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指向式旋转导向钻井系统旋转轴力学模型

吕建国，刘宝林，李清涛
(中国地质大学(北京)科学钻探国家专业实验室，北京100083)

摘要：在对指向式旋转导向钻井系统旋转轴结构和支承进行简化的基础上，建立了力学模型，给出了旋转轴在静

态偏置状态下的转角方程、挠曲线方程、支撑反力及弯矩方程，对偏置力，作用点的位置进行了优化，为指向式旋

转导向系统的工程设计和结构优化提供了理论计算依据。
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旋转自动导向闭环钻井技术是20世纪末期发

展起来的一项尖端自动化钻井技术，它代表了当今

世界钻井技术发展的最高水平，该技术使世界钻井

技术发生了一次质的飞跃¨“J。旋转导向钻井系统

的核心是井下旋转导向钻井工具系统，根据其导向

方式可分为推靠式和指向式2种¨．3J。图l所示的

指向式旋转导向井下工具中，偏置稳定器安放在两

个稳定器之间，在旋转导向过程中，偏置工具的偏心

导致其上下两跨钻柱发生弯曲，使钻头处钻柱的轴

线和井眼轴线之间出现夹角而实现旋转导向。这种

导向方式的特点是钻头的侧向力较小，造斜率较低，

但旋转导向钻出的井眼“狗腿”小，轨迹平缓，摩阻

力和扭矩较小，可以使用较大的钻压，机械钻速较

高，有助于发挥钻头的性能。

1 旋转轴的结构与简化

指向式旋转导向钻井系统井下旋转导向工具的

核心是旋转轴。其结构如图2所示拍』。扭矩通过驱

动连接器2从钻杆1传递到旋转轴3，轴承组合5将

钻压从钻杆传递到不旋转的外套7，再由球轴承组

合10传递到旋转轴下端，旋转轴的下端接钻头，钻

压传递到钻头进行钻进，绕过旋转轴的控制段，使旋

图l 指问式旋转导向钻井系统旋转导向工具示意图

转轴的弯曲便于控制。

指向式旋转导向钻井系统旋转轴的弯曲是发生

在悬臂轴承6和球轴承10之间的。悬臂轴承支撑

旋转轴并阻止上部旋转轴的弯曲，而球轴承支撑旋

转轴并有利于旋转轴的弯曲。通过控制设备9带动

偏心执行机构8的转动，使旋转轴产生弯曲，球轴承

处旋转轴产生一个小的角度，从而改变与之相连的

钻头的方向。该角度直接决定了指向式系统的造斜

能力。

旋转轴在悬臂轴承上部无径向载荷作用在旋转
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图2 指向式旋转导向工具结构示意图

l一钻杆；2一驱动连接器；3一旋转轴；4一上端密封；5一轴承组合；6一悬臂轴承；7一外套；8一偏心执行机构；9一控制设备；10～球轴

承；ll一下端密封

轴上，只有上端通过八面体轴套将钻井扭矩传到旋

转轴上，防窜螺母防止旋转轴向上窜动，故上端简化

成固定铰支座。悬臂轴承不约束轴线方向的位移，

简化成滑动支座。钻压通过外套传到球轴承，再传

到旋转轴上，下端球轴承处可简化成活动铰支座。

双偏心环作用于轴上的力可简化为集中力。如图3

所示。

图3旋转轴支承和载荷的简化图

在垂直钻进中，在球轴承之上的旋转轴只承受

扭转应力，球轴承下部的旋转轴受扭转和压缩的组

合应力。在定向钻进中，在悬臂轴承之上的旋转轴

只承受扭转应力；悬臂轴承与球轴承之间承受弯曲、

扭转应力组合，因旋转轴弯曲产生弹性变形，因此轴

受交变应力载荷；球轴承下部的旋转轴受扭转和压

缩的组合应力。

在定向钻进时，钻头偏转角最大即旋转轴弯曲

挠度最大时，旋转轴在悬臂轴承和球轴承之间所承

受的载荷最大。因此本文重点分析此时悬臂轴承和

球轴承之间轴的力学特性，在满足设计要求的前提

下优化轴的力学特性，以提高旋转轴及支撑部件的

使用寿命。

2旋转轴力学模型的建立

初始计算时假定双偏心环作用于悬臂轴承和球

轴承中间，在定向钻进的过程中，旋转轴在保持挠曲

状态下旋转，应建立动态力学模型。由于扭矩和转

速只影响旋转轴和支撑轴承等的使用寿命，对轴末

端转角、双偏心环作用于轴上的力及支撑力等参数

影响很小，所以旋转轴力学模型的建立可考虑静态

模式。

力学模型如图4所示，旋转轴在悬臂轴承和球

轴承之间的长度为￡，力F为双偏心环作用于旋转

轴上的力，作用位置在上下两轴承中间，R为球轴

承处支撑反力，以和M。为悬臂轴承处的支撑反力

和反力偶。

利用变形比较法可解得：

n=11∥16，％=5∥16，M^=3凡／16(1)

利用积分法可求得转角方程和挠曲线方程如式

(2)和式(3)。
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∥2

i=舞+器一篇㈣@’1 5蹦2 5Fk凡2 ，三．
、’一⋯⋯⋯l

【32鲋‘16E，8日 。2⋯。

f豁一鞣 [0，导]l 96肼 32肼 ⋯’2’

忙{5心3 5肌2儿2戈凡3 r￡，1(j)、 sFp 5Fl∥ FL2x Fl? r L f、l一面+面一面+莉L虿，LJ．
根据七述方程，旋转轴在球轴承处的偏转角与

偏置力作用点位置、偏置力大小、轴的内径、外径、长

度以及轴本身的材料有关。取旋臂轴承与球轴承间

的距离L=1 m，轴外径D=50 mm，内径d=30 mm，

旋转轴材料为合金结构钢，弹性模量E=200 GPa。

控制球轴承处的最大转角为口7=l。，利用MATLAB

编程求解出旋转轴的挠曲线如图5所示。
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图5力F作用于两轴承中点时旋转轴挠曲线圈

(札
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根据式(2)得：当算=￡=1，9(￡)=t}’=l o时，F

=29828 N。

根据式(1)得：F^=20507 N，M^=一5593 N·

m，凡=9321 N。

悬臂轴承承受弯矩肘。作用，在满足钻具设计

要求的前提下，尽可能降低悬臂轴承所承受的弯矩

肘。。旋转轴在力作用点处所承受弯矩也较大，关系

到旋转轴的使用寿命，在满足工程设计要求的前提

下，尽可能使旋转轴轴身挠曲线平缓，因此有必要对

旋转轴在静态偏置状态下的受力进行优化分析，以

提高整个系统的使用寿命。

3旋转轴的力学模型的优化

在旋转轴的外形尺寸不变的前提下，适当调节

偏置力的作用点的位置，可使挠曲线相对平滑，旋转

轴的受力更加合理。设力，作用于轴上的位置距

悬臂轴承的距离为以，力学模型如图6所示。

约束反力为：

n：F一掣+譬
R：掣一譬 (4)，B=—F一下 L珥，

巩：掣一半+眦
转角方程和挠曲线方程为：

f一等+筹 [0，以]
I 町。2E， ⋯’一7

儿i等一簪警⋯∞’＼El 2E| 2EI 、一’‘。

f-紧+墨 [o，以]
l 2日。6肼

⋯’～。

归I等一筹一警一筹+筹c“，【—芝否r—i万一—面一j面十—面L仅L’LJ
(6)

定向钻井的主要目的是在钻进过程中控制钻头

偏离轴线的角度即球轴承处旋转轴的转角。因此优

化分析时控制当髫=L时，转角移’取最大值为：

秽’I，一，=l o=∥180 (7)

把条件(7)代入到式(5)中的转角方程中求得

双偏心环作用于旋转轴上的力F：F=盘 ㈣
45(1一a)a2∥

、7

把式(8)代入到式(4)得悬臂轴承和球轴承的

支撑力：

F一旦!(三±至垡二《11 A一
90仅2￡2

帆=掣 (9)

F一堕(!二垡11

B一90￡2(1一a)

力F、悬臂轴承的支撑力■和M。、球轴承的支

撑力民关于仅的函数曲线如图7所示。

图7力，’、f1A、f。B、朋^关于a的函散曲线图(L=l m J

根据图7可知，悬臂轴承的径向支撑力n、力

偶矩M．随着a的增大而减小；球轴承的径向支撑

反力R随着仅的增大而增大；双偏心环作用于旋

转轴上的力F随着a的增大先减小后增大，当“一

0．675时，力F最小。
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图8旋转轴挠曲线图(L=1 m)

不同a旋转轴的挠曲线如图8所示，随着a的

增大，旋转轴的挠曲线越来越平滑，即旋转轴的弯曲

应力越小。在满足设计要求的情况下，a越大，越能

提高轴的使用寿命。

指向式旋转导向系统旋转轴优化的目标为：在

保证设计转角p的前提下，尽可能的减小偏置作用
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力F以降低偏置机构的设计要求，减小旋转轴的挠

度以及减小悬臂轴承处的弯矩M。，提高整体钻具的

使用寿命。当￡、E、，、p为常数时，悬臂轴承处承受

弯矩M。在保证悬臂轴承设计使用寿命的前提下，

应尽可能的使偏置力F的作用点位置落在d=

o．675处，以降低偏置机构的设计要求，且使旋转轴

在较小的挠曲状态下、较小的偏置力F、肘．下工作，

提高旋转轴的使用寿命。在保证强度的前提下选择

E较小的材料可减小偏置力，、悬臂轴承以及球轴

承的支反力，降低对偏置机构的设计要求，提高支撑

部件的寿命。

4结论

(1)建立了指向式旋转导向系统旋转轴的力学

模型，给出了旋转轴在静态偏置状态下的转角方程、

挠曲线方程、支撑部位反力及弯矩方程，将所建力学

方程以图形的方式显示出来，使函数关系更加清晰，

为指向式旋转导向系统的工程设计提供理论计算依

据。

(2)对偏置力F作用点的位置进行了优化，为

结构优化设计提供了理论依据。

(3)由于在定向造斜的过程中，旋转轴是在偏

置条件下连续回转钻进，文中方程是建立在静态偏

置条件下，对旋转轴支撑部件以及偏置机构的设计

影响不大，但旋转轴在挠曲状态下旋转，承受交变应

力，下一步需要针对旋转轴的抗疲劳性能进行实验

研究。
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罗布泊盐湖第一个地质科学深钻开钻

《地质勘查导报》2009—12—08消息 近日，罗布泊盐

湖首个地质科学深钻正式开钻，标志着罗布泊盐湖找钾第二

次创业正式拉开帷幕。这对深化认识罗布泊的形成演化具

有重要的科学意义，将揭开罗布泊盐湖很多未解之谜。

罗布泊找钾第一次创业始于1995年，目前已接近尾声，

其资源量只能满足300万和t产能规模30年需要，后备资源

勘查的重要性已凸现出来。因此，中国地科院矿产资源研究

所钾盐专家因此建议，开展罗布泊找钾二次创业，开辟第二

找矿空间。

据悉，资源所科学家提出罗布泊深部找钾科学依据，一

是沉积年代对比，目前罗北凹地已揭示的钾盐矿层年代都不

超过25万年，而与之一山之隔的柴达木盆地中西部，自上新

世以来就已出现盐湖沉积，一些盐湖在早一中更新世时期还

沉积了薄层固体钾盐，因此，罗布泊在早更新世或更早时期

可能已出现盐湖环境。二是柴达木盆地西部第三系碎屑岩

中赋存有富钾卤水，推测罗布泊第三系地层也可能蕴藏有富

钾卤水。三是柴达木盆地在10I)万～180万年之间，出现一

个极端干旱气候期，据此，罗布泊也应出现过有利于盐湖环

境发育的气候环境。四是在罗布泊干盐湖区发现很多深部

卤水补给盐湖的通道等重要证据。五是连续电导率成像技

术揭示罗布泊盐湖深部地层1000 m处町能还有卤水分布，

重力测量表明，罗布泊盐湖第四系底界埋深达1000余米。

六是罗布泊出现系列地堑凹地，沉降作用一直持续进行，最

深沉降区位于北部地带。

本次钻探目标是：探测罗布泊盐湖深部查明200—1000

m是否存在富钾卤水与富钾卤水赋存状态；研究杳清罗布泊

盐湖第四纪沉积环境演化历史及成钾规律；研究钾盐富集机

理与后备资源量评价预测；提出下一步深部卤水勘查方案与

开发建议。

罗布泊是世界最大干盐湖之一，目前，还没有一个穿透

第四系的较深地质科学钻井。因此，科钻l井的实施．对深

化认识罗布泊的形成演化具有重要的科学意义，将揭开罗布

泊盐湖很多未解之谜。

罗布泊盐湖钾盐科钻l井由中国地质科学院矿产资源

研究所承担，国投罗布泊钾盐公司出资，新疆第二水文地质

大队施工钻井工程．钻孑L测井由吐哈油田测井公司完成。据

了解，目前科钻l井已钻进50多米，预计6个月内可以完

工。

 万方数据


