1. Žvejybinis sonaras (2) vandens telkiniui skenuoti, kur žvejybinis sonaras apima valdymo įrenginį (4), sukonfigūruotą gauti pirmąjį instrukcijų rinkinį, apimantį pirmosios vietos duomenis (6); gauti antrąjį instrukcijų rinkinį, apimantį vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų; atlikti bent vieną sonaro skenavimą pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurį apima žvejybinis sonaras; gauti sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, 
kur gauti sonaro duomenys apima bent vieną pirmosios vietos savybę, kuri turi būti lyginama su vienu ar keliais kriterijais; ir identifikuoti vieną ar daugiau antrinių vietų (61, 62), kurias iš esmės apima pirmoji vieta (6), remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, kai minėti sonaro duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antrinių vietų.

2. Žvejybinis sonaras pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad valdymo įrenginys sukonfigūruotas palyginti gautus sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, su vienu ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų; ir nustatyti, ar gauti vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys, apimantys bent vieną vienos ar daugiau antrinių vietų savybę, kuri turi būti lyginama su vienu ar daugiau kriterijų, atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, o jeigu nustatoma, kad vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, identifikuoti vieną ar daugiau antrinių vietų.

3. Žvejybinis sonaras pagal vieną iš 1–2 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad valdymo įrenginys sukonfigūruotas nustatyti, ar vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, apskaičiuojant nuostolių funkciją, apimančią vieną ar daugiau panašumo parametrų, nurodančių bent vienos ar daugiau antrinių vietų ir vieno ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų sutapimą; ir jei apskaičiuotos nuostolių funkcijos išeiga yra mažesnė už nustatytą ribinę vertę, identifikuoti vieną ar daugiau antrinių vietų.

4. Žvejybinis sonaras pagal vieną iš 1–3 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad valdymo įrenginys sukonfigūruotas gauti pirmąjį ir antrąjį instrukcijų rinkinį gaunant pirmąjį ir antrąjį instrukcijų rinkinį iš žvejybinio sonaro atminties (12) ir (arba) belaidžio ryšio įrenginio (9), kai belaidžio ryšio signalas (10) apima pirmąjį ir antrąjį instrukcijų rinkinį.

5. Žvejybinis sonaras pagal 4 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad valdymo įrenginys sukonfigūruotas perduoti bent vieną iš bent vieno sonaro skenavimo pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antrinių vietų, sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje arba antrinėse vietose, identifikuotą vieną ar kelias antrines vietas ir (arba) bent vieną identifikuotos vienos ar kelių antrinių vietų savybę į belaidžio ryšio įrenginį.

6. Žvejybinis sonaras pagal vieną iš 1–5 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad valdymo įrenginys sukonfigūruotas manevruoti laivą į minėtą pirmąją vietą pagal gautą pirmąjį instrukcijų rinkinį, apimantį pirmosios vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laivą į pirmąją vietą.

7. Žvejybinis sonaras pagal vieną iš 1–6 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad žvejybinis sonaras yra užmetamame dėkle.

8. Būdas, kurį atlieka žvejybinis sonaras vandens telkiniui skenuoti, kai būdas skirtas gauti pirmojo instrukcijų rinkinio, apimančio pirmosios vietos duomenis, taip pat gauti antrojo instrukcijų rinkinio, apimančio vieną ar kelis iš anksto nustatytus kriterijus; skenuoti bent kartą sonarą minėtoje pirmoje vietoje sonaro moduliu, kurį apima žvejybinis sonaras; gauti sonaro duomenis, susietus su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, kai gauti sonaro duomenys apima bent vieną pirmosios vietos savybę, kuri gali būti lyginama su vienu ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų; ir 
identifikavimą vienos ar daugiau antrinių vietų, kurias iš esmės apima pirmoji vieta, remiantis sonaro duomenimis ir vienu ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, kai sonaro duomenys apima sonaro duomenis, susietus su viena ar daugiau antrinių vietų.

9. Būdas pagal 8 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad minėtos antrosios vietos identifikavimas apima gautų sonaro duomenų, susietų su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje, palyginimą su minėtu vienu ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų; nustatymą, ar gauti vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys, apimantys bent vieną vienos ar daugiau antrinių vietų savybę, kuri turi būti lyginama su vienu ar daugiau kriterijų, atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, o jeigu nustatoma, kad vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, identifikuoti vieną ar daugiau antrinių vietų.

10. Būdas pagal 8 arba 9 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad vienas ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų apima savybių rinkinį, apimantį iš anksto nustatytą formą, iš anksto nustatytą dydį, iš anksto nustatytą vandens gylį, iš anksto nustatytą vandens gylio pakeitimo profilį, iš anksto nustatytą jūros dugno profilį, iš anksto nustatytą žuvų rūšį, vandens temperatūros parametrą, vandens druskingumo parametrą arba vandens termoklinos gylio parametrą.

11. Būdas pagal 9 arba 10 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad būdas skirtas nustatyti, ar vienos ar daugiau antrinių vietų sonaro duomenys atitinka vieną ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų, apskaičiuojant nuostolių funkciją, apimančią vieną ar daugiau panašumo parametrų, nurodančių bent vienos ar daugiau antrinių vietų ir vieno ar daugiau iš anksto nustatytų kriterijų sutapimą; ir jei apskaičiuotos nuostolių funkcijos išvestis nesiekia iš anksto nustatytos ribinės vertės, identifikuoti vieną ar daugiau antrinių vietų.

12. Būdas pagal vieną iš 8–11 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad apimamas pirmojo ir antrojo instrukcijų rinkinio gavimas, apima minėto pirmojo ir minėto antrojo instrukcijų rinkinio gavimą iš žvejybinio sonaro atminties ir (arba) iš belaidžio ryšio įrenginio, kai belaidis signalas apima pirmą ir antrą instrukcijų rinkinį.

13. Būdas pagal 12 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad būdas apima bent vieno iš bent vieno sonaro skenavimo pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antrinių vietų, sonaro duomenų, susietų su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje ar daugiau antrinių vietų, identifikuotos vienos ar daugiau antrinių vietų ir (arba) bent vienos identifikuotos vietos ar daugiau antrinių vietų savybių perdavimą belaidžio ryšio įrenginiui, kai duomenų perdavimo prašymas gaunamas iš belaidžio ryšio įrenginio.

14. Būdas pagal 13 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad būdas apima duomenų perdavimo prašymo signalo gavimą iš belaidžio ryšio įrenginio; bent vieno iš bent vieno sonaro skenavimo pirmoje ir (arba) vienoje ar daugiau antrinių vietų, sonaro duomenų, susietų su bent vienu sonaro skenavimu pirmoje vietoje ir (arba) vienoje arba daugiau antrinių vietų, identifikuotos vienos ar daugiau antrinių vietų ir bent vienos identifikuotos vienos ar daugiau antrinių vietų savybės perdavimą belaidžio ryšio įrenginiui, kai duomenų perdavimo prašymas gaunamas iš belaidžio ryšio įrenginio.

15. Būdas pagal vieną iš 8–14 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad būdas apima laivo manevravimą į minėtą pirmąją vietą pagal gautą pirmąjį instrukcijų rinkinį, apimantį pirmosios vietos duomenis ir instrukcijas manevruoti laivą į pirmąją vietą.

16. Būdas pagal vieną iš 8–15 punktų,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad gaunamos laivo manevravimo į pasirinktą antrinę vietą iš vienos ar daugiau antrinių vietų instrukcijos; laivas manevruojamas į pasirinktą antrinę vietą iš vienos ar daugiau antrinių vietų, siekiant vykdyti tinkamą žvejybos veiklą pasirinktoje antrinėje vietoje.

17. Kompiuterio programos nešlys, turintis vieną ar daugiau kompiuterio programų, sukonfigūruotų taip, kad jas vykdytų vienas ar daugiau apdorojimo sistemų, kurias apima valdymo įrenginys, procesorių,  p a s i ž y m i n t i s  tuo, kad viena ar daugiau programų apima instrukcijas vykdyti būdą pagal vieną iš 8–16 išradimo apibrėžties punktų ir kai kompiuterio programos nešlys yra elektroninis signalas, optinis signalas, radijo signalas arba kompiuterio skaitoma laikmena.

18. Kompiuterio programos produktas, apimantis instrukcijas, kurios  p a s i ž y m i  tuo, kad, kai programa vykdoma vienos ar daugiau apdorojimo sistemos, kurią apima valdymo įrenginys, procesorių, lemia tai, kad apdorojimo sistema vykdo būdą pagal vieną iš 8–16 punktų.

19. Laivas vandens telkiniui skenuoti,  p a s i ž y m i n t i s  tuo, kad laivas apima atpažinimo sistemą laivo aplinkai, pvz., vandens telkiniui, stebėti; lokalizavimo sistemą, sukonfigūruotą stebėti laivo geografinei padėčiai ir krypčiai; ir žvejybinį sonarą pagal vieną iš 1–6 punktų.
