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Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do stero-
wania procesem odskorzania filetow rybnych.

Znane sg rozne typy maszyn do odskoérzania,
w ktorych stosowane sg rézne sposoby sterowania
procesem odskorzania, charakteryzujgce sie zblizong
zasadg dzialania i podobienstwem rozwigzan kon-
strukcyjnych.

W .znanych maszynach, sterowaniu podlega prze-
suw noza plaskiego wykonujgcego caly czas ruch
posuwisto-zwrotny z polozenia odleglego od walka
oporowego, ktore to polozenie nazywane jest dalej
polozeniem wyjsciowym, do polozenia roboczego,
w ktorym néz jest przesuniety do walka oporowego
na odleglo$é réwng grubosci skoéry filetu.

Przesuniecie noza w polozenie robocze powinno
nastgpié wowczas gdy filet cze$cig ogonowg dostaje
sie pomiedzy watek oporowy i walek przeciggajgcy
skore filetu, a néz w tym polozeniu powinien pozo-
stawaé przez czas przechodzenia skéry miedzy wy-
mienionymi watkami, po czym winien powrécié do
polozenia wyjsciowego.

Sygnal, pod wplywem ktérego nastepuje dosuw
noza z polozenia wyjsSciowego do polozenia robocze-
go i jego pozostawanie w tym polozeniu podczas ope-
racji odskorzania, powodowany jest samym filetem.

Sygnat sterowania nozem odskérzajgcym wywoly-
wany jest przez filet podczas przechodzenia jego po-
miedzy walkiem oporowym i walkiem przeciggajg-
cym, z Kktérych jeden spelnia role mechanicznego
czujnika.
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Prawidlowos$é przeprowadzenia procesu odskérza-
nia uzalezniona jest w decydujgcej mierze od urzg-
dzenia sterujgcego.

W znanych rozwigzaniach zaréwno czujnik jak
i elementy wykonawcze ukladu sterowania pracg
noza odskoérzajgcego, sg rozwigzane na drodze me-
chanicznej.

Znane urzgdzenia do sterowania procesem odskoé-
rzania posiadajg szereg wad. Majg one do$é skom-
plikowang konstrukcje ze wzgledu na koniechoéé
stcsowania przekladni zebatych oraz zlozdﬂych
dzwigni.

Stosowane czujniki mechaniczne oraz zwigzane

z nimi czlony posrednie i urzgdzenia wykonawcze
wykazujg znaczng bezwladno$é w dzialaniu, co ob-
niza czulo$é ukladu sterowania i prowadzi do obni-
zenia przepustowos$ci obrébki oraz zwiekszenia ilo$ci
odpadéw podczas odskorzania. _
.~ Sygnal sterowania zalezny jest od takich zmien-
nych wlasciwosci filetu jak grubo$é czeéci ogonowej
filetu i skoéry oraz sprezysto$é tkanki miesnej, co
wywoluje czesto opéznienia w dosuwie noza w po-
lozenie robocze i prowadzi do strat miesa.

W znanych rozwigzaniach trudno jest zabezpieczyé
stalg pozycje noza w poloZeniu roboczym oraz stalg
szybko$é jego dosuwu, co réwniez wplywa na zwiek-
szenie strat miesa przy odskérzaniu i prowadzi do
technologicznych nieprawidlowosci obrébki.

Ponadto znanych urzgdzen nie mozna przystoso-
waé do odskérzania filetéw matych i duzych w jed-
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nej maszynie ze wzgledu na trudnosé¢ zabezpieczenia
jednakowej dostatecznej czulosci ukladu sterowania
i zwigzanych z nim elementéw wykonawczych noza
odskoérzajgcego.

Urzadzenie wedlug wynalazku nie posiada wymie-
nionych wad. Okazalo sie mianowicie, ze sygnal do-
suwu noza do polozenia roboczego i jego pozosta-
wienie w tym poloZeniu przez caly czas bedacy ana-
logiem dtugosci filetu, jak réwniez jego powrotu do
polozenia wyjsSciowego po skonczeniu danego file-
tu, mozna uzyskaé przy pomocy bezstykowych czuj-
nikéw, a caly proces sterowania poloZeniem noza
odskoérzajgcego odbywaé sie moze na drodze elek-
trycznej.

Urzadzenie wedlug wynalazku posiada fotoelek-
tryczny uklad o osi optycznej prostopadlej do kie-
runku ruchu fileta korzystnie sktadajacy sie z foto-
diody lub. fotoopornika z o§wietlaczem, elektrycznie
sprzezanych poprzez elektroniczny czlon z cewkag
silownika elektromagnetycznego, ktérego zwora jest
polaczona za pomocg przegubowego ciggna z dziwig-
nig zmiany dosuwu noza.

Uklad czujnika skladajacy sie z fotodiody lub fo-
tooporu i o$wietlacza znajdujgcy sie w pelnej od-
leglosci przed walkiem przeciggajgcym i nozem od-
skorzajagcym jest usytuowany tak na drodze prze-
noszenia filetu, ze jego o$ optyczna ustawiona w po-
ziomie jest prostopadila do kierunku przenoszenia
filetu na przenosniku. Mozliwe jest stosowanie czuj-
nikéw fotoelektrycznych i oswietlacza ustawionych
pionowo, jednak zawsze znajdujacych sie w plasz-
czyznie prostopadlej do kierunku przenoszenia fi-
letu.

Przyklad wykonania urzgdzenia wedlug wynalazku
jest uwidoczniony na rysunku w widoku aksohome-

. trycznym.

Uklad czujnika fotoelektrycznego sklada sie z fo-
todiody 2 i oswietlacza 3, ktérych ustawienie moze
byé regulowane w pionie i w poziomie, Plaszczyzna,
w jakiej znajduje sie o$ optyczna 4. ukladu czujnika,
jest prostopadia do kierunku ruchu filetu 1 pi‘zeno—
szonego na tasmie przenosnika. Uklad elektryczny
opézniania sygnalu zmian stanu czujnika fotoelek-
trycznegd nie jest przedstawiony na rysunku.

Zespol elementéw odskérzania sklada sie z obro-
towego walka oporowego 6 i walka przeciggajgcego
7 oraz noza odskorzajacego 8 wykonujacego caly
czas ruch posuwisto-zwrotny i oprécz tego ruch
oznaczony strzalkg w pozycji wyjSciowej do pozycji
roboczej i na odwrot.

ZespoOl elementéw wykonawezych ukladu stero-
wania polozeniem noza odskérzajacego sklada sie
z silownika elektromagnetycznego posiadajacego
cewke 9 i zwore 10, polgczong ciegnem przegubo-
wym 11 z dZwignig 12 zmiany polozenia noza odské-
rzajacego, ktéra zakoriczona jest dwoma lozyskami
tocznymi 13 obejmujgcymi suwak 14 osadzony na
wale nozowym 15 wykonujgcym wraz z noZzem ruch
posuwisto-zwrotny. Dzwignia 12 usytuowana jest
w ograniczniku przesuwu noza 17, ktéry przez usta-
wienie $ruby regulacyjnej 16, pozwala regulowaé po-
lozenie robocze i wyjsciowe noza odskoérzajgcego 8.
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4
Dzwignia 12 noza odskodrzajgcego 8, jest odciggana
do polozenia wyjSciowego sprezyng odciggajacag 18.

Urzadzenie dziala w sposéb nastepujacy: filet 1
skierowany skérg do dolu, a czeScig ogonowg do
przodu, przenoszony ze stalg predkos$cig na tasmie
przenosnika przerywajgc promien $wietlny z o$wie-
tlacza 3 powoduje zmiane stanu fotodiody 2, a czas
przestoniecia jej jest analogowg warto$cig dlugosci -
filetu. .

Zmiana stanu fotodiody 2 zostaje przekazana do
elektrycznego ukladu opéznienia i odtwarzania czasu
jego trwania i stgd w postaci sygnalu sterowania
pracg noza odskodrzajgcego 8 wylgcza przekaznik do-
plywu pragdu do cewki 9 silownika elektromagne-
tycznego, co z Kkolei powoduje wyciggniecie zwory
10 i dalej poprzez ciegno 11 oraz dZwignie 12 obroét
suwaka 14 osadzonego sztywno na wale nozowym
15, a wraz z nim i noza odskérzajgcego 8. W ten
spos6b nastepuje dosuw noza odskoérzajgcego 8 z po-
loZzenia wyjsciowego do polozenia roboczego, w kto-
rym néz jest dosuniety do walka oporowego 6 na
grubosé skoéry. Po skoniczeniu trwania impulsu prze-
rywany jest doplyw pradu do cewki i dzigki sprezy-
nie odciggajacej 18 nastepuje powrét noza odské-
rzajacego 8 do polozenia wyjsciowego.

Dzigki opdZnieniu sygnalu dosuwu noza odskérza-
jacego 8 do polozenia roboczego, koniec filetu prze-
kazywanego przez walek podajacy 5 zostaje wpro-
wadzony pomiedzy walki 6 i 7 i przeciggany zanim
nastgpi dosunigecie noza odskoérzajgcego 8 do walka
oporowego 6. N6z odskérzajgcy 8 pozostaje w tej
pozycji przez czas rowny czasowi przechodzenia fi-
letu przez uklad czujnika fotoelektrycznego, ktory
zalezy od dlugosci filetu. OpédzZnienie sygnalu dosu-
wu noza odskoérzajgcego 8 mozna regulowaé na
drodze elektrycznej lub przez przesuniecie W po-
ziomie polozenia ukladu fotodiody 2 wraz z o§wie-

‘tlaczem 3.

Wielko$é szczeliny pomiedzy nozem odskérzajg-
cym 8 a walkiem oporowym 6, wyznaczajgcg gru-
bos¢ zdejmowanej skéry, reguluje sie srubg 16 ogra-
nicznika 17 przesuwu noza.

Wyzej przedstawiony i opisany przyklad wykona-
nia urzgdzenia jest szczegdlnie korzystny, jednak
mozliwe jest stosowanie calego szeregu czujnikéw
fotoelektrycznych ustawionych w ukladzie piono-
wym i znajdujgcych sie w plaszczyznie prostopadlej
do kierunku ruchu filetu.

Zastrzezenie patentowe

Urzgdzenie do sterowania procesem odskérzania
filetéw rybnych, w maszynie do odskorzania, zna-
mienne tym, ze posiada fotoelektryczny uklad o osi
optycznej prostopadlej do kierunku ruchu fileta, usy-
tuowany przed walkiem przeciggajgcym i nozem
odskorzajgcym, ktéry zawiera os$wietlacz (3) i foto-
diode (2), elektrycznie sprzezone poprzez elektro-
niczny uklad sterujacy z cewks (9) silownika elek-
tromagnetycznego, ktérego zwora (10) jest polgczona
za pomocg przegubowego ciegna (11) z dZwignig (12)
zmiany polozenia noza (8).
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