
REIVINDICACIONES

1. Un conjunto de fondo de pozo que comprende:

un collar de perforación, y

una fuente de alimentación, que comprende:

una placa oscilante dinámicamente ajustable,

una bomba de pistón axial de desplazamiento ajustable dinámicamente variable, 

y

una turbina de fluido accionada por lodo de perforación que impulsa un eje de 

entrada de la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable.

2. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, donde la fuente de 

alimentación comprende además un accionador de bomba de pistón axial configurado 

para controlar el ángulo de la placa oscilante.

3. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, donde la fuente de 

alimentación comprende además una bomba de carga configurada para proporcionar 

flujo mínimo para la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable.

4. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, donde la fuente de 

alimentación comprende, además, una línea de entrada de baja presión configurada con 

unas válvulas de verificación y una vía a un depósito hidráulico a través de las válvulas 

de verificación para proporcionar fluido adicional a la bomba de pistón axial de 

desplazamiento dinámicamente variable.

5. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, donde la bomba de 

pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable se configura en un circuito de 

bucle abierto hidráulico para regular la energía variable demandada por la carga.

6. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, donde la bomba de 

pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable se configura en un circuito de 

bucle cerrado hidráulico para regular la energía variable demandada por la carga.

7. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 1, que comprende, 

además:

un conjunto de microcontrolador que comprende:

un procesador,

un elemento de memoria no volátil,

un programa almacenado en la memoria no volátil configurado para controlar la 

amplitud de la salida de la fuente de energía al cambiar el ángulo de la placa oscilante 

dinámicamente ajustable de la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente 

variable.



8. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 7, que comprende 

además un sensor de velocidad de flujo de lodo configurado para estar en comunicación 

con el conjunto de microcontrolador de manera tal que los datos de caudal de lodo 

sustancialmente en tiempo real se proporcionan al conjunto de microcontrolador.

9. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 8, donde el conjunto de 

microcontrolador comprende además un programa almacenado en la memoria no volátil 

configurado para realizar los pasos de:

recibir datos de velocidad de flujo de lodo sustancialmente en tiempo real desde 

el sensor de velocidad de flujo de lodo,

controlar la amplitud de la salida de la fuente de energía, y 

cambiar el ángulo de la placa oscilante dinámicamente ajustable de la bomba de 

pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable en relación con los datos de 

velocidad de flujo de lodo sustancialmente en tiempo real recibidos desde el sensor de 

velocidad de flujo de lodo.

10. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 7, que comprende 

además un sensor de velocidad de revolución configurado para estar en comunicación 

con el conjunto de microcontrolador de manera tal que los datos de revolución 

sustancialmente en tiempo real para el montaje fondo de pozo se proporcionan al 

conjunto de microcontrolador.

11. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 10, que comprende 

además:

una broca capaz de deflexión axial; y

un sensor de amplitud de deflexión de broca configurado para estar en 

comunicación con el conjunto de microcontrolador de manera tal que los datos de 

amplitud de deflexión de broca sustancialmente en tiempo real se proporcionan al 

microcontrolador.

12. El conjunto de fondo de pozo de la reivindicación 11, donde el conjunto 

de microcontrolador comprende además un programa almacenado en la memoria no 

volátil configurado para llevar a cabo los pasos de:

recibir datos de revolución sustancialmente en tiempo real desde el sensor de 

velocidad de revolución,

recibir datos de amplitud de deflexión de broca sustancialmente en tiempo real 

desde el sensor de amplitud de deflexión de broca, y

controlar la amplitud de la salida de la fuente de energía y cambiar el ángulo de 

la placa oscilante dinámicamente ajustable de la bomba de pistón axial de 

desplazamiento dinámicamente variable en relación con uno o ambos de los datos de 



velocidad de revolución sustancialmente en tiempo real y los datos de amplitud de 

deflexión de broca sustancialmente en tiempo real.

13. Un método de perforación direccional de secciones de boca de pozo, que 

comprende el paso de desplegar un conjunto de fondo de pozo que comprende:

un collar de perforación, y

una fuente de alimentación, que comprende:

una placa oscilante dinámicamente ajustable,

una bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable, y

una turbina de fluido accionada por lodo de perforación que impulsa un eje de 

entrada de la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable.

14. El método de la reivindicación 13 que comprende además los pasos de:

utilizar una bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable 

para proporcionar energía a una herramienta de fondo de pozo configurada en el 

conjunto de fondo de pozo, y

conducir un eje de entrada de la bomba de pistón axial de desplazamiento 

dinámicamente variable con una turbina de fluido accionada por el lodo de perforación.

15. El método de la reivindicación 13, donde la bomba de pistón axial de 

desplazamiento dinámicamente variable se configura en un circuito de bucle abierto 

hidráulico para regular la energía variable demandada por la carga.

16. El método de la reivindicación 13, donde la bomba de pistón axial de 

desplazamiento dinámicamente variable se configura en un circuito de bucle cerrado 

hidráulico para regular la energía variable demandada por la carga.

17. El método de la reivindicación 13 que comprende además el paso de 

controlar la amplitud de la salida de la fuente de energía al cambiar el ángulo de la placa 

oscilante dinámicamente ajustable de la bomba de pistón axial de desplazamiento 

dinámicamente variable.

18. El método de la reivindicación 13 donde el conjunto de fondo de pozo 

comprende además un microcontrolador y un sensor de caudal de flujo de lodo, y el 

método comprende además el paso de proporcionar datos de caudal de flujo de lodo 

sustancialmente en tiempo real al conjunto de microcontrolador.

19. El método de la reivindicación 18 que comprende además los pasos de:

recibir datos de velocidad de flujo de lodo sustancialmente en tiempo real desde 

el sensor de velocidad de flujo de lodo,

controlar la amplitud de la salida de la fuente de energía, y 

cambiar el ángulo de la placa oscilante dinámicamente ajustable de la bomba de 

pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable en relación con los datos de 



velocidad de flujo de lodo sustancialmente en tiempo real recibidos desde el sensor de 

velocidad de flujo de lodo.

20. El método de la reivindicación 13 donde el conjunto de fondo de pozo 

comprende además:

un conjunto de microcontrolador,

un sensor de velocidad de revolución configurado para estar en comunicación 

con el conjunto microcontrolador de tal manera que los datos de frecuencia revolución 

sustancialmente en tiempo real para el conjunto de fondo de pozo se proporcionan al 

conjunto del microcontrolador,

una broca capaz de deflexión axial, y

un sensor de amplitud de deflexión de broca configurado para estar en 

comunicación con el conjunto de microcontrolador de manera tal que los datos de 

amplitud de deflexión de broca sustancialmente en tiempo real se proporcionan al 

conjunto de microcontrolador.

21. El método de acuerdo con la reivindicación 20 que comprende además 

los pasos de:

recibir datos de velocidad de revolución sustancialmente en tiempo real desde el 

sensor de velocidad de revolución,

recibir datos de amplitud de deflexión de broca sustancialmente en tiempo real 

desde el sensor de amplitud de deflexión de broca,

controlar la amplitud de la salida de la fuente de energía y cambiar el ángulo de 

la placa oscilante dinámicamente ajustable de la bomba de pistón axial de 

desplazamiento dinámicamente variable en relación con uno o ambos de los datos de 

velocidad de revolución sustancialmente en tiempo real y los datos sustancialmente en 

tiempo real de la amplitud de deflexión de la broca.

22. Una herramienta trasladada por línea de cable que comprende:

una fuente de alimentación, que comprende:

una placa oscilante dinámicamente ajustable,

una bomba de pistón axial de desplazamiento Ajustable Dinámicamente 

Variable, y

una bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable.

23. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, 

donde la fuente de alimentación comprende además un accionador de bomba de pistón 

axial configurado para controlar el ángulo de la placa oscilante.

24. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, 

donde la fuente de alimentación comprende además una bomba de carga configurada 



para proporcionar flujo mínimo para la bomba de pistón axial de desplazamiento 

dinámicamente variable.

25. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, 

donde la fuente de alimentación comprende, además, una línea de entrada de baja 

presión configurada con unas válvulas de verifcación y una vía a un depósito hidráulico 

a través de la válvulas de verifcación para proporcionar fluido adicional a la bomba de 

pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable.

26. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, 

donde la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable se configura 

en un circuito de bucle abierto hidráulico para regular la energía variable demandada 

por la carga.

27. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, 

donde la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente variable se configura 

en un circuito de bucle cerrado hidráulico para regular la energía variable demandada 

por la carga.

28. La herramienta trasladada por línea de cable de la reivindicación 22, que 

comprende además:

un conjunto de microcontrolador que comprende:

un procesador,

un elemento de memoria no volátil,

un programa almacenado en la memoria no volátil configurado para controlar la 

amplitud de la salida de la fuente de energía al cambiar el ángulo de la placa oscilante 

dinámicamente ajustable de la bomba de pistón axial de desplazamiento dinámicamente 

variable.


