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Kapitan zeglugi wielkiej-F1P2-urzadzenia nawigacyjne (07.12.2020)
AIS nie ma zastosowania:
a. |dowyznaczania kursu statku
1 b. |do celéw nawigacyjnych A
C. |do celéw informacyjnych panstw nadbrzeznych o statku i jego tadunku
d. [jako narzedzie VTS
Czas propagacji sygnatu z satelity do odbiornika GPS:
a. |oblicza sig na podstawie wspdtrzednych satelity i odbiornika z uwzglednieniem opdznienia jonosferycznego
2. b. okresla sie na podstawie przesunigcia czasowego kodu odebranego z satelity wzgledem kodu generowanego w naszym
odbiorniku B
c. |zawarty jest w depeszy nawigacyjnej nadawanej przez satelity
Czy system GMDSS ma zastosowanie do statkéw zeglugi krajowe;j?
a. [ma zastosowanie dla jednostek o pojemnosci brutto 3000 i powyzej
3. b. |nie, chyba, ze dane panstwo tak zdecyduje s
c. |nie ma zastosowania
d. |ma zastosowanie, ale z ograniczeniami wynikajacymi z konwencji SOLAS
Dewiacja inercyjna nie powstaje podczas:
a.  [zmiany predkosci statku
4. b. |zmiany kursu statku c
c. |ruchu statku ze statg predkoscig i kursem
Dewiacja predkosciowa nie zalezy od:
a.  |predkosci i kursu statku
5. b. |szerokosci geograficznej c
c. |dlugosci geograficznej
DGPS bazuje na:
a. |systemie ECDIS
6. b. |wspéipracy LRIT z AIS c
c. |odbiorniku o znanej pozyciji, ktéry wypracowuje poprawki dla poszczegdlnych satelitow
d.  |poprawkach jonosferycznych
Do gtéwnych zrédet bledéw echosond zaliczy¢ mozna:
a. [zamiang sygnatu akustycznego na elektryczny
7. b. |opdznienie jonosferyczne b
c. |zjawisko pradéw morskich
d. [rdéznice pomiedzy predkoscig uzytg do obliczen, a rzeczywistg predkoscia propagacii fali akustycznej w wodzie
Do pozytywnych wtasciwosci propagacyjnych fal akustycznych zaliczy¢ mozna:
a. |w przyblizeniu prostoliniowg propagacje w $rodowisku wodnym
8. b.  [brak zdolnosci odbijania sie czesci emitowanej energii od spotkanych na drodze przeszkod A
C. |bardzo matg predkos¢ propagacii
Zasada dziatania zyrokompasu wykorzystuje miedzy innymi zjawisko:
a. [statej sktadowej pola magnetycznego Ziemi
9. b.  |ruchu obrotowego Ziemi s
C. |ruchu Gwiazdy Polarnej
Do zadan przetwornika w echosondzie nalezy:
a. [wyznaczanie czasu od chwili pobudzenia przetwornika nadawczego do chwili odebrania echa
10. b. |zamiana sygnatu z akustycznego na elektryczny s
c. [wzmacnianie odebranych impulséw
Dobér czestotliwosci powtarzania impulséw sondujacych w echosondzie nawigacyjnej zalezy od:
a. |wartosci opdznienia jonosferycznego
11 b. |sity Coriolisa c
c. |przewidywanej gtebokosci akwenu
Doktadno$¢ pozycji DGPS w stosunku do pozycji GPS jest:
a. |okoto 100 razy wigksza
12. b. |okoto 50 razy wigksza b
c. |okoto 1000 razy wigksza
d. |okoto 10 razy wigksza




Funkcje

kontroli bezpiecznej drogi statku i unikania kolizji spetnia:

a. |odbiornik DGPS
13. b. [ARPA
C. |zintegrowany system nawigacyjny
d. |odbiornik FURUNO
lle jest obszarow GMDSS?
a. |3
14. b. |2
c. (4
d (1
Informacjami niezbednymi do wyznaczenia pozycji w systemie GPS sa:
a. |réznica odlegtosci od satelitow
15. b.  [pseudoodlegtosci od anteny odbiornika do satelitéw oraz potozenie satelitow na orbitach
c. |sfery ze $rodkiem w pozycji satelity

16.

Jakie statki musza posiada¢ zapasowy kompas magnetyczny?

a. [statki pasazerskie i towarowe o pojemnosci brutto 150 i powyzej

b. |statki towarowe o pojemnosci brutto 300 i powyzej

c. |wszystkie statki w zegludze migdzynarodowej

d.  [nie ma obowigzku posiadania zapasowego kompasu magnetycznego

Jakie statki musza posiada¢ zyrokompas?

a. [statki pasazerskie i towarowe o pojemnosci brutto 150 i powyzej
17. b.  [statki towarowe o pojemnosci brutto 300 i powyzej
c. |wszystkie statki o pojemnosci brutto 500 i powyzej
d. |nie ma obowigzku posiadania zyrokompasu
Kiedy system BNWAS powinien by¢ wigczony?
a. [caly czas podczas eksploatacji statku
18. b.  |kiedy statek przewozi tadunek
c. |kiedy statek jest pod balastem
d. [kiedy statek jest w drodze
Kompensacje dewiacji ¢wierc¢okreznej kompasu magnetycznego przeprowadza sig, redukujac:
a. |dziatanie stali twardej na kompas
19. b. |dziatanie stali migkkiej na kompas
c. |dziatanie magnetyzmu ziemskiego na kompas
Kompensacje dewiacji pétokreznej kompasu magnetycznego przeprowadza sieg, redukujgc:
a. |dziatanie stali twardej na kompas
20. b. |dziatanie stali migkkiej na kompas
c. |dziatanie magnetyzmu ziemskiego na kompas
Ktory obszar GMDSS ma najmniejszy zasieg?
a. |Ad
21. b. (A3
c. (A2
d. (A1
Linia (powierzchnia) pozycyjna w systemie GPS ma ksztatt:
a. [hiperboli
22. b. |sfery ze srodkiem w $rodku Ziemi
c. |sfery ze $rodkiem w pozycji satelity
Log akustyczny na duzych gtebokosciach:
a. |przechodzi w stan czuwania
23. b. [nie jest w stanie dokona¢ pomiaru predkosci
C. |rozpoczyna pomiar predkosci wzgledem wody
d. |wprowadza poprawki na btad pomiaru
Logi elektromagnetyczne wyposazone sg w korektory, ktére:
a. |uwzgledniajg prady morskie
24. b. |uwzgledniajg wptyw wiatru
c. [umozliwiajg zerowanie wskazan logu przy zerowej predkosci oraz korekte wskazan dla matych predkosci
Minimalna liczba widocznych satelitdw niezbedna do wyznaczenia pozycji 2-D to:
a. |2
25. b. |3
c. (4
Minimalna liczba widocznych satelitdw niezbedna do wyznaczenia pozycji 3-D to:




a. |2
26. b. |3
c. (4
Na doktadnos$¢ pozycji GPS nie ma wptywu:
a. |ilos¢ widocznych satelitow
27. b. |opéznienie jonosferyczne
C. |potozenie satelitow
d. |sita Coriolisa
Na jakich statkach obowigzuje system LRiT?
a. |na wszystkich statkach w zegludze miedzynarodowej
b, W zegludze miedzynarodowej: na wszystkich statkach pasazerskich, mobilnych platformach wiertniczych oraz statkach
28. towarowych o pojemnosci brutto 300 i powyzej
¢ |W zegludze migdzynarodowej: na wszystkich statkach pasazerskich oraz statkach towarowych o pojemnosci brutto 500 i
powyzej
d. |na statkach konwencyjnych (SOLAS), rybackich i zaglowych w zegludze miedzynarodowej
Obowigzek wyposazenia statku w dwa radary dziatajace niezaleznie dotyczy:
a. [zbiornikowcéw (niezaleznie od daty ich budowy)
29. b. |zbiornikowcéw wybudowanych po 01 wrzesnia 1981
c. |wszystkich statkéw, ktére nie sa wyposazone w urzadzenie ARPA
d. |statkéw o pojemnosci brutto 10000 i wigkszej
Obowigzek wyposazenia w LRIT nie dotyczy statkow:
a. [zbudowanych przed 31 grudnia 2008 i uprawiajacych zegluge w obszarach A1i A2
30. b. |uprawiajgcych zegluge w obszarach A1 i wyposazonych w AIS
c. |zbudowanych przed 31 grudnia 2008 i uprawiajgcych zegluge w obszarach A1, A2i A3
d.  |zbudowanych przed 31 grudnia 2008 i uprawiajacych zegluge w obszarach A1, A2, A3 i A4
Obowigzek wyposazenia statku w magnetyczny kompas sterowy istnieje dla:
a. [statkéw o pojemnosci brutto 150 i wiekszej
31. b. statkéw o pojemnosci brutto 150 i wiekszej zbudowanych przed 01.07.2002, jezeli informacje o kursie z gtéwnego kompasu
nie sg dostepne dla sterujacego
c. |jezeli informacje o kursie z gtéwnego kompasu nie sg dostepne dla sterujgcego
d.  |nie ma takiego obowigzku jezeli jest kompas gtowny
Obowigzek zainstalowania powtarzaczy zyrokompasu w miejscach takich, aby widoczno$¢ przy namierzaniu wynosta 360°:
a. |dotyczy statkéw o pojemnosci brutto 500 i wigkszej
32. b. |dotyczy statkéw zbudowanych po 01 wrzesnia 1984
C. |dotyczy statkdw zbudowanych po 01 wrzesnia 1984 i o pojemnosci brutto 1600 | wiekszej
d.  |nie ma takiego obowigzku
Opoznienie jonosferyczne w odbiornikach autoryzowanych (dwuczestotliwosciowych):
a. |oblicza sig wykorzystujac zjawisko refrakcii fali elektromagnetycznej
33. b. |wyznacza sie przy pomocy modelu opdznienia jonosferycznego
C. |jego warto$¢ w metrach podawana jest w depeszy nawigacyjnej
Organizacjg odpowiedzialng za przydziat pasm radiowych i orbit dla satelitéw jest:
a. [ITU
34. b. [IMO
c. |UN
d. |EMSA
Podstawowe sktadniki systemu GMDSS to:
a.  |NAVTEX, GPS, AIS, DSC
35. b. [COSPAS-SARSAT, NAVTEX, DSC, INMARSAT
C. |COSPAS-SARSAT, GPS, GLONASS, VHF
d. |AIS, VHF, GPS, DSC
Pomiar predkosci nad dnem mozliwy jest za pomoca logu:
a. |elektromagnetycznego
36. b. |akustycznego
c. [cisnieniowego
d. [mechanicznego
Predkos$¢ propagaciji fali hydroakustycznej wynosi okoto:
a. [1500 m/s
37. b. 1500 weziow
c. 1500 km/h
Przy okreslaniu namiaru w czasie przechytéw bocznych statku wystepuje btad paralaksy. Osigga on najwigksze wartosci dla katow
kursowych wystepujacych:
a. |natrawersach statku wtasnego
38. b. |przed dziobem i za rufg statku $ledzonego
C. |przed dziobem i za rufg statku wtasnego




39.

Regulacjg autopilota nie jest:

a. |nastawa maksymalnego wychylenia steru
b. |zmniejszenie czutosci

c. [nastawienie zadanego kursu

d. |zwigkszenie czutosci

40.

Segment kosmiczny systemu GPS tworzy konstelacja sktadajgca sie z minimum:

a. |24 satelitbw podstawowych oraz satelitow zapasowych
b. |12 satelitdw podstawowych oraz satelitow zapasowych
c. |48 satelitow podstawowych oraz satelitéw zapasowych

Statek na kotwicy nadaje raporty pozycyjne AlS:

a. [raz na 10 sekund
41. b. |co najmniej raz na 3 minuty
c. |w zaleznosci od liczby transponderéw AIS
Statek wiasny plynie kursem 095° z predkoscia 20 w. Przy stabilizacji obrazu radarowego wzgledem wody wyswietlono meldunek
radarowy $ledzonego obiektu stalego. Odczytany kurs rzeczywisty obiektu wynosit 275° a jego predko$é 1,8 w. Oznacza to, iz
parametry catkowitego znosu statku wiasnego sg nastepujgce:
. a. |kierunek K,=095 predkosé V,=1,8 w
b. |kierunek K,=275 predkosé V,=2,0 w
c. |kierunek K,=095°, predkos$¢ V,=0,2 w
S-VDR w stosunku do VDR:
a. |nie rejestruje rozméw prowadzonych na mostku
43. b. |nie rejestruje pozyciji statku
c. [rejestruje dane z jednej UKF i z jednego radaru
d. |nie musi by¢ wyposazony w zewnetrzng kapsute gromadzaca dane
System AIS pracuje na czestotliwosci:
a. [9GHz
44. b. |406 MHz
c. |2182KHz
d. |162 MHz
System alarmowy zyrokompasu uruchamiany jest, gdy:
a. |wskazania zyrokompasu sg lub bedg obarczone btedem
45, b. |wystapi zagrozenie pozarowe
c. |wystapi wysoki stan morza
System ECDIS:
a. |prezentuje mapy w formie elektronicznej
46. b. |prezentuje system nawigacyjny
c. [prezentuje aktualizowang baze danych
d. |prezentuje na wspdlnym ekranie sytuacje z radaru i mapy elektronicznej
System EGNOS jest wykorzystywany:
a. |naterenie Europy
47. b. [naterenie USA
c. [nacatym $wiecie
d. |na Pétnocnym Atlantyku
System EGNOS to system, ktéry do przesytania poprawek réznicowych wykorzystuje:
a. |telefonie komérkowg
48. b. |satelity geostacjonarne
c. [satelity systemu GLONASS
System GMDSS stosuije sie do:
a statkdw podlegajacych Konwencji SOLAS: o pojemnosci brutto 300 i powyzej oraz wszystkich pasazerskich, uprawiajgcych
zegluge miedzynarodowg
9. b.  [wszystkich statkéw, uprawiajgcych zegluge miedzynarodowg
c. |statkéw o pojemnosci brutto 3000 i powyzej
d. [wszystkich statkéw, uprawiajgcych zegluge miedzynarodowa, za wyjatkiem statkéw zaglowych
Typowy zestaw odbiorczy DGPS skfada sig z:
a. |odbiornika poprawek réznicowych z anteng
50. b. |odbiornika GPS z anteng procesora danych oraz odbiornika poprawek réznicowych z anteng
c. |odbiornika GPS z anteng oraz procesora danych
d. |odbiornika GPS z anteng, procesora danych oraz nadajnika z anteng
Tzw. Flinders Bar stuzy do:
a. |usunigcia dewiacji powstatej od stali migkkiej
51. b. |zwigkszenia czuto$ci kompasu magnetycznego
c. |redukcji deklinacji magnetycznej




Uktad nasladujgcy zyrokompasu:

a. |umozliwia przekazywanie informacji o kursie do wszystkich odbiornikéw
52. b. |zapobiega przegrzaniu zyrokompasu
c. |zapobiega stykaniu sie kuli nasladujgcej i zyroskopowej
Urzadzenie radarowe z automatycznym $ledzeniem ech powinno kontynuowac¢ proces $ledzenia w przypadku, gdy:
a. |obiekt pojawia sie na ekranie co najmniej w 3 na 10 kolejnych obrotéw anteny radarowej
53. b. |obiekt pojawia sie na ekranie co najmniej w 5 na 10 kolejnych obrotéw anteny radarowej
c. |obiekt pojawia sig na ekranie co najmniej w 3 na 5 kolejnych obrotéw anteny radarowej
VDR:
a. |rejestruje kurs i predkos¢
54. b. rejestruje datg, czas, pozycje, kurs, rozmowy przez UKF, sygnaty akustyczne na mostku oraz dane z radaru lub obu radaréw,
gdy sg zainstalowane
c. [rejestruje predkosci katowe podczas wykonywania zmian kursu
d. |rejestruje réznice predkosci nad wodg i nad dnem
W AIS wykorzystuje sie nastepujgcg technike przydziatu do pasma radiowego:
a. |SOTDMA
55. b. |FDMA
c. |CDMA
W czasie przechytéw bocznych statku btgd namiaru radarowego wywotany paralaksg jest najwigkszy:
a.  |przy katach kursowych zblizonych do 90 °L i P
56. b. |przy namiarach dziobowych i rufowych
c. |przy namiarach dziobowych
d. |przy namiarach rufowych
W przypadku statego btedu logu (zta informacja o predkosci statku wtasnego) nastepujace elementy meldunku radarowego zostang
btednie wyliczone:
a. |kurs i predkosc¢ rzeczywista obiektu
57. b. |namiar i odlegtos$¢
c. |CPA
d. |TCPA
W sktad segmentu kontrolnego systemu GPS wchodzg stacje kontrolne, rozmieszczone:
a. |naobszarze catego globu
58. b. |tylko na obszarze Ameryki Péinocnej
c. [tylko na obszarze Europy
W trakcie korzystania z funkcji manewru prébnego $ledzenie obiektéw poddanych akwizycji jest:
a. |zawieszone na czas testowania manewru
50. b. kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréw ruchu $ledzonych jednostek beda prezentowane dopiero po wytgczeniu funkcji
manewru prébnego
c. |kontynuowane, a wszelkie zmiany parametréw ruchu sledzonych jednostek sg prezentowane na biezaco
W wyniku dziatania wiatru z prawej burty statek zmieni swéj kurs:
a. [zawsze w lewo
60. b. |zawsze w prawo
c. [wlewo lub w prawo w zaleznosci m. in. od typu i budowy statku
Wigczenie opgcji Auto Range :
a. |spowoduje wigczenie automatycznego doboru czestotliwosci pracy echosondy
61. b. [spowoduje wigczenie automatycznego doboru zakresu pracy echosondy
C. |spowoduje automatyczne uwzglednienie zanurzenia statku
Wskazania zyrokompasu musza byé poprawione przez nawigatora o:
a. |dewiacje predkosciowg
62. b.  [btedy wywotane kotysaniem statku
c. |btedy wywotane przegtebieniem statku
d. |bfedy inercyjne

63.

Zgodnie z przepisami Konwencji SOLAS w logi powinny by¢ wyposazone:

a.  |wszystkie statki

b. [statki o pojemnosci 300 GT i powyzej
c. |statki powyzej 10000 GT

d. [statki zbudowane po 01.09.1984

64.

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

a.

wszystkich statkach

b.

statkach powyzej 10000 GT




c. |statkach powyzej 300 GT
d. [statkach o pojemnosci brutto 500 i wigkszej
Zgodnie z rezolucjg IMO A.824(19) dla logéw instalowanych na statkach po 01 stycznia 1997 btad pomiaru predkos$ci moze wynosic:
a. |5% lub 0,5 wezta (w zaleznosci od tego, ktéra warto$¢ predkosci jest wigksza)
65. b. 2% lub 0,2 wezta (w zaleznosci od tego, ktéra wartos¢ predkosci jest wieksza)
C. |10% lub 1 wezet (w zalezno$ci od tego, ktéra warto$¢ predkosci jest wieksza)
d. 1% lub 0,1 wezta (w zaleznosci od tego, ktora wartos¢ predkosci jest wigksza)
Zgodnie z wymaganiami techniczno — eksploatacyjnymi zawartymi w rezolucji IMO dopuszczalna warto$¢ btedu wyliczenia CPA|
wynosi:
a. 10,1 Mm
66. b. {0,05 Mm
c. (0,3Mm
d. [0,5Mm

Zjawisko zamiany $ledzonych obiektéw polega na:

a. |przeniesieniu bramki $ledzacej z jednego echa na drugie w momencie gdy oba echa znajdg sig¢ w jej obrebie
67. b. [zamiany wektora ruchu rzeczywistego na wektor ruchu wzglednego po wydaniu przez operatora komendy VECTOR MODE
c.  |uaktywnieniu obiektu AlS przez operatora radaru
Zmiana nastawy czutosci (yaw):
a. |wptywa na warto$¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowej
68. b. |wplywa na zakres statego, automatycznego wychylenia pletwy sterowej
c. |[powoduje zmiang zakresu strefy martwej martwej regulatora, zwigzanej z myszkowaniem statku
Zmiana nastawy wspotczynnika catkowania (trim) wptywa na:
a. |wartos¢ kata wychylenia steru oraz czas pozostawania ptetwy sterowej w wychyleniu skrajnym
69. b. |warto$¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowej
c. |zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej
Zmiana nastawy wspotczynnika wzmocnienia (rudder) wptywa na:
a. |wartos¢ kata wychylenia steru proporcjonalnie do kata zejscia z kursu
70. b. |warto$¢ maksymalnego wychylenia ptetwy sterowej
c. |zakres statego, automatycznego wychylenia ptetwy sterowej
Zmniejszenie sity ustawiajgcej kompasu magnetycznego powoduje:
a. |znaczng niestabilnos$¢ tarczy kompasu nawet po niewielkich zmianach kursu
71. b. |efekt zastoju, brak reakcji kompasu na zmiane kursu statku
c. |obie odpowiedzi sg wtasciwe
Zyrokompas po zakonczeniu procedury uruchomienia powinien wykazywaé:
a. [statg zmiang kursu
72. b. |statg odchytke kursowg
c. |staty kurs
Zyroskop swobodny to:
a. |zyroskop posiadajacy trzy stopnie swobody
73. b. |zyroskop w stanie spoczynku
c. |zyroskop pod dziataniem momentu sity
Zyroskop umieszczony wewnatrz ptywajacej kuli:
a. |wykazuje niestabilng rownowage
74. b. |wykazuje state potozenie wzgledem Ziemi
c. |uzyskuje trzy stopnie swobody




