Podstawy Nawigacjl

Kierunki

Jednostki



PODSTAWY NAWIGACJI

Program wyktadow:
» |stota, cele, zadania I rodzaje nawigacji.

« Podstawowe pojecia 1 definicje z zakresu nawigacji. Morskie
jednostki miar.

 Kierunki na morzu, rodzaje, zamiana kierunkow.

e Systemy wyrazania kierunkdéw. Zamiana kierunkow miedzy
systemami.

« Ksztalt 1 wymiary Ziemi, uktady odniesienia 1 wspotrzednych.
* Podstawowe wiadomosci o mapach nawigacyjnych.
« Pozycja statku I jej rodzaje.



PODSTAWY NAWIGACJI

Program wyktadow:
« Podstawy nawigacji terestrycznej.

* Pozycja zliczona statku. Oddziatywanie pradu 1 wiatru na statek.
Okreslenie przebytej drogi.
* Dokladnosc¢ pozycii statku.

 Rodzaje zeglugi. Zegluga po loksodromie i ortodromie. Zegluga
mieszana.



Kierunki:

PODSTAWY NAWIGACJI

Wi cie

Mezrary prad
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Freezraczenia




PODSTAWY NAWIGACJI

Kierunki:

W matematyce jest to zbior wszystkich prostych lub wektorow réwnolegltych do pewnej
zadanej prostej. Mowiac, ze pewien wektor albo prosta maja dany kierunek, mamy na
mysli, ze naleza one do tego zbioru

Kierunek to strona, w ktorg ktos lub co$ si¢ zwraca albo porusza; tez: droga, linia
prowadzaca do pewnego miejsca

Kierunek: jest to pozycja jednego punktu wzgledem drugiego. W nawigacji kierunki
okresla si¢ jako roznice katowa wyrazong W stopniach w odniesieniu do kierunku
odniesienia, zwykle jest to potnoc lub dziob statku



PODSTAWY NAWIGACJI

Kierunki:

[. Wyr6zniamy 4 kierunki gtowne
(kardynalne):

* Poinoc (N - North)

* Wschod (E - East)

* Potudnie (S - South)

o Zachod (W — West)

II. 4 kierunki posrednie:
NE, SE, SW, NW
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Biegun poétnocny — najbardziej wysuniety na potnoc punkt Ziemi
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PODSTAWY NAWIGACJI

Kierunki:

Wyro6zniamy nastepujace kierunki:

Rzeczywisty — wyznacza potudnik rzeczywisty, czyli linia N-S

Zyrokompasowy — wyznacza potudnik zyrokompasowy, czyli
linia Nz-Sz

Magnetyczny — wyznacza potudnik magnetyczny, czyli linia
Nm-Sm

Kompasowy — wyznacza potudnik kompasowy, czyli linia Nk-Sk
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Kierunki:

Kurs (K, C, Cn) jest to kierunek (poziomy) w ktorym statek jest sterowany
lub powinien by¢ sterowany. Wyrazany jest w mierze katowej, W
stopniach od kierunku odniesienia - potnocy zgodnie z kierunkiem
wskazowek zegara. Zakres zmiennosci wynosi od 0 do 360 stopni.

W zaleznos$ci od kierunku odniesienia wyrézniamy:
- kurs rzeczywisty (KR)

- kurs magnetyczny (KM)

- kurs kompasowy (KK)

- kurs zyrokompasowy (KZ)
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Kierunki:

kurs rzeczywisty (KR) — (ang True Course TC)

kat zawarty miedzy poinocg rzeczywistg (potudnikiem geograficznym),
dziobowg czescig diametralnej statku (osi symetrii)
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Kierunki:

Diametralna — umowna linia taczaca dziob i rufe statku, potozona w
ptaszczyznie symetrii jednostki. Diametralna nie posiada okreslonej
wysokosci W te] ptaszczyznie, za to jest réwnolegta do horyzontu. Stuzy
do wyznaczania kierunkéw wzgledem kadluba jednostki, np. kierunku
wiatru lub potozenia katowego obiektéw poza jednostka.



PODSTAWY NAWIGACJI

Kierunki:

- kurs magnetyczny (KM) (ang Magnetic Course MC)
kat zawarty miedzy potnocng czescia linii magnetycznej N-S, a dziobowa
cze$cig diametralnej statku

Kurs magnetyczny jest sumg kursu kompasowego oraz dewiacji
KM=KK+d
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Kierunki:

kurs kompasowy (KK) — (Compass Course CC)
kurs statku wskazywany przez kompas magnetyczny
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Zamiana kursow:

Deklinacja (variation) - oznaczenie (d)
kat poziomy w danym miejscu na powierzchni  Ziemi
pomiedzy poludnikiem magnetycznym i geograficznym. Kat ten podaje
sic Jako warto$¢ ze znakiem, zgodnie ze sposobem liczenia azymutu:
odchylenie kierunku péinocy magnetycznej od Kierunku potnocy
geograficznej ku wschodowi jako kat dodatni, odchylenie ku zachodowi
jako kat ujemny.

Kalkulator deklinacji http://geomag.nrcan.gc
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PODSTAWY NAWIGACJI

Zamiana kursow :

« Dewiacja kompasu ()

- r6znica migdzy kursem kompasowym a kursem magnetycznym wyrazona
w  stopniach.  Spowodowana  zaktoceniem  ziemskiego  pola
magnetycznego przez obiekty znajdujace si¢ W poblizu kompasu
magnetycznego np.: stalowy kadtub statku. Dewiacja ma znak (+) jezeli
poinoc kompasowa NK lezy na prawo od poinocy magnetycznej Nm

Fore-and-aft # Component
Athwartship
Componemnt 104

40 24

D ewiacja D eviation

Total Permament Magnetic KiiF & /Couir

Vertical Hecling Field Acrass Compass

Componen 1
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Zamiana kursow :

Kurs rzeczywisty jest sumg kursu magnetycznego oraz deklinacji
KR=KM+ (+d)

Kurs rzeczywisty jest sumg Kkursu zyrokompasowego oraz poprawki
zyrokompasu

KR=KZ+ (+pz)

Kurs magnetyczny jest sumg kursu kompasowego oraz dewiacji
KM=KK+ (+ )

KR+pw=KDW
KDW-+pz=KDD



PODSTAWY NAWIGACJI

Kierunki obliczenia:

Oblicz kursy @
KK+0=KM 2 KK na KDd z KDd na KK
wszystkie poprawki dodajemy wszystkie poprawki odejmujemy
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Oblicz |

Can dead Man vote Twice at Election ?
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Systemy wyrazania Kierunku:

Pelny lub okrezny (od péinocy 0-360)
« Polowkowy — system okreslania kierunkéw od O do 180 (od N lub S)

« Cwiartkowy — system okreslania kierunkéw od 0 do 90 (od N w
KierunkunaEiWorazod SnaEiW)

« Kat kursowy — jest to kat zawarty miedzy dziobowg czgscig linii symetrii
statku a kierunkiem na dany obiekt {trawers jest to kierunek prostopadty
do linii symetrii statku: kat kursowy 90}
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Namiary:
Podobnie jak kursy namiary dzielimy na rzeczywiste, zyrokompasowe,
magnetyczne, kompasowe.

« namiar rzeczywisty NR — jest to kat zawarty mi¢dzy pdinocna czgscia
linii N-S rzeczywistej a linia laczacg obserwatora z oblektem
namierzanym. P

« namiar kompasowy NK — jest to kat zawarty miedzy poinocng czgscia
linii N-S kopasowej a linia laczaca obserwatora z obiektem

namierzanym.
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Odlegtosci — jednostki, droga
« Mila morska [Mm]- dlugos¢ tuku réwnoleznika jednej minuty na
szerokosci 48°.

« Mila nautyczna (nautical mile [Nm]) — jednostka odlegtosci rowna 1
minucie kota wielkiego. W roku 1929 Migdzynarodowe Biuro

Hydrograficzne przyjeto 1852 m
« Kabel ([kbl]) 185,2 m (1/10 mili)
* Sazen (fathom) 1,852 m (6 stop)
« Stopa (feet) 0,3048 m
« Cal (inch) — 1/12 stopy = 2,54 cm
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Odleglosci - jednostki, droga

« Zboczenie nawigacyjne [a] - dlugos¢ tuku réwnoleznika na
dane] szerokosci geograficznej zawarta migdzy okreslonymi

dwoma potudnikami | wyrazona w milach morskich

obliczamy wg wzoru

a=AA-COSQ
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Predkosc
Wezel [W] — jednostka predkosci oznaczajagca 1IMm/1h =
1852 m/3600 s = 0,514 m/s (tercja potudnikowa)

Log — przyrzad do pomiaru predkosci




