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Kurzfassung

Die zerstorungsfreie Prifung (ZfP) von Faserverleiind hier speziell mit Kohlefasern,
CFK - hat aufgrund der sehr vielseitigen Einsatzd iombinationsmdglichkeiten der
Materialien eine grol3e Zahl von bestgeeignetennietifoden in der Ultraschallprifung
(UT) erbracht: - FUr gerade oder leicht gekrimiAl&chen eignen sich plane Arrays
besonders gut - Fir enge Innenradien bendtigt nesgget gekrimmte Arrays oder
angepasste Mehrfachschwinger - Fir Aul3enradient meén idealerweise grol3e, konkav
gekrimmte Arrays - Fir gefraste und gebohrte Fladdenotigt man eine Prifung, die nur
ein Minimum an Feuchtigkeit einbringt - Fur starlekgimmte, verschachtelte oder
hinterschnittene Bereiche muss kontaktlos geprigtden, also in Tauchtechnik - Sehr
enge und unzugangliche Bereiche missen mit mimsgwen Einzelschwingern
ausgeleuchtet werden - Dartber hinaus gibt es Aufidmben, die zwar nicht unmittelbare
UT sind, aber dennoch automatisiert durchgefihrdem missen: Bauteilidentifizierung
zum Beispiel, oder Lagevermessung Diese Vielfaih viechniken, Methoden und
Aufgaben in eine einzige, voll automatisiert arbedte Anlage integriert zu haben, ist das
Verdienst der intelligeNDT Systems & Services GmpHrlangen, die im Rahmen eines
Auftrages fur die Eurocopter Deutschland GmbH étnigfanlage realisiert hat, die diesem
Anforderungsprofil und der geforderten Produktivitdll entspricht. In dem Beitrag wird
der Aufbau der Anlage in seiner ungewdhnlichen Klaxigat und Vielseitigkeit
vorgestellt. Weiter werden erste Betriebserfahranged Testresultate erlautert, die den
grof3en Kundennutzen einer solchen Anlage aufzeidenaus der Zusammenfassung und
Integration zahlreicher Prifmethoden entsteht (rmuttdaler Ansatz).
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Einfilhrung

Im Fugzeughsu werden heule Strukturen aus Kohleiasern [CFK) ver-

mmmnmlgﬁgmau%n Es werden Tools sowohl in Kontaldtechnik (KT) als auch in
aine groBa Zahl von Prifiechnien anwenden kinnen [Multi-Modalitat). Tauchtechnik (TT) eingesetzi:

Markenizs Baispis! hisrfir ist die A 350-Pessagiertir, die von Eumocopter H Comde mmﬂmm}nnﬁ Fécham Fana Amays KT und TT
gefertigt und auf einer intelligeNDT-Aniage ge priift wird: 7 vollautomatisch B Enge innenradisn: speziel gekeommter Aray, TT odar KT
"'"’" vl bt et dabagendll B Aufcnradion: spaziell gokrimimier Array, plansr Array, TT
B Sohrengs und schiecht zugénglichs Baroiche: miniatunssarar
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> Die Prufaniage B Bauilidemifeierung, Lagevermessung: Tast und Taach Tool
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