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matematického modelu dynamické soustavy svirka = osuova
na tkacim stroji a Jjeho ovéireni. Jednd se o jeden

ze =mpisobl, kterym je moZno T'edit dynamické poméry

na tkacim stroji,
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Tkanina je jednim z textilnich dtvara, ktery
vykazuje vlastnosti, jeZ neni moZné dosdhnout jinou
technikou vyroby, Jsou to hlavnd pruZnost ve smdru
osnovy a Gtku, variabilnost hustoty vazeb a barev,
kterou lze zajistit bez nédkladné piestavby stroje., Dik
t&mto vlastnostem je podil tkanin tém&i 80 % z celé
vyroby textiliif.

Potrebné mnoZstvi nebylo moZné vyrobit klasickou
technikou. Proto byly vyvinuty a zavedeny do vyroby
bezdlunkové tkaci stroje, jejich¥ podil na produkei tkanin
stidle roste, V soudasné dobd je na svitovém trhu vice ne%
40 raznych provedeni bez&lunkovych tkacich stroj v raznych
modifikacich,

Technika tkani je v neustdlém vyvoji, a proto stroje
ménd vykonné, provoznd ménd spolehlivé nebo nehospodarné
Jsou postupn& vytlafovany stroji vysoké technické vGrovns.
Zvysuji se rychlosti, rudnd provadsné Gkony se mechanizuji,
zavadi se elektronické Pizeni stava a projektuji se
nové a progresivni metody zaniSeni Gtku.

Ceskoslovensko se na tomto rychlém vyvoji podilelo
podstatnou mérou a jeho textilni strojirenstvi do znadné
miry ovlivnilo sm¥r sv&tového vyvoje bezdélunkovych
tkacich stroji. Pi¥ipomenme sv&tové prvenstvi v konstrukci
a vyrob& vzduchovych a vodnich tryskovy¥ch tkacich stroja,

Se zvySujic{ se produktivitou a spolehlivosti
soudasnych tkacich stavi a s rostoucimi poZadavky na kva-

iitu tkanin se do popiedi dostavaji mimo jiné ukdzky

spravné funkce pro#iupniho, prohozniho, odtahovaciho




n zejména podavaciho dstroji tkaciho stavu., Mechanisuy
t8chto Gstroji jsou stile vice namdhény dynamickymi

ar

silami jednak v dasledku zvySujicich se otadek, vy33ich

v
A

prohdznich rychlosti a jednak z hlediska rostoucich S{#{
tkacich stavi,

Z tohoto dGvodu se p¥i konstrukeci a provozu moder-
nich tkacich stavi dostawa viznamného postaveni v iefend

dynamickych pom&r( jeduotlivyech uzld stroje. V neposledni

Tadd je to resSeni soustavy svarka - osnova na tkacim

stavu,




2.0 _Syarka - &idlo_osnovmniho reguldtoru

K dosaZeni{ spravného provazini kazdého Gtku ve tkae
nin& se musi zajistit bezvadny pohyb soustavy
osnova ~ tkanina, Hlavnimi podminkami, které je nutno
dodrZet, je pravidelny odtah tkaniny a dodriZeni stdlého
napdti v osnovd (zaruduje pirisludnou dostavu = hustotu
Gtké na jednotku délky).

Pravidelny odtah tkaniny zajist{ zboZov{y regulitor.
S5t4l1é napdti v osnové a jeji prisludnou dodavku zajisti

osnovni regulitor.

2.1 Osnovgi regulatory

ﬁstroji k popousSt&ni osnovy luze d&lit do dvou
skupin:

a) pasivni - jedni se o brzdy osnovnich vala, které
uvolni osnovu, dojde-~li v ni ke zvdtiendmu
napdti,

b) aktivni - jednd se o reguldtory, které lze dslit
na: 1/ negativni - uvolnuji osnovu

v zavislosti na jejim tahu, ktery
v tkaci rovin& snimid svarka

2/ pozitivni ~ uvolnuji osnovu
nezavisle na jejim tahu,

Ve v&tSin& piipadd se pouZivaji negativni osnovni

regulatory.



:,1.1 Provedenf svirkového syskémwu_osmovniho regulatoru

V této kapitole je popsén svirkovy systém, ktery
slouZi jako &idlo ke snimdni napdti v osnovs, Zaroven
je zde uvedeno kinematické schema a popis osnovniho
reguldtoru, ktery tento systém pouZiva,

Osnovni reguldtor stroje SULZER a STB
Kinematické schema tohoto regulatoru je na strand 11,
Nap&ti osnovy je sniméno svirkou 3 upevn&nou na pace 2
a je vvemZovimo pruZinami 1, které jsou dvé (po obou
s sranach stroje).

Zvyseni napdti v osnovd zapridini pokles paky 2
a po vymezeni vile x pootodeni pdkou 5 pfes téhlo 4,
DréZka kulisy na pace 5 nemd st¥ed kPivosti v bodé& A
a tim p¥i vychyleni této padky dojde k matodeni pdky 6
s kladidkou 7, Kladidka pak spoji spojku 8 a dojde
k pootodeni osnovniho valu., Spojka 8 je spojema pouze
po dobu styku kladidky 7 s profilovanou 8asti na levé
poloving spojky. Dojde~li k natodeni spojky 8 tak,
jak je naznadeno v kinematickém schématu, spojka se
rozpoji a pruZina 9 spoji brzdu a tim zastavi otddeni
vadlu 13, Otodnd d4st spojky se voln& otadi aZ do chvile,
kdy se profilovand S4st dostane op&t do styku s kladidkou,

kterd stladi pruZinu 9 a cely cyklus ee opakuje,

2.2 Svirka

Svirka plni na tkacim stroji dv& funkce:
1) ovlivniuje napdti osnovy svou polohou a u pohyblivych

svirek i pohybem,

10




Kinematické schéma reguldtoru stroje SULZER a STB

1 - pruZina 9 - pruZina brzdy
2 - paka svarky 10 -~ ram

3 - svirka 11 - 3nek

L4 - tahlo 12 - Znekové kolo
5 -~ paka kulisy 13 - osnovni val

6 - paka 14 - osnova

7 - kladilka 15 - pevny valec

8 - spojka

11




2) kontroluje napdt{i osnovy b8hem provozu stroje.

P¥i pouzZiti osnovniho reguldtoru musi byt svarka
odpruZena, protoZe jeji poloha urduje rychlost otadeni
osnovniho vAlu, Sviarky Jjsou v&t3inou otodnd uloiené
a mohou byt jednovale&kové nebo dvouviledkové, na velmi

t&Zkych strojich i vicevidledkové,

E;E'l ﬁinnost~sv&£§x

Pii rozviradni pro3lupu se délka osnovy mezi body

A a B m&nfi. (obr.1).

obr, 1

Zavislost zdvihu listG je podle &asového diagramu T
{obr.4). Bude~li svirka uloZena na nehybném h¥ideli, bude
teoreticky prabsh napdti v osnovd podle grafu IT;
vyznadeno Sarkovand, NejniZ¥i nap&dti bude v bods K
odpovidajicimu zdstupu listh. ProtoZ¥e p¥i pPirazu se bod

+ posune smérem ke tkanin&, zvy3{ se napdti v osnovi

12




do bodu G,

Pou%i jeme~1i nucend vykyvnou svirku (obr.2), bude se
tato sniZovat v zavislosti na zdvihu listd podle grafu IIT
a teoreticky prabdh nap&ti bude podle grafu IV, 3pidky

napdti p¥i pfirazu ale zdstanou,

e

obr,

PouZi jeme=1i odpruZenou svérku (obi. %), bude teoretic-
ky pohyb svarkového vAleSku podle grafu V. sii p¥*irazu
Utku se svirka znadng sni¥f, Po plfirszu se zvedne a po dobu
klidu listd bude tdém&¥ weﬁéné. Teprve ai pii zavirdni 1lista
se bude opé&t zvedat, aZ na hodnotu K", Viivem setrvadnosti

svirky bude maximdlni{ hodnota K" za okamiikem zAistupu listd

K opozdé&na,

13




oT)

obr, 3

Jako &idlo osnovniho reguladtoru se pouZiva odpruZené
svirky, na ni% dle obr.3 pasobi dvd sloZky nap&ti osnovy
F, a rovnovdha je déna rovnici:
S.s = 2,p.Fo,cos L8

Ohel X a tim i délka p se s ubyvanim polomdru R ménf.

‘ Tim se m&ni i napdt{ v osnové., Aby toto nap&ti bylo stéalé,
" .musi p¥ibliZn& platit: p.cos X = konst, P¥i vhodném uloZeni
svirky je to splnéno a napdti v osnov& ma malém i velkém

pram&ru valu je stejné.
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iezi temito krejnimi polohami se napéti osnovy m3ni a lze
urdit zavislost Fg = £(R) a velikost odchylky F, od
tdchto dvou poloh.

AvSak jednoduchou odpruZenou svarku je nutno posou=
dit z hlediska dynamického.

Jako pruind uloZené t3leso lze pohyb svarky popsat
linedrni diferenciélni rovnici druhého Fadu s pravou
stranou. Z této rovmice je pak moZno vypo&itat viastni

frekvenci svurky Q a porovnat i s frekvenci stroje W

podle teoretického vztahu

r 4

Tat wt

1- 2
kde r je amplituda kmitavého pohybu a T . Jje staticka

v§chylka svarky. Uvedena zhvislost je na obr.5 vyznalena

plnymi darami,

L
T

obr., 5

16




zivislost na obr.5 lze rozddlit na tri SAstis
1, W& ~ jedna se o podresonandni oblast, kde t&leso

kmiti ve fazi s rusivou silou,

2. Q)zgl - tento stav, kdy amplituda r roste do nekoned~-
n¥ch hodnot, je stavem kritickym a teoreticky
dochazi k poruseni kmitajiciho t3lesa vlivem
resonance.

3.0J>§l - Jjde o nadresonandni{ oblast a té&leso kmité
v protifézi s rudivou silou,

Checeme~-1i posoudit, Jjak kmity svarky ovliivni proces
tkani, je tYeba zjistit, do které oblasti 1=-3 préace svirky
vyjde. Nastane~li p¥ipad 1, bude kmitat svarka ve fazi
s pP¥iraznym mechanismem, jehoZ podil na vynuceném pohybu
svarky je v okamZiku pirirazu zcela pirevazujici. Bude tedy
rozhodovat statické napdti osmovy a podle jeho velikosti
dosdhneme piislusnou dostavu,

Nastane-l1i piipad 2, nevzroste vychylka svurky
do nekonedné hodnoty, protoZe je zde znadné tlumeni a
zdvislost r & r , na QO a w mi tvar:

r 4

st (1- % )14- (2:5—5—;)2'
kde O predstavuje pom&rny Gtlum, Presto v3ak r roste
do znadné velikosti, Tento stav jJe nejisty i proto, Ze J
se b&hem tkani m3ni.
Nastane-1li piipad 3, bude svirka kmitat proti prirazu
a tim v okam¥iku p¥irazu bude nap¥ti v osnovd maximalndi,
Lze ¥{ici, Ze v tomto pripad¥ svarka piiznivd ovlivandi

dosaZenou dostavu,




e viak ve skutednosti velmi

‘vedend Sinnpost svarky J

vyraznd pozméﬁéna vlivem mnoha faktora objevujfcich se

pri provozu stroje. Tyto Vv1ivy mohou mit jak nahodni,
tak i periodicky prubdh.
Jeliko® se jednid o soustavu pruZnych S1lent neni

mo¥né vhodnd popsat jejich tuhost, setrvadné a hmotnostni

udinky. Proto musime provaddt redukci na ndkterych &Slenech

soustavy, &imZ zana3ime do vypodtu uréité odchylky.
V prab&hu tkani dochazi k raztm v mnoha uzlech vSech
mechanizmd, hlavnd u mechanismu prirazu. Zde se riny
projevi velmi vyraznou zm&nou napdti osmovy v dob& pPira-

zu, Tento fakt silné oviivni kvalitu ziskané tkaniny,

tedy i setkatelnost zbo%i u jednotlivych stroja. Pri ana-

1¢¥ze procesu tkani nam razy zapiidini nedostatky u reseni,

hlavng u vy3sich harmonickych.

Urdité chyby se dopustime p¥i nahrazovani existujicich
nelinearit (vali) linearitami, coZ je pro nas zAdkladni
poZadavek prTi analytickém PeSeni,

Nemaly vliv na piesnost matematického modelu mé také
dlovdk, ktery Jje pii jeho priprave (m&¥eni, zpracovani
m&ieni) zatiZen pomdrné& znadnou chybou. Chovani svirkového
systému p¥i tkani také ovlivnuje zpracovavany material
a jeho kvalita.

7 t&chto vSech davodi je zifejmé, Ze kazdy pokus
o sestaveni matematického modelu realnd existujici dyna-
mické soustavy je nesnadny a vidy narodné Feseni neni

nikdy zcela pfFesné.




3. Sestaveni matoma

— Fi atn (niwt + 90

tického modelu dymamické soustaly

svarka = osnove

Zz4kladni problém pi¥i sestavovani matematického

modelu redlné existujici soustavy Jje volba vhodné nédhradni

soustavy. Presny matematicky popis takové soustavy pruZ-

nych t&les je velmi obtizny a ziskané rovnice nebo sou=

stavy rovmnic Jsou bud reditelné s velkymi obti#emi, nebo

jsou prakticky neteditelné. Model dynamické soustavy

tedy musi byt co ne joptimalndjsim kompromisem mezi poZa=-

davkem presnosti YeSeni a moZnostmi vypodetni techniky.

3.1 Sestaveni Eggzbové_gozgigg_gogggavz svirka-osnova

Silové pom&ry na svarkovém systému byly zobrazeny

na obr, O,

E




Vyjad¥eni pohybové rovnice bylo provedeno pomoci

dvou skaldrnich veliéin U a K pPi zavedeni vieobecné

souradnice Y v lLagrangeové rovnici, kterou miZeme na=

psat ve tvaru:

d O_K) 9K 3_9_\!(1)

at 0 5:6 oY
U - celkovéa potenciélni energie soustavy
K - celkovA kinetickéd energie soustavy
Pro releni dané dynamické soustavy byly stanoveny tyto
z jednodudujici piedpoklady:
. ‘ 1. Vypolet provadime pro velmi malé v}"chylky\r

2. NeuvaZujeme pasivni odpory

3.2 Urdeni_celkové potencidlni emergic
Celkovi potenciilni energie soustavy se sklada
2z t&chto dildich potencidlnich energii
Up - potencidlni energie momentu pruZin soustavy
Ut ~ potencidlni energie tlumiciho momentu
Un - potencidlni emnergie tihového pGisobeni
. / Uo - potenciélni energie vliivem tahu v osnové
@ V¥sledny vztah tedy bude U = Up + Ut + Um + Uo (2)
Vyrazy Un a Uo dosadime se zhpornym znaménkem, protoze
jejich Gdinky pGsob{ opadn& neZ je piredpokladany sm&r

vychylky ¥ co¥? je ziejmé =z obr. 6.

3.2.1 Yﬁggéet Up

Up = trg Mp(k{\ d\r

0 .




Abychom tedy mohli vyjéarit Up, mus{ime nejdiive stanovit

moment pruZin Mp jako funkci\f = thlu vykyvnuti svirky
kolem tGloZného bodu O.

Mp = Fp . b . sin (A-ah) (&)
Sila v pru%ing Fp = C . X (3)
C - tuhost pruiiny
x - prodlouZeni pruZiny x =Db . sin (h-ah )!{ (6)

Pro malé vychylky Ay ‘1ze psat sin(h~ah ) = sin h (7)

Pouditi{m rovnic (4) - (7) ziskdme vysledny vztah pro

t uZzin
° moment PEUEEY Mp = ¢ . b2 sinzl&t‘z (8)
@ ¢ . 2
potom Up = jMp d‘( = ‘fcbzsinz/!)"( d‘( =lcbzsin2/5.tf (9)
0 ° 2 |

3.2.2 VypoSet Ut
\f
Ut = fMt . dy (10)
-4 .
Mt = tlumici moment dany Mt = KoY (11)

K; = soudinitel tlumeni, které piedpokladame Gmdrné

rychlosti

‘( - g; - rychlost naklopeni svarky
. ® 7 rovnic (10) a (11) méme vysledny vztah

Ut = Kl\(‘( (12)

3.2.3 Yﬁggégt Um

Un je ddna tihovym pasobenim celé soustavy a lze ji

vypoditat taktos
Un=G.h.cos Yo - ‘f (13)

Pro tihu G mtGZeme zavést G =m ., g (14)



3.2.4 Vypodet U

YQL" F (15)
3 P d - 4 . S- . 2
F ax = j a? . tf &, L{J
O o
= ) e _ soudinitel udavajicd posunuti osnovy pri
(MH ’Dq 5
naklopeni svGrky o urdité
2 F: sin (V\Ak»‘fd \Pk) - polyharmonické budici sila
¥4

v osnové,

Y Byl odvozen Vv rovnici (25).

Geometrické usporadni sviarkového systému stroje STB2-330

je na obr. 7.

® POHYB. SVURKA
¢ )T

- B : .

PESER 2 I

4 ‘t‘\

[y+0)-3 ¢ ) A

PEVNA SVORKA

¢ °br. 7 ggNOVNI VAL”

Jeliko pievadime soustavu se dv&ma stupni volnosti
na soustavu s jednim stupn&m volnosti, bylo didle nutné
stanovit pifevod (V\z. Tento soudinitel vyjadfuje pomér
Ghlu Y - dhlu naklopeni svirky kolem otodného bodu 0
k Ghlu '\r - Ghlu pootodeni svirky kolem viastni osy.

Dle obr. 7 plati pro celou délku osnovy z A do B vztah

Lc = -’L-d\. R+ L + ilgla "90"(x+/5) . T+ 1. cos(ﬂ"-?)

180 \
protoZe plati vyra=z (16}

= 5, sink - . sin [(e( +\f) - 1801 )

22



dale rovnice

S . Cos& + (R=r) = 1-cos ‘_((-1—{{)-180] (18)

a z ni odvodime

- [cos A+ (R-r g cos (X +Y) (19)

po derivaci (19) ziskéme vztah pro zavislost ‘Q na dGhlu X

sinug@i = - :'Ls' sin (K+\() (4 + (;)q'-(-) (20)

z rovnice (20) mGZeme urdit ’b

\

. gﬂ ___-aizs_i-.tjé.&g:) (21)
. a‘f 1+ 3 (cos‘f + %égi\t)

Provedeme-~1i dale uGpravu

4 YLe 36([
s’a‘g Y

‘_cos (0&+\{)) + sin (A +\{) )] (22)

teme Jji¥ stanovit zménu délky osnov spojenou S vykyvnutim

180 (ng) + cos¥ + écos (K+\f)}

svarky podle vyrazu

. dx =-Q-L-9- . d‘f‘= r . d"r (23)
@ a z ngho a =-3-I%.-L° a (24
\r KT ¥ )
Po dosazeni rozméra D = 164 mm
d = 130 mm
1 = 210 mm
S = 360 mm
A = 650
Y = 152
A= 22 5
2z rovnice (22) ziskédme hodnotu vyrazu D——Iﬁ = M
?
2L
“:5—9 =-0,437 . S (25)

kterou dosadime do (24).



Sotom se bude vyraz d Y rovnat
- - J——-—-"
d'\f = - dL(

d»\r=-2,42 dy (27)

7 této rovnice ziskéme vztah

a tedy tv\z:.--.?. , 42

g ome oub e M S -

zavedenim vztahl (9), (12), (13) = (15) do rovnice

(2) mame
U= L op? sin?f \(2 -m . 8. b cos‘{o'T ¥ ki(t'kr-

2
- @l&:\ tiv Lz Wt \g‘\) S- ¥

(28)

1

K = 5 IR\:qz (29)

In - redukovany hmotovy moment setrvadnosti
Zavedenim I pos tihneme rozmistdni hmot soustavy a zachy-
ti{me vliv setrvadnosti svirky, co? je jednim z problémi

teSeni dané dynamické soustavy.

3.3.1 Stanoveni In

* (30)

I. - moment setrvadnosti soustavy
I. - moment setrwvadnosti sviarky

m, - hmotnost svarky

rychlost svarky



Rovnici (30) upravime na

2
— - 32
IR“IZ%;ﬁ*'Il"'mZ'l ()

2 ) ]
vyraz 1.t§ = (“2!. byl odvozen Vv pifedchozi &asti.

3.4 Mat:ematlcky model dznamické soustavy svur&a -

osnova na tkac:un stavu

Vztahy (28) a (32) pouZijeme p¥i ieSeni rovnice (1) a je

tedy nutné vyjadi¥it tyto parcialni derivace:

IK _ (33)
‘. Uy
2 .
g-f=(12mi+11+m2.1).\f (34)
?1%' OK ) = (I (“22 + I, +my, . 12):’? (35)

0%

39 = oy - m e n sy, s i -
S

{F.sn \vu.\u'k+tf ) (36)

. Dosazenim vztaha (33) = (35) do rovmice (1) a zavedenim

‘ konstant K2 = cb2 sin2/3 a

K3 =m ., g. h, cos Yo dostaneme vysledny vztah,

ktery je hledanym matematickym modelem,

L+ 54+ - K, = S 2T tin (wowt + i)

Jednéd se o lineArni diferencidlni rovmnici 2.¥Adu (36)

s pravou stranou, kterid popisuje danou dynamickou soustavu.



Ovteni matematického modelu soustavy svirka-—osnova

e e T Y WD W S A e B A G D U G B P G PO S S Gy 0 o (e di e - Gu. G - ——— S B

na tkacim stavu,.

Matematicky model byl aplikovén na mdfendi provedena

m&ric{ skupinou VVUZVS Brno na strojich SULZER 330 a
STB 2-330. V obou piipadech byl setkdvan druh 150 cm
RADON, plasfovina z materidlu PESs/M II Ces.
Osnova: materidl PESs/ba MII Ces

textilndi prfize 12 x 2

dostava reZna 49,2

dostava hotova 52,0
Gtek: materiidl PESs/ba MII Ces

textilni piize 16,5 x 2

dostava reZnia 18

dostava hotova 16,5

Mimo to byl u obou strojl ulin&n pokus doséhnout
meznich dGtkovych dostav pro dany materidl. Stroj SULZER
byl osazen vadkami s v¥ydrZi 166°, STB s vydrzi 280°,
Vysledkem mdfeni jsou priub&hy zdvihu sviarky a pribshu
napéti osnov b&hem jedné otddky stroje.

Z porovnani{ je na prvni pohled zfejmy odli3n¥ chod
svarky u obou stroji., U stroje SULZER je vid&t, Ze svirka
se t&sn& pred piirazem svou setrvadnosti pohybuje smdrem
vzhiru, tim zpisobi vypnuti osnov v okamZiku piirazu,
takZe priraz je razantni a tim se dosdhne vysoké setka~
telnosti i p¥i nizkém st¥ednim nap&ti osnov, U stroje
STB svirka t&sn& pied pfirazem jiZ klesd dola, osnovy
Jsou v okamZiku prirazu uvolndné a dosaZeni vy33ich dostav

é¢ini problémy,.



Ovéreni tdchto skutednosti bylo cilem vytvoiei.
matematického modelu svirkového systému, Pro vypolet
bylo nutno pr&b&hy nap&ti osmov i pohybu svarky digita-
lizovat & nahradit Fourierovym rozvojem, Digitalizace
byla provedena s neekvidistantnim krokem, aby se co
nejlépe postihly napstové Spidky. Dokonalost aproximace
Fourierovou Yadou byla overena sp&tnou syntézou,
Soudasnd byly na poditadi nalezeny konstanty diferencialni
rovnice:

Cyf+ 4 N Cpp +Cy =y
Funkce F¢ i Ghlovy pohyb sv&rky%f byly prezentovany

ve form& Fourierovy iady

Ft E iFi sin (iwt + ‘fa_ )

Konstanty C; - C, byly vypodteny p¥i zahrnuti 2 - 24
harmonickych,

Je vid&t, Ze pribli¥n& od deseti harmonickych se
JjiZz mé&ni{ velmi mdlo, ProtoZe se jednd o piregurdenou
soustavu rovnic byly urdeny na poditadi metodou nejmensich

Stverct,
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ZAvEr

I kdy% ze ziskanych vysledkia nelze udinit jedno-
znadné zavdry, je viddt zcela o0dlisné chovani svirky
stroje SULZER a STB.

Porovnani svirkovych systémi pomoci piedloieného
matematického modelu je ziejmd moiné, V prabdhu priace
se viak projevily problémy vyplyvajici z toho, e
pouziti m&feni nebyla provadéna pro tento druh vyhod-
noceni. Bylo by ziejm¥ nutné provést specialni mdfeni,

Jako nedostatek se ukézala skutednost, %e byla
k dispozici pouze 1 otddka stroje pPfi kaidém nastaveni.
P¥ipadné ndhodné viivy, které jsou v ni zachyceny se
pak prenéd3eji do hodnoceni a zkresluji je.

Spravndj3i by bylo vyhodnotit Cross = spektrun
vstupniho a v¥stupniho signdlu {nap&t{ osnov a pohyb
svarky) a z ndho vyhodnotit p#imo pienosovou charakte=-
ristiku, Pro tuto formu zpracovani vSak nebyly v dobd

reSeni diplomové préice k dispozici m&¥eni ani programy.
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