Poziom zarzadzania

03 — Urzgdzenia nawigacyjne

Pytania
O/T — oznacza charakter pytania (obowigzkowe, wymagajgce wiecej czasu)

Poprawna
odpowiedz

Lp.

oIT

Modut 1— Podstawowe systemy nawigacyjne

1.

(0]

Zyrokompas po zakonczeniu procedury uruchomienia powinien wykazywag:
a) statg zmiane kursu
b) statg odchytke kursowag
c) staty kurs

C

Ukfad nasladujgcy zyrokompasu:
a) umozliwia przekazywanie informacji o kursie do wszystkich odbiornikoéw
b) zapobiega przegrzaniu zyrokompasu
c) zapobiega stykaniu sie kuli nasladujgcej i zyroskopowej

System alarmowy zyrokompasu uruchamiany jest, gdy:
a) wskazania zyrokompasu sg lub bedg obarczone btedem
b) wystgpi zagrozenie pozarowe
c) wystgpi wysoki stan morza

Czynnikiem, ktéry nie powodujgcym uruchomienia alarmu zyrokompasu jest:
a) przekroczenie dopuszczalnej temperatury elektrolitu
b) brak zasilania zyrokompasu lub uszkodzenie ukfadu nasladujgcego
c) dewiacja wywotana kotysaniem statku

Zgodnie z przepisami Konwencji SOLAS zyrokompasy powinny by¢ instalowane na:

a) wszystkich statkach
b) statkach powyzej 10000 GT
c) statkach powyzej 300 GT

Pomiar predkosci wzgledem dna mozliwy jest za pomocg logéw:
a) elektromagnetycznych
b) hydroakustycznych (dopplerowskich i korelacyjnych)
c) cisnieniowych

Logi elektromagnetyczne i ci$nieniowe wyposazone sg w korektory, ktore:
a) uwzgledniajg prgdy morskie
b) uwzgledniajg wptyw wiatru

c) wprowadzajg poprawki na btgd pomiaru, okreslone na podstawie badan logu na

mili pomiarowej




8. Zgodnie z przepisami Konwencji SOLAS w logi powinny by¢ wyposazone:
a) wszystkie statki
b) statki powyzej 300 GT
c) statki powyzej 10000 GT
9. Log hydroakustyczny na duzych gtebokosciach:
a) nie jest w stanie dokona¢ pomiaru predkosci
b) rozpoczyna pomiar predkosci wzgledem wody
C) przechodzi w stan czuwania
10. Wspdtczesne logi hydroakustyczne wystepujg jako uktady czterowigzkowe, poniewaz dzieki
temu:
a) nastepuje podwyzszenie niezawodnosci pracy logu
b) zostaje wyeliminowany wptyw kotysania statku
c) nastepuje podwyzszenie doktadnosci pomiaru
11. Echosonda to urzgdzenie stuzgce do pomiaru:
a) predkosci statku
b) zapasu wody pod stepka
c) kata drogi nad dnem
12. Parametrem mierzonym w echosondach jest:
a) roznica czestotliwosci sygnatéw nadanego i odebranego
b) opdznienie jonosferyczne
c) czas niezbedny do pokonania odlegtosci przez sygnat akustyczny
13. Do pozytywnych wiasciwosci propagacyjnych fal hydroakustycznych zaliczy¢ mozna:
a) w przyblizeniu prostoliniowg propagacije
b) brak zdolnosci odbijania sie czesci emitowanej energii od spotkanych na drodze
przeszkod
c) bardzo matg predkos¢ propagacii
14. Predkos¢ propagaciji fali hydroakustycznej zalezy od:
a) rodzaju dna
b) temperatury wody
c) predkosci statku
15. Predkos¢ propagaciji fali hydroakustycznej wynosi okoto:
a) 1500 m/s
b) 1500 weztéw
c) 1500 km/h
16. Funkcja performance monitor we wspétczesnym radarze nawigacyjnym stuzy do:

a) sprawdzenia jakosci pracy nadajnika, toru przesytowego oraz odbiornika przy
pomocy transpomdera umieszczone go w bloku antenowym

b) stuzy do sprawdzenia poprawnosci wskaznika radarowego

c) shluzy wylgcznie do pomiaru stopnia zuzycia magnetronu




17.

Do zadanh przetwornika w echosondzie nalezy:
a) wyznaczanie czasu od chwili pobudzenia przetwornika nadawczego do chwili
odebrania echa
b) zamiana sygnatu z pasma hydroakustycznego na pasmo elektromagnetyczne
c) wzmacnianie odebranych impulséw

18.

Do gtéwnych Zrédet btedow echosond zaliczy¢é mozna:
a) opoznienie jonosferyczne
b) zjawisko prgdéw morskich
c) roznice pomiedzy predkoscig uzytg do obliczenh, a rzeczywistg predkoscia
propagaciji fali hydroakustycznej

19.

Wigczenie opcji Auto Range:
a) spowoduje wtgczenie automatycznego doboru czestotliwosci pracy echosondy
b) spowoduje wtgczenie automatycznego doboru zakresu pracy echosondy
¢) spowoduje automatyczne uwzglednienie zanurzenia statku

20.

Dobér czestotliwosci pracy echosondy zalezy od:
a) wartosci opdznienia jonosferycznego
b) sity Coriolisa
c) przewidywanej gtebokosci akwenu

o/T

Modut 2— Systemy radionawigacyjne

Linia (powierzchnia) pozycyjna w systemie GPS ma ksztatt:
a) hiperboli
b) sfery ze Srodkiem w $rodku Ziemi
c) sfery ze Srodkiem w pozycji satelity

Informacjami niezbednymi do wyznaczenia pozycji w systemie GPS sa:
a) roznica odlegtosci od satelitéw
b) pseudoodlegtosci oraz potozenie satelitow
c) tylko odlegtosci do satelitow

Minimalna liczba widocznych satelitow niezbedna do wyznaczenia pozycji 3D to:
a) 2
b) 3
c) 4

Minimalna liczba widocznych satelitdw niezbedna do wyznaczenia pozycji 2D to:
a) 2
b) 3
c) 4




Na doktadnos¢ pozycji okreslonej za pomocg systemu GPS nie ma wptywu:
a) opoznienie jonosferyczne
b) ilos¢ widocznych satelitow
c) sita Coriolisa

DOP to:
a) bezwymiarowy wspotczynnik geometryczny, ktérego warto$¢ zalezy od
rozmieszczenia satelitow
b) bezwymiarowy wspotczynnik, ktérego wartosc zalezy od aktywnosci stonecznej
c) wielko$¢ btedu kotowego podana w metrach

Do btedéw systemu GPS eliminowanych przez zastosowanie metody réznicowej zaliczy¢
mozna:

a) btedy wywotane wielotorowoscig sygnatu

b) btedy wywotane refrakcjg jonosferyczng

c) poprawne sg odpowiedzi AiB

System EGNOS to system, ktéry do przesytania poprawek réznicowych wykorzystuje:
a) telefonie komorkowg
b) satelity geostacjonarne
c) satelity systemu Glonass

Z systemu EGNOS mozna korzystac:
a) naterenie Europy
b) na terenie Stanéw Zjednoczonych
c) na catym Swiecie

10.

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

11.

Poprawki roznicowe przesytane sg do odbiornikow DGPS:
a) za posrednictwem poczty elektronicznej
b) wykorzystujgc standard RTCM
c) umieszczone sg w wiadomosciach zeglarskich (Notice to Mariners)

12.

Do wykonania radionamiaru niezbedne s3a:
a) dookdlna antena nadawcza oraz dookdlna antena odbiorcza
b) dookdlna antena nadawcza oraz kierunkowa antena odbiorcza
c) kierunkowa antena nadawcza oraz kierunkowa antena odbiorcza




13.

Czas propagacji sygnatu z satelity do odbiornika GPS:
a) oblicza sie na podstawie wspéirzednych satelity i odbiornika z uwzglednieniem
opoznienia jonosferycznego
b) wyznacza sie na podstawie przesuniecia miedzy sygnatem z satelity a sygnatem
generowanym w odbiorniku
c) zawarty jest w depeszy nawigacyjnej nadawanej przez satelity

14.

Opbznienie jonosferyczne w odbiornikach autoryzowanych (dwuczestotliwosciowych):
a) oblicza sie wykorzystujgc zjawisko refrakcji fali elektromagnetycznej
b) wyznacza sie przy pomocy modelu opdznienia jonosferycznego
c) jego wartos¢ w metrach podawana jest w depeszy nawigacyjnej

15.

W AIS wykorzystuje sie nastepujacg technike przydziatu do pasma radiowego:
a) TDMA
b) FDMA
c) CDMA

16.

Drugie prawo Keplera mowi o tym, ze:
a) orbita kazdej planety jest elipsg ze Stori\cem w jednym z jej ognisk
b) promieh wodzgcy planety zakresla réwne pola w réznych odstepach czasu
c) promien wodzgcy planety zakresla réwne pola w rownych odstepach czasu

17.

W skali czasu TAIl sekunda jest:
a) czescig doby stonecznej
b) czescig doby gwiazdowej
c) odpowiednig wielokrotnoscig okresdéw drgan atomu cezu

18.

Statek na kotwicy nadaje raporty pozycyjne AIS
a) razna 10 sekund
b) co najmniej raz na 3 minuty
c) w zaleznosci od liczby transponderéw AlS

Modut 3— Radiolokacja

Urzadzenie radarowe z automatycznym sSledzeniem ech powinno kontynuowaé proces
Sledzenia w przypadku, gdy:
a) obiekt pojawia sie na ekranie co najmniej w 3 na 10 kolejnych obrotéw anteny
radarowej
b) obiekt pojawia sie na ekranie co najmniej w 5 na 10 kolejnych obrotéw anteny
radarowej
c) obiekt pojawia sie na ekranie co najmniej w 3 na 5 kolejnych obrotéw anteny
radarowej




W trakcie korzystania z funkcji manewru probnego $ledzenie obiektdw poddanych akwizycji
jest:
a) zawieszone na czas testowania manewru
b) kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréw ruchu sledzonych jednostek bedag
prezentowane dopiero po wylgczeniu funkcji manewru prébnego
¢) kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréow ruchu sledzonych jednostek sg
prezentowane na biezgco

Statek wiasny ptynie kursem 095° z predkoscig 20 w. Przy stabilizacji obrazu radarowego
wzgledem wody wyswietlono meldunek radarowy sledzonego obiektu statego. Odczytany kurs
rzeczywisty obiektu wynosit 275% a jego predkosé¢ 1.8 w. Oznacza to, iz parametry catkowitego
znosu statku wtasnego sg nastepujgce:

a) kierunek K,=095°, predkos¢ V,=1.8 w

b) kierunek Kp:275°, predkos¢ V,=2.0 w

c) kierunek K,=095°, predkos¢ V,=0.2 w

Zjawisko zamiany sledzonych obiektéw polega na:
a) przeniesieniu bramki sledzgcej z jednego echa na drugie w momencie gdy oba
echa znajdg sie w jej obrebie
b) zamiany wektora ruchu rzeczywistego na wektor ruchu wzglednego po wydaniu
przez operatora komendy VECTOR MODE
c) uaktywnieniu obiektu AIS przez operatora radaru

Zgodnie z wymaganiami techniczno - eksploatacyjnymi zawartymi w rezolucji IMO
dopuszczalna warto$¢ bfedu wyliczenia CPA wynosi:

a) 0,1 Mm

b) 0,3Mm

c) 0,5Mm

W celu oceny podjetego w przesziosci manewru $ledzonej jednostki nalezy wykorzystac
funkcje History w zobrazowaniu:

a) Relative Motion

b) True lub Relative Motion — rodzaj zobrazowania nie ma znaczenia

c) True Motion

W przypadku statego btedu logu (zta informacja o predkosci statku wiasnego) nastepujace
elementy meldunku radarowego zostana btednie wyliczone:

a) kurs i predkos¢ rzeczywista obiektu

b) namiar i odlegtosé

c) CPAIiITCPA




Przy okreslaniu namiaru w czasie przechytéw bocznych statku wystepuje bigd paralaksy.
Osigga on najwieksze wartosci dla katow kursowych wystepujacych:

a) na trawersach statku wiasnego

b) przed dziobem i za rufg statku sledzonego

c) przed dziobem i za rufg statku wlasnego

W przypadku zastosowania statycznej formy prezentacji skutkbw manewru prébnego czas
potrzebny na wykonanie manewru, mozna posrednio uwzgledni¢ przez wprowadzenie:
a) witasciwej wartosci szybkosci katowej zwrotu statku
b) wilasciwej wartosci czasu opdznienia rozpoczecia planowanego manewru, lecz
rozpoczg¢ jego wykonanie wczesniej niz zaplanowano
c) wiasciwej wartosci czasu opdznienia rozpoczecia planowanego manewru, lecz
rozpoczgc¢ jego wykonanie po uptywie tego czasu

10.

Jednym z etapéw realizowanych w trakcie procesu $ledzenia jest predykcja, czyli etap
polegajacy na:
a) przewidywaniu nowych parametréw i szybkosci planowanego zwrotu statku
wlasnego
b) przewidywaniu nowego potozenia echa w trakcie nastepnego obrotu anteny na
podstawie jego aktualnej pozyciji i jego wyliczonego kierunku ruchu
c) okresleniu nowego kierunku ruchu wzglednego obiektu i jego predkosci po
wykonaniu manewru statku wiasnego




