PODSTAWY NAWIGACJI

Program wyktadow:

Istota, cele, zadania i rodzaje nawigacji.

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

Kierunki na morzu, rodzaje, zamiana kierunkow.

Systemy wyrazania kierunkow. Zamiana kierunkow miedzy
systemami.

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



PODSTAWY NAWIGACJI

Pozycja zliczona — miejsce obiektu liczone od ostatniej pozycji
obserwowanej. Otrzymana jest na podstawie znajomosci Kursu
rzeczywistego 1 przebytej drogi z uwzglednieniem

oddziatywania pradu I wiatru



PODSTAWY NAWIGACJI

Dryf (Dw)— powstaje w wyniku oddziatywania wiatru na statek,

ktory jest spychany z linii kursu
Dryf jest katem zawartym miedzy rufowa czescig linili symetrii
statku a sladem torowym,

lub

miedzy kursem rzeczywistym a droga statku po wodzie.
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Kat drogi po wodzie (KDw) — kat zawarty miedzy poinocna czesci

linie N-S rzeczywistej linig statku po wodzie (Dw)

KDw=KR + (+- pw)

pw — poprawka na wiatr ma znak (+) jezeli statek znoszony jest w

prawo I (-) jezeli w lewo
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Znos - powstaje w wyniku oddzialywania pragdu wodnego na

statek, ktory jest znoszony z linii kursu.

Oddziatywanie podobne jest do skutkéw dziatania wiatru

pp — poprawka na prad (+) jezeli statek znoszony jest w prawo oraz

(-) jezeli znoszony jest w lewo

KDd=KDw + (+- pp)



PODSTAWY NAWIGACJI

Kat drogi nad dnem (KDd) — kat zawarty miedzy poinocna czgscia
linii N-S a linig drogi statku nad dnem (Dd).
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Dryf — mierzymy

ZNnos - okreslamy



PODSTAWY NAWIGACJI

Pozycja obserwowana - pozycja okreslona na podstawie
dokonanych obserwacji obiektow stalych (0 znanych pozycjach

—mogg to by¢ takze sztuczne satelity ziemi)
Metody:
« Namiar i odlegtos¢
* Dwie I wigcej odleglosci

« Dwa I wigcej hamiary

« Namiar i glebokos¢




Obliczanie wspotrzednych pozyciji na ptaszczyznie

Warunek:

Obliczenia moga by¢ prowadzone do odleglosci od
obserwatora, dla ktorej kulistos¢ Ziemi nie wptywa na
pomiary parametrow nawigacyjnych



1. Pozycja z dwoch katow poziomych

Wartosci znane:
» wspolrzedne trzech punktow
* katy poziome

Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej
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1. Pozycja z dwoch katéw poziomych - algorytm

AX , = AM *cos(y + A)
AY, = AM *sin(y + A)
AX¢ =CM *cos(360° — (5 +C))
AY =CM *sin(360° — (5 +C))

X =X,+AX, = X +AX,
Y=Y, +AY, =Y. +AY,



2. Pozycja z dwoch namiarow obcych

Wartosci znane: ‘
» wspotrzedne punktow A,B l
» Namiary A i B na statek

Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej
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2. Pozycja z dwdch namiaréw obcych

YB _YA

tg180-a)= ——— 2~
9(180~a) XX,

AB = \/(XB - XA)2 +(YB _YA)2

A=NRA-a=180—(B-p)

_sinB

AM = ——
sin g

AB

AX , = A*M *cos(180 — NRA)
AY, = A*M *sin(180 — NRA)

X =X,+AX, =Xz +AX,
Y=Y, +AY, =Y, +AY,
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3. Pozycja z dwoch odleglosci

Wartosci znane: | X
l
» wspotrzedne punktow A,B X ;
5 i
» odleglto$¢ do punktow ; ‘(:
Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej 3 ’" Lok / (751 Vs
X } ’\ /
/
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Kat a-azymut linii bazy

A 4

Odlegtos¢c AB
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Przyrosty wspotrzednych

YB _YA
XB _XA

tg(180 — ) =

AB = \/(XB - XA)2 +(YB _YA)Z

cos A (AM ) +(AB)" —(BM )

2* AB*BM

AX , = AM *cos(a + A)
AY, = AM *sin(a + A)

X =X, +AX,
Y =Y, +AY,

3. Pozycja z dwoch odleglosci



4. Pozycja z dwoch roznic odleglosci

Wartosci znane:

. wspotrzedne punktow A,B,C

. dwie roznice odleglosci a—
Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej A(X,Y) \
C(X,Y)
azymuty linii bazy a, B
Kat B

Dhugosci linii bazy AB, BC
Odlegtos¢ D, oraz kat y

A A

Przyrosty AXgoraz AYg



5. Pozycja z dwoch sum odleglosci

Wartosci znane:

. wspotrzedne punktow A,B,C ‘r Tx __1 .
. dwie sumy odlegtosci o 2 TN ’
Szukamy: wspoélrzedne pozycji whasnej A? - ]/
1.  azymuty linii bazy o, B \ / \ C(xe )
Kat B \ .’
Dhugosci linii bazy AB, BC \ !p /j;/
} oA

2

3

4, Odlegtos¢ D, oraz kat y
S Przyrosty AXgoraz AYg



6. Pozycja z namiaru 1 odlegtosci

Wartosci znane:

wspotrzedne punktu A

namiar rzeczywisty oraz odlegtosé¢

Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej

1.

Przyrosty obliczamy bezposrednio wg

AX , =D-cos(180—«)
AY, =D-sin(180—«a)
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7. Pozycja z namiaru 1 kata poziomego

Wartosci znane:

. wspotrzedne punktow A, B
. Kat poziomy B(Xs,Ys)
Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej
1. Kat bazowy o

2 Dhugos¢ linii bazy AB
3 Katy A oraz B

4, Odlegtos¢ AM
5

Przyrosty AXgoraz AYg

M{XY)



7. Pozycja z odlegtosci 1 kata poziomego

Wartosci znane:

. wspotrzedne punktow A, B

. Kat poziomy, odlegtos¢ do jednego ze B (X, Ys)
Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej
1. Kat bazowy o

2 Dhugos¢ linii bazy AB

3. Katy A oraz B

4 Przyrosty AXgoraz AYg

M{XY)



8. Pozycja z odleglosci 1 roznica odleglosci

X
Warto$ci znane: ‘
. wspotrzedne punktow A, B
. odlegto$¢ do jednego ze znakow oraz

réznice odleglosci migdzy nimi
Szukamy: wspoéirzedne pozycji whasnej Al 1)
1. Kat bazowy o
2 Dhugos¢ linii bazy AB
3. Kat A
4

Przyrosty AXgoraz AYg




9. Pozycja z r6znicy 1 sumy odlegtosci

Wartosci znane:

. wspotrzedne punktow A, B, C

. Roéznicg oraz sume odlegtosci

Szukamy: wspoétrzedne pozycji whasnej

1. Katy o, B Al Ya)
2 Kat B

3 Dhugosé¢ linii baz AB, BC

4, Odlegtos¢ D, oraz kat y
5

Przyrosty AXgoraz AYg



