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ABSTRACT

557301.3063: Petroleum Technology Program
Sinsawas Ek-udomsuphan: Drilling Simulation and Real-Time User 
Friendly Program for Oil and Gas.
Thesis Advisors: Assoc. Prof. Chintana Saiwan, and Dr. Ruktai 
Prurapark 55 pp.

Keywords: Real-time/ Torque and drag/ Simulation/ Buckling/ Tortuosity

This research developed real-time torque and drag (T&D) software which 
was created by using graphical user interface (GUI) of Matlab and small step sizes 
Euler T&D equation in order to prevent problems like buckling and tortuosity. To 
give view point for user, the real-time GUI was divided into four sections. The first 
section displays well trajectory of well-planning along with real time circumstance 
thus users can see whether the drilling is according to the plan or not. The second 
section is a compass that displays the toolface in order to give information regarding 
drill bit direction. The compass shows magnetic toolface when inclination below 5° 
and gravity toolface when inclination more than 5°. The third section is an updated 
real-time well trajectory with a compass display. The last section displays torque and 
axial force at the surface.
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บ ท ค ัด ย ่อ

ส ิน ส ว ัส ด ึ๋ เอ ก อ ุด ม ส ุพ ร ร ณ : ก า ร ว ิเค ร า ะ ห ์ก า ร ข ุด เจ า ะ แ ล ะ โ ป ร แ ก ร ม ส ำ ห ร ับ ผ ู้ใช ้ง า น ด ้า น  

. ป ีโต ร เล ีย ม  ส ำ ห ร ับ ก า ร ข ุด เจ า ะ เว ล า จ ร ิง  (D rillin g  S im u lation  and U ser Program  for O il and G as II. 

R eal T im e) อ .ท ี่ป ร ึก ษ า  : รศ. ด ร . จ ิน ต น า  ส าย ว ร ร ณ ์ แ ล ะ  ด ร .ร ัก ไ ท ย  บ ูร พ ภ าค  55 ห น ้า

เม ื่อ ร ูป แ บ บ ข อ ง ห ล ุม ข ุด เจ า ะ ป ิโต ร เล ีย ม ม ีค ว า ม ซ ับ ซ ้อ น ม า ก ข ึ้น  ท ำ ให ้ค ว า ม เส ี่ย ง ข อ ง ก า ร  

เก ิด อ ัน ต ร า ย ใน ข ณ ะ ท ำ ก า ร ข ุด เจ า ะ ย ่อ ม ม ีม า ก ข ึ้น ต า ม ไ ป ด ้ว ย  โ ป ร แ ก ร ม ท ี่ส า ม า ร ถ ค า ด ก า ร ณ ์แ ล ะ

ป อ ง ก ัน ป ็ญ ห า ท ี่อ า จ เก ิด ข ึ้น ใน ข ณ ะ ท ำ ก า ร ข ุด เจ า ะ จ ึง ม ีค ว า ม จ ำ เป ็น  ง า น ว ิจ ัย น ี้ท ำ ก า ร พ ัฒ น า ซ อ ฟ แ ว ร  ์

ว ิเค ร า ะ ห ์แ ร ง บ ิด แ ล ะ แ ร ง ต ้า น ใน เว ล า จ ร ิง  โด ย ใช ้ก ร า ฟ ค อ ล ย ูส เซ อ ร ์อ ิน เต อ ร ์เฟ ส  (G U I) แ ล ะ ก า ร  

ค ำ น ว ณ แ ร ง บ ิด แ ล ะ แ ร ง ต ้า น โด ย ว ิธ ีอ อ ย ์เล อ ร ์ (E uler m ethod) ค ำ น ว ณ โด ย ร ะ ย ะ ห ่า ง ข อ ง ข ้อ ม ูล ใน  

โป ร แ ก ร ม แ ม ท ! เล ็บ  (M A T L A B ) เพ ื่อ ป อ ง ก ัน ป ็ญ ห า ท ี่อ า จ เก ิด ข ึ้น เช ่น  ก า ร โก ่ง ข อ ง ท ่อ เจ า ะ

(B u ck lin g) แ ล ะ ค ว า ม ค ด เค ีย ว ข อ ง เส ้น ท า ง ท ี่เจ า ะ  (T ortu osity ) ซ ํ่ง ช ่ว ย ให ้ผ ู้ใ ช ้โ ป ร แ ก ร ม ไ ด ้เห ็น  

ม ุม ม อ ง ข อ ง ก าร ข ุด  โด ย ก า ร แ ส ด ง ผ ล แ บ ่ง อ อ ก เป ็น  4  ส ่ว น  ส ่ว น แ ร ก แ ส ด ง ร ูป แ บ บ ข อ ง ห ล ุม ท ี ่

ว า ง แ ผ น ไ ว ้ โ ด ย ท ำ ใ ห ้ผ ู้ใ ช ้ส า ม า ร ถ ส ัง เก ต ก า ร เป ล ี่ย น แ ป ล ง ใน เว ล า จ ร ิง ว ่า เป ็น ไ ป ต า ม แ ผ น ท ี่ว า ง ไ ว ้ 

ห ร ือ ไม ่ ใน ส ่ว น ท ี่ส อ ง แ ส ด ง ท ิศ ท า ง ข อ ง ห ล ุม เจ า ะ  โด ย บ อ ก ข ้อ ม ูล ท ิศ ท า ง ข อ ง ห ัว เจ า ะ  โด ย เข ็ม ท ิศ จ ะ  

แ ส ด ง ท ิศ ห น ้า ห ัว เจ า ะ ด ้ว ย แ ร ง แ ม ่เห ล ็ก  (M agn etic  toolface)B Jอ ค ว า ม เอ ีย ง ข อ ง ห ัว เจ า ะ น ้อ ย ก ว ่า  5 
อ ง ศ า แ ล ะ ท ิศ ห น ้า ห ัว เจ า ะ ด ้ว ย แ ร ง โ น ้ม ถ ่ว ง  (G ravity to o lfa ce ) เม ื่อ ค ว า ม เอ ีย ง ข อ ง ห ัว เจ า ะ ม า ก ก ว ่า  5 
อ ง ศ ห ั ใ น ส ่ว น ท ี่ส า ม แ ส ด ง ร ูป แ บ บ ห ล ุม ใน เว ล า ด ำ เน ิน ก า ร เจ า ะ จ ร ิง แ ล ะ เข ็ม ท ิศ บ อ ก ท ิศ ท า ง  ส ่ว น  

ส ุด ท ้า ย น ั้น แ ส ด ง แ ร ง บ ิด  (T orque) แ ล ะ  แ ร ง ต า ม แ ก น ท ี่พ ื้น ผ ิว  (A x ia l force)
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