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通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置

及方法

(57)摘要

本发明公开一种通过电流载波控制的尾管

悬挂器倒扣装置及方法，a、将尾管悬挂器倒扣装

置上端与钻杆连接，尾管悬挂器倒扣装置下端与

提升短节连接，提升短节与尾管悬挂器连接；b、

在地面设置地面信号发生器和地面电极，地面电

极与井口连接，地面电极作为一极，井口与井下

管柱连接作为一极构成一交流振荡电路，将步骤

a中连接完成的管串下入钻井中，当尾管悬挂器

位于作业位置时，地面信号发生器产生交流载波

控制指令，即一电流信号沿井下管柱向下流动；

c、尾管悬挂器倒扣装置接收到步骤b中地面信号

发生器产生的交流载波控制指令后进行倒扣动

作。所述装置及方法可避免由于钻杆过长，导致

扭矩传递不到位，井下螺纹无法完全脱开的问

题。
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1.一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣方法，其特征在于，控制方法如下：

a、将尾管悬挂器倒扣装置（20）上端与钻杆(12)连接，尾管悬挂器倒扣装置（20）下端与

提升短节(13)连接，提升短节(13)与尾管悬挂器(15)连接；

b、在地面设置地面信号发生器(16)和地面电极(17)，地面电极(17)与井口(19)连接，

地面电极(17)作为一极，井口(19)与井下管柱连接作为一极构成一交流振荡电路，将步骤a

中连接完成的管串下入钻井中，当尾管悬挂器(15)位于作业位置时，地面信号发生器(16)

产生交流载波控制指令，即一电流信号沿井下管柱向下流动；

c、尾管悬挂器倒扣装置（20）接收到步骤b中地面信号发生器(16)产生的交流载波控制

指令后进行倒扣动作；

所述尾管悬挂器倒扣装置（20）包括上接头(1)、电机外壳体(3)、电机内壳体(4)、联接

套(5)、井下电池(6)、密封圈、电机转子(8)、井下电路板(9)、电流传感器(10)、下接头(11)

和提升短节(13)，所述上接头(1)连接于电机外壳体(3)上端，电机外壳体(3)套接在电机内

壳体(4)外侧，电机外壳体(3)与电机内壳体(4)两端设置有密封圈构成密闭空间，电机转子

(8)、井下电池(6)、井下电路板(9)和电流传感器(10)安装于其中；电机转子(8)上均匀设置

有至少两个限位槽(21)，限位槽(21)为条形且与电机转子(8)轴线平行，电机内壳体(4)上

设置有与限位槽(21)配合的凸起，电机内壳体(4)可以沿限位槽(21)上下移动；电机外壳体

(3)与电机内壳体(4)之间设置有环形筒装的联接套(5)，所述联接套(5)与电机外壳体(3)

固定连接，联接套(5)套接在电机内壳体(4)外侧，联接套(5)与电机内壳体(4)之间通过螺

纹丝杆方式连接，螺纹旋向配合电机转子(8)旋向，电机转子(8)旋转时，电机内壳体(4)沿

螺纹向上运动；所述下接头(11)连接于电机内壳体(4)下端，所述下接头(11)还连接有提升

短节(13)，所述提升短节(13)下端设置有倒扣螺纹(14)与尾管悬挂器(15)连接；所述电流

传感器(10)可接收电流信号并将接收的电流信号传递给井下电路板(9)进行信号处理及识

别，如果识别的信号与井下电路板(9)内置的指令不匹配，则不动作；如果识别的信号与井

下电路板(9)内置的指令匹配，则控制井下电池(6)供电，电机转子(8)转动。

2.如权利要求1所述的一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣方法，其特征在于：步

骤b中地面信号发生器(16)和地面电极(17)之间还设置有地面信号放大器(18)。

3.如权利要求2所述的一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣方法，其特征在于：所

述电机转子(8)为由上向下观察顺时针旋转，所述倒扣螺纹(14)为左旋拧紧螺纹。

4.如权利要求3所述的一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣方法，其特征在于:所

述上接头(1)为中空筒状，上接头(1)上设置外螺纹与钻杆(12)连接，所述电机内壳体(4)上

下移动过程中可顺畅通过上接头(1)中空部分。

5.如权利要求4所述的一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣方法，其特征在于：所

述电机内壳体(4)、下接头(11)和提升短节(13)均为圆筒状结构，其连接构成的组件内部为

均匀平滑的通道。
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通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置及方法

技术领域

[0001] 本发明涉及油气田钻井技术领域，具体是一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒

扣装置及方法。

背景技术

[0002] 进行油田钻井时，在尾管固井过程中，当尾管下到位，固井前，需要把上部的钻杆

与尾管悬挂器连接的螺纹松开。当前使用的尾管悬挂器在倒扣时，普遍采用在井口旋转钻

杆，通过钻杆把扭矩传递到钻杆与尾管悬挂器连接的螺纹的方式，来实现成功倒扣，松开钻

杆与尾管悬挂器连接的螺纹。这种方式存在的最大问题是，由于井口距离井下尾管悬挂器

有几千米的距离，通过地面旋转钻杆，由于钻杆本身弹性变形，扭矩很难准确传递到钻杆与

尾管悬挂器连接的螺纹处，导致经常遇到地面旋转钻杆到位，井下钻杆与尾管悬挂器连接

的螺纹却没有完全松开的情况，这样就会引起后续盲目施工甚至导致井下复杂情况。

发明内容

[0003] 发明目的：本发明的目的是针对目前技术中的不足，提供一种通过电流载波控制

的尾管悬挂器倒扣装置及方法，使用一种带有电机的尾管悬挂器倒扣装置，可在地面远程

控制其运作，彻底解决传统方法中扭矩难以准确传递到钻杆与尾管悬挂器连接的螺纹处，

进而导致地面旋转钻杆到位，但井下钻杆与尾管悬挂器连接的螺纹却没有完全松开的情况

问题。

[0004] 技术方案：为实现上述目的，本发明提供一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒

扣装置及方法，控制方法如下：

[0005] a、将尾管悬挂器倒扣装置上端与钻杆连接，尾管悬挂器倒扣装置下端与提升短节

连接，提升短节与尾管悬挂器连接；

[0006] b、在地面设置地面信号发生器和地面电极，地面电极与井口连接，地面电极作为

一极，井口与井下管柱连接作为一极构成一交流振荡电路，将步骤a中连接完成的管串下入

钻井中，当尾管悬挂器位于作业位置时，地面信号发生器产生交流载波控制指令，即一电流

信号沿井下管柱向下流动；

[0007] c、尾管悬挂器倒扣装置接收到步骤b中地面信号发生器产生的交流载波控制指令

后进行倒扣动作；

[0008] 所述尾管悬挂器倒扣装置包括上接头、电机外壳体、电机内壳体、联接套、井下电

池、密封圈、电机转子、井下电路板、电流传感器、下接头和提升短节，所述上接头连接于电

机外壳体上端，电机外壳体套接在电机内壳体外侧，电机外壳体与电机内壳体两端设置有

密封圈构成密闭空间，电机转子、井下电池、井下电路板和电流传感器安装于其中；电机转

子上均匀设置有至少两个限位槽，限位槽为条形且与电机转子轴线平行，电机内壳体上设

置有与限位槽配合的凸起，电机内壳体可以沿限位槽上下移动；电机外壳体与电机内壳体

之间设置有环形筒装的联接套，所述联接套与电机外壳体固定连接，联接套套接在电机内
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壳体外侧，联接套与电机内壳体之间通过螺纹丝杆方式连接，螺纹旋向配合电机转子旋向，

电机转子旋转时，电机内壳体沿螺纹向上运动；所述下接头连接于电机内壳体下端，所述下

接头还连接有提升短节，所述提升短节下端设置有倒扣螺纹可与尾管悬挂器连接；所述电

流传感器可接收电流信号并将接收的电流信号传递给井下电路板进行信号处理及识别，如

果识别的信号与井下电路板内置的指令不匹配，则不动作；如果识别的信号与井下电路板

内置的指令匹配，则控制井下电池供电，电机转子转动。

[0009] 作为本方案的一种改进，步骤b中地面信号发生器和地面电极之间还设置有地面

信号放大器。

[0010] 作为本方案的一种改进，所述电机转子为由上向下观察顺时针旋转，所述倒扣螺

纹为左旋拧紧螺纹。

[0011] 作为本方案的一种改进，所述上接头为中空筒状，上接头上设置外螺纹与钻杆连

接，所述电机内壳体上下移动过程中可顺畅通过上接头中空部分。

[0012] 作为本方案的一种改进，所述电机内壳体、下接头和提升短节均为圆筒状结构，其

连接构成的组件内部为均匀平滑的通道。

[0013] 有益效果：本发明所公开的通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置及方法，设

置有尾管悬挂器倒扣装置。在实际施工过程中，尾管下到位时，在地面通过地面信号发生器

产生交流载波控制指令，控制指令经过地面信号放大器后，与井口和地面电极相连接；井口

与井下管柱通过螺纹连接，把地面电极作为一极，井口与井下管柱连接作为一极，通过地面

信号放大器构成一交流振荡电路；电流信号沿井下管柱向下流动，自动倒扣装置内置的电

流传感器接收到这个电流信号，并送给井下电路板进行信号处理及识别，如果识别的信号

与井下电路板内置的指令不匹配，自动倒扣装置不动作；如果识别的信号与井下电路板内

置的指令匹配，自动倒扣装置开始动作；井下电池开始供电使电机转子转动。电机转子顺时

针旋转，由于限位槽的存在，电机转子带动电机内壳体旋转，电机内壳体带动下接头旋转，

由于整个管串连接中，只有倒扣螺纹是左旋拧紧螺纹，其他都是右旋拧紧螺纹，所以当电机

旋转时，倒扣螺纹会逐渐拧松，并最终脱开，实现自动倒扣装置与尾管悬挂器分离。

[0014] 本发明所公开的通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置及方法，能够实现在地

面程控制井下尾管悬挂器倒扣装置，所述方法同时满足远程控制、操作简单的要求，所述尾

管悬挂器倒扣装置内部设置有电机，可带动下接头转动，使提升短节与下接头脱开，避免由

于钻杆过长，导致扭矩传递不到位，井下螺纹无法完全脱开的问题，可有效避免传统技术操

作时多种井下复杂因素的干扰。

附图说明

[0015] 图1、尾管悬挂器倒扣装置结构示意图；

[0016] 图2、尾管悬挂器倒扣装置井下管串结构示意图；

[0017] 图3、尾管悬挂器倒扣装置电机转子和电机内壳体连接结构示意图；

[0018] 图4、尾管悬挂器倒扣装置控制原理图；

[0019] 图5、尾管悬挂器倒扣装置倒扣成功后结构示意图；

[0020] 附图标记列表：1、上接头；2、上密封圈；3、电机外壳体；4、电机内壳体；5、联接套；

6、井下电池；7、下密封圈；8、电机转子；9、井下电路板；10、电流传感器；11、下接头；12、钻
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杆；13、提升短节；14、倒扣螺纹；15、尾管悬挂器；16、地面信号发生器；17、地面电极；18、地

面信号放大器；19、井口；20、尾管悬挂器倒扣装置；21、限位槽。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图和具体实施方式，进一步阐明本发明，应理解下述具体实施方式仅

用于说明本发明而不用于限制本发明的范围。需要说明的是，下面描述中使用的词语“前”、

“后”、“左”、“右”、“上”和“下”指的是附图中的方向，词语“内”和“外”分别指的是朝向或远

离特定部件几何中心的方向。

[0022] 如图1和图2所示是一种通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置及其管串连接

方式。尾管悬挂器倒扣装置20包括上接头1、电机外壳体3、电机内壳体4、联接套5、井下电池

6、密封圈、电机转子8、井下电路板9、电流传感器10、下接头11和提升短节13，上接头1连接

于电机外壳体3上端，电机外壳体3套接在电机内壳体4外侧，电机外壳体3与电机内壳体4两

端分别设置有上密封圈2和下密封圈7构成密闭空间，电机转子8、井下电池6、井下电路板9

和电流传感器10安装于其中。如图3所示，电机转子8上均匀设置有两个限位槽21，限位槽21

为条形且与电机转子8轴线平行，电机内壳体4上设置有与限位槽21配合的凸起，电机内壳

体4可以沿限位槽21上下移动；电机外壳体3与电机内壳体4之间设置有环形筒装的联接套

5，联接套5与电机外壳体3固定连接，联接套5套接在电机内壳体4外侧，联接套5与电机内壳

体4之间通过螺纹丝杆方式连接，螺纹旋向配合电机转子8旋向，电机转子8旋转时，电机内

壳体4沿螺纹向上运动；下接头11连接于电机内壳体4下端，下接头11还连接有提升短节13，

提升短节13下端设置有倒扣螺纹14可与尾管悬挂器15连接；电流传感器10可接收电流信号

并将接收的电流信号传递给井下电路板9进行信号处理及识别，如果识别的信号与井下电

路板9内置的指令不匹配，则不动作；如果识别的信号与井下电路板9内置的指令匹配，则控

制井下电池6供电，电机转子8转动。电机转子8为由上向下观察顺时针旋转，倒扣螺纹14为

左旋拧紧螺纹。上接头1为中空筒状，上接头1上设置外螺纹与钻杆12连接，所述电机内壳体

4上下移动过程中可顺畅通过上接头1中空部分。电机内壳体4、下接头11和提升短节13均为

圆筒状结构，其连接构成的组件内部为均匀平滑的通道。

[0023] 图4所示为通过电流载波控制的尾管悬挂器倒扣装置控制原理图，由图可知，地面

信号发生器16和地面电极17之间还设置有地面信号放大器18。

[0024] 进行尾管悬挂器15倒扣的控制方法如下：

[0025] a、将尾管悬挂器倒扣装置20上端与钻杆12连接，尾管悬挂器倒扣装置20下端与提

升短节13连接，提升短节13与尾管悬挂器15连接；

[0026] b、在地面设置地面信号发生器16、地面信号放大器18和地面电极17，地面电极17

与井口19连接，地面电极17作为一极，井口19与井下管柱连接作为一极构成一交流振荡电

路，将步骤a中连接完成的管串下入钻井中，当尾管悬挂器15位于作业位置时，地面信号发

生器16产生交流载波控制指令，即一电流信号进过地面信号放大器18后传递给地面电极17

并沿井下管柱向下流动；

[0027] c、尾管悬挂器15倒扣装置接收到步骤b中地面信号发生器16产生的交流载波控制

指令后进行倒扣动作。

[0028] 步骤c中倒扣动作的实现方式为井下电池6开始供电使电机转子8转动，电机转子8
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顺时针旋转，由于限位槽21的存在，电机转子8带动电机内壳体4旋转，电机内壳体4带动下

接头11旋转，由于整个管串连接中，只有倒扣螺纹14是左旋拧紧螺纹，其他都是右旋拧紧螺

纹，所以当电机旋转时，倒扣螺纹14会逐渐拧松，并最终脱开，实现尾管悬挂器倒扣装置20

与尾管悬挂器15分离，尾管悬挂器倒扣装置倒扣成功后状态如图5所示。

[0029] 本发明方案所公开的技术手段不仅限于上述实施方式所公开的技术手段，还包括

由以上技术特征任意组合所组成的技术方案。
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图1
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图2
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图3
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图4
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图5
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