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BADANIA PARAMETROW KSZTALTU CIALA RYB ROZNYCH
GATUNKOW DLA ORIENTACJI ICH POLOZENIA W
MASZYNACH DO OBROBKI®

W artykule przedstawiono nowy sposob orientacji polozenia ryb roznych gatunkow i wielkosci, ktory oparto na wykorzystaniu
pomiarow bezposrednich i posrednich, wybranych parametrow ksztaltu ciata w jednostkach liniowych i stopniach kqtowych.
Prawdopodobienstwo uzyskiwania przez ryby orientacji potozenia, w ktorym ich wzdtuzna plaszczyzna symetrii jest rownolegia
i prostopadla do ptaszczyzn nozy do obrobki, okreslono na podstawie badan modelu fizycznego orientacji polozenia.

Wyniki potwierdzajg mozliwos¢ opracowania mato gabarytowych maszyn do obrobki wielu gatunkow ryb stodkowodnych
i dwusrodowiskowych, sterowanych przy pomocy systemow mechatronicznych.

Stowa Kkluczowe: ryby, parametry ksztattu, orientacja, model,
maszyny do obrébki.

WSTEP

Maszyny i automaty do obrobki ryb morskich, stosowane
w zaktadach przetworstwa rybnego na calym S$wiecie od
blisko stu lat, z wielu techniczno-eksploatacyjnych i ekono-
micznych powodéw nie mogty znalez¢ zastosowania w ob-
roébce wazniejszych sposrod 58 gatunkow ryb stodkowodnych
i dwusrodowiskowych, wystepujacych w polskich wodach.

Dzigki statemu wzrostowi hodowli tych ryb w Polsce i na
$wiecie, w szczeg6lnosci pstraga i niektéorych gatunkow
z rodziny karpiowatych, ros$nie ich gospodarcze znaczenie
i wywotuje zapotrzebowanie na maszyny do ich obrobki.
Przetworstwo ryb stodkowodnych odbywa si¢ w licznych
mikro i matych przedsigbiorstwach, w wigkszych hurtowniach
rybnych oraz w wyspecjalizowanej sieci gastronomiczne;.

Istnieje potrzeba zmniejszenia nakladu robocizny recz-
nej na drodze wprowadzania do nich mechanizacji obrobki
ryb. Nie moze to jednak nastapi¢ przez wykorzystanie juz
istniejgcych maszyn. Zaistniala wigc potrzeba opracowania
maszyn, odpowiadajacych wymogom zglaszanym przez wy-
mienionych potencjalnych uzytkownikéow. Tymi wymogami
sg: przystosowanie maszyn do obrobki réznych gatunkéw
ryb (uniwersalizacja pod wzgledem gatunkow obrabianych
ryb), mate wymiary gabarytowe, wiclooperacyjno$é, niskie
ceny i koszty eksploatacji (uzytkowania i obstugi), poziom
wydajnosci technologicznej obrobki powinien by¢ zblizony
do uzyskiwanego przy obrdbce r¢czne;j.

Do projektowania maszyn do obrobki, spelniajacych te
wymogi, oprocz wykorzystania doswiadczen z budowy i eks-
ploatacji istniejacych maszyn, niezbedne sa dane o morfo-
metrycznych charakterystykach ciata ryb stodkowodnych
zwanych wilasciwosciami fizycznymi, ktdre to stanowia
podstawe prawie wszystkich sposobdéw wykonywania opera-
cji obrobki maszynowej ryb, w tym orientacji ich polozenia
przestrzennego. Orientacja potozenia ryby, nazywamy

mechaniczne dziatanie, doprowadzajace do nadania im
jednego, sposrdd wielu mozliwych, okreslonego polozenia
w stosunku do narzedzia obrobki (noze).

Dotychczas nie stworzono w miar¢ prostego i uniwersal-
nego dla roznych gatunkow i wielkosci ryb sposobu realizacji
operacji orientacji potozenia, w ktorym mozna wykorzystaé
symetryczno$¢ w budowie ich ciata, parametr obrébki, jakim
jest dtugos¢ glowy, grubosé ryby i statle w ramach tego samego
gatunku parametry katowe ksztaltu ciata. Stanowi to jedna
z przyczyn trudnos$ci w opracowaniu maszyn przystosowanych
do obrébki wielu gatunkoéw. Nadanie rybom wymaganej
orientacji potozenia, w ktérym ich wzdtuzna plaszczyzna
symetrii jest rownolegta i prostopadta do ptaszczyzn nozy,
dokonujacych cigcia, warunkuje zar6wno eliminowanie moz-
liwosci powstawania wad produktu jak i stwarza podstawy
projektowania maszyn, charakteryzujacych si¢ uniwersalno-
$cig pod wzgledem gatunkow obrabianych ryb.

Osiagnigciu tego celu, ktorego istotng sktadowa stanowi
stworzenie struktury do orientacji polozenia, sprzyja wpro-
wadzenie do maszyn zdalnych czujnikoéw pomiaru parame-
trow, charakteryzujacych wielko$¢ ryb i na ich podstawie
przy pomocy metody pomiaru posredniego parametrow
obrobki oraz mechatronicznych systeméw sterowania [2].
Dopiero efekt synergii, wprowadzenia mozliwo$ci zmian
programéw wyznaczania parametrow obrobki ryb w zalez-
nosci od gatunkow i stosowanie rozwigzania struktury do
ustalania orientacji ich potozenia w pozycji, w ktorej plasz-
czyzna ich wzdtuznej symetrii jest rownolegta i prostopadta
do nozy odgtawiajacych i filetujacych, stwarza podstawy
opracowania sposobu dziatania maszyn, spelniajacych wyzej
przedstawione wymogi.

Dotychczas publikowane badania wiasciwosci fizycznych
glownie ryb morskich, wykorzystywane rowniez w tej pracy,
mialy na celu okreslenie statych w ramach gatunku wyréznikow
proporcji pomiedzy poszczegdlnymi parametrami liniowymi
ich ciata i nie stuzyly do analizy poréwnawczej podo-
bienstwa budowy ciata ryb, nalezacych do réznych gatunkow
irodzin. Badania te wykazywaty podobienstwa geometrycznych
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wymiaréw 1 ksztattu tylko w ramach tego samego gatunku
i nie dotyczyly podobienstwa miedzygatunkowego ksztattu
ciata ryb o budowie wrzecionowate;j.

Rzadko podejmowano proby matematycznego opisu
ksztattu ciata ryb, nalezacych do jednego gatunku przy po-
mocy parametrow liniowych i rownan empirycznych [1].
Ksztalt ciala byl przedstawiany warto§ciami liniowych po-
miaréw przekrojow poprzecznych ryb, majacych ksztatt
owalny zblizony do elipsy. Opisy te dotyczg parametréw
obwodu ciala w okre$lonym miejscu przekroju i odnoszone
s do parametrow grubosci, dtugosci i wysokosci ryb [3].
W literaturze przedmiotu nie znaleziono badan, zwigzanych
z analizg pordéwnawczg ksztattu ciata ryb o wrzecionowatym
wygladzie, wyborem i pomiarami parametrow ksztattu réz-
nych gatunkéw ryb, mierzonych w jednostkach pomiaru kata,
przydatnych do nadawania im okre$lonej orientacji potozenia
przestrzennego w maszynie, odniesionej do plaszczyzn na-
rzgdzi obrobki (nozy).

Celem artykulu jest przedstawienie uzyskanych wyni-
kow badan tworzacych podstawy projektowe nowego spo-
sobu orientacji polozenia ryb w stosunku do narzedzi
obrébki maszynowej, ktére tworza wybrane parametry,
okreslajace ksztalt ré6znych gatunkéw ryb stodkowodnych,
zmierzone metodami bezposredniego pomiaru katow przy
pomocy oryginalnego przyrzadu.

Oryginalno$¢ wynika z zastosowania po raz pierwszy
w pomiarach ksztaltu ciala ryb emitera wiazki promienia
laserowego. Uzyskane parametry zostaly wykorzystane do
zbudowania, opartego na nim modelu fizycznego (struktury
do orientacji potozenia), umozliwiajacego przeprowadzenie
badan prawdopodobienstwa skutecznos$ci jego dziatania.

MATERIAL | METODY

Przedmiotem badan byty roézne gatunki ryb stodkowod-
nych i dwusrodowiskowych w stanie §wiezym, po ustgpienia
stezenia posmiertnego lub rozmrozonych w wodzie (pstragi,
okonie, karpie, ptocie). Do pomiaréw parametréw katowych
ksztattu ciala ryb, zwigzanych z opisem ksztattu ciata tych
gatunkow ryb stosowano przyrzad a do liniowych lini¢ po-
miarowg oraz suwmiarke, ktorymi dokonywane byly pomiary
dtugosci catkowitej ryb L, grubosci B i wysokosci H z do-
ktadnoscia 1 mm. Do pomiaru katow stosowano katomierz
z doktadnoscig 1°.

Dla projektowania struktury do orientacji potozenia ryb
w stosunku do narzedzi obrobki, wedtug powstatego w trakcie
realizacji pracy sposobu, niezb¢dnym bylo wykorzystanie:
wystepujacej we wszystkich rybach wzdtuznej ptaszczyzny
symetrii budowy ciala, w ktdrej lezy kregostup oraz linie ple-
twy grzbietowej i brzusznej, parametru dtugosci glowy dla
potozenia konca pokrywy skrzelowej w plaszczyznie noza
do odgtawiania, parametru grubosci ryby w tej ptaszczyznie
i jednego lub dwoch sposréd wybranych trzech katowych
parametrow, charakteryzujacych ksztatt ciata kazdego obra-
bianego gatunku ryb.

W charakterze modelu, ktory jak zawsze stanowi uprosz-
czenie oryginalu, przekrojow ryby w trzech ptaszczyznach:
pionowej, poziomej i poprzecznej do linii krggostupa, zostata
przyjeta ptaska figura geometryczna, jaka stanowi detroid
(rys.l), w ktoéra zostaty wpisane kontury jej przekrojow.

Osiami symetrii detroidéw sg ich dtuzsze przekatne, rowne
dtugosciom ryby a w trzecim przekroju jej wysokosci. Krot-
kie przekatne s3 polowami grubosci ryby odlozonymi po
obydwu stronach osi symetrii w miejscu okre$lonym (linia
0-0) znang dtugoscig gtowy. W tych figurach wartosci katow,
oznaczonych literami a, B i g, zawartych mi¢dzy osiami sy-
metrii i dtuzszym bokiem detroidéw rowne sg odpowiednim
katom, okreslajacym ksztalt modelowanej ryby (jej kontur
zewnetrzny). Katy maja stalg warto$¢ niezaleznie do wiel-
kos$ci ryb w ramach tego samego gatunku i odgrywaja wazna
rolg dla orientacji potozenia ryb. Figura detroidu, podobnie
jak przez nig modelowana ryba potozona jej dtuzszym bokiem
na plaszczyznie poziomej, ma o$ i ptaszczyzng symetrii nie
rownolegla do niej (rys.1.) W celu uzyskania rownolegtosci
bok jej podnosimy do wartosci odpowiedniego kata, przy
ktorym to nastgpi (rys. 2 a, b, c.). Sposdob wykonywania
orientacji (zmiany potozenia) modelu ryby (detroidu) stanowi
analogi¢ operacji orientacji fizycznej potozenia ryb w maszynie
do obrobki.

Rys. 1. Modele konturéw przekrojow oryginatu, jaki
stanowi ryba, w postaci figury detroidu, lezacego
na dtuzszym boku.

Fig. 1. Model outline sections of the original, what
constitutes a fish, in the form of detroid avatars,

lying on the long side.
Zrédlo: Opracowanie wlhasne.

Rys. 2 a), b), ¢) Polozenie konturéw przekrojow ryby
podczas pomiaru katow po dokonaniu orientacji
przez zmiang kata nachylenia ptaszczyzny, dla
uzyskania rownoleglosci i prostopadtosci do
plaszczyzn nozy, a) poziomego dla pomiaru kata a,
b) pionowego dla pomiaru kata B, ¢) poprzecznego
dla pomiaru kata .

Fig. 2 a), b), ¢) Location of contour cuts fish during
the measurement of angles after orientation by
changing the angle of inclination of the plane
to obtain parallelism and perpendicularity to
the planes of knives, a) horizontal angle for the
measurement of a, b) for the measurement of the
vertical angle B, c) area for the measurement of the
angle vy.

Zrédlo: Opracowanie whasne.
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W przyrzadzie do pomiaru wymienionych katow a, B, v
i ich odpowiednikéw od strony glowy o, B, v (rys. 3) gtéwny-
mi elementami sktadowymi byty: podstawa z poziomica (1),
dwie plyty z przezroczystego tworzywa sztucznego potaczone
przegubowo (2), dwa emitery wigzki promienia laserowego
(3), dwie sruby regulacji katow polozenia plaszczyzn, na
ktorych byta ktadziona ryba (4).

Przed odczytem wartosci pomiaru kat nachylenia ptasz-
czyzn byt zmieniany, dopdki wzdtuzna ptaszczyzna syme-
trii ryby nie stata si¢ réwnolegta do nieruchomej podstawy.
Polozenie tej ptaszczyzny na ciele ryby ustalane bylo przy
pomocy linii $wiatta emiterow promieni laserowych, usta-
wionych na tym samym poziomie po obydwu stronach ryby.
W taki sam sposob zostato ustalone i zmierzone jej potoze-
nie, przy pomocy katomierza, okreslajace wartosci trzech
katow a takze pozostatych, charakteryzujacych ksztatt ryb
kazdego z badanych gatunkéw. Na tak przygotowane stano-
wisko pomiarowe dla badanych gatunkow, kladziono kilka-
krotnie ryby réznej wielko$ci, zapisujac jedynie ewentualne
réznice, jako odchylki od ustalonego, wczesniej zmierzonego
kata. W trakcie pomiaru ryby, ktadziono jg na powierzchnie
plyty przyrzadu, jak i w przedstawionym dalej modelu struk-
tury do orientacji, w takim potozeniu, azeby koniec glowy
znajdowat si¢ w ptaszczyznie linii (rys.2a, b i 3, linia 0-0)
utworzonej przez wigzke promienia laserowego. Tym samym
zostajag wyznaczone miejsca potozenia mniejszej przekatnej
detroidu rownej grubosci G ryby.

Ponizej przedstawiono uzasadnienie zastosowania emite-
réw promieni laserowych w przyrzadzie pomiarowym i sta-
nowisku badan orientacji potozenia ryb.

W przyrzadzie do pomiaru wartosci katowych ksztattu
ryb zastosowano po raz pierwszy emitery $wiatla laserowego,
dzigki czemu, przez eliminacj¢ paralaksy w odczycie, uzyska-
no wicksza doktadno$¢ pomiaru katéw ksztattu ryb a takze
ustalania potozenia pionowej ptaszczyzny symetrii w badaniach
struktury do orientacji polozenia ryb.

Linie promienia laserowego na powierzchni skory bada-
nych ryb odzwierciedlajg §lady linii ptaszczyzn cigcia pod-
czas realizacji operacji obrobki maszynowej. Przez to bez
wykonywania ci¢¢ mozna okresli¢ czy uzyskany w wyniku
obrobki maszynowej produkt bgdzie miat wady z powodu
odstepstwa od ich prawidtowego usytuowania w odniesieniu
do plaszczyzn cigcia (nozy).

Po wykonaniu liniowych pomiarow: dtugosci L, grubosci
G 1 wysokosci H katowe charakterystyki ksztattu ryb wy-
znaczane byty przy pomocy przyrzadu (rys. 3) w nastepujacy
Sposob.

Dla dokonania pomiaru kata alfa ryba ktadziona byta
wzdluznie na poziomej ptycie (2) z przegubem w pozycji na
boku w takim potozeniu, zeby linia promienia (0-0) lasero-
wego na ciele ryby, przechodzita za koncem pokrywy skrze-
lowej okreslajacej dtugosé¢ gtowy, a linie laserowe z drugiego
emitera promienia laserowego, okreslaly potozenie ptaszczy-
zny symetrii wzdtuznej od strony grzbietu jak i brzucha.
Plaszczyzna, jaka tworzyly dwie linie laserowe powinna by¢
réwnolegla do ptaszczyzny podstawy (1), co nastepowato
przy pomocy regulacji §rub (4). W tak ustalonym potozeniu
ptyt (2) ustalono katy a i o (rys.2a) przy pomocy katomierza.

Analogicznie, odpowiednia regulacja potozenia ptyt przy
pomocy $rub ustalano katy B i ' (rys.2b). Pomiar byt wyko-
nywany kiedy linia laserowa wyznaczata pionowe polozenie
wzdluznej ptaszczyzny symetrii ryby.

W trzecim etapie mierzono katy v, y' tej samej ryby,
potozonej na jednym z bokow na ptycie (2) z przegubem, po
tym jak ptaszczyzna, tworzona przez linie laserowe z oby-
dwu stron ryby byta réwnolegta do ptaszczyzny podstawy (1),
dzigki odpowiedniej regulacji srub. Pomiary byly powtorzone
dla 3 roznych wielkos$ci ryb: matej, Sredniej i duze;j.

Rys. 3. Schemat przyrzadu do pomiaru katow ksztattu ciata ryb dla potrzeb orientacji potozenia przestrzennego, 1- podstawa
z poziomica, 2- dwie ptyty z przegubem, 3- dwa emitery wigzki promienia laserowego, 4- dwie Sruby regulacji katow

nachylenia ptyt.
Fig 3.

Schematic of the instrument for measuring angles of the body shape of fish for purposes of orientation, spatial

position, 1-a basis of spirit level, 2-two slabs of arm, 3-beam laser emitters, two of the RADIUS, 4-2 bolt adjustable

angles of slope plates.

Zrodlo: Opracowanie wlasne.
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WYNIKI I DYSKUSJA

Zebrane dane z pomiardéw parametréw liniowych wielko-
$ci ryb stodkowodnych, zamieszczono w tabeli 1.

Katy o, B, v, zamieszczone w tabeli 1, charakteryzuja
ksztatt przekrojow pionowego, poziomego i poprzecznego
cze¢sei ciata od konca gtowy do konca ptetwy ogonowej a katy
o, B, v odpowiednio ksztaltow gltowy.

Dla wykazania podobienistwa ksztaltéw ciata ryb stodko-
wodnych i morskich, ktérego wyrazem sg wartosci mierzonego
kata alfa ryb stodkowodnych w tabeli 1, przedstawione
zostaty rowniez warto$ci tego samego kata, obliczone z réw-
nan regresji parametréw wielkos$ci niektérych gatunkow ryb
morskich ( wielko$¢ tangensa kata nachylenia prostej regresji
grubosci G do dtugoscei L : $ledz battycki — 6%, sardynella — 7°,
sardyna — 7°, makrela — 7°, szprot — 6°, dorsz battycki — 10°,
karmazyn — 7°, morszczuk — 9°.

Na podstawie danych i z réwnan regresji liniowych ob-
liczono zalezno$ci parametréw morfometrycznych wazniej-
szych gatunkéw ryb morskich. Uzyskane wyniki postuzyty
do utworzenia syntetycznego wskaznika, ktorego wielkosé
wyrazona utamkiem dziesigtnym, §wiadczy o ksztalcie prze-
kroju poprzecznego poszczegdlnych gatunkoéw ryb. Poniewaz
wskaznik jest niezmienny, moze by¢ traktowany, jako wy-
r6znik gatunku w analizach zwigzanych z projektowaniem
maszyn uniwersalnych. Nazwano go wskaznikiem owalnosci K.
Wyraza on stosunek grubosci G do wysokosci H, mierzonych
ze wzgledu na wyzsza dokladnos¢ w ptaszczyznie pionowej
przekroju poprzecznego, przechodzacej przez punkt na kon-
cu pokrywy skrzelowej. Mozna go réwniez wyznaczy¢ na
podstawie, wystepujacych w piSmiennictwie danych morfo-
metrycznych grubosci i wysoko$ci maksymalnej. Wskaznik
ten obliczany jest z ilorazu K. Dla badanych gatunkow ryb

Tabela 1. Wyniki pomiaréw parametrow ryb stodkowodnych
Table 1.
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wskaznik ten miesci si¢ w zakresie od 0,35 dla karmazyna
do 0,8 dla makreli. W przedstawionym zestawieniu wartosci
tego wskaznika zostaly uszeregowane w kolejnosci wzrasta-
jacej: karmazyn — 0,35, karp — 0,46, §ledz — 0,49, pstrag — 0,5.
pto¢ — 0,54, sardynella — 0,58, sardyna — 0,59, dorsz battycki
— 0,7, makrela — 0,8.

Przyjecie detroidu, jako modelu geometrycznego ksztattu
ciata ryb w wymienionych przekrojach, umozliwia tworzenie
modeli fizycznych struktury orientacji ich potozenia, w kto-
rych wzdtuzna ptaszczyzna symetrii jest rownolegta i pro-

stopadta do narzedzi tnacych (plaszczyzn nozy) maszyn do
obrobki.

Sztywno$¢ ciata ryb sprawia, ze dla odtworzenia ich
ksztattu przez struktur¢ do orientacji potozenia niezbedny
jest tylko jeden z dwodch trojkatow opartych na wspoélnej pod-
stawie, jakie tworza figur¢ detroidu. Dla utworzenia trojkata,
podobnego do ksztaltu ryby bez cz¢sci glowowej, niezbedna
jest dtugos¢ podstawy i kat zawarty migdzy dwoma réwny-
mi bokami 2a oraz dla pozostatych przekrojow odpowiednie
katy.

Wiasciwos$¢é ryb, ktora stanowi symetria w budowie ich
ciata, wykorzystana jest w strukturze orientacji polozenia
(rys. 4), ktora tworza dwie symetrycznie rozchylajace si¢
obrotowo plaszczyzny wokot dwoch osi nachylonych do sie-
bie pod katem 2 o i pionowe prowadnice zamontowane do
nich pod katem 2y (rys. 4). Podstawa trojkata, ktora stanowi
grubo$¢ ryby G, nie jest mierzona. Jej wielko$¢ okresla roz-
chylenie symetryzowanych ptaszczyzn przez przechodzace
migdzy nimi jej cialo. Wczesdniej polozenie ryby bazowane
jest w plaszczyznie noza do odglawiania na koniec pokrywy
skrzelowej (dtugos$é glowy), ktora wyznaczano metoda
pomiaru posredniego na podstawie pomiaru bezposredniego
dtugosci ryby L i mechatronicznego sterowania.

The results of measurements of parameters of freshwater fish
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Zrédlo: Opracowanie whasne.
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Rys. 4. Model struktury orientacji potozenia réznych
gatunkow ryb z dwoma emiterami §wiatta
laserowego, wyznaczajacymi pionowg i druga
wzdtuzna ptaszczyzng symetrii ryby, w ktorym
osie obrotow, rozchylanych symetrycznie ptyt,
sa zamontowano pod katem 2a, pionowe
prowadnice pod katem 2y.

Fig4. Model structure, orientation, placement of different
species with two laser emitters, designating the
vertical longitudinal plane of symmetry of the fish
and the other in which the axes of rotation, opened
symmetrically plates are installed at an angle 2a,

vertical guides at angles 2y.
Zrédlo: Opracowanie wiasne.

Model struktury orientacji potozenia ryb (rys. 4), zostat
zbudowany w celu okreslenia wielkosci odchylen pomiedzy
pionowa i prostopadia do niej ptaszczyzna usytuowania nozy
w maszynie a wzdluzng plaszczyzng symetrii ryby, jaka
wyznaczaja linie pletwy grzbietowej i brzusznej oraz otwor
analny. Prawdopodobienstwo zaistnienia sytuacji wystgpienia
zgodnosci polozenia obydwu ptaszczyzn, zostato okreslone
doswiadczalnie. Miarg jest stosunek liczby zdarzen oczeki-
wanych, w ktorych obydwie ptaszczyzny pokrywajg si¢, badz
odchylenia mieszczg si¢ w zakresie dopuszczonym do 2mm
do liczby wszystkich zdarzen. Obserwacje i pomiary byty
mozliwe dzigki zastosowaniu wiazki promieni $wiatta la-
serowego, tworzacego linie bezposrednio na ciele ryby, jako
slad potozenia obydwu plaszczyzn. Iloraz tego stosunku,
zgodnie z zatozeniami byt rowny 1.

WNIOSKI

1. Niewielkie roznice wielkosci katow ksztattu ryb
stodkowodnych, nalezacych do réznych gatunkéw i rodzin,
wystepujace rowniez w analizowanych rybach morskich, po-
twierdzaja zalozenie realnosci stworzenia struktur orientacji
dla wielu gatunkow ryb, z wyjatkiem rodziny karpiowatych,
a tym samym mozliwo$¢ uniwersalizacji maszyn do obrobki.

2. Orientacja potozenia ryb powinna opierac si¢ na wy-
korzystaniu ksztattu czesci brzusznej przekroju poprzecz-
nego, ktory charakteryzuje kat v i kat 8, okreslajacy kontur
przekroju poziomego ryby a w niektorych przypadkach tylko
pierwszego z nich. Wartos$ci katow a ksztattu konturu prze-
kroju pionowego i B poziomego ryb mozna tatwiej okresli¢
metoda bezposredniego pomiaru niz obliczy¢ z tworzonych
do tego rownan regresji podobienstwa wymiarowego budo-
wy ich ciata. Wartos$ci katow wyznaczonych tymi metodami
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sa jednakowe lub réznig si¢ niewiele i mogg by¢ wyko-
rzystywane w projektowaniu struktur orientacji potozenia.
Wykorzystywany do orientacji potozenia kat y moze by¢
wyznaczony tylko metoda bezposredniego pomiaru.

3. Prawdopodobienstwo uzyskania wlasciwej orientacji
potozenia ryb w stanowisku do badan, w zatozonym prze-
dziale odchytek, potwierdza stuszno$¢ przyjetych zatozen
rozwigzania problemu orientacji ryb w maszynach uniwer-
salnych pod wzgledem obrabianych gatunkdow.
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THE STUDY OF BODY SHAPE
PARAMETERS IN DIFFERENT SPECIES
OF FISH FOR THE ORIENTATION OF
THEIR POSITION IN FISH PROCESSING
MACHINERY

SUMMARY

The basis of operation in every type of fish processing
machine, including the spatial orientation of a fish’s position
in relation to its cutting planes, forms the foundation of their
physical proprieties.

This article introduces a new way of orientating different
species and sizes of a fish’s positions, of which direct and
indirect measurements are utilized, having chosen the
parameters of body shape in measurement units and angular
degrees.

The probability of getting the proper position of
orientation a fish’s, in which the longitudinal plane of
symmetry is parallel and right-angled to the cutting knives,
is determined by a study of the experiment’s physical model.

The results confirm the possibility of creating machines of
small dimensions for processing many species of fresh-water
fish, controlled by the help of a mechatronic system.

Key words: fish, the parameters of the shape, orientation,
model, fish processing machinery.



