1. Ultragarsinės (UG) tomografijos būdas, vertinantis korozinius pažeidimus tiriamame objekte (9), pavyzdžiui, pramoniniame vamzdyje, veikiantis su UG matavimo sistema, įrengta ant tiriamo objekto (9), ir apimantis šiuos žingsnius:
• įrengiami UG sistemos siunčiantys ir priimantys UG keitikliai ar jų gardelės (10.1, 10.2) ant tiriamo objekto (9) ir sukonfigūruojami skleisti nukreiptąsias UG bangas (10) numatytame tiriamo objekto (9) regione;
• siunčiantys UG keitikliai (10.1) žadinami generuojamais signalais bei tiriamą objektą (9) perėję UG nukreiptųjų bangų signalai registruojami priimančiais UG keitikliais (10.2);
• atliekamas registruotų UG signalų pirminis apdorojimas;
• iš UG signalų rekonstruojamas tomografinis vaizdas;
• palyginamas rekonstruotas tomografinis vaizdas su etalono tomografiniu vaizdu ir gaunamas skirtuminis tomografinis vaizdas;
• identifikuojami koroziniai pažeidimai tomografiniame vaizde,
b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad
a) tiriamo objekto (9) etalonas yra skaitmeninis modelis (7), formuojamas kompiuteriniu modeliavimu iš kiekybinių parametrų rinkinio (1.1), apimančio objekto (9) konstrukcines charakteristikas, UG signalų ir jų sklidimo objekte (9) charakteristikas;
b) skaitmeninio modelio (7) palyginimo su UG matavimų rezultatais žingsnyje suformuojamas daugiamatis duomenų modulis (DDM), apimantis skirtuminį tomografinį vaizdą ir jo kiekybinių parametrų rinkinį;
c) būdas apima bent vieną mašininio mokymosi (MM) žingsnį, įtraukiantį etalono kiekybinių parametrų rinkinyje (1.1) bent vieną korozinį pažeidimą, ar bent vieną MM regresinę funkciją, atitinkančią korozinių pažeidimų statistinį skirstinį;
d) būdas apima bent vieną korozinių pažeidimų klasifikavimo žingsnį, kur DDM modulyje aptikti koroziniai pažeidimai, naudojant MM funkcijas, klasifikuojami, mažiausiai, į bendrąją koroziją (9.1) ir lokalią koroziją su vamzdžio sienelės reikšmingu suplonėjimu (9.2).

2. Būdas pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad kiekybinių parametrų rinkinys (1.1) apima, mažiausiai:
• tiriamo objekto (9) konstrukcines charakteristikas;
• UG keitiklių ar gardelių bei jų pozicionavimo ant tiriamo objekto (9) charakteristikas;
• UG nukreiptųjų bangų generavimo ir jų signalų matavimo charakteristikas;
• tiriamo objekto (9) korozinių pažeidimų charakteristikas ir/arba jas aprašančias statistines-analitines funkcijas.

3. Būdas pagal 1 ir 2 punktus,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad naudoja duomenų bazę DB (1), apimančią daugiau nei vieną kiekybinių parametrų rinkinį (1.1).

4. Būdas pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad suformuotas daugiamatis duomenų modulis DDM, apima mažiausiai:
• skirtuminį tomografinį vaizdą, gautą palyginus matuoto objekto (9) rekonstruotą tomografinį vaizdą, ir skaitmeninio modelio trimatį vaizdą;
• iš skirtuminio vaizdo identifikuotą kiekybinių parametrų rinkinį, apimantį matavimo metu aptiktus objekto (9) korozinių pažeidimų geometrinius parametrus.

5. Būdas pagal 1 ir 4 punktus,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad matavimo rezultate vertinami bendrosios ir lokalios korozijos kiekybiniai parametrai yra korozinio pažeidimo plotas, ilgis, plotis, vamzdžio sienelės pažeidimo gylis.

6. Būdas pagal 1–3 punktus,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad kiekybinių parametrų rinkiniai (1.1) ir jų DB (1) yra formuojami bet kuriuo šių būdų ar jų kombinacija:
• rankiniu būdu įvedus ir koreguojant kiekybinių parametrų rinkinio (1.1) vertes;
• įvedus korozinių pažeidimų statistinius duomenis ir regresines-prognostines funkcijas iš kitų eksperimentų, matavimų bei modeliavimo rezultatų;
• vykdant matavimus naujame nežinomame objekte ir kaupiant jo matavimo istorinius-statistinius duomenis.

7. Būdas pagal 1–3 punktus,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad objekto matavimui kiekybinių parametrų rinkinys (1.1) išrenkamas bet kuriuo šių būdų ar jų kombinacija:
• rankiniu būdu įvedus ir koreguojant kiekybinių parametrų rinkinio (1.1) vertes;
• atlikus kalibracinį objekto (9) UG matavimą, suformavus matavimo parametrų rinkinį, ir pagal jo bei DB rinkinių minimalius skirtumus, išrenkamas artimiausias kiekybinių parametrų rinkinys (1.1);
• atlikus kalibracinį objekto UG matavimą, iš šio matavimo rezultatų suformuojamas kiekybinių parametrų rinkinys, kuris laikomas etaloniniu kiekybinių parametrų rinkiniu (1.1), įrašomu į duomenų bazę (1).

8. Būdas pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad skaitmeninis modelis (7) ir UG signalų sklidimas jame yra modeliuojami Baigtinių Elementų Metodu ir šio metodo programinio modeliavimo priemonėmis.

9. Būdas pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad apima sistemos adaptavimo žingsnį, kuriuo, pagal ant tiriamo objekto (9) įrengtais UG keitikliais atliktus kalibracinius matavimus, koreguoja skaitmeninio modelio (7) parametrus, minimizuodamas skirtumines paklaidas tarp matuojamo objekto (9) ir skaitmeninio modelio (7).

10. Būdas pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad skaitmeninio modelio (7) palyginimas su UG matavimo rezultatu atliekamas prieš tomografinės rekonstrukcijos žingsnį ir /arba po tomografinės rekonstrukcijos žingsnio.

11. Ultragarsinio (UG) matavimo sistema, skirta įvertinti korozinius pažeidimus (9.1, 9.2) ir vykdanti UG tomografijos būdą pagal 1-10 punktus, apimanti mažiausiai
• bent 1 siunčiantį ir 1 priimantį UG keitiklius ar jų gardeles, įrengtus ant tiriamo objekto (9), UG generatorius, stiprintuvus, analoginius-skaitmeninius keitiklius;
• kompiuterinį įrenginį (6), apimantį bent vieną procesorių ir bent vieną atminties modulį, realizuojančius UG tomografijos būdo duomenų struktūras, duomenų bazes, ir vykdančius programiškai būdo žingsnius;
b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad sistemoje
• matavimo etaloną realizuoja skaitmeninis modelis (7), suformuotas kompiuteriniu modeliavimu atmintyje iš kiekybinių parametrų rinkinio (1.1), ir
• UG keitikliai ar jų gardelės yra išdėstyti ant tiriamo objekto (9) ir sukonfigūruoti taip, kad tiriamo objekto (9) numatytame regione generuotų nukreiptąsias UG bangas, sklindančias numatytomis kryptimis per tiriamus korozinius pažeidimus.

12. Sistema pagal 11 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad nukreiptosios UG bangos tiriamame objekte (9) generuojamos išilginės, lankstymosi, torsinės (sukimosi) arba jų mišri moda su dominuojančia išilgine simetrine arba dominuojančia vertikalės kryptimi asimetrine poslinkių komponente.

13. Sistema pagal 11 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad UG keitiklių arba jų gardelių ir UG bangų dažnių efektyvus diapazonas apima nuo 30 kHz iki 1,5 MHz.

14. Sistema pagal 11 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad UG keitiklių gardelėse elementų kiekis yra nuo 1 iki 16.

15. Sistema pagal 11 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad minimalioje 1 siunčiančio ir 1 priimančio UG keitiklių konfigūracijoje, UG ėmiklis (10.1) ir/arba UG siuntiklis (10.2) yra mechaniškai skenuojami, kad perdengti kelias erdvines padėtis, kuriose registruojamos nukreiptosios UG bangos po jų sąveikos su defektais.

16. Programinė įranga UG matavimo sistemoje pagal 11–15 punktus, apimanti kompiuterinius algoritmus ir programinius modulius vykdyti šiuos UG tomografijos būdo žingsnius:
• suformuoti objekto skaitmeninį modelį (7) iš kiekybinių parametrų rinkinio (1.1), ir modeliuoti UG nukreiptųjų bangų signalų sklidimą suformuotame objekto skaitmeniniame modelyje (7);
• kalibruoti UG matavimo sistemą su tiriamu objektu (9) pagal objekto skaitmeninį modelį (7);
• išrinkti kiekybinių parametrų rinkinį (1.1) iš duomenų bazės (1);
• suformuoti kiekybinių parametrų rinkinių (1.1) duomenų bazę (1);
• lyginti UG matavimo rezultatus su skaitmeniniu modeliu (7) ir suformuoti daugiamatį duomenų modulį DDM;
• vykdyti mašininio mokymosi MM funkcijas, iš UG matavimo duomenų formuojančias ir atnaujinančias korozinių pažeidimų statistinius skirstinius;
• klasifikuoti korozijos pažeidimus į bendrosios ir lokalios korozijos tipus.
