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(54) УСТРОЙСТВО И СПОСОБ БОРЬБЫ С ПЕСКОПРОЯВЛЕНИЕМ В СКВАЖИНЕ С
ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ ДАТЧИКА ПОЛОЖЕНИЯ ИНСТРУМЕНТА

(57) Формула изобретения
1. Способ контроля положения рабочего инструмента в стволе скважины, в котором:
позиционируют рабочий инструмент, имеющий узел датчика, соединенный с ним, в

пределах ствола скважины;
перемещают рабочий инструмент в пределах ствола скважины;
измеряют расстояние, пройденное рабочим инструментом в стволе скважины с узлом

датчика; и
определяют положение рабочего инструмента в стволе скважины посредством

сравнения пройденного расстояния относительно неподвижной точки отсчета.
2. Способ по п. 1, в котором узел датчика включает колесо, которое катится по

стволу скважиныпри перемещении рабочего инструмента в пределах ствола скважины,
при этом пройденное расстояние соответствует количеству оборотов колеса.

3. Способ по п. 2, в котором измерение расстояния, пройденного рабочим
инструментом, дополнительно включает обнаружение изменений магнитного поля,
создаваемого магнитом, адаптированным для поворота на тот же угол, на какой
поворачивается колесо.

4. Способ по п. 3, в котором магнит расположен на или в оси, которая проходит
через колесо.
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5. Способ по п. 1, в котором узел датчика включает акустический датчик.
6. Способ по п. 1, в котором измеренное расстояние является по меньшей мере одним

из осевого расстояния и углового расстояния.
7. Способ по п. 1, в котором дополнительно определяют по меньшей мере одно из

скорости рабочего инструмента в стволе скважины и ускорения рабочего инструмента
в стволе скважины.

8. Способ по п. 1, в котором неподвижная точка отсчета расположена на
неподвижном узле заканчивания скважины.

9. Способ по п. 1, в котором дополнительно:
осуществляют передачу по меньшей мере одного из измеренного расстояния и

положения рабочего инструмента по меньшей мере одному из оператора и
регистрирующего устройства; и

перемещают рабочий инструмент в стволе скважины в ответ на по меньшей мере
одно из переданного пройденного расстояния и переданного положения рабочего
инструмента.

10. Способ по п. 1, в котором рабочий инструмент включает по меньшей мере один
из спускаемого на канате инструмента, отклонителя, ловильного инструмента и
бурового, и каротажного инструмента.

11. Способ контроля положения рабочего инструмента в стволе скважины, в котором:
опускают скважинный инструментальный узел в ствол скважины, при этом

скважинный инструментальный узел включает рабочий инструмент, соединенный с
узлом заканчивания скважины, рабочий инструмент включает узел датчика, а узел
заканчивания скважины включает пакер;

устанавливают пакер в фиксированное положение в стволе скважины, что делает
узел заканчивания скважины неподвижным в пределах ствола скважины;

устанавливают узел датчика в рабочее положение таким образом, что колесо узла
датчика контактирует со стенкой ствола скважины;

отделяют рабочий инструмент от узла заканчивания скважины после установки
пакера таким образом, что рабочий инструмент адаптируется для перемещения в
пределах ствола скважины относительно неподвижного узла заканчивания скважины;

перемещают рабочий инструмент в пределах ствола скважины относительно
неподвижного узла заканчивания скважины, при этом колесо адаптируется для качения
вдоль стенки ствола скважины при перемещении рабочего инструмента;

измеряют расстояние, пройденное рабочим инструментом в стволе скважины и
соответствующее количеству оборотов колеса; и

определяют положение рабочего инструмента в стволе скважины относительно
фиксированного положения узла заканчивания скважины.

12. Способ по п. 11, в котором передают по меньшей мере одно из расстояния,
пройденного рабочим инструментом в стволе скважины, и положения рабочего
инструмента в стволе скважины по меньшей мере одному из оператора и
регистрирующего устройства.

13. Способ по п. 12, в котором дополнительно перемещают рабочий инструмент в
стволе скважины в ответ на по меньшей мере одно из переданного пройденного
расстояния и переданного положения рабочего инструмента, для совмещения одного
или более кроссоверных портов, расположенных в рабочем инструменте, с одним или
более портов оснащения, расположенных в узле заканчивания скважины.

14. Способ по п. 13, в котором дополнительно обеспечивают протекание состава
для обработки через один или более кроссоверных портов и один или более портов
оснащения в межтрубное пространство, образованное между узлом заканчивания
скважины и стенкой ствола скважины и ниже пакера.
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15. Способ по п. 14, в котором дополнительно перемещают рабочий инструмент в
реверсивное положение таким образом, что один или более кроссоверных портов
располагаются выше пакера.

16. Скважинный инструментальный узел, содержащий:
узел заканчивания скважины;
пакер, соединенный с узлом заканчивания скважины и адаптированный для

закрепления узла заканчивания скважины в неподвижномположении в пределах ствола
скважины;

рабочий инструмент, соединенный с узлом заканчивания скважиныиадаптированный
для отделения от узла заканчивания скважины после закрепления пакера; и

узел датчика, соединенный с рабочиминструментом и включающий колесо, которое
адаптируется для контакта и качения вдоль стенки ствола скважины при перемещении
рабочего инструмента в пределах ствола скважины, при этом узел датчика адаптируется
для измерения расстояния, пройденного рабочим инструментом, причем расстояние
соответствует количеству оборотов колеса, при этом узел датчика адаптируется для
определения положения рабочего инструмента в стволе скважины путем сравнения
расстояния, пройденного относительно неподвижной точки отсчета.

17. Скважинный инструментальный узел по п. 16, в котором узел датчика
дополнительно содержит:

ось, проходящую через колесо; и
магнит, расположенный на или в по меньшей мере одном из оси и колеса, причем

магнит адаптируется для поворота на тот же угол, на какой поворачивается колесо.
18. Скважинный инструментальный узел по п. 17, который дополнительно содержит

датчик, адаптированный для обнаружения изменений магнитного поля, возникающего
от магнита, когда магнит вращается.

19. Скважинный инструментальный узел по п. 18, который дополнительно содержит
цепь, имеющую связь с датчиком.

20. Скважинный инструментальный узел по п. 19, в котором по меньшей мере одно
из датчика и цепи расположено в атмосферной камере.
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