijainnin maarittdmiseksi porauspaikkaa (10) ympardivien

seindpintojen (13) suhteen;

ettd ohjausyksikko (30) kasittaa ainakin yhden kayttoliittyman (18);

etta etaisyysmittauslaitteiden (11) lukemat on sovitettu esitettavaksi
operaattorille ainakin yhdesséa kayttdliittymassa; ja ‘

etta kallionporauslaite (1) on sovitettu ajettavaksi navigointia varten
paikoitusasemaan (12), joka on riippuvainen kallionporauslaitteen (1) ja po-
rauspaikan (10) seinapintojen (13a, 13b, 13c) vélisesté etéisyydesta.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen kallionporauslaite, tun-
nettu siita,

ettd ohjausyksikélle (30) on annettu ainakin yksi paikoitusasema
(12), johon on maaritelty alustan (2) etaisyydet porauspaikkaa (10) ympéaroivis-
ta seindpinnoista (13); ja '

ettd ohjausyksikké (30) on sovitettu esittédmaan kayttéliittyméassa
(18) paikoitusasemaa (12) koskevat mitat operaattorille.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen kallionporauslaite, tun-

nettu siita, : :
etta ohjausyksikkd (30) on sovitettu hyvaksymaan navigoinnin aloit-

tamisen vasta sen jalkeen, kun kallionporauslaite (1) on paikoitettu paikoi-
tusasemaan (12).
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Patentkrav

1. Forfarande for positionering av en bergborrningsrigg pa en borr-
ningsplats, i vilket forfarande:

bergborrningsriggen (1) kérs till borrningsplatsen (10) och dess un-
derrede (2) positioneras i forhallande till de vaggytor (13) som omger borr-
ningsplatsen (10);

efter positioneringen utférs navigering, dar ett gruvfordons (1) lage
kopplas till ett koordinatsystem som avser borrningsplatsen (10) samt ett borr-
ningsschema (14), dar atminstone riktningarna (16) fér halen som skall borras
har bestamts; och vari _ _

borrningen av halen enligt borrningsschemat (14) inleds efter navi-
geringen;

kdnnetecknat avatt

som grund for positioneringen av bergborrningsriggen (1) anvands
ett positioneringslage (12), som &ar beroende av avstandet mellan bergborr-
ningsriggen (1) och vaggytorna (13a, 13b, 13c) pa borrningsplatsen (10);

under positioneringen bestams laget fér bergborrningsriggens (1)
underrede (2) med hjalp av atminstone en avstandsmatanordning (11a, 11b,
11c) i forhallande till vaggytorna pa borrningsplatsen (10); och

fér navigeringen positioneras bergborrningsriggen (1) i ett positione-
ringslage (12). '

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat avatt

bergborrningsriggens positioneringslage (12) bestams i samband
med borrningsschemat (14). _

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller2, kannetecknat avatt

avstandsmatanordningarnas (11) matresultat visas i atminstone ett
anvandargranssnitt (18); och

bergborrningsriggen (1) kérs manuellt till positioneringslaget (12)
med beaktande av det forutbestdmda borrningsiaget (12) och resultaten av
avstandsmatningen. o o \

4. Forfarande enligt patentkrav1, kdnnetecknat av att

positioneringslaget (12) bestdms som avstand fran véaggytorna (13)
pa borrningsplatsen (10).

5. Forfarande enligt nagot av de féregdende patentkraven, k& n -
netecknat avatt
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bergborrningsriggens (1) plats mats med atminstone tre laserav-
standsmatare (11a, 11b, 11c);

med den forsta laseravstandsmataren (11a) méts underredets (2)
avstand till vaggytan (13a) framfér; och :

med den andra och tredje avstandsmataren (11b, 11¢) mats av-
stand till vaggytorna (13b, 13c) pa underredets (2) sidor.

6. Forfarande enligt nagot av de féregdende patentkraven, kan -
netecknat avatt

i bergborrningsriggens (1) styrenhet (30) sékras innan borrningen
inleds att borrningsenheten (4) nar att borra borrhalen, som bestamts att bor-
ras i borrningsschemat (14) med borrningsenheten (4) i fraga.

7. Forfarande enligt nagot av de foregdende patentkraven, kan -
netecknat avatt

efter navigeringen bestdms underredets (2) lage i vertikalriktningen
(B) med hjélp av atminstone tva avstandsmaétanordningar (11d, 11e).

8. Forfarande enligt patentkrav 7, k@&nnetecknat av att

atminstone en avstandsmatanordning (11a) som anvénts vid posi-
tioneringen anvands for detektering av andringar i underredets (2) vertikala (B)
lage, vilka dndringar sker efter navigeringen.

9. Forfarande enligt nagot av de féregaende patentkraven, k& n -
netecknat avatt . \ ,

bergborrningsriggen (1) kors styrd av styrenheten (30) automatiskt
till positioneringslaget (12).

10. Bergborrningsrigg, vilken omfattar:

ett flyttbart underrede (2);

atminstone en borrningsbom (3) med en borrningsenhet (4), som
omfattar en matarbalk (5), matardon (7) samt en bergborrmaskin (6);

atminstone en styrenhet (30), i vilken ett borrningsschema (14) kan
lagras, dar atminstone riktningen (16) fér halen som skall borras har bestamts;
och '

don for koppling av bergborrningsriggen (1) genom navigering till ett
koordinatsystem som avser borrningsplatsen (10),

kannetecknad av _

att bergborrningsriggen (1) omfattar &tminstone en avstandsmatan-
ordning (11) fér bestamning av underredets (2) lage i forhallande till de vagg-
ytor (13) som omger borrningsplatsen (10);
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att styrenheten (30) omfattar atminstone ett anvandargrénssnitt
(18); ‘
att avstandsmatanordningarnas (30) varden ar anordnade att pre-

senteras for operatdren i atminstone ett anvandargranssnitt; och
att bergborrningsriggen (1) &r anordnad att koras for navigering till

ett positioneringslage (12), som &r beroende av avstdndet mellan bergborr-
ningsriggen (1) och vaggytorna (13a, 13b, 13¢) pa borrningsplatsen (10).
11. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 10, kdnnetecknad av
att for styrenheten (30) getts atminstone eft positioneringslage (12),
i vilket underredets (2) avstand fran vaggytorna (13) som omger borrningsplat-

sen (10) har bestamts; och
att styrenheten (30) &r anordnad att presentera i anvandargranssnit-

tet (18) matten som avser positioneringslaget (12) for operatdren.
12. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 11, kannetecknad av
att styrenheten (30) ar anordnad att godkénna inledandet av navige-

ringen férst efter att bergborrningsriggen (1) har positionerats i positionerings-
laget (12).
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