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1 软件简介

“T2 全姿态惯性陀螺仪”是我司自主研发的一款自寻北惯性导向仪器，采用的是可以自寻北的高精度

陀螺传感器， 此陀螺传感器的显著特点是抗冲击振动能力强;体积小重 量轻;功耗低,满足恶劣施工工况.T2
全姿态惯性陀螺斜仪具备静态点测模式和动态连续测量模式，在连续测量模式下可快速连续测量钻孔的井斜

及方位，能更准确直观的描绘钻孔轨迹，减少传统的寻北模式的测量时间，实现测斜时间最小化，大大提高

工作效率。

1.1 软件电脑运行环境要求

“T2 全姿态惯性陀螺仪”的运行环境如下：

电

脑

运

行

环

境

及

配

置

运行系统 操作系统： Windows 7 及以上

硬件

CPU：Intel I3 及以上处理器

内存：2G 及以上

硬盘：512G 及以上

辅助软件 DotNetFX40 及以上

本软件安装方式 直接打开免安装
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2 功能说明

2.1 启动软件

桌面或程序文件夹双击“T2”图标启动软件主界面。

（桌面启动）

（文件夹启动）
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2.2 主界面

双击“T2 陀螺仪”图标启动软件进入软件主界面（如下图），主界面主要包括七个工作区域 A、B、C、D、

E、F，以下将分别对这六个区域的功能做具体介绍。

2.3 数据记录（A）：

2.3.1:井深增加

“井深增加 ”主要是仪器当前测点与上一个测点之间钻杆又钻进的距离。

2.3.2：新增测点

当需要当前测点时，点击A区的“新增测点”，弹出新增测点界面(如下图)



河北韶通翱达科技有限公司

T2全姿态惯性陀螺仪

5

井斜 方位 工具面为仪器修正后数据（E 区数据），井深是指从入钻点到此测量点的总计钻进长度。点

击确定按钮将自动保存这些数据，点击取消按钮将不会被保存。测点数据在钻孔轨迹里面记录。

2.3.3：钻孔轨迹

点击 A 区的“钻孔轨迹”按钮 将弹出钻孔轨迹界面（如下图）将显示钻孔每一个增加的测量点数据。

序号: 每一个测量点数据的顺序编号。

井深：从入钻点到每一个测量点数的累积长度。井深可以根据实际需要进行更改。

井斜：记录的每一个测量点的井斜数据。

注：每一个测量点记录的井斜数据为，经过“井斜修正角”修正后的数据。当“井斜修正角”为

0 时，则测量点记录的是原始井斜数据。

方位：记录的每一个测量点的方位数据。

注：每一个测量点记录的方位数据为，经过“方位修正角”修正后的数据。当“方位修正角”为

0 时，则测量点记录的是原始方位数据。
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工具面：记录的每一个测量点的工具面数据。

注：（1）每一个测量点记录的工具面数据为，经过“工具面角差”修正后的数据。当“工具面

角差”为 0 时，则测量点记录的是原始工具面数据。

（2）当井斜大于“工具面阈值”所设置的数值时，则测量点记录的工具面数据为重力工具面（G）。

当井斜小于“工具面阈值”所设置的数值时，则测量点记录的工具面数据为磁力工具面（T）。

温度：记录的每一个测量点的温度数据。

纬度：记录的每一个测量点的纬度数据。仪器出厂纬度，使用时如果超过软件显示纬度的±10 则需

要返厂重新下载纬度。超出显示纬度的±10 的区域使用 10 分钟之内寻北误差在 1 度之内，超出 10 分钟数

据随着时间的延长漂移越大。短时间使用测量精度影响不大，如长时间连续测量不建议。

钻孔轨迹所记录的数据均可随意编辑（如下图）。

2.3.3.1：另存为

点击“另存为”按钮可以将现有数据以 EXCL 格式保存在指定的位置。

2.3.3.2 ：清空

点击“清空”按钮可以将现有数据全部清空。
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2.3.4：串口

点击按钮(如下图)选择串口号，串口选择后点击“打开”按钮软件将自动与仪器通讯。

2.4：仪器信息（B）

2.4.1：探管号

“探管号”是当前仪器的探管识别号码。

2.4.2：仪器状态

当点击“打开”按钮后打开探管开关将启动仪器，进入“自动寻北模式”寻北过程仪器状态变化过程（如下

图）。寻北完成后进入连续测量模式仪器将全面启动。注意：自动寻北整个过程大概需要 2′30 秒。
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注：精准寻北前显示的方位数据和寻北完成后显示的方位数据方位误差 1 度之内.

井斜和工具面（G）精准寻北前和寻北完成后显示的数据一样
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2.4.3：温度

仪器当前位置的实时温度。

2.4.4：帧数

“帧数”代表数据上传的状态，仪器正常使用时帧数会一直变化。

2.4.5：异常状态

当 “异常状态”栏出现“X,Y,Z 轴陀螺绝对值大于 200°/s”则需要重新寻北。

注意：在动态测量的时候下放速度控制在 10-15 米/分钟，主要是防止轴线圆周转动超过 200°/秒

2.4.6：纬度

显示纬度为仪器出厂设置纬度，使用时如果超过软件显示纬度的±10 则需要返厂重新下载纬度。超出显示

纬度的±10 的区域使用 10 分钟之内寻北误差在 1 度之内，超出 10 分钟数据随着时间的延长漂移越大。短

时间使用测量精度影响不大，如长时间连续测量不建议。
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2.5：姿态数据（C）

2.5.1：井斜

“井斜”是某测点的井斜角等于该测点处的井眼方向线与重力线之间的夹角。井眼方向是指钻头钻至该点

时的前进方向。

2.5.2：方位

从真子午线北端顺时针方向量至，某一直线的水平角。

2.5.3：工具面（G）

“工具面（G）”是沿井眼方向看时，由重力矢量确定的高边方向线顺时针到X轴的角度，即为工具面角

（装置角)。

2.5.4：工具面（T）

“工具面（T）”是以陀螺北为参考的工具面角。
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2.6：陀螺数据(D)

2.6.1：X轴角速度

“X轴角速度”是指物体在单位时间内围绕X轴旋转的角度变化率。

2.6.2：Y轴角速度

“Y轴角速度”是指物体在单位时间内围绕Y轴旋转的角度变化率。

2.6.3：Z轴角速度

“Z轴角速度”是指物体在单位时间内围绕Z轴旋转的角度变化率。

2.6.4：X轴加速度

“X轴加速度”是指物体在X轴方向上的加速运动情况。

2.6.5：Y轴加速度

“Y轴加速度”是指物体在Y轴方向上的加速运动情况。
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2.6.6：Z轴加速度

“Z轴加速度”是指物体在Z轴方向上的加速运动情况。

2.7：姿态数据修正(E)

2.7.1：井斜修正角

“井斜修正角”是相当于对井斜数据的固定误差的补偿，最终的井斜 = 仪器计算的井斜 + 井斜修正角；

通常不建议对此参数进行设置（默认为0）。

2.7.2：方位修正角

“方位修正角”是磁方位与真方位之间的切换修正，磁方位=真方位-磁偏角+收敛角。注意：最终的方

位要与所用施工坐标系的方位统一，否则将导致数据不必要的错误。

2.7.3：工具面角差

“工具面角差”是在仪器连接完成后，让仪器的座键口向上冲天，然后在软件主界面读到此时工具面值，

将读数填入此处（修正初始值应确保为0，再填入读数），工具面将归零。将此数值记录在本子是最好的做法，
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需要时用于人工重新设定。

注意：井眼轨迹测量的时候不需要进行工具面修正，只要保证修正值为0即可

2.7.4：工具面阈值

“工具面阈值”是用于切换重力工具面与磁性工具面临界值。水平定向钻通常不需要对此参数设置，通

常默认值为3。

2.7.5：井斜

通过“井斜修正角”修正后井斜。

2.7.6：方位

通过“方位修正角”修正后方位。

2.7.7：工具面

通过“工具面角差”修正后工具面。

2.7.8：基线方位

“基线方位”是施工前设计钻进方位，施工时只做参考。
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2.8：司钻显示大盘(F)

此区为工具面显示区，用来监控工具面控向情况，表盘指示修正后工具面结果。此工具面结果

为通过“工具面角差”修正后工具面。当“工具面角差”为 0 时，则显示的是原始工具面数据。

（2）当井斜大于“工具面阈值”所设置的数值时，则显示的为重力工具面（G）。

当井斜小于“工具面阈值”所设置的数值时，则显示的工具面（T）。

3 T2全姿态惯性陀螺仪连接方法

T2 全姿态陀螺惯性导向仪的连接方法分为“地面控制装置连接”和“地下仪器装置连接”两部分。

3.1：地下仪器装置连接

“地下仪器装置”：T2陀螺仪、电极、铠装头、电缆固定线卡。
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（1） 将电缆与铠装头（如下图）连接牢固。

（2） 将电缆线的正极与电极（如下图）的正极接线柱连接，并用高温胶带将接线柱缠绕牢固；负极与电

极的外壳连接并再次用高温胶带缠绕牢固。（注意：用手按压探针是否轻松收回，如按压不动请更

换电极或进行维修。）
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（3） 将铠装头与电极连接在一起并用抱钳打紧（如下图）所示。（注意：连接之前用高温硅脂将铠装筒

内注满。连接完之后将铠装头与电缆连接处用高温胶带缠绕牢固防止进液。）

（4）将电极探针端与 T2 全姿态陀螺惯性导向仪连接并打紧。如（图四）所示。注意：检查转换电极 O
型圈是否完好，O 型圈破损或缺失及时更换。
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3.2：地面电器控制装置连接

（1） 面板上 220 伏电源通过快插电源线与插排连接，外接电压区间 220 伏正负 20 伏。

（2）面板上 PC 接口与专用 PC 接口线连接，PC 接口线另一端与 USB232 连接，USB232 再与电脑连接。（如

下图）连接。
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（3）将电缆线的正极与数据处理仪上的“+”接线柱连接，将电缆线的的负极与数据处理仪上的“-”接

线柱连接。（注意正负极不要接反。）

（4）将工程电脑打开并打开陀螺软解界面（如下图）。



河北韶通翱达科技有限公司

T2全姿态惯性陀螺仪

19

（5） 将数据处理仪的电源开关打开，并将探管开关打开。

（6）将陀螺软件的串口打开，陀螺仪开始启动自动寻北。寻北完成之后即可测井斜方位等数据。

注意：陀螺在寻北过程中保持仪器静止状态，否则寻北错误。

注意事项

1：220VAC 电源一定要有可靠的接地，如果没有可靠接地，可能会造成仪器丢数 情况发生，

仪器将不能正常工作；钻机滑环务必打磨干净，保持数据稳定。

2：数据处理仪器故障指示灯亮起，说明探管电源有短路的情况，请检查连接电 缆、钻机滑

环等排除故障；检查探管连接电缆绝缘未做好，有进水的可能性，需要排查连接电缆中间接头

及滑环、探管进线端的防水处理。

3：数据处理仪器正常工作电流为 58±5 毫安，无电流或电流很小说明数据处 理仪器到探

管之间连线有断路现象，请检查连接电缆是否断开，滑环是否正常， 探管电源负极接地线是

否可靠接地；

4：在连续测量的过程中电缆下放速度应为 10—15 米/分钟。

5；陀螺在寻北过程中保持仪器静止状态，寻北过程中仪器晃动则寻北无法精准完成需要重

新开始寻北。

6：在雨天的时候或者电压不稳或操作间接地不好的时候工作指示灯会频繁闪烁数据上传不

通畅，如果接地解决不了可以使用电瓶加逆变器的方式为仪器独立供电。
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