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采用超声导波的管道腐蚀损伤厚度成像方法
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摘要  针对管道内腐蚀损伤厚度难以定量诊断的问题，提出了一种采用超声导波的管道腐蚀损伤定量成像方法。

首先，基于频域有限差分法，建立了管中多路径螺旋传播导波的数值模型，可以在已知厚度图时快速计算出导波接

收信号；其次，计算空间内存在随机损伤时的接收信号，重复运行数值模型生成了包含 3 500 组样本的损伤信号数据

库；然后，构建了一维卷积神经网络成像模型，使用生成的数据库训练模型，建立了厚度图和接收信号的映射关系，

将接收信号输入成像模型以输出对应的厚度图；最后，通过实验验证了该方法的可行性。实验成像结果与真实值之

间的均方差为 8.604 8×10-4，相关性系数为 0.711 6，成像模型运行时间为 0.538 5 s，这表明该方法可以实现管道中

腐蚀损伤的厚度定量成像，且成像效率较高。
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引  言

在工业领域，管道运输已成为我国第五大运输

工具。截止 2022 年底，中国油气输送管道总里程累

计已达约 15.5 万千米［1］。随着管道服役年限的不断

延长和服役环境的变化，管道表面的腐蚀、裂纹等损

伤会使管道局部减薄，当损伤扩展到一定阶段时，管

道就会发生油气泄露，引发事故。其中，腐蚀损伤是

引起管道失效的最常见的损伤形式之一［2］。为了减

少此类事故的发生，针对工业管道早期腐蚀损伤的

无损检测尤为重要。传统检测方法大多需要逐点检

测［3］，且需要去除管道外的包覆层，对长距离工业管

道的检测效率较低。应用超声导波的无损检测方法

具有无需去除包覆层、检测距离长及效率高等优点，

近年来被广泛应用于工业管道无损检测领域［4］。

超声导波损伤成像技术是以传感器信号为基

础，通过信号处理，逆向计算出损伤图像，并将图像

可视化的过程。导波成像方法主要包括相控阵成

像［5］、时间反转［6］、层析成像［7］、偏移成像［8］以及延迟

叠加等［9］方法。以上成像方法大多只能对损伤的形

状成像，缺乏损伤厚度方向的信息。近年来，出现了

一些可以对平板结构中的腐蚀损伤定量成像的方

法。Sharma 等［10］使用超声导波量化了腐蚀造成的

损伤。Rao 等［11］提出了一种基于全波形反演的损伤

重建算法。随着智能诊断技术的发展［12］，智能算法

也被应用于损伤定量成像中。Huthwaite 等［13］将鲁

棒乳腺超声断层扫描的混合算法扩展到导波断层扫

描。Wang 等［14］利用数据驱动的方法，在 10 mm 铝

板中实现了对损伤厚度的定量成像。然而，上述方

法局限于对平板结构的检测，缺乏对管道中腐蚀损

伤的定量成像，这是由于导波在管道结构中传播时

存在多路径螺旋传播，因此现有方法难以应用于管

道中的腐蚀损伤厚度定量成像。

针对上述问题，笔者提出了一种应用超声导波

的管道腐蚀损伤厚度成像方法。首先，基于频域有

限差分法，建立了管中多阶次导波的数值模型，并优

化求解算法，提高了运算效率，以此为基础构建了损

伤信号数据库；其次，建立了一维卷积神经网络模

型，使用损伤信号数据库训练模型；最后，搭建了实

验系统，在管道中测量导波信号，并将接收信号输入

神经网络，在输出端得到预测的厚度图，实现了对损

伤厚度的定量成像。

1 管中多阶次导波数值模型

1.1　管中导波多路径螺旋传播特性　

本研究对象为单层金属管道，假设其各向同性、
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均匀且线弹性，将其看作一个空心圆柱，外径为 r，
壁厚为 d。在特殊情况下，管中导波 L（m， n）退化成

沿管道轮廓螺旋路径传播的 Lamb 波，其波结构与

平板中的 Lamb 波相似，且管道的直径和壁厚的比

值越大，这种相似程度就越高。经计算［15］，在直径为

80 mm、壁厚为 5 mm 的管中，频率大于 50 kHz 管中

导波的波结构与 Lamb 波几乎一致。因此，通常认

为管道的 r / d > 10 时，管中导波可以使用 Lamb 波

频散曲线来确定波速［16⁃17］。

在这种情况下，当圆柱表面存在一对激励⁃接收

换能器对（Ei⁃Ri）时，导波可以通过多条螺旋路径从

Ei传播至 Ri
［16］。管中导波多路径螺旋传播示意图如

图 1 所示，图中只展示了前 3 个螺旋路径。其中：nh

为 传 播 路 径 的 阶 数 ，nh = 0， -1， +1， -2， 
+2， …，-∞，+∞，第 0 阶为最短路径；lh为不同阶

次传播路径的长度。

管中导波满足近似条件时，螺旋传播可以等价

为沿管道轴向展开的平板中的直线传播［16］，将管道

中原有的接收换能器在展开管的两侧周期排列，组

成新的接收换能器。其中，管道中原有的接收换能

器称为物理换能器，复制出的接收换能器称为虚拟

换能器。将物理换能器和虚拟换能器的接收信号叠

加，可以得到管中导波的多阶次波形信号。虚拟换

能器的间距为 2πr，激励换能器与接收换能器的轴

向距离为 L，周向距离为 B，则 lh可以表示为

lh = L2 +( B + 2nh πr )2

( )nh = 0，-1，+1，-2，+2，⋯，-∞，+∞ （1）
Lamb 波群速度频散曲线如图 2 所示。图中：蓝

色代表反对称模式，用 A 表示；红色代表对称模式，

用 S 表示；下标代表不同的阶次。每条路径的到达

时间为

th = lh V g （2）
其中：Vg为群速度。

将圆柱模型展开为周期排列的平板，建立其导

波传播的数值模型，可以有效减小计算量，并能描述

管中导波的多阶次特性，模拟不同阶次的导波［17⁃18］。

1.2　基于频域有限差分法的数值模型　

在计算 Lamb 波时，通常假设介质的厚度是均

匀的，当频率一定、厚度缓慢变化时，其相速度和群

速度随厚度的变化而变化，且在频率较低的频段，S0

和 A0 模式的相速度和群速度均与厚度呈一一对应

的关系。基于此，可以用二维体波等效速度模型来

近似描述 Lamb 波。频域波动方程为

( ∇2 + k 2 )U= 0 （3）
其中：∇ 为拉普拉斯算子；k 为波数，k = ω/c，ω 为圆

频率，c为波速；U为频域位移向量。

由于计算资源有限，通常将波动方程写作带边界

吸收层的形式，用来在空间域的边界增加一个吸收

层，从而抑制边界反射。常用的边界层为完美匹配层

（perfect match layer， 简称 PML），是一种对波场近

乎理想的吸收层。将波动方程写为 PML 形式［19］，即

∂
∂x

( ey

ex

∂U
∂x

)+ ∂
∂y

( ex

ey

∂U
∂y

)+ ex ey k 2U= 0 （4）

其中：ex = 1 - iσx /ω；ey = 1 - iσy /ω；σx、σy 分别为变

量 x、y 的可微函数。

当点在边界层外时，σx、σy 都等于 0；在边界层内

时，σx、σy 为

ì
í
î

σx = 2πa0 f0 ( lx /LPML )
σy = 2πa0 f0 ( ly /LPML )

（5）

其中：f0为激励源的中心频率；LPML为边界层的宽度；

lx、ly 为边界层内的点（x， y）与边界层边界的距离；

a0 为常数，通常选 a0=1.79。
采用差分形式计算波场时，通常将空间域划分

成网格形式，每一点处的位移由其周围的若干点确

定。本研究采用的是 9 点差分法，即点（xm， yn）处的

位移由周围的 9 个点确定，如图 3 所示。

将每一点处的位移方程组装成矩阵形式，并且

加入激励源，即

图 1　管中导波多路径螺旋传播示意图

Fig.1　Diagram of multipath helical propagation of guided 
waves in pipes

图 2　Lamb 波群速度频散曲线

Fig.2　Dispersion curve of Lamb wave’s group velocity
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SU ( x，ω )= P ( x，ω ) （6）
其中：S为阻抗矩阵；P（x， ω）为频域激励向量；x为

位置向量。

在频域内遍历每个频率点求解以上矩阵方程，

再将求解的频域位移场作逆傅里叶变换至时域，可

得到时域中的位移场。

1.3　数值模型参数设置　

笔者根据管中导波多路径螺旋传播特性，基于

有限差分原理，建立了模拟管中前 3 阶导波的数值

模型，其模型参数如图 4 所示。其中，管道外径 r = 
44.5 mm，展开后每个矩形区域的宽度为 2πr ≈ 
280 mm，无损伤处的厚度 T0 = 4 mm，物理换能器

均匀等距分布在中央，其数量 n = 8。在物理换能

器两侧分布有相同数量等距的虚拟换能器，这 3 组

换能器共同组成接收换能器。激励换能器的数量与

物理换能器数量相同。激励换能器与接收换能器之

间的轴向距离 L = 300 mm，相邻换能器周向间距

B = 35 mm，边界吸收层宽度 LPML = 10 mm。根据

网格大小选取原则［19］，需确保波形信号不失真并且

减少计算量，本研究选取的网格大小为 h = 1 mm。

要模拟区域中存在损伤时导波的波形信号，需

要在模型中设置损伤。在数值模型中，空间域被划

分成网格形式，根据 Lamb 波频散曲线，网格中每一

点的波速对应该点的厚度。在设置参数时，通过改

变各网格点处波速，再利用频散曲线将速度转换为

厚度，以此来模拟变厚度的腐蚀损伤。笔者研究单

个腐蚀损伤存在的情况，在区域内的随机位置设置

一个随机形状和大小的腐蚀损伤，损伤最大深度

D = 2.5 mm。随机损伤厚度图如图 5 所示，图中展

示了两个具有随机损伤的厚度图。

为了方便反演成像，需要选取导波波速随厚度

变化较剧烈的频率段。根据频散曲线，选取厚度为

4 mm、频率为 100 kHz的 A0模式导波，其激励类型为

脉冲激励，激励信号为汉宁窗调制的 5周期正弦信号。

1.4　数值模型计算结果　

利用 Matlab 软件，通过编程语言实现以上模

型，通过数值计算得到已知损伤厚度分布时的接收

信号。模型运行时，令 8 个激励点交替激励，最终可

以得到一组 8×8 的接收信号，重复以上步骤，即可

得到多个包含接收信号和厚度图的样本，这些样本

构成了各种随机腐蚀损伤对应的接收信号的数据

库，简称“损伤信号数据库”。

数值模型计算得到不同时刻波场可视化结果如

图 6 所示。其中，黄色直线将不同区域和边界吸收

层隔开，黄色圆形区域表示损伤所在位置，绿色圆点

图 4　数值模型参数示意图

Fig.4　Diagram of numerical model parameters

图 3　9 点差分法示意图

Fig.3　Schematic diagram of 9-point difference method

图 6 不同时刻波场可视化结果

Fig.6　Result of wave field visualization at different time

图 5 随机损伤厚度图

Fig.5　Thickness map of random damage
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表示激励换能器，红色圆点表示接收换能器。

将接收换能器中各组换能器对应位置的接收信

号叠加，得到模拟的管中前 3 阶导波信号。叠加后

的接收信号如图 7 所示。数值模拟得到的导波信号

呈现出多阶次传播的规律，每组信号包含 3 个阶次

的波包，分别对应管中导波的前 3 阶模型。

为了提高运算效率，以便于得到大批量损伤信

号数据样本，本研究对数值模型的运算效率进行了

优化。首先，将串行运算改为并行运算，计算位移场

时多个频率点并行计算，缩短了位移场的计算时间；

其次，将阻抗矩阵等大型矩阵改为稀疏形式储存，加

快了读取速度；最后，利用高性能计算平台，进行多

核同时计算，大大提升了计算效率。最终，生成了一

个包含 3 500 组样本的损伤信号数据库。算法优化

前后运行时间对比见表 1。

2 损伤定量成像算法

2.1　一维卷积神经网络模型　

对损伤厚度定量成像，实际上是提取接收信号

中的损伤特征，并将其重构成厚度图。当导波经过

损伤时，由于损伤区域波速变化，到达接收换能器的

时间会发生变化，因此接收信号波包的相位信息中

包含了损伤特征。为了从接收信号中提取损伤区域

的厚度特征，采用传统的全波形反演应用梯度下降

法来重构损伤图像［20］，所需成像时间较长，单次成

像需要 1.5 h 以上。

本研究搭建了一个一维卷积神经网络（1D⁃con⁃
volutional neural network， 简称 1D ⁃CNN），其架构

示意图如图 8 所示，包括卷积层、池化层、批归一化

层（batch normalization，简称 BN）及全连接层等。建

立卷积神经网络的目的是使用损伤信号数据库，提

前训练 1D⁃CNN，建立接收信号和厚度图之间的映

射关系。训练完成后，将接收信号输入网络，在输出

端即可得到经过神经网络拟合的厚度图。

利用 1D⁃CNN 的成像具体过程如下。

1） 将来自 8 个均匀分布的接收换能器阵列的接

收信号 d 8 × 8 做归一化处理后，将其展开为一个一维

向量 d=[ d 1，d 2，⋯，d 64 ]，输入至输入层。在输入层

相邻连接卷积层，并且在卷积层后引入 ReLU 激活

层。在卷积层之后增加一个最大池化层，可以防止

过拟合，并且实现参数降维。

2） 将卷积和池化运算提取的特征转移到正则

化层，用于加速训练和提高泛化能力。正则化后，连

接全连接层进行特征平坦化。网络训练的目的是建

立接收信号与损伤图像之间的关系，在输出层使用

sigmoid 作为激活函数。网络训练的过程就是通过

调整模型参数使损失函数最小化。损失函数可以选

用均方误差表示，即

MSE ( vq，sq )= 1
n2 ∑

q = 1

n2

||v q - sq ||2 （7）

其中：v q、sq 均为一维向量；v q 为损伤图像真值；sq 为

sigmoid 函数的输出值，其取值范围为（0，1）。

3） 在正向传播得到输出值并且求得损失函数

的值后，需要反向传播优化网络参数。在训练网络

时，引入自适应矩估计算法来加速网络训练，同时可

以一定程度地避免训练中的过拟合。

4） 训练结束后，将输出层的厚度图反归一化，

将其还原成真实厚度图。

2.2　模型参数优化　

卷积层和池化层的数量及参数会影响模型的成

像性能，其中包括卷积核的数量和大小、最大池化滤

波器的大小及全连接层节点的数量等。由于输入向

量较大，因此在第 1 个卷积和池化交替层中，卷积核

和池化滤波器的大小也应该较大，以扩大接收范围，

表 1　算法优化前后运行时间对比

Tab.1　Comparison of running time before and after 
algorithm optimization

运行时间

位移场/s
每个样本/s
总时间/h

优化前

62.00
617.80
600.60

优化后

21.00
192.60

26.75

图 7　叠加后的接收信号

Fig.7　The waveform of eight receivers
图 8　1D-CNN 架构示意图

Fig.8　Diagram of 1D-CNN architecture
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捕获更多的信息。随着层数的增加，卷积核和池化

滤波器的大小减小，数量增加，以获得更详细的信

息［14］。最终，选择的 1D⁃CNN 模型结构参数见表 2。

为了在训练过程中保证训练速度和防止计算机

内存溢出，本研究将批大小设置为 32；为防止过拟

合，将总迭代数设置为 60；为了提高模型的泛化能

力，在训练前采用 3∶1 的比例划分训练集和测试集。

此外，在每个任务结束时对训练集和测试集进行洗

牌，再根据上述分配比例规则重新划分训练集和测

试集。在训练中为了防止由于学习率过大导致的结

果不收敛，在训练过程中采用自适应学习率。

在所有模型参数中，全连接层节点的数量对成

像的精度影响很大。过多的节点数会导致全连接层

的参数增多，使得模型过大，计算效率降低；过少的

节点数则不能提取到足够的特征，成像精度较低。

综合考虑下，初步选择全连接层节点数为 128 节点、

256 节点和 512 节点的 3 种模型，分别对比其成像精

度。3 种模型的损失函数值和相关性系数见表 3。
最终，选择全连接层节点数量为 512 的 1D⁃CNN 模

型作为成像模型。

为了量化成像精度，除了使用输出值与真值之

间的均方差外，Pearson 相关系数也是重要的评价指

标之一，相关性系数越高，则成像结果越接近真值。

相关性系数表达式为

r ( v，s )= Cov ( vq，sq )
Var ( vq ) Var ( sq )

（8）

其中：Cov ( vq，sq )为协方差；Var ( vq )、Var ( sq )为方差。

3 损伤定量成像方法实验验证

3.1　实验系统搭建　

为了验证成像方法的可行性，笔者搭建了损伤

成像实验系统，如图 9 所示。该系统包括信号发生

器、功率放大器、压电换能器、激光测振仪、数据采集

卡及计算机等。实验对象选用单层 304 不锈钢管

道，具体参数见表 4。

实验时为了在管中激发出多路径螺旋传播的导

波，激励端采用由 8 个均匀分布的圆形压电式换能

器组成的换能器阵列。接收端使用激光测振仪采集

接收信号，利用单探头激光测振仪接收离面位移的

特性，测量接收点处 A0模式导波信号。

损伤的形状及厚度表达式为

T ( r )=
ì

í

î

ïïïï

ïïïï

T 0 - D
2 ( )1 + cos ( 2π R

W
) ( )R ≤ W

T 0 ( )R > W

   （9）
其中：T0 为管道壁厚；D 为损伤最大深度；R 为距中

心点的距离；W 为损伤直径。

本研究在实验所用管道外表面加工出一块变厚

度的圆形区域，用来模拟腐蚀损伤。实验系统及损

伤模型实物图如图 10 所示。

图 9　损伤成像实验系统

Fig.9　Damage imaging experimental system

表 4　实验对象参数

Tab.4　Parameters of experimental object

实验

对象

管道

参数

外径/mm
长度/mm
壁厚/mm
密度/(kg·m-3)
弹性模量/GPa

数值

44.5
1 000

4
7 850
206

实验

对象

其他

参数

激励接收间距/mm
损伤深度/mm
损伤直径/mm
周期数

激励频率/kHz

数值

300
2.5
50
5

100

表 2　1D⁃CNN模型结构参数

Tab.2　Parameters of model structure

序号

1
2
3
4
5
6
7
8

层名称

卷积层 1
池化层 1
卷积层 2
池化层 2
卷积层 3
池化层 3
BN 层

全连接层

核大小/步长

21×1/1×1
5×1/5×1

15×1/1×1
4×1/4×1
9×1/1×1
3×1/3×1
256×956

512

信道数

16
16
64
64

256
256

1
1

表 3　3种模型的损失函数值和相关性系数

Tab.3　Loss and correlation coefficient of three models

节点数

128
256
512

损失函数值

训练集

7.785 × 10-3

5.126 × 10-3

9.857 × 10-3

测试集

1.614 × 10-3

7.786 × 10-4

2.556 × 10-4

相关性系数

0.369 9
0.728 2
0.871 7
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3.2　实验信号预处理　

由于真实的接收信号与数值模拟的接收信号有

一定差异，需要对实验信号预处理后再输入 1D⁃CNN
中成像。首先，对原始信号带通滤波，去除高频噪

声；其次，以原始激励信号为基准，使用脉冲压缩方

法，获得与基准波形匹配的脉冲序列，这些序列即为

提取到的波包；然后，加入门控信号，将门控信号与

原信号相乘滤除时间窗外的信号，以减少不必要的

噪声，门控信号在时间窗内的值为 1，时间窗外为 0，
过渡段用正弦信号连接，其时间窗大小由导波传播

的最长和最短路径确定；最后，消除各换能器之间的

误差，以传播路径中没有经过损伤的信号为基准信

号，作为校正因子，与相同长度的传播路径下其他换

能器的接收信号对比，消除由于换能器安装或自身

误差导致的零点漂移和幅值偏差。实验信号预处理

流程如图 11 所示。

3.3　实验成像结果　

将预处理后的实验信号输入到 1D⁃CNN 中，实

验信号成像结果如图 12 所示。为了量化对比成像

结果，在轴向和周向分别做剖面线，对比二者在剖面

线上的厚度值。

实 验 成 像 结 果 与 真 实 值 之 间 的 均 方 差 为

8.604 8×10-4，Pearson 相关性系数为 0.711 6，成像

结果在 x 轴和 z 轴上分别存在 4 mm 和 2 mm 的偏

移，成像结果的位置较为准确。成像时，将一组接收

信号输入神经网络，得到一个损伤图像的时间为

0.538 5 s。传统全波形反演成像方法单次成像时间

大约为 1.5 h［20］，相比于传统方法，本研究所提方法

成像效率更高。

4 结  论

1） 根据超声导波在管道中的多路径螺旋传播

特性，基于频域有限差分法，建立了管中多阶次导波

的数值模型，并利用优化后的数值模型计算生成了

一个包含 3 500 组样本的损伤信号数据库。相比于

传统的数值模拟方法，该方法能够快速得到大批量

的数据，为后续研究提供基础。

2） 搭建了一维卷积网络成像模型，使用生成的

损伤信号数据库训练模型，建立了接收信号和厚度

图之间的映射关系，得到了一个输入接收信号便可

以输出预测的厚度图的神经网络模型。

3） 搭建了损伤成像实验系统，将实验信号预处

理后输入训练好的神经网络模型中，成像结果定位

准确，并且一定程度上实现了损伤的厚度定量成像。

4） 相比于传统的超声导波管道损伤成像方法，

本研究结合人工智能算法，实现了损伤厚度定量成

图 12 实验信号成像结果

Fig.12　Imaging results of experimental signal

图 10　实验系统及损伤模型实物图

Fig.10　Picture of experimental object and damage model

图 11　实验信号预处理流程图

Fig.11　Flowchart of experimental signal pre-processing
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像，且成像效率较高，在工业管道无损检测领域有一

定的应用前景。
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machine （VMD-SVM） model， reaching 99.5% accuracy. The proposed method can effectively monitor the 
chatter problem in the screw milling process， provides a thought for the optimization of the screw milling pro⁃
cessing.

Keywords　variational modal decomposition； least square support vector machine； machining chatter； feature 
dimension reduction

Design and Application of a Dynamic Performance Monitoring System 
for Maglev Train Shoegear and Conductor Rail System

ZHONG Yuquan1，　GUAN Jinfa2，　XU Xiang3，　WU Jiqin2

（1. Hunan Rail Technology Application Research Center Co.， Ltd.　Changsha， 410208， China）
（2. School of Electrical Engineering， Southwest Jiaotong University　Chengdu， 611756， China）

（3. State Grid Sichuan Power Supply Company， Ziyang Power Supply Company　Chengdu， 641300， China）

Abstract　In view of the current situation that the detection indices of maglev train boot rail system both domes⁃
tically and internationally are relatively limited， and there is a lack of detection data within the 100—140 km/h 
speed range， a comprehensive detection framework for high-speed maglev train boot rail system is proposed. 
Firstly， in accordance with relevant standards and specifications of pantograph and conductor rail system test⁃
ing， a detection method is developed， which includes conductor rail contact force， vibration acceleration， elec⁃
tric shoe current， arc combustion and transverse geometric parameters of the conductor rail. Secondly， a real-
time side conductor rail monitoring system that combines video surveillance and data statistical analysis is pro⁃
posed， and a supporting program for extraction， processing and analysis of original detection data is developed. 
Finally， a medium- and low-speed maglev line is taken as the test object， and the data measured at different 
speed levels of the maglev train are analyzed. The results show that the dynamic performance of the pantograph 
differs during the upward and downward runs of the maglev train； The contact force and vibration degree at the 
expansion joint are larger than those in the middle section， indicating poorer dynamic performance of the conduc⁃
tor rail. Toe vibration mainly comes from vertical vibration. Relevant studies reveal the characteristics and issues 
of the maglev train boot rail system under different working conditions， providing theoretical support and practi⁃
cal basis for the further optimization of the maglev train boot rail system.

Keywords　side boot track； monitoring system； magnetic levitation train； data analysis

A Thickness Imaging Method for Pipeline Corrosion Damage Using 
Ultrasonic Guided Waves

DAI Xisheng1，2，　ZHOU Tao1，2，　XUE Chaolong1，2，　ZHANG Yunfei1，2，　LI Bing1，2

（1. School of Mechanical Engineering， Xi'an Jiaotong University　Xi'an， 710049， China）
（2. The National Key Laboratory of Aerospace Power System and Plasma Technology， Xi'an Jiaotong University　

Xi'an， 710049， China）

Abstract　 In response to the challenge of quantitatively diagnosing corrosion damage thickness within pipe⁃
lines， a quantitative imaging method for pipeline corrosion damage using ultrasonic guided waves is proposed. 
Firstly， based on the frequency domain finite difference method， a numerical model for multi-path helical propa⁃
gation of guided waves in pipes is established， enabling rapid calculation of guided wave reception signals when 
thickness map is known. Secondly， by calculating the received signals in the presence of randomly distributed 
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damage， a database comprising 3 500 samples of damage signals is generated through iteratively running the nu⁃
merical model. Subsequently， a one-dimensional convolutional neural network imaging model is constructed. 
The model is trained using the generated database to establish a mapping relationship between thickness maps 
and reception signals， and inputting the reception signals into the imaging model yields corresponding thickness 
maps. Finally， the feasibility of the proposed method is experimentally validated. The mean square error be⁃
tween experimental imaging results and actual values is 8.6048×10-4， the correlation coefficient is 0.711 6， and 
the imaging model runtime is 0.538 5 seconds. The results indicate that the proposed method can achieve quanti⁃
tative imaging of corrosion damage thickness within pipelines with high imaging efficiency.

Keywords　ultrasonic guided wave； pipeline structure； damage imaging； finite difference method； convolu⁃
tional neural network

Reliability Analysis of Hypersonic Vehicle Based on Kriging Model

OU Mengqun，　WANG Yuhui
（School of Automation， Nanjing University of Aeronautics and Astronautics　Nanjing， 211106， China）

Abstract　 In order to analyze the reliablility of hypersonic flight vehicles， the longitudinal model of the vehicle 
is simplified as a cantilever beam structure， and a limit state function is formulated. To address the uncertainty 
of variable parameters within the limit state function， a hybrid reliability analysis method based on a two-stage 
Kriging model is proposed. For the first stage， initial sample points are selected to construct an initial Kriging 
model centered on potential failure points meeting specified accuracy requirements， ensuring the model satisfies 
this accuracy criterion. For the second stage， a hybrid reliability analysis of the flight vehicle is performed using 
the initial Kriging model and the first-order reliability method. The Kriging model is adaptively updated by incor⁃
porating learning functions， thereby enhancing the efficiency and accuracy of reliability calculations. Comparing 
the results with existing methods under different parameters of ultimate strength， cantilever beam height， and 
width， it is demonstrated that the proposed method can meet the requirements for real-time and accurate reliabil⁃
ity analysis of the hypersonic vehicle.

Keywords　hypersonic vehicle； equivalent cantilever beam； hybrid reliability analysis； Kriging model

Experimental Study on Nonlinear Structure Dynamics Based on 
Response‑Controlled

GUO Ning1，　ZHANG Xin2，　DUAN Mianchao1，3，　WAN Xiaozhong1，　XU Chao1

（1. School of Astronautics， Northwestern Polytechnical University　Xi'an， 710072， China）
（2. Beijing Institute of Electronic System Engineering　Beijing，1 00854， China）

（3. Hubei Aerospace Flight Vehicle Institute　Wuhan， 430040， China）

Abstract　 Nonlinear structures exhibit multiple responses under steady-state excitation， making it challenging 
to directly obtain their dynamic characteristics using traditional vibration test methods. To address this issue， a 
constant-force dynamic characteristics testing method based on acceleration-response-controlled step-sine fre⁃
quency sweep test technology is proposed. First， the acceleration response at the excitation point is selected as 
the control signal， and a step-sine frequency sweep experiment is performed by maintaining a constant response 
amplitude. Secondly， the resulting simple harmonic excitation spectrum and acceleration response spectrum are 
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