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Uvedeného tufelu se dosdhne snimédnim
polohy svételného zdroje (2), umisténého
na konci ramene (3) vrtaciho vozu, pomoci
televizni kamery (1).

Sejmuty obraz €elby s polohou svételné-
ho zdroje (2) je po predzpracovdni pie-
veden v mikropoditati (6) do itvaru matice
mxn a porovnédn s matici vrtného schématu.
Z rozdilu polohy pozorovaného sv&telného
zdroje (2) a poZadovaného mista vrtani se
vypodtou povely pro zmé&nu polohy ramene
{3), které jsou vysildny vysilatem (7) do
pfijimade (8) pFipojeného na vykonové ob-
vody (9) vrtaciho vozu.

ProtoZe viz i kamera (1) meéni po kaZ-
dém odstielu svoji polohy, je jednozna&nost
polohy ramena (3) zajiS$téna pomoci dvou
orientanich svételnych bodd promitanych
na &elbu a sejmutych kamerou (1) pfed za-
C4tkem vrtani. _

Vynélez je moZno pouZit pro fizeni zdko-
pového rypadla, rakety podle plamene trys-
ky, priimyslového robota pro uchopeni roz-
Zhaveného vykovku v hutnickych provo-
zech.
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Vynélez FeSi postupné, automatické nave-
deni ramene dilniho vrtactho vozu do po-
loh stanovenych vrinych schématem. Spréav-
nost navedeni je zajiSténa pomoci optické
zp8éiné vazby.

Dosud je mastavovdni ramene délniho vr-
tactho vozu Fizené piimo ¢lovdkem. Jeden
havil stojf pfed €elbou a ukazuje misto, kde
by se mélo vrtat a druhy ovladd hydraulic-
ky systém pro navedeni ramene. Prvy havif
je vystaven nebezpeti sesuvu hornin, proto-
Ze nad nim je$§t& neni ddlni vystuha. Neni
zndm, pfipad, Ze by ve svét& byla pouZita
kamera pro automatické rizeni diilntho vrta-
ciho vozu. V jinych oblastech se pouZivaiji
manipulédtory s pevné zadanym programem
bez korigujici zp&tné vazby. Jsou zndmy la-
boratorni pokusy s #izenim primyslového
robota televizni kamerou s néslednym roz-
pozndvanim scény.

Pfed odstfelem je nutné odjet s vrtacim
vozem zp&t z dosahu padajicich hornin a
po odstfelu ho vratit zpét k &elbd. Proto
stanovi§té vrtaciho vozu neni pevné a je
nutno korigovat zmény v jeho poloze vidi
ose dila. Z tohoto diivodu neni moZné reali-
zovat vrtaci viiz jako manipulator s pevné
zadanym programem bez ohledu na zmé&nu
postaveni vntaciho vozu a situaci v jeho oko-
li, Vzhledem k pradnosti, stiikajici vods,
Spatnému osvétleni, dermmému a reflexnimu
pozadi a tim znadnému omezeni rozpozné-
védni scény i dlouhé dob® poditadového fe-
Seni této dlohy, neni moZné ke spolehlivé-
mu F{zen{ vrtaciho vozu v redlném d&ase vy-
uZit kameru s rozpozndvdnim scény.

Podstata zafizeni pro automatické navede-
ni ramene dilniho vrtactho vozu pomoci ka-
mery zaleZi v tom, Ze na konci ramene vrta-
ciho vozu je umistén svételny zdroj, svitici
k televizni kamefe, pro dosaZeni optim&lni
viditelnosti polohy konce ramene na tma-
vém pozadi za Spatnych sv&telnych podmi-
nek, priCemZ televizni kamera je pripoiena
pfes obvody pro predzpracovdni k mikro-
potitaci, ktery vypo&itdvd povely pro nave-
deni ramene. Vystupy mikropoéitade jsou
pres vysilat a piijimad spojeny s vykono-
vymi obvody dalniho vrtactho vozu pro ma-
vedeni ramene do poZadované polohy.

PouZitim systému kamery a sv&telného
zdroje se umoZni relativné jednodu$e auto-
matizovat rizikovou ruénf préci. Neni nutné
Fe8it sloZitou dlohu rozpozndvani scény pfi
3patnych svételnych podminkdch, mnoha re-
flexech ve vlhkém prostfedi pokrytém uhel-
nym prachem.

Zafizeni nevyZaduje montdZ dalSich Cidel,
je nezévislé na druhu pouZitého vrtaciho
vozu, lze je snadno uzaviit do hermetické
skrifikky a pouZit i ve vybudném prostiedi.

Na obr. 1 je blokové schéma zafizeni, obr.
2 znézoriiuje priklad &tvercové matice 8x8
ziskané digitalizaci scény pozorované kame-
rou a na obr. 3 je zakresleno konkrétni pro-
vedeni zafizeni,

Na obr. 3 kamera 1 snimé na tmavém po-
zadi 4 polohu svételného zdroje 2 umists-
ného na konci ramene 3 vrtaciho vozu. Se-
jmuty signdl je predzpracovdn obvody 5 a
je pfedan do mikropoditate 6 pro vypoclet
Fidicich udaji k navedeni ramene 3 do po-
ZYadované polohy pro vrtdni. Ridici tdaje
jsou vyslany vysilatem 7 bezdrdatové nebo
kabelem do pfijimafe 8 piipojeného na
vstup vykonovych obvodi 9 pro fizeni mo-
tord 12 pro natofeni ramene o tihel Agp a
pro zménu poloméru AR. Vzdélenost Ay u-
ddva vertikdlni odchylku stifedu svételného
zdroje od osy vrtaciho méstroje. Poloha kaZ-
dého mista vrtdni je z pravodhlych sou-
Fadnic x a y pFepoltena mikropoditatem
do poléarnich soufadnic se stfedem otadfeni
v ose otdCeni ramene, kde ¢ je thel nato-
Ceni od horizontdlni osy x a R je polomér
otéCeni ramene.

Sejmuty obraz je digitalizovdn a pfeveden
do tvaru matice mXn, dle obr. 2 kde ,,0%
znactl tmavé pozadi, 1y polohu svételného
zdroje, 1, poZadovanou polochu ramene 3
a X znafi stfed otdeni ramene 3. Pofital
vypoCitd novou polochu ramene 3 s piesnosti
jednoho Ctverce. Je-li obraz snimany kame-
rou 1 do tvaru matice 64 x 64, pak pfi roz-
méru €elby 4 x 4 m bude rozmdr jednoho
¢tverce 6,5 x 6,5 cm, coZ je dostatetna pies-
nost pro mavedeni ramene 3.

Zarizeni pracuje ve dvou fézich — féze
ufeni a faze vrtani, Ve fdzi ucfeni je nutno
do paméti mikropoditaCe 6 vloZit vrtné sché-
ma, které obsahuje vSechny body na Ccel-
bg, do kterych se ma vrtat otvor pro uloZe-
ni nédloZe. Udeni je moZné provést také tak,
Ze rameno 3 vrtaciho vozu se postupné na-
stavuje do poloh, ve kterych se mé vrtat.
V t8chto polohdach se kamerou 1 sejme po-
zice svételného zdroje 2, digitalizuje se a
uloZi do paméti mikropocitate 6. Vrtné
schéma je uloZeno v paméti aZ do té doby,
neZ je nutné vzhledem ke zm#né& geologic-
kych podminek. '

PFi ufeni a pfed zafatkem kaZdého -po-
stupu vrtdni se provede orientace digitali-
zovaného obrazu sejmutého kamerou 1 se-
souhlasenim dvou orientatnich bodidl 10, o-
znatenych na obr., 3 jako A a B, promita-
nych na celbu presné ve sméru osy dila.
Vzdalenost obou bodl 10 je prfedem stano-
vena a je stejnd pro ob& fdze prace vrtaci-
ho vozu.

Hermetickd skfiilka obsahuje kameru 1,
obvody 5 predzpracovdni, mikropotital 6
a vysila¢ 7. Je zav&Sena nad vrtacim vozem
na nosnik vyztuhy 11,

Zatizemi méZe byt vyuZito nap¥. pro -
zeni zdkopového rypadla, které podle za-
daného programu automaticky postupuje k
orientatnimu bodu vyzalfujicimu laserovy
nebo infraCerveny paprsek.

Princip lze pouZit k automatickému na-
vedeni protitankové rakety — podle svétla
na vystupu hnaci trysky. Dal3i vyuZiti je
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pro fizeni robota, ktery bere z b&Ziciho pé-
su vyrobek osvétleny silnym svétlem proti
tmavému pozadi, nebo v hutnickych pro-

vozech pro zachyceni zafdtku Zhavého vy-
kovku.

PREDMET VYNALEZU

Zatizeni pro automatické navedeni rame-
ne diainiho vrtaciho vozu pomoci kamery a
svételného zdroje, vyznadené tim, Ze na
konci ramene vrtaciho vozu je umistén své-
telny zdroj (2), pro urdeni polohy komnce
ramene (3) na tmavém pozadi (4) a systém
navedeni je tvoien televizni kamerou (1)
pro sejmuti polohy svételného zdroje (2],
jejiZz vystup je mapojen na obvody (5) pro

pfedzpracovani sejmutého signélu, p¥i femZ
obvody (5) jsou propojeny s mikropoCita-
¢em (6) pro vypoCet tdaji pro navedeni
ramene (3), a pak vystup mikropocitace
(6) je spojen s vysilatem (7) pro vysila-
ni vypoé¢tenych povell pomoci kabelu ne-
bo bezdratové do prijimace (8), napojeného
na vykonové obvody (9) pro navedeni ra-
mene {3} do poZadované polohy.

2 listy vykresil
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