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STUDI OPTIMASI KICK — OFF POINT, BUILD — UP RATE DAN DOGLEG
DALAM MERENCANAKAN TRAJECTORY SUMUR BERARAH

NAUFAL RIFQI TAUFIQ HAKIM
193210832

ABSTRAK

Directional drilling dilakukan pada sumur X dimana target yang tidak dapat
dicapai dengan pemboran vertikal karena adanya patahan. Perencanaan sumur
berarah tidak sesederhana dan biayanya tidak semurah sumur vertikal karena
faktanya membutuhkan kompetensi yang tinggi untuk mengoptimalkan lintasan
lubang bor agar mencapat target yang diinginkan, Ada beberapa parameter
penting untuk melakukan perencanaan lintasan lubang bor pada sumur berarah
seperti kick-off point (KOP), build-up rate (BUR), Dogleg dan lainnya. Semakin
dalam titik KOP maka akan semakin besar build-up rate Karena inklinasi akan
semakin besar dan baiknya inklinasi pada operasi pemboran itu kurang dari 35°
karena apabila lebih dari 35° akan membuat casing susah untuk melengkung
mengikuti lintasan pemboran dan itu menyebabkan kegagalan karena casing akan
rusak dan Dogleg severity itu kecil apabila perubahan dari inklikasi dan arahnya
kecil, begitu sebaliknya apabila Dogleg severitynya besar maka perubahan dari
inklikasi dan arahnya besar. Penelitian ini bertujuan untuk menentukan KOP,
BUR dan Dogleg yang pada perencanaan trajectory sumur X dan menentukan
nilai KOP dan BUR yang optimal dari beberapa variasi yang dilakukan dan
mengestimasikan biaya aktual dan perencanaan berdasarkan casing dan tubing
yang akan digunakan untuk mengetahui keefektifan trgjectory tersebut.
Perencanaan frajectory;- dilakukukan dengan software compass untuk
mendapatkan beberapa variasi nilai KIOQP, BUR dan Dogleg.yang nantinya dapat
mengetahui KOP, BUR dan estimasi biaya yang lebih ekonomis dan efektif.
Didapati hasil yaitu KOP pada titik kedalaman 150 ft adalah yang paling optimal
dengan BUR kisaran 3° per 100 ft dengan inklinasi 33° — 34° dan aktual KOP 150
ft dengan BUR 3.94%/100 ft dengan Dogleg 2.6°/100 ft estimasi biaya yang akan
dikeluarkan untuk casing dan fubing sekitar 212425.9 USD untuk aktual dan
untuk perencanaan pada titik kedalalaman KOP 150 ft sekitar 213172.4

Kata Kunci: Perencanaan Trajectory, KOP, BUR, Dogleg, Inklinasi
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BAB 1

PENDAHULUAN
1.1 LATAR BELAKANG
Pemboran berarah akan dilakukan pada sumur X karena adanya patahan.

(Smith, 1996) Agar Operasi pemboran dapat berjalan dengan lancar, maka

Q; & “:@" harus dilakukan dalam fase
perencanaan untuk memastike dari sumur dibuat untuk mencapai
obektif tersebut. Untuk dapat melakukan ini kita harus menentukan titik

permuukaan dan lokasi target. (Schlumberger, 1996)

1 Universitas Islam Riau
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Berdasarkan pemaparan diatas, peneliti tertarik melakukan penelitian
mengenai optimasi KOP, BUR dan Dogleg dengan beberapa variasi terhadap
KOP dan BUR untuk mendapatkan perencanaan trajectory yang efektif, dimana
perencanaan untuk memvariasikan KOP dan BUR akan dilakukan dengan
simulator pemboran COMPASS by Landmark Halliburton. Hasil dari penelitian
ini diharapkan dapa
efektif dan efisi

embantu untuk mendapatkan perencanaan trajectory yang

1.2

2. Tidak menentukan bottom hole assembly (BHA).

Universitas Islam Riau
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BAB II
TINJUAN PUSTAKA

Allah SWT telah menciptakan segala sesuatunya sangat berlimpah yaitu

akan sumber daya alamnya agar umat manusia dapat memanfaatkannya dengan

dan keadaan yang khusus saja. san dilakukannya pemboran berarah ini
karena pada zona formasi yang terdapat patahan karena ketika menembus zona
patahan, mata bor akan mengikuti bidang miring dari fault plane nya. Sehingga
untuk menghindari masalah tersebut, lubang bor dapat di bor dari sisi atas atau sisi
bawah dari patahan dan kemudian diarahkan ke formasi produktifnya. (Gambar

2.1)

3 Universitas Islam Riau
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2.2

adalah untuk
identifikasi a engetah cdalaman, ke lubang sumur
apakah ectional survey
dimulai ¢ hkan kemudian

di simp dan biasanya

didistribusika recti er da nti a interval tertentu.
(Marr & bisa berdasarkan
aturan um

1 penerapan survei.

2.

3. 0 : ektifan sumur. (Thorogood,

Directional surveying bise an sebagai metode yang digunakan
untuk mendapatkan parameter yang dibutuhkan untuk perhitungan dan plot 3D
sumur seperti measured depth, kemiringan, arah lubang. Selain itu, ada beberapa
alasan mengapa survei directional itu sangat penting dilakukan seperti:

1. Menentukan lokasi bottomhole yang tepat dari sumur guna memonitor

performa reservoir.

Universitas Islam Riau
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Memonitor lubang sumur aktual selama pemboran untuk memastikan titik
target tercapai.
Menghitung TVD (True Vertical Depth) dari beberapa formasi guna

keakuratan pemetaan geologikal.

Menjadi peringatan directional driller dari potensial kendala sepanjang

Universitas Islam Riau
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KOP 2

‘%

) DOGL
o
. % berarah pasti
Do
12

Dogleg

tempat tetapi biasanya e ! Q “
inklinasi yang diinginkan didap a baru bisa menentukan kick — off’

point (Schlumberger, 1996)

Universitas Islam Riau



2.4 STATE OF THE ART

Beberapa jurnal penelitian yang telah dilakukan terkait dengan perencanaan

trajectory untuk directional drilling, diantara lain:

Tabel 2. 1 State of The Art

No Judul Penelitian
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n tes dengan

yang ada dari
mendapatkan hasil
kurang

15% Kkarena

3 Kick-Off Point (KOP) End of Build
(EOB) Data Analysis in Trajectory
Design (Novrianti, Melisa, & Adrian,
2017)

Perencanaan yang optimal titik
KOP berada di 200 ft karena
menghasilkan inklinasi
dibawah 35° dan permasahalan

lubang akan terjadi seperti pipa
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tersangkut dan drillstring yang
tidak mampu bengkok apabila
titik KOP berada di 600 ft

0
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Overcoming. Challenges for Drilling
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BAB III
METODELOGI PENELITIAN

3.1 METODE PENELITIAN

buku — buku
referens nter 1t perti buku drilling
engineer k al ] S kar 1 di Rubiandini,

directi ' inda f lari ! tional horizontal

-Parsmeters ————

Gambar 3. 1 Data Input

9 Universitas Islam Riau
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Tabel 3. 1 Data Input

KOP Feet
Inklikasi Derajat
Azimuth Derajat

True Vertical DepthTarg

o\ e

Ay

2 akan dimulai
rk Halliburton
ab 3.2 untuk
0 ft, 400 ft)dan

ARLLARA

2. 4 °/100 ft, 4.5
.ﬂ;‘ pengaruh BUR
3 naan berdasarkan

Universitas Islam Riau
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Mulai
A
Pengumpulan Data Teori Dasar, Paper, Jurnal, Artikel, Buku yang Berkaitan

Dokumen ini adalah Arsip Milik :
Perpustakaan Universitas Islam Riau

Gambar 3. 2 Diagram Alir
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3.2 PERENCANAAN LINTASAN PEMBORAN BERARAH

Langkah didalam merencanakan sumur berarah adalah dengan mendesain
trjajectory sumur hingga mencapai target. Berikut Langkah — Langkah yang akan

dilakukan untuk merencanakan trajectory:

1. Dari data geologi dapat menentukan kedalaman target, jumlah target dan

Universitas Islam Riau
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3.3 JADWAL DAN TEMPAT PENELITIAN

Penelitian ini akan dilakukan selama 3 bulan yang dimulai dari bulan Juni
2022 dengan bulan Agustus 2022. Tempat dimana akan dilakukan penelitian yaitu
BOB PT Bumi Siak Pusako — Pertamina Hulu

s

=
&
5
v
0

¢

C

Universitas Islam Riau
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BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam penelitian ini akan membahas pengaruh kick — off point, build — up

rate dan Dogleg terhadap trajectory sumur berarah. Adapun data sumur ini adalah

ered Basement/GraniteWash

Martzite / Intrusive/Basement

14 Universitas Islam Riau
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Berdasarkan gambar 4.1 sumur berarah pada penelitian ini akan di bor
dengan target kedalaman 1825 ft MD, Adapun lapisan yang akan ditembus pada
saat melakukan pemboran adalah lapisan petani pada kedalaman 270 ft — 930 ft,

lapisan telisa pada kedalaman 930 ft — 1400 ft, lapisan bekasap pada kedalaman

=
e
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o =
& 3
= 2
C s
—A
<
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H
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AP disay yepepe

Very Hard

\\“'

operasi pemboran dapat berjalan lancar (Wang, Chen, Zhihui, & Li, 2019) dan

41 TRAJECTORY - ‘ ‘

Pentingnya perencanaa ada suatu sumur berarah itu agar

nery we[sy sej

perencanaan sumur berarah tidak sesederhana sumur vertikal untuk
mengoptimalkan lintasan lubang bor agar mencapai target yang diinginkan

(Muneer, Zahoor, Mehmood, Khan, & Latif, 2015).

Universitas Islam Riau
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Adapun parameter yang akan ditentukan pada saat perencaan trajectory
adalah KOP dan BUR. Pada perencanaan trajectory sumur ini akan dilakukan
beberapa variasi KOP dengan kedalaman target 1825 ft MD untuk mengetahui
pengaruh antara kedalaman KOP terhadap BUR dan panjang lintasan. Perhitungan
perencanaan trajectory untuk mengetahui pengaruh antara KOP terhadap BUR

dan panjang lintasan.menggunakan software Compass By Landmark Halliburton

dan mendapa diliha
1 33 1821.2 46
2 23 L 46
3 46
4 46
5 46
6 oV 83 46
7 0 s 39 9.64 46
B n tabel terlih a sem. ik KOP maka BUR
akan semakin besar dan jang li al k j hal ini terjadi
karena s titi kin tajam/besar
dimana it bua S \ejar u ai titik inklinasi
yang ingin kita M NB:B! jang lintasan, hal
ini sesuai a a akan semakin besar
BUR karena i in linasi pada operasi
o L]
pemboran itu k d: akan membuat casing
susah untuk melen n ran dan itu menyebabkan
kegagalan karena casing , Melisa, & Adrian, 2017). Selain
itu juga semakin dalam titik KO akin besar estimasi Dogleg severitynya

karena perubahan inklinasi yang semakin besar seiring semakin dalamnya KOP
dimana hal ini sesuai dengan literatur Dogleg severity itu kecil apabila perubahan
dari inklikasi dan arahnya kecil, begitu sebaliknya apabila Dogleg severitynya
besar berati perubahan dari inklikasi dan arahnya besar. (Carden & Grace,

Horizontal and Directional Drilling, 2017).

Universitas Islam Riau
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Tabel 4. 3 Variasi BUR

3 32.18 1826.3 61 46
1 100 3.5 29.32 | 1819.44 61 45
4 27.8 7 61 45
g ) 61 46
3 46
46
1 46
©
\.)QQN . 46
8 46
46
46
= 46
hoe 3 = - -
3 139.12 46
| 4 34.87 46
1 46
186 2 47
35
% 62 46
62 46
7 ~ - 62 47
.6 62 46
851.3 62 46
Berdasarkan tabel 4.3 1 lihat bahwa dengan memvariasikan

BUR terhadap titik KOP yang sama menghasilkan semakin besar BUR dengan
titik kedalaman KOP yang sama maka akan semakin pendek panjang lintasan dan

untuk pemakaian casing dan tubing tidak berbeda signifikan

Universitas Islam Riau
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Dari hasil simulasi dan perhitungan manual titik KOP paling optimal berada
pada titik kedalaman 150 ft dengan BUR sekitar 3 °/100 ft — 3.75 °/100 ft karena
BUR yang diinginkan 3 °/100 ft - 4°/100 ft dengan tujuan kemudahan pada saat

operasi pemboran dilaksanakan dan juga karena conductor Casing akan

ditempatkan pada kedalaman sekitar 110 ft. Selain itu juga tipe lintasan ini slant

atau J — Type karen

dari permuka
vertik

cuk

(Adi

4.3

s e ipm 1)

FirHde

un

a a (&

SUTAS: ISLay
oW Ny

..
1 kel

g

T

Gambar 4. 3 Ilustrasi 3D

S
s g <
TN D

-

da tipe ini mempunyai titik belok yang terletak tidak jauh

ng jauh dari sumbu
serap sumur

t dangkal.

bar 4.2 dan
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4.2 AKTUAL

Tabel 4. 4 Data Aktual

1 KOP, ft 147
2 EO 05
10

o

8 t = AT =
L o
o ..
_' -l ‘-
i “ L]
.‘_.F ‘.'
= e
P -
— o e

Data diatas m n i dari perusahaan pada saat
melakukan pengeboran s iman i adalah sumur pengembangan,
dimana sumur ini yang memiliki n batuan formasi dari 1400 — 5400 psi,

dimana pada trayek 12 — '4” memiliki kekerasan batuan dari 1400 — 1600 psi
dimana termasuk lapisan very soft dan trayek 8 — '2” memiliki kekerasan batuan
formasi dari 4000 — 5400 psi dimana termasuk lapisan soft. Pada awalnya
dilakukkan pemboran vertikal hingga mencapai titik KOP setelah sampai pada
lapisan pertama trayek 12 — %" dilakukan POOH atau menarik semua rangkaian

pipa bor untuk mengganti BHA untuk membelokan lubang bor dan KOP berada

Universitas Islam Riau
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pada kedalaman 147 ft dilanjutkannya pengeboran hingga 932 ft, pada lapisan ini
memiliki kekerasan batuan 1472 psi dengan WOB sebesar 85% dari WOB
maksimal yang ditentukan maka di dapat ROP sebesar 149 ft/hr.

Pada lapisan kedua trayek 12 — '4” dilanjutkannya pengeboran hingga 1005
ft dengan EOB pada 1005 ft dan memasang Casing 9 — 5/8” dengan FS pada
kedalaman 999 ft la lapisan ini memiliki keke n._batuan 1626 psi dengan

KOP aktual pada kedalam 147 ft karena skematik sumur yang memiliki
conductor casing pada kedalam 110 ft dan kita tidak bisa membuat titik KOP
didalam conductor casing. Dari perencaan trajectory yang sudah dilakukan
memiliki beberapa perbedaan seperti titik KOP perencanaan ialah 150 ft dengan
BUR 3 °/100 ft dengan inklikasi 30° tetapi pada pelaksaannya memiliki KOP 147
ft dengan BUR 3.94°/100 ft yang naik sekitar 0.94°/100 ft yang karena penurunan

Universitas Islam Riau
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inklinasi sebesar 1.59° yang dimana pada aktual itu memiliki inklinasi sebesar
33.28° perbedaan ini di sebabkan karena adanya koreksi arah dan kenaikan
inklinasi pada saat pelaksanaan karena pengarahan dilakukan secara manual,
selain itu juga ROP yang terlalu besar saat perpindahan ke formasi yang keras
dimana itu akan membuat drillstring akan mengikut formasi yang lunak, selain itu
juga kemungkinan

ROP terlalu kecil yang kecil bisa.menyebabkan pembentukan

rapa casing
er, 2022) dan
2022) dan

1sing dan joint

Gambar 4. 4 Well Profile
vuniversitas Islam Riau
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BAB YV

KESIMPULAN DAN SARAN
5.1 Kesimpulan
1. Didapatkan perencanaan frajectory dengan variasi KOP 100 ft, 150 ft, 200

ft, 250 ft, 350.£t, 400 ft dengan inklinasi maksimal 30° dan didapati BUR
3.34°/10C DP 150 ft, 4.27°/100 ft

‘ “E'@EQ\‘ .@‘ﬁ.‘ untuk KOP

‘5“0

L S L
«5
2
2

i n tubing sekitar

* ﬂ k kedalalaman

S

ALY

a4

intellige

estimasi ¢

22 Universitas Islam Riau
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