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(57) Rezumat:

Inventia se refera la o drona acvatica pentru furajarea
pestilor din lacuri si amenajari piscicole cu functionare
autonoma sau cu control de la distanta destinata utili-
zarii in domeniul acvaculturii si pisciculturii, simplificand
si optimizand activitatea de hranire a materialului pis-
cicol, avand cel mai mic impact asupra mediului si zero
emisii poluante. Drona, conform inventiei, printr-un
dispersor (3) de furaje cu cantarire si dozaj, o gura (2)
de evacuare cu mecanism de pozitionare comandat
electronic si sonar cu senzori, permite hranirea uni-
forma a materialului piscicol prinidentificarea bancurilor
de pesti si evitarea obstacolelor, iar printr-un bloc (6) de
achizitie de date, comanda sitransmitere la distanta are
implementat un program specific si transmite date
specifice, inclusiv cele compatibile cu aplicatiile de tip
maps.
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OFICIUL DE STAT PENTRU INVENTH §I MARCIF
Cerere de brevet de inventie

Data depozit 23 “3 2000,

DRONA ACVATICA PENTRU FURAJAREA PESTILOR DIN LACURI SI AMENAJARI

PISCICOLE CU FUNCTIONARE AUTONOMA SAU CU CONTROL DE LA DISTANTA

Inventia se referd la o drond acvaticd pentru furajarea pestilor din lacuri si amenajari
piscicole cu functionare autonoma sau cu control de la distantd. Ea este destinatd pentru a fi
folosita in industria piscicold, mai ales in cazul in care suprafata de apa este mare §i prezintd un
contur neregulat, cu zone de apd cu adancime mici si/sau stuf. Este cunoscut faptul ci, la ora
actuala, hranirea pestilor se face nemecanizat, cu ajutorul barcilor, fara a exista o strategie bine

definita pentru hranire.

Este, de asemenea, cunoscut un aparat, numit navomodel de hranire, de capacitate mica
(1-2 kg de hrana pe cuva), destinat hrénirii pestilor. Navomodelul este utilizat in cazul pescuitului
recreativ §i transportd hrana si montura, in locul ales de pescar, care, printr-un mecanism de
basculare, le planteazi in apa , insa doar cu scopul de nadire a matériélului piscicol. Metoda nu se
foloseste in piscicultura si acvacultura, deoarece nu s-a dezvoltat un navomodel suficient de mare

si cu destinatie expresa pentru hranire.

Se cunoaste ca hranirea pestilor , in cazul suprafetelor de apa mari, se face cu ajutorul unei barci,

propulsate de vasle sau motor, din care un operator arunca furajul in apa.

Aceastd metoda de hranire are dezavantajele ca dispersia furajului se face neuniform, zonele in
care ajunge hrana nu sunt aceleasi cu zonele in care stationeazad materialul piscicol, acesta din
urma necesitand sa parcurgi distante mari, consuméand energie si, totodata, devenind vulnerabil in

fata pradatorilor, acest fapt avind implicatii importante asupra populatiei de puiet.
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Problema tehnicd pe care o rezolvd inventia este aceea de a hrani materialul piscicol, din
lacuri §i iazuri mari, intr-un mod uniform §i in functie de pozitia sa, fird a aduce implicatii in
mediul acvatic, implicatii de naturd sd perturbe buna dezvoltare a productiei, pastrandu-se

valorile de mediu constante.

Drona pentru furajarea pestilor din lacuri si amenajari piscicole cu funcfionare autonomd sau cu
control de la distantdse caracterizeazd prin dispersorul de furaje cu céntérire si dozaj, controlat
electonic, gura de evacuare a dispersorului cu mecanism de pozitionare controlata tot electronic,
implementarea in blocul de comand3, control si transmitere de date la distantd a unui program
specific dezvoltat pentru drond, formatul achizitiei de date care este compatibil cu aplicatii de tip
maps,dispune de un modul cu sonar §i senzori specializati, mecanismul de comandi a grupului
propulsor si de directie dispune de control, atdt electronic, cdt si manual, iar drona poate

functiona autonom pe un traseu prestabilit sau cu control de la distanta, prin telecomanda.

Drona pentru furajarea pestilor din lacuri §i amenajari piscicole cu functionare autonoma sau cu
control de la distantd este realizatd pe un ponton cu flotoare[1] care este propulsat deun motor
electric ce antreneazdelicea. Motorul este integrat in grupul propulsor si de directie[10],care este
pozitionat pe directia dorita de cétre servomecanism|[11]. Servomecanismu[11] are posibilitate de

control manual in caz de avarie pentru a putea fi manevrat mai usor.

Grupul motopropulsor si de directie[10], bateria de acumulatori, mecanismul de
servodirectie[11], dispersorul de furaje[3], gura de evacuare a dispersorului[2] precum si datele
achizitionate de la blocul cu sonar si senzori[12], sistemul de pozitionare G.P.S[8] si a sistemului
de cantdrire a cuvei dispersorului[4] sunt gestionate si controlate de catre blocul de achizitie,

comanda, control i transmitere de date[6] si transmise cétre operatorul de pe mal cu ajutorul

4



RO 135209 A2

antenei[7]. Operatorul de pe mal, prin intermediul telecomenzii[9], primeste datele transmise de

drona si intervine in functionare ori de cite ori este necesar.

Drona pentru furajarea pestilor din lacuri si amenajari piscicole are implementat un algoritm
pentru determinarea stirii acumulatorilor si a defectiunilor i, in caz de risc de descarcare a
acumulatorilor sau a unei defectiuni, revine singurd la mal.Pentru incércareeste necesar ca drona
si fie conectatd, de citre operatorla statia de incircare[13]. In plus, blocul de achizitie, comanda,
control si transmitere de date[6] va trimite mesajul de avarie cétre operator, fiind necesar ca
acesta s supravegheze functionarea dronei pe drumul de intoarcere si si realizeze conectarea
acesteia la statia de incarcare[13]. in caz de defectiune, operatorul va depana drona in functie de
codul de eroare pe care il genereazd blocul de comandd , control si transmitere de date la

distanti[6],afisat pe telecomanda[9].

Telecomanda[9]dronei are inclusd o memorie pentru stocarea datelor, acestea fiind folosite
la stabilirea zonelor de hranire, a circulatiei bancurilor de pesti, a nivelului apei etc pentru a

optimiza la maximum procesul de furajare a pestilor.

in plus, drona acvatica pentru furajarea pestilor poate detecta obstacolele de sub apa, inclusiv a

plaselor de peste, trimitand pozitia acestora cétre operator.
Prin aplicarea inventiei se obtin urmétoarele avantaje:

- Fiind o drond construitd pe flotoare si avind un pescaj mic, aceasta poate naviga in ape de

adancime mica.

- Se poate realiza impréstierea hranei dispersat, pe o suprafatd mare, cu posibilitatea reglarii
pozitiei gurii de evacuare a dispersorului in functie de pozitia materialului piscicol. Acest lucru

minimizeazd deplasarea materialului piscicol spre zonele de hrénire, acesta depuniand mai putin



RO 135209 A2

efort, inregistrind un spor de greutate mai mare in aceeasi perioadd,comparativ cu aplicarea
metodelor de hranire traditionale. Un alt avantaj este acela ci scade vulnerabilitatea materialului

piscicol fata de atacurile pradatorilor.

- Drona transmite, datele achizitionate de sonda sonarului, cétre telecomanda operatorului, date
cu privire la adancimea, pozitia obstacolelor, existenta si pozitia bancului de pesti, temperatura si
coordonatele G.P.S.. Acesta stabileste zonele de interes pe baza datelor primite §i poate configura

traseul dronei pentru functionarea automata.

- Este inovativ dispozitivul de dispersare a hranei cu cantarire, reglaj al distantei si a pozitiei gurii

de dispersare.

- Prezinta servomecanism de directie comandat electronic dar si cu posibilitate de control manual

in caz de defectiune.

- Grupul moto-propulsor cu carma inclusd cu motor electric fard perii, alimentat de la
acumulatori, care nu genereazi zgomot $i emisii poluante,pastrand valorile de interes ale

mediului acvatic constante.

- Statia de incdrcare a acumulatorilor dronei poate fi alimentatd de la refea cét si de la surse

neconventionale de energie ( panouri solare, instalatie eoliana, etc).

- Drona acvaticd dispune de functie de auto-diagnozi, in caz de defectiune, cu transmiterea

codului de eroare a defectiunii citre telecomanda operatorului.

- Dispune de posibililitatea de a parcurge un traseu prestabilit si Tmpragtierea unei cantitati

prestabilite de hrana in zona de interes.
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REVENDICARI

Drona pentru furajare a pestilor[Figura 1], are dispersorul de furaje[3], caracterizat prin
faptul ca este dotat cu un sistem de cantérire|3], realizad cantérirea si dozarea furajelor
electronic, iar gura de evacuare a furajelor se poate orienta automatizat spre zona {inta.
Blocul de achizitie de date , comanda, control si transmitere la distanta[6], caracterizat
prin aceea cii are implementat un program specific dezvoltat pentru drona cu functii de
autodiagnoza, functionare in caz de avarie, functionare autonoma sau in functie de
dorinta operatorului prin telecomanda|[9]

Formatul de achizitie de date, caracterizat prin aceea ci este compatibil cu aplicatii de
tip maps

Drona pentru furajarea pestilor[Figura 1], caracterizatii prin aceea ci prezinta sonararul
si senzorii dedicati intr-un modul integrat [12].

Mecanismul de comanda a grupului propulsor si de directie[10], caracterizat prin aceea

ca dispune de dubla operare: control electronic gi manual.
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