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ABSTRACT

Este documento presenta el disefio de un sisteraaaligacion para espesores usando ultrasonido genpoa

un transductor magnetostrictivo. El objetivo deedsabajo es mostrar cdmo el principio de la maggtgtcion
permite la evaluacion no destructiva de estructoreiilicas oxidadas, sin el acoplamiento tradididesensor
con la pieza bajo estudio. Para esto, se detershipdncipio de generacion de ondas ultrasonicasmpuha sido
ampliamente utilizados debido a los altos costpsaga investigacion sobre esto, pero tiene grandesjas que

se pueden explotar en la evaluacidbn no destructlasistema implementado consiste en un equipo de
especialistas (37 DL Plus) que realiza la excitadi@l transductor, una plataforma movil para caloga
transductor en dos dimensiones controladas desB€ual palpador EMAT (EB-110) seleccionado.

En el desarrollo de la implementacion fue realizada comunicacion entre el computador y la estracfue
sirve para indicar los movimientos del motor.

Se tiene una estructura base y por lo tanto haratoel analisis con base en acoples que son esteue es
donde por control de motores y movimientos de Igsmas hacen que los analisis sean mas exactosmjteer
un mayor rendimiento de los resultados.

Palabras clave:Comunicacion por puerto paralelo, ultrasonido, la@dn no destructiva, sensor.
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1. INTRODUCCION

El trabajo presenta la implementacion de un sistdenanedida de espesores en estructuras con caesdde
para la deteccion de corrosion, comunmente se ptreuen estructuras industriales, tuberias, puetde®gs de

energia, etc. La medicidn se realiza por medicaddilizacién de la evaluacion no destructiva, esird que no

alteran las caracteristicas del material bajo @stld tecnologia no destructiva utilizado es élasonido, que se
basa en la generacion de una onda mecénica eteelailo ultrasonico, que viaja a través del malteyise se

evalla a partir de la pared frontal hasta queftejaeen la pared posterior y se toma el tiempeoide de la onda
mencionada y conociendo la velocidad de desplaramigel sonido en el material se estima el espésor.
obstante, el punto excelente de la obra es la geiderde la grafica, ya que éste se realiza utitimael efecto
magnetoestrictivo que aparece en algunos materiadesentaja principal es la de tomar ventaja de gsta

tecnologia no necesita de contacto entre el tratsdgue genera la onda ultrasénica y la superfigela

estructura para evaluar [11]. Teniendo en cuentmti&ncion previa que esta en el tiempo para estud

magnestostrictidon y poner en practica un sistengapgumite la medicién de espesores en estructuetiioas

oxidadas con las coberturas. La magnetostricci@meap en el contexto de ensayos destructivos yonolac

intencion de explicar al lector como su aplicacédnposible. En este punto se indica la seleccibtratesductor

comercial seleccionado y adquirido, ademds dedrastde excitacion del transductor que también éumaccomo

receptor del sistema. A continuacion, el articuleestra las caracteristicas constructivas de uniafptena que

posiciona el transductor magentostrictivo dentraude cierta area donde esta situado el manémeieza en

estudio. Finalmente, se presenta la integracioside#tma de medida en donde participan todos logpaonentes
descritos a fin de que la medicién de espesorkseuti ultrasonido desde el efecto magnetoestdcti

2. PRUEBA NO DESTRUCTIVA UTILIZANDA EL EFECTO MAGNE TOSTRICTIVO

Las pruebas permiten la evaluacion del materiar(es plasticos, vasos, etc.), sin alterar lascteniaticas fisicas
0 quimicas del mismo. Una de las tecnologias miéizadias en las ultimas décadas es el ultrasoridto se

ingresa (profundamente o superficialmente) en ékri@ 0 en la estructura de viajar a través de el busca de
las paredes refleja que permiten por medio degtuca de los ecos de la deteccion de fallas o teféaternos o

externos, dependiendo de la prueba aplicada [&ta €valuar un material con ultrasonidos es neicetsarer en

cuenta la frecuencia y la potencia de la onda deeteaa lograr una inspeccion satisfactoria. Nommealte la

fuente o el generador de ultrasonidos utilizadaregansductor piezoeléctrico, no obstante, dadedasidad de
utilizar una forma se conecta para la transmis®tadnda acustica al material cuando este tigoagsductor se
utiliza, en este trabajo un transductor de tipomaagstrictivo permite la inspeccidn o no la evaldacestructiva

sin la utilizacion de manera de conectarse direstae

Para llevar a cabo pruebas no destructivas medidtreesonidos generados por efecto magnetoesti@tv
(2007) se debe seguir las recomendaciones de fran&iSTM E1774-, donde la calibracién necesaria y la
tecnologia se especifica para llevar a cabo labgruea seleccion de los elementos de ensayos mucess
aparece mas adelante.

A. SISTEMA DE EXITACION Y RECEPCION

El sistema de exitacion y recepcion es el equipoD87BONUS, medidor de espesor por ultrasonido del
fabricante OLYMPUS, con herramientas avanzadasettiaidn y un sofisticado sistema de adquisicidmlida

de informacién para realizar inspecciones de lasi@aras metalicas que puedan tener corrosiéregilpo
permite la medicidn de las tapas de 6xido sobredasicturas.
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Caracteristicas:
* El eco sélo se utiliza en el fondo.

* El ajuste de la velocidad de propagacion de tiaate ultrasonidos en la pieza sometida a pruetla asuerdo
a la temperatura del material.

» Medicion del espesor del acero, las tapas deodxide los almacenes de embutidos, y la visuabmade la
medida en la pantalla.

* Registro del valor promedio o minimo de variagliia@s sucesivas de espesor .
» La imagen es de exploracion muy luminoso, dexaelente contraste y buena visibilidad.

» Compatibilidad con una gran variedad de senstgenonocristales o de doble contacto, de lineatdedo y de
inmersion.

» Compatibilidad con sensores para medir EMAT nsicesidad de medios de conexion.

* Registro de informacion alfanumérica estructusaglo archivos que se pueden utilizar los nombrdsadi 32
caracteres y codigos de identificacion de hasteaPécteres.

» Consulta de las lecturas de los espesores detamalmacenada en la pantalla de un ordenador.
3. SISTEMA DE POSICIONAMIENTO Y PLATAFORMA MOVIL

La aplicacion del software se realiza para dedarrel manejo de los motores por medio de un owianga para
evitar el manejo manual. Esto se realiza por médiana comunicacion paralela, que luego se traba@ar USB.
Es necesario estudiar los comandos necesariogqramaen cuenta el comienzo y parada del movimidettms
motores junto con las direcciones de la misma, y& € necesario tener el software adaptado parar log
rendimiento ideal de los motores.

Para este trabajo se ha disefiado un escaner décegtana, con el desplazamiento en los ejesdmwmados X e
Y. La estructura tiene la misién de colocar el sdarctor magnetoestrictivo en un espacio de tradb&j80 cm x
30 cm donde se encuentra la pieza a evaluar. Etéanma consta de tres guias: dos que apoyan cmligg
movimiento en el eje X y uno que se mueve el tracted en el eje Y, y ademas hace las veces daitdaadirecta
del transductor. EI movimiento de las guias seali@abo por la accion de tres motores de dos phiosntados
paso a paso cada uno por medio de hardware.

Con este circuito es posible alimentar las bobélgakbs motores para controlar el avance de las gusa sentido
de proyeccién para la direccién de desplazamiesito.embargo, el control final de los motores sdiz@gor

medio de cuatro transistores independientes, cosw\wez se utiliza un circuito integrado que féiél control

de cada uno de los motores. El circuito integra@®8.. que se usa especialmente para controlar los ge los
motores paso a paso.

Este proyecto se inici6 empleando un posicionadd dimensiones, el cual tiene implementado 3 restpaso
a paso que contienen tres (3) guias con pequefidadd con sus propias fuentes de alimentaciépritler

paso realizado fue para comprender el funcionamigiiés conexiones de los motores paso a pasaje/aepe
tenerse en cuenta que tipo de caracteristicatielieeacuerdo con el nimero de hilos de cada uneste caso,
se centra en el motor de la gestion de 6 hilosstpuwgue utilizando motores de 4 hilos, la poteg@arriente que
manejan, son muy limitados, mientras que los diéo8 permiten un manejo de casi 2 amperios deartgi La
alimentacion manejada es de 5V para el manejo eot@or medio del driver, el cual genera los itsps para
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el movimiento de los motores, otro voltaje de 1para los motores que se controlan por medio dedsivlas
pruebas fueron realizadas por un sensor magnetosirgue permite obtener imadgenes que muestsfalas
gue tienen algunas piezas.

Figura 1. Estructura mecéanica en dos dimensiones.

Figura 2. Primer driver utilizado para el control de los motores en la estrutura de dos dimensiones.

Figura 3. Primer driver en esquematico utilizado paa el control de los motores paso a paso
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El circuito representa el controlador para motalesuatro hilos, en el circuito se utiliza un micantrolador
que conectado a un L298, el cual es un puente ldyenlos motores en un sentido o en el otro, éstatpuH
puede tener una sobrecarga y trabajar a un ampmoafederable para el giro correcto de los motores se
utilizaron en un disefio inicial que estaba en paueb

El mecanismo utilizado hasta el momento es una magle prueba, ya que no se sabia qué tipo deiatatex el
mas adecuado para la implementacién de una nuegaimaa que no tiene errores, es decir, que no gener
rozamientos o pérdidas de voltaje en los motorege8liza el estudio de materiales requeridoseneia ya el
disefio por medio de planos de las piezas, unalaez €l material a utilizar, se sigue con la impresde los
planos y la ejecucion de la maquina final.

Las imagenes capturadas en la etapa 2 se tienenesta y de esta manera realizar un tratamienftaldig

sefiales, para que las imagenes que realmente esitar@stén sin el ruido y las imperfecciones spipueden
generar al momento de capturar la imagen, ademisndanera de controlar el sensor y asi mejoramaatio de
software la imagen. Para la obtencién de estapgm Irealizar una conexién entre el computador seekor
directamente, para evitar el manejo manual y cta iaformacion obtenida, realizar de nuevo el migato de
sefales mencionado anteriormente.

La placa esta construida bajo estudio bajo contésiale supervision completa por medio del senkbtigrado
hara que las detenciones e indicaciones sean lRadeauadas para asi poder sacar andlisis deagrgfaigunas
conclusiones de lo que puede estar ocurriendo glada analizada.

Figura 4. Estructura mecanica en tres dimensione$(oyeccion a futuro)
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Figura 5.Interfaz utilizada para la conexion con ecomputador.
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Figure 6. Driver utilizado para el control de motores paso a paso de 6 hilos.
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CONCLUSIONS

La integracion de los diferentes elementos indejetes constituye un sistema que permitira la niéadide
espesores, registrar y posicionar las medidas meafcontralada. Es decir, con el sistema diseiadwosible
realizar un barrido de la pieza y asi obtener ufil ge los espesores medidos.

Es posible obtener las imagenes que determinaretfit @e las caras secretas de las piezas en estpaia
determinar el indice de corrosion o la acumuladénlas capas de oOxido. Esto permite tomar accidees
mantenimiento o de reemplazo de piezas en losysstée los fabricantes reales

La utilidad del tratamiento digital de sefiales ra gran ayuda para observar los defectos que pogieza a
estudiar.

Para llevar a cabo una comunicacion con el computae facilitara el manejo de la maquina, ya quesera
manual, y por medio de una interfaz configurar domandos que se envian por medio del computadsf y a
posicionar el sensor.
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