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대한 실배

관 실험을 수행 감육결함 평가식을 제시한 사례가 있다, .
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1. No defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-0A 0.00 0° 7.2

2. Specimen type by minimum thickness of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-2E 1.00 90° 6.3

SSP-2F 1.00 90° 5.4

SSP-2G 1.00 90° 3.6

SSP-2H 1.00 90° 1.8

3. Specimen type by width of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-2D 1.00 45° 1.8

SSP-2H 1.00 90° 1.8

SSP-2L 1.00 135° 1.8

SSP-2P 1.00 180° 1.8

4. Specimen type by length of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-1H 0.50 90° 1.8

SSP-2H 1.00 90° 1.8

SSP-3H 1.50 90° 1.8

SSP-4H 2.00 90° 1.8
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한글 스페클 간섭법을 이용한 압력배관의 내부 결함검사 기술개발

영문 Development of indside crack measuring technique for

pressure pipeline using speckle interferometry

본인이 저작한 위의 저작물에 대하여 다음과 같은 조건 아래 조선대학교가

저작물을 이용할 수 있도록 허락하고 동의합니다.

다 음- -

저작물의 구축 및 인터넷을 포함한 정보통신망에의 공개를 위한 저작물의 복1. DB

제 기억장치에의 저장 전송 등을 허락함, , .

위의 목적을 위하여 필요한 범위 내에서의 편집과 형식상의 변경을 허락함 다2. .

만 저작물의 내용변경은 금지함, .

배포 전송된 저작물의 영리적 목적을 위한 복제 저장 전송 등은 금지함3. , , .ㆍ

4. 저작물에 대한 이용기간은 년으로 하고 기간종료 개월 이내에 별도의 의사 표5 , 3

시가 없을 경우에는 저작물의 이용기간을 계속 연장함.

해당 저작물의 저작권을 타인에게 양도하거나 출판을 허락을 하였을 경우에는5. 1

개월 이내에 대학에 이를 통보함.

조선대학교는 저작물 이용의 허락 이후 해당 저작물로 인하여 발생하는 타인에6.

의한 권리 침해에 대하여 일체의 법적 책임을 지지 않음.

소속 대학의 협정기관에 저작물의 제공 및 인터넷 등 정보통신망을 이용한 저작7.

물의 전송 출력을 허락함.ㆍ
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