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nosného plavidla (2) a zmény thlu (o) zanofeni pod
hladinu (16) vody. Vysila¢ (3) je uspofadan v koncové
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naklonometrem (30) a prostiedkem pro udrZovéni
konstantni vertikalni polohy signélu vysilace (3) béhem
sledovani. Koncova oblast ramene (5, 57) je dale opatiena
alespoti jednim pojezdovym kolem (15).




Zafrizeni pro vzdalené sledovani vodnich zivoéichu

Oblast techniky

Vynalez se tyka zafizeni pro vzdalené sledovani vodnich Zivogichi, zejména ryb, kde
sledovani se provadi pomoci echolotu s alespoil jednim vysilagem sledujicim vodni
ZivoCichy smérem zdola nahoru, tj. ode dna k vodni hlading, kde vysilag je usporadan

na nosném prostfedku, spojeném s nosnym plavidlem plujicim po vodni hlading.

Dosavadni stav techniky

Soucasna vysoka mira antropogennich vlivii na ekosystémy a potieba systémy
racionalné fidit a vyuZivat podmifiuje potiebu sledovani ekologického stavu vod a
stavu vodnich Zivo€ichd. V oblasti monitorovani ryb existuji dva druhy sledovacich
technik, pfimé odlovy a vzdalena sledovani bez pfimych zasahil do Zivota ryb. Hlavni
nevyhoda pfimych odlovii spogiva v tom, e jsou &asto spojeny s imrtnosti ryb, coz
je velkym nedostatkem zejména u vzacnych druhd ryb.

Mezi bé&zné techniky vzdaleného sledovani ryb patfi vyuziti vertikalnich echolott
nebo sonar(, které se v soudasné dobé pouZivaji zejména ke sledovani rybich
populaci v mofich a oceanech a také pro rybarské ucely. Sledovani se provadi
smeérem shora doll. Pouziti vertikalnich echolotti v mezotrofnich a eutrofnich vodach
celého svéta omezuje skuteénost, Ze drtiva vétsina ryb, obvykle pres 9%& biomasy,
Zije ve vrstvach tésné pod hladinou do 4 m, pfiéem2 vétsina v prvnim metru. V tak
malych hloubkach je ale pouziti kiasického vertikalniho echolotu pro sledovani ryb

shora dolil zcela nemozné, pfipadné malo G&inné.

Detekce ryb u hladiny se proto provadi horizontalné orientovanym echolotovym
kuzZelem. Tento zplisob vSak narazi na fadu teoretickych i praktickych problémdi, jako
je nepfesné uréeni velikosti sledovanych ryb, problémy s hloubkovou mikrodistribuci

signalu, hor§i pomér mezi signalem a Sumem, problematicka detekce malych ryb.
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Vedle horizontéalni detekce rybi populace se provadi jeji sledovani echolotem
smérem zdola nahoru. Detekce ryb je pak mozna od 10 cm pod hladinou, signal je
Cisty a jeho interpretace z hlediska velikostniho slozeni je snadnéjsi. Nicméné tato
zafizeni jsou v souc¢asné dobé pfevazné stacionarni, kdy vysilaé¢ je upoutan na dno
na jednom misté. To je hlavni nevyhodou téchto zafizeni, protoZe prlizkumy nadrzi
jako celku vyZaduji mobilni nasazeni, kdy by se echolotem prozkoumaly rozsahlé
plochy.

Dale jsou zndmé i nékteré mobilni systémy sledovani rybi populace zdola nahoru,
pro které jsou vsoutasné dobé& pouzivany ponorky a jind dalkové ovladana
podmorskych plavidla. Tyto systémy jsou viak velmi nakladné, pficemz udrzeni
presného vertikalniho sméru sledovani byva obtizné. Navic je zde pomérné naroéné
sledovani jejich vyskytu v prostoru a ochrana pfed pfipadnou kolizi. Pokud se
nejedna o Clovékem pilotovanou ponorku, je téz technicky velmi naroéné sledovat
nahravana data vrealném &ase. Zejména v mensich vodach, napf. v nadrZich a
jezerech, nejsou obdobné systémy pro vy$e uvedené komplikace pouzitelné, hodi se
spiSe na mofe. Dal$i mobilni systémy jsou vlecené vleénou lodi, kde s nosnym
plavidiem plujicim po hladiné je spojen nosny prostiedek, ktery zasahuje pod hladinu
a nese vysilaé echolotu pro sledovani ryb smérem zdola nahoru. Zde je hlavnim
problémem ruseni sledované &asti jezera vieénou lodi pfipadné vieénym lanem a
udrZeni stability vertikalniho sméru. Nestabilni signal vznika pfi vinéni a pii zménach
sméru vle¢ného plavidla, coz ztéZuje zatadeni a manévrovani.

Takovy systém je znamy napf. z dokumentu JP 10150418, ktery popisuje podmorské
plavidlo vybavené ultrasonickymi sensory smerujicimi vertikalné smérem vzhlru a
smérem doli. Plavidlo je taZeno pod hladinou za vleénou lodi plujici po hladiné
pomoci nosného prostiedku tvofeného kabelem, ktery je navijen na navijak umistény
na viecné lodi. Pfes kabel je zarover prenasen tok posbiranych informaci, ktery je
nasledné zobrazen na zobrazovacim displeji umisténém v kabiné na vleéné lodi.

Dokument US 3 879 697 popisuje ultrasonicky systém pro Sirokothlou detekci ryb a
jinych vodnich Zivogichti. Detektor je zavésen pod plavidlem v poZadované hloubce

pod nosnym plavidlem plujicim po hladiné na elektricky vodivém kabelu. Senzor véak
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nevyuziva snimani kolmo vzhlru, pouze do stran s pevné stanovenym (hlem.

Sensor mize byt zavé$en pod plavidlem riznymi zplsoby, napt. ve viegné siti.

Nevyhodou vySe uvedenych feseni je, ze vysila¢ umistény pod vodou na nosném
prostfedku a vleCeny za nosnym plavidlem nem(ize byt opatfen Zadnym
vyrovnavacim zafizenim, takZe dochazi ke zkresleni méfeni pfi navigaénich

manévrech provadénych vieénou lodi nebo turbulencich ve vods.

Z dokumentu US 5f1j68;173 je znamé zafizeni umisténé na zadi rybarské lodi pro
sledovani ryb ve Codé zahrnuje jeden nebo vice pasivnich transduktor(i, které
konvertuji zvuky, jako napfiklad bio-zvukové viny produkované vodnimi tvory. Pasivni
zafizeni je kombinovano s aktivnim sonarem a vse je sparovano s displejem a
s vyhodou i s GPS satelitem &i jinym loka&nim zafizenim. Nosny prostiedek tvofi dfik
s otoCné zajisténym Cepem na pficniku, ktery je upevnén na zadi nosného plavidla.
Vysila¢ je umistén na tygi, ktera je posouvatelna pomoci loZiskovych kloubl a
v poZadované hloubce je drzen pomoci utahovacich svorek. Nevyhoda tohoto
zarizeni spociva vtom, Ze je taZeno za nosnym plavidlem, takZe pohyb nosného
plavidla vyrusi a vyplasi ryby. Sledovany prostor tak neodpovida pfirozenému

ekosystému a naméfené vysledky jsou pak zkreslené.

Nevyhody znamych feSeni jsou nepfesnosti vysledki méfeni zplsobené
nedostate¢nym vyvaZenim nosiéd echolotovych vysilaci, které se, v pfipadé vysilagt
tazenych za nosnym plavidlem naklapi, &imz zkresluji vysledky méfeni. DalSi
nevyhodou tazenych vysilagd je vyplageni ryb nosnym plavidlem, takze vysilaé za

nosnym plavidlem zachyti rozplasené hejno, coZ je ale zkresleny stav.

Ukolem vynalezu je vytvofeni zafizeni pro sledovani rybi populace v jejim
pfirozeném prostiedi, které by odstrarfiovalo vySe uvedené nedostatky, umoziovalo
by sledovani ryb na vodnich plochach vmalé, pfitom nastavitelné hloubce, a
zahrnovalo by nosny prostfedek pro vyrovnavani vertikainiho sméru vysilade pii
manévrovani nosného plavidia, nebo pfi naklonech zplisobenych poryvy vétru a

vinami na vodni plose, a také by neplasilo ryby a neovliviiovalo vysiedky méteni.
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Podstata vynalezu

Tento ukol je vyfeSen vytvofenim zafizeni pro vzdalené sledovani vodnich ZivoCichi
pomoci echolotu. Zafizeni je opatfeno alespori jednim vysilatem pro sledovani
vodnich Zivogichli smérem zdola nahoru, kde vysila€ je uspofddan na nosném
prostfedku spojeném s nosnym plavidlem plujicim na hladiné vody a opatfenym
alesporn jednim pohonem nosného prostiedku. Podstata vynalezu spodiva v tom, Ze
nosny prostfedek je tvofen alespofi jednim ramenem, usporadanym pred pridi
nosného plavidla. Rameno je na nosném plavidle uloZeno s moznosti zZmény polohy,
pfiCemz v transportni poloze je uspofadano v podstaté vodorovné nad hladinou vody,
a v pracovni poloze je zanofeno pod hladinou vody s moznosti zmeény délky vyloZeni
pred pfid nosného plavidla a zmény Uhlu zanofeni pod hladinu vody. Nosny
prostfedek tak Ize ovladat z paluby plavidla podle potieb méreni, ale také podie
povétrnostnich podminek, hloubky jezera apod., aby nedos$lo k poskozeni nosného
prostredku. Vysila¢ je uspofadan v koncové oblasti ramene na platformé opatiené
naklonometrem a prostfedkem pro udrZovani konstantni vertikaini polohy signalu
vysilaCe béhem sledovani. Pro urdeni velikosti a mnozstvi ryb je nejvyhodnéjsi
sledovani shora doll nebo zdola nahoru tak, Ze zafizeni zachycuje ryby z horni
strany nebo z bfisni strany. Pi zachycovani zboku dochazi k velkym nepfesnostem.
Velkou vyhodou zafizeni podle vynalezu je, ze vysila¢ je nesen pfed pfidi nosného
plavidla, protoZe zachycuje ryby a jiné vodni Zivocichy pfed tim, neZ je vlecné
plavidlo vyplasi. Koncova oblast ramene je dale opatfena alespoii jednim
pojezdovym kolem. V pfipadé méfeni v mensich hloubkach, kdy koncova oblast
ramen nosného prostiedku dosahuje aZ na dno, pojezdové kolo chrani platformu
s vysilaCem a naklonometrem pied poskozenim, napf. pfi zasazeni kamene, kofene
nebo jiné pifekazky na dné.

Nosny prostfedek je tvofen dvéma rameny spojenymi v pfedni ¢asti otoéné ulozenou
platformou a upevnénymi na bocich nosného plavidla s moznosti jejich soucasného
vysuvu a naklapéni mezi transportni a pracovni polohou, kde v pracovni poloze Uhel
zanofeni ramen lezi vrozmezi od 10 az 90°. Provedeni nosného prostfedku se
dvéma rameny zajituje jeho vétsi stabilitu, omezuje vibrace, které by mohly zpQsobit
nepresnost méreni.
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Kazdé rameno je opatfeno jednim pojezdovym kolem, a ramena jsou pred platformou
spojena alespori jednim kovovym pfiénikem. Platforma je mezi rameny uloZena na
citive ose, kterd umozZfiuje snadné naklapéni platformy podle potieby nastaveni

vysilace. Diky pfiéniku je koncova oblast ramen pevna.

Ramena a pfiénik jsou tvofeny hlinikovymi profily uzavieného prifezu. S vyhodou
jsou tvofeny profily ovalného tvaru, aby nosny prostfedek byl hydrodynamicky a

manipulace mezi pracovni a transportni polohou byla co nejsnazsi.

Kazde rameno je k boku nosného plavidla upevnéno prostfednictvim naklapéciho a
vodiciho pouzdra upevnéného na vertikalnim nosniku spojenym s nosnym plavidlem.
Na vertikalnim nosniku je upevnén jeden pohon nosného prostiedku tvofeny
spoustecim navijakem pro spousténi ramene do pracovni polohy, a na zadi nosného
plavidla je uspofadan druhy pohon nosného prostfedku, ktery tvofi vytahovaci
navijak pro vytahovani ramene do transportni polohy. Naklapéci a vodici pouzdro
umoziuje pohyb smérem pred pfid plavidla ramen pfi nastaveni do pracovni polohy
a pohyb smérem k zadi ramen pfi nastaveni do transportni polohy.

V naklapécim a vodicim pouzdru tvofeném uzavienym kovovym profilem jsou
uloZeny Ctyfi pojezdové valecky, mezi kterymi je s mozZnosti valivého pohybu ulozeno
rameno. Naklapéci a vodici pouzdro a vertikalni nosnik jsou vzajemné spojeny
otocnym Cepem, aby se naklapéci a vodici pouzdro mohlo naklapét podle polohy

ramen.

Ze spoustéciho navijaku vede spoustéci lano pfes spoustéci kladku umisténou
v pfedni &asti naklapéciho a vodiciho pouzdra a svym koncem je upevnéno k
zadnimu kotvicimu &epu v zadni &asti ramene. Spoustéci navijak piekonava mengi
silu, proto je ovladany manualné. Uvolnénim spoustéciho navijaku a uvolnénim

spoustéciho lana klesa rameno do hloubky.

Z vytahovaciho navijaku je vedeno vytahovaci lano pfes zadni kladku uspofadanou
na zadi nosného plavidla a nasledné pres predni kladku uspofadanou na pidi

nosného plavidla a svym koncem je upevnéno k pfednimu kotvicimu &epu v predni

[N
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Casti ramene. Pii zvedani ramen z pracovni polohy do transportni polohy je potieba
vétsi sila. Proto je pouzit hydraulicky navijak. Vytahovaci lano je proto vedeno po
celé palubé pfes pfedni a zadni kladku do vytahovaciho navijaku.

V levém rameni je uspofadano ovladaci lanko spojené s ovladaci civkou pevné
spojenou s osou platformy pro naklapéni platformy, kde na zadnim konci levého
ramene je uspofadano ovladaci kolo pro ovladani ovladaciho lanka. Na zakladé
udaji z ndkonometru lze manuainé dorovnavat polohu platformy tak, aby hlavni

vertikalni vysila¢ byl spravné nastaven a nedochazelo k nepfesnostem v méfeni.

V pravém rameni jsou vedeny kabely pro pfenos dat z vysilagl uspoiadaného na
platformé do echolotu uspofadaného v kabiné nosného plavidla. Tim, Ze ovladaci
lanko je vedeno levym ramenem nedochazi k zamotani lanka a kabell, coz by

poskodilo nosny prostfedek a znepfesnilo naméfené tdaje.

Platforma je opatfena vyfezy pro uloZeni vice vysiladl. V pfipadé pogkozeni vysilacl
nebo pfi ukondeni méfeni se vysilate zvyfezli snadno vysunou, aby nebyly

vystaveny povétrnostnim vliviim, je-li nosny prostfedek v transportni poloze.

Na platformé jsou obvykle uloZeny tfi vysilaée o rliznych frekvencich, naklonometr,
pricemz ovladaci panel vysilaci, displej a multiplexer jsou uspofadany na palubé
nosneho plavidia. Hlavni vertikalni vysilaé snima ve vertikalnim sméru zdola nahoru.
Prvni kontroini vysilaé snima shora dolil (smérem ke dnu) a druhy kontrolni vysilaé
snima v horizontalnim sméru ve sméru pohybu plavidla. Na displeji pak posadka
plavidla sleduje umisténi platformy pod hladinou vody a v pfipadé objeveni prekazky,
napf. velkého kamene, ktery by platformu mohl poskodit, vytahne nosny prostredek
do mensi hioubky.

Na ose platformy jsou osazena pojezdova kola, ktera mohou pojizdét po dné, ¢imz

zabrani, aby se dna dotykala platforma. V jiném vyhodném provedeni maji pojezdova

kola vlastni osu, ktera je uloZzena pfed osou platformy.
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Vyhody vynalezu spogivaji pfedev$im v moZnosti pfesného méfeni pocetnosti,
biomasy a velikostniho sloZeni vodnich organismu, které nejsou vyplaseny plavidlem,
a proto pfedstavuje autenticky pohled na stav vodniho ekosystému. Zafizeni podle
vynalezu umoZiiuje provadéni méfeni v malych hloubkach a umoziuje ovladani

nastaveni vysilace, aby byl vzdy v optimalni vertikalni poloze, kolmé k hladiné vody.

Objasnéni vykrest

Vynalez bude blize objasnén pomoci obrazki na vykresech, na nichZ znazorfuiji obr.
1 schématicky bo¢ni pohled na zafizeni pro vzdalené sledovani vodnich Zivogichil
s nosnym systém v pracovni poloze, obr. 2 schématicky boéni pohled na zafizeni pro
vzdalené sledovani vodnich Zivogichdl s nosnym prostiedkem v transportni poloze,
obr. 3 pldorys pfedni &asti nosného prostiedku v transportni poloze, obr. 4
schématicky podéiny fez naklapécim a vodicim pouzdrem s levym ramenem a obr. 5

detail naklapéciho a vodiciho pouzdra, vertikalnino nosniku a levého ramene.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Rozumi se, Ze ddle popsané a zobrazené konkrétni pfiklady uskuteé¢néni vynalezu
jsou predstavovany pro ilustraci, nikoli jako omezeni piikladil provedeni vynalezu na
uvedeneé pfipady. Odbornici znali stavu techniky najdou nebo budou schopni zjistit za
pouZiti rutinniho experimentovani vétsi, & mensi pocet ekvivalenttr ke specifickym
uskute¢nénim vynalezu, ktera jsou zde specialné popsana. | tyto ekvivalenty budou

zahrnuty v rozsahu nasledujicich patentovych narokd.

Zarizeni 1 pro vzdalené sledovani vodnich Zivogichi je tvofeno nosnym prostfedkem
13 upevnénym na nosném plavidle 2. Nosny prostfedek 13 je tvofeny parem
sklapécich ramen 5, 5°. Kazdé rameno je upevnéno na jednom boku plavidla 2.
V koncové oblasti jsou ramena 5, 5¢ spojena dvéma pficniky 6. V koncové oblasti

ramen 5, 5° za pfi¢niky 6 je na ose 27 osazena naklapéci platforma 4 s vysilaéi 3.

Ramena §, 5 jsou 12 m dlouhd, jsou vyrobena z hlinikovych profili ovalného prifezu

kvlli hydrodynamicnosti o rozmérech 15 x 7 cm, pfi tloustce hliniku 2 mm.
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Ramena 5, §° se na plavidla 2 pohybuji mezi transportni a pracovni polohou.
V transportni poloze jsou ramena 5, 5° vysunuta z vody a jsou uloZena rovnobé&zné
s palubou plavidla 2. V pracovni poloze jsou ramena 5, 5¢ pod hladinou 16 vody.
Hloubka, v niZ je platforma 4 zanofena je nastavitelna, pro mefeni je nejvyhodné;si
hloubka 7 az 8 m, kdy ramena §, 5* sviraji s hladinou 16 vody uhel 45°.

Pohyb ramen 5, 5 z transportni do pracovni polohy je oviadan spoustécim navijakem
11 upevnénym k vertikalnimu nosniku 10 upevn&nym v predni poloviné plavidla 2 na
boku. S ramenem 5, 5 je vertikalni nosnik 10 spojeny otoénym ¢epem 9 umisténym
na naklapécim a vodicim pouzdru 8.

V naklapécim a vodicim pouzdru 8 je umisténa &tvefice pojezdovych valeckll 7. Mezi
pojezdovymi valeky 7 je uloZzeno rameno 5, 5, které pojizdi mezi pojezdovymi
valeCky 7, pojizdi pfi pfechodu mezi pracovni a transportni polohou nebo pfi
nastavovani vhodnych Ghll pracovni polohy.

Na naklapécim a vodicim pouzdru 8 je upevnéna spoustéci kladka 19, pres kterou je
vedeno spoustéci lano 18 ze spoustéciho navijaku 11. Spoustéci lano 18 je
upevnéeno ke kotvicimu éepu 20 v zadni ¢asti ramene 5, 5°. Navijenim spoustéciho
navijaku 11 a zkracovanim spoustéciho lana 18 ramena 5, 5¢ pfechazi z transportni

do pracovni polohy.

Z pracovni do transportni polohy se ramena 5, 8¢ pfenasi pisobenim vytahovaciho
navijaku 17. Viytahovaci lano 21 je na ramenou 5, 5* uchyceno k pfednimu kotvicimu
¢epu 24. Dale prochazi pfes predni kladku 23 na pfidi plavidia 2 a zadni kladku 22
na zadi plavidla 2. Vytahovaci navijak 17 naviji pres kladky vytahovaci lano 21, a tim
se ramena §, § zdvihaji do transportni polohy.

Soubézné s navijenim vytahovaciho lana 21 na vytahovaci navijdk 17 se odviji
spousteci lano 18 z odjiSténého spoustéciho navijaku 11. A obracené, pii pfechodu
z transportni do pracovni polohy, pii navijeni spoustéciho lana 18 na spoustéci
navijak 11 se odviji i vytahovaci lano 21 z vytahovaciho navijaku 17.
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Na kazdém boku plavidla 2 je umistén jeden vytahovaci navijak 17 a jeden spoust&ci
navijak 11. Levé rameno 5° je navic opatfeno ovladacim kolem 14, které ovlada
ovladaci lanko 25 vedené vnittkem levého ramene 5¢. Oviadaci lanko 25 je spojené
s ovladaci civkou 26 umisténou na ose 27 platformy 4. Prostfednictvim ovladaciho

lanka 25 tak Ize ovladat naklapéni platformy 4 podie potieby.

Pravym ramenem 5 jsou vedeny kabely 31, které sbiraji data z vysila&u 3 umisténych

na platforme 4 a pfenaseji je do echolotu umisténého v kabiné plavidla 2.

V platforme 4 jsou vytvofeny vyfezy 28, do nichz se vkladaji vysilage 3. V prikladu
uskute¢néni znazornéném na obr. 1 a obr. 3 jsou na platformé 4 upevnény tfi
vysila¢e 3, hlavni vysila¢ 3 pro snimani prostoru nad platformou 4 zdola nahoru,
jehoz zaznamy mapuji mnozstvi a druhy vodnich Zivogich. Druhy vysila¢ 3 sleduje
prostor pfed platformou 4 a tfeti vysila¢ 3 sleduje prostor pod platformou 4. Druhy a
tfeti vysila¢ 3 ma predevsim Glohu monitorovat prostor v okoli platformy 4, aby se
posadka plavidia 2 mohla vyhnout kolizi s prekazkou, ktera by mohla piatformu 4 a
na ni uloZzene vysilace 3 poskodit. Jedna se o jednokuZelové echolotové vysilace 3,
ovladaneé z jednoho echolotu prostiednictvim tzv. multiplexeru, ktery stfidavé aktivuje
jeden nebo druhy vysila¢ 3.

Na platformé 4 je také umistén nakonometr 30, ktery sleduje naklon platformy 4.
Ovladacim lankem 25 pak Ize ruéné nastavit spravny sklon, aby hlavni vysila¢ 3 byl

nastaven kolmo na hladinu 16 vody.
Pred platformou 4 jsou na viastni ose nebo na ose 27 platformy 4 osazena dvé
pojezdova kola 15, ktera pojizdi po dné, v piipadé, ze nosny prostfedek 13 je

sklopen v malé hloubce, aby nedoslo k poskozeni ramen 5, §° a platformy 4.

Primyslova vyuZitelnost

Zafizeni pro vzdalené sledovani vodnich Zivogichd podle vynalezu Ize pouzit pro
studijni uCely a vyzkumné ucely, stejné jako na rybaiskych lodich a véude tam, kde je
potieba sledovat stav biomasy ryb.
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Prehled vztahovych znaéek

zafizeni pro sledovani vodnich Zivodich(
nosné plavidlo
vysilaé

platforma

a A WO DN -

pravé rameno

5 levé rameno

6 pricnik

7 pojezdovy valecek
8 naklapéci a vodici pouzdro
9 otoény cep

10 vertikalni nosnik
11 spoustéci navijak
12 vodni Zivodgich

13 nosny prostiedek
14 ovladaci kolo

15 pojezdové kolo

16 hladina vody

17 vytahovaci navijak
18 spoustéci lano

19 spoustéci kladka
20 zadni kotvici ep
21 vytahovaci lano
22 zadni kladka

23 predni kladka

24 piedni kotvici dep
25 ovladaci lanko

26 ovladaci civka

27 osa platformy

28 vyiez

29 kladka ovladaciho lanka
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30 naklonometr
31 kabel

vyloZeni ramen

thel zanoreni
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| Zeklb0g
PATENTOVE NAROKY '

Zafizeni (1) pro vzdalené sledovani vodnich Zivo&ichl (12) pomoci echolotu
s alespori jednim vysilatem (3) pro sledovani vodnich Zivogicht (12) smérem
zdola nahoru, kde vysila¢ (3) je uspofadan na nosném prostredku (13) spojeném
s nosnym plavidiem (2) plujicim na hlading (16) vody a opatfenym alespon
jednim pohonem nosného prostiedku (13)/vyznaéujici se tim, Ze nosny
prostfedek (13) je tvofen alespofi jednim ramenem (5, 5°), usporadanym pred
pfidi nosného plavidla (2), kde rameno (5, 5°) je na nosném plavidle (2) uloZeno
s moznosti zmény polohy, pi¢emz v transportni poloze je usporadano v podstaté
vodorovné nad hladinou vody (16), a v pracovni poloze je zanorfeno pod hiadinou
(16) vody s moZnosti zmény délky vyloZeni (L) pfed piid nosného plavidla (2) a
zmeény Ghlu (a) zanofeni pod hladinu (16) vody, pficemz vysila€ (3) je usporadan
v koncové oblasti ramene (5, 5) na platformé (14) opatiené nakionometrem (30)
a prostfedkem pro udrZovani konstatni vertikalni polohy signdlu vysilace (3)
béhem sledovani, a koncova oblast ramene (5, 5) je dale opatfena alespor

jednim pojezdovym kolem (15).

Zafizeni podle naroku 1,vyzna<':ujici se tim, Ze nosny prostiedek (13) je
tvofen dvéma rameny (5, 59 spojenymi v piedni Gasti otoéné uloZenou
platformou (4) a upevnénymi na bocich nosného plavidla (2) s moznosti jejich
souCasného vysuvu a naklapéni mezi transportni a pracovni polohou, kde
v pracovni poloze uhel (a) zanofeni ramen (5, 5') lezi v rozmezi od 10 az 90°.
N2 bg

Zafizeni podle néroks 1/\{_2{vyznaéujici se tim, Ze kazdé rameno (5, 5') je
opatieno jednim pojezdovym kolem (15), a ramena (5, 5') jsou pred platformou
(4) spojena alespor jednim kovovym pficnikem (6).

Zaftizeni podle naroku 3,vyznaéujici se tim, ze ramena (5, 5') a pfi¢nik (6)

jsou tvofeny hlinikovymi profily uzavieného priifezu.

ol
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Zafizeni podle nékterého z narokd 1 a2 4‘.vyznaéujici se tim, Ze kazdé:
rameno (5, 5 je k boku nosného plavidia (2) upevnéno prostfednictvim
naklapéciho a vodiciho pouzdra (8) upevnéného na vertikalnim nosniku (10)
spojenym s nosnym plavidlem (2), na némz je upevnén jeden pohon nosného
prostredku (13) tvofeny spoustécim navijakem (11) pro spousténi ramene (5, 59
do pracovni polohy, a na zadi nosného plavidla (2) je usporadan druhy pohon
nosneho prostfedku (13), ktery tvofi vytahovaci navijak (17) pro vytahovani
ramene (5, 5) do transportni polohy.

Zafizeni podle naroku 5!vyzna<':ujici se tim, Ze v naklapécim a vodicim
pouzdru (8) tvofeném uzavienym kovovym profilem jsou uloZeny étyfi pojezdoveé
valeCky (7), mezi kterymi je s moznosti valivého pohybu uloZeno rameno (5, 5°),
pfiCemz naklapéci a vodlci pouzdro (8) a vertikalni nosnik (10) jsou vzajemné
spojeny otoénym Eepem (9).
e lam

Zafizeni podle na’rokg 5d 6/vyznac':ujici se tim, Ze ze spoustéciho
navijaku (11) vede spoustéci lano (18) pfes spousteci kladku (19) uspofadanou
v pfedni ¢asti naklapéciho a vodiciho pouzdra (8) a svym koncem je upevnéno k
zadnimu kotvicimu epu (20) v zadni ¢asti ramene (5, 5).

Zafizeni podle nékterého z narok(l 4 a3 6,vyznac':ujici se tim, ze z
vytahovaciho navijaku (17) je vedeno vytahovaci lano (21) pfes zadni kladku (22)
uspofadanou na zadi nosného plavidia (2) a nasledné pres pfedni kladku (23)
usporadanou na pfidi nosného plavidla (2) a svym koncem je upevnéno

k pfednimu kotvicimu &epu (24) v predni Casti ramene (5, 5°).

Zafizeni podle nékterého z narok( 2 az 8,vyznac':ujici se tim, Zze vlevém
rameni (5°) je uspofadano ovladaci lanko (25) spojené s oviadaci civkou (26)
pevné spojenou s osou (27) platformy (4) pro naklapéni platformy (4), kde na
zadnim konci levého ramene (5°) je uspofadano ovladaci kolo (14) pro ovladani

ovladaciho lanka (25).
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10. Zafizeni podle nékterého z narokd 2 az 9},vyznaéujici se tim, Ze v pravém

11

12.

13.

rameni (5) je uspofadan kabel (31) pro pfenos dat z vysilaCe (3) uspofadaného
na platformé (4) do echolotu uspoiadaného v kabiné nosného plavidla (2).

. Zafizeni podle nékterého znaroki 1 az 10, vyznacujici se tim, ze

platforma (4) je opatfena vyiezy (29) pro ulozeni vice vysilagu (3).

Zafizeni podle nékterého z narokd 1 az 11,vyznacujici se tim, Ze na
platformé (4) jsou uloZeny tfi vysilaée (3) o riznych frekvencich, naklonometr
(30), pficemz ovladaci panel vysilagi (3), displej a multiplexer jsou usporadany
na palubé nosného plavidia (2).

Zafizeni podle nékterého z naroki 1 a2 12,vyznacujici se tim, ze na ose

(27) platformy (4) jsou osazena pojezdova kola (15).
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