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(54) Bohranlage mit einem Gestingeabstellbereich und einer Gestangehandhabungseinrichtung
sowie Verfahren zum Betrieb einer solchen Bohranlage

(57)  Angegeben werden eine Bohranlage (10) sowie
ein Verfahren zum Betrieb einer Bohranlage (10), wobei
die Bohranlage (10) einen Mast (16), einen Gestange-
abstellbereich (46) und eine Gestangehandhabungsein-
richtung (40) umfasst und wobei sich der Gestangeab-
stellbereich (46) von der Position der Gestdngehandha-
bungseinrichtung (40) aus gesehen hinter dem Mast (16)
befindet.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Bohranlage fir Tief-
bohrungen, zum Beispiel zum Abteufen von Bohrungen
auf Kohlenwasserstoff-Lagerstatten zur Erdél- und Erd-
gasexploration oder zum ErschlieRen von Geothermie,
wobei die Bohranlage einen Gesténgeabstellbereich und
eine Gestangehandhabungseinrichtung umfasst. Der
Gestangeabstellbereich befindet sich dabei auf dem so-
genanntendrill floor, also auf der als Arbeitsplattform fun-
gierenden Oberflache der Bohranlage. Der Gestédngeab-
stellbereich ist zum Beispiel - aber nicht notwendig - in
Form einer Fingerblhne mit einem definierten soge-
nannten setback-Bereich ausgefiihrt. Die Erfindung be-
trifft im Weiteren auch ein Verfahren zum Betrieb einer
solchen Bohranlage.

[0002] Die im Folgenden kurz als Handhabungsein-
richtung bezeichnete Gestédngehandhabungseinrich-
tung ist zum Transport von Bohrgestédngeelementen so-
wie zum Transport von in der Fachterminologie tblicher-
weise als casings bezeichneten Futterrohren von und
zur Arbeitsplattform vorgesehen. Die Ubergabe zur Ar-
beitsplattform und die Ubernahme von der Arbeitsplatt-
form erfolgt dabei an derjenigen Seite der Bohranlage,
an der die Handhabungseinrichtung positioniert ist. Bei
bisherigen Bohranlagen ist als Position fir den Gestan-
geabstellbereich oftmals der Bereich zwischen der
Handhabungseinrichtung und dem im Folgenden kurz
als Mast bezeichneten Bohrmast verwendet worden, al-
so eine von der Handhabungseinrichtung aus gesehen
vor dem Mast befindliche Position. Dies hat den Vorteil,
dass mittels der Handhabungseinrichtung Bohrgestan-
geelemente leicht zum Gesténgeabstellbereich gelan-
gen und von dort genauso leicht auch wieder abgeholt
werden kénnen. Zudem ist aufgrund der Struktur des
Masts mittels der Handhabungseinrichtung eine andere
Position gar nicht erreichbar. Ungtinstig ist allerdings,
dass sich ein voll bestiickter oder im Wesentlichen voll
bestlckter Gestéangeabstellbereich mitunter als Hinder-
nis fur sonstige Arbeiten auf oder an der Bohranlage he-
rausstellt.

[0003] Aus der US 4,744,710 ist eine Bohranlage mit
einem Mast mit zwei parallelen Standbeinen rechts und
links des Drehtisches bekannt. Eine Handhabung von
Bohrgestéangeelementen, die sich in einer einen Gestan-
geabstellbereich definierenden Fingerbiihne befinden,
scheint einerseits mittels eines an der Mastspitze ange-
brachten Krans und andererseits mittels der im Mast be-
findlichen Flaschenzug-Einrichtung zu erfolgen und je-
denfalls mit Unterstiitzung von auf der Fingerbiihne und
auf der Arbeitsplattform anwesendem Personal zu erfol-
gen.

[0004] Aus der DE 10 2009 043 081 A1 ist eine Bohr-
anlage miteinem Bohrmastin Form eines einzelnen, seit-
lich des Bohrlochs befindlichen Mastsegments bekannt.
Das einzelne Mastsegment lasst den Bereich vor, hinter
und neben dem Bohrloch auf drei Seiten frei, so dass
sich eine als Gestangelager fungierende Fingerbihne

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

von einer Handhabungseinrichtung aus gesehen hinter
dem Mast befinden kann und dabei ein Gestangezufihr-
bereich zwischen der Handhabungseinrichtung und dem
Mast frei bleibt.

[0005] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht entsprechend darin, ein alternatives Konzept fiir
eine Bohranlage anzugeben, bei dem die Nachteile bis-
heriger Bohranlagen mit einem Gestangeabstellbereich
vor dem Mast vermieden oder zumindest deren Auswir-
kungen reduziert werden und das sich besonders gut fir
einen automatischen oder semiautomatischen Betrieb
beim Ein- und Ausbauen von Bohrgestédngeelementen
eignet.

[0006] Dieobengenannte Aufgabe wird erfindungsge-
mafR mit einer Bohranlage mit den Merkmalen des An-
spruchs 1 geldst. Dazu ist bei einer Bohranlage der ein-
gangs genannten Art mit einem Mast, einem Gestange-
abstellbereich und einer Gestangehandhabungseinrich-
tung vorgesehen, dass sich der Gestangeabstellbereich
von der Position der Gestangehandhabungseinrichtung
aus gesehen hinter dem Mast befindet.

[0007] Der Vorteil des hier vorgeschlagenen Konzepts
fur eine Bohranlage besteht darin, dass mit der Positio-
nierung des Gesténgeabstellbereichs hinter dem Mast
der bisher oftmals von dem Gestangeabstellbereich be-
legte Raum vor dem Mast als Bewegungsraum fir die
Gestangehandhabungseinrichtung und davon jeweils
transportierte Bohrgestangeelemente oder Futterrohre
zur Verfligung steht.

[0008] Indem der Mast in Form von zwei vertikalen
oder zumindest im Wesentlichen vertikalen und als
Standbeine fungierenden Stltzstrukturen ausgefihrt ist,
wobei in dem Mast zwischen den beiden Standbeinen
eine Vorrichtung zum Drehen, Heben und Absenken von
Bohrgesténge, also zum Beispiel ein sogenannter Top-
drive, mittels eines zur Spitze des Masts und von dort
auf eine Flaschenzugmechanik gefiihrten Tragseils (das
sogenannte "schnell laufende Seil"; fast line) in vertikaler
Richtung beweglich ist, und das Tragseil vor, neben oder
in einem der Standbeine verlauft, bleibt der Raum zwi-
schen den beiden Standbeinen fir den Bohrbetrieb und
zur Handhabung von Bohrgestédngeelementen frei. Die-
ser freie Bereich erlaubt das Zufuhren von vertikalen
(aufrechten) Bohrgestangeelementen vom hinter dem
Mast befindlichen Gestangeabstellbereich zu einer Po-
sition Uiber dem Bohrloch sowie das Zufiihren von eben-
falls vertikalen Bohrgestangeelementen mittels der vor
dem Mast befindlichen Handhabungseinrichtung zu der
Position Uber dem Bohrloch. Genauso wird auch ein
Durchreichen von vertikalen Bohrgestdngeelementen
von einer Position vor dem Mast zum Gestangeabstell-
bereich hinter dem Mast und umgekehrt méglich. Indem
das Tragseil vor, neben oder in einem der Standbeine
verlauft, ist sichergestellt, dass das Tragseil niemals den
Bereich zwischen den Standbeinen und damit die Mdg-
lichkeit fUr die beschriebenen verschiedenen Handha-
bungsvorgénge versperrt. Wenn das Tragseil in dem je-
weiligen Standbein verlauft, ist zudem eine besonders
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sichere Fihrung des Tragseils gegeben.

[0009] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung
sind Gegenstand der Unteranspriiche. Dabei verwende-
te Ruckbeziehungen weisen auf die weitere Ausbildung
des Gegenstands des Hauptanspruches durch die Merk-
male des jeweiligen Unteranspruches hin. Sie sind nicht
als ein Verzicht auf die Erzielung eines selbstandigen,
gegenstandlichen Schutzes fiir die Merkmalskombinati-
onen der riickbezogenen Unteranspriiche zu verstehen.
Des Weiteren ist im Hinblick auf eine Auslegung der An-
spriiche bei einer ndheren Konkretisierung eines Merk-
mals in einem nachgeordneten Anspruch davon auszu-
gehen, dass eine derartige Beschrankung in den jeweils
vorangehenden Anspriichen nicht vorhanden ist.
[0010] Bei einer Ausflihrungsform einer Bohranlage
der hier vorgeschlagenen Art ist der Gestangeabstellbe-
reich zur vertikalen Lagerung von Bohrgestédngeelemen-
ten bestimmt und eingerichtet und mittels der Gestange-
handhabungseinrichtung sind Bohrgestdngeelemente
und Futterrohre in einer vertikalen Orientierung einer Po-
sition Uber einem Bohrloch zufihrbar. Indem der Mast
der Bohranlage in der kompletten Héhe jeweils von oder
zum Gestangeabstellbereich transportierter Bohrge-
stédngeelemente sowie in der kompletten Hohe jeweils
von der Gestdngehandhabungseinrichtung transportier-
ter Bohrgestangeelemente frei von Verstrebungen und
dergleichen von einem Standbein zum jeweils gegeni-
berliegenden Standbein ist, kénnen Bohrgestangeele-
mente schnell im Gesténgeabstellbereich ein- und aus-
gelagert werden sowie mittels der Gestdngehandha-
bungseinrichtung zugefiihrt und abtransportiert werden.
[0011] Eine besondere Ausflihrungsform einer Bohr-
anlage, bei welcher der Mast in der oben beschriebenen
Art und Weise frei von Verstrebungen und dergleichen
ist, ist ein Mast mit zwei vertikalen oder zumindest im
Wesentlichen vertikalen und als Standbeine fungieren-
den Segmenten. Wenn die beiden Standbeine/Segmen-
te nur im Bereich ihrer oberen Enden miteinander ver-
bunden sind, ist der Mast sogar entlang seiner gesamten
Hoéhe oder zumindest im Wesentlichen entlang seiner
gesamten Hohe frei von solchen Verstrebungen.
[0012] Bei einer weiteren Ausfiihrungsform der Bohr-
anlage, bei der ein freies Ende des Tragseils als Totsell
fungiert und auf einen am Mast fixierten Totseilanker ge-
fuhrtist, ist vorgesehen, dass auch das Totseil, genauso
wie das Tragseil, vor, neben oder in einem der Stand-
beine verlauft. Dannistgewahrleistet, dass auch das Tot-
seil niemals den Bereich zwischen den Standbeinen ver-
sperrt. Bei einer Fiihrung des Totseils in dem jeweiligen
Standbein ergibt sich, wie oben flr das Tragseil bereits
erwadhnt, eine besonders sichere Flihrung. Bevorzugt
wird das Tragseil vor, neben oder in einem der beiden
Standbeine und das Totseil vor, neben oder in dem an-
deren Standbein gefiihrt.

[0013] Das hier vorgeschlagene Konzept eignet sich
besonders fir eine weitgehende Automatisierung des
Bohrbetriebs, indem Bohrgestédngeelemente und der-
gleichen automatisch, vollautomatisch oder zumindest
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teilautomatisch, vom und zum Gestangeabstellbereich
bewegt sowie mittels der Gestdngehandhabungseinrich-
tung transportiert werden.

[0014] Nachfolgend wird ein Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung anhand der Zeichnung néher erlautert. Einan-
der entsprechende Gegenstande oder Elemente sind in
allen Figuren mit den gleichen Bezugszeichen versehen.
[0015] Dasoderjedes Ausfiihrungsbeispielistnichtals
Einschréankung der Erfindung zu verstehen. Vielmehr
sind im Rahmen der vorliegenden Offenbarung auch Ab-
anderungen und Modifikationen méglich, die zum Bei-
spiel durch Kombination oder Abwandlung von einzelnen
in Verbindung mit den im allgemeinen oder speziellen
Beschreibungsteil beschriebenen sowie in den Anspri-
chen und/oder der Zeichnung enthaltenen Merkmalen
oder Verfahrensschritten fir den Fachmann im Hinblick
auf die Lésung der Aufgabe entnehmbar sind und durch
kombinierbare Merkmale zu einem neuen Gegenstand
oder zu neuen Verfahrensschritten bzw. Verfahrens-
schrittfolgen fihren, auch soweit sie Arbeitsverfahren be-
treffen.
[0016] Es zeigen
Fig. 1 eine Ausflihrungsform einer Bohranlage der
hier vorgeschlagenen Art,

Fig.2 die Bohranlage gemaR Fig. 1 in einer geschnit-
tenen Ansicht von oben,

Fig. 3 die Bohranlage gemaf Fig. 1 in einer Seiten-
ansicht und

Fig.4 eine besondere Ausflihrungsform der Bohran-
lage gemal Fig. 1.

[0017] Die Darstellungin Figur 1 zeigteine Bohranlage

10 gemal dem hier vorgeschlagenen Konzept. Die Bohr-
anlage 10 umfasstin grundsatzlich an sich bekannter Art
einen Unterbau 12 sowie die auf dem Unterbau 12 ge-
bildete und in der Fachterminologie als drill floor bezeich-
nete Arbeitsplattform 14, auf dem bzw. auf der sich der
Mast 16 erhebt. In dem Mast 16 ist eine Vorrichtung zum
Drehen, Heben und Absenken des Bohrgesténges zu-
mindest in vertikaler Richtung beweglich. Hier ist als eine
derartige Vorrichtung - aber ohne Verzicht auf eine wei-
tergehende Allgemeinguiltigkeit - ein sogenannter Top-
drive 18 gezeigt.

[0018] Bei dem Mast 16 handelt es sich bei der hier
gezeigten Ausfiihrungsform um einen Mast 16 mit zwei
vertikalen, im Folgenden allgemein als Standbeine 20,
22 (erstes Standbein 20, zweites Standbein 22) bezeich-
neten und als zentrale Stltzstrukturen fungierenden
Segmenten. Entsprechend der Ausrichtung und der An-
ordnung dieser Standbeine 20, 22 (Segmente) kann der
Mast 16 auch als "twin leg mast" bezeichnet werden. Zwi-
schen den beiden Standbeinen 20, 22 bleibt einen freier
Zwischenraum 24, in dem der Topdrive 18 beweglich ist,
und die beiden Standbeine 20, 22 schlieRen den in die
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Arbeitsplattform 14 eingelassenen Drehtisch 26 ein, so
dass sich der Bohrstrang beim Bohren sowie beim Ein-
und Ausbauen von Bohrgesténge in dem Zwischenraum
24 zwischen den beiden Standbeinen 20, 22 befindet.
[0019] Der Topdrive 18 ist im Mast 16 mittels einer in
der Fachterminologie als travelling block bezeichneten
sogenannten Unterflasche (Kloben) 28 einer Flaschen-
zugmechanik vertikal beweglich. Als Mittel zur horizon-
talen Justierung und als Drehmomentstiitzen fungieren
bei der gezeigten Ausfiihrungsform vom Topdrive 18
ausgehende, einseitig oder beidseitig an den Standbei-
nen 20, 22 gefiihrte, insbesondere teleskopierbare, Ab-
standshalter 30.

[0020] Bei einer eventuellen Anderung der horizonta-
len Position des Topdrives 18 im Mast 16 wird manuell
oder automatisch eine Konfiguration eines insoweit auch
als Positioniereinrichtung 32 wirksamen Kronenlagers
und der davon umfassten Umlenkrollen beeinflusst, mit
dem Ergebnis, dass die in der Fachterminologie als Kro-
nenblock bezeichnete Oberflasche der Flaschenzugme-
chanik zum Absenken oder Anheben des Topdrives aus
ihrer im Wesentlichen mittigen Position in Richtung auf
eines der Standbeine 20, 22 bewegt wird. Dafiir kommt
zum Beispiel eine mittels Zahnstangen oder dergleichen
bewirkte elektromotorische oder hydraulische Verschie-
ben der Lager des Kronenblocks und der benachbarten
Umlenkrollen in Betracht.

[0021] Wenn fir den Mast 16 Mittel zur horizontalen
Positionierung des Topdrives 18, also zum Beispiel ein
insoweit als Positionierungseinrichtung 32 wirksames
Kronenlager, sowie zur Justierung des unter dem Kloben
28 hangenden Topdrives 18 und als Drehmomentstiitzen
wirksame Abstandshalter 30 vorgesehen sind, erfolgt mit
einem Verfahren der Positionierungseinrichtung 32 auch
eine Langenanpassung der Abstandshalter 30, die zu
diesem Zweck zum Beispiel teleskopierbar ausgefihrt
sind.

[0022] Zur vertikalen Bewegung des Topdrives 18 im
Mast 16 ist in an sich bekannter Art und Weise ein hier
nicht gezeigtes und zum Beispiel im Unterbau 12 der
Bohranlage 10 platziertes Hebewerk vorgesehen, zum
Beispiel ein Hebewerk in Form von oder nach Art des in
der EP 2 303 754 B1 beschriebenen getriebelosen He-
bewerks. Vom Hebewerk fiihrt in ebenfalls an sich be-
kannter Art und Weise ein in der Fachterminologie als
schnell laufende Seil (fast line) und hier und im Folgen-
den als Tragseil 34 bezeichnetes Seil zur Mastspitze und
zudortzu dessen Umlenkung vorgesehenen Rollen. Das
Tragseil 34 wird von dortin grundséatzlich an sich bekann-
ter Art und Weise Uber ein oder mehrere Umlenkrollen
zum Kloben 28 gefiihrt. Auf der gegeniiberliegenden Sei-
te wird ein freies Ende des Tragseils 34 (zur Unterschei-
dung von dem Tragseil 34 und entsprechend der Ubli-
chen Terminologie als Totseil 36 bezeichnet) zur Umlen-
kung Uber eigene Rollen und bis zu einem sogenannten,
an sich bekannten und in den Figuren nur schematisch
vereinfacht gezeigten Totseilanker 38 gefiihrt.

[0023] Aufgrund der Flihrung des Tragseils 34
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und/oder des Totseils 36 vor, neben oder in dem jewei-
ligen Standbein 20, 22 des Masts 16 bleibt der Zwischen-
raum 24 zwischen den beiden Standbeinen 20, 22 frei,
zum Beispiel fur eine Bewegung von vertikalen Bohrge-
stédngeelementen 42. Zur genauen Definition der Aus-
driicke "vor dem Standbein" 20, 22 bzw. "neben dem
Standbein" 20, 22 werden eine durch die Langsachsen
der beiden Standbeine 20, 22 definierte Ebene sowie
eine Projektionsflache des jeweiligen Standbeins 20, 22
in dieser Ebene betrachtet. Als "vor dem Standbein" 20,
22 wird jeder senkrecht Uber dieser Projektionsflache
und aulRerhalb des Standbeins 20, 22 liegende Ort ver-
standen. Eine auf der Ebene (erste Ebene) durch die
Langsachsen der beiden Standbeine 20, 22 senkrechte
zweite Ebene, welche die erste Ebene entlang der
Langsachse des jeweiligen Standbeins 20, 22 schneidet,
wird zur Definition des Begriffs "neben dem Standbein”
20, 22 zusétzlich bendtigt. Neben dem Standbein 20, 22
wird damit jeder Uber der Projektionsflache des jeweili-
gen Standbeins 20, 22 in dieser zweiten Ebene und au-
Rerhalb des Standbeins 20, 22 liegende Ort verstanden,
wobei "Uber" dieser zweiten Ebene jeden Ort Uber der
von dem jeweils anderen Standbein 20, 22 abgekehrten
Oberflache meint. Der Verlauf des Tragseils 34 vor dem
Standbein 20, 22 ist im Ubrigen der in den Figuren (Fig.
1, Fig. 3, Fig. 4) zugunsten des im Standbein 20, 22 nicht
sichtbaren Verlaufs exemplarisch gezeigte Verlauf und
speziell in der Seitenansicht gemaf Figur 3 wird mit dem
dort allerdings nur angedeuteten Verlauf des Tragseils
34 der Verlauf vor dem Standbein 20 deutlich.

[0024] Aufgrund dieser Fihrung des Trag- und/oder
Totseils 34, 36 bleibt der Raum 24 zwischen den Stand-
beinen 20, 22 auch bei einem vergleichsweise niedrigen
Mast 16, also bei einem Mast 16, dessen Hohe im Be-
reich einer Summe der Lange der Bohrgestdngeelemen-
te 42 und einer relevanten Gesamtlange des Klobens 28
oder dergleichen sowie des Topdrives 18 liegt, frei.
[0025] Zu der Bohranlage 10 gehért auch eine im Fol-
genden kurz als Handhabungseinrichtung 40 bezeich-
nete Gestdngehandhabungseinrichtung. Mittels der
Handhabungseinrichtung 40 werden Bohrgesténgeele-
mente 42 aufgenommen, abgelegt, transportiert und in
eine jeweils gewiinschte Orientierung gedreht, also zum
Beispiel quer zur Langsachse gedreht. Anstelle der in
den Figuren gezeigten Ausfihrungsform der Handha-
bungseinrichtung 40 kommen auch andere Ausfiih-
rungsformen in Betracht, zum Beispiel eine Handha-
bungseinrichtung in Form einer mitunter auch als knuck-
leboom bezeichneten Gestédngeschwenkvorrichtung, bei
der die Bohrgestangeelemente 42 in einer im Vergleich
zu der Darstellung in Figur 1 in der Ebene um 90° ge-
drehten Ausrichtung von der Handhabungseinrichtung
Ubernommen und aus dieser Orientierung wahrend des
Transports zur Arbeitsplattform 14 in eine vertikale (auf-
rechte) Position verschwenkt werden. Bohrgesténgeele-
mente 42 sind in der Darstellung in Figur 1 an vier ver-
schiedenen Positionen gezeigt. Zunachst ein horizontal
gelagertes Bohrgestangeelement 42 in einem neben
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dem Unterbau 12 angeordneten Gestangelager 44. So-
dann ein von der Handhabungseinrichtung 40 auf die
Ebene der Arbeitsplattform 14 angehobenes und bereits
gedrehtes Bohrgestdngeelement 42. Des Weiteren ein
von der Handhabungseinrichtung 40 in vertikaler (auf-
rechter) Orientierung tiber dem Drehtisch 26 positionier-
tes Bohrgesténgeelement 42 und schlief3lich eine Mehr-
zahl von Bohrgestangeelementen 42 in einem Gestan-
geabstellbereich 46 auf der Ebene der Arbeitsplattform
14 und aufRerhalb durch die Standbeine 20, 22 bestimm-
ten Grundflache des Masts 16. In dem Gestangeabstell-
bereich 46 sind die Bohrgestangeelemente 42 vertikal,
also aufrecht stehend, gelagert.

[0026] Die vertikale Lagerung der Bohrgesténgeele-
mente 42 in dem Gestangeabstellbereich 46 aufder Ebe-
ne der Arbeitsplattform 14 erfolgt Ublicherweise mittels
einer sogenannten Fingerbihne 48. Die nachfolgende
Beschreibung wird daher - allerdings ohne Verzicht auf
eine weitergehende Allgemeingultigkeit - am Beispiel ei-
ner Fingerblihne 48 zur Lagerung der Bohrgestangeele-
mente 42 in dem Gestangeabstellbereich 46 fortgesetzt.
[0027] Bei der dargestellten Ausfiihrungsform sind in
der Fingerbihne 48 jeweils zwei zu sogenannten dou-
bles kombinierte Bohrgestéangeelemente 42 abgestellt.
Je nach Dimensionierung des Masts 16 und der Position
der Fingerbiihne 48 lassen sich auf diese Weise auch
sogenannte triples, also jeweils drei miteinander kombi-
nierte Bohrgestangeelemente 42, lagern. Selbstver-
standlich lassen sich bei entsprechender Dimensionie-
rung des Masts 16 und Position der Fingerbiihne 48 in
der Fingerbiihne 48 auch einzelne Bohrgestangeele-
mente 42 (in der Fachterminologie als singles bezeich-
net) oder besondere Bohrgestangeelemente 42, deren
Lange zwischen der iblichen Lange einzelner Bohrge-
stédngeelemente 42 und der Lange zweier kombinierter
Bohrgestéangeelemente 42 liegt, sogenannte supersing-
les, lagern. Das hier vorgeschlagene Konzept ist also
unabhangig von der Lange der Bohrgestdngeelemente
42 und eignet sich fiir unterschiedliche tbliche Konfigu-
rationen von Bohrgestédngeelementen 42, namlich ins-
besondere fir die oben genannten singles, supersingles,
doubles und triples oder auch mehr als drei miteinander
kombinierten Bohrgestéangeelementen 42.

[0028] Die Handhabungseinrichtung 40 vereinigt bei
der dargestellten Ausfihrungsform die Funktion eines
Gestangeelevators und die Funktion eines sogenannten
pipe handlers. Ein Gestangeelevator transportiert Bohr-
gestangeelemente 42 von und zu einem neben dem Un-
terbau 12 angeordneten Gesténgelager 44 und von und
zur Ebene der Arbeitsplattform 14. Ein pipe handler Gber-
nimmt oder Ubergibt Bohrgestédngeelemente 42 auf der
Ebene der Arbeitsplattform 14 und bewegt diese vom
Drehtisch 26 weg oder zum Drehtisch 26 hin. Anstelle
einer derartigen kombinierten Handhabungseinrichtung
40 kommen auch einzelne Handhabungseinrichtungen,
insbesondere zumindest eine als Gesténgeelevator fun-
gierende Handhabungseinrichtung sowie zumindest ei-
ne als pipe handler fungierende Handhabungseinrich-
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tung, zur Verwendung mit dem hier vorgestellten Kon-
zept in Betracht. Formulierungen wie "Bewegung vom
Drehtisch" und "Bewegung zum Drehtisch" oder dhnliche
Formulierungen sollen in Kurzform eine Bewegung zu
oder von einer Position Ublicherweise Uber dem Dreh-
tisch und damit zu einer Position liber dem im Drehtisch
fixierten Bohrstrang ausdriicken. Dies ist im Folgenden
bei jeder Verwendung der Kurzform der Bezeichnung
dieser Position mitzulesen.

[0029] Der zentrale Aspekt des hier vorgestellten Kon-
zepts besteht darin, das sich der Gestangeabstellbereich
46 auf der Ebene der Arbeitsplattform 14, hier also die
Fingerblhne 48, von der Handhabungseinrichtung 40
aus gesehen hinter dem Mast 16 sowie auerhalb der
durch die Standbeine 20, 22 definierten Grundflache des
Masts 16 befindet. Dies wird im Folgenden kurz als "hin-
ter dem Mast 16" bezeichnet. Bisher ist es Ublich, dass
sich bei einer Bohranlage 10 ein solcher Gestéangeab-
stellbereich 46 von der Handhabungseinrichtung 40 aus
gesehen vor dem Mast 16 und damit auf derselben Seite
des Masts 16 wie die Handhabungseinrichtung 40 befin-
det. Diese Position wird im Folgenden zur Unterschei-
dung kurz als "vor dem Mast 16" bezeichnet.

[0030] Der Nachteil der bisherigen Position des Ge-
stédngeabstellbereichs 46 vor dem Mast 16 besteht darin,
dass bei zunehmender Bestlickung des Gestangeab-
stellbereichs 46, insbesondere der Fingerblhne 48, das
Bohrgesténge 42 in dem Gestangeabstellbereich 46 zu
einem Hindernis wird. Eine zunehmende Bestlickung
des Gestangeabstellbereichs 46 ergibt sich zum Beispiel
beim Ausbauen des Bohrstrangs. Das dann im Gestéan-
geabstellbereich 46 gelagerte Bohrgestinge 42 wird
zum Beispiel dann zu einem Hindernis, wenn nach dem
Ausbauen des Bohrstrangs Futterrohre, sogenannte
casings, in das Bohrloch eingebracht werden sollen und
daflr zunachst auf die Ebene der Arbeitsplattform 14 ge-
bracht werden mussen.

[0031] Beibekannten Bohranlagen 10 ist eine Finger-
biihne 48 entweder mit einseitigen oder zweiseitigen
Streben (Fingern) zur vertikalen Lagerung der Bohrge-
stédngeelemente 42 gebildet. Bei einer Fingerbiihne 48
mit einseitigen Streben bleibt neben der Fingerbiihne 48
Platz. Bei einer Fingerbiihne 48 mit zweiseitigen Streben
bleibt zwischen den beiden Teilen der Fingerbiihne 48
Platz, so wie dies auch bei der in den Darstellungen ge-
zeigten Bohranlage 10 der Fall ist. Durch den bei einer
zweiseitigen Fingerbihne 48 freibleibenden Zwischen-
raum muissen zum Beispiel Futterrohre und dergleichen
zum Drehtisch 26 beférdert werden. Dies ist nicht immer
einfach und erfordert vor allem die Anwesenheit von Per-
sonal auf der Arbeitsplattform 14. Fiir das Personal stel-
len sich die dann erforderlichen Malnahmen als schwere
korperliche Arbeit dar und bergen vor allem auch eine
erhohte Verletzungs- und Unfallgefahr.

[0032] Bei dem hier vorgeschlagenen Konzept ist ein
Gestangezufihrbereich 50 (Figur 2), also ein Bereich, in
dem mittels der Handhabungseinrichtung 40 Bohrge-
stédngeelemente 42 vom oder zum Drehtisch 26 trans-
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portiert werden, von dem Gesténgeabstellbereich 46,
insbesondere einem Gestangeabstellbereich 46 in Form
einer Fingerbihne 48, getrennt. Diese raumliche Tren-
nung fuhrt dazu, dass der bei bisherigen Bohranlagen
10 vom Gesténgeabstellbereich 46 vor dem Mast 16 be-
legte Platz nunmehr fiir die Handhabungseinrichtung 40
oder sonstige Maschinen und Aggregate zur Verfiigung
steht. Die Zuflihrung von zum Beispiel Futterrohren aber
auch anderer Kleintools, Verbinder und sonstigem
Equipment ist damit selbst bei einem vollstandig ausge-
bauten Bohrstrang und damit einer hinter dem Mast 16
vollstandig bestlckten Fingerbiihne 48 noch méglich und
damit enorm erleichtert.

[0033] Die Darstellung in Figur 2 zeigt die Bohranlage
10 gemal Figur 1 in einer Ansicht von oben in einer ge-
schnittenen Ansicht mit einer Schnittebene unterhalb der
Fingerbihne 48. In der Ansicht von oben erkennt man
besonders gut die Bohrgestédngeelemente 42 in dem Ge-
stédngeabstellbereich 46 hinter dem Mast 16 und den sich
damit ergebenden und als Gestangezufiihrbereich 50
fungierenden freien Raum fiir die Handhabungseinrich-
tung 40 vor dem Mast 16. Dieser Freiraum kann zum
Beispiel auch fir einen am Mast 16 angebrachten
Schwenkarm oder dergleichen genutzt werden, der zum
Beispiel verwendet werden kann, um schweres Gerat
und dergleichen vonund zur Arbeitsplattform 14 zu trans-
portieren.

[0034] Angesichts der Tatsache, dass bei dem hier
vorgeschlagenen Konzept fiir eine Bohranlage 10 der
Platz vor dem Mast 16 nicht mehr als Gestangeabstell-
bereich 46 genutzt wird, kann die Flache der Arbeitsplatt-
form 14 vor dem Mast 16 vergleichsweise klein gehalten
werden. Dies vereinfacht zum Beispiel die Ausfiihrung
der Handhabungseinrichtung 40, die dann von einer Au-
Renkante der Arbeitsplattform 14 bis zum Drehtisch 26
nur noch einen im Vergleich zu bisherigen Konfiguratio-
nen kirzeren Weg zuriicklegen muss. Damitkbnnenzum
Beispiel armartige Segmente der Handhabungseinrich-
tung 40 und dergleichen kirzer und leichter ausgefihrt
werden. Aufgrund des kirzeren Wegs von und zum
Drehtisch 26 ergeben sich damit bei der Handhabung
der Bohrgestdngeelemente 42 mittels der Handha-
bungseinrichtung 40 auch Zeitgewinne.

[0035] Beider Darstellung in Figur 2 ist besonders gut
die vertikale Lagerung der Bohrgestéangeelemente 42 in
einer zweiseitigen Fingerblhne und der dabei freiblei-
bende Zwischenraum erkennbar. Dieser Zwischenraum
steht nunmehr vollstdndig fir eine weitere Gestange-
handhabungseinrichtung, die im Folgenden und nur zur
Unterscheidung von der Handhabungseinrichtung 40 als
Manipulator 52 bezeichnet wird, zur Verfiigung.

[0036] Die Darstellung in Figur 3 zeigt die Bohranlage
10 gemaR Figur 1 in einer Seitenansicht. Auch hier ist
die von der Handhabungseinrichtung 40 aus gesehen
hinter dem Mast 16 liegende Position des Gestangeab-
stellbereichs 46 sowie die von der Handhabungseinrich-
tung 40 aus gesehen vor dem Mast 16 liegende Position
des Gestangezufihrbereichs 50 gut zu erkennen.
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[0037] Das hiervorgeschlagene neue Konzeptfiireine
Bohranlage 10 eignet sich besonders gut fiir eine weit-
gehende Automatisierung des Bohrbetriebs, so dass
Eingriffe von Personal, speziell potentiell gefahrliche Ar-
beiten, vermieden oder zumindest weitestgehend ver-
mieden werden. Ein solcher Betrieb wird in der Fachter-
minologie auch als "hands-off" bezeichnet.

[0038] Mitdem Gesténgeabstellbereich 46 hinter dem
Mast 16 kann beim Ein- und beim Ausbauen des Bohr-
gestanges das Zuflihren der Bohrgestangeelemente 42
zum Drehtisch 26 bzw. der Abtransport von Bohrgestan-
geelementen 26 zum Gestangeabstellbereich 46 mittels
des Manipulators 52 automatisch erfolgen. Eine hier
nichtgezeigte, abergrundsétzlich an sich bekannte Steu-
erungsvorrichtung zur Automatisierung des Manipula-
tors 52, zum Beispiel eine sogenannte speicherprogram-
mierbare Steuerung oder dergleichen, umfasst in ihrem
Speicher einerseits ein Steuerungsprogramm zur Fest-
legung der automatischen Funktionalitédt des Manipula-
tors 52 und andererseits Informationen zur Position des
Drehtisches 26 sowie zur Position des Gestangeabstell-
bereichs 46 und der darin gebildeten einzelnen Stellplat-
ze. Die Steuerungseinrichtung verwaltet in ihrem Spei-
cher darlber hinaus Informationen zu in dem Gestange-
abstellbereich 46 bereits belegten Stellplatzen. Aufdiese
Weise kann sukzessive von belegten Stellplatzen des
Gestangeabstellbereichs 46 jeweils ein Bohrgestéangee-
lement 42 mittels des Manipulators 52 abgeholt und zum
Drehtisch 26 bewegt werden, damit jedes auf diese Wei-
se zum Drehtisch 26 bewegte Bohrgestangeelement 42
mit dem Bohrstrang kombiniert werden kann. Umgekehrt
kann beim Ausbauen des Bohrstrangs jeweils ein am
Drehtisch 26 abgenommenes Bohrgestédngeelement 42
mittels des Manipulators 52 zu einem nachsten freien
Stellplatzim Gestangeabstellbereich 46 bewegt werden.
[0039] Das Ein- und Ausbauen des Bohrgestanges
kann auf diese Weise weitgehend automatisiert werden,
indem beim Einbauen des Bohrgesténges sukzessive
automatisch und ohne Benutzereingriff jeweils ein neues
Bohrgesténgeelement 42 aus dem Gesténgeabstellbe-
reich 46 abgeholt und am Drehtisch 26 - ggf. ebenfalls
automatisch - mit dem Bohrstrang kombiniert wird. Auch
die umgekehrte Bewegung beim Ausbauen des Bohr-
strangs kann sukzessive automatisch und ohne Benut-
zereingriff erfolgen. Alternativ oder zusatzlich kann auch
ein teilautomatischer Betrieb realisiert sein, bei dem das
Abholen eines Bohrgestangeelements 42 aus dem Ge-
stédngeabstellbereich 46 und das Positionieren dieses
Bohrgesténgeelements 42 (iber dem Drehtisch 26 mittels
des Manipulators 52 jeweils durch eine Bedienhandlung
von auf der Bohranlage 10 tatigem Fachpersonal abge-
rufen wird. Gleiches gilt fir die umgekehrte Bewegung
des Abnehmens eines Bohrgestangeelements 42 vom
Bohrstrang sowie der Verbringung dieses Bohrgestan-
geelements 42 in den Gestangeabstellbereich 46.
[0040] Ein grundsatzlich vergleichbarer Automatisie-
rungsgrad ist auch fur den Betrieb der Handhabungsein-
richtung 40 vorgesehen. Auch hier ist grundsatzlich ein
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vollautomatischer Betrieb denkbar, bei dem mittels der
Handhabungseinrichtung 40 Bohrgestéangeelemente 42
oder Futterrohre aus einem neben dem Unterbau 12 be-
findlichen Gestangelager 44 abgeholt, auf die Ebene der
Arbeitsplattform 14 angehoben, gedreht und zum Dreh-
tisch 26 bewegt werden, um dort - ebenfalls automatisch
- mit dem Bohrstrang kombiniert zu werden. Gleiches gilt
fur den umgekehrten Transportweg, bei dem Bohrge-
stédngeelemente 42 oder Futterrohre mittels der Hand-
habungseinrichtung 40 tber dem Drehtisch 26 aufge-
nommen und zum Gesténgelager 44 transportiert wer-
den. Auch hier ist ein vollautomatischer Betrieb, bei dem
nacheinander mehrere Bohrgestédngeelemente 42 oder
Futterohre bewegt werden, oder ein halbautomatischer
Betrieb, bei dem die Bewegung jeweils eines Bohrge-
stédngeelements 42 oder Futterohrs durch eine Bedien-
handlung von auf der Bohranlage 10 tatigem Fachper-
sonal abgerufen wird, realisierbar.

[0041] Ein solcher vollautomatischer und/oder teilau-
tomatischer Betrieb der Handhabungseinrichtung 40
kann von einer separaten Steuerungseinrichtung der
oben genannten Art gesteuert und/oder tiberwacht wer-
den. Gleichfalls ist auch denkbar, dass sowohl der Ma-
nipulator 52 wie auch die Handhabungseinrichtung 40
mittels derselben Steuerungseinrichtung gesteuert
und/oder Giberwacht werden.

[0042] Zur Koordination der Bewegungen des Mani-
pulators 52 und der Handhabungseinrichtung 40 ist als
Teilfunktionalitét des die voll- und/oder teilautomatische
Steuerung des Manipulators 52 und der Handhabungs-
einrichtung 40 bestimmenden Steuerungsprogramms ei-
ne wechselseitige Verriegelung des Bereichs Uber dem
Drehtisch 26 vorgesehen, so dass jeweils nur entweder
der Manipulator 52 oder die Handhabungseinrichtung 40
in diesen Bereich eintreten kann, um dort ein Bohrge-
stédngeelement 42 zuzufiihren oder abzunehmen. Auf
diese Weise werden ansonsten mdgliche Kollisionen
zwischen dem Manipulator 52 und der Handhabungsein-
richtung 40 sowie jeweils bewegten Bohrgestangeele-
menten 42 vermieden.

[0043] Das hiervorgestellte Konzeptbasiertzum einen
auf einem Gestangeabstellbereich 46, in dem die dort
befindlichen Bohrgestédngeelemente 42 in einer vertika-
len Orientierung gelagert werden, also zum Beispiel mit-
tels einer Fingerblihne 48, sowie zum anderen auf einem
speziellen Mast 16. Der Mast 16 ist so ausgefuhrt, dass
Bohrgestéangeelemente 42 in vertikaler Orientierung ent-
lang zweier verschiedener Transportwege transportiert
werden kdnnen.

[0044] Ein erster Transportweg ist dabei der Trans-
portweg vom und zum Gestangeabstellbereich 46, also
der Transportweg vom Gesténgeabstellbereich 46 zu ei-
nem Ort innerhalb der durch die Standbeine 20, 22 de-
finierten Grundflache des Masts 16, Ublicherweise dem
Drehtisch 26, und der entsprechende Weg in die Gegen-
richtung. Der Gesténgeabstellbereich 46 befindet sich
dabei Uiblicherweise - aber nicht notwendig - auerhalb
der Grundflache des Masts 16.
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[0045] Einzweiter Transportweg ist der Transportweg,
entlang dessen mittels der jeweiligen Handhabungsein-
richtung 40 Bohrgestangeelemente 42 oder Futterrohre
vom oder zum Drehtisch 26 oder einem sonstigen Ort
innerhalb der Grundflaiche des Masts 16 transportiert
werden.

[0046] Der Mast 16 zeichnet sich dadurch aus, dass
er zumindest in der vollen Hohe der beim Transport ent-
lang dieser Transportwege jeweils vertikal oder zumin-
dest im Wesentlichen vertikal orientierten Bohrgestan-
geelemente 42 oder Futterrohre frei von Verstrebungen,
Fachwerk oder sonstigen Verbindungselementen ist,
namlich frei von Verstrebungen usw. von einem Stand-
bein 20, 22 zum jeweils gegentberliegenden Standbein
20, 22.Der hier als Ausfihrungsbeispiel gezeigte Mast
16 mit zwei Standbeinen 20, 22 ist ein Beispiel fir einen
Mast 16, der diese Bedingungen erflllt. Dies lasst sich
besonders gut anhand der Darstellung in Figur 2 nach-
vollziehen. Selbstverstandlich ist ohne Weiteres erkenn-
bar, dass eine exakt vertikale Orientierung der beiden
Standbeine 20, 22 nichtnotwendig ist. Es kommt lediglich
darauf an, dass der Mast 16 im Bereich der beiden oben
beschriebenen Transportwege sowie in der vollen Héhe
der jeweils ankommenden oder abgehenden Bohrge-
stédngeelemente 42 oder Futterohre frei von Verstrebun-
gen und dergleichen ist. Des Weiteren ist das hier vor-
geschlagene Konzept nicht auf einen Mast 16 mit zwei
Standbeinen 20, 22 beschrankt. Unter den oben skizzier-
ten Voraussetzungen (freie Transportwege in der ge-
samten H6he der jeweils transportierten Elemente) kom-
men genauso Maste mit mehr als zwei Standbeinen oder
mehr als zwei zentralen Stutzstrukturen sowie Gestan-
geabstellbereiche 46 hinter und/oder neben dem Mast
16 in Betracht.

[0047] Bei einer speziellen Mastkonfiguration, insbe-
sondere einem Mast 16 in Form eines sogenannten der-
riks, und einer ausreichenden Grundflache des Masts 16
kommt auch ein Gestangeabstellbereich 46 innerhalb
der Grundflache des Masts 16 in Betracht. Dann verlauft
der oben genannte erste Transportweg innerhalb der
Grundflache des Masts 16.

[0048] Die Darstellung in Figur 4 zeigt eine besondere
Ausfihrungsform der Bohranlage 10 gemaf Figur 1. Bei
dieser Bohranlage ist als SchallschutzmalRnahme eine
Einrichtung zur Verringerung der Schallemmission des
Topdrives 18 vorgesehen. Bei der dargestellten Ausfiih-
rungsform befindet sich der Topdrive 18 innerhalb einer
als Einrichtung zur Verringerung der Schallemmission
fungierenden Schallschutzummantelung 54. Diese ist
dabei so angeordnet, dass sie den Topdrive 18 zumin-
dest auf vier Seiten, ndmlich vorne und hinten sowie
rechts und links umgibt. Diese allseitige UmschlieRung
des Topdrives 18 durch die Schallschutzummantelung
54 istaufgrund der Mastkonfiguration und der ausgehend
vom Topdrive 18 beidseitig zu jeweils einem Standbein
20, 22 des Masts 16 reichenden Abstandshalter 30 még-
lich, indem die Schallschutzummantelung 54 an den Ab-
standshaltern 30 und/oder am Topdrive 18 angebracht
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ist und den Topdrive 18 auch auf dessen Riickseite ein-
schlief3t, wobei als Riickseite des Topdrives 18 diejenige
Seite verstanden wird, die mittelbar oder unmittelbar mit
den Abstandshaltern 30 verbunden ist. Bei einer beson-
deren Ausfihrungsform der Schallschutzummantelung
54 umschliel3t diese den Topdrive 18 auch an dessen
Oberseite und/oder an dessen Unterseite, letzteres unter
Freilassung der Elevatorbligel und der Haltezange.
[0049] Einzelneim Vordergrund stehende Aspekte der
hier vorgelegten Beschreibung lassen sich kurz wie folgt
zusammenfassen: Angegeben werden eine Bohranlage
10 sowie ein Verfahren zum Betrieb einer Bohranlage
10, wobei die Bohranlage 10 einen Mast 16, einen Ge-
stédngeabstellbereich 46 und eine Handhabungseinrich-
tung 40 umfasst und wobei sich der Gestangeabstellbe-
reich 46 von der Position der Handhabungseinrichtung
40 aus gesehen hinter dem Mast 16 oder gegebenenfalls
innerhalb der Grundflache des Masts 16 und dann zu-
mindest hinter dem Drehtisch 26 befindet. Der Gestan-
geabstellbereich 46 ist damit unabhangig oder weitge-
hend unabhangig von der Handhabungseinrichtung 40
verwendbar. Als Bewegungsraum fiir die Handhabungs-
einrichtung 40 steht grundséatzlich der gesamte, bei bis-
herigen Bohranlagen vom Gestangeabstellbereich 46
belegte Platz zur Verfligung.

Bezugszeichenliste
[0050]

10 Bohranlage

12 Unterbau

14 Arbeitsplattform (drill floor)
16 Mast

18  Topdrive

20 (erstes) Standbein

22  (zweites) Standbein

24  Zwischenraum (zwischen den Standbeinen)
26  Drehtisch

28 Kiloben

30 Abstandshalter

32  Positionierungseinrichtung
34  Tragseil

36 Totseil

38 Totseilanker

40 Handhabungseinrichtung
42  Bohrgestangeelement

44  Gestangelager

46  Gestangeabstellbereich
48  Fingerbiihne

50 Gestangezufiihrbereich
52  Manipulator

54  Schallschutzummantelung

Patentanspriiche

1. Bohranlage (10) mit einem Mast (16), einem Gestan-
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geabstellbereich (46) und einer Gestdngehandha-
bungseinrichtung (40),

wobei sich der Gestangeabstellbereich (46) von der
Position der Gestangehandhabungseinrichtung (40)
aus gesehen hinter dem Mast (16) befindet,
gekennzeichnet durch

einen Mast (16) mit zwei vertikalen oder zumindest
im Wesentlichen vertikalen und als Standbeine (20,
22) fungierenden Stitzstrukturen,

wobei in dem Mast (16) zwischen den beiden Stand-
beinen (20, 22) eine Vorrichtung (18) zum Drehen,
Heben und Absenken von Bohrgesténge in vertika-
ler Richtung beweglich ist,

wobei zur Vertikalbewegung der Vorrichtung (18) ein
Tragseil (34) zur Spitze des Masts (16) und von dort
auf eine Flaschenzugmechanik geflhrt ist und
wobei das Tragseil (34) vor, neben oder in einem
der Standbeine (20, 22) verlauft.

Bohranlage (10) nach Anspruch 1,

wobei der Gestangeabstellbereich (46) zur vertika-
len Lagerung von Bohrgestangeelementen (42) be-
stimmt und eingerichtet ist,

wobei mittels der Gestédngehandhabungseinrich-
tung (40) Bohrgestangeelemente (42) in einer verti-
kalen Orientierung einer Position tber einem Dreh-
tisch (26) zuftihrbar sind und

wobei der Mast (16) in der kompletten Hohe jeweils
von oder zum Gestangeabstellbereich (46) transpor-
tierter Bohrgestédngeelemente (42) sowie in der kom-
pletten Hoéhe jeweils von der Gestdngehandha-
bungseinrichtung (40) transportierter Bohrgestan-
geelemente (42) frei von Verstrebungen ist.

Bohranlage (10) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei ein freies, auf einen am Mast (16)
fixierten Totseilanker (38) gefiihrtes Ende des Trag-
seils (34) als Totseil (36) fungiert und wobei das Tot-
seil (36) vor, neben oder in einem der Standbeine
(20, 22) verlauft.

Bohranlage (10) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei die beiden Standbeine (20, 22)
nur im Bereich ihrer oberen Enden miteinander ver-
bunden sind.

Verfahren zum Betrieb einer Bohranlage (10) nach
einem der vorangehenden Anspriiche, wobei der
Transport von Bohrgestangeelementen (42) vom
oder zum Gestangeabstellbereich (46) sowie der
Transport von Bohrgestédngeelementen (42) mittels
der Gestangehandhabungseinrichtung (40) auto-
matisch erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 5, wobei ein Transport
mehrerer Bohrgestédngeelemente (42) nacheinan-
der vom oder zum Gesténgeabstellbereich (46) so-
wie ein Transport mehrerer Bohrgestdngeelemente
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(42) nacheinander mittels der Gestdngehandha-
bungseinrichtung (40) automatisch erfolgt.
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