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Vandens ploto nuskaitymas sonaru zvejybai

(57) Referatas:

ISradimas susijes su bldu, zvejybiniu sonaru, kompiuterio
programos nesliu ir laivu vandens telkiniui skenuoti Zvejybos sonaro
moduliu bei masalui paduoti. Bidas apima pirmojo instrukcijy
rinkinio, apimancio pirmosios vietos duomenis, gavima ir antrojo
instrukcijy rinkinio, apimancio vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty
kriterijy, gavima. Bddas taip pat apima bent vieng sonaro
skenavimg pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima Zvejybinis
sonaras, ir sonaro duomeny, susiety su bent vienu sonaro
skenavimu pirmoje vietoje, gavima. Gauti sonaro duomenys apima
bent vieng pirmosios vietos savybe, kuri turi bati lyginama su vienu
ar keliais kriterijais. Bidas apima vienos ar daugiau antriniy viety,
kurias i§ esmés apima pirmoji vieta, identifikavima, remiantis sonaro
duomenimis ir vienu ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, kai
sonaro duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar
daugiau antriniy viety.

10 ° ,‘vf; N
¢ i/ 510

51 U -)> 10— ﬁ 3

5— N ) il ’?%f,:l‘

< i AW

27 <103 26b
B 91
4@ - == “;”, =
101— % \br>)//-25¢

26a




PAVADINIMAS

Vandens ploto nuskaitymas sonaru Zvejybai

TECHNIKOS SRITIS

Sis iSradimas susij¢s su vandens telkinio skenavimu zuvims aptikti. Visy pirma, ¢ia pateikti iSradimo
variantai susij¢ su biidu ir Zvejybiniu sonaru, taip pat su laivu, susidedanciu i$ tokio zvejybinio sonaro ir

kompiuteriy programos neslio.

TECHNIKOS LYGIS

Pastaruoju metu iSauges sonariniy prietaisy zvejybai kiirimas parodo tokiy prietaisy populiarumg ir
praktiskuma siekiant suzvejoti daugiau zuvy ir padidinti Zvejybos ekspedicijy pasisekimo rodiklj. Siuo
tikslu valtyse arba laivuose jrengiami sonariniai skeneriai, galintys skenuoti vietas po vandeniu ir nubrézti
jvairios raiSkos povandeninio pasaulio zemélapj. Be to, sukurti uzmetami zvejybiniy sonary prietaisai.
Sonariniai prietaisai veikia naudodami ultragarso signalus, kuriuos dazniausiai generuoja keitiklis, ir

matuodami ultragarso signalus, atspindimus nuo kliti¢iy vandenyje.

Pavyzdiniame ankstesniame dokumente US20200363798 naudojamos nevairuojamos transporto
priemonés, kurios valdomos nuotoliniu, jvairioms uzduotims, tokioms kaip navigacija, sonaro, radaro ir
kt. uzduotims jary aplinkoje, atlikti. Sios nevairuojamos transporto priemonés gali surinkti sonaro
duomenis apie vietg ir tada perduoti surinktus sonaro duomenis prietaisui, kad sonaro duomenys buty
rodomi prietaiso ekrane. Taciau $iy sistemy trilkumas yra tas, kad naudotojas neturi sonaro duomeny
gavimo proceso lankstumo ir kontrolés, taip pat neturi gebé¢jimy priimti tikslesniy sprendimy remdamasis
jvairiais realaus gyvenimo arba numatytais scenarijais. Todél naudojant ankstesnes intelektinés

nuosavybés sonarines sistemas zvejybos pasisekimo galimybés reikSmingai nestipréja.

Todél zvejybai skirty sonariniy sistemy lauke yra poreikis iSplétoti lankstesnes, efektyvesnes,
universalesnes ir tikslesnes sonarines sistemas bei budus, pagerinant bendra naudotojo patirtj ir padidinant

zuvy aptikimo tiksluma.



ISRADIMO ESME

Sio isradimo tikslas yra pateikti Zvejybinj sonara, skirta vandens telkiniui skenuoti, sickiant aptikti Zuvis,
laiva, turintj tokj zvejybinj sonarg, biidg ir kompiuterio programos neslj, kuris padéty susidoroti su visais
arba bent kai kuriais Zinomy sprendimy trikumais. Sie ir kiti tikslai pasiekiami jvairiais $io i§radimo
aspektais, kurie apibrézti pridedamose atskirose isSradimo apibréztyse. Terminas ,,pavyzdinis® arba

»pavyzdys* Siame kontekste suprantamas kaip pavyzdys ar iliustracija.

Siame i$radime pateikiamas biidas, kurj atlicka Zvejybinis sonaras vandens telkiniui skenuoti. Budas
apima pirmojo instrukcijy rinkinio, apimancio pirmosios vietos duomenis, gavima, ir antrojo instrukcijy
rinkinio, apimancio vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, gavima. Buidas taip pat apima bent vieno
sonaro skenavimg pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima zvejybinis sonaras, ir sonaro duomeny,
susiety su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, gavimg. Gauti sonaro duomenys apima bent vieng
pirmosios vietos savybe, kuri turi biiti lyginama su vienu ar keliais kriterijais. Biidas taip pat apima vienos
ar daugiau antriniy viety atpazinima, remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau i$ anksto nustatyty
kriterijy, kai pirmoji vieta i§ esmés apima vieng ar daugiau antriniy viety, o sonaro duomenys apima
sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antriniy viety. ISradéjai suprato, kad apdorojant ir
analizuojant bent vieng pirmosios vietos sonaro skenavimg sonaro moduliu, galima sugeneruoti sonaro

duomentis, susietus su pirmaja vieta.

Gauti sonaro duomenys, susij¢ su pirmaja vieta, taip pat gali apimti gautus sonaro duomenis, susietus su
viena ar daugiau antriniy viety, kurias i§ esmés apima pirmoji vieta. Gauti sonaro duomenys, susieti su
viena ar daugiau antriniy viety, gali apimti bent vieng vienos ar daugiau antriniy viety savybe, kuri turi
buti lyginama su vienu ar daugiau kriterijy. Sonaro duomenys, gauti dél tokio apdorojimo, gali buti
naudojami tokiais tikslais, kaip ploto zemélapio duomeny sudarymas, identifikuojant ploto savybes, Zuvy
rusis, kurios turi savo buveines tame plote, sukuriant vandens dugno zemélapio duomenis ir naudojamo
vandens pagrindo geologines savybes bei variacijas, pvz., siekiant nustatyti tam tikry zuvy rasiy aptikimo
galimybes. Todél naudingas budas ir zZvejybinis sonaras suteikia naudos, leisdami sonaro naudotojui
atpazinti tinkamas vietas zvejybai, aptikti bei identifikuoti zuvis ir priimti informuotus sprendimus dél
zvejybos veiklos planavimo ir jgyvendinimo, taip paver¢iant procesa ekonomiskesniu ir reikalaujanciu

maziau darbo.

Antrinés vietos atpazinimas gali apimti gauty sonaro duomeny, susiety bent su vienu sonaro skenavimu
pirmoje vietoje, palyginimg su vienu ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy. Buidas taip pat gali apimti
nustatyma, ar gauti sonaro duomenys, susieti su viena ar daugiau antriniy viety, apimantys bent vieng

vienos ar daugiau antriniy viety savybe, lyginama su vienu ar keliais kriterijais, atitinka vieng ar kelis 1§
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anksto nustatytus kriterijus. Be to, jei nustatoma, kad vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys

atitinka vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, budas gali apimti vienos ar daugiau antriniy viety

identifikavima.

ISradime nurodoma, kad vienas ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy gali apimti savybiy rinkiniy,
susidedantj i8: 1§ anksto nustatytos formos, i$ anksto nustatyto dydzio, i§ anksto nustatyto vandens gylio,
i$ anksto nustatyto vandens gylio kaitos profilio, i§ anksto nustatyto juros dugno profilio, i§ anksto
nustatytos zuvy rusies, vandens temperatiiros parametro, vandens druskingumo parametro arba vandens

termoklinos gylio parametro.

ISradime apraSytas biidas gali apimti nustatyma, ar vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys
atitinka vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, apskaiciuojant nuostoliy funkcijg, apimancig vieng
ar daugiau panasumo parametry, nurodanciy atitikimg tarp vienos ar daugiau antriniy viety bent vienos
savybés ir vieno ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy. Jei apskaic¢iuotos nuostoliy funkcijos iSeiga yra
zemesné (t. y. yra maZesné) uz nustatyta ribing verte, biidas gali apimti vienos ar daugiau antriniy viety

identifikavima.

ISradéjai suprato, kad gavus skenuojamos vietos sonaro duomenis, t. y. pirmajg vieta, ir gavus bent vieng
pirmosios vietos savybe i§ gauty sonaro duomeny, kurig biity galima palyginti su i§ anksto nustatytomis
savybémis, kurias apima i§ anksto nustatyti kriterijai, galima identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety.
Viena ar daugiau antriniy viety Siame kontekste gali biiti vertinama kaip optimali arba pageidaujama
tiksliné vieta, tinkama zvejybai, pavyzdziui, masalui paduoti, jskaitant kiekvienoje vietoje paduodamo
masalo tipo pasirinkimg pagal identifikuoty viety savybes, ir (arba) Zuvims pagauti. ,,Identifikuotos*
Siame kontekste reiSkia, kad nustatoma, aptinkama ir pazymima, pvz., Zemélapyje paskesnei zvejybos
veiklai, viena ar daugiau antriniy viety, kurios savybés atitinka i§ anksto nustatytas savybes.
Nustatydamas Sias geriausias vietas zvejybai pagal sonaro duomenis ir vieng ar daugiau i§ anksto
nustatyty kriterijy, naudotojas turi galimybe identifikuoti labiausiai pageidaujamas zvejybos vietas plote
ir taip iSvengti atsitiktinio Zvejybos viety pasirinkimo remiantis tik skenavimo rezultatais, parodanciais

objektus ar zuvis, ir taip sutaupyti laiko bei istekliy pageidaujamy zuvy tipy paieskai.

I[Sradimo apraSyme nurodytas pirmojo ir antrojo instrukcijy rinkinio gavimas gali apimti pirmojo ir antrojo
instrukcijy rinkinio gavima i§ Zvejybinio sonaro atminties ir (arba) i§ belaidzio rySio jrenginio, kai belaidis
signalas apima pirmajj ir antrgjj instrukcijy rinkinj. Budas gali apimti bent vieno i$ bent vieno sonaro
skenavimo pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomeny, susiety su bent vienu
sonaro skenavimu, atliktu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje arba daugiau antriniy viety, identifikuotos

vienos ar daugiau antriniy viety ir (arba) bent vienos identifikuotos vienos ar daugiau antriniy viety



savybés perdavimg belaidzio rysio jrenginiui.

Biidas gali taip pat apimti duomeny perdavimo praSymo signalo gavimg i§ belaidzio rySio jrenginio ir
bent vieno i§ bent vieno sonaro skenavimo vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomeny, susiety su
bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, identifikuotos
vienos ar daugiau antriniy viety ir (arba) bent vienos identifikuotos vienos ar daugiau antriniy viety
savybiy perdavimag belaidzio rySio jrenginiui, kai duomeny perdavimo prasymas gaunamas i$ belaidzio

ry$io jrenginio.

Biidas gali apimti laivo manevravimg ] pirmgjg vieta pagal gautg pirmajj instrukcijy rinkinj, apimantj
pirmosios vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laivg j pirmaja vieta. Budas gali apimti laivo
manevravimo ] pasirinktg antrine vietg i§ vienos ar daugiau antriniy viety instrukcijy gavima ir laivo
manevravimg j pasirinktg antring vietg i§ vienos ar daugiau antriniy viety, siekiant atlikti tinkamag zvejybos

veikla pasirinktoje antringje vietoje.

ISradimas taip pat apima kompiuterio programos neslj, kuriame jdiegta viena ar daugiau kompiuteriniy
programy, kurias vykdo vienas ar daugiau apdorojimo sistemy procesoriy, esan¢iy valdymo jrenginyje,
kai viena ar daugiau programy apima instrukcijas budui atlikti pagal vieng i§ ¢ia pateikto biido iSradimo
varianty. Kompiuterio programos neslys yra elektroninis signalas, optinis signalas, radijo signalas arba

(ilgalaikeé) kompiuterio skaitoma laikmena.

Cia vartojamas terminas ,,ilgalaiké* skirtas apimti kompiuterio skaitoma laikmena (arba ,,atmintj*) be
elektromagnetiniy signaly perdavimo, taciau néra skirtas kitu biidu apriboti fizinio kompiuterio skaitomos
laikmenos, patenkancio j termino ,.kompiuterio skaitoma laikmena ar atmintis* taikymo apimtj, tipa.
Pavyzdziui, terminai ,,ilgalaiké kompiuterio skaitoma laikmena® arba ,,patvarioji laikmena® yra skirti
apimti laikmeny, kurios nebitinai saugo informacija nuolat, tipus, jskaitant, pavyzdziui, laisvosios
kreipties atminting (RAM). Programy instrukcijos ir duomenys, saugomi patvariojoje, kompiuteriu
pasiekiamoje laikmenoje ilgalaike forma, taip pat gali biiti perduodami perdavimo laikmena arba
signalais, pvz., elektriniais, elektromagnetiniais arba skaitmeniniais signalais, kurie gali buti perduodami
komunikacijos laikmena, tokia kaip tinklas ir (arba) belaidé sasaja. Todél ¢ia vartojamas terminas
»lgalaikis® yra pacios laikmenos apribojimas (t. y. patvari, ne signalas), o ne duomeny saugojimo

patvarumo apribojimas (pvz., RAM ir ROM).

ISradimas taip pat apima kompiuterio programos produkta, apimantj instrukcijas, kurios, kai programa
vykdo vienas ar daugiau apdorojimo sistemy procesoriy, esan¢iy valdymo jrenginyje, lemia tai, kad

apdorojimo sistema turés vykdyti biidg pagal vieng i$ ¢ia pateikty biido iSradimo varianty.



ISradimas apima ir zvejybinj sonara, skirta skenuoti vandens telkinj, kur zvejybinis sonaras apima
valdymo jrenginj, sukonfigiiruotg gauti pirmajj instrukcijy rinkinj, apimantj pirmosios vietos duomenis,
ir gauti antrgjj instrukcijy rinkinj, apimantj vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy. Valdymo
jrenginys sukonfigiiruotas atlikti bent vieng sonaro skenavima pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima
zvejybinis sonaras. Be to, valdymo jrenginys sukonfigtiruotas gauti sonaro duomenims, susietiems su bent
vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, kai gauti sonaro duomenys apima bent vieng pirmosios vietos
savybe, kuri gali biiti lyginama su vienu ar daugiau kriterijy. Valdymo jrenginys sukonfigiiruotas,
remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, identifikuoti vieng ar
daugiau antriniy viety, kai pirmoji vieta i§ esmés apima vieng ar daugiau antriniy viety, o sonaro

duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antriniy viety.

Pagal iSradimg Zvejybinis sonaras gali biiti ir uzmetamame dékle. Taip Sis naudingas biidas ir zvejybinis
sonaras jrengiamas nesiojamame ir uzmetamame sonaro jrenginyje, kurj galima naudoti vandens telkiniui

skenuoti neturint laivo.

ISradimas apima ir laiva, skirta skenuoti vandens telkiniui, kai laivas apima atpazinimo sistema, skirtg
stebéti laivo aplinkai, pvz., vandens telkiniui, lokalizavimo sistema, sukonfigiiruotg stebéti laivo bei
zvejybinio sonaro kryptj ir geografing padéti pagal ketvirtajj aspekta bei jvairius ketvirtojo aspekto

iSradimo variantus. Kiti jvairiy aspekty iSradimo variantai apibréziami susijusiose iSradimo apibréztyse.

TRUMPAS BREZINIU APRASYMAS

Bréziniai yra ne pagal mastelj.

1 pav. parodytas scheminis vandens telkinio ir laivo, sukonfigiiruoto skenuoti vandens telkinj pagal tam
tikrus iS§radimo apibrézties punktus, Soninis vaizdas;

2a—2e pav. rodomos struktiirinés schemos, iliustruojancios biidg pagal kelis iSradimo apibrézties punktus;
2a—2e pav. rodomas sonaro skenavimo kampo ir kelio vandens telkinyje schemy iliustracija pagal kai
kuriuos iSradimo apibrézties punktus;

4 pav. parodyta scheminé laivo, sudarancio valdymo jrenginj, Soninio vaizdo iliustracija pagal jvairius

iSradimo apibrézties punktus.

DETALUS APRASYMAS

Toliau pateiktas detalus isradimo aprasymas. Sios srities ekspertas supras, kad skirtingy i§radimo varianty
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savybés gali biiti kei¢iamos ir jungiamos jvairiais kitais buidais, nebent buity nurodyta kitaip. Pagrindiniai

dalykai ir jprastos technikos, susijusios su elektronika, jutikliy sistemomis, signaly apdorojimu, duomeny
komunikacijos sistemomis, telekomunikacijos sistemomis, ir kitais komponentais, reikalingais norint
igyvendinti iSradima, laikomi prieinamais iSmanantiems §ig sritj. Terminai ,,pirmasis‘, ,,antrasis* ir kiti

nepazymi jokios tvarkos, kiekio ar svarbos, taciau yra vartojami siekiant atskirti vieng elementg nuo kito.

Sios srities ekspertas supras, kad &ia paaiskinti Zingsniai, paslaugos ir funkcijos gali biiti jdiegiamos
naudojant individualiag aparatinés jrangos granding, programinés jrangos funkcijas kartu su
suprogramuotu mikroprocesoriumi arba bendrosios paskirties kompiuteriu, naudojant vieng arba daugiau
specialiyjy integriniy grandyny (ASIC) ir (arba) vieng ar daugiau skaitmeniniy signaly procesoriy (DSP).
Taip pat supras, kad kai Sis iSradimas aprasomas remiantis biidu, jis taip pat gali jkiinytas viename ar
keliuose procesoriuose arba vienoje ar keliose atmintyse, susietose su vienu ar daugiau procesoriy, kai
viena ar daugiau atmin¢iy saugo vieng ar daugiau Siuos zingsnius atliekanciy ir ¢ia apraSomy programy,

paslaugy ir savybiy, kai jas atlieka vienas ar daugiau procesoriy.

Tolesniame pavyzdiniy iSradimo varianty aprasyme tie patys nuorodiniai skaitmenys nurodo tuos pacius

ar panasius komponentus.

1 pav. pateikiama laivo (1) schema. Laivas (1) apima zvejybinj sonarg (2), apimantj valdymo jrenginj (4),
kuris sukonfigiiruotas jvykdyti kelis iSradimo apibréztyje nurodytus biidus. Laivas (1) $io iSradimo
kontekste vertinamas kaip bet koks laivo tipas, tinkamas ir naudojamas zuvims pagauti, pvz., valtis,
zvejybinis laivas, jachta, kanoja, baidaré, bet kokia pripu¢iama valtis, pripuciamas zvejybinis kréslas,
nemotorizuota arba mazos galios valtis ir t. t. Laivas gali biiti nuotoliniu biidu naudotojo valdomas laivas
(91) naudojant belaidzio rysio jrenginj (9) ir belaidzio rySio komunikacijos signalus (10). Laivas (1) kai

kuriuose variantuose gali papildomai arba kitu atveju biti pusiau arba visiskai autonominis.

Laivo (1) Zvejybinis sonaras (2) sukonfigiiruotas skenuoti vandens telkiniui (5). Zvejybinis sonaras
sukonfigiiruotas aptikti zuvis (25a, 25b, 25¢) vandens telkinyje. ,,Vanduo® reiskia géla vandenj arba bet
kokig vandens aplinka, tokig kaip jiiros vanduo, vandenyno vanduo, ezero vanduo, upés vanduo ir t. t.,
kuri gali biti vandens gyviiny buveiné. ,,Zuvys“ §io isradimo kontekste reiskia jvairius 3altakraujus

vandens stuburinius, jskaitant kaulines zuvis.

Laivo (1) Zvejybinis sonaras arba pats laivas apima sonaro modulj (3), kaip parodyta 4 pav.,

sukonfigiiruotg atlikti bent vieng sonaro skenavimg vandens telkinyje (5).

Valdymo jrenginys (4) sukonfigiiruotas gauti pirmgaji instrukcijy rinkinj, apimantj pirmosios vietos
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duomenis (6), ir antrgjj instrukcijy rinkinj, apimantj vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty (i§ anksto

apibrézty) kriterijy. Valdymo jrenginys (4) sukonfigtiruotas atlikti bent vieng sonaro skenavimg pirmoje
vietoje (6) laivo (1) sonaro moduliu (3). Sonaro modulis (3) sukonfigiiruotas generuoti impulso signala
(101), kuris turi biiti spinduliuojamas j vandens telkinj. Signalas tada spinduliuojamas Zvejybos sonaro
modulio (3) emiterio keitikliu (31) j vandens telkinj. Sonaro modulio (3) keitiklis (31) sukonfigtiruotas
gauti atspindéta moduliuotosios fazés impulso sonaro signalg (103) i§ vandens telkinio. Siame pavyzdyje
gautas atspindétas sonaro signalas apima spinduliuojamo sonaro signalo atspindj, krintantj bent ant vieno
objekto, kurj supa vandens telkinys. Pavyzdziui, atspindimas sonaro signalas, kurj gauna sonaro modulis
(3), turi biiti atspindimas bent vienos Zuvies (25a, 25b, 25¢). Sio i§radimo kontekste objektai gali apimti
zuvis (25a, 25b, 25¢), jiros ar ezero dugna (26) (pvz., skirtingas vandens dugno dalis (26a, 26b) arba

povandeninius augalus (27) ir pan.

Zvejybinis sonaras (2) gali lemti tai, kad sonaro modulis (3) atlicka bent viena sonaro skenavima
siysdamas komandinius signalus j sonaro modulj (3). Komandiniai signalai gali biiti siun¢iami belaidziu
u arba papildomai arba kitu atveju naudojant laiding komunikacijos magistrale tarp zZvejybinio sonaro (2)
ir sonaro modulio (3). Valdymo jrenginys (4) papildomai sukonfigiiruotas gauti sonaro duomenims,
susietiems su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje (6). Gauti sonaro duomenys apima bent vieng

pirmosios vietos savybe, kuri turi biiti lyginama su vienu ar keliais i$ anksto apibréZztais kriterijais.

Sonaro signalai gali biiti generuojami ir gaunami remiantis bet kokia sonaro technologija, pvz., didelio
intensyvumo radaro impulsy (CHIRP) sonaro signalais. Kitu atveju, kaip nutaré Sis iSradéjas ir kaip
paaiskinta kitur detaliau, moduliuojamos fazés sonaro signalai gali buti generuojami ir spinduliuojami j
vandens telkinj. Véliau koreliuojamos fazés signalo apdorojimo technikos ir konkreciau tik fazinio
koreliavimo (POC) signalo apdorojimas gali biiti taikomas gautam atspindétam moduliavimo fazés
impulso sonaro signalui i§ vandens telkinio, kur atspindétas signalas apima spinduliuojamo sonaro signalo
atspindj nuo bent vieno povandeninio objekto (25a, 25b, 25¢, 26, 27), kurj supa vandens telkinys (5).
ISradéjai suprato, kad POC naudojimas moduliuojamos fazés sonaro signaluose, atspindétuose nuo zuvy
ar kity povandeniniy objekty, padeda nustatyti pagrindines koreliuojamos fazés signaly siauros apimties
smailes individualiai ir atskirai. Be to, naudojant POC, nuotolio skiriamoji geba, objekty atskyrimas ir
SNR yra reik§Smingai patobulinami. Atitinkamai galima gauti iSsamig su objektais susijusig informacija,
kuri suteikia reikSmingai didesniy galimybiy aptikti Zuvis. Atstumai tarp sonaro modulio nuo kity zuvy
arba zuvy biriy (250) gali biiti nustatyti didesniu tikslumu. ISradimo variantuose, kur sonaro modulis
jrengiamas laive, apskaiiuojami objekty atstumai nuo sonaro modulio gali grubiai atitikti objekty
atstumus nuo laivo. Be to, gali biiti nustatytos individualios zZuvys, taip pat gali biiti nustatyta tiksli skirtis
tarp individualiy Zuvy, pvz., tarp pirmosios zuvies (25a) ir antrosios zuvies (25b) zuvy biiryje (250).

Atitinkamai galima pasiekti vertingy jzvalgy planavimui ir sprendimy priémimui, susijusiam su zvejybos



veikla ir Zuvy aptikimu zvejybiniu laivu.

Siame kontekste ,,vieta“ laikoma tam tikra vieta arba padétis, pvz., vandens telkinyje, tokiame kaip eZeras,
jiira ir pan. Vieta gali apimti geografing padétj arba laivo apytikre vieta, susijusig su koordinaciy rinkiniu,
pvz., Pasaulinés navigacijos palydovy sistemos (GNSS) pavidalu, tokiu kaip pasaulinés padéties
nustatymo (GPS) koordinatés. Vieta taip pat gali buti interpretuojama kaip plotas vandens baseine, kurj
turi skenuoti laivas. Todél pirmasis instrukcijy rinkinys, apimantis pirmosios vietos (6) duomenis, gali
apimti GNSS koordinates geografinei padéciai ezere ir ploto perimetra, atitinkantj arba supantj geografing
padétj, turincig specifinius GNSS vietos duomenis. Kai kuriuose variantuose valdymo jrenginys (4) gali
gauti tokias instrukcijas per zvejybinio sonaro (2) atmintj, t. y. i§ valdymo jrenginio (4) atminties (12).
Laivas (1) gali pasiekti skaitmeninj zemélapj (pvz., HD zemélapj) arba vietoje saugoma skaitmeninj
zemélapj atmintyje (12) arba per nuotoling duomeny saugykla, pasiekiamg per iSorinj komunikacijos
tinklg (20), kuris komunikuoja su belaidziu jrenginiu (9), valdomu naudotojo (91). Vietos duomenys ir su
teritorija susijusi informacija, taip pat instrukcijos, kaip pasirinkti pirmaja vieta (6), t. y. pirmaji
skenuojamg plota (6), gali biiti pazymétos ir nurodytos skaitmeniniame zemélapyje. Kai kuriuose
iSradimo variantuose pirmajj instrukcijy rinkinj, susidedant] i§ vietos duomeny ir ploto parinkimo
informacijos, galima gauti i§ belaidZio jrenginio (9) ir nuspresti naudotojui (91). Siame kontekste terminai

,vieta® ir ,,plotas gali buti vartojami kaip sinonimai.

Pimasis instrukcijy rinkinys gali, pvz., apimti du ar keturis skenuojamo ploto krastus, atsitiktinj tasky,
apibrézian¢iy skenuojamo ploto poligong, skaiCiy, apskritimo centrg ir jo spindulj, apibréziantj
skenuojama plota, pradzios taska ir judéjimo kryptj, t. y. laivo krypti (pvz., pradedant nuo kranto ir judant
tolyn nuo kranto) galimai i§ anksto nustatytu zigzago kursu ir pan. Zigzago kursas, skirtas surasti ir
skenuoti plota, gali leisti skenuoti zvejybos vietas, kurios artimiausios naudotojui (91). Naudotojas (91)
gali nubrézti linija skersai kranto ir kitg linijg, nurodancig skenavimo kryptj skaitmeniniame zemélapyje,
per, pvz., naudotojo s3saja, tokia kaip belaidzio jrenginio (9) ekranas. Kai kuriuose iSradimo variantuose
naudotojas gali paleisti laivg krante ir leisti laivui savarankiskai surasti kranto linija, pvz., pagal ploto
zemélapio duomenis, maziausig vandens gylj arba povandeninius / ant vandens augancius augalus.

Kai kurivose iSradimo variantuose ir aspektuose, vienas ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy,
naudojamy identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety, gali apimti i§ anksto nustatyty savybiy, susiety
su vieta, tokia kaip pirminés ir antrinés vietos, rinkinj. Zvejybiniai kriterijai kai kuriuose i§radimo
variantuose gali apimti i§ anksto nustatyta formg (anga / duobg), i§ anksto nustatyta dydj, i§ anksto
nustatyta vandens gylj, i§ anksto nustatytg vandens gylio pokycio profilj (seklus arba gilus vandens
telkinys arba peréjimas nuo vieno prie kito), i§ anksto nustatytg jiros dugno profilj (kietumo savybe¢, pvz.,
kietas dugnas arba minkstas dugnas), i$ anksto nustatyta zuvy rasj, vandens temperatiiros parametra,

vandens druskingumo parametrg arba vandens termoklinos gylio parametra.



IS anksto nustatyti kriterijai (parametrai arba parametry intervalai) kiekvienam galimam Zvejybos vietos
pozymiui ar charakteristikai gali apimti nustatytg tiksling verte, taip pat tos tikslinés vertés nuokrypj.
Pavyzdziui, 1§ anksto nustatytas vandens gylis gali biiti apibréztas kaip 10 m (=1 m nuokrypis), augaly
dugne skaicius (1), pvz., pritaikytoje skaléje nuo 0 iki 10 (=1 nuokrypis) ir t. t. Tam tikruose pavyzdziuose

kiekvienos savybés verciy intervalas gali biiti apibréztas, pvz., vandens gylis 9—11, augalai 0-2 ir t. t.

ISradéjai suprato, kad gavus skenuojamos vietos sonaro duomentis, t. y. pirming vieta, ir paémus bent vieng
pirminés vietos savybe i$ gauty sonaro duomeny, kurig biity galima palyginti su i§ anksto nustatytomis
savybémis, kurias apima i§ anksto nustatyti kriterijai, galima bus nustatyti vieng ar daugiau antriniy viety
(61, 62). Viena ar daugiau antriniy viety Siame kontekste gali biiti vertinama kaip optimali arba
pageidaujama tiksliné vieta, tinkama zvejybai, pavyzdziui, masalui paduoti, jskaitant kiekvienoje vietoje
paduodamo masalo tipo pasirinkima pagal identifikuoty viety ir (arba) Zuvy pagavimo savybes. Siame
kontekste ,,identifikuoti* reiskia, kad nustatoma, aptinkama ir pazymima, pvz., zemélapyje paskesnei
zvejybos veiklai, viena ar daugiau antriniy viety (61, 62), kurios savybés atitinka i§ anksto nustatytas
savybes. Nustatydamas $ias geriausias vietas zvejybai pagal sonaro duomenis ir vieng ar kelis i§ anksto
nustatytus kriterijus, naudotojas gali nustatyti geriausias zvejybos vietas tame plote ir iSvengti atsitiktinio
zvejybos viety parinkimo remiantis tik skenavimo rezultatais ir parodanciais zuvis ar objektus apskritai,

taip sutaupyti laiko ir iStekliy pageidaujamiems zuvy tipams rasti.

2a—2e¢ pav. parodytos biido (100) diagramos pagal kelis aspektus ir iSradimo variantus, kuriuose laivas (1)
skenuoja vandens telkinj, kad aptikty zuvis (25a, 25b, 25¢), kai laivas apima Zvejybinj sonarg (2), kuris
apima zvejybinio sonaro modulj (3) ir valdymo jrenginj (4). Budas (100), kaip parodyta 2a pav., apima
pirmojo instrukcijy rinkinio, apimancio pirmosios vietos (6) duomenis, gavimag (102), ir antrojo
instrukcijy rinkinio, apimancio vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy (105), gavima (104). Be to,
budas apima bent vieno sonaro skenavimo pirmoje vietoje (6) (kurig apima ir supa vandens telkinys (5)

atlikimg (106), kai jj atlieka laivo (1) zvejybinio sonaro modulis (3).

Atitinkamai laivo (1) valdymo jrenginys (4) gali buti sukonfigiiruotas gauti sonaro skenavima, atlikta
sonaro modulio (3) tiesiogiai arba naudojant specialig jutiklio s3saja (13) laive i§ Zvejybinio sonaro
modulio (3). Gautas bent vienas sonaro skenavimas pirmoje vietoje gali apimti sonaro skenavimy pirmoje
vietoje (6) rinkinj keliais perduoto sonaro signalo (101) kritimo j vandens telkinj (5) kampais skirtingu
laiku, skirtingais laiko intervalais, pakeitus laivo ar sonaro modulio vietg ir perzvelgiant plota (6) arba
papildomus plotus (61, 62), kuriuos apima pirmasis plotas (6). Priklausomai nuo salygy, gali buti
naudojami jvairiis sonaro skenavimo kelio planavimo buidai, tokie kaip zinomi batimetrijos — Bajeso,

nezinomos batimetrijos — tinklelio arba fraktalinio skenavimo. Kitaip tariant, ploto sonaro skenavima
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galima atlikti skenuojant plota keliais skenavimo keliais (t. y. planuojamais laivo judéjimo marsrutais

plote, kuris turi biiti skenuojamas) siekiant gauti kuo daugiau informacijos. Tad marSruto planavimas

plotui skenuoti kai kuriuose variantuose gali apimti tinklelio paieska, pvz., kintamos skiriamosios gebos
tinklelj arba kvadraty medziu pagrijsta kreive arba fraktaling kreive. Kai kuriuose variantuose galima
naudoti atsitiktinj skenavimg (tinka pradiniam skenavimui, kai reikia Bajeso skenavimo). Kai kuriuose
variantuose galima naudoti Bajeso paieska (reikia pradinio skenavimo arba zinomi bent batimetrijos

pagrindai).

Atliekant bent vieng sonaro skenavimg pirmoje vietoje, sonaro modulis taip pat gali gauti bent vieng
sonaro skenavimg papildomose vietose (papildomuose plotuose), kurias apima pirmoji vieta, pvz., vienoje
ar keliose antrinése vietose (61, 62), kurias daugiausia apima pirmoji vieta (6). Svarbu pazymeéti, kad
skenavimo raiSka ir pozymio tikslumas gali priklausyti nuo skenavimo kuigio pagrindo ploto, t. y.
skerspjiivio (32), kuris parodytas, pvz., 3a pav. Sis plotas priklauso nuo sonaro skenavimo kampo ,,0° ir
jiros dugno gylio. Trumpai tariant, kuo gilesnis jiiros dugnas, tuo skenuojamo ploto pozymiai, kurie turéty
buti nustatomi pagal sonaro skenavimus, yra dviprasmiskesni, nes sonaro signalas atspindimas nuo
didesnio ploto, lyginant su, pvz., skenavimais, atliktais sekliame vandenyje. Tiksliam skenavimui ir
pozymiy gavimui, t. y. gilio pakitimui nustatyti (pvz., nedidelés duobutés arba jdubos), naudingiau
naudoti siauresnius skenavimo kampus. Norint optimalaus skenavimo galima naudoti patj trumpiausia
marsrutg visam stebimam plotui apimti. Be to, skenavimo marsSruty skiriamoji geba gali buti didinama

aptikus pozymiy detalumo lygio padidéjima, kaip aiSkinama toliau.

Kaip minéta pirmiau, skenuoti galima net ir naudojant linijinius arba zigzaginius modelius. Taciau
iSrad¢jai suprato, kad ploty skenavimas kintamais per¢jimais statmenai siekiant gauti erdvinés
skiriamosios gebos pozymius bent palei dvi asis, t. y. Soning ,,x* ir i§ilging ,,y* asis, yra palankesnis. Jei
plotas skenuojamas zigzago kryptimi, kaip parodyta 3b pav. su ilgomis paraleliomis kelio sekcijomis (33),
skenavimo kelio erdviné skiriamoji geba palei kelio kryptj gali buti didesné uz skenavimo kelio kryptj
statmenai, o tai gali lemti tai, kad kai kuriy pozymiy detaliy poky¢iy gali biiti nepastebéta. Papildomai
arba kitu atveju sonaro skenavimo marsrutas gali buiti paremtas fraktaline kreive, pvz., Hilberto kreive,
kaip parodyta 3¢ pav. Hilberto kreivé turi santykinai tokj patj marSruto segmenty skaiciy (34) palei abi
asis ,,x“ ir ,,y“. Fraktaliniy kreiviy naudojimas turi dar vieng pranasumg — skenavimo kelio skiriamaja
geba galima keisti realiuoju laiku. Hilberto kreivés kintama skiriamoji geba gali biiti, pvz., gaunama
naudojant kvadraty medzio poskyrj. Laikoma, kad daugiau duomeny apie kvadraty medzio struktirg ir
Hilberto kreive arba kurj nors i§ pirmiau minimy marsruto planavimo algoritmy yra pasiekiama jgiidziy

turin¢iam asmeniui ir todé¢l ¢ia nepateikiama glaustumo tikslais.

Gauti sonaro skenavimai pirmoje vietoje, t. y. atspindéti sonaro signalai (103), gauti i§ povandeniniy
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objekty, gali biiti analizuojami ir (arba) apdorojami valdymo jrenginio (4) ir (arba) belaidzio jrenginio (9)

apdorojimo grandinés, kad biity sugeneruoti sonaro duomenys, susij¢ su pirmgja vieta. Gauti sonaro
duomenys, susij¢ su pirmgja vieta, taip pat gali apimti gautus sonaro duomenis, susietus su viena ar
daugiau antriniy viety (61, 62), kurias i§ esmés apima pirmoji vieta (6). Gauti sonaro duomenys, susieti
su viena ar keliomis antrinémis vietomis (61, 62), gali apimti bent vieng vienos ar keliy antriniy viety
savybe, kuri turi biiti palyginama su vienu ar keliais i§ anksto nustatytais kriterijais. Sonaro duomenys,
gauti dél tokio apdorojimo, gali biiti naudojami tokiais tikslais, kaip ploto Zemélapio duomeny sudarymas,
identifikuojant ploto savybes, zuvy riisis, kurios turi savo buveines tame plote, sukuriant vandens dugno
zemélapio duomenis ir naudojamo vandens pagrindo geologines savybes bei variacijas, pvz., siekiant

nustatyti tam tikry zuvy rasiy radimo tikimybe.

Be to, budas (100) apima sonaro duomeny, susiety su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje,
gavimg (108). Gauti sonaro duomenys apima bent vieng pirmosios vietos (6) savybe, kuri turi biiti
lyginama su vienu ar keliais kriterijais. Gautus sonaro duomenis galima gauti i§ valdymo jrenginio (4) ir
(arba) belaidzio rysio jrenginio (9). Be to, biidas apima vienos ar daugiau antriniy viety (61, 62), kurias i$
esmeés apima pirmoji vieta (6), identifikavima (110), remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau i$
anksto nustatyty kriterijy, kai sonaro duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau

antriniy viety.

Kai kuriais aspektais ir kai kuriuose iSradimo variantuose sonaro duomeny gavimas gali apimti
skenuojamy viety, t. y. pirmosios vietos ir vienos ar keliy antriniy viety ir (arba) viety palei skenavimo
marsrutg, pozymiy nustatymg. Pozymiy gavimas i§ sonaro duomeny gali buti atlieckamas prizitirimais
mokymosi algoritmais. Pavyzdziui, masininio mokymosi (ML) modelis gali biiti apmokytas su dideliu
duomeny rinkiniu, tokiu kaip mokymo, testavimo, tikrinimo duomeny rinkiniu, sintetiniu ir (arba) tikru
duomeny rinkiniu, kuris gali biiti nepakankamai tikslus (sintetiniy duomeny rinkinio atveju) arba
nelengvai gaunamas / Zenklinamas (realiy duomeny atveju). Tinkamai apmokyti ML modeliai gali
pateikti tikslias pirmosios ir (arba) antriniy viety savybiy prognozes. Pozymiy gavimas i$ sonaro duomeny
gali apimti nepriziiirimy mokymosi algoritmy (principiné komponenty analizé (PCA), izometrinis
vaizdavimas (ISOMAP) ar kt.) naudojima. Tokiais atvejais reikia surinkti nepazenklintus sonaro
duomeny rinkinius. Procesas gali apimti iSankstinio apdorojimo zingsnius, pvz., ploto aplink jiros dugna
nukirpimg sonaro skenavimuose dugno kietumo klasifikacijai. ISradime gali biiti naudojami
egzistuojantys augalijos ir dugno kietumo jvertinimo algoritmai siekiant iSgauti Sias savybes i§ sonaro

duomeny.

Sonaro skenavimy skiriamoji geba gali buti vertinama ir gali biiti nustatoma, ar jg reikéty didinti ar mazinti

priklausomai nuo pirmiau aprasyto skenavimo biido. Pavyzdziui, i§ dabartinio sonaro skenavimo gauti
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pozymiai gali biiti lyginami su vieno ar keliy ankstesniy skenavimy pozymiais (pvz., paskutiniais 1-10

skenavimo rinkiniais) ir gali biiti nustatyta, ar pozymiai kito arba kokiu grei¢iu vyko Sie pakeitimai.
Pozymiy pasikeitimo greitis gali biiti nustatytas apskai¢iuojant pozymiy veréiy erdvinj gradientg. Pagal
paprasCiausig formag gali biiti apsvarstytas skirtumas tarp dabartinés iSmatuotos pozymiy vertés ir
ankstesniy pozymiy veréiy, o pazangesniems skaiciavimams gali biiti naudojamos kelios ankstesnés
vertés. Svarbu pazyméti, kad gali tekti apskaiciuoti iSvesting verte atsizvelgiant j vieta, kur buvo gauti
pozymiai. Kai kuriais scenarijais, kai nustatoma, kad pozymiai i§ léto kinta atitinkamuose plotuose (t. y.
pozymiy detalumo lygiai yra zemi), sonaro skenavimo skiriamoji geba gali sumazéti. Taciau tam tikrais
scenarijais, kai nustatoma, kad bent vienas pozymis atitinkamose skenavimo vietose greitai kinta,
skenavimo skiriamoji geba gali biiti atitinkamai padidinama. Kai kuriuose pavyzdziuose, naudojant
Hilberto kreive, gali biiti sukurtas laivo ploto skenavimo kelias, t. y. skenavimo kelio skiriamoji geba gali
buti padidinama, aptikus didesnj sonaro duomeny pozymiy detaliy lygi, pvz., poZymiy vertéms kintant
greiCiau. Sonaro skenavimo algoritmas taip pat gali keisti sonaro skenavimo kampg ,,0° (pvz., parinkti i$
galimy alternatyvy) priklausomai nuo pozymiy, gauty i§ sonaro duomeny, detalumo lygio, tiksliau i$,
pvz., pozymiy poky¢iy greicio, vandens dugno gylio ir skenavimo kelio kreivés skiriamosios gebos. Esant
didesnei skenavimo kelio skiriamajai gebai, plataus kampo skenavimo kiigiai su platesniais skerspjiiviais
(32) tam tikru gyliu gali persidengti (8j gylj galima rasti geometriniu u zinant skenavimo kiigio kampa
,»0%), 0 dél to informacija gali dubliuotis, tiesiogiai nedidinant pozymiy tikslumo. Atitinkamai, esant
siauresniam sonaro skenavimo kampui (kurj galima gauti padidinant spinduliuojamy sonaro signaly
daznj), pozymiai gali biiti gaunami didesniu tikslumu, t. y. gaunami i§ mazesnio vandens dugno ploto ir

deél to sudaryti mazesnius skenavimo kiigio skerspjivius (32).

Dar kitais scenarijais gali buti naudojama erdve uzpildanti fraktaliné kreive, kuri gali uzpildyti ne
staCiakampio plota (pvz., apskritimo, trikampio arba nejprasta). Pavyzdziui, kvadraty medzio ploto
padalijimas gali biiti neoptimalus arba gali prireikti papildomy Zingsniy siekiant uztikrinti, kad skenavimo

kelias islikty apibréztame plote.

Bajeso optimizacija gali buti sukurta zingsniams sumazinti, reikalingiems surasti parametry kombinacija,
kurie bty arti optimalios i§ anksto nustatyty charakteristiky kombinacijos. Optimizuoti parametrai apima
laivo koordinates, t. y. vietas, kur atliekami sonaro skenavimai. Siame kontekste optimaliis parametrai
(koordinatés) yra tie, kuriems esant gauti juros dugno pozymiai yra artimesni i$ anksto nustatytoms
savybéms (i§ anksto nustatytos pozymiy vertés, kurios apibrézia pageidaujama Zvejybos vieta). Cia
»Zingsniy skaicius® suprantamas kaip viety, | kurias manevruojamas laivas, skaiius, o ,,parametry
kombinacija“ suprantama kaip viety, kuriose nuo vietos priklausoma nuostoliy funkcija grazina minimalig
vertg, koordinatés, kuriose nuo vietos priklausoma nuostoliy funkcija grazina minimalig verte, t. y.

tinkamg vieta. Taigi Bajeso optimizavimas siekia optimizuoti nuo vietos priklausoma nuostoliy funkcija
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vertindamas funkcija kiek galima maziau karty. Sios nuostoliy funkcijos vertinimas apima laivo

manevravimg | vieta, sonaro skenavima ir jiros dugno pozymiy gavima.

Siuo tikslu procese gali biiti naudojama jgaliotoji optimizavimo problema (didziausios jgijimo funkcijos
vertés radimas), o tai, nepaisant sudétingumo, gali biiti maziau sgnaudy reikalaujantis budas, ypac
skai¢iavimo pozitriu, nes gali biiti naudojami jprasti skai¢iavimo jrankiai. Todél Bajeso optimizavimas
gali buiti pats tinkamiausias skenavimo pozitiris situacijoms, kur optimizuotinos funkcijos (pvz., laivo
manevravimas) bandymas yra labai brangus dalykas. Tais scenarijais, kai pasiekiami iSankstiniai
batimetrijos duomenys, Bajeso optimizavimo strategija taip gali biiti naudinga vietoje tinklelio arba keliy
skiriamyjy geby fraktalinés funkcijos skenavimo kelio naudojimo. Kai kuriuose pavyzdziuose gali bti
atliekamas pradinis grubus tinklelio skenavimas, o véliau sonaro skenavimo duomenims gali biiti taikoma
Bajeso optimizacija. Taip bendras suminis nukeliautas kelias per pradinius grubius skenavimus ir
paskesne Bajeso optimizacija gali buti mazesnis uz Hilberto kreivés kelio ilgj. Tiek batimetrijos, tieck
grubaus skenavimo scenarijais duomeny tasky rinkinio zinomose vietose naudojimas leidzia naudoti
optimizavimg siekiant nustatyti, kaip objektyvi funkcija (nuo vietos priklausoma nuostoliy funkcija) turi
buti vertinama toliau, tai yra j kokias vietas turi biiti manevruojamas laivas ir kokie tolesni skenavimai

turi buti atliekami.

Tam tikruose pavyzdziuose pasirinkus nauja galimos nuostoliy funkcijos minimaliy viety rinkinj (t. y.
tinkamy zvejybos viety, kur nuostoliy funkcijos i§vestis yra mazesné uz i$ anksto numatytg ribing verte),
visos identifikuotos vietos gali biiti aplankomos laivo trumpiausiu marSrutu, o tai yra keliaujancio pirklio
uzdavinio (TSP) sprendimas. Yra daug TSP sprendimy, tiek tiksliy, tiek heuristiniy. Jei reikalingas
papildomas patikslinimas, gali buti atlickama dar viena Bajeso optimizavimo iteracija. Kai kuriuose
scenarijuose kaip skenavimo biidas gali biiti naudojamas atsitiktinis judéjimas (pradinis skenavimas arba
vietiniai skenavimai). Atsitiktinis judéjimas gali, pvz., biiti naudojamas pradiniam skenavimui Bajeso
optimizavimui, kai batimetrijos duomenys néra pasiekiami. Be to, kai gauty sonaro duomeny pozymiai
negali buti tiksliai vertinami (pvz., reikia tam tikros pozymiy kokybés vertinimo metrikos / sprendimo),
galima atlikti kelis skenavimus atsitiktinése vietose Salia dabartinés laivo vietos, siekiant gauti daugiau
duomeny ir savo ruoztu padidinti pozymiy vertinimo patikimuma Siose vietose. Tokiu u galima sumazinti

nenumatytg jrangos poveikj arba sugerties nuostolius vandens telkinyje arba panasias klaidas.

Ivairiuose budo (100) variantuose vienos ar daugiau antriniy viety (61, 62) identifikavimas (110) gali
apimti gauty sonaro duomeny, susiety su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, lyginima (112) su
vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy (105). Be to, biidas (100) gali apimti nustatyma (114), ar
gauti sonaro duomenys, susieti su viena ar daugiau antriniy viety, apimantys bent vieng vienos ar daugiau

antriniy viety savybe, lyginamg su vienu ar keliais kriterijais, atitinka vieng ar kelis i§ anksto nustatytus
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kriterijus (105). Tad jeigu nutariama, kad vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys atitinka vieng

ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, bidas apima vienos ar daugiau antriniy viety (61, 62), t. y. tinkamy

zvejybos viety, identifikavima.

[vairiais aspektais ir jvairiuose iSradimo variantuose budas gali dar apimti nustatymg (114), ar vienos ar
keliy antriniy viety (61, 62) sonaro duomenys atitinka vieng ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy,
apskaiciuojant (116) nuostoliy funkcija, apimancig vieng ar daugiau panasumo parametry, nurodanciy
atitikima tarp vienos ar keliy antriniy viety bent vienos savybés ir vieno ar daugiau i$ anksto nustatyty
kriterijy. Kitaip tariant, vienos ar daugiau viety savybés, gautos i$ sonaro skenavimy vienoje ar daugiau
antriniy viety duomeny, lyginamos su i§ anksto nustatytomis savybémis tinkamoms zvejybos vietoms
identifikuoti. Lyginimas atlickamas apskai¢iuojant nuostoliy funkcija, o jei apskaiciuotos nuostoliy
funkcijos i$vestis nesiekia i$ anksto nustatytos ribinés vertés, budas taip pat gali apimti vienos ar keliy

antriniy viety (61, 62), t. y. kaip tinkamy zZvejybos viety, identifikavima.

Pavyzdziui, nuostoliy funkcija gali biiti apibrézta kaip:

L=Y{i€l}ai|fi—ti|,

kur ,,I* yra pozymiy rinkinys, ,,a; “ yra i pozymio svorio koeficientas, ,,f; “ yra iSmatuota i pozymio verte,

0 ,.ti “ yra tiksliné i pozymio verté. (Kur fir t gali biiti daugiamaciai vektoriai)

Jei nuostoliy funkcijos ,,L* i§vestis yra zemesné uz pirmiau nustatytg ribg (118) (vertinant nuostoliy
funkcijos iSvest] pagal i§ anksto nustatyta ribg), perziurima vieta gali buti identifikuojama (110) ir
pazymima kaip tinkama vieta zvejybai. Papildomai arba kaip alternatyva kiekvienam vienos ar keliy
antriniy viety pozymiui gali buiti nustatyta panasumo funkcija lyginant su pozymiais, kuriuos apima i$
anksto nustatyti kriterijai, t. y. apskaic¢iuojant Euklido atstuma tarp funkcijy vektoriy. Taip ribiné verté

gali biti apibrézta skirtumams tarp kiekvieno iSmatuoto pozymio ir tiksliniy veréiy atskirai.

Be to, nuostoliy funkcija gali apimti tinkamumo kriterijy kiekvienai identifikuotai vietai, kuri gali bati
gaunama naudojant ML sprendimus, pavyzdziui, konvoliucinj neuroninj tinkla, veikiant] tiesiogiai su
sonaro duomeny pozymiais (t. y. keliy sonaro skenavimy kadras), be aiSkiy pozymiy gavimo zingsniy. Ta
pati prieiga gali biiti naudojama nustatyti, ar toje vietoje skenavimo skiriamoji geba turi buti padidinama

ar sumazinama.

Kai viena ar daugiau antriniy viety (61, 62) identifikuojamos kaip tinkamos Zvejybos vietos, jos gali biti

pazymétos to ploto zemélapyje su atitinkamomis GNSS koordinatémis, apraSymu, priskirtais tinkamumo
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laipsniais, kuriuos suteikia apskai¢iuota nuostoliy funkcija ir (arba) pavadinimo apibréztimis. Valdymo

jrenginys (4) gali buti sukonfigliruotas jrasyti Sias vietas zvejybinio sonaro atmintyje ir (arba) perduoti
informacijg naudotojui realiuoju laiku. Informacija apie identifikuotas vietas taip pat gali biiti perduodama
1 1Sorinj tinkla, tokj kaip debesies tinklas (20), ir pasiekiama naudotojo veliau. Kai kuriuose iSradimo
variantuose vienos ar keliy antriniy viety identifikavimas gali apimti nuolatinj arba nuosekly pirmiau
minéty viety identifikavimo procesa. Pavyzdziui, kai kuriuose scenarijuose viena antriné vieta (61, 62)
gali biiti identifikuojama pirmiausia, tada persiun¢iama j belaidzio ryS$io jrenginj (9) ir (arba) j valdymo
jrenginj (4). Atitinkamai naudotojas (91) arba valdymo jrenginys (4) (pvz., autonominio laivo atveju) gali
jvertinti ir atmesti $ig identifikuotg vietg kaip ne pacia tinkamiausig. Tod¢l identifikavimo proceso metu
toliau ieSkoma kitos arba tinkamesniy antriniy viety, kurios pateikiamos naudotojui arba valdymo
jrenginiui. Naudotojas ir (arba) valdymo jrenginys tada gali vertinti ir priimti vieng ar kelias identifikuotas
vietas. [vairiuose iSradimo variantuose visos tinkamos antrinés vietos gali buti identifikuojamos ir
pateikiamos naudotojui arba valdymo jrenginiui. Pavyzdziui, pirmosios ,,n“ tinkamos vietos gali buti
identifikuojamos i$ pradziy. IS anksto nustatytas plotas, pvz., visa pirmoji vieta (6) gali biiti skenuojama,
o tada galima identifikuoti ,,n“ viety kandidaciy, kurios geriausiai atitinka i$ anksto nustatytus kriterijus.
Naudotojas ir (arba) valdymo jrenginys tada gali pasirinkti vieng ar daugiau identifikuoty tinkamy viety
kaip geriausias pasirinktas tinkamas vietas. Tai suteikty iS§samiausiy rezultaty, taciau uzimty daugiausia
laiko skenavimui. Taciau jgudusiam naudotojui aisku, kad galima sukurti ir atlikti jvairiy scenarijy, kurie
skiriasi nuo pirmiau minéty pavyzdziy vienos ar keliy antriniy viety (61, 62), tinkamy zvejybai,

identifikavimui ir parinkimui pagal sitiloma biidg ir zZvejybinj sonarg.

Kai kuriuose iSradimo variantuose pirmojo ir antrojo instrukcijy rinkinio (102, 104) gavimas gali apimti
pirmojo ir minéto antrojo instrukcijy rinkinio gavimg (120) i$ laivo (1) zvejybinio sonaro (2) atminties
(12). Kai kuriuose iSradimo variantuose pirmojo ir antrojo instrukcijy rinkinio (102, 104) gavimas gali
apimti belaidzio rySio signalg (10), apimancio pirmojo ir antrojo instrukcijy rinkinio, gavima (122) i

belaidzio rySio jrenginio (9).

Kai kuriais aspektais ir kai kuriuose iSradimo variantuose biidas gali apimti bent vieno i$§ bent vieno sonaro
skenavimo, atlikto pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomeny, susiety su bent
vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje arba daugiau antriniy viety, identifikuotos vienos
ar daugiau antriniy viety, bent vienos identifikuotos vienos ar daugiau antriniy viety savybés perdavima
(124) belaidzio rysio jrenginiui. Si tiesiogiai belaidziam jrenginiui (9) perduodama informacija, per, pvz.,
trumpo nuotolio, pvz., ,,WiFi ar kitg telekomunikacijy tinkla, arba gali biiti perduodama j iSorinj tinkla
(20), pvz., debesies tinkla, kurj galima pasiekti belaidzio rysio jrenginiu (9). Pasiekdamas pateikto biido
jvairiy etapy perduodamus duomenis, naudotojas (91) gali nuspresti jsikisti ] procesa bet kuriuo metu

rankiniu u. Naudotojas (91) taip pat jgyja didesn¢ duomeny tvarkymo kontrolg, svyruojancig nuo
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neapdoroty sonaro skenogramy jgijimo iki apdoroty sonaro duomeny, ir atitinkamai gali priimti

informuotus sprendimus bei atlikti pasirinkimus.

Biidas gali taip pat apimti duomeny perdavimo praSymo signalo (10) gavima (126) i§ belaidzio rysio
jrenginio (9) ir pirmiau nurodytos informacijos perdavimg (124) gavus duomeny perdavimo prasymg i$
belaidzio rysio jrenginio (9). Taip naudotojas (91) gali prasSyti gauti duomenis i§ laivo pagal
pareikalavima, periodiskai tam tikrais laiko intervalais arba jvykus jvykiui, pvz., kai tik identifikuojama
tinkama zvejybos vieta. Kai kuriuose aspektuose ir iSradimo variantuose buidas gali apimti manevravima
(128), t. y. laivo (1) vairavimg j pirmajg vieta (6) pagal gautg pirmajj instrukcijy rinkinj, apimantj
pirmosios vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laivag j pirmajg vieta. Naudotojas (91) ir (arba)
valdymo jrenginys (4) gali gauti pirmajj instrukcijy rinkinj ir varomuoju laivo $altiniu nuvairuoti laiva j
pirmaja vieta, kur turi biiti atlickamos skenavimo operacijos. Kai kuriuose iSradimo variantuose gali
reikéti nuvairuoti laiva j kelis papildomus plotus pirmojoje vietoje ir atlikti sonaro skenavima, arba
nuvairuoti laivg j identifikuotg vieng ar daugiau antriniy viety. Todél kai kuriuose iSradimo variantuose
budas gali apimti laivo manevravimo (132) j pasirinktg antrine vietg i§ vienos ar daugiau antriniy viety
instrukcijy (130) gavimg ir laivo manevravima j pasirinktg antring vieta i$ vienos ar daugiau antriniy viety,
siekiant vykdyti atitinkama Zvejybos veikla pasirinktoje antrinéje vietoje. Atitinkamai valdymo jrenginys
(4) ir (arba) belaidzio rySio jrenginys (9) gali siysti instrukcijas laivui vykti j identifikuotg ir pasirinkta
vieta, tinkama Zvejybai. Todél tokios veiklos kaip masalo padavimas ir (arba) zZvejyba gali biiti atlickamos

pasirinktoje vietoje.

4 pav. pateiktas scheminis laivo (1), apimancio Zvejybinj sonarg (2) vandens telkiniui skenuoti zvejybinio
sonaro moduliu (3), kuris jrengtas laive (1), Soninis vaizdas. Zvejybinis sonaras (2) apima valdymo

jrenginj (4).

Zvejybinis sonaras (2) sukonfigiiruotas atlikti bent viena sonaro skenavima vandens telkinyje (5)
naudojant laivo (1) sonaro modulj (3). Zvejybinis sonaras (2) gali lemti tai, kad sonaro modulis (3) atlicka
bent vieng sonaro skenavimg siysdamas komandinius signalus j sonaro modulj (3). Sonaro modulis (3)
gali biiti integruotas sonaro modulis (3), t. y. integruotas kaip laivo Zvejybinio sonaro (2) dalis arba kai
kuriuose iSradimo variantuose — atskiras modulis, prijungtinas prie zZvejybinio sonaro (2). Atitinkamai
sonaro modulis (3) gali baiti skirtingy iSmatavimy nesiojamasis jrenginys, pritaikomas prie jvairiy laivy,
apimanciy zvejybinj sonarg (2), tipy. Sonaro modulio (3) integravimas ] zvejybinj sonarg (2) gali biiti

atliekamas bet kuriuo laivy gamybos etapu arba pritaikant sonaro modulj (3) prie egzistuojanciy laivy (1).

Sonaro modulis (3) gali apimti bent vieng sonaro keitiklio elementg (31) sonaro signalams generuoti ir

gauti. Sonaro modulis (3) sukonfigiiruotas generuoti ultragarso signalams (101), kurie turi buti
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skleidziami j vandens telkinj, ir gauti nuo kliti¢iy, vandens telkinio pagrindo, pvz., jiiros arba ezero dugno

(26a, 26b), objekty, tokiy kaip zuvys (25a, 25b, 25¢) arba augalai (27), atspindétus ultragarso signalus
(103) ir t. t.

Sonaro keitikliai gali buti pritaikyti zvejybiniame sonare Soniniam skenavimui, t. y. vandens pavirSiaus
(51). Taip pat gali buti, pvz., staciakampiy Soniniy keitikliy ir (arba) ziediniy dugno keitikliy, pritaikyty
2D vandens gyliui skenuoti. Keitikliai gali buti pagaminti i§ pjezoelektrinés keramikos. Staciakampiai
ultragarso keitikliai Soniniam skenavimui gali buti pritaikyti skleisti véduoklés formos ultragarso
spindulius. Ziedinis 2D skenavimo keitiklis ar keitikliai gali bati pritaikyti skleisti kiiginius ultragarso

spindulius link pagrindo, t. y. vandens telkinio dugno, bent jprastai skenuojant 2D formatu.

Komandiniai signalai gali biiti siun¢iami belaidziu u arba papildomai arba kitu atveju naudojant laiding
komunikacijos magistrale tarp Zvejybinio sonaro (2) valdymo jrenginio (4) ir sonaro modulio (3). Kai
kuriuose iSradimo variantuose komandinius signalus valdymo jrenginys (4) siuncia j sonaro modulj (3),
kuris gali biti laivo valdymo jrenginys. Valdymo jrenginys (4) gali papildomai arba kitu atveju biiti
skirstomasis valdymo jrenginys, toks kaip valdymo jrenginys, jdiegtas debesies tinkle (20). Komandas j
sonaro modulj (3) gali perduoti Zvejybinio sonaro (2) naudotojas (91) belaidzio rySio jrenginiu (9)
naudodamas belaidzio rySio komunikacijos sgsajas (10) arba kitu atveju ar papildomai i§ dalies gali

perduoti laivo valdymo jrenginys (4) ir i§ dalies belaidzio rySio jrenginys (9) arba jy derinys.

Laivas (1) apima atpazinimo sistemg (8) ir lokalizavimo sistemg (7). Atpazinimo sistema (8) Siame
kontekste suprantama kaip sistema, atsakinga uz neapdoroty jutiklio duomeny gavima is jutikliy (8a, 8b),
tokiy kaip kameros, radarai, temperaturos jutikliai, vandens jutikliai, pH jutikliai ir t. t., ir Siy neapdoroty
duomeny konvertavimg j aplinkos supratimg. Tokiu u valdymo jrenginys (4) gali gauti papildomos
informacijos apie temperatiira, druskingumg, pH arba kitas vandens telkinio charakteristikas, taip
suteikiant platesnj povandeniniy saglygy supratima. Atpazinimo sistema (8) gali biiti sukonfigiiruota gauti
neapdorotiems sonaro skenavimo duomenims tiesiogiai arba per specialig laivo (1) jutiklio valdymo

granding (13) i§ sonaro modulio (3).

Lokalizavimo sistema (7) sukonfigiiruota stebéti laivo geografinei padéciai ir krypciai (kompaso
orientacijai) ir gali biiti Pasaulinés navigacijos palydovy sistemos (GNSS), tokios kaip GPS, formos.
Taciau lokalizavimo sistema kitu u gali biiti realizuota kaip realiojo laiko kinematikos (RTK) GPS
siekiant pagerinti tikslumg. Be to, Siame kontekste manoma, kad laivas (1) turi prieigg prie skaitmeninio
zemélapio (pvz., HD Zemélapio) vietoje saugomo skaitmeninio zemélapio forma arba per nuotoling
duomeny saugykla, pasiekiamg iSoriniu komunikacijos tinklu (20) (pvz., kaip duomeny srautas arba i$

debesies tinklo). Kai kuriuose iSradimo variantuose prieiga prie skaitmeninio zemélapio gali, pavyzdziui,
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buti pateikiama lokalizavimo sistemos (7). Lokalizavimo sistema gali apimti inertinés matavimo sistemos

vienetus (IMU). IMU gali buti suprantamas kaip jrenginys, sukonfigtiruotas aptikti linijinj akseleravima
naudojant vieng ar daugiau akselerometry arba rotacinj greitj naudojant vieng ar daugiau giroskopy. Taigi
kai kuriuose iSradimo variantuose laivo padéties ar orientacijos lokalizavimas gali buiti pagristas judesio
jutiklio duomenimis, t. y. duomenimis i§ akselerometry ir giroskopy, tik i§ IMU arba kartu su GNSS
duomenimis. Zvejybinio sonaro (2) valdymo jrenginys (4) apima viena ar daugiau procesoriy (11), atmintj
(12), jutiklio sgsaja (13) ir komunikacijos sasaja (14), taip pat antenos elementus (15). Procesorius (-iai)
(11) taip pat gali biiti vadinamas (-i) kontrolés grandine (11) arba kontrolés schema (11). Kontrolés
grandiné (11) sukonfigiiruota vykdyti instrukcijas, saugomas atmintyje (12) arba pateiktas zvejybinio
sonaro (2) naudotojo (91), pvz., per belaidzio rysio jrenginj (9) siekiant vykdyti buda (300) pagal vieng i§
Cia pateikty iSradimo varianty. Detaliau valdymo schema (11) sukonfigiiruota atlikti 3 pav. pavaizduotus
biudo zingsnius. Kai kuriuose iSradimo variantuose apdorojimo schema (11) apima analoginius arba
skaitmeninius signalo apdorojimo vienetus, tokius kaip DSP vienetai, MCU, MCU su jterptaisiais DSP ir
t. t. Valdymo jrenginio (4) atmintis (12) gali apimti vieng ar daugiau (ilgalaikiy) kompiuterio skaitomy
saugojimo terpiy saugoti kompiuterio vykdomoms instrukcijoms, kurios, vykdomos vieno ar keliy
kompiuterio procesoriy (11), pavyzdziui, gali priversti kompiuterio procesorius (11) atlikti ¢ia aprasytas
technikas. Atmintis (12) pasirinktinai apima greitg laisvosios kreipties atminting, tokig kaip DRAM,
SRAM, DDR RAM ar kitus laisvosios kreipties standziuosius atminties jrenginius; ir pasirinktinai apima
ilgalaike atmintj, tokig kaip vienas ar keli magnetinio disko saugojimo jrenginiai, optinio disko saugojimo

jrenginiai, atmintiniy jrenginiai ar kiti ilgalaikiai standieji saugojimo jrenginiai.

Be to, laivas (1) gali biiti prijungtas prie iSorinio (-y) tinklo (-y) (20) per, pvz., (14) belaidzio ryS$io sgsajai
(10) (pvz., zemélapio duomenims gauti). Tas pats arba kokios nors kitos belaidzio rySio sgsajos (10) gali
biiti naudojamos komunikuoti su iSorinio belaidzio rySio jrenginiu (9). Korinio rySio komunikacijos
technologijos gali biiti naudojamos ilgojo nuotolio komunikacijai, pvz., su iSoriniais tinklais. Korinio
ry$io radijo technologijy pavyzdziai yra GSM, GPRS, EDGE, LTE, 5G, 5G NR ir kt., taip pat jskaitant
biisimus korinio rysio sprendimus. Taciau kai kuriuose sprendimuose naudojamos vidutinio ir trumpojo
nuotolio komunikacijos technologijos, tokios kaip belaidis vietinis tinklas (LAN), pvz., IEEE 802.11
pagristi sprendimai. Vietiné komunikacija laive taip pat gali buiti belaidzio tipo su tokiais protokolais kaip

,»WiFi“, | Bluetooth* ar panasios vidutinio / trumpojo nuotolio technologijos.

Laivas (1) gali biiti pusiau arba visiSkai autonominis laivas, kurio atmintyje (12) saugomos ploty, kuriuose
reikia atlikti sonaro skenavimg, koordinatés ir vietos duomenys, arba kuris gali gauti $ig informacijg i$
lokalizavimo sistemos (7) ir i$ belaidzio rysio jrenginio (9). Laivas (1) gali gabenti keleivius arba gali biiti
nevairuojamas. Laivas gali biiti nuotoliniu u valdomas, kai vairavimo ir laivo varymo instrukcijos, taip

pat sonaro skenavimo instrukcijos gaunamos per belaidzio rysio komunikacija tarp laivo ir belaidzio rysio
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jrenginio, tokio kaip naudotojo jrenginys (UE) (9). Belaidis jrenginys (9) gali biiti valdomas nuotoliniu u

ir vairuoti laiva, atitinkamai sukonfigiiruotas perduoti ir gauti belaidzius signalus j ir i$ laivo. UE 9 gali
biiti mobilusis telefonas arba plansete, turinti belaidzio rySio komunikacijos funkcija, t. y. turinti ,, WiFi*
siystuvus ir imtuvus ir (arba) mobilia komunikacija, tokia kaip 4G, LTE, 5G, 6G komunikacijos
protokolai bei vaizdavimo us pateikti sonaro vaizdo informacijg naudotojui. Atitinkamai jvairiis objektai,
tokie kaip vandens baseino dugnas (26), augalai (27) arba zuvys (25a, 25b, 25¢) gali buti identifikuoti ir
pateikti zvejybinio sonaro naudotojui. Sonaro duomenys gali biiti pateikiami naudotojui sonaro vaizdy,
perduodamy j laivo (1) zvejybinio sonaro (2) ekrang arba j belaidzio rySio jrenginio (9) ekrang, galintj
atlikti grafing iSvestj, forma, kur naudotojas (91) gali matyti zuvy vietg ir (arba) fizines savybes, vandens
telkinio pagrindg ar dugna, augalus ir t. t. Tokios auksto tikslumo informacijos apie povandeninius
objektus pateikimas ekrano jrenginyje leidzia naudotojui (91) priimti informuotus planavimo ir Zvejybos
operacijy vykdymo sprendimus, darant procesg ekonomiskesnj ir reikalaujantj maziau darbo. Laivas gali
nuolat arba i$ anksto nustatytais laikotarpiais arba laiko intervalais perduoti savo dabarting vieta, taip pat

sonaro duomenis apie savo dabarting padétj j belaidzio rySio jrenginj.

Ivairiuose iSradimo variantuose UE 9 galima sukonfigiiruoti gauti informacija apie vandens telkinj (5) ir
sonaro duomenis apie bent vieng laivo sonaro jrenginio (3) skenavimg. Tokia informacija gali biiti
neapdorota informacija, gauta i§ sonaro arba valdymo jrenginio (4). Informacija gali taip pat apimti
analizuotus ir apdorotus duomenis, tokius kaip valdymo jrenginio (4) apdoroti atspindéti sonaro

skenavimai.

Laivas (1) jprastai apima vairuojamajj $altinj, tokj kaip variklis (neparodyta). Variklis gali, pvz., buti
valdomas elektra arba tai gali biiti vidaus degimo variklis. Elektros variklj galima valdyti nuolatine srove
(NS), kurig generuoja baterijos modulis ir maitinimo valdymo sistema (neparodyta), kurig apima laivas.
Valdymo jrenginys (4) ir (arba) belaidzio rysio jrenginys (9) gali biiti sukonfigiiruotas valdyti variklj pagal
tam tikrus Zvejybos ir laivo skenavimo kelioniy specifinius reikalavimus. Kaip minéta anksciau, variklj
gali valdyti valdymo jrenginys visiSkai autonominiu rezimu ir pagal instrukcijas, saugomas valdymo
jrenginio (4) atmintyje (12). Variklj taip pat galima valdyti belaidzio rySio jrenginiu (9) nuotoliniu u
gaunant valdymo instrukcijas i§ belaidzio rysio jrenginio (9) tiek realiuoju laiku, tiek per debesies tinkla
(20) arba naudotojui (91) aktyvuojant tam tikras operacijas ar marSruto planus, saugomus laivo atmintyje
(12). Variklj taip pat galima valdyti i§ dalies autonomiskai ir taip pat i§ dalies gaunant instrukcijas i$
belaidzio rysio jrenginio. To pavyzdys galéty biiti scenarijus, kur naudotojas gali nepaisyti autonominés
laivo valdymo funkcijos ir perimti laivo kontrole nusiysdamas valdymo instrukcijas j valdymo jrenginj
belaidzio rysio jrenginiu. Kitu atveju arba papildomai variklj taip pat gali valdyti, o laiva vairuoti, laive
esantis naudotojas arba laivo keleivis. Tokiuose iSradimo variantuose valdymo jrenginys gali buti

prijungiamas prie naudotojo sasajos laive, tokios kaip ekranas, taip pat prie priemonés jvesti instrukcijas
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1 valdymo jrenginj. Naudotojas gali vykdyti komandas ir sgveikauti su informacija per naudotojo s3gsaja

(neparodyta). Baterijos modulis, esantis laive, gali biiti naudojamas kaip maitinimo Saltinis teikti elektros

galig | jvairius modulius ir komponentus laive. Baterijos modulis gali biiti jkraunamas.

Valdymo jrenginys gali bti sukonfigiiruotas valdyti jvairioms laivo operacijoms. Operacijos gali apimti,
bet neapsiriboti, valdymg ir laisva laivo vairavima arba vairavimg ] tam tikrg vieta pagal GNSS
koordinates. Operacijos gali taip pat apimti instrukcijy pateikimg laivo sonaro moduliui atlikti sonaro
skenavimg jvairiose vietose. Laivas ir (arba) belaidzio rysio jrenginys gali pasirinkti geriausig marsrutg
skenuoti plotui pagal esamg baterijos lygj ir konfigiiracija. Pavyzdziui, naudotojui gali buti pasiiiloma,
kad laivas neuzbaigs visos misijos ir (arba) laivas automatiskai negrij$ atgal pas naudotoja, taip nutraukiant
skenavimg. Kai pasiekiamas zemas baterijos jkrovos lygis arba dingsta rySys, zvejybinj sonarg galima
sukonfigtiruoti varyti ir grazinti laiva iki pradinio tasko, pvz., iki artimiausio kranto (jei toks Zinomas)
arba iki paskutinio tasko prie$ prarandant rysj. Zvejybinis sonaras gali persijungti j mazos galios rezima
grizimui j pradinj taska. Pakeitus baterijos modulius (jkraunamus arba pakei¢iamus) naujais, laivas gali

testi nutraukta skenavimg arba pradéti naujg skenavimo seansg.

Laivas gali papildomai arba kitu atveju apimti saulés baterijy plokste (fotovoltinj modulj), kuris leidzia
naudotojui jkrauti laivo baterijos modulius ir elektronika saulés energija, pvz., skenuojant arba zvejojant,
nenaudojant iSoriniy energijos Saltiniy. Laivas taip pat gali biiti padengtas saulés energijos dazais vietoje

saulés baterijy ploksc¢iy arba papildomai.

Zvejybinis sonaras gali rinkti ir saugoti duomenis apie baterijos lygj arba jkrovos biisena, belaidzio rysio
jungties prie belaidzio jrenginio ir (arba) prie iSoriniy tinkly stipruma, rySio stipruma, susijusj su
geoerdviniais duomenimis. Zvejybinis sonaras gali biiti sukonfigiiruotas rinkti ir saugoti duomenims apie
kelionés pradinj taska, taip pat apie sonaro skenavimo pradinj taska. Nustatytais jvykiais (esant zemam
baterijos jkrovos lygiui, atsijungus valdikliui ir t. t.) Zvejybinis sonaras gali buiti sukonfigiiruotas grazinti

laiva ] i§ anksto nustatyta vieta, kuri nustatyta i§ anksto tuo atveju, jei susidaryty tokie jvykiai.

Valdymo jrenginys (4) gali buti realizuojamas kaip programinés jrangos valdomas procesorius. Taciau
valdymo jrenginys kitu atveju gali biiti realizuojamas visiskai ar i§ dalies aparatinéje jrangoje. Valdymo
jrenginys gali biiti realizuojamas kaip kompiuterio apdorojimo jrenginiy (11) daugybé, kuri kartu sudaro
valdymo jrenginj, t. y. daug kompiuteriy (11) gali biti sujungti vienas su kitu, kad sudaryty valdymo
jrenginj ir atlikty funkcijas, kaip pateikta ¢ia. Valdymo jrenginys pagal jvairius iSradimo variantus gali
buti bent i$ dalies pritaikytas laive arba kitu atveju ar papildomai gali buti i§ dalies pritaikytas nuotoliniu
u, pvz., nuotoliniame duomeny centre, belaidziu rysSiu sujungtame su laivu per iSorinius tinklus (20), pvz.,

telekomunikacijy tinklo, tokio kaip 5G tinklas (20), pakrastyje arba kitu atveju ar papildomai debesies
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tinkle (20), pvz., debesies skai¢iavimo sistemoje, kuri gali apimti paskirstytuosius debesies skai¢iavimo

iSteklius. Jvairiuose iSradimuose valdymo jrenginys apima apdorojimo granding (11), pvz., bent vieng
procesoriy (11), sukonfigtiruotg atlikti jvairias apdorojimo uzduotis, tokias kaip gauty sonaro skenavimo
apdorojimas, generuojant apdorotus sonaro duomenis ir POC signalus bent i§ vieno sonaro skenavimo,
nustatant informacija pagal apdorotus sonaro skenavimus, pvz., sonaro duomenis jvairiose vietose,
atliekant koreliuotosios fazés atspindéto sonaro signalo 1ékio trukmés nustatyma, apskaic¢iuojant atstumus
tarp sonaro modulio ir jvairiy povandeniniy objekty arba atstumus tarp jvairiy povandeniniy objekty,
koreliuotosios fazés atspindéto sonaro signalo kontliro gavimag, signalo kontiro dauginimg i$
koreliuotosios fazés signalo ir t. t. Valdymo jrenginys gali buti sukonfigiiruotas lyginti apdorotiems
sonaro duomenims su bent vienu i§ anksto nustatytu kriterijumi. Valdymo jrenginys pritaikytas prisijungti
laidu ir (arba) belaidziu rysiu prie laivo komunikacijos sgsajos (14), taip pat gali biiti prijungtas prie laivo
GNSS arba GPS, taip atpazjstant ir saugant buvusias, esamas arba biisimas padétis bei laivo krypti

valdymo jrenginio atmintyje.

Sis i§radimas pateikiamas pirmiau nurodant j jvairius i§radimo variantus. Vis délto kiti, nei aprasyti
pirmiau, iSradimo variantai galimi ir patenka j Sio iSradimo apimtj. Pavyzdziui, pranasesnis budas ir
zvejybinis sonaras paaiskinti atsizvelgiant | Zvejybinj sonara, jrengtg laive. Vis délto jvairis siilomo biido
ir zvejybinio sonaro variantai, apimantys visas funkcijas, elementus ir pranasumus, gali biti jdiegti
kituose jrenginiuose, pvz., atskirame zvejybinio sonaro jrenginyje ir (arba) neSiojamuose ir (arba)
uzmetamuose zvejybinio sonaro jrenginiuose, kurie sukonfigiiruoti skenuoti vandens telkiniui ir
lokalizuoti zuvims bei povandeniniams objektams. Pavyzdziui, zvejybinis sonaras gali biiti uzmetamame
dekle. Tad zvejybinis sonaras vandens telkiniui skenuoti gali biiti jdiegtas uzmetamame dékle, kuris gali
apimti korpusg su pluduro komponentais. Uzmetamas zvejybinio sonaro jrenginys taip pat gali apimti
tinkamas belaidzio ry$io sgsajas, atpazinimo sistemas, lokalizavimo sistemas, apdorojimo granding ir t.
t., panasiai, kaip paaiskinta pirmiau apie $ias sistemas iSradimo variantuose, jskaitant laiva, esancias
zvejybiniame sonare arba jdiegtas kaip atskiri jrenginiai uzmetamuose Zvejybinio sonaro jrenginiuose.
UZmetamas sonaro jrenginys gali biiti uzmestas j vandens telkinj. Zvejybinis sonaras, esantis
uzmetamame dékle, gali apimti valdymo jrenginj, sukonfigiiruota gauti pirmajj instrukcijy rinkinj,
apimantj pirmosios vietos duomenis, ir antrgjj instrukcijy rinkinj, apimantj vieng ar daugiau i$ anksto
nustatyty kriterijy. Valdymo jrenginys gali buti sukonfigiruotas atlikti bent vieng sonaro skenavima
pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima Zvejybinis sonaras, ir gauti sonaro duomenis, susietus su bent
vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje. Gauti sonaro duomenys apima bent vieng pirmosios vietos
savybe, kuri turi buti lyginama su vienu ar keliais kriterijais. Valdymo jrenginys gali biiti sukonfigiiruotas,
remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, identifikuoti vieng ar
daugiau antriniy viety, kai pirmoji vieta i§ esmés apima vieng ar daugiau antriniy viety, o sonaro

duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antriniy viety. Zvejybinio sonaro valdymo
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jrenginys gali apimti vieng ar daugiau procesoriy arba valdymo granding, atmintj, jutiklio sgsajg ir

komunikacijos s3saja, taip pat antenos elementus. Valdymo grandiné gali biiti sukonfigtruota vykdyti
atmintyje saugomas instrukcijas arba tai, kg pateikia zvejybinio sonaro naudotojas, pvz., per belaidzio

ry$io jrenginj, siekiant vykdyti biida pagal vieng i$ Cia pateikty iSradimo varianty.

[ iSradimo apimtj gali jeiti kiti nei pirmiau aprasyti biido zingsniai, budo atlikimas aparatine ar programine
jranga. Taigi remiantis pavyzdiniu iSradimo variantu pateikiama ilgalaiké kompiuterio skaitoma
laikmena, sauganti vieng ar kelias programas, sukonfigtiruotas taip, kad jas vykdyty vienas ar daugiau
valdymo jrenginiy procesoriy, kai $i viena ar kelios programos apima instrukcijas vykdyti biida pagal
vieng i§ pirmiau aprasSyty iSradimo varianty. Kitu atveju, remiantis kitu pavyzdiniu iSradimo variantu,
debesies skai¢iavimo sistemg galima sukonfigiiruoti vykdyti bet kurj i§ Cia pristatyty biidy. Debesies
skaiCiavimo sistema gali apimti paskirstytus debesies skaiciavimo iSteklius, kurie bendrai vykdo c¢ia

pateiktus biidus valdant vienam ar daugiau kompiuterio programos produkty.

Kitaip sakant, kompiuterio pasieckiama arba kompiuterio skaitoma laikmena gali apimti bet kokia
materialig arba ilgalaike atminting ar laikmena, tokig kaip elektroniné, magnetiné ar optin¢ laikmena,
pvz., diskas arba CD / DVD-ROM, susietas su kompiuterio sistema per magistrale. Cia vartojami terminai
,materialus® ir ,ilgalaikis* skirti aprasSyti kompiuterio skaitoma laikmeng (arba ,,atmintj) be
elektromagnetiniy signaly perdavimo, taciau néra skirti kitu biidu apriboti fizinio kompiuterio skaitomos
laikmenos, patenkancios j termino ,,kompiuterio skaitoma laikmena ar atmintis* taikymo apimtj, tipa.
Pavyzdziui, terminai ,,ilgalaiké kompiuterio skaitoma laikmena® arba ,,patvarioji laikmena® yra skirti
apimti laikmeny, kurie nebiitinai saugo informacija nuolat, tipus, jskaitant, pavyzdziui, laisvosios
kreipties atminting (RAM). Programy instrukcijos ir duomenys, saugomi patvariojoje, kompiuteriu
pasiekiamoje laikmenoje ilgalaike forma, taip pat gali biiti perduodami perdavimo laikmena arba
signalais, pvz., elektriniais, elektromagnetiniais arba skaitmeniniais signalais, kurie gali biiti perduodami

komunikacijos laikmena, tokia kaip tinklas ir (arba) belaidé sasaja.

Procesorius (-iai) (susietas (-1) su valdymo jrenginiu) gali buti arba apimti bet kokj aparatinés jrangos
komponenty skai¢iy duomenims tvarkyti ar signalui apdoroti ar atmintyje saugomam kompiuterio kodui
vykdyti. Valdymo jrenginys gali apimti susieta atmintj, o atmintis gali buti vienas ar keli jrenginiai
duomenims ir (arba) kompiuterio kodui saugoti siekiant vykdyti ir palengvinti jvairius Siame apraSyme
apraSytus biidus. Atmintis gali apimti trumpalaik¢ atmintj arba ilgalaike atmintj. Atmintis gali apimti
duomeny bazés komponentus, objekto kodo komponentus, scenarijaus komponentus arba bet kokj kita
informacijos struktiiros tipa Sio aprasymo jvairioms veikloms palaikyti. Pagal pavyzdinj iSradimo variantg
bet koks paskirstytas arba vietinis atminties prietaisas gali buiti naudojamas su zvejybiniu sonaru ir §io

apraSymo budais. Vadovaujantis pavyzdiniu iSradimo variantu, atmintis yra prijungiama rySiu prie
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procesoriaus (11) (pvz., grandine arba bet kokia kita laidine, belaide arba tinklo jungtimi) ir apima

kompiuterio koda vienam ar keliems ¢ia aprasytiems procesams vykdyti.

Cia vartojamas terminas ,,jei“ gali biti interpretuojamas kaip ,.kai“ arba ,,vos“ arba ,kaip atsakas j
nustatyma* ar ,,kaip atsakas j aptikima“, priklausomai nuo konteksto. Panasiai fraz¢ ,,jei nustatoma“ arba
,jel vieta ar jvykis aptinkamas ar identifikuojamas‘ gali buiti interpretuojama kaip ,,nustacius arba ,,kaip
atsakas ] nustatymg™ arba ,aptikus ir identifikavus vieta ar jvyki“ arba ,aptikus vieta ar jvykj“
priklausomai nuo konteksto. Terminas ,,gavimas® ¢ia interpretuojamas placiai ir apima gavima, atgavima,

surinkima, jgijimg ir pan.

Reikéty atkreipti démesj, kad Zodis ,,apima‘ nereiskia, kad nejeina ir kiti, nei iSvardyta, elementai ar
zingsniai, o elemento vienaskaita gali reiksti ir daugiskaitg. Be to, atkreiptinas démesys, kad bet kokie
nuorodiniai Zenklai neriboja iSradimo apibréz¢iy apimties, kad iSradimas gali bent i§ dalies biti
igyvendinamas tiek aparatine jranga, tiek programine jranga, ir kad kelios ,,priemonés* ar ,,vienetai* gali

buti reprezentuojami tuo paciu aparatinés jrangos elementu.



APIBREZTIS

1. Zvejybinis sonaras (2) vandens telkiniui skenuoti, kur Zvejybinis sonaras
apima valdymo jrenginj (4), sukonfigliruota gauti pirmajj instrukcijy rinkinj, apimantj pirmosios
vietos duomenis (6); gauti antrgjj instrukcijy rinkinj, apimantj vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty
kriterijy; atlikti bent vieng sonaro skenavimg pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima zvejybinis
sonaras; gauti sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, kur gauti
sonaro duomenys apima bent vieng pirmosios vietos savybe, kuri turi biiti lyginama su vienu ar keliais
kriterijais; ir identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety (61, 62), kurias i§ esmés apima pirmoji
vieta (6), remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, kai minéti

sonaro duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antriniy viety.

2. Zvejybinis sonaras pagal 1 punkta, besiskiriantis tuo, kad valdymo
jrenginys sukonfigiiruotas palyginti gautus sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro
skenavimu pirmoje vietoje, su vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy; ir nustatyti, ar gauti
vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys, apimantys bent vieng vienos ar daugiau antriniy
viety savybe, kuri turi bati lyginama su vienu ar daugiau kriterijy, atitinka vieng ar daugiau i§ anksto
nustatyty kriterijy, o jeigu nustatoma, kad vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys atitinka

vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety.

3. Zvejybinis sonaras pagal viena i§ 1-2 punty, besiskiriantis tuo, kad
valdymo jrenginys sukonfigiiruotas nustatyti, ar vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys
atitinka vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, apskaiCiuojant nuostoliy funkcija, apimancia
vieng ar daugiau panaSumo parametry, nurodanciy bent vienos ar daugiau antriniy viety ir vieno ar
daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy sutapimg; ir jei apskaiciuotos nuostoliy funkcijos iSeiga yra

mazesné uz nustatyta ribing verte, identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety.

4. Zvejybinis sonaras pagal viena i§ 1-3 punkty, besiskiriantis tuo, kad
valdymo jrenginys sukonfigliruotas gauti pirmajj ir antrajj instrukcijy rinkinj gaunant pirmajj ir antrajj
instrukcijy rinkinj i§ zvejybinio sonaro atminties (12) ir (arba) belaidzio rySio jrenginio (9), kai

belaidzio rysio signalas (10) apima pirmajj ir antrajj instrukcijy rinkin;.

5. Zvejybinis sonaras pagal 4 punkta, besiskiriantis tuo, kad valdymo



jrenginys sukonfigiiruotas perduoti bent vieng i§ bent vieno sonaro skenavimo pirmoje ir (arba)
vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje
vietoje ir (arba) vienoje arba antrinése vietose, identifikuotg vieng ar kelias antrines vietas ir (arba)

bent vieng identifikuotos vienos ar keliy antriniy viety savybe i belaidZio rysio jrenginj.

6. Zvejybinis sonaras pagal vieng i§ 1-5 punkty, besiskiriantis tuo, kad valdymo
jrenginys sukonfigliruotas manevruoti laivg | minéta pirmaja vieta pagal gautg pirmajj instrukcijy

rinkinj, apimantj pirmosios vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laiva j pirmaja vieta.

7. Zvejybinis sonaras pagal viena i§ 1-6 punkty, besiskiriantis tuo, kad Zvejybinis

sonaras yra uzmetamame dékle.

8. Biidas, kurj atlieka Zzvejybinis sonaras vandens telkiniui skenuoti, kai budas
skirtas gauti pirmojo instrukcijy rinkinio, apimancio pirmosios vietos duomenis, taip pat gauti antrojo
instrukcijy rinkinio, apimancio vieng ar kelis i§ anksto nustatytus kriterijus; skenuoti bent karta sonara
minétoje pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurj apima Zvejybinis sonaras; gauti sonaro duomenis,
susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, kai gauti sonaro duomenys apima bent vieng
pirmosios vietos savybe, kuri gali biiti lyginama su vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy; ir
identifikavimg vienos ar daugiau antriniy viety, kurias i§ esmés apima pirmoji vieta, remiantis sonaro
duomenimis ir vienu ar daugiau i§ anksto nustatyty kriterijy, kai sonaro duomenys apima sonaro

duomentis, susietus su viena ar daugiau antriniy viety.

9. Biidas pagal 8 punkty, besiskiriantis tuo, kad minétos antrosios vietos
identifikavimas apima gauty sonaro duomeny, susiety su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje
vietoje, palyginima su minétu vienu ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy; nustatyma, ar gauti vienos
ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys, apimantys bent vieng vienos ar daugiau antriniy viety
savybe, kuri turi biiti lyginama su vienu ar daugiau kriterijy, atitinka vieng ar daugiau i§ anksto
nustatyty kriterijy, o jeigu nustatoma, kad vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys atitinka

vieng ar daugiau i$ anksto nustatyty kriterijy, identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety.

10. Biidas pagal 8 arba 9 punkta, besiskiriantis tuo, kad vienas ar daugiau i$
anksto nustatyty kriterijy apima savybiy rinkinj, apimantj i§ anksto nustatyta forma, i§ anksto
nustatyta dydj, i$ anksto nustatytg vandens gylj, i§ anksto nustatyta vandens gylio pakeitimo profilj,
i$ anksto nustatytg jiiros dugno profilj, i§ anksto nustatyta zuvy risj, vandens temperatiiros parametra,

vandens druskingumo parametrg arba vandens termoklinos gylio parametra.



11. Biidas pagal 9 arba 10 punkty, besiskiriantis tuo, kad budas skirtas
nustatyti, ar vienos ar daugiau antriniy viety sonaro duomenys atitinka vieng ar daugiau i§ anksto
nustatyty kriterijy, apskaiciuojant nuostoliy funkcija, apimanciag vieng ar daugiau panaSumo
parametry, nurodanciy bent vienos ar daugiau antriniy viety ir vieno ar daugiau i§ anksto nustatyty
kriterijy sutapimg; ir jei apskaiCiuotos nuostoliy funkcijos iSvestis nesiekia i§ anksto nustatytos

ribinés vertés, identifikuoti vieng ar daugiau antriniy viety.

12. Biidas pagal vieng i§ 811 punkty, besiskiriantis tuo, kad apimamas
pirmojo ir antrojo instrukcijy rinkinio gavimas, apima minéto pirmojo ir minéto antrojo instrukcijy
rinkinio gavima i§ zvejybinio sonaro atminties ir (arba) i§ belaidzio rySio jrenginio, kai belaidis

signalas apima pirmg ir antrg instrukcijy rinkinj.

13. Biidas pagal 12 punktg, besiskiriantis tuo, kad budas apima bent vieno i§ bent vieno
sonaro skenavimo pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomeny, susiety su
bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, identifikuotos
vienos ar daugiau antriniy viety ir (arba) bent vienos identifikuotos vietos ar daugiau antriniy viety
savybiy perdavimg belaidzio rySio jrenginiui, kai duomeny perdavimo prasymas gaunamas i$

belaidzio rySio jrenginio.

14. Biidas pagal 13 punkta, besiskiriantis tuo, kad budas apima duomeny perdavimo
prasymo signalo gavima i§ belaidzio rySio jrenginio; bent vieno i§ bent vieno sonaro skenavimo
pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antriniy viety, sonaro duomeny, susiety su bent vienu sonaro
skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje arba daugiau antriniy viety, identifikuotos vienos ar
daugiau antriniy viety ir bent vienos identifikuotos vienos ar daugiau antriniy viety savybés
perdavima belaidzio rysio jrenginiui, kai duomeny perdavimo praSymas gaunamas i§ belaidzio rysio

jrenginio.

15. Biidas pagal vieng i§ 8—14 punkty, besiskiriantis tuo, kad biidas apima
laivo manevravimg j minétg pirmaja vietg pagal gautg pirmajj instrukcijy rinkinj, apimantj pirmosios

vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laiva j pirmaja vieta.

16. Biidas pagal vieng i§ 8—15 punkty, besiskiriantis tuo, kad gaunamos laivo
manevravimo ] pasirinkta antring vietg i§ vienos ar daugiau antriniy viety instrukcijos; laivas

manevruojamas j pasirinktg antring vietg i§ vienos ar daugiau antriniy viety, siekiant vykdyti tinkama



zvejybos veiklg pasirinktoje antrinéje vietoje.

17. Kompiuterio programos neslys, turintis vieng ar daugiau kompiuterio
programy, sukonfigliruoty taip, kad jas vykdyty vienas ar daugiau apdorojimo sistemy, kurias apima
valdymo jrenginys, procesoriy, pasizymintis tuo, kad viena ar daugiau programy apima
instrukcijas vykdyti biidg pagal vieng i§ 8-16 iSradimo apibrézties punkty ir kai kompiuterio
programos neSlys yra elektroninis signalas, optinis signalas, radijo signalas arba kompiuterio

skaitoma laikmena.

18. Kompiuterio programos produktas, apimantis instrukcijas, kurios pasizymi tuo,
kad, kai programa vykdoma vienos ar daugiau apdorojimo sistemos, kurig apima valdymo jrenginys,

procesoriy, lemia tai, kad apdorojimo sistema vykdo buidg pagal vieng i§ 8—16 punkty.

19. Laivas vandens telkiniui skenuoti, pasizymintis tuo, kad laivas apima atpazinimo
sistemg laivo aplinkai, pvz., vandens telkiniui, stebéti; lokalizavimo sistema, sukonfigliruota stebéti

laivo geografinei padéciai ir krypciai; ir zvejybinj sonarg pagal vieng i§ 1-6 punkty.
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