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На сегодняшний день многие изделия имеют сложную геометрическую форму. 

Например, к данным изделиям относятся теплообменные агрегаты (далее по тексту – 

Изделие сложной геометрической формы), предназначенные для обеспечения 

оптимального теплового режима работы высокотехнологичных агрегатов [1]. 

Представляют тела вращения, геометрические размеры которых варьируются в 

зависимости от решаемых задач. 

Для обеспечения тепловых режимов, эксплуатируемого ресурса в большинстве 

случаев предусматривается нанесение специального двухслойного защитного покрытия на 

внутреннюю стенку (основание) [2]. Толщина покрытия и размеры дефектов в 

поверхностных и подповерхностных слоях должны находиться в допустимых диапазонах, 

отклонение от которых уменьшает эксплуатационный срок изделия, что является 

недопустимым. В целях обеспечения надлежащего уровня качества покрытии на 

предприятии-изготовителе предусматривается применение технологий вихретокового и 

магнитного контроля основных параметров изделий.  

Применение существующих технологий неразрушающего контроля (НК) в ручном 

режиме влечет за собой недостаточную достоверность контроля в силу «человеческого 

фактора» и значительную трудоемкость контроля, так как необходимо соблюдать ряд 

требований: 

• позиционирование по нормали преобразователя к поверхности изделия 
сложной геометрической формы; 

• обеспечения контакта преобразователя и поверхности изделия сложной 
геометрической формы; 

• перемещения преобразователя с заданной скоростью по поверхности изделия 
сложной геометрической формы; 

• обеспечение тарированного прижима преобразователя к поверхности 
изделия сложной геометрической формы [3, 4] 

 Цель работы: повышение достоверности, оперативности НК качества покрытий 

изделий сложной геометрической формы за счет применения робототехнических 

комплексов, разработанных по данной методике.  
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Основные этапы проектирования робототехнических комплексов НК схожи между 

собой [5]. В результате разработки по данной методике определяется конструкция 

механизма(ов) позиционирования преобразователя(ей), конфигурация, количество звеньев, 

количество и типы шарниров, конструкция захватного устройства преобразователя(ей), 

типы приводов и их размещение на механизме. При этом процесс разработки учитывает:  

1 Основные параметры изделий сложной геометрической формы; 

2 Требования для разработки формируемые в результате анализа вихретокового и 

пондеромоторного метода и выбранных датчиков; 

3 Схемы и направления сканирования; 

4 Допустимую область пространства для размещения изделий сложной геометрической 

формы и механизма(ов) позиционирования преобразователя(ей); 

5 Требования, формируемые спецификой места установки механизма(ов) 

позиционирования преобразователей;  

6 Допустимое время контроля основных параметров изделий сложной геометрической 

формы. 

 По результатам проделанной работы определены: зависимости между основными 

размерами изделий сложной геометрической формы и параметрами механизмов 

позиционирования (длин звеньев, диапазонов перемещений и углов поворотов 

кинематической схемы), влияние геометрии изделия сложной геометрической и схемы 

сканирования на скорость перемещения преобразователя. В результате построена модель 

механизма, отличающаяся высокой технологичностью, низкой ресурсоемкостью и 

удовлетворяющая основным требованиям. Планируется выполнить экспериментальную 

отработку механизма на изделии сложной геометрической формы с целью определения 

достоверности НК.  
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