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ES 2 281 627 T3 2

DESCRIPCIÓN

Método de localización de un agujero perforado
con una perforadora de roca.

La presente invención se refiere a un método de
localización de un agujero perforado con una perfora-
dora de rocas, por ejemplo en conexión con un bulo-
naje de roca.

Según un método conocido anteriormente de bu-
lonaje de roca con aparato de perforación se aplica
firmemente una deslizadera sobre un aparato de per-
foración de roca contra la roca, después de lo cual
se perfora un agujero con una perforadora de roca. A
continuación se retira la perforadora de roca y se ins-
tala un dispositivo de bulonaje para la introducción de
un bulón de roca en el interior del agujero perforado.
Se pueden desarrollar otras fases también en función
del tipo de bulón de roca. Con el fin de poder intro-
ducir prácticamente el bulón de roca en el interior del
agujero, la aplicación firme contra la roca debe ser
mantenida durante la secuencia de perforación y el
ajuste del bulón. La razón de ello es que se mueven
masas de gran tamaño durante el posicionamiento de
la deslizadera. Como el aparato de perforación de ro-
cas posee varias conexiones entre el soporte y el punto
de aplicación contra la roca, no se obtiene una preci-
sión suficiente de alineación contra el agujero perfo-
rado cuando se utiliza el sistema de alineación propio
al aparato de perforación de rocas. Tampoco es posi-
ble separar en la práctica la perforación y el bulonaje
entre las diferentes unidades de brazos sobre el apara-
to de perforación de rocas.

Se conoce un método como en el preámbulo de la
reivindicación 1 por la patente EP 0 417 055 A.

La presente invención, que está definida en la si-
guiente reivindicación, tiene como objetivo la reali-
zación de un método que permita tener un grado de
automatización elevado del bulonaje de roca y tam-
bién la perforación y el bulonaje con brazos separados
para las unidades empleadas para la perforación y el
bulonaje.

Se describe una forma de realización de la inven-
ción más abajo en referencia al dibujo anexo donde la
Fig. 1 muestra una instalación de perforación de roca.
La Fig. 2 muestra en una escala mayor una parte del
aparato de perforación de roca según la Fig. 1. Las
figuras 3-5 muestran imágenes de una superficie de
roca con distintos grados de tratamiento de la imagen.

El aparato de perforación de roca mostrado en el
dibujo comprende un soporte 1 sobre el cual están dis-

puestos dos brazos 3 y 4, como se muestra en el ejem-
plo. El aparato de perforación de roca está provisto
de un ordenador 2. Sobre el brazo 3 están dispuestos
una cámara digital 5 y un medidor de distancia 6. Es-
tos están conectados con el ordenador 2 por medio de
conducciones 7 o de conexiones inalámbricas 8 y 9.
El medidor de distancia funciona de forma apropiada
con ultrasonidos. La perforación es efectuada en una
superficie de roca 10 la cual, en la Fig. 1, es mostrada
por unos agujeros negros 11. En el ejemplo mostrado,
la perforación es realizada por una perforadora de ro-
ca dispuesta sobre un brazo 4. El agujero perforado es
posteriormente localizado por la cámara digital 5, el
medidor de distancia 6 y el ordenador 2. También se
puede tener la perforadora de roca, la cámara digital y
el medidor de distancia sobre el mismo brazo. De este
modo no es necesario mantener el brazo firmemente
contra la superficie de roca 10 entre la perforación y
la localización subsiguiente del agujero perforado.

El método según la invención funciona de la ma-
nera siguiente. Primero se perforan uno o más aguje-
ros 11 en la superficie de la roca 10 por medio de una
perforadora de roca montada sobre uno de los brazos
3 o 4. Para localizar un agujero perforado, un brazo
3 es alineado con la ayuda del sistema de posiciona-
miento del aparato de perforación de tal modo que
la cámara digital 5 y el medidor de distancia 6 es-
tén cerca del agujero que localizar. Una imagen de la
superficie de roca 10 es almacenada en el ordenador,
véase Fig. 3. Además, la distancia medida es alma-
cenada en el ordenador. La imagen almacenada, véa-
se Fig. 3, comprende un agujero en negro y el resto
ilustrado con distintos matices de gris. Con la ayuda
de un programa almacenado en el ordenador, se crea
una nueva imagen, véase Fig. 4, que comprende sólo
manchas blancas y negras. Esta imagen es filtrada pa-
ra que queden sólo las partes negras en un intervalo
de tamaño predeterminado, véase Fig. 5. La matriz de
la imagen es escaneada para determinar las coordena-
das externas de la parte negra. Este área es compara-
da con el tamaño de un agujero perforado mediante
el cálculo del tamaño real de la matriz de imagen con
la ayuda de las coordenadas externas y de la distancia
medida. Cuando se encuentra un área correspondien-
te al tamaño y a la forma de un agujero perforado, de
un tamaño conocido, se determinan las coordenadas
del centro del área. Después de esto, se puede alinear
un brazo contra el agujero con la ayuda de las coor-
denadas, por ejemplo para la inserción de un bulón de
roca.
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REIVINDICACIONES

1. Método de localización de un agujero (11) per-
forado con una perforadora de roca comprendiendo
el posicionamiento de un brazo (3) dispuesto sobre
un aparato de perforación de roca cerca del agujero
perforado con la ayuda de un sistema de posiciona-
miento dispuesto sobre el aparato de perforación de
roca, caracterizado por el hecho de que una imagen
digital es creada por medio de una cámara fotográfica
(5) dispuesta sobre el brazo (3), de que una distancia
entre el brazo (3) y el agujero perforado (11) es medi-
da por un medidor de distancia (6), de que la imagen
digital es almacenada en un ordenador (2), de que la
imagen almacenada es transformada en una imagen
que contiene sólo partes blancas y negras, de que la
imagen con partes sólo blancas y negras es escaneada
para encontrar una parte negra con un tamaño com-
prendido en un intervalo de tamaño correspondiente
al agujero perforado y de que la posición de la boca
del agujero de perforación en la cámara es determina-
da con la ayuda de la posición de la parte negra y de
la distancia medida.

2. Disposición para localizar un agujero (11) per-
forado con una perforadora de roca, dicha disposición
comprendiendo un sistema de posicionamiento para
el posicionamiento de un brazo (3) dispuesto sobre

una instalación de perforación de roca cerca del agu-
jero perforado, caracterizado por el hecho de que la
disposición comprende también

- una cámara fotográfica (5) dispuesta sobre
el brazo (3) y adaptada para crear una ima-
gen digital,

- un medidor de distancia (6) adaptado para
medir una distancia entre el brazo (3) y el
agujero perforado (11),

- medios de almacenamiento de la imagen
digital en un ordenador (2),

- medios de transformación de la imagen al-
macenada en una imagen que contiene só-
lo partes blancas y negras,

- medios para escanear la imagen con só-
lo partes blancas y negras para encontrar
una parte negra con un tamaño situado en
un intervalo de tamaño correspondiente al
agujero perforado, y

- medios para determinar la posición de la
boca de perforación en la cámara con la
ayuda de la posición de la parte negra y de
la distancia medida.
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