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{57) M&¥ se tloustka nebo obsah tuku a hioubka svalu nebo plos-
né parametry pro hodnocenf masa azvffat,a to bez zdsahu
do tkén&. Zaffzen{ obsahuje ultrazvukovy pfevodnik (36) a
analytické zaf{zenf (10), které poskytuje snfmacf informaci
v digitalizované form&.Samostatny fadi® (16) pohybuje
ultrazvukovym pfevodnfkem (36) podél pfedem urlené
dréhy u téla (92) zvitete, zatimco se souCasnd zfskdvajf
hodnoty snfménf v jednotlivych polohdch podél této dréhy.

. Jednotlivé hodnoty snimén{ se digitalizujf a analyzujf pro

urovén{ mez{ tkafiového rozhranf.
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Zatizeni a zplsob pro nendsilné hodnoceni masa = —em. d

Oblast techniky

Vyndlez se tyka ultrazvukovych méficich zafizeni a zejména
zafizeni pro nendsilné wurdovdni, bez zdsahu do tkané, pro
uré¢ovdni tloudtky tuku a plochy nejdel&iho svalu (jadrové
¢4dsti roSténce u hové&ziho dobytka a pe&ené u ‘vepFového
dobytka) u Zivého a/nebo poraZeného dobytka.

Stav_techniky

V oblasti %ivolisné vyroby a masného prfimyslu je prvofadym
faktorem pro urcéovdni hodnoty poraZeného zvitete obsah
lihového masa. V minulosti byly uvaZovdny rfizné zpl@soby
uréovani hodnoty nebo t¥idy kvality poraZeného jated&ného-
dobytka. Jsou zndmy rfizné zplisoby a zaFizeni, ktere

- poskytuji urdité ddaje ve véci téchto informaci.

Po té, co se jateéné zvike Jjako hovézi dobytek nebo
vepf porazi, mliZe byt t¥idén podle obsahu 'tuku a/nebo
kvality t¥iditelem, ktery hodnoti kaZdé poraZené zvife. V
soucasné dobé se t¥idéni v typickém pripadé déje vizualni
prohlidkou. JelikoZ t¥ida pFifazend poraZenému zvifeti
uré¢uje hodnotu na kilogram hmotnosti zvifete, md t¥idéni
znad&ny ekonomicky dopad. Je také dobke zndmo, %2e malé vy~
chylky v t¥{dén{i mohou mit velky dopad na cenu ziskanou =za
poraZené zvife.

Zpfisob a zarizeni pro ultrazvukové hodnoceni poraZeného
zviFete je popsdn v patentovém spisu USA &. 4 785 817. Tento
zplisob a zakizeni obsahuji Fadu pfevodnikfi pro ultrazvukové
vytvdfeni 2zobrazeni odpovidajici p¥i&nému Fezu Jjatecénym
zvifetem. PFevodnikovd hlava tohoto (Stoufferova) zafizeni
obsahuje linedrni pole pFevodnikovych prvkfi uspofadanych
obvyklym zpfisobem, které jsou drZeny nosnou jednotkou pre-
vodniku ve v zidsadé vodorovné poloze. Obraz ziskany Stou-
fferovym za¥Fizenim Jje v typickém ptipadé obraz jddrové
oblasti ro$ténce (u hovéziho) nebo peéené (u vepfového) na

poraZeném zvifeti. V citovaném Stoufferové FeSeni se
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navrhuje, aby hodnoceni poraZeného zvifete mohlo byt pro-
vddéno automaticky pomoci po&itade p#i pouziti vhodneho
pozndvaciho zakfzeni uréité kombinace, které ptevddi infor-
maci odvozenou ze zobrazeného obrazu nebo ‘elektronického
obrazu jadrové oblasti rodténce nebo peéené do pocitacle.

Jind elektronicka zaFizeni pro hodnoceni 2ivych zvifat
a poratenych zvifat Jjsou popsdna Vv evropském patentovém
spisu &. 0337661, a v patentovych spisech USA ¢. 4 359 055 a
&. 4 359 056. Evropsky patentovy spis &¢. 0337661 popisuje
ruéni ultrazvukovou pfevodnikovou jednotku, obsahujici radu
ultrazvukovych pfevodnikfi. Snimdni se s vyhodou provadi v
tomto pripadé ba %ivych zvifatech. VSechna tfi citovana fe-
eni umoffiujl urdovani tloudték vrstvy kfiZe a tuku a svalove
vrstvy u vrstvy tuku. Primdrnim cilem zafizeni podle pa-
tentovych spisfi USA &. 4 359 055 a &. 4 339 036 je urc¢eni
tloustky zddového tuku na Zivém zviteti, zejména vepfi.
prevodnik té&chto zarizeni vytvari impulzy, které jsou zesi-
lovdny a doddvany na prahovy detektor a po&itany elektrickym
Si{tadem. Zesileni zesilovade se méni podle podtu nacitanych
impulzfi zji%tovanych &itacim zafizeni, aZ se zjisti prvni
tukova vrstva.

%4dné ze zatizeni podle zndmého stavu techniky
‘neumoZfuje pFesné uréovani plochy nejdelsSiho svalu zvifete,
jakoZ i tloustky tuku rychlym zptsoben, napfiklad zplisobem
dostatedn& rychlym pro hodnoceni poraZenych zvifat pEi
rychlosti vhodné pro pouZiti v bézZne praxi na jétkéch.
Existuje tak potfeba pfesneho vysokorychlostniho a vyso-
koobjemového zaFizenf umoffiujiciho urc€ovani hodnoty po-
rateného zvitete tykajfci se tFidy, kvality a obsahu 1li-

bového masa.

Podstata vvhn..ezu

Zatizeni pro nendsilné ziskdvani mé&feni na poraZeném zviteti
podle jedncho znaku vyndlezu cbsahuje ultrazvukovy impulzovy
a pfijimaci - prostfedek pro vysilani ultrazvukovych
impulzovych signalft a pro pkijimani odra%enych ultrazvu-
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kovych signdl@t. Takovy impulzovy a p#ijimact prostfedek
vytvdki Fadu ultrazvukovych signdld odpovidajfcich uvedenym
pEijatym odraZenym ultrazvukovym signdl@im. Za¥izeni obsahuje
pohdnéci prostfedek pro ukladdni uvedeného ultrazvukového
impulzového a pFijimacfho prostiedku podél ~predem urdené
drdhy a v dotyku s %ivym nebo poraZenym zvifetem. Tento
pohdnéci prostfedek vytvdf{ polohovy signdl odpovidajict
vzdjemné poloze uvedenédho ultrazvukového impulzového a
pfijimaciho prostfedku vzhledem k 2ivému nebo porazZzenému
zviteti. Za¥izeni{ ddle obsahuje prostiedky pro ahalyzovéni
uvedenych ultrazvukovych signdl@% a uvedendho polohového
signalu pro ziskdni méfeni odpovidajici obsahu libového masa
Zivého nebo poraZenédho zvifete.

Zplsob nendsilného ziskdvdni mé&feni na %ivém nebo
porateném zvifeti bez zdsahu do tkdni podle jiného znaku
vyndlezu spodivd v pou2iti ultrazvukové jednotky pro uvedeni
do styku s 2ivym nebo porafenym zvitetem v pfedem uréenych
polohdach a kterd vysild a pFijimd ultrazvukové signdly.
Vytvd¥i se odrazovy signdl odpovidajict pfijatym wultra-
zvukovym signdldm. Uvedend ultrazvukova jednotka se uvede do
dotyku s 2ivym bebo poraZenym zvifetem v pfedem urdenych
polohach na jeho téle, uvedenou ultrazvukovou jednotkou se
pohybuje po pfedem urdené drdze pEi soudasném udrZovinit
dotyku mezi ultrazvukovou jednotkou a poraZenym nebo Zivym
zvifetem, uvedeny odrajfeny signdl se ukladd v rada poloh
podél uvedené ptedem ur&ené drahy, &im: se ziskiva soubor
uloZenych odraZenych signdl@t, a pou2ivd se analyzovdni
uvedeného souboru uloZenych odraZenych signdlfi pro to, aby
se z nich ur¢ila tFifda obsahu libového masa pro Z2ivé nebo
poraZené zvite.

Vynalez umoZfiuje vytvofit zdokonaleny zpfisob a
zakizen. umofiujici{ providddt mé&¥Feni na zivych zvifatech
a/nebo poraZenych zvifFatech. Didle PEind8i spolehlivéjsdt a
pfesnéj§i zafizeni a zpfiosb pro urdéovdni obsahu tuku a
libového masa v poraZeném zvi¥eti. Dile unozhiuje automatické
snimani 2ivého nebo poraieného zvitete a mé&feni préfezova
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plochy nejdel$iho svalu a tloustky tuku, jakoZ i automatické
urdovani obsahu libového masa nebo vahy libového masa =z
takovych méfenf. Vyndlez konedné umoZiiuje vytvofit plné
automatizovany analyzni systém pro urcovani hodnoty Zivého
nebo poraZeného .zvifete na zdkladé poméru-obsahu tuku a

libového masa v jejich téle.

Pfehled obrdazkd na vyvkresech

Vynalez Jje bliZe vysvétlen v ndsledujicim popise na

ptikladech provedeni s odvoldnim na pfipojené vykresy, ve
kterych zndzoriuje obr.l schema zafizeni pro nendsilné
hodnoceni masa podle vyndlezu, obr.2 blokové schema
ukazujici souddsti fadide 16 z obr.l, obr.3a pohled zepfedu
na osazovaci &4st zafizeni podle vyndlezu, obr.3b pohled
zezadu na osazovaci J&ast zafizeni podle vyndlezu, obr.4
prikladny pfidny Fez’  oblasti rosténce nebo beéené v cZivem
nebo porafeném zvifeti, leZfci u osazovaci Cdstis zafizeni 2z
obr.3a a 3b, obr.5 pfiény fez 2ivym nebo poraZenym zvifetem
ukazujici oblast nejdelsiho svalu rozdélenou do tEd
zdkladnich ploch, obr.6 schematické zobrazeni rovinneho
&ty¥uhelnika a geometrické soufadnicove informace vztahujicit
se k tomuto &tyFuhelniku, obr.7 v$eobecny vyvojovy diagram

pro software provdddny poditadem 14, ktery urduje hranice
 tkdhového rozhrani a koriguje chybnd data snimdni, obr.8
podrobné&jsi vyvojovy diagram kroku &tecich dat a urcovani
nezi rozhrani z obr.7, obr.3 podrobnéjsi vyvojovy diagram
kroku korigovani chybnych datovych bodfi z obr.7, obr.10
vyvojovy diagram alternativniho provedeni kroku &tecich dat
a ur&ovani tkahovych rozhrani =z obr.7, obr.l1l <&4astelny
zvétseny pchled na ultrazvukové ¢idle a pryZovou botku
zndzornéné v dotyku s 2ivym nebo poraZenym zvifetem, obr.l2
diagram ukazujici elekironicky "plny-obrazovy" signal
vytvdfeny ndstrojem 12 v misté vzdialené 25 mm od stfedove
&4ry vepfe (%ivého nebo poraZeného), obr.12A Jje diagram
ukazujici elektronicky vysokofrekvenéni signal odpovidajici
nastroji 12 v mist® 25 mm od stfedové C4ary vepfe (Zivého
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nebo porafeného), obr.l1l3 diagram ukazujici elektronicky
"plny-obrazovy" signdl vytvdfeny ndstrojem 12 v misté 50 mm
od stiedoveé &Aary vepte (Zivého nebo porateného), obr.13A
diagram ukazujici elektronicky vysokofrekvendni signdl
odpovidajici signdlu vytvofenému ndstrojem 12 v misté 50 mm
od stfédové &dsti vepte (Zivého nebo poraZeného), obr.ld
vyvojovy diagram ukazujici elektronicky "plny-obrazovy"
signdl vytvafeny ndstrojem 12 v poloze 75 mm od stfedove
%tiry vepte (%ivého nebo poraZeného), obr.15 diagram uka-
zujici elektronicky "blny-obrazovy" signal vytvdfeny na-
strojem 12 v misté 100 mm od st¥edové &airy vepfe (Zivého
nebo porafeného), obr.l5A diagram ukazujici elektronicky
vysokofrekvendni signdl odpovidajici signdlu vytvofenému
nistrojem 12 v misté 75 mm od sttedové &asti vepte (Ziveho
nebo éoraéeného), obr.16 ' diagram ukazujici elektronicky
“plny-obrazovy" signdl vytvdfeny ndstrojem 12 v misté 125 mm
od stiedové &ary vepfe (Zivého nebo porateného), obr.l6a
diagram ukazujici elektronicky vysokofrekvenéni signal
odpovidajfict éignélu vytvotenému nastrojem 12 v misté 75 mm
od stFedove &dsti vepre (Zivého nebo porazeného), obr.1l7
typicky diagram ukazujici elektronicky vysokofrekvenéni
ultrazvukovy signdl vytvdfeny ndstrojem 12 pro prase (Zive
nebo poraZené), majici tfett tukovou vrstvu a obr.18 Jje
typicky diagram ukazujici elektronicky vysokofrekvenini
signdl vytvofeny ndstrojem 12 pro hovézi dobytek (2ivy nebo
poraieny).

Priklady provedeni vyndlezu

Pro u&ely lep%iho pochopeni zdsad vyndlezu bude nyni
provedena odvoldvka na provedeni zndzornéné ve vykresech a
bude pousita specielni terminologie pro jejich popis. Je
v&ak tteba mit na zteteli, 2e tim neni zamy$leno 2adné
omezeni rozsahu vyndlezu a 2e se naopak pfedpokladd, Ze
obmé&ny a dal%i upravy zndzornéného zaFizeni a aplikace ta-
kovych obmé&n zdsad vyndlezu, jak Jjsou zde zndzornény, mohou
byt realizovdny odbornikf v oboru, jeho? se vyndlez tyka.
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Na obr.l je zndzornéno schematicky =zarizeni 10 pro
nendsilné hodnoceni masa bez wvnikdni do tkané podle vy-
nélezﬁ. Zatizeni 10 pro hodnoceni masa obsahuje nastroj 12
pro ziskdvani ultrazvukovych dat, osobni po&itad 14, ¥adid
16, tladitkovou jednotku pro dalkove ovladdni nebo pfipojnou
stanici 18 a osazovaci jednotku 20. K nastroji 12 je ptes
gigndlovou drdhu nebo vicevodiéovy kabel 22 pkipojen
ultrazvukovy pfevodnik (zndzornény na obr.3a). Z fadide 16
pfijimd pfes vicevodiéovou signdlovou drahu 24 fidici
signdly motor 26. Podobn& jsou vedeny po signélové‘dréze 28,
kterd je tvofena také vicevodilovym kabelem, signdaly meznich
spinad&fi, signdly transformdtoru linedrniho napétfového roz-
dilu (LVDT) a signdly kodéru. Mezni spinate, transfor-
matorové uUstroji linedrniho napétového rozdilu (LVDT
ustroji) a kodér Jjsou zndzornény na obr.3a a/nebo obr.3b.
Propojeni 30 IEEE 488 nebo GPIB zajiStuje datové propojeni
mezi ndstrojem 12 a poditadem 14. Radid 16 a podita& 14 jsou
spojeny paralelni{ propojovaci sbérnici 32 a ddle sériovym
propojenim 34, které je v typickém pfipadé sériové propojeni
RS 232. Z Ftadide 16 je veden do nastroje 12 po signalove
drdze 35 spoudtéci signdl.

Operaéni osazovaci jednotka 20 Jje uloZena takovym
zplisobem, %Ze neznidzornéné 2ivé nebo poraZené zvife mGZe
le2et v bezprostfedni blizkosti wultrazvukového pfevodniku
36. Osazovaci jednotka 20 m& pryZovou botku 38, pfipojenou
pfes pfevodnik 36, obsahujici komoru na tekutinu, do niZz Jje
pfivddéna voda nebo jiné vhodné spojovaci medium pro
zaji&téni Faddného nebo pFiméFeného ultrazvukového spojeni
mezi ptevodnikem 36 a Zivym nebo poraZenym zvifetem.
Spojovaci medium Jje p¥ivddéno do komory tvofené pryZovou
botkou 38 pfes hadici 40. Stlacené spojovaci medium Je
doddvano do hadice 2z nezndazornéného zdioje tlaku. Spinace
nebo tladitkovd soustava 42 Fadie 16 a spinace nebo spinale
nebo tladitkovd soustava 44 Jjednotky 18 dalkovéhe ovladani
poskytuji pro obsluhu propojovaci schopnost pro FPizeni

zafkizeni v manualnim reZimu, automatickém reZimu, diag-
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nostickém refimu a kalibraénim reZimu. Spinade nebo tla-
éitkové soustavy 42 a 44 poskytuji totoZnou funk&éni schop-
nost. v '
zdkladni &innost celého systému nebo zafizeni 10 Je
ladéna nebo synchronizovdna Fadiem 16. Radi& 16 pEFijima
nastavovaci povely od obsluhy pro automatickou &innost nebo
snimiani 2ivého nebc poraZeného zvifete, v typickém- piipadé
hovéziho nebo vepfového dobytka. Po té obsluha iniciuje
snimdni %ivého nebo poraZeného zvifete. Radié 16 pohybuje
pfevodnik 36 (pomoci motoru 26) do fFady pfedem urdenych
poloh a spousti ndstroj 12 pro ziskdni ultrazvukového A
snimdnf{. Kdy2 se toto A snimdni z1isk4, ndstroj 12 zpracovava
signdl A snimdni digitalizovdnim signdlu do pEibliZné 8000
byt dat a ménénim dat podle pkedem definovanych softwa-
rovych re%iméi operace pfitomn&ch’ v ndstroji 12. KdyZ jJe
‘digitalizované A snimdni 2zpracovdno, ndastroj 12 udava
po&itadi 14, %e data jsou pfipravena a po&itad 14 Cte data
do paméti pted propojeni 30. Tak se provddi nejudinné&jsi
vyuziti doby c¢yklu analyzovdnim dat, jakmile jsou data k
dispozici pro kaZdé snimani. Je-li po&ita¢ 14 neschopen
ptijimat pfridavnd data z ndstroje 12, Jje signdl dodavan do
fadide 16 pro zabrdnéni dal$iho spou$téni ndstroje 12, dokud
nejsou nejnedavnéjsi A snimaci data zpracovdna po&itadem 14.
Automaticky reZim <&innosti umoZfiuje vykondvani
ptedem ur&itych snimacich plan@i. Prvni krok v nastavovani
&innosti v automatickém reZimu je zaznamenat, zavést a ladit
snimaci pldn. Soudasn& se snimaci pldn definuje ndsledovné:
pro prvnich 50 mm ultrazvukového snimdni bude vykonavan a
digitalizovdn ka%dych 3,125 mm, pro pEiStich 50 mm bude
snimdani proviadéno ka?dych 6,25 mm a pro poslednich 50 mm,
nebo a% do konce pohybu pfevodniku, bude snimdani vykondvdno
a digitalizovano ka%dych 3,125 mm. Podle volby umoziuje
volici systém na zdkladé menu, aby operdtor zvolil jeden z
nékolika snimacich pldnd, pfed tim zaznamenanych do paméti
Fadide 16, pro vykondvdni &innosti tak, Ze pfeména z prasete
na hovézi dobytek bude tak snadnd, jako volba nové poloZky
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menu. Ruéni reZim ¢innosti dovoluje operatorovi, aby po-
hyboval ultrazvukovym snimacim zaffzenim kamkoliv v oblasti
snimdni a ziskal informaci z digitalizovaného ultrazvukoveho
snimdni. Prevodnikem se miiZe pohybovat ve sméru dopfedu a
dozadu stladenim a pfidrZovanim tladitek nebo snimacll tla-
ditkové sestavy 42 nebo 44. KdyZ je pfevodnikj v pozadovane
poloze, miZe opardtor odebrat data stlacenim jiného
tladitka. Pfevodnik 36 md rozliSovaci schopnost pohybu aZ po
nejjemndjsi p¥irfistek, jaky umoZiuje hardware, coZ je okolo
0,25 mm. .

P¥i kalibraénim reZimu se pfrevodnik umisti do
osazovaci jednotky a nabudi se zndmym signdlem. Vraceny
signdl bude mit vrchol ve zndmé poloze. Zesileni ndstroje 12
se pdtom automaticky nastavi tak, aby uvedlo vrchol na
poéadévanou drovett. Jind kalibraéni nastaveni mohou vy-
sadovat urdovdni &asovych posun@t v podminkdch zpozdéni jakoz
i okénka &asové analyzy pro signal ultrazvukového A snimani.
Kromé& toho se budou provddét po zapnuti nebo na pozZadavek
operdtora diagnostické rutinni procesy.

pP¥i automatickém re2imu &innosti musi byt urditeé
nastavovaci kroky vykondny operatorem pted zahdjenim
automatické &innosti. Napfiklad miZe byt pomoci spinacfi nebo
tladitkové soustavy 44 zavedeno ¢islo ziveho nebo porazeného
zvitete. Zplisob &innosti snimade se také 2zvoli pomoci
vykondvdni programu spous$té&ného menu na pocitadi 14. Koneéné
operdtor miife zpo&dtku poZadovat, aby pohyboval pfevodnikem
36 do wur&ité vychozi polohy pri pouZiti Jjogového reZimu
aktivovaného tladitkovou soustavou 44. Kone¢né miZe operdtor
stisknout startovaci tlad¢itko na tladitkové soustavé 42 nebo
44 pro zahdjeni snimdni.

Jakmile bylo jednou %ivé nebo poraZené zvite umisténo
do t&sné blizkosti pFevodniku 36 a proti noZikam 48, aktivuje
operator jeden ze spina&ll tla&itkovych soustav 42 nebo 44
pro zahdjeni ultrazvukového snimani. V tomto bodé& Fadid 16
spousti ndstroj 12 pfes signdlovou drdhu 34 pro vysildni

impulzu ultrazvukové energie do Yivého nebo poraZeného
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zvifete a analyzovan{ odraZenych ultrazvukovych signdld
ptebiranych pfevodnikem 36. Ndstroj 12 digitalizuje odraZeny
ultrazvukovy signdl a analyzuje signdl v souladu s predem
programovanymi nastavovacimu reZimy. Pod¢ita¢ 14 Jje prog-
ramovdan pro dotazovdni ndstroje 12 a pro pfijimani dat pfes
GPIB/IEEE 488 sbérnici 30. Podfitad 14 nepfetrzitd vyzyva
ndstroj 12 b&hem snimdni za udelem uréeni, zda jsou k dis-
pozici data tykajici se neddvného ultrazvukového A snimdni.
Kdy? jsou data poskytnuta ndstrojem 12 do po¢itace 14,
po&itad¢ 14 analyzuje data, kterd jsou digitalizovanou rep-
rezentaci ultrazvukového signdlového odrazu od %ivého nebo
porateného zvifete a vrstvy rozhrani mezi svalovou a tukovou
tkdani jsou zjistovany analyzovdnim digitalizovaného odra-
eného signdlu. Radi& 16 potom pohybuje pfevodnikem podél
oblouku osazovaci Jjednotky a spou$ti ndstroj 12 opét -pro
provddéni dal%i soupravy A snimdni informaci nebo dat. Data
jsou opé&t dodavéna pfes propojeni 30 " do potitace 14 pro
analyzu. Motor 26 tak pohybuje pfevodnikem 36 v souladu se
signdly z tadide 16 podél zakFiveného <lenu 46 osazovaci
jednotky 20, a% bylo nashromd?dé&no dostatecné mnozstvi
snimdni, a obecné Fe&eno, se prevoednik posunul zcela pies
%2ivé nebo poraZené zviFe. KdyZ Je éoéitaé 14 neschopen
okam?itého pFivadéni dat =z nédstroje 12, Fadi&¢ 16 je
informovadn o zpo%d&ni prostfednictvim paralelniho propojeni
32 nebo sériového propojeni 34 a pohyb pfvodniku see
momentdlné zastavi, dokud zpo%dé&ni neni vyrovndno (vypolty
jsou dokon&eny). Po&itad 14 potom uréuje plochu nejdelsiho
svalu nebo tloustku tukovych vrstev. Nejdel3i sval, tloustka
tuku a hloubka nejdelsiho svalu mohou byt pouZzivany
individudln& nebo kombinované v pedik&ni rovnici pro ziskani
hodnoceni nebo t¥idy obsahu libového masa v Z2ivém nebo
porateném zvifeti. TF¥ifda obsahu libového masa se pouZiva pron
uréeni hodnoty Zivého nebo poraZeného zvifete. Kromé toho
poskytuje ultrazvukové snimdni plochy kyty u prasete nebo
kulaté plece u hovéziho pfidavnou informaci pro pouZiti v

predikéni rovnici pro urdeni obsahu libového masa a/nebo
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hodnoty %ivého nebo mrtveho zviftete.

Predikéni rovnice (jako je nasledujici rovnicel, byly
vyvinuty vyzkumnym tymem "university Purdue a Jjsou dobfe
zndmé v prfimyslu 2ivolisné vyroby pro pfedviddni ‘“"procen-
_tuelniho obsahu libového masa” a "hmotnosti libového masa”
porateného veptového dobytka. Tyto rovnice Jsou uvedeny v
&ldnku Orcutta a kol. v Journal of Animal Science, sv.98,
str.3987, 1990, na ktery se zde odvoldvdame Jjako soucdast

popisu.

Kg libového masa = 2,67 + 0,45 hmotnosti &rstvé porazeného
zvifete (kg)
'~ 3,31 x hloubka tuku na 10.zebru,

3/4 (cm)
+ 0,29 x plocha hibetniho svalu
(cm2) na 10.Zebru
R2 = 0,83
RSD = 1,99

Podobné rovnice jsou také znamé pro hovézi dobytek
a byly pFijaty USDA a byly vtazeny do plsobnostnich norem.
Rovnice USDA pro hovézi dobytek jsou:

% vyseku = 51,34 -(5,78 x tloustka tuku na 12.Zebru \%
palcich)
-(0,0093 x hmotnost <&erstve poraZeného
zvitete v librdch)
-(0,462 x % tuku v ledvinove, panevni a
srdeéni oblasti)
+(0,740 x plocha Jjadrove oblasti ve
étver.palcich)

Hodnota vyté&zku = 2,5 +(0,25 x tloustka tuku na 12.Zebru v
palcich)
+(0,0038 x hmotnost erstvé& poraZeneho
zvifete v librach)
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-(0,2 x % tuku v ledvinové, panevni a
srde&ni oblasti)
-(0,32 x plocha jadrové oblasti ve

&tver.palcich)

Polomér zakfiveného ¢lenu 46 Jje pribliZné 205 mm.
Tento polomér dovoluje pievodniku, aby se pohyboval po
oblouku, ktery odpovida tésné oblouku Zivého nebo poraZeného
zvifete, méfeném od stiedové &isti nebo pateini kosti Zivého
nebo poraZeného zvirfete. Dalsi podrobnosti tykajici se
polohy, v niZ2 se ultrazvukové snimani provadi, jsou uvadény
ce spojeni s rozborem obr.4.

Ndstroj 12 pro ziskdavani ultrazvukovych dat je model
1740/1750 mini-C zaffzeni, které je k dispozici od Systems
Researéh Laboratories Inc., division Arvin/Calspan, Dayton,
Ohio. Mini-C zafizeni je schopné "probirat"” A snimand data a
sefFizovat digitdlné A snimany signdl pro ziskdni macimdlnich
amplitudovych vychylek indikativnich pro tkdatiovd rozhrani.
Takové "probirdni" nastdvd, kdyZz Jje ndstroj 12 programovan
pro vytvdfeni dat T"vysokofrekvencéniho" rezimu (viz.
obr.12-16). Alternativné vytva¥f{i ndstroj 12 vysokofrekvenéni
snimaci signdly (viz obr.12A-16A), které jsou digitalizovany
pro analyzu. Podfta¢ 14 je osobni poditad¢, ktery zahrnuje
uzplosobeni pro harddisk a diskety, ROM, RAM, sériovy a
oaraleni vstup a vystup, IEEE 488 GPIB propbjovaci desku,
nejméné jeden Meg paméti RAM, a zakladni desku zaloZenou na
mikroprocesoru Intel 80286 v&etné matematického koprocesoru.
Po&¢ita¢ 14 také obsahuje monitor, tiskdrnu a ?Fidici desku
disku. Zndzornény prevodnik je model &. 1LD-0106-GP, ktery
je k dispozici od firmy Technisonic. Ultrazvukové pfevodniky
v typickém pfipadé pracuji v rozmezi od 0,5 do 7,5 MHz.
Tento systém Jje urden pro prdci s rﬁZnYmi- ptevodniky s
frekvencemi v rozmezi od 0,5 do 7,5 MHz.

Na obr.2 Jje zndzornéno podrobnéjsi blokové schema
ukazujici sloZky Fadile 16. Radid& 16 obsahuje zdroje enérgie
30, motorovou Fidici desku 52 vyrdbé&nou firmcu Galil (model
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&. DMC-210) a ¥fidici desku 354, obsahujici mikropoc&itac
uzpliosbeny pro sériovy vstup a vystup, <¢islicové-analogovy
pfevodnik, paralelni vstup a vystup, ROM a RAM. Signdly a
databvyméﬁované mezi poditadem 14 z obr.l a Fadicem 16 Jsou
vedeny po signdlovych drahdch 34 a 32. Napfiklad napéti =z
transformdtoru linedrniho napétového rozdilu (nezndzornéného
na obr.2) se digitalizuije tadici deskou 54 a je vedeno do
po&itade 14 pfes sériové propojeni 34. SpinaCe tlacitkove
soustavy 42 jsou sledovdny Fidici deskou 54 pfes vstupni a
vystupovd vedeni v signdlové draze 36 pro snimani matice
tladitek. Transformator linedrniho napétového rozdilu LVDT
je ptipojen k Fidici desce 54 pfes signdlovou drdahu 58.
Transformdtor LVDT, zndzornény na obr.3a, poskytuje signdly
nebo informaci o linedrnim posunu .do Fadice 16, kterd je
vedena do pod&itade 14 pro pouZiti p¥Fi urdovani polohy
pfevodniku a vypodtu plochy nejdel$iho svalu. )

Kdy%Z 2ivé nebo poraZené zvife neodpovidd ve svem
poloméru zak¥ivenému &lenu 46, za¥izeni LVDT poskytne in-
formaci o radidlni poloze pouZité pro nalezeni mezi tka-
fiového rozhrani a pro pfresné vypoditdani tlousStky iuku a
plochy nejdel$iho svalu. Kromé& toho jsou 2z osazovaci Jjed-
notky 20 poskytovidny signdly meznich spinacfl do ridici desky
54 ptes signdlovou drdhu 60 a do motorové fidici desky 32.
Mezni spinade 74 zndzornéné na obr.3a brdni prejezd pre-
vodniku vzhledem k osazovaci jednotce a Jjsou dobfe znamy v
oboru pro zabrahovani po$kozeni zakizeni pohdnéného motorem.
Signdly z rota&niho kodéru 90, zndzornéného na obr.3b,
poskytuji informaci o posunu do Fidici desky 54 a motorového
tfadide 52 po signdlové drdze 62. Signdly ptitomné na sig-
nilové drdze 62, signdlové drdze 60, a signalove draze 38
jsou v&echny reprezentovany signdlovou drahou 28 na obr.l.
P¥ipojnd stanice 44 je prtipojena k Fidici desce 34 ptes
signdlovou drdhu 19, jak je zndzornénoc na obr.l. Na obr.2 je
také zndzornéna pohanéci deska 64 motoru modelu &. ICB-930
od spolednosti Galil. Pohdnéci deska motoru 64 piijima

energii od zdrojfi energie 50 a signdly z motorového Fadice
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52. Pohdnéci deska 64 motoru doddvd pohdné&ci signdly do
motoru 26 - pro ukladani pfevodniku ndleZ2ité vzhledem k té&lu
zvirete podél zakfiveného &lenu 46. Zdroje energie 50 také
poskytuji energii do pohdnéci desky 64 a do fidici desky 54.

Na obr.3a a 3b je 2zndzornéna osazovaci jédnotka 20
podle vyndlezu. Deska 66 je pfipojena k desce 67. Deska 67
je pfipojena k zakfivenému &lenu 46. Desky 66 a 67 poskytuji
fyzicky uklddaci bod pro ukladani téla 2ivého nebo
poraZeného zvifete vzhledem k osazovaci Jjednotce 20. V
zdsadé se té&lo Zivého nebo poraZeného hové&ziho dobytka nebo
prasete ukladd tak, Ze délici nebo stredovd &dra spodivd u
desek 66 a 67. Ptitom se stfedovd &ira nebo patef Zivého
nebo poraZenédho zvifete uklddd tak, Ee radidlni stfed
zakfiveného ¢lenu 46 odpovidd prlblliné stfedové &dfFe nebo
pétefl té&la zvifete. '

Na hornim povrchu zak¥Fiveného &lenu 46 poskytuje
Fet&z 68 ucinné mechanické tahové propojeni mezi hornim
povrchem -zakFiveného &lenu 46 a hnacim motorem 26. U&inné
mechanické pfisobéni mezi h¥idelem motorulgg a fetézem 68 Jje
umoZfiovdno Fetézovym kolem 70. Ulo%né referen&ni body pro
spo¢inuti{ na té&le poraZeného nebo %ivého zvifete, ulo%eného
u osazovaci jednotky 20, jsou tvofeny nofkami 48. Elektricka
spojeni mezi ndstrojem 12 a osazovaci jednotkou, jakoz i
mezi Fadilem 16 a elektrickymi a elektronickymi za¥izenfimi
ulofenymi na osazovaci jednotce 20 Jjsou zajisStovdna
konektory 72, tvoficimi vhodnd elektricka spojovaci ustroiji.
Elektrickd spojeni k osazovaci jednotce 20 odpovidaiji
signdlovym drahdm 22, 24 a 28 na obr.l. Meznf spinage 74
Jsou uloZeny pro zabrdnéni vyjeti ulofného &lenu 76 pte-
vodniku vzhledem k zakFivendmu &lenu 46. Mezni spinade 74
jsou aktivovdny vadkami 78 v blizkosti konce drihovych mezi
tiloZného &lenu ptevodniku 76. Ul~*ny &len 76 ptevodniku se
posouvd podél. zakfiveného &lenu 46 pohdn&cim motorem 26.
Volnost pohybu mezi uloZnym prosttedkenm 76 ptevodniku a
zakfivenym &lenem 46 tak, e se WdloZnd &len 76 prevodniku
miize pohybovat podél vn&jsiho oblouku zakfiveného &lenu na
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zdkladé otaceni motoru 26, je zaloZeno mechanickymi
pFipojovacimi ¢leny dobte zndmymi v oboru.

K osazovaci jednotce Je pfipojen vodni rozdélovad
80, zndzorn&nény podrobné&ji na obr.1ll, ktery pohybuije
radidlné s ultrazvukovym pfevodnikem. Vodni rozdé&lovag 80
zajistuje vedeni pro vodu nebo jiné vhodné spojovaci medium
k oblasti mezi pFevodnikem a té&lem Z2ivého nebo poraZeného
zvifeté pro umo%néni spojeni ultrazvukovym signdlem mezi
pfevodnikem a télem Zzivého nebo mrtvého zvirete. Na obr.3a a
3b neni zndzorné&na pryZova botka 38, ktera Jje vsak -
zndzornéna ve vétSich podrobnostech na obr.ll.

Mechanicky ovladad transformitoru LVDT 82 Je
mechanicky pfipojen k rameni 84. Rameno 84 je piipojeno Kk
prevodniku 36 a pohybuje se radialné viici zakifivenému <&lenu
46 ve spojeni s vychylkami v radidlni plose tédla zvirete.
Pomoci transformdtoru LVDT 82 je tak k dispozici . signal
indikativni pro radidlni{ polohu pfevodnikt ("R" na obr.4)
vzhledem k ‘t&lu 2ivého nebo poraZeného zvifete, <&imz Je
pomdhdno "normalizovdni" radidlni polohy pfevodniku vzhledem
k referendnim soufadnicovym polohdm za uéelem umoZiovani
vypo&tu tloustky tuku a plochy nejdel$iho svalu s vysokym
stupném pfesnosti.

Prevodnik, uloZeny v rdamic uloZného &lenu 76, Jje
tla&en pruZinou 86 tak, %e s$e pohybuje volné v radidlnin
sméru smérem k tédlu zviltete tak, %e pryZovd botka 38 tlaci
na tdlo zviFete lehkou silou o velikosti dvou nebo trdi
gramfi. Dotykovd sila botky proti télu ivého nebo porazeného
zvifete napomaha - udrZovat zasobu vody nebec vhodného
spojovaciho media v oblasti mezi prevodnikem a télem Ziveho
nebo porafeného zvifFete za ulelen napomdhdni signalovému
spojeni mezi pFevodnikem a télem 2ivéhc nebo porazeneho
zviFete. Hadice 40 dodava tlakovou vodu nebo vhodné
spojovaci medium do rozd&lovace 80 spojovacihc media. Kabel
88 obsahuje vodice zajistujici elektrické spojeni mezi
pkevodnikem 36 a nistrojem 12 pro ziskavani ultrazvukovych
dat. Na hfideli kodéru 90 je uloZeno fetézové kolo 88. Kodér
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30 poskytuje zpétnévazebni informaci do motorového fadide 52
na obr.2 a do ¥idici desky 34. Rozdé&lovad 80 spojovaciho
media obsahuje jazydek 80a pro zajistovdni dobrého tésnéni
mezi botkou, zndzorn&nou na obr.l1l, a rozdélovadem 80
spojovaciho media.

Miniaturngt pEirfistkovy rotaé&nit opticky kodér 90 e
modelu E116 dostupného od BET MOtion Systems Company,
Computer Products Division, Ca.,USA. Hnac{ motor 26 je motor
$ permanentnim magnetem a planetovym ozubenym kolem modelu
A-1430, dostupony od TRW. Transformdtor LVDT je miniaturni
model SMS/GPM-109A dostupny od firmy Schaevitz., Pennsavken,
N.J., Usa.

Motorovy Fadi& 52 z obr.2 umoZfiuje vhodné programovini
motoru 26 pro pohyb uloZnym &lenem 76 pFevodniku do
pozadované snimaci'polohy. MbZe byt n#hrazen rznymi $#idi-
cimi systémy motoru, dobfe znamymi v oboru.

Na obr.4 je zndzornén pEi&ny Fez zakfivenym &lenem 46
v tésné blizkosti oblasti priifezu rostédnce nebo pecdené té&la
92 Zivého nebo porazeného zvitete. Na obrdazku jsou uvedeny
matematické vztahy stanovensg, kdy% je t&lo 92 zvitete wulo-
Zeno ndle%it® v t&lsné blizkosti zakfiveného ¢&lenu 4e6.
Poldtkovy referenéni bod oznaceny X=0, ¥=0 tvo¥i referendni
bod, k nému% jsou vztaZeny vypolty ve spojeni s polomé&rem R,
jehoZ stfedni osa le%i v takovém bod&, Ze t&lo zvitete je
ndle2ité orientovdno. V typickém pf¥ipadé md polom&r R délku
od 151,25 mm do 176,25 mm. KdyZ se pFevodnik 36 pohybuije
podel kfivky A, jsou ultrazvukovée signdly vysildny do té&la
92 %ivého nebo poraZeného zvifete a odrazy jsou zji%tovany
nastrojem 12. Soutadnice X,y poloh PK1l, PK2, PK3 a PK4
(odpovidajicich vrchol@m 1,2,3 a 4 tkdRovych rozhrani) se
urcduji podle ndsledujicich vzorct, uvedebych také na obr.4.

(TOFtuiens) (Vewen) (TOFavaiu) (Vevasy)




(TOFtuku) (vtuku) (TOFsv‘alu) (v-valu)

TOF je zkratka pro dobu letu ultrazvukového signdlu
(time-of-flight) a V ptedstavuje rychlost ultrazvukového
signdlu v odpovidajicich tkdnich. 1Indexy pro tuk a sval
uddvaji, %e doba letu a rychlost pro vypolet soufadnic X a ¥
v polohdch PKL a% PK4 jsou pro tuk nebo sval. Uhel & je uhel
mezi st¥edni &arou nebo osou ¥ a polohou pfevodniku 36 v
kterékoli dobé bé&hem snimaciho procesu.

Kdy% se pFi ka%dém snimdni zji$tuje poloha rfiznych
vrcholfi (PKl-4), software vykonavany podita&em 14 urcuje
tlougtku prvni - a druhé a treti tukové vrstvy, Jjakoz 1
radidlni polohu p¥edniho a zadniho povrchu nejdélsiho svalu,
kdy% se pfevodnik 36 pohybuje podél zakfiveneého &lenu 46 a
provdd{ se snimani. Konkrétné&ji jsou body, v nichZ se pro-
vadéji ultrazvukova snimani, napfiklad kaZdych 3,25 mm podel
polom&ru pro prvnich 50 mm po kterych se ptevodnik 36
pohybuje od sttedové &iry , kazdych 6,25 mm pro druhych 50
mm podél polomeru, kdy%? se pfevodnik pohybuje podél za-
k¥iveného &lenu, a kaZdych 3,25 mm pro poslednich 50 mm pro
poslednich 50 mm nebo aZ do konce posunu pfevodniku 36 podél
zakfiveného &lenu 46.

Na obr.5 jse zndzornén prfifez oblasti ro&té&nce nebo
pedené %ivého nebo poraZeného zvifete, kde jsou t¥i oblasti

nejdel&fho svalu ozna&eny 92a, 92b a 92c. Tyto oblasti Jsou

ddle oznadovdny jako dorsdalni oblast nejdel$tho svalu 92a,
hlavni oblast 92b nejdel&iho svalu a b¥isni oblast 32¢ nej-
del3fho svalu. Hlavni oblast 92b nejdel$8iho svalu je
vypoditdna urdenim oblasti vymezené v Fadé vedle sebe le-
${cich &tyfuheluikdl vymezovanych vrcholy PK3 a PK4 a vza-
jemnym sedtenim ploch. Plochy dorsdlni oblasti 92b nej-
deldiho svalu a bfi%ni oblasti 92c jsou aproximovany podle
nidsledujicich vzorcli. Je-li dorsdlni tloustka nejdelsiho

svalu (m&Fend podél vnit¥niho okraje dorsalni <&dsti 92a
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nejdelsftho svalu) vétsi nebo rovnia 30 mm, potom je plocha
dorsdlni &asti nejdeldiho svalu rovnd 1,44 x (tloustka
jddrové &asti-1l) &tvereénich palcli. Je-1li dorsalni tloustka
nejdel&iho svalu (méfend podél vnit¥niho okraje dorsdlni
%4dsti 92a nejdel$iho svalu) vét%:i nez 12,5 mm a men$i nel
30mm, potom je plocha dorsdlni &4sti nejdeldiho svalu rovna
0,41 x (tloudtka Jjddrové t4sti-0,21) d&tvere&nich palct.
Je-1i dorsalni tloustka nejdelstho svalu (méfend podél
vnit¥fniho okraje dorsdlni &4sti 92a nejdelsiho svalu) menst
nebo rovna 12,5 mm, potom je plocha dorsalni ¢&asti nej:
del%iho svalu rovnd O &tvereénich palcti.

Plocha bfisni &&sti 92c nejdel$iho svalu se vypo&ita
podle ndsledujicich vzorcfi. Je-1li b¥i%¥ni tloustka nejdelsiho
svalu (mé&¥end podél ~vnit¥niho okraje b¥isni <&asti 92¢
neﬁdéléiho svalﬁ) véti{ nebo rovni 42,5 mm, potom je plocha
bri%ni &4dsti nejdeldfho svalu rovna 2,2 x (tloustka Jjadrove
‘éésti—3,3) stverednich palecfi. Je-li bEisnt tloudtka nej-
del&tho svalu (mé&fend podél vnitiniho okraje bri%ni &dsti
92¢ nejdelsiho svalu) vét%f ne? 12,5mm a men3i neZ 42,5mm,
potom je plocha dorsalni %4sti nejdeldfho svalu rovnd 0,36 x
(tloudtka jadrové &4sti-0,18) &tverednich palct. Je-li
bFisni tloudtka nejdel$iho svalu (méfend podél wvnitfniho
okraje bEi%ni &4dsti 92c nejdelsiho svalu) men$i nez 12,3 mm,
potom je plocha bri%ni &isti nejdel3iho svalu uvaZovana jako
nulova. '

Na obr.6 je zndzornén &tyruhelnik se &tyimi stranami,
diagondlami a prtsediky stran, ozna&enymi pro pkehlednost. V
souladu s tim se pou%ivaji ndsledujici vzorce pro uréovani
- plochy leZfici uvnit¥ uréitého &tyfuhelniku. Body, které jsou
zndmé jako definujici jednotlivé &ty¥uhelniky, které do-
hromady vytvdteji hlavni &ast 92b nejdel&iho svalu (body PK3
a PR4 ur&ené b&hem snimdnf) se pouziji pro definovani
dtytuhelnikft, Jjejichi plochy se&tené dohromady definuiji
celkovou plochu hlavni &asti 92b nejdel$iho svalu s vysokou
ptesnosti.

Plocha &tyfuhelnika = 1/4-J4 pg - (b +d - a - c)?, kde
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= (XT. XBo )2+ (YT. ¥Bao) 2,
= (XTo = XB.)?2?+ (YTo - ¥YBi1)?2,
= (XTo = XTi)2+ (YT5 - ¥T.)2,
= (XTo = XBo)2+ (¥Ts - ¥YBo)?,
= (XBo- XB.)2%+ (¥Bo- ¥YB1)?, a
= (XT, = XB:)2+ (YT, - ¥Bi)?Z2.

L O T Q"
i

Obr.7 ukazuje vyvojovy diagram pro program vykondvany
po&itadem 14, ktery urc¢uje polohy tkdfovych rozhrani a
koriguje chybnd data pro poskytovdni{ pFfesnému méfeni
tlougtky tuku a plochy nejdel$tho svalu podle vyndlezu. V
kroku 150, JjestliZe je povel p¥ijaty programem 1, potom
vykondvani programu pokraduje v kroku 152, kde program &te
data z ndstroje 12 pro ur&ovani poloh rozhrani. Po kroku 132
vykonavani programu pokraduje v kroku 154. Je-li odpovéd na
dotaz v kroku 150 ne (no), vykonavani programu pokraduije
krokem 154. JestliZe je v kroku 154 pfFijaty povel 2, potom
se v kroku 156 polohy rozhrani pro urcita snimdani analyzuji
a chybna data se korigujf. JestliZe neni v kroku 154 p¥ijaty
povel 2, potom vykondvdni programu pokracuje krokem 138.
Jestlite je v kroku 158 pfijaty povel 3, potom se zaznamy
tkdné maZou z paméti v kroku 160.

Na obr.8 je uveden podrobné&j$i vyvojovy diagram pro
&teci data a pro ur&ovdni rozhrani tkdni v kroku 152 2z
obr.7. Pochod v softwaru spo&ivd v urdovani polochy zadni
strany rodté&nce nebo pe&eng a v dal8im postupu pro stanoveni
polohy pfevodniku p¥#i ur&ovdni poloh tkafhového rozhrani.
Data pfijimand z ndstroje 12 po¢itatem 14 zahrnuji snimaci
&islo, které je sériové &islo pripojené ke kazdé skupiné
datovych slabik definujicich jedno snimani a inkrementované
s kaidou touto skupinou, pfiéem? kazdé digitalizované jedno
sniméni obsahuje p¥ibli%né §000 datovych slabik. V kroku 180
na obr.8 se ziskad &islo snimani nebo &islo A snimani, a v
kroku 182 se prohledd tabulka &isel A snimani na duplikdty.

Jestlife je v kroku 184 ndsledujicim po kroku 182
prfib&%né &islo A snimdni &islo, Kkteré nebylo pFked tim




-19-

pouZito pro neddvné Jjiz pFijaté snimdni, potom je &itad& A
snimidni a index aktualizovdn v kroku 186 po kroku 184. Je-li
naproti tomu zkousSka v kroku 184 negativni, potom vykondvdni
programu pokracuje krokem 188. Vykondvdni programu také
pokraduje v kroku 188 ndsledujicim po kroku 186. V kroku 188
jsou snimané "A" datové body odpovidajfici{ &islu A snimdni
ziskanému v kroku 180 &teny pfes IEEE 488 propojeni 30
poc¢itatem 14. Ndsledné se v kroku 190 snimand A data d&li do
pribliZné 300 skupin s 25 datovymi body na skupinu. Ddle se
pro kaZdou skupinu ur&enou v-kroku 190 vypolitd v kroku 192
stfedni hodnota. Ddle se vykond v krocich ;gg'a 196 smycka
pro skupiny dat o&islovanych 1 a% 150 pro urdeni posledniho
vyskytu vrcholové stfedni hodnoty nad 150 (nebo nad jakou-
koli jinou pfedem uréenou vrcholovou hodnotou).

Nééledné se v‘ kroku 198 urduje zaddtek havazujici
tkdné& jako minimum, které pfedchdzi pted poslednim vrcholem
v&t3im neZ 150 zjisténym ve smydce krokft 194 a 196. Ndslednd
po kroku 198 se urduje v ‘kroku 200vstupni ¢&as do svalové
oblasti jako zaddtek navazujici tkdné&. Po kroku 200 se vy-
kondvd smy¢ka v krocich 202 a 204 pro poslednich 150
datovych skupin, sestdvajicich z 25 bodfi na skupinu, pro

ur¢ovani nejd¥ivéjsiho vyskytu vrcholu nad ptedem ur&enou
hodnotou nebo 138 v kroku 204. Smy&ka krok@i 202 a 204 se
vykondva 150 krdt s poslednimi 150 skupinami dat. Po
stopadesdtém vykondni smydéky program pokraduje v kroku 206,
ve kterém se urduje <&as vystupu, t.j. as v némZ signdl
pfechdzi zadni &dst svalu, jako nejdfivéj$f{ vrchol, ktery je
vét5i nez 138. Ndsledné v kroku 208 se konec svalové oblasti
nastavi jako rovny ¢asu vystupu, ktery je dasovy bod, v ném3
byl zjistén nejdfivéj$i vrchol nad 138 v kroku 206. Ndsledné
se provede névrat‘k vyvoldvaci rutiné.

Na obr.9 je zndzorné&n podrobnéijst vyvojovy diagram pro
krok 156 "korigovadni chybnych détonch bodt" z obr.7. Touto
rutinou se koriguji datova .éteni mimo pfijatelné meze.
Napfiklad jestliZe poloha B z obr.l6 nenf ndlefitd 1lo-
kalizovdna softwarovymn algoritmem z obr.8 nebo 10, potom se
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ptilehlé snimdni) pro stanoveni sefizené nebo korigované
polohy pro polohu B na obr.16. V kroku 220 se tridi v&echna
A snimani, kteri byla tfidéna podle &isel snimani zdménovym
t¥i{dénim, dobfe zndmym odbornikiim v oboru programovani.
Ndslednd v kroku 222 se urtuje shlukova hodnota pro "vstupni
Gasy" odpovidajici snimacimu &islu 5 a2 po snimaci ¢islo 8
pfi pouziti rutiny "K-stfednich hodnot", kterda Jje rovnéZz
dobte znima odbornikfim v oboru (kopie programu je pfipojena
za popisem vyhodného provedeni). Zejména poskytne rutina
wk-strednich hodnot" stfedovou hodnotu pro shluk bodi v
soufadnicové roviné X-Y. |
Sttedni hodnota se tak vypo&itd pro vstupni &asy urdené
ve snimdanich o&islovanych 5 a% 8 pfi pouziti rutiny v kroku
222, Jestlife ndsledné v kroku 224, je “"vstupni &as" pro
snimdni 5 minus "stFedni hodnota vstupniho shluku" v&ts1i,
ne? je predem urcend mez, potom se v kroku 226 "vstupni Zas"
pro snimdni nastavi Jako rovny "stfedni hodnoté vstupniho
shluku". Neni-li podminka v kroku 224 uspokojena, potom
pokraduje vykonavani programu krokem 228. Ndsledné se v
kroku 228 "vystupni &asy" pro snimaci &isla 5 a% 8 seskupuji
pFi pou2ivdni algoritmu "K-st¥ednich hodnot", Jjako bylo
provedeno v kroku 222 pro vstupni &asy. KdyZz je ndsledné v
kroku 230 "&as vystupu" pro snimaci ¢&islo 5 minus "stfedni
hodnota vystupniho shluku" vypo¢itana v kroku 228 vét$i, nei
je pfedem ur&end mez kroku 224, potom se "®as vystupu" pro
snimaci &islo 5 nastavi v kroku 232 jako rovny "stFedni
hodnoté vystupniho shluku”.
Jestlie vysledek pro podminku v kroku 230 je "ne",

potom vykondvani programu pokraduje v kroku 234. V kroku 234
se vykondva smy¢ka zahrnujici kroky 236 a 238, kdyz je A
snimaci &fslo rovné 6 a men$i nebo rovne ~elkovému poctu A
snimdni ziskanych z ndstroje 12. JestliZe v kroku 236 Je

vstupni &as pro pEisti A snimdni minus vstupni <cas pro

soudasné A snimdni vét$i, neZ Jje predem uréend mez, potom Jje

vstupni &as pro pristi A snimdni nastaven Jjako rovny
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vstupnimu &asu soudasného A snimdni. Citad "a" je &ital¢ pro
stanovovani indexu v krocich 236 a 238 odpovidajicich &islu
snimdni urdenému v kroku 234, které je predmétem zdjmu.
éislo snimdni{ se inkrementuje pokaZdé smy&kou kroku 234 a
236 tak, Ze vSechny pFilehlé d&asy vystupu se navzdjem
srovndvaji.

JestliZe v jakékoli dobé neni podminka v kroku 236
uspokojena, potom se vstupni &as pro pFisti snimidni nasta-
vuje jako rovny vstupnimi &asu pro soufasné &isloc snimani.
Jakmile byla snimaci ¢&fisla od &isla 6 do posledniho
snimacfho &isla zpracovdna ve smy&ce kroku 234, bude potom
program pokralovat krokem 240, ve které smylka sestdvajici z
krokfi 242 a 244 vykondvd podobny ukol jake kroky 234 az 238
s ohledem na &asy vystupu pro sousedni snimdni ve snimanich
o¢islovanych od 6 do posledniho snimédi. JestliZe v kroku
242 je &as vystupu pro pfisti sousedni snimdni minus doba
vystupu pro soufasné snimdni vé&t%1i, ne? je pfedem urdeni
mez, potom je &as vystupu pro pPi35ti snimdni nastaven Jjako
rovny casu vystupu pro soudasné snimdni v kroku 244. Po
kroku 244 se vykonavdni programu vraci do kroku 240, kde
smycka plsobi, Ze se &¢islo snimdni zvét3uje o jednidku, a2
se dosdhne posledniho &isla snimdni. Kdy% se v kroku 240
najde posledni <¢islo snimdani, potom vykondvdni programu
pokracduje krokem 246, kde se &as vstupu a vystupu, které
jsou uréeny a revidovdny toito rutinou vraci do databidze a
zdznamy tkdné se aktualizuji v kroku 248. Vykondvdni
proegramu se potom vraci do vyvoldvaci rutiny.

Na obr.10 je zndzornéno alternativni provedeni pro
krok 152 "&tecich dat a ur&ovini rozhranni tkini" z obr.7. V
tomto provedeni se polohy rozhrani tkdnf nebo soufadnice
uré¢uji podle alternativniho algoritmu. V kroku 250 se ¢&int
dotaz na A snimaci <&islo z nastroje 12 ptes IEEE 488
propojeni 30 po&itatem 14. Ndstroj 12 odpovidd snimacim
Cislem. V kroku 252 po&ita& vyhleddvd v tabulce A snimacich
¢isel v paméti duplikdty. Jestli%e se v kroku 254 zjisti, Ze
pEislu$né A snimacit &islo dosud nebylo pouZito, potom se
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vykondvd krok 256 a &itad¢ A snimaciho ¢isla se aktualizuje,
soudasné s indexovym gita&em v paméti. Jestli?e se v kroku
254 zjisti, Ze A snimaci &islo dosud nebylo pouZito, potom
vykondvdni programu pokraduje v kroku 258, ve kterém pocitac
14 &te do paméti A snimaci datové body z nidstroje 12 pres
IEEE 488 propojeni 30. Ndsledné se v kroku 260 A snimaci
data d&li do 300 skupin obsahujicich po 25 bodech na
skupinu. Ddle se v kroku 262 vypo&itava stfedni hodnota
ka?dé skupiny ur&ené v kroku 260. Po té se v krocich 264 a
266 pro skupinovd &isla 1 az 150 urcuje posledni vyskyt
vrcholové stifedni hodnoty véts${ neZ 150.

Po té, co se plné vykond smy&ka krokfi 264 a 266 pro
skupinovd &isla 1 aZ 150, vykondvd se dile krok 268. V kroku
268 se urduje zaddtek navazujici tkadne v souladu s casem
vyskytu stfedni hodnoty skupiny urdené pro skupinova &isla 1
a% 150, kterd je minimdlni stfedni hodnota, ktera prvni
pFedchdzi posledni vrchol urceny v kroku 266. Dale se . v
kroku 270 nastavuje &as vstupu do svalové oblasti jako rovny
zaddtku &asu navazujici tkdné& urdenému v kroku 268. Dale se
v kroku 272 ukladd tiistd stfedni hodnota jako prvni
vrecholovd hodnota. Ndslednd se v kroku 274 ukldda dvésté-
devadesadtddevatd stfedni skupinovd hodnota Jjako druha vr-
cholovad hodnota. Po kroku 274 se vykondva smycka sestdvajict
z krokfi 276 a% 288 pro skupinovd &isla pocinaje 300 a
smy&kovy &itad se nechdvd inkrementovat hodnotu dolfdl ke
skupinovému &fslu 150. V kroku 278 se okamZita skupinova
sttedni hodnota srovndvd se sousednimi stfednimi hodnotami
pro urdovdni, zda neni piitomen nebo nebyl urden vrchol.

Jakmile se jednou dosahl nebo nalezl vrchol v kroku
278, potom v kroku 280 se vrchol srovndvd s vrcholovymi
hodnotami z krokti 272 a 274. Jestlife vrchol je v&t3i nez
oba okam%ité vrcholy, potom se vykondva krok 282 a ..cn&i
vrchol se nahrazuje vrcholem dosaZenym v kroku 278. JestliZe
neni podminka v kroku 280 splnéna, potom se vykondavd krok
284, pticemZ kdyz je vrchelovd hodnota dosaZena v kroku

278 vétsi, ne% je jeden ze dvou ockamZitych vrcholl, potom se
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vykondvd krok 286 a men$f z obou vrchol@l urdenych v kroku
272 a kroku 274 se nahrazuje vrcholem dosaZenym v kroku 278.
JestliZe poaminka v kroku 284 neni splnéna, potom se vrchol
dosaZeny v kroku 278 v kroku 288 vyma’e. Vykcndvdni programu
pokrafuje v kroku 276 ndsledujicim kroky 282, 286 a 288.
Smycka sestdvajici z krokfi 276 aZ? 288 se vykond pro sestupnd

skupinovd ¢&isla 300 a% 150. Vykondvdni programu potom
pokracuje krokem 290, ve kterém se urduje "kcnec éasového
udobi rofténce/pelend” podle polohy posledniho okam%itého
vrcholu ve skupiné& st¥fednich hodnot vypo&itanych pro data.
Poloha této hodnoty odpovidd dob& letu ultrazvukového
signdlu a odpovidd tak p¥imo tloustce ~svalové nebo tukové
oblasti, kterd byla urdena v souladu s koncem polohy rohrani
tkdn& rosténce nebo pedend. Po kroku 292 se urduje &as
vystupu podle druhého okam#itého vrcholu nebo druhé
vrcholové hodnoty, kterd vyplyvd ze smydky kroktl 276 aZ 288.
Po kroku 292 se vykondvdni programu vraci na vyvoldvaci
‘rutinu. ' :

Obr.1ll ukazuje zvé&tSeny pohled na &4st pFevodniku 36 s
pryZzovou botkou 38 instalovanou pfes sestavu pfevodniku a
rozdélovade spojovaciho media. Voda nebo jiné spojovaci
medium, vedené do rozdélovale 80 pfes hadici 40 je vedena
vnitfné rozdélovalem 80 do dutiny 94 a vypliiuje dutinu 94
tak, %e mezi pfevodnikem 36 a té&lem 92 %ivého nebo po-
razeného zvifete je pfitomnd spojovaci tekutina. Jazycek 38a
valcovité botky 38 zajistuje tdsnéni pro tekutinu vzhledem k
povrchu té&la zvifete, pokud je pfisobeno lehkym tlakem smé&rem
dolfh na botku pruZinou 86 zndzorn&nou na obr.3a. Prstenec
80a rozd&lovade 80 spojovaciho media poskytuje oblast zvét-
Seného prfiméru, kde je vytvidteno tésnént pro tekutinu s
botkou 28 za u&elem vymezov4ni dutiny nebo kecmory 94 a pro
ﬁdriovéni vody v této komokre.

Nyni bude provedenc vysvétleni s odvclénim na
cbr.12-16, kde 3jsou graficky zndzornény “plné-obrazové"
signdly vytvdfené ndstrojem 12 a digitalizované pro né&-
slednou analyzu po&ita&em 14, a to pro polohy 25mm a2 125 mm
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smérem od stredové &iry, a ddle na odpovidajici obr.12A az
16B graficky zndzorfujl odpovidajici "vysokofrekvenéni” ul-
trazvukove signdly. V kazZdém z grafickych zndzorné&nf signdld
je ptedni strana nejde$iho svalu oznadena pismenem A a zadni
strana nejdeldiho svalu je oznalena pismenem B. Kromé& toho
je zédové'strana_roéténce nebo pe&ené zndzornéna vrcholem v
polohdch C. Kone¢né& je rozhrani mezi prvni a druhou tukovou
vrstvou oznadeno v polohdch D. Tyto vrcholy nebo pelohy
tkdkovych rozhrani Jsou primdrnimi indikdtory poloh po-
utivanymi zafizenim 10 pfi ur&ovani poloh tkdfovych rozhrani
a vypoditavdni tlousték tkani a ploch nejdeldiho svalu. Neni
neobvyklé, objevi-li se v Zivém nebo poraZeném zvifeti tretil
tukova vrstva a normalné se pfitomnost takové vrstvy pro-
jevuje vrcholem v poloze E. v daném obrazku vSak treti
vrstva tuku neni pfitomna a vrchql se proto neobjevuje. Dale
jsou nejvyznamnéjsi meze rozhrani ty, které jsou zjistovany
v polohach A a B, které definuj{ ptedni a zadni stranu
nejdel$iho svalu. Tyto body Jjsou rozhedujici pki urdeovani
plochy svalu s velkou pfesnosti.

Na obr.l7 je zndzornén vysokofrekvenéni snimek
vytvo¥eny ndstrojem 12 pro 3ivé nebo poraZené prase. Meze
tkdfovych rozhrani jsou v tomto grafickém zobrazeni snadnéji
zji%tovdny, a to Jako dlsledek zjemn&ni v kalibraci a
nastaveni zafizeni 10. Polohy A a B vymezuji meze nejdelSiho
svalu. Poloha C oznaduje zadovou stranu pe&ené&. Poloha D Je
rozhrani mezi prvni a druhou tukovou vrstvou. Diale je polocha
E rozhrani mezi druhou a tfeti tukovou vrstvou. Obr.17 Jje
ptikladem pifdavné tukove vrstvy, kterd je oblas pfitomna a
je zjistovéna. Je tleba poznamenat, Ze vysokofrekvenéni nebe
plny obrazovy signdl je totoZny pro %ivé prase nebo
odpovidajici télo pcrazenéhc zvitete.

Obr.18 ukazuje vysokofrekven&ni snimek vyvtvckeny
ndstrojem 12 pro %2ivy hovézi dobytek nebo odpovidaiict télo
poraZeného zvifete. Meze tkaficvého rozhrani se v temto gra-
fiékém zobrazeni daji snadn&ji zJjistit v dfisledku zjemnéni

kalibraci a nastaveni zafFizeni 10. Polchy A a B vymezujil
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hranice nejdel&iho svalu. Poloha C oznaduje zadovou stranu
rosté&nce. Poloha D je rozhrani mezi prvni a druhou tukovou
vrstvou. Poloha F je rozhrani mezi kfizi zvifete a prvni
tukovou vrstvou. Je tieba poznamenat, Ze vysokofrekvenlni
nebo plny-obrazovy snimany signdl je totoZny pro Zivem zvifte
a pro odpovidajici télo poraZeného zvifete.

Alternativni p¥istup, vyuZivajici vice pFeveodniké
uspofiddanych v rovin&, by vedl k ziskdni podobneho vysledku
jako zafizeni 10. Analogové multiplexory v tomto ptipadé
budou piepinat kazdy pfevodnik na ndstroj 12 pro vytvareni
nékolika snimdni not¥febnych pro udplnou analyzu téla zvirete.
P¥i pousiti vice pFevodnikéi nebude zapotfebi motorti a
zpétnévazebniho hardwaru.

Na z&vér popisu je pfipojen desetistrdnkovy originadlni
protokol éoftwaru odpovidajici vyvojovému diagramu z obr.8 s
oznadenim "ALG Rozhrani.C". Dale je pfipojen tFEistrankovy
origindlni protokol psany v programovacim jazyku C pro
standardni{ program vypo&tu "K-stfednich hodnot”.

S ohledem na popis vyndlezu a jeho schopnost ptesné
urdéit tloustku tuku a jaddrové oblasti rosténce nebo pecené
vyplyva, Ze se dosahuje zlep$Senych vysledkfi ve vztahu ke
skuteé&nému obsahu libového masa ve srovndni se systémy podle
znamého stavu techniky, které vyuZivaji odhadfi plochy tka&né
a tloustky tuku.

I kdy? vynadlez byl zndzornén na popsdn podrobné ve
vykresech a v pPfedchozim popisu, Jje tento vykres a popis
povatovan jako ilustrativni a nikoliv jako omezujici. Je
ztejmé, %e bylo pfedvedeno pouze vyhodné provedeni a Ze
vedkeré zmény a obmény, které spadaji do myS$lenky vyndlezu,

jsou ptedmé&tem ochrany.
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Toto je funkce vyvoldvand hlavnim programem pro urcéovani
mezi mezi tukem a svalem, a A-snimacich amplitud v téchto
bodech. Vysledky jsou zapsdny do celkové struktury typedef
Working_Var.(pracovni proménna) .
Vyvolavaci parametry: int cmd, dke‘
1 - platné A snimani s dal%imi, ktera
budou nasledovat '
2 - %&dna dalgi A-snimani nebudou .

nasledovat
3 - zrud snimdni. neber ohled na data
Pracovni poménnd *wvp, ukazatel na

celkovou strukturu pracovnich proménnych

Thbl _Typ *P. ukazatel na strukturu ob-

sahujici pole 50 &asovych a amplitudo-

vych hodnot a pocet snimani.

Funkce se vraci na 0, jestliZe je OK
jakékoli jiné cele &islo, meni-li OK

_—-———.———.———-————-.————-—_—-————-——.—-.———-.——————_—--—.———-.—————.-—

include <stdio.h>
include <math.h>
include <(string.h>

include "workval.h”

4 = A 3k Ak

include <conio.h?

define BUFSIZE 1

define PREAMBLE 108
define NUM_PTS 23
define TOTAL_GROUPS 300
define LIMIT 5

define E_OK 0

N ¥ A I IE I




define ENTRY PK 150
define NTHRESH 138
define XTHRESH 132
define MAX_STRUCT 50
define TRUE !

define FALSE 0
define CASE YERO 0
define DIV_2 2.0

O W I I I A

int Alg_Interfaces (int cmd, Working_Var ~“wvp, TB1l_Typ “p)
, A
FILE “ifpl;

extern float k_mean(float ctrl, float ctr2, float ctr3,
‘float ctr4); ‘ i ‘
extern int Sav_New_Tissue_Rec (Working_Var “wvp);

extern int Delete_Tissue_ Rec (Working_Var “wvap);

char bufl [PREAMBLE];/~ odd&lovaé& vstupniho .znaku */

int i, j, k; /" &itade smylek */

unsigned char var3; /= digitalizdtor A-snimacich dat =/

int point_value [NUM_PTS]; /- pole bodovych hodnot =/

float ex_val [TOTAL_GROUPS]; /* o&ekavani hodnota skupiny =/
static int a_scan_count =0; /* soudtovad A-snimani ~/

static int a_scan_index =0; /* index pole A-snimdni */
double variance [TOTAL GROUPS] /" kolisani skupiny bod& */
static int 1; /" &islo A-snimdni */

int status; /" inspeké&ni stav, ok nebo nepfipustny "/

float varl, var2; /* shlukovaci hodnoty ~/

float ctrl, ctr2, ctr3, ctr4 /" hodnoty, které maji byt
shlukovany */

float curr_value, prev_value; ., " b&%ic{ a pfedchozi stfednt
hodnoty */

int flag, end_flag; /* pfiznaky zachyceni vrcholu */

float vard4, var$, varé, var7; /* konec vrcholu pkedchdzejici
hodnoty =~/
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float vari4, vars, var6, var?7 /° dodasna hodnota amplitudy a
tof “/

int tissue_rec status; /* zdznam tkané prazdny nebo plny 7/
int count_flag: /7 zaménové ttidény ptiznak ~/

int count_flag; /7 pkiznak &itace snimani */

char chl; /” vstupni zkusebni znak 7/

/*do&asné hodnoty pouivane béhem t¥ideni ~/

float temp_exit_amp, temp_exit_time, temp_entry_amp, temp
entry_time; '

int temp_exit_amp, temp_exit_time, tenp_entry_time;

. int temp_scan_num;

typedef struct { /* Cas a amplituda vrcholu 7/
float time; ‘
float value;

} PEAKL;

/™ struktury vrcholovych hodnot ~/

PEAK1l curr_peak;

PEAK1 latest_peak:

PEAK1 end _curr_peak;

PEAK1 end_latest_peak;

/= ziskej &islo A snimani “/
1

= (int)va—)WAscanNumber;

/* zkontroluj na duplikaty t{sel snimdni ~/

i=0;
count_flag = FALSE;
zatimco ((i<a_scan_count]&&}count flag == FALSE)) |
jestlize (p-*Tbl[a_scan_count].scan_num == 1)
cou.t_flag = TRUE;
L++;
}
jestliZe ((count_flag == FALSE] && tcmd == 1

a_scan_count++;
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a_scan_index = a_scan_count - 1;
}
/" ptifad jména souborfi =/
ifpl = fopen(wvp->WAscanFilename, "rb");

/™ &ti v identifika&nich datech A-snimani ~/
fread (bufl, PREAMBLE, 1, ifply);

/” inicializuj o&ekdvanou hodnotu a kolisavd pole =/
pro (k = 0; k < TOTAL_GROUPS; k++) '
ex_vallk] = 0.0;

}

/7 &ti ve skupindch dat a vypotitej o&ekdavanou hodnotu */
pro (i = 0; i < TOTAL GROUPS; i++){

pro (j = 0; j< NUM_PTS; j++){

fread (&var3, BUFSIZE, 1, ifpl);

if (var3 < 127)

var3 < 254 - var3;

point_valuelj] = var3;

ex_val[i] = ((float)point_valuelj] + ex_vallil;

}

ex_vallil /= (float)NUM_PTS;

} /7 konec smy&ky "300" =/

/= uzav¥i soubor */

fclose (ifpl);

/~ snimej 300 bodfi a zvol meze “~/
/" inicializuj vrcholové hodnoty =/
curr_peak.value = 0,0;
curr_peak.time =-,
latest_peak.value = 0.0;
latest_peak.time = 0;

end_curr_peak.value = 0,0;

end_curr_peak.time = 0;
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end_lastest_peak.time = 0;
prev_value = 0.0;
end_prev_value = 0.0;

flag = 0;

end_flag = 0;

/™ prohlédni prvnich 150 skupin a zaznamenej.¢as 7/
/™ posledni vrchol, jehoévst%edni hodnota je vétsi nez 150
- |
/* aktualizuj hodnotu vrcholu jako vzrhst po sobe
niasledujicich hodnot */
pro (i=0; i < 150; i++){
‘jestli ((ex_val[l]>ENTRY_PK)&&(ex_val[i] > prev_value)) |
curr_peak.value = ex_vallil;
curr_peak.time - 1i;
flag = 1; /” umoZni zachyceni pbsledniho vrcholu */
}
/* zadr? posledni vrchol d¥ive ne? hodnota klesne ~/
jestli ((ex_vallil < prev_val = cuee_peak.value;
latest_peak.value = curr_peak.time;
latest_peak.time = curr_peak.time;
flag = 0; /" dovoluje zachyceni. pouze Jjednoho
vrcholu */
}
/* aktualizuj pfeachozi hodnotu pfed navracenim na
“/
/% zaddtek smy&ky "/ .

prev_value = ex_vallil;

/~ prejdi zpét z posledniho vrcholu na minumum pro zahrnuti

!

véech pFipojujicica se tkini ve svalové oblasti 7/
/* inicializuj promé&nné pro smy¢ku ~/
prev_value = latest peak_value;

0.0;

i = latest_peak.time;

i

curr_value
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zatimco ((prev__value > curr__value) | (prev___value »>=
THRESH) ) |
prev_value = ex_vallil;
i-=;
curr_value = ex_vallil;

}

/" p¥Fidej vstupni data pfo posledni A-snimani ~/
var4 = curr_value;

var5 = (float) (--il;

/" pEkiprav se na zjisténi konce jddrové oblasti ro&ténce */
/* vySetfii 150 stfednich hodnot poé&inaje posledni a prejdi
- |
/" smérem ke stfedu */ -
/" prah amplitudy je 138 =/
pro (i = 299; 1i>180; i=--){
jestliZe ((ex_vallil > XTHRESH) && (ex_vallil > end_prev
value)){
end_curr_peak.value = ex_vallil;
end_curr_peak.time = i;
end_flag = 1; /™ umo%ni zachyceni posledniho vrcholu
=/
}
/7 aktualizuj posledni vrchol, kdy% hodnoty klesaji =~/
JestliZe ((ex_vallil < end_prev_value) && (end_flag == 1
)) -
end_latest_peak.value = end_peak.value;
end_latest_peak.time = end_curr_peak.time;
end_flag = 0; /" dovoluje zachyceni pouze jednoho
vrcholu */
}

end_prev_value = ex__vallil; /" aktualizuj ptedchozi

hodnotu ~/
}
varé = end_latest_peak.value;
var7 = end_latest_peak.time;
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./” jestlize A snimdni je platne, za}ed data do docasné
pam&ti pro pozdé&jsi prohlidku 7/
jestliZe (cmd == 1){
p->Tblla_scan_index]l.entry_amp = vard;
p->Tbhlla_scan_index].entry_time = var5/DIV_2;
p->Thblla_scan_index].exit_amp = varé;
p->Tblla_scan_index].exit_time = var7/DIV_2;
p->Tblla_scan_index!}.scan_num = 1;
printf("\n%d%.2£f %.2£", 1,p->Tblla__scan___index].entry
time,
p->Tbl{a_scan__index].exit
time); "/
status= 0;

printf("\n%d.2f %.2f" ,p->Tbllil.entry_time,
p->Tbllil.exit_time);
jestliZe (cmd == 2){

/= vyttid data A-snimani podle &isel A snimdni “/
zatimco (!sorted){
TRUE;
pro (j = 0; j < a_scan_count -1; j++)id
if (p->Tbll(jl.scan_num > p->Tbl[j+1]1.scan_num) {
sorted = FALSE;
temp_scan_num = p->Tbl{jl.scan_num;

sorted

temp_exit_amp = p->Tbl(jl.exit_amp;
temp_exit_time = p->Tbl[jl.exit_time;
temp_entry_amp = p->Tbl(jl.entry_time;
temp_entry_time = p-".blljl.entry_time;

p->Tbl{jl.scan_num = p->Tbl[j+ll.scan_num

it

p=->Tbl(jl.exit_amp p->Tbllj+1]l.exit_amp

p->Tbl{jl.exit_time = p->Tbllj+1]l.exit_time
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p->Tbl(jl.entry _amp = p->Tbl{j+1l]l.entry_amp

p->Thlljl.entry_time p->Thl(j+1l.entry_time

p->Tbl[j+1l].scan_num = temp_scan_num;

i

p->Tbhll[j+1].exit_amp = temp_exit_amp;

p=>Thbllj+1l]l.exit_time = temp_exit_time;

p=->Tbl[j+1].entry_time = temp_entry_time;
p->Tbl{j+1l]l.entry_time = temp_entry_time;

/" doby zadatku shluk@ 5 az 8 */
ctrl = p=->Tbl(5].entry_time;
ctr2

= p->Tbl[6].entry_time;
ctr3 = p=>Thl{7].entry_time;
ctrd = p->Tbl(8l.entry_time;

varl = k_mean(ctrl, ctr2, ctr3, ctrd);
/* varl je stted dob zaddtkf shluk& */

/™ doby konc@ shluk@ 5 az 8 ~/

ctrl = p->Tbl[{5].exit_time;

ctr2 = p->Thbl[6].exit_time;

ctr3 = p->Thl(7].exit_time;

ctr4 = p->Tbl(8].exit_time;

var2 = k_mean(ctrl, ctr2, ctr3, ctr4);

/" var2 je sttred dob konch - shlukd ~/

printf("\n%.,2f %.2f",varl, var2);

w /

/™ interpoluj vstupni body v piipadé potfeby
pro (i = 6; i ( a_scan_count - 4; i++) |
/™ srovnej bod s jehc nejbliZ$im sousedem ~/
if (fabs(p->Tbl{il.entry_time - p->Tblli-ll.entry_time)
LIMIT)

p->Thl{ll.entry_time - p->Tblli-ll.entry_time;
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/™ ihterpoluj vystupni body v pFipadé potreby */
pro (i = 6; 1 ¢ a_scan_coﬁnt - 4; i++) d
/* srovnej bod s jeho nejblizsim sousedem "/
if (fabs(p->Tbl{il.exit_time - p->Tblli-11.exit_time)
LIMIT)
p->Tbl[ll.exitwtime - p—>Tbl[i-ll.exit_time;
}
i - 0;
dof
printf("\n%d %.2f %.2£", 1,p->Tbllil.enry_time:
| p->Tbllil.exit_time);
1++;
} zatimco (1 < 20);
chl = getch();
pro (i = 20; 1 < a_ scan_count; 1++)
printf("\n%d %.2f %.2f", 1,p->Tbllil.enry_time
p->Tbllil.exit_time);

/* vy$li zménéne hodnoty zpét do hlavni struktury ~

pro (i = 0; 1< a_scan_count; i++) {
wvp->WEntryAmplitude = p->Tbllil.entry_amp;
wvp->WEntryTof = p->Tbl[i].entry_time;
wvp->WExitAmplitude = p->Tbl(il.exit_amp;
wvp->WExitTof = p->Tbllil.exit_time;

wvp~->WAscanNumber = p->Tblli].scan_num;

/™ aktualizuj zdznam tkané ~/
tissue_rec_status = Sav_New~Tissue_Rec<va);

status = tissue_rec_status;

/" je-1li uddvdna chyba, pokus se zrudit zdznam “/

jestliZe (tissue_rec_status) |

tissue_rec_status = Delete_Tissue‘Rec(va);

jestlize (tisssue_rec_status) | /= trva-li chyba,
pkerud ~/

status = tissue_rec_status;




-t

-35-

i = a_scan_count;
}
else
status = tissue_rec_status;

}
p->Cnt = a_scan_count; /" vrat celkové a &itdni */

a_scan_count = 0;

} /7 konec pro "podminku jestli%e" pro cdm = 2 */
/T smazej zdznamy tkané&, jestli%e bylo snimidni zrufeno */
jestliZe (cmd == 3) |

a_scan_count = 0;

/" nastav vSechny hodnoty Tof a Amplitud na nulu */
wvp->WEntryAmplitude = 0.0; ‘
wvp->WEntryTof = 0.0;

wvp=->WExitAmplitude = 0.0;

wvp~>WEntryTof = 0.0;

/7 inicializuj Tof a Amplitudu v8ech zaznamdl tkiné */
pro (i = 0; i < MAX_STRUCT; i++) f

wvp/ >WAscanNumber i+ 1;

1]

tissue_rec_status Delete_Tissue_Rec(wvp);
jestli (tissue_rec_status) { /" je/li chyba, preru$
“/;
status = tissue_rec_status;
i = MAX_STRUCT;
}
else

status = tissue_rec_status;

}

return status;
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/™ k_stfedni.c 7/
/* implementace algoritmu K-stfednich hodnot pro ur&eni dvcu
stfedll shlukft skupiny bodtét "/

#include <stdio.h>
#include <stdlib.h>
#include <math.h>
4define CTR_OFFSET 10

float k_mena(float ctrl, float ctr2, float ctr3, float ctrd)

{

float bagl(5], bag2[51; /" pole pro ulozeni dat shlukti
bodd ~/

float sumbagl, sumbag2; /™ soulet bodl ve shluku °/ .
float centerl, center2; /" podatelni stfedy shlukfl ~/
float newcenterl, newcenter2; /™ aktualizované striedy
shlukfi =/ ‘

int bagl_num_items, bag2_num_items; /” polet poloZek ve
shlucich ™/ _

int i,k; /™ index &itace 7/

int bagl__final__val, bag2__final_ val; /< koneéné
velikosti shlukfét "/ ,

typedef struct! /* struktura datovych bodd */

float peak_time;
float peak_value;

} points;

points region (4); /~ pole struktur bodovyech dat °/
/* inicializuj proménne ~/
0.0;

0.0;

ctrl;

newcenter2 = ctrl;

centerl

"

center?

newcenterl

bagl_num_items = 0;
bag2_num_items = 0;

sumbagl = 0.0;
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sumbag2 = 0.0;

region[0].peak_time = ctrl;
region(ll.peak_time = ctr2;
region{2].peak_time = ctr3;
region[3].peak_time = ctr4;

pro (1 = 0; 1 < 5; i++) {
bagl[i] 0;
bag2(i] 0;

}
do/{

centerl = newcenterl;

center? newcenter?2; _ ' ' .
for (i = 0; i < 4; i++) | |
jestli (fabs(region[i].peak_time - centerl) <
fabs(region[il].peak_time - center2)){

bagl(bagl__num__items] region(i].peak
time;

bagl_num_items++;

elsef

bag2[ba92__num__items] region[i].peak

time;

bag2_num_items++;

}
/7 aktualizuj stied #1 =/
pro (i = 0; 1 ¢ bagllil;
i sumbagl += bagl([il;
jestli (bagl_num_items > 0)
newcenterl = sumbagl/(float)bagl‘num‘items;
/% aktualizuj stted #2 =~/
pro (i = 0; i < bag2(il;
sumbag2 += bag2[il];
Jestli (bag2_num_items > 0)
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newcenter2 = sumbag2/(float)bag2_num_itemns;
/* znovu nastav proménné pro pFisti iteraci ~/
sumbagl = 0.0;
sumbag2 = 0.0;
printf ("\n\n%d", bagl_num_items);
printf ("\n%f", newcenterli;
printf ("\n%d", bag2_num_items);

printf 9"\n%f", newcenter2);

i

bagl_final_val bagl_num_items;

bag2_final_val bag2_num_items;
bagl_num_items = 0
bag2_num_items = 0;
pro (i = 0; 1 < 5; i++){
bagllil :
bag2[il

i

1}
.
-~

}
} zatimco ((centerl ! =newcenterl)

newcenter2));

jestli (bagl _final_wval > bag2_final_val)
return newcenterl;

else

return newcenter?2;

; (center?2
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PATENTOUVE

1. Zafizeni pro nendsilne hodnoceni 2ivého nebo
porateného zvifete, obsahujici{i ultrazvukovy impulzovy a
prijimaci prostfedek pro vysildni impulzovych signalli a pro
pFijimdni ultrazvukovych signdlll, pficemZ tento impulzovy a
pFijimaci prostfedek vytvdii Fadu wultrazvukovych signald
odpovidajicich uvedenym pEtijatym odraZenym ultrazvukovym
signdldi, pohdnéci prostiedek pro ukldaddni ultrazvukoveho
impulzového a ptijimactho prostfedku podél predem urdené
drdhy a v dotyku s télem 2ivého nebo porééeného zvirete,
pFidemZ tento pohdnéci prostfedek vytvaii signdl polohy od-
povidajici relativni poloze uvedeného ultrazvukového 'zdroje
impulzfi a pfijimaée vzhledem k té&lu zvifete a prostfedek pro
analfzovéhi.uvedenfch ultrazvukovfch signdlfi a wuvedeného
poclohového signdlu pro vytvofenf signdlu libového podilu
odpovidajiciho obsahu libového masa v téle Zivého nebo po-
raZeného zvifete.

2. ZafFizeni pro nendsilné hodnoceni %Zivého nebo
poraZeného zvifete, obsahujici ultrazvukovy pfevodnik =zahr-
nujic{ prostfedek pro vysildni ultrazvukovych signdld a
prostfedek pro zjistovdni odrazti ultrazvukovych signdld a
vytvdfeni odpovidajiciciho wultrazvukového signdlu, pro-
stfedek pro poskytovdni budiciho signilu do uvedeného
ultrazvukového pfevodniku, majici budici vstup a reagujici
na signdly vedené na uvedeny budici vstup a vytvdfejicit
uvedeny budici signdl, uklddaci prostfedek pfipojeny k uve-
denému ptevodniku, zahrnujici{ polohovy vstup, pfFi¢emZ tento
uklddaci prostfedek Jje wulofen v tésné blizkosti k té&lu
2ivého nebo poraZeného zviftete tak, Ze uvedeny ultrazvukovy
pfkevodnik je ultrazvukové spojen s tllem Zivého nebo po-
rateného zvifete, pfilemZ uvedeny uklduaci prostiedek po-
hybuje uvedenym pfévodnikem relativné vzhledem k télu Zivého
nebo porazeného zvifete na zdkladé signdld dodavanych na
uvedeny polohovy vstup, kdédovaci prostiedek pEipojeny k
uvedenému uklddacimu prostfedku pro poskytovdni polohového
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zpétnévazebniho signdlu podle polohy uvedeného ukladaciho
prost¥fedku, a procesorovy prostiedek pro sledovidani uvedeného
polohového zpétnévazebniho signdalu a poskytovani polohového
signdlu na uvedeny polohovy vstup, takZe uvedeny uklddaci
prostfedek pohybuje uvedenym prevodnikem do jedne 2z Fady
pFedem urdenych poloh u téla zvifete, pfilemZ uvedeny pro-
cesorovy prostiedek sleduje uvedené ultrazvukové signdly a
“ur¢uje plochu nejdel$iho .svalu Zivého nebo porazeneho
zvifete a tlous$tku tukovych vrstev u nejdelsiho svalu v
predem urdené oblasti prlfezu ro$téncem nebo peceni ‘uvede-
ného Z2ivého nebo poraZeného zvifete.

3. Zpfisob nendsilného hodnoceni Zivého nebo poraZeného
zvitete vyznadeny tim, Z2e se pouZije ultrazvukové Jednotky,
kterd se dotykd téla 2ivého nebo poraZeného zvifete v pfedem
urdené poloze a kterd vysilda a pFijimd ultrazvukové signaly
a vytvdri odrazovy signdl odpovidajici prijatym ultra-
zvukovym signdal@im, uvedend ultrazvukovd jednotka se ukldda v
dotyku s télem 2ivého nebo poraZeného zvifete v piedem
urdené poloze téla %ivého nebo poraZeného zvifete, uvedenou
ultrazvukovou jednotkou se pohybuje po pfedem urcené draze
p¥i udrZovdni dotyku mezi uvedenou ultrazvukovou jednotkou a
t&lem 2ivého nebo poraZenédho zvifete, uvedeny odrazovy
signdl v Fad® poloh podél uvedené pifedem urcené drahy se
uklddd pro vytvofeni souboru uloZenych odrazovych signaltt a
uvedeny soubor ulofenych odrazovych signdlfél se analyzuje a
urduje se z néj t¥ida obsahu libového masa pro 2ivé nebo
poraZené zvifte.

4. Zpfisob podle naroku 3 vyzna&eny tim, Ze se pouZije
zakFiveny &len vymezujici uvedenou piedem ur&enou drdhu a
odpovidajici zaktiveni téla zvifete v pfedem urlené poloze
tohoto té&la, pouZije se motorizovaného zaffzeni schopného
pohybovat se podél uvedeného zakfiveného <&lenu, piidemZ
uvedené motorizované zafizeni poskytuje zpétnévazebni polo-
hové signdly odpovidajici poloze uvedeného motorizovaného
za¥{zeni vzhledem k uvedenému zakfivenému &lenu, pfifemZ se

ddle uvedend ultrazvukovd jednotka pfipoji k uvedenému :za-
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kfivenému &¢lenu, a uvedené motorizované zafizeni se nabuzuje
pro pohybovdani uvedenou ultrazvukovou Jjednotkou podél
uvedené predem ur&ené drdhy, ptidemZ se soucasné ukladaji
uvedené odrazové signaly a uvedeny zpétnévazebni signal pro
kazdy odrazovy signadl.

5. Zpfisob podle ndroku 4 vyznaleny tim, Ze se pfi
analyzovdni souboru uloZenych odrazovych signdl@t uvedeny
odrazovy signal digitalizuje pro vytvofenf vé&tiiho podtu
souborft &islicovych dat, prigem? kaZdy datovy soubor
popisuje obzvlastni{ odrazovy signdl, kazdy datovy soubor se
déli na pfedem ur&eny polet skupin datovych bodfi, vypocita
se stfednf hodnota pro kaZdou ze skupin datovych bodf,
urduje se ¢&as vstupu odpovidajici jedné z uvedenych
stfednich hodnot majicich hodnotu vy$%i, neZ je prvni pfedem
ur&end vrcholovd mez pro prvni polovinu uvedenych skupin
datovych bodfi, urduje se &as vystupu odpovidajici jedné z
uvedenych stfednich hodnot majici hodnotu p¥esahujici druhou
pfedem urdenou vrcholovou mez pro uvedenou druhou polovinu
uvedenych skupin datovych bodfi, urduje se poloha fyzického
zaddtku svalové oblasti téla zvifete, kterd Jje v téle
zvifete poloha &tasové odpovidajici &asu vstupu, urduje se
poloha fyzického konce svalove oblasti téla zvifete, kterad
je poloha v téle zvifete Casové odpovidajici uvedenému <&asu
vystupu, a vypoditd se hodnota svalové plochy zaloZend na
uvedenédm C¢asu vstupu a na uvedeném &asu vystupu urdcenych pro
ka¢dy odrazovy signdl a zaloZena na uvedeném polohovém
zpétnévazebnim signdlu, ktery definuje polohu uvedené
ultrazvukové jednotky vzhledem k télu zvifFete pro kaZdy =z
uvedenych odrazovych signdld.

6. Zplisob podle ndroku 5 vyznadeny tim, Z2e se uréujil
z uvedenych ¢asfi vstupu a &asfi vystupu polygondlni tvary pro
sousedni odrazové signdly a +ypolitdvd se plccha uvedenych
polygonfi, nateZ se plocha téchto polygonfi sedte pro urdeni
celkové svalové plochy.

7. Zplsob podle ndroku 6 vyznaleny tim, Z2e sval téla
zvifete je nejdels{ sval, pfidem? se pFi zptisobu odhaduje
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plocha bfisnf ¢&dsti nejdel$tho svalu a dorsdalni Casti
nejdelsdiho svalu pro dosaZeni celkové hodnoty plochy nej=-
delsiho svalu. '

8. Zplisob podle ndroku 4 vyznaleny tim, Ze se pki
analyzovdni souboru ulofenych odrazovych signdlti uvedeny’
odrazovy signdl digitalizuje pro vytvokieni vétSiho podtu
souborft &fslicovych dat, pEitem? kaZdy datovy soubor po-
pisuje obzvld%tni odrazovy signdl, kaZdy datovy soubor se

'déli na ptedem ur&eny po&et skupin datovych bodil, vypo&ita

se st¥ednf hodnota pro kaldou ze skupin datovych bodt,
urduje se <as vstupu odpovidajici Jjedné 2z uvedenych .
stfednich hodnot majicfich hodnotu vy%%i, neZ je prvni piedem
uréend vrcholovd mez pro prvni polovinu uvedenych skupin
datovych bodfi, ur&uje se &as vystupu stanovenim posledni z
uvedenych éﬁfednich hodnot jako prvni vrcholovd hodnota a
druhd vrcholovd hodnota v obrdceném pofadi se srovnava kaZda
s uvedené poloviny uvedenych stfednich hednot s uvedenou
prvni a druhou vrcholovou hodnotou, a jestliZe Jedna z
uvedenych stfednich hodnot Jje vétsi, neZ jsou obé& uvedené
prvni adruhé vrcholové hodnoty, potom se nahrauje men$f{ 2z
uvedenych prvni a druhé vrcholové hodnoty uvedenou stiedni
hodnotou, a jestli%e je uvedend stiedni hodnota vétsi, neZ
je uvedend prvni a druhd vrcholovd hodnota, potom se
nahrauje men${ z uvedenych prvni a druhé vrcholové hodnoty
uvedenou stfednf{ hodnotou, ur&uje se poloha fyzickeého
zaditku svalové oblasti té&la zvifete, kterd je polcha v téle
zvitete odpovidajici Casové <Casu vstupu, uréuje se palcha
fyzického konce svalové oblasti téla zvikete, kterd Jje
poloha v téle zvifete odpovidajici tasové uvedenému <Casu
vystupu, a vypoé¢itd se hodnota svalove plochy zalcZend na
uvedeném &asu vystupu a na uvedeném <&asu vystupu ur&enych
pro kazdy odrazovy signdl a zaloZena na uvedeném polchovém
zpétnévazebnim signalu, ktery definuje polohu uvedené
ultrazvukové jednotky vzhledem k télu zvifete pro kazdy z
uvedenych odrazovych signdlg.

9., zarizeni podle ndroku 1 vyznalené tim, Ze uvedend
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pfedem urdend draha Jje vymezovana zakfivenym <lenem a
uvedeny pohdnéci prost¥edek obsahuje motdr, ktery dopravuje
uvedeny impulzovy a pFijimaci prostfedek podél uvedeného
zak¥iveného &lenu, pfidem? uvedeny pohdnéci prostiedek dale
obsahuje prufny pohybovaci prostiedek pro pruZné pohybovani
uvedenymi impulzovym a pfijimacim prostiedkem po drize v
podstatd kolmé k uvedenému zak¥ivenému &lenu a pro pod-
porovdni kontaktu mezi té&lem zvifete a uvedenym impulzovym a
pfijimacim prostfedkem, a pfilemz uvedeny polohovy signal
sestivd ze signdlu posunu odpovidajiciho relativni wvzda-
lenosti o ni? je uvedeny impulzovy a pfijimaci prostiedek
posunut z uvedené ptedem urcené drahy a drdahového signdlu
odpovidajiciho relativni poloze uvedeného impulzového a
ptijimaciho prostfedku podél uvedené ptedem uréené drahy
definované uvedenym zakfivenym &lenem.

10. Zatizeni podle ndroku 9 vyznadené tim, Ze uvedeny
prostfedek pro analyzovdni zahrnuje procésoron prosttfedek
pro digitalizovéni a uklddani fady odpovidajicich uvedenych
ultrazvukovych signdlfi, signdlu posunu a drihového signalu,
prostfedek pro uréovéni poloh mezi rozhrani svalové a tukoveé
tkdn& v ka2dém =z uvedenych ultrazvukovych signalfi, pro-
sttedek pro vypodet odpovidajici plochy svalové tkdné z
uvedenych poloh mezi rozhrani svalové a tukové tkdné a
odpovidajicich uvedenym signdlfim posunu a uvedenym drahovym
signdlfim, &imZz se vytvdFi uvedeny signal obsahu libového
masa. '

11. Zarizeni podle ndroku 10 vyznalené tim, 2e se
mezni polohy rozhrani svalové a tukové tkdné v kaZzdém
ultrazvukovém signdlu uréuji uvedenym procesorovym Ppro-
stfedkem podle algoritmu sestdvajfciho z rozdé&leni kaZideho
digitalizovaného ultrazvukového signdlu na pkedem urlené
mno2stvi datocv.ych bodfl, vypoéitéhi stfedni hodnoty pro
ka?dou z uvedenych skupin datovych bodft, urdovdni <Castl
vstupu do svalové tkdané& analyzovdnim prvni poloviny uve-
denych st¥ednich hodnot pro ovéfeni nejposledné&j$iho vyskytu

jedné z wuvedenych stfednich hodnot majicich hodnotu pfe-
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sahujici prvni pfedem urdenou vrcholovou mez a urdovani Zasu
vystupu ze svalové tkdnd analyzovdnim druhe poloviny z
uvedenych stfednfich hodnot pro ovéfeni posledniho vyskytu
jedné z wuvedenych stfednich hodnot majici hodnotu pfte-
sahujfci druhou pfedem urc¢enou vrcholovou mez.

12. zZatizeni podle ndroku 11 vyznacené tim, Ze ﬁvedené
ptedem uréend drdha je plkruhovy oblouk. |

13. zarizeni podle ndroku 12 vyznadené tim, Ze
sousedni z uvedenych &asfi vstupu do svalové tkané a cast
vystupu ze svalové tkdné ve spojeni s odpovidajicimi z
uvedeného vystupniho signdlu a uvedeného drdhového signalu
definuji jednotlivé &ty¥uhelniky, Jjejichz sedtené plochy
tvofi jimy vymezovanou svalovou plochu.

14. Zafizeni podle ndroku 13 vyznalené tim, Ze
procesorovy prostfedek obsahuje po¢itad majici pamét ROM,
pamét RAM, sériovy vstup a vystup, paralelni vstup a vystup,
pFi%em? tento poditad piijima uvedeny signdl posunu a
uvedeny drdhovy signal z wuvedeného pohdnéciho prsotfedku a
uvedeny ultrazvukovy signdl 2z uvedeného impulzoveého a
ptijimaciho prostfedku, pficemZz uvedeny poditad take dodava
pohdnéci signdl do uvedeneho motoru uvedeného pohénéciho
prostiedku, &im% plsobi, Ze uvedeny motor pohybuje uvedenym
impulzovym a pfijimacim prostiedkem do jedne z vice polch
podél uvedené pfedem urcené drahy vymezované uvedenym
zakfivenym &lenem.

15. Zarizeni podle ndrcku 12 vyznaéené tim, Ze je
ulo%eno u oblasti roSténce nebo pedenéd té&la zvifete a
pohybuje se v podstaté podél Yeber zviFete pfi souCasném
ultrazvukovém ur&ovdni plechy nejdel$ibo svalu, a pridemZ se
odhaduji bFisni &ast nejdel$iho svalu a dorsalni <Zast
nejdelsiho svalu.

16. ZaFf{zeui podle ndroku 15 vyznadené tim, Ze
obsahuje prostfedek pro pfipojovani uvedenych ultrazvukovych
impulzovych signdl@t k télu zvirete, kédovaci prosttedek
pfipojeny k uvedenemu motoru a zabirajici do uvedeného

zak¥iveného &lenu pro vytvdfeni uvedeného drdhcvého signalu,




-42-

a pfevodnikovy prost¥edek 1linedrniho posunu pfipojeny k
uvedenému impulzovému a pEijimacimu prostfedku pro vytvdifent
uvedeného drdhového signdlu.

17. Zatizeni podle'néroku 16 vyznadené tim, %e uvedeny
prostfedek pro pfipojovdni je tekutinovy rozd&lova&, ktery
vymezuje nddobu na tekutinu obklopujici uvedeny ultrazvukovy
impulzovy a pfijimaci prosttredek, kdy%? je wuvedeny ultra-
zvukovy impulzovy a pFijimact prostfedek tladen do dotyku s
uvedenym télem zvifete, pEicemy uvedend tekutina pro ultra-
zvukové spojeni je vedena do uvedeného rozd&lovade tekutiny
pro udrZovdni spojovact tekutiny mezi uvedenym té&lem zvitete
a uvedenym ultrazvukovym zdrojem impulzfi a pfijimadem.

18. Za¥izeni podle ndroku 10 vyznacené tim, %e uvedené
polohy mezi rozhrani svalové a tukové tkdné v kazdém ul-
trazvukovém signdlu se ur¢uji podle algoritmu sestdavajictho
z déleni ka%dého digitalizované ultrazvukového signilu do
skupin datovych bodfi, vypo&itini stiedni hodnoty pro kazdou
ze skupin datovych bodfi, ur&ovani &asu vstupu do svalové
tkané analyzovdnim prvni poloviny uvedenych stfednfch hodnot
pro ovéfeni posledniho vyskytu jedné 2z uvedenych sttfednich
hodnot majicich hodnotu pEkesahujici prvni pfedem ur&enou
vrcholovou mez, a ur&ovini &asu vystupu stanovenim poslednt
z uvedenych stfednich hodnot jako prvni vrcholové hodnoty a
druhé vrcholové hodnoty a srovnidvanim v obrdceném pofadt
kazdé 2z uvedené poloviny uvedenych stfednich hodnot s
uvedenou prvni a druhou vrcholovou hodnotou, a jestlie
Jedna z uvedenych stfednich hodnot je vE&ts1i, ne% jsou obs&
uvedené prvni a druhé vrcholové hodnoty, potom se nahraZuje
men$i z uvedenych prvni a druhé vrcholové hodnoty uvedenou
stfedni hodnotou, a Jjestlile jé uvedend stfedni hodnota
vét$i, ne? je uvedend prvni{ a druhd vrcholovi hodnota, potom
se nahraZuje men%${ z uvedenych prvni a druhé vrcholove
hodnoty uvedenou sttedni hodnotou.

19. Za¥izeni podle n;raku 18 vyznalené tim, %e
sousedni z uvedenych &as# vstupu do svalové tkdn& a <asf
vystupu ze svalové tkind ve spojeni s odpov1dajicim1 zZ uve-
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deného signdlu posunu a uvedeného dridhového signdlu vymezuji
jednotliveé &ty#uhelniky, JjejichZ sectené plochy definuji
jimi vymezovanou svalovou plochu.

20. Zatizeni podle ndroku 19 vyznadené tim, Ze
obsahuje rozdéloval tekutiny pfipojény k uvedenému impul-
zovému a prijimacimu prostfedku a vymezujici nddobu ob-
klopujici uvedeny ihpulzovy a pFkijimaci prost¥edek, kdyz Je
uvedeny impulzovy a pPFijimaci prostfedek pritlacovan do
styku s uvedenym télem zvifete, pEiCemz ultrazvukovd spo-
jovaci tekutina se vede do uvedeného rozdé&lovale pro
udrfovdni a maximalizovdni ultrazvukového spojeni mezi
uvedenym té&lem zvifete a uvedenym ultrazvukovym zdrojem
impulzfi a pfijimadem. '

21. ZaFizeni podle ndroku 2 vyznalené tim, Ze ukladaci
prostfedek pohybuje uvedenym pfevodnikem podél piedem urdenée
drahy vymezované zakFivenym <&lenem, a obsahuje pruzZny

prostifedek pro tladeni uvedenéhu ultrazvukového pFevodniku

do dotyku s uvedenym té&lesem zvifete, pFifemZ uvedeny pruZny

obsahuje linedrni pfevodnikovy prostfedek pro vytvareni pro
vytvdfeni signdlu posunu odpovidajiciho relativnimu pohybu
uvedeného ptevodniku s ohledem na uvedenou pfedem urcenou
drdhu, a ptridem? uvedeny procesorovy prostiedek piijima
uvedeny signdl posunu a normalizuje uvedené ultrazvukove
signdly v souladu 5 uvedenym signdlem posunu pro ovéfovani
tloustky tukovych vrstev a prfifezové plochy nejdelsiho
svalu.

22. Za¥izeni podle ndroku 21 vyznacené tim, Ze
obsahuje rozdélovad& tekutiny, pEipojeny k uvedenému ultra-
zvukovému p¥evodniku, ktery vymezuje nddobu na tekutinu
obklopujici uvedeny pfevodnik, kdyZ je uvedeny ultrazvukovy
pfevodnik tlalen do dotyku s uvedenym télem zvifete a
pFidem? spojovaci ultrazvukova tcul.utina se vede do uvedeného
rozd&lovale tekutiny pro udr?fovdni a maximalizovdni ultra-
zvukového spojeni mezi uvedenym té&lem zvifFéte a uvedenym
ultrazvukovym pfevodnikem.

23. ZaFizeni podle nazoru 22 vyznaceny tim, Ze
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procesorovy prostfedek obsahuje prostiedek pro digi~
talizovani a uklddani Fady uvedenych ultrazvukovych signdlf
a odpovidajiciho 2z uvedenych zpétnévazebnich signdl& pro
kazdy z wuvedenych uloZenych ultrazvukovych signall, pro-
stfedek pro zjistovani hodnot vrcholového signdlu a urcovdni
meznich poloh rozhrani svalové a tukové tkdné& od kazdého z
uvedenych uloZenych ultrazvukovych signdld a vytvdfeni hod-
noty &asu vstupu a hodnoty <&asu vystupu pro kaZdy ul-
trazvukovy signdl, ¢&imZ vymezuje oblast nejdel3fiho svalu,
kdy?% kazdy z ultrazvukovych signdll@l vstupuje do nejdelsiho
svalu a vystupuje 2z né&j, a prostfedek pro vypo&itdvdni
plochy nejdel$iho svalu z uvedenych hodnot &asu vstupu, c¢asu
- vystupu a odpovidajicich 2z polohovych zpétnévazebnich sig-
nald. _ A : . 4
24. Zafizeni podle ndrocku 23 Vyzhaéené tim, Ze
uvedeny procesorovy prostfedek Jje po&¢itad majici analogovy
vstup a vystup, &islicovy vstup a vystup, pamét RAM a pamét
ROM. ‘
' 25. Zarizeni podle ndroku 24 vyznalené tim, Ze uvedené
hodnoty &asu vstupu, uvedené hodnoty &asu vystupu a uvedené
polchové zpétnévazebni signdly definuiji Fadu vedle sebe le-
2icich &tyidhelnikfi, JjejichiZ .souéet se rovnd plose nej-
delsiho svalu.
26. Zarizen{ podle ndroku 25 vyznadené tim, %e obsahuje
prostfedek pro odhadovani plochy bfi%ni &4sti nejdel$iho

svalu a dorsdlni <&asti nejdelsiho svalu vzhledem k re-
lativnimu tvaru nejkrajné&j&ich 2z uvedenych étyfﬂhélnikﬁ,

které vymezuji plochu uvedeného nejdel$ihoc svalu.
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