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研究成果の概要（和文）：　衝撃時に被衝撃体から発生する放射音の平面的分布を，擬似的に測定する装置を考案し製
作し，以下の成果が得られた．1）衝撃圧力の空間および時間分布を同定する手法を提案し，実際の実験により確認が
行われた．これにより，被衝撃体に与えられる外部からの衝撃力の位置，空間分布，および時間変化の同定が，放射音
測定により可能であることが明らかになった．2）被衝撃体表面の凹みの位置および形状を同定する方法を提案し，そ
の手法を使い種々の欠陥の同定ができることが確かめられた．直接衝撃ではなく，既知の音を被衝撃体に入力すること
も可能であることから，本手法を使えば，被接触で欠陥の同定が可能であることが明らかになった．

研究成果の概要（英文）：The equipment to measure the distribution of the sound pressure fictionally is 
invented. By measuring the sound pressure with this equipment, the following outcomes are given. 1) The 
method in order to determine the distribution of the impact pressure is invented. By the actual 
experiment, the efficiency has been confirmed. It becomes clear, that the possibility to determine the 
placement, space distribution and time-dependence by measuring the distribution of the sound pressure 
form the impacted body. 2) The method in order to determine the placement and shape of the defect in the 
surface of the impacted body is invented. By the present method, the placement and shape of the dent at 
the surface of the impacted body can be determined. Since the sound pressure can be applied to the 
impacted body as the impact force, the non-contact measurement of the defect should be possible.

研究分野：材料力学

キーワード： 衝撃力　衝撃音　被接触　欠陥同定　衝撃力同定
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(a) t = 0.025 ms (b) t = 0.1 ms 
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