Egzamin na dyplom
Szyper klasy 1 rybotéwstwa morskiego

Funkcja — Nawigacja

Przedmiot: Urzadzenia nawigacyjne

Lp. Pytania Poprav_vnq
odpowiedz
Kula zyroskopowa jest umieszczona wewnatrz:
A) zawieszenia kardanowego;
1 B) repetytora; C
C) kuli nasladujacej;
D) zbiornika.
W konstrukcji zyrokompaséw wykorzystuje sie zyroskopy:
A) dwéch stopniach swobody;
2 B) trzech stopniach swobody; B
C) szesciu stopniach swobody;
D) o o$miu stopniach swobody.
Zyrokompasy powinny wyznaczaé kierunek dziobu statku w stosunku do:
A) poétnocy rzeczywistej;
3 B) pétnocy magnetycznej; A
C) Kkursu statku;
D) namiaru rzeczywistego.
W sktad urzadzenia sterowego nie zalicza sig:
A) telemanipulatora steru;
4 B) maszyny sterowej; C
C) zyrokompasu;
D) steru.
Jako ogélng zasade podczas regulacji autopilotow przyjmuje sie, ze w celu ograniczenia strefy
martwej statku czuto$¢ autopilota (yaw) nalezy:
5 A) przy spokojnym morzu ustawia¢ na warto$¢ minimaing; A
B) przy spokojnym morzu ustawia¢ na warto$¢ maksymalng;
C) przy wzburzonym morzu ustawia¢ na wartos¢ minimalna;
D) przy wzburzonym morzu ustawia¢ na warto§¢ maksymaina.
Jako ogdlna zasade podczas regulacji autopilotow przyjmuje sie, ze przy wysokich stanach
morza nalezy:
6 A) wartosci ttumienia oraz czuto$¢ ustawi¢ na poziomie maksymalnym; B
B) wartosci ttumienia oraz czuto$¢ ustawi¢ na poziomie minimalnym;
C) wartosci thumienia ustawi¢ na poziomie maksymalnym a czuto$¢ na minimalnym;
D) wartosci ttumienia ustawi¢ na poziomie minimalnym a czuto$¢ na maksymalnym.
Autopilot powinien zapewnia¢ utrzymanie statku na wyznaczonym kursie:
A) z doktadnoscig £1° przy predkosci statku nie mniejszej niz 10 weztow;
7 B) z dokfadnoscig +2° przy predkosci statku nie mniejszej niz 5 weztow; D
C) zdoktadno$cig £5° przy predkosci statku nie mniejszej niz 2 wezty;
D) zdokfadnoscig +1° przy predkosci statku nie mniejszej niz 6 weziow.
Sonar skanujgcy pozwala na:
A) $ledzenie ruchéw oznaczonej tawicy ryb;
8 B) szybkie przeszukiwanie akwenu na wiekszych zakresach; C
C) lepsze wykrywanie ryby rozproszonej;
D) zastosowanie dowolnie sterowanych wielu wigzek akustycznych.
Pod wptywem zmiennej temperatury wody nastepuje zmiana kierunku propagac;i fali
akustycznej:
A) w kierunku nizszej temperatury wody;
9 B) w kierunku wyzszej temperatury wody; B

C) zmienna temperatura wody nie wptywa na kierunek propagacji fali akustycznej;
D) zmiana temperatury wody ma wptyw na ugiecie wigzki akustycznej jedynie na
akwenach o bardzo duzym zasoleniu wody i dodatkowo zalezy od jego zmiennosci.




Wykorzystanie autopilota powoduje:
A) spadek sredniej predkosci statku;

10 B) oszczednosci w eksploatacji statku;
C) znaczny wzrost liczby wychylen ptetwy sterowej;
D) nie ma wptywu na parametry eksploatacyjne statku.
Informacjami niezbednymi do wyznaczenia pozycji w systemie GPS sa:
A) rdznica odlegtosci od satelitow;
11 B) pseudoodlegtosci oraz potozenie satelitow;
C) tylko odlegtosci do satelitow;
D) liczba widocznych satelitow.
DOP to
A) bezwymiarowy wspotczynnik geometryczny, ktérego wartos¢ zalezy od
12 rozmieszczenia satelitow;
B) bezwymiarowy wspétczynnik, ktdrego warto$¢ zalezy od aktywnosci stonecznej;
C) wielkosé btedu kotowego podana w metrach;
D) bilgd wywolany refrakcjg jonosferyczna.
Do btedéw systemu GPS eliminowanych przez zastosowanie metody réznicowej zaliczyé
mozna:
13 A) btedy kotowe;
B) bfedy wywotane wielotorowos$cig sygnatu;
C) btedy wywotane refrakcjg jonosferyczna;
D) poprawne sg odpowiedzi A i B.
Poprawki réoznicowe przesytane sg do odbiornikow DGPS:
A) za posrednictwem poczty elektronicznej;
14 B) na czestotliwosci bezpieczenstwa systemu;
C) wykorzystujgc standard RTCM;
D) umieszczone sg w wiadomosciach zeglarskich (Notice to Mariners).
W sktad systemu GALILEO wchodzi:
A) 10 satelitéw;
15 B) 20 satelitow;
C) 30 satelitéw;
D) 40 satelitow.
Raport oznakowania hawigacyjnego umozliwiajgcy uzyskanie informacji o pozycji znaku i jego
stanie technicznym jest nadawany:
16 A) co 30 sekund;
B) co 1 minute;
C) co 3 minuty;
D) w zaleznosci od liczby transponderéw AlS.
Linia (powierzchnia) pozycyjna w systemie GPS ma ksztatt:
A) hiperboli ze srodkiem w pozycji satelity;
17 B) paraboli ze sSrodkiem w Srodku Ziemi;
C) sfery ze $rodkiem w srodku Ziemi;
D) sfery ze srodkiem w pozyciji satelity.
Istotnym czynnikiem pracy systemu DGPS jest doktadna znajomos¢ wspdtrzednych anten
odbiornikéw GPS:
18 A) satelity;
B) stacji referencyjnej;
C) statku;
D) systemu nadzoru.
Dokfadna znajomos$¢é wspétrzednych anten odbiornikéw GPS stacji referencyjnej pozwala na:
A) wyznaczenie btedu pomiaru pseudoodlegtosci;
19 B) okreslenie btedu kotowego;
C) dekodowanie depeszy GPS;
D) integracje sygnatu z innymi systemami.
System nawigacji satelitarnej realizowany przez kraje europejskie to:
A) EGNOS;
20 B) GALILEO;
C) DGPS;

D) GLONASS.




Alarm CPA/TCPA Warning oznacza, ze:
A) w obszarze dziatania systemu radarowego znalazio sie niesledzone echo, ktére nalezy
poddac akwizyciji;
B) sledzony obiekt podjgt manewr;

21 C) $ledzony obiekt minie statek wlasny w odlegtosci mniejszej w czasie krétszym od
ustawionego przez operatora limitu;
D) sledzony obiekt osiggnie najmniejszg odlegto$¢ mijania w czasie krétszym od
ustawionego przez operatora limitu.
Doktadnosc¢ z jakg system radarowy z automatycznym $ledzeniem obiektéw musi wyliczaé
warto$¢ najmniejszej odlegtosci mijania wynosi:
22 A) 0,1 Mm po 1 minucie Sledzenia;
B) 0,1 Mm po 3 minutach sledzenia;
C) 0,3 Mm po 1 minucie $ledzenia;
D) 0,3 Mm po 3 minutach $ledzenia.
Doktadnosc¢ z jakg system radarowy z automatycznym sledzeniem obiektéw musi wylicza¢
wartos¢ kursu rzeczywistego obiektu wynosi:
23 A) 5° po 1 minucie $ledzenia;
B) 5°po 3 minutach $ledzenia;
C) 3°po 1 minucie $ledzenia;
D) 3°po 3 minutach $ledzenia.
W przypadku, gdy w zobrazowaniu ruchu wzglednego obserwowane echo nie porusza sie po
ekranie radaru to jest to echo statku:
o A) stojacego na kotwicy;
B) w dryfie;
C) poruszajgcego sie tym samym kursem i z tg sama predkoscig jak statek wiasny;
D) poruszajgcego sie z tg samag predkoscig jak statek wiasny lecz kursem przeciwnym.
W celu szybkiego wykrycia manewréw zmiany kursu obserwowanych jednostek nalezy funkcje
sztucznej poswiaty wykorzystywa¢ w zobrazowaniu:
o5 A) wzglednym zorientowanym wzgledem dziobu;
B) wzglednym zorientowanym wzgledem pétnocy;
C) rzeczywistym zorientowanym wzgledem dziobu;
D) rzeczywistym zorientowanym wzgledem potnocy.
Zjawisko zamiany $ledzonych obiektéw polega na:
A) recznym przeniesieniu przez nawigatora wektora $ledzonej jednostki na inny obiekt;
26 B) zmianie wyswietlanych wektoréw z rzeczywistych na wzgledne lub odwrotnie;
C) przeniesienie bramki Sledzacej na inne echo znajdujgce sie w poblizu echa
Sledzonego;
D) skasowaniu echa ze sledzenia.
Jesli podczas obserwacji radarowej stwierdzono, ze w istniejgcych warunkach ograniczonej
widzialnosci istnieje ryzyko zderzenia, to w miare mozliwosci nalezy unikac:
A) zmiany kursu w prawo, jesli obserwowane na ekranie radaru echo znajduje sie przed
trawersem;
27 B) zmiany kursu w prawo, jesli obserwowane na ekranie radaru echo jest echem statku
wyprzedzanego;
C) zmiany kursu w lewo, jesli obserwowane na ekranie radaru echo znajduje sie przed
trawersem i nie jest echem statku wyprzedzanego;
D) redukcji predkosci w przypadku, gdy echo jest na trawersie.
W przypadku prowadzenia obserwacji radarowej w zobrazowaniu ruchu rzeczywistego
najbardziej niebezpiecznymi obiektami sg echa:
A) oznaczone na ekranie symbolem w postaci litery Z;
o8 B) ktorych wektor rzeczywisty skierowany jest w kierunku pozyciji statku wlasnego;

C) dla ktérych koniec ich wektora rzeczywistego styka sie z koricem wektora wzglednego
statku wtasnego;

D) dla ktérych koniec ich wektora rzeczywistego styka sie z kohcem wektora
rzeczywistego statku wiasnego.




W trakcie prowadzenia zeglugi w rejonach zalodzonych nalezy wtasciwie wykorzystywac radar
do wykrywania dryfujgcych growleréw poprzez:
A) zastosowanie poswiaty oraz czasowe zwiekszenie nastawy ZRW, co wyeliminuje
zakiécajgce echa od fal i ich poswiate pozostawiajgc jedynie poswiate growlera;

29 B) zastosowanie poswiaty oraz czasowe zwiekszenie nastawy rozréznialnika, co
wyeliminuje zaktécajgce echa od fal i ich poswiate pozostawiajgc jedynie poswiate
growlera;

C) czasowe zmiany strojenia radaru powodujgce pozostawienie jedynie silnych ech;
D) zwiekszenie dtugosci impulsu radarowego.

Dzieki funkcji sztucznej poswiaty nawigator moze:
A) dokona¢ wstepnej oceny sytuacji przed wprowadzeniem obiektu do $ledzenia;

30 B) zaplanowa¢ manewr zapobiegawczy;

C) wyswietli¢ historie ruchu obiektéw sledzonych;
D) dokonac¢ oceny jakosci pracy bloku nadawczo-odbiorczego radaru.




