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DESCRIPCION

Herramienta de pesca para organismos marinos que habitan en el fondo, para pescar vieiras de Islandia, otras
vieiras y potencialmente otras especies de fondo tales como cohombros de mar, erizos de mar, otros tipos de
mariscos y especies de cangrejos

Introduccién

La vieira de Islandia es un marisco (una especie de vieira) que se encuentra en grandes concentraciones tendido
sobre el lecho marino en aguas noruegas. Hoy en dia se pesca mayormente en la costa noreste de los Estados
Unidos y Canada. Su habitat natural en Noruega esta alrededor de Jan Mayen, en el mar de Barents cerca de
Svalbard, a lo largo de la costa de Troms y Vesteralen y en pequefias poblaciones locales en la costa occidental de
Noruega. No obstante, la pesca de vieiras de Islandia se lleva a cabo en una escala muy modesta en Noruega. Esto
se debe principalmente al hecho de que hasta la fecha no se ha encontrado un método adecuado para recolectar
vieiras del lecho marino. Desde 1986 hasta 1992 se llevd a cabo en Noruega alguna pesca a gran escala de vieiras
de Islandia, que comprendia hacer pesca de arrastre a lo largo del lecho marino. Este resulté ser un método de
pesca altamente lucrativo y rentable. Al mismo tiempo, se descubrié que el método de pesca de arrastre a lo largo
del lecho marino era tanto altamente ineficiente como no sostenible para el medio ambiente y las poblaciones de
peces. El dragado de mariscos grava los caladeros de pesca en cuestion en un 100%. Este método de recoleccidon
se termind y se declar6 ilegal por las autoridades a principios de los afios 1990. Desde entonces, nadie ha
encontrado una solucién tecnoldgica para la recoleccién sostenible a gran escala de vieiras de Islandia.

En Noruega hoy en dia no existe ninguna solucién para la pesca a gran escala de vieiras de Islandia. Se pescan en
pequefias cantidades a través de buceo. Esto es ineficaz, relativamente costoso y estacional. Ademas, conlleva un
potencial de accidentes debido a la luz limitada, el frio y las condiciones climaticas. La Unica tecnologia conocida
para pescar vieiras de Islandia es la pesca de arrastre de fondo. El dragado de fondo para mariscos es una mala
solucién, dado que el dragado se hace a expensas del medio ambiente del lecho marino. Como se mencioné
anteriormente, este método esta prohibido en Noruega. Como solucién, la pesca de arrastre también es mucho
menos eficiente que la solucién propuesta. Cuando se hace pesca de arrastre, tal vez hasta el 95% de lo que se
lleva a bordo seran rocas, arena y captura accesoria. Ademéas, hasta alrededor del 70% de la captura se dafiara por
la pesca de arrastre. También es un método que no es sostenible para la poblacién de vieiras de Islandia, en la
medida que el lecho marino se raspa y se dafia durante la pesca.

La invencidn es una solucién a los problemas antes mencionados y es un método de recoleccién respetuoso tanto
para el medio ambiente como para los ecosistemas marinos. Las especies que no se han de capturar se separan
cuidadosamente. Ademas, los mariscos muy pequefios también se separaran y se les permitird seguir creciendo y
contribuir a mantener la poblacién de una forma mucho mejor que mediante la pesca de arrastre, en la que toda la
captura se lleva a bordo del buque.

Antecedentes de la técnica

La publicacién de patente JPHO643A describe un sistema para recoger mariscos del fondo del mar, donde los
mariscos se sueltan primero del fondo y luego se llevan sobre la cubierta de un buque. Un tubo, una boquilla y una
entrada estan fijados a un conjunto parecido a un trineo con una zapata que comprende soportes de apoyo. Los
mariscos que estan en el lecho marino se sueltan del mismo con la ayuda de un fluido a alta presién, se succionan
con la ayuda de una presién negativa generada por palas/paletas y se llevan a la superficie en un flujo de fluido y
luego se transportan mas lejos a través de una bomba de elevacién.

La publicacion de patente JPS5486597U describe un sistema en el que los mariscos se sueltan del lecho marino con
la ayuda de una pluralidad de boquillas de alta presion. Luego, los mariscos se succionan a través de una conexion
de manguera hasta la superficie del mar y, finalmente, se almacenan en un contenedor en el buque. El sistema
consta de un objeto parecido a un trineo con zapata, puntales y una pluralidad de boquillas. Las boquillas se
suministran con fluido desde una bomba en el buque a través de una manguera. El sistema de recogida en el lecho
marino comprende un trineo disefiado para ser arrastrado a lo largo del lecho marino con la ayuda de una cuerda de
remolque que esta unida al buque.

La patente noruega NO333031 (o su miembro de la familia el documento W02011019290A2) describe un dispositivo
para recoger objetos del lecho marino usando un ROV, o un brazo hidraulico controlado desde un buque de
superficie, donde el dispositivo esta instalado en un ROV/brazo hidraulico y consta de una boquilla, una camara de
succién, una bomba de subpresion y un sistema de escape, y usa succidn para recoger objetos, y tiene una boquilla
construida especialmente para recoger un objeto especifico, tal como mariscos que viven en el lecho marino, segun
el preambulo de la reivindicacion 1 independiente.

El documento GB2332848A describe un aparato para recolectar marisco en el lecho marino, que comprende una
jaula y una pala montada en un bastidor que esta adaptado para ser remolcado a lo largo del lecho marino. Un tubo
de alimentacién descarga fluido bajo alta presién adyacente a la pala para producir turbulencia y un tubo de succién
retira el material recogido en la jaula. La pala esta adaptada para liberar la captura del lecho marino y es ajustable



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2 989 083 T3

de modo que se pueda alterar el angulo y la profundidad de penetracién de la pala. El tubo de succién funciona
preferiblemente como una bomba de elevacién de aire.

El documento GB1207906A ensefia un aparato de dragado por succidn para la recoleccién de moluscos y similares.
El aparato incluye medios de dragado para recoger moluscos del fondo marino, medios de recogida que definen
canales de desplazamiento para los moluscos, medios para suministrar gas a alta presién a medios de guia en un
punto adyacente a los medios de dragado por lo que la flotabilidad y la velocidad de dicho gas inducen un
movimiento de los moluscos a través de dichos canales.

El documento GB1156547A ensefia una draga marina que sube moluscos del fondo marino y los transporta de
manera continua a un buque de superficie que remolca la draga.

La solicitud de patente de EE. UU. US2003/172557A1 ensefia un aparato para recolectar mariscos del lecho marino,
que comprende una fuente de agua presurizada, al menos un chorro de agua dispuesto para recibir agua de la
fuente de agua y dirigirla a sedimentos que contienen mariscos, placas de clasificacién para recibir los sedimentos
que contienen mariscos excavados por el al menos un chorro de agua y separar el marisco de los sedimentos, una
camara de recogida para recibir el marisco separado y compartimentos de elevacién dobles, uno de los cuales esta
conectado a la fuente de agua presurizada para levantar marisco de la camara de recogida y arrastrar el marisco
para transportarlo a la superficie, y el otro de los cuales esta dispuesto para recibir aire presurizado para aumentar la
velocidad de transporte y la potencia de elevacién mientras se amortigua el marisco a medida que se transporta a la
superficie.

El documento US2204584A ensefia un aparato que retira material tal como ostras, mariscos, etc. del lecho marino,
que consta de un dragado hidraulico que lleva un flujo de agua hacia una boquilla y a través de un paso vertical
mientras que la boquilla se dirige hacia el lecho marino con el fin de retirar dicho material, éste que queda
suspendido y sube con el flujo de agua a través del paso y hasta, por ejemplo, un buque de superficie donde se
recoge y almacena.

El documento US3783536A ensefia un aparato que recoge material biolégico o geoldgico del lecho marino, que
comprende un buque de superficie, un conducto que cuelga hacia abajo, un segundo conducto dispuesto en el
primer conducto que cuelga hacia abajo, y un primer y segundo transportador de cinta sin fin dispuestos dentro de
dicho conducto, una bomba de succién dispuesta en el buque de superficie, y la parte superior del segundo
conducto esta conectada a la entrada de la bomba de succién.

El documento GB2335935A describe animales que viven en o sobre el lecho marino, en particular mariscos de la
especie “Ensis”, que se recolectan cortando una capa del lecho marino que contiene los mariscos por medio de una
boca de corte, provista de un borde de corte y medios de pulverizacion de agua y/o aire. Los medios de
pulverizacién de agua y/o aire ayudan en la accién de corte licuando parcialmente el lecho marino a lo largo de una
parte periférica. Los medios de subida detrds del borde de corte tienen boquillas para licuar aln més la capa del
lecho marino en una jaula. Los mariscos se descargan a través de un conducto de succién mientras que una parte
importante de la capa del lecho marino se descarga de la jaula a través de su carcasa perforada.

El documento US4779404A describe una cosechadora de succién para plantas y animales acuédticos que
comprende una bomba centrifuga de velocidad variable capaz de manipular sélidos montada en un buque y
conectada a una boquilla maniobrable. El operador puede controlar la colocacién de la boquilla y el grado de succién
aplicado por la bomba para recolectar selectivamente malezas o esteras de algas, etc. del lecho del cuerpo de agua.
También se describe un sistema de ubicacién o maniobra para el buque en aguas poco profundas, que comprende
ruedas con puas accionadas por motores independientes en el extremo de brazos ajustables, las puas que se
enganchan al lecho del cuerpo de agua para una ubicacién y propulsién precisas con una perturbacién minima.

El documento FR2735329A describe un equipo de pesca que consta de un bastidor submarino que estd unido a un
buque de pesca que lo arrastra a lo largo del lecho marino. El bastidor submarino lleva una guia y un cabezal de
succién que se coloca hacia la parte delantera del bastidor y crea un vacio que lleva el material del lecho marino
sobre una plataforma situada a cierta distancia fija de la parte delantera del bastidor. Un portador por encima y por
delante del cabezal de succién forma un soporte para el borde superior de la red y permite que los organismos vivos
que pasan por encima del cabezal de succién sean atrapados. Un conducto de transporte transfiere los organismos
vivos (que se capturan por ambos aparatos) desde el bastidor submarino hasta el buque de superficie.

Un rasgo comuUn del equipo de recogida que arrastra un bastidor con succidén a lo largo del lecho marino es que
remueve grandes cantidades de sedimento del fondo, dafia la fauna del lecho marino y “hace un barrido limpio” de
modo que el lecho marino sobre el que se ha arrastrado el equipo de recoleccién queda con dafios significativos.
Este tipo de método de recoleccién se ha terminado y declarado ilegal por las autoridades noruegas.

La presente invencién de este modo se pretende que resuelva dos problemas:

1. Método de recoleccion eficiente: el método actual usado es la recoleccidn manual por buceadores; esto es
arriesgado y requiere mucho tiempo en la medida que la recoleccién de vieiras de Islandia puede tener lugar a
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profundidades de hasta 200 metros. La invencién difiere de la recoleccién manual y la succiéon hasta cubos en la
superficie del mar.

2. BEvitar dafios al lecho marino durante la recoleccion. La invencién difiere de cualquiera de los métodos de
recoleccién anteriores que causaban dafios extensos o irreparables al lecho marino, que tardan mucho tiempo en
revertirse.

Breve compendio de la invencién

La presente invencién resuelve los problemas antes mencionados y proporciona un sistema de recoleccién segun la
reivindicacién 1 independiente.

La invencién describe ademas un método para recolectar mariscos que habitan en el fondo de un lecho marino
segun la reivindicacién 15 independiente.

La unidad de recoleccién del sistema y método segun la invencidn tiene soluciones técnicas simples, lo que significa
que no se requiere ninguna competencia especial para operar o reparar el equipo durante la pesca.

Explicacion de las figuras

Las figuras muestran algunas realizaciones de la invencién reivindicada, pero la invencion no se limita a las
realizaciones mostradas en las figuras.

La Fig. 1 es un diagrama esquematico de todo el concepto segun una realizacién de la invencién, incluyendo el
buque o barco nodriza y la unidad de recoleccién, que muestra cémo funciona el método de recoleccién.

La Fig. 2 muestra el conjunto de una realizacién de la unidad de recoleccién y partes del buque remolcador.
La Fig. 3 muestra una disposicién de una realizacién de la unidad de recoleccién montada sobre un bastidor.

La Fig. 4 muestra una realizacioén de la invencién con una disposicién donde la unidad de recoleccién esta montada
sobre un bastidor.

La Fig. 5 muestra en una realizacidén de la invencién una disposicién (en vista trasera) de la unidad de recoleccién de
la Fig. 4 montada sobre un bastidor.

Realizaciones de la invencién

El dispositivo inventivo es una solucién a los problemas y necesidades antes mencionados y es un sistema de
recoleccién segun la reivindicacion 1.

El sistema de recoleccién se muestra en la Fig. 1 en un diagrama esquematico simple. El sistema se pretende que
recolecte y clasifique, por ejemplo, mariscos del lecho marino antes de que se transporten en cestas, que pueden
ser jaulas o cajones perforados, hasta un buque (F). La unidad para la recoleccidén sin contacto de, por ejemplo,
mariscos del lecho marino consta de una pluralidad de unidades de bomba (1) que crean una depresién en las
boquillas de succién. Esta depresién succionara los mariscos hacia las mangueras conectadas a las boquillas de
succién y desde alli los mariscos se succionaran a través de la bomba (1) y pasaran a través de un separador (3)
donde se puede filtrar cualquier objeto no deseado (separa los mariscos de la captura accesoria y cuerpos extrafios,
tales como rocas, algas y escombros). Los mariscos filtrados se pasan a través de un tubo o paso (32) o se vierten
directamente desde el separador (3) de vuelta al lecho marino. Los mariscos clasificados en Ultima instancia
terminan en uno o més contenedores, camaras o cestas de recogida (4). La camara de recogida (4) es un dispositivo
que esta delimitado geométricamente y funciona como almacén de las capturas. Las cestas (4) se pueden llevar
hasta la superficie de una en una y vaciar independientemente del resto de la unidad. Las cestas (4) y la unidad de
recoleccién (0) estan provistas de dispositivos de elevacién (L). La elevacion de las cestas (4) se puede hacer con la
ayuda de un dispositivo de acoplamiento (K), que puede, por ejemplo, ser parte de los cables de remolque (51). Las
boquillas de succién (2) se pueden subir/bajar con la ayuda de actuadores eléctricos o hidraulicos para adaptarse a
la topologia del lecho marino y se montara una cdmara y luces en el sistema de recoleccién para permitir un control
total del operador. La unidad de recoleccién no se puede mover independientemente del buque (F), pero puede
estar asistida por un OBS-ROV (minisubmarino de observacién) si es necesario. La ventaja de esto es tener un buen
control de la disposicidén circundante, el lecho marino y el equipo y minimizar los dafios y pérdidas de la unidad de
recoleccién. Las bombas (1) se pueden controlar por frecuencia y el motor de la bomba se puede disefiar para ser
compensado por presién de modo que sea capaz de resistir la presién hidrostatica a la que esta sometida la unidad
de recoleccién, dado que los mariscos se pueden encontrar a profundidades de hasta 200 metros. La ventaja de las
bombas controladas por frecuencia es que el operador puede controlar la succién de la bomba y, de este modo, la
fuerza que actla sobre los mariscos y el lecho marino. El control por frecuencia de la bomba ayudara de este modo
a limitar el alcance de los dafios al lecho marino. Las bombas pueden ser del tipo eyector, de un tipo que tiene una
gran carcasa en espiral con alto caudal y baja presién, con impulsores que son los denominados “sin contacto” y
suaves con el producto que se bombea, o de otros tipos de bombas adecuados.
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Segun la invencidn, el sistema de recoleccién comprende cables de remolque (51) tales como, por ejemplo, alambre,
cuerda, cadena o similar, que corren entre el bastidor principal (6) y los cabrestantes (V). Los cabrestantes (V) estan
dispuestos en un buque (F) que esta adaptado ademas para transportar la unidad de recoleccién (0). El sistema de
recoleccion estara suspendido en los cables de remolque (51) y sera capaz de ser arrastrado detras del buque a una
velocidad de avance de alrededor de 2 nudos durante la operacién de recoleccién. Como buques pesqueros es
posible usar un Buque de Servicio Marino (OSV), un Buque de Suministro de Plataforma (PSV) o buques pesqueros
adecuados para el propésito.

En una realizacién de la invencion, el dispositivo de clasificacién (3) comprende un primer clasificador (3a) que esta
disefiado para separar los mariscos de la captura accesoria y un segundo clasificador (3b) disefiado para la
clasificacion por tamafio de, por ejemplo, mariscos. La captura accesoria puede consistir, por ejemplo, en rocas,
algas y vegetacién muerta. Sera deseable realizar una primera clasificacién por tamafio de los mariscos con el fin de
distinguir entre los mariscos de un tamafio deseado y los mariscos por debajo del tamafio deseado. La altura minima
de la concha de las vieiras que se pueden recolectar es de 65 mm. Es decir, el separador sera capaz de tener varias
etapas, donde una primera etapa separa tantos objetos no deseados como sea posible, tales como pequefias rocas,
vegetacién muerta, etc. Los objetos no deseados no se recogen, sino que se expulsan de un primer clasificador (3a)
y se devuelven al mar. Es ventajoso ser capaces de separar la mayor cantidad posible de capturas accesorias en el
fondo marino. Una siguiente etapa en un dispositivo separador entonces puede ser que pueda clasificar los mariscos
segun el tamafio, de modo que se puedan liberar los mariscos por debajo de un tamafio minimo. Es una ventaja
devolver los mariscos pequefios a su biotopo original y, de este modo, causar un dafio minimo y un “mar muerto”. Si
es deseable, el marisco que se desea subir también se puede clasificar segin el tamafio, pero una clasificaciéon de
este tipo también se puede hacer a bordo del buque.

En una realizacién del sistema de recoleccién, la unidad de recoleccidén (0) puede comprender un tercer clasificador
(3c) disefiado para una clasificaciéon por tamafio adicional, es decir, para distinguir entre, por ejemplo, vieiras de
Islandia de diferentes tamafios deseados. El tercer clasificador (3c) puede estar dispuesto en la unidad de
recoleccién (0). Puede ser ventajoso ser capaces de distinguir directamente en la unidad de recoleccién entre estos
tamafios de mariscos que se han de entregar a diferentes mercados, clientes y calidades.

En una realizacién del sistema de recoleccién, puede comprender un clasificador adicional (3d) que se coloca en el
buque (F). Este clasificador (3d) se situara adecuadamente en la cubierta del buque (F). Es ventajoso tener este
clasificador (3d) en cubierta, donde esté facilmente disponible con vistas a su acceso, vaciado de la captura y
cordialidad del servicio. También puede haber situaciones en las que sea practico o apropiado tener un clasificador
adicional en la cubierta del buque con el fin de clasificar cuidadosamente los mariscos para simplificar el proceso de
embalaje y empaquetado de la captura. No es necesario que este clasificador sea un cuarto clasificador, sino que
podria sustituir a una o mas etapas de clasificaciéon que estén dispuestas en la unidad de recoleccién (0) que opera
en el lecho marino.

Los dispositivos de clasificacion para separar las vieiras de Islandia de la pesca accesoria comprenden la
clasificacion mecanica, la formacién de imagenes épticas y el andlisis de imagenes, el transmisor y receptor de
ultrasonidos, el analisis de imagenes de ultrasonidos, por ejemplo, Doppler, la impedancia acUstica, la medicién del
tamafio y el uso de multiples transmisores de ultrasonidos y multiples sensores de ultrasonidos.

En una realizacién del sistema de recoleccién, la unidad de recolecciéon (4) es una unidad separada que esta
separada de, y conectada a, una bomba (1) y la unidad separadora (3).

En una realizacién del sistema de recoleccidn, la unidad de recoleccién (4) esta provista de una malla de alambre,
rejilla o red (41) en sus paredes y fondo. La unidad de recoleccién se puede configurar de muchas formas diferentes,
tales como, por ejemplo, una caja con drenaje, una caja con ranuras, perforaciones, red, malla de alambre, rejilla o
paredes sélidas. La ventaja de estos dispositivos es que pueden llevar a cabo una clasificacidn final de la captura y
descartar contaminantes menores que no fueron detectados en los dispositivos de clasificaciéon (3a-3d) anteriores.
Los citados separadores seran, en principio, capaces de usar el tamafio, la gravedad especifica y las fuerzas
gravitacionales, la formacion de imagenes 6pticas y el analisis de imagenes, la clasificacion mecénica, el analisis de
ultrasonidos (Doppler, impedancia acustica, medicion de tamafio) o la utilizacién de multiples transmisores de
ultrasonidos con el fin de separar objetos no deseados de la captura deseada.

Es ventajoso tener la unidad de recoleccién (4) dispuesta de tal forma que se pueda vaciar de una manera simple y
eficiente. Con el fin de ser capaces de elevar la unidad de recoleccidn (4) desde la unidad de recoleccién (0) hasta la
cubierta del buque (F), estd configurada con dispositivos de elevacién (L) tales como cancamos o argollas de
elevacion.

En una realizacién de la invencién, la unidad de recoleccidn (4) esta dispuesta con dispositivos de elevacién (L) para
ser conectados a un dispositivo de acoplamiento (K) en el sistema de remolque y lanzamiento (5) para elevaciones
separadas de la unidad de recoleccion (4). La ventaja de esto es que el operador puede levantar y vaciar una unidad
de recoleccidn (4) dedicada (en este caso una cesta) mientras que las otras cestas estan en produccién en el lecho
marino, evitando por ello paradas y permitiendo la recogida continua de mariscos. Ademas, significa que hay menos
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equipo y peso que tiene que ser movido desde el lecho marino hasta el buque, reduciendo de este modo el riesgo de
dafio potencial a més equipo que el absolutamente necesario.

En una realizaciéon de la invencién, la unidad de recoleccién (4) puede ser vaciada por el sistema de remolque y
lanzamiento (5) elevando toda la unidad de recoleccién (0) hasta la cubierta del buque (F). De esta forma, toda la
unidad de recoleccién (0) se eleva y se coloca en la cubierta del buque, haciendo que sea muy facil manipular,
manejar y vaciar la unidad de recoleccién (4) localmente y permitiendo al operador tener una buena visién general
de la situacion.

En una realizacion de la invencién, la unidad de recoleccién (4) se puede vaciar cuando se alcanza un nivel dado en
la unidad de recoleccién (4), o vaciar de manera continua y los mariscos clasificados se transportan hasta la cubierta
del buque (F) por medio de un sistema de bombeo y transporte (7) independiente. Puede ser ventajoso introducir un
proceso continuo con un sistema de bombeo y transporte que vacie la unidad de recoleccién (4) a una velocidad de
transporte dada. La eficiencia de recoleccién de mariscos aumentard y también se evitard un proceso de vaciado
innecesario de la unidad de recoleccién (4), lo que contribuye a interrupciones o paradas mas cortas durante la
operacién de recoleccién.

En una realizacion de la invencién, el bastidor principal se puede disponer con al menos una cadmara (55) conectada
directa o indirectamente a una unidad de control y monitorizacién (68) en el buque (F) o la unidad de recoleccién (0).
Tal monitorizacién de camara le dard al operador del dispositivo de recoleccién una visién general del area de
pesca, y también le da al operador soporte de decisiones durante la operacién de recoleccion.

En una realizacién de la invencidén, el sistema de recoleccion puede comprender ademas un sistema de
posicionamiento (50) dispuesto al menos en la unidad de recolecciéon (0) para el control, la monitorizacidén y la
indicacion de la posiciéon de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino. Esto puede simplificar el
control de la unidad de recoleccién y reducir la tensién en el operador durante la operacién.

En una realizacién de la invencién, el sistema de posicionamiento (50) puede comprender sensores (52) dispuestos
al menos en la unidad de recoleccién (0) para indicacién de la posicién de la unidad de recoleccién (0) con relacién
al lecho marino. Esto puede ser ventajoso en la medida que permite al operador saber donde est4 la unidad de
recoleccion (6) y simplifica el control desde el sistema de posicionamiento (50).

En una realizacién de la invencién, una o méas de las bombas (1) comprenden un sistema de ajuste de succién (14)
capaz de ajustar de manera individual o conjunta la succién que se adapta a las caracteristicas del lecho marino. La
bomba se controla en velocidad desde el sistema de ajuste de succién (14) que se puede programar para adaptarse
a diferentes condiciones del lecho marino. Se estima que la cantidad de flujo éptima a través de cada bomba
separada varia entre 0 - 1,0 m3/s. Otra variante de un sistema de ajuste de succién puede ser una en la que se
permite que las bombas funcionen a una velocidad constante mientras que los canales dentro de las bombas
meramente se acortan. Este es un sistema simplificado.

En una realizacién de la invencién, una o mas boquillas de succidén (2) se pueden disponer para ser elevadas o
bajadas para ser adaptadas a la topologia del lecho marino. En una realizacién, se usan imagenes de video y control
manual desde el buque. En una realizacién, esto se puede controlar a través de un sensor y tecnologia de
reconocimiento de imagenes. La boquilla de succidn (2) puede estar provista de un canal sustancialmente horizontal
(21) que tiene una hendidura que mira hacia el lecho marino, y que est4 conectada en el borde inferior de una o0 mas
boquillas de succién (2).

En una realizacién de la invencion, la boquilla de succién (2) puede estar dispuesta para ser elevada y bajada con
relacién al bastidor principal estructural (6) con la ayuda de actuadores hidraulicos o eléctricos (22). También es
posible usar una disposicién de polea/cable/motor (23) con este propésito. Esto simplifica la forma en que cada
boquilla individual se puede ajustar y posicionar segln las caracteristicas de la topologia del lecho marino. Esto se
lograra con la ayuda de camaras o sensores que estan dispuestos en diferentes puntos de la unidad de recoleccidn
y que proporcionan realimentacién a un sistema de control que estad conectado a los actuadores de la boquilla de
succion.

En una realizacién de la invencidn, el buque (F) puede comprender un bastidor A (A) que esté dispuesto en la parte
trasera del buque (F) para soporte del sistema de remolque y lanzamiento (5). La herramienta de recoleccidn estara
unida al buque (F) por medio de un bastidor A que es un sistema de “desbordamiento” o lanzamiento. El bastidor A
tendrd garruchas para cable méviles segln con cuantos médulos esté configurada la unidad de recoleccion. El
bastidor A se puede colocar bastante lejos en el buque para ser capaces de aterrizar la unidad de recoleccién de
manera segura sobre la cubierta, y en la practica puede ser casi tan ancho como la manga del buque. Esto es
ventajoso para facilitar la descarga y carga de la unidad de recoleccién (0). Al mismo tiempo, esta solucién da
limitaciones minimas en cuanto al tamafio de la unidad de recoleccién (0).

En una realizacién de la invencién, el buque (F) puede comprender un pozo central (M) para el despliegue y la
recuperacion de la unidad de recoleccién (0). El pozo central es una abertura situada en la cubierta del buque a
través de la cual la unidad de recoleccidén se puede elevar desde y bajar hasta el lecho marino. Esto es una ventaja
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en condiciones climéticas desfavorables cuando se va a cargar o descargar la unidad de recoleccién y aumentara
sustancialmente la ventana climatica.

Segun la invencién, los cabrestantes (V) comprenden ademas un sistema de compensacién de oscilaciéon vertical
(57) para ajustar la posiciébn de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino. El sistema de
compensacién de oscilacién vertical (57) también se puede disponer para ser suspendido en un bastidor A (A) o
montado entre los cabrestantes (V) y el bastidor A (A). Puede ser ventajoso que el sistema de remolque (5)
comprenda: garruchas para cables fijas o méviles lateralmente (58) para guiar las lineas (53), y actuadores
hidraulicos o eléctricos para posicionar y aterrizar la unidad de recoleccién sobre la cubierta del buque. Con la ayuda
de la compensacion de oscilacién vertical, mantendré una distancia constante con respecto al lecho marino y con
una camara integrada habra una buena visién general del entorno y los alrededores. La ventaja del sistema
compensador de oscilacién vertical se basa en que en el sistema hay una masa baja y una inercia rotacional baja.
Un cabrestante compensado por oscilacién vertical también sera ventajoso con el fin de reducir el nUmero de dias en
los que no es posible la recolecciéon debido a condiciones climéticas desfavorables, es decir, la ventana climética
aumenta sustancialmente. Otra ventaja es que los cabrestantes (V) en el buque (F) son capaces de operar bajo
diferentes puntos de referencia con respecto al lecho marino en caso de que sea necesario con respecto a terreno
accidentado, tales como pendientes, rocas, escombros, etc. En una realizacion, el cabrestante en si mismo puede
compensar la oscilaciéon vertical girando el tambor del cabrestante en contrafase con el movimiento de oscilacién
vertical.

En una realizacién de la invencion, el sistema de remolque y lanzamiento (5) puede comprender una linea (53) que
constituye o comprende un cable umbilical (54) con transmisién de potencia desde el buque (F) hasta la unidad de
recoleccién (0). Este cable umbilical (54) funciona tanto como una linea (o cable de elevacién) como un cable de
transmisién de energia y sefial para la unidad de recoleccién (0). En el cabrestante (V) habrd un anillo deslizante
para la transmisién de energia eléctrica a la unidad de recoleccién (0). También seré posible transmitir imagenes en
directo desde la camara (55) en la unidad de recoleccién (0) a través de este anillo deslizante. Alternativamente, la
unidad de recoleccién (0) puede estar equipada con una fuente de energia separada, por ejemplo, un paquete de
baterias submarinas para permitir una operacién autébnoma.

En una realizacién de la invencién, la unidad de recolecciéon (0) comprende propulsores verticales y/u horizontales
(59) que estan disefiados para ajustar o soportar con precisién el posicionamiento de la unidad de recoleccién (0)
con relacién al lecho marino. Es ventajoso para el sistema de recoleccién si los propulsores verticales u horizontales
(59) son capaces de posicionar de manera independiente la unidad de recoleccidn (0) en, respectivamente, el eje X,
el eje y y/o el eje z, dependiendo de las caracteristicas del lecho marino. Esto hara que la actividad de recoleccién
sea mas eficiente.

En una realizacién de la invencién, habrd un sistema de control y monitorizacién (68) que estara disefiado para
ajustar al menos uno o méas de los siguientes componentes: el sistema de ajuste de succién (14), los actuadores
(22), el sistema de posicionamiento (50), y/o los propulsores (59). El sistema de recoleccién ventajosamente se
puede gestionar, monitorizar y controlar en su totalidad desde el buque (F). La eficiencia de recoleccién de la unidad
de recoleccién se vera afectada por dos parametros principales: la densidad individual de los mariscos y las
caracteristicas del lecho marino. Para obtener una eficiencia 6ptima de recoleccidn, es necesario ser capaces de
cartografiar la poblacién de mariscos en el area donde va a tener lugar la recoleccién antes de la operacién de
pesca. Usando una o mas camaras (55) y fuentes de luz (56) que estan montadas en la unidad de recoleccién (0), el
operador o el sistema de control tendrdn una imagen anticipada de la naturaleza de la topografia del lecho marino y
la ubicacién de las concentraciones de mariscos en el lecho marino. Aqui, se puede usar el reconocimiento de
imagenes, donde los sensores (52) estdn montados en diferentes puntos en la unidad de recolecciéon (0) y son
capacees de escanear el fondo marino y el area desde donde se van a recolectar los mariscos, por ejemplo, 0 - 50
metros més adelante (denominado analisis de imagenes predictivo). En base en esta informacién recopilada, el
operador o el sistema de control pueden decidir o predecir (visualmente o a través de algoritmos) en qué camino o
direccién deberia moverse el sistema de recoleccidén para maximizar la recoleccién. Al mismo tiempo, esto permitira
al operador ver o recibir informacién de si el lecho marino consta de flora/coral sensible que se puede evitar con el
fin de prevenir un impacto negativo innecesario en el medio ambiente. En la fase de cartografia y recoleccién, el
sistema de control y monitorizacién (68) puede procesar y registrar las coordenadas de la unidad de recoleccién (0)
durante la operacion (por ejemplo, a través de un GPS, rastreador u otro dispositivo de posicionamiento) de manera
que se almacene, evitando por ello la recoleccién en el mismo lugar en un momento posterior. La documentacién de
dénde ha estado la unidad de recoleccién (0) también puede ser un requisito establecido por las autoridades
pesqueras como parte de la concesion de recoleccién y la elaboracidén de informes.

En una realizacién, la unidad de recoleccién (0) sera modular y el sistema constard de varios médulos idénticos
yuxtapuestos y serd capaz de cubrir grandes extensiones del lecho marino en la medida que varias unidades se
pueden hacer funcionar en paralelo. En la practica, esto no tendré limites en lo que respecta al peso. Si existe la
necesidad de flotabilidad debido al peso de la unidad de recoleccidén (0), las unidades se pueden equipar con
elementos de flotabilidad. Dado que cada unidad es una unidad autosuficiente, la unidad de recoleccién sera capaz
de ser configurable modularmente segun las condiciones del fondo, la capacidad de produccién y la capacidad del
buque.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de recolecciéon de mariscos que habitan en el fondo que comprende una unidad de recoleccién (0) y
un sistema de remolque y lanzamiento (5) para el despliegue y propulsién de la unidad de recoleccién (0), la unidad
de recoleccién que comprende:

- una o mas bombas (1) que comprenden:

- una o mas boquillas de succién (2) dirigidas hacia el lecho marino,

- una o mas entradas (11) que conducen desde la boquilla de succién hasta la bomba (1),
- una salida (12) a un dispositivo de clasificacién (3);

- uno o méas motores (13) para accionar la una o mas bombas (1),

- un bastidor principal estructural (6) que soporta la unidad de recoleccidén (0), el sistema de recoleccién que se
caracteriza por que:

- el dispositivo de clasificacion (3), que al menos separa los mariscos de las capturas accesorias y los cuerpos
extrafios, tiene una salida (32) para los mariscos que conduce a una unidad de recoleccién (4);

- el sistema de remolque y lanzamiento (5) comprende cables de remolque (51) que discurren entre el bastidor
principal (6) y los cabrestantes (V), en donde los cabrestantes (V) estdn dispuestos en un buque (F), y los
cabrestantes (V) comprenden ademas un sistema de compensacién de oscilaciéon vertical (57) para ajustar la
posicién de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino.

2. El sistema de recoleccioén segun la reivindicacién 1, en donde el dispositivo de clasificacién (3) comprende:

- un primer clasificador (3a) disefiado para separar mariscos de las capturas accesorias;

- un segundo clasificador (3b) disefiado para la clasificacién por tamafio de los mariscos.

3. El sistema de recoleccién segun la reivindicacién 2, en donde la unidad de recoleccién (0) comprende ademas:
- un tercer clasificador (3c) disefiado para una clasificacién por tamafio adicional; y

- donde el tercer clasificador (3c) esta dispuesto en la unidad de recoleccién (0).

4. El sistema de recoleccién segln una o mas de las reivindicaciones anteriores, en donde la unidad de recoleccién
(4) es una unidad separada, separada de, y conectada a, la bomba (1) y la unidad separadora (3).

5. El sistema de recoleccién segln una de las reivindicaciones anteriores, en donde la unidad de recoleccién (4) esta
provista de dispositivos de elevacién (L) para la conexién a un dispositivo de acoplamiento (K) en el sistema de
remolque y lanzamiento (5) para la elevacién separada de la unidad de recoleccién (4).

6. El sistema de recoleccién segin una de las reivindicaciones antes mencionadas, en donde el bastidor principal
esta provisto de al menos una cadmara (55) conectada directa o indirectamente a una unidad de control y
monitorizacién (68) en el buque (F) o la unidad de recoleccién (0).

7. El sistema de recoleccién segin una de las reivindicaciones anteriores, en donde el sistema de recoleccién
comprende ademas un sistema de posicionamiento (50) dispuesto al menos en la unidad de recoleccién (0) para el
control, la monitorizacién y la indicacioén de la posicién de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino.

8. El sistema de recoleccién segln la reivindicacién 7, en donde el sistema de posicionamiento (50) comprende
sensores (52) dispuestos al menos en la unidad de recoleccidn (0) para la indicacidén de la posicién de la unidad de
recoleccion (0) con relacién al lecho marino.

9. El sistema de recoleccién segln una o mas de las reivindicaciones anteriores, en donde la una o0 mas bombas (1)
comprenden ademas un sistema de ajuste de succién (14) capaz de ajustar de manera individual o conjunta la
succidén que se adapta a las caracteristicas del lecho marino.

10. El sistema de recoleccidén segun la reivindicacién 1, en donde la boquilla de succién (2) esta disefiada para ser
elevada y bajada con relacién al bastidor principal estructural (6) con la ayuda de actuadores hidraulicos o eléctricos
(22) o un dispositivo de polea/cable/motor (23).

11. El sistema de recoleccidén seglin una o mas de las reivindicaciones anteriores, en donde el buque (F) comprende
un bastidor A (A) dispuesto en la parte trasera del buque (F) para soportar el sistema de remolque y lanzamiento (5).
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12. El sistema de recoleccidén segiin una o mas de las reivindicaciones anteriores, en donde la unidad de recoleccién
(0) comprende propulsores verticales y/u horizontales (59) disefiados para ajustar con precisién o soportar el
posicionamiento de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino.

13. El sistema de recoleccién segun las reivindicaciones 6, 9, 10 y 12, y una de las reivindicaciones 7 u 8, en donde
la unidad de control y monitorizacién (68) estd disefiada para ajustar al menos uno o mas de los siguientes
componentes:

- el sistema de ajuste de succidn (14)
- los actuadores (22)

- el sistema de posicionamiento (50)
- los propulsores (59).

14. El sistema de recoleccién segin una o mas de las reivindicaciones anteriores, en donde el sistema consta de
multiples mddulos idénticos yuxtapuestos.

15. Un método para recolectar mariscos que habitan en el fondo de un lecho marino, caracterizado por los siguientes
pasos:

- bajar una unidad de recoleccién (0) desde un buque (F) a través de un sistema de remolque y lanzamiento (5)
hasta el lecho marino, el sistema de remolque y lanzamiento (5) comprende cables de remolque (51) que discurren
entre el bastidor principal (6) y los cabrestantes (V), en donde los cabrestantes (V) estan dispuestos en un buque
(F), y en donde los cabrestantes (V) comprenden ademés un sistema de compensacién de oscilacidn vertical (57)
para ajustar la posicién de la unidad de recoleccién (0) con relacién al lecho marino;

- succionar mariscos a través de una o mas boquillas de succién (2) dirigidas hacia el lecho marino usando una o
més bombas (1) que estan dispuestas en la unidad de recoleccion (0);

- separar los mariscos de las capturas accesorias y los cuerpos extrafios usando dispositivos de clasificacién (3);
- pasar los mariscos a una unidad de recoleccién (4);

- remolcar la unidad de recoleccién (0) a lo largo del lecho marino por medio del sistema de remolque y lanzamiento
(5), y ademas,

- controlar y ajustar la posiciéon de las boquillas de succién (2), la posicién de la unidad de recoleccién (0) con
relacién al lecho marino y la fuerza de succién requerida o el flujo de las bombas (1) en funcidén de la velocidad de
recoleccion.

16. El método segun la reivindicacién 15, en donde la unidad de recoleccién se controla y ajusta por medio de una
unidad de control y monitorizacién (68) que esté dispuesta en la unidad de recoleccién (0) o el buque (F).
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