Egzamin na dyplom
Szyper klasy 2 rybotéwstwa morskiego

Funkcja — Nawigacja

Przedmiot: Urzadzenia nawigacyjne

Lp.

Pytania

Poprawna
odpowiedz

Dewiacja kompasu to:
A) kat poziomy w danym miejscu na powierzchni Ziemi pomiedzy
potudnikiem magnetycznym i geograficznym;
B) roéznica miedzy kursem kompasowym i kursem magnetycznym;
C) catkowita poprawka kompasu;
D) awaria urzadzenia.

Deklinacja to:
A) kat poziomy w danym miejscu na powierzchni Ziemi pomiedzy potudnikiem
magnetycznym i geograficznym;
B) roéznica miedzy kursem kompasowym i kursem magnetycznym;
C) catkowita poprawka kompasu;
D) awaria urzgdzenia.

Do wyznaczania kursu za pomocg zyrokompasu wykorzystano:
A) stalg skladowg pola magnetycznego Ziemi;
B) zyroskop swobodny;
C) ruch gwiazdy polarnej;
D) prostoliniowo$¢ propagaciji fal radiowych.

Zyrokompasy wykazujg nastepujgce btedy:
A) dewiacje magnetyczna;
B) dewiacje intensywna;
C) dewiacje skokowg;
D) dewiacje predkosciowg i inercyjna.

Autopilot to urzadzenie:
A) pozwalajgce na zdalny pilotaz;
B) zapewniajgce utrzymanie statku na zadanym Kkursie;
C) zwalniajgce oficera petnigcego wachte z obowigzku prowadzenia obserwac;ji;
D) pozwalajgce na automatyczne wprowadzenie statku do portu.

Zmiana nastawy czutosci autopilota (yaw):
A) wptywa na wartos¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowej;
B) wptywa na zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowe;j;
C) powoduje zmiane zakresu strefy martwej regulatora, zwigzanej z myszkowaniem
statku;
D) wptywa na predkos$é¢ odchylania sie statku od kursu (predkosé¢ katowsa).

Zmiana nastawy wspétczynnika wzmocnienia w autopilocie (ruder) wptywa na:
A) powoduje zmiane zakresu strefy martwej regulatora, zwigzanej z myszkowaniem
statku;
B) warto$¢ kata wychylenia steru oraz czas pozostawania ptetwy sterowej w wychyleniu
skrajnym;
C) zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej;
D) warto$¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowe;j.

Pomiar predkosci wzgledem dna mozliwy jest za pomocg logéw:
A) elektromagnetycznych;
B) hydroakustycznych (dopplerowskich);
C) ci$nieniowych;
D) mechanicznych.

W logach elektromagnetycznych i cisnieniowych mozliwe jest wprowadzenie poprawki na btad
pomiaru przez:

A) wprowadzenie poprawki kompasowej;

B) wprowadzenie poprawki na wiatr;

C) wprowadzenie poprawki na prad;

D) wprowadzenie poprawki okreslonej na podstawie badan logu na mili pomiarowe;j.
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Echosonda to urzgdzenie stuzgce do pomiaru:
A) zapasu wody pod stepka;
B) natezenia dzwieku;
C) kata drogi nad dnem;
D) predkosci statku.

11

Parametrem mierzonym w echosondach jest:
A) roéznica czestotliwosci sygnatéw nadanego i odebranego;
B) opdznienie jonosferyczne;
C) czas niezbedny do pokonania odlegtosci przez sygnat radiolokacyjny;
D) czas niezbedny do pokonania odlegto$ci przez sygnat akustyczny.

12

Do pozytywnych wiasciwosci propagacyjnych fal hydroakustycznych zaliczy¢ mozna:
A) mate ttumienie fali w osrodku wodnym;
B) brak zdolnosci odbijania sie cze$ci emitowanej energii od spotkanych na drodze
przeszkdd;
C) w przyblizeniu prostoliniowg propagacje;
D) bardzo matg predkos¢ propagaciji.

13

Predkos¢ propagaciji fali hydroakustycznej wynosi okoto:
A) 1000 m/s;
B) 1200 m/s;
C) 1500 m/s;
D) 1800 m/s.

14

Wykrycie tawicy w okreslonej odlegtosci i kierunku w stosunku do statku oraz w przyblizeniu
okreslonej gtebokosci fawicy umozliwia:

A) echosonda;

B) sonar;

C) system monitorowania wtoka;

D) radar.

15

Precyzyjne okreslenie gtebokosci tawicy i podjecie decyzji o ustaleniu odpowiedniej
predkosci statku w celu utrzymania wioka na wymaganej gtebokosci umozliwia:
A) echosonda;
B) sonar;
C) system monitorowania wtoka;
D) radar.

16

Efekt strat propagacyjnych fali ultradzwiekowej rozprzestrzeniajgcej sie w wodzie mozna
wyeliminowa¢ za pomoca:

A) TVG (zasiegowa regulacja wzmocnienia);

B) NG (wzmocnienie bliskie);

C) FG (wzmocnienie dalekie);

D) Zadna z wymienionych funkcji nie stuzy do tego celu.

17

Liczba uzytkownikéw korzystajgcych jednoczesnie z systemu GPS jest:
A) ograniczona i zalezna od liczby widocznych satelitow;
B) zalezna od aktualnie uzytkowanych w danym rejonie odbiornikéw GPS;
C) ograniczona i zalezna od odlegtosci od stacji referencyjne;j;
D) nieograniczona.

18

System GPS obejmuje swoim zasiegiem:
A) calg kule ziemska;
B) jedynie rejon Europy;
C) jedynie rejon Oceanu Atlantyckiego;
D) rejon Oceanu Atlantyckiego i Pacyfiku.

19

Informacjami niezbednymi do wyznaczenia pozycji w systemie GPS sa:
A) roéznica odlegtosci od satelitow;
B) pseudoodlegtosci oraz potozenie satelitow;
C) tylko odlegtosci do satelitow;
D) liczba widocznych jednoczesnie satelitéw i ich rozmieszczenie.

20

Minimalna liczba widocznych satelitéw niezbedna do wyznaczenia pozycji 3D to:
A) 2;
B) 3;
C) 4
D) &.
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Minimalna liczba widocznych satelitow niezbedna do wyznaczenia pozycji 2D to:
A) 2;
B) 3;
C) 4
D) 5.

22

Czas obiegu satelity GPS wokét Ziemi wynosi okoto:
A) 12 godzin;
B) 24 godzin;
C) 48 godzin;
D) 72 godzin.

23

System GPS skfada sie z nastepujgcych segmentow:
A) kosmicznego, naziemnego i uzytkownika;
B) kosmicznego i uzytkownika;
C) kosmicznego, naziemnego i awaryjnego;
D) kosmicznego, fgcznosci GPS oraz sterowania.

24

W sktad segmentu uzytkownika GPS wchodza:
A) tylko odbiorniki cywilne;
B) wszystkie odbiorniki;
C) nadajniki cywilne i wojskowe;
D) tylko nadajniki wojskowe.

25

Orbity satelitow systemu GPS sa:
A) okofobiegunowe;
B) geostacjonarne;
C) niemal kotowe;
D) satelity nie poruszaja sie wzgledem Ziemi.

26

AIS jest to:
A) system raportowania radiowego statkow;
B) system automatycznego sledzenia i ostrzegania o niebezpieczenstwie;
C) system automatycznej identyfikacji statkow;
D) system poszukiwania i ratowania rozbitkdw.

27

System EGNOS to system, ktéry do przesytania poprawek réznicowych wykorzystuje:
A) telefonie komorkows;
B) satelity geostacjonarne;
C) satelity systemu Glonass;
D) tgcznos¢ DSC.

28

Typowy zestaw odbiorczy DGPS sktada sie z:
A) odbiornika GPS z anteng, procesora danych oraz odbiornika poprawek réznicowych z
anteng;
B) odbiornika GPS z anteng oraz procesora danych;
C) odbiornika GPS z anteng, procesora danych oraz nadajnika z anteng;
D) odbiornika GPS z anteng przystawkg DSC oraz przetwornikiem danych.

29

Poprawki roznicowe przesytane sg do odbiornikow DGPS:
A) za posrednictwem poczty elektronicznej;
B) satelity systemu Glonass;
C) umieszczone sg w wiadomosciach zeglarskich (Admiralty Notices to Mariners);
D) wykorzystujgc standard RTCM.

30

W AIS wykorzystuje sie nastepujaca technike przydziatu do pasma radiowego:
A) TDMA,;
B) FDMA,;
C) CDMA;
D) AISR.

31

Dtugosc¢ fali dla radaru pracujgcego w pasmie X wynosi:
A) 2cm;
B) 3cm;
C) 5cm;
D) 10cm.




Rozréznialnos¢ promieniowa radaru to zdolnos¢ do wys$wietlenia oddzielnie dwoch ech od
obiektow:
A) znajdujgcych sie w takim samym namiarze oraz w bliskiej odlegtosci od siebie;

32 B) znajdujacych sie w takiej samej odlegtosci oraz w bliskich namiarach;

C) znajdujacych sie w bliskiej odlegtosci od statku wiasnego;

D) znajdujacych sie w jednej bramce $ledzace;j.

Rozréznialnosé katowa radaru to zdolnosé do wyswietlenia oddzielnie dwoch ech od obiektow:

A) znajdujgcych sie w takim samym namiarze oraz w bliskiej odlegtosci od siebie;

33 B) znajdujacych sie w takiej samej odlegtosci oraz w bliskich namiarach;

C) znajdujacych sie w bliskiej odlegtosci od statku wtasnego;

D) znajdujgcych sie w jednej bramce $ledzacej.

Urzadzenie wykorzystujgce wielokrotne odbicia fali radiowej od prostopadtych powierzchni w
celu zwiekszenia jego skutecznej powierzchni odbicia to:
34 A) RACON;

B) RAMARK;

C) transponder radarowy SART;

D) reflektor radarowy.

Zorientowanie obrazu radarowego wzgledem dziobu to taki typ zorientowania, w ktérym:

A) kreska kursowa wskazuje na ekranie aktualny kurs statku wlasnego z kierunkiem
potnocy na goérze;

35 B) kreska kursowa wskazuje zawsze kierunek potnocny;

C) kreska kursowa wskazuje na ekranie dowolnie wybrany kierunek reprezentujgcy kurs
statku wlasnego;

D) kreska kursowa (dziob statku) wskazuje zero na zewnetrznej skali namiarowej (kurs
statku zawsze "ku gorze").

Doktadnosci pomiaru odlegtosci radarowej, wymagane przez rezolucje IMO wynosza:

A) 50m lub 1% zakresu;

36 B) 30m lub 1% zakresu;

C) 50m lub 1.5% zakresu;

D) 30m lub 1.5% zakresu.

Zorientowanie obrazu radarowego wzgledem pétnocy to takie zorientowanie, w ktérym:

A) kreska kursowa wskazuje kurs rzeczywisty;

37 B) kreska kursowa wskazuje pétnoc;

C) zero na zewnetrznej skali namiarowej wskazuje dzidb statku;

D) kreska kursowa wskazuje na ekranie dowolnie wybrany kierunek reprezentujacy kurs
statku wtasnego.

Dokfadnosci pomiaru kierunku za pomocg radaru, wymagane przez rezolucje IMO s3 réwne:

A) 0.5%

38 B) potowie poziomej charakterystyki antenowej;

C) 1%

D) 1.5°.

Zobrazowanie ruchu wzglednego charakteryzuje sie tym, ze:

A) pozycja statku wtasnego porusza sie po ekranie proporcjonalnie do szybkosci
rzeczywistej statku wtasnego, a wszystkie obiekty poruszajg sie po ekranie zgodnie z
wiasnymi kursami i proporcjonalnie do ich predkosci;

B) pozycja statku wlasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty
poruszajg sie ruchem bedgcym wypadkows ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu

39 rzeczywistego statku wtasnego;

C) pozycja statku wlkasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty
poruszajg sie po ekranie zgodnie z wikasnymi kursami i proporcjonalnie do ich
predkosci;

D) pozycja statku wiasnego porusza sie po ekranie proporcjonalnie do szybkosci
rzeczywistej statku wtasnego, a wszystkie obiekty poruszajg sie po ekranie ruchem
bedgcym wypadkowg ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu rzeczywistego statku
wiashego.

Odlegtos¢ radarowg do echa punktowego mierzy sie do:

A) zewnetrznej krawedzi echa;

40 B) $rodka echa;

C) wewnetrznej krawedzi echa;
D) sposéb pomiaru nie wptywa na jego doktadnosé.
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Zobrazowanie ruchu rzeczywistego charakteryzuje sie tym, ze:

A) pozycja statku wtasnego porusza sie po ekranie w kierunku zgodnym z kursem statku
wtasnego i proporcjonalnie do predkosci rzeczywistej statku wtasnego, a wszystkie
obiekty poruszajg sie po ekranie zgodnie z wlasnymi kursami i proporcjonalnie do ich
predkosci;

B) pozycja statku wlasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty
poruszajg sie ruchem bedgcym wypadkowsa ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu
rzeczywistego statku wtasnego;

C) pozycja statku wiasnego oraz wszystkie echa pochodzace od obiektow statych sg
nieruchome na ekranie radaru;

D) pozycja statku wiasnego porusza sie po ekranie proporcjonalnie do szybkosci
rzeczywistej statku wtasnego, a wszystkie obiekty poruszajg sie po ekranie ruchem
bedacym wypadkows ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu rzeczywistego statku
wiasnego.

42

Wystepowanie poswiaty dla ech obiektéw statych, obserwowanych w zobrazowaniu ruchu
rzeczywistego swiadczy o:

A) wystepowaniu zjawiska ech posrednich;

B) wystepowaniu znosu statku;

C) zamontowaniu na obiekcie statym RACON'u;

D) uszkodzeniu radaru.

43

Brak poswiaty dla obserwowanych ech obiektéw w zobrazowaniu ruchu wzglednego (predkosc¢
wzgledna obiektu jest zerowa) $wiadczy o tym, ze sg to echa:
A) obiektow statych;
B) statkdéw ptyngcych tym samym kursem i tg samg predkoscig co statek wiasny;
C) statkdw ptynacych kursem przeciwnym, lecz z tg samg predkoscig co statek wtasny;
D) statkéw doganianych.

44

RACON jest to urzgdzenie montowane na znakach nawigacyjnych w celu:
A) tatwiejszej lokalizacji miejsca katastrofy (SAR);
B) fatwiejszej identyfikacji ech znakdéw nawigacyjnych na ekranie;
C) wskazania kierunku ruchu obiektu $ledzonego;
D) zwiekszenie skutecznej powierzchni odbicia.

45

Zgodnie z wymaganiami techniczno-eksploatacyjnymi urzadzenie radarowe z automatycznym
Sledzeniem echa powinno zapewni¢ prezentacje danych obiektu w postaci wektorowe;j i
alfanumerycznej z wymagang w Rezolucji doktadnoscig w czasie nie dtuzszym niz:

A) 20 obrotéw anteny radarowej;

B) 1 minuta od momentu akwizycji obiektu;

C) 3 minuty od momentu akwizycji obiektu;

D) 5 minut od momentu akwizycji obiektu.

46

W przypadku, gdy wyliczone dla danego obiektu wartosci rzeczywiste najmniejszej odlegtosci
minigcia oraz czasu jej wystgpienia sg mniejsze od limitéw ustalonych przez operatora,
generowany jest alarm:

A) New Target Warning;

B) Lost Target Warning;

C) CPA/TCPA Warning;

D) System Warning.

47

Stosowanym (wg. IEC) symbolem dla oznaczenia obiektu powodujgcego wigczenie sie alarmu
CPA/TCPA Warning jest:

A) 9

B) V;

C) A

D) X.

48

Stosowanym (wg. IEC) symbolem dla oznaczenia obiektu powodujgcego wtaczenie sie alarmu
New Target Warning jest:

A) 9

B) V;

C) A;

D) X.




Na podstawie obserwacji wektoréw wzglednych operator moze stwierdzi¢ jednoznacznie, ze
Sledzone obiekty sg niebezpieczne, gdy:
A) wektory wzgledne przechodzag w odlegtosci mniejszej od pozyciji statku wiasnego niz
odlegtos¢ uznawana przez operatora za bezpieczng;
B) koniec wektora wzglednego obiektu styka sie z koncem wektora rzeczywistego statku

49 wtasnego lub przecina go proporcjonalnie do jego dtugosci;
C) koniec wektora rzeczywistego obiektu styka sie z koncem wektora wzglednego statku
wiasnego lub przecina go proporcjonalnie do jego dtugosci;
D) nie mozna dokonac takiej oceny, gdyz jest to mozliwe jedynie podczas obserwacji
wektorow rzeczywistych.
Jesli na ekranie wskaznika prezentowane sg wektory rzeczywiste, to najbardziej
niebezpiecznymi echami sg te, dla ktorych:
A) dla wybranej dtugosci czasowej koniec wektora rzeczywistego statku wtasnego
znajdzie sie w poblizu pozycji obiektu ruchomego;
50 -
B) oznaczone sg symbolem w postaci litery ,Z”;
C) oznaczone sg migajgcym wektorem o odpowiedniej dtugosci czasowej;
D) dla wybranej dtugosci czasowej kofnce wektorow rzeczywistych statku wtasnego i
obiektu stykajg sie.
W celu oceny podjetego w przesztosci manewru sledzonej jednostki nalezy wykorzystaé
funkcje historii ruchu obiektdéw w zobrazowaniu:
51 A) funkcja ta nie umozliwia oceny manewrow jednostek sledzonych;
B) Relative Motion;
C) True Motion;
D) True lub Relative Motion — rodzaj zobrazowania nie ma znaczenia.
W przypadku obserwacji ekranu radarowego, operator moze dokona¢ wstepnej selekcji
obiektow jeszcze przed poddaniem ich akwizycji, po wigczeniu funkciji:
52 A) sztucznej poswiaty (Trails);
B) manewru prébnego (Trial);
C) wektoréw wzglednych (Relative vectors);
D) wektoréw rzeczywistych (True vectors).
Transponder radarowy jest to urzadzenie stosowane w celu:
A) tatwiejszej lokalizacji miejsca katastrofy (SAR);
53 B) fatwiejszej identyfikacji ech znakdéw nawigacyjnych na ekranie;
C) wskazania kierunku ruchu obiektu $ledzonego;
D) zwiekszenie skutecznej powierzchni odbicia.
Alarm CPA/TCPA WARNING jest generowany, gdy:
A) wartos¢ CPA nie moze by¢ wyliczona z uwagi na utrate echa ze $ledzenia;
B) warto$¢ CPA wyliczona dla sledzonego obiektu jest réwna 0;
54 C) wartosci CPA oraz TCPA wyliczone dla sledzonego obiektu sg mniejsze od limitéw
CPA i TCPA ustawionych przez operatora;
D) warto$¢ CPA lub TCPA wyliczona dla $ledzonego obiektu jest mniejsza od limitu
odpowiednio CPA lub TCPA ustawionego przez operatora.
Alarm LOST TARGET WARNING oznacza:
A) brak informacji o pozycji obiektu w meldunku radarowym:;
55 B) $ledzone echo zostato zgubione ze $ledzenia i ostatnia pozycja oznaczona symbolem
na ekranie;
C) $ledzony obiekt podjgt manewr;
D) nowe echo pojawito sie w rejonie automatycznej akwizyciji.
Akwizycja jest to proces polegajacy na:
A) obserwacji kolejnych zmian pozycji obiektéw w celu okreslenia parametréw ich ruchu;
56 B) inicjacji procesu $ledzenia;
C) usuwaniu obiektéw ze sledzenia;
D) wyswietleniu meldunku radarowego.
Zgodnie z wymaganiami techniczno — eksploatacyjnymi zawartymi w rezolucji IMO
dopuszczalna wartos¢ btedu wyliczenia CPA wynosi:
A) 0,1 Mm;
57 B) 0,3 Mm;
C) 0,5Mm;

D) 0,7 mm.
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CPA to:
A) najmniejsza odlegtos¢ w jakiej statek wtasny bedzie mijat sie z obiektem $ledzonym;
B) doktadnosé z jakg wyliczona jest odlegto$é mijania;
C) szybkosé¢ kagtowa zwrotu statku wtasnego;
D) system automatycznej identyfikacji statkdw.

59

W trakcie korzystania z funkcji manewru prébnego sledzenie obiektéw poddanych akwizycji
jest:
A) zawieszone na czas testowania manewru;
B) kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréw ruchu sledzonych jednostek bedg
prezentowane dopiero po wytgczeniu funkcji manewru prébnego;
C) kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréw ruchu $ledzonych jednostek sg
prezentowane na biezgco;
D) zawieszone do czasu ponownej akwizycji obiektow.

60

Linia pozycyjna z pomiaru odlegto$ci za pomoca radaru to:
A) linia prosta przechodzaca przez obiekt do ktérego mierzona jest odlegtos¢;
B) potprosta o poczatku w pozycji statku wlkasnego, przechodzgca przez pozycje obiektu;
C) okrag o promieniu rownym zmierzonej odlegtosci i sSrodku w pozycji obiektu, do ktérego
odlegtos¢ zmierzono;
D) okrag o promieniu rownym zmierzonej odlegtosci i sSrodku w pozycji statku wiasnego.

61

Uktad ZRW (AC SEA) stuzy do eliminac;ji:
A) ech zaktécajgcych od opaddw deszczu;
B) ech zaktécajgcych z poprzedniego cyklu pracy;
C) ech zakibcajacych od fal;
D) zakidcen interferencyjnych.

62

Uktad rozréznialnika (AC RAIN) stuzy do eliminaciji:
A) ech zaktdcajgcych od opaddw deszczu;
B) ech zaktécajgcych z poprzedniego cyklu pracy;
C) ech zakiécajacych od fal;
D) zaktdcen interferencyjnych.

63

Funkcja manewru probnego (TRIAL) pozwala na:
A) sprawdzenie wptywu planowanego manewru na ruch wzgledny sledzonych obiektow;
B) sprawdzenie wptywu planowanego manewru na ruch wzgledny wszystkich obiektow
widocznych na ekranie radaru;
C) sprawdzenie wptywu manewru $ledzonego statku na odlegto$ci miniecia;
D) automatyczne wypracowanie manewru antykolizyjnego.

64

Nakres radarowy w ruchu wzglednym pozwala w pierwszej kolejnosci okresli¢:
A) CPAiTCPA;
B) kurs i predkos¢ rzeczywistg obiektu;
C) aspekt;
D) pozycje obiektu.

65

Nakres radarowy w ruchu rzeczywistym pozwala w pierwszej kolejnosci okresli¢:
A) CPAiTCPA;
B) kurs i predkos¢ rzeczywistg obiektu;
C) aspekt;
D) pozycje obiektu.
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W raporcie identyfikacyjnym AIS dane o pozycji statku ze wskazaniem doktadnosci i
integralnosci nalezg do kategorii danych:

A) statycznych;

B) dynamicznych;

C) zwigzanych z podrézs;

D) zwigzanych z bezpieczenstwem.
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Interwat nadawania informacji dynamicznych komunikatu AlS dla statku na kotwicy wynosi:
A) 3sek,;
B) 12 sek;
C) 1min;
D) 3 min.




Najbardziej odpowiednim zakresem obserwacji radarowej na akwenie otwartym jest zakres:
A) 3 Mm;

68 B) 6 Mm;
C) 12 Mm;
D) 24 Mm.
Zjawisko ztudnosci ruchu wzglednego polega na braku mozliwosci:
A) precyzyjnego okreslenia manewru obserwowanej jednostki na podstawie zmiany jej
parametréw ruchu wzglednego;
69 B) oceny parametrow ruchu rzeczywistego jednostki na podstawie wykonanego nakresu
wzglednego;
C) okreslenia parametréw prgdu na podstawie obserwacji echa obiektu w ruchu
wzglednym;
D) powstaniu zaktdécen w postaci ech z poprzedniego cyklu pracy.
Podczas sporzgdzania nakresu wzglednego nieprawidtowe wykreslenie dlugosci wektora
predkosci statku wiasnego bedzie miato wptyw na powstanie btedéw wyznaczenia warto$ci:
70 A) kursu i predkosci wzglednej obiektu;

B) kursu i predkosci rzeczywistej obiektu;
C) najmniejszej odlegtosci mijania i czasu jej wystgpienia;
D) jedynie CPA.




