حفاري جهت دار 

مقدمه :
در صنعت نفت، حفاری جهشی به حفاری چاه های نفت صرف نظر از برشهای عمودی اشاره می کند که این برشها دارای محور منحنی می باشند و در اینجا می تواند یافت شود. به طور معمول، مورد دوم دارای شعاعی با انحنای خمیدگی ثابت می باشد که این زاویه انحرافی – شیب دار با توجه به برش عمودی به طور یکنواخت تغییر می کند تا اینکه آن به زوایایی میان [image: image2.png]60°
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 برسد البته نیز به زوایای بزرگتر (حتی 90) نیز مکن است برسد، در صورت لزوم، برشهای منحنی از طریق برشهای مستقیم ادامه می یابدکه این انحنا و شیب به حالت ثابت حفظ می شود. بنابراین حفاری جهشی یک روشی است که امکان دستیابی به اهداف معدن کاوی عمیق راحتی در فاصله افقی قابل توجه و بسیار از موقعیت و مکان یابی تجهیزات سطح را دارد.
انواع بسیاری از چاه های جهشی وجود دارد که هریک دارای شکل بندیهایی می باشد که می تواند بسیار متفاوت و پیچیده (تصویرا) از حفره های به شکل – S و سطح شیب دار استاندارد باشد، برای حفره های شیب دار که با نصب امکانات و تجهیزات حفاری می شوند که نیز بر ای انواع مختلف چاه های افقی ، مجزا و چند گانه (متعدد) شیبدار می شود. علاوه بر انحراف زاویه شیبدار، حتی این جهش که در آن چاه ها می توانند حفاری شوند ممکن است متفاوت باشد و سپس یک چاه جهشی می تواند دارای چند شیب باشد. هر یک از این اشکال با درخواستهای بهره برداری خاص مواجه می شود. علاوه بر این ، طی فراین حفاری، بر اساس این اطلاعات ، زمانی که به مهندسی حفاری نفت دوباره واگذار می شود، هر دو انحراف زاویه ی شیب دار و این جهش می تواند هنوز تغییر یابد بنابراین امکان گفتگوی کاملا دقیق و واقعی درباره ی حفاری ناوبری (ناوی) وجود دارد. از طرف دیگر، امروزه با تکنولوژی های موجود در فاز هنر و صنعت، این حفره شاید شکل سه بعدی یکنواخت و بسیار پیچیده را در نظر گیرد و امکان ناوبری (هدایت) از طریق سطح زیرین در این روش با فرض مناسب وجود دارد.
کاربردهای حفاری جهشی (جهت دار) :
حفاری جهشی (جهت دار) در شماری از موقعیت های بهره برداری استفاده می شود ، مرحله بازگشت کننده در زیر به صورت فهرست وارد ذکر می شود.
حفاری چند چاه از موقعیت چاه مجزا :
این راه حل در هر دو  زمینه دور از ساحل ورودی ساحل استفاده می شود. در مورد قبلی که از نظر سیستماتیک سال های بسیار زیادی از آن استفاده شده است، دلیل اصلی برای استفاده از چنین راه حلی، نیاز به حداقل رساندن حفاری میدان نفتی و هزینه های بهره برداری است. این مرتبط با این واقعیت است که از  یک سکوی نفتی مجزا  (تصویر A2 ) امکان حفاری تعداد زیادی چاه (حتی بیشتر از 30 چاه) وجود دارد در حالی که اگر گزینه چاه عمودی انتخاب شده است، حفاری چاه ها یک به یک با تجهیزات و وسایل اختصاصی ضروری خواهد شد و سپس هر یک از آنها به سکوی نفتی تولید مشابه متصل می شود. در مورد چاه های روی ساحل دریا ، علاوه بر نیاز به کاهش حفاری و هزینه های تولید میدان نفتی ، دلیل اصلی برای استفاده از گروه  /  شاخه ی مجزا ، نیاز به کاهش تاثیر محیطی مراحل بهره برداری می باشد به طور خاص زمانی که کار در نواحی مانند پارک ها ، ذخایر طبیعی و زیست گاهها با گونه های خاص حفاظت شده ی گیاهان و حیوانات انجام می گیرد. حفاری جهشی روی ساحل دریا اخیرا بیشتر از حفاری جهشی دور از ساحل مورد قبول واقع شده است. بویژه آن منتشر می شود بعد از اینکه آغاز حفاری افقی مرتبط با امتیازات کمتر قابل انکار باشد که در چهار چو.ب افزایش قابلیت تولید چاه نفت صورت می گیرد.
مکانهای غیر قابل دسترسی :
گروه بندی برای حفاری چاههای افقی و انحرافی (شیب دار) ، غیر قابل اجتناب است زمانی که مکان مورد نظر در مناطق کوهستانی یا زیر آن یا رودخانه ها(تصویر C2) یا در هر گونه شرایطی واقع شود که تنظیم و اجرای حفاری به طور مستقیم در مکان مورد نظر به صورت عمودی، مشکل و پر هزینه باشد.
حفاری در سدهای نمک یا در تشکیلات زمین شناسی خاص :
از طرف دیگر برای دستیابی به مکان مورد نظر لایه های زیرین و تشکیلات زمین شناسی، حفاری مشکل است (مثال: سدهای نمک، گسل های گسترده)، گاهی اوقات شروع حفاری چاه از کناره ها / دیواره ها با توجه به ساختار در اولویت قرار می گیرد و سپس اطراف در پوش سد نمک (تصویر E2) یا عمود بر سطح هموار گسل برای کاهش جهت طبیعی حفره به سمت شکستگی (انحراف) (تصویر B2)، دچار شیب و انحراف می شود که می تواند مشکلات زیادی را در زمینه حفظ انحراف زاویه شیب دار و این جهش (محور) ایجاد کند.  
تراکینگ فرعی (جاده فرعی) : زمانی که یک بخش از حفره، مرتبط با گسیختگی یا چسبندگی لوله نفتی غیر قابل استخراج می شود یا زمانیکه نقطه مورد نظر در حین اولین حفاری تغییر یابد و قبلا این حفاری شروع شده باشد و یک حفره جدید در ابتدای کار حفاری در عمق بالا حفاری می شود که این چاه به حالت آزاد (تصویر D2) برای ادامه دوباره حفاری در این جهت (محور) اثبات می شود که موافق با مسیر چاه جدید طراحی شده است. 
چاه های تخلیه (چاه های فشار شکن) : این چاه های جهشی برای توقف مرحله تشکیل حفاری می شود که یک چاه با هدف اصلی برای از بین بردن آن (تصویر 3) فوران می کند.
چاه های افقی : 
همانطور که قبلا ذکر شد، حفاری چاه های جهشی (فورانی) یک گزینه تکنولوژی است که مدت زمان طولانی در صنعت نفت استفاده شده است که امکان دسترسی به کل اهداف وجود دارد. در مقایسه، چاه های افقی اخیرا وارد شده است و اجازه افزایش در قابلیت تولید چاه های مجزا و یک کاهش در زمان مشابه در هر دو مورد هزینه های بهره برداری در زمینه رشد و افزایش میدان نفتی خاص و تأثیر زیست محیطی آن داده شده است. در حقیقت، چاه افقی شاید از 20 % در 3-2 بار به همان مقدار زیاد چاه عمودی یا شیب دار هزینه برآورد می کند البته اجازه تولید از 2 تا 10 بار بیشتر داده می شود و بنابراین تعداد کمتر از چاه های موجود برای رشد و افزایش میدان نفتی با اثرات مثبت هم روی هزینه های جهانی و هم بر روی محیط زیست ضروری است. این به این معنا نیست که یک چاه جهشی یا حتی یک چاه افقی، بهترین راه حل در کل شرایط است (دیدگاه مثبت همیشه با اشکالات به ویژه در چهار چوب پایداری حفره چاه، سرعت نفوذ، محدودیت در قابلیت تولید و غیره مقایسه می شوند .) البته بدون شک این تکنو/لوژی های موجود امروزه تمایل دارند، گزینه چاه های افقی و جهشی را طی چاه های عمودی به عنوان یک اولویت به ویژه در حین کار حفاری چاه ها در یک میدان نفتی قرار دهند. چاه های عمودی هنوز رایج ترین مورد حفاری چاه های اکتشافی – استخراجی می باشند.
تلاش های اولیه در حفاری چاه های افقی به اوایل قرن بیستم بر می گردد. با این وجود، ضروری شد که منتظر بمانید تا اینکه سال 1980 حفاری چاه های افقی گسترش و ادامه یابد. بعد از تلاشهای جداگانه کم که دو آمریکای شمالی و در اروپا ( اتحادیه جاهید شو روی سابق، فرانسه ، دریای شمال) انجام گرفت حفاری چاه های افقی در سال های بعد رایج شده باید به عنوان یک تکنولوژی روزمره مورد توجه قرار گیرد و باید در شرایط مجاز مورد استفاده قرار گیرد. 
صرف نظر از هزینه های بیشتر حفاری، چاه افقی دارای امتیازات زیر در مقایسه با هر دو چاه عمودی و جهشی  می باشد : a) چاه ها شاید دارای مشکلاتی مرتبط با مخروط گذاری گاز یا مخروطی آب می باشد، یک بخش طولانی چاه افقی، در معرض منطقه تولید افزایش می یابد بنابراین امکان سبک قابلیت تولید بیشتر و اختلاف کمتر میان فشارهای حفره پایین و سر چشمه چاه نفت طی تولید بدون خطر بالای جذب گاز یا آب درون چاه وجود دارد و آن می تواند به اندازه کافی دور از کلاهک گاز یا سطح آبهای زیر زمینی، حرکت کند. b) مخازن قابل شکافت، یک شانس بیشتر برای قطع شکافت ها وجود دارد که این چاه تولید می کند. C) دسترسی به مخازن دشوار است، امکان دستیابی به مخازن قرار گرفته در نواحی خاص از جمله مناطق مسکونی، دریاچه ها، رودخانه ها، زمین غیر قابل دسترسی در شرایط بسیار دشوار و فواصل بیشتر در مقایسه با آن گروه دیگر وجود دارد که شاید از طریق حفاری چاه حل شود و به سادگی منحرف شود. d) کاربرد تکنیک های بازیافت نفت : چاه های نفتی افقی از تزریق بهتر و کارایی جایگزینی نفت از مناطق معدنی، معدن کاری ایمن می شود، e) بهره برداری مخازن نفت موثر و مفید، در مورد لایه هایی که قبلا خشک شده اند و قبلا در مرحله تولید از طریق استفاده از چاه های عمودی موجود بوده اند، حفاری چاه بعدی افقی شاید امکان خشک کردن حتی در نواحی دورتر میدان نفتی را داشته باشد که مورد بهره برداری قرار داده نخواهد شد.
3.2.2 : ویژگی ها، شکل بندیها و طراحی چاه جهشی و یا افقی :
حفاری جهشی و انحراف معیار خود به خودی : قبل از بیان جزئیات کامل، دیدگاههای مهندسی به حفاری افقی و جهشی مرتبط می شود و توجه به برخی از آنها ضروری است.  
حفاري جهت‌دار 

معرفي 

حفاري چاههاي جهت‌دار كنترل شده، علم هدايت كردن يك چاه در طول يك مسير طراحي شده بطرف يك هدف زيرسطحي است كه جابجائي افقي و جهت آن از حالت قائم از قبل تعيين شده است. اين يك تعريف كلي از حفاري چاههاي جهت‌دار كنترل شده است، ولي در عمل حتي وقتي كه سعي مي‌شود يك چاه تا حد امكان در جهت نزديك به قائم حفر شود؛ از لحاظ كنترل مسير باز هم به نوعي با خصوصيات حفاري جهت‌دار سر و كار داريم. 

زمينه تاريخي 

حفاري جهت‌دار اوليه بعنوان عمليات علاج‌بخش چه در منحرف كردن چاه در اطراف لوله‌هاي گير كرده و برگرداندن چاه به حالت قائم و چه در حفاري چاههاي آتش‌نشان براي خاموش كردن چاههاي آتش گرفته استفاده شده است. زمينه استفاده و همچنين نياز به حفاري جهت‌دار كنترل شده از 1929 همزمان با توليد وسايل اندازه‌گيري كننده زاويه چاه با دقت مناسب در منطقه اكلاهما (آمريكا) مطرح شد. اولين كاربرد پيمايش چاههاي نفت در طول دهه 1920 در ميدان سمينوي اكلاهما انجام گرفت. دراين پروژه يك زمين‌شناس تحت‌الارضي با توجه به پيچيدگيهاي تهيه نقشه‌هاي همتراز منطقي در ماسه سنگهاي نفتي و يا ديگر لايه‌هاي كليدي عميق اين منطقه اين روش را ابداع نموده و در اين پروژه بطور موفقيت‌آميزي مورد استفاده قرار داد. 

متعاقباً شيب سنج شيشه اسيد در منطقه معرفي شده و ضمن انجام اندازه‌گيريهاي متعدد وجود مشكلات مربوط به جهت و مسير چاههاي حفر شده آشكار شد. نتايج مطالعات معلوم ساخت كه اغلب چاهها منحرف شده بودند و حتي در بعضي از نقاط اندازه‌گيري انحراف به 50 درجه مي‌رسيد. در سال 1929 يك شيب‌سنج جهت‌دار با يك سوزن مغناطيسي در اين منطقه استفاده شد. البته چاههائي كه زاويه انحرافي در حدود 45 درجه با شيشه اسيد نشان مي‌دادند بطور واقعي 10 تا 11 درجه ميزان انحرافشان از جهت اندازه‌گيري شده كمتر بود. علت اين خطا عدم توجه به توزيع هلالي شكل ايجاد شده بوسيله خاصيت كشش موئينه اسيد در شيشه بود. 

بتدريج ابزارهاي بهتر و با دقت بيشتر جهت پيمايش در طول سالهاي متمادي توسعه داده شدند. استفاده از اين ابزار و نتايج بدست آمده نشان داد كه در اغلب چاههاي پيمايش شده طول رشه لوله حفاري اندازه‌گيري شده در داخل چاه ارتبط كمي با عمق قائم واقعي چاه دارد و دليل عمده اين امر هم انحراف چاهها بود. در اين مرحله حفاري جهت‌دار براي برگرداندن چاههاي منحرف شده به حالت قائم مطرح و مورد استفاده قرار گرفت. 

در اوايل دهه 1930 اولين چاه جهت‌دار كنترل شده در ساحل هانينگتون كاليفرنيا حفر گرديد. چاه از يك موقعيت ساحلي بدرون يك ماسه سنگ كه در زير دريا قرار داشت حفر گرديد و از ويپ استاك، اتصالات زانوئي و مته‌هاي بيلچه‌اي استفاده شد. اولين نسخه از ابزار single-shot نيز براي جهت‌دار كردن ويپ استاك استفاده گرديد. 

قابل ذكر است كه حفاري چاههاي جهت‌دار كنترل شده ابتدا براي اهداف غيراخلاقي مثل عبور از مرزهاي مالكيت منطقه چاه استفاده شده است. در توسعه منطقه ساحلي هانينگتون دو چاه ديگر در اوايل دهه 30 حفر گرديدند كه بطور قابل توجهي عميق‌تر از چاههاي عادي منطقه بودند و بيشتر از بقيه چاهها نيز توليد نفت داشتند. پس از انجام مطالعات تكميلي مشخص شد كه اين چاهها در حقيقت منحرف شده‌اند و انتهاي آنها در زير اقيانوس قرار گرفتعه است. بخاطر استفاده‌هاي غيرقانوني و غيراخلاقي كه از حفاري جهت‌دار مي‌شد اين روش تا سال 1933 شهرت بدي پيدا كرده بود تا آنكه از اينگونه حفاريها در اطفاء كنترل يك چاه فوران كرده در تگزاس استفاده شد. در اين مورد؛ چاه شماره 1 مادلي از مدتها قبل از مدار توليد قرار گرفته بود. تا آنكه در يك روز گرم و مرطوب، يك نشتي پرفشار از پشت لوله جداري ايجاد گرديد. به سرعت افت فشار شديدي در مخزن ايجاد و يك گودي بزرگ پديدار شد و همه وسايل را بدرون خود بلعيد. اين حفره در حدود 170 فوت عرض و عمقي نامعلوم داشت و از نفت بهمراه ماسه پر شد. نفت با نرخي در حدود 6000 بشكه در روز در درون حفره مي‌جوشيد. در حاليكه فضاي ايجاد شده كافي نبود فشار شروع به ايجاد كانالهائي در طول سازندهاي بالائي كرد و از اطراف چاههاي همجوار بتدريج صعود كرد و شرايط بسيار بحراني را ايجاد نمود. عده زيادي بر اين عقيده بودند كه مي‌بايست اجازه داد تا چاه فوران كند و اميدوار بودند كه بالاخره چاه خودش خواهد ايستاد و اميدوار بودند كه هرچه زودتر به سر كارشان برگردند. 

در اين حال، يك مهندس جوان كه براي يكي از كمپانيهاي بزرگ ر كورنو كار مي‌كرد پيشنهاد كرد كه يك چاه كناري حفر شود و بطوري منحرف گردد تا انتهاي آن نزديك جداره چاهي كه فوران كرده است قرار گيرد. سپس گل تحت فشار زياد مي‌توانست در درون اين چاه پمپ گردد و در نتيجه گل مي‌توانست كانالي از ميان سازند بطرف چاه فوران كنند پيدا كند و در نتيجه فوران كنترل گردد. با تاييد پيشنهاد اين فرد؛ پروژه بصورت موفق‌آميزي تكميل و به همه نگراني‌ها خاتمه داد. در نتيجه، حفاري جهت‌دار بعنوان يك راه‌حل براي غلبه بر چاههاي غيرقابل كنترل مدنظر قرار گرفت. 

با افزايش مهارت مهندسين در مناطق نفتي، مهندسين حفاري و پيمانكاران از روش حفاري جهت‌دار براي حل مشكلات ديگري نيز استفاده كردند. هزينه‌هاي جاري براي توليد هيدروكربن ضروري استفاده از حفاري كنترل شده جهت‌دار را توجيه نموده است و امروزه اين نوع حفاريها بطور عادي انجام مي‌شود. احتمالاً مهمترين مزيت حفاري جهت‌دار كنترل شده در اين است كه توليدكنندگان در سراسر جهان قادر به افزايش ميزان بازيافت و لذا توسعه ذخاير زيرزميني نفت و گاز خود شده‌اند. بطوري كه توليد از چاههاي نفتي بصورت اقتصادي با هيچ روش ديگري قابل انجام نبود.
پيشرفت تكنولوژي 

توسعه موتورهاي گل قابل اعتماد احتمالاً مهمترين پيشرفت فوق‌العاده مهم تكنولوژي حفاري جهت‌دار بوده است (شكل 1). اين اولين سيستم قابل راندن و كنترل در درون چاه مي‌باشد. 

تكنولوژي پيمايش نيز بطور وسيعي در اين مدت پيشرفت كرده است. در انجام صحيح عمليات حفاري جهت‌دار اين تكنولوژيها مكمل همديگر هستند. 
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ابزار جهت‌يابي جايگزين ابزار اندازه‌گيري single-shot بعنوان وسيله‌اي براي هدايت موتور گل با زانوي خم توسعه داده شد. ابزار بوسيله سيم بكسل پائين مي‌رفت و درون قسمت mule-shoe مي‌نشست. عمل جهت‌يابي مي‌توانست هر 90 فوت تكرار گردد. اطلاعات ارسال شده به سطح از طريق سيم بكسل بوسيله يك كامپيوتر سطحي پردازش مي‌شد. اطلاعات شامل آزيموت، زاويه ميل، دما و زاويه چهره دستگاه مرتباً اندازه‌گيري و به سيستم كنترل ارسال مي‌شد. با ابداع تبديل ورود جانبي، سيم بكسل از درون اين تبديل عبور مي‌كرد و در نتيجه ديگر نياز به بيرون كشيدن سيم بكسل براي هر 90 فوت نيز حذف شد. در هر صورت امكان هيچگونه حفاري چرخشي با اين ابزار وجود نداشت. 

در اوايل دهه 1980 ابزار MWD پا به عرصه وجود گذاشت و به سرعت نقش يك ابزار پيمايش با دقت و همچنين موثر از لحاظ فني را پيدا كرد. امروزه MWD بطور كامل جاي ساير ابزارهاي اندازه‌گيري را گرفته است. نسل جديد MWD اطلاعات اضافه‌اي از اشعه گاما _ مقاومت و DTOR_DWOB را بصورت همزمان مي‌دهند و در نتيجه توانائي ارزيابي همزمان سازند نيز امكان‌پذير شد. 

امروز حفاري جهت‌دار و افقي تبديل به يك سيستم مديريتي شده است. يك پروژه حفاري افقي شامل برنامه‌ريزي و اجراي قسمتهاي مختلفي شامل تعيين كيفيت مخزن، طراحي مسير چاه، برنامه حفاري، ارزيابي سازند، ملاحظات لوله جداري، تكنيك تكميل چاه و روش تحريك چاه مي‌باشد. (شكل -2)
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كاربردهاي حفاري جهت‌دار 

در اين بخش به كاربردهاي مختلف حفاري جهت‌دار در صنعت نفت پرداخته مي‌شود. 
این مسئله کاملاً مشهود و شناخته شده است که قابلیت اطمینان عملایت بهره برداری، ایمنی و حفاظت بوم شناسی و کارایی و بازده بهره برداری از چاه های جهشی و به ویژه چاه های افقی عمدتاًَ از طریق حضور اطلاعات کافی در باره ی بخش تولیدی حفره چاه تعیین می شود. 
روشهای پیشرفته موجود در تحقیق، تعیین ویژگی تحلیلی پارامترهای جریان گاز را در بخش افقی حفره چاه فرض می کند و شاید باعث ایجاد نادرستی ها و اشتباهات در محاسبات شود. نقاط را  ضعف روشهای موجود عمدتاً از طریق عدم وجود امکانات و تجهیزات ایجاد می شود که توانایی اجرای وانجام تحقیقات پیشرفته و عمیق  در چاه های افقی و جهشی بهره برداری را به  دنبال دارد. 
از طرف دیگر برای انجام این کار، موارد زیر در مرکز تحقیق علمی kuban gaypran به دقت شرح داده می شود :
1-چند مدل از ابزار و وسایل سوراخ کنی حفره ها به طور خودکار در واحد کنترل چند پارامتری برای تحقیقات گاز دینامیک از چاه های عمودی، جهشی و  افقی. 
2- حفظ و نگهداری از  این وسایل/ ابزارها در این برنامه کاربردی از روی متد و روش و برنامه ریزی و برای تفسیر داده دریافتی.
3- سیستم خودرو برای تحقیقات گاز ـ دینامیک در چاه های افقی، جهشی و عمودی با انتقال داده از طریق کابل ژئوسفیزیکی شامل ابزار/ وسایل حفره چاه چند پارامتری، ترتیب و نظم انتقال سیستم درون بخش افقی حفره چاه، کنترل سطح و میز ثبت نام و پارامترهای آن می شود. 
4- قرارگیری در بخش نمونه برداری افقی، درجه بندی و آزمایش ابزار/ وسایل حفره چاه 
از سال 2001، مرکز تحقیق علمی ysckubanyzprom ، تحقیقات دینامیک، گاز چاه های افقی را در krasnodarskaya , Ruscherskaya تحت شرایط ذخیره سازی زیر زمینی گاز با کاربرد ابزار و وسایل حفره چاه خودکار تشریحی در نصب و راه اندازی لوله کشی مارپیچی و با کمک سیستم های خودرو را انجام داده است. طی این دوره ی زمانی، بیش از 30 چاه تولیدی با بخش انتهایی حفره چاه بررسی شده است. 
این نتایج ناشی از تحقیقات منعکس می کند که روند بهره برداری چاه های افقی به طور چشمگیری از این نظریه تفاوت دارد. 
با پذیرش وسایل / ابزار حفره چاه بطور خودکار و سیستم های خودرو در ذخایر زیر زمینی گاز krasnodarskaua و kuschevskaya ،امکان دستیابی به افزایش کارایی و بازده بهره برداری و قابلیت اطمینان چاه ها وجود دارد و بهینه سازی از حالت بهره برداری چاه هایشان وجود دارد.  اثر اقصادی کاربردهایشان در JSC kubangazpron ، 21245065 هزار روبل (€ 21/574 هزار) طی دوره، 2204-2002 است. 
1-مقدمه:
در حال حاضر، چاه های جهشی شامل چاه هایی دارای پایانه افقی حفره چاه می شود و ابزار اصلی در رشد و گسترش میدان نفتی ماده  خام هیدروکربن جدید شده است. برای پیشرفت و افزایش کارایی بهره برداری جاه، ضروری است، ویژگی های تصفیه سازی لایه زیرین تولیدی، دلایل قطع آب در تولید چاه و تولید وقفه در حفره های چاه در بخشهای افقی را تعیین کنید. بدین معناست که چرا تعیین و روشن سازی تحقیقات منظم هیدرودینامیک گاز در فرآیند بهره برداری شان، یک امر ضروری است. 
این نکته باید ذکر شود که چند سال پیش چنین بررسی هایی در فدراسیون روسیه انجام نشد به خاطر اینکه هیچ گونه تسهیلات و امکانات مورد نیاز در تولید داخلی و به دلیل هزینه بالای خدمات شرکت های خارجی وجود نداشت.  این بدین معناست که چرا kubangazpron JSC فعالیت های خانگی را برای  ایجاد سیستم های تحقیقاتی ضروری و تکنولوژی های ضروری برای بهره برداری چاه های افقی انجام داد. 
2- تجهیزات برای تحقیق هیدرو دینامیک گاز از نصب و راه اندازی لوله کشی مارپیچی استفاده می کند. این تجزیه و تحلیل نشان می دهد که در روند جهانی، دو روش اصلی در زمینه بررسی بخشهای انحرافی شدید (بیش از 60 درصد) حفره چاه در چاه بهره برداری با استفاده از لوله انعطاف پذیر در لوله کشی مارپیچی با کمک آرایه های خاص انتقال به نام فشار کنترل وجود دارد. 
برای تحقیقات چاه با کمک نصب و راه اندازی لوله کشی مارپیچی، وسایل/ابزار حفره چاه به طور خودکار انجام می شود و در مرکز Kubangaiprom JSC ایجاد و ساخته می شود، این ابزار حفره چاه توانایی ثبت پارامترهای زیر: فشار، دما ، زاویه اوج، سرعت جریان محوری گاز(نفت) و مورد بعدی، ظرفیت آب، سطح  اشعه طبیعی گاما، و سطح  صدا را دارد. تکنولوژیهای ابتکاری در وسایل / ابزار مشخص به کار برده می شود و از طریق امتیاز انحصاری به شماره 2230902 و 2230903 ، RF محافظت می شود. 
مزیت استفاده از وسایل وابزار حفره چاه به صورت خودکار طی تحقیقات لوله کشی مارپچی، عدم وجود ضروری کابل ژئوفیزیکی موجود در لوله انعطاف پذیر و نرم است. از طرف دیگر برای انجام چنین تحقیقاتی، هرگونه نصب/ راه اندازی لوله کشی مارپیچی که براساس میدان های نفتی  استفاده می شود در ذخایر زیرزمینی گاز نیز می تواند استفاده شود (تصویر 1).
3- نتایج تحقیقات بر روی چاه افقی با استفاده از نصب و راه اندازی لوله کشی مارپیچی در تصویر 2 یک نمایه حفره چاه واقعی از یکی از چاه های بهره برداری با پایانه انتهایی افقی و در تصویر 3، نتایج این بررسی ها که در آن  انجام شده است، فرض می شود. 
ضرورت مطالعه عمق چاه، مطابق با داده اندازه گیری اشعه گاما طبیعی (1) و بررسی جهشی (2) چاه (تصویر3) ایجاد می شود. 
تجزیه و تحلیل منحنهی های اندازه گیری رطوبت (3)، سنجش فشار هوا (4) و گرما، دماسنجی (5) یک فرصت برای کشف مناطق دارای کمیت بالاتر مایع (تصویر 3) و برای تعیین خواص تصفیه سازی مدت دار لایه تولید کننده فرض می شود. مطابق با داده اندازه گیری جریان (6)، یک نمایه سرعت جریان چاه به وضوح معین شده است. نواحی سرعت نفوذی نشست گاز شدید (در تطابق با مطالعات اندازه گیری جریان نفوذ / نشست داخلی (7) (تصویر 3) ثبت می شود. 
4- سیستم خودرو برای تحقیقات گاز هیدرودینامیک در چاه های افقی:
همراه با روش تحقیق بهره برداری چاه های جهشی و چاه هایی دارای پایانه افقی که با استفاده از نصب و تأسیسات لوله کشی مارپیچی از پیش فرض می شوند، یک روش بیشتر تحقیق وجود دارد که از طریق  استفاده از سیستم های بررسی خودرو تعیین می شود. 
پیچیده ترین عنصر سیستم خودرو یک نیروی فشار موتور است که فرصتی را برای حرکت در حفره چاه شیب دار و بعد در حفره چاه افقی فرض می کند. ویژگی اصلی تحقیق در بهره برداری چاه ضرورت وجود یک نیروی فشار برای انتقال از طریق لوله کشی با گشایش بعدی و حرکت در خط لوله جداری است. از طرف دیگر برای انتقال سیستم به سطح، یک مکانیسم پیچیده آرام و ایمن در یک نیروی فشار در این طرح و در موقعیت اضطراری، ضروری است. 
سايدتراك كردن 

سايد تراك كردن با ايجاد چاه جديد از جداره چاه قبلي تكنيك اصلي حفاري جهت‌دار بوده است. در گذشته سايدتراكها كور بوده و هدف، تنها عبور از يك قطعه بجا مانده در چاه بود. امروزه سايدتراكهاي جهت‌دار كامل متداول هستند. بعنوان مثال وقتي كه تغييرات غيرمنتظره‌اي در تركيب زمين‌شناسي ديده مي‌شود و يا حتي حفر شاخه‌هاي جديدي از يك چاه قديمي مدنظر است مي‌توان از حفاري جهت‌دار با استفاده از سايدتراك استفاده نمود. (شكل -3)

موقعيتهاي غيرقابل دسترسي 

واقع شدن هدف حفاري در زير يك شهر، يك رودخانه و يا زير منطقه‌اي با محيط زيست حساس، قرار دادن دكل حفاري را در فواصل دورتري ضروري مي‌كند. در اين شرايط يك چاه جهت‌دار حفر مي‌گردد تا به هدف دسترسي حاصل شود. (شكل-4) 
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حفاري گنبدهاي نمكي 

گنبدهاي نمكي وقتي كه زير سنگ‌پوش نفوذناپذيري باشند مي‌توانند بعنوان تله‌هاي طبيعي تجمع نفت باشند. مشكلات جدي حفاري در هنگام حفاري از بين سنگهاي نمكي وجود دارد. گاهي اوقات با استفاده از گل‌هاي اشباع از نمك اين مشكلات كمتر مي‌شود. راه حل ديگر حفر يكچاه جهت‌دار براي رسيدن به مخزن است (شكل-5) كه باعث اجتناب از برخورد با مشكلات حفاري در نمك مي‌شود. 
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كنترل گسل 

انحراف چاه در حين حفاري قائم امري معمول است كه علت اين امر معمولاً بخاطر وجود سازندهاي گسل خورده زيرسطحي است. بدين لحاظ مي‌توان يك چاه جهت‌دار بداخل اينگونه سازندها حفر نمود بدون اينكه نياز به عبور از خط گسل وجود داشته باشد. (شكل-6)
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چاههاي اكتشافي چندگانه از يك جداره چاه 

جداره‌ چاه را مي‌توان در عمق مشخصي بست و براي ايجاد يك چاه جديد منحرف كر. اين عمل در چاههاي اكتشافي باعث مي‌شود كه بدون حفر چاههاي جديد با همين چاه مقدار بيشتري از ساختار مخزن كشف و مشخصات آن تعيين گردد. (شكل-7)
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حفاري از ساحل (Onshore Drilling) 

گاهي اوقات مي‌توان بدون استفاده از دكلهاي گران قيمت دريائي مخزنهاي دريائي را حفاري كرد كه اين كار با حفر چاههاي جهت‌دار از ساحل صورت مي‌گيرد. اين عمل مي‌تواند مقدار زيادي هزينه ها را كاهش داده و صرفه‌جوئي را ممكن مي‌سازد. (شكل-8) 
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حفاري چاههاي چندگانه دريائي 

حفاري جهت‌دار چند چاه از يك سكوي دريائي با صرفه‌ترين راه براي توسعه ميادين نفتي دريائي است (شكل-9). در خشكي نيز وقتي محدوديت فاصله در سطح زمين وجود دارد از همين روش استفاده مي‌شود. مثل درون جنگلها _ باتلاقها و غيره. 
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عبور از لايه‌هاي مختلف با استفاده از يك چاه 

در صورت نياز به عبور از لايه‌هاي مختلف مخازن نفتي شيبدار، يك چاه بصورت جهت‌دار حفاري مي‌گردد (شكل-10). اين حالت اجازه ايجاد تكميل چاهي با استفاده از يك سيستم تكميل چندگانه را مي‌دهد. البته ممكن است چاه تحت زاويه خاص وارد مخزن گردد تا بتواند بيشترين حد نفوذ در مخزن را داشته باشد. 
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چاههاي آتش‌نشان 

هدف يك چاه جهت‌دار آتش نشان قطع جداره يك چاه كه در حال فوران است و مهار كردن آن مي‌باشد (شكل-11). براي رسيدن و برخورد با جداره چاه؛ طراحي دقيق و همچنين يك عمليات حفاري با دقت بالا موردنياز مي‌باشد. 
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روشهاي طراحي مسير چاههاي جهت‌دار 

در اين بخش روشهاي موجود در طراحي مسير چاههاي جهت‌دار معرفي مي گردد.. بايد گفت كه در كتابهاي مختلف حفاري براي هر حالت خاص طراحي مسير دو بعدي فرمولهائي ارائه گرديده است كه قبلاً تعدادي از آنها بررسي شد و در ادامه يك روش كامل و تحليلي كه در نهايت به يك معادله مي‌رسد، ارائه مي‌شود. اين معادله تقريباً تمامي حالتهاي طراحي دو بعدي مسير را پوشش مي‌دهد. 

طراحي مسير دو بعدي 

در حاليكه حفاري جهت‌دار يك عمليات 3 بعدي است، تعداد زيادي از چاههاي جهت‌دار و افقي بويژه در مراحل اوليه برنامه‌ريزي بصورت دو بعدي طراحي مي‌شوند. در ابتدا امر طراحي مي‌بايست پارامترهاي ورودي محاسبه مسير تعيين گردد. 

مختصات نقاط هدف و سطحي چاه

مختصات نقطه سطحي چاه بوسيله سيستم مختصات محلي تعيين مي‌گردد. نقطه هدف در چاههاي جهت‌دار و افقي براساس انتظاراتي كه از حفاري اينگونه چاهها در نظر است تعيين مي‌گردد. اين انتظارات ممكن است رسيدن به يك چاه در حال فروران باشد و يا رسيدن به يك موقعيت خاص از مخزن. بهرحال اين شرايط زمين‌شناسي و مخزني است كه در تعيين مختصات نقطه هدف در چاههاي افقي موثر مي‌باشد. اكثراً هدف بصورت يك نقطه منحصر در زمين در نظر گرفته نمي‌شود، بلكه يك محدوده بصورت كره كه شعاع آنرا مهندسين مخزن و زمين‌شناسي تعيين مي‌كنند بعنوان هدف در نظر گرفته مي‌شود. هرچند كه در محاسبات طراحي نقطه مركز اين كره بعنوان هدف در نظر گرفته مي‌شود. 

تعيين پروفيل چاه 

پروفيل چاه را با داشتن موقعيت نقطه سطحي، نقطه هدف و TVD آن در مختصات دكارتي مي‌توان با بهترين ژئومتري از سطح زمين تا هدف ته‌چاهي تعيين كرد. پروفيل‌هاي مختلفي وجود دارد كه در طراحي مورد استفاده قرار مي‌گيرد، بعدها شرح داده خواهد شد. 

تعيين نوع پروفيل چاه بستگي به پارامترهاي زمين‌شناسي و مكانيسم توليد چاه دارد. البته در اين انتخاب به شرايط موجود در هنگام حفاري بايد توجه ويژه‌اي مبذول گردد. 

تعيين نقطه شروع انحراف 

نقطه شروع انحراف در واقع نقطه است كه در آن چاه در يك عمق قائم (TVD) مشخص و در جهت يك آزيموت معين از محل خود منحرف مي‌گردد. انتخاب نقطه انحراف نيز به پارامترهاي پروفيل چاه، شرايط زمين شناسي و همچنين مسايل موجود در مهندسي حفاري بستگي دارد. انتخاب اين نقطه همچنين تابع ميزان نرخ خيز و يا افت مجاز نيز مي‌باشد. 

تعيين نرخ خيز و يا افت 

نرخ خيز يا افت تابع پارامترهاي زير مي‌باشد: 

_ عمق كلي چاه 

_ محدوديت گشتاور و كشش. اگر نرخ خيز و يا افت خيلي زياد باشد، شدت سگ دست نيز در مقاطع منحني مسير زياد مي‌گردد كه موجب وارد آمدن و افزايش گشتاور و اصطكاك زياد در موقع حفاري و يا راندن لوله جداري مي‌گردد. اين مورد مي‌تواند يكي از محدوديتهاي اصلي در چاههاي عميق باشد. 

_ سازندهايي كه مقاطع منحني در آنها شكل مي‌گيرد، بعنوان مثال ايجاد زاويه‌هاي زياد در سازندهاي نرم امكان‌پذير نيست. 

_ محدوديتهاي مكانيكي براي رشته حفاري و لوله جداري. 

ميزان بهينه نرخ خيز/ افت در چاههاي معمول از مكاني به مكان ديگر تغيير مي‌كند اما عموماً در محدوده 5/1 تا 3 درجه در هر صد فوت مي‌باشد، هرچند كه مقادير بزرگتر از اين هم در عمليات حفاري به ثبت رسيده است. 

انواع پروفيلهاي دو بعدي 

پروفيلهاي موجود در حالت دو بعدي بصورت تعديل شده به دو گروه عمده تقسيم مي‌شوند: 

پروفيل چاههاي جهت‌دار 

در اين مورد مي‌توان 3 نوع پروفيل مختلف به همراه يك مدل اصلاح شده را در نر گرفت (شكل-23). 

نوع 1_ در اينجا چاه داراي يك مقطع مماسي است. جداره چاه در نقطه انحراف از حالت قائم منحرف مي‌شود و تا رسيدن به مقدار ماكزيمم زاويه مرتباً افزايش مي‌يابد. سپس زاويه تا رسيدن به نقطه هدف ثابت نگه داشته مي‌شود. اين نوع را چاه مايل نيز مي‌گويند. 

نوع 2_ چاه حاوي يك مقطع خيز، يك مقطع مماسي و يك مقطع افت است كه به نوع "S" شكل نيز معروف مي‌باشد. در اين مورد چاه تا زاويه خاصي منحرف مي‌شود و سپس زاويه انحراف براي طول خاصي ثابت بوده (مقطع مماسي) و سپس زاويه افت مي‌كند بطوريكه نقطه هدف بصورت قائم حفاري مي‌گردد. 

همانطور كه در شكل ملاحظه مي‌گردد نوعي ديگري به نام نوع 2 اصلاح شده وجود دارد كه تنها تفاوت آن با نوع 2 در اين است كه در اينجا در قسمت افت ديگر چاه كاملاً به زاويه قائم بر نمي‌گردد. 

نوع 3_ در اينجا چاه يك مسير حاوي خيز دائم را تا رسيدن به نقطه هدف طي مي‌كند (تك‌ قوس) 
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شکل-23-انواع پروفيل چاه هاي جهت دار
نوع دسترسي گسترشي_ در اينگونه چاهها مقدار جابجائي افقي نسبت به 2 نوع قبلي بيشتر است و معمولاً زاويه نهائي كمتر از 90 درجه است. 

هر سه اين مسيرها ممكن است حاوي يك يا دو مقطع خيز باشند. 

معادلات طراحي مسير در حالت دو بعدي 

با مطالعه و بررسي كتاب‌هاي آموزشي و علمي در مورد حفاري جهت‌دار مشخص مي‌شود كه دو روش براي انجم طراحي مسير در حالت دو بعدي وجود دارد. 

استفاده از چارتهاي تركيبي مقاطع خيز (روش جدولي) 

استفاده از معادلات متعدد طراحي مسير چاه (روش تحليلي) 

استفاده از چارتها خيلي دقيق نبوده و اغلب جوابهاي ناصحيح يا با دقت كم مي‌دهد. چرا كه در اين روش از چارتهاي از پيش طراحي شده استفاده مي‌شود. در نتيجه به علت نياز به درونيابي و تعبير و ت فسير خطا را وارد محاسبات مي‌كند. 

در روش دوم براي هر حالت خاص معادلات خاصي داريم. در نتيجه اين تعداد معادلات و شباهت آنها به هم باعث صرف وقت زياد و گيج شدن استفاده كنند مي‌گردد. در اينجا يك روش كامل براي انجام طراحي دو بعدي ارائه مي‌گردد كه با معرفي يك معادله و با تعريب مناسب متغييرها براي هر روش، روش مناسب طراحي مسير دو بعدي معرفي مي‌گردد. معادله اساسي ابتدا بر اساس نوع S شكل استخراج شده و سپس اثبات مي‌شود كه اين معادله بر همه انواع چاههاي جهت‌دار وافقي صادق است. روش بدست آوردن معادلات جهت طراحي مسير به روش تحليلي 
قبل از ورود به محاسبات پارامترهاي بكار گرفته شده در محاسبات بترتيب زير شرح داده مي‌شود: 

D1= عمق نقطه انحراف – m 

D2= عمق قائم صحيح تا آخر مقطع خيز اول – m 

D3= عمق قائم صحيح تا آخر مقطع مماسي اول – m 
D4= عمق قائم صحيح در نقطه هدف – m
D5= عمق قائم صحيح در انتهاي مقطع خيز دوم براي چاههاي افقي و مقطع افقي دوم در چاههاي جهت‌دار – m
L= طول مقطع مماسي اول – m
X2= جابجائي افقي در انتهاي مقطع خيز اول – m
X3= جابجائي افقي در انتهاي مقطع مماسي اول – m
X4= جابجائي افقي در نقطه هدف – m
X5= ابجائي افقي در انتهاي مقطع خيز دوم براي چاههاي افقي و مقطع افت براي چاههاي جهت‌دار – m
r1= شعاع انحناء در مقطع خيز اول – m
r2= شعاع انحناء در مقطع خيز دوم براي چاهها افقي و مقطع افت براي چاههاي جهت‌دار – m
q= نرخ خيز برحسب زاويه degree-
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= ماكزيمم زاويه در مقطع مماسي چاه degree-
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= زاويه نهائي مطلوب در مقطع خيز دوم براي چاه افقي و مقطع افت براي چاه جهت‌دار 

پروفيل چاههاي جهت‌دار 

با توجه به شكل -24 كه شكل معمول يك چاه از نوع (S) شكل است، موقعيت ته چاه را بوسيله مختصات X4, D4 نشان داده مي‌شود كه نماينده جابجائي افقي و قائم از موقعيت سطحي هستند. مختصات اين نقطه براساس روابط مثلثاتي و هندسي بصورت زير نوشته مي‌شوند. 
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شکل-24-نحوه تعريف پارامترها در منحني S  شکل
در اين معادلات L طول مقطع مماسي چاه r2,r1 شعاعهاي انحناء مقطع خيز و افت مي‌باشند. اين شعاعها را مي‌توان بوسيله نرخهاي خيز و افت مطلوب كه معلوم و جزء مفروضات مسئله هستند و بوسيله معادله (3) بدست آورد.
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شکل-25-منحني S  شکل اصلاح شده                                                                                    
(3)
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معادلات 1 و 2 را مي‌توان بصورت معادلات 3 و 4 دوباره‌نويسي كرد كه در واقع يك دستگاه دو معادله دو مجهولي است كه پارامترهاي اصلي آن 
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همانطوريكه مي‌دانيم مقادير سمت چپ معادله همگي معلوم هستند. حال معادلات 4 و 5 را بطور هم‌زمان براي L حل مي‌كنيم. بدين ترتيب كه هر دو معامله را به توان دو مي‌رسانيم و حاصل را با هم جمع كرده و از تركيب آنها معادله (6) بدست مي‌آيد. 

(6) 
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معادلات 4 و 5 همچنين مي‌توان بطور همزمان براي 
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 نيز حل گردد. بدين صورت كه معادله 4 را در 
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 و معادله 5 را در (L) ضرب مي‌كنيم و دو معادله بدست آمده را با هم جمع مي‌كنيم و براي 
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 حل مي‌كنيم كه در نتيجه معادله (7) بدست مي‌آيد. 

(7)
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اين معادله را بصورت معادله (8) مي‌نويسيم و پارامترهاي آن بصورت معادلات 9 تا 12 آورده مي‌شود. 

(8) 
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D=D4-D1
(10) 

R=r1+r2
(11) 

X=X4-r1-r2
(12) 
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معادله (8) در واقع معادله اساسي بدست آمده است و با تعريف مناسب پارامترهاي آن اين معادله براي هر نوع طراحي 2 بعدي كاربرد خواهد داشت كه در اينجا به ترتيب توضيح داده خواهد شد. 

براي چاره نوع 1 جهت‌دار معادله (8) بدين صورت استفاده مي‌شود كه r2=0، براي چاه نوع 2 اصلاح شده جهت‌دار معادله 8 بايد كمي اصلاح شود. (شكل-25). در اينجا D5,X5 موقعيت هدف است كه مي‌بايست چاه با زاويه 
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 به اين موقعيت برسد. در اين حالت محاسبه مي‌شود كه اگر چاهي در موقعيت D5, X5 زاويه 
[image: image34.wmf]j

 را داشته باشد در چه نقطه‌اي زاويه صفر خواهد داشت. اين نقطه را باز D4, X4 مي‌ناميم و توسط معادلات ذيل مختصات آن بدست مي‌آيد. 

(13) 
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پس از تعيين دوباره مختصات اين نقطه بوسيله معادله 8 مجهولات 
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 و L محاسبه مي‌گردد. طراحي نوع 3 چاههاي جهت‌دار كمي پيچيده‌تر از بقيه چاههاي جهت‌دار است. در اينجا ديگر 
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 و L وجود ندارد. چاه حاوي فقط يك مقطع خيز تا رسيدن به موقعيت موردنظر است. در اينجا مجهولات، نرخ خيز و نقطه شروع انحراف است. هرچند كه يك طراح موقعيت مطلوب ته چاهي را مي‌داند ولي بايد مطمئن گردد كه نرخ خيز و نقطه آغاز انحراف براي رسيدن به هدف مطلوب هستند. براي دستيابي به اين هدف ابتدا نقطه انحراف تعيين شده، سپس براساس آن نرخ خيز مشخص شود يا اينكه ابتدا نرخ خيز مطلوب مشخص و سپس نقطه انحراف براساس آن تعيين گردد. 

اگر ابتدا نقطه انحراف تعيين شود شعاع انحناء در مقطع خيز بوسيله معادله (15) تعيين مي‌گردد و سپس بوسيله معادله 3 نرخ خيز محاسبه مي‌شود. 

(15) 
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اگر نرخ خيز در ابتدا مشخص باشد نقطه اغاز انحراف بوسيله معادله (16) تعيين ميشود

(16)                                                    
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[image: image41.wmf]معادله طراحي مسير (8)ميتواند برايتعيين حداکثر زاويه بدست امده در عمق نهايي نيز استفاده شود.بايد توجه داشت که r2  و l در اين نوع از مسير برابر صفر هستند بر حسب تصادف ممکن است مهندس طراح حداکثر زاويه مجاز در قسمت مماسي چاه را بداند و تصميم داشته باشد که نقطه اغاز انحراف را تعيين کند.در اين حالت با حل معادلات 1و2 معادله 17 بدست  ميايد که D1 از طريق اين معادله بدست مي ايد
                                        (17)  
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-طراحي سه بعدي

مطالعات(1579) ‌‌ ‌

ميلهيم در دهه 70 ميلادي فعاليتهاي در مورد حفاري جهت دار انجام داده است.وي در سال1972 درگير پروژه تحقيقاتي براي مطالعات علمي بر روي عمليات حفاري  جهت دار گرديد.در همين راستا ميلهيم به مدت 2 سالبعنوان كمك حفار در حفاري چاههاي جهت دار فعاليت كرده است.وي با جمع آوري اطلاعات بيش از 72 چاه جهتدار از سراسر دنيا در سال 1978 روشي را براي آناليز يك چاه جهت دار حفر گشته ارائه داد.د اين روش تماماطلاعات شامل وزن روي متهءسرعت حفاريءنرخ نفوذ متهءزاويه جهت چاهءزمين شناسيءنوع مته ونوع رشته حفاري پردازش ميشوند ومي توان تعيين كرد كه تغييرات مسير چاه آيا به علت تصميمات حفار بوده است و يا اينكه زمين شناسي باعث اين مطلب گرديده است.سپس او يك برنامه كامپيوتري با استفاده از روش اجزاء محدود ارائه كرد و رشته هاي حفاري مختلف را تجزيه تحليل نمود.تحقيقات او به همراه فعاليت هاي شخصي بنام لوبينسكي كه تحقيقات فراواني در زمينه حفاري جهت دار انجام داده است منجر به تهيه معادلات رياضي براي محاسبه زاويه چهره دستگاه شد.(شكل- 26 )اين اولين قدم در ارائه معادلات براي طراحي مسير فضائي بوده است
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شکل-26  در اينجا نمونه اي از فعاليت هاي Millehim   آورده شده است.در تصوير بالا سمت چپ مدل ارائه شده او براي تعيين معادلات زاويه چهره دستگاه:تصوير بالا دست راست نمونه اي از تعيين زاويه چهره دستگاه توسط خط کش اويجا:تصوير پايين مربوط به تعيين شدت سگ دست ميباشد.

ما انتظار داریم ،دو فرسخ شمار بعدی در رشد و پیشرفت سیستم هدایت کردنی چرخش امسال نصب و راه اندازی کنیم.سیستم دستگاه تثبیت کننده تنظیمی غیر چرخشی از دو تکنولوژی چرخشی- تکاملی استفاده می کند.ابزار جهشی سوراخ پایین از یک سطح دستگاه تثبیت کننده ی تنظیمی غیر چرخشی آشکار استفاده می کند.کنترل دقیق میزان/سرعت منحنی  را فراهم می کند.عملیات بهره برداری حفاری جهشی به طور اتوماتیک از طریق یک کد   کامپیوتری صفره پایین به نام راه حل جهشی(جهت دار) (  DC  ) کنترل می شود.این ابزار موقیت های حفره چاه را بعد از هر برسی برآورد می کند و خط قوس دایره ای سه بعدی مناسب مورد نیاز برای برخورد با هدف مورد نیاز افقی و جهشی چاه [5]و[4]، تعیین می شود.
سیستم هدایت کردنی چرخشی مناسب:
منتاز حفره پایین شامل دستگاه تثبیت کننده چرخشی تنظیمی می شود.سیستم معتبر و مناسب،بررسی های حفاری جهشی ذره را ثبت می کند و آنها را به سطح از طریق پیوند ارتباطات نزدیک منتقل می کند.سیستم سطح می تواند تغییراتی را در ویژگی های مورد نظر یا پارامترهای جهشی به NAS (دستگاه تثبیت کننده تنظیمی غیر چرخشی) از طریق سیستم NAS  ارسال کند و می تواند با سیستم های LWD  وMWD شرکت خدمات کل نصب و راه اندازی شود.
تنها  BHAمجزا برای حفاری از نقطه ضربه آزاد یا حتی بالاتر از آن عمق به عمق کل یک چاه افقی یا جهشی مورد نیاز می شود. این،کل رفت و برگشت های فنر مورد نیاز برای تغییر عملکرد جهشی مونتاژهای  قراردادی را بر طرف می کند.NAS می تواند با ذره مناسب نصب و راه اندازی شود و از موثرترین وزن و سرعت چرخشی استفاده می کند و کل انرزی هیرولیک موجود را برای ذره ها استفاده می کند.
سیستم های مانیتوری (نمایشی) لوازم و تجهیزات حفاری:
فرآیند یک حفاری فرآیند قطعی است و به طور شدید تنظیم می شود و با زنجیره ی کامل عملیات بهره برداری برای  ادامه فرآیند ،نصب و تنظیم می شود.این طرح انجام و اجرای واقعی نرم افزاری،کنترل و نظارت مورد نیاز برای کل تجهیزات و لوازم ضروری برای تجهیزات حفاری را ادامه می یابد و با محرک های حفاری حفره ای چاه به طور شدید آغاز می شود و کل زنجیره ای اسباب و وسایل یدکی را تحت پوشش قرار می دهد.کنترل و نمایش عناصر و عوامل به تنهایی در سیستم فراگیری داده برای نمایش سنسورهای(حس گرهای)خاص با معیارهای گرمایی و مکانیکی پارمترهای الکتریکی و فرآیند با اشاره به مرحله فاز موتورهای محرک و ژنراتورهای توان داخلی [9] و[8 ]،ثابت می ماند.
علاوه بر اینکه نمایش پارامترهای حفاری به عنوان یک سیستم باز طراحی می شود،آنها برای پیشرفتهای بعدیبرا مجوز کنترل کامل و اتوماسیون بعدی طی نصب و راه اندازی حفاری [10]،[11 ]،[12]،آماده می شوند.
سیستم های نمایشی هوشمند و سیستم کنترل  برای هر دو سکوهای نفتی حفاری دور از ساحل و درون مرزی،کارآسان برای برآورد نیست.بنابراین،شرایط حفاری داخلی متمایز باید در نظر گرفته شود.نمایش پارمترهای الکتریکی باید اطلاعاتی را درباره ی وضعیت کل  فرآیند حفاری،درباره ی پیدایش پارامترهای الکتریکی موتورهای محرک شامل دو این فرآیند و درباره ی پیدایش پارامترهای دیگر برای فرآیند حفاری شبیه:فشار و دما گل ورودی در نقاط مختلف سیستم ،فشار حفاری ذره ها،سرعت حفاری وگشتاور نیرو فراهم و ارائه کند.کل این اطلاعات متناسب با رویدادها،گرایش ها و هشدارها بررسی می شود و بالاخره در سیستم مدیریتی داده ها در زمان واقعی با مجوز کنترل و هشدارها در سطوح مختلف بسته به شدت و سختی شان ذخیره می شود.
سیستم کنترل حفاری جهشی:
ویزگی مهم برای حفاری جهشی با یک سیستم هدایت کردنی چرخشی،توانایی کنترل میزان سرعت منحنی (انحنا) است.
NAS میزان انحناء را از طریق موقعیت های دقیق 5 تیغه انفرادی بر روی دستگاه تثبیت کننده ی تنظیمی ذره تقریبی کنترل می کند.موقعیت های سیستم کنترل تیغه های تنظیمی برای ارائه درجه ای برخورد اتصال بر روی دیوار بارگیری حفره سوراخ چاه واقع می شوند.استفاده از تیغه های تنظیمی 5 تیغه صرف نظر از جهت گیری دستگاه تثبیت کننده ،حمایت ثابت و پایداری فراهم می کند.
NAS از یک جک پیچی در یک سطح شیب دار برای موقعیت یابی هر تیغه انفرادی استفاده می کند. از طریق تراکینگ تکاملی هر موتور حرکتی،موقعیت های شعاعی هر تیغه می تواند تا حدودی0.0001 اینچ [ 2] کنترل شود.
طرح NAS اجازه استفاده از راه حل هندسی قدیمی سه نقطه ای را برای به دست آوردن سرعت مطلوب انحناء می دهد.همانطور که در تصویر 5 مشاهده شد،منحنی حفره چاه از طریق تماس / برخورد میان سطح درجه بندی ذره و حفره(سوراخ) و نقاط برخورد میان حفره و دو دستگاه تثبیت کننده فورا در بالای نقاط  قرار می گیردو بیان می شود.عدم تعدل این سه نقطه تماس (برخورد)بیان کننده ی قوس دایره ای است کهبه طور تقریبی عملکرد منحنی مونتاز حفاری جهشی را تطبیق می دهد.[2 ]

نرم افزار حفره پایین فراهم کننده ی کنترل حلقه بسته و میزان انحنا می باشد.آن از اختلاف میان خطوط سیر واقعی و طراحی شده طی بررسی های اخیر برای برآورده فاکتورهای تنظیم- تطبیق استفاده می کند که اختلاف قابل مشاهده را اصلاح خواهد کرد.این نرم افزار از یک فرآیند متوسط نصب و راه اندازی سنگین از طرف دیگر برای پاسخگویی سریع به تغییرات در شرایط حفره(چاه) در حین اجتناب از اثرات خطا های بررسی تصادفی استفاده می کند.هدف از این فرآیند اصلاح اثرات ثانویه بر روی میزان انحنا است که باعث ساخت و تولید تولرانسها ،ذرات،پوشش ابزار (وسایل) و اثرات تشکیلات زمینی [14 ]و[6 ] می شود.
محاسبات(برآوردهای)خط سیر خودکار مستقل:
معادلات خط سیر قوس (کمان) دایره ای به مدت سالهای بسیار در دسترس قرار گرفته است.این معادلات یک راه حل مستقیم برای محاسبه برآورد کوئوردنیانس های یک بررسی را فراهم می کنند البته نمی توانند برای محاسبه و برآورد خط سیر مورد نیاز برای نشانه گیری هدف معکوس شوند.خوشبختانه،یک روش مستقیم برای برآورد خط سیر مورد نیاز قوس دایره ای سه بعدی از کوئوردنیانس هدف مورد نظر تحقیق و بررسی می شود.این راه حل این اصل برای یک برنامه طراحی افقی- جهشی حفاری را فراهم می کند که در[5 ] NAS نصب و راه اندازی می شود.این خط سیر جهشی مطلوب شامل ترکیبی از قوس های دایره ای و بخشهای خطی مستقیم میشود.کل اهداف جهشی می تواند با یک خط سیر تقسیم شود که شامل هر یک یا هر دو بخشهای قوسی دایره ای می شود.در اکثر موارد،خط سیر مورد نیاز یک قوس دایره ای مجزا است که شاید از طریق فاصله مماس مستقیم ادامه می یابد.به تصویر 6 رجوع کنید.
در موارد باقیمانده،خط سیر مورد نیاز شامل دو بخش قوس دایره ای می شود که شاید از طریق بخش مماس مستقیم  جداسازی شود.به تصویر 7 رجوع کنید.برای ورود مواد اولیه که زمین به طور کلی تنها یک قوس دایره ای مجزا نیاز می شود.این برنامه خط سیر مورد نظر به داده ورودی مینیمم دارد.این کاربری استفاده کننده،میزان مطلوب یا ماکزیمم انحناء را برای نشانه های جهشی معین می کند البته در مقابل عمق برای نشانه های جهشی و برای عمق ماکزیمم و مطلوب برای نشانه های اغقی قرار می گیرد.برای نشانه های جهشی ما باید مختصات(کوئوردنیانس )های مورد نظر اشعاع دایره هدف و اولویت بندی اپراتور میان نشانه های مجاور آن را تعیین کنیم.ما نیز دارای گزینه تعیین زاویه دخول هدف مورد نیاز و قوس افقی (بالا)می باشیم.برای اهداف/نشانه های افقی،ما مختصات یک نقطه را در سطح هدف زاویه،شیب و قوس افقی شطح هدف مورد نظر و قوس افقی را تعیین می کنیم.
سادگی راه حل قوس دایره ای جدید اجازه تحقیق و بررسی درباره طرح مناسب را می دهد.برای چاه های جهشی فرآیند تحقیق موازی با مراحل زیر[2 ] می باشد:[2 ]:
1- این برنامه برای برخورد و نشانه گیری برای اهداف مورد نظر جهشی(3 هدف) اولیه با یک خط سیر قوس دایره ای مجزا و یک بخش مماس مستقیم در صورت لزوم تلاش می کند در حالی که میزان سرعت های انحناء مطلوب نیز استفاده می کند.
2-اگر آن در زمینه برخورد با هرگونه اهداف (نشانه ها)با شکست مواجه شود،افزایش میزان انحنا و مرحله دوم تکرار آن است.میزان انحنا افزایش می یابد تا اینکه اهداف مورد نظر تقسیم می شود یا به حد میزان سرعت مجاز ماکزیمم برسد.
3- اگر کل اهداف مورد نظر نمی تواند تقسیم شود،نرم افزارهای راه حل جهشی تععین می کند که آیا دو خط سیر قوسی دایره ای موفق خواهد شد یا خیر.دو خط سیر قوس دایره ای مناسب به طور تدریجی از طریق افزایش نقطه kiekoff با اهداف/نشانه های عمیق تر/شدید تر یافت می شود.این فرآیند ادامه می یابد تا زمانیکه کل نشانه های یافت شده را تقسیم و قطع کند که تا افزایش نقطه ضربه آزاد ادامه و بی اثر می شود.
4- اگر ما توانایی تقسیم کل اهداف/نشانه ها را نداشته باشیم باید یک استرتژی ناپیدا را بهینه سازی کنیم.از اولویت نشانه گیری اپراتور برای این مرحله استفاده کنید.این اپراتور تعیین می کند که اگر اهداف/نشانه های مجاور دارای معیار برابرند یا اهداف پایین تر یا بالاتر ارزشمندتر است.اگر ناپدید شدن هدف نسبتا ارزشمند کمک کننده است،نرم افزار تعیین می کند که آیا اپراتور می تواند هدف/نشانه ارزشمندتری را از طریق ناپدید شدن هدف مورد نظر نسبتا ارزشمند از طریق شعاع هدف خاص تقسیم و قطع کند.بعدا اجازه ناپدید شدن هدف مورد نظر اولیه با شعاع هدف خاص داده می شود و بالاخره به هدف نسبتا ارزشمند اجازه داده می شود تا فراتر از شعاع با هدف خاص قرار گیرند.
5- بعد از هر گونه شناخت خط سیر که با کل اهداف/نشانه ها برخورد می کند یا شامل استراتژی  مناسب برای ناپدید شدن می شود،یک مرحله بهینه سازی اضافی نیز در اینجا انجام می گیرد.
ما از نقطه خنثی خاص اپراتور برای برآوردگشتاور نیروی مورد نیاز برای چرخش نخ/ریسمان حفاری استفاده می کنیم.نرم افزار راه حل جهشی تعیین می کند که آیا این گشتاور نیرو از طریق افزایش نقاط ضربه آزاد(آغاز)اهداف/نشانه های عمیق تر کاهش می یابد یا خیر.خط سیری را انتخاب کنید که تولید کننده ی گشتاور نیروی احتمالی پایین تر می باشد.
فرآیند طرح برای اهداف (نشانه های)افقی بسیار ساده تر از اهداف جهشی است به دلیل اینکه آن تنها در بالها برخورد/تماس یک ویژگی هدف/نشانه افقی مجزا در یک زمان است.اپراتور میزان مینیمم، ماکزیمم و مناسب انحنا مورد استفاده در خطوط سیر قوس (کمان)دایره ای دوتائی تعیین می کند.این فرآیند طرح،مراحل زیر را ادامه می دهد:
1- تعیین کنید که آیا اپراتور می تواند بر روی سطح هدق مورد نظر با استفاده از خط قوس(کمان)دایره ای مجزا قرار گیرد.اگر میزان انحنا مورد نیاز میانماکزیمم و مینیمم تعیین شود،این یک راه حل است.
2- اگر میزان انحنا قوی(کمان) دایره ای مجزا کمتر از حد منیمم در سیستم های   nas/ds است،یک حد فاصل مماس مستقیم در بالای قوس(کمان) ذایره ای با میزان پایین انحنا افزوده می شود.
3- اگر میزان انحناء کمان(قوس) دایره مجزا مورد نیاز بیشتر از حد باشد.
-معادلات ارائه شده توسط William

ويليام در سال 1981 معادلاتي را براي طراحي 3 بعدي مسير چاه ارائه نموده است.اين معادلات و مسيري كه از انها نتيجه مي شود 3 مشخصه مهم دارند:اولا مسير ايجاد شده حاوي 2 قسمت خواهد بود يك قسمت منحني و يك قسمت مماسي.ثانيا در معادلات ارائه شده آزيموت در نقطه هدف نقشي ندارد.لذا اين طراحي فقط به درد شرايطي مثل چاه هاي آتش نشان كه آزيموت در نقطه نهائي اهميتي ندارد و هدف فقط رسيدن به نقطه خاصي است كاربري خواهد داشت.ثالثا در معادلات مطرح شده اثري از مقدار شدت سگ دست مطلوب نبوده بلكه معادلات بر اساس شرط كمترين انحناء حل ميگردد.

اصول پايه معادلات و روشي كه ويليام ارائه كرد دقيقا همان است كه 20 سال بعد                

براي مدل خود استفاده كردند.در اينجا از ذكر اين معادلات خودداري مي گردد فقط به ذكر اين مطلب اكتفا مي شود كه ويليام توسط معادلاتش صفحه اي را در نظر مي گردد كه از نقطه ابتدا و انتهاي مسير مي گذرد و نقطه آغاز در اين صفحه داراي موقعيت (0و0) و آريموت صفر است.با اين تبديل مسئله از حالت 3 بعدي تبديل به 2 بعدي مي گردد.

مطابق شکل 27 در مسير شماره 1 فقط يك خط مستقيم وجود خواهد داشت.در مسير شماره 2 يك قسمت منحني و يك قسمت خط مستقيم تا رسيدن به نقطه هدف  وجود داشته ودر مسير شماره 3 كل مسير به صورت يك منحني  بوده و بزرگترين شعاع انحناء ودر نتيجه كمترين انحناء را دارا مي باشد.در شكل 28   مسير 2بعدي در صفحه افقي نمايش داده شد است.معادلات تبديل بگونه اي طراحي شده است كه  نقطه ابتدا  درمركز زاويه مختصات  و آزيموت اين نقطه صفر خواهد بود.تغييرات در زاويه ميل را ميتوان به صورت زير بيان كرد     
                                         (1)                   
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با توجه به جدول -3 ميتوان دريافت كه كمترين انحناء در موقعي ايجاد ميشود كه  
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 برابر صفر است.از همين شرايط براي بدست آوردن 
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  استفاده مي شود.از معادلات 3و4 داريم:

از مشخص شدن مسير در حالت دو بعدي با استفاده از ماتريس معكوس انتقال دهنده نقاط تعيين شده را به فضاي سه بعدي انتقال مي دهيم.
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شکل-27   انواع مسيرهاي ممکن بين دو نقطه
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شکل- 28  مسير جديد در صفحه دو بعدي
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جدول3-  با توجه به اعداد اين جدول مي توان دريافت که مسيري که فقط يک منحني است داراي کمترين انحناء است.
(5)                                                              
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روش انحناء ثابت

يكي از روش هائي كه براي طراحي سه بعدي ارائه گرديد روش انحناء ثابت است.در اين روش مسير طراحي شده فقط شامل يك قطعه منحني است كه در طول اين منحني هم زاويه ميل چاه و هم آزيموت تغيير مي كند.اين روش در سال 1993 توسط بون جو وديگران ارائه گرديد.در اينجا فرض مي گردد كه انحناء چاه در كل مسير ثابت است.البته با تكنولوژي امروزي اين حالت امكن پذير مي باشد.اين شرايط بدين معني است كه  در طول مسير حفاري زاويه چهره دستگاه مي بايست يك مقدار ثابت باشد.بون جو معادلات اساسي خود را بر اساس اين فرض ارائه كرده است.اين روش يك مسير با شدت سگ دست كمتر ءگشتاور و كشش كمتر نسبت به روش هاي شعاع انحناء و روش نرخ چرخش ثابت ايجاد ميكند.

حتي در طراحي هاي 2 بعدي كه فقط يك نرخ خيز ثابت مد نظر است گاهي مسير به علت  وجود شرايط ويژه زمين شناسي مثل وجود يك گسل و يا وجود جداره چاه هاي ديگر به حالت 3 بعدي تبديل مي شود.گاهي در طول عمليات حفاري نيز مسير ايجاد شده در جهت مطلوب نمي باشد و مي بايست با يك طراحي دوباره 3 بعدي مسير فعلي چاه را به جهت مطلوب رساند.در اين شرايط اين روش بسيار معقولانه جواب داده است.   

نتيجه گيري 

 1-همانطور که ذکر شد طراحي چاههاي جهت دار به روش طراحي دو بعدي انجام ميگيرد.در اين مطالعه بر اساس اصول رياضي و مثلثاتي به يک روش کامل و مختصر براي انواع چاههايجهت دارارائه شده است. 
2 روش طراحي سه بعدي ارائه شده توسط ويليام(1981)نهايتا منجر به توليد مسيري مي گردد که از دو بخش منحني و يک قطعه مستقيم تشکيل مي شود و اهميت آن در نقطه هدف بوده و آزيموت در نقطه هدف اهميتي ندارد.اين روش براي طراحي چاه هاي آتش نشان که براي مهار چاه هاي فوران کرده حفر مي شوند مفيد خواهد بود.چرا که در اين گونه چاهها هدف فقط رسيدن به نقطه فضائي خاصي مي باشد.

3 - روشهاي ارائه شده توسط GUO Boyunو Nichlson منجر به طراحي مسيري مي گردد که حاوي فقط يک قسمت منحني است.در اين روش ها آزيموت در نقطه هدف نيز به عنوان يکي از اصول طراحي مورد نظر ميباشد.

 امروزه تكنولوزي جديدي در صنعت حفاري جهت دار مطرح شده است كه نام تجاري ان بسته بهكمپاني هاي مختلف متفاوت است.به عنوان مثال محصولي كه توسط شركتBacker  Hughes   ارائه شده است به عنوان Auto track  در صنعت مورد استفاده است.

در اين سيستم براي منحرف كردن چاه و يا تغيير ازيموت ان ديگر نيازي به حفاري در حالت لغزشي نيست بلكه كل مسير حفاري بوسيله حفاري در حالت چرخشي انجام مي گيرد.

در نتيجه بوسيله اين تكنولوزي ميتوان كل مسير مطلوب را به صورت تك منحني حفاري كرد.

4-امروزه طراحي متعارف چاه هاي جهت دار طراحي با تركيب منحني –مستقيم-منحني مي باشدروش ارائه شده توسط LIU&SHI  چنين مسيري را به صورت .سه بعدي طراحي كرده وازيموت در نقطه هدف نيز به عنوان يك پارامتر مهم در اين طراحي در نظرگرفته ميشود.با بررسي اين روش مشخص گرديده كه روش ذكر شده توانايي طراحي صحيح 90 درصد مسرهائيكه براي ازمايش به ان داده شد را از خود نشان داده است.

"بهینه سازی حفاری جهشی از طریق دستگاه تثبیت کننده ی غیر چرخشی- یک بررسی شبیه سازی"
چکیده مطالب : حفاری جهشی سیستم جهت یابی وکنترل حفره چاه حفاری در امتداد  خط سیر به نقطه مورد نظر از پیش تعیین شده است. انگیزه ومحرک حفاری اولیه چاه های جهشی ،مقرون به صرفه واقتصادی بود ورشدو پیشرفت میدان نفتی از جانب ساحل دریا تا جایی وجود دارد که اکثریت چاه ها به طور جهشی (محوری) حفاری می شوند و5وسیله نقص فنی وجود دارد : دسته شلاق،موتور گل ولای،مته(تیغه) فوران،دستگاه تثبیت کننده وتوربین،دستگاه تثبیت کننده تنظیمی غیر چرخشی 
راه حل حفاری جهشی(ANS/DS) ساخت یک فرآیند مکانیکی یا یک شی از طریق یک فرآیند حفاری جهشی است که باعث پاسخگویی به داده گرافیکی  وریاضی وتصمیم برای انتخاب بهترین شرایط در مقایسه با وضعیت قبلی می شود.
دستگاه تثبیت کننده تنظیمی غیر چرخشی(NAS)می تواند کنترل کنندهی میزان انحنا(پیچیدگی)از طریق موقعیت یا بی دقیق ونصب و حرکت ذره مناسب وبهینه ، استفاده از وزن موثر ومفید(WOB)سرعت چرخشی(RPM)واستفاده از کل انرژی هیدرولیک موجود برای ذره باشد.شبیه ساز(محرک)جهشی اجازه تعیین اندازه خطاهای عملکرد میزان انحناءوسیله NASودامنه اشتباهات تصادفی در بررسی معیارهای اندازه گیری به نام راه حل حفاری جهشی(DS)را می دهد.ترکیب این تکنولوژی (NAS/DS)حفره های چاه صاف تر رافراهم خواهد کرد،هزینه حفاری وزمان حفاری ودقت غیر قابل قبول هدف مورد نظر را کاهش خواهد داد.این شبیه ساز میزان انحنا را از طریق تنظیم دقیق امتداد طول شعاعی تیغه های دستگاه تثبیت کننده برروی یک دستگاه تثبیت کننده غیر چرخشی ذره را کنترل می کند ودقت ودرستی فرآیند را با اثرات ثانویه ایجاد شده توسط ویژگی های تشکیلات زمین ،ذره وفرسایش ابزار ووسایل وساخت وتولرانس ها کنترل می کند.در این بررسی در جنوب ایران دستگاه تثبیت کننده تنظیم کننده غیر چرخشی ، میزان انحناءرا از طریق تطبیق وتنظیم دقیق طول شعاعی تیغه های تثبیت کننده برروی یک دستگاه تثبیت کننده غیر چرخشی ذره تقریبی کنترل میکند . ترکیبی از این تکنولوژی ها،حفره های چاه صاف تر را ،کاهش زمان حفاری ودقت غیرقابل قبول هدف مورد نظر را فراهم خواهدکرد.انجام کار واستفاده از ابزار،میزان انحناءرا از0تاFT100/15در 2/81 اینچ حفره با وزن های(سره ای بیشتر از55000(b1)کنترل خواهد کرد.
کلمات کلیدی: دستگاه تثبیت کننده تنظیمی،کنترل،حفاری جهشی،ANS/DS،حفاری چاه نفت ،بهینه سازی
1.مقدمه:حفاری جهشی معمولا به عنوان علم جهت یابی یک حفره چاه در امتداد خط سیر از پیش تعیین شده برای قطع وتقسیم سطح زیرین طراحی شده تعریف می شود.آن، فرآیند جهت یابی حفره چاه در امتداد خط سیر با هدف از پیش تعیین شده است. کاربرد حفاری جهشی این است:
· کنترل خط سیر چاه عمودی
· منحرف شدن چاه 
· دستیابی به موقعیت غیرقابل دسترسی تشکیلات زمین (شهر یا کارخانه و...)از طریق چاه عمودی
· حفاری خط کنار دریا
· چاه های متعدد از ساختارهای حفاری دور از ساحل
· حفاری سد نمک
· حفاری گسل
· چاه های تخلیه(فشار شکن)
· چاه های متعدد زمینی به دلایل زیست محیطی
· شکل مخروطی (گاز/آب)
برای نمونه ، به دلایل مختلف در میدان های نفتی چاه جنوب ایران ، همیشه امکان حفاری عمودی درمخازن نفت یا گاز وجود ندارد.
· بخش زیرین مورد نیازحفره شاید مستقیما زیر یک شهر باشد ویا زیر یک ساحل (کرانه) مطلوب یا زیر یک دریاچه اشغال یا رودخانه باشد.از طرف دیگربرای حفاری چاه هازیر این شرایط،حفاری جهشی مورد نیازمی شود.با استفاده از این تکنیک امکان جهت یابی حفره درون هدف مورد نظر نسبتا کوچک بالاتر از مقدار ft7000وجوددارد.در حالت فراتر از حدافقی به عمق 10,000 این روش نیز برای توسعه میدان نفتی از سکوی نفتی چندچاه دوراز ساحل استفاده می شودکه برای حفاری چند چاه از یک جایگاه مناسب است.(1)
· 5وسیله- clefeetianبه صورت زیر هستند:دسته شلاق،مته(تیغه)فوران،موتورگل ولای دستگاه تثبیت کننده وتوربین.دسته شلاق،وسیله انحنای اصلی از1950-1930بود ،امروزه دسته شلاق استانداردبه ندرت استفاده می شود البته آن بطور کامل ناپدید نشده است.دسته شلاق ها در حفاری لوله کشی مار پیچی برای فعالیت بازگشتی re-entryاستفاده می شود.3نوع دسته شلاق مورد استفاده در حفاری جهشی قرار دادی وجود دارد:
1)دسته شلاق استاندارد قابل برداشت 
2)دسته شلاق چرخشی
3)دسته شلاق لوله جداری(محافظ)پایدار
· مته(تیغه)فوران(یاbaolg ering)تکنیک مورد استفاده برای انحراف وشیب حفره های چاه در تشکیلات زمینی لازم است (2)به تصویر1 رجوع کنید.
· این تکنیک در اواسط سال 1950رشد وتوسعه یافت وبا استفاده از دسته شلاقها به عنوان تکنیک (فن)انحراف اولیه جانشین شد.اگر چه مته(تیغه) سپس از طریق مونتاژهای انحراف موتور حفره پایین چاه ،جابه جا شده است آن هنوزبه طورمکرر استفاده می شود وچند امتیاز را مطرح می کند که آن را به عنوان روش ترجیحی وبرتر در بعضی موقعیت ها مطرح می کند.مته(تیغه)فوران خاص ممکن است  استفاده شود البته آن نیز برای استفاده از تشکیلات نرم استانداردزمینی به شکل ذره سه مخروطی بایک دهانه لوله آب بسیاربزرگ ودو دهانه لوله آب کوچکتر،یک روش معمولی است.به تصویر2رجوع کنید.
· روش معمول انحراف /انکسار حفره های چاه،برای استفاده از موتورگل ولای دار حفره زیرین ومجموعه فرعی خمیدگی/شیب چاه است.این مستقیما در بخش بالای موتور ومجموعه فرعی خمیدگی/شیب جایگزین می شود که امکان ایجاد وتولید انحنا(انکسار)را ممکن می سازد.شیار پایین تر آن (بر روی میله چوبی)به سمت°3-°1 از محورجسم فرعی (زیرین)شیب داده می شود.مجموعه خمیدگی زیرین به عنوان محور اهرم عمل می کند واین ذره در مسیرهای یک طرفه علاوه بر مسیر پایین تحت فشار قرار می گیرد(3)این مسیرهای یک طرفه،جزء سازنده نیرو در ذره هستند که اگراین موتوررا به سمت حفاری مسیر منحنی فرض میکند و فراهم می کند که هیچ گونه چرخش درزنجیره حفاری وجود ندارد.درجه انحنا(شیب)(شدت پله مارپیچ)بستگی به زاویه ی خمیدگی وODموتور،زیر مجموعه خمیدگی وحفاری حلقه ها در ارتباط با قطر حفره دارد .آن نیز بستگی به طول (امتداد)موتوردارد(2).
Purche,warren خطوط زمان بندی را منتشر کرده اند که نشان دهنده فرسخ شمار صنعتی چشم گیر در زمینه رشد وتوسعه تجهیزات وامکانات حفاری جهشی می باشد.(5)و(4)
روش فنی حل مسئله برای سطح صاف وصیقلی،دویا چنددستگاه تثبیت کنندهBAAتوسطwalkerوتوسطwillheinوAposatalرشد وتوسعه یافت سه موردBAA3بعدی (3D)را حل کرد.هر دوتکنیک ،انحنا(شیب)وجهت اجزا سازنده نیروهای جانبی را تولید می کند وانحنا حفره چاه را کنترل می کند ودرجه متغیر وترکیبی از اجزای سازندهBAAرا حفظ می کند.علی رغم راه حل تحلیلی این راه حل تعمیم یافته می تواند موقعیتی رادر حالت مماس (7)و(6) کنترل وحفظ نماید.
· دستگاه تثبیت کننده تنظیمی غیر چرخشی،سرعت/میزان انحنا (خمیدگی)را از طریق تنظیم دقیق طول شعاع تیغه های دستگاه تثبیت کننده بر روی دستگاه تثبیت کننده ی غیر چرخشی ذره،کنترل می کند.
· تصویر3،تغییر خط زمان با جایگزینی مثبت اولیه موتور گل ولای است وبه اهداف اولیه وچشمگیر ختم می شود که قابل پیش بینی است وامسال به دست می آید.این خطوط زمان نشان می دهد که به عنوان یک روش طولانی شناخته شده است که پیشرفت ها از طریق نیاز شدید وقدیمی ادامه میابد وتوسط اپراتور بیان می شود.ابزار فرمان موتورهای هدایت کردنی وmwd´sبه طور کلی از طریق صنعت چاه قبل از معرفی شان درخواست می شود.این یک نواختی وتشابه در پیدایش سیستمهای چرخشی هدایت کردنی(راندنی)آشکار است.سیستم های2بعدی به صورت آشکاراوارد می شوند قبل از اینکه هرکسی ابزار3بعدی رادرخواست کند سپس زمانیکه این حلقه بسته اولیه حفاری در امتداد مسیر مستقیم وارد می شود،تماس/برخوردهابا ابزار ووسایل صورت می گیرد وسهم بیشتری از عملیات بهره برداری حفاری جهشی و بالاخره برای حفاری به طور خودکار کنترل خواهد شد.این صنعت قبلا موتورهدایت کردنی قرار دادی را با ابزار هدایت کردنی چرخشی در امتداد خط مستقیم ، هدایت وحفاری می کند.البته ، رشد وتکامل نرمال ادامه یابد فرایند نباید بسیار فراتر از یک دوره جدید ابزارهای چرخشی هدایت کردنی باشد که برای کنترل میزان انحناء(شیب)به طور احتمالی در یک فرایند کنترل حلقه بسته طراحی می شود.سپس در چند سال دیگر مشاهده تجهیزات وامکانات باید پیش بینی شود که به طور خودکار برای اهداف ومکان  های مورد نظر جهشی یا افقی حفاری خواهد شد.
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