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Inventia se referda la metode ultrasonice de
control nedistructiv, in special la defectoscoape

2

analiza spectrald conectate respectiv la amplificator
si la blocul de memorie.

ultrasonore. 5 Defectoscopul ultrasonor, conform variantei 2,
Defectoscopul ultrasonor, conform variantei 1, contine un traductor ultrasonor de detectare a
contine un traductor ultrasonor de detectare a de- defectelor unit cu generatorul si cu amplificatorul,
fectelor unit cu generatorul si cu amplificatorul, un un dispozitiv pentru determinarea deplasarii traduc-
dispozitiv de determinare a deplasarii traductorului torului ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezulta-
ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezultatelor telor locatiei cu ultrasunet si un bloc de memorie.
locatiei cu ultrasunet si un bloc de memorie. 10 Nou este aceea ca defectoscopul contine supli-
Nou este aceea ca defectoscopul contine mentar un bloc de acordare manuala si automata
suplimentar un bloc de acordare manuala si auto- conectat la blocul de memorie, un bloc de pastrare
matd conectat la blocul de memorie, un bloc de indelungata a informatiei prelucrate unit cu blocul
pastrare indelungata a informatiei prelucrate unit cu de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet si
blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu |5 cu blocul de legitura cu calculatorul exterior.

ultrasunet si cu blocul de legatura cu calculatorul
exterior. Dispozitivul pentru determinarea depla-
sarii traductorului ultrasonor include un emitator de
oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe
traductorul ultrasonor si un receptor al oscilatiilor
ultrasonore parvenite prin aer de la emitdtor,
instalat rigid pe suprafata obiectului de control la o
distantd care permite receptionarea semnalului
pentru obtinerea desfasuratei B a imaginii semna-
lului. Blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu
ultrasunet include un bloc de masurare a vitezei de
propagare a oscilatiilor ultrasonore si un bloc de

Dispozitivul pentru determinarea deplasarii traduc-
torului ultrasonor include un emititor de oscilatii
ultrasonore prin aer instalat rigid pe traductorul
ultrasonor si doud receptoare de oscilatii ultra-
sonore parvenite prin aer de la emitator instalate
rigid pe suprafata obiectului de control la o distanta
care permite receptionarea semnalului pentru obti-
nerea desfaguratei C a imaginii semnalului.
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Descriere:

Inventia se refera la metode ultrasonice de control nedistructiv, in special la defectoscoape
ultrasonore.

Este cunoscut defectoscopul ultrasonor, ce contine un traductor ultrasonor de detectare a
defectelor unit cu un generator de oscilatii ultrasonore si un amplificator, un dispozitiv pentru
determinarea deplasarii traductorului ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezultatelor locatiei prin
ultrasunet si un bloc de memorie [1].

Dezavantajele dispozitivului cunoscut constau in randamentul redus, imposibilitatea acordarii
automate la obiectul supus controlului, pastrarii indelungate a informatiei despre acordare si despre
rezultatele controlului efectuat, determindrii formei si coordonatelor defectului, imposibilitatea
obtinerii desfasuratelor B si C ale imaginii semnalului.

Problema pe care o solutioneaza inventia datd constd in sporirea eficientei controlului,
informatiei despre acordare si a informatiei despre rezultatele controlului efectuat, de determinare a
formei si coordonatelor defectului, de obtinere a desfasuratelor B si C ale imaginii semnalului.

Problema, conform primei variante, se rezolva prin aceea ca defectoscopul ultrasonor contine
un traductor ultrasonor de detectare a defectelor unit cu un generator de oscilatii ultrasonore si cu un
amplificator, un dispozitiv pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor, un bloc de
prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet si un bloc de memorie, totodatd defectoscopul contine
suplimentar un bloc de acordare manuald si automata conectat la blocul de memorie, un bloc de
pastrare indelungata a informatiei prelucrate conectat la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei
cu ultrasunet si la blocul de legdtura cu calculatorul exterior. Dispozitivul pentru determinarea
deplasarii traductorului ultrasonor include un emitator de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid
pe traductorul ultrasonor si un receptor al oscilatiilor ultrasonore parvenite prin aer de la emitator,
instalat rigid pe suprafata obiectului de control la o distantd care permite receptionarea semnalului
pentru obtinerea desfasuratei B a imaginii semnalului. Blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu
ultrasunet include un bloc de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore si un bloc de
analiza spectrald conectate respectiv la amplificator si la blocul de memorie.

Problema, conform variantei a doua, se rezolva prin aceea ca defectoscopul ultrasonor contine
un traductor ultrasonor de detectare a defectelor unit cu un generator §i un amplificator, un dispo-
zitiv pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezultatelor
locatiei cu ultrasunet, un bloc de memorie, totodata defectoscopul contine suplimentar un bloc de
acordare manuald §i automatd conectat la blocul de memorie, un bloc de pastrare indelungata a
informatiei prelucrate conectat la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet si la
blocul de legaturd cu calculatorul exterior, totodatd dispozitivul pentru determinarea deplasarii
traductorului ultrasonor include un emititor de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe
traductorul ultrasonor si doud receptoare de oscilatii ultrasonore parvenite prin aer de la emitator,
instalate rigid pe suprafata obiectului de control la o distanta care permite receptionarea semnalului
pentru obtinerea desfasuratei C a imaginii semnalului, iar blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei
cu ultrasunet contine un bloc de mésurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore si un bloc
de analiza spectrala conectate respectiv la amplificator si la blocul de memorie.

Rezultatul inventiei constd in aceea ca defectoscopul ultrasonor propus sporeste considerabil
obiectului de control si evaluarii automatizate a gradului de pericol al defectului, care se estimeaza
dupa dimensiunile acestuia, adancimea la care se afla si configuratia lui.

Inventia se explica prin desenele din fig. 1...4, In care sunt prezentate:

- fig. 1, schema-bloc a defectoscopului ultrasonor digital pentru obtinerea desfasuratei B a
imaginii semnalului cu ajutorul dispozitivului pentru determinarea deplasarii rectilinii a
traductorului ultrasonor pe suprafata obiectului supus controlului;

- fig. 2, schema-bloc a defectoscopului ultrasonor digital pentru obtinerea desfasurdrii C a
imaginii semnalului cu ajutorul dispozitivului pentru determinarea deplasarii in plan a traductorului
ultrasonor pe suprafata obiectului supus controlului;

- fig. 3, varianta amplasdrii traductorului ultrasonor pentru obtinerea desfasuratei B a imaginii
semnalului cu ajutorul dispozitivului pentru determinarea deplasarii rectilinii a traductorului
ultrasonor pe suprafata obiectului supus controlului;

- fig. 4, varianta amplasérii traductorului ultrasonor pentru obtinerea desfasuratei C a imaginii
semnalului cu ajutorul dispozitivului pentru determinarea deplasdrii in plan a traductorului
ultrasonor pe suprafata obiectului supus controlului.

Defectoscopul ultrasonor prezentat in fig.1, conform primei variante, contine un traductor
ultrasonor 1 de detectare a defectelor unit cu un generator 2 de oscilatii ultrasonore si cu un
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amplificator 3, un dispozitiv 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor pe suprafata
obiectului supus controlului 15, un bloc de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 si un
bloc de memorie 6. Defectoscopul contine suplimentar un bloc de acordare manuald si automata 7
conectat la blocul de memorie 6, un bloc de pastrare indelungatd a informatiei prelucrate 8 conectat
la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 si la blocul de legatura cu calculatorul
exterior 9, totodatd dispozitivul 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor include un
emitator 10 de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe traductorul ultrasonor 1, un receptor 11
al oscilatiilor ultrasonore parvenite prin aer de la emitator, instalat rigid pe suprafata obiectului de
control 15 la o distantd care permite receptionarea semnalului pentru obtinerea desfasuratei B a
imaginii semnalului, iar blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 include un bloc
de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore 12 si un bloc de analiza spectrald 13,
conectate respectiv la amplificatorul 3 si la blocul de memorie 6.

Defectoscopul ultrasonor prezentat in fig. 2, conform variantei a doua, contine un traductor
ultrasonor 1 de detectare a defectelor unit cu un generator 2 de oscilatii ultrasonore si cu un
amplificator 3, un dispozitiv 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor pe suprafata
obiectului supus controlului 15, un bloc de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 si un
bloc de memorie 6. Defectoscopul contine suplimentar un bloc de acordare manuald si automata 7
conectat la blocul de memorie 6, un bloc de pastrare indelungata a informatiei prelucrate 8 conectat
la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 si la blocul de legatura cu calculatorul
9, totodata dispozitivul 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor include un emitator
10 de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe traductorul ultrasonor 1, doua receptoare 11 si 16
de oscilatii ultrasonore parvenite prin aer de la emitator, instalate rigid pe suprafata obiectului de
control 15 la o distantd care permite receptionarea semnalului pentru obtinerea desfasuratei B a
imaginii semnalului, iar blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet 5 include un bloc
de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore 12 si un bloc de analiza spectrald 13,
conectate respectiv la amplificatorul 3 si la blocul de memorie 6.

Dispozitivul 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor pe suprafata obiectului
supus controlului 15 include doua receptoare 11 si 16 de oscilatii ultrasonore parvenite prin aer de
la emitator, instalate rigid pe suprafata obiectului de control la o distanta care permite receptionarea
semnalului pentru obtinerea desfasuratei C a imaginii semnalului.

Traductorul 1 serveste pentru emiterea impulsurilor de locatie prin ultrasunet in mediul
obiectului supus controlului 15 In momentul aparitiei impulsului electric de la generatorul 3 si
receptionarea ecourilor acestora atat de la defectele interne cat si de la granitele mediului obiectului
supus controlului 15.

Generatorul de oscilatii ultrasonore 2 serveste pentru generarea impulsurilor electrice,
directionate catre traductorul 1, care la randul sdu le transforma in impulsuri de locatie prin
ultrasunet, emise in mediul obiectului supus controlului 15.

Amplificatorul 3 asigurd amplificarea ecoului semnalului de locatie prin ultrasunet, parvenit de
la traductorul 1 pana la nivelul necesar pentru prelucrarea digitala.

Dispozitivul 4 pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor 1 pe suprafata obiectului
supus controlului 15 permite de a determina coordonatele traductorului 1 pe suprafata obiectului 15.
El include un emitéator 10 de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe traductorul ultrasonor 1.

Conform primei variante a inventiei, dispozitivul 4 include un singur receptor 11 al oscilatiilor
ultrasonore parvenite prin aer de la emitatorul 10, acest receptor fiind instalat rigid pe suprafata
obiectului supus controlului 15. Distanta de la emitdtorul 10 pana la receptorul 11 se determina
dupa intervalul de timp, necesar oscilatiilor ultrasonore pentru a ajunge prin aer de la emitatorul 10
la receptorul 11. In cazul deplasirii rectilinii a traductorului 1, apare posibilitatea de a determina
coordonatele traductorului pe dreapta pe care are loc deplasarea si de a construi desfasurata B a
imaginii semnalului.

Conform variantei a doua a inventiei, dispozitivul 4 include doua receptoare 11 si 16 de oscilatii
ultrasonore parvenite prin aer de la emitatorul 10, acestea fiind instalate rigid pe suprafata
obiectului supus controlului 15. Distanta de la emitatorul 10 pana la receptoarele 11 si 16 se
determind de asemenea dupa intervalele de timp, necesare oscilatiilor ultrasonore pentru a ajunge
prin aer de la emitatorul 10 la fiecare din receptoarele 11 si 16. Aceasta ne permite sa determinam
coordonatele traductorului 1 pe planul de control, indiferent de directia in care are loc deplasarea si
astfel, sd construim desfasurata C a imaginii semnalului.

Blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei prin ultrasunet 5 serveste pentru prelucrarea digitald
a ecoului semnalului de locatie prin ultrasunet, parvenit de la traductorul 1 si in prealabil amplificat
de catre amplificatorul 3. Algoritmul prelucrarii digitale a semnalului este dat in programul incércat
in blocul de memorie 6 si executat de catre procesorul 14. Blocul de prelucrare a rezultatelor
locatiei prin ultrasunet 5 include un bloc de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor
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ultrasonore 12 si un bloc de analiza spectrald 13 a ecoului semnalului locatiei cu ultrasunet, care
permit de a determina amortizarea oscilatiilor ultrasonore in functie de distanta parcursa de acestea
in materialul obiectului supus controlului 15.

Blocul de memorie 6 serveste pentru incarcarea programelor de acordare si de lucru ale
defectoscopului, care sunt executate de catre procesorul 14.

Blocul de acordare manuala si automata 7 permite acordarea preliminard a defectoscopului la
materialul ce urmeaza a fi controlat si inscrierea rezultatelor acordarii in blocul de memorie 6
pentru pastrarea temporara pe parcursul operatiei de acordare. Parametrii acordarii defectoscopului
depind de algoritmul concret de prelucrare digitala a semnalului si de programul incércat in blocul
de memorie 6, executat de catre procesorul 14.

Blocul de pastrare indelungatd a informatiei prelucrate 8 permite acumularea §i pastrarea
indelungata a rezultatelor acordarii defectoscopului si a rezultatelor controlului pe parcursul mai
multor operatii de acordare si control.

Blocul de legatura cu calculatorul 9 asigura atat transferul rezultatelor acordarii defectoscopului
cat si transferul rezultatelor controlului, stocate in blocul de pastrare indelungatd a informatiei
prelucrate 8, catre calculator, unde, ulterior ele pot fi selectate, afisate pe ecran, tiparite.

Defectoscopul ultrasonor functioneaza in felul urmator.

Generatorul 2 creeaza impulsuri electrice, cu parametrii stabiliti In procesul acordarii si le
directioneaza catre traductorul 1. Traductorul 1 transforma aceste impulsuri electrice in semnale de
locatie prin ultrasunet in forma de oscilatii ultrasonore, pe care le emite in materialul obiectului de
control 15. Oscilatiile ultrasonore, propagandu-se in mediul materialului obiectului de control 15, se
reflectd de la eventualele defecte, precum si de la granitele mediului. Aceste ecouri sunt
receptionate de catre traductorul 1, fiind transformate In semnale electrice slabe care, dupd
amplificare, sunt prelucrate in formd digitala in blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei prin
ultrasunet 5. Rezultatele prelucrdrii sunt pastrate temporar in blocul de memorie 6, fiind ulterior
stocate in blocul de pastrare indelungata 8. Parametrii inclusi in rezultatele prelucrarii depind de
algoritmul concret de prelucrare digitald a semnalului si de programul incércat in blocul de memorie
6, executat de cétre procesorul 14. Defectoscopul ultrasonor propus sporeste considerabil eficienta
de control si evaluarii automatizate a gradului de pericol al defectului, care se estimeazda dupa
dimensiunile acestuia, adancimea la care se afla si configuratia lui.

Posibilitatea inregistrarii rezultatelor acordarii defectoscopului in blocul de pastrare indelungata
a informatiei prelucrate permite de a folosi In mod repetat rezultatele acordarii la efectuarea
controlului de productie a diferitor obiecte, ceea ce, de asemenea, contribuie la sporirea eficientei
controlului.
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(57) Revendicari:

1. Defectoscop ultrasonor ce contine un traductor ultrasonor de detectare a defectelor
unit cu generatorul de oscilatii ultrasonore si cu amplificatorul, un dispozitiv pentru determinarea
deplasarii traductorului ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezultatelor locatiei prin ultrasunet si un
bloc de memorie, caracterizat prin aceea ci defectoscopul contine suplimentar un bloc de
acordare manuald §i automatd conectat la blocul de memorie, un bloc de pastrare indelungata a
informatiei prelucrate conectat la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet si la
blocul de legdturd cu calculatorul exterior, totodatd dispozitivul pentru determinarea deplasarii
traductorului ultrasonor include un emititor de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe
traductorul ultrasonor si un receptor al oscilatiilor ultrasonore parvenite prin aer de la emitator,
instalat rigid pe suprafata obiectului de control la o distantd care permite receptionarea semnalului
pentru obtinerea desfasuratei B a imaginii semnalului, iar blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei
cu ultrasunet include un bloc de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore si un bloc
de analiza spectrala conectate respectiv la amplificator si la blocul de memorie.

2. Defectoscop ultrasonor ce contine un traductor ultrasonor de detectare a defectelor
unit cu generatorul si cu amplificatorul, un dispozitiv pentru determinarea deplasarii traductorului
ultrasonor, un bloc de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet, un bloc de memo-
rie, caracterizat prin aceea ca defectoscopul contine suplimentar un bloc de acordare manuala si
automata conectat la blocul de memorie, un bloc de pastrare indelungatd a informatiei prelucrate
conectat la blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet si la blocul de legatura cu
calculatorul exterior, totodatd dispozitivul pentru determinarea deplasarii traductorului ultrasonor
include un emitator de oscilatii ultrasonore prin aer instalat rigid pe traductorul ultrasonor si doua
receptoare de oscilatii ultrasonore parvenite prin aer de la emitator, instalate rigid pe suprafata
obiectului de control la o distantd care permite receptionarea semnalului pentru obtinerea
desfasuratei C a imaginii semnalului, iar blocul de prelucrare a rezultatelor locatiei cu ultrasunet
contine un bloc de masurare a vitezei de propagare a oscilatiilor ultrasonore si un bloc de analiza
spectrald conectate respectiv la amplificator si la blocul de memorie.

(56) Referinte bibliografice:
1.EP 0961116 A3 1999.12.01

Sef Sectie: NEKLIUDOVA Natalia
Examinator: NASTAS Xenia
Redactor: LOZOVANU Maria

Agentia de Stat pentru Proprietatea Intelectuala
str. Andrei Doga, nr. 24, bloc 1, MD-2024, Chisinau, Republica Moldova



MD 2685 F1 2005.01.31

7

14

qp) 8

(1) (((110 zhs

-

13

Fig. 1

() ( ([

-

12

13

Fig. 2



MD 2685 F1 2005.01.31

8

15

Fig. 3

Fig. 4



	Date Bibliografice
	Rezumat
	Descriere
	Revendicări
	Referinţe bibliografice
	Figuri

