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(57)摘要

本发明涉及石油钻井录井岩屑称重装置领

域，具体为一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托

盘岩屑的装置及方法。包括称重托盘、固定长轴、

马达、称重传感器、管道钢丝刷、底座；所述称重

托盘内壁呈半圆柱槽形，两端转动套设于固定长

轴；所述固定长轴两端自称重托盘内穿出固设于

底座上；所述底座下方设置称重传感器；所述马

达固设于底座，马达的驱动端与称重托盘驱动连

接；所述管道钢丝刷转动套设于固定长轴，当称

重托盘旋转至非水平位置时，管道钢丝刷与称重

托盘内壁接触。本发明能够提高称重托盘采集、

称重效率，提高称重托盘翻转倾倒岩屑时的清洁

率，能够实时采集岩屑重量数据。
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1.一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征在于，包括称重托盘、固

定长轴、马达、称重传感器、管道钢丝刷、底座；所述称重托盘内壁呈半圆柱槽形，两端转动

套设于固定长轴；所述固定长轴两端自称重托盘内穿出固设于底座上；所述底座下方设置

称重传感器；所述马达固设于底座，马达的驱动端与称重托盘驱动连接；所述管道钢丝刷转

动套设于固定长轴，当称重托盘旋转至非水平位置时，管道钢丝刷与称重托盘内壁接触。

2.根据权利要求1所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述固定长轴包括一段中空轴段，所述中空轴段一端与水入口接头连通，另一端延伸

到称重托盘内。

3.根据权利要求2所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述中空轴段进入称重托盘后向称重托盘底部弯曲，延称重托盘底部延伸至称重托

盘另一端。

4.根据权利要求3所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述位于称重托盘内的中空轴段上开设若干喷水孔。

5.根据权利要求4所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述喷水孔延所述中空轴段轴向分布。

6.根据权利要求5所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述喷水孔朝向称重托盘起始翻转处的内壁。

7.根据权利要求6所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述管道钢丝刷由刷管和固设于刷管的刷毛组成，所述刷管转动套设于所述中空轴

段上，当称重托盘旋转至非水平位置时，所述刷毛与称重托盘内壁接触。

8.根据权利要求7所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述刷管上开设若干小孔，所述小孔为通孔。

9.根据权利要求8所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特征

在于，所述小孔均匀分布于整个刷管上。

10.根据权利要求1-9任一所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，

其特征在于，所述称重托盘两端分别同轴固设有转盘，所述转盘通过旋转轴套旋转套设于

固定长轴。

11.根据权利要求1-9任一所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，

其特征在于，还包括计数传感器，所述计数传感器安装在称重托盘翻转起始端中部正对面

的位置。

12.根据权利要求1-9任一所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，

其特征在于，所述马达为气动马达。

13.根据权利要求12所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特

征在于，还包括固设于转盘的限位柱。

14.根据权利要求13所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特

征在于，还包括程序采集控制单元、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C、限位传感器、气动隔膜泵，

所述程序采集控制单元与称重传感器、限位传感器、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C通讯连接，

所述电磁阀A和B分别串接于气动马达正反转气路，所述电磁阀C串接于气动隔膜泵驱动气

路。
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15.根据权利要求14所述的一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，其特

征在于，所述限位传感器包括挡头，所述挡头与所述限位柱限位配合。
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一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置及方法

技术领域

[0001] 本发明涉及石油钻井录井岩屑称重装置领域，具体为一种智能控制管道钢丝刷清

洗称重托盘岩屑的装置及方法。

背景技术

[0002] 在不同钻井作业环境下，清除井眼岩屑对于预防泥包、密封、卡钻及井壁坍塌等井

下复杂情况十分重要。当钻井队进行大位移井、大斜度井、水平井或丛式井以及深水井等更

复杂作业时，井眼不清洁会导致作业风险和作业成本增加，同时井眼稳定性也会变差。钻井

队通过提高井眼清洁率和井底循环频率来减少非生产时间，从而提高钻井效率，缩短钻井

时间。目前，地面监测岩屑是确定井眼清洁率和井壁是否稳定的常用方法。常规的通过钻井

队人员坐岗人工监测岩屑的返出量的方法不智能，不精确，且不能提供实时信息，无法满足

司钻和泥浆组长根据实时信息进行高效控制以保持井下作业稳定的要求。近年来，井眼清

洁度与井壁稳定性定量化实时监测技术研究在国外取得较大的进步，并初步在钻井现场服

务。国内还处于研究开发阶段，已经成为未来的发展趋势。开发并完善这项技术需要解决的

问题比较多，其中包括一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的方法。

[0003] 目前，钻井作业过程中，大部分井判断井眼清洁度和井壁稳定性是通过人工坐岗

监测岩屑返出量的多少作出定性断定，也有极少部分重点井使用井眼清洁度和井壁稳定性

定量化实时监测技术作出定量确定，这种新技术在国外已服务于少部分钻井市场，但服务

费很高，技术还需要完善，称重托盘翻到岩屑不干净，特别是高密度、高粘度的井，称重托盘

翻到岩屑的效率不足50%，有的在称重托盘翻到岩屑时用水冲洗托盘内的岩屑，但托盘翻倒

时间很短，其翻倒岩屑的效率不足85%，抽水的电机易烧毁，岩屑称重装置体积大重量重，安

装时需要起重机。

[0004] 目前，井眼清洁度和井壁稳定性定量化实时监测技术还处于实验推广阶段，还服

务极少部分重点井，其文献大部分来自于专利的报道，其中国内专利不多，大部分来自国

外。从检索国内外的专利及文献来看，目前通过称重托盘从振动筛出口处实时接入岩屑定

时或整米称重后翻倒托盘刮扫岩屑，再返正水平位置为下一次接入岩屑，这样累计返出岩

屑的重量，返出岩屑体积计算、理论返出岩屑体积计算、实时岩屑返出率计算和设定安全岩

屑返出率窗口的比较，以此来定量实时监测井眼清洁度和井壁稳定性。对于称重托盘上岩

屑翻倒的效果没有描述。

发明内容

[0005] 本发明的目的是，针对在线实时定量判断井眼清洁度和井壁稳定性的准确性要求

较高，解决岩屑称重装置中岩屑称重托盘倾倒岩屑不彻底的技术问题，提供一种智能控制

管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置及方法。

[0006] 其技术方案如下：

一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，包括称重托盘、固定长轴、马达、
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称重传感器、管道钢丝刷、底座；所述称重托盘内壁呈半圆柱槽形，两端转动套设于固定长

轴；所述固定长轴两端自称重托盘内穿出固设于底座上；所述底座下方设置称重传感器；所

述马达固设于底座，马达的驱动端与称重托盘驱动连接；所述管道钢丝刷转动套设于固定

长轴，当称重托盘旋转至非水平位置时，管道钢丝刷与称重托盘内壁接触。

[0007] 进一步的，所述固定长轴包括一段中空轴段，所述中空轴段一端与水入口接头连

通，另一端延伸到称重托盘内。所述中空轴段进入称重托盘后向称重托盘底部弯曲，延称重

托盘底部延伸至称重托盘另一端。所述位于称重托盘内的中空轴段上开设若干喷水孔。所

述喷水孔延所述中空轴段轴向分布。所述喷水孔朝向称重托盘起始翻转处的内壁。所述管

道钢丝刷由刷管和固设于刷管的刷毛组成，所述刷管转动套设于所述中空轴段上，当称重

托盘旋转至非水平位置时，所述刷毛与称重托盘内壁接触。所述刷管上开设若干小孔，所述

小孔为通孔。所述小孔均匀分布于整个刷管上。所述称重托盘两端分别同轴固设有转盘，所

述转盘通过旋转轴套旋转套设于固定长轴。

[0008] 更进一步的，还包括计数传感器、程序采集控制单元、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C、

限位传感器、气动隔膜泵，所述计数传感器安装在称重托盘翻转起始端中部正对面的位置。

[0009] 所述马达为气动马达。所述转盘设有限位柱。

[0010] 所述程序采集控制单元与称重传感器、限位传感器、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C通

讯连接，所述电磁阀A和B分别串接于气动马达正反转气路，所述电磁阀C串接于气动隔膜泵

驱动气路。所述限位传感器包括挡头，所述挡头与所述限位柱限位配合。

[0011] 本发明的有益效果是：

本发明成功控制称重托盘中岩屑的翻倒，翻倒清除岩屑干净，其翻倒岩屑的效率达到

95%以上，还设计了称重托盘在采集岩屑时始终保持水平位置，不受岩屑落入称重托盘不同

位置的影响，实时称重岩屑的效果显著。智能控制管道钢丝刷清洗岩屑设备的研制成功，降

低了录井小队人员的劳动量和劳动强度；实现由人工坐岗监测岩屑的返出量来定性判断井

眼清洁和井壁情况向智能控制在线实时定量监测岩屑的返出量，以及程序上通过理论计算

岩屑的返出量，两者的比值与安全返出率的比较，判断井眼清洁度和井壁的稳定性的转变，

减少人为因素和其他因素的影响，提高判断井眼清洁度和井壁稳定性的准确性、及时性，进

而提高钻井效率，缩短钻井时间，减少非生产时间，大大降低作业风险和作业成本，达到优

质高效钻探目的。为公司在录井行业的竞争提供了技术支持，具有显著的经济效益和社会

效益

一方面提高了在线实时定量判断井眼清洁度和井壁稳定性的准确性，另一方面是解决

岩屑称重装置中岩屑称重托盘倾倒岩屑干净程度的技术难题和降低岩屑称重托盘翻倒次

数，提高使用寿命。

附图说明

[0012] 图1是本发明结构示意图；

图2是本发明控制回路连接示意图；

图中：水入口接头7、固定长轴8、旋转轴套A10-1、旋转轴套B10-2、管道钢丝刷11、称重

托盘6、计数传感器12、称重传感器A1-1、称重传感器B1-2、称重传感器C1-3、称重传感器D1-

4、气动马达A9-1、动马达B9-2、底座A2-1、底座B2-2、齿轮组A3-1、齿轮组B3-2、限位传感器
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A4-1、限位传感器B4-2、安装架5、压缩空气16、电磁阀A14-1、电磁阀B14-2、电磁阀C14-3、水

池17、气动隔膜泵15、程序采集控制单元13。

具体实施方式

[0013] 实施利一：

请参阅图1，一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置是由水入口接头7、固

定长轴8、旋转轴套10-1和10-2、管道钢丝刷11、称重托盘6、计数传感器12、称重传感器1-1、

1-2、1-3和1-4、气动马达9-1和9-2、底座2-1和2-2、齿轮组3-1和3-2、限位传感器4-1和4-2、

安装架5、压缩空气16、电磁阀14-1、14-2和14-3、水池17、气动隔膜泵15和程序采集控制单

元13等部件组成。

[0014] 其中水入口接头7焊接在固定长轴8的一端的空心轴上，固定长轴8包括空心部分

和实心部分，其空心长度是固定长轴8的五分之四，在位于称重托盘6内的空心轴的外壁上

开有几排小孔，这些小孔朝向称重托盘起始翻转处的内壁，管道钢丝刷11外壁有无数小孔，

管道钢丝刷11通过轴承配装在固定长轴8上，称重托盘6是半圆柱槽，两端焊接转盘，旋转轴

套10-1和10-2分别固定在称重托盘6两端转盘上，并在同一轴线上，固定长轴8通过轴承配

装在旋转轴套10-1和10-2内，计数传感器12安装在称重托盘6翻转起始端中部正对面的位

置，齿轮组3-1和3-2一端安装在旋转轴套10-1和10-2上，另一端安装在气动马达9-1和9-2

的轴上，固定长轴8和气动马达9-1和9-2都固定在底座2-1和2-2上，气动马达9-1和9-2都能

正反旋转，限位传感器4-1和4-2安装在旋转轴套10-1和10-2正下方的底座2-1和2-2上面，

称重传感器1-1、1-2、1-3和1-4安装在底座2-1和2-2正下方的安装架5上面，程序采集控制

单元13和电磁阀14-1、14-2和14-3安装在防爆控制箱内，电磁阀14-1是常开2位3通，电磁阀

14-2和14-3是常闭2位3通，气动隔膜泵15固定在安装架5上。

[0015] 实施例二：

一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，包括称重托盘、固定长轴、马达、

称重传感器、管道钢丝刷、底座；所述称重托盘内壁呈半圆柱槽形，两端转动套设于固定长

轴；所述固定长轴两端自称重托盘内穿出固设于底座上；所述底座下方设置称重传感器；所

述马达固设于底座，马达的驱动端与称重托盘驱动连接；所述管道钢丝刷转动套设于固定

长轴，当称重托盘旋转至非水平位置时，管道钢丝刷与称重托盘内壁接触。

[0016] 所述固定长轴包括一段中空轴段，所述中空轴段一端与水入口接头连通，另一端

延伸到称重托盘内。所述中空轴段进入称重托盘后向称重托盘底部弯曲，延称重托盘底部

延伸至称重托盘另一端。所述位于称重托盘内的中空轴段上开设若干喷水孔。所述喷水孔

延所述中空轴段轴向分布。所述喷水孔朝向称重托盘起始翻转处的内壁。所述管道钢丝刷

由刷管和固设于刷管的刷毛组成，所述刷管转动套设于所述中空轴段上，当称重托盘旋转

至非水平位置时，所述刷毛与称重托盘内壁接触。所述刷管上开设若干小孔，所述小孔为通

孔。所述小孔均匀分布于整个刷管上。所述称重托盘两端分别同轴固设有转盘，所述转盘通

过旋转轴套旋转套设于固定长轴。

[0017] 实施例三：

一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，还包括计数传感器、程序采集控

制单元、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C、限位传感器、气动隔膜泵，所述计数传感器安装在称重
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托盘翻转起始端中部正对面的位置。

[0018] 所述马达为气动马达。所述转盘设有限位柱。

[0019] 所述程序采集控制单元与称重传感器、限位传感器、电磁阀A、电磁阀B、电磁阀C通

讯连接，所述电磁阀A和B分别串接于气动马达正反转气路，所述电磁阀C串接于气动隔膜泵

驱动气路。所述限位传感器包括挡头，所述挡头与所述限位柱限位配合。

[0020] 实施例四：

一种智能控制管道钢丝刷清洗称重托盘岩屑的装置，包括称重托盘、固定长轴、马达、

称重传感器、管道钢丝刷、底座、步进马达、限位传感器、计数器、程序采集控制单元。

[0021] 所述程序采集控制单元与称重传感器、限位传感器通讯连接。程序采集控制单元

能够采集称重传感器的称重数据，同时控制限位传感器挡头的伸缩。

[0022] 所述转盘设有限位柱。所述限位传感器设有能够伸缩的挡头，挡头与所述限位柱

限位配合

本发明的工作原理是：请参阅图2，程序采集控制单元13供电后，通过程序采集控制单

元13采集限位传感器4-1和4-2的信号判断称重托盘6处于水平接岩屑状态，此时，电磁阀

14-1处于常通状态，电磁阀14-2处于常闭状态，气动马达9-1和9-2通过电磁阀14-1获得一

定的压缩空气16，使得称重托盘6获得逆时针旋转的力，但限位传感器4-1和4-2的挡头阻止

称重托盘6逆时针旋转，这样称重托盘6接岩屑时一直处于水平位置不偏移，称重托盘6的翻

倒是由程序采集控制单元13的软件设置，可以按收集岩屑重量也可以按收集岩屑的时间执

行翻转，此时翻倒岩屑的重量由称重传感器1-1、1-2、1-3和1-4共同采集，此时程序采集控

制单元13发出指令，使电磁阀14-1、14-2和14-3上电，电磁阀14-1处于闭合切断供气，称重

托盘6逆时针旋转的力卸掉，电磁阀14-2处于常开并提供压缩空气16给气动马达9-1和9-2，

使得称重托盘6获得顺时针方向的翻转力，电磁阀14-3也处于常开并提供给气动隔膜15一

定的压缩空气16，气动隔膜泵开始工作抽吸水池17中的水送到水入口接头7，通过固定长轴

8的内孔送到管道钢丝刷11上的无数小孔喷射出来冲洗正在旋转的称重托盘6上的岩屑，此

时，固定长轴8固定不动，只有管道钢丝刷11自转配合称重托盘6的翻转刮岩屑，称重托盘6

翻转的角度为180°时，这时程序采集控制单元13获得限位传感器4-1和4-2反馈信号，并发

出指令，使电磁阀14-1、14-2和14-3掉电，电磁阀14-2闭合切断供气，称重托盘6顺时针方向

的翻转力消失，电磁阀14-1处于常开并提供压缩空气16给气动马达9-1和9-2，使称重托盘6

获得逆时针旋转的力而翻转到水平位置，电磁阀14-3处于闭合，没有压缩空气16提供给气

动隔膜泵15使用，气动隔膜泵16停止抽水，管道钢丝刷11上无水喷射，如图1和图2。按照上

述流程，经过连续的运转称重岩屑，并清除托盘中的岩屑。
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图1

图2
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