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Mobilni brzda rybarského smekacihn navi jaku

.1
Dosud znamé smekaci rybéiské navijaky s axialnim pohybem civky jsou vybaveny tre-
¢f{ brzdou, ovladanou nastavitelnou matici{, Brzda se musi nastavovati jednak pro z4sék
ryby podle nosnosti vlasce, jednak b&hem unavovani a zdolévéni ryby aZ po jeji vylove-
ni, Pouze ndkteré cizi typy navijakd se podaiilo vybavit alespon tla&nou mobilni brz-
dou, av$ak pro nejroz$ifend j¥i{ typ, tj. navijidk s axiédlnim pohybem civky, nelze tuto
tladnou brzdu pouZfit,

Tento nedostatek odstranuje tahova mobiln{ brzda. Jeji podstaton je pisobeni dvoue
zvratné paky, které je satelitem pohyblivé hlavni osy. Kratdf{ rameno pdky pritahu;je
posuvné pouzdro s nastavenou tieci brzdou tim, Ze se zved4 kulisa, jejiZ dréZkou,rov-
nob&%nou s hlavni osou, prochazi &ep delZfiho ramene satelitni paky. Pohyb kulisy je
ovladén tahlem, situovanym na noZce navijéku, a je zméklen ndikovym systémem, uloie~

nym v kulise.

Tato mobilni brzda pisobi bezprostfedn® a mékce aZ po stop stav a neni tieba po-
rudevati stupen brzdného efektu, nastaveny podle nosnosﬁi vlasce, Brzda je ovléadéna
pifimo prstem pravé ruky. Usnadniuje predev&im rychlé vytaZeni dhofe, opdtovéani zéseku
pfi lovu dravcd s tvrdou Selisti a hladké unavevéni a zdolavani ryby aZ po jeji vyio-
veni, Potfebnou hodnotu sfly brzdy ovlivnuje pfiznive pomdr délky ramen satelitni pé-
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ky. NdZkovy systém pfedev&im upravuje plynulost a citlivost brzdy.

Na piipojeném vykresu jsou znazorndny dva pifiklady provedeni mékké, mobilni ta-
hové brzdy v navijdcich, a to u obr. 1 typu pfehradového, a u obr, 2, typu univerzél-

niho,

Pravad sténa skiind 1 navijaku ( obr. 1) je v rozmezi obou pfi&nych Zeber 3, 3

opatfena vodicimi Zebry pro zakotveni posuvné kulisy 33 stiedovym Sroubem. V horni
¢4sti kulisy 33 je nbiZkovy systém 32, pripojeny na téhlo 30, vedené na nofce navi ja-
ku a zakon&ené madélkem, V dolni &dsti kulisy 33 je dréika, rovnob&ind s hlavni osou
18, slouiici k vedeni Cepu 335 del§iho ramene dvouramenné satelitni pdky 20, jejii
krat3f rameno je spojeno tahem 19 s matici 28 posuvného pouzdra 21 tfeci vrzdy. Tah
19 mobilni brzdy prochdzi pfedni &4st{ hlavni osy 18. Predni &4st hlavni osy 18 nese
posuvné pouzdro 21 a pevné pouzdro 22. Ob% pouzdra jsou od sebe odd8lena pruZinou 23,
Na posuvném pouzdru je matice 29 nastavitelné brzdy, pfitla&ny kotoul 27 a civka 41,
opirajici se talif 24 pevného pouzdra. Zadni &4st hlavni osy 18 je menSiho priméru

a mé nekone&nou navratnou draZku 39 pro mésidek 38, jehoZ &ep je uloZen v dutém Srou-

bu 37, Mésifek 38 slouZi k axiédlnimu posunu hlavni osy 18:

Pohybem t&hla 30 ve smé&ru noZky navijédku se svirad niZkovy systém 32 a svymi kraj-
nimi depy zved4 kulisu 33 vietné del&iho ramene satelitni péky gg. Pritom zﬁstévaji
rovina hlavni osy 18 s rovinou driZky v kulise 33, jiZ prochdzi &ep 35 del&iho ramene
dvouzvratné satelitni paky 20, rovnob&iné. Kratsi rameno\satelitni péky 20 pfitahuje
posuvné pouzdro 21 a tim stupnuje brzdic{ u&inek, aniZ je tifeba méniti nastaveni nasta-

vitelné brzdy.

Potfebnd hodnota sily brzdy je pfimo uUmérnéd pomdru délky ramen satelitni péky 20.
NdZkovy systém 32 zpomaluje zdvih kulisy 33 a &in{ brzdu citlivd;jéi.,

PREDMET VYNALE Z U

Mobilni brzda rybarského smekaciho navi jdku s axidlnim pohybem civky, vyznalena
tim,%e je tvofena satelitni padkou ( 20 ) hlavni osy ( 18 ), pifi &emiZ kra?éi rameho sa-
telitnf paky ( 20 ) je spojeno tahem ( 19 ) s posuvnym pouzdrem ( 21 ) tfeci brzdy,
zatimco ¢ep ( 35 ) del¥fiho ramene satelitni pdky ( 20 ) je uloZen v dréZce posuvné
kulisy ( 33 ), spojené prostfednictvim niZkového systému ( 32 ) s tshlem ( 30 ),
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