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photovoltaic integration” pond

(EK

cils
!
=
N

2026-XX-XX &£ %5 2026-XX-XX =Lji

Angalths %



T/JSYX X—2026

=~

R

]l

ASCAFFEEGB/T 1. 1—2020 (hrifEAL TAE T S8R5 AnifEAb SO RIS A RIS BRI Y R0
L,
ERA AR R TTRE S BRI AR SCHF B R AT A A& IR 5 & R 51T
A HE 7 TR Sl R e O PR .

ASCAF VLA w2 1.
AR AT JE W TR S i R BB O TEIREPE R LR BREBE BRI AR
F. ML RN BT A R AT . TLI5E R SRR K R A R A .

A FEREN: TR KA, BEh. B H. X TR. skiE. @, TEZE. S8, 1%

BEOXTOR VR, X, B BT,



T/JSYX X—2026

AR CEX—K” MERIAR AR

1 SEH

RSCAHE T TN “Ht— k7 MR TE MR R . SRR . Bk BT
5 K TR
RSCHEE T M U — i M.

2 MuMsIAxH

N ST R P A SR SO R 5| T AL AR ST A AN T b () S o Fd, v H R 51 H S,
A% H XS B R RRAR TS FH T AR SO AN HI 51 SO, iR CEFE A BB el @i A
A

GB 4943.1 HMH. (5 B HEARBEFEH AR H1Hs: 2aTR

GB/T 5226.1 MU L4 P ES 1S @ HEAR %M

NY 5051 JTEAFR MM HRAKIRIHEHKKR

NY 5052 EAFE MW HKFREHKKR

3 RNIBRMENX

IR E S T A
3.1 Jt AMB unmanned surface vehicle
T TR RE A B 3 ENUT RGSEIUAT R AR O K LA H .
3.2 fyt—{K aquaculture-photovoltaic integration
I 7K 7= 184 5 B /K 3 b 775 1) 23 18] B EAT SRR H, - S BRI AE 6 F ARl A 7= 07 =X
3.3 JtfR7FE photovoltaic array
W A BT 25 S N FBIR S 1)« REER AR VA FL i PR L e /NS T 23 R K BH RV ZH 5 3 B A
HUAN R 4% — 8 75 sNAL AR — RS I B [ 5 B 5% 251 T ) B BV A L ERL TG
4 T ARREIARER
4.1 BAMERE

4.1.1 NEDLAZINIRG. FHIEGERR. RARGNEHRS.

4.12 NF54 GB4943.1 1 GB/T 5226.1 fIFLE .

4.1.3 MNHEZRHEREGRARE. BaMREERE S, FREN R WY RFERE L R R
4.1.4 ZERNFRE, BFARBIK. I, & AT KK

415 wEEAE6mLL N NE.

42 IheeZEk

42.1 NI ARSG
42.1.1  IERFNA/NTF200 W,



T/JSYX X—2026

42.1.2 S EAENA>T20 km.
42.1.3 SRS A N A D T2 ho
42.1.4 MRELESH LA XIS 32 IEMiZk .
42.1.5 SIS DORIER .. R BB W E R ERAUNE
422 SHIBERS
4221 SAREJINFFA LN ER:
a) MK ERE SRS
b) N E &R PRI AN UE S B SR T.
4222 MATREJINFFA DL N EKR:
a) NS E I PAT TS5 RE T s
b) B H & PAT BRI R AN R R 5E 77 5
c) NHE 2% F Bk RE /T
d) MA&HERARE
4223 BRWIEAERE I RIAF A DL R
a) MLEA4G LU Bl ESE, HX s HEE T, BSEEIITI. EEhBEge/;
b) B H &5 ARG SE SR L Re
423 HHZRS
423.1 NAFEEHFE. URPA . SRV, FREEE R E.
4232 TR RN AT 50 kg
4233 MNEDEERAAEA mm~15 mmyGFH N KFEER, B SCREE RIS & TR 255,
4234 PRSP AR/ SCREED m~5 mya N AT VR, HRE T N 2 D SRR O kg/min~5 kg/minil
FEl A AT
4235 MEZHE. BiK. PUSMERE.

43 EHRYG

43.1 FCELEARHES NAL & TR AL EEES IR R GRS AT
432 B I NS REFFHLATE S & B & I FE RN .
433 EFHRGNHALUTII6E:
a) PLAIOT R EIRAS A Ml R g e A 5 4 2 SR A
b) MR REGE S H A SR ] e B P R A R
c) N AJEZE AR AR R A B A K
d) MRS A A IBITIRE:
e) AT RE I B A 1A
) WA AR R H S SO A

5 JIEFEER

5.1 JKJERAFE NY 5051 8% NY 5052 [ 5E

5.2 JGARTTBE T ZhiE /K 1 2 B AT 0.6 mo

5.3  BRUEKIEAEEL SRS, BIAAFELE SR ok HoAh 5 5 T NG RRAT (1 B AS4) o

5.4 NALAMREAT. SHrEkE .

5.5 WRRSPIEL AEE, RUKTE . K, mIERERRIEREN S fE, —BRAEK
F 1.0 ms

6 {EdEEK

6.1 EBFE

6. 1.1 NI AEATE MG “ie— A MBI IR R B L . ke DA R SR g 5 1 ) S AR S
6.1.2 NSRS M MG R HIERE R E PRI, B EAR T



a) KA ey
b) TAEZ A,
c) WRBHPEAN I

d) MHSE BB

6.2 ANREEE

AbEE
b)  NLRESE TN R ZE 3R 58 BT A 1 b iy 1 2 TAF

co00 o 000000 O
WWww W Wwwwww W

w W w

e N AL B R BIFC 5 AH N B R AR N 1, SR A N B3 M7 & DL BEK

T/JSYX X—2026

a) NLE AR L A HAT B SRS R RE AT, RO T i B Bt R 50l 5 5 A7 R B SR A 1 Rt

o) NRAETL NN AR, BES AR DR BT RE b (0 WISk B 2 L G A5t

ARl
1 REEeE

A1 REEAE, AN EART
a) JGARTT BE T S BR K T ) 2 B e BE AT A 2R
b) IBE RS A T AUE BTN L

c) LB IETRERSY).

1.2 REISNRGN, RENTEMHEART:
a) HERESHISITIER, TRMIYESS:

b)) HLH FL R A TE R M 7K

1.3 RESHEE RGN, RENFOBEART:
a) CIEHSIEE SRS

b) SR B EHUAT R

¢) CIFJE LBk

d) CSERHAE R

.4 RERFEARGN, RENTEHAEART:
a) BIAESMLTERE, WITERUK. BRIk,

b) BURIHU . BORIHURA A2 e B E AT 1R
o) EREMER. 75,

d) ke B A TE AT 75K

e) TARPRIARTT & B o

1.5 REEHAGN, AR EEEART:
a) LB Im RN LR ;

b) TR SRR ), R, BRI A

o) WRIBTIREERIER .

%18

(SN2 ey 838 3 I VAVAR IRV K. 3o N Tl
b 78 1 N2 B IR AT o

Wit IR YR
D31 BRI T BRI R G AR I AR

2
2.1
2.2
2.3
2.4 TAREBOBON S o H AR X
2.5
2.6
3

NAZER R E, RS R IEH BT IR H AR,
FUAT DX A SEE RS 5 N 4 T A e LR vy, R DR S B AR AR E
R2JE H B ST R 48, TR R RE, B ORTJCANAE “ioe—4R 7 M P o KU -

3.2 NRINTEEEN ) R GG ) KRR R TS K E D .
-3.3 TR e E NS BN AT OS2 45, 1R NN R L B A



T/JSYX X—2026

6.3.3.4 HHJEIIEMNAEAHNEZEG R, AN A T Bk .
6.3.3.5 L AMEE RGeS A OR TR 4% LT 2R AT -

a) TAMKIET, s HRRT, 18 BT A A7 i

b) TE ML, &b b 78 — IR, 4EST it e

c) NE MR A W & SR ISATIRAS, e H R

d) R E T AME SRS, RIVEHFEM . B, TR R 5§

e) TEWIEAE T AM KL, BEmisds S HImM6E;

£) A SR FRIC S N A SRAR B RIS .

6.3.4 REEER

6.3.4.1 FEMUATEEN R b kA b, ST R4S 13 E AT RS

6.3.4.2 ToykiRIVEIA S, NAEH % H RER B4 AT .

6.3.4.3 #REN N EIRFEA K SR AL FE K K SoRRRE 17, Wi i e RR R B B R k.
7 MBI Sk

7.1 NESTHRMUEHIRE, IR A BUXNSHE K, Ed e e,

7.2 NOESTNERVE AIANEVEA R, A VPO R AR S AT ROR .

7.3 SRS VAN S5 R CE B F AR, BRI H AR AR 1) 5 ) S0t T S AN b SET 4 I O RS
Jith, AW B KT

8 HMREE

X UG WA e AR AT IE R, BERNMARF2ERL B




Mt & A
(e
T AMRHEIPSRFICR

RAIHE T RN 5RFFICHRR .

RA 1 AR SRFFIERE

T/JSYX X—2026

TN TN -
Pt B/ T
Yy RIS I
5 YR 4T Ko B R T R Bk B A
1 Wtk
2 MNRG
3 WERS
4 Bl 25t
5 ARG
6 R
7 L7/
e {5 ] 4
LR
AN




	前言
	无人船“渔光一体”池塘投饲技术规范
	1　范围
	2　规范性引用文件
	3  术语和定义
	3.1  无人船 unmanned surface vehicle
	通过远程遥控或者自主航行系统实现航行作业的非载人水面作业船只。
	3.2  渔光一体 aquaculture-photovoltaic integration
	利用水产增养殖水域上方的空间资源进行光伏发电，实现水域复合利用的渔业生产方式。
	3.3  光伏方阵 photovoltaic array
	4　无人船技术要求
	4.1　基本性能
	4.1.1　应至少具备动力系统、导航通信系统、投饲系统和管理系统。
	4.1.2　应符合GB 4943.1和GB/T 5226.1的规定。
	4.1.3　应具备精准控制投饲量、自动化投饲作业能力，并适应“渔光一体”池塘的特殊作业需求。
	4.1.4　结构应稳定，防尘防水、耐腐蚀，适用于长期水面作业环境。
	4.2　功能要求
	4.3　管理系统
	4.3.1　部署在本地时应配备显示屏、处理器和操作系统等软硬件。
	4.3.2　部署在云端时应支持手机和计算机等终端设备的远程接入。
	4.3.3　管理系统应具备以下功能：

	5　池塘环境要求
	5.1　水质应符合NY 5051或NY 5052的规定。
	5.2　光伏方阵下缘距水面的垂直高度应不低于0.6 m。
	5.3　除必要的水泥桩或支架外，应不存在漂浮物或其他妨碍无人船航行的障碍物。
	5.4　应有无人船通行、停泊的进出口。
	5.5　池底应平坦、不渗漏，形状以长方形、东西向为宜，池塘深度应根据养殖对象确定，一般不宜浅于1.0

	6　作业要求
	6.1.1　应建立健全无人船“渔光一体”池塘投饲的管理制度、措施以及实施方案的制定和落实。
	6.1.2　应建立健全无人船“渔光一体”池塘投饲的管理制度，包括但不限于：
	a) 检查维护制度；
	6.3.1.1　检查池塘环境时，检查内容包括但不限于：
	6.3.1.2　检查动力系统时，检查内容包括但不限于：
	6.3.1.3　检查导航通信系统时，检查内容包括但不限于：
	6.3.1.4　检查投饲系统时，检查内容包括但不限于：
	6.3.1.5　检查管理系统时，检查内容包括但不限于：
	6.3.2.1　应按要求启动，确保各系统正常运行后再投入作业。
	6.3.2.2　航行区域内通讯信号应全面覆盖且强度高，确保实时数据传输稳定。
	6.3.2.3　应启用自动航行系统，开启避障功能，确保无人船在“渔光一体”池塘内无碰撞风险。
	6.3.2.4　饲料投放应均匀覆盖目标区域。
	6.3.2.5　作业中发现异常应立即调整或停止。
	6.3.2.6　作业完成后应及时返航。
	6.3.3.1　应及时清理投饲系统残余的饲料。
	6.3.3.2　应及时清理动力系统缠绕的杂物及船体表面污垢及附着物。
	6.3.4.1　在航行或作业过程中发生故障，应立即停止操作并进行检修。
	6.3.4.2　无法返回停泊点，应使用备用救援设备进行回收。
	6.3.4.3　操作人员应掌握基本的故障处理及紧急救援能力，避免造成安全隐患或经济损失。


	7　监督评价与改进
	7.1　应建立日常监督制度，明确监督内容、频次和责任主体，覆盖生产全过程。
	7.2　应建立内部评价和外部评价制度，全面评价作业任务执行效果。
	7.3　应根据评价结果设定改进目标,针对预期目标和存在问题提出改进方案和分步实施措施并有效实施，不断

	8　档案管理

