Pytania egzaminacyjne z przedmiotu ,,Urzgdzenia elektronawigacyjne”

Poziom operacyjny

Urzadzenia elektronawigacyjne

Pytania
O/T — oznacza charakter pytania (obowigzkowe, wymagajgce wiecej czasu)
Lp. | O/T Pytanie Poprawna
odpowied
z
1. 0] Zyrokompasy zgodnie z wymogami Konwencji SOLAS powinny znajdowaé sie
a. Nakazdym statku morskim,
b. Na statkach powyzej 10000 BRT,
c. Na statkach powyzej 500 BRT, C
d. Na statkach morskich nie wyposazonych GPS.
2. 0] Kiedy nalezy uruchomi¢ zyrokompas
a. W ostatniej chwili przed wyjsciem statku z portu,
b. Uruchomienia dokonuje serwis firmowy,
c. Uruchamiaé zyrokompas okazjonalnie w szczegdlnych sytuacjach nawigacyjnych,
d. Od jednej do kilku godzin, wedtug instrukcji producenta. D
3. @] System alarmowy zyrokompasu z kulg zyroskopowg zawieszong w elektrolicie, uruchamia sie gdy:
Statek zejdzie z kursu,
B

Zostanie przekroczona dopuszczalna temperatura ptynu nosnego,
Zbyt wysoka temperatura zewnetrzna powietrza,
Zyrokompas nie posiada takiego systemu.
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Ukfad nasladujgcy zyrokompasu :
e. Zwieksza doktadno$¢ zyrokompasu,
f. Uzywany jest w przypadku awarii zyrokompasu,
g. Umozliwia przekazywanie kursu z zyrokompasu gtéwnego do wszystkich odbiornikéw tej informaciji,
h. Uzywany na statku sporadycznie.

Na jakich statkach zgodnie z wymogami Konwencji SOLAS powinien znajdowaé sie log ?
Na statkach powyzej 300 BRT,

Na statkach powyzej 10000 BRT,

Na kazdym statku morskim,

Na statku nie posiadajgcym GPS.
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Jakie zjawisko fizyczne wykorzystano do pomiaréw predkosci statku w dopplerowskich logach
hydroakustycznych ?
a. Zjawisko indukcji magnetycznej,
b. Zjawisko ugiecia fali pomiarowej,
c. Efekt Faradaye’a,
d. Zjawisko réznicy czestotliwos$ci pomiedzy sygnatem wysytanym przez nadajnik logu a odebranym echem
dla statku bedgcego w ruchu.

Autopilot adaptacyjny jest urzagdzeniem zbudowanym w oparciu o :
a. Uktad analogowy o zwiekszonej ilodci nastaw dostepnych nawigatorowi,
b. System stanowigcy potgczeni autopilota analogowego z nawigacyjnym odbiornikiem GPS,
c. system cyfrowy wykorzystujacy matematyczny model ruchu statku tzw. "virtual ship”,
d. jestto jedna z funkcji mapy elektroniczne;.

Automatyczny system identyfikacji statkéw (AlS)jest:
a. Statkowym transponderem pracujgcym w pasmie UKF,
b. Elementem sktadowym systemu INMARSAT —C,
c. Systemem do powiadamiania o ataku piratéw na statek,
d. Systemem.




System zdalnej transmisji wskazan kompasu magnetycznego (TMC — Transmitting Magnetic Compass System, THD —
Transmitting Heading Device) dziata na zasadzie :

a. tgcza synchronicznego,

b. sprzezenia przy pomocy $wiattowodu,

C. magnetometru,

d. sprzezenia pojemnosciowego.

10.

Zmiana czestotliwosci pracy echosondy z 50 kHz na 200 kHz
a. spowoduje wzrost zasiegu pracy echosondy,
b. spowoduje spadek zasiegu pracy echosondy,
C. nie wptynie na zasieg pracy echosondy,
d. spowoduje wzrost predkosci przesuwania sie echogramu.

11.

Przetwornik echosondy umieszczony moze by¢:
a.na pokfadzie nawigacyjnym,
b.na mostku,
¢.na dnie akwenu,

d.w dnie kadtuba statku.

12.

Zwiekszenie predkosci przesuwu echogramu spowoduje:
a. zmiane skali poziomej echogramu,
b. zmiane skali pionowej echogramu,
c. zmiane czestotliwosci pracy echosondy,
d. zwiekszenie mocy impulsu wysytanego przez echosonde.

13.

Parametrem nawigacyjnym mierzonym w GPS jest:
a. Kierunek (namiar) na satelite,
b. Elewacja (wysokos$¢ topocentryczna),
c. Pseudoodlegtos¢ miedzy odbiornikiem i satelitg,
d. Wysokos¢ orbity na jakiej znajduje sie satelita.




14. Parametr nawigacyjny mierzony w GPS wyznacza w przestrzeni tréjwymiarowe;:
a. Sfere,
b. Linie prosta,
c. Elipsoide,
d. Odcinek tuku,
15.
Wyznaczenie parametru nawigacyjnego w GPS odbywa sie poprzez:
a. Pomiar dalmierzem laserowym,
b. Obliczenia uwzgledniajgce potozenie satelity i odbiornika,
c. Pordéwnanie przesuniecia ciggéw pseudolosowych zawartych w depeszy nawigacyjnej
transmitowanej przez satelite i generowanego w odbiorniku,
d. Pordéwnanie przesunigcia ciggéw pseudolosowych zawartych w depeszach nawigacyjnych
transmitowanych przez satelite i stacje nadzorujgce segmentu naziemnego.
16. Parametrem nawigacyjnym w GPS jest pseudoodlegto$¢ poniewaz:
a. Do jej wyznaczenia wykorzystuje sie ciggi pseudolosowe,
b. Woystepuje efekt Dopplera spowodowany przemieszczaniem sie satelity,
c. Nie jest znana wysoko$¢ anteny odbiornika GPS nad elipsoide odniesienia,
d. Pomiar czasu propagacji sygnatu jest obarczony btedami spowodowanymi m.in. brakiem
synchronizacji. zegara odbiornika z zegarem systemu GPS
17. Opdznienie jonosferyczne w odbiornikach dwuczestotliwosciowych:
a. wyznacza sie na podstawie modelu jonosfery,
b. wyznacza sie na podstawie zjawiska refrakcji jonosferycznej, zaleznej od czestotliwosci sygnatu ,
c. podawane jest w depeszy nawigacyjnej transmitowanej w serwisie PPS,
d. jest nieistotne dla fali elektromagnetycznej o czestotliwosci z pasma L.
18. Nominalna liczba satelitéw w GPS to:

a. 12 satelitow rozmieszczonych na 4 ptaszczyznach orbitalnych,
b. 18 satelitow rozmieszczonych na 6 ptaszczyznach orbitalnych,
c. 24 satelitow rozmieszczonych na 4 ptaszczyznach orbitalnych,
d. 24 satelitdw rozmieszczonych na 6 ptaszczyznach orbitalnych.




19. Réznicowe wersje satelitarnych systemoéw nawigacyjnych wykorzystujg:
a.Fakt, ze do pewnej odlegtosci btedy wyznaczania pozycji w dwéch odbiornikach sg skorelowane,
b.Informacje o stanie systemu przekazywane przez segment kontrolny,
c.Zjawisko dyspersiji fali elektromagnetycznej,
d.Do wygenerowania poprawki danych udostepnionych przez stacje brzegowe.
20. Linia pozycyjna to:
a. To zbiér punktéw przestrzeni, w ktérych moze znajdowac¢ sie obserwator,
b. To zbiér punktéw w przestrzeni, w ktérych mierzony parametr nawigacyjny ma tg samag wartosc¢,
c. Jest wyznaczana przez kolejne pomiary odpowiedniego parametru nawigacyjnego,
d. Zostaje wyznaczona poprzez kolejne pozycje obserwatora.
21. Kurs rzeczywisty statku to:
a. Kat zawarty pomiedzy potnocng czescig potudnika lokalnego a odcinkiem tgczagcym obserwatora z
obiektem namierzanym,
b. Kat zawarty pomiedzy pétnocng czescig potudnika lokalnego a dziobowg czescig osi symetrii statku,
c. Kat zawarty pomiedzy dziobowg czescig osi symetrii statku a odcinkiem tgczgcym obserwatora z
obiektem namierzanym,
d. Kat zawarty pomiedzy pdtnocng czescig potudnika lokalnego a linig wyznaczong przez kolejne
pozycje statku.
22. Kat drogi nad dnem to:
a. Kat zawarty pomiedzy potnocng czescig potudnika lokalnego a odcinkiem tgczacym obserwatora z
obiektem namierzanym,
b. Kat zawarty pomiedzy pétnocng czescig potudnika lokalnego a dziobowg czescig osi symetrii statku,
c. Kat zawarty pomiedzy dziobowg czescig osi symetrii statku a odcinkiem tgczgcym obserwatora z
obiektem namierzanym,
d. Kat zawarty pomiedzy péinocng czescig potudnika lokalnego a linig wyznaczong przez kolejne
pozycje statku.
23. Mila morska:
a. Jestrowna 1825 m,
b. To dtlugosé tuku potudnika ziemskiego odpowiadajgca jednej minucie kgtowej,
c. To dlugosc¢ tuku réwnoleznika ziemskiego odpowiadajgca jednej minucie katowe;j ,
d. To dlugos¢ tuku réwnika ziemskiego odpowiadajgca jednej sekundzie kgtowej .




24,

Wyznaczone w DGPS poprawki propagacyjne:
a. s state dla wszystkich satelitow,
b. Skfadajg sie z trzech liczb poprawiajgcych tréjwymiarowg pozycje wyznaczong w odbiorniku,
c. Wykorzystywane sg przez odbiornik do poprawiania zmierzonych odlegtosci do satelitéw,
d. Nie kompensujg btedéw spowodowanych opdznieniem jonosferycznym.

25. Powszechnie dostepne w nawigacji morskiej stacje referencyjne transmitujg poprawki réznicowe:
a. Za posrednictwem fgcza radiowego wykorzystujgcego protokét RTCM,
b. Za posrednictwem tgcza radiowego wykorzystujgcego protokdt NMEA,
c. Za posrednictwem bezprzewodowego Internetu,
d. Za posrednictwem telefonii komérkowej GSM.
26. Europejski wielkoobszarowy system wspomagania nawigacyjnych systemow satelitarnych EGNOS do transmis;ji
poprawek réznicowych:
a. Wykorzystuje satelity GLONAS,
b. Wykorzystuje geostacjonarne satelity telekomunikacyjne INMARSAT i ARTEMIS,
c. Wykorzystuje naziemng sie¢ radiolatarni transmitujgcych w pasmie 283.5 kHz do 325 kHz,
d. Sie¢ telefonii komérkowej GSM.
27. DGPS nie eliminuje btedéw spowodowanych:
a. Opbznieniem jonosferycznym,
b. Niedoktadno$ciami efemeryd,
c. Brakiem synchronizacji zegaréw satelitarnych z czasem systemu GPS,
d. Wielotorowosciag sygnatu.
28. Zasieg maksymalny radaru w wolnej przestrzeni:
a. Zalezy od mocy nadajnika, czutosci odbiornika i radarowej powierzchni skutecznej obiektu,
b. Zalezy od mocy nadajnika i czuto$ci odbiornika radarowego,
c. Zalezy tylko od powierzchni skutecznej obiektu.
d. Zalezy od mocy nadajnika, rozpietosci anteny i radarowej powierzchni skutecznej obiektu,
29. Jezeli zmniejszymy radarowg skuteczng powierzchnie odbicia obiektu 16 razy, to zasieg maksymalny radaru w

swobodnej przestrzeni:
a. Zmniejszy sie 16 razy,
b. Zmniejszy sie 4 razy,
c. Zmniejszy sie 2 razy,
d. Nie ulegnie zmianie.




30. W jakiej odlegtosci znajduje sie obiekt, jezeli echo od niego powrdcito po 10 us?
a. 1500 m,
b. 3000 m,
c. 4500 m,
d. 6000 m.
31. Modulator impulsowego radaru z nadajnikiem magnetronowym:
a. Generuje impulsy prostokatne o bardzo duzej mocy,
b. Generuje impulsy prostokatne o niewielkiej mocy,
c. Synchronizuje prace wszystkich elementéw posrednio zwigzanych z pomiarem odlegtosci,
d. Stabilizuje napiecie zasilacza.
32. W celu eliminacji zaktécen od opadéw nalezy wykorzystac:
a. Odstrojenie odbiornika radaru,
b. Uktad rézniczkujgcy (FTC — Fast Time Control),
c. Obnizenie wzmocnienia,
d. Zasiegowa regulacje wzmocnienia.
33. Opady atmosferyczne:
a. W wiekszym stopniu zmniejszajg zasieg radaru pracujgcego w pasmie X,
b. W wiekszym stopniu zmniejszajg zasieg radaru pracujgcego w pasmie S,
c. W takim samym stopniu zmniejszajg zasieg radaréw pracujgcych w pasmie X i S,
d. Nie majg wptywu na zasieg radaru.
34. Funkcja ,performance monitor”:
a. Stuzy do sprawdzenia jakosci pracy nadajnika, toru przesytowego oraz odbiornika przy pomocy
transpondera umieszczonego w bloku antenowym,
b. Stuzy do sprawdzenia jako$ci wskaznika radarowego,
c. Stuzy do sprawdzenia predkosci obrotowej anteny,
d. Stuzy do sprawdzenia dokfadnos$ci pomiaréw radarowych.




35. ARPA jest urzgdzeniem, ktore:
a. Automatycznie $ledzi obiekty i analizuje ich ruch w celu wykrycia zagrozenia kolizjg,
b. Wskazuje, jakie jednostki sg w poblizu,
c. Utatwia planowanie podrozy,
d. Informuje nawigatora o zejsciu z planowanego kursu.
36. Rejestrator danych z podrozy statku (VDR — Vessel Data Recorder)jest urzadzeniem przeznaczonym do nastepujgcego

celu:

a. Graficznego zapisu trasy statku,

b. Gromadzenia i przechowywania danych dotyczacych pozycji statku, parametréow jego ruchu,
manewréw maszyna oraz sterem, zobrazowania radarowego, komunikacji radiowej i werbalnej na
mostku, alarméw, w celu wyjasnienia przyczyn wypadku, gdy takowy nastgpi,

C. Zapisu rodzaju i ilosci przewozonego fadunku,

d. Zapisu czasu postoju w portach, do ktérych zawijat statek.




