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Odvisnost stabilnosti hidroagregata od nastavitvenih konstant
regulatorja

Z O R A N  K A R IŽ

UVOD 2. OPIS HIDROAGREGATA
O m enjena naloga je  plod sodelovanja med od­

delkom  za turbinsko* regulacijo  tovarne  »Litostroj« 
v L jub ljan i te r  ka ted re  za tehnično kibernetiko  F a­
k u lte te  za stro jn ištvo  v  L jubljani. V prvi v arian ti 
je  b ila  rešena  kot sem inarska naloga [3], dodatne 
zahteve pa  so povzročile sprem em be in  dopolnitve 
pri reševan ju  vp rašan ja  stabilnosti. Ta članek p ri­
naša o n jem  opis m etod in poteka te r  rezultate.

1. OPIS PROBLEMA

Stabilnost sistem a avtom atičnega krm iljen ja  v r ­
tilne h itrosti (oz. frekvence) hidroagregata s Pelto- 
novo tu rb ino  je  osnovno vprašan je  njegove uporab­
nosti [1], K er pa  p ri sistem ih z dolgim cevovodom 
pri sprem em bi položaja igle* močno vpliva na dina­
m iko vodni udar, ga je  v  nekaterih  prim erih  raz­
iskave stabilnosti treba  tud i upoštevati. Drugo* za­
nim ivo vprašan je  je, kako  nastav itve regu lato rja  
vplivajo na kakovost sistem a že v  stacionarnem  
stanju , če predpostavljam o nedušen vodni udar.

N akazana problem atika nam  že ponuja način, 
kako naj jo  raziščemo'. Če vzbujam o1 model sistem a 
k rm iljen ja  v rtiln e  h itrosti hidroagregata s koračno 
funkcijo, nam  bo časovno naraščanje  am plitude 
abso lu tne vrednosti poljubnega izhodnega signala 
kazalo nestabilnost sistem a in  nasprotno'. U pošteva­
n je  in  neupoštevanje n a  m odelu vodnega udara  bo 
pokazalo vpliv tega pojava na stabilnost. Drugo 
vprašanje, ki je  v  praksi p rav  tako  pomembno, 
kakšne so' nam reč am plitude izhodnega signala — 
v rtilne  h itrosti že v  stacionarnem  stan ju  sistem a 
zaradi nedušenega vodnega udara, pa  raziščemo' 
z opazovanjem  om enjene am plitude po um irjen ju  
prehodnega pojava po vzbu jan ju  sistem a s koračno 
funkcijo'. Ta pojav  defin iram o s kakovostjo' sistem a 
v stacionarnem  stanju .

Naloga se torej deli na  tr i  dele:
a) določanje odvisnosti stabilnosti sistem a od 

nastav itvenih  vrednosti konstan t regulatorja,
b) določanje odvisnosti stabilnosti sistem a od 

vodnega udara,
c) določanje kakovosti sistem a v  odvisnosti od 

vodnega u d ara  in  vrednosti nastav itvenih  konstant 
regu la to rja  v  stacionarnem  stanju.

V točkah a, b in  c podane zahteve združimo' v  en 
pojem  — stabilnost hidroagregata, ki jo  je  treba 
raziskati.

Nalogo smo' rešili z m odeliranjem  na  hibridnem  
računaln iku  MEDA 41 T.

H idroagregat sestav lja ta  dve Peltonovi tu rb in i 
s po dvem a šobam a z generatorjem  na  isti gredi, ki 
im ata  moč 59 MW pri im enski v rtiln i h itrosti n n = 
— 428,5 m in-1 te r  p ri padcu H n =  526 m. K arakte­
rističn i čas vztrajnosti vode v  dovodnem cevovodu 
je  Tw — 2,7 s, karak terističn i čas vodnih valov T r = 
=  4,2 s. Regulator h itrosti im a stru k tu rn o  shemo 
po sl. 1.

Raziskati je  treb a  dani sistem  za sprem injanje 
regulatorsk ih  konstan t v  naslednjih  območjih:

— pri stalni sta tik i (nasprotni vrednosti propor­
cionalnega ojačanja regulatorja) bp =  0 . . .  16 °/o,

— p ri diferencialni časovni konstanti Tn =  
=  0 . . .  5 s,

— pri proporcionalni časovni konstanti Tx =  
=  0 . . .  4 s.

Upoštevati je  treb a  koeficient sam oreguliranja 
obrem enitve v  m ejah  eg =  — 1, 0 in  2, prazni tek 
te r  20-, 60- in  100-odstotno' obrem enitev agregata.

Podatki o  vrsti tu rb in e  in  o načinu obratovanja 
nam  dajo  naslednji sistem  enačb [2, 3], ki opisuje 
hidroagregat**,

Ta . s . X (s) =  Amt (s) — Am g (s)
Amt (s) = m ty2. Aj/2 (s) +  et . Ax (s) + m th. A h (s) 

Amg (s) =  eg . Ax (s) +  z (s)
Aq (s) =  qys. Ay,(s) +  qh . Ah (s)

Ah (s) =  Gu (s ) . Aq (s) (2.1)

k je r pomenijo:
et — koeficient sam oreguliranja turbine, 
h — relativno tlačno višino,
Gu — prenosno funkcijo  vodnega udara,
Ah — relativni odstopek tlačne višine vode od 

obratovalne,
Amg— relativni odstopek m om enta generatorja od 

obratovalne vrednosti,
Amt — relativni odstopek m om enta tu rb ine od obra­

tovalne vrednosti,

m ty2 =
d m t

д У2 o

™t„ =
d m t 
d h o

(c—  pomeni obratovalno točko)

q — relativni pretok vode skozi turbino,
Aq — odstopek relativnega pretoka od obratovalne 

vrednosti,

* M ožna je  tro jn a  regu lac ija  obravnavanega h id ro ag reg a ta : 
sam o z iglo, sam o z odrezilom  ali z obem a.

** U poštevam o najneugodnejši p rim e r regu lacije  sam o z 
iglo, z odrezilom  pa ne.
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— L aplace-ovo sprem enljivko ,

— časovno ko n stan to  h id roag rega ta  [s],
— re la tiv n i odstopek k o tn e  v rtiln e  h itro sti tu r ­

b ine  od nazivne  vrednosti,

— re la tiv n i gib izv ršnega o rgana (igle),
Ay2 — re la tiv n i gib izvršnega o rgana od s tac ionar­

nega s tan ja , 
z — relativno ' brem e.

Če iz  enačb (2.1) eksplicitno' izračunam o Ax (s), 
dobim o odvisnost

, Gu (s)
™ty +  m th • -------------------- • v™

1 1 — qh ■ Gu (s)
A x  (s) =

. Ay, (s)

(eg — et) + T a s 
1

(eg — et) +  Ta . s (2 .2)

P ri rešev an ju  v p ra šan ja  stab ilnosti bom o upošte­
va li le odvisnost sp rem em be v rtiln e  h itro sti tu rb in e  
od položaja igle ali izraženo s prenosno funkcijo

Ga (s) =  

m ty2 +  m th .

A x (s)

Ay2 (s) 
Gu (s)

1 qh ■ Gu (s)
■ Qyj

(2.3)
(eg —  et) +  Ta . s 

V zgorn ji enačbi velja , da je  [3]

m th =  1,5 TOto 
qh =  0,5 q0 (2.4)

Ga (s) =
Ay„ (s)

r w
m ty2 +  (m ty2 • q0 —  3 m to . qy2) . — - th  (0,5 . Tr . s)

Г

(eg — m to) +  Ta .s  1
] [■

q0 —  th  (0,5 T, 
T T

, ]

g a (s) =  Wty2 +  • qo — 3 TOto • дУ2) • 2,57 th  (2,1 s)
[(e* — m t j  +  8,74 s] [1 +  q0 .2,57 th  (2,1 s)]

(2.7)

Vse kon stan te  iz enačbe (2.7), označene s črkam i, 
so sp rem enljive  v  odvisnosti od obrem enitve, v rste  
m reže in sta lne  statike. K prenosni funkciji GA (s), 
m oram o dodati še prenosno funkcijo  regu la to rja  
(sl. 1)

„  1 +  T„ . s
G“0(s, = bTTiT i (2-8)

k a r  nam  da celotno prenosno funkcij01, ki je  raz­
v idna iz b lokovne shem e regulacije  v rtiln e  hitrosti 
h id roag regata  (sl. 2).

Shem o zarad i nazornosti še poenostavim o (glej 
sliko  3).

P rim erjav a  slik  2 in  3 nam  pojasni tud i pomen 
novih  označb K ,, K ,, K 3, a, b in  c.

Sl. 1. Strukturna shema regulatorja

I

in  da  g re  za e lastičn i vodni u d a r s  p renosno  fu n k ­
cijo

G u(s) =  = — 2 - ^ - t h  (0 ,5T r .s) (2.5)
Aq (s) T r

Če vstav im o izraza (2.5) in  (2.4) v  (2.3), dobim o 
n azad n je

A x  (s)

mty2
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Ду2

Sy2 2 ^  th 0.5 Tr S
A h

1.5mto

eg

w > 1
Ta.S
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Sl. 2. Blokovna shema hidroagregata

(2 .6)

K 2 b

K > t h  0 ,5  T r S b ± 0
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in  s štev ilkam i Sl. 3.Poenostavljena blokovna shema hidroagregata



3. METODA DOLOČANJA STABILNOSTI

Poleg običajne odvisnosti stabilnosti av to ­
m atskega sistem a od nastav itvenih  param etrov  re ­
gu la to rja  je  treb a  določiti tu d i vpliv vodnega udara  
tako  na  stabilnost kakor tud i na kakovost sistem a 
že v  stacionarnem  stan ju .

O pazovati je  torej treb a  prehodni pojav, p rav  
tako  p a  tu d i stacionarno stan je  sistem a v odvisnosti 
od param etrov  sistema.

Ce torej združim o opazovanje obeh pojavov, bo­
m o lahko odgovorili na  vsa zastavljena vprašanja 
iz naloge. M etoda določanja stabilnosti se ponuja 
k a r  sam a: tj. opazovanje prehodne funkcije skle­
n jenega sistem a avtom atične regulacije  za posamez­
ne nastav itve  konstan t regulatorja. N yquistova [4] 
in  druge [1, 5] m etode določanja stabilnosti bi 
h k ra ti ne  omogočale tud i opazovanja stacionarnega 
stanja, če že ne  navajam o drugih  težav, kakor so 
p ri frekvenčnih  m etodah potrebno stacionarno sta­
nje, pregled p rim ernega področja frekvenc itd.

Način reševan ja  naloge bo torej takle: p ri izb ra­
n ih  regu la to rjev ih  nastav itven ih  konstan tah  bom o 
vzbudili sistem  s koračno funkcijo, odziv sistem a 
pa bomo absolutizirali, izračunali m aksim alno 
vrednost regu lirane  veličine in  n jeno časovno spre­
m injanje. Če bo to  pozitivno' ali nič, bom o imeli 
sistem  za nestabilen, sicer pa  za stabilen. D odatno 
m erilo za kakovost v  stacionarnem  stan ju  pa  bo 
v odvisnosti od nedušenega vpliva hidravličnega 
u d ara  pokazalo, ali je  sistem  dovolj natančen  in 
uporaben. Podoben postopek je  tud i p ri določanju 
stab ilnosti sistem a brez upoštevanja vodnega udara.

4. UTEM ELJITEV UPORABE HIBRIDNEGA 
RAČUNALNIKA

Osnovna utem eljitev  je  pač, da analogni (torej 
tu d i hibridni) računaln ik i zelo h itro  in  dovolj pre­
prosto  rešu je jo  enačbe prehodnih procesov krm iln ih  
sistemov. Logični del računaln ika pa omogoča ite- 
racijsko reševanje  nalog, v  našem  prim eru  torej za­
poredno' avtom atično sprem injan je nastavitvenih  
konstan t regulatorja. U poraba hibridnega računal­
n ik a  omogoča tud i sprotno opazovanje prehodnega 
pojava in  stacionarnega stanja, k a r  je  p ri računal­
niškem  reševanju  problem ov izredno pomembno. 
P rav  ta  argum ent je  bil v  korist hibridnega 
računalnika, ko' so bile v  obravnavi m etode reše­
v an ja  algebraičnih enačb, ki naj bi dale tis te  v red­
nosti nastav itven ih  konstan t regulatorja, za katere  
je  sistem  avtom atičnega k rm iljen ja  na m eji stabil­
nosti. P rav  posebno pa je  pom em bna možnost na­
tančnega m odeliranja prenosne funkcije  vodnega 
udara.

Po drugi s tran i pa program iran je  avtom atičnega 
računa te r  sprem injan ja  konstan t ni posebno lahka 
naloga. Tudi izpisovanje rezultatov na x -y  risalniku

ni tako  odlično, kakor velja  to  za izpis rezultatov 
na  digitalnem  računalniku.

Če preteh tam o vse glavne m otive za in  proti, 
je  jasno, zakaj sm o se odločili za hibridnega.

5. PROGRAM NA HIBRIDNEM RAČUNALNIKU 
. MEDA 41 T

R ačunalnik MEDA 4 1 T (izdelovalec ARITMA, 
Praga) je  srednje  velik h ibridni računalnik, sestav­
ljen  iz treh  enot. P rv a  enota je  MEDA 41 TA, druga 
MEDA 41 TB, oba k lasična analogna računalnika. 
T re tja  je  MEDA 41 TC, ki jo  sestavljajo  posamezno 
uprav ljan i in teg ra to rji te r  logični in  drugi elementi, 
ki nam  omogočajo itera tivno  reševanje nalog. V ce­
loti je  na  voljo približno 90 ojačevalnikov, ki se 
delom a vežejo v največ 34 in tegratorjev. Poleg na­
šte tih  osnovnih elem entov so' tu  še kom paratorji, 
kvadratorji, diodni generatorji nelinearnih  funkcij, 
logični elem enti itd. Izhodna napetost je  + 10  V. 
R ezultate je  mogoče opazovati na 8-kanalnem  osci­
loskopu te r  na x -y  risalniku.

Naloga je  ugotoviti stabilnost sistem a v odvis­
nosti od nastavitvenih  konstant regulatorja  pod

Sl. 4. Načelni potek računa za en obratovalni režim



Sl. 5. Program za hibridni računalnik MEDA 41 T



vplivom  vodnega udara  in  brez njega te r vpliv  vod­
nega ud ara  na  kakovost stacionarnega stan ja. P ri 
tem  se avtom atično sp rem in jata  p aram etra  regula­
to rja  Tn in  Tx, m edtem  ko preostale vrednosti, ki 
so' odvisne od različnih režim ov obratovanja hidro- 
ag regata  (vrsta om režja, odstotek obrem enitve) na­
stavljam o ročno. V prašanje  je, zakaj tako, če 
im am o m ožnosti avtom atičnega nastav ljan ja  še 
kakšne sprem enljivke? Odgovor na to  je, da rezul­
ta te  iz raču n a  rišem o v  obliki ravninsk ih  diagram ov 
Tn — Tx za različne režim e obratovanja h idroagre- 
gata.

Sestaviti m oram o torej ustrezno zaporedje ope­
racij v  enem  koraku  iteracijskega računa. K orak 
defin ira ta  nastav itveni konstan ti regu la to rja  (glej 
sl. 4). Z aporedje operacij, kako r ga p rikazuje  sl. 4, 
pa im a še nekaj dodatn ih  elementov: čakanje, da 
sistem  doseže stacionarno stanje, upoštevanje ali 
neupoštevanje  vpliva vodnega udara  itd. Vse te  do­
datne  elem ente upoštevam o p ri konkretnem  pro­
gram iran ju .

Na sliki 5 je  narisan  program  v zaporedju, ka­
kršnega p rikazu je  slika 4. P rogram  daje  možnost 
raziskave zgoraj postavljenih  vprašanj za linearni 
model h id roagregata  z natančnim  modelom elastič­
nega vodnega udara, kako r ga opisuje enačba (2.5). 
V enem  iteracijskem  ciklu raziščemo stabilnost 
h idroagregata  z upoštevanjem  in brez upoštevanja 
vodnega udara  za celotno1 obm očje sprem injan ja  
konstan t T„ in  Tx regu la to rja  p ri preostalih  nespre­
m enjen ih  vrednostih.

Logično zaporedje operacij, k i ga ponazarja  sl. 4, 
u re ja  ciklični genera to r časovnih impulzov, ki omo­
goča štiri zaporedne korake, k a te rih  tra ja n je  je  mo­
goče nastav lja ti, in  štiri, k i so po tra ja n ju  odvisni 
od prvih. S tem i im pulzi sprožujem o nastav ljan je  
časovnih konstan t Tx in  Tn, nato  sprožujem o pre­
hodni proces. Ko se ta  ustali, pa na podlagi v red­
nosti odvoda, njegove absolutne vrednosti in  k r i­
te r ija  dopustnega odstopanja frekvence od zahte­
vane sklepam o o stabilnosti sistema. Cikel se nato 
ponovi.

M odeliranje prenosne funkcije vodnega udara 
(enačba 2.5) je  mogoče z individualna upravljanim  
in tegra to r jem  in nekaj logičnimi elem enti, od ka­
te rih  je  le eden spom inski JK  flip flop. Z in tegra­
to r  jem  in logika ustvarjam o žagasto napetost, ki je 
nam enjena vk lap ljan ju  in  izk lap ljan ju  elektron­
skega p ara  stikal. Skozi ta  p a r stikal spuščam o 
signal z različnim  predznakom  in tako  ustvarjam o 
model vodnega udara.

Posebno' zahtevno za število elem entov računal­
n ik a  je  m odeliranje regulatorja , ka terega  konstan te  
se avtom atično sprem injajo  in  v določenem tre ­
n u tk u  zavzam ejo v  im enovalcu vrednost 0. Za ta  
p rim er je  treb a  sestaviti posebno shemo' in  jo  vklap- 
lja ti v prim ernem  trenu tku . Ta posebna shema 
zahteva zlasti množico stikal, k i jih  uprav ljam o 
s cikličnim  generatorjem  časovnih impulzov.

Zaradi računan ja  absolutne vrednosti signala 
frekvence hidroagregata je  h itrost računa omejena 
z m inim alno upornostjo, ki jo  lahko  uporabljam o 
v vezju, to  je  0,5 k ß . Tako lahko' le  100-krat pospe­
šimo račun v  p rim erjav i z realnim  časom, k a r  ni 
malo, četudi bi bila večja pospešitev ugodna.

6. REZULTATI

V celoti je  treb a  padati 20 tro jn ih  tabel, k jer 
pom eni 20 število izbranih kombinacij za 4 mogoče 
stopnje obrem enitev (prazni tek, 20, 60 in  100 °/o), 
tr i  v rste  om režja (eg = 0, — 1 in 2) te r  tr i  vrednosti 
sta lne statike (bp =  0; 0,05 in 0,16). V vsaki tabeli 
tra ja ta  časa T n in Tx vsak od 0 do 5 s po stopnjah 
1 s. Križci pomenijo, da je  sistem za izbrane para­
m etre  nestabilen, prazen prostor pomeni, da je  si­
stem  stabilen, 0 pa, da je  vprašan je  stabilnosti brez­
predm etno (sistem je  nestabilen zaradi vodnega 
udara, k rite rij natančnosti v  stacionarnem  stanju  
nim a več vpliva).

T rojna razdelitev  vsake kom binacije param etrov 
od leve p ro ti desni pomeni:

1. okence: znak za stabilnost brez upoštevanja 
k rite rija  natančnosti v  stacionarnem  stan ju  z upo­
števanjem  vodnega udara,

2. okence: znak za stabilnost z upoštevanjem  
k rite rija  natančnosti v  stacionarnem  stan ju  z upo­
števanjem  vodnega udara,

3. okence: znak za stabilnost sistem a brez upo­
števan ja  vodnega udara.

Slika 6 prikazuje prim er takšne tabele, m edtem  
ko je  s slike 7 razviden prim er tabele, kakršno  je 
natisn il risalnik.

Sl. 6. Primer tabele, ki podaja odvisnost stabilnosti 
sistema od konstant regulatorja, režima obratovanja in 

vrste omrežja

Tn [Sl
S

I"
o____ i____i____ i____ i____ i--------- «.

0 1 2 3 L 5 Tx [S 1

Sl. 7. Primer tabele, ki jo je natisnil risalnik



D obljeni rezu lta ti om ogočajo izb iro  p aram etro v  
reg u la to rja  h id roagregata, k i bodo uporabn i za  s ta ­
b ilno delovanje sistem a v  takem  pom enu, kak ršen  
je  opisan v  točki 1 tega sestavka.

7. SK LEP

H ibridn i raču n a ln ik  se je  pokazal k o t p rim em o  
sredstvo  za štud ij stab ilnosti h id roag regata , posebej 
s stališča m odeliran ja  vodnega udara , nazornosti r e ­
ševanja  in  m ožnosti p reprostega  p rilag a jan ja  mo­
dela sprem enjen im  zahtevam .

Slaba s tran  pa je  k ljub  dokajšn ji s topnji av to­
m atizacije n u jn o st ročnega n astav ljan ja  posam eznih 
param etrov  cikla, k a r  je  vezano tud i z zm ogljivostjo  
in  izvedbo računaln ika.

V rednost teo re tično  ugo tov ljen ih  rezu lta to v  bo 
znatnoi večja, ko  jih  bom o p rim erja li z eksperim en­
ta lno  dobljenim i podatki.
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POSVETOVANJE O M EH A N IZA CIJI 
IN  A V TOM ATIZACIJI PR I V A R JEN JU

V letošnjem  ap rilu  je  bilo  v  B eogradu posveto­
v an je  o m ehanizaciji in  av tom atizaciji v  variln i 
tehniki. Posvetovanje  je  s sodelovanjem  to v arn e  
e lek tričn ih  stro jev  in  n ap ra v  U LJA N IK  iz P u le  
in trgovskega po-dj-etja UNIVERZAL iz B eograda 
organiziralo  D ruštvo  za nap red ek  v a rje n ja  Srbije .

Posvetovanja  se je  udeležilo  okoli 200 s lu ša te­
ljev  iz vse Jugoslavije . N am en posvetovanja  je  bil, 
seznaniti udeležence z razvojem  p rod u k tiv n e jš ih  
postopkov in  n ap rav  p ri nas in  v  svetu, zlasti pa 
izm enjati izkušn je  in  osvetliti p roblem e p ri u v a ja ­
n ju  sodobnejše tehnologije v  v ariln i tehnik i.

V uvodnem  p red av an ju  je  A. A rseni j e vic osvet­
lil nek a te re  problem e, zarad i k a te rih  m oram o po- 
sodobljati tehnologijo  va rjen ja . O benem  je  nakazal, 
kakšen  na j b i bil načelen p ristop  p ri u v a jan ju  
m ehanizacije  in  av tom atizacije  v  v ariln i tehnik i.

Splošna p red av an ja  s prikazom  m ožnosti u v a ­
ja n ja  p ro d u k tivne jših  v a riln ih  postopkov so im eli 
naslednji p redavate lji:

— M. Količ je  navedel nekaj p rim erov  u v a jan ja  
polavtom atskega v a rjen ja  v  zaščiti C 0 2 v  lad jedel­
nici U ljanik , namesto- dosedanjega ročnega v a rje n ja  
z oplaščenim i elektrodam i,

— M. Nikšič je  osvetUl p rednosti v a rje n ja  pod 
žlindro  s ta ljiv im  vodilom  elektrode,

— V. K alan  je  navedel p rednosti n a v a rja n ja  
s plazm o in  m ožnosti m ehanizacije, ki jih  omogoča 
ta  sodobni v ariln i postopek,

— V. D ilthy  je  p rikazal, k ak o  je  m ogoče pove­
čati p rod u k tiv n o st in  ekonom ičnost postopka E P P  
(z več žicami, z dova jan jem  p re d g re te  žice, z u v ed ­
bo š irok ih  tra č n ih  elektrod).

Če izvzam em  še p re d a v a n je  V. S ab ljaka , k i se 
je  om ejil n a  m ehanizem  za d o v a jan je  žice p r i av to ­
m atsk ih  in  p o lav tom atsk ih  postopk ih  v a rjen ja , so 
p reosta la  p red av an ja  o b rav n av a la  p rak tičn e  p ro ­
blem e v  in d u striji. B ili soi podan i p rim eri u v a ja n ja  
sodobnejših , p ro d u k tiv n e jš ih  v a r iln ih  postopkov, 
p rijem i p r i re šev an ju  tehno lošk ih  in  o rgan izacij­
sk ih  težav  te r  dosežene p rednosti z uvedbo- m eh a­
n izacije  in  av tom atizac ije  p r i  v a rjen ju .

O snovno m isel, k i jo  je  p o u d a rja lo  a li vsaj 
v načelu  izkazovalo  vseh  15 p red av a te ljev , bi 
lahko  s trn il v  naslednjem . A v tom atizacija  n i in  ne 
m ore  b iti sam a sebi nam en. O snovno vodilo-, k i nas 
sili v  to, da  v a riln e  postopke v  k a r  n a jv eč ji m eri 
m ehaniziram o ali celo av tom atiz iram o, je  zniže­
v a n je  stroškov  v a rjen ja , bo ljša  k v a lite ta  zv am eg a  
spoja in  izboljšan je  varilčev ih  delovnih  razm er. P ri 
tem  pa  ne  sm em o g ledati p rob lem ov  le  delno; za­
je ti je  tre b a  celotni pro izvodni proces, od vhoda 
m ateria la , p re k  posam eznih  tehno lošk ih  operacij in  
tran sp o rta  pa do kontro le .

V okv iru  posvetovan ja  je  b il o rgan iz iran  tu d i 
p rikaz  n ap ra v  v  Z avodu za v a rjen je , k i pa  je  bil 
le p ropaganda  za izdelke TEŠU  U ljan ik  iz  Pule.

V ečji del p red av an j je  zb ran  v  zborn iku , k i ga 
je  p re je l vsak  udeleženec, p reo sta la  p re d a v a n ja  pa 
bodo ob jav ljena  v  re v iji »Zavarivač«.

Ivan  Polajnar


