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dhlu odklonu & azimutu zemnfho vrtu

1

'vynélez se tyké snimacfho Ustroj{ sondy inklinometru pro soufasné snimén{ thlu odklo-
nu a azimutu zemnfho vrtu, u ndhoi je v oto¥n¥ uloZeném sledovacim rémelku umfstino jednak
gravitainf Ustroj{ sniménf{ thlu odklonu zemntho vrtu, a jednak snfmec{ gravita&nf dstroji
sméru odklonu zemntho vrtu, p¥ifemZ natoleni sledovactho rémelku vi%i vychozimu sméru
udévé 3jisTovang azimat. | |

Vychoz{ emér se v sond& inklinometru Zasto stabilizuje pomocf smirqvého gyroskopu,
JehoZ motor jé napdjen proudem p¥ivdd&nym karotaZfnfim kabelem, ktery sondu také nese pii
spoudtén{ do zemniho vriu a zprost¥edkovédvd elektrické spojen{ mezi snfmadi v sondé s

pozemni ¥{dic{, vyhodnocovaci a registradni &dstf inklinometru.

U znédm¥ch konstrukdnich Feseni se odklon a agzimut zemnfho vrtu mi#i pomoc{ snimadd
$hld naté¥enych do zjistovanych ¢hld odklonu a smdru momenty vyvozenymi zemskou gravitaci
v soustavé dvou kyvadel s osami na sebe kolmymi. Problém spolivd v tom, %e p¥i pohybu
s8ledovaciho rémelku se soustavou gravitanfho ustrojf anfhéni tdhlu odklonu a snfmaciho
gravitaintho ¥stroj{ sm&ru odklonu zemniho vrtu vzniké t¥enf, které kyvadla‘obou dstro j{
mus{ prekondvat. Predeviim se jednd o t¥enf, vznikejicf relativnim otéddenim sledovaciho
rémedku viZi plésti sondy. '

Sonda inklinometru spousténd do zemnfho vrtu se totiZ pisobenf{m karotaZnfho kabelu
., vidy oté¥{, jednim sm¥rem p¥i spoudténf a opainym p¥i zdvihéni. P145¥ sondy se tak
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relativnd otdd{ vi¥i vnitfnimu snimgcimu ¥stroji sondy. Jeho otéd¥enfm vznikaJ{ ruBivé

momenty, které ohroZuji smérovou stabilitu nastaveného vychozfho sméru, sniZujf presnost
méfeni a zvétéuji pésmo necitlivosti méfeni azimutu p#i malyech odklonech. Velikost t¥ent
je potom rozhodujfcim faktorem, ktery omszuje zmenSovén{ prim3rd sond a p¥esnost méfen{,
nebo‘znemoiﬁuje pou%iti n&kterych druhd pFfesnych snimadd méfenych §hld. Konstrukdnd se
sni¥ovén{ t¥eni zajistuje n&kolika zpisoby. Predeviim se sniZuj{ polty a polom¥ry t¥ecich
kontaktnich ploch, nebo se zkracuje &asovy interval pisobenf t¥enf u potiebnych kontakt#ﬁ
na nezbytnd nutny. Prerudovéni dotyku kontaktd m¥¥icfch obvodd sondy se provéd{ elektro-
magnetickym odklépénim karté¥kd. Kartddky napdjejicf gyromotor smirového gyroskopu se
véak musi trvale dotykat.

Odkldpéni n&kterych kartd¥kd, S4stedn& Fedfcl poadavky presnosti, nepfiznivé ovliv-
nuje metodiku m&Fent tim, %e Je .nutné sondu v p¥fslu¥nych hloubkovych bodech zemnthe vrtu
- zastavit, krdtkym vy¥kénim uvést do klidu, a potom provést vlestnf méFict dkon. M&fent
Je néro¥né na manipulaci, namdrené Ydaje je nutno zapisovat. Signély ziskané z m&¥ictho
Ustrojf s odklépénymi kartddky ne jeou vhodné pro zpracovéni v zapisovadi.

Uvedené nevyhody odstranuje snimaci dstroji sondy inkiinometru pro soufasné sniméni
thlu odklonu a azimutu zemnfho vrtu podle vynélezu, jeho% podstatnym znakem je to, Ze na
sledovacim rémedku, ktery je uloZen oto¥n¥ vzhledem k podélné ose sondy, & v ném% je.
um{sténo jednaek gravitadni Ustrojf snfménf thlu odklonu s odklonovym zdvaZ{im a jednak sni-
maci gravita¥nf udstroj{ sm&ru odklonu se smérovym zdvaiim, je upraven nejméné jeden ele-
kiricky snima polohy smérového zévai{ pripojeny vyatupém na napéjecf vinut{ elektromotoru,

Jeho% stator je pevné spojen se sondou, a jehoZ rotor je spojen se sledovacim %émeékon;

V jedné alternativd provedenf vynélezn jsou elektrické snimade umfstény z obou stran
neutrélni polohy smirového zéva{, nachdzejfc{ se vzhledem k zemské t{%1 v ne jniX3im bods
smirové dréhy, v niZ se smérové zévaif pohybuje.

V dald{ alternativé provedeni je smérové zévaif pfiﬁevnéno na rameni uloZenén otoin&
ve sledovacim rdmefku kolem 6ay rovnob&Zné nebo souosé s otodnou oaou'alqdovaciho rémedku.,
K tomuto rameni miZe bft pFipevndna rudka prochégze jiof indike¥n{ rovinou elektrického
snimafe, a k sledovacimu rédmelku miZe byt p¥ipevn¥n smérovy tlum;é, jim¥ prochdst nncha-

nismus smérového zdvazi.

V jiné alternativé provedeni sestdvd snimaci gravita®n{ uUstrojf z trubice pripevniné
k upravenému sledovacimu rémedku a vytvéiejici jednoatranné vyhnutou smérovou drshu,
V trubici je pohyblivd uloZeno kullékové smérové zéva¥f, které mé neutrélnf polohu megi
elektrickymi snimadi v nejni¥fm bod¥ trubice vzhledem k zemské t{2i. Smbrové rovina,prolo=
Zend sm¥rovou dréhou a kolmé na odklonovou rovinu odklonového zévazt gravitadnfiho ustrojf
snimén{ hlu odklonu zemniho vrtu prochdz{, nebo je romob&iné s osou upraveného sledova-
¢tho rémedku, a/nebo s nim svird thel v rozsahu od 0° do 90°, Trubice mi%e byt uzavi‘ena
a naplnéna kapalinou. |
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Ve zbfvajicich alternativdch provedenf vynélezu je FeSeno um{sténf motoru vzhledem k
plédti sondy a jeho kinematické spojenf se sledovacim rémedkem, a ddle je PeSeno umisténf
kartéZkd ne snimaovém h¥fdeli snime¥e azimutu a umfstén{ dolnfho kolektoru na stabilizo-

vaném rémedku.

Novy d&inek vyndlezu spo¥{vd v tom, %e se pou%{v4 servomechanismus pro nastavovéni
8ledovacftho rémedku do sméru odklonu zemnfho vrtu. Snimaci gravitadni dstrojf sméru od ~-
klonu tak nemus{ prekonévat rudivé momenty vzniklé ti¥enfm otédejfcich se soudsstf, nybrs
pomocf elektrickych snima¥d polohy sm¥rového zdva%f vysild hnact impulsy do elektromotoru,
ktery natd¥f sledovacim rémelkem do sm¥ru odklonu tak, aby se sm¥rové zéva?{ udrielo Vv neu~
tréln{ péloze, odpovidajict sméru odklonu. T{m se podstatn¥ sniZuje vliv t¥en{ na funkci
snimacfho dstrojf sondy.

Reduktor, viazeny do mechanického obvodu mezi stator elektromotoru a sledovact
rémedek zamézi, aby vzniklé statické rozvdZenf sledovaciho rdmedku mélo rudivou zpéinou
odezvu na funkci.udrfovéni sm&ru, pFi¥emZ h¥fdel sledovaciho rémedku potom mdZe byt zati-
Zen tfenim.kartéékﬁ potfebnych k napédjen{ snima¥d thlu odklonu a azimutu a elektrickych
snima¥d polohy smérového zévaif, k napdjenf gyromotoru, k p¥enosu 8igndld odklonu a
azimutu a polohy sm¥rového zévaif pro ¥fzenf elektromotoru, a k napéjeni daldfch zaifzent,
zévislych od typu inklinometru.

Servostabilizac{ sledovacfho rémedku se do znadné miry tlumf kyvénf odklonového i
smérového gravitaniho Ustrojf. Mechanickym spojenim napdjecfch kart43kd sm&rového gyro -
skopu 8 hifdelem sledovaciho réme¥ku nebo 8 jinym h¥fdelem, klimaticky spojenym se sledof
vacim rémedkem, se podstatné snifujf{ rusivé momenty pisobené otddenim pldst¥ sondy pii

pohybu sondy v zemnim vrtu.

ReZen{ podle vynélezu umoﬁﬂuje presn&j¥i m&¥en{ odklonu a zvl4sté azimutu zemniho
vrtu, umo?nuje kontinudln{ m&fenf t&chto parametri zemniho vrtu b&hem spou¥ténf a wytsho-
véni sondy a p¥itom nevyluduje bodové méfenf v urditych hloubkdch nebo libovolnou kombina-
c¢i m&ticich metodik. Kesent dé}e umofnuje pou¥it{ ruznych snimadd dhld, takZe lze zfskat
soutasné konkrétn{ informace obou m&Fenych parametrd ji¥ v dobé prom&¥ovéni zemntho vrtu
ve form& analogové, pulsn{ nebo digitdlnf, které je mo%no v zé&vislosti na hloubce m&fen{

zaznamenédvat na zapisovadich.

Pr¥fkladné provedeni vyndlezu je zndzorn¥no na vykresech, kde piedstavuje obr., 1
podélny rez sondou inklinometru se sledovacim réme¥kem, s centréln® umn{sténym elektromoto-
rem, se snimadem azimutu a se sﬁérovjm gyroskopem, obr. 2 podélny ¥ez sledovacim rémedkem
v rovingé A - A z obr, 1, obr. 3 pi#fény Pez sledovacim rémedkem v roving B - B z obr. 2,
obr. 4 podélny Fez sondou s elektromotorem a vystupnim plevodem, obr. 5 podélny ¥ez sondou
8 libelovym uspo¥ddénim snfmaciho gravitadniho Ustrojf smdru odklonu, s centrdln® umist&-
nym elektromotorem a s piedlohovym hif{delem pohonu snimadového h¥fdele snimade azimitu,
obr. 6 zv&tSeny detail "D" z obr. 5 snimacfho gravitednfho dstrojf s libelovym uspofédéhim,
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obr. 7 podélny ez sondou s centrédlnd umfsténym elektromotorem, s dutym rotorem elektro-

motoru a 8 trubkovym hifdelem sledovacfho rémedku, obr. 8 ve svislém rezu zemni vrt a obr.

9 prib&h zemnfho vrtu dany pohledem P z obr. 8.

Na obr. 1 je zndzorn&no zékladnf provedeni snimacfho dstrojf 1 sondy 2 inklinometru
podle vyndlezu. V pladti 8 sondy 2 snimaci &4sti inklinometru je v podélné ose @ sondy 2
otodnd uloZen sledovaci rédmedek 7 spojeny svym lﬁ:‘idelem 27 8 rotorem 15, uloZenym otolnd
v okrajovych loZiskéch ‘63 ve statoru 16 elektromotoru 20, spojeného s pléstém 8. Rotor 15
Je spojen se snimafovym h¥f{delem 53 snimale azimutu 55, ktery je odd&len od dolnfho hifdele
59, spojeného se stabilizovanym rémeékem 58 smérového gyroskopu 5_"( nebo 8 jemu odpovida=-
jleim za¥f{zenim, napifklad magnetickou st¥elkou. Celé snimac{ ustroji 1 sondy 2 inklino-
metru je otodn& uloZeno v horni piepdice 38 v ose 0 hornim epem 64 vydnivajicim nehofe
ze sledovaciho rémedku 7, a dolnim Sepem 65, vyinivajicim dole ze stabilizovaného réme&ku

58 je uloZeno ve #pi¥ce 6 sondy 2, a je podepfeno dolnim hi¥i{delem 59 v doln{ prepédZce 40.

Na obr. 1 a% 4 je znézorn&no kyvadlové uspo¥édédni snfmac{ch &lend snimac{ho vstrojf
1 sondy 2 inklinometru. V sledovacim réme&ku 7 je umist¥no jednak gravitadni ustrojf snt-
mén{ 3 dhlu b odklonu 74 zemnfho vrtu 5 (obr.8), a jednak snimac{ gravitadnl ustrojf 4
sméru 8 odklonu 74 zemnfho vrtu 5 (obr.9). Gravitainf uUstrojf snimdn{ 3} sestdvd z odklo-
nového zévai{ 3, uloZeného odklonovym ramenem 66 oto¥né& kolem p#idné osy t ve sledovacim
rémeku 7 na dlo¥ném Sepu 67. Na levém konci dloZného depu 67 je nasazen odklonovy kotoud
68 odklonového snimade 69. Na pravém konci dloZného Zepu 67 je nesazeno tlumicf ramenv 70
odklonového tlumife 24, ptipevnéného ke sledovacimu rédmelku J.

Snimac{ gravita®ni dstroji 4. umist¥né ve sledovacim rémedku 7 pfednostn¥ pod gravi-
ta®nim dstrojim snimén{ 3, sestdvéd ze smérového zdva%ff 10, uloZeného ramenem 21 na svislém
h¥fdeli 71 oto¥n¥ kolem svislé osy z, rovnob&#né 8 osou 0 a Vi&i nf excentricky umist&=
né na opa¥né strané proti smirovému zdvaff 10. Z ramene 21 dold vy¥nivé rudka 22, vyhnuté
rovnobéiné se zévaZovym koncem 14 ramene 21. Po strandch rusky 22 (vztaZeno na neutrélni
polohu 17 smérového zdvaZi 10) jsou umfstény jednek bezkontektnf levy elektricky snima¥ 18
a jednak bezkontektni pravy elektricky snfma& 19 polohy smérového zdva%i 10, které jsou-
pfipevnény k sledovacimu rémedku 7, na kterém jsou ddle dorazové koliky 72.

Z ramene 21 nahorq'odboéuje vyhnuté‘ rameno 13, prochédzejici svym volnym koncem sméro-
vym tlumidem 23, pifipevnénym k sledovacimu rdmedku 1.

Pro pohyb zdvaz{ »2 a 10 plat{ nésledujfc{ vztah : odklonové zévaif 9 se pohybuje po
odklonové drdze 1li, kterou je proloZena odklonové rovina, prochézejfc{ osou o sledovactho
réme&ku 1, nebo 8 touto osou g Jje rovmob&ind. Smérové zévaif 10 se pohybuje po smérové
dréze 12, kterou Je p'roloiena' sm&rovéd rovina, kolm4 na odklonovou rovinu a na osu 2' 8sledo-
vaciho rémedku 7. Neutrélnfi poloha 17 smérového zdvaZ{ 10 se nalézéd v nejni%sim bodd u
stredu smérové dréhy 12 vzhledem k zemské ti%i p¥i odklonové rovin# nastavené ve sméru 8
odklonu 74 zemnfho vrtu 5, cof v daném p#{padé znamend, Ze p¥i odklonové rovind prochéze-~

Jict osou o tato odklonovéi rovina soufasn& prochézi neutrdlnf polohou 17 & svislou osou z.
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Neutrdln{ poloha odklonového zévazf 9 se nalézé v prdsedfku odklonové dréhy 11 s osou o
nebo v jejim nejniZ¥Sim bod¥ vzhledem k zemské tf%i a 3pi¥ce § sondy 2.

. Na obr. 5 a 6 je zndzorn¥no libelové usporddéni snimacfho gravitadnfho dstrojf 4°
sméru 8 odklonu 74 zemntho vrtu 5. Kulilkové smérové zévai{ 10" se pohybuje v uzaviené
?rﬁhledné trubici 25 po sﬁ&rové drédze _]_._2,',jednoetranné symetricky vyhnuté z neutrdlnf polo-
hy 17, po ,je;jfch obou strenéch jsou umfstiny levy elektricky enfma® 18 a pravy elektricky
snimad 19. Trubice 25 je uloZena v upraveném sledovacim rémedku 1 tek, %e neutrdlnf poloha
17’s nejniZ¥im mfstem jednostranného vytnutf je situovéna ve sméru 8pidky 6. Pro pohyb zd-~
vai{ 9 v upraveném sledovacim réme¥ku 7  plati obdobny vztah, jak bylo uvedeno u obr. 1

a 2.

Rozdf{l je u kulilkového smdrového zdva%{ 10, které se pohybu je po smérov§ drédze 12 y
kterou je proloZena smérovd rovina, kolmd na odklonovou rovinu a prochéze jici osou g, nebo
8 touto osou o je rovnob&Znd. V pfipadech, vy Zadujicich dpravu citlivosti kulidkového smé-
rovéhe zévaiz{ 1_6_'na vychfleni z neutrdlnf polohy 17, se mi%e smirové rovina thlovs odchy-

lovat od priniku nebo rovnob&Znosti s osou o v rozmezf od 0° do 90°.

Kyvadlové i libelové uspordddni gravitadnfho ustroj{ snimédni 3 a snimacfho gravitad-.
niho ¥Ystroj{ 4 mé rizné elternativy provedenf elektromotoru 20 a jeho kinematického apo je-
nf se sledovacim rémedkem 7, 7 a se snimafem azimutu 55. Kromé ji¥ popsaného provedeni
podle obr. 1, u ndho% se v né&kterych p¥ipadech konkrétnfho ¥eden{ sondy 2 mi%e projevovat
jako nedostatedné primé spojenf{ rotoru 15 se sledovacim rémedkem 1, 1, umoZfuje vynélez
vloZit mezi elektromotor 20 a sledovac! rémedek 7, 7 redukdnf prevod. Tak nap¥fklad podle
obr. 4 je elektromotor 20 vi%i ose o excentricky pripevn&n statorem 16 na vnit¥nf plochu
plé&t¥ 8. Na hnac{ h¥fdel 30 elektromotoru 20 je nasazeno pastorkové kolo 47 vystupniho
prevodu 29, zabirajic{ s velkym kolem 48, nasazenym na duty h¥fdel Z_Z'a,spojenym se snima-
Sovym h¥idelem 53.

Na obr. 5 je znézorn&no usporédéni elektromotoru 20 s obkro&iym pfevodem 51. Z vniti-
n{ plochy plést¥ 8 vydnivé konzola 35, v ni% je v ose o uchycen elektromotor 20. Na hifdel
elektromotoru 20 je napojen vestaveny reduktor 32, jeho% hnaci hi.’-ﬁel }_Q'jé Jjednak spojen
8 hi#{delem 27 a jednak opatfen hnacim kolem 31, zabirajicim v prvaim p¥evodovém poméru s
~ protikolem 33, které je nasazeno na jeden konec predlohového hi‘:tdele_ 34, otodn¥ uloZendho
vedle elektromotoru 20 v konzoli 35. Na dx;uhy konec predlohového hi¥{dele 34, presahujfciho
%elo elektromotoru 20, je nasazeno vloZené kolo 36, zabirajfcf v prevrédcené hodnotd prvani-
‘ho pfevodového poméru s hnanym kolem 37, které je otoZn& uloZeno ve stfedn{ prepéice 39

souhlasné s osou o elektromotoru 20 na hnaném hi{deli 54, spojeném se snimadovym hi{delem

53.

Podle obr. 7 je elektromotor 20 umfstén v sond& 2 souhlasné se zékladnim provedenim
podle obr. 1, aviak duty h¥fdel 27 ‘svym prodlouZenim 56 prochdz{ stredovym otvorem 26
‘dutého hnactho h¥fdele 30°°dutého rotoru 15. Duty h¥fdel 27 je s dutym rotorem 15, uloZenym
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v okrajovych lo%iskédch 63, spojen pres reduktor 28 dvéma pary ozubenych kol, z nich% prvn{

pér je tvoren prvnim kolem 49, nasazenym na duty hnacif hi¥idel ,}Q',' a druhym kolem 50,
nasazenym na vatupn{ h¥idel 73 druhého péru ozubsnych kol.

Oto¥né &leny snimacfho ¥strojf{ 1 sondy 2 inklinometru jsou elektricky spojeny se
stacionérnf &éstf elektrického obvodu sondy 2 kluznymi kontakty pomocf skupin kolektord
41, 42, 43 a kartddkd 44, 45, 46. V zékladni sestavé podle obr. 1 a obr. 5 se uffvajf{ t¥i
skupiny. Hornf kolektor 41 nasazeny na h¥idel 27 propojuje pomoci neznézorningfch vodidd
v8echny snimafe a jiné funkén{ ¥leny, jako jsou nap¥fklad tlumi¥e 23, 24, ve sledovacim
rémedku 7, l'pi‘es horn{ karté¥ky 44 s nezndzorn¥nymi elektrickymi prvky obvodu uvnit¥
sondy 2 a pifes karotdZnf kabel 62 (obr.8) s aparaturou inklinometru na zemském povrchu.
Stfednf kolektor 42 a strednf kertédky 45 slou3{ jednak k propojenf snimale azimutu 55 se
stacionérn{ ¥ést{ elektrického obvodu, a jednak k ovlédénf gyromotoru smérového gyroskopu
57. Doln{ kolektor 43 s dolnimi karfééky 46 elektricky propojuje prvky elektrického obvodu
jeZ jsou ‘otodné s dolnim h¥fdelem 59 a se snimadovym h¥fdelem 53.

Horn{ a stPedni skupinu kelektord 41 a 42 a karté&kd 44 a 45 lze sloudit v jednu
eruzenou skupinu g'a _4_5', pouZij{=1i se duty hi¥fdel g]_'a p¥ipadn& i jeho duté prodlou-
Zenf 56 (obr.4 a 7). Vodide od snfma¥) a funknich ¥lend ve sledovacim rémedku 7, 7° ee
zavedou bo¥nim otvorem 52 a dutym hi¥fdelem 27 'k sdruZenému stfednfmu kolektoru 42, tek¥e
na duty h¥fdel 27 se mi%e nasadit prevodové kolo ne jmén& prvaiho pdru kol redukdnfho

ptevodu.

Funkce snimacfho Ustroj{ 1 sondy 2 inklinometru je nésledujici. Pred spousténim
sondy 2 do zemntho vriu 5 se po nastaveni sondy 2 do vychozfho sméru, nap¥fklad do o8y X
(obr.9), uvede do chodu gyromotor smirového gyroskopu 57, ktery bomoci stabilizovaného
rémedka 58 a dolnftho hifdele 59 udr#uje ve vychozim sméru x afabilizovany kotoud §g (obr,
1,4,5). P*i spoustén{ sondy 2 do zemnfho vrtu 5 za¥nou elektrické snima¥e 18,18°a 19, 9’
a 69 ve sledovacim rémelku 7, 1'reagovat, jekmile se zemnf vrt 5 zadne odchylovat od svis-
lice o tdhel b do odklonu 74 (obr.8). KaZdy elektricky snima¥ 18, 18, 19, 19 mé indike¥nf
rovinu, kterd protinéd smérovou dréhu 12, 12°a urédje p¥i prichodu smérového zévaz{ 10, 10°
okam%ik vyslédni impulsu do napédjeciho vinut{ elektromotoru 20. Pisobenim zemské tf{hy se
snaZf smérové zdvaif 10, 10 zaujmout nejni?sf polohu na smérové dréze 12, 12. Pokud momen-
téini ne jni¥3{ poloha nesouhlas{ s neutrdlnf polohou 17, ;l', vyui.lé .do napdjeciho vinutf
elektromotoru 20 hnac{ impulsy levy neboc pravy elektricky snima¥ 18, 18 nebo 19, lg'a to
tak dlouho, dokud smérové zévaif 10, 10 ‘nezaujme poZadovanou neutrdln{ polchu 17, 17° tim,
%e elektromotor 20 pooté3f sledovacim rémelkem 7, 7°a spolu s nfm i pomyslaym bodem na
smérové dréze 12, g’, aZ se tento pomyslny bod dostane do smirové roviny, v které se prévé
nachdzf smérové zévaff 10, 10. Timto zpdsobem se do sméru 8 odklonu 74 zemnfho ;rrtu 5
nucen& nastavuje celd kinematicky svdzanéd soustava od sledovacfho rémedku. 7, 1'&2 po sni-
mad azimutu 55 a nosi¥ 61 (obr.l,4,5) dolnfch kartddkd 46. Velikost ﬁhlu b odklonu 74
snimé odklonové zévaif 9, které se vychyluje vidy ve sméru smérového zdvaz{ 10, 10 v jeho
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neutrélnf poloze 17, 17°. Uhel b se pritom miZe snimat a¥ po natoden{ sledovaciho réme&ku
1, 1'do odklonové roviny, nebof odklonové zévazi 9 Jje necitlivé na nakldpéni kolem osy
kolmé na osy o, t.

Azimut a se pri spoudténi sondy 2 kontinuéln& enimé snfmadem azimuty 55 tak, Ze se
porovndvd vychoz{ smér x, uddvany stabilizovanym kotoudem 60, & momentdélnim smérem 8 odklo~

auAli zemnfho vrtu ﬁ,vv ném¥ jé sledovacim rémelkem 7, 7 nastaven snimad azimutu 5.

Pohyby zévaif 9, 10 se tlumf vhodnym typem tlumidd 23, 24. U libelového uspordddni
snimacfho &lenu snimacfho gravitadntho udstroj{ 4 se k tlumen{ pou#{vd kapalina obsh¥end v

trubici 25.-

V konstrukdnim zpracovén{ vynélezu jsou krom& zobrazenych proveden{ mo¥né rdzné dalsi
alternativy prostorového rozmisténi jednotlivych uzld sondy 2. Vyhodné je.napfiklad umisté-
ni elektromotoru 20 vdetn& pripadného reduktoru 28 anebo'vjstupniho pfevodu 29 do prostoru
na sledovac{ rémedek 7, l'pod nebo nad horni pirepdZkou 38. Velké kolo 48 je potom haSaze-
no na prodlouZeny hornilﬁep 64, na kterém miZe byt upreven i kluzny kontakt, sestévajicf z
hornfho kolektoru 41 a hornich kartddkd 44. '

Snimaci Ustrojf sondy inklinometru podle vynélezu je zejména vhodnévpro kontinudlin{

mé¥eni parametri zemntho vrtu maslého pruméru.

PREDMET VYINLKLEZU

1. Snimac{ Wstroj{ sondy inklinometru pro sou&asné sniménf thlu odklonu a azimutu zem-
niho vrtu se sledovacim rémed&kem uloéenym.otoéné vzhlg&em k podélné ose sondy, v n&mi je
um{sténo jednak gravita¥ni ¥strojf sniménf dhlu odklonu s odklonovym zévaiim uloZenym pohy-
.bliveé v jednostrann® vyhnuté odklonové dréze, jeji% odklonové rovina prochdzf a/nebo Jje
rovnobééné 8 osou sledovactho rémedku, a jednak snimacf gravitadn{ dstrojf sméru odklonu

se smérovym zdva¥fim uloZenym pohyblivé v jednostranné vyhnuté smérové dréze, jeji} smérovd
rovina je kolmé na odklonovou rovinu, p¥i¥em¥ sledovaci rémedek je kinematicky Svézén se
snimedem azimutu, jeho%Z smérov& stabilizovany kotou® je spojen se stabilizovanym rémeé&kem,
oto¥n& uloZenym v sondé, v niZ jsou déle upraveny kartdéky dosedajici na kolektory sledo-
vacfho rémedku a stabiliZovaného rémelku, vyzna¥ené tim, Ze na sledovacim rémelku (7) je
upraven nejmén& jeden elektricky snimed (18,19) polohy sm&rového zéva®fi (10), p¥ipojeny
vystupem na napdjen{ vinutf elektromotoru (20), jehoZ stator (16) je pevn& spojen se sondou

(2), a jeho# rotor (15) je spojen se sledovacim rémedkem (7).

2. Snimac{ Wstrojf sondy inklinometru podle bodu 1, vyznafené tim, e elektrické snima-
ge (18,19) jsou uhistény z obou stran neutrdlni polohy (17) sm&rového zévaif (10),nachdze-
jlcl se v nejniZsf{m bod¥® smérové dréhy (12) vzhledem k zemské tf3i.



198 928 ' )
3. Snimacl dstrojf sondy inklinometru podle bodd 1 a 2, vyznadené tim, ¥e smérové zdva-

%1 (10) je pripevnéno na rameni (21), uloZeném oto¥n¥ ve sledovacim réme¥ku (7) kolem osy

{(z), roob&Zné a/nebo souose s jeho otodnou osou (o).

4, Snimac{ dstroji sondy inklinometru podle bodu 3, vyznadené tim, Ze k rameni (21) je
ptipevnéna rulka (22), prochéizejic{ indikadni rovinou elektrického snimade (18,19).

-

Se Snimac{ dstroji{ sondy inklinometru podle bodd 1 a% 4, vyznafené tfm, Ze k sledova-
cimu rémelku (7) je p¥ipevnén smérovy tlumid (23), jfm# prochdz{ mechanismus smirového
zévaizl (10).

6. Snimac{ ¥stroji sondy inklinometru podle bodu 1, vyzna¥ené tim, %e snimac{ gravi-
tadni Wstrojf (4') sestévd z trubice (25) ptipevnéné k upravenému sledovacimu rémedku(7 )
a vytvéFejic! jednostrannd vyhnutou smdrovou dréhu (12°), prifem% v trubici (25) Je pohyb-
1ivé uloZeno kuli¥kové smérové zévazf (10°) se svou neutrdlnf polohou (17 ‘)nachézejlci se
mezi levym elektrickym snimadem (18°) a pravym elektrickym Snimgéem (19 v nejni%sim

bodé trubice (25) vzhledem k zemské ti%i, zatimco smérov4 rovina, proloZend smérovou dré-
hou (12°) a kolmd na odklonovou rovinu, proloZenou odklonovou drdhou (1l1) odklonového zd-
vaZi (9) gravitadniho ustrojf sniménf (3) hlu odklonu (b), proch&zi nebo je rovnob&ind s

osou (o) upraveného sledovaciho rémedku (7°), nebo & nf svird dhel v rozeahu od 0° do 90°,

7. Snimac{ ystrojf sondy inklinometru podle bodu 6, vyznafené tim, Ze trubice (25) je

uzavitena a naplnéna kapalinou.

8. Snimaci dstrojf{ sondy inklinometru podle bodd 1 a% 7, vyznalené tim, ¥e elektromotor
(20) je se sledovacfm rémedkem (7,7 )spojeny dutym rotorem (15'), kterym v jeho ose oté-
%en{ prochdzf prodlouzent (56) dutého hi¥fdele (27°) sledovacfho rémedku (7,7°).

9. Snimac{ Ustroji sondy inklinometru podle bodu 8, vyzna¥ené tim, %e sledovaci rédmedek
(7,7°) je 8 dutym rotorem (15°) kinematicky spojen pres reduktor (28).

10. Snimacf dstrojf sondy inklinometru podle bodd 1 a2 T, vyznalené tim,%e elektromotor
(20), umist&ny v prostoru mezi plé¥t&m (8) sondy (2) a osou (o) sledovaciho rémedku (7,79,
Je svym hnacim h#fdelem (30) spojen & hifdelem (27,27') pomoci vystupnfiho prevodu (29).

11. Snimaci dstroj{ sondy inklinometru podle bodd 1 a% 7, vyznadené tim,Ze elektromotor
(20) s vestavenym reduktorem (32) mé na hnacim h¥fdeli (307), spojeném s hi¥fdelem (27)
sledovactho rémedku (7,7°), nasazeno hnact kolo (31), zabirajicf v prvnim prevodovém pom&-
ru s protikolem (33), nesazenym na jeden konec piFedlohového h¥fdele (34), oto¥n& uloZeného
rovnobé&in& vedle elektromotoru (20) v kbnzoli (35) sondy (2) a presahujfcfho jeho délku
vietné vestaveného reduktoru (32), ptifem¥ na druhém konei predlohového hifdele (34) je
nasazeno vloZené kolo (36), zabirajic{ v pFevrécené hodnoté prvniho pievodového poméru s
hnanym kolem (37), oto&n& uloZenym v sondé (2) a spojenym se snimeXovym h¥{delem (53)

snimade azimutu (55).
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12. Snimac{ @strojf eondy inklinometru podle bodd 1 a% 11, vyznadené tim, ¥e na snima-

Jovy h¥fdel (53) snima¥e azimutu (55) .je nasazen nosi¥ (61) dolnfch kartddkd (46), dose-
dajicich na dolnf kolektor (43) stabilizovaného réme&ku (58).

9 vykresi
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