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Среди исследований, связанных с неразрушающим контролем 
металлических изделий, особое место занимает  электромагнитно-
акустический метод [1,2]. Успехи в отмеченном направлении достигнуты 
за счет применения способа возбуждения и приема ультразвуковых 
колебаний.  

Рассмотрен ЭМАП, на котором к подвижной платформе крепится 
пружинный механизм, что позволяет под воздействием магнитного поля, 
преобразователю перпендикулярно двигаться к месту контроля. 
Конструкция предложенного преобразователя показана на рис.1 

 
Рисунок 1.  ЭМА преобразователь для контроля объектов сложной формы 

1 – объект контроля; 2 – плоский проводниковый излучатель; 
3 – электромагнит; 4 – магнитовод; 5 – пружинный элемент 

преобразователя; 6 – платформа; 7 – преобразователь 
 

Использование предложенного ЭМА преобразователя позволит 
повысить скорость контроля измерений объектов металлических изделий. 
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