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Keksinndn kohteena on menetelma kallionporauslaitteen
paikoittamiseksi ja kallionporauslaite. Kallionporauslaitetta (1)
liikutetaan polttomoottorivapaalla ajolaitteistolla (16), johon kuuluu
séhkoinen ajomoottori (M). Vaantdmomentti valitetdan
ajomoottorilta vetaville pyorille (19) mekaanisen luistamattoman
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Kallionporauslaite ja menetelma sen paikoittamiseksi

Keksinnon tausta

Keksinnén kohteena on menetelma kallionporauslaitteen paikoitta-
miseksi. Kallionporauslaite ajetaan porauspaikkaan poraamista varten. Kal-
lionporauslaitetta liikutetaan paikoituksessa kokonaan polttomoottorivapaan
sahkdisen ajolaitteiston avulla. Tarvittava pyéritysmomentti muodostetaan
sahkoiselld ajomoottorilla, jota ohjataan saatdlaitteen avulla. Ajomoottorilta
pyéritysmomentti valitetdan voimansiirtoyhteyden avulla vetéville pyérille.

Edelleen keksinndén kohteena on kallionporauslaite.

Keksinnén alaa on kuvattu yksityiskohtaisemmin itsenaisten patent-
tivaatimusten johdannoissa.

Kaivoksissa kaytetddn kallionporauslaitteita, joilla porataan pora-
reikid suunnitelluissa porauspaikoissa. Kun porareikien poraus on suoritettu,
siirretddn kaivosajoneuvo seuraavaan porauspaikkaan uuden porausviuhkan
tai perédn poraamista varten. Erityisesti maanalaisissa kaivoksissa on edullista
tehda ajo sédhkdmoottorilla tuotetun tehon avulla. Ajossa tarvittava energia voi
olla varastoituna akkuun. Paikoittaminen tarkasti porauspaikkaan on usein
vaativa toimenpide. Tehtavaa hankaloittaa viela se, ettd ajettava alusta voi olla
porauspaikassa epatasainen ja porauspaikka voi sijaita ahtaassa tunnelissa.
Tunnettuja kallionporauslaitteita on vaikea ajaa porauspaikkaan, silla niiden
ajolaitteistot soveltuvat huonosti tarkkaan paikoittamiseen.

Keksinndn lyhyt selostus

Taman keksinndn tarkoituksena on saada aikaan uudenlainen ja
parannettu kallionporauslaite ja menetelméa sen paikoittamiseksi.

Keksinndn mukaiselle menetelmalle on tunnusomaista se, etta vali-
tetdan ajomoottorin pydrimisliike mekaanisella luistamattomalla voimansiirtoyh-
teydella vetavalle pyoéralle; paikoitetaan kallionporauslaite porauspaikkaan,
jossa on epatasainen ajoalusta; kaytetaan kallionporauslaitteen liikuttamiseen
ja pysayttamiseen paikoituksen aikana s&hkoistd ajomoottoria; ja pidetaan
ajomoottorin pyérimisnopeuden suhde vetavan pyéran pydérimisnopeuteen jat-
kuvasti samana paikoitusajon aikana ja riippumatta vetavaan pyoéraan kohdis-
tuvista vaantékuormituksen muutoksista, jotka johtuvat muutoksista ajoalus-
tassa.
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Keksinnén mukaiselle kallionporauslaitteelle on tunnusomaista se,
ettéd sahkoisen ajomoottorin ja vetavan pydran valilld on mekaaninen luistama-
ton voimansiirtoyhteys; ettd kallionporauslaite kasittdad ainakin yhden mittaus-
laitteen kallionporauslaitteen likenopeuden maarittdmiseksi; ja ettd ohjausyk-
sikdssa on ohjausstrategia, jonka mukaisesti se on sovitettu sdatamaan saato-
laitteen avulla sahkdistd ajomoottoria niin, ettd likenopeuden suhde nopeus-
pyyntdéén pysyy vakiona riippumatta vetdvaan pyérédan kohdistuvista vaanto-
kuormituksen muutoksista, jotka johtuvat muutoksista ajoalustassa.

Keksinndn ajatus on, ettd sahkoiseltéd ajomoottorilta valitetaan pyori-
tysmomentti mekaanisella luistamattomalla voimansiirtoyhteydella vetéville
pyérille. Liséksi ajomoottorin pydrimisnopeutta sdadetaan paikoituksen aikana
niin, ettd sen pydrimisnopeus suhteessa vetadvan pydéran pyoérimisnopeuteen
pysyy vakiona. Kallionporauslaitetta liikutetaan kohti haluttua paikoitusasemaa
ja se pysaytetaan siihen ajomoottorin pyoéritysta ohjaamalla.

Keksinndén etuna on, ettd kallionporauslaite saadaan paikoitettua
hyvin tarkasti paikoitusasemaan, mink& ansiosta voidaan mm. navigointi tehda
vaikeuksitta ja nopeasti. Lis&ksi kallionporauslaitteen ajaminen ja pysayttami-
nen ovat hallittuja, silld ne ovat jarjestetyt tehtavaksi ajomoottorin avulla. Liik-
keiden aiempaa parempi hallinta lisda turvallisuutta, vadhentda térmayksia ja
kolhuja seké edelleen tekee paikoituksesta miellyttavampéaa ja helpompaa
operaattorin kannalta.

Erdan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd kaytetdan kallion-
porauslaitteen liikuttamiseen ja pysayttdmiseen paikoituksen aikana pelkas-
taan sahkoistéd ajomoottoria. Tall6in paikoitusajossa ei ole tarpeen kayttaa
lainkaan kallionporauslaitteen perusjarruja, jotka ovat tyypillisesti pyérien yh-
teydessa. Taman sovellutuksen ansiosta paikoitusajo on helpompi hallita, kun
likuttelua ja pysayttadmista voidaan hallita ilman erillisen jarrun kayttéa. Ope-
raattorin tarvitsee kayttéa vain yhté ohjauselinta paikoituksessa. Liséksi perus-
jarrujen kuormitus ja huoltotarve vahenevat. Kitkavoimiin perustuvien perusjar-
rujen sijaan hyédynnetaan tassa sovellutuksessa ajomoottorin vaantdmoment-
tia pysaytyksessa.

Erdan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd kaytetdan kallion-
porauslaitteen paikoillaan pitamiseen sahkoistd ajomoottoria. Talléin paikoil-
laan pitdmiseen ei tarvitse kayttda kallionporauslaitteen perusjarruja ja niiden
pyséakdintijarrutoimintoa. Taman sovellutuksen ansiosta paikoillaan pitdminen
paikoitusasemassa on helpompi hallita, silld se voidaan tehda ilman jarrujen
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kayttdéa. Operaattorin ei tarvitse erikseen kytkea paalle mitdan pysakaéintijarrua,
vaan sahkdinen ajomoottori toimii erdanlaisena pysakdintijarruna ja pitéa lait-
teen automaattisesti paikoillaan, silloin kun ajomoottorille annettavan nopeus-
pyynnén suuruus on nolla. Liséksi normaalien pyséakdintijarrujen kuormitus ja
huoltotarve vahenevat.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, etta ohjataan séhkdisen
ajomoottorin pyérimistd portaattomasti ainakin yhden taajuusmuuttajan avulla.
Taajuusmuuttajan avulla sdhkémoottoria voidaan ohjata niin, ettd kallionpo-
rauslaitteen liike on estetty sen ollessa pysaytettynd. Edelleen esimerkiksi epé-
tasaisella alustalla ajettaessa ja esteitd ylitettdessad on kallioporauslaitteen
ajaminen vakaata, silld ajomoottorin pydrimisnopeutta ja momenttia voidaan
ohjata taajuusmuuttajalla niin, etta se estaa akkinaiset hallitsemattomat liikkeet
seké gjosuunnassa ettd paluusuunnassa.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd mitataan ajolaitteis-
toon kuuluvan ainakin yhden komponentin pyorimista ainakin yhdella anturilla.
Taman mittaustiedon ja vetavan pydran dimension perusteella maaritetdan
kallionporauslaitteen kulkema etéisyys. Etaisyystietoa voidaan esittda operaat-
torille kallionporauslaitteen ohjausyksikén kayttélittymassa. Operaattori antaa
kayttoliittyméassa manuaalisesti etaisyysarvon, joka on paikoituksen uusi tavoi-
teasema. Taman jalkeen ohjausyksikkd ajaa kallionporauslaitteen annettuun
uuteen tavoiteasemaan. Tama ominaisuus helpottaa merkittavasti operaattorin
toimintaa ja parantaa paikoitustarkkuutta. Kallionporauslaite on yleenséa paikoi-
tettava tarkasti porauspaikkaan, jotta porareiat voidaan porata ennalta laaditun
porauskaavion mukaisesti. Kallionporauslaitteen sijainti voidaan mitata ennen
navigointia ja porauksen aloittamista jollakin mittauslaitteella, esimerkiksi ns.
tunnelilaserilla. Mittaustulosten osoittaessa, ettd kallionporauslaitetta on siirret-
tava viela tietty etaisyys, esimerkiksi 50 cm eteenpéain, on operaattorin hyvin
yksinkertaista sy6ttaa tdma etéisyysarvo ohjausyksikélle, joka ohjauskomen-
non saatuaan suorittaa ajon automaattisesti uuteen asemaan.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd annetaan ohjaus-
yksikélle paikoitusajon suuri sallittu nopeus. Ohjausyksikké huolehtii siitd, etta
ajonopeus pysyy jatkuvasti alle annetun maksiminopeuden. Téama sovellutus
lis&a turvallisuutta.

Erdan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd annetaan ohjaus-
yksikélle nopeusalue paikoitusajoa varten. Ohjausyksikkd huolehtii siitd, etta
ajonopeus pysyy jatkuvasti annetulla nopeusalueella.
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Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd paikoitetaan kalli-
onporauslaite porauspaikkaan, jossa on epéatasainen ajoalusta. Epatasaisesta
ajoalustasta johtuen vetéaviin pyériin kohdistuu voimia, jotka pyrkivat vaikutta-
maan pyérien pydrimiseen. Kuitenkin ajomoottorin pyérimisnopeus pidetaan
paikoituksen aikana olennaisesti vakiona siitd huolimatta, etté vetaviin pyoériin
kohdistuu vaantékuormituksen muutoksia.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettéd ohjausyksikdén kayt-
téliittymassa on ainakin yksi manuaalinen ohjauselin siirtoliikkeen etéisyys-
pyynnén antamiseksi manuaalisesti ohjausyksikélle. Ohjausyksikkd ohjaa ajo-
moottoria maaritellyn siirtoliikkeen toteuttamiseksi.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd ohjausyksikdn kayt-
tolittymassa on ainakin yksi manuaalinen ohjauselin, jolle on maaritelty ennal-
ta siirtolikkeen etéisyysarvo. Téallaisen ohjauselimen yksi kéyttdkerta aikaan-
saa kallionporauslaitteen todellisen siirtoliikkeen, jolla on kyseiselle ohjauseli-
melle ennalta maaritelty etaisyysarvo. Kayttéliittymassa voi olla esimerkiksi
painonappi, jonka yksi painallus antaa ohjausyksikélle tietyn suuruisen etéi-
syysarvon. Operaattorin on hyvin yksinkertaista antaa tallaisen ohjauselimen
avulla siirtoajon etaisyysarvo ohjausyksikélle. Kayttéliittymassa voi olla naytto-
laite, jossa voidaan esittda sydtetyn etaisyysarvon suuruus. Edelleen voi kéyt-
téliittymassa olla useita ohjauselimia, joilla kullakin on erisuuri etaisyysarvo.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, etta ohjausyksikkd kasit-
téda ainakin kaksi valittavissa olevaa nopeusaluetta. Operaattori voi valita kay-
tettdvan nopeusalueen ohjausyksikon kayttéliittymassa. Ensimmainen nope-
usalue voi olla suunniteltu siirtoajoon porauspaikkojen valilld, ja toinen nope-
usalue voi olla suunniteltu hitaaseen paikoitusajoon porauspaikassa.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd ohjausyksikkd tun-
nistaa ajon suurimman sallitun ajonopeuden kaivoksen ainakin yhdelld osuu-
della. Ohjausyksikkd ottaa huomioon kallionporauslaitteen paikan ja maksimi-
nopeustietoelementin, johon tietoelementtiin on maaritelty kaivoksen ainakin
yhden osuuden suurin sallittu ajonopeus. Kun kallionporauslaitetta ajetaan kai-
voksessa, se voi automaattisesti ottaa huomioon kaivoksen eri osuuksille en-
nalta asetettuja nopeusrajoituksia. Lisaksi kaivoksen ohjauskeskus voi muuttaa
nopeustietoelementteja esimerkiksi olosuhteiden muuttuessa tai liikennetihey-
den mukaan.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettéd ohjausyksikén kayt-
tolittymassa on ainakin yksi manuaalinen ohjauselin, jonka poikkeutusliikkeen
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suuruus on verrannollinen ajomoottoria ohjaavalle saatdlaitteelle valitettavan
nopeuspyynnén suuruuteen. Ajomoottorin vaste manuaalisen ohjauselimen
poikkeutusliikkeelle on erilainen suuren ajonopeuden omaavassa siirtoajossa
ja hitaan ajonopeuden omaavassa paikoitusajossa. Paikoitusajossa ja siirto-
ajossa voi ohjauselimen liikealueet olla skaalattu erilaisiksi. Edelleen voi ohja-
uselimen poikkeutusliiketté vastustava liikevastus olla erilainen eri ajotilanteis-
sa.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, etta kallionporauslaite
on varustettu ainakin yhdella kallistusanturilla kallionporauslaitteen &kkindisen
pituussuuntaisen kallistuksen ja heilunnan havaitsemiseksi. Ohjausyksikkd
ohjaa ajovoimansiirtoa niin, ettd havaittu liike voidaan kompensoida. Taman
sovellutuksen ansiosta kallionporauslaitteen stabiliteettia voidaan parantaa.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, etté ajolaitteisto kasittaa
ainakin yhden pulssianturin, joka muodostaa pulsseja ajolaitteistoon kuuluvan
ainakin ynden komponentin pyoériessa. Pulssianturilta saatu mittausdata valite-
téan ohjausyksikolle. Ohjausyksikké ohjaa ajomoottorin pyérimistd mittausda-
tan perusteella, jopa yhden toteutuvan pulssin tarkkuudella.

Erdan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd mekaaninen voi-
mansiirtoyhteys kasittda ainakin yhden vaihteiston, jota ajomoottori on sovitettu
kayttamaan.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd ajomoottori on sah-
kéinen napamoottori, joka on sovitettu suoraan vetavan pyéran akselille.

Eraan sovellutusmuodon ajatuksena on se, ettd kaytetdan kallion-
porauslaitteen pydrien yhteydessa olevia perusjarruja vain poikkeustilanteissa.
Kayttdjarruna toimii ajomoottori, jolloin perusjarrut ovat vain erédanlaiset hata-
jarrut. Kun kallionporauslaitteen pysayttaminen ja paikoillaan pitdminen hoide-
taan sahkdisen ajomoottorin ja sen ohjauksen avulla, ei operaattorin tarvitse
kayttda normaalin ajon aikana lainkaan jarrupoljinta tai vastaavaa perus- ja
pyséakdintijarrujen kayttéelintd. Tama helpottaa operaattorin toimintaa.

Kuvioiden lyhyt selostus

Keksinnén eraité sovellutusmuotoja selitetdan tarkemmin oheisissa
piirustuksissa, joissa

kuvio 1 esittdd kaavamaisesti keksinnén mukaista erasta kallionpo-
rauslaitetta, joka on paikoitettu porauspaikkaan porausta varten,



20105576 PrH 29 -01- 2014

10

15

20

25

30

35

kuvio 2 esittdd kaavamaisesti erésta ajolaitteistoa, jossa on sahkéi-
nen ajomoottori, joka on kytketty mekaanisen luistamattoman voimansiirtoyh-
teyden avulla vetaviin pyériin,

kuvio 3 esittda kaavamaisesti ajosahkojarjestelman erasta kaaviota,

kuvio 4 esittdd kaaviona kallionporauslaitteella suoritettavia toimen-
piteita,

kuvio 5 esittdd kaavamaisesti eraitd ajotilanteita, joissa keksinnén
mukainen ajolaitteisto helpottaa operaattorin toimintaa,

kuvio 6 esittdd kaavamaisesti ohjausyksikén erasta kayttéliittymaa,
ja

kuvio 7 esittdd kaavamaisesti ja ylhaaltd pain nahtyna paikoitusta
viuhkanporauspaikkaan.

Kuvioissa keksinnén eraitd suoritusmuotoja on esitetty selvyyden
vuoksi yksinkertaistettuna. Samankaltaiset osat on merkitty kuvioissa samoilla
viitenumeroilla.

Keksinndn erdiden sovellutusmuotojen yksityiskohtainen selostus

Kuviossa 1 on esitetty erés kallionporauslaite 1, joka kasittaa liiku-
teltavan alustan 2, johon sovitettu yksi tai useampi puomi 3a, 3b, joka on va-
rustettu porausyksikélla 4. Porausyksikkd 4 voi kasittéda syéttépalkin 5, johon
on sovitettu kallioporakone 6, jota voidaan liikuttaa syottdlaitteen 7 avulla syot-
topalkilla 5. Kallioporakone 6 voi kasittaa iskulaitteen 8 iskupulssien muodos-
tamiseksi tyékaluun 9 seké pydrityslaitteen 10 tydkalun 9 pyoérittdmiseksi. Edel-
leen siihen voi kuulua huuhtelulaite. Kuviossa esitetty puomi 3a ja siihen sovi-
tettu porausyksikkd 4 on tarkoitettu porareikien poraamiseksi tunnelin tai vas-
taavan porauspaikan peraan 11. Vaihtoehtoisesti voi puomi ja siind oleva po-
rausyksikko olla suunniteltu viuhkamaisten porareikien poraamiseksi kalliotilan
kattoon ja seiniin. Edelleen voi kallionporauslaite 1 kasittdad puomin 3b, joka on
varustettu pultituslaitteella 12, jossa on myés kallioporakone 6. Kallionporaus-
laite 1 voi kasittda hydraulijarjestelman 13, johon kuuluu hydraulipumppu, hyd-
raulikanavat, tankki seka tarvittavat ohjauselimet, kuten venttiilit ja vastaavat.
Hydraulijarjestelm& 13 voi olla poraushydraulijérjestelma, johon on kytketty
porauspuomien 3a, 3b liikuttelussa tarvittavat toimilaitteet 15 seké kalliopora-
kone 6. Kallionporauslaite 1 kasittda myos yhden tai useamman ohjausyksikén
C, joka on sovitettu ohjaamaan kallionporauslaitteen 1 jarjestelmia. Ohjausyk-
sikkd C voi olla tietokone tai vastaava prosessorin kasittdva ohjauslaite, ohjel-
moitava logiikka tai mikd tahansa tarkoitukseen soveltuva ohjauslaite, johon
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voidaan asettaa ainakin yksi ohjausstrategia, jonka mukaisesti se suorittaa
ohjausta itsendisesti tai yhteistytssé operaattorin kanssa. Ohjausyksikké C voi
olla yhteydessa kaivoksen ohjausjéarjestelmaan 29, josta voidaan toimittaa oh-
jausyksikélle C porauskaaviot, tietoa porauspaikoista ja siirtoajosta, ajoreittitie-
toa sekd muita ohjeita ja tietoa kaivoksessa operoimiseksi.

Kallionporauslaite 1 paikoitetaan porauspaikkaan P, jossa silla pora-
taan yksi tai useampi porareika. Tyypillisesti poraus suoritetaan ennalta laadi-
tun porauskaavion mukaisesti. Kun porauspaikalle P mé&aritellyt tehtavat on
suoritettu, siirtoajetaan kallionporauslaite 1 pois porauspaikasta P uuteen po-
rauspaikkaan tai johonkin muualle, esimerkiksi huoltoon. Kallionporauslaite 1
on varustettu ajolaitteistolla 16, johon ei kuulu lainkaan polttomoottoria, eli se
on polttomoottorivapaa. Sité vastoin ajolaitteistoon 16 kuuluu yksi tai useampi
sahkémoottori M, jolla tuotetaan siirtoajossa tarvittava teho. Séahkémoottori M
voi olla kytketty vaihteistoon 17, jolta pyéritysteho siirretdan akselien tai vas-
taavien voimansiirtoelimien 18 avulla yhdelle tai useammalle pyoralle 19. Siir-
toajossa tarvittava energia voi olla varattu energiavarastoon B, joka voi olla
esimerkiksi akku. Ajolaitteistoon 16 voi viela liséksi kuulua yksi tai useampi
saatblaite S ja yksi tai useampi jarruvastus 20.

Kuviosta 1 ndhdaan myés manuaalinen ohjauselin 30, jolla operaat-
tori voi antaa pyynnén ajon nopeudesta ja tehosta ohjausyksikélle C, joka oh-
jaa ajosahkéjarjestelmaa annetun pyynnén perusteella. Ohjauselin 30 on siten
osa ohjausyksikon C kayttolittymaa. Ohjauselin 30 voi kasittdd mekaanisen
rakenteen tai se voi olla toteutettu ohjelmallisesti nayttéruudulla tai vastaavalla
tavalla.

Edelleen voi kallionporauslaite 1 olla varustettu nestejaahdytysjar-
jestelmalla 21, jolla voidaan jaahdyttad ajolaitteistoon 16 kuuluvia sahkéisia
komponentteja K, jolloin niita voidaan jaéhdytyksen ansiosta kuormittaa ajon
ailkana enemman.

Kuviossa 2 on havainnollistettu erésté ajolaitteistoa 16, jossa sah-
kémoottori M voi olla kytketty luistamattoman voimansiirtotien 22 avulla suo-
raan vaihteistoon 17, jossa voi olla yksi, kaksi tai useampia vaihteita ajosuun-
taan pain ja vastaavasti paluusuuntaan péain. Pyéritysmomentti voidaan valittaa
vaihteistolta 17 akselien 23 avulla pyérien akseleille 24. Akselien 23 ja 24 valil-
l& voi olla kulmavaihde 25 tai vastaava. Talléin pyérien 19 ja sdhkémoottorin M
valilld on mekaaninen luistamaton voimansiirto. Sédhkémoottoria M voidaan
kayttdd myds jarrutukseen. Pitkakestoisessa jarrutuksessa sahkémoottori M
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voi toimia generaattorina, jolloin se voi muuntaa alustan 2 liike-energiaa sah-
kéenergiaksi, esimerkiksi silloin, kun ajetaan kaivoksen ajoramppeja alaspain.
Generoitua sahkéenergiaa voidaan ladata energiavarastoon B ja ottaa siten
talteen. Ylimaaraista sahkdenergiaa, jota ei voida hydédyntéa, voidaan muuntaa
jarruvastuksessa 20 lampdenergiaksi. Edelleen kuuluu ajolaitteistoon 16 s&ato-
laite S, joka voi kasittda taajuusmuuttajan, jolla séhkémoottorin M pydérimista
voidaan saataa portaattomasti seké ajon ettd jarrutuksen aikana. Edelleen voi
ajoséhkojarjestelma kasittad tarvittavia muita sahkoisia ohjauslaitteita sahko-
virtojen ohjaamiseksi.

Operaattori voi ohjata alustan 2 liikuttamista eteenpain ja taaksepain
antamalla ohjauselimella 30 nopeuspyynnén ohjausyksikélle C. Edelleen, kun
ohjauselimelld 30 pienennetdan nopeuspyyntéd, jarruttaa ajolaitteisto 16 alus-
tan 2 nopeutta ilman, ettd on tarvetta kayttda jarruja. Kun alusta 2 pysakoi-
d&an, voidaan ohjauselimelld 30 antaa nopeuspyynndn arvoksi nolla, jolloin
ajolaitteisto 16 pitaa alustan 2 likkumattomana.

Kallionporauslaite 1 voidaan varustaa yhdelld tai useammalla mitta-
uslaitteella A — A3 alustan 2 nopeuden maarittdmiseksi. Ajolaitteiston 16 jonkin
pyo6rivadn komponentin pyérimisté voidaan mitata mittauslaitteella A. Mittauslai-
te A voi olla esimerkiksi pulssianturi, joka on jarjestetty esimerkiksi vaihteiston
17 tai jonkin akselin yhteyteen. Mittausdata valitetdan ohjausyksikélle C, joka
laskee alustan nopeuden. On my6s mahdollista maarittda alustan 2 nopeus
kayttamalld muunlaisia mittauslaitteita. Mittauslaite A2 voi olla tutka, joka voi
maarittdd ajonopeutta suhteessa ajettavaan alustaan, kaivoskaytavan seina-
pintoihin tai kattoon ndhden. Edelleen voidaan kayttda mittauslaitetta A3, joka
on yhteydessa ulkopuoliseen referenssipisteeseen nopeuden maarittdmiseksi.
Talléin mittauslaite A3 voi olla tietoliikenneyhteydessé tukiasemiin, satelliittei-
hin tai radiomajakoihin.

Kuvioon 2 on vield merkitty katkoviivoilla erds vaihtoehtoinen sovel-
lutus, jossa séhkdinen ajomoottori on kytketty jayk&sti voimansiirtoelimiin. Va-
semman puoleisen akselin 24 yhteyteen on merkitty pyorékohtaiset sahkdiset
napamoottorit M1, joiden yhteydessa voi olla tarvittava vaihteisto. Edelleen
voidaan akselille 24 muodostaa pyéritysmomentti yhden yhteisen sahkdisen
ajomoottorin M2 avulla.

Kuviossa 3 on esitetty kaaviona ajoséhkéjarjestelman erds mahdol-
linen toteutus. Ajomoottori M voi olla oikosulkumoottori, jota ohjataan taajuus-
muuttajan avulla. Ajomoottori M on kytketty mekaanisen luistamattoman voi-
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mansiirtotien 22 avulla vetaviin pyo6riin 19. Selvyyden vuoksi kuviossa 3 ei ole
esitetty vaihteistoa ja muita voimansiirtoon liittyvia elimia. Kuvioon on merkitty
katkoviivalla taajuusmuuttajan sisainen saatopiiri 31. Piirrosmerkki 32 havain-
nollistaa sita, etta taajuusmuuttajan avulla voidaan saataa ajomoottorin M pyd-
rivad sahkdkenttdd. Valintayksikké 33 antaa saatopiirille 31 ajomoottorin M
pyorimisnopeuden ohjearvon. Tédman ohjearvon suuruuteen voi operaattori
vaikuttaa ohjauselimelld 30. Edelleen voi ohjearvoon vaikuttaa jarjestelman
saadin 34, joka voi olla esimerkiksi tasanopeussaadin, jolla ohjausjarjestelma
hallitsee ajonopeutta. Valintayksikélle 33 valitetdan tietoa myos mitatusta to-
dellisesta nopeudesta. Ajovoimansiirrossa voi olla mittauslaite A, kuten esi-
merkiksi kulmanopeusanturi, jolta saatu signaali muunnetaan matkaksi, mité
on havainnollistettu laatikolla 35. Tavoitellun paikan tai siitymé&n ohjearvoa
kuvaa laatikko 36. Laatikko 37 on paikkasaadin, joka kasittaa raja-arvon kalli-
onporauslaitteen nopeudelle. Myds paikkasédadin 37 on kytketty valintayksik-
kéodn 33. Viela on kaaviossa laatikko 38, jolla annetaan momentin ohjearvo el
kaytadnndssa virran ohjearvo saatoépiirille 31. Talld momentin eli virran ohjear-
volla ohjausjarjestelma sallii tai rajoittaa suurinta momentin ohjearvoa kayttéti-
lanteen mukaisesti, esimerkiksi jonkin komponentin lampenemisen mukaisesti.
Saatdpiiri 31 saataa ohjausjarjestelmaa niin, ettd kuorman momentti ja ajo-
moottorin momentti ovat jatkuvasti samansuuruiset.

Taajuusmuuttajalla tarkoitetaan tdssad hakemuksessa saatéelinta,
jolla séhkéisen ajomoottorin pydrimisnopeutta voidaan saétada portaattomasti.
Taajuusmuuttaja voi olla invertteri tai se voi olla DC/AC-muunnin, jolla s&ade-
taan sahkémoottorin pydrimista.

Kuviossa 4 on esitetty yksinkertaistettu kaavio keksinnén mukaises-
ta paikoituksesta. Kuviossa esitetyt seikat kdyvat ilmi taman hakemuksen kap-
paleesta "Keksinndn lyhyt selostus”.

Kuviossa 5 on havainnollistettu tilanteita, joissa keksinnén mukai-
sesta ajolaitteistosta on erityistéa hyétya. Siirtoajoa 39 varten voi ohjausjarjes-
telma kasittaa tasanopeussaatimen, joka pitda ajonopeuden vakiona ja helpot-
ta operaattorin toimintaa. Kun ajetaan ylamakea 40, pitda ohjausjarjestelméa
nopeuden asetettuna siitd huolimatta, etté vetaviin pyériin kohdistuva vaanté-
kuormitus kasvaa. Alaméakiajossa 41 laite pyrkii puolestaan lisddamaan nopeut-
ta, mutta talldéin ajomoottori jarruttaa ja estda nopeuden kasvamisen asetetusta
nopeudesta. Esteen ylityksessd 42 jarjestelm& mahdollistaa liikkeiden hyvan
hallinnan ja sitd kautta tarkan ajon. Epatasaisella alustalla 43 ajettaessa voi-
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daan valttda alustan ryntdaminen kun alustan etenemista vastustava voima
vahenee &kkin&isesti. Alustaa voidaan liikuttaa myos tarkasti annetun etai-
syysarvon perusteella 44, jolloin alustaa voidaan ajaa jopa vaikka 1 cm kerral-
laan.

Kuviossa 6 on esitetty ohjausyksikén C erés mahdollinen kayttoliit-
tyma, jossa voi olla yksi tai useampi nayttolaite 45. Operaattorille voidaan esit-
taa nayttdlaitteessa 45 esimerkiksi laitteen nopeus 46 sekéd mahdolliset nope-
usalueet 47 ja nopeusrajoitukset. Edelleen voidaan nayttdlaitteessa 45 esittaa
poraukseen liittyvaéa tietoa, kuten porauskaavio 48, jossa voi olla méariteltyna
porattavien reikien paikat, lukumaara ja suunnat, sekd edelleen porauspaikan
tarkka sijainti esimerkiksi koordinaatteina. Kayttdliittymassa voi olla valintaeli-
mid, kuten esimerkiksi painonappeja 49, joihin vaikuttamalla ajolaitteisto on
sovitettu siitdmaan alustaa ennalta méaaritellyn etaisyysarvon verran. Edelleen
voidaan nopeus- ja etaisyystietoa antaa ohjausjarjestelmalle sahkoisten ohja-
uselimien 30 avulla, joita operaattori kayttad manuaalisesti. Viela voi kayttdliit-
tymassé olla valintaelimet 50 eri nopeusalueiden valitsemiseksi. Talléin voi-
daan paikoitusta varten valita oma ajomoodi, jossa alustan liikuttelu voi tapah-
tua tarkemmin ja hallitummin kuin siirtoajoon tarkoitetussa ajomoodissa.

Kuviossa 7 on havainnollistettu kallionporauslaitteen 1 paikoitusta
porausasemaan P porareikaviuhkan poraamiseksi. Tiedot porauspaikasta P ja
porauskaaviosta 48 voidaan toimittaa kaivoksen ohjausjarjestelmasté 29 ohja-
usyksikélle C. Porauskaaviossa 48 voidaan maarittdad navigointitaso 51, joka
maéaarittda kaavion paikan kalliotilassa. Kallionporauslaitteen 1 paikkaa voidaan
maarittdd mittaamalla skannerin A2 avulla kalliotilan pintojen paikkaa suhtees-
sa kallionporauslaitteeseen tai paikka voidaan méaarittdad vastaanottamalla |&-
hettimeltd 52 signaali vastaanottimen A3 avulla. Talléin operaattorille voidaan
esittda nayttolaitteella etéisyys suunniteltuun navigointitasoon 51. Kaivosajo-
neuvossa voi olla my6s valineet merkintalaskua varten, jolloin se mittaa jatku-
vasti suuntaa ja etéaisyyttd. Kaivokseen voi olla méaaritetty paaluluvut 53 el
etaisyydet ennalta maaritellystd referenssiasemasta. Myds naiden paaluluku-
jen 53 avulla voidaan maarittaa etaisyytta navigointitasoon 51. Kaivokseen voi
olla madritetty ennakolta kohta 54, jossa alustan ajamisessa siirrytdan paikoi-
tusajoon. Vield on kuviossa 7 esitetty, ettd kaivoksen ohjausjarjestelma 29 voi
kasittaa tietoelementteja 55, joiden avulla voidaan vaikuttaa esimerkiksi paikoi-
tuksessa ja siirtoajossa kaytettavdan ajonopeuteen. Kun tiedetdén kallionpo-
rauslaitteen 1 paikka kaivoksessa, voidaan ajonopeus asettaa alle suurimman
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sallitun ajonopeuden, joka voi olla méaaritetty maksiminopeustietoelementisséa
56, johon tietoelementtiin 56 on maaritelty kaivoksen eri osuuksien sallitut ajo-
nopeudet. Kallionporauslaite 1 voi olla varustettu lisaksi kallistusanturilla 57,
jolla voidaan havaita alustan 2 akkindiset pituussuuntaiset kallistukset ja hei-
lunta. Naita liikkeitd voidaan kompensoida ohjaamalla ajovoimansiirtoa 16 oh-
jausyksikén C avulla sopivien vastavoimien aikaansaamiseksi.

Voi myds olla mahdollista kayttaa edella esitettyja ajolaitteistoja siir-
toajoon. Siirtoajoon soveltuva ratkaisu kasittda seuraavat piirteet: siirtoajetaan
kallionporauslaitetta polttomoottorivapaan ajolaitteiston avulla, jossa tarvittava
pyéritysmomentti muodostetaan ainakin yhden sahkdisen ajomoottorin avulla,
jota ohjataan ainakin yhden saatélaitteen avulla, ja jolta ajomoottorilta pyori-
tysmomentti valitetdan voimansiirtoyhteyden avulla ainakin yhdelle vetavélle
pyéralle; annetaan ohjausyksikén kayttéliittyman avulla nopeuspyyntd ohjaus-
laitteelle, joka asettaa s&atélaitteelle ohjausarvon ajomoottorin pydrimisnopeu-
den saatamiseksi ja nopeuspyynnon toteuttamiseksi; valitetdan ajomoottorin
pyérimisliike jaykéalld voimansiirtoyhteydella vetavalle pyéralle; mitataan ajolait-
teiston todellista pydrimisnopeutta ja maaritetdan kallionporauslaitteen liilkeno-
peus; verrataan saatua liikenopeutta nopeuspyyntoon; ja sdadetadan saatolait-
teen ohjausarvoa liikenopeuden asettamiseksi vastaamaan nopeuspyyntéa.

Vaikka kallionporauslaitteen ajolaitteisto onkin kokonaan ilman polt-
tomoottoria, voi kuitenkin kallionporauslaitteen alustalla olla varavoimayksikko,
joka voi kasittda polttomoottorin. Talla polttomoottorilla kaytetdan generaattoria
sahkéenergian tuottamiseksi. Varavoimayksikké ei kuitenkaan kuulu ajolaitteis-
toon ja se on tarkoitettu kaytettavaksi ainoastaan erikoistilanteissa, kun esi-
merkiksi akku on tyhjentynyt tai vaurioitunut.

Joissain tapauksissa tdssd hakemuksessa esitettyja piirteitd voi-
daan kayttaa sellaisenaan, muista piirteista huolimatta. Toisaalta tadssa hake-
muksessa esitettyja piirteitd voidaan tarvittaessa yhdistelld erilaisten kombi-
naatioiden muodostamiseksi.

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

1. Menetelméa kallionporauslaitteen paikoittamiseksi, jossa mene-
telméssa:

ajetaan kallionporauslaite (1) porauspaikkaan (P), jossa siihen kuu-
luvalla porausyksikélla (4) porataan ainakin yksi porareikd; ja

jossa liikutetaan kallionporauslaitetta (1) polttomoottorivapaan ajo-
laitteiston (16) avulla, jossa tarvittava pyéritysmomentti muodostetaan ainakin
yhden sahkoéisen ajomoottorin (M) avulla, jota ohjataan ainakin yhden saaté-
laitteen (S) avulla, ja jolta ajomoottorilta pyéritysmomentti valitetdan voimansiir-
toyhteyden avulla ainakin yhdelle vetavalle pyoralle (19);

tunnettu siitd, etta

valitetddn ajomoottorin (M) pydrimisliike mekaanisella luistamatto-
malla voimansiirtoyhteydella (22) vetavalle pyéralle (19);

paikoitetaan kallionporauslaite (1) porauspaikkaan, jossa on epéata-
sainen ajoalusta;

kaytetaan kallionporauslaitteen (1) liikuttamiseen ja pysayttamiseen
paikoituksen aikana sahkdistéd ajomoottoria (M); ja

pidetdan ajomoottorin (M) pydrimisnopeuden suhde vetavan pyéran
(19) pyérimisnopeuteen jatkuvasti samana paikoitusajon aikana ja rippumatta
vetavaan pyoéraan (19) kohdistuvista vaantékuormituksen muutoksista, jotka
johtuvat muutoksista ajoalustassa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita,
etta

kaytetaan kallionporauslaitteen (1) paikoillaan pitdmiseen sahkdista
ajomoottoria (M).

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelmd, tunnettu
siita, etta

ohjataan séhkdisen ajomoottorin (M) pyo6rimista portaattomasti ai-
nakin yhden tagjuusmuuttajan avulla.

4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelm4,
tunnettu siita, ettd

mitataan ajolaitteistoon (16) kuuluvan ainakin yhden komponentin
pyérimisté ainakin yhdelld mittauslaitteella (A);

maéaaritetddn mittaustiedon ja vetavan pyoéran (19) dimension perus-
teella kallionporauslaitteen (1) kulkema etéisyys;
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esitetdan operaattorille kallionporauslaitteen (1) ohjausyksikén (C)
kayttoliittyméassa etaisyystietoa;

annetaan ohjausyksikdén (C) kayttolittymassad manuaalisesti etéi-
syysarvo, joka on paikoituksen uusi tavoiteasema; ja

ajetaan kallionporauslaite (1) ohjausyksikén (C) ohjaamana uuteen
tavoiteasemaan.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma
tunnettu siita, etta

annetaan ohjausyksikélle (C) paikoitusajon suuri sallittu nopeus; ja

pidetdan ajonopeus alle maksiminopeuden ohjausyksikén (C) toi-
mesta.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelmé
tunnettu siita, etta

annetaan ohjausyksikélle (C) nopeusalue paikoitusajoa varten; ja

pidetaan ajonopeus annetulla nopeusalueella.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma
tunnettu siita, etta

pidetdan paikoituksen aikana ajomoottorin (M) pyérimisnopeus
olennaisesti vakiona riippumatta vetavaan pyoéraan (19) kohdistuvista vaanto-
kuormituksen muutoksista, jotka johtuvat muutoksista ajoalustassa.

8. Kallionporauslaite, joka kasittaa:

likuteltavan alustan (2), jossa on useita pyéria (19);

polttomoottorivapaan ajolaitteiston (16) kallionporauslaitteen (1)
ajon suorittamiseksi, joka ajolaitteisto (16) kasittdaa ainakin yhden sahkoisen
ajomoottorin (M), ainakin yhden saatélaitteen (S) ajomoottorin (M) ohjaamisek-
si sek& voimansiirtoelimet (18) ajomoottorin (M) ja ainakin yhden vetavan pyo-
ran (19) valilla;

ainakin yhden puomin (3a, 3b), joka on liikuteltavissa alustan (2)
suhteen;

ainakin yhden kallioporakoneen (6) sovitettuna ainakin yhteen puo-
miin (3a, 3b); seké

ainakin yhden ohjausyksikén (C), jossa on kayttéliittyma nopeus-
pyynnén antamiseksi;

tunnettu siita,

ettd sahkoéisen ajomoottorin (M) ja vetavan pydran (19) valilld on
mekaaninen luistamaton voimansiirtoyhteys (22);
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etta kallionporauslaite (1) kasittéda ainakin yhden mittauslaitteen (A,
A2, A3) kallionporauslaitteen (1) likenopeuden maarittdmiseksi; ja

ettd ohjausyksikdssé (C) on ohjausstrategia, jonka mukaisesti se on
sovitettu sadatamaan saatdlaitteen (S) avulla sahkéistd ajomoottoria (M) niin,
etta likenopeuden suhde nopeuspyyntddn pysyy vakiona riippumatta vetavaan
py6rédadn (19) kohdistuvista vaantékuormituksen muutoksista, jotka johtuvat
muutoksista ajoalustassa.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen kallionporauslaite, tunnettu
siita,

ettd voimansiirtoyhteys (22) on luistamaton kallionporauslaitteen (1)
molempiin ajosuuntiin nadhden, jolloin kallionporauslaitteen (1) liike ensimmai-
seen ajosuuntaan pain edellyttdd aina ajomoottorin (M) pydrimistd ensimmai-
seen pyérimissuuntaan, ja vastaavasti kallionporauslaitteen (1) liike vastakkai-
seen toiseen ajosuuntaan pain edellyttédd aina ajomoottorin (M) pyérimista vas-
takkaiseen toiseen pyoérimissuuntaan; ja

etta saatdlaite (S) sahkodisen ajomoottorin (M) ohjaamiseksi on taa-
juusmuuttaja, jolloin ajomocottorilla (M) on portaaton pydrimisnopeuden ja mo-
mentin saaté.

10. Patenttivaatimuksen 8 tai 9 mukainen kallionporauslaite, tun -
nettu siitg,

ettéd ajolaitteisto (16) kasittdd ainakin yhden tunnistimen (A), jolla
ajolaitteistoon kuuluvan ainakin yhden komponentin pyériminen tunnistetaan;

ettd ohjausyksikkd (C) on sovitettu maarittamaan kallionporauslait-
teen (1) kulkeman etaisyyden mainitun tunnistustiedon ja vetavan pyoéran (19)
dimension perusteella; ja

ettd ohjausyksikdssa (C) on kayttdliittyma, jossa esitetdan operaat-
torille etaisyystietoa.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen kallionporauslaite, tunnet-
tu siita,

ettd ohjausyksikon (C) kayttéliittyméassa on ainakin yksi manuaali-
nen ohjauselin (30) siirtoliikkeen etéisyyspyynnoén antamiseksi manuaalisesti
ohjausyksikélle (C); ja

ettd ohjausyksikkdé (C) on sovitettu ohjaamaan ajomoottoria (M)
maéaaritellyn siirtolilkkkeen toteuttamiseksi.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen kallionporauslaite, tunnet-
tu siita,
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ettd ohjausyksikén (C) kayttolittymassa on ainakin yksi manuaali-
nen ohjauselin (49), jolle on maaritelty ennalta siirtolikkeen etaisyysarvo; ja

ettd mainitun ohjauselimen (49) yksi kayttékerta on sovitettu aikaan-
saamaan kallionporauslaitteen (1) todellisen siirtoliikkeen, jolla on kyseiselle
ohjauselimelle (49) ennalta maaritelty etéisyysarvo.

13. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 12 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,

ettd ohjausyksikkd (C) kasittda ainakin kaksi valittavissa olevaa no-
peusaluetta;

ettd ensimmainen nopeusalue on siirtoajoon porauspaikkojen (P)
valilla; ja

etta toinen nopeusalue on paikoitukseen porauspaikassa (P).

14. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 13 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,

ettd ohjausyksikélle (C) on annettu kallionporauslaitteen (1) ajon
suurin sallittu nopeus; ja

ettd ohjausyksikké (C) on sovitettu ohjaamaan ajolaitteistoa (16)
niin, ettd ajonopeus on aina alle suurimman sallitun nopeuden.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen kallionporauslaite, tunnet-
tu siita,

ettd ohjausyksikkd (C) on sovitettu tunnistamaan ajon suurimman
sallitun ajonopeuden kaivoksen ainakin yhdelld osuudella ottamalla huomioon
kallionporauslaitteen (1) paikan ja maksiminopeustietoelementin (56), johon
tietoelementtiin (56) on maaritelty kaivoksen ainakin yhden osuuden suurin
sallittu ajonopeus.

16. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 15 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,

ettd ohjausyksikén (C) kayttéliittymassa on ainakin yksi manuaali-
nen ohjauselin (30), jonka poikkeutusliikkeen suuruus on verrannollinen ajo-
moottoria (M) ohjaavalle saatdlaitteelle (S) valitettdvan nopeuspyynnén suu-
ruuteen; ja

ettd toteutunut ajomoottorin (M) vaste manuaalisen ohjauselimen
(30) poikkeutusliikkeelle on erilainen suuren ajonopeuden omaavassa Ssiirto-
ajossa ja hitaan ajonopeuden omaavassa paikoitusajossa.

17. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 16 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,
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etta kallionporauslaite (1) on varustettu ainakin yhdella kallistusantu-
rilla (57) kallionporauslaitteen (1) akkinaisen pituussuuntaisen kallistuksen ja
heilunnan havaitsemiseksi; ja

ettd ohjausyksikké (C) on sovitettu ohjaamaan ajovoimansiirtoa (16)
havaitun likkeen kompensoimiseksi.

18. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 17 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,

ettd ajolaitteisto (16) kasittd&d ainakin yhden pulssianturin (A), joka
muodostaa pulsseja ajolaitteistoon (16) kuuluvan ainakin yhden komponentin
pyoriessa; ja

ettd ajomoottorin (M) pydriminen on ohjattavissa jopa yhden toteu-
tuvan pulssin tarkkuudella.

19. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 18 mukainen kallionpo-
rauslaite, tunnettu siita,

ettd mekaaninen voimansiirtoyhteys (22) k&sittda ainakin yhden
vaihteiston (17), jota ajomoottori (M) on sovitettu kayttdmaan.

20. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen 8 — 19 mukainen kallion-
porauslaite, tunnettu siita,

ettd ajomoottori (M) on sahkéinen napamoottori, joka on sovitettu
suoraan vetavan pyoéran (19) akselille.
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Patentkrav

1. Forfarande fér positionering av en bergborrningsrigg, i vilket forfa-
rande:

bergborrningsriggen (1) kérs till en borrningsplats (P), vari med en
dartill hérande borrningsenhet (4) borras atminstone ett borrhal; och

vari bergborrningsriggen (1) flyttas medelst en férbranningsmotorfri
kéranordning (16), vari ett erforderligt rotationsmoment bildas medelst at-
minstone en elektrisk kérmotor (M), som styrs medelst atminstone en regler-
anordning (S), och fran vilken kérmotor rotationsmomentet férmedlas medelst
en transmissionsforbindelse till atminstone ett dragande hjul (19);

kdnnetecknat avatt

kérmotorns (M) rotationsrérelse férmedlas med en mekanisk slirfri
transmissionsférbindelse (22) till det dragande hjulet (19);

bergborrningsanordningen (1) positioneras pa borrningsplatsen,
som uppvisar ett ojdmnt kérunderlag;

fér att flytta och stanna bergborrningsriggen (1) under positioner-
ingen anvands en elektrisk kérmotor (M); och

kérmotorns (M) rotationshastighets férhallande till det dragande hju-
lets (19) rotationshastighet hélls kontinuerligt detsamma under positionerings-
kérningen och oberoende av vridbelastningens férandringar som riktar sig mot
det dragande hjulet (19) och som beror pa férandringar i kérunderlaget.

2. Férfarande enligt patentkrav 1, k@nnetecknat av att

for att halla bergborrningsriggen (1) pa plats anvands en elektrisk
kérmotor (M).

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller2, kd@nnetecknat av att

den elektriska kérmotorns (M) rotation styrs steglést medelst at-
minstone en frekvensomriktare.

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

rotationen fér atminstone en komponent som hér till kéranordningen
(16) mats med atminstone en matanordning (A);

pa basis av métdata och det dragande hjulets (19) dimension be-
stdms avstandet som bergborrningsriggen (1) fardats;

fér operatéren presenteras avstandsinformation i bergborrningsrig-
gens (1) styrenhets (C) anvandargranssnitt;



20105576 PrH 29 -01- 2014

10

15

20

25

30

35

18

i styrenhetens (C) anvandargranssnitt ges manuellt ett avstand-
varde, som ar positioneringens nya malposition; och

bergborrningsriggen (1) kérs styrd av styrenheten (C) till den nya
malpositionen.

5. Férfarande enligt nagot av de féregaende patentkraven, k&n -
netecknat av att

till styrenheten (C) ges positioneringskérningens hogsta tillatna has-
tighet; och

kérhastigheten halls under maximihastigheten genom styrenheten
(C).

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

till styrenheten (C) ges ett hastighetsomrade fér positioneringskér-
ning; och

koérhastigheten halls inom det givna hastighetsomradet.

7. Férfarande enligt nagot av de féregaende patentkraven, k&n -
netecknat avatt

under positioneringen halls kérmotorns (M) rotationshastighet va-
sentligen konstant oberoende av vridbelastningens férandringar som riktar sig
mot det dragande hjulet (19) och som beror pa férandringar i kérunderlaget.

8. Bergborrningsrigg, vilken omfattar:

ett rorligt underrede (2) med flera hjul (19);

en forbranningsmotorfri kéranordning (16) fér att utféra kérning av
bergborrningsriggen (1), vilken kéranordning (16) omfattar atminstone en elekt-
risk motor (M), atminstone en regleranordning (S) fér att styra kérmotorn (M)
samt transmissionsorgan (18) mellan kérmotorn (M) och atminstone ett dra-
gande hjul (19);

atminstone en bom (3a, 3b), som kan flyttas i férhallande till under-
redet (2);

atminstone en bergborrmaskin (6) anordnad till atminstone en bom
(3a, 3b); samt

atminstone en styrenhet (C) med ett anvandargranssnitt for att ge
en hastighetsbegaran;

kdnnetecknad av

att mellan den elektriska kérmotorn (M) och det dragande hjulet (19)
finns en mekanisk slirningsfri transmissionsférbindelse (22);
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att bergborrningsriggen (1) omfattar atminstone en métanordning
(A, A2, A3) for att bestdmma bergborrningsriggens (1) rérelsehastighet; och

att styrenheten (C) uppvisar en styrstrategi, i enlighet med vilken
den ar anordnad att medelst regleranordningen (S) reglera den elektriska kor-
motorn (M) sa att rérelsehastighetens férhallande till hastighetsbegaran férblir
konstant oberoende av vridbelastningens férandringar som riktar sig mot det
dragande hjulet (19) och som beror pa férandringar i kérunderlaget.

9. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 8, k@nnetecknad av

att transmissionsférbindelsen (22) ar slirningsfri i férhallande till
bergborrningsriggens (1) bada fardriktningar, varvid bergborrningsriggens (1)
rérelse i en férsta kérriktning alltid férutsatter rotation av kérmotorn (M) i en
forsta rotationsriktning, och pa motsvarande séatt foérutsatter bergborrningsrig-
gens (1) rérelse i en motsatt andra kérriktning alltid rotation av kérmotorn (M) i
en motsatt andra rotationsriktning; och

att regleranordningen (S) for att styra den elektriska kérmotorn (M)
ar en frekvensomriktare, varvid kérmotorn (M) har en steglés reglering av rotat-
ionshastighet och moment.

10. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 8 eller 9, kdnneteck-
nad av

att kéranordningen (16) omfattar atminstone en identifierare (A),
med vilken rotationen av atminstone en komponent som hér till kéranordningen
identifieras;

att styrenheten (C) ar anordnad att bestamma avstandet som berg-
borrningsriggen (1) fardats pa basis av namnda identifieringsinformation och
det dragande hjulets (19) dimension; och

att styrenheten (C) uppvisar en anvandargranssnitt, i vilket avstand-
sinformationen presenteras foér operatéren.

11. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 10, k@nnetecknad av

att styrenhetens (C) anvandargranssnitt uppvisar atminstone ett
manuellt styrorgan (30) fér att ge en avstdndbegéran for en flyttningsrérelse
manuellt till styrenheten (C); och

att styrenheten (C) ar anordnad att styra kérmotorn (M) fér att for-
verkliga den definierade flyttningsrérelsen.

12. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 11, kd&nnetecknad av
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att styrenhetens (C) anvandargranssnitt uppvisar atminstone ett
manuellt styrorgan (49), for vilket definierats pa férhand flyttningsrérelsens av-
standsvérde; och

att ndmnda styrorgans (49) en anvandningsgang ar anordnad att
astadkomma en verklig flyttningsrérelse av bergborrningsriggen (1), vilken ré-
relse har ett fér ifrdgavarande styrorgan (49) pa férhand definierat avstands-
varde.

13. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregéende patentkraven
8-12, kdnnetecknad av

att styrenheten (C) omfattar atminstone tva valbara hastighetsomra-
den;

att det forsta hastighetsomradet ar till flyttningskérning mellan borr-

ningsplatserna (P); och

att det andra hastighetsomradet ar till positionering pa borrnings-
platsen (P).

14. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregéende patentkraven
8-13, kdnnetecknad av

att at styrenheten (C) givits den hogsta tillatna hastigheten fér berg-
borrningsriggens (1) kérning; och

att styrenheten (C) ar anordnad att styra kéranordningen (16) sa att
koérhastigheten alltid ar under den hogsta tilldtna hastigheten.

15. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 14, k@nnetecknad av

att styrenheten (C) ar anordnad att identifiera kérningens hogsta till-
latna kérhastighet pa atminstone ett avsnitt av gruvan genom att beakta berg-
borrningsriggens (1) plats och ett maximihastighetsdataelement (56), i vilket
dataelement (56) har definierats den hogsta tillatna koérhastigheten for at-
minstone ett avsnitt av gruvan.

16. Bergborrningsrigg enligt ndgot av de féregéende patentkraven
8-15 kadnnetecknad av

att styrenhetens (C) anvandargranssnitt uppvisar atminstone ett
manuellt styrorgan (30), vars avlankningsrérelses storlek &r proportionell mot
storleken av den hastighetsbegéran som ska férmedlas till regleranordningen
(S) som styr kérmotorn (M); och

att kérmotorns (M) férverkligade respons pa det manuella styrorga-
nets (30) avlankningsrérelse ar olik vid transportkérning med hég kérhastighet
och vid positioneringskérning med lag kérhastighet.
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17. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregéende patentkraven
8-16,kdnnetecknad av

att bergborrningsriggen (1) ar férsedd med atminstone en lutnings-
sensor (57) fér detektering av bergborrningsriggens (1) plétsliga langdriktade
lutning och svangning; och

att styrenheten (C) &r anordnad att styra kértransmissionen (16) for
att kompensera den detekterade rérelsen.

18. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregéende patentkraven
8-17,kdnnetecknad av

att kérutrustningen (16) omfattar atminstone en pulssensor (A), som
bildar pulser da atminstone en komponent som hoér till kérutrustningen (16)
roterar; och

att kérmotorns (M) rotation kan styras med till och med en puls som
ska férverkligas exakthet.

19. Bergborrningsrigg enligt ndgot av de féregéende patentkraven
8-18, kédnnetecknad av

att den mekaniska transmissionsférbindelsen (22) omfattar at-
minstone en véaxellada (17), som kérmotorn (M) ar anordnad att driva.

20. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregaende patentkraven
8-19, kdnnetecknad av
att kérmotorn (M) &r en elektrisk navmotor, som &r anordnad direkt pa det dra-
gande hjulets (19) axel.
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