	تاریخ: 23/5/1386
	عنوان پروژه: طراحی، ساخت و مشخصه​یابی سیستم اسکن دو بعدی اتوماتیک برای تصویربرداری تست غیرمخرب با سنسور SQUID

	چکیده: تست و یافتن آسیبهای ساختاری نظیر شکستگی ها و حفره ها و فرسودگی در برخی تسهیلات نظیر راکتورها  و پلها و در برخی از قطعات نظیر بدنه و چرخ هواپیماها بسیار حیاتی و حائز اهمیت می باشد. در این پروژه، ساخت سیستم رباتیک برای سیستم تست غیرمخرب با rf-SQUID مد نظر بوده​است. ادوات ابررسانای SQUID حساسترین آشکارسازهای شار مغناطیسی می​باشند که تا به امروز کشف شده​اند. یکی از مشخصات سیستم تست غیر​مخرب، توانایی اسکن کردن سطوح به​منظور تشخیص خرابی می​باشد. بدین​منظور یک سیستم اسکن دو​بعدی برای اسکن صفحات مسطح طراحي شده​است. از آنجا که سیستم بر مبناي SQUID بر پایۀ اعمال میدان الکترو​مغناطیسی و حس میدان عمل​می​کند، کاهش نویز الکترومغناطیسی یکی از ملزومات پروژه می​باشد. بدین​ترتیب انتخاب مواد مورد​استفاده در سیستم ربات حایز اهمیت می​باشد. طراحی سیستم کنترل ربات بنحوی که سیستم تست را دچار اختلال نکند در نظر​گرفته ​شده​است. مشخصه نویز سیستم در حالت کارکرد و سکون ربات اندازه​گیری و مقایسه شده و عملکرد سیستم سنجیده​ شده است. همچنین از نتایج تست غیرمخرب روی صفحه آلومینیوم با سوراخ مصنوعی ایجادشده با سیستم ساخته شده و کویل تحریک، به منظور بررسی کارکرد سیستم استفاده شده​است.
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	Abstract: Non-Destructive Evaluation (NDE) is vital for constructing and maintaining many types of components and structures such as bridges, airplanes, power plants and pipelines. SQUIDs (Superconducting Quantum Interference Device) can detect very low magnetic fields, and they are used in NDE of metallic materials for internal or external fault and non-uniformity detection. Magnetic noise must be decreased as much as possible in a SQUID-NDE system. This project focuses on design and development of a 2D scanner for a SQUID-NDE system. Most metals could deform the magnetic field around them, thus usage of metallic parts is avoided in construction of the robot. 

The robot scans a 2D surface of a stationary target with the height adjustment capability for the SQUID sensor. The robotic system is based on support sliders and guide columns. All of the mechanical parts were made from polymer and composite materials to reduce the magnetic interference and field perturbation. The motor driver system was especially designed to induce the lowest noise on the SQUID sensor, while giving proper control on the motion of the scanner for reduction of vibration during the scan and in edges of the scan areas.

The overall NDE system is used to detect cracks and flaws in metals. The results are simulated by computer based programs, and matched completely with experimental results. The noise spectra of the system is recorded in several configurations for the robot and compared to investigate the effect of the robot on the SQUID sensor. To examine the capability of the system, SQUID-NDE and Coil-NDE results for scanning an Aluminum plate with artificially created hole is presented. Using the designed high precision robotic scanner, low noise readout electronics, and high-resolution data acquisition, the system led to realization of a NDE with noticeable improvement in sensitivity of the system.




