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1

Vyndlez se tykd zarfzenf pro automatickou regulaci vystupni tloudtky pésu vélcova-
ného na vdlcovacf stolici, kterd je souddstf vratné nebo tandemové tratd. Zajidtuje vyso-
kou presnost vystupni tloudfky pésu bez ohledu na odchylky vstupni tloustky pdsu,rychlost
vélcovdn! & zmény technologickych paremetrd vélcovaného pésu,napf.tuhost, teplota a mate-

ridlové sloZeni vdlcovaného plechu.

Dosud znémé systémy pro automatickou regulaci vystupn{ tlousfky pésu jsou tvoreny
dvojim zplsobem. Prvni zpisob je, Ze se m&r{ vystupni tloudfka pdsu v urdité vzddlenosti
za stolieci,kde je umfstén me&$id vystupnf tlousfky pésu. Timto zplisobem zji3t&nd odchylka
skutedné tlousfky pdsu od poZadovené se privede jako poZadovand zména polohy na vstup
stavéni vdlcl, které upravi mezeru mezi pracovnimi vdlici stolice. Takto lze upravovat
vystupnf tloudtku pésu diskrétnd po délkovych usecich pésu rovnych vzddlenosti vystupniho
mé¥ide tloudtky od vertikdln{ osy stolice. Nevyhodou tohoto systému Jje to, Ze v obvodu
pisobi &asové prom&nné dopravni zpo%déni, cof mé za nédsledek, ¥%e systém reaguje zpoidini.
Vlivem diskrétnfho mé¥eni miZe systém kompenzovat pouze dlouhodobé zmény vstupni tloultky.
Na rychlé zmény vstupni tloudtky plechu systém neni schopen reagovat. Druhy zpisob v
podstaté deterministicky urduje mezeru mezi vdlci na zékladé nep¥imého m&¥enf, které lze
uskuteénit ve vertikélni ose stolice. Ve vét3iné pripadd méPenou velidinou ﬁYVé védlcovaci

tlaek. Na zékled® predem urdeného vztahu a charskteristik stolice se urdf odchylka od
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poZadovené tloustky pésu v mezefe, a ta se op¥t privede jako poZadovand zména polohy ne
vetup stavin{ vélcd. Timto zpisobem lze regulovat vystupn{ tloudtku spojit¥ a teoreticky
presnéji neZ prvnim zplisobem. Jeho nevyhodou viak je skutednost, Ze vyZaduje predem prea-
nou znalost nelinedrnich charakteristik vélcovaci stolice, specidln& matematicky popis
pisobeni védlcovacfho tlaku na pracovni mezeru mezi vélci. ProtoZe nelinedrnf charakteristi-
ky stolice zévisi na mnoha konstrukinich a technologickych parametrechm gasto prom&nnych
bZhem technologického provozu vdlcovdni, je prakticky nemoZné stanovit pFedem dostatednd
pfesny matematicky model, ktery bude soudédsti ridiciho systému, DalSf nevyhodou Je, e
tento zpisob regulace vystupni tlouslky pdsu vyzaduje umfstinf ¥idla vélcovaciho tlaku ve
vertikdln{ ose stolice, coX nap¥. u dvacetivdlcové stolice nenf z konstruk¥nfch ddvodd
moZné.

Podle vynélezu zaffzeni pro automatickou regulaci vystupnt tlouﬁiky pésu spolivd v
tom, Ze regulétor tloudtky je tvoren prvnim paméfovym posuvnym registrem, na jeho# hodno-
tovy vstup je pfipojen vystup m&¥ife vetupn{ tloudtky, a na jehoZ logicky vstup je pripo=~
Jjen vystup impulsntho méride vétupni délky pésu a druhym pamé¥ovym posuvnym registrem, na
JjehoZ hodnotovy vstup je pripojen vystup prvntho paméfového posuvného registru, a na jeho%
logicky vstup je pripojen vystup impulsnfho mdtide vystupn{ délky pdsu a blokem pro v¥po-
Zet prvého parametru ¥fzenf{, na jeho# prvn{ hodnotovy vstup je pripojen vystup druhého
pam&fového posuvného registru, a na jeho# druhy hodnotovy vstup jé p¥ipojen vystup méFise .
vystupn{ tloustky pdsu a blokem pro vypodet druhého parametru ¥{zenf, na jeho% prvnf
hodnotovy vstup je p¥ipojen vystup m&#ide vystupni tloudfky pdsu a na druhy hodnotovy
vstup je pripojen vystup druhého pam&¥fového posuvného registru a prvnim soudinovym blokem,
na jehoZ prvn{ hodnotovy vstup je pfipojen vystup prvnfho pam&fového posuvného registrﬁ,

a na jehoZ druhy hodnotovy vstup je pFipojen vystup bloku pro vypodet prvého parame tru
¥{zeni a prvanim soudtovym blokem, na jeho% prvni hodnotovy vstup je pPipojen vystup prvni-
ho soutinového bloku, a na jeho%¥ druhy hodnotovy vstup je pfipojen iystup bloku pro v¥po-
get druhého parametru #fzeni a vystup prvnfho soudtového bloku Je pfipojeq na vstup pohonu
stavén{ vélcd.

Zarizeni podle vyndlezu odstranuje dosavadni vyde uvedené nevyhody a mé prednosti
oproti drivéjsim zarff{zenim. Hlavni vyhodou je, %e reaguje na rychlé zmdny vatupni tloudfky
pésu, a tim zaruduje vysokou p¥esnost vystupni tlousfky pésu. Dald{ vyhodou je, Ze toto
zaf{zeni nepotfebuje predem zndt nelinedrn{ charakteristiky vdlcovacf stolice a nepotfebu-
je‘pieany matematicky popis plsobeni ak&nfho &lenu na vystupnf tloud¥ku pdsu. Je to déno
tim, Z%e zaf{zenf si b&hem vdlcovaciho procesu prib&¥ns vypod{tdvd dva ¥#{dicf parsmetry,
které reagujf na zmény riznych technologickych paremetrld, jak vélcovaci stolice, tak
vélcovaného materidlu. Vysokd presnost vystupnf tloudtky pésu nezévis{ na rychlosti vdlco-
vén{, vélcovac! sfle, tahu pdsu, napruZen{ stolice, materidlu védlcovaného plechu atd.
Dals{ nevyhodou je, %¥e toto zarizen{ pro regulaci tloudfky pdsu nevyZaduje &idlo pro mé&¥eni
vélcovactho tlaku, co% umoZnuje jeho pouZitf{ i pro dvacetivdlcové stolice a vSude tem, kde

umistén{ &idla vélcovacfho tlaku nen{ moZné. Dalif vyhodou uvedeného za¥f{zen{ pro regulaci
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tlous¥ky pdsu je skutednost, Ze ho lze realizovat bud prostrednictvim jednou¥elového
hybridnfho regulétoru, popfipadé mikroprocesoru nebo ridicfho politale.

Zar{zeni bodle vyndlezu je ziejmé z vykresi. Na obr. 1 je celkové blokové schéma
zarizeni pro regulaci vystupni tlousdlky pésu. Na obr. 2 je blokové schéma bloku pro vypo-
et prvého parametru ¥{zeni. Na obr. 3 je blokové schéma bloku pro vypolet prirdstku

prvého parametru ¥f{zeni.

MEFi¥ vstupni tloudiky 8 mé¥{ Ahy (0), cof je odchylka skute¥né vstupni tloustky
od jmenovité hodnoty. M&#i& vstupni tloudtky 8 je umistén ve vzddlenosti LO p¥ed vertikdl-
ni osou stolice. Nezévisle proménnd oznaduje délkovou soufadnici "el" ve sm&ru pohybu’
pédsu daného mista. Polétek soubadnic je v mfstd méri¥e vstupnf tloustky pésu 8, tj.
"el" = 0, vertikdlni osa stolice je v mist& “"el" = Ly, m&Fi& vystupni tloustky pdsu 11
je v misté "el" = L0+L1, kde Ll je vzdélenost mépise vystupni tloudiky pdsu 1l za verti-
ké1ln{ osou stolice. Vystup mé*ide vstupnf tloustky 8 je p#ipojen na vstup prvnfho paméfo-
vého posuvného registru 2, kam se uklddaji{ odchylky vstupnf tlousfky pésu A\ h, (0) po
elementdrnich dsecich vstupné délky pésu AS”el"o. Vstupn{ délka pdsu je m&fena impulsnim
méFidem vstupni délky pdsu 9, na jehoZ vystupu se objevi puls vZdy po ujeté drdéze pésu
A "el"o. Tento signél je priveden na logicky vatup pam&fového posuvného registru 2,
kterym postupujf{ vzorky A ho synchronn& s pohybem vstupntho pésu. Na vystupu pamitového
posuvného registru 2 je odchylka A ho (Lo) mista pdsu, které se prévé nachéz{ ve vélco-
vac{ mezefe. Tim je_umoénéno stanovit vystup reguldtoru tlousfky y, co¥ je zdroven vystup
prvého soultového bloku 7, umérny hlavni porude pri védlcovén{, kterou je odchylka vstupni
tloustky pdsu. ProtoZe vystup ¥y reguldtoru 1 tlousfky je priveden na vstup pohonu stavéni
védlcd, miZe se pracovni mezera mezi vélci nastavit tak, aby se potladil vliv odchylky
vatupni tloustky na vystupni tloudfku pdsu. JelikoZ pfedem neznéme prevod mezi vystupem y
reguldtoru 1 tloudtky, ktery v n&kterych pfipadech mé vyznam ¥4dané polohy pfstnice hydra-
ulického motoru stavénf vélcl & velikosti vdlcovact mezery, bude se prvy parametr ¥{zeni
k urdovat prib&Zn¢ b&hem technologického procesu vdlcovdni na zdkladd déle uvedeného
adaptivnfho algoritmu. Parametr k je vy¥stupem bloku pro vypodet prvého parame tru ¥{zeni 4,
ktery je pfiveden na druhy vstup prvniho soudinového bloku 6,jehoZ vystupn{ signdl mé
vyznem k. A ho(Lo).

Na vstup bloku pro vypolet prvého parametru iFizeni 4 je privedena A hl(L0+Ll), co%
je odchylka vystupni tloudtky pdsu od jmenovité hodnoty v misté méride vystupni tloustky
pésu 11 a odchylka vstupni tloustky pssu A ho(Ly*ly), kterd odpovidd dseku pésu, ktery
je pod méFidem vystupni tloustky pdsu 1l. Odchylka Z& hl(Lo+L1)je pFimo mé¥ens m&fidem
vystupni tlou¥fky pésu 11l. Odchylku Z).ho(Lo+Ll) ziskdme na vystupu druhého pam&fového
posuvného registru 3, na jehoZ vstup se uklédajf odchylky vstupni tloustky pésu ZS.hO(LO),
kterd je na vystupu prvanfho pam&fového poshvného registru 2 po elementdrnich dsecich
vistupni délky péeu JAN 11. Vystupnf délka pésu se méF{ impulsnim méFifem v¥stupni délky
pésu 10, na jeho% vystupu se objevi puls vidy po ujeté dréze[ﬁ.ll. Tento signdl je priveden
na logicky vstup pamdtového posuvného registru 2, kterym postupujf{ vzorky A hy gynchronné
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8 pohybem vystupniho pédsu. Blok pro vypoéet prvého parametru rfzenf 4 urduje parametr k
iterativnim zplsobem. V podstaté sleduje se &inek poslednfho paramstru k na vystupni
tloudtku pésu, ktery miZeme zjistit az v mfst& "e1"=Lo+Ll, tj.pod mEridem vystupni tloud-
fky pésu 1l. Blok pro vypodet prvého parametru ¥izeni 4 polkéd a% misto pdsu, které bylo
vélcovéno s timto novym paremetrem k bude pod méFidem vystupni tloudtxy 1l a podle zjists-
ného ud¢inku, na zdklad® signdlu A ho(Lg*L,) a _ h,+L,) urd{ novy parametr ¥izenf k. Je
ztejmé, ¥e prvy parametr ¥{zen{ se podité po délkovych dsecich pésu Ll' Neustdle opakova-
nym vypodtem parametru k lze dostatednd potladit nejen vliv A h, na vystupni tloustku »
pésu, ale reagovat i na zmény téch technologickych parametrd vdlcovaci stolice a pésu,
které majf vliv na d&inek signdlu k.AhO(LO) na mezeri mezi pracovnimi v4lei, nap¥ikled
zmény naprufen{ stolice, tahu pdsu, tuhosti materidlu apod. Ostatni vlivy na vystupni
tloustku pésu potladuje druhy perametr #izeni s, ktery je vystupem bloku pro vypodet dru-
hého parametru ¥fzenf 5. Adaptivni algoritmus tohoto bloku iterativnim zplsobem opét po
délkovych usecich pédsu L1 urduje absolutni sloZku vystupnfho signdlu y regulétoru 1
tloudfky, ktery mé ndsledujfci tvar : '

¥ = khhy(Lo)+s (1)

Tento signél je vystupem prvnfho soudtového bloku 7, na jeho prvnt vstup je pripo-
Jen vystup soufinového bloku 6 & na druhy vstup je priveden vystup bloku pro vypodet dru-
hého parametru ¥fzenf{ 5. Na prvy vstup bloku pro vypodet druhého parametru ¥#fzenf 5 je
pripojen vystup méride vystupni tloudtfky pésu 1l & na druhy vstup bloku pro vypodet druhé-
ho parametru ¥fzeni 5 je piipojen vystup pam&fového posuvného registru 3. PouZijeme-1i
gradientnf algoritmus, lze druhy parametr rizenf ziskat z rovnic :
i) (i1, A-Bny Bz
1 +B fho P (Lgeny) 2 (2)

kde 4 a B jsou konstanty a index i oznaduje novou hodnotu parametru ¥f{zeni a jemu odpovi-
dajici hodnoty vstupni a vystupni odchylky tloustky pésu, index (i-1) oznaduje predchdze-

jic{ hodnotu parametru #{zen{ s.

Na obr. 2 je znézorn&no schéma bloku pro vypodet prvého parametru ¥fzeni 4. Pro

pouzity iterativn{ zpisob vypodtu miZeme pro prvy paremetr *f{zenf napsat rovnici :

k= (1-1)+ gk, (3)

kde 4 k je prirdstek prvého parametru #{zeni, ktery se uréuje v bloku pro vypodet priridst-
ku prvého parametru ffzenf 13. P¥i pouzit{ gradientnfho zpusobu vypodtu prirdstek A k,
ktery je na vystupu bloku pro vypodet priristku prvého parametru #{zenf 13, & ktery se
poiité po délkovych‘asecich Ll vystupniho pédsu, mé tvar :

(1) (1)
Cuthy  (Lgtly)e Ahy  (LgtLy,
B k= €9) 7~ (4)
1 4BAhy  (LytLy)
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kde C je konstanta a index i oznaduje hodnoty vstupni a vystupnf odchylky pésu, které
odpovidajl nové hodnot& prvého parametru ¥fzenf. OkamZik vypo&tu prirtstku prvého para-
metru ¥#fzeni uréuje fasovaci blok 17, jehoZ vystup je p¥ipojen na logicky vstup bloku pro
vypo&et prirdstku prvého paremetru ¥fzenf 13. Na vstup Sasovactho bloku 17 je pfipojeq
vystup druhého pam&fového posuvného registru 3. Po skonéeni vypodtu priristku _ k nédsle-
duje vypolet nové hodnoty parametru k v druhém soudtovém bloku 14, na jehoZ prvni vstup
8 je privedena predchoz{ hodnota parametru k, kterd je uchovévéna v paméfovém bloku 15 a
na druhy vstup b je pfivedena prévé vypodtend hodnota _ k vystupujic{ z bloku pro vypodet
prirdstku prvého paraﬁetru rizeni 13. OkamZik vypodtu prvého parametru #{zeni urduje
prvn{ zpoidovaci blok 18, JjehoZ vystup je pripojen na logicky vstup druhého soudtového
bloku 14. Vystup druhého soudtového bloku 14 je pripojen na vstup a pam&fového bloku 15,
na jehoZ vstup ¢ je pripojen vystup druhého zpoidovactho bloku 19, ktery urduje okamZik
pienosu nové hodnoty parametru k do pam&fového bloku 15, kde se tato hodnota bude uchovéd-
vat a poufivat pro uréen{ vystupu reguldtoru tlousdfky y a% do nésledujfctho vypodetniho
kroku. Obr, 2 jedt& zndzornuje zapojenf bloku pro nastaveni poddtedni hodnoty prvého
parametru Fizeni 16, jeho? vy¥stup je piipojen na vstup b paméfového bloku 15, ktery umoZ-
nuje nastavenf poZadované poddtednf hodnoty parametru k pri pripojenf zaifzenf pro auto-

matickou regulaci vystupni tloustky pésu.

V rovnici 4 se urduje absolutni hodnota i znaménko prfrGstku A k podle okamZitych
hodnot vstupnich a vystupnich odchylek tloudtky pdsu. Pokud rovnici 4 vyuZijeme pouze k
uréeni znaménka predem daného kladného prirdstku A k, potom struktura vypodetnfho bloku
prvého parametru ¥izenf 4 se podstatn& zjednodu¥f. Tato skuteéﬁost Jje vyhodnd z hlediska
realizace jednoufelového reguldtoru 1 tloustky. Prvy parametr %fzenf k je v tomto pripadé

dén nésledujfcimi rovnicemi :
. < 2 i (i-1)
/ by (L*Ly) /€ Z k'=x

(i-1)
+

/ Apy @l 7 >§ 1 san [A ho(Lo+L1] = san [A hl(LJLlil Sids i Iy

(i-1)

/ A0yl /> £ 1 san [Aho(Lo+L]] = sgn [A hy(L+Ly)| > =k Ak,

kde prirdstek A k» 0a 5'k>~0 Jje dovolend odchylka vystupni tloustky pdsu od Jmenovité
hodnoty. Struktura bloku pro vypodet prirdstku prvého parasmetru #fzenf 13, ktery realizuje
rovnice 5 je na obr. 3. Prvni nelinedrnf blok 20, na jeho# vstupu je odchylka vystupni
tloustky A-hl(LO+L1) mé réleovou charakteristiku s pésmem necitlivosti + &'k kolem
podstku. Vystup tohoto bloku v podstaté uddvé signum vystupni odchylky pdsu. Na vystupu
druhého soufinového bloku 21 se v kaZdém vypodetnfm kroku v &ase daném prib&hem signédlu
na logickém vstupu ¢ objevi signdl dmérny vyrazu A,hO(L0+L1).sgn A hl(lb+Ll). Vystup
druhého soudinového Hoku 21 je p¥ipojen na vstup druhého nelinedrnfho bloku 22, jehoz
charakteristika je reléového typu. Je-1i uvaZovéno, Ze v bloku poddtedni hodnoty prirdstku
prvého peremetru fizen{ 24 je uloZena zvolendé absolutnf hodnota kroku A k, potom na vystu-

pu t¥etfho soudinového bloku 23, jehoZ dva vstupy jsou pripojeny na bloky 22 a 24, Jje
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prirdstek prvého parametru ¥izeni podle rovnic 5.

Vy&e popsané zar{zen{ pro sutomatickou regulaci vystupnf tloudfky pésu‘lzg pouZf{t u
v3ech druhl védlcovacich stolic pro vdlcovéni plechu, které jsou souddsti vratné nebo

1
tandemové traté.

PREDMET VYINALEGZU

1. Zapfzenf pro automatickou regulaci vystupni tloudtky pdsu obsahujfc{ pohon stavén{
vdlch, m&¥i& vstupni tlous¥ky pésu, impulsnf m&#i& vstupni délkyipésu, umpulsni m&¥rid
vystupn{ délky pésu, m&¥i¥ vystupnf tloustky pdsu a reguldtor tloudtky, vyznadené tim, Ze
regulétor (1) tloudtky pdsu je tvoren prvnim paméfovym posuvnym registrem (2), na jeho%
hodnotovy vstup (a) je pripojen vystup (q) mériZe vstupni tloudtky pésu (8), na jehos
logicky vstup (c) je pPipojen vystup (x) impulsniho méFile vstupnf délky pésu (9) a
druhym pam&éfovym posuvnym registrem (3), na jeho# hodnotovy vstup (d) je pripojen vystup
(b) prvniho pam&fového posuvného registru (2), na jeho¥ logicky vstup (£) je pripojen
vystup (2z) impulsniho mé¥ile vystupni délky pdsu (10) a blokem pro vypo¥et prvého para-
metru #{zeni (4), na jehoZ prvn{ hodnotovy vstup (m) je prfipojen vystup (e) druhého pami-
Tového posuvného registru (3), na jeho# druhy hodnotovy vstup (0) je pripojen vystup (ch)
mépide vystupni tloudtfky pdsu (11) a blokem pro vypodet druhého parametru $fzeni (5), na
jehoZ prvni hodnotovy vstup (r) je pripojen vy¥stup (ch) mé#ide vystupni tlousfky pésu (11)
na jehoZ druhy hodnotovy vstup (p) je pripojen vystup (e) druhého pam&fového posuvného
registru (3) a prvnim soudinovym blokem (6), na jeho% prvni hodnotovy vstup (g) je p*ipo-
jen vystup (b) prvnfho pamétového posuvného registru (2), na jeho# druhy hodnotovy vstup
(i) je pripojen vystup (k) bléku pro vypolet prvého parametru ¥izeni (4) a prvnim soudto-
vym blokem (7), na jeho#Z prvni hodnotovy vstup (u) je pfipojen v¥stup (j) prvntho soudi-~
nového bloku (6), na jeho%¥ druhy hodnotovy vstup (v) je pripojen vystup (8) bloku pro
vypodet druhého parametru #fzeni (5) a vystup (y) prvnfho soudtového bloku (7) je piripojen

na vstup pohonu stavéni védlcd (12).

2. Zarizeni pro automatickou regulaci vystupn{ tloudiky pésu podle bodu 1, vyznadené
ti{m, Ze blok pro vypodet prvého parametru #fzeni (4) je tvoien blokem pro vypodet prirlst-
ku prvého parametru ¥fzenf (13), na jehoZ prvni hodnotovy vstup (a) je pripojen vstup (o)
bloku pro vypodet prvého parametru pizeni (4), na jeho# druhy hodnotovy vstup (b) je phi-
pojen vstup (m) bloku pro vypodet prvého parametru ¥fzenf (4), na jeho% logicky vstup (c¢)
Je pripojen vystup &asovacfho bloku (17) a druhym soudtovym blokem (14), na jehof prvn{
hodnotovy vstup (a) je pripojen vystup pam&fového bloku (15), na jeho¥ druhy hodnotovy
vstup (b) je p¥ipojen vystup bloku pro vypodet prirdstku prvého parsmetru ¥Izenf (13), na
Jjeho? logicky vstup (c¢) je pripojen vystup prvnfho zpoZdovacfho bloku (18) a pamé¥ovym
blokem (15), na jehoZ prvni hodnotovy vstup (&) je pripojen v¥stup druhého soudtového
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bloku (14), na jeho% druhy hodnotovy vstup (b) je pripojen v¥stup bloku poddtedniho nasta-
ven{ prvého parametru rfzenf (16), na jeho% logicky vstup (c) Jje ptipojen vystup druhého
zpoZdovactho bloku (19), jeho% vystup je vystupem (k) bloku pro vipodet prvého parametru
¥izenl (4) a Zasovacim blokem (17), na jehoZ hodnotovy vstup je p¥ipojen vstup (m) bloku
" pro vypodet prvého parametru #izenf (4) a prvnim zpoidovacim blokem (18), na jehoZ logicky
vstup je pripojen vystup &asovactho bloku (17) a druhym zpodovacim blokem (19), na jeho¥
logicky vstup je p¥ipojen vystup prvniho zpoZdovacfho bloku (18).

3. Zarizeni podle bodd 1 a 2, vyznadené tim, %e blok vypoétu prirdstku prvého parametru
fizeni (13) je tvoren prvnim nelinedrnim blokem (20), na jeho% hodnotovy vstup je p¥ipojen
vstup (a) bloku pro vypodet prirlstku prvého perametru #fzenf (13) a druhym souéinovy&
blokem (21), na jehoz prvnf hodnotovy vstup (a) je pripojen vystup prvnfho nelinesdrniho
bloku (20), na jeho% druhy hodnotovy vstup (b) je pripojen vstup (b) bloku pro vypodet
pf{rdstku prvého parametru ¥fzenf (13), na jeho3 logicky vstup (c) je pripojen vstup (c)
bloku pro vypodet piirdstku prvého parametru ¥fzeni (13) a druhym nelinedrnim blokem (22),
na jehoZ hodnotovy vstup je pripojen vy¥stup druhého soudinového bloku (21) a tretim sou-
&inovym blokem (23), na jeho% prvnt hodnotovy vstup (a) je pripojen vystup druhého neline-
érntho bloku (22), na jehoZ druhy hodnotovy vstup (b) je pripojen vystup bloku poddtedni
hodnoty p#irastku prvého parametru #fzenf (24), jeho# vystup je vystupem bloku pro vypo-
et prirdstku prvéhé parametru ¥{zeni (13).

3 vikresy
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