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(54) VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUM HEBEN EINES BOHRGESTÄNGES

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Heben
eines an einem Bohrgerät befestigten Bohrgestänges,
insbesondere einer Kellystange, welches am oberen En-
de an einem über einen Galgen des Bohrgeräts geführ-
ten Zugmittel aufgehängt ist, wobei das Zugmittel über
eine Winde auf- und abwickelbar und dadurch das Bohr-
gestänge anhebbar und absenkbar ist, wobei am Zug-
mittel eine Sicherheitseinrichtung angeordnet ist, mittels
welcher das Erreichen einer definierten Höhe des Bohr-
gestänges erfassbar ist, und wobei zwischen der defi-
nierten Höhe und dem Galgen ein Sicherheitsabstand

vorgesehen ist. Das Verfahren umfasst die Schritte: Be-
tätigen der Winde, um das Bohrgestänge anzuheben;
Registrieren des Erreichens der definierten Höhe des
Bohrgestänges mittels der Sicherheitseinrichtung; Steu-
ern / Regeln der Winde, um die Hebebewegung des
Bohrgestänges abzubremsen; und fortgesetztes Anhe-
ben des Bohrgestänges um eine festgelegte oder fest-
legbare Strecke innerhalb des Sicherheitsabstands
durch Betätigen der Winde. Ferner betrifft die Erfindung
ein Bohrgerät mit einer Steuerung, welche eingerichtet
ist, das erfindungsgemäße Verfahren durchzuführen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Heben eines an einem Bohrgerät befestigten Bohr-
gestänges nach Anspruch 1 sowie ein Bohrgerät mit ei-
ner Steuerung zur Durchführung eines solchen Verfah-
rens.
[0002] Mobile Bohrgeräte mit einem über ein Zugmittel
an einem Mast bzw. Mäkler höhenverstellbar gelagerten
Bohrgestänge, sind aus dem Stand der Technik bekannt.
Häufig arbeiten solche Bohrgeräte nach dem Kelly-Ver-
fahren, wobei es sich bei dem Bohrgestänge um eine
mehrfach teleskopierbare Kellystange handelt, die an ei-
nem Kellyseil befestigt ist, das am oberen Ende des
Masts über einen Mastkopf bzw. Kellygalgen geführt und
auf einer Kellywinde ab- und aufwickelbar gelagert ist.
Die Kellystange ist üblicherweise über einen Drallfänger
am Kellyseil befestigt.
[0003] Um eine Beschädigung des Bohrgeräts durch
ein zu hohes Anheben der Kellystange durch eine Kolli-
sion des Drallfängers mit dem Galgen zu verhindern,
können spezielle Sicherheitseinrichtungen zum Einsatz
kommen, welche üblicherweise einen mit der Kellystan-
ge mitbewegtes Gegenelement und ein zugehöriges am
Zugseil angeordnetes Gewicht umfassen. Die Höhe des
Gewichts am Mast bzw. Zugseil definiert die maximal
mögliche Höhe des Drallfängers. Bei Erreichen dieser
maximalen Höhe kontaktiert der Endschalter das Ge-
wicht, wodurch die Winde gestoppt und die Hebebewe-
gung der Kellystange beendet wird.
[0004] Die maximal mögliche Bohrtiefe solcher Bohr-
geräte wird typischerweise durch die Länge des Bohrge-
stänges bzw. der einbaubaren Kellystange bestimmt. Die
maximale Länge der Kellystange wird wiederum durch
die maximal mögliche Höhe des Drallfängers relativ zum
Bohrgerät und somit durch den Schaltpunkt des End-
schalters bzw. die Lage des Gewichts definiert. Der
Schaltpunkt des Hubendschalters berücksichtigt norma-
lerweise auch einen Bremsweg der Kellystange nach
dem Windenstoppsignal, indem das Gewicht in einem
gewissen Sicherheitsabstand zum Galgen angebracht
ist. Dieser Sicherheitsabstand muss dabei ausreichend
groß sein, sodass ein Abbremsen aus der höchsten He-
begeschwindigkeit bzw. der maximalen Drehgeschwin-
digkeit der Kellywinde ohne Kollision mit dem Galgen
möglich ist.
[0005] Nach Einbau der Kellystange und Anbau des
Bohrwerkzeugs verbleibt in der vollständig angehobenen
Stellung der Kellystange ein Abstand zwischen Unter-
grund bzw. Planum und der Unterkante des Bohrwerk-
zeugs, welcher auch als "X-Maß" bezeichnet wird. Die-
ses X-Maß ist wichtig um zu bestimmen, welche Stütz-
rohrlängen verwendet werden können bzw. ob der Boden
eines Bohreimers geöffnet werden kann.
[0006] Vor diesem Hintergrund liegt der vorliegenden
Erfindung die Aufgabe zugrunde, besagtes X-Maß zu op-
timieren, ohne Modifikationen des Bohrgeräts oder Bohr-
gestänges vornehmen zu müssen.

[0007] Erfindungsgemäß wird diese Aufgabe durch ein
Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 1 sowie
durch ein Bohrgerät mit den Merkmalen des Anspruchs
15 gelöst.
[0008] Das erfindungsgemäße Verfahren dient zum
Heben eines an einem Bohrgerät befestigten Bohrge-
stänges, welches am oberen Ende an einem über einen
Galgen des Bohrgeräts geführten Zugmittel aufgehängt
ist, wobei das Zugmittel über eine Winde auf- und abwi-
ckelbar und dadurch das Bohrgestänge anhebbar und
absenkbar ist, wobei am Zugmittel eine Sicherheitsein-
richtung angeordnet ist, mittels welcher das Erreichen
einer definierten Höhe des Bohrgestänges erfassbar ist,
und wobei zwischen der definierten Höhe und dem Gal-
gen ein Sicherheitsabstand vorgesehen ist. Das Verfah-
ren umfasst die folgenden Schritte:

- Betätigen der Winde, um das Bohrgestänge anzu-
heben,

- Registrieren des Erreichens der definierten Höhe
des Bohrgestänges mittels der Sicherheitseinrich-
tung,

- Steuern oder Regeln der Winde, um die Hebebewe-
gung des Bohrgestänges abzubremsen, und

- fortgesetztes Anheben des Bohrgestänges um eine
festgelegte oder festlegbare Strecke innerhalb des
Sicherheitsabstands, d.h. oberhalb der definierten
Höhe, durch Betätigen der Winde.

[0009] Erfindungsgemäß erfolgt also bei Erreichen der
definierten Höhe des Bohrgestänges nicht ein vollstän-
diger Abbruch des Hebevorgangs, sondern nach einem
Abbremsen der Hebebewegung wird das Bohrgestänge
über die definierte Höhe hinaus innerhalb des Sicher-
heitsabstands angehoben. Dadurch kann das Bohrge-
stänge höher gehoben werden als bei herkömmlichen
Systemen, bei denen der Sicherheitsabstand lediglich
als "toter" Puffer für den Bremsweg des Bohrgestänges
dient, aber nicht für eine gezielte Positionierung des
Bohrgestänges zur Verfügung steht. Dadurch kann die
maximal mögliche Höhe des Bohrgestänges und somit
das X-Maß des Bohrgeräts vergrößert werden, ohne
dass irgendeine mechanische Veränderung des Bohr-
geräts oder Bohrgestänges erfolgen muss. Des Weiteren
ermöglicht die Erfindung die Verwendung eines längeren
Bohrgestänges und dadurch die Vergrößerung der ma-
ximalen Bohrtiefe.
[0010] Vorteilhafte Ausführungsformen der Erfindung
ergeben sich aus den Unteransprüchen und der nach-
folgenden Beschreibung.
[0011] Der Schritt des Steuerns oder Regelns der Win-
de, um die Hebebewegung des Bohrgestänges abzu-
bremsen, kann ein vollständiges Abbremsen bis hin zum
Stillstand des Bohrgestänges, d.h. einen vollständigen
Windenstopp, umfassen. In diesem Fall kann im An-
schluss an den Windenstopp durch Betätigung der Win-
de das Bohrgestänge mit weiter angehoben werden.
Dies kann beispielsweise automatisch oder manuell
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durch einen Bediener und insbesondere mit geringerer
Geschwindigkeit erfolgen.
[0012] Alternativ kann besagter Schritt ein unter Be-
rücksichtigung gewisser gemessener und/oder berech-
neter Daten Abbremsen der Hebegeschwindigkeit auf ei-
ne niedrigere Geschwindigkeit sein, woraus ein kleinerer
Bremsweg resultiert, wobei das fortgesetzte Anheben
nun mit dieser niedrigeren Geschwindigkeit erfolgt.
Ebenfalls ist vorstellbar, dass eine dynamische Steue-
rung oder Regelung der Winde erfolgt, sodass das fort-
gesetzte Anheben nicht mit einer konstanten (niedrige-
ren) Geschwindigkeit erfolgt, sondern dass der Ab-
bremsvorgang quasi auf die gesamte zusätzliche fest-
gelegte oder festlegbare Strecke ausgedehnt wird und
das Bohrgestänge am Ende dieser Strecke zum Still-
stand kommt.
[0013] Die zusätzlich zur Verfügung stehende Strecke
kann auf einen fixen Wert festgelegt sein, welcher idea-
lerweise so nah wie möglich an der Position liegt, bei der
eine Kollision mit dem Galgen erfolgt. Dadurch wird die
maximale durch den Sicherheitsabstand zur Verfügung
stehende Zusatzhöhe optimal ausgenutzt. Alternativ
kann der Wert der zusätzlichen Strecke durch den Be-
diener festlegbar sein, wobei der Wert selbstverständlich
den Sicherheitsabstand nicht überschreiten darf.
[0014] In einer Ausführungsform ist vorgesehen, dass
das Abbremsen und/oder das fortgesetzte Anheben des
Bohrgestänges unter Berücksichtigung des Sicherheits-
abstands erfolgt. Der entsprechende Wert kann bei-
spielsweise in einer Steuereinheit bzw. Steuerung oder
einem Speicher, auf den die Steuerung Zugriff hat, ab-
gespeichert sein.
[0015] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass die abgewickelte Zugmittellänge bei Erreichen
der definierten Höhe des Bohrgestänges mittels einer
Zugmittellängenerfassungseinrichtung erfasst wird, wo-
bei das Abbremsen und/oder das fortgesetzte Anheben
des Bohrgestänges unter Berücksichtigung dieses Werts
der abgewickelten Zugmittellänge bei Erreichen der de-
finierten Höhe des Bohrgestänges erfolgt. Die Messung
der abgewickelten Zugmittellänge ist repräsentativ für ei-
ne bestimmte Höhe des Bohrgestänges, wobei der ab-
solute Wert der Höhe bei einer bestimmten Zuglänge
nicht bekannt / kalibriert sein muss. Hierzu kann der ge-
messene Wert der Zugmittellänge bei Erreichen der de-
finierten Höhe gespeichert bzw. einer Steuerung bekannt
gemacht und als Kalibrierung verwendet werden, sodass
die beim fortgesetzten Anheben gemessenen weiteren
Werte der Zugmittellänge in eine zurückgelegte Strecke
/ Höhe umgerechnet werden können. Die Zugmittellän-
generfassungseinrichtung kann an oder im Bereich der
Winde angeordnet sein.
[0016] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass beim Abbremsen und/oder fortgesetzten An-
heben des Bohrgestänges die aktuell abgewickelte Zug-
mittellänge mittels einer Zugmittellängenerfassungsein-
richtung erfasst wird, wobei das Abbremsen und/oder
das fortgesetzte Anheben des Bohrgestänges unter Be-

rücksichtigung der aktuell abgewickelten Zugmittellänge
erfolgt. Der Wert der aktuellen Zugmittellänge kann in
eine Regelung der Winde zum Abbremsen des Bohrge-
stänges eingehen, sodass dieses genau am Ende der
festgelegten oder festlegbaren Strecke zum Stillstand
kommt.
[0017] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass aus der aktuellen Zugmittellänge und der Zug-
mittellänge bei Erreichen der definierten Höhe die aktu-
elle über die definierte Höhe hinaus zurückgelegte bzw.
gehobene Strecke des Bohrgestänges berechnet und
mit dem Wert des Sicherheitsabstands verglichen wird,
wobei das Abbremsen und/oder das fortgesetzte Anhe-
ben des Bohrgestänges unter Berücksichtigung des Er-
gebnisses dieses Vergleichs erfolgt. Hierdurch wird si-
chergestellt, dass die Winde rechtzeitig vor Erreichen
des Sicherheitsabstands gestoppt und der Hebevorgang
des Bohrgestänges beendet wird, damit es zu keiner Kol-
lision mit dem Galgen und somit zu einer Beschädigung
kommen kann.
[0018] Sämtliche zuvor beschriebenen Parameter, d.
h. die Zugmittellänge bei Erreichen der definierten Höhe,
die aktuelle Zugmittellänge, deren Umrechnung in eine
aktuell zurückgelegte Höhe (absolut oder relativ zur de-
finierten Höhe) und/oder der Sicherheitsabstand, können
dem Bediener über ein Visualisierungsmittel darstellbar
sein. Ebenfalls können optische und/oder akustische
Warnsignale ausgebbar sein, wenn einer oder mehrere
dieser Werte erreicht, überschritten / unterschritten oder
angenähert werden.
[0019] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass die Hebegeschwindigkeit des Bohrgestänges
mittels einer Geschwindigkeitsmesseinrichtung erfasst
wird und dass bei Erreichen der definierten Höhe des
Bohrgestänges die Winde unter Berücksichtigung des
Sicherheitsabstands und der Hebegeschwindigkeit der-
art gesteuert oder geregelt wird, dass das Bohrgestänge
am Ende der festlegbaren oder festgelegten Strecke zum
Stillstand kommt. Die Erfassung der Hebegeschwindig-
keit des Bohrgestänges mittels einer Geschwindigkeits-
messeinrichtung kann direkt oder indirekt erfolgen, bei-
spielsweise mittels einer Messanordnung, die die Ab-
bzw. Aufwickelgeschwindigkeit des Zugmittels oder die
Drehgeschwindigkeit der Winde misst. Vorzugsweise
wird die Hebegeschwindigkeit zum Zeitpunkt des Errei-
chens der definierten Höhe oder kurz davor / danach
erfasst, um diesen aktuellen Geschwindigkeitswert der
Berechnung der Bremswirkung des Bohrgestänges bzw.
der Winde zugrunde zu legen. Aus der gemessenen Ge-
schwindigkeit kann beispielsweise ein Bremsweg be-
rechnet und dieser der Steuerung / Regelung der Winde
zugrunde gelegt werden.
[0020] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass bei Erreichen der definierten Höhe des Bohr-
gestänges die Winde gestoppt wird, wobei anschließend
das fortgesetzte Anheben des Bohrgestänges um die
festgelegte oder festlegbare Strecke innerhalb des Si-
cherheitsabstands durch manuelles Steuern des Bedie-
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ners erfolgt. Der Bediener kann also bei Bedarf die er-
findungsgemäß durch den Sicherheitsabstand zusätz-
lich zur Verfügung gestellte Höhe zur Positionierung des
Bohrgestänges nutzen, beispielsweise zum Einbringen
längerer Stützrohre oder zum Öffnen eines Bohreimers.
In anderen Fällen, in denen ein über die definierte und
durch die Sicherheitsvorrichtung vorgegebene Höhe er-
folgendes Anheben des Bohrgestänges nicht erforder-
lich ist, erfolgt wie bei bisherigen Systemen ein Winden-
stopp an der definierten Höhe. Idealerweise kann der
Bediener das Bohrgestänge um eine beliebige Höhe in-
nerhalb des Sicherheitsabstands weiter anheben.
[0021] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass die Winde beim manuellen Steuern, d.h. beim
oberhalb der definierten Höhe erfolgenden manuell ge-
steuerten Anheben, automatisch stoppt, sobald das
Bohrgestänge das Ende der festlegbaren oder festge-
legten Strecke erreicht. Diese zusätzliche Strecke kann
maximal dem Sicherheitsabstand entsprechen, da an-
sonsten eine Kollision mit dem Galgen erfolgen würde.
Vorzugsweise ist es dem Bediener nicht möglich, das
Bohrgestänge manuell über den Sicherheitsabstand hi-
naus anzuheben.
[0022] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass das manuell gesteuerte Anheben des Bohr-
gestänges oberhalb der definierten Höhe mit einer Ge-
schwindigkeit erfolgt, welche niedriger ist als eine maxi-
male Hebegeschwindigkeit des Bohrgestänges, welche
unterhalb der definierten Höhe erzielbar ist. Dadurch wird
der Bremsweg des Bohrgestänges verringert und der Si-
cherheitsabstand kann optimal zum weiteren Anheben
ausgenutzt werden.
[0023] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass das Steuern / Regeln der Winde mittels einer
Steuerung bzw. Steuereinheit des Bohrgeräts erfolgt,
welche mit der Sicherheitseinrichtung in Verbindung
steht und vorzugsweise Zugriff auf eine Speichereinheit
hat, in der der Wert des Sicherheitsabstands hinterlegt
ist. Die Steuerung führt sämtliche für die Steuerung oder
Regelung der Winde erforderlichen Berechnungen durch
und kann mit einem Eingabemittel, einem Visualisie-
rungs- bzw. Ausgabemittel und/oder weiteren Aktuato-
ren des Bohrgeräts in Verbindung stehen.
[0024] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass die Sicherheitseinrichtung ein am Galgen im
Bereich des Zugmittels befestigtes Gewicht und ein am
Zugmittel angeordnetes und mit diesem mitbewegtes
Gegenelement umfasst, wobei das Gegenelement das
Gewicht bei Erreichen der definierten Höhe des Bohrge-
stänges kontaktiert und vorzugsweise ein Signal an die
Steuerung übermittelt. Am Galgen kann ein Endschalter
angeordnet sein. Das Gegenelement hebt bei Kontakt
das Endschaltergewicht an, wodurch die Ketten schlaff
werden und der Endschalter betätigt wird. Das Gewicht
kann neben dem Zugmittel angeordnet sein oder dieses
umfassen bzw. umgreifen. Vorzugsweise ist das Gewicht
über ein oder mehrere flexible Befestigungsmittel wie z.
B. Seile, Drähte oder Ketten mit dem Galgen verbunden

und hängt von diesem nach unten herab. Dadurch kann
das Gewicht durch das Gegenelement nach oben in
Richtung Galgen bewegt bzw. mitgenommen werden.
Die definierte Höhe des Bohrgestänges ist durch die Hö-
he festgelegt, in der das Gewicht von dem Gegenelement
kontaktiert wird (auch als Schaltpunkt bezeichnet). Alter-
nativ zu einer Ausführung mit Endschalter, Gewicht und
Gegenelement kann der Schaltpunkt beispielsweise
auch optisch oder in anderer Weise kontaktlos erfolgen.
[0025] Vorzugsweise ist lediglich eine einzige Sicher-
heitseinrichtung umfassend ein Gewicht und ein Gegen-
gewicht vorgesehen. D.h. idealerweise erfolgt die Rege-
lung der Winde oberhalb der definierten Höhe beim fort-
gesetzten Anheben ausschließlich anhand von gemes-
senen und/oder gespeicherten Werten durch die Steue-
rung oder durch eine manuelle Steuerung der Winde,
sodass nicht auf weitere Gewichte / Schalter im Sinne
einer mehrstufigen Sicherheitseinrichtung zurückgegrif-
fen werden muss. Dies ermöglicht einen einfachen und
kostengünstigen Aufbau der Sicherheitseinrichtung und
ist kompatibel mit bekannten Drehbohrmaschinen.
[0026] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass beim fortgesetzten Anheben des Bohrgestän-
ges oberhalb der definierten Höhe, also ab dem Zeit-
punkt, zu dem das Gewicht vom Gegenelement kontak-
tiert wird, das Gewicht zusammen mit dem Bohrgestänge
angehoben wird. Das Gegenelement fungiert somit als
Mitnehmer für das Gewicht.
[0027] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass das Zugmittel mit dem Bohrgestänge über ei-
nen Drallfänger befestigt ist. Der Drallfänger ermöglicht
ein Verdrehen des Bohrgestänges um eine vertikale Ach-
se relativ zum Zugmittel bzw. Galgen. Das Gegenele-
ment ist vorzugsweise am oder im Bereich des Drallfän-
gers angeordnet. Der Sicherheitsabstand entspricht im
Wesentlichen dem Abstand zwischen Drallfänger und
Galgen im Bereich des Zugmittels. Bei Verwendung ei-
nes Gewichts und Gegenelements wie zuvor beschrie-
ben, kann der Sicherheitsabstand durch den Abstand
zwischen Gewicht und Galgen definiert werden.
[0028] In einer weiteren Ausführungsform ist vorgese-
hen, dass das Bohrgestänge eine Kellystange ist. Das
Bohrgerät ist vorzugsweise ein mobiles Bohrgerät mit
einem Mast bzw. Mäkler, an dessen oberem Ende der
Galgen bzw. Kellygalgen angeordnet ist. Beim Zugmittel
handelt es sich insbesondere um ein Kellyseil, welches
über eine Kellywinde auf- und abwickelbar ist. Am unte-
ren Ende der Kellystange, welche mehrere ineinander
verschiebbar bzw. teleskopierbar gelagerte Stangen um-
fassen kann, ist vorzugsweise ein Bohrwerkzeug ange-
ordnet. Das Bohrgerät ist insbesondere eine mobile
Drehbohranlage und kann eine Verrohrungsmaschine
umfassen.
[0029] Die vorliegende Erfindung betrifft weiterhin ein
Bohrgerät wie vorstehend beschrieben, wobei das Bohr-
gerät eine Steuerung bzw. Steuereinheit aufweist, wel-
che dazu eingerichtet ist, das erfindungsgemäße Verfah-
ren gemäß einer oder mehrerer der vorstehend beschrie-
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benen Ausführungsformen durchzuführen. Die Steue-
rung ist eingerichtet, Signale von der Sicherheitseinrich-
tung, einer ggf. vorgesehenen Zugmittellängenerfas-
sungseinrichtung und/oder einer ggf. vorgesehenen Ge-
schwindigkeitsmesseinrichtung zu empfangen und zu
verarbeiten. Ferner hat die Steuerung insbesondere Zu-
griff auf einen Speicher, in dem Daten wie z.B. der Si-
cherheitsabstand hinterlegt sind. Die Steuerung ist ein-
gerichtet, Berechnungen auf Basis der von den verschie-
denen Messeinrichtungen übermittelten Daten durchzu-
führen und auf deren Grundlage die Winde mittelbar oder
unmittelbar zu betätigen und zu steuern / regeln.
[0030] Dabei ergeben sich offensichtlich dieselben
Vorteile und Eigenschaften wie für das erfindungsgemä-
ße Verfahren, weshalb an dieser Stelle auf eine wieder-
holende Beschreibung verzichtet wird. Die obigen Aus-
führungen hinsichtlich der möglichen Ausgestaltungen
des erfindungsgemäßen Verfahrens gelten daher ent-
sprechend.
[0031] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgend anhand
der Figuren erläuterten Ausführungsbeispielen. Es zei-
gen:

Figur 1: ein Ausführungsbeispiel des erfindungsge-
mäßen Bohrgeräts in einer Seitenansicht;

Figur 2: einen Ausschnitt des Bohrgeräts gemäß Fi-
gur 1 im Bereich des Galgens in einer pers-
pektivischen Ansicht;

Figur 3: den Bereich gemäß Figur 2 in einer Seiten-
ansicht;

Figur 4: die Ansicht des Galgens gemäß Figur 2, wo-
bei sich das Bohrgestänge in der definierten
Höhe befindet;

Figur 5: den Bereich gemäß Figur 4 in einer Seiten-
ansicht;

Figur 6: die Ansicht des Galgens gemäß Figur 2, wo-
bei sich das Bohrgestänge am Ende des Si-
cherheitsabstands befindet;

Figur 7: den Bereich gemäß Figur 6 in einer Seiten-
ansicht; und

Figur 8: das Bohrgerät gemäß Figur 1 beim Ausfüh-
ren des erfindungsgemäßen Verfahrens, wo-
bei sich das Bohrgestänge am Ende des Si-
cherheitsabstands befindet.

[0032] In der Figur 1 ist ein Ausführungsbeispiel des
erfindungsgemäßen Bohrgeräts 1 in einer Seitenansicht
dargestellt, mittels welchem sich das erfindungsgemäße
Verfahren durchführen lässt.
[0033] Das Bohrgerät 1 ist eine mobile Kelly-Drehbohr-

anlage mit einem an einem drehbaren Oberwagen 2 ge-
lagerten Mäkler 4. Am oberen Ende weist der Mäkler 4
einen Mastkopf bzw. Kellygalgen 6 (nachfolgend: Gal-
gen) auf, über welchen ein als Kellyseil bezeichnetes und
mittels einer Kellywinde 16 auf- und abwickelbares Zug-
mittel 14 geführt ist. Am Kellyseil 14 ist ein als Kellystange
ausgebildetes Bohrgestänge 10 befestigt und durch Be-
tätigung der Kellywinde 16 entlang des Mäklers 4 im We-
sentlichen vertikal anhebbar oder absenkbar. Am Mäkler
4 ist ferner ein Schlitten 8 verschiebbar gelagert, welcher
einen Bohrantrieb zum Antrieb der Kellystange 10 auf-
weist. Am unteren Ende der Kellystange 10, welche meh-
rere ineinander verschiebbar bzw. teleskopierbar gela-
gerte Stangen umfasst, ist ein Bohrwerkzeug 12 ange-
ordnet. Am oberen Ende ist die Kellystange 10 über einen
Drallfänger 18 am Kellyseil befestigt, sodass die Kellys-
tange 10 mittels des Bohrantriebs am Schlitten 8 relativ
zum Kellyseil 14 bzw. zum Mäkler 4 in eine Drehbewe-
gung um eine im Wesentlichen vertikale Achse versetz-
bar ist.
[0034] Die Figuren 2 und 3 zeigen einen vergrößerten
Ausschnitt des Bohrgeräts 1 im Bereich des Galgens 6
in einer perspektivischen und einer seitlichen Ansicht.
Das Kellyseil 14 ist über zwei Umlenkrollen des Galgens
6 geführt und am Drallfänger 18 über eine Kausche 15
befestigt. Der Drallfänger 18 ist wiederum an einem so-
genannten Kellytopf 19 am oberen Ende der Kellystange
10 befestigt und umfasst mehrere gegeneinander dreh-
bare Teile.
[0035] Im Bereich der vorderen Umlenkrolle des Gal-
gens 6 ist ein Gestell 28 angeordnet, durch welches das
Kellyseil 14 hindurchgeführt ist und an welchem ein Ge-
wicht 22 über zwei Befestigungsmittel 26 aufgehängt ist.
Die Befestigungsmittel 26 können z.B. Ketten, Seile,
Drähte, verbundene Stangen oder eine Kombination da-
von sein. Das Gewicht 22 hat eine zylindrische Form und
weist eine zentrale Durchführung / Öffnung auf, durch
die das Kellyseil 14 hindurchreicht, d.h. das Gewicht 22
umgreift das Kellyseil 14 und hängt vom Galgen 6 auf
eine bestimmte Höhe herab. Im Bereich der Kausche 15
ist ein mit der Kellystange 10 mitbewegtes Gegenele-
ment 24 angeordnet, das eingerichtet ist, mit dem Ge-
wicht 22 zusammenzuwirken und das Erreichen einer
definierten Höhe der Kellystange 10 zu signalisieren. Ge-
genelement 24 und Gewicht 22 bilden zusammen mit
dem Endschalter eine Sicherheitseinrichtung 20, um ei-
ne Beschädigung des Bohrgeräts 1 durch zu hohes An-
heben der Kellystange 10 zu verhindern.
[0036] Beim Anheben der Kellystange 10 hebt das Ge-
genelement 24 bei einer gewissen Höhe das Gewicht 22
und der Endschalter 24 sendet ein entsprechendes Sig-
nal an eine Steuerung. Diese Situation, bei der die Kel-
lystange 10 die definierte Höhe (den Schaltpunkt) er-
reicht hat und das Gewicht 22 vom Endschalter 24 kon-
taktiert wird, ist in den Figuren 4 und 5 dargestellt, welche
dieselben Ausschnitte wie die Figuren 2 und 3 zeigen.
Bei bekannten Systemen definiert die Höhe des Ge-
wichts 22, also der Schaltpunkt des Endschalters 24, die
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maximale Höhe, bis zu der die Kellystange 10 angeho-
ben werden kann. Bei Betätigung des Endschalters 24
wurde ein sofortiger Windenstopp der Kellywinde 16 aus-
gelöst und der Hebevorgang der Kellystange 10 beendet.
Die Höhe der Kellystange 10 am Schaltpunkt des End-
schalters 24 wird vorliegend als "definierte Höhe" be-
zeichnet. Als Referenzpunkt kann hierbei beispielsweise
die Höhe des Endschalters 24, des Drallfängers 18 oder
des Kellytopfs 19 am Schaltpunkt dienen, was hier aber
nicht weiter relevant ist.
[0037] Um den Bremsweg der Kellystange 10 zu be-
rücksichtigen und eine Kollision mit dem Galgen 6 bzw.
dem Gestell 28 zu verhindern, ist das Gewicht 22 in ei-
nem gewissen Sicherheitsabstand vom Gestell 28 auf-
gehängt, welcher ausreichend groß bemessen ist, dass
selbst bei einem maximalen Bremsweg bei maximaler
Hebegeschwindigkeit der Kellystange 10 keine Kollision
mit dem Galgen 6 erfolgt. Bei bekannten Systemen konn-
te dieser Sicherheitsabstand nicht zum Anheben der Kel-
lystange 10 genutzt werden und stellte quasi einen "Tot-
weg" dar. Der Sicherheitsabstand ist im Wesentlichen
der Abstand zwischen Gewicht 22 und Gestell 28.
[0038] Erfindungsgemäß kann nun dieser Sicherheits-
abstand für ein weiteres Anheben der Kellystange 10 ge-
nutzt werden. Hierzu wertet die Steuerung die Messwerte
einer Zugmittellängenerfassungseinrichtung aus, wel-
che die aktuell abgewickelte Kellyseillänge erfasst, und
berücksichtigt zudem den in einem Speicher hinterlegten
Wert des Sicherheitsabstands. Insbesondere wird der
Steuerung der Wert der Kellyseillängenmessung am
Schaltpunkt, d.h. bei Erreichen der definierten Höhe, zur
Verfügung gestellt. Beim zusätzlichen Anheben wird das
frei herabhängende und vom Endschalter 24 von unten
kontaktierte Gewicht 22 nach oben in Richtung Gestell
28 gehoben. Diese Situation ist in den Figuren 6 und 7
dargestellt, in denen zu erkennen ist, dass die flexiblen
Befestigungsmittel 26 ein solches zusätzliches Anheben
ermöglichen und nach außen ausweichen. Das Gewicht
22 ist bis kurz unter das Gestell 28 angehoben, sodass
die Kellystange 10 um eine zusätzliche Strecke angeho-
ben wurde, die im Wesentlichen dem Sicherheitsabstand
entspricht.
[0039] Es gibt nun hinsichtlich der Steuerung / Rege-
lung der Winde mehrere Möglichkeiten, ein über die de-
finierte Höhe hinausgehendes Anheben der Kellystange
10 zu ermöglichen. Einerseits kann vorgesehen sein,
dass bei Erreichen der definierten Höhe - wie bisher - ein
vollständiger Windenstopp der Kellywinde 16 erfolgt und
die Kellystange 10 zum Stillstand kommt. Anders als bis-
her hat der Bediener des Bohrgeräts 1 allerdings nun die
Möglichkeit, durch manuelle Betätigung / Ansteuerung
der Kellywinde 16 die Kellystange 10 um eine bestimmte
Zusatzstrecke weiter anzuheben. Diese Zusatzstrecke
ist kleiner oder im Wesentlichen gleich dem Sicherheits-
abstand und kann entweder als fester Wert in einem
Speicher bzw. in der Steuerung hinterlegt sein oder vom
Bediener innerhalb bestimmter Grenzen festlegbar, bei-
spielsweise über eine Eingabeeinheit eingebbar, sein.

Letzteres kann bedeuten, dass der Bediener die Kellys-
tange 10 innerhalb eines durch den Sicherheitsabstand
definierten Maximalwerts um eine beliebige Zusatzhöhe
über die definierte Höhe hinaus anheben kann. Alternativ
kann das zusätzliche Anheben immer bis zu einer fest-
gelegten Höhe erfolgen. Insbesondere erfolgt das Anhe-
ben der Kellystange 10 oberhalb der definierten Höhe
unter Berücksichtigung aktueller Messungen der Kelly-
seillänge.
[0040] Die maximal mögliche Zusatzstrecke ist vor-
zugsweise im Wesentlichen der Sicherheitsabstand, um
eine möglichst große Zusatzhöhe zum Anheben zur Ver-
fügung zu haben. Hierbei muss selbstverständlich si-
chergestellt sein, dass keine Kollision des angehobenen
Gewichts 22 mit dem Gestell 28 erfolgt und ein ausrei-
chender Bremsweg für das Abbremsen der Kellystange
10 aus der Hebebewegung beim fortgesetzten Anheben
berücksichtigt wird. Um diesen Bremsweg so gering wie
möglich zu halten und mehr Strecke zum gezielten An-
heben zur Verfügung zu haben, wird die Hebegeschwin-
digkeit beim über die definierte Höhe hinaus erfolgenden
Anheben der Kellystange 10 auf eine niedrigere Ge-
schwindigkeit verringert.
[0041] Eine andere Möglichkeit besteht darin, dass die
Steuerung die Bremswirkung ermittelt, die benötigt wird,
damit nach dem fortgesetzten Anheben der Drallfänger
18 am Ende des Bremswegs, d.h. das angehobene Ge-
wicht 22 unterhalb des Gestells 28, zum Stillstand kommt
und die Kellywinde 16 oberhalb der definierten Höhe ent-
sprechend zurückregelt. Hier erfolgt also eine automati-
sche Regelung der Kellywinde 16 derart, dass die Kelly-
stange 10 oberhalb der definierten Höhe am Ende der
Zusatzstrecke zum Stillstand kommt, wobei es sich dabei
vorzugsweise im Wesentlichen um den Sicherheitsab-
stand handelt. Hierfür berücksichtigt die Steuerung die
abgewickelte Kellyseillänge sowie vorzugsweise die He-
begeschwindigkeit der Kellystange 10 im Schaltpunkt.
Dadurch kann die Steuerung die Kellywinde 16 so steu-
ern bzw. regeln und den Bremsvorgang so ausgestalten,
dass das Gewicht 22 knapp unterhalb des Gestells 28
zum Stillstand kommt (vgl. Figuren 6 und 7).
[0042] Es kann auch vorgesehen sein, dass der Be-
diener zwischen einem manuellen Modus, in dem er wie
oben beschrieben die Kellystange 10 manuell über die
definierte Höhe anheben kann, und einem automati-
schen Modus, in dem eine automatische Steuerung / Re-
gelung der Kellywinde 16 oberhalb der definierten Höhe
erfolgt, auswählen kann.
[0043] Vorzugsweise befindet sich keine weitere Si-
cherheitseinrichtung bzw. kein weiteres Gewicht oder ein
weiterer Endschalter zwischen dem Gewicht 22 und dem
Galgen 6. Es wird also das Erreichen der festlegbaren
oder festgelegten Strecke nicht durch eine zweite Sicher-
heitseinrichtung bzw. Gewicht-Endschalter-Anordnung
festgestellt, sondern die automatische oder manuelle
Steuerung / Regelung der Kellywinde 16 sorgt dafür,
dass die Kellystange 10 rechtzeitig zum Stillstand
kommt. Ferner muss nicht zwingend ein Gestell 28 vor-
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gesehen sein. Es ist daher auch vorstellbar, dass das
Gewicht 22 direkt am Galgen 6 aufgehängt oder bei-
spielsweise am Mäkler 4 befestigt ist, solange sicherge-
stellt ist, dass das Gewicht 22 beim weiteren Anheben
aus der normalen, die definierte Höhe repräsentieren-
den, Position heraus nach oben bewegt werden kann.
[0044] Die Figur 8 zeigt das erfindungsgemäße Bohr-
gerät 1 gemäß Figur 1, wobei die Kellystange 10 über
die definierte Höhe hinaus weiter angehoben wurde, so-
dass sich das Gewicht 22 knapp unterhalb des Gestells
28 befindet. Dadurch, dass der Sicherheitsabstand nun
erfindungsgemäß zum weiteren Anheben der Kellystan-
ge 10 genutzt werden kann, ist es möglich, das X-Maß
des Bohrgeräts 1 (in der Figur 8 als Bezugszeichen X
eingezeichnet) zu erhöhen, ohne dass eine mechani-
sche Veränderung des Bohrgeräts zu erfolgen hat. Fer-
ner ist es nun möglich, eine längere Kellystange zu ver-
wenden und dadurch die maximale Bohrtiefe zu erhöhen.

Bezugszeichenliste:

[0045]

1 Bohrgerät
2 Oberwagen
4 Mäkler
6 Galgen
8 Schlitten
10 Bohrgestänge (Kellystange)
12 Bohrwerkzeug
14 Zugmittel (Kellyseil)
15 Kausche
16 Winde (Kellywinde)
18 Drallfänger
19 Kellytopf
20 Sicherheitseinrichtung
22 Gewicht
24 Gegenelement (Endschalter)
26 Befestigungsmittel
28 Gestell
X X-Maß

Patentansprüche

1. Verfahren zum Heben eines an einem Bohrgerät (1)
befestigten Bohrgestänges (10), welches am oberen
Ende an einem über einen Galgen (6) des Bohrge-
räts (1) geführten Zugmittel (14) aufgehängt ist, wo-
bei das Zugmittel (14) über eine Winde (16) auf- und
abwickelbar und dadurch das Bohrgestänge (10) an-
hebbar und absenkbar ist, wobei am Zugmittel (14)
eine Sicherheitseinrichtung (20) angeordnet ist, mit-
tels welcher das Erreichen einer definierten Höhe
des Bohrgestänges (10) erfassbar ist, und wobei
zwischen der definierten Höhe und dem Galgen (6)
ein Sicherheitsabstand vorgesehen ist, mit den fol-
genden Schritten:

- Betätigen der Winde (16), um das Bohrgestän-
ge (10) anzuheben,
- Registrieren des Erreichens der definierten
Höhe mittels der Sicherheitseinrichtung (20),
- Steuern oder Regeln der Winde (16), um die
Hebebewegung des Bohrgestänges (10) abzu-
bremsen, und
- fortgesetztes Anheben des Bohrgestänges
(10) um eine festgelegte oder festlegbare Stre-
cke innerhalb des Sicherheitsabstands durch
Betätigen der Winde (16).

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Abbremsen und/oder das fort-
gesetzte Anheben des Bohrgestänges (10) unter
Berücksichtigung des Sicherheitsabstands erfolgt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die abgewickelte Zugmittellän-
ge bei Erreichen der definierten Höhe des Bohrge-
stänges (10) mittels einer Zugmittellängenerfas-
sungseinrichtung erfasst wird, wobei das Abbrem-
sen und/oder das fortgesetzte Anheben des Bohr-
gestänges (10) unter Berücksichtigung dieses Werts
erfolgt.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass beim Ab-
bremsen und/oder fortgesetzten Anheben des Bohr-
gestänges (10) die aktuell abgewickelte Zugmittel-
länge mittels einer Zugmittellängenerfassungsein-
richtung erfasst wird, wobei das Abbremsen
und/oder das fortgesetzte Anheben des Bohrgestän-
ges (10) unter Berücksichtigung dieses Werts er-
folgt.

5. Verfahren nach den Ansprüchen 2 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass aus der aktuellen Zugmittel-
länge und der Zugmittellänge bei Erreichen der de-
finierten Höhe die aktuelle über die definierte Höhe
hinaus zurückgelegte Strecke des Bohrgestänges
(10) berechnet und mit dem Wert des Sicherheits-
abstands verglichen wird, wobei das Abbremsen
und/oder das fortgesetzte Anheben des Bohrgestän-
ges (10) unter Berücksichtigung dieses Vergleichs
erfolgt.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Hebege-
schwindigkeit des Bohrgestänges (10) mittels einer
Geschwindigkeitsmesseinrichtung erfasst wird und
dass bei Erreichen der definierten Höhe des Bohr-
gestänges (10) die Winde (16) unter Berücksichti-
gung des Sicherheitsabstands und der Hebege-
schwindigkeit derart gesteuert oder geregelt wird,
dass das Bohrgestänge (10) am Ende der festleg-
baren oder festgelegten Strecke zum Stillstand
kommt.
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7. Verfahren nach einem der Ansprüche 2 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass bei Erreichen der de-
finierten Höhe des Bohrgestänges (10) die Winde
(16) gestoppt wird, wobei anschließend das fortge-
setzte Anheben des Bohrgestänges (10) um die fest-
gelegte oder festlegbare Strecke durch manuelles
Steuern des Bedieners erfolgt.

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Winde (16) beim manuellen
Steuern automatisch stoppt, sobald das Bohrge-
stänge (10) das Ende der festlegbaren oder festge-
legten Strecke erreicht.

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das manuell gesteuerte Anhe-
ben des Bohrgestänges (10) oberhalb der definier-
ten Höhe mit einer Geschwindigkeit erfolgt, welche
niedriger ist als eine maximale Hebegeschwindigkeit
des Bohrgestänges (10).

10. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Steuern
/ Regeln der Winde (16) mittels einer Steuerung des
Bohrgeräts (1) erfolgt, welche mit der Sicherheits-
einrichtung (20) in Verbindung steht und vorzugs-
weise Zugriff auf eine Speichereinheit hat, in der der
Wert des Sicherheitsabstands hinterlegt ist.

11. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Sicher-
heitseinrichtung (20) ein am Galgen (6) im Bereich
des Zugmittels (14) befestigtes Gewicht (22) und ein
am Zugmittel (14) angeordnetes und mit diesem mit-
bewegtes Gegenelement (24) umfasst, wobei das
Gegenelement (24) das Gewicht (22) bei Erreichen
der definierten Höhe kontaktiert und vorzugsweise
ein Signal an die Steuerung nach Anspruch 10 über-
mittelt.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass beim fortgesetzten Anheben des
Bohrgestänges (10) das Gewicht (22) zusammen
mit dem Bohrgestänge (10) angehoben wird.

13. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Zugmittel
(14) mit dem Bohrgestänge (10) über einen Drallfän-
ger (18) befestigt ist.

14. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Bohrge-
stänge (10) eine Kellystange ist.

15. Bohrgerät (1) mit einem Bohrgestänge (10), welches
am oberen Ende an einem über einen Galgen (6)
geführten Zugmittel (14) aufgehängt ist, wobei das
Zugmittel (14) über eine Winde (16) auf- und abwi-

ckelbar und dadurch das Bohrgestänge (10) anheb-
bar und absenkbar ist, wobei am Zugmittel (14) eine
Sicherheitseinrichtung (20) angeordnet ist, mittels
welcher das Erreichen einer definierten Höhe des
Bohrgestänges (10) erfassbar ist, wobei zwischen
der definierten Höhe und dem Galgen (6) ein Sicher-
heitsabstand vorgesehen ist, wobei das Bohrgerät
(1) eine Steuerung aufweist, welche mit der Sicher-
heitseinrichtung (20) und der Winde (16) in Verbin-
dung steht,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Steuerung eingerichtet ist, das Verfahren
nach einem der vorhergehenden Ansprüche durch-
zuführen.
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