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(57)摘要

本实用新型公开了一种水产养殖精准投喂

器，包括首尾连接的塘埂，塘埂的内侧形成饲养

池，饲养池内设有封闭的围鱼网，围鱼网将所述

饲养池分隔成不同的养殖区，饲养池内漂浮有投

喂船，投喂船上设有投食机构，投喂船连接有牵

引机构，牵引机构牵引投喂船在不同的养殖区内

穿行，本实用新型不同的养殖区可养殖不同大小

的鱼儿，也可以养殖不同种类的鱼儿，再通过投

食机构对不同种类、大小的鱼儿进行精准投喂，

从而防止鱼儿之间的抢食，有利于鱼苗的快速生

长、繁殖。
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1.一种水产养殖精准投喂器，包括首尾连接的塘埂(1)，该塘埂(1)的内侧形成饲养池，

其特征在于：所述饲养池内设有封闭的围鱼网(2)，所述围鱼网(2)将所述饲养池分隔成不

同的养殖区，所述饲养池内漂浮有投喂船(4)，该投喂船(4)上设有投食机构，所述投喂船

(4)连接有牵引机构，该牵引机构牵引所述投喂船(4)在不同的养殖区内穿行。

2.根据权利要求1所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述养殖区包括大鱼养殖

区(1b)、小鱼养殖区(1c)和至少一个中级养殖区(1a)，所述饲养池内设有至少两个所述围

鱼网(2)，所有所述围鱼网(2)从内往外依次套设，所述围鱼网(2)的网孔从内往外逐渐减

小，最内层的所述围鱼网(2)围成所述大鱼养殖区(1b)，最外层的围鱼网(2)和所述塘埂(1)

之间围成所述小鱼养殖区(1c)，相邻所述围鱼网(2)之间围成所述中级养殖区(1a)，每层所

述围鱼网(2)上分别开设有出入口(5)，所述出入口(5)内安装有出入单向阀(6)，该出入单

向阀(6)允许鱼儿从所述围鱼网(2)外侧往内侧穿行。

3.根据权利要求1或2所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述围鱼网(2)由位于

下部的钢性铁丝网(2b)和位于上部的具有弹性的渔网(2a)两部分连接而成，其中所述渔网

(2a)的上部安装有浮球(2c)。

4.根据权利要求3所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述投食机构包括饲料存

储桶(7)，该饲料存储桶(7)的桶腔底部安装有重力传感器(8)，所述重力传感器(8)上堆积

有饲料(9)，所述重力传感器(8)上方的所述饲料存储桶(7)的外壁上安装有投料管(10)，该

投料管(10)的内端与所述饲料存储桶(7)的桶腔连通，所述投料管(10)的外端伸出所述投

喂船(4)并朝下倾斜，所述投料管(10)内安装有投料单向阀(11)。

5.根据权利要求2所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述投喂船(4)上安装有

三个所述投食机构，所述大鱼养殖区(1b)、小鱼养殖区(1c)和中级养殖区(1a)内分别设有

一个识别码(12)，所述识别码(12)沿所述投喂船(4)的穿行路径依次设置，所述识别码(12)

的编码与所述养殖区、投食机构一一对应。

6.根据权利要求4所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述牵引机构包括投喂卷

扬机(14)、复位卷扬机(15)和两个转向滑轮(16)，所述投喂卷扬机(14)和复位卷扬机(15)

正对设置在所述饲养池两侧的塘埂(1)上，所述投喂卷扬机(14)和复位卷扬机(15)之间形

成所述投喂船(4)的穿行路径，两个所述转向滑轮(16)正对设置在所述穿行路径两侧的所

述塘埂(1)上，所述投喂船(4)的两侧船沿上分别连接有一根投喂牵引绳(17)，两个投喂牵

引绳(17)分别饶过两个所述转向滑轮(16)后绕设在所述投喂卷扬机(14)的滚筒上，所述复

位卷扬机(15)上绕设有复位绳(18’)，所述复位绳(18’)的自由端与所述投喂船(4)固定连

接。

7.根据权利要求2所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述出入单向阀(6)包括

出入控制门，所述出入控制门可转动地安装在所述出入口(5)上方的所述围鱼网(2)的内壁

上，所述出入控制门的转动中心线与水平方向平行，所述出入口(5)的面积小于所述出入控

制门的覆盖面积，所述出入控制门将所述出入口(5)覆盖住。

8.根据权利要求7所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述出入口(5)以及出入

控制门的大小从内往外逐渐减小。

9.根据权利要求2所述的水产养殖精准投喂器，其特征在于：所述大鱼养殖区(1b)内设

有N个光信号接收器(18)，所述光信号接收器(18)用于接收所述大鱼养殖区(1b)内的光信
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号发射器发出的光信号。
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水产养殖精准投喂器

技术领域

[0001] 本实用新型涉及渔业技术领域，具体涉及一种水产养殖精准投喂器。

背景技术

[0002] 我国水产养殖产量占世界总产量的70％以上，是世界上唯一养殖产量超过捕捞产

量的国家，水产养殖产业规模日益增大。

[0003] 随着世界人口在不断增加，水资源会很快成为限制许多行业的因素，食品生产所

需的营养成本将进一步增加，东南亚国家对高质量水产品需求将大幅度地增加，捕捞业将

保持现状或呈下降趋势，养殖水产品将占主要市场。同时农业，尤其是水产养殖业用水成本

增加，环境压力加大。21世纪农业生产的最大挑战是利用更少的资源，生产出3倍以上的产

品。世界银行全球渔业计划-2030年渔业项目初步提出：今后10-15年世界水产养殖量必须

增加100％，以满足人们对水产品日益增长的需求。

[0004] 池塘养殖、水库养殖一直来是我国传统的水产养殖方式，但这些养殖方式大多是

将批量的鱼苗同时投放养殖，由于鱼苗单体的生长进度不同会导致同批次投放的鱼苗大小

不一，而不同大小的鱼儿的摄食习性不同，由此导致鱼儿之间竞争加剧，不利于鱼儿的生长

繁殖。

实用新型内容

[0005] 有鉴于此，本实用新型提供了一种水产养殖精准投喂器。

[0006] 其技术方案如下：一种水产养殖精准投喂器，包括首尾连接的塘埂，该塘埂的内侧

形成饲养池，其关键在于：所述饲养池内设有封闭的围鱼网，所述围鱼网将所述饲养池分隔

成不同的养殖区，所述饲养池内漂浮有投喂船，该投喂船上设有投食机构，所述投喂船连接

有牵引机构，该牵引机构牵引所述投喂船在不同的养殖区内穿行。采用上述技术方案，不同

的养殖区可养殖不同大小的鱼儿，也可以养殖不同种类的鱼儿，再通过投食机构对不同种

类、大小的鱼儿进行精准投喂，从而防止鱼儿之间抢食，有利于鱼苗的快速生长、繁殖。

[0007] 作为进一步优选：

[0008] 上述养殖区包括大鱼养殖区、小鱼养殖区和至少一个中级养殖区，所述饲养池内

设有至少两个所述围鱼网，所有所述围鱼网从内往外依次套设，所述围鱼网的网孔从内往

外逐渐减小，最内层的所述围鱼网围成所述大鱼养殖区，最外层的围鱼网和所述塘埂之间

围成所述小鱼养殖区，相邻所述围鱼网之间围成所述中级养殖区，每层所述围鱼网上分别

开设有出入口，所述出入口内安装有出入单向阀，该出入单向阀允许鱼儿从所述围鱼网外

侧往内侧穿行。采用此结构，开始时各个养殖区均投放饲料，各区的鱼能均衡生长，当鱼体

型达到一定程度后，隔一定时间断食，重新投饲料时集中投放在大鱼养殖区，这样通过不断

累积可以使达到一定体型的鱼集中在相应的养殖区，而对于一些体型较大但仍滞留在下一

级养殖区的鱼儿，其可以通过出入单向阀进入上一级的养殖区，鱼儿进入上一级养殖区后

由于网孔大小以及出入单向阀的限制便不能再回到下一级的养殖区，由此实现了将不同大
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小的鱼儿圈养在相应的养殖区内的目的，并能有效防止串区，且最大的鱼儿位于中间，还具

有一定的防偷猎效果。

[0009] 上述围鱼网由位于下部的钢性铁丝网和位于上部的具有弹性的渔网两部分连接

而成，其中所述渔网的上部安装有浮球。采用此结构，当小船需要跨越围鱼网时，船底将浮

球下压，上部的渔网发生形变方便小船通行，小船通过后其又自动回到原来的位置。

[0010] 上述投食机构包括饲料存储桶，该饲料存储桶的桶腔底部安装有重力传感器，所

述重力传感器上堆积有饲料，所述重力传感器上方的所述饲料存储桶的外壁上安装有投料

管，该投料管的内端与所述饲料存储桶的桶腔连通，所述投料管的外端伸出所述投喂船并

朝下倾斜，所述投料管内安装有投料单向阀。采用此结构，打开投料单向阀后饲料在自重作

用下会自动往下流动实现自动投食，重力传感器可实时监测饲料的剩余量，在投食过程中，

可以通过检测饲料的剩余量来控制投食量。

[0011] 上述投喂船上安装有三个所述投食机构，所述大鱼养殖区、小鱼养殖区和中级养

殖区内分别设有一个识别码，所述识别码沿所述投喂船的穿行路径依次设置，所述识别码

的编码与所述养殖区、投食机构一一对应。采用此结构，当牵引机构牵引投喂船在不同的养

殖区穿行时，识别器识别识别码从而停下进行投料。

[0012] 上述牵引机构包括投喂卷扬机、复位卷扬机和两个转向滑轮，所述投喂卷扬机和

复位卷扬机正对设置在所述饲养池两侧的塘埂上，所述投喂卷扬机和复位卷扬机之间形成

所述投喂船的穿行路径，两个所述转向滑轮正对设置在所述穿行路径两侧的所述塘埂上，

所述投喂船的两侧船沿上分别连接有一根投喂牵引绳，两个投喂牵引绳分别饶过两个所述

转向滑轮后绕设在所述投喂卷扬机的滚筒上，所述复位卷扬机上绕设有复位绳，所述复位

绳的自由端与所述投喂船固定连接。采用此结构，通过两根投喂牵引绳能非常好的牵引投

喂船依次穿过小鱼养殖区、中级养殖区后到达大鱼养殖区，下次投食时再通过投喂卷扬机

牵引投喂船回到塘埂边并在此过程中完成投食，如此反复。

[0013] 上述出入单向阀包括出入控制门，所述出入控制门可转动地安装在所述出入口上

方的所述围鱼网的内壁上，所述出入控制门的转动中心线与水平方向平行，所述出入口的

面积小于所述出入控制门的覆盖面积，所述出入控制门将所述出入口覆盖住。此结构简单，

且能有效防止鱼儿的反向出入。

[0014] 上述出入口以及出入控制门的大小从内往外逐渐减小。由于越往内养殖的鱼儿越

大，因此相应的出入口和控制门也应该越大，与将所有出入口和控制门均设置成较大的结

构相比，由于外层围鱼网上需要安装的控制门较小，能有效减轻对应的围鱼网的负担，防止

围鱼网出现松塌现象。

[0015] 上述大鱼养殖区内设有N个光信号接收器，所述光信号接收器用于接收所述大鱼

养殖区内的光信号发射器发出的光信号。

[0016] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果：不同的养殖区可养殖不同大小的鱼儿，

也可以养殖不同种类的鱼儿，再通过投食机构对不同种类、大小的鱼儿进行精准投喂，从而

防止鱼儿之间的抢食，有利于鱼苗的快速生长、繁殖。

附图说明

[0017] 图1为本实用新型的结构示意图；
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[0018] 图2为出入单向阀的结构示意图；

[0019] 图3为图1中a部的放大图；

[0020] 图4为投食机构的结构示意图；

[0021] 图5为对饲养池进行投食的处理器控制框图；

[0022] 图6为鱼体标识侧视图；

[0023] 图7为鱼体标识正视图；

[0024] 图8为鱼体标识爆炸示意图；

[0025] 图9为鱼体标识供电驱动电路的电路示意图。

具体实施方式

[0026] 以下结合实施例和附图对本实用新型作进一步说明。

[0027] 如图1-4所示，一种水产养殖精准投喂器，包括首尾连接的塘埂1，该塘埂1的内侧

形成饲养池，所述饲养池内设有封闭的围鱼网2，所述围鱼网2将所述饲养池分隔成不同的

养殖区，所述饲养池内漂浮有投喂船4，该投喂船4上设有投食机构，所述投喂船4连接有牵

引机构，该牵引机构牵引所述投喂船4在不同的养殖区内穿行。

[0028] 所述养殖区包括大鱼养殖区1b、小鱼养殖区1c和至少一个中级养殖区1a，所述饲

养池内设有至少两个所述围鱼网2，所有所述围鱼网2从内往外依次套设，最内层的所述围

鱼网2围成所述大鱼养殖区1b，最外层的围鱼网2和所述塘埂1之间围成所述小鱼养殖区1c，

相邻所述围鱼网2之间围成所述中级养殖区1a，所述围鱼网2的网孔从内往外逐渐减小。

[0029] 每个所述围鱼网2的内侧分别设有四根呈矩形布置的立柱，所述围鱼网2由位于下

部的钢性铁丝网2b和位于上部的具有弹性的渔网2a两部分连接而成，所述铁丝网2b与四根

所述立柱固定连接，所述渔网2a上对应每个所述立柱分别设有一个软性套筒，所述软性套

筒活套在对应的所述立柱上，所述渔网2a的上部安装有浮球2c，所述渔网2a的高度大于所

述饲养池内最高水位-铁丝网2b的高度，这样渔网2a具有一定的冗余量，从而可适应饲养池

内不同的水位高度。

[0030] 每层所述围鱼网2上分别开设有出入口5，所述出入口5内安装有出入单向阀6，该

出入单向阀6允许鱼儿从所述围鱼网2外侧往内侧穿行，具体地，所述铁丝网2b上开设有所

述出入口5，所述出入单向阀6包括出入控制门，所述出入控制门可转动地安装在所述出入

口5上方的所述围鱼网2的内壁上，所述出入控制门的转动中心线与水平方向平行，所述出

入口5的面积小于所述出入控制门的覆盖面积，所述出入控制门将所述出入口5覆盖住，所

述出入口5以及出入控制门的大小从内往外逐渐减小。

[0031] 所述投食机构包括饲料存储桶7，所述投喂船4的夹板上正对设有两个弧形的卡块

19，所述饲料存储桶7卡设在两个卡块19之间，所述饲料存储桶7的桶腔底部安装有重力传

感器8，所述重力传感器8上堆积有饲料9，所述重力传感器8上方的所述饲料存储桶7的外壁

上安装有投料管10，该投料管10的内端与所述饲料存储桶7的桶腔连通，所述投料管10的外

端伸出所述投喂船4并朝下倾斜，所述投料管10的内径从内往外逐渐减小，所述投料管10内

安装有投料单向阀11。

[0032] 为方便投食，所述投喂船4上安装有三个所述投食机构，三个所述投食机构的饲料

存储桶7内存放有不同种类的饲料9，饲料9也可以替换成药物，当鱼儿出现病害时，利用该
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机构也可以实现药物的精准投放，所述大鱼养殖区1b、小鱼养殖区1c和中级养殖区1a内分

别设有一个识别码12，所述识别码12靠近所述投喂船4的穿行路径，所述投喂船4上设有识

别器13，该识别器13识别相应的识别码12后，三个所述投食机构分别依次向所述大鱼养殖

区1b、中级养殖区1a和小鱼养殖区1c投食。

[0033] 所述牵引机构包括投喂卷扬机14、复位卷扬机15和两个转向滑轮16，所述投喂卷

扬机14和复位卷扬机15正对设置在所述饲养池两侧的塘埂1上，所述投喂卷扬机14和复位

卷扬机15之间形成所述投喂船4的穿行路径，两个所述转向滑轮16正对设置在所述穿行路

径两侧的所述塘埂1上，所述投喂船4的两侧船沿上分别连接有一根投喂牵引绳17，两个投

喂牵引绳17分别饶过两个所述转向滑轮16后绕设在所述投喂卷扬机14的滚筒上，所述复位

卷扬机15上绕设有复位绳18’，所述复位绳18’的自由端与所述投喂船4固定连接。

[0034] 从图中还可以看出，所述大鱼养殖区1b内设有N个光信号接收器18，所述大鱼养殖

区1b的渔网立柱上分别固定安装有所述光信号接收器18，所述光信号接收器18用于接收所

述大鱼养殖区1b内的光信号发射器发出的光信号。

[0035] 所述饲养池内还设有E个环境感知模块(图中未视出)，E为自然数，所述环境感知

模块包括插设在所述饲养池池底的环境检测立柱，该环境检测立柱上安装有含氧量传感

器、温度传感器、pH值传感器、浑浊度传感器以及池内水位传感器。

[0036] 如图5所示，还包括处理器K，该处理器K上连接有投食控制器K1、牵引控制器K2、环

境感知控制器K3和至少一个摄像头。

[0037] 所述投食机构与投食控制器K1连接，牵引机构与牵引控制器K2连接，所述环境感

知模块与环境感知控制器K3连接；在本实施例中，E的取值大小随着饲养池面积和深度变

化，在本实施例中，针对不同的鱼类型、鱼等级、鱼大小，其养殖环境、水深度、饲养饲料等养

殖指标均有一套标准。该标准由于涉及到商业机密，申请人申请不公开。

[0038] 通过上述结构可以及时检测饲养池内的养殖数据，包括实时水体环境检测数据、

所有鱼运动数据以及养殖画面，其中所述水体环境检测数据包括通过所述含氧量传感器检

测的水体含氧量、温度传感器检测的温度值、pH值传感器检测的pH值、浑浊度传感器检测到

的浑浊度。

[0039] 本实施例中，E＝75,75个环境感知模块25分布在25根立柱上，每根三个。

[0040] 在本实施例中，所述饲养池内设置有25根环境检测立柱，25根环境检测立柱均匀

分布在所述饲养池内，每根所述环境检测立柱上固定有3个环境感知模块25。

[0041] 所述含氧量传感器、温度传感器、pH值传感器、浑浊度传感器均与所述环境感知控

制器K3连接，所述环境感知控制器K3固定在所述环境检测立柱顶端，在所述环境感知控制

器K3上连接有环境感知无线传输器，所述处理器K连接有无线接收器，所述环境感知控制器

K3与所述处理器K无线连接。

[0042] 所述重力传感器8与所述投食控制器K1的饲料称重端连接；所述投料单向阀11与

所述投食控制器K1的投料控制端连接，所述识别器13与所述投食控制器K1连接，当所述识

别器13读取到任一识别码12的编码时，所述投食控制器K1根据获取到的编码控制打开对应

投食机构的投料单向阀11，在本实施例中，识别码为RFID标签，识别器为RFID识别器。

[0043] 所述投喂卷扬机14与所述牵引控制器K2的投喂卷扬控制端连接；所述复位卷扬机

15与所述牵引控制器K2的复位卷扬控制端连接。
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[0044] 如图2所示，所述饲养池内还设有鱼体跟踪模块L，该鱼体跟踪模块L通过多点获取

鱼体标识发出的定位信号，对鱼体所在位置和运动轨迹进行实时跟踪，得到鱼运动数据，该

鱼体跟踪模块L与鱼群养殖控制器K4连接。

[0045] 在本实施例中，鱼体跟踪模块L设置在渔网立柱31上，每根渔网立柱31上设置有3

个鱼体跟踪模块L，3个鱼体跟踪模块L分别设置在渔网立柱31下部、中部和上部。

[0046] 所述鱼体跟踪模块L包括F个所述光信号接收器18，本实施例中F＝4，4个所述光信

号接收器18均匀环绕设置在大鱼养殖区1b内的渔网立柱31上，结合图5可以看出，4个所述

光信号接收器18用于获取任一鱼体标识发出的光信号，4个所述光信号接收器18分别与所

述鱼群养殖控制器K4的4个光信号接收端连接，在所述鱼群养殖控制器K4上连接有养殖无

线发送器，所述鱼群养殖控制器K4与所述处理器K无线连接；

[0047] 如图6-9所示，所述鱼体标识包括标牌H1和光源鱼体跟踪件H2，该光源鱼体跟踪件

H2可拆卸的固定在所述标牌H1上；

[0048] 所述标牌H1包括大小、形状相同的主标牌H1a和辅标牌H1b，所述主标牌H1a包括标

识面和锁扣面，所述辅标牌H1b包括锁孔面和辅标识面，在所述主标牌H1a的锁扣面上设置

有锁扣，在所述辅标牌H1b锁孔面设置有固定锁孔，所述主标牌H1a和所述辅标牌H1b面正对

设置，并通过所述锁扣、固定锁孔用于固定连接在鱼体上；

[0049] 从图7可以看出，在所述主标牌H1a的标识面上设置有二维码。

[0050] 从图6和图8可以看出，在所述主标牌锁扣面上远离锁扣的一端向外凸起形成第一

凸台；在所述辅标牌锁孔面上远离固定锁孔的一端向外凸起形成第二凸台；所述第一凸台、

第二凸台正对设置形成卡扣座H3a；

[0051] 在所述光源鱼体跟踪件H2上设置有卡扣H3b，所述光源鱼体跟踪件H2经所述卡扣

H3b、卡扣座3a公母配合与所述标牌H1连接。

[0052] 从图8可以看出，在本实施例中，第一凸台朝向锁扣台阶面上对称设置有一对第一

挡块，该一对第一挡块分别设置在主标牌锁扣面的两侧。第二凸台朝向固定锁孔的台阶面

上也对称设置有一对第二挡块，该一对第二挡块分别设置在辅标牌锁孔面的的两侧。

[0053] 从图6-8可以看出，在所述光源鱼体跟踪件H2包括壳体，在该壳体表面设置有2组

灯光管H4，该2组灯光管H4内分别固定有一个LED灯，所述LED灯设置在连接在供电驱动电路

上；

[0054] 从图9可以看出，所述供电驱动电路包括直流电源E，该直流电源E正极经第一电阻

R1与第一LED灯阳极连接，该第一LED灯阴极与第一电容C1的一端连接，所述第一电容C1的

另一端经第二电阻R2与所述直流电源E正极连接，所述第一LED灯与第一电容C1的公共端与

第一三极管Q1的集电极连接，所述第一三极管Q1的发射极接地；所述直流电源E正极经第四

电阻R4与第二LED灯阳极连接，该第二LED灯阴极与第二电容C2的一端连接，所述第二电容

C2的另一端经第三电阻R3与所述直流电源E正极连接，所述第二LED灯与第二电容C2的公共

端与第二三极管Q2的集电极连接，所述第二三极管Q2的发射极接地；所述第一电容C1与第

二电阻R2公共端与所述第二三极管Q2的基极连接；所述第二电容C2与第三电阻R3公共端与

所述第一三极管Q1的基极连接。

[0055] 最后需要说明的是，上述描述仅仅为本实用新型的优选实施例，本领域的普通技

术人员在本实用新型的启示下，在不违背本实用新型宗旨及权利要求的前提下，可以做出
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多种类似的表示，这样的变换均落入本实用新型的保护范围之内。
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图2
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