
 المحاضرة الخامسة : سفن الحفر البحري

 الفصل الاول

 :Ship offshor  سفن الحفر البحري .1

 لتطبيقات حالياً  البحرية السفف تستخدـ و الحيادي أو الحر الطفو ذات المنصات مف تعتبر
 .البحري الحفر سفف ومنيا وتفريغ وتخزيف إنتاج ومنيا إنتاج حفر أو ىو ما منيا مختمفة

الحفر فييا  فلا يمكار في المناطؽ ذات السماكات الكبيرة لممياه والتي بتستخدـ لحفر الآ
 (24-1، الشكؿ)باستخداـ الانواع السابقة مف المنصات البحرية 

 
 سفينة حفر بحري (24-1)الشكؿ

فوؽ موقع  لإرسائياوتتميز سفف الحفر البحري بمحاسف عديدة مف أىميا الزمف القصير اللازـ  
الحفر المحدد نظراً لأف مجمؿ الأجيزة والمعدات التي تخدـ عممية الحفر توجد مثبتة في أماكنيا 

نابيب حفر ساعات قميمة لوضع المراسي وتثبيت الأويمزـ لبدء ال ،بصورة دائمة عمى السفينة 
الرأسية في قاع البئر التي سيحفر مف خلاليا ويتـ ارساء سفف الحفر البحري باستخداـ المراسي ، 
ويجب أف يكوف سطحيا المتعامد مع اتجاه الرياح أصغر ما يمكف أي اف المحور الكبير لمسفينة 

 يكوف باتجاه الرياح.

المرتفع فوؽ  derrick سفينة الشحف التقميدية وتميز منيا ببرج الحفر وتشبو سفينة الحفر
سطحيا، ويكوف موقعو منتصؼ السفينة ولمعظـ السفف ميبط لمحوامات يكوف في مؤخرتيا غالباً. 



المستقرة عمى القعر في أربعينيات القرف العشريف  العائمةتطورت سفف الحفر عف وحدات الحفر 
صعوبات بالغة في استعماؿ تمؾ الوحدات  اكاليفورنيالنفط عند سواحؿ  عندما واجو المنقبوف عف

وأوؿ مركب استخدـ ليذا الغرض كاف سفينة دورية « الحيد القاري»في المياه العميقة بالقرب مف 
قديمة مف سفف البحرية الأمريكية ركب ليا بريج حفر صغير عمى منصة ذات مرفاع كابولي 

نجاح ىذه السفينة في تحقيؽ المطموب منيا أي حفر بئر نفط ػ  بارز عف يسار السفينة، وكاف
وعيبيا الرئيسي ضعفيا أماـ حركة الموج، فيي لا تصمح المنصات ،سبباً مباشراً في تطوير ىذه 

لمعمؿ في البحار اليائجة مثؿ بحر الشماؿ الذي تعد مياىو ىادئة نسبياً إذا كاف ارتفاع الموج 
 نحو ستة أمتار.

 بطريقتيف: السفف بتتث أف يمكف

عمى استعماؿ عدد كبير مف المراسي تربطيا بقعر البحر مف كؿ  تعتمد : الطريقة الأولى 
 ونوعية المركب حوؿ توزعيا طريقة تحدد مختمفة نماذج المراسي ربط في تتبع حيث ،  الجيات
 بالتساوي زعةمو  عشراً  أو مراس ثماني الاعتيادية الحالات في عددىا ويكوف. وحباليا مرابطيا

 (25-1الشكؿ ) السفينة محيط عمى

 
 الموقع فوؽ بالمراسي الحفر مركب ربط نماذج( 25-1) الشكؿ

 

 

 : الديناميكية المنظومة طريقة :الطريقة الثانية

 dynamic positioning system: DP 



 مع  propellers دفع مراوح أو thruster «دواسر» عف عبارة ىو الديناميكي التوازف نظاـ
 إف ، السفينة موقع ثبات ىعم لمحفاظ الصناعية قمارالأ مع متصمة و لمتحكـ مؤتمت نظاـ
 الوحيد الفارؽ مع المراسي ذات لمسفف تماماً  مطابقة تعتبر ديناميكياً  المتوازنة الحفر سفف
 في لتعمؿ المنصات ليذه القدرة أعطى ما وىذا سلاسؿ بدوف يكوف والذي الاستقرار بنظاـ
ويكوف استخداميا في المواقع العميقة جداً حيث لا  متر(3333) جداً  كبيرة مياه أعماؽ

 مف%( 5) الافقي الانزياح قيمة تتجاوز لا بحيث، (26-1يمكف استعماؿ المراسي )الشكؿ 
 .المياه عمؽ

 أوتوماتيكياً  المركب واتجاه موضع عمى لمحفاظ الكمبيوتر طريؽ عف النظاـ بيذا التحكـ ويتـ
 :البيانات مف بنوعيف الكمبيوتر تغذية يتـ  حيث المركب دفاعات طريؽ عف

 .بالمركب المحيطة البيئية بالعوامؿ خاصة بيانات-1

 .عميو الثبات المراد الاتجاه أو الموضع عف المركب انحراؼ بحساب خاصة بيانات-2

 تحساسا ، الريح واتجاه شدة قياس حساسات:  التالية الحساسات طريؽ عف ذلؾ ويتـ 
 .البوصمة وكذلؾ الموضع عف الانحراؼ حساسات  الحركة،

 وعمؿ بالمركب المحيطة البيئية المؤثرات حساب مف الكومبيوتر تمكف البيانات ىذه كؿ
 طريؽ عف معادلتيا ثـ ومف عميو المؤثرة والعوامؿ وحركتو المركب لموقع رياضي نموذج
 الدفع لأجيزة أوامر إعطاء ثـ ومف هالاتجا في ومضادة المقدار في مساوية دفع قوة توفير

 دوف المركب ثبات تحقيؽ بالتالي الموضع عمى الحفاظ أجؿ مف لمعادلتيا بالمركب الخاصة
 .تحديده تـ الذى والاتجاه الموضع عف انحراؼ



 
 
 

الموقع عمى لممحافظة الديناميكية المنظومة(26-1 )الشكؿ  
الأبعاد الثلاثة، اتجاىات )طوؿ  فيحركة  -الفراغ فيوكأي جسـ -لممركب   : حركة المركب

  الحركة ثلاث منيا حركات تغير الموضع  فيوعرض وارتفاع( ولممركب ست درجات مف الحرية 
 وثلاث منيا حركات دورانية.، 

الحركة لمجانب الأيمف  sway.2 الحركة للأماـ والخمؼ  surge.1 : حركات تغيير الموضع
 سفؿالحركة لأعمى وأ heave.3والأيسر

الدوراف حوؿ محور .roll  ،2والخمؼ  للأماـالدوراف حوؿ محور الحركة .1: حركات الدوران
 yawلدوراف حوؿ محور الحركة لأعمى وأسفؿ .اpitch ،3الحركة لمجانبيف 

 (27-1لاحظ الشكؿ )
 



 
 المركب اتجاىات حركة  (27-1الشكؿ)

 Surge  ،Sway andات اؿ اتجاى فيويختص نظاـ التمركز الديناميكي بتحقيؽ الثبات 
Yaw.  اؿsurge  واؿsawy  متعمقيف بموقع المركب واؿyaw متعمؽ باتجاه المركب 
 فيإلى ثلاث اجزاء رئيسية متساوية يقسـ :DP systemنظام التمركز الديناميكى  أجزاء

 :الأىمية

 الريح واتجاه شدة حساسات  خاصة بالمركب sensorsحساسات وأجيزة استشعار  -1
ونظـ  ، (Pitch، Roll and Heave) التالية المركب حركات بحساب وتقوـ  الحركة ساتحسا

 reference systemمرجعية 
 control systemكمبيوتر ونظاـ تحكـ  -2
 thrusters أجيزة الدفع الخاصة بالمركب -3

 (28-1لاحظ الشكؿ)
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 DP systemمنظومة  (28-1الشكؿ)

 ءشيبالنسبة إلى  والاتجاهجاه ثابت يجب تحديد ىذا الموقع موضع وات فيولمحفاظ عمى المركب 
آخر. بمعنى آخر مرجع تقارف أجيزة المركب موضعيا بالنسبة لو وتقوـ بتصحيح موضعيا إذا 

 : عنو. ومف أنواع ىذا المرجع انحراؼحدث 
 : DGPSنظام ال  -1

 دقتو لعدـ لديناميكيا التمركز لتطبيقات مناسب غير GPS المعروؼ المواقع تحديد نظاـ يعد
 بمقارنة تقوـ الإحداثيات، معروفة أرضية محطات طريؽ عف دقتو تحسيف يتـ وبالتالي الكافية،

 إلى التصحيح قيمة إرساؿ يتـ ثـ ، GPS اؿ نظاـ بإحداثيات مسبقا المعروفة المحطة إحداثيات
 Differential تسميتو سبب وىذا.  الموضعي التمركز مراكب عمى الموجود الاستقباؿ جياز
 DGPS اؿ نظاـ يقوـ. GPSاؿ وقراءات الأرضية المحطات موقع بيف الفارؽ حساب يتـ حيث

 اؿ نظاـ وتغذية لممركب الحالي الموقع وبيف عميو الثبات المراد الموقع عف انحراؼ أي بحساب
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DP (29-1الشكؿ).بو 

 
 
 DGPS اؿ نظاـ (29-1)الشكؿ           HIPAP اؿ نظاـ  (33-1)الشكؿ   

 HIPAP :High accuracy acoustic positioningنظام ال -2
 موجات تصدر التي الأجيزة أحد تثبيت يتـ النظاـ ىذا وفي نظام التمركز الصوتي عالي الدقة

 جياز يمتقطيا منتظمة بصوة الصوتية الموجات بإرساؿ الجياز ىذه ويقوـ البحر، قاع في ةصوتي
 الموضع عف انحراؼ او لممركب حركة حدوث وعند الأسفؿ مف المركب باطف في مثبت آخر

 عمى يعمؿ حتي الانحرافات ىذه بقيـ DP اؿ نظاـ تغذية ويتـ الموجات تمؾ استقباؿ زاوية تتغير
 (33-1)الشكؿ لاحظ .تصحيحيا

 :Tout wireنظام ال -3

 حدوث عند المركب بسطح متصؿ معدني بحبؿ متصؿ البحر قاع في مثبت ثقؿ عف عبارة وىو
 ىذه ترجمة يتـ الجياز، مف الخارج الحبؿ طوؿ وكذلؾ الحبؿ في الشد زاوية تتغير لممركب حركة
 حتى القيـ بيذه DP اؿ نظاـ تغذية ويتـ الأساسي موضعيا عف المركب انحراؼ قيمة إلى القيـ
 (31-1)الشكؿ لاحظ .تصحيحيا عمى يعمؿ
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 Tout wire اؿ نظاـ (31-1الشكؿ)    البوصمة               نظاـ  (32-1)الشكؿ    

 :نظام البوصمة  -4

 Gyrocompasأو تغير إي حساب وكذلؾ بالدرجات المركب اتجاه بتحديد مختص وىو 
 (32-1)الشكؿ بو DP اؿ نظاـ وتغذية المركب اتجاه في انحراؼ

 : Fanbeam and CyScanنظام  -5
 مثبت ليزر جياز مف مكوف وىو ة،ثابت منصات بجوار العمؿ عند استخدامو يتـ نظاـ وىو

 ومف الانعكاس واستقباؿ شعاع بإرساؿ الميزر يقوـ الثابت الجسـ عمى تثبيتو يتـ وعاكس بالمركب
 (33-1)الشكؿ .الثابتة لممنصة بالنسبة المركب موقع عمى الحفاظ ثـ

 
 Fanbeam and CyScan نظاـ (33-1الشكؿ)

تعتمد عمى الرادر مثؿ  والتيعية الأخرى المشابية ىذا بالإضافة إلى العديد مف النظـ المرج
والذي يقوـ بمقارنة موقع المركب بموقع مركب آخر مجاور  DARPS ، أو نظاـArtemis نظاـ

 النسبي بيف المركبيف. الانحراؼلو وحساب 
تقوـ بيا  التيوكمما زادت خطورة ودقة الوظيفة  DPىناؾ العديد مف الطرازات الخاصة بنظاـ اؿ

نظاـ  أيبحيث إذا تعطؿ  Back up systemsزادت الحاجة إلى وجود نظـ احتياطية  مركب
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. الاحتياطيةاستشعار أو جياز دفع تحافظ المركب عمى موضعيا دوف تغير عف طريؽ النظـ 
 بالأرقاـ كما يمي: DPيتـ الإشارة إلى طرازات اؿ 

 وفيو لا يوجد نظـ احتياطيو. DP1نظاـ  -1
مف الأنظمة تستطيع  بأيظـ احتياطية، وفى حالة حدوث عطؿ واحد مزود بن DP2نظاـ -2

 المركب الحفاظ عمى موضعيا.
. ويمكنو الحفاظ عمى موضع المركب حتى في احتياطيةوىو مزود أيضا بنظـ  DP3نظاـ -3

 أحد أجزاءه. فيحالة حدوث غرؽ أو احتراؽ 
 


