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1. Sissejuhatus 

Käesolev dokument on koostatud TÜ Eesti mereinstituudi Kalanduse Teabekeskuse tellimusel ja 

sisaldab tehnilise ülesande kirjeldust võrgu- ja mõrrapaadi projekti koostamiseks. 

Võrgu- ja mõrrapaadiks on tänasel päeval peamiselt kasutuses lappaja-tüüpi paadid, mis on kas vanad 

puupaadid, mis on osaliselt või täielikult kaetud plastikuga või siis täielikult valmistatud plastikust.  

Viimane suurem kalapaatide uuendamine toimus käesoleva sajandi nullindatel. Seega üldiselt on 

paadid vanad ja ei vasta enam sageli tehnilistelt nõuetelt kehtivatele standarditele (liikumiskiirus,  

mugavus, stabiilsus, ujuvus, töökindlus). Järgmisel kümnendil on seetõttu vajalik nende paatide 

järkjärguline väljavahetamine.  

Kalapaatide korpuse kujule ei ole tänase päevani suuremat tähelepanu pööratud ja teatud korpuse kujud 

on üldiselt välja kujunenud sõltuvalt kalapüügimeetodist kogemuspõhiselt.  Kütuse kallinemine ja üha 

kiirenev elutempo nõuab aga korpuse kujudele järjest suurema tähelepanu pööramist. Kasutades 

kaasaegseid arvutusmeetodeid ja mudelkatsetusi on võimalik analüüsida erinevaid korpuse kujusid ja 

leida sobivaimad variandid rannikumerele ja siseveekogudele arvestades erinevaid ilmastikuolusid. 

Projekti olulisus seisneb vähendatud takistusega või muudetud korpuse kuju väljatöötamises, mis 

võimaldaks kasvatada paadi liikumiskiirust kas poolglisseerivasse või gliseerivasse kiirusvahemikku. 

Lisaks ühekorpuselisele paadile tuleks kaaluda ka mitme korpusega kerede kasutamist. Analüüsides 

erinevaid tehnilisi lahendusi on võimalik välja pakkuda tehnilisi lahendusi, mis parandavad ja 

hõlbustavad töötingimusi ja võimaldavad innovaatilisi kala käsitlemise meetodeid. Projekti käigus 

analüüsitakse erinevaid käiturseadmeid ja nende toimivust erinevates ilmastiku- ja töötingimustes 

(võrgu laskmine madalal kiirusel või paadi paigal hoidmine mõrrast kala nõudmisel ). 

Projekti käigus koostati olemasolevate paaditüüpide ja nende peamiste puuduste ning 

täiustamisvajaduste analüüs. Kogutud info põhjal koostati tehniline ülesanne uut tüüpi vähendatud 

takistusega paadikorpustele, mis võimaldaks kasvatada paadi liikumiskiirust, millel oleks hea 

merekindlus ja stabiilsusomadused kalapüüki silmas pidades. Tehnilise ülesande koostamise käigus 

analüüsiti mudelkatsetuste vajalikkust korpuse takistuse määramiseks ja merekindluse kontrolliks. 

Kasutades kaasaaegseid juhtimisseadmeid ja abivahendeid (kraana/tõstepoom, kalapumbad, vintsid) 

pakuti välja uudsed kala käitlemise meetodid parandamaks tööturvalisust ja töömugavust. Projekti 

käigus teostati esialgsed stabiilsus-, ujuvus- ja uppumatuse analüüsid. Lisaks on käsitletud 
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materjalivalikut uut tüüpi paadikorpuste valmistamiseks. Uute paatide eluiga peaks olema intensiivse 

kasutamise korral vähemalt 20 aastat.  

Ülevaatlikult on käsitletud kaasaegseid paadi juhtimissüsteeme ja seadmeid, mis võimaldavad 

vähendada tööjõukulu ja saavutada kalade kiirem ning nõuetekohane käitlemine ja selle kaudu 

parandada kaldale toodava  kala kvaliteeti. 
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2. Paadi tüüpide ja käitumisomaduste üldteoreetiline taust 

Vastavalt Froude hüpoteesile on paadi kiiruse ja pikkuse vahel järgnev sõltuvus 

𝐹𝑛 =  
𝑣

√𝑔 ∗ 𝐿
 

kus  

𝑣 – on paadi kiirus [
𝑚

𝑠
], 

𝑔 – on raskusjõud 𝑔 = 9.81
𝑘𝑔∙𝑚

𝑠2  ja  

𝐿 – on paadi veeliini pikkus [𝑚]. 

Antud sõltuvus kirjeldab milline on paadi lainetakistuse mõju. Vastavalt Froude arvu väärtustele 

jaotatakse paadid korpuse kuju ja kiiruse seisukohalt kolme klassi: 

✓ Veeväljasurvega paadid,  𝐹𝑛 ≤ 0.45; 

✓ Osaliselt glisseerivad paadid 0.45 < 𝐹𝑛 ≤ 1.0; 

✓ Täisglisseerivad ehk glisseerivad paadid 𝐹𝑛 > 1.0; 

 

Joonis 1. Erinevate paaditüüpide käitumine sõltuvalt pikkusest ja kiirusest 

Igale paaditüübile on seega omad kindlad nõuded nii võimsuse kui ka ujuvuse osas. Vajaliku 

võimsustarbe määramisel tuleb üldiselt lähtuda peamiselt kolmest komponendist: hõõrdetakistus, 

lainetakistus ja tuuletakistus. Sõltuvalt paaditüübist on erinevatel komponentidel ka erinev mõju paadi 

vajaliku võimsuse määramisel. Joonis 2 on esitatud erinevate takistuskomponentide mõju sõltuvalt 
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paadi kiirusest. Joonis 3 on esitatud paadi kiiruse ja pikkuse suhte sõltuvus paadi takistuse ja kaalu 

suhtest. Jooniselt on näha, et igal paaditüübil on oma kindel käitumismuster ja niisama ühest faasist 

teise hüppamine ei ole võimalik ilma, et kvalitatiivselt  teised omadused hakkaksid mõjutama. Joonis 

4 on esitatud differendi muutus sõltuvalt paadi kiirusest. 

 

 

Joonis 2. Erinevate takistuskomponentide mõju sõltuvalt paadi kiirusest 
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Joonis 3. Erinevate paaditüüpide kiiruse ja takistuse sõltuvus 

 

Joonis 4. Paadi käitumine sõltuvalt kiirusest 
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2.1. Veeväljasurvega paadid 

Veeväljasurvega paadi peamised takistuskomponendid on hõõrdetakistus ja lainetakistus. Froude arvu 

väärtuste 𝐹𝑛 > 0.4 juures saab määravaks lainetakistus, mis hakkab kiiresti kasvama kuna paat vajub 

ahtriga vette ja vööri tekib suur lainevall ning seetõttu ei ole paat võimeline ilma oluliselt võimsust 

lisamata kiiremini liikuma. Seetõttu on seda tüüpi paadid projekteeritud maksimaalselt 

voolujoonelisena selleks, et paadi liikumisel vees oleks tekitatud laine võimalikult väike. Paadi 

kandvaks jõuks on hüdrostaatiline tõstejõud. 

2.2. Poolglisseerivad paadid 

Poolglisseeriva paadi peamised takistuskomponendid on  lainetakistus ja hõõrdetakistus. Froude arvu 

väärtuste 𝐹𝑛 > 0.4 juures hakkab paat veepinnast üles kerkima ehk tekib dünaamiline tõstejõud. Seega 

osa paadi hüdostaatilisest tõstejõust asendub hüdrodünaamilise tõstejõuga. Selleks, et dünaamiline 

tõstejõud saaks mõjuda paadi korpusele peab paadi kuju olema lamedapõhjalisem kuhu vertikaalne 

jõukomponent saaks mõjuda. Kuna paat hakkab kerkima veepinnast ülespoole, siis hõõrdetakistus 

võrreldes teiste takistuskomponentidega hakkab vähenema, samas paadil on endiselt märkimisväärne 

ahtridifferent. 𝐹𝑛 = 0.8 …  1.0 juures on seda tüüpi paat saavutanud maksimaalse kiiruse. Selleks, et 

sellest asendist minna järgnevasse asendisse tuleb lisada märkimisväärselt paadi võimsust. 

2.3. Glisseerivad paadid 

Glisseeriva paadi peamised takistuskomponendid on lainetakistus ja tuuletakistus. Täiendava kiiruse 

lisandumisel, võrreldes poolglisseeriva paadiga, paadi ahter kerkib samuti veest välja ja sellisel juhul 

on paadi hüdrostaatiline tõstejõud asendunud täielikult hüdrodünaamilise tõstejõuga. Selleks, et paat 

saaks tõusta glisseerivasse asendisse peab paadi pikisuunaline raskuskese paiknema hüdrodünaamiline 

tõstejõu pikisuunalisest raskuskesmest vööripool. Seetõttu on sellist tüüpi paadid üldjuhul ka väikese 

vööridifferendiga.  Samas liialt suur esialgne vööridifferent võib põhjustada olukorra, et paat ei ole 

võimeline ületama esialgset võimsustarvet ja paadi ette tekib selline lainevall, mille peale ei ole paat 

võimeline ronima. Selleks, et paat oleks võimeline tõusma glisseerivasse asendisse kasutatakse sageli 

trimmilabasid, mis lisades ahtritakistust aitavad hüdrodünaamilise tõstejõu mõjuvektorit nihutada 

ahtrisuunas. Samuti on võimalik kasutada niiöelda „pardinokka“, mis suure ahtritrimmi korral annab 

täiendava kontaktpinna veega, millele saab mõjuda hüdrodünaamiline jõud ja mille tulemusena on 
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paadil lihtsam tõusta glisseerivasse asendisse. Seejärel kui paat on tõusnud gliseerivasse asendisse 

hüdrostaatiline tõstejõud on asendunud hüdrodünaamilse tõstejõuga, hõõrdetakistus, aga mõjub sellele 

paadi osale mis on kontaktis veepinnaga. Selleks, et veelgi vähendada veega kontaktis olevat 

kokkupuutepinda  kasutatakse kiirete plastikpaatidel redaane (paadi põhja välispinnas olev aste), 

mistõttu väheneb paadi hõõrdetakistus. Samas redaanide tegemine alumiiniumkorpusega paatidele on 

selle keerukuse tõttu raksendatud ja üldjuhul tehakse redaanid vaid plastikkorpusega laevadele mis 

valmistatakse vormidesse. Kuna paadi kiirus kasvab, siis olulist rolli hakkab mängima tuuletakistus. 

Seetõttu tuleb glisseerivate paatide juures suurt tähelepanu pöörata paadi tekiehitusele. 
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3. Olemasolevad paadid ja nende peamised puudused  

Statistilise analüüsi põhjal (40 paati) on enimlevinud paaditüüp võrgu- ja mõrrapüügiks nö. lappaja-

tüüpi paat pikkusega vahemikus 7.0 - 8.7 m. 

Kalapeedia definitsiooni kohaselt on lappaja puitkerega, tekita, elliptilise ahtriga mootorpaat, Eesti 

tavalisimaid kalapüügipaate mõrra- ja kastmõrrapüügil.  

Kandejõud on tüüpiliselt DW=4.5 tonni, pikkus L=8.25m, laius B=2.55m, H=0.8 m. Painutatud kaared, 

karveel- või ka klinkerplangutus. Kasutatakse kuni 25 hj (17 kW) mootorit. Hetkel kasutusel olevate 

paatide väljalaskeaasta on valdavalt vahemikus 1980 – 1995.  

Tänaseks on paljud puukered veekindluse parandamiseks väljastpoolt kaetud klaasplastikuga. 

Puit on paljudel juhtudel juba pehkinud ja seetõttu korpused ei ole enam sellise kandevõimega kui need 

on projekteeritud.   
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Joonis 5. Tüüpiline lappaja 
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Lappaja tüüpi paat on veeväljasurve tüüpi paat ja sellise paadi korpusega ei ole võimalik dünaamilist 

tõstejõudu tekitada.  Seetõttu ei ole kiiremini, kui korpuse kuju seda võimaldab, võimalik sõita. 

Paadi veeliini pikkuse L=8.08 m korpusekiirus on ~6.9 sõlme (12.8km/h). 

Kui paadi veeliini pikkuseks oletada L=9 m, siis oleks sellise paadi korpusekiirus 7.3 sõlme 

(13.5km/h). 

Froude arv 𝐹𝑛 = 0.4 juures on paadi vajalik võimsus ligikaudu ~4kW/m3. Paadile L=8.08 m, kiiruse 

~6.9 sõlme (12.8km/h) ja maksimaalse kandejõu korral (paadi kogukaal ~4.5 t) vajalik võimsus oleks 

seega 18kW (24.5hj).  

Veeväljasurvega paadikorpuse tüübi maksimaalne Froude arv on 𝐹𝑛 = 0.45. Sellisel juhul on paadi 

vajalik võimsus ligikaudu aga juba kahekordne ehk ~8kW/m3. Samade parameetritega paadi võimsuse 

tarve oleks sellisel juhul kiiruse 7.8 sõlme (14.4km/h) korral 36kW (49hj). 

Arvestades, eespool esitatud analüüsi võime väita, et lappaja-tüüpi paadikorpusega ei ole otstarbekas 

kiiremini sõita kui 6.9 sõlme (12.8km/h), kuna see kasvatab oluliselt paadi kütusekulu ja samas paadi 

kiirus ei kasva märkimisväärselt. Suvisel perioodil on aga kala randa jõudmisel väga oluline tähtsus, 

kuna see parandab oluliselt kaldale jõudva kala kvaliteeti.  

Kuna paadi kuju on elliptiline, siis tööala on ebasobiva kujuga ning ei ole võimalik efektiivne tegevus 

kalapüügil. 

Lappaja-tüüpi paadi heaks pooleks on see, et sellist tüüpi paati on kasutatud väga pikka aega ja kalurid 

tunnevad ning tunnetavad seda paati väga hästi ning on harjunud sellega töötama.  

Tänapäeva võtmes on antud paaditüübi puuduseks on kindlasti see, et seda tüüpi paati ei ole võimalik 

varustada kaasaegsete paadi juhtimisseadmetega - nagu vööripõtkur ja/või ahtripõtkur ja sellest 

tulenevalt kasutada dünaamilist ankrut. 
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4. Uuele parandatud paaditüübile esitatavad nõuded 

Statistilise analüüsi põhjal selgus, et olemasolevate paatide kandejõud varieerub üldiselt väga suurtes 

piirides. Suure tõenäosusega on see tingitud sellest, et paadid on ehitatud peamiselt vanade 

paadimeistrite kogemuste järgi ja välja kujunenud seega kogemuspõhiselt, arvestades erinevate 

piirkondade iseärasusi, sõltuvalt sellest, kus kala püütakse. 

Paadi stabiilsusnõuete kindlaksmääramisel ei ole ilmselt piisav kasutada tavalistele lõbusõidupaatidele 

kehtestatud ujuvus- ja stabiilsuskriteeriume, seetõttu tuleks kasutada töölaevadele esitatavaid 

kriteeriume ja rakendada neid sellisel määral, mis arvestab just kalapüügiks vajalikke tingimusi. 

Seega on vajalik välja selgitada ja kindlaks määrata järgmised kriteeriumid:  

✓ Millistele tehnilistele nõuetele peaks uus paaditüüp vastama 

o Millised oleksid  paadi sobivad peamõõtmed ja kiirus 

o Milline oleks vajalik/optimaalne kandejõud 

o Milline peaks olema töömaa suurus ja lasti optimaalne paigutus 

o Millised peaksid olema täiendavad paadi stabiilsuskriteeriumid võrkude ja mõrdade 

nõudmisel paadi külgstabiilsusele 

o Kas paadi uppumatuse nõue on vajalik ja kuidas seda saavutada (ahtris ja vööris 

veekindlad tankid, topeltkorpus, isetühjenemine, küljeballoonid jne) 

✓ Millise lainetuse ja tuulega peaks saama vee peale minna 

✓ Millisest materjalist tuleks valmistada paadikorpus ja roolimaja: 

o puit 

o vineer 

o klaasplast  

o alumiinium 

o teras 

o mingi komposiit 

✓ Millised peaksid olema paadi juhitavus ja manööverdamise omadused 

o Kas on vajalik vööri- ja/või ahtripõtkurid 

o Kas vajalik 360 kraadi pöörduv rooliseade 

o Kas vajalik nö. dünaamiline ankur 

✓ Milline peaks olema käiturseade 
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o Kas päramootor peamasinaks 

o Kas sisemootor koos reduktori ja võlliliiniga + mehaanilise ülekandega tüür 

o Kas sisemootor koos reduktori ja kardaanülekandega + mehaanilise ülekandega tüür 

o Kas sisemootor hüdrosüsteemiga ja kogu juhtimine läbi hüdrosüsteemi (võlliliin, tüür, 

põtkurid, pelid jne) 

o Kas diisel-elektriline lahendus 

o Kas veejuga-tüüpi lahendus 

✓ Millised tehnilised abivahendid on vajalikud ohutuks ja tõhusaks toimetamiseks alusel 

o tuulekindel roolimaja 

o juhtimiskonsool 

o kajalood 

o autopiloot 

o GPS/Navi 

o pilsipumbad 

o vints 

o ankrupeli 

o Tekiseadmed ja muud komponendid 

 

✓ Millised kala käitlemise vahendid on vajalikud: 

o tõstepoom 

o jahutusseadmed 

o ilmastikukindlalt suletavad ja jahutatavad kalakastid 
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4.1. Tehnilistele nõuded uuele paaditüübile 

4.1.1. Millised oleksid  paadi sobivad peamõõtmed ja kiirus 

Statistilise analüüsi, Peipsi ja Pärnu kaluritega koostöös nõupidamistel jõuti järeldusele, 

et paadi peamõõtmed peaks olema: 

Kogupikkus    Loa    = 10.08 m 

Paadikere pikkus   Lh     =  9.50 m 

Paadikere laius   B        = 3.20 m 

Projekteeritud süvis    T        = 0.45 m 

Maksimaalne süvis   Tmax   = 0.54 m 

Veeväljasurve täislastis     =  10.3 t 

Kiirus täislastis   v   = 8 – 10 sõlme 

Suurim kiirus    vmax   = 30 – 35 sõlme 

Selleks, et kerge (tühja) paadiga oleks võimalik kiiremini edasi liikuda, tuleb kasutada 

sellist paadikorpuse tüüpi, millel on võimalik kasutada osaliselt dünaamilist tõsteefekti 

(katamaraan/trimaraan tüüpi paat). 

Kui paat on täislastis, siis paat vajub sügavamale vette nii, et keskmine korpus hakkab 

samuti kandma ja paat liigub väiksema kiirusega (Joonis 6). 

 

Joonis 6. Tüüpiline katamaraan/trimaraan tüüpi paat 
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Soovitav paadi kiirus glisseerimisel võiks olla kuni 30 – 35 sõlme (55 – 65 km/h) ja 

maksimaalse lasti korral vastav korpusekiirusele so. 8 – 10 sõlme. 

 

4.1.2. Milline oleks vajalik/optimaalne kandejõud 

Vastavalt analüüsi tulemustele ja arvestades kalurite soove võiks kandejõule olla kaks 

kriteeriumi. Kandejõu 2.5 tonni korral (kala kogus maksimaalselt 2 tonni) peaks paat 

olema võimeline tõusma poolglisseerivasse  või glisseerivasse asendisse. 

Kandejõu 4 – 5  tonni korral (kala kogus maksimaalselt 4 tonni)  paat glisseerima ei tõuse 

ja peaks olema ujuvusasendis nii, et lasti oleks võimalik ohutult sadamasse toimetada 

mõistliku kiirusega. 

 

4.1.3. Milline peaks olema töömaa suurus, kalakonteinerite arv ja lasti optimaalne paigutus 

Lasti paigutamisel tuleb suurt tähelepanu pöörata töömaa suurusele ja kalakastide ja 

konteinerite paigutusele. Töömaa suurus võiks olla orienteeruvalt 5.7x2.9m. 

Kalakonteinereid mahuga 450 liitrit peaks maksimaalse lasti korral paadile mahtuma kuni 

12 tükki.  Juhul kui liigutakse pool-glisseerivas  või glisseerivas asendis oleks mõistlik 

kasutada kuni 6 kalakonteinerit. Kalakonteinerite paigutus ja juhised lasti paigutamiseks 

määratakse kindlaks mudelkatsetuste käigus. Kindlasti tuleb kõik kalakonteinerid 

korralikult tekile kinnitada ja selleks otstarbeks tuleb välja töötada projekti koostamise 

käigus sobivad ja kiired kinnitusvõimalused. 

 

4.1.4. Millised peaksid olema täiendavad paadi stabiilsuskriteeriumid võrkude ja mõrdade 

nõudmisel paadi külgstabiilsusele 

Kuna tegemist on kalapaadiga, siis võrkude ja mõrdadega töötamisel tuleb suurt 

tähelepanu pöörata paadi külgstabiilsusele selleks, et oleks mugav ja turvaline töötada, 

aga samas oleks tagatud ka paadi piisav stabiilsus. 

Paat peaks vastama vähemalt D-kategooria väikelaeva nõuetele 

Stabiilsusarvutused võiks vastata vähemalt standardile “DNVGL-ST-0342. Edition July 

2016 Craft.”. 
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Vabaparda arvutamisel tuleb aga lähtuda MKM määrusest “Alla 24-meetrise pikkusega 

laeva minimaalse vabaparda määramise nõuded“, redaktsiooni jõustumise kuupäev 

01.02.2016. 

  

4.1.5. Kas paadi uppumatuse nõue on vajalik ja kuidas seda saavutada (kas ahtris ja vööris 

veekindlad tankid, topelt korpus, isetühjenemine, küljeballoonid jne) 

Selleks, et paadiga oleks ohutu liikuda nii tühjalt kui ka täislastis, tuleb kaaluda kõiki 

eespool mainitud võimalusi, aga kindlasti tuleb paat teha isetühjenev ja topeltpõrandaga. 

Topeltpõranda alla tuleks ette näha kütusetankid ja vööri ballastitank. Lisaks peavad ahtris 

ja vööris olema veekindlad ruumid. Külgpontoonide kasutamist tuleks vältida, kuna need 

takistavad võrkudega üle parda ääre töötamist. 

 

4.2. Millise lainetuse ja tuulega peaks saama vee peale minna 

Sõltuvalt kala kogusest, liikumispiirkonnast ja lainetusest võiks kasutada Beauforti tuulekiiruse 

skaalat: 

0 palli: tuulevaikus; 0-0,2 m/s; suits tõuseb otse üles; veepind on peegelsile  

1 pall: vaikne tuul; 0,3-1,5 m/s; suits kaldub veidi kõrvale; veepind väreleb  

2 palli: kerge tuul; 1,6-3,3, m/s; on tunda kerget tõmbust; veepinnal väikesed lained  

3 palli: nõrk tuul; 3,4-5,4 m/s; on tunda kerget tõmbust; veepinnal väikesed lained  

4 palli: mõõdukas tuul, 5,5-7,9 m/s; veepinnal vahused lained  

5 palli: üsna tugev tuul, 8,0-10,7 m/s; meri kohiseb  

6 palli: tugev tuul, 10,8-13,8 m/s; veepinnal rohkesti vahtu 

7 palli: vali tuul, 13,9-17,1 m/s; laineharjad murduvad; veepind vahuvöödiline 

Paat peaks olema suuteline liikuma vähemalt olulise laine kõrgusega H1/3=2m ja tuule kiirusega 

vähemalt 6 palli. 

4.3. Materjali valik paadikorpuse ja roolimaja valmistamiseks 

Paadikorpuse materjali valikul tuleb lähtuda mitmest erinevast kriteeriumist. Peamised kriteeriumid 

materjali valikul oleksid järgnevad: 

o Kasutusmugavus 
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o Hooldamisvajadus 

o Puhastamisvõimalused 

o Remondivõimalused lähipiirkonnas 

Kalameeste soovide kohaselt eelistatakse käesoleval ajal peamiselt alumiiniumkerega paate, kuigi 

senini on suuremalt jaolt kõik paadikorpused valmistatud kas plastikust või puidust. 

Paadi kiirus on madal olnud peamiselt seetõttu, et teadmised, materjalid, masinad ning seadmed ei ole 

seda varem võimaldanud. Uued materjalid, teadmised ja masinad ning seadmed annavad võimaluse 

suuremate kiiruste kasutamiseks. 

Kuna paadi kiirused on seni olnud üsnagi väikesed, siis puitpaadid on selleks oma odavama hinna ja 

remondivõimaluste tõttu olnud palju kasutusel. Kuna uued paadid on planeeritud liikuma oluliselt 

suurema kiirusega, siis traditsioonilised klinker ja karveelplangutusega korpused ei ole sobivad.   

Korpuse valmistamist klaasplastist tuleks samuti tõsiselt kaaluda ja juhul kui paadikorpused on 

projekteeritud õigesti ja kasutatakse valmistamisel õigeid vaikusid, siis on klaasplastist paadikorpuste 

eluiga kindlasti vähemalt paarkümmend aastat isegi suure kasutusintensiivsuse korral. Lisaks on 

klaasplastist võimalik valmistada oluliselt keerulisema kujuga paadikorpuseid võrreldes puidu ja 

alumiiniumiga, kuna klaasplastist korpused valmistatakse vormides. Juhul kui tehakse seeriatoodangut, 

on paadi valmistamishind ka konkurentsivõimeline. Klaasplastist paatide kõige suuremaks puuduseks 

on aga see, et nende külge on hiljem erinevaid seadmeid ja mehhanisme oluliselt keerulisem lisada 

võrreldes muude materjalidega. Samuti on välitingimustes paadi remontimine ja ümberehitamine 

oluliselt keerulisem, kuna selliseks tööks vajalikke keskkonnatingimusi (temperatuur ja niiskusrežiim) 

on väga keeruline tagada. 

Vineeri kasutamist roolimaja valmistamiseks võiks kaaluda, aga selle hooldamine on kallim kui 

klaasplastist või alumiiniumist valmistades. 

Terase kasutamine ei ole ka ilmselt otstarbekas tema raskuse tõttu. 

Seega, pidades silmas eelpool mainitut võiks täisalumiiniumist lahendusele lisaks kaaluda ka 

mingisuguseid kombineeritud lahendusi, näiteks alumiiniumkorpus ja klaasplastikust roolimaja, 

samuti klaasplastikust või vineerist juhtimiskonsoolid ja muud tööpinnad. 

Põhiprojekti koostamise käigus tuleks kindlasti analüüsida põhjalikumalt erinevaid materjalivalikuid 

lähtudes eriti kaalust, kasutusotstarbest ja hinnast. 
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4.4. Millised peaksid olema paadi juhitavus ja manööverdamise omadused 

4.4.1. Kas on vajalik vööri- ja/või ahtripõtkur 

Selleks, et oleks tagatud paadi hea juhitavus ja manööverdatavus, tuleb mudelkatsetuste 

käigus välja selgitada vööri- ja ahtripõtkuri vajadus. Ahtripõtkuri katsetamisel tuleks 

analüüsida selle veest väljatõstmise vajadust liikudes erinevatel kiirustel. Põtkur toimib 

efektiivselt ainult madalatel kiirustel liikumisel. Samuti tuleks mudelkatsetuste käigus 

testida paadi külg ees liikumise võimet. 

 

4.4.2. Kas on vajalik 360 kraadi pöörduv rooliseade 

Mudelkatsetuste käigus tuleks katsetada lisaks traditsioonilisele rooliseadmele veel ka 360 

kraadi pöörduvat rooliseadet, mis teatud juhtudel võiks asendada näiteks ahtripõtkurit ja 

piisava võimsuse korral võiks olla kasutatav ka nakkevõrkude vettelaskmisel. 

 

4.4.3. Kas on vajalik nö. dünaamiline ankur 

Juhul, kui paat on varustatud vööri- ja ahtripõtkuriga või 360 kraadi pöörduva 

rooliseadmega, tuleks põhiprojekti koostamise ja mudelkatsetuste käigus katsetada 

dünaamilise ankru toimivust erinevates ilmastiku- ja lainetusetingimustes. 

4.5. Milline peaks olema käiturseade 

Sobiva käiturseadme valikut tuleks analüüsida mudelkatsetuste käigus ja vastavalt mudelkatsetuste 

tulemustele. Vastavalt kasutustingimustele ja sõidupiirkonnale tuleks põhiprojekti käigus välja 

pakkuda sobivaimad lahendused. Käesoleval hetkel on mitmete kalurite seisukoht selline, et 

käiturseadmena oleks mõttekas kasutada kahte päramootorit. 

 

4.5.1. Päramootor 

Päramootori suurimaks eeliseks on asjaolu, et see ei nõua eraldi masinaruumi ja seetõttu 

on paadi töömaa vastavalt selle võrra suurem. Samuti ei nõua päramootor rooliseadme 

olemasolu ning päramootorit on lihtne paadi külge kinnitada ja sealt ka ära võtta. 

Päramootori suurimaks puuduseks on see, et see ripub ahtripeegli küljes ja seetõttu 

mõjuvad ahtripeeglile eriti glisseerimise käigus märkimisväärsed dünaamilised 
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koormused. Samuti ulatub päramootor üle ahtripeegli ja põhjustab oma kaalu tõttu paadile 

ahtri differendi, mis takistab pisut paadi glisseerima tõusmist.  

Päramootorid on kindlasti oluliselt tundlikumad ka kasutustingimuste suhtes ja võrgu 

laskmisel madalal kiirusel pidevalt väikest käiku andes ja sisse/välja lülitades põhjustavad 

tugijala kiiret purunemist. 

 

4.5.2. Sisemootor koos reduktori ja võlliliiniga + mehaanilise ülekandega tüür 

See variant on traditsioonilisim ja tänaseni enamlevinuim. Uue paaditüübi 

mudelkatsetuste käigus tuleks analüüsida ka selle käiturseadme sobivust, vajadusel ka 

moderniseerimist. Selle variandi suur eelis seisneb ka selles, et seda on suhteliselt lihtne 

integreerida paadi korpusesse ja seetõttu on paadi võrkudesse kinni takerdumise oht 

väiksem kui päramootorit kasutades 

 

4.5.3. Sisemootor koos reduktori ja kardaanülekandega + mehaanilise ülekandega tüür 

See käiturseadme variant on sarnane eelmisele variandile ainukese erinevusega, et jäiga 

võlliliini asemel kasutatakse kardaanliigendit. See võimaldab peamasinad paigaldada 

olulisemalt kompaktsemalt ja seetõttu nõuab see ka väiksemat masinaruumi. Samuti on 

mootori paigaldamine oluliselt lihtsam võrreldes tavalise võlliliiniga. Selle lahenduse 

suurimaks puuduseks on asjaolu, et lisandub täiendav tugilaager ja kardaanülekanne, mis 

teeb selle lahenduse eelmise variandiga võrreldes pisut kallimaks. Samas sisemootor on 

kaitstud väliskeskkonna eest ja seetõttu on see odavam ja töökindlam kui päramootor. 

 

4.5.4. Sisemootor hüdrosüsteemiga ja kogu juhtimine läbi hüdrosüsteemi (võlliliin, tüür, 

põtkurid, pelid jne) 

Selle variandi suurimaks eeliseks on see, et sisemootori otsa on ühendatud kas üks või 

mitu hüdropumpa ja vastavalt vajadusele on võimalik võlliliini ja tüüri ning kõiki teisi 

seadmeid, mis töötavad hüdraulika jõul, käitada endale sobival ja vajalikul viisil. Lisaks 

on sisemootorit võimalik paigaldada väga kompaktselt ning samas on hüdraulikaseadmeid 

võimalik ilma suurema vaevata vedada vajalikku kohta. Selle variandi peamiseks 

puuduseks on see, et selline süsteem nõuab suurt õlipaaki ja soojusvahetit, et tekkinud 
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soojust ära juhtida. Kõik need komponendid aga lisavad kaalu ja seetõttu vähendavad 

kasuliku kauba kaalu. 

 

4.5.5. Diisel-elektriline lahendus 

Diisel-elektriline lahendus on sarnane hüdrosüsteemi lahendusele ainukese erinevusega, 

et diiselmootori otsas on generaator, mis toodab elektrit ning seadmed, mis on paadis 

kasutavad siis seda voolu. Kui see lahendus integreerida akusüsteemiga on võimalik luua 

väga efektiivseid lahendusi, kuna diiselmootor töötab pidevalt samadel pööretel ja seetõttu 

on ka kütusekulu väikseim. Selle süsteemi suurimaks puuduseks on selle kallidus 

võrreldes teiste süsteemidega ja akupanga lisamisel lisandub ka täiendav kaal. Samas on 

see hetkel kõige kiiremini arenev lahendusvariant ja üha enam võetakse paadiehituses 

kasutusse just selliseid seadmeid. Sobivate sagedusmuunduritega on võimalik seadmeid 

tööle panna väga efektiivselt ja seeläbi tekib ka täiendav sääst võrreldes teiste 

lahendusvariantidega. Selle lahenduse teiseks väga suureks puuduseks on see, et tegemist 

on elektriga, mis on inimesele ohtlik ja nõuab kasutajatelt, seetõttu oluliselt rohkem 

hoolsust ja tähelepanu. Samuti on need süsteemid iseenesest oma olemuselt oluliselt 

keerulisemad ja nõuavad kasutajatelt ja hooldajatelt spetsiifilisi elektrialaseid teadmisi. 

 

4.5.6. Veejuga- tüüpi lahendus 

Veejuga- tüüpi käiturseadme lahenduse suurim eelis seisneb selles, et sellel ei ole paadi 

põhja alt välja ulatuvaid osasid ja seetõttu ei ole ohtu, et paat võiks kergesti püünistesse 

takerduda. Sellise lahenduse suurimateks puudusteks on suurem mootoriruumi vajadus ja 

lisaks avaus korpuses, mis ühelt poolt nõuavad täiendavat ruumi ja samas vähendavad 

üleslükkejõudu, eriti just paadi ahtriosas ja seetõttu kasvab paadi diferent ahtrisse. 

 

4.6. Millised tehnilised abivahendid on vajalikud ohutuks ja tõhusaks toimetamiseks alusel 

4.6.1. Tuulekindel roolimaja 

Sõltuvalt sõidupiirkonnast ja kaugusest rannikust tuleks kaaluda roolimaja vajalikkust. 

Arvestades kaasaegseid tööturvalisusele ja mugavusele esitatavaid nõudeid on roolimaja 

olemasolu üldjuhul vajalik. Võiks kaaluda ka võimalust, et roolimaja on teisaldatav.  
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4.6.2. Juhtimiskonsool 

Arvestades kaasaegseid paadi juhtimisseadmeid on nendega töötamise hõlbustamiseks ja 

ergonoomika parandamiseks hästi läbimõeldud juhtimiskonsooli olemasolu 

möödapääsmatu. 

 

4.6.3. Kajalood 

Selleks, et paadiga ohutult liigelda ka madalas rannikumeres või järves, on kajaloodi 

olemasolu samuti mõistlik ja selle kasutamine möödapääsmatu. 

 

4.6.4. Autopiloot 

Kuna rannikumere kalapüügis läbitakse tihti päris pikki vahemaid on autopiloodi 

kasutamine kalurite töö kergendamiseks samuti mõistlik. 

 

4.6.5. GPS/Navi ja muud paadi navigeerimisseadmed  

GPS ja teised navigatsiooniseadmed on väga levinud juba praegu ja nende integreerimine 

kaasaegsetesse juhtimissüsteemidesse juba iseenesest mõistetav. 

 

4.6.6. Pilsi- ja ballastipumbad 

Selleks, et tagada paadi veekindla korpuse tühjendamise võimalus, tuleks igasse 

veekindlasse sektsiooni näha ette üks sõltumatu pilsipump, mis võiks olla elektriliselt 

toimiv. Samas võiks olla ka mehaanilise tühjendamise võimalus, kui see osutub 

põhiprojekti koostamise käigus vajalikuks. Lisaks peaks mudelkatsetuste käigus selgitama 

välja ballastitanki vajaduse ja sellisel juhul selleks ette nägema ka vastava pumba. 

Vajadusel võiks näiteks kasutada pilsipumpa. 

 

4.6.7. Vints 

Vintsi olemasolu kaasaegses võrgu- ja mõrrapaadis on möödapääsmatu ja selleks tuleks 

läbi töötada vintside parim võimalik paigutuskoht ja lisaks määrata kindlaks tehnilised 

nõuded, millele vintsid peaksid vastama. 
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4.6.8. Ankrupeli 

Kuna uut tüüpi võrgu- ja mõrrapaat võiks vöörist olla kandilise kujuga, siis ankrute ja 

pingutusotste väljatõstmiseks peaks ankrupeli olema kiiresti teisaldatav mõlemasse 

pardasse vastavalt vajadusele. Selleks otstarbeks tuleb ette näha kinnituskohad ja 

jõuallikad, vastavalt kas hüdraulilised või elektrilised. 

 

4.6.9. Tekiseadmed ja muud komponendid 

Võrgumasina kasutamiseks tuleb paadi mõlemasse pardasse ette näha piisava tugevusega 

kinnitusjuhikud. 

Täiendavalt tuleb turvalisuse ja töömugavuse tagamiseks suurt tähelepanu pöörata 

reelingute tugevusele ja paigutusele. 

Kõik paadi parda ääred peavad olema kumerad, et vältida võrgulina takerdumist. Lisaks 

peab parda äärtesse ette nägema piisava arvu „taskuid“, kuhu on võimalik kinnitada 

tõstepoomi  või muid vajalikke lisa seadmeid. 

Samuti tuleb põhiprojekti käigus täiendavalt analüüsida töötasapindade vajalikkust kalade 

sorteerimiseks ja esmaseks käitlemiseks. 

 

4.7. Millised kala käitlemise vahendid on vajalikud: 

4.7.1. Tõstepoom 

Põhiprojekti ja mudelkatsetuste käigus tuleb analüüsida tõstepoomi kasutamise ja 

paigutamise võimalusi. Üldiselt on tõstepoomi kasutamine väga mõistlik, kuna see 

kergendab olulisel määral kalurite tööd.  

4.7.2. Jahutusseadmed 

Selleks, et tagada kala kvaliteet, tuleks kaaluda jahutusseadmete vajalikkust just 

kevadsuvisel kalapüügil, kui vesi on soe. Diisel-elektrilise lahenduse korral on elekter 

paadis olemas ja sellisel juhul oleks jahutuseadmete paigaldus ka võimalik. Samas on see 

suhteliselt kallis ja keerukas lahendus. 

4.7.3. Ilmastikukindlalt suletavad ja jahutatavad kalakonteinerid 

Selleks, et oleks tagatud kalade nõuetekohane käitlus tuleks põhiprojekti käigus 

analüüsida ilmastikukindlalt suletavate ja jahutatavate kalakonteinerite kasutamise 
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võimalust. Mõlemad eelpool mainitud variandid on võrdlemisi kallid lahendused ja 

seetõttu on, vähemalt esialgu, ilmselt mõttekas kasutada seniseid võtteid. 
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5. Uut tüüpi võrgu- ja mõrrapaadi eskiislahendus 

Vastavalt eelpoolkirjeldatule võiks uut tüüpi võrgu- ja mõrrapaat välja näha järgnevalt Joonis 7 (vt. 

joonist A2020.01). Käesolevas dokumendis esitatud eskiispaat on planeeritud ehitada alumiiniumist. 

Vastavalt sellele on ka välja arvutatud paadi orienteeruv kaal.  Üldplaanil on esitatud paadi ristlõige, 

kus on näidatud, millisteks veekindlateks sektsioonideks (kokku 5 sektsiooni) on paat jaotatud ja kus 

paiknevad erinevad tankid. Lisaks on üldplaanil esitatud kaks lastimisolukorda -  esimene variant on 

selline, kus paat peaks olema võimeline glisseerima (kala maksimaalselt 2 tonni) ja teine, maksimaalse 

lastiga olukord (kala kuni 4 tonni), kus kogu töömaa on täidetud 450 liitriliste kalakonteineritega (12 

tükki).  

 

Joonis 7. Uut tüüpi võrgu- ja mõrrapaadi üldplaani eskiisvariant 

 

Joonisel kujutatud paat on varustatud kahe päramootoriga ja lisaks veel vööri ja tunnelisse paigutatud 

ahtripõtkuriga, mis on kinnitatud ahtripeegli külge. Juhul, kui paati on plaanis kasutada ka võrgu 
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laskmiseks, tuleks ahtripõtkuri kasutamise asemel kaaluda 360 kraadi pöörduvat rooliseadet, millega 

oleks võimalik paati tasasel kiirusel nii edasi kui ka külgsuunas liigutada. Selleks, et 360 kraadi 

pöörduv rooliseade toimiks efektiivselt, tuleb mudelkatsetuste käigus analüüsida selle üles – alla  

liigutamise vajalikkust. 

Paat on varustatud lisaks veel ka roolimajaga, kus on istekohti kuni neljale inimesele. Ahtrisektsioon 

on ette nähtud mootoriruumiks ja varustatud väikese diiselmootoriga,  mis toodab paadis vajaminevat 

hüdraulikavõimsust ja elektrit. Masinaruumi peal on osaliselt ka roolimaja. Masinaruumi pääsemiseks 

on ahtritekile ette nähtud luuk. 

Suuremate remontide jaoks on eemaldatav ka roolimajas olev istepink, misläbi tekib võimälus 

masinaruumi pääsemiseks. Roolimajas, kuhu tuleks paigutada kõik paadi juhtimis- ja navigeerimis-

seadmed on kaptenitool ja juhtimiskonsool. Roolimaja ei ulatu pardast pardasse ja seetõttu pääseb 

mööda külge liikuma nii roolimajja kui ka ahtritekile. Ahtritekile pääsemiseks on ette nähtud kaks 

astet, mis on integreeritud korpusesse. Roolimaja orienteeruvad mõõtmed on 1.7 x 1.9 m. 

Töömaa piirkonnas on parrastesse tehtud avad tõstepoomi paigaldamiseks. Täpne avade suurus ja 

asukoht tuleb kindlaks määrata põhiprojekti koostamise käigus peale mudelkatsetusi, kui on selge, 

milline on paadi käitumine lainetuses ja erinevates paadi lastimisolukordades.  

Paadi keskosas paiknevad kaks kuni 100 liitrist plastiktanki kütuse jaoks. Paadi vööriosasse on paadi 

diferendiasendi reguleerimiseks ette nähtud ballastitank, mida tühja paadiga glisseerima tõusmiseks on 

võimalik vajadusel kasutada. 

Välja pakutud paadi üldplaanil on maksimaalselt suur töömaa ala (~5.7m x 2.9m), mida on võimalik 

kasutada kalakonteinerite ja püügivahendite paigutamiseks ning kala esmaseks sorteerimiseks ja 

käitlemiseks. 

Selleks, et üle vööriosa nurkade oleks võimalik ankruid ja pingutustrosse tõsta, on vööriosas teki 

tasapinda tõstetud. Teki tasapinna tõstmine on vajalik paadi suure vöörikalde tõttu, kuna see võimaldab 

pääseda  lähemale nurgale ja nii on seal mugavam ja turvalisem töötada. Tõstmistööde kergendamiseks 

üle vööri nurga on vööri mõlemasse pardasse ette nähtud teisaldatav ankrupeli, mida võib tõsta ühest 

pardast teise, sõltuvalt sellest, kumma pardaga parasjagu töötatakse. 

Paadi vööriosas on lisaks planeeritud vööripõtkur, mis on integreeritud paadi korpusesse. Vööripõtkuri 

täpne suurus ja asukoht määratakse kindlaks põhiprojekti koostamise käigus pärast mudelkatsetuste 

tulemuste analüüsi. Peateki töömaa ala on varustatud veekindlalt suletavate luukidega kütusetankidele 

juurdepääsu tagamiseks. Töömaa piirkonnas on parda kõrguseks planeeritud ~65 cm. Täpne parda 
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kõrgus töömaa piirkonnas määratakse kindlaks peale mudelkatsetusi, kui paadi korpuse kuju on paika 

pandud. Peateki mõlemasse pardasse töömaapiirkonda tuleb võrgumasina kinnitamiseks ette näha 

kinnitusjuhikud. Parda lõplik kõrgus vööriosas määratakse kindlaks pärast mudelkatsetusi, kui paadi 

korpuse kuju on paika pandud. Peateki kõrgus määratakse samuti kindlaks pärast mudelkatsetusi ja 

paadi kaalu kindlaksmääramist põhiprojekti koostamise käigus vastavalt stabiilsuskriteeriumitele. 

Paadi isetühjenemise tagamiseks on paadi ahtrisse mõlemasse pardasse planeeritud äravooluavad ja 

lisaks on töömaa osas mõlemasse pardasse ette nähtud vee äravoolu avad. Äravooluavade täpne suurus 

ja paigutus määratakse kindlaks pärast paadi peateki kindlaksmääramist vastavalt stabiilsus-

kriteeriumitele. Lisaks on töömaale ette nähtud kalakonteinerite kinnituskohad. Kinnituskohtade arv 

peab olema piisav selleks, et kalakonteineritega oleks võimalik paadi pikisuunalist raskuskeset 

(differnti) nihutada sobivasse asendisse selleks, et paat tõuseks glisseerivasse asendisse. Kindlasti tuleb 

igale kalakonteinerile ette näha kinnituskohad kas pardas või tekis, soovitavalt tekis nii, et kastide vahel 

ja ümber oleks võimalik liikuda ilma takistuseta. Täpne kinnituskohtade lahendus ja paigutus tuleb 

kindlaks määrata põhiprojekti koostamise käigus konsulteerides kaluritega ja arvestades nende 

vajadusi. 

Paadikorpuse esialgne visioon on esitatud Joonis 8. Jooniselt nähtub, et paat on lameda põhjaga ning 

sellesse on integreeritud kaks pontooni. Paadikorpuse täpne kuju määratakse kindlaks põhiprojekti 

koostamise käigus enne mudelkatsetusi ja pärast teoreetiliste arvutuste teostamist. 
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Joonis 8. Paadikorpuse veealuse osa esialgne visioon 
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6. Uut tüüpi võrgu- ja mõrrapaadi esialgsed ujuvus- ja stabiilsusarvutused  

Arvutusmudel koosneb paadi korpusest, mis on piiritletud alt, külgedelt ja ahtrist veekindlate osadega 

ning ülevalt astmelise veekindla tekiga. Veekindel tekk on ahtri- ja vööriosas kõrgema astmega, 

selleks, et oleks täidetud piisava vabaparda nõue. Arvutusmudel  on näidatud alloleval Joonis 9. 

 

Joonis 9. Arvutusmudel  

 

6.1. Lastimisolukord kui kala kogus maksimaalselt 2 tonni 

 

Paadi lastimisolukord on esitatud Tabel 1. Tabel 2 on esitatud paadi stabiilsuskriteeriumid vastavalt 

eelpool mainitud standardile. Arvutustest nähtub, et 25 kraadine kriteerium ei ole täidetud. Kriteerium 

ei ole täidetud, kuna arvutusmudel ei sisalda hetkel pardaid. Juhul kui pardad oleks arvesse võetud, 

oleks kriteerium täidetud. Edaspidise projekteerimise ja mudelkatsete käigus tuleb analüüsida milline 

oleks sobiv parda kõrgus, mis  tagaks piisava turvalisuse ja samas oleks töötamiseks sobiv. Kalurite 

üldine soov on, et parras oleks võimalikult madal. Vööriosas tuleb parda kõrgust kasvatada kuna 

vastasel juhul ei ole täidetud vabaparda nõue. Täpne lasti paigutus ja kaalujaotus määratakse kindlaks 

mudelkatsetega. Kokkuvõtlik tabel paadi parameetritest, mis vastavad lastiolukorrale on esitatud Tabel 

3 ja vastav paadi asend on esitatud Joonis 11. 

 

Tabel 1. Lastimisolukord kui kala kogus maksimaalselt 2 tonni 

Nimetus Kogus Ühiku mass 
[tonni] 

Mass kokku 
[tonni] 

COG X 
[m] 

COG Y 
[m] 

COG Z 
[m] 

Tühikaal 1 5.500 5.500 3.036 0.000 0.845 

Meeskond 4 0.075 0.300 1.350 0.000 1.200 

Kütus 1 0.150 0.150 4.200 0.000 0.200 
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Nimetus Kogus Ühiku mass 
[tonni] 

Mass kokku 
[tonni] 

COG X 
[m] 

COG Y 
[m] 

COG Z 
[m] 

Kokku   5.950 3.001 0.000 0.842 

       

Kalakastid 2 0.500 1.000 2.700 0.000 0.800 

Kalakastid 2 0.500 1.000 7.600 0.000 0.800 

Kokku   2.000 5.150 0.000 0.800 

       

Lastiolukord 
kokku 

  7.950 3.547 0.000 0.831 

 
 

 
Joonis 10. Stabiilsuskõver. 

 

Tabel 2. Stabiilsuskriteeriumid 

Reegel Kriteerium Lubatud Ühik Tegelik Staatus Reserv 
% 

DNVGL-ST-0342 2.2.2: Max GZ at 30 or greater 0.200 m 0.460 Pass +130.00 

DNVGL-ST-0342 2.2.3: Angle of maximum GZ 25.0 deg 22.7 Fail -9.09 

DNVGL-ST-0342 3.1.1: Passenger crowding: angle of equilibrium 10.0 deg 1.5 Pass +85.05 

DNVGL-ST-0342 Range of positive stability 50.0 deg 63.3 Pass +26.55 

 

Tabel 3. Lastiolukorrale vastavad paadi parameetrid 

  

Süvis kesklaevas m 0.360 

Veeväljasurve t 7.950 

Süvis FP m 0.423 

Süvis at AP m 0.297 

Diferent (+väärtus ahtrisse) m -0.126 

WL pikkus m 8.529 

Laius veeliinil m 3.200 

Märg pindala m^2 31.507 

Veeliini pindala m^2 25.606 

Prismaatiline täituvustegur. (Cp) 0.746 

Täituvustegur. (Cb) 0.593 

Stability
GZ

3.1.1: Passenger crowding: angle of  equilibrium

Max GZ = 0.49 m at 22.7 deg.
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Max ristlõike täituvustegur. (Cm) 0.848 

Veepinna täituvustegur. (Cwp) 0.938 

LCB 0 punktist. (+ve fwd) m 3.557 

LCF 0 punktist. (+ve fwd) m 4.002 

KB m 0.180 

KG m 0.831 

BMt m 2.771 

BML m 17.400 

GMt corrected m 2.120 

GML m 16.749 

KMt m 2.951 

KML m 17.578 

Veeväljasurve (TPc) tonn/cm 0.256 

MTc tonn.m 0.164 

RM at 1deg = GMt.Disp.sin(1) tonne.m 0.291 

 
 
 
 

 

Joonis 11. Lastimisolukorrale vastav paadi ujuvusasend. 
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7. Hinnaanalüüs 

Paadi hind koosneb peamiselt kolmest komponendist - korpuse valmistamine, peamasinate valik, 

seadistamise ja varustamise ning automatiseerimise tase.  

Paadikorpuse hinda mõjutab enim paadi pikkus. Alumiiniumist paadikorpuse ühe meetri kaal on 120 - 

160kg/m. Kui oletada, et alumiiniumist paadikorpuse valmistamise hind on 20 – 25€/kg, siis 

paadikorpuse hind on kuni 4000€/m. Kui paadi pikkuseks võtta väljapakutud 9 meetrit, siis saaksime 

paadikorpuse hinnaks ~36 000€.  

Kui oletada, et paadile pannakse kaks päramootorit mõlemad võimsusega kuni 150hj, siis saaksime 

paadi päramootorite hinnaks ligikaudu 30 000€ (oletatud on 100€/hj). 

Kui oletada, et minimaalselt tuleks paadile lisada veel muud varustust vähemalt 10 000€ - 15 00€ 

ulatuses, siis saaksime paadi orienteeruvaks hinnaks 75 000€ - 80 000€ ehk ~8 500€/jm. Samas 

sõltuvalt lisaseadmete (vööri- ja ahtripõtkurid, dünaamiline ankur, 360 kraadi pöörduv tüüriseade, jne) 

valikust, automatiseerituse tasemest ning kasutusmugavusest võib hind kasvada oluliselt. 
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8. Kokkuvõte 

Võttes arvesse eelpool kirjeldatut võiks paadi peamised lähteparameetrid võrgu- ja mõrrapaadi 

projekteerimisele olla järgmised: 

Kogupikkus     Loa    ~ 10 m 

Paadikere laius    B        ~ 3.20 m 

Projekteeritud süvis     T        ~ 0.45 m 

Maksimaalne süvis    Tmax   ~ 0.55 m 

Veeväljasurve täislastis maks.      ~  10 t 

Kiirus täislastis (kala kuni 4 tonni) v   ~ 8 – 10 sõlme 

Suurim kiirus (kala kuni 2 tonni) vmax   ~ 30 – 35 sõlme 

 

Arvestades erinevaid kalapüügipiirkondasid ja kandejõu vajadust tuleks kindlasti kaaluda kas paadi 

pikkus peaks olema väljapakutud 9 meetrit või võiks olla ka lühem ning vastavalt sellele muutuks ka 

paadi hind. 

Kuna paadikorpuse valmistushind sõltub suurel määral paadikorpuse kuju keerukusest, siis tuleb 

paadikorpuse teoreetilise mudeli väljatöötamisel seda kindlasti arvestada ja kaaluda samuti muid 

alternatiivseid materjale, eriti klaasplastikut, juhul kui kõne alla tuleb seeriatootmise võimalikkus. 

 

 

 


