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海洋钻井钻柱升沉补偿系统分析
秦如雷,许本冲,王嘉瑞

(中国地质科学院勘探技术研究所,河北 廊坊０６５０００)

摘要:随着海洋资源勘探开发由浅海到深海逐渐增多,深水钻井面临的难题也不同于陆地与浅水,如何在随着波浪

起伏的钻井平台上保持钻压稳定,钻柱升沉补偿系统应运而生.钻柱升沉补偿系统应用于浮式钻井平台或钻井

船,在船受风浪影响起伏颠簸时可以使钻柱保持相对静止,使钻头与孔底保持持续接触,钻压保持基本恒定,起到

保护钻具,提高钻进效率的作用.本文介绍了升沉补偿系统的发展阶段和常用升沉补偿系统结构及优缺点,通过

示意图说明了主动补偿系统、被动补偿系统和主被动一体式补偿系统的工作原理.同时通过实例与数据说明升沉

补偿系统在提高钻速和岩心采收率方面的积极作用.
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Analysisofdrillstringcompensationsystemforoffshoredrilling
QINRulei,XUBenchong,WANGJiarui

(TheInstituteofExplorationTechniques,CAGS,LangfangHebei０６５０００,China)

Abstract:WiththeexplorationofdeepＧsearesourcesincreasinggradually,drillingisfacingnewdifficulties．Thedrill
stringcompensationsystemisappliedtostabilizethefloatingdrillingplatformordrillingship．Thesystemcankeep
thedrillstringinarelativestaticpositionandprotectitfromjoltingcausedbywindandwaves,thusallowingthe
drillbitinconstantcontactwiththeholeＧbottom,andthebitpressurebasicallyconstant．Itplaysaroleinprotecting
drillingtoolsandimprovingdrillingefficiency．Thispaperintroducestheadvancesofthecompensationsystems,as
wellasthestructure,principle,advantagesanddisadvantagesofvarioussystems．Fieldcasesanddataarepresented
todemonstratethebenefitsofthecompensationsysteminimprovingdrillingratesandcorerecovery．
Keywords:offshoredrilling;drillstring;compensator;wavecompensation

０　引言

受波浪起伏影响,浮式钻井平台在工作中,有横

摇、纵摇、升沉三个方向的震荡运动.其中与钻井关

系最为密切的,是平台的升沉运动.平台的上下升

沉会带动钻头做相应的运动,这就会使钻头与孔底

不能保持稳定的接触,施加在钻头上的钻压不稳定、
不可控,钻井质量无法满足技术要求.升沉幅度过

大还会导致钻头及下部钻具组合由于超压而降低寿

命.
欧美等技术发达国家已有少数公司能够生产解

决上述问题的核心装备———钻柱升沉补偿系统.而

我国由于工业,尤其在海工准备领域基础条件薄弱,
目前在该领域的研究尚处于起步阶段.通过对常用

的钻柱升沉补偿系统进行结构、原理及应用分析,为
工程技术人员选用或开发相关设备提供技术基础.

国外钻井公司曾开发过伸缩钻杆来补偿钻柱升

沉运动的行程,但是伸缩钻杆密封与强度问题都使

其使用效果差强人意.随着海洋钻井技术与装备的

进步,升沉补偿系统取代了伸缩钻杆,其结构形式有

天车式、游车式等多种形式,均是基于被动式和主动



式２种基本原理开发.被动钻柱升沉运动补偿系统

的出现极大地解决了浮式钻井平台升沉运动引起的

钻井问题.但是被动补偿系统属于后发系统,补偿

响应在波浪之后,补偿精度受钩载影响大,浅水或浅

井使用时补偿精度不高.２０世纪９０年代,钻井装

备厂商研制出了主动升沉补偿系统,这是一种基于

电脑控制、液压响应的闭环补偿系统,弥补了被动补

偿的不足,补偿精度大大提高.

１　升沉补偿系统的结构形式

钻柱升沉补偿系统按结构形式可分为天车式、
游车式、死绳式、绞车式和主缸式,其结构如图１~５
所示.每种补偿系统的概况与特点见表１.

图１　天车补偿 图２　游车补偿

　Fig．１　Crowncompensation Fig．２　Travelingblockcompensation

图３　死绳补偿 图４　主缸补偿

Fig．３　Deadropecompensation Fig．４　Mastercylindercompensation

图５　绞车补偿

Fig．５　Winchcompensation

２　被动补偿系统

被动补偿系统是一套用来使浮式钻井平台可以

保持基本恒定钻压的设备.它可以看做是一个用来

表１　不同升沉补偿系统简介[１]

Table１　Introductiontodifferentheavecompensationsystems[１]

升沉补偿类型 安装位置 优　　点 缺　　　　点 应　用　情　况

天车式 井架顶部 不占用平台甲板面积,管
线短,不使用高压胶管

需要高强度井架与之配合;使平台重心升高,
不利于稳定;增加了结构高处的风载,导致井
架的风倾力矩增大

目前工作的大部分半潜钻井平台与
钻井船均有使用.如海洋石油９８１
平台

游车式 大钩与顶
驱中间

无需特制井架,在既有平
台上即可改造

补偿器要随着顶驱上下运动,安全隐患大;补
偿器所配气液管路长,摩擦损失大

年代较老的钻井平台和科学钻探船
上使用.如乔迪斯决心号勘探船

死绳式 死绳端 设备体积小,可用主被动
一体式

钢丝绳磨损严重 中集蓝鲸１号和２号两座平台使用

主缸式 提升油缸 无需单独设计补偿器,使
用提升油缸即可完成

成本高,油缸工艺要求严格 MHwirth公司生产的 Ramrig系统
使用

绞车式 绞车 无需单独设计补偿器,使
用专用钻井绞车即可

对钢丝绳磨损严重 应用较少,大部分工程船使用其安放
水下设备

减少平台升沉运动对施加在钻头上钻压影响的低刚

性“弹簧系统”.该系统使用很多罐压缩空气来充当

“弹簧”,而驱动弹簧的“负载”就是大钩载荷.压缩

或释放与被动补偿油缸相连的蓄能器中的压缩气

体,使油缸保持恒定的拉力,维持基本恒定的钻头位

置和钻压.
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被动补偿系统主要由气液蓄能器、补偿油缸、高
压气罐组成,原理如图６所示.

图６　被动补偿系统原理图

Fig．６　Schematicdiagramofpassiveheavecompensationsystem

被动升沉补偿系统在钻头接触孔底后开始起作

用,所产生的力和运动用来平衡钻井平台升沉行程.
如果钻具悬吊着没接触孔底,那么被动补偿系统将不

产生作用;还需要指出的是,负载变动与行程变化是

不存在正比例关系的.被动升沉补偿系统通常都会

有启动载荷,这一载荷值为钩载的８％~１２％,如果钩

载变化量达到这一启动载荷值,那么被动补偿系统将

会开始正常工作.在钩载较轻的情况下,被动补偿系

统将不能精准响应浮式钻井平台升沉运动[２－７].

３　主动补偿系统

在升沉补偿系统中,“主动”一词的含义是:可以

实时响应浮式钻井平台的升沉运动,在相当大的程

度上保持钻头在孔底的稳定.
目前常用的主动升沉补偿系统都是基于同样的

工作原理开发,通过升沉运动传感器(MRU)监测浮

式钻井平台所处海域的洋流运动情况,并将数据传

递至控制单元,控制单元通过读取传输过来的数据

分析浪高、频率等海浪特性,之后向液压动力站发送

指令,液压泵根据指令调节到合适的流量驱动油缸,
使大钩在海浪下可以实时保持相对固定的位置.主

动补偿系统对波浪特性的协同程度可达 ８０％ ~
９３％,钩载补偿精度偏差仅为１％~２％[８－１５].

主动补偿系统可以在整个钻井期间使钻头与孔

底保持相对位置不变,其主要由以下５部分组成:
(１)补偿油缸和蓄能缸;
(２)升沉运动传感器;
(３)控制单元;

(４)操作系统;
(５)液压动力站.
主动升沉补偿系统原理如图７所示.

图７　主动升沉补偿系统原理[１５－１６]

Fig．７　Schematicdiagramofactiveheavecompensationsystem[１５－１６]

４　主被动一体式升沉补偿系统

一体式升沉补偿系统是结合主动式与被动式之

间的复合系统,充分利用了两者的优势.国内学者

的仿真研究结果表明,在同样的控制目标下,一体式

补偿系统所需的能量比主动系统小,仅为主动式系

统的１０％;高压气瓶的体积为被动补偿系统体积的

４０％,甚至更小[１８－１９].
一体式升沉补偿系统主要由６部分组成:
(１)高压气罐、蓄能器和驱动油缸;
(２)升沉运动传感器;
(３)控制单元;
(４)操作系统;
(５)液压动力站;
(６)补偿平衡架.
一体式升沉补偿系统原理如图８所示.

图８　一体式升沉补偿系统原理图

Fig．８　Schematicdiagramofintegralheavecompensationsystem
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一体式系统使用被动缸承载钻柱大部分质量,
主动缸作为补充,使系统能够实时响应波浪带来的

升沉变化,同时克服被动油缸的摩阻和气瓶内气体

体积变化带来的不稳定[２０－２１].

５　升沉补偿系统使用实例

钻柱升沉补偿系统(主要是主动补偿系统)在海

洋钻井领域应用广泛,不止于钻井过程中使用.其

他的工作诸如:BOP下放、取心作业、下套管和尾管

悬挂工具、LMRP断开与回接,均使用升沉补偿系

统来提高工作效率[８].

５．１　石油钻井试验应用[８]

为了量化评价已安装到平台上的主动补偿系统

使用价值,北海海域的一艘四代半潜平台在最低工

作气象条件下安排了２回次各３０min的钻井试验,
分别试验打开与关闭主动补偿的效果,通过录井仪

器记录钻井施工参数.试验海况:风速３０~３５节,
浪高３９~５４m,平台升沉量１２~１８m.

试验所在地的地层为泥岩,钻具组合为 Ø３１１
mmPDC钻头＋螺杆马达,试验井深４２００m,试验

井深立管压力２９MPa,螺杆马达失速压力３０MPa.
根据设计,钻压需保持５４~７３kN.

在关闭主动补偿的３４min试验里,录井仪器记录

数据见表２.关闭补偿系统数据统计值如图９所示.

表２　关闭主动补偿数据

Table２　Datawithoutactivecompensation

时间/
min

钻压/
kN

钻速/
(mh－１)

时间/
min

钻压/
kN

钻速/
(mh－１)

１００ ４８５１ １１５８ １８００ ５２９２ ２４７２
２００ ２２０５ １１５８ １９００ ７４９７ ２０４９
３００ ５７３３ ５３４９ ２０００ ６１７４ １４２２
４００ ５７３３ ５３４９ ２１００ ７４９７ １４２２
５００ ７９３８ ７７４３ ２２００ ７４９７ １３２３
６００ ２６４６ ４１３７ ２３００ ６１７４ １２６９
７００ －４８５１ ３０４８ ２４００ ７４９７ ２００１
８００ ２６４６ ２６９１ ２５００ ６６１５ ２５９５
９００ ７９３８ ３７１１ ２６００ ３９６９ ２５８３

１０００ ７０５６ ２７１８ ２７００ ４８５１ ２０４０
１１００ ２６４６ ２７１８ ２８００ ４８５１ １９４１
１２００ ４８５１ ２６３１ ２９００ ６６１５ ２２８９
１３００ ４４１０ ３０９０ ３０００ ４４１０ ３１２６
１４００ ８３７９ ２９３４ ３１００ ５２９２ ２５５６
１５００ ３５２８ ３４５０ ３２００ ６６１５ ３７０２
１６００ ４８５１ ２８０８ ３３００ ５２９２ １８４５
１７００ ５７３３ ２９５２ ３４００ ６６１５ １８４５
平均值 ５２６６ ２７３８

图９　关闭补偿系统统计值

Fig．９　Datawithoutactivecompensation

钻压平均为５２６６kN,钻速为２７３８m/h.
通过记录的数据可以看出,关闭补偿系统时,钻

压是一直波动变化的,变化量取决于平台的升沉幅

度.
在打开主动补偿的３４min试验里,录井仪器记

录数据见表３.

表３　打开主动补偿数据

Table３　Datawithactivecompensation

时间/
min

钻压/
kN

钻速/
(mh－１)

时间/
min

钻压/
kN

钻速/
(mh－１)

１００ ５２９２ ３６００ １８００ ７０５６ ４２３０
２００ ５２９２ ３６００ １９００ ７０５６ ４４４０
３００ ７４９７ ４２００ ２０００ ７０５６ ４２００
４００ ７９３８ ２８２０ ２１００ ３９６９ ４２００
５００ ５７３３ ２７００ ２２００ －５７３３ ５６７０
６００ ５２９２ ２２８０ ２３００ －１１９０７ ５６７０
７００ ５２９２ ４２３０ ２４００ －５７３３ ５６７０
８００ ７９３８ ４２００ ２５００ ３５２８ ５６７０
９００ ７４９７ ３９３０ ２６００ ６６１５ ３３６０

１０００ ７９３８ ４６２０ ２７００ ６１７４ ３６００
１１００ ４８５１ ４０２０ ２８００ ６６１５ ２２８０
１２００ ４４１０ ３９００ ２９００ ３９４９ １９５０
１３００ ４８５１ ２９１０ ３０００ ５７３３ １８００
１４００ ７９３８ ４３２０ ３１００ ３９６９ ２７００
１５００ ７４９７ ４８３０ ３２００ ４４１０ ４５３０
１６００ ７９３８ ４８３０ ３３００ ４８５１ ４５３０
１７００ ６６１５ ４８００ ３４００ ４８５１ ２１６０
平均值 ５６１１ ３８９６

使用补偿系统数据统计值如图１０所示.
钻压平均值５６１１kN,钻速为３８９６m/h.
从以上记录的数据可以看出,打开主动补偿后,

钻速提升了１１６m/h.
通过完整的对比２次试验参数,没有主动补偿

参与的钻井过程中,如钻压一类的钻井参数虽然连

续,但是需要司钻人为的不停地改变钻压.打开
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图１０　使用补偿系统统计值

Fig．１０　Statisticswithcompensationsystem

主动补偿的钻井工况下,平均钻压减小,钻速加快,
钻头和马达都延长了使用寿命.虽然无法量化衡量

节省的钻头和马达数量到底有多少,但是在最低工

作条件下,主动补偿系统所提供的优势是不可比拟

的.

５．２　海洋取心钻井应用实例[８]

主动补偿系统在海洋取心作业中也扮演着重要

的角色,由于极高的岩心质量依赖于作用于孔底恒

定的钻压,因此主动补偿系统功不可没.
勘探区位于北海的石油公司,冬季作业时钻井

平台升沉幅度在１５m,甚至更高,进行了６口井

１３００m 的取心作业,岩心采取率达９６３％.
在 Ø２１６mm 井眼单组岩心最大长度８０５m,

在 Ø３１１mm 井眼单组岩心最大长度５０２m,平均

岩心长度４１m.

６　结论

升沉补偿系统作为海洋钻井的核心装备,不仅

能够提高钻进效率,还能够有效减少由于天气带来

的停工,为成本高昂的海洋钻井有效降低非必要的

支出.我国正大力推进海洋强国战略,未来搭载深

沉补偿系统的钻井平台和钻井船将会成为主流,对
于工程技术人员来说,掌握升沉补偿系统原理,在使

用该装备或研发有自主知识产权的升沉补偿系统中

都将大有裨益.
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