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Цель: Разработка, проектирование и изготовление прототипа
ультразвуковой иммерсионной системы контроля деталей с кривой
шероховатой поверхностью методом виртуальных преобразователей [1].
(Далее - Изделие).

Изделие представляет собой иммерсионную ванну с
компьютерно-управляемой системой позиционирования ультразвукового
матричного многоканального преобразователя (Далее МП), с 14 - канальной
измерительной электроникой и высокопроизводительным компьютером c
графической картой GTX-770. Исследуемую деталь фиксируют в ванне и
заполняют жидкостью для обеспечения акустического контакта. Система
позиционирования сканирует объект и сохраняет данные на жестком диске,
после измерения сигналы обрабатываются на компьютере с
высокопроизводительной графической картой и полученное трехмерное
изображение визуализируется на мониторе компьютера в трехмерном виде.

Для выполнения цели необходимо выполнить следующие задачи:
Задача 1: Проанализировать детали с шероховатой поверхностью,

изготовление образцов, определить  параметры дефектов, которые
необходимо обнаружить;

Задача 2: Разработать алгоритм измерения и обработки ультразвуковых
сигналов методом виртуальных преобразователей с применением метода
Тактированной фазированной решетки (Далее ТФР) [2];

Задача 3: Моделирование работы Изделия;
Результат: получение смоделированных ультразвуковых сигналов для

деталей с неровной шероховатой поверхностью
Задача 4: Разработать программу расчета трехмерного изображения

внутренней структуры исследуемой детали, ускорить вычисления при
помощи графической карты;

Задача 5: Спроектировать и изготовить ультразвуковую систему
иммерсионного контроля;

Задача 6: Измерение ультразвуковых сигналов на реальном объекте и
реконструкция трехмерного изображения внутренней структуры;

Результат: измеренные ультразвуковые сигналы для деталей, трехмерная
реконструкция.

Задача 7: Обработка трехмерных изображений;



Результат: Будет разработано приложение для обработки трехмерных
изображений, определение параметров дефектов, будут определены
дефектометрические параметры системы.
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