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Predmétem vynalezu je zplsob zjigtovani
neznamé prostorové polohy prisediku osy
prichodného priizkumného vrtu zejména
hlubinného s plochou, definovanou Znadmymi
prostorovymi polohami pozorovacich -boda
situovanych v pfistupovych dfilnich dilech
nebo diilnich vrtech.

Jsou znamy zplsoby zji§tovani pfibliZné
polohy osy tzv. ,ztracendho vrty“ pomocf
geoelektrickych, geomagnetickych nebo in-
klinometrickych metod, které vZak nedosa-
huji pro daini provoz potfebné presnosti, kte-
rd je limitovana pozadavkem, Ze vymezens
poloha priisediku osy hledaného prizkum-
neho vrtu s rovinou, ve které je raZenéd priz-
kumné dilni chodba, ktera mé svou &elbou
bezpetn® zachytit predmétnou osu hiledané-
ho prlzkumného vrtu zejména hlubinného,
leZi v pasmu, jehoz §irka je definovéna kon-
krétnimi rozmeéry realizované priizkumné
dilni chodby. Navic z hlediska jiskrové bez-
pefnosti v diilnich podminkéch s nebezpe-
¢im vybuchu jsou tyto dosavadni metody ob-

tizng, omezené nebo zcsla nerealizovatel-

neé.

Zplsob podle vynélezu spoCivd ve vyuZiti
dlln&-seismické metody, jejiZ aplikace vyho-
vuje jiskrové bezpeénosti i v diilnich pod-
minkdch s nebezpedim vybuchu.

Uvedené nedostatky odstrafiuje zpfisob
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prostorové pelohy osy priichodného
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zjiStovani neznamé prostorové polohy osy
prichodného  prizkumného vrtu zejména
hlubinného dle vyndlezu, vychézejici ze zna-
mych prostorovych poloh pozorovacich bodd
& znamé rychlosti Zireni elastickych vln v
okolnim horninovém prostredi vyznaceny
tim, Ze v ose hledaného prichodného priz-
kumného vrtu se vybudi odpalem néloZe e-
lastické viny a zjistuji se rozdilové ¢asy pri-
chodu prvnich mnasazeni elastickych vin k
prvnimu, druhému a tfetimu pozorovacimu
bodu se snimaéi, a to vzhledem k Zasu pii-
chodu prvnfho nasazeni elastickych vin k ¥i-
dicimu pozorovacimu bodu se snimafem, z
nichZ se uréi pomoci zngmé rychlosti §i¥eni
elastickych vin prvni, druhy a t¥eti polomér,
prvni, druhé a t¥eti diferenéni kruZnice, ke
kterym se urdi prvmi tefna s prvnim a dru-
hym tefnym bodem, druh4 te¢na s tr¥etim a
Ctvrtym tednym bodem a treti teCna s patym
a Sestym teSnym bodem, pFifem# z prvniho
stfedu dsedky mezi prvnim a druhym teg-
nym bodem, z druhého steduy GseCky mezi
tfetim a Gtvrtym teCnym bodem a t¥etiho
stfedu tsetky mezi patym a Sestym tednym
bodem se vedou prvni, druhé a teti kolmi-
Ce, jejichZ prisetik uruje polohu osy hle-
daného priichodného prizkumného vrtu. Po-
lohu ¥idiciho pozorovaciho bodu se snima-
Cem lze libovolnd zaméiiovat s polohou prv-
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hiho, druhého a tfetiho pozorovaciho bodu
se snimatem, pritemZ prisefiky kolmic ur-
guji dalsi polohy osy hledaného priichodné-
ho prizkumného vrtu. Podet pozorovacich

bodt je roven nebo vEtsi neZ 3. Prisediky -

kolmic vytvarejl chybovy. n-ihelnik, v jehoZ
t&%i8ti leZi poloha osy hledaného prichodné-
ho prizkumného vrtu. Obélka vSech dife-
rentnich kruZnic vytvari kontrolni KruZnici,
jejiz stfed je totoZny s polohou osy hledané-
ho priichodného priizkumného vrtu. Umisté-
nim pozorovacich bodl se snimatem a Fidi-
ctho pozorovaciho bodu se snimacem do ro-
vin (T1, W2, Ws...) v rhznych hloubkovych
Grovnich se urci prostorovy prib&h osy hle-
daného prichodného priizkumného vrtu.

Vyhody zplisobu podle vyndlezu se proje-
vuji v tom, Ze nevyZaduji registraci tasu o-
kamZiku vybuchu ndloZe Vv ohnisku rozru-
chu na zéznamu, coZ jest technicky i ekono-
micky zna&né obtiZné a nékladné, z hledis-
ka p¥ipravnych praci i tasové znatn& nédroc-
né, v prevazné vetding redlnych provoznich
pFipadtl technicky neproveditelne, ale jen re-
gistraci p¥isludngch tasovych rozdilt s vy-
loudenim jakychkoliv korek&nich tiprav po-
t¥ebnych vstupnich tdaji. Zpisob podle vy-

néalezu podstatn® zjednoduSuje a zrychluje -

viechny provoznd technické i organizadni o-
perace a opatfeni, zvySuje mobilnost pred-
métnych méfeni, ¢imZ pronikavé sniZuje ce-
nu predmg&tnych praci, soutasné zabezpeluje
urdeni nezndmé prostorové polohy osy pri-
chodného prizkumného vrtu v dalnim pro-
vozem poZadovaném rozmezi tolerancnich
Kkritérii pfesnosti napfiklad 42,0 m v soufad-
ném systému plochy, definované prostorové
zndmymi polohami realizovanych pozorova-
cich bodf in situ, coZ dosud zndmé metody
neumo#iiuji. Vyslednd presnost polohy ohnis-
ka rozruchu v hledané prostorové poloze 0sy
priichodného priizkumného vrtu je odvisla
od ptesnosti dvou rozhodujicich parametrd,
tj. od piresnosti hodnoty velikosti rychlosti
gifeni podélnych vin v konkrétnim hornino-
vém prostfedi v okoll vicekomponentni re-
gistratni béze vytvarené realizovanymi pozo-
rovacimi body a presnosti hodnot piislus-
nych dasovych rozdilld prichodu prvnich na-
sazeni podélnych vin k jednotlivym realizo-
vanym pozorovacim bodlim, kteréZto velili-
ny jsou zplisobem podle vyndlezu pro zvole-
nou lokalitu uréitelné s libovoln& volitelnou
presnosti tak, Ze zabezpetuji dilnim provo-
zem vyZadovanou presnost vysledkd s vice-
néasobnou kontrolou, piitemZ rekonstrukeci
hledané polohy ohniska rozruchu v poloze
osy hledaného prichodného prizkumného
vrtu mo¥no realizovat matematickymi nebo
grafickymi metodami.

Na prFiloZzenych obrazcich je uveden pEi-
klad aplikace zplsobu podle vynalezu, kde
na obr. 1 .a obr. 1a je zndzorn&no ureni ne-
zndmé prostorové polohy osy priichodného
priizkumného vrtu v jedné roving a na obr.
2 je znézorngno urceni prostorového prabé-
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ha osy hledaného prichodného prizkumneé-
ho vrtu.

Na obr. 1 je uveden konkrétni priklad ap-
likace zplGsobu podle vynélezu pfi uréovani
osy priichodného prizkumného vrtu 1 ze-
jména hlubinného, jejiZ poloha je nezndmé
nebo zndmé jen hrubg orientalné s nedosta-
teGnou presnosti pro ulely dflniho provozu,
pfitem? tato se nalézd nékde v zédjmovém
predpolf prvni 2 a druhé 21 p¥istupové dalni
chodby. Cilem zptisobu podle vynélezu je sta-
novit polohu osy hledangho prichodného
priizkumného vrtu 1 v roving T; 19, vyme-
zené zndmymi prostorovymi polohami pozo-
rovacich bodfi 4, 41, 42 a ¥idiciho pozorova-
siho bodu % situovanych v p¥istupovych dil-
nich chodbéach 2, 21, s takovou piresnosti, aby
7 ekonomického hlediska na bliZ3i:z nich
bylo moZno vymezit zardZkovy bod 16 a aby
7 n&ho kolmo na dilni chodbu 2 raZend priz-
kumna dilni chodba 18 podél jejl osy 17,
predstavujici spojnici zaraZkového bodu 18
s vymezenou polohou Osy hledaného pri-
chodného prizkumného vrtu 1, zachytila
pezpeting svou felbou nlodany vt 1 ov roz
mezi §itky realizované prizkumné dilni
chodby 18. Za tim ufelem jsou v prvni 2 a
druhé 21 p¥istupové ddlni chodbé situovany
prvni 4, a druhy 41, t¥eti 42 a Fidici 3 pozo-
rovaci body se snimadi, jejich podélné osy
kmitavych systémi geofont jsou s ohiedem
na p¥ijem podélnych vin orientovéany do prv-
niho 6, druhého 81, tfetiho 62 a &tvrtého 63
pFibliZngch sm&rd spojnic poloh realizova-
nych ridictho a pozorovacich bodfi do p¥ed-
poklddané polohy osy hledaného prichod-
ného priizkumného vrtu 1. V pfedm&tném
priichodném prizkumném vrtu 1 se v pii-
slugné hloubkové drovni roviny T; 18 odpa-
lem néloZe vybudi podélné viny, které se z
ohniska rozruchu 1 &{F{ horninovym proste-
dim k jedmotlivym pozorovacim bodfim 4, 41,
47 & ¥idicimu bodu 5, pritemZ jsou zjistova-
ny a vyhodnocovany rozdily &astt p¥ichodl
prvnich nasazeni podélnych vin k jednotli-
v§jm pozorovacim bodfim 4, 41, 42 vzhledem
k ¢asu pfichodu prvniho nasazeni podélné
viny k ¥idicimu pozorovacimu bodu 5. Ze zjis-
ténych Gasovych rozdild a zndmé rychlosti
gf¥eni podélnych vin v z&jmovém horninovém
prostiedi, zjiSténeé pFedstihovym parametric-
kym meéfenim na predmdtné lokalitg, se sta-
novi velikost polom&ru prvni 7, druhé 71 a
t¥eti 72 a zkonstruuji prvni 8, druhd 81 a tre-
ti 82 diferendéni kruZnice pro jednotlivé po-
zorovaci body. K jednotlivym dvojicim dife-
rentnich kruznic 8—81, §—82, 81—82 se ve-
dou tetmy 9, 91, 92, s prisluSnymi te&nymi
body 10—181, 1001162, 1011—1021, vyme-
zujici Gsetky mezi pfislusnymi dvojicemi ted-
nych bodf. Z prvého sttedu 11 dseCky mezi
prvnim 10 a druhym 101 tednym bodem, 2
druhého stredu 111 dsetky mezi tietim 1801
a &tvrtym 102 tednym bodem a z t¥etiho stfe-
du 112 tsefky mezi patym 1011 a Sestym
1021 te¢nym bodem se vedou prvni 12, dru-
hé 121 a treti 122 kolmice, jejichZ prisecik
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13 urCuje polohu osy hledaného priichodné-
ho prézkumného vrtu 1. Obr. 1a z0brazuje
detail okoli prfiseiku 13 prvni 12, druhé
121 a tFeti 122 kolmice, vedenych ze st¥edd
jednotlivych tsefek 11, 111, 112 na teCnéch
8, 81, 92 prisludnych dvojic diferen&nich
kruZnic 8, 81, 82. V dasledku mérickych
chyb se jednotlivé sméry kolmic 12, 121 a
122 neprotnou v jednom bod# 13, ale v kon-
krétngé uvddéném prikladu ve t¥ech bodech
vytvarejicich chybovy trojihelnik s vrcholy
13, 131, 132, pritem? poloha osy hledaného
prichodniho préizkumnsgho vriu 1 ledi v je-
ho t8%iSti 1. Presnost stanoveni polohy osy
hledaného prachodného prizkumného vrtu
i lze zpétné kontrolovat kontrolni kru¥ninf
15 a poloméru 14, kterd vytvari a musi vytvé-

fet cohalku vizch diferenénich Kkrurnic
8 &1, 22 s dotykovyms body s kai-
dou z nich. Nedotknuti so ndkterdé ¢
diferenénich kruZnmic 8, 81, &2 Xontrol-
ni 1%, nebo pFekryti se n&kterd z di-

feren€nich kruZnic 4, 81, 82 s kontrolni 15
signalizuje dle velikosti odchylek hrubsi ne-
hn monXi :~!~:,—‘r-;:~ T R Tit foat. ot

vstupnich parametr nebo v konstrukci a u-
moZiluje zpétné presnostni analyzy. Uvedeny
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pfiklad charakterizuje aplikaci zpsobu po-
dle vynélezu p¥i vyuZiti minimalniho poltu
jednoho ¥idiciho a t¥i pozorovacich bodi.
Podet pozorovacich bodd lze viak libovolnég
zvetsit, soucasng lze libovolns zaménovat
polohu Fidictho pozorovaciho bodu 5 s polo-
hou prvniho 4, druhého 41 nebo tfetiho 42
pozorovaciho bodu, a to i v pFipads zvétsens-
ho poftu pozorovacich bodd, prifemZ prise-
Clky prisludnych smérd kolmic 12n urcuji
dalsi polohy osy 13mn hledaného: prichodné-
ho prizkumného vrtu 1 a vytvareji chybovy
n-thelnik, v jehoZ t87i%ti lesi poloha osy hle-
daného priichodného prézkumného vrtu 1,
urcend s vy33i presnosti. Na obr, 2 je uveden
piiklad aplikace zptsobu podle vynélezu p¥i
uréovani prostorového pribéhu osy hledané-
ho prichodného priizkumného vrtu 1 urée-
nim jejich dfl&ich poloh v rGznych rovindch
situovanych v ridznych hloubkovych trov-
nich T, T2, Ws, W4, piitems pro kaZdou dilei
rovinu je aplikovén zpfisob uvedeny p¥i po-
pisu obr. 1. Zpasob podle vyndlezu lze po-
uZit ve viech ddlnich prostfedich uhelnyrh,
rudilych 1 nerudnych dolit i v podminkéch s
nebezpe¢im vybuchu,

PREDMET VYNALEZU

1. Zphsob zjistovani nezndmé prostorové
polohy osy prichodného priizkumného vrtu
zejména hlubinného, vychézejici ze zndmych
prostorovych poloh pozorovacich bodfi a
zndmé rychlosti $iveni elastickych vin v o-
koinim horninovém prostiedi vyznafeny tim,
Ze v ose hledaného prichodného prizkum-
neéhe vrtu (1) se vybudi odpalem néaloZe e-
lasticke viny & zjistuil se rozdilové dasy pii-
chodu prvnich nasazeni elastickych vin k
prvanimu pozorovacimu bodu {4} se snima-
Cem, druhému pozorovacimu bodu {41]) se
sulivalem & tfetimu pozorovacimu bodu (42)
se snimadi vzhledem k &asu pFichodu prv-
niho nasazeni elastickych vin k #¥dicimu po-
zorovacimu bodu (5] se snimadem, z nich?
se urtl pomoci zndmé rychlosti §f¥eni elas-
tickych vin prvni, druhy a t¥eti polomér (7,
71, 72) prvni, druhg a tfeti diferentni kruj-
nice (8, 81, 82}, ke kterjiu se urdi prvni tet-
na (9) s prvnfm a druhym tefn¥m bodem
(10, 101}, druha tefna (91) s t¥etim a &tvr-
tym teCnym bodem (102, 1001), a t¥eti tedna
(92) s pdtym a Zestym tefnym bodem (1011,
1021}, pFidemZ z prvého stredu (11) dsecky
mezi prvnim a druhym te¢nym bodem {10,
101), z druhého stFedu (111) tsetky mezi
tretim a &tvrtym tednym bodem (102, 1001)
a tletiho stfedu (112) tseCky mezi patym a
Sestym teSnym bodem (1011, 1621) se vedou
prvni, druhd a tfeti kolmice {12, 121, 122),

jejichZ prisecik (13) urduje polchu osy hle-
daného priichodného prizkumného vrtu (1}.

2. Zptsob podle bodu 1 vyznaCeny tim, Ze
Ze polohu Fidiciho pozorovaciho bodu {5) se
snimacem lze zamé&fiovat s polohou prvniho,
druhého a tfetiho pozorovaciho bodu (4, 41,
42) se snimadem, priGem% prisetiky kolmic
urcéuji dal3i polohy osy hledaného prichod-
ného prizkumného vrtu (1).

3. Zphsob podie bodtt 1 a 2, vyznaceny tim,
Ze polet pozorovacich bodfl je roven nebo
VBEST ne? 3.

4. Zphsob podle bodd 1 as 3, vyznateny
tim, Ze priiseCiky (13, 131, 132...) kolmic
vytvareji chybovy n-thelnik, v jehoZ t&7isti
leZi osa hledaného prichodného prizkum-
ného vrtu (1).

5. Zplsob podle boda 1 as 4, vyznadeny

tim, Ze obélka vZech diferen&nich kruZnic
(8, 81, 82...) vytva¥ Kkontrolnf KruZnici
(15}, jejiz stred je totoZny s polohou osy
hledaného priichodného prazkumného vrtu
(1).
8. Zpisob podle bodd 1 a¥ 5, vyznadeny
tim, Ze umistdnim pozorovacich bodl (4, 41,
42] s2 snimadem a ¥idictho pozorovaciho
bodu ({5) se snima¥em do rovin (M1, T,
Ts5...) v rlznych hloubkeovych trovnich se
urci prostorovy priibsh 0sy hledaného pri-
chodného prizkumného vriu (1).

2 listy vykrest

Severografia, n.

.,

zavod 7, Most



203220




203220




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

