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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie do odgtawiania ryb cieciem ,V” lub prostym bez wzgledu
na gatunek czy grubos$¢ ryb.

W stanie techniki znane sg urzadzenia do odgtawiania ryb, ktérych konstrukcja pozwala na ich
zastosowanie do okreslonych gatunkéw czy rozmiaréw ryb. Takim urzgdzeniem jest na przyktad HV40
przeznaczony do odgtawiania ryb w zakresie 2-3 kg w szczegdélnoéci dedykowana dla pstragga. Inny
przyktad to urzgdzenia Baader 434 przeznaczane do odgfawiania ryb w zakresie 2—7 kg czy tez Baader
429 ktorej zakres pracy definiowany jest dtugoscig ryby — 30-110 cm. Istotg takich maszyn jest odpo-
wiednie wzajemne rozwigzanie techniczne uktadu transportowego ryby oraz uktadu tngcego, ktéry za-
zwyczaj stanowig osadzone na gtowicach obrotowe noze tarczowe. Uktady thgce sg osadzone wzgle-
dem siebie w statej, zmiennej okresowo odlegtosci.

Znane sg réwniez kompleksowe maszyny urzadzenia przeznaczone nie tylko do odgtawiania ale
i rbwniez do patroszenia czy filetowania duzych ryb. Takie urzgdzenie przedstawia chociazby Baader
212, 192, 182. Rozwigzaniem najblizszym wynalazku jest opisane w zgtoszeniu patentowym P.407497
urzadzenie do odgtawiania ryb zawierajgce obudowe, transportery, noze tarczowe zasilane silnikami
elektrycznymi, gtowice nozowe, ruchoma ptyte podawczg, ktére charakteryzuje sie tym, ze wyposazone
jest w laserowy czujnik potgczony z silnikiem liniowym, na ktérym oparta jest ruchoma ptyta podawcza.
Urzadzenie dzieki czujnikowi mierzacemu grubos$¢ ryby umozliwia sterowanie wysokos$cig ptyty podaw-
czej w ten sposéb by kregostup ryby zostat usytuowany doktadnie w linii styku ostrzy nozy tarczowych.

W trudnych warunkach pracy urzadzenia, np. w przypadku kiedy urzadzenie zamontowane jest
na jednostce ptywajgcej narazonej na przechyly, co jest stosunkowo czestym gdyz urzgdzenia tego typu
eksploatuje sie nie tylko na ladzie ale takze na jednostkach ptywajgcych, precyzyjne dziatanie systemu
czujnika i ruchomej ptyty podawczej moze by¢ zaburzone. To z pewnos$cig wplynie na doktadnos$é, efek-
tywnosé czy wydajnos¢ urzadzenia.

Urzadzenie wedtug wynalazku w odmienny sposob podchodzi do usytuowania ryby wzgledem
korzystnego jej utozenia do ciecia, kazdorazowo zahaczajgc pokrywg skrzelowg za listwe prowadzacg
do nozy odcinajgcych gtowe. Stabilizuje ptyte podawczg a dopasowanie do zamierzonej linii ciecia rea-
lizowane jest poprzez uktad ruchomej gtowicy, ktéry sterowany jest za pomocg dzwigni ram paséw
transportowych gtéw ryb. Przez co pozwala zneutralizowaé wptyw czynnikdw zewnetrznych na doktad-
nos¢ ciecia.

Przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie do odgtawiania ryb zawierajgce obudowe, uktad trans-
portowy z ptyta podawczg oraz uktad gtowic nozy tarczowych w ktérym ukfad gtowic nozy tarczowych
zamocowany jest trwale w ramie suportu. Rama suportu umieszczona jest przesuwnie w 0Si poziomej
wzgledem przestrzeni roboczej i mocowana do obudowy urzgdzenia.

Uktad transportowy urzgdzenia sktada sie z napedzanych wsp6lnym napedem ukfadu pasa gtéw-
nego z ptytg podawczg oraz uktadu gérnego i dolnego pasa transportowego gtéw ryb. Pomiedzy ukfa-
dem pasa gtéwnego z plytg podawczg oraz uktadem gérnego i dolnego pasa transportowego gtow ryb
znajduje sie przestrzen robocza styku gtowic nozy o szeroko$ci odpowiadajgcej ruchowi przesuwnemu
ramy suportu. Uktad gérnego i dolnego pasa transportowego gtéw ryb umieszczony jest na symetrycz-
nie wspétpracujgcych ze sobg, za pomocg uktadu dzwigniowego rozwieraczy, ramach gornej i dolne;.
Przesuwna w 0si poziomej rama suportu potgczona jest z uktadem dzwigniowym rozwieraczy ram gor-
nej i dolnej za pomocg mechanizmu sterujgcego ruchem ramy suportu.

Korzystnym jest kiedy rama suportu mocowana do obudowy urzadzenia umieszczona jest prze-
suwnie w 0si poziomej w prowadnicach rolkowych albo tozyskach liniowych. W innym wariancie moze
by¢ trwale mocowana do obudowy urzadzenia za pomocg zawiasu lub wahacza.

Mechanizm sterujgcym ruchem ramy suportu moze byé¢ silnik liniowy lub przektadnia ciegnowa
lub zebata. Rozwarcie ram, ktére uzaleznione od wielkosci gtéw ryb powoduje rozwarcie uktadu rozwie-
raczy ramy gornej i dolnej. Ruch rozwarcia przenoszony jest za pomocg mechanizmu sterujgcego na
rame suportu, na ktérej umieszczony jest uktad glowic nozy tarczowych. W ten sposéb ruch rozwieracza
powoduje przesuniecie w poziomie catego uktadu gtowic nozy tarczowych przez co umozliwia dopaso-
wanie precyzyjnie ciecia ryby do jej indywidualnej wielkoSci.

Korzystnym jest kiedy ramy goérna i dolna uktadu gérnego i dolnego pasa transportowego gtow
ryb wyposazone sg w rolki pomocnicze pasow.

Korzystnym jest rowniez kiedy uktad gtowic nozy tarczowych sktada sie z dwéch silnikéw elek-
trycznych na ktérych zamocowane sg wspotosiowo katowe przektadnie zebate napedu nozy tarczowych
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przy czym oba silniki sg usytuowane poziomo w pionie jeden nad drugim na ptycie pionowej w odlegtosci
wyznaczonej stykiem ostrzy nozy tarczowych pod katem regulowanym, korzystnie od 85°-100°, opty-
malnie 90°. W alternatywnym wariancie kat staty wynosi 180°. W przypadku kiedy ostrza nozy tarczo-
wych majg rozwarcie regulowane ok. kata prostego mamy do czynienia z urzgdzeniem przeznaczonym
do ciecia typu V, w przypadku kata p6tpetnego mamy do czynienia z urzgdzeniem do ciecia prostego.

W opciji realizacji mozliwe jest rowniez umieszczenie w goérnej ramie laserowego czujnika odle-
gtosci sterujgcego dzwignig rozwieracza.

Wynalazek w przykfadach wykonania przedstawiono na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
rzut aksonometryczny urzgdzenia do odgtawiania ryb z cieciem typu V z przodu; fig. 2 przedstawia rzut
aksonometryczny urzgdzenia do odgtawiania ryb z tytu; fig. 3 przedstawia rzut aksonometryczny urzg-
dzenia do odgtawiania ryb z cieciem prostym z przodu, fig. 4 przedstawia wariant mocowania ramy
suportu na zawiasie, a fig. 5 przedstawia wariant mocowania ramy suportu na wahaczu.

Urzadzenie do odgfawiania ryb zawiera obudowe 1, uktad transportowy z ptytg podawczg oraz
uktad gtowic nozy tarczowych 2. Uktad gtowic nozy tarczowych 2 zamocowany jest trwale w ramie su-
portu 3. Rama suportu 3 umieszczona jest przesuwnie w 0si poziomej w prowadnicach rolkowych 4
trwale mocowanych do obudowy urzadzenia 1. Ukfad transportowy urzgdzenia sktada sie z napedza-
nych wspdélnym napedem 5 uktadu pasa gtdéwnego z pitytg podawczg 6 oraz uktadu gérnego 7 i dolnego
8 pasa transportowego gtéw ryb. Pomiedzy uktadem pasa gtéwnego z ptytg podawczg 6 oraz uktadami
gornego 7 i dolnego 8 pasa transportowego gtéw ryb znajduje sie przestrzen robocza styku gtowic nozy
9 o szerokoSci odpowiadajgcej ruchowi przesuwnemu ramy suportu 3. Ukfad gérnego 7 i dolnego 8
pasa transportowego gtow ryb umieszczony jest na symetrycznie wspétpracujacych ze sobg, za pomocg
uktadu dzwigniowego rozwieraczy 10, ramach gérnej 11 i dolnej 12. Przesuwna w 0si poziomej rama
suportu 3 potgczona jest z uktadem dzwigniowym 10 rozwieraczy ram goérnej 11 i dolnej 12 za pomoca
mechanizmu sterujgcego 13 ruchem ramy suportu 3.

W wariancie przedstawionym na fig. 4 i 5 pokazano zamocowanie ramy suportu odpowiednio na
zawiasie 19 lub wahaczu 20.

Mechanizm sterujgcy ruchem ramy suportu 13 jest silnik liniowy. W alternatywnym przyktadzie
wykonania jest nim przekfadnia zebata. Dodatkowo ramy gérna 11 i dolna 12 ukfadu gérnego 7 i dolnego
8 pasa transportowego gtéw ryb wyposazone sg w rolki pomocnicze paséw 14. Uktad gtowic 2 nozy
tarczowych 16 sktada sie z dwoch silnikéw elektrycznych 15, na ktérych zamocowane sg noze tarczowe
16 przy czym oba silniki 15 sg usytuowane poziomo w pionie jeden nad drugim na ptycie pionowej 17
w odlegtosci wyznaczonej stykiem ostrzy nozy tarczowych 16 pod kagtem 180° (odgtawianie ryb z cie-
ciem prostym). W innym przyktadzie realizacji ukfad gtowic nozy tarczowych 2 sktada sie z dwéch silni-
kow elektrycznych 15, na ktérych zamocowane sg wspo6tosiowo katowe przektadnie zebate 18 napedu
nozy tarczowych 16 przy czym oba silniki 15 sg usytuowane poziomo w pionie jeden nad drugim na
plycie pionowej 17 w odlegtoéci wyznaczonej stykiem ostrzy nozy tarczowych 16 pod katem regulowa-
nym 90° (odgtawianie ryb z cieciem typu V). W wariantowej realizacji, w przypadku odgtawiania ryb
cieciem prostym, kat wynosi 180°.

W innym przyktadzie realizacji urzgdzenie posiada umieszczony nad gérng ramg 11 uktadu gér-
nego pasa transportowego gtéw ryb 7 laserowy czujnik odlegtosSci sterujgcego dzwignig rozwieraczy 10.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do odgtawiania ryb zawierajace obudowe, uktad transportowy z ptytg podawczag
oraz uktad gtowic nozy tarczowych, znamienne tym, ze ukfad gtowic (2) nozy tarczowych (16)
zamocowany jest trwale w ramie suportu (3) umieszczonej przesuwnie w 0Si poziomej wzgle-
dem przestrzeni roboczej (9), przy czym rama suportu (3) jest mocowana do obudowy urza-
dzenia (1), a uktad transportowy skfada sie z napedzanych wspolnym napedem (5) ukfadu
pasa gtéwnego z pitytg podawczg (6) oraz uktadu gérnego (7) i dolnego (8) pasa transporto-
wego gtéw ryb, umieszczonych w ten sposéb, ze pomiedzy uktadem pasa giéwnego z piytg
podawczg (6) oraz uktadem gérnego (7) i dolnego (8) pasa transportowego gtéw ryb znajduje
sie przestrzen robocza (9) styku gtowic nozy tarczowych (16) o szerokosci odpowiadajgce;j
ruchowi przesuwnemu ramy supportu (3), przy czym uktad gérnego (7) i dolnego (8) pasa
transportowego gtéw ryb umieszczony jest na symetrycznie wspotpracujgcych ze sobg, za
pomocg ukfadu dzwigniowego rozwieraczy (10), ramach gérnej (11) i doinej (12), a przesuwna
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w 0Si poziomej rama suportu (3) potgczona jest z uktadem dzwigniowym rozwieraczy (10) ram
gornej (11) i dolnej (12) za pomocg mechanizmu sterujgcego (13) ruchem ramy supportu (3).
. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze rama suportu (3) mocowana do obudowy
urzadzenia (1) umieszczona jest przesuwnie w 0si poziomej w prowadnicach rolkowych albo
fozyskach liniowych (4) albo trwale mocowana do obudowy urzgadzenia (1) za pomocg zawiasu
(19) lub wahacza (20).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1 lub 2, znamienne tym, ze mechanizm sterujacy (13) ruchem
ramy supportu (3) stanowi silnik liniowy, przektadnia ciegnowa lub zebata.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2 lub 3, znamienne tym, ze ramy gérna (11) i dolna (12) ukfadu
gornego (7) i dolnego (8) pasa transportowego gtéw ryb wyposazone sg rolki pomocnicze
paséw (14).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2, 3 lub 4, znamienne tym, ze uktad gtowic (2) nozy tarczowych
(16) sktada sie z dwoch silnikdw elektrycznych (15), na ktérych zamocowane sg noze tar-
czowe (16) przy czym oba silniki sg usytuowane poziomo w pionie jeden nad drugim na ptycie
pionowej (17) w odlegtosci wyznaczonej stykiem ostrzy nozy tarczowych (16) pod katem 180°.
. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2, 3 lub 4, znamienne tym, ze uktad gtowic (2) nozy tarczowych
(16) sktada sie z dwdch silnikow elektrycznych (15), na ktérych zamocowane sg wspo6tosiowo
katowe przektadnie zebate (18) napedu nozy tarczowych (16) przy czym oba silniki (15) sg
usytuowane poziomo w pionie jeden nad drugim na ptycie pionowej (17) w odlegto$ci wyzna-
czonej stykiem ostrzy nozy tarczowych (16) pod katem regulowanym korzystnie 85°-100°,
optymalnie 90°.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, 2, 3, 4, 5 lub 6, znamienne tym, ze nad gérng ramg (11) ukfadu
gérnego pasa transportowego gtéw ryb (7) umieszczony jest laserowy czujnik odlegtosci ste-
rujgcy dzwignia rozwieracza (10).

Rysunki
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fig. 3
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