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Kallionporauslaite ja menetelma kallionporauslaitteen ohjaa-
miseksi

Tekniikan taso

Keksinnén kohteena on kallionporauslaite, jossa on useita toimilai-
teyksikoita, kayttéliittymaohjausyksikkd ja ainakin yksi kayttéliittymaohjausyk-
sikk6on kytketty ohjausvéline kallionporauslaitteen toimintojen ohjaamiseksi
seka kutakin toimilaiteyksikk6a kohti kayttéliittymaohjausyksikké6n sen ohjaa-
maksi kytketty ohjauselin toimilaiteyksikén toiminnan ohjaamiseksi kayttoliitty-
méaohjausyksikén antamien ohjaussignaalien mukaisesti. Edelleen keksinnén
kohteena on menetelma sellaisen kallionporauslaitteen ohjaamiseksi, jossa on
useita toimilaiteyksikdita, ohjausyksikko ja ainakin yksi ohjausyksikkoon kytket-
ty ohjausvaline kallionporauslaitteen toimintojen ohjaamiseksi seka kutakin
toimilaiteyksikkéa kohti ohjausyksikk&66n sen ohjaamaksi kytketty ohjauselin
toimilaiteyksikdén toiminnan ohjaamiseksi ohjausyksikon antamien ohjaussig-
naalien mukaisesti.

Kallionporauslaitteita ohjataan nykyaan elektronisesti ja useimmiten
jonkinlaisella logiikka- tai tietokoneohjauksella toteutetusti. Kaytadnnéssa tyypil-
lisesti kaytetddn hajautettua ohjausjarjestelmaa, jossa toimilaitteet, kuten kal-
lioporauskone, puomi jne. ovat erillisid ohjattavia toimilaiteyksikéita, joille on
erilliset ohjausyksikot tietyn toiminnon ohjaamista varten. Jarjestelmét on ra-
kennettu niin, ettd kullekin maaritellylle toimilaitteelle tai toimilaitekokonaisuu-
delle on oma ohjausyksikkd ja, mikali kallionporauslaitteessa on esimerkiksi
useita puomeja, on jokaista puomia varten tai jokaista erillisesti méaariteltya
toimilaiteyksikk6a varten oma ohjausyksikkénsa.

Ohjausjarjestelmiin kuuluu nykyaan myds diagnostisointimahdolli-
suus, mika kykenee havaitsemaan mahdolliset viat ja ilmoittamaan niista. Niin-
pa ohjausjarjestelma kykenee ilmoittamaan, mikali jokin ohjausyksikké tai jon-
kin ohjausyksikon 10-yksikkd ei toimi. Viallinen yksikké taytyy nykyaan aina
vaihtaa, ennen kuin sen ohjaamat toimilaitteet ovat kaytettavissa.

Tekniikan tason ratkaisuissa on ongelmana se, etta vian ilmetessé
koko kallioporauslaitteen toiminta keskeytyy, kunnes viallinen yksikkdé on kor-
jattu tai vaihdettu. Taméa aiheuttaa seka kalliita seisokkeja ettd tyén viivasty-
mista.
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Keksinndn lyhyt selostus

Taman keksinndn tarkoituksena on saada aikaan sellainen kallion-
porauslaite ja menetelma, milla pystytédan valttdmaan tai vahentdmaan ohjaus-
elementtien vikaantumista aiheutuvia haittoja.

Keksinnén mukaiselle kallionporauslaitteelle on ominaista, etta sii-
hen kuuluu vélineet, joilla jonkin toimilaiteyksikén ohjauselimen vioittuessa ky-
seisen toimilaiteyksikén ohjaamiseksi kytketdan toisen toimilaiteyksikén ohja-
uselin silloin, kun mainittua toista toimilaiteyksikkoa ei tarvitse ohjata.

Keksinndn mukaiselle menetelmalle on ominaista, etta jonkin toimi-
laiteyksikén ohjauselimen vioittuessa kyseista toimilaiteyksikkéa ohjataan toi-
sen toimilaiteyksikén ohjauselimelld silloin, kun mainittua toista toimilaiteyksik-
kba ei tarvitse ohjata.

Keksinndn eras piirre on, ettéd vikaantuneen yksikdn toiminta hoide-
taan toisen samanlaisen yksikén vastaavalla ohjausyksikélla véliaikaisesti,
kunnes vikaantunut ohjausyksikké on saatu korjatuksi tai vaihdetuksi. Niinpa
esimerkiksi puomin ohjaamiseen tarkoitettu viallinen ohjausyksikké voidaan
korvata kayttamalla toisen puomin ohjausyksikkéa silloin, kun kyseistd puomia
itseddn ei ohjata. Nain vikatilanteessa jopa yhdelld ohjausyksikélla voidaan
ohjata useampaa puomia yksi kerrallaan pelkéastaan kytkemalla yksikké vaih-
toehtoisesti vuorotellen ohjaamaan kutakin puomia sen suuntauksen ja kaytén
aikana. Keksinnén erdan toteutusmuodon mukaan tdma yksikén korvaaminen
voidaan tehda pelk&staan ohjausjarjestelmaan kuuluvan kayttéliittyman kautta.
Keksinndn eraan toisen toteutusmuodon mukaan korvaus tehdaan kayttamalla
erillistd huoltoyksikkéa, jonka avulla viallinen ohjausyksikkd voidaan valiaikai-
sesti ohittaa ja kayttda sen sijaan toimivaa ohjausyksikk6a. Vield erdan kek-
sinnén toteutusmuodon mukaan ohjausjarjestelmaan kuuluu valineet viallisen
ohjaus yksikén korvaamiseksi automaattisesti tai sen korvaamisen ehdottami-
seksi automaattisesti.

Kuvioiden lyhyt selostus

Keksintéa selostetaan lhemmin oheisissa piirustuksissa, joissa

Fig. 1 esittdad kaavamaisesti erasta kallionporauslaitetta,

Fig. 2 esittaa kaavamaisesti Fig. 1 mukaisen kallionporauslaitteen
ohjausjarjestelmaa lohkokaavioina,

Fig. 3a ja 3b esittédvat Fig. 2 mukaisen ohjausjéarjestelman ohjaus-
kytkentaa eraassa vikatilanteessa,
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Fig. 4 esittaa erasta toista Fig. 2 mukaisen ohjausjarjestelmén ohja-
uskytkentaa eraassa vikatilanteessa,

Fig. 5 esittdad Fig. 2 mukaisen ohjausjarjestelman ohjauskytkentaa
eraassa toisenlaisessa vikatilanteessa ja

Fig. 6 esittdad Fig. 2 mukaisen ohjausjarjestelmén ohjauskytkentaa
eraassa vikatilanteessa kaytettéessa erillistd huoltoyksikkda.

Keksinnon erdiden sovellutusmuotojen yksityiskohtainen selostus

Fig. 1 esittdad kaavamaisesti kallionporauslaitetta, johon kuuluu alus-
ta 1 ja alustaan 1 sindnséa tunnetulla tavalla kadantyvasti asennettuja puomeja
2a ja 2b. Puomien 2a ja 2b paissa on edelleen esimerkinomaisesti syéttdpalkit
3a ja 3b, joilla vastaavasti liikkuvat kallioporakoneet 4a ja 4b. Namé& ovat si-
nansa yleisesti tunnettuja ja niiden toiminta alan ammattimiehelle yleisesti tun-
nettu ja itsestdan selvaa, eikad niitd sen vuoksi ole tarpeen yksityiskohtaisem-
min selittéd. Puomit toimilaitteineen ja vastaavasti kallioporakoneet toimilaittei-
neen ovat erillisia toimilaiteyksikéita. Edelleen toimilaiteyksikét 2a — 4b voivat
olla paitsi puomeja, syéttépalkkeja ja kallioporakoneita myds muita toimilaitteita
kuten tehoyksikoitd, maatukia ja laitteiston ohjaamiseen kaytettyja kayttoliitty-
mia.

Fig. 1 esittdman kallionporauslaitteen puomien 2a ja 2b seka syét-
tépalkkien 3a, 3b ja kallioporien 4a ja 4b eri komponentteja ja niiden asentoa ja
suuntaa toistensa suhteen ohjataan sinansé tunnetulla tavalla ohjauslaitteistol-
la, jonka eréstd esimerkinomaista toteutusmuotoa esitetdadn yksityiskohtai-
semmin Fig. 2 yhteydessa.

Fig. 2 esittdd esimerkinomaisesti ja kaavamaisesti Fig. 1 mukaisen
kallionporauslaitteen erastad ohjauslaitteiston toteutusmuotoa. Ohjauslaitteis-
tossa on useita erilaisia ohjausyksikoitd, jotka on kytketty toisiinsa jollakin si-
nansa tunnetulla tiedonsiirtovaylalla 5, esimerkiksi johonkin CAN -vaylatek-
niikkaan (Controller Area Network) pohjautuvalla vaylalla.

Ensimmainen ohjausyksikké on kayttolittyméaohjausyksikkd 6, johon
on kytketty erilaisia ohjausvélineita, joilla kéyttéja voi antaa ohjeita ohjauslait-
teiston toiminnan ohjaamiseksi. Téallaisia ohjausvalineitd voi olla yksi tai use-
ampi ohjain 7, joita tdss& on esimerkinomaisesti esitetty vain yksi. Edelleen
ohjausvalineisiin voi kuulua nappéaimistd 8 seka naytté 9, johon kayttéliittyma-
ohjausyksikké 6 sy6ttéa kulloinkin tarpeelliset tiedot kayttajan nahtaville.

Edelleen ohjauslaitteistossa on esimerkinomaisesti kaksi puomin
ohjausyksikkéa 10a ja 10b seké& kaksi porauksen ohjausyksikkéd 11a ja 11b.
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Naistd yksi puomin ohjausyksikké 10a tai 10b ja vastaavasti yksi porauksen
ohjausyksikké 11a tai 11b muodostavat yhden porauspuomin 2a tai vastaavas-
ti 2b ohjaamiseen tarkoitetun ohjausyksikkékokonaisuuden 12a ja vastaavasti
12b, jotka kumpikin ohjaavat omaa toimilaiteyksikkéaan eli porapuomiaan 2a
tai 2b ja siihen liittyvaa toista toimilaiteyksikk6&dan eli kallioporakonetta 4a tai
4b. Koko ohjauslaitteiston muodostama jarjestelman ohjaamiseksi siina voi olla
viela erillinen jarjestelmé&ohjausyksikkd 13.

Kussakin puomin ohjausyksikéss& 10a ja 10b ja vastaavasti pora-
uksen ohjausyksikéssa 11a ja 11b on ohjattavien toimilaitteiden lukumaaran
mukaisesti yksi tai useampi |0-yksikko, joita tdssé on esimerkinomaisesti esi-
tetty kolme kappaletta kutakin ohjausyksikk6& kohden. 10-yksikét 1011 — 1043
ohjaavat vastaavasti oman toimilaitteensa ohjaamiseen tarvittavia komponent-
teja kuten painenesteventtiileitd 14a ja 14b tai muita komponentteja, toimilait-
teita tai antureita 15.

Ohjausyksikoista 10a, 10b, 11a ja 11b seka |0-yksikdista 1011 —
1043 kaytetdan patenttivaatimuksissa yhteisesti nimitystd ohjauselin, mika si-
ten voi tarkoittaa vain ohjausyksikkéa, vain 10-yksikk6a tai molempia.

Ohjauslaitteisto toimii niin, ettd kayttélittymaohjausyksikké 6 antaa
tiedonsiirtovaylédn 5 kautta kullekin muulle yksikélle tarpeen mukaan ohjaus-
kaskyja, jotka muut yksikét sitten toteuttavat niihin maariteltyjen ohjeiden mu-
kaan. Kussakin yksikéssa voi olla ohjauksen toteuttamista varten yksi tai jopa
useampi tietokone, jolloin ohjauslaitteisto muodostuu useista keskenaan tie-
donsiirtovaylan 5 kautta toisiinsa yhteydessé olevasta tietokoneesta seka niihin
liittyvistéd muista komponenteista ja 10-yksikdista.

Fig. 3a esittaa tilannetta, missa puomia 2a ohjaava puomin ohjaus-
yksikkéa 10a on vioittunut. Tatd on merkitty puomin ohjausyksikén 10a paalle
merkitylla ristilla. Tassa tilanteessa puomia 2b ohjataan tietenkin normaaliin
tapaan puomin ohjausyksikélla 10b, kunnes puomi on saatu toiminnan kannal-
ta haluttuun asentoon, mihin se voidaan pysayttaa ja jattaa siihen muun toi-
minnan hairiintymatta. Tata on kuvattu kaavamaisesti katkoviivanuolilla a. Ta-
man jalkeen Fig. 3b osoittamalla tavalla puomin ohjausyksikké 10b kytketaan
ohjaamaan puomia 2a, jolloin puomi 2a saadaan siirretyksi haluttuun asemaan
viallisesta puomin ohjausyksikdsta 10a huolimatta. Tatéd on kuvattu kaavamai-
sesti katkoviivanuolilla b. Kun puomi 2a on ohjattu haluttuun asemaan, voidaan
puomin ohjausyksikké 10b kytkea jalleen takaisin ohjaamaan puomia 2b.
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Fig. 4 esittda Fig.3a vastaavaa tilannetta, missa puomin ohjausyk-
sikk6 10a on vioittunut. Tassa vaihtoehtoisessa toteutusmuodossa kaytetaan
puomin 2a ohjaamiseen saman puomin 2a porauksen ohjausyksikkéd 11a
puomin 2a ohjaamiseksi, kunnes puomi 2a on saatu toiminnan kannalta halut-
tuun asentoon, mihin se voidaan pyséayttda. Tatad on kuvattu kaavamaisesti
katkoviivanuolilla ¢. Taméan jalkeen porauksen ohjausyksikké 11a kytketdan
ohjaamaan tavalliseen tapaan porausta. Siirrettdessa puomi 2a jalleen uuteen
porauspaikkaan reidn porauksen jalkeen kaytetdadn porauksen ohjausyksikkoa
11a.

Fig. 5 esittda tilannetta, miss& porauksen ohjausyksikén 11a 10-
yksikké 1022 on vioittunut, jolloin sen ohjaamaa toimilaitteen venttiiliad14b ei
kyetd ohjaamaan. Talléin voidaan toimilaitteen venttiilin 14b ohjaamiseen kayt-
taa 10-yksikon 1022 sijaan esimerkiksi porauksen ohjausyksikkéén 11a kuulu-
vaa |0-yksikkéa 1021 silloin, kun sité ei tarvita oman toimilaitteensa ohjaami-
seen. Fig. 5 esittaa tilannetta, missa taméa ohjaus on kytketty toimintaan, jotta
porauksen ohjausyksikkéa 11a voitaisiin kayttédad. Ohjauskytkentda kuvaa kaa-
vamaisesti katkoviiva d.

Fig. 6 esittaa Fig.3a vastaavaa tilannetta, missé puomin ohjausyk-
sikké 10a on vioittunut. Tassa vaihtoehtoisessa toteutusmuodossa kaytetdan
puomin 2a ohjaamiseen erillistd huoltoyksikkéa 16, joka on kytketty esimerkiksi
erillisen liitdnnan 17 avulla tiedonsiirtovaylaan 5. Talléin se korvaa vioittuneen
puominohjausyksikén 10a eik&d muiden toimilaitteiden ohjausyksikkéja tarvitse
kayttéda. Ohjaussignaalin kulkua on kuvattu kaavamaisesti katkoviivanuolilla e.

Edelld piirustuksien avulla selitetyssa ratkaisussa toteutus perustuu
siihen, ettd hajautetuissa yksikdissa toimilaitteet ovat erilaisten yleisesti maari-
teltyjen vaylien kautta ohjattavia. Niinpa kullekin toimilaitteelle tarvittavien oh-
jausyksikéiden ja vastaavasti 10-yksikdiden ohjaaminen perustuu yksikkékoh-
taisille osoitteille ja tallaisten osoitteiden avulla yksikkékohtaisesti annettujen
kaskyjen toteuttamiselle.

Keksintdéa on edelld selityksissa ja piirustuksissa esitetty vain esi-
merkinomaisesti eiké sitd ole milldan tavalla rajoitettu siihen. Olennaista kek-
sinndlle on, etta kallionporauslaitteessa jonkun toimilaitteen vioittunut ohjaus-
yksikkd tai 10-yksikkd voidaan valiaikaisesti korvata jollain toisella ohjausyksi-
kolla tai 10-yksikélla ja siten jatkaa laitteen kayttéa, kunnes vioittunut yksikkéd
saadaan korjatuksi tai vaihdetuksi uuteen.
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Patenttivaatimukset

1. Kallionporauslaite, jossa on useita toimilaiteyksikoita (2a — 4b),
kayttoliittymaohjausyksikkd (6) ja ainakin yksi kayttéliittyméohjausyksikkdén (6)
kytketty ohjausvaline (7 — 9) kallionporauslaitteen (1) toimintojen ohjaamiseksi
sek& kutakin toimilaiteyksikkéa (2a — 4b) kohti kayttéliittymaohjausyksikké6n
(6) sen ohjaamaksi kytketty ohjauselin toimilaiteyksikén (2a — 4b) toiminnan
ohjaamiseksi kayttolittyméaohjausyksikbén (6) antamien ohjaussignaalien mu-
kaisesti, tunnettu siitd, ettd siihen kuuluu valineet, joilla jonkin toimilaiteyk-
sikdn (2a — 4b) ohjauselimen vioittuessa kyseisen toimilaiteyksikdén (2a — 4b)
ohjaamiseksi kytketaan toisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) ohjauselin silloin, kun
mainittua toista toimilaiteyksikk6a (2a — 4b) ei tarvitse ohjata.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen kallionporauslaite, tunnettu
siitd, ettd vioittuneen ohjauselimen tilalle kyseisen toimilaiteyksikén (2a — 4b)
ohjaamiseksi kytketéan toisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) vastaava ohjauselin.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen kallionporauslaite, tun -
nettu siitd, ettd vélineet ohjauselimen kytkemiseksi ohjaamaan toista toimi-
laiteyksikkdéa (2a — 4b) ovat osa ohjauslaitteiston kayttdjarjestelmaan liittyvaa
tietokoneohjelmaa.

4. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen kallionporauslaite, tun-
nettu siitd, ettd valineet ohjauselimen kytkemiseksi ohjaamaan toista toimi-
laiteyksikkda (2a — 4b) kasittda erillisen ohjauslaitteistoon kytkettavan huolto-
yksikén.

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen kallionporauslai-
te, tunnettu siitd, ettd ohjauselimet ovat ohjausyksikéitd (10a, 10b; 11a,
11b), jotka on ohjelmoitu tiettyjen toimilaiteyksikdiden (2a, 2b; 3a, 4a;3b,4b)
ohjaamista varten ja ettd viallinen ohjausyksikké korvataan valiaikaisesti sa-
manlaisen toimilaiteyksikdn ohjaamiseen ohjelmoidulla ohjausyksikolla.

6. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen kallionporauslai-
te, tunnettu siita, ettd ohjauselin on ohjausyksikkédn (10a — 11b) liittyva
[0-yksikké (1011 — 1043).

7. Menetelmé sellaisen kallionporauslaitteen ohjaamiseksi, jossa on
useita toimilaiteyksikéitéd (2a — 4b), ohjausyksikké (6) ja ainakin yksi ohjausyk-
sikk6on (6) kytketty ohjausvaline kallionporauslaitteen (1) toimintojen ohjaami-
seksi sekd kutakin toimilaiteyksikkéa (2a — 4b) kohti ohjausyksikké6n (6) sen
ohjaamaksi kytketty ohjauselin toimilaiteyksikén (2a — 4b) toiminnan ohjaami-
seksi ohjausyksikén (6) antamien ohjaussignaalien mukaisesti, tunnettu
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siitd, ettd jonkin toimilaiteyksikon (2a — 4b) ohjauselimen vioittuessa kyseista
toimilaiteyksikkda (2a — 4b) ohjataan toisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) ohjaus-
elimella silloin, kun mainittua toista toimilaiteyksikkéa (2a — 4b) ei tarvitse ohja-
ta.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen menetelma, tunnettu siitg,
ettd vioittuneen ohjauselimen normaalisti ohjaamaa toimilaiteyksikkéa (2a —
4b) ohjataan toisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) vastaavalla ohjauselimella.

9. Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen menetelma, tunnettu
siitd, ettd mainittu toisen toimilaiteyksikdén (2a — 4b) ohjauselimen kytkeminen
ohjaamaan toista ohjauselintd tehda&an ohjauslaitteiston kayttéjarjestelmaan
littyvalla tietokoneohjelmalla.

10. Patenttivaatimuksen 7 tai 8 mukainen menetelmd, tunnettu
siitd, ettd mainittu toisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) ohjauselimen kytkeminen
ohjaamaan toista ohjauselintéd tehdaan erillisellé ohjauslaitteistoon kytkettaval-
l& huoltoyksikolla.

11. Jonkin patenttivaatimuksen 7 — 10 mukainen menetelm&, tun -
nettu siitd, ettd ohjauselinten ollessa ohjausyksikéita (10a, 10b; 11a, 11b),
jotka on ohjelmoitu tiettyjen toimilaiteyksikdiden (2a — 4b) ohjaamista varten,
viallisen ohjausyksikén (10a, 10b; 11a, 11b) korvaamiseksi kaytetdan valiaikai-
sesti samanlaisen toimilaiteyksikén (2a — 4b) ohjaamiseen ohjelmoitua ohjaus-
yksikkéa (10a, 10b; 11a, 11b).
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Patentkrav

1. Bergborrningsrigg med flera mandvreringsorganenheter (2a-4b),
en anvandargranssnittsstyrenhet (6) och atminstone ett till anvandargrans-
snittsstyrenheten (6) kopplat styrmedel (7-9) for styrning av bergborrningsrig-
gens (1) funktioner samt fér var och en mandévreringsorganenhet (2a-4b) ett
styrt dérav | anvandargranssnittsstyrenheten (6) kopplat styrorgan fér styrning
av manodvreringsorganenhetens (2a-4b) funktion i enlighet med styrsignaler
givna av anvandargranssnittsstyrenheten (6), kannetecknad av attden
omfattar medel, med vilka vid fel i ndgon manévreringsorganenhets (2a-4b)
styrorgan fér styrning av ifrégavarande manévreringsorganenhet (2a-4b) kopp-
las en annan mandvreringsorganenhetens (2a-4b) styrorgan, da nadmnda
andra mandvreringsorganenhet (2a-4b) inte behdver styras.

2. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 1, kannetecknad av
att i stallet for det felaktiga styrorganet for styrning av mandévreringsorgan-
enheten (2a-4b) kopplas den andra manévreringsorganenhetens (2a-4b) mot-
svarande styrorgan.

3. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 1 eller 2, kanneteck-
nad av att medlen for koppling av styrorganet att styra den andra mandvre-
ringsorganenheten (2a-4b) ar en del av ett datorprogram i anslutning till styr-
anordningens operativsystem.

4. Bergborrningsrigg enligt patentkrav 1 eller 2, kanneteck-
nad av att medlen fér koppling av styrorganet att styra den andra mandévre-
ringsorganenheten (2a-4b) dessutom omfattar en separat serviceenhet som
ska kopplas till styranordningen.

5. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregaende patentkraven,
kdnnetecknad av att styrorganen ar styrenheter (10a, 10b; 11a, 11b),
vilka ar programmerade fér styrning av vissa manévreringsorganenheter (2a,
2b; 3a, 4a; 3b, 4b), och att den felaktiga styrenheten ersétts tillfalligt med en
likadan styrenhet programmerad for styrning av mandvreringsorganenheten.

6. Bergborrningsrigg enligt nagot av de féregaende patentkraven,
kdnnetecknad av styrorganet ar en 10-enhet (1011-1043) i anslutning
till styrenheten (10a-11b).

7. Férfarande for styrning av en saddan bergborrningsrigg med flera
mandvreringsorganenheter (2a-4b), en styrenhet (6) och atminstone ett till sty-
renheten (6) kopplat styrmedel fér styrning av bergborrningsriggens (1) funkt-
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ioner samt fér var och en mandévreringsorganenhet (2a-4b) i styrenheten ett
styrt darav kopplat styrorgan fér styrning av mandvreringsenhetens (2a-4b)
funktion i enlighet med de av styrenheten (6) givna styrsignalerna, kdnne -
tecknat av att da fel uppstar i ndgon manévreringsorganenhets (2a-4b)
styrorgan styrs ifragavarande manévreringsorganenhet (2a-4b) med en annan
mandvreringsorganenhets (2a-4b) styrorgan, dd namnda andra mandvrerings-
organenhet (2a-4b) inte behbver styras.

8. Férfarande enligt patentkrav 7, k@nnetecknat av att ma-
névreringsorganenheten (2a-4b) som normalt styrs av det felaktiga styrorganet
styrs med ett motsvarande styrorgan i den andra mandvreringsorganenheten
(2a-4b).

9. Férfarande enligt patentkrav 7 eller 8, k@nnetecknat av att
nadmnda koppling av den andra mandévreringsorganenhetens (2a-4b) styrorgan
att styra det andra styrorganet gérs med ett datorprogram i anslutning till styr-
anordningens operativsystem.

10. Foérfarande enligt patentkrav 7 eller 8, kannetecknat av
att namnda koppling av den andra manévreringsorganenhetens (2a-4b) styror-
gan att styra det andra styrorganet gérs med en separat serviceenhet som ska
kopplas till styranordningen.

11. Férfarande enligt nagot av patentkraven 7-10, kdnneteck-
nat av att da styrorganen ar styrenheter (10a, 10b; 11a, 11b), vilka ar pro-
grammerade fér styrning av vissa mandvreringsorganenheter (2a-4b), anvéands
fér ersattning av den felaktiga styrenheten (10a, 10b; 11a, 11b) temporart en
styrenhet (10a, 10b; 11a, 11b) programmerad fér styrning av en likadan ma-
névreringsorganenhet (2a-4b).
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