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Patentkrav

1. Navigasjonsstyringsanordning (40) som er egnet til & styre dybden og/eller
sideposisjonen for en akustisk linezer antenne (20a) som taues av et fartgy, der
navigasjonsstyringsanordningen omfatter et legeme (11) som det er festet vinger til og er
karakterisert ved at minst én av vingene omfatter en integrert magnet (52), og
navigasjonsstyringsanordningen (40) omfatter:

- en vingetap-beslutningskrets (55), som omfatter:

- en magnetfgler (54) for 8 male et helt magnetfelt, og

- en krets for @8 detektere en endring i det malte hele magnetfeltet, pa grunn av en
bevegelse bort fra den integrerte magneten ndr den minst ene vingen blir utlgst, og en
krets for & generere et vingetap-signal nar en endring i det malte hele magnetfeltet er blitt
detektert; og

- en driverkrets (55) som er egnet til 3 virke, i henhold til en nedgradert driftsmodus, pa
minst én motorisert vinge som er ikke-detektert som utlgst, nar vingetap-signalet mottas,
der den nedgraderte driftsmodusen gjgr det mulig & styre minst dybden for den tauede

akustiske lineaere antennen.

2. Navigasjonsstyringsanordning ifglge krav 1, som omfatter en modul (41) som er
egnet til & bli plassert i serie langs den tauede akustiske lineaere antennen (20a), der
legemet (11) roterer fritt rundt modulen, karakterisert ved at driverkretsen (55) er

omfattet i modulen (41).

3. Navigasjonsstyringsanordning ifglge krav 1, der dets legeme omfatter en modul
som er egnet til 8 bli plassert i serie langs den tauede akustiske linezere antennen,

karakterisert ved at driverkretsen (55) er omfattet i modulen.

4. Navigasjonsstyringsanordning ifglge et av kravene 1 til 3, som ytterligere omfatter
en krets (55) for 8 overfgre vingetap-signalet, som et alarmsignal, til et hdndteringssystem

om bord i et fartgy.

5. Navigasjonsstyringsanordning ifglge et av kravene 1 til 4, som omfatter to
motoriserte gvre vinger (12a, 12b) og en nedre ikke-motorisert vinge (12c), der den
nedgraderte driftsmodusen er definert av minst én av de fglgende reglene:

- ndr den nedre ikke-motoriserte vingen blir detektert som utlgst, er driverkretsen (55)
egnet til @ virke pa de to motoriserte gvre vingene for @ holde dem symmetriske i forhold

til en lengdeakse hos legemet og styre den tauede akustiske lineare antennens dybde;

og
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- ndr én av de to motoriserte gvre vingene blir detektert som utlgst, er driverkretsen (55)
egnet til 8 virke pd den andre av de to motoriserte gvre vingene for & styre den tauede
akustiske linesere antennens dybde og styre en angrepsvinkel p& 0° i forhold til en

vannstrgm.

6. Framgangsmate for & handtere driften av en navigasjonsstyringsanordning (40)
som er egnet til @ styre dybden og/eller sideposisjonen for en akustisk lineaer antenne
(20a) som taues av et fartgy, og omfatter et legeme (11) som det er festet vinger til, der
minst én av vingene omfatter en integrert magnet (52), der framgangsmaten er
karakterisert ved at navigasjonsstyringsanordning utfgrer de fglgende trinnene:

- 3 detektere at minst én av vingene er blitt eller blir utlgst, ved & detektere en endring i
et malt helt magnetfelt, pa grunn av en bevegelse bort fra den integrerte magneten (52)
nar den minst ene vingen er utlgst;

- & generere et vingetap-signal nar den minst ene vingen er blitt detektert som utlgst; og
- & virke, i henhold til en nedgradert driftsmodus, p&@ minst én motorisert vinge som er
ikke-detektert som utlgst, dersom vingetap-signalet er blitt generert, der den nedgraderte
driftsmodusen gjgr det mulig @ styre minst dybden for den tauede akustiske lineaere

antennen.



