Poziom operacyjny

03-Urzgdzenia nawigacyjne

Pytania

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

Poprawna
odpowiedz

Lp. | O/T

Modut 1— Podstawowe systemy nawigacyjne

Modut 1

1. (0]

Zyroskop swobodny to:
a) zyroskop posiadajgcy trzy stopnie swobody
b) zyroskop w stanie spoczynku
c) zyroskop pod dziataniem momentu sity

A

Pod dziataniem momentu sity zyroskop swobodny:
a) nie wykazuje zadnej reakcji
b) obraca sie wzgledem osi, na ktérej lezy ten moment sity
c) zyroskop obraca sie wzgledem osi prostopadtej do kierunku dziatania momentu sity

Do wyznaczania kursu za pomocg zyrokompasu wykorzystano:
a) statg sktadowg pola magnetycznego Ziemi
b) ruch obrotowy Ziemi
c) ruch gwiazdy polarnej

Zyroskop umieszczony wewnatrz ptywajgcej kuli:
a) wykazuje niestabilng rownowage
b) state potozenie wzgledem Ziemi
c) uzyskuje trzy stopnie swobody

Wyznaczanie kursu za pomocg zyrokompasu wykorzystuje:
a) ruch obrotowy Ziemi
b) przycigganie ziemskie
c) ruch obrotowy Ziemi i przycigganie ziemskie

Zyroskop swobodny z obnizonym $rodkiem ciezko$ci:
a) jestw stanie niestabilnym
b) wykonuje wahania niettumione
C) swojg osig ustawia sie wzdtuz potudnika

Os zyroskopu swobodnego z obnizonym $rodkiem ciezkosci wraz z olejowym ttumikiem:
a) ustawia sie wzdtuz potudnika
b) ustawia sie wzdtuz réwnoleznika
C) nie osigga stanu stabilnego




Zyrokompasy wykazujg nastepujgce btedy:
a) dewiacje predkosciows i balistyczna
b) dewiacje intensywnag
c) dewiacje skokowg

Dewiacja predkosciowa nie zalezy od:
a) predkoscii kursu statku
b) szerokosci geograficznej
c) dlugosci geograficznej

10.

Dewiacja balistyczna nie powstaje podczas:
a) zmiany predkosci statku
b) zmiany kursu statku
¢) ruchu statku ze stalg predkoscig i kursem

11.

Autopilot to urzgdzenie:
a) zapewniajgce utrzymanie statku na zadanym kursie
b) pozwalajgce na automatyczne wprowadzenie statku do portu
c) zwalniajgce oficera petnigcego wachte z obowigzku prowadzenia obserwacji

12.

Wykorzystanie autopilota powoduje:
a) spadek sredniej predkosci statku
b) oszczednosci w eksploatacji statku
c) znaczny wzrost liczby wychylen ptetwy sterowej

13.

Statek stateczny kursowo to statek, ktory:
a) nie zmienia kursu pomimo wystepowania zaburzen wywotanych oddziatywaniem falowania i wiatru
b) przy sterze lezacym w ptaszczyznie diametralnej, po odchyleniu sie statku od kursu na skutek wptywu czynnikéw
zewnetrznych, kontynuuje ruch po nowym kursie
C) nie zmienia kursu pomimo wychylenia ptetwy sterowe;j

14.

W wyniku dziatania wiatru z prawej burty statek zmieni swoj kurs:
a) zawsze w lewo
b) zawsze w prawo
c) wlewo lub w prawo w zaleznosci m.in. od typu i budowy statku

15.

Sktadowa proporcjonalna w regulatorze PID uwzglednia:
a) predkos¢ odchylania sie statku od kursu (predkos¢ katowg)
b) odchylenie statku od kursu (uchyb kursowy)
c) dziatanie sity Coriolisa

16.

Sktadowa rézniczkujgca w regulatorze PID uwzglednia:
a) predkos¢ odchylania sie statku od kursu (predkos¢ katowg)
b) wielkos$¢ czynnikdéw bedacych przyczyng statego odchylania sie statku od kursu
c) dziatanie sity Coriolisa




17.

Sktadowa catkujgca w regulatorze PID uwzglednia:
a) predkosé odchylania sie statku od kursu (predkos¢ katowa)
b) odchylenie statku od kursu (uchyb kursowy)
c) wielkos¢ czynnikéw bedgcych przyczyng statego odchylania sie statku od kursu

18.

Zmiana nastawy czuto$ci (yaw):
a) wplywa na warto$¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowe;j
b) wptywa na zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej
c) powoduje zmiane zakresu strefy martwej regulatora, zwigzanej z myszkowaniem statku

19.

Zmiana nastawy wspétczynnika wzmocnienia (rudder) wptywa na:
a) wartos¢ kata wychylenia steru oraz czas pozostawania ptetwy sterowej w wychyleniu skrajnym
b) wartos¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowe;j
c) zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej

20.

Zmiana nastawy wspotczynnika catkowania (trim) wplywa na:
a) wartos¢ kata wychylenia steru oraz czas pozostawania ptetwy sterowej w wychyleniu skrajnym
b) wartos¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowej
c) zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej

o/T

Modut 2— Satelitarne systemy nawigacyjne

Liczba uzytkownikéw korzystajgcych jednoczesnie z systemu GPS jest:
a) ograniczona i zalezna od liczby widocznych satelitéw
b) nieograniczona
C) ograniczona i zalezna od odlegtosci od stacji referencyjnej

Segment kosmiczny systemu GPS tworzy konstelacja sktadajgca sie z minimum:
a) 24 satelitow podstawowych oraz satelitéw zapasowych
b) 12 satelitéw podstawowych oraz satelitbw zapasowych
c) 48 satelitow podstawowych oraz satelitéw zapasowych

W sygnale odebranym z satelity systemu GPS zawarta moze by¢:
a) pozycja anteny odbiornika na statku
b) pozycja satelity
c) poprawka réznicowa

Liczba orbit w segmencie kosmicznym systemu GPS wynosi:
a) 3
b) 4
c) 6

Orbity satelitow systemu GPS s3:
a) okotobiegunowe
b) geostacjonarne
€) niemal kotowe




Promien orbity satelitow systemu GPS wynosi okoto:
a) 26600 m
b) 20200 km
c) 16500 Mm

Czas obiegu satelity GPS wokdét Ziemi wynosi okoto:
a) 12 godzin
b) 24 godzin
c) 1roku

W sktad segmentu kontrolnego systemu GPS wchodzg stacje kontrolne rozmieszczone:
a) na obszarze catego Globu
b) tylko na obszarze Ameryki Pétnocne;j
c) tylko na obszarze Europy

W sktad segmentu uzytkownika GPS wchodza:
a) tylko odbiorniki cywilne
b) wszystkie odbiorniki
c) nadajniki cywilne i wojskowe

10.

Liczba satelitow wchodzacych w skfad segmentu kosmicznego systemu EGNOS wynosi:
a 3
b) 10
c) 24

11.

Orbity satelitow systemu EGNOS sa:
a) okotobiegunowe
b) geostacjonarne
¢) hiperboliczne

12.

W sktad systemu GALILEO wchodzi:
a) 30 satelitéw na 6 orbitach
b) 30 satelitow na 5 orbitach
c) 30 satelitébw na 3 orbitach

13.

Rosyjskim satelitarnym systemem nawigacyjnym (odpowiednikiem systemu GPS) jest :
a) GLONASS
b) WAAS
c) RIMS

14.

W sktad systemu GLONASS wchodzi:
a) 24 satelitow na 6 orbitach
b) 24 satelitéw na 4 orbitach
C) 24 satelitéw na 3 orbitach




15. (@) Jakie zjawisko fizyczne wykorzystano do pomiaru predkosci statku w dopplerowskich logach hydroakustycznych:
a) Zjawisko ugiecia fali akustycznej
b) Zjawisko indukcji magnetycznej
c) Zjawisko réznicy czestotliwosci pomiedzy sygnatem wysytanym przez nadajnik logu a odebranym echem, dla statku
bedacego w ruchu.
16. (0] Autopilot adaptacyjny jest urzagdzeniem zbudowanym w oparciu o:
a) Uklad analogowy o zwiekszonej ilosci nastaw dostepnych nawigatorowi
b) System stanowigcy potgczenie autopilota z odbiornikiem GPS
c) System cyfrowy wykorzystujgcy matematyczny model statku tzw.”virtual ship”.
17. (0] Parametrem nawigacyjnym, mierzonym przez odbiornik GPS jest:
a) Kierunek na satelite
b) Pseudoodlegtos¢ od anteny odbiornika do satelity
c) Wysokos¢ satelity nad horyzontem
18. (0]
a) liczba nadawanych w grupie impulséw
b) czestotliwosé nosna
C) poprawne sg odpowiedziaib
19. (0] Automatyczny system identyfikacji statkdw jest::
a) Elementem sktadowym systemu INMARSAT-C
b) Systemem powiadamiania o ataku piratéw na statek
c) Statkowy transponder pracujgcy w morskim pasmie UKF.
20. (0] System identyfikacji dalekiego zasiegu jest wymagany na statkach towarowych, uprawiajgcych zegluge mieedzynarodowsg, o
wielkosci:
a) Wszystkich, niezleznie od ich wiekosci
b) 300 gross tonnage i wiecej
¢) 500 gross tonnage i wiecej
Lp. oIT Modut 3— Radiolokacja — wykorzystanie urzgdzen radarowych —
Kurs 1.07 (poziom operacyjny)
1. (0] Dtugosc¢ fali dla radaru pracujgcego w pasmie S wynosi okoto:
a) 2cm
b) 3cm
c) 10cm
2. (0] Gtéwne elementy nadajnika radarowego radaru impulsowego z nadainikiem magnetronowym to:

a) czasoster, modulator, przetgcznik N/O
b) czasoster, modulator, magnetron
c) generator impulséw spustowych, mieszacz, magnetron




3. Generator impulséw spustowych steruje praca:
a) modulatora, generatora podstawy czasu i uktadu ZRW
b) modulatora, generatora podstawy czasu i uktadu rozréznialnika
c) przetacznika N/O
4, Modulator nadainika radaru impulsowego z nadajnikiem magnetronowym:
a) stabilizuje napiecie zasilacza
b) generuje impulsy prostokgtne o niewielkiej mocy
c) generuje impulsy prostokatne o bardzo duzej mocy
5. Obnizenie czestotliwosci impulsu odbitego (echa) nastepuje w:
a) przetgczniku N/O
b) mieszaczu
c) oscylatorze lokalnym
6. Rozréznialnos$¢ promieniowa to zdolnos$¢ radaru do wyswietlenia oddzielnie dwoch ech od obiektéw:
a) potozonych w takim samym namiarze oraz w bliskiej odlegtosci
b) potozonych w takiej samej odlegtosci oraz w bliskich namiarach
c) potozonych w bliskiej odlegtosci
7. Rozréznialnos¢ katowa to zdolnos¢ radaru do wyswietlenia oddzielnie dwoch ech od obiektow:
a) potozonych w takim samym namiarze oraz w bliskiej odlegtosci
b) potozonych w takiej samej odlegto$ci oraz w bliskich namiarach
c) potozonych w bliskiej odlegtosci
8. Zgodnie z wymaganiami techniczno-eksploatacyjnymi zawartymi w rezolucji IMO wymagane w urzgdzeniach radarowych
zakresy to:
a) wielokrotnosci 3 Mm
b) np.:2Mm, 6 Mm, 12 Mm
c¢) np.:1.5Mm,3Mm,12 Mm
9. Zobrazowanie ruchu, w ktérym echa po ekranie poruszajg sie odpowiednio do parametréw ruchu danych obiektow to:
a) RM —relative motion
b) CD - constant display
c) TM —true motion
10. Zobrazowanie ruchu, w ktérym echa po ekranie poruszajg sie zgodnie z wektorami wzglednymi to:
a) RM —relative motion
b) CD - constant display
c) TM —true motion
11. Zobrazowanie ruchu, w ktérym echa po ekranie poruszajg sie zgodnie z wektorami wzglednymi natomiast, poswiata odpowiada

rzeczywistym parametrom ruchu jednostek to:
a) RM —relative motion
b) CD - constant display
c) TM —true motion.




12. Urzadzenie wykorzystujgce wielokrotne odbicia fali radiowej od prostopadtych powierzchni w celu zwiekszenia jego skuteczne;j
powierzchni odbicia to:
a) RACON
b) reflektor radarowy
c) transponder radarowy SART
13. Zorientowanie wzgledem dziobu to zobrazowanie:
a) ktore powinno by¢ uzywane na wodach otwartych z dala od Igdu
b) w ktérym kreska kursowa wskazuje pétnoc
c) w ktérym zero na zewnetrznej skali namiarowej wskazuje dziéb statku
14. Zorientowanie wzgledem potnocy to takie zorientowanie, w ktorym:
a) kreska kursowa wskazuje kurs rzeczywisty
b) kreska kursowa wskazuje pétnoc
C) zero na zewnetrznej skali namiarowej wskazuje dzidb statku
15. Znacznikami pomiarowymi we wspétczesnych radarach sa:
a) IR, AC SEA, AC RAIN
b) GAIN, TUNE, BRILL
c) VRM, PI, EBL
16. Dokfadnosci pomiaru odlegtosci radarowej, wymagane przez rezolucje IMO wynosza:
a) 50m lub 1% zakresu
b) 30m lub 1% zakresu
c) 50m lub 1.5% zakresu
17. Dokfadnosci pomiaru kierunku za pomocg radaru, wymagane przez rezolucje IMO s3 réwne:
a) 0.5°
b) potowie poziomej charakterystyki antenowej
c) 1°
18. 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 wlasnymi kursami i proporcjonalnie do ich predkosci
b) pozycja statku wtasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty poruszajg sie ruchem bedgcym
wypadkowsg ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu rzeczywistego statku wtasnego
c) pozycja statku wtasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty poruszajg sie po ekranie zgodnie z
wiasnymi kursami i proporcjonalnie do ich predkosci
19. Zjawisko ztudno$ci ruchu wzglednego polega na braku mozliwosci:

a) precyzyjnego okreslenia manewru obserwowanej jednostki na podstawie zmiany jej parametréw ruchu wzglednego
b) oceny parametréw ruchu rzeczywistego jednostki na podstawie wykonanego nakresu wzglednego
c) okreslenia parametréw prgdu na podstawie obserwacji echa obiektu w ruchu wzglednym




20.

Odlegtos¢ radarowa do echa punktowego mierzymy do:
a) zewnetrznej krawedzi echa
b) $rodka echa
c) wewnetrznej krawedzi echa

21.

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 wtasnymi kursami i
proporcjonalnie do ich predkosci

b) pozycja statku wtasnego pozostaje nieruchoma na ekranie, a wszystkie obiekty poruszajg sie ruchem bedgcym
wypadkowg ich ruchu rzeczywistego oraz ruchu rzeczywistego statku wtasnego

c) pozycja statku wtasnego oraz wszystkie echa pochodzace od obiektéw statych sg nieruchome na ekranie radaru

22.

Wystepowanie poswiaty dla ech obiektéw statych, obserwowanych w zobrazowaniu ruchu rzeczywistego $wiadczy o:
a) wystepowaniu zjawiska ech posrednich
b) wystepowaniu znosu statku
c) zamontowaniu na obiekcie statym RACON'u

23.

RAMARK jest urzgdzeniem:
a) samoczynnie emitujgcym w sposob ciggly sygnaty, ktére mogg by¢ odbierane przez radary statkow znajdujgcych sie w
poblizu
b) emitujgcym w sposdb przerywany sygnaty po pobudzeniu przez radar statkowy
c) pracujgcym niezaleznie od radaréw statkowych, powodujgcym zwiekszenie skutecznej powierzchni odbicia obiektu

24,

Brak poswiaty dla obserwowanych ech obiektéw w zobrazowaniu ruchu wzglednego (predkos¢ wzgledna obiektu jest zerowa)
Swiadczy o tym, Ze sg to echa:

a) obiektow statych

b) statkow ptyngcych tym samym kursem i tg samg predkoscig co statek wiasny

c) statkéw ptyngcych kursem przeciwnym, lecz z tg sama predkoscig co statek wiasny

25.

Podczas sporzgdzania nakresu wzglednego nieprawidtowe wykreslenie diugosci wektora predkosci statku wtasnego bedzie
miato wptyw na powstanie btedéw wyznaczenia wartos$ci:

a) kursu i predkosci wzglednej obiektu

b) kursu i predkosci rzeczywistej obiektu

€) najmniejszej odlegtosci mijania i czasu jej wystapienia

26.

RACON jest to urzgdzenie montowane na znakach nawigacyjnych w celu:
a) tatwiejszej lokalizacji miejsca katastrofy (SAR)
b) tatwiejszej identyfikacji ech znakéw nawigacyjnych na ekranie
c) wskazania kierunku ruchu obiektu Sledzonego

27.

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

a) New Target Warning

b) Lost Target Warning

c) CPA/TCPA Warning




28. W przypadku obserwacji ekranu radarowego, operator moze dokona¢ wstepnej selekcji obiektow jeszcze przed poddaniem ich
akwizyciji, po wigczeniu funkcji:
a) manewru probnego (Trial)
b) sztucznej poswiaty (Trails)
c) wektorow wzglednych (Relative vectors)
29. Stosowanym (wg. IEC) symbolem dla oznaczenia obiektu powodujgcego wtaczenie sige alarmu CPA/TCPA Warning jest:
a) <
b) V
c) A
30. Na podstawie obserwacji wektorow wzglednych operator moze stwierdzi¢ jednoznacznie, ze sledzone obiekty sg
niebezpieczne, gdy:
a) wektory wzgledne przechodza w odlegtosci mniejszej od pozycji statku wtasnego niz odlegtos¢ uznawana przez
operatora za bezpieczng
b) koniec wektora wzglednego obiektu styka sie z koncem wektora rzeczywistego statku wtasnego lub przecina go
proporcjonalnie do jego diugosci
c) nie mozna dokonac¢ takiej oceny, gdyz jest to mozliwe jedynie podczas obserwacji wektorow rzeczywistych
31. Jedli na ekranie wskaznika prezentowane sg wektory rzeczywiste, to najbardziej niebezpiecznymi echami sg te, ktore:
a) dla wybranej dlugosci czasowej konce wektoréw rzeczywistych statku wtasnego i obiektu stykajg sie
b) oznaczone sg symbolem w postaci litery Z
C) oznaczone sg migajgcym wektorem o odpowiedniej dtugo$ci czasowej
32. W celu oceny podjetego w przeszto$ci manewru $ledzonej jednostki nalezy wykorzystaé funkcje historii ruchu obiektow w
zobrazowaniu:
a) True Motion
b) Relative Motion
c) True lub Relative Motion — rodzaj zobrazowania nie ma znaczenia
33. Po wybraniu opcji BCR/BCT operator ma mozliwos¢ odczytu w meldunku radarowym:
a) najmniejszej odlegtosci mijania sie z wybranym przez niego sledzonym obiektem
b) odlegtosci, w jakiej sledzony obiekt przejdzie przed dziobem statku wtasnego
c) odlegtosci, w jakiej statek wtasny przejdzie przed dziobem Sledzonego obiektu
34. Dynamiczna prezentacja sytuacji podczas uzycia funkcji manewru prébnego charakteryzuje sie tym, ze uwzgledniona jest
charakterystyka manewrowa statku wtasnego. Parametrami, ktére umozliwiajg takg prezentacje sa:
a) Turn rate i Speed rate
b) TTM i Delay
c) BCRIiBCT
35. Detekcja jest to proces polegajacy na:

a) inicjacji procesu sledzenia
b) usuwaniu obiektéw ze sledzenia
c) wykrywaniu obiektow




36. Funkcja manewru préobnego stuzy do:
a) sprawdzenia wptywu planowanego manewru statku na ruch sledzonych jednostek pod katem jego bezpieczenstwa
b) okreslenia manewrowosci statku wlasnego na danym akwenie
c) automatycznego wyboru nowego kursu statku wiasnego
37. Alarm zgubienia obiektu ze $ledzenia (LOST TARGET WARNING) moze zosta¢ wigczony, gdy:
a) podczas uzycia funkcji manewru prébnego $ledzenie obiektow zostato wstrzymane
b) sledzony wczesniej obiekt przez dtuzszy czas nie jest wykrywany przez radar
c) niesledzony obiekt przekroczyt maksymalng odlegtos¢ uzywanego aktualnie zakresu pracy radaru
38. Alarm CPA/TCPA WARNING jest generowany, gdy:
a) wartos¢ CPA lub TCPA wyliczona dla sledzonego obiektu jest mniejsza od limitu odpowiednio CPA lub TCPA
ustawionego przez operatora
b) wartos¢ CPA wyliczona dla $ledzonego obiektu jest réwna 0
¢) wartosci CPA oraz TCPA wyliczone dla $ledzonego obiektu sg mniejsze od limitow CPA i TCPA ustawionych przez
operatora
39. Akwizycja jest to proces polegajacy na:
a) obserwacji kolejnych zmian pozycji obiektow w celu okreslenia parametréw ich ruchu
b) inicjacji procesu sledzenia
€) usuwaniu obiektow ze sledzenia
40. Stosowanym (wg. IEC) symbolem obiektu wywotujgcego alarm NEW TARGET WARNING jest:
a V
b) A
c) O
41. Zgodnie z wymaganiami techniczno-eksploatacyjnymi urzgdzenie radarowe z automatycznym $ledzeniem echa powinno

zapewni¢ prezentacje danych obiektu w postaci wektorowej i afanumerycznej z wymagang w Rezolucji doktadnoscig w czasie

nie dtuzszym niz:
a) 20 obrotéw anteny radarowej
b) 1 minuta od momentu akwizycji obiektu
¢) 3 minuty od momentu akwizycji obiektu
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