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DESCRIPCION
Sistema de posicionamiento sin anclas para embarcaciones

El invento se refiere a un sistema de posicionamiento sin anclas para embarcaciones, disefiado para mantener una
posicion geografica fija de una embarcacion sin emplear las anclas o los pesos tradicionales, adecuado para ser
utilizado en una embarcacion del tipo catamaran.

Se reivindica en este caso la prioridad de la solicitud de patente alemana nimero DE10 2007 037 828.0, presentada
el 10 de Agosto de 2007, titulada "Doppelrumpfmotorboot” ("Embarcacion a motor con doble casco")

Las lanchas rapidas (para altas velocidades) son, tipicamente, muy dificiles de gobernar y, por ello, con frecuencia
solamente son utilizadas por expertos. El disefio completo y la configuracion de estas lanchas son tales que para
intervenir en carreras a gran velocidad, se prevé un sistema muy rigido. La comodidad de los pasajeros y la facilidad
de gobierno son cuestiones que, tipicamente, no se tienen en consideracion, ya que las medidas respectivas incre-
mentarian el peso y las dimensiones de tales lanchas.

Sin embargo, se presentan situaciones en las que la lancha rapida ha de ser hecha funcionar lo mismo que muchas
otras lanchas, a saber cuando se entra en un puerto o cuando se realiza la aproximaciéon a un embarcadero, por
ejemplo. Pero, también, cuando se utiliza la lancha para tomar el sol o para nadar, los elementos que constituyen los
elementos de alta velocidad de la lancha, estorban bastante. Por ejemplo, resulta muy dificil el acceso a la cabina de
pasajeros de una lancha rapida y, tipicamente, la puerta o la escotilla de entrada es pequenia.

Dicho de otro modo, una lancha rapida no ofrece, tipicamente, un entorno lujoso ni elementos que puedan hacer
confortables los viajes con ella realizados. Por otro lado, las confortables lanchas de recreo carecen de la capacidad
para alcanzar altas velocidades de una lancha rapida, lo que limita su uso como medios efectivos para el transporte
a un area geografica muy confinada.

Otro inconveniente importante, comun a la mayoria de las lanchas rapidas y de otras embarcaciones, es la necesi-
dad de utilizar un ancla tradicional cuando se desea mantener una posicion relativamente fija de la lancha. Tal sis-
tema de anclaje tradicional tiene muchas desventajas, como su peso, unas necesidades de almacenamiento que
reducen el volumen interno utilizable de la embarcacion, la laboriosa y larga tarea que supone el echar/izar el ancla
y, en algunas areas fragiles desde el punto de vista ambiental, como los arrecifes coralinos, el uso de estas anclas
tradicionales esta estrictamente prohibido.

Se han realizado unos pocos intentos para proporcionar un sistema de posicionamiento para una lancha sin utilizar
anclas, como el reivindicado en la patente norteamericana 5491636. El dispositivo reivindicado en esta solicitud de
patente utiliza un propulsor de empuje en conjunto con el posicionamiento por satélite para compensar el movimien-
to relativo de la lancha. La principal desventaja de este sistema es que el propulsor de empuje tiene que poder ser
hecho girar, lo complica la disposicién y hace que sea imperativa la utilizacion de los denominados colectores con el
fin de permitir una conexion eléctrica continua entre el propulsor de empuje y otros componentes de la disposicion,
como la fuente de potencia y la electrénica de control.

Por otra parte, el uso de los corrientes sistemas de posicionamiento sin anclas no resulta muy eficaz debido al hecho
de que cuando se compensa la deriva de la embarcacion, debido a la inercia, tras una compensacion de la deriva
inicial, se produce el denominado efecto de sobrecompensacion, es decir, la embarcacion tiende a manifestar una
deriva en direccion contraria a la deriva inicial que, de nuevo, tiene que corregirse. Estas derivas adicionales en di-
recciones contrarias, aun cuando sean de menor magnitud, hacen que el sistema sea muy poco eficaz debido a que
los propulsores de empuje tienen que conectarse y desconectarse frecuentemente y tienen que ser hechos girar con
frecuencia. Asimismo, los sistemas corrientemente disponibles no resultan adecuados para ser utilizados en lanchas
con dos cascos espacialmente separados, por ejemplo, los catamaranes.

El objeto del presente invento es, por tanto, proporcionar un sistema de posicionamiento para una embarcacion sin
anclas, sumamente eficaz y respetuoso con el entorno, que sea adecuado para su empleo en una lancha del tipo
catamaran.

SUMARIO DEL INVENTO

Los objetos anteriormente mencionados se consiguen, merced al presente invento, empleando dos motores eléctri-
cos separados espacialmente en una disposicion de auto-compensacioén, diferencial, controlada mediante un siste-
ma de control que actia basandose en informacién de posicionamiento por satélite.

El dispositivo de acuerdo con el presente invento permite el mantenimiento automatico de la posicién, libre de inter-
acciones, de una lancha, proporcionando una funcién muy similar en comparacion con un sistema de anclas clasico,
sin los inconvenientes previamente mencionados que presentan estos sistemas de anclaje tradicionales.
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El sistema de posicionamiento sin anclas para embarcaciones es un sistema activo que vigila constantemente la
posicion de la embarcacion y responde inmediatamente a cualquier deriva respecto de la posicion predefinida emi-
tiendo senales de control para los motores eléctricos que, cuando se ponen en marcha, son capaces de proporcio-
nar un empuje suficiente en la direccion deseada para mover la embarcacion de vuelta a la posicion predefinida.

La disposicion que incluye dos motores separados espacialmente es particularmente ventajosa ya que tal disposi-
cion elimina la posibilidad de que la lancha gire indeseablemente y, también, reduce o elimina por completo el riesgo
de sobrecompensacion y, por ello, el balanceo continuo de la embarcacién. De acuerdo con una realizacion preferi-
da del presente invento, se utilizan hélices cicloidales, que son las preferidas en areas en las que han de evitarse las
turbulencias creadas por las hélices usuales. Estas areas incluyen las areas fragiles desde el punto de vista ambien-
tal, antes mencionadas, como los arrecifes de coral, pero también los canales artificiales o incluso naturales pero
poco profundos y, también, los alrededores de las playas y de las islas artificiales en donde, debido a las turbulen-
cias, podria producirse el traslado de arena o de otros sedimentos. Asi, la eleccién de emplear hélices cicloidales
contribuye a la versatilidad del sistema y a su diversificado campo de utilizacion.

En la realizacion preferida del presente invento, los motores eléctricos van acompafiados por motores de combustion
interna de gran potencia, separados, que se utilizan para la navegacion a alta velocidad de la lancha, mientras los
motores eléctricos se mantienen, de preferencia, retraidos en el casco de la lancha de manera que las partes su-
mergidas de la lancha no supongan obstaculos cuando se navega con la lancha en el modo de alta velocidad.

En otra realizacion del invento, el sistema también es capaz de reducir el balanceo de la embarcacion midiendo la
tendencia al balanceo y haciendo que los motores eléctricos dirijan su empuje de tal forma que se compense dicha
tendencia al balanceo de la embarcacion. Esta caracteristica incrementa la comodidad de los pasajeros mientras la
embarcacion esta "fondeada" o en un denominado modo de funcionamiento en marcha lenta.

Breve descripcion de los dibujos

Para conseguir una comprension mas completa del presente invento y para entender otros objetos y ventajas del
mismo, se hace referencia a la siguiente descripcién, tomada en conjunto con los dibujos anejos, en los que:

la figura 1 es una vista en perspectiva de una realizacion del invento;

la figura 2A es una seccion transversal de la lancha representada en la fig. 1, en la que los dos motores eléctricos se
muestran en posicion bajada;

la figura 2B es una vista desde abajo, en perspectiva, de la lancha ilustrada en la fig. 1, con los dos motores eléctri-
cos representados en posicion bajada;

la figura 3 es una vista esquematica, desde arriba, de la lancha mostrada en la fig.1, en la que se muestran las posi-
ciones de los dos motores de gran potencia y de los dos motores eléctricos;

la figura 4 es una seccion transversal parcial, esquematica, de la lancha, en la que se muestra uno de los motores
eléctricos montado en el casco de la lancha;

la figura 5 es una vista desde arriba de la lancha representada en la fig. 1, en la que se indican los sentidos de rota-
cion y los ejes geométricos de movimiento lateral;

la figura 6 es un diagrama estructural de los componentes principales de acuerdo con el presente invento;
la figura 7 es una grafica de proceso que ilustra el procedimiento de posicionamiento sin anclas de la embarcacion.
Descripcion detallada

El presente invento se refiere a un sistema 100 de posicionamiento sin anclas para una embarcacién, disefiado para
mantener una posicion geografica fija de una lancha 10 sin emplear las anclas ni los pesos tradicionales, adecuado
para ser utilizado en una lancha 10 del tipo catamaran.

La figura 1 ilustra la lancha 10 para la que esta disefiada la realizacion preferida del presente invento. Debido al
principio del invento de utilizar dos motores eléctricos espacialmente separados, 30.1, 30.2, es evidente que el in-
vento es el mas adecuado para emplearse en una lancha de tipo catamaran, con dos cascos laterales 11.1, 11.2y
una estructura rigida de conexidon que conecta mecanicamente los cascos 11.1, 11.2. Una cabina 13 para pasajeros
esta prevista en dicha estructura 12 de conexion y la lancha 10 es propulsada por dos motores marinos (de gran
potencia) 20.1, 20.2 complementados por dos motores eléctricos 30.1 y 30.2, como se describira en las siguientes
secciones. De acuerdo con el presente invento, el esquema de catamaran del presente invento ofrece la ventaja de
que se dispone de una gran superficie plana en la que puede instalarse el panel solar 14. Es ventajoso situar el pa-
nel solar 14 entre los cascos 11.1, 11.2, ya que estan protegidos.
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Dado que la lancha 10 ha de ser hecha navegar a altas velocidades, los cascos, por debajo del nivel del agua, estan
optimizados desde un punto de vista hidrodinamico, mientras que la parte de la lancha 10 expuesta al flujo de aire,
esta optimizada desde un punto de vista aerodinamico.

De acuerdo con el presente invento, la lancha 10 comprende dos motores marinos (de gran potencia) 20.1, 20.2 y
dos motores eléctricos 30.1, 30.2 activados por energia solar, asi como un sistema de control comun 40 para contro-
lar estos motores. Un motor marino (de gran potencia) y un motor eléctrico activado por energia solar, estan posicio-
nados dentro de cada casco lateral.

De acuerdo con el presente invento, los motores eléctricos 30.1, 30.2 estan disefiados de modo que puedan ser re-
traidos al interior del casco 11.1 u 11.2 de la lancha 10 cuando no se utilizan, con el fin de mejorar la propiedad
hidrodinamica de los cascos.

La figura 2A muestra una seccion transversal de la lancha 10 con los motores eléctricos 30.1, 30.2 en posicion baja-
da, a la cual son llevados estos cuando se les utiliza. Cuando la lancha 10 de tipo catamaran es hecha navegar en el
modo de alta velocidad, es decir, cuando los motores eléctricos 30.1, 30.2 ya no son necesarios, los motores eléctri-
cos 30.1, 30.2 son retraidos mediante una guia 33 o un carril montado en el interior del casco 11.1 u 11.2 a lo largo
de un eje geométrico vertical A.

La figura 2B es una vista en perspectiva, desde abajo, de la lancha 10 con los dos motores eléctricos 30.1, 30.2
mostrados en la posicion bajada. En esta figura, se pueden ver las placas inferiores 15 de los motores eléctricos
30.1, 30.2 que estan destinadas a cerrar/sellar el fondo del casco 11.1 u 11.2 cuando los motores eléctricos 30.1,
30.2 estan retraidos. Estas placas 15, como parte de los motores eléctricos 30.1, 30.2, se describiran con detalle en
un parrafo posterior.

La figura 3 es una vista esquematica, desde arriba, de la lancha 10, en la que se muestran las posiciones de los dos
motores (de gran potencia) 20.1, 20.3 y de los dos motores eléctricos 30.1, 30.2. Como se ilustra en la fig. 3, los dos
motores 20.1 y 30.1 estan situados dentro del casco izquierdo 11.1 y los dos motores 20.2 y 30.2 estan situados
dentro del casco derecho 11.2. Los motores marinos de gran potencia 20.1, 20.2 estan posicionados mas cerca de
la popa S de la lancha 10 mientras que los motores eléctricos 30.1, 30.2 estan posicionados un poco hacia el centro
de la lancha 10, como se ilustra en la fig. 3. Como se representa en la fig. 3, en la realizacion preferida los cuatro
motores 20.1, 20.2 y 30.1, 30.2, respectivamente, estan todos situados hacia la popa S de la lancha 10, preferible-
mente en el tercio posterior de la lancha 10. Este esquema es el preferido ya que la lancha 10 esta disefiada para
deslizar sobre/por encima de la superficie del agua cuando navega en un modo de alta velocidad y el disponer los
motores hacia el extremo de popa facilita este deslizamiento.

Como el presente invento solamente se refiere al sistema 100 de posicionamiento sin anclas para la embarcacion,
no se describiran con detalle otras particularidades de la lancha 10 ni de los motores marinos 20.1, 20.2, que no son
técnicamente relevantes para el sistema de posicionamiento 100.

Como se ha mencionado, hay dos motores auxiliares 30.1, 30.2 (uno por casco). Estos motores 30.1, 30.2 son moto-
res eléctricos que estan acoplados mecanicamente a hélices, de preferencia hélices cicloidales. Una hélice cicloidal
es una hélice que tiene una guarda de proteccidon con una o mas ranuras a su través, que funcionan de modo al me-
nos aproximadamente perpendicular a la direccion F de desplazamiento de la lancha 10.

Una hélice adecuada es una hélice VOITH-SCHNEIDER® que comprende un rotor que tiene varias palas. Ejemplos
de tales hélices se describen en las patentes norteamericanas US 6109875 y US 7059923 B2. Las descripciones
completas de estas patentes norteamericanas se incorporan a esta memoria como referencia.

Una ventaja de las hélices cicloidales es que son extremadamente maniobrables, lo que las hace sumamente ade-
cuadas para su empleo en el sistema 100 de posicionamiento sin anclas para una embarcacion. Las hélices cicloida-
les poseen también la caracteristica de que las turbulencias que generan son sustancialmente menores, en compa-
racion con las usuales hélices para embarcaciones. Por esta razén, se prefiere el uso de hélices cicloidales en areas
en las que han de evitarse las turbulencias creadas por las hélices usuales. Estas areas incluyen las areas, ante-
riormente mencionadas, fragiles desde el punto de vista ambiental, como los arrecifes coralinos, pero también los
canales artificiales o, incluso, los canales naturales pero poco profundos y, también, las cercanias de playas e islas
artificiales en donde, debido a las turbulencias, podria producirse traslado de la arena o de otros sedimentos. Asi, la
eleccion de utilizar las hélices cicloidales contribuye a la versatilidad del sistema 100 y a su campo de empleo diver-
sificado.

Un posible motor auxiliar 30.1 con una hélice cicloidal se ilustra en la fig. 4. La seccidn transversal es perpendicular
con respecto al casco 11.1. En el interior del casco 11.1 hay montada una guia o carril 33. Esta guia o carril 33 esta
unida al casco 11.1. Un elemento de montaje 34 puede ser movido hacia arriba y hacia abajo, por medio de un 6r-
gano de accionamiento (tal como un motor lineal o similar). Este movimiento puede ser paralelo a una direccién per-
pendicular a la superficie del agua. Un motor eléctrico 36 puede estar conectado a este elemento de montaje 34. El
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motor 36 acciona la hélice de manera que las palas 39 giran alrededor de un eje geométrico A.

En una realizacién preferida, la hélice es una hélice cicloidal con una placa 38 que lleva las palas 39. Las palas 39
son accionadas por el motor 36 a través del arbol 37. Cuando se despliega el motor auxiliar 30.1, el motor 36 es ac-
cionado por una bateria 16.1, 16.2 o directamente por el panel solar 14, de manera que el arbol 37 gira junto con las
palas 39. Las palas 39 estan montadas individualmente, de modo que pueden ser hechas girar o pueden inclinarse.
De preferencia, las palas 39 pueden ser inclinadas en torno a un eje geométrico perpendicular, es decir, en torno a
un eje geométrico que sea, en esencia, paralelo con respecto al eje geométrico A. Dependiendo de la inclinacion de
las palas individuales 39, el motor auxiliar 30.1 proporciona un empuje que puede utilizarse para impulsae a la lan-
cha 10 en cualquier direccion, como se ilustra en la figura 5. La direccion del empuje puede ajustare inclinando las
palas 39.

La figura 5 muestra los sentidos de giro y los ejes de las direcciones de movimiento que pueden conseguirse me-
diante el empleo de los motores eléctricos 30.1, 30.2 con el fin de mantener la posicién predefinida de la lancha 10.

Volviendo a la figura 4, en una realizacion preferida, los extremos inferiores de las palas 39 estan montados en una
placa inferior 15. Cuando se retrae el motor auxiliar 30.1 moviéndolo a lo largo de dicha guia o carril 33, todo el mo-
tor 30.1 desaparece en el interior del casco 11.1 y la placa inferior 15 cierra/sella el fondo del casco 11.1 u 11.2. Pre-
feriblemente, la placa inferior 15 esta disefiada de modo que se integre suavemente en el fondo del casco si dejar
ningun espacio ni escalén para que el agua de mar en circulacion ataque los elementos retraidos.

Cuando se despliegan los motores auxiliares 30.1 y 30.2, se les mueve hacia abajo con el fin de que sobresalgan en
el agua bajo la lancha 10. Durante una operacion en la que la lancha 10 sea propulsada solamente por dichos dos
motores eléctricos 30.1, 30.2 accionados por energia solar, estos motores 30.1, 30.2 adoptan la posicion mostrada
en lafig. 2 y en la fig. 4.

Cuando la lancha es hecha funcionar solamente con los motores marinos (de gran potencia) 20.1, 20.2, los motores
eléctricos 30.1, 30.2 estan totalmente retraidos.

De acuerdo con el presente invento, el sistema de alimentacion de energia comprende al menos un panel solar 14,
una bateria de gran capacidad, 16.1, 16.2, o alguna otra clase de sistema de almacenamiento de energia 56. El pa-
nel solar 14 puede estar conectado a las baterias y/o a los motores 30.1, 30.2 de modo que los motores 30.1, 30.2
puedan ser alimentados con la energia eléctrica necesaria.

En una realizacion preferida, los motores 20.1, 20.2 de gran potencia estan equipados con un generador que puede
utilizarse para cargar las baterias 16.1, 16.2 si no se dispone de luz solar o si las baterias tienen que ser recargadas
rapidamente. Las baterias 16.1, 16.2 también pueden cargarse mediante alguna otra fuente de alimentacion, por
ejemplo mientras la lancha 10 ha vuelto al puerto.

El esquema de catamaran de la realizacién preferida del presente invento se debe a que el disefio de cabina retras-
ada ofrece la ventaja de que se dispone de una gran superficie plana en la que puede instalarse el panel solar 14.
Es ventajoso posicionar el panel solar 14 entre los cascos 11.1, 11.2 ya que estan protegidos.

De acuerdo con el presente invento, los diversos elementos de la lancha 10 estan conectados mecanica y eléctrica-
mente de modo que puedan cooperar e interactuar como se ilustra esquematicamente en la fig. 6.

Como se muestra en la fig. 6, un generador 50, un sistema 56 de almacenamiento de energia y el panel solar 14
estan conectados al sistema de control 40. En la realizacion preferida, las caracteristicas del sistema denominadas
células solares "Photovoltaik" (fotovoltaicas), ofrecen un rendimiento muy elevado. Se trata de médulos solares de,
aproximadamente, 7,5 m? con un rendimiento de mas del 20%.

El generador 50 puede estar acoplado mecanicamente a un arbol de los motores marinos de gran potencia 20.1,
20.2 de forma que el generador 50 puede utilizarse para generar energia eléctrica para cargar el sistema 56 de al-
macenamiento de energia.

En la realizacion preferida, el sistema 56 de almacenamiento de energia esta representado por dos baterias 16.1,
16.2 de gran capacidad que, preferiblemente, son baterias secas de litio-ibn-manganeso. En otras realizaciones del
presente invento, también pueden utilizarse como sistema 56 de almacenamiento de energia volantes o condensa-
dores de gran capacidad.

Los principales componentes funcionales del sistema 100 de posicionamiento sin anclas para una embarcacion son
el sistema de control 40 comun, los dos motores eléctricos 30.1 y 30.2, el receptor 58 de posicionamiento por satélite
y el perceptor de orientacion 59. El sistema de control 40 comun es un controlador disefiado especialmente que tie-
ne varias entradas para recibir la informacién de posicionamiento de los satélites, la orientacién cardinal de la lancha
y entradas procedentes del teclado 60, la palanca de mando 62 u otros dispositivos de entrada como, por ejemplo,
un control remoto. Por el otro lado, el sistema de control 40 posee salidas, siendo la mas importante la que propor-
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ciona las sefiales para controlar los motores eléctricos 30.1, 30.2 que, a su vez, garantizan el mantenimiento de la
posicion predefinida de la lancha 10.

En la realizacion preferida, el receptor 58 de posicionamiento por satélite es un sistema de posicionamiento global
diferencial o DGPS que hace uso de la combinacion de sefales recibidas desde satélites que orbitan la Tierra y se-
fales de correccion recibidas de un grupo de estaciones de referencia con base en tierra para conseguir altas preci-
siones. De este modo, pueden superarse los limites fisicos relacionados con la precision de un sistema GPS estan-
dar y puede conseguirse una precision de +20 cm. En otras realizaciones del presente invento pueden utilizarse sis-
temas de posicionamiento por satélite alternativos sin que ello afecte al concepto inventivo global del sistema 100 de
posicionamiento sin anclas para una embarcacion.

El perceptor de orientacién 59 tiene la misién de proporcionar al sistema de control 40 informacion relativa a la orien-
tacion de la lancha 10. Ello es necesario para que el sistema sea capaz de dirigir la lancha 10 para llevarla de vuelta
a su posicion predefinida PP. El perceptor de orientacion 59 puede incorporarse en la practica de diversas formas.
La mas ventajosa consiste en utilizar una brujula digital, pero también es adecuado el uso de un perceptor giroscopi-
co o de un perceptor adicional de posicionamiento por satélite. La ultima solucion exige que los dos perceptores de
posicion por satélite estén separados en una distancia mayor que la de error esperado de la informacién de posicio-
namiento por satélite. Por esta razén, en la puesta en practica del perceptor de orientaciéon 59 con dos perceptores
de posicionamiento por satélite, uno de los dos perceptores esta situado, preferiblemente, en la proa B de la lancha
10 y el otro en la popa S, lo que garantizaria una separacion de mas de 10 metros entre ellos que, en cualquier ca-
so0, seria mayor que el error de los receptores DGPS empleados. Asi, conociendo con precision las posiciones de la
popa Sy del extremo de proa B de la lancha 10, puede calcularse facilmente la orientacién de la lancha 10.

En otra realizacion en la que el sistema 100 comprende un perceptor giroscopico, el sistema de control 40 incorpora
una caracteristica tal que controla los motores eléctricos 30.1 y 30.2 respectivamente de manera que puede reducir-
se el denominado balanceo de la embarcacion. Esta caracteristica se incorpora, en la practica, en forma similar al
uso de anclas, con la diferencia de que se registra la oscilacion lateral de la embarcacion y se dirige el empuje pro-
porcionado por los motores eléctricos 30.1 y 30.2 con el fin de compensar el oleaje que provoca el balanceo de la
lancha 10.

En todavia otra realizacién del presente invento, el sistema de control 40 combina la informacién recibida por el per-
ceptor giroscoépico y el perceptor 58 de posicionamiento por satélite con el fin de controlar los motores eléctricos
30.1, 30.2 de modo que el empuje proporcionado elimine simultaneamente la deriva de la lancha 10 desde su posi-
cion predefinida y, al mismo tiempo, reduzca el balanceo de la embarcacion.

A partir del esquema ilustrado en la figura 6, resulta evidente que el funcionamiento del sistema 100 de posiciona-
miento sin anclas para una embarcacién es un modo de funcionamiento libre de emisiones de la lancha 10, ya que
los motores marinos de combustién interna 20.1, 20.2 no estan en funcionamiento, consumiéndose muy poca ener-
gia, lo que hace posible que el sistema 100 funcione durante un periodo de tiempo prolongado utilizando el sistema
56 de almacenamiento de energia o durante un periodo de tiempo infinito, siempre que se disponga de luz solar su-
ficiente para activar el panel solar 14.

Ha de observarse que el diagrama de bloques de la fig. 6 es un esquema simplificado. En una ejecucioén practica
real, el sistema de control 40 controla conmutadores y similares para encaminar la corriente proporcionada por el
panel solar 14, por ejemplo directamente a la bateria 56. En el lado de salida, el sistema de control 40 esta conecta-
do a los motores eléctricos 30.1, 30.2, como se indica en la fig. 6.

Para controlar o programar el sistema de control 40 pueden emplearse unos medios de entrada, tales como un te-
clado 60 o una pantalla tactil, y una palanca de mando 62. Ademas, el sistema de control 40 puede conectarse a una
pantalla de presentacion 64, por ejemplo con el fin de ofrecer informacion al usuario. La pantalla de presentacion 64
puede notificar al usuario, por ejemplo, acerca de la posicion corriente de la lancha 10.

El funcionamiento de todo el sistema 100 de posicionamiento sin anclas para una embarcacion se produce segun la
grafica de proceso ilustrada en la fig. 7 y como se describe en lo que sigue:

- S1: Cuando se pone en marcha el sistema, el usuario instruye al sistema 100 de posicionamiento sin anclas
para la embarcacion para que mantenga su posicion corriente; en ese momento, el sistema registra la posicion co-
rriente CP indicada por el receptor 58 de posicionamiento por satélite y la memoriza como la posicion predefinida
PP. Una solucién alternativa para establecer la posicion predefinida PP es que el operador introduzca manualmente
la PP en el teclado 60 o en otro dispositivo de entrada.

- S2: El sistema leera la posicién corriente CP indicada por el receptor 58 de posicionamiento por satélite con
una frecuencia previamente definida. La posicién corriente CP leida se comparara con la posicién predefinida PP
que ha de mantenerse:

- si son iguales o, como se incorpora en la realizacion preferida, la diferencia es menor que un umbral prede-

6
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terminado, el sistema 100 retrocedera a S2, a no ser que el sistema 100 reciba instrucciones para detenerse,
es decir, el operador haya desaplicado el sistema 100 de posicionamiento sin anclas para la embarcacion.

- si la PP difiere de la CP en una magnitud mayor que el umbral previamente definido, debe tomarse una ac-
5 cion correctora. Como primer paso de las medidas correctoras, se lee la orientacion corriente CO de la lancha
10 indicada por el perceptor de orientacion 59 (paso S3). El sistema de control 40 comun calcula entonces las
sefales que haran que los motores eléctricos 30.1, 30.2 proporcionen un empuje en la direccion correcta y de
magnitud suficiente con el fin de situar la lancha 10, de nuevo, en la posicién PP previamente definida (paso
S4). El siguiente paso, S5, es aplicar los 6rganos de accionamiento del sistema, es decir, los motores eléctri-
10 cos 30.1, 30.2 aplicando las sefales calculadas en S4. Tras tomar las acciones correctoras, el sistema 100
retornara a S2, a no ser que reciba instrucciones para detenerse, es decir, el operador haya desaplicado el
sistema 100 de posicionamiento sin anclas para la embarcacion.

Se comprendera que podrian adoptarse muchas variaciones basandose en la estructura especifica descrita en lo
15 que antecede sin, por ello, apartarse del alcance del invento como se define en las reivindicaciones siguientes.
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REIVINDICACIONES

1. Lancha (10) que comprende un sistema de control (40) para controlar un primer motor eléctrico (30.1) y para tratar
informacion de posicionamiento por satélite, por lo que el sistema de control (40) es capaz de corregir la posicion de
la lancha (10) activando dicho primer motor eléctrico (30.1) si la informacién de posicionamiento por satélite indica
que la lancha (10) ha abandonado su posicion original, caracterizada porque

- la lancha comprende un segundo motor eléctrico (30.2) similar al primer motor eléctrico (30.1),

- estando dispuestos dicho primer motor eléctrico (30.1) y dicho segundo motor eléctrico (30.2) simétricamente con
respecto al eje geométrico de la lancha (10),

- activando dicho sistema de control (40) a dicho primer motor eléctrico (30.1) y a dicho segundo motor eléctrico
(30.2) con el fin de compensar desplazamientos posicionales.

2. La lancha (10) de la reivindicacion 1, caracterizada porque comprende ademas medios (59) para determinar la
orientacion de la lancha.

3. La lancha (10) de la reivindicacion 2, caracterizada porque dichos medios (59) para determinar la orientacion de la
lancha son una brujula digital.

4. La lancha (10) de la reivindicacion 2, caracterizada porque dichos medios (59) para determinar la orientacion de la
lancha son un perceptor giroscopico.

5. La lancha (10) de la reivindicacién 4, caracterizada porque utilizando informacion proporcionada por el perceptor
giroscopico el sistema de control (40) es capaz de reducir el movimiento de balanceo de la lancha (10) controlando
el primer motor eléctrico (30.1) y el segundo motor eléctrico (30.2).

6. La lancha (10) de la reivindicacion 2, caracterizada porque dichos medios (59) para determinar la orientacion de la
lancha son una disposicion de, al menos, dos receptores (58) de informacion de posicionamiento por satélite situa-
dos espacialmente separados a una distancia mayor que el error esperado de la informacién de posicionamiento por
satélite.

7. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque comprende
- un sistema de almacenamiento (56) para almacenar energia eléctrica,

- un panel solar (14) para convertir los rayos solares en energia eléctrica, por lo que dicho sistema de almacena-
miento (56) y dicho panel solar (14) estan conectados de manera que la energia eléctrica proporcionada por el cita-
do panel solar (14) se almacena en el sistema de almacenamiento (56) y la energia eléctrica obtenida a partir de
dicho sistema de almacenamiento (56) es aplicable a dicho primer motor eléctrico (30.1) y a dicho segundo motor
eléctrico (30.2).

8. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque dicho sistema de control (40) es
capaz de activar dicho primer motor eléctrico (30.1) y dicho segundo motor eléctrico (30.2) con energia eléctrica ob-
tenida a partir de dicho sistema de almacenamiento (56).

9. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque dicho sistema de control (40)
ofrece un modo de funcionamiento con anclaje virtual que es un modo de funcionamiento libre de emisiones.

10. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque es un catamaran que compren-
de, ademas, un casco izquierdo (11.1) y un casco derecho (11.2), en la que el primer motor eléctrico (30.1) y el se-
gundo motor eléctrico (30.2) estan montados, espacialmente separados, en el casco izquierdo (11.1) y en el casco
derecho (11.2), respectivamente.

11. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque dicho primer motor eléctrico
(30.1) y dicho segundo motor eléctrico (30.2) comprenden hélices cicloidales.

12. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque, cuando no se utilizan, dicho
primer motor eléctrico (30.1) y dicho segundo motor eléctrico (30.2) pueden ser retraidos por completo al interior de
un caso de la lancha (10).

13. La lancha (10) de una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque todos los motores de la citada
lancha (10) estan situados en el tercio trasero de la lancha (10)
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