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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　所定の検査対象物を超音波探触子の位置情報と紐付けしつつ超音波探傷することにより
、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データを採取した後、
　前記超音波探触子のみにより前記検査対象物に対して行なった超音波探傷により前記検
査対象物の実測探傷データを採取するとともに、
　前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと前記実測探傷データとを比較して両者
のパターンマッチング処理を行うことにより、前記実測探傷データに前記位置情報を紐付
けし、
　さらに前記位置情報を紐付けした前記実測探傷データに基づき前記検査対象物における
欠陥を、前記検査対象物における位置とともに特定し、
　前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データは、所定の通常感度よりも高い感度で信
号処理を行って生成するとともに、
　前記実測探傷データは、前記高い感度で信号処理を行ったものと、前記通常感度で信号
処理を行ったものとの２種類を生成する一方、
　前記パターンマッチング処理は、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、前
記高い感度で信号処理を行った前記実測探傷データとを比較することにより行なうととも
に、
　前記欠陥の探傷は前記通常感度で信号処理を行った前記実測探傷データに基づき実施す
ることを特徴とする超音波探傷方法。
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【請求項２】
　前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データは、別途作成しておいたデータベースか
ら読み出すことにより得ることを特徴とする請求項１に記載する超音波探傷方法。
【請求項３】
　前記超音波探触子としてフェーズドアレイプローブを用いるとともに、前記パターンマ
ッチング処理は、前記フェーズドアレイプローブにより得るＳスコープデータに基づくこ
とを特徴とする請求項１または請求項２に記載する超音波探傷方法。
【請求項４】
　所定の検査対象物を、超音波探触子の位置情報を紐付けて超音波探傷することにより得
られた前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データを記憶するデータ記憶部と、
　前記超音波探触子のみにより前記検査対象物に対して行なった超音波探傷により得られ
た前記検査対象物の実測探傷データを記憶する実測探傷データ記憶部と、
　前記データ記憶部に記憶している前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、前
記実測探傷データ記憶部に記憶している前記実測探傷データとを比較して両者のパターン
マッチング処理を行うことにより前記実測探傷データに前記位置情報を紐付けるパターン
マッチング処理部と、
　前記パターンマッチング処理部の処理結果に基づき前記実測探傷データ中の欠陥を、前
記位置情報に基づき前記検査対象物における位置を特定して検出する欠陥検出部とを有し
、
　前記データ記憶部は、所定の通常感度よりも高い感度の信号処理を行って生成した前記
位置情報と紐付けされた超音波探傷データを記憶するとともに、
　前記実測探傷データ記憶部は、前記高い感度で信号処理を行った比較用の実測探傷デー
タと、前記通常感度で信号処理を行った欠陥検出用の実測探傷データとの２種類をそれぞ
れ記憶し、
　前記パターンマッチング処理部は、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、
前記比較用の実測探傷データとを比較することにより両者のパターンマッチング処理を行
って、欠陥検出用の前記実測探傷データに前記超音波探触子の位置情報を紐付けする処理
を実施し、
　前記欠陥検出部は、前記紐付けされた前記実測探傷データに基づき前記検査対象物にお
ける欠陥を、前記検査対象物における位置とともに特定するものである
ことを特徴とする超音波探傷装置。
【請求項５】
　前記超音波探触子はフェーズドアレイプローブであり、前記パターンマッチング処理部
における前記パターンマッチング処理は、前記フェーズドアレイプローブにより得られた
Ｓスコープデータに基づくことを特徴とする請求項４に記載する超音波探傷装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は超音波探傷方法、超音波探傷装置、超音波探傷プログラムおよび記録媒体に関
し、超音波探傷データの検査対象物における位置を特定する場合に適用して有用なもので
ある。
【背景技術】
【０００２】
　超音波探傷では、超音波探触子（以下、プローブと称す。）を検査対象物に当接させて
発生させた超音波を前記検査対象物の内部に入射させ、前記検査対象物内で反射した超音
波を受信して画像データとして処理する。かかる処理により検査対象物の内部の様子を可
視化することで前記内部の、例えば傷や欠陥の存在等を検出する。超音波探傷には、通常
Ａスコープ、Ｂスコープ、Ｃスコープと呼称される画像データが用いられる。
【０００３】
　Ａスコープは、図８（ａ）に示すように、検査対象物１００の所定の一点で内部に向け
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てプローブ１から超音波を照射することにより得る。したがって、このときのＡスコープ
データは、図８（ｂ）に示すように、横軸に採った検査対象物１００の深さ方向における
反射波の振幅を表すものとなる。すなわち、裏面１００ａまたは途中の欠陥１００ｂで反
射された超音波が検出される。
【０００４】
　Ｂスコープは、図９（ａ）に示すように、検査対象物１００の表面で直線的にプローブ
１を移動させつつプローブ１から検査対象物１００の内部に向けて超音波を照射すること
により得る。したがって、このときのＢスコープデータは、図９（ｂ）に示すように、横
軸に採った検査対象物１００の表面の特定の直線上の位置における検査対象物１００の一
断面内の様子を表すものとなる。すなわち、裏面１００ａまたは途中の欠陥１００ｃで反
射された超音波が検出される。
【０００５】
　Ｃスコープは、図１０（ａ）に示すように、検査対象物１００の表面の全域で平面的に
プローブ１を移動させつつプローブ１から検査対象物１００の内部に向けて超音波を照射
することにより得る。したがって、このときのＣスコープデータは、図１０（ｂ）に示す
ように、検査対象物１００の水平断面の様子（マッピング画像）を表すものとなる。すな
わち、裏面１００ａまたは途中の欠陥１００ｄで反射された超音波が検出される。
【０００６】
　かかる超音波探傷装置においてＢスコープデータおよびＣスコープデータは、エンコー
ダ付きのスキャナを用いてプローブ１で検出した反射波の波形とプローブ１の位置とを紐
付けしながら取得する。このようにスキャナは、プローブ１の位置情報を取得し、プロー
ブ１の波形とプローブ１の位置を紐付けるものであり、通常はレールやアーム等のガイド
機構がついており、プローブ１がデータ採取した際の座標を計測器側へ出力する。かくし
て、プローブ１からはＡスコープデータが出力され、このＡスコープデータの一つ一つに
プローブ１の位置データを紐付けると、探傷範囲全体の画像化が可能となる。例えば、プ
ローブ１を１次元で走査した場合はＢスコープデータが得られ、プローブ１を２次元で走
査した場合はＣスコープデータが得られる。
【０００７】
　なお、超音波探傷方法を開示する公知文献として、例えば特許文献１が存在する。これ
は、探傷データ中の形状エコーの出現パターンを数値化してプローブの取得データと比較
することにより位置情報を検出するものである。ただ、特許文献１では検査対象物の形状
信号が検出されないような平板形状の場合には適用が不可能である。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００８】
【特許文献１】特開２０１４－１４９１５６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　ところが、上述のごとき従来技術においては、実際の探傷作業に際し、配管や管台等の
検査対象物１にエンコーダ付きのスキャナを取付ける際の位置合わせや固定作業等に多く
の手間がかかる等、探傷作業の準備に多大な時間を要するという課題がある。また、探傷
場所によっては、これが狭隘部位である等の理由によりスキャナを取付けるスペースを確
保できない場合もある。
【００１０】
　本発明は、上記従来技術の課題に鑑み、所定の超音波探傷データの採取に際しはプロー
ブの位置情報の採取を行うことなく前記位置情報と対応させた超音波探傷データを得るこ
とを可能とした超音波探傷方法、超音波探傷装置、超音波探傷プログラムおよび記録媒体
を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
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【００１１】
　上記目的を達成する本発明の超音波探傷方法の態様は次の通りである。
１）　所定の検査対象物を超音波探触子の位置情報と紐付けしつつ超音波探傷することに
より、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データを採取した後、
　前記超音波探触子のみにより前記検査対象物に対して行なった超音波探傷により前記検
査対象物の実測探傷データを採取するとともに、
　前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと前記実測探傷データとを比較して両者
のパターンマッチング処理を行うことにより、前記実測探傷データに前記位置情報を紐付
けし、
　さらに前記位置情報を紐付けした前記実測探傷データに基づき前記検査対象物における
欠陥を、前記検査対象物における位置とともに特定する。
　前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データは、所定の通常感度よりも高い感度で信
号処理を行って生成するとともに、
　前記実測探傷データは、前記高い感度で信号処理を行ったものと、前記通常感度で信号
処理を行ったものとの２種類を生成する一方、
　前記パターンマッチング処理は、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、前
記高い感度で信号処理を行った前記実測探傷データとを比較することにより行なうととも
に、
　前記欠陥の探傷は前記通常感度で信号処理を行った前記実測探傷信号に基づき実施する
こと。
【００１２】
２）　上記１）において、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データは、別途作成し
ておいたデータベースから読み出すことにより得ること。
【００１３】
３）　上記１）または２）において、前記超音波探触子としてフェーズドアレイプローブ
を用いるとともに、前記パターンマッチング処理は、前記フェーズドアレイプローブによ
り得るＳスコープデータに基づくこと。
【００１５】
　本発明の超音波探傷装置の態様は次の通りである。
４）　所定の検査対象物を、超音波探触子の位置情報を紐付けて超音波探傷することによ
り得られた前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データを記憶するデータ記憶部と、
　前記超音波探触子のみにより前記検査対象物に対して行なった超音波探傷により得られ
た前記検査対象物の実測探傷データを記憶する実測探傷データ記憶部と、
　前記データ記憶部に記憶している前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、前
記実測探傷データ記憶部に記憶している前記実測探傷データとを比較して両者のパターン
マッチング処理を行うことにより前記実測探傷データに前記位置情報を紐付けるパターン
マッチング処理部と、
　前記パターンマッチング処理部の処理結果に基づき前記実測探傷データ中の欠陥を、前
記位置情報に基づき前記検査対象物における位置を特定して検出する欠陥検出部とを有す
ること。
　さらに、前記データ記憶部は、所定の通常感度よりも高い感度の信号処理を行って生成
した前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データを記憶するとともに、
　前記実測探傷データ記憶部は、前記高い感度で信号処理を行った比較用の実測探傷デー
タと、前記通常感度で信号処理を行った欠陥検出用の実測探傷との２種類をそれぞれ記憶
し、
　前記パターンマッチング処理部は、前記位置情報と紐付けされた超音波探傷データと、
前記比較用の実測探傷データとを比較することにより両者のパターンマッチング処理を行
って、欠陥検出用の前記実測探傷データに前記超音波探触子の位置情報を紐付けする処理
を実施し、
　前記欠陥検出部は、前記紐付けされた前記実測探傷データに基づき前記検査対象物にお
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ける欠陥を、前記検査対象物における位置とともに特定するものであること。
【００１６】
５）　上記４）において、前記超音波探触子はフェーズドアレイプローブであり、前記パ
ターンマッチング処理部における前記パターンマッチング処理は、前記フェーズドアレイ
プローブにより得られたＳスコープデータに基づくこと。
【００１９】
　本発明の記録媒体の態様は次の通りである。
９）　超音波探傷装置のコンピュータで読み取り可能な上記８）に記載する超音波探傷プ
ログラムを記録したこと。
【発明の効果】
【００２０】
　本発明によれば、超音波探触子の位置情報と紐付けられた超音波探傷データと、実測時
の実測探傷データとを比較して両者のパターンマッチング処理を行うことで両者の相関に
基づき実測探傷データにおける超音波探触子の位置を特定することができる。したがって
、スキャナ等で超音波探触子の位置情報の採取を行うことなく位置情報と対応させた超音
波探傷データを得ることができる。さらに、位置情報を紐付けした実測探傷データに基づ
き検査対象物における欠陥を、検査対象物における位置とともに特定する。この結果、ス
キャナ等の設置に要する作業を省略することで、当該超音波探傷作業の効率化を図り得る
ばかりでなく、スキャナ等を設置することができないか、または困難な狭隘な場所にある
検査対象に対し、欠陥の位置を特定した所定の超音波探傷を実施し得る。
【図面の簡単な説明】
【００２１】
【図１】本発明の実施形態に係る超音波探傷方法を示すフローチャートである。
【図２】超音波探傷における検査対象物から採取したノイズの波形をＡスコープ表示で示
す波形図である。
【図３】探傷データをＡスコープ表示で示す図で、（ａ）がデータベースに記憶している
ノイズデータ示す波形図、（ｂ）が実測時の探傷データを示す波形図である。
【図４】フェーズドアレイプローブによる探傷領域を示す模式図である。
【図５】感度が異なる探傷データを概念的に示す波形図である。
【図６】本発明の第４実施形態に係る超音波探傷装置を示すブロック図である。
【図７】本発明の第５実施形態に係る超音波探傷装置を示すブロック図である。
【図８】Ａスコープ画像に関する図で、（ａ）が検査対象物の所定の一点で内部に向けて
プローブから超音波を照射することにより得るＡスコープ画像を示す模式図、（ｂ）が検
査対象物の欠陥の様子を示す模式図である。
【図９】Ｂスコープ画像に関する図で、（ａ）が検査対象物の所定の一点で内部に向けて
プローブから超音波を照射することにより得るＢスコープ画像を示す模式図、（ｂ）が検
査対象物の欠陥の様子を示す模式図である。
【図１０】Ｃスコープ画像に関する図で、（ａ）が検査対象物の所定の一点で内部に向け
てプローブから超音波を照射することにより得るＣスコープ画像を示す模式図、（ｂ）が
検査対象物の欠陥の様子を示す模式図である。
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　以下、本発明の実施の形態を図面に基づき詳細に説明する。
　なお、以下に示す各実施形態はあくまでも例示に過ぎず、以下の実施形態で明示しない
種々の変形や技術の適用を排除する意図はない。以下の実施形態の各構成は、それらの趣
旨を逸脱しない範囲で種々変形して実施することができるとともに、必要に応じて取捨選
択することができ、あるいは適宜組み合わせることが可能である。
【００２３】
　＜第１実施形態（超音波探傷方法）＞
　図１は本発明の実施形態に係る超音波探傷方法を示すフローチャートで、（ａ）はデー
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タベースを作成する際の手順、（ｂ）はパターンマッチング処理および探傷処理の手順を
示している。
【００２４】
　図１（ａ）に示すように、まず次のような手順で予めノイズデータに関するデータベー
スを作成する。
【００２５】
１）　所定の検査対象物を、プローブの位置情報と紐付けして超音波探傷することにより
得る超音波探傷データを記憶してデータベースを作成する。具体的には、スキャナを利用
して探傷データの位置情報を検出しつつ、検査対象物の表面でプローブを一方向およびこ
れに直交する方向（ＸＹ平面におけるＸ方向およびＹ方向）にジグザグに移動させてプロ
ーブの位置に紐付けされた検査対象物の３次元の超音波探傷データ（以下、探傷データと
略称する）を採取する（ＳＴ１参照）。
【００２６】
　かかる探傷データの採取に関しては、同一検査対象物であれば、据付け前の検査対象物
に対して実施することができる。すなわち、後に実施する保守点検等で実測する検査対象
物が設置されている場所とは別の、検査対象物の製造現場等、任意の場所で実施すること
ができる。この結果、かかる探傷データの採取作業は、実測する検査対象物の設置状況と
は関係なく、容易かつ迅速に行うことができる。
【００２７】
　なお、本実施形態は、３次元の探傷データ（Ｃスコープデータ）に基づく欠陥の探傷を
行なう場合であるので、ノイズデータも、プローブを、ＸＹ平面内を移動させて３次元の
ノイズデータを採取したが、これに限るものではない。２次元の探傷データ（Ｂスコープ
データ）に基づく欠陥の探傷を行なう場合には、ノイズデータも、プローブを２次元の一
方向に移動させて２次元のノイズデータを採取すれば良い。
【００２８】
２）　検査対象物の３次元の探傷データをデータベース化する（ＳＴ２参照）。具体的に
は、検査対象物の表面を細かく区切った各単位領域毎に固有の座標（位置）情報と紐付け
して各単位領域毎の探傷データを表す探傷信号のレベルを記憶する。すなわち、この場合
（初期状態）の検査対象物には欠陥が存在しないとすると、記憶される探傷データは、図
２にその波形をＡスコープ表示で示すように、ノイズレベルを示すものとなる。そこで、
このようにプローブの位置情報と紐付けされた探傷データを、ノイズデータＮと呼称する
。かかるノイズデータＮのパターンは、検査対象物が同一である限り同一である。そこで
、同一の検査対象物から採取した探傷データが座標（位置）データを有していなくても、
ノイズデータＮの座標データを利用することで前記探傷データに座標データを紐付けする
ことができる。かかる紐付けは、後述する所定のパターンマッチグ処理により実現する。
【００２９】
　なお、本実施形態で得るデータはプローブを２次元で操作して得るものであるため、Ｃ
スコープデータである。このようにＣスコープデータを得ることは必須ではない。必要に
応じ、Ｂスコープデータを得るようにしても良い。この場合にはプローブを特定の直線上
を１次元走査する。
【００３０】
　次に、図１（ｂ）に示すような手順で所定のパターンマッチング処理および超音波探傷
を実施する。
１）　ノイズデータＮを採取したプローブと同一のプローブを手動で操作して検査対象物
に対し所定の３次元探傷を行なう。この際の探傷は、スキャナを使用することなく、すな
わちプローブの位置情報を採取することなく実施する（ＳＴ３参照）。
【００３１】
２）　検査対象物上の探傷座標を設定する（ＳＴ４参照）。ここで、探傷座標とは超音波
探傷を行なう部位のＸＹ平面（検査対象物の表面）上の座標（位置）である。
【００３２】
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３)　ＳＴ４で設定した探傷座標である設定座標に対応したデータベースの探傷データで
あるノイズデータＮを読み込む（ＳＴ５参照）。
【００３３】
４）　データベースの探傷データであるノイズデータと、採取した探傷データのノイズパ
ターンをマッチング処理により比較する（ＳＴ６参照）。ここで適用し得る画像マッチン
グ手法としては、ＳＳＤ(Sum of Squared Difference)、ＳＡＤ(Sum of Absolute Differ
ence)、正規化相互相関などが適用できる。さらに詳言すると、例えば二つの波形をそれ
ぞれ関数fa(x)とfb(x)とした場合、相関関数は、G(x)=∫fa(x)fb(x)で表されるG(x)が最
も大きくなるとき、faとfbは相関があり、同じ位置で取得したデータとなる。特に探傷波
形の場合は感度(ゲイン)の差により相関係数に違いがでるため、探傷波形を正規化した正
規化相互相関処理などが有効である。
【００３４】
５）　ノイズデータＮのノイズパターンが一致したか、否かを判定する（ＳＴ７参照）。
当該判定処理結果がＮＯである場合には、ＳＴ６の処理に戻り、同様の処理を繰り返す。
【００３５】
６）　ＳＴ７の判定処理結果がＹＥＳの場合、座標中の元の探傷データを一致した波形（
探傷データ）に置き換える（ＳＴ８参照）。このことにより、特定の座標のノイズデータ
とパターンが一致する探傷データにその位置情報を表す特定の座標が紐付けられる。すな
わち、パターンマッチングにより同一データであると認識された時のノイズデータＮの座
標を探傷データのプローブ座標とする。
【００３６】
７）　全ての設定座標に対し所定の処理が完了したか、否かを判定する（ＳＴ９参照）。
当該判定処理結果がＮＯである場合には、ＳＴ５に戻り、ＳＴ６、ＳＴ７、ＳＴ８の処理
を全ての設定座標に対して完了するまで繰返す。全ての座標に紐付けが完了した時点で、
ＳＴ９での判定処理結果がＹＥＳとなる。
　以上の処理により、スキャナがない場合でも実測した探傷データにプローブの座標を紐
付けすることができる。
【００３７】
８）　プローブの座標が紐付けられた探傷データに基づき検査対象物中の欠陥を、その検
査対象物中の位置を特定して検知する（ＳＴ１０参照）。このことにより、スキャンで位
置情報を採取しながら実施する超音波探傷と同様の探傷結果を得ることができる。この点
を図３に基づきさらに詳細に説明しておく。
【００３８】
　図３（ａ）はデータベースに記憶しているノイズデータＮをＡスコープ表示で示す波形
図、図３（ｂ）は実測時の探傷データＳをＡスコープ表示で示す波形図である。両図を比
較した場合、図３（ｂ）において検査対象物の欠陥に対応する閾値Ｔｈを越えた成分を含
む所定の領域を除くノイズデータを表す成分は、図３（ａ）のノイズデータＮと一致して
いる。そこで、前記欠陥が存在する領域の境界位置（図中左端の位置および右端の位置）
を特定することで、欠陥が存在する位置を特定し得る。
【００３９】
　＜第２実施形態（超音波探傷方法）＞
　上記第１実施形態における超音波探傷の際のプローブは検査対象物の表面に対し、直角
な方向に超音波を照射するものであるが、超音波探傷に用いるプローブとしてフェーズド
アレイプローブが知られている。本発明におけるプローブとして当該フェーズドアレイプ
ローブを使用することもできる。フェーズドアレイプローブを使用した場合には、図４に
示すように、超音波探傷の探傷領域Ｅをほぼ扇型に広げることができる（Ｓスコープ表示
）。すなわち、フェーズドアレイプローブを使用した場合、一つの座標から２次元のデー
タを採取し得る。これにより第１実施形態の場合のパターンマッチングの際の比較データ
に対し格段に大量の比較データを使用することができる。すなわち、Ａスコープデータ同
士の比較ではなく、Ｓスコープデータ同士の比較となる。この結果、本実施形態によれば
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、検査対象物の結晶粒等に起因するノイズパターンの一致したことの判定が厳格に行なわ
れるようになり、パターンマッチング後に紐付けされる座標の精度を向上させることがで
きる。
【００４０】
　＜第３実施形態（超音波探傷方法）＞
　上記第１実施形態におけるノイズデータＮの収集および実測探傷データＳの収集は、両
方の収集において、プローブの感度を同じにしたが、これを変えても良い。すなわち、ノ
イズデータの収集は高感度で行い、実測探傷データの収集は、高感度と、通常感度の２種
類で実施する。
【００４１】
　かかる場合を第３実施形態として説明する。第３実施形態において、ノイズデータＮは
所定の通常感度よりも高い感度で信号処理を行って生成する。例えば、プローブ１の出力
信号を増幅するアンプの感度（増幅度）を調整する。一方、実測探傷データは、前記高い
感度で信号処理を行ったものと、通常感度で信号処理を行ったものとの２種類を同時に生
成する。すなわち、図５に示すように、高感度で採取した大きい振幅の実測探傷データＳ
１と通常の小さい振幅の実測探傷データＳ２を得る。
【００４２】
　本実施形態におけるパターンマッチング処理は、高感度のノイズデータＮと、高感度の
実測探傷データＳ１とを比較することにより行なう。このように、高感度のノイズデータ
Ｎと高感度の実測探傷データＳ１とを使用することで、ノイズが明瞭に検出できるレベル
までノイズデータＮと実測探傷データＳ１の振幅を増大させる。この結果、ノイズデータ
Ｎと実測探傷データＳ１との比較によるパターンマッチングを良好に行うことができる。
【００４３】
　一方、検査対象物内の欠陥の超音波探傷は、通常感度で収集した実測探傷データＳ２に
基づき実施しているので、欠陥部分で実測探傷データＳ２が飽和してしまう等の不都合を
回避することができる。すなわち、本実施形態によれば、実測探傷データＳ２のレベルは
良好に維持しつつ、ノイズ成分のレベルを上げて良好なパターンマッチング処理を実現し
得る。
【００４４】
　本形態において、探傷装置が１種類の探傷感度しか設定できない場合は、まず通常感度
で探傷を行い、有意な指示、すなわち欠陥を示すと思われる信号が検出された位置で感度
をあげて探傷するか、あるいは通常感度で採取したノイズデータＮをノイズ採取感度まで
ソフトウェアゲインを使って後処理により感度を上げた波形でパターンマッチング処理を
行うようにしても同様の効果を得る。
【００４５】
　＜第４実施形態（超音波探傷装置）＞
　図６は本発明の第４実施形態に係る超音波探傷装置を示すブロック図である。本超音波
探傷装置はコンピュータを備えて構成されている。図６に示すように、ノイズデータ記憶
部１は、所定の検査対象物を、プローブ１の位置情報を紐付けて超音波探傷することによ
り得る超音波データを記憶する。この超音波データは、プローブ１の位置情報と紐付けさ
れノイズデータＮである。すなわち、所定の検査対象物を、プローブ１の位置情報と紐付
けして超音波探傷することにより得る超音波探傷データを記憶するデータベースとして機
能する。
【００４６】
　探傷データ記憶部３は、プローブ１により検査対象物に対して行なった超音波探傷によ
り得る検査対象物の実測探傷データを記憶している。パターンマッチング処理部４は、ノ
イズデータ記憶部２に記憶しているノイズデータＮと、探傷データ記憶部３に記憶してい
る実測データＳとを比較して両者のパターンマッチング処理を行うことにより実測探傷デ
ータにプローブ１の位置情報を紐付ける。具体的には、前記ステップＳＴ６からＳＴ９の
処理を行う。
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【００４７】
　欠陥検出部５は、パターンマッチング処理部４の処理結果に基づき実測探傷データＳ中
の欠陥を、パターンマッチング処理部４の所定の処理により紐付けられたプローブ１の位
置情報に基づき検査対象物における位置を特定して検出する。
【００４８】
　本実施形態において、プローブ１としてフェーズドアレイプローブを用いることも可能
である。したがって、パターンマッチング処理部４におけるパターンマッチング処理は、
フェーズドアレイプローブにより得るＳスコープデータに基づくものとなる。したがって
、この場合には第２実施形態と同様の作用・効果を得る。
【００４９】
　＜第５実施形態（超音波探傷装置）＞
　図７は本発明の第５実施形態に係る超音波探傷装置を示すブロック図である。本超音波
探傷装置はコンピュータを備えて構成されている。図７に示すように、ノイズデータ記憶
部１２には、感度調整部１６を介して所定の通常感度よりも高い感度の信号処理を行って
生成したノイズデータが記憶されている。一方、探傷データ記憶部１３には、感度調整部
１７を介し、高い感度で信号処理を行ったノイズ比較用の実測探傷データと、通常感度と
なっている欠陥検出用の実測探傷データとの２種類をそれぞれ記憶している。
【００５０】
　パターンマッチング処理部１４では、ノイズデータＮと、ノイズ比較用の実測探傷デー
タＳ１とを比較することにより両者のパターンマッチング処理を行って、欠陥検出用の実
測探傷データＳ２にプローブ１の位置情報を紐付けする処理を実施する。欠陥検出部１５
は、プローブ１の位置が紐付けされた実測探傷データＳ２に基づき検査対象物における欠
陥を、検査対象物における位置とともに特定する。
【００５１】
　本形態におけるパターンマッチング処理は、高感度のノイズデータＮと、高感度の実測
探傷データＳ１とを比較することにより行なう。このように、高感度のノイズデータＮと
高感度の探傷データとすることで、ノイズが明瞭に検出できるレベルまで振幅を増大させ
る。この結果、ノイズデータＮと実測探傷データとの比較によるパターンマッチングを良
好に行うことができる。
【００５２】
　一方、検査対象物内の欠陥の超音波探傷は、通常感度で収集した実測探傷データＳ２に
基づき実施しているので、欠陥部分で実測探傷データＳ２が飽和してしまう等の不都合を
回避することができる。すなわち、本実施形態によれば、実測探傷データＳ２のレベルは
良好に維持しつつ、ノイズ成分のレベルを上げて良好なパターンマッチング処理を実現し
得る。
【００５３】
　本実施形態においも、プローブ１としてフェーズドアレイプローブを用いることが可能
である。したがって、この場合のパターンマッチング処理は、フェーズドアレイプローブ
により得るＳスコープデータに基づくものとなる。したがって、この場合も、第２実施形
態と同様の作用・効果を得る。
　＜第６実施形態（探傷プログラム）＞
　本実施形態に係る探傷プログラムは、図１（ｂ）に示すＳＴ３～ＳＴ１０の処理を図６
に示す超音波探傷装置に実行させるものである。
【００５４】
　＜第７実施形態（記録媒体）＞
　本実施形態に係る記録媒体は、図６に示す超音波探傷装置で読み取り可能な探傷プログ
ラム記録した記録媒体である。ＣＤ、メモリーカード、記録素子で好適に形成し得る。
【符号の説明】
【００５５】
１　プローブ
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２　、１２　ノイズデータ記憶部
３、１３　探傷データ記憶部
４、１４　パターンマッチング処理部
５、１５　欠陥検出部
１６、１７　感度調整部

【図１】 【図２】

【図３】
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【図４】

【図５】

【図６】

【図７】

【図８】

【図９】

【図１０】
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