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Nr:

Przedmiot: |NAWIGACJA

Kierunek / Poziom ksztalcenia: |NAWIGACJA /PIERWSZEGO STOPNIA

Forma studiow: STACJONARNE
Profil ksztalcenia: PRAKTYCZNY
Specjalnos¢:
Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze
SEMESTR | ECTS
w C L P S w C L P S
I 8 30 15
II 5 15 30
III 4 15 30
1A% 5 15 30
\" 3 20 35
VI 3 15 30
VIII 2 2 5
Razem w czasie studiows 287

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji (jesli dotyczy przedmiotu)

[ 1

|Wiedza z zakresu szkoly $redniej

Cele przedmiotu

1

W wyniku szkolenia osoba szkolona powinna uzyskac¢ wiedze w nastepujacym zakresie:

teoretyczne podstawy planowania podrozy oraz zasady prowadzenia bezpiecznej i sprawnej nawigacji we wszystkich
realizacji podrozy, w r6znych warunkach hydrometeorologicznych wystepujacych na oceanach, morzach i wodach
srodladowych uczeszczanych przez statki morskie, z uwzglednieniem oddzialywania tych warunkéw; zasady
lkkonstrukcji stosowanych w nawigacji map i innych materialéw kartograficznych oraz zakres i tresci szczegotowe
morskich pomocy nawigacyjnych; teoretyczne podstawy prowadzenia zliczenia drogi (graficzne i analityczne) z
uwzglednieniem bledéw wskazan logéw, kompasdw oraz oddzialywania wiatru i pradu; podstawy tworzenia
infrastruktury nawigacyjnej akwenow zeglugowych; podstawy teorii okreslania pozycji statku za pomoca wszystkich
dostepnych technik oraz ocena doktadnosci linii pozycyjnych i pozycji; zasady i procedury pelnienia wachty
nawigacyjnej i wspolpracy w zespole obsady mostka nawigacyjnego.

W wyniku szkolenia osoba szkolona powinna uzyskac umiejetnosci w nastepujacym zakresie:

definiowanie i weryfikowanie wszystkich potencjalnych niebezpieczenstw nawigacyjnych; wykorzystywanie
publikacji nautycznych; uzyskanie ze wszystkich dostepnych zrédet ostrzezen nawigacyjnych i pogodowych; korekta
map i publikacji; wyznaczanie pozycji statku metodami terrestrycznymi i elektronicznymi oraz okreslanie ich
dokladno$ci; prowadzenie bezpiecznej nawigacji; okreslanie i przewidywanie ruchu statku w zmiennych warunkach
hydrometeorologicznych; obliczanie wartos¢ poprawki kompaséw; okreslanie ptywow

i pradow plywowych; zaplanowanie podrozy statku; prowadzenie obliczen nawigacyjnych dotyczacych kursu i drogi
statku, wykorzystywanie systemow nawigacji zintegrowanej, w tym ECDIS; przygotowanie raportow i uczestniczenie
w systemach meldunkowych; stosowanie procedur wachty nawigacyjnej, zastosowanie procedur w
niebezpieczenstwie; przygotowanie mostka nawigacyjnego do wyjscia statku w morze.

Efekty ksztalcenia dla calego przedmiotu (EKP) — po zakonczeniu cyklu ksztalcenia

EKP1 |Posiada uporzadkowana wiedze w zakresie podstaw nawigacji. Na_W11

Na_W24
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EKP2 [Ma podstawowa wiedze w zakresie standardow kartografii morskiej oraz posiada wiedze Na_Wi1l
szczeg6lowa o morskim oznakowaniu nawigacyjnym. Na_W13
Na_W14
Na_W27
EKP3 [[dentyfikuje problem nawigacyjny w zegludze po ortodromie, loksodromie lub zegludze mieszanej, | Na_W11
wybiera wlasciwa metode rozwiazania i ocenia jej przydatnos¢ w réznych sytuacjach nawigacyjnych.| Na_W15
EKP4 [Ma szczegotowa wiedze dotyczaca prowadzenia zeglugi oceanicznej, na wodach przybrzeznychiw | Na_W11
akwenach ograniczonych. Rozréznia stosowane metody i techniki bezpiecznego prowadzenia statku,| Na_W13
identyfikuje problemy nawigacyjne, zna algorytmy rozwiazan. Na_W15
EKP5 [Posiada szczegdlowa wiedze dotyczaca wyznaczania pozycji statku wraz z ocena jej dokladnosci. Na_W15
Na_W26
EKP6 [Omawia i wyjasnia przyczyny powstawania plywow i pradow ptywowych. Rozumie oddzialywanie | Na_W01
tych zjawisk na statek i sSrodowisko morskie, ukazujac je w aspekcie bezpieczenstwa zeglugi. Na_Wo02
EKP7 [Rozrdznia, identyfikuje i charakteryzuje rodzaje plywow i pradow ptywowych. Ocenia wptyw Na_W11
warunkéw hydrometeorologicznych na przebieg zjawiska. Na_W12
Na_W30
EKP8 |Wykorzystuje umiejetnosci syntezy do identyfikacji, wyboru metody i rozwiazywania prostych i Na_W13
ztozonych problemoéw nawigacyjnych zwiazanych z pltywami i pradami ptywowymi. Na_U02
EKP9 [Zna wymagania formalne planowania podrdzy. Zna zrédla informacji niezbedne do opracowania Na_W02
planu przejscia nawigacyjnego, zar6wno nawigacyjne jak i meteorologiczne. Na_W11
Na_W13
Na_W14
Na_W26
EKP10 [Zna proces planowania i monitorowania przejscia statku. Zna procedury wachtowe i awaryjne oraz | Na_W12
potrafi modyfikowac¢ plan podrézy w zaleznosci od okolicznosci. Na_W13
Na_W15
EKP11 [Zna aspekty prawne dotyczace systemow ECDIS, zrédta danych i typy systeméw map Na_Wo06
elektronicznych oraz konfiguracje i funkcje systeméw ECDIS. Ma uporzadkowana wiedze z Na_W11
nawigacji, umozliwiajaca rozwigzywanie zadan kompleksowych. Na_W13
Na_W15
Na_W23
EKP12 [Ma podstawowa wiedze w zakresie standardow i norm technicznych zwiazanych z ECDIS. Na_W26
Na_W27
Na_W28
EKP13 [Ma podstawowa wiedze w zakresie procedur awaryjnych, rozktadéw alarmowych, procedur Na_W19
postepowania dowddztwa statku w celu zapewnienia bezpieczenstwa ludzi, statku i ladunku; Zna w| Na_W32
podstawowym zakresie akty prawne - konwencje, rezolucje, kodeksy i podstawowe wymagania z
nich wynikajace, kodeks zarzadzania bezpieczenstwem (ISM) w odniesieniu do statku i armatora,
zakres i zasady postepowania statku w czasie kontroli panstwa portu (PSC).
EKP14 [Ma doswiadczenie zwiazane z wykorzystaniem przyboréw nawigacyjnych i map do rozwiazywania | Na_U11
zadan praktycznych nawigatora, zdobyte poprzez uczenie si¢ w laboratorium. Na_U15
EKP15 [Pozyskuje informacje, integruje je, dokonuje interpretacji i przeliczen. Na_U18
EKP16 [Posiada doswiadczenie zdobyte na ¢wiczeniach w symulatorach, niezbedne do rozwiazywania Na_U12
praktycznych zadan oficera wachtowego. Na_U15
Na_U26
EKP17 [Pozyskuje informacje z map i publikacji nautycznych, integruje je, dokonuje interpretacji w celu Na_Uo01
zapewnienia bezpieczenstwa zeglugi. Na_U18
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Na_U27

EKP18 |Opanowal wykorzystanie najczesciej stosowanych metod trygonometrii sferycznej do Na_U11
rozwigzywania problemoéw nawigacyjnych. Posiada umiejetnos¢ rozumienia problemow i Na_U12
wyodrebniania w nich istoty zagadnienia.

EKP19 [Prowadzi obliczenia z zakresu zeglugi ortodromicznej, loksodromicznej mieszanej, potrafi korzysta¢| Na_U11
z narzedzi obliczeniowych, w tym aplikacji komputerowych. Na_U12

EKP20 [Prowadzi zliczenie drogi statku dla zalozonych warunkéw hydrometeorologicznych oraz postugujac | Na_U12
sie metodami i technikami nawigacji terrestrycznej wyznacza pozycje zliczona, estymowana, Na_U15
prawdopodobna i obserwowana statku.

EKP21 [Posiada umiejetnos¢ wydobywania informacji jakosciowych z danych ilosciowych. Proste i ztozone | Na_U01
problemy w kompleksowych zadaniach nawigacyjnych rozwiazuje za pomoca wlasciwych Na_U15
plgorytmoéw oraz analizuje je w aspekcie bezpieczenstwa zeglugi. Na_U18

EKP22 [Potrafi uzyskiwac informacje z map i wydawnictw nawigacyjnych nawigacyjnych oraz innych zrodell Na_U01
informacji, integrowac je dokonywac ich interpretacji oraz wyciaga¢ wnioski i formulowac opinie. Na_U12

EKP23 [Pozyskuje informacje zrédlowe, okresla przepowiednie pltywow i pradow plywowych. Rozumie Na_Uo01
zalozony poziom dokladnosci i ograniczenia zwiazane ze stosowana metoda obliczen, interpretuje Na_U11
uzyskane wyniki. Na_U18

EKP24 [Posiada umiejetnosci samoksztalcenia i skutecznego wykorzystywania zasobow informacyjnych, w | Na_U06
tym miedzynarodowych zroédet informacji w zakresie ptywow i pradow plywowych. Rozumie Na_Ko1
potrzebe ksztalcenia ustawicznego w rozwoju zawodowym wynikajaca z tempa zmian w standardzie
i technologii przekazu informacji nawigacyjnej.

EKP25 [Potrafi pozyskiwac potrzebne informacje z literatury, baz danych oraz innych zrédet, integrowac je, | Na_U01
dokonywac interpretacji oraz wyciaga¢ wnioski i ostatecznie opracowywac plan podrdzy. Na_Uo04

EKP26 [Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych systemu ECDIS oraz innych zrédet, Na_U12
integrowac je, dokonywac ich interpretacji oraz wyciaga¢ wnioski i formulowac opinie. Na_U15

EKP27 [Potrafi dokonac¢ analizy informacji dostarczanych przez system ECDIS. Na_Uo01

Na_Uo06
Na_U13
Na_Ko01
EKP28 [Posiada wiedze na temat magnetyzmu ziemskiego i potrafi zastosowac ja w nawigacji. Na_Uo04
Na_U19
Na_Ko02

EKP29 [Ma umiejetnos¢ samodzielnego uczenia sie i pracy oraz wykazuje zaangazowanie w Na_Uo04

samoksztalcenie. Na_U19
Na_KO02

EKP30 [Potrafi dokonac¢ nawigacyjnego opracowania podrdzy: dokona¢ wyboru drogi, przygotowanie mapi | Na_U06
wydawnictw nawigacyjnych na przejscie morzem, zapoznac sie z przeszkodami nawigacyjnymi Na_Ko01
naturalnymi i sztucznymi, zebra¢ informacje o pogodzie na trasie przejscia, zapozna¢ z ogolnymi Na_Ko03
wymaganiami prowadzenia nawigacji na r6znych akwenach ptywania.

EKP31 [Rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania sie - podnoszenia kompetencji zawodowych i osobistych Na_U06
poprzez poznanie interakcji pomiedzy elementami sktadowymi nawigacji, zgodnie z STCW. Na_Ko1

Na_KO03
Tresci programowe
Semestr I
Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie dofOdniesieni
EKP dla e do RPS
WIC|L|P|S przedmiotu
il iGeodezyjne i kartograficzne podstawy nawigacji. Ksztalt i wymiary | 2 EKP1, EKP2, P.1.1.1
Ziemi. Ziemia jako geoida. Stosowane przyblizenia ksztaltu, IEKP14, EKP15,
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elipsoida obrotowa, kula. Podstawowe punkty, linie i plaszczyzny
elipsoidy ziemskiej, promienie krzywizn na elipsoidzie, wymiary
(parametry) wazniejszych elipsoid. WGS-84. Ziemia jako kula, sredni
promien Ziemi. Podstawowe punkty, linie i plaszczyzny na kuli
ziemskiej.

[EKP26, EKP27,
[EKP29

Wspolrzedne geograficzne. Systemy wspolrzednych na elipsoidzie i
kuli (geograficzne, geodezyjne, geocentryczne, prostokatne).
Obliczanie wspolrzednych dowolnego punktu przy znanych
wspolrzednych innego punktu i wartosci réznic szerokosci i dlugosci
geograficznej. Obliczanie roznicy szerokosci i dlugosci geograficzne;j.
INanoszenie i odczytywanie wspélrzednych geograficznych znakow
nmawigacyjnych. Odczytywanie odleglosci, réznicy szerokosci i
dlugosci geograficznej miedzy znakami.

[EKP1, EKP2,

[EKP14, EKP15,
[EKP17, EKP25,
[EKP27, EKP29

0.1.1.1,
0.1.1.2

Ortodroma i loksodroma. Przebieg ortodromy i loksodromy na kuli
ziemskiej, definicje ortodromy i loksodromy, ogélne cechy i
Znaczenie tych linii w nawigacji. Linia geodezyjna.

[EKP3, EKP17,
[EKP18, EKP19

9.1.1.5

Morskie jednostki miary. Dlugos¢ jednej minuty tuku poludnika na
elipsoidzie, zaleznos¢ od szerokosci geograficznej. Mila morska, mila
nautyczna, kabel i inne jednostki dlugosci (odlegtosci), w tym
niemetryczne, sazen, jard, stopa, cal. Miedzynarodowa mila morska.
IDlugos¢ jednej minuty tuku réwnoleznika w funkcji szerokosci
geograficznej, zboczenie nawigacyjne. Morskie jednostki predkosci.
Obliczanie i stosowanie zboczenia nawigacyjnego, zbieznos¢
poludnikow. Zamiany jednostek dlugosci (odlegtosci), przeliczenia
miary katowej na liniowa i odwrotnie. Przeliczanie jednostek
gtebokosci i wysokosci stosowanych na morskich mapach
mawigacyjnych. Przeliczanie jednostek predkosci (wezly, kable na
minute, metry na sekunde, kilometry na godzine).

[EKP1, EKP2

9.1.1.2,
0.1.1.3

Odwzorowania kartograficzne. Podzial i klasyfikacja odwzorowan i
ich cechy konstrukcyjne. Podstawowe odwzorowania kartograficzne
lstosowane w nawigacji morskiej. Skala znieksztalcenia odwzorowan.

[EKP2

9.1.1.1,
0.1.1.2,
0.1.1.3

Kierunki na morzu. Kurs, namiar, kat kursowy. Definicja horyzontu
obserwatora i widnokregu, odleglos¢ widnokregu, obnizenie
widnokregu przy Sredniej refrakcji atmosferycznej. Geometryczny
zasieg widocznosci. Kierunki na plaszczyznie horyzontu obserwatora.
Systemy podzialu horyzontu, zasady definiowania kierunku w
[poszczegolnych systemach. Pojecie kierunku jako jednego z
podstawowych terminéw w nawigacji. Kierunki przemieszczania sie
obiektow (w tym kierunek wiatru i pradu). Kierunki rzeczywiste,
lkkurs, namiar, kat kursowy. System rumbowy. Obliczanie odleglosci
widnokregu i geograficznego zasiegu widocznosci obiektow.
Wyrazanie kierunkéw w réznych systemach podzialu horyzontu,
zamiana kierunkéw wyrazonych w réznych systemach podziatu.
Obliczenia zwiazane z zaleznoscia miedzy kursem, katem kursowym
i namiarem.

[EKP1, EKP14

0.1.1.1,
0.1.1.4

Predkos¢ i droga statku. Pojecie predkosci w nawigacji. Predkos¢
wzgledna (po wodzie, nad dnem). Droga statku po wodzie, droga nad
dnem. Ogolna charakterystyka metod pomiaru predkosci i drogi. Logi
i ich charakterystyka. Poprawianie odczytéw logu, poprawka
procentowa i wspélczynnik korekcyjny. Obliczanie przebytej drogi z
uwzglednieniem poprawki procentowej logu i wspoétczynnika
kkorekcyjnego. Obliczanie poprawki procentowej i wspoélczynnika
lkkorekcyjnego w oparciu o wyniki pomiaréw na mili pomiarowe;j.
Prosty nakres drogi. Wykreslanie kurséw rzeczywistych, odkladanie
przebytej drogi na podstawie wskazan logu z uwzglednieniem
[poprawki procentowej logu lub wspolczynnika korekcyjnego logu.

IEKP1, EKP4,
[EKP14, EKP21

9.1.1.5,
9.1.1.6

Magnetyzm ziemski, dewiacja, deklinacja, catkowita poprawka. Kurs
rzeczywisty, magnetyczny, kompasowy, zyrokompasowy.
Magnetyzm ziemski i jego skladowe, bieguny i potudniki
imagnetyczne. Deklinacja magnetyczna. Magnetyzm okretowy i
dewiacja, zaleznos¢ dewiacji od kursu. Kompasy magnetyczne.

[EKP17

9.1.1.7,
0.1.1.8
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Kierunki kompasowe. Calkowita poprawka. Zamiana kierunkow
magnetycznych i kompasowych na rzeczywiste. Kompasy
zyrokompasowe, bledy kompasu zyroskopowego i sposoby
okreslania poprawki zyrokompasu. Kierunki zyrokompasowe a
kierunki rzeczywiste. Izogony, r6ze kompasowe, uaktualnianie
deklinacji. Tabela dewiacji i postugiwanie sie nia do wyznaczenia
wartosci dewiacji. Obliczanie catkowitej poprawki kompasu.
Zamiana kursow i namiarow z uwzglednieniem deklinacji i dewiacji.
Okreslanie wartosci deklinacji magnetycznej na morskich mapach
mawigacyjnych, polskich, brytyjskich i miedzynarodowych INT.

IAkweny zeglugowe i ich wyposazenie nawigacyjne (infrastruktura
nawigacyjna). Oznakowanie nawigacyjne, zasiegi swiatel
mawigacyjnych. Klasyfikacja akwenow zeglugowych. Podziat i
charakterystyka niebezpieczenstw nawigacyjnych. Znaki
nawigacyjne stale i ptywajace. Srodki techniczne stosowane na
znakach nawigacyjnych (Swietlne, akustyczne, radarowe, itp.). Cechy
i charakterystyki $wiatel nawigacyjnych. Zasieg geograficzny,
Swietlny i nominalny. Interpretacja oznakowania niebezpieczenstw
nmawigacyjnych. Interpretacja informacji o charakterystyce swiatet
zamieszczonych w ALL (Admiralty List of Lights and Fog Signals).
Wykreslanie zasiegu geograficznego widocznosci obiektow, zasiegu
nominalnego $wiatel. Wykorzystanie nomograméw z ALL do
okreslania zasiegu Swietlnego i aktualnej widzialnosci. Wykres$lanie
kierunkow rzeczywistych z wykorzystaniem trojkatow
nawigacyjnych, linii rownolegtych. Odczytanie (wykreslanie)
nabieznikow i sektorow swiecenia latarni morskich.

[EKP2, EKP29

0.1.1.9,
0.1.1.10,
0.1.1.11

1o

System IALA. System IALA, znaki kardynalne, znaki boczne (region
A i B), znak bezpiecznej wody, znaki specjalne, oznakowanie
niebezpieczenstw nawiga-cyjnych, Emergency Wreck Marking Buoy.

[EKP2, EKP22,
[EKP29

0.1.1.9,
0.1.3.6

n1

Morskie mapy nawigacyjne - zarys historyczny. Osiagniecia
nmawigacyjne i kartograficzne w starozytnosci, mapea mundi, mapy
portolanowe, odwzorowanie Merkatora, mapy nawigacyjne
IAdmiralicji Brytyjskiej, mapa elektroniczna.

[EKP2, EKP22

0.1.3.4

2

Morskie pomoce nawigacyjne - podzial i klasyfikacja. Podstawowe
wydawnictwa nawigacyjne (polskie i angielskie). Katalogi, locje,
spisy $wiatel i sygnaléow mglowych, spisy radiostacji nautycznych.

[EKP2, EKP17,
[EKP22

0.1.3.8

13

Morskie mapy nawigacyjne. Klasyfikacja i przeznaczenie map
morskich. Mapy nawigacyjne, informacyjne i pomocnicze.
Wymagania stawiane morskim mapom nawigacyjnym. Cechy
lkkonstrukcyjne map (wymiary, ramki, tytul, skala liniowa, itp.). Tres¢
imap nawigacyjnych, informacyjnych i pomocniczych.
IPrzechowywanie map na statku. Mapy sazniowe i metryczne. System
datowania map Admiralicji Brytyjskiej (UKHO). Morskie mapy
nmawigacyjne — uklad informacji prezentowanych na mapie. Morska
Imapa nawigacyjna - podstawowe informacje o tresci i sposobach jej
wykorzystania. Przyrzady i przybory nawigacyjne. Odczytywanie i
przeliczanie gltebokosci (wysokos$ci) na mapach sazniowych i
metrycznych. Okreslanie wartosci zboczenia nawigacyjnego. Praca na
mapie. Wykreslanie kursow, namiarow, katow kursowych,
kierunkéw nabieznikow.

EKP2, EKP14,
EKP17, EKP22,
EKP25

09.1.3.4,
9.1.3.5

4

IPublikacje nawigacyjne. Uklad tresci oraz postugiwanie sie
podstawowymi wydawnictwami nawigacyjnymi Admiralicji
Brytyjskiej. Katalog map nawigacyjnych — uklad tresci, sposob
kkorzystania. Spis Swiatel — uklad tresci i sposob korzystania. Locje
morskie — uklad tredci i sposéb korzystania. Tablice odleglosci —
uktad tresci i sposdb korzystania. Pozostate publikacje nawigacyjne,
spisy sygnalow radiowych, tablice i atlasy ptywow. Korzystanie z
podstawowych wydawnictw nawigacyjnych jako uzupelnienie
informacji prezentowanej na morskich mapach. Elektroniczne
wydawnictwa nawigacyjne UKHO.

[EKP9, EKP17,
[EKP22, EKP25

0.1.3.8

15

Znaki i skroty stosowane na mapach. Odczytywanie

EKP2, EKP17,

0.1.3.6
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iebezpieczenstw nawigacyjnych i sposobow ich oznakowania.
asady ich omijania. Identyfikacja znakow nawigacyjnych w dzien i
nocy. Znaki i skroty stosowane na mapach.

[EKP22, EKP29

Semestr 11

Lp.

Zagadnienia

Liczba godzin

Odniesienie do|
EKP dla

W

C

P

S

przedmiotu

Odniesieni
e do RPS

Odwzorowanie Merkatora. Odwzorowanie Merkatora. Podstawy
teoretyczne. Zasady konstrukcji map. Obliczanie i konstrukcja siatki
lkkartograficznej w odwzorowaniu Merkatora. R6wnanie loksodromy.
IPowiekszona szerokos¢. Zasady pracy na mapach w odwzorowaniu
Merkatora. Powiekszona szeroko$¢, obliczanie i konstrukcja siatki
lkartograficznej w odwzorowaniu Merkatora. Loksodroma.

[EKP2, EKP14

0.1.3.1

Odwzorowanie gnomoniczne - zasady pracy. Odwzorowanie
gnomoniczne. Odwzorowanie stereograficzne. Zasady pracy na mapie
w odwzorowaniu gnomonicznym. Ortodroma.

[EKP2, EKP18

09.1.3.2,
0.1.3.3

Odwzorowanie Gaussa-Kriigera. Podstawy teoretyczne
odwzorowania Gaussa-Kriigera (odwzorowanie Transverse Mercator).
Zasady pracy na mapie UKHO w odwzorowaniu Transverse,
Mercator.

[EKP2

9.1.3.1

Graficzne zliczenie drogi statku. Pozycja zliczona. Zliczenie graficzne
proste. Zliczenie z uwzglednieniami oddzialywan wiatru (kat dryfu,
lkat drogi po wodzie, linia drogi po wodzie). Okreslenie wartosci kata
dryfu. Uwzglednienie pradu w zliczeniu graficznym, kat znosu, kat
drogi nad dnem, linia drogi nad dnem, zegluga na pradzie stalym i
zmiennym. Uwzglednienie czynne i bierne pradu. Nawigacyjny
[sposéb uwzglednienia parametréw pradu. Podstawowe prace na
imapie. Pozycja obserwowana. Nanoszenie na mape pozycji statku z
namiaru i odleglosci. Planowanie przejscia nawigacyjnego na mapie.
Wyznaczanie punktéow zwrotu i wykreslanie kurséw. Zliczenie
graficzne proste. Pozycja zliczona. Nawigacyjne zliczenie drogi z
uwzglednieniem wiatru. Dryf. Kat drogi po wodzie. Nawigacyjne
zliczenie drogi z uwzglednieniem pradu Znos Kat drogi nad dnem.
Rozwiazywanie kompleksowych zadan graficznych zliczenia drogi na
imapie. Bierne i czynne uwzglednianie znosu i dryfu.

12

[EKP14, EKP15,
[EKP19, EKP20,
[EKP21

9.1.1.5,
0.1.6.2

Wiadomosci zeglarskie w wersji papierowej (drukowanei) i
elektronicznej - przeznaczenie, uklad tresci Admiaralty Notices to
Mariners, Cumulative List of Admiralty Notices to Mariners, Annual
Summary of Admiralty Notices to Mariners. Zasady korekty map i
wydawnictw nawigacyjnych. Poprawki czasowe i wstepne.
,Wiadomosci Zeglarskie” - uktad Admiaralty Notices to Mariners,
Cumulative List of Admiralty Notices to Mariners, Annual Summary
of Admiralty Notices to Mariners.

[EKP17, EKP22

0.1.3.8

IKorekta map nawigacyjnych. Poprawki do map — sekcja II
,Wiadomosci Zeglarskich” Small Corrections. Korekta map
mawigacyjnych na podstawie sekcji II Admiralty Notices to Mariners.

[EKP2, EKP22

0.1.3.9

Ostrzezenia nawigacyjne, Navtex, Navarea. Systemy informacji
nautycznej MSI. Ostrzezenie nawigacyjne Serwis NAVAREA.
IKorekta wedlug radiowych ostrzezen nawigacyjnych NAVTEX.
IKorekta map nawigacyjnych na podstawie ostrzezen nawigacyjnych
Serwis Navarea.

[EKP25

0.1.3.8

IKorekta wydawnictw nawigacyjnych. Zasady korekty podstawowych
morskich pomocy nawigacyjnych Admiralicji Brytyjskiej, katalogu
imap, spisu $wiatet ALL, locji morskich, tablic ptywéw ATT, spisu
sygnalow radiowych ALRS i pozostatych publikacji nawigacyjnych.
Korekta wydawnictw nawigacyjnych, locji, spisow Swiatel, spisow
sygnalow radiowych, katalogu, tablic plywow.

[EKP17, EKP22,
[EKP25

0.1.3.10

Polskie mapy i wydawnictwa nautyczne. Znaki i skroty stosowane na
mapach BHMW. Wiadomosci zeglarskie BHMW, przeznaczenie,
uklad tresci. Sposoby poszukiwania. Zasady korekty map i

[EKP2, EKP17,
[EKP22, EKP25

9.1.3.7,
9.1.3.9,
9.1.3.10
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wydawnictw nawigacyjnych BHMW.

i [Elektroniczna mapa nawigacyjna. System ECDIS. Elektroniczna mapa| 1 [EKP11, EKP12, 9.1.10.1,
nmawigacyjna ENC, systemy map elektronicznych ECS, ECDIS, RCDS. EKP16 9.1.10.3
Mapy wektorowe i rastrowe. AVCS oraz ARCS. Podstawowe
uregulowania prawno-organizacyjne IMO (SOLAS i STCW) oraz IHO
(S-52, S-57) dotyczace systeméw ECDIS. Symulator systemu ECDIS
IPodstawy elektronicznych map nawigacyjnych.

n1 IPodstawowe pojecia i terminy nawigacyjne w jezyku angielskim. 1 EKP1, EKP2, P.15.2.6,
Podstawowe pojecia (nazwy i ich skroty) nawigacyjne w jezyku IEKP29 9.15.2.7,
pngielskim. 9.15.2.9

Semestr II1

Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie dofOdniesieni
EKP dla e do RPS
wicC P S| przedmiotu

il Zliczenie graficzne drogi statku. Cyrkulacja i jej parametry. Sposoby | 2 [EKP1, EKP3  P.1.6.1
prezentacji informacji o cyrkulacji. Zasady okreslenia parametrow
cyrkulacji. Uwzglednianie cyrkulacji w zliczeniu graficznym.

Zliczenie graficzne drogi statku z uwzglednieniem cyrkulacji oraz
skutkow oddzialywania pradéw (stalych i zmiennych) oraz wiatru.

3 IPozycja obserwowana statku. Pomiary nawigacyjne. Parametry 2 [EKP1, EKP4, P.1.6.4,
nawigacyjne i linie pozycyjne. Metody wyznaczania linii pozycyjnej. IEKP5 9.1.6.5,
Ogolna charakterystyka pozycji obserwowanej. Uwagi o bledach 9.1.6.6,
pomiaréow parametrow nawigacyjnych i w dokladnosci pozycji 09.1.6.7,
obserwowanych. Wykorzystanie linii pozycyjnych do okreslania 9.1.6.9
granic niebezpieczenstw nawigacyjnych.

B Identyfikacja obiektow nawigacyjnych. Identyfikacja obiektow 2 EKP1, EKP4, p.1.1.11
(znakéw) nawigacyjnych za dnia i noca. Warunki obserwacji znakow. IEKP5
Zasiegi, geograficzny i optyczny. Wykorzystanie informacji ze spisu
Swiatel i locji do identyfikacji. Okreslanie zasiegu widzialnosci.

n IPozycja obserwowana z wykorzystaniem jednego znaku 2 [EKP1, EKP4, 0.1.6.7,
nawigacyjnego. Sposoby pomiaru i opracowania parametrow [EKP5, EKP15 P9.1.6.8
nmawigacyjnych, namiar, odleglos¢ (za pomoca radaru lub z kata
[pionowego), mozliwosci okreslenia odleglosci, wykorzystanie
izobaty. Wykreslanie na mapie pozycji obserwowanej z obserwacji
jednego znaku nawigacyjnego.

b Pozycja z obserwacji dwoch znakow nawigacyjnych. Uzasadnienie 3 [EKP1, EKP4, P.1.6.7,
sposobow zasady wykonania i opracowania pomiarow [EKP5, EKP15 [9.1.6.8
mawigacyjnych. Pozycja z dwdoch namiarow, dwdch odlegtosci, z
mamiaru i kata poziomego, z odleglosci i kata poziomego.

Wykreslanie na mapie pozycji obserwowanej z dwdch znakow
nawigacyjnych.

6 IPozycja z obserwacji trzech znakdw nawigacyjnych. Uzasadnienie 2 [EKP1, EKP4, P.1.6.7,
[sposobow. Zasady wykonywania i opracowywania pomiaréow [EKP5, EKP15 P.1.6.8
[parametrow nawigacyjnych. Pozycje z trzech namiarow, z trzech
odleglosci, pozycje z dwdch katow poziomych. Trojkat bledow,
zasady eliminacji bledow systematycznych. Wykreslanie pozycji
obserwowanej z trzech znakéw nawigacyjnych.

7 Zadania kompleksowe. Prowadzenie nakresu drogi z EKP1, EKP4, P.1.6.3,
uwzglednieniem oddzialywania wiatru i pradu, z uwzglednieniem [EKP5, EKP14, P9.1.6.8
cyrkulacji oraz z zastosowaniem terestrycznych sposobow okreslenia [EKP21
pozycji. Okreslanie pozycji z niejednoczesnych linii pozycyjnych.

8 Zliczenie matematyczne drogi statku. Podstawowe pojecia odnoszace | 2 [EKP1, EKP4, P.1.5.3
sie do zliczenia matematycznego. Zliczenie proste i zlozone. Trojkat IEKP5, EKP14,
loksodromiczny na kuli ziemskiej. Trojkat nawigacyjny (drogowy). [EKP15, EKP19,
Szerokosc srednia. Wykorzystanie zaleznosci tréjkata nawigacyjnego EKP20

do rozwiazywania dwdch podstawowych zadan nawigacji.
Ograniczenia stosowania zaleznosci tréjkata nawigacyjnego. Trojkat
Merkatora, jego elementy. Pojecie $§redniej szerokosci matematycznej.
Wykorzystanie zaleznosci trdjkata Merkatora do rozwigzywania
podstawowych zadan nawigacji. Ograniczenia stosowania zaleznosci
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trojkata Merkatora. Zliczenie matematyczne zlozone. Uwzglednienie
dzialania pradu w zliczeniu matematycznym. Obliczanie elementow
trojkatow nawigacyjnego i Merkatora. Rozwiazywanie typowych
zadan zliczenia matematycznego prostego i ztozonego.

Semestr IV

Lp.

Zagadnienia

Liczba godzin

Odniesienie do|
EKP dla

W

C

P

S

przedmiotu

Odniesieni
e do RPS

Podstawowe wiadomosci o btedach. Przyczyny powstawania btedow.
IDokladnos$¢ a precyzja. Zastosowanie rachunku prawdopodobienstwal
i statystyki matematycznej w nawigacji. Btedy pomiaréw i ich
charakterystyki liczbowe. Bledy systematyczne, bledy grube, bledy
przypadkowe. Prawa rozkladu bledéw losowych. Charakterystyka
rozkladu normalnego. Wartos¢ srednia pomiarow. Metoda Gaussa
najmniejszych kwadratow. Sredni btad kwadratowy. Wariancja,
odchylenie standardowe. Btad maksymalny, blad przecietny, blad
prawdopodobny. Najlepsze przyblizenie, niepewnos$¢ pomiarowa,
fanaliza statystyczna niepewnosci przypadkowych, doswiadczenie
losowe, zmienne losowe, cyfry znaczace. Zastosowanie rachunku
prawdopodobienstwa i statystyki matematycznej w nawigacji.

1

[EKP5

0.1.6.10

Bledy pomiarow nawigacyjnych. Bledy srednie podstawowych
[pomiarow nawigacyjnych. Korelacja, wspoélczynnik korelacji.
Praktyczne okreslenie bledow srednich podstawowych pomiarow
nmawigacyjnych. Badanie korelacji dwdch zmiennych. Sprawdzanie
normalnosci rozrzutu.

0.5

IEKP5

0.1.6.10

Bledy linii pozycyjnych. Funkcja nawigacyjna. Blad zaleznosci
funkcyjnej. Izolinia, linia pozycyjna. Réwnanie linii pozycyjne;j.
Gradient funkcji. Gradienty podstawowych pomiarow
nawigacyjnych. Blad sredni linii pozycyjnych: z namiaru, z
radionamiaru, z odleglosci, z nabieznika, z kata pionowego, z kata
[poziomego. Linearyzacja linii pozycyjnych i obliczanie jej
gradientéw. Obliczanie bledow s$rednich linii pozycyjnych.

0.5

[EKP5, EKP15

9.1.6.11

Miary dokladnosci pozycji. Sredni pas pozycyjny. Sredni
rownoleglobok bledéw. Srednie bledy wektorowe. Srednia elipsa
bledow (elipsa bledu sredniego). Blad Sredni pozycji statku. Bledy
Srednie wspolrzednych pozycji. Macierz kowariancji btedu.
Wzajemne powiazania elementéw macierzy kowariancji, Sredniej
elipsy btedéw, bledu sredniego i btedéw Srednich wspotrzednych
pozycji. Sumowanie elips. Elipsa koncentracji. Wyznaczanie
element6éw Sredniej elipsy bledow (graficznie i analitycznie).
Obliczanie i wykreslanie pozycji prawdopodobnej statku, elipsy
bledu i bledu Sredniego. Wyznaczanie dokladnosci pozycji przy
wykorzystaniu rachunku macierzowego. Sumowanie elips. Ocena
prawdopodobienstw znajdowania si¢ pozycji statku w polu danej
figury bledow.

EKP5, EKP15

0.1.6.12,
9.1.6.13

Bledy srednie pozycji. Bledy srednie pozycji obserwowanej. Bledy
Srednie pozycji zliczonej. Dokladnos¢ zliczenia. Wzory empiryczne
na wyznaczanie bledu sredniego pozycji zliczonej. Zagadnienie wielu
linii pozycyjnych. Ocena wiarygodnosci pozycji i linii pozycyjne;j.
Metody graficzne, ekwiwalentna linia pozycyjna. Najbardziej
prawdopodobna pozycja statku. Pozycja estymowana. Geometryczne
miary dokladnosci systemoéw satelitarnych: DOP, VDOP, HDOP,
PDOP, GDOP. Wyznaczanie bledow s$rednich pozycji
obserwowanych. Niejednoczesnos$¢ pomiaru. Obliczanie pozycji
statku i wskaznikow jej doktadnosci z 3 i 4 linii pozycyjnych.
Wyznaczanie bledéw Srednich pozycji zliczonych. Usuwanie bltedow
systematycznych. Metoda najmniejszych kwadratéw.

[EKP5, EKP14,
[EKP15

0.1.6.2,
0.1.6.12,
9.1.6.13

Bledy metod w nawigacji morskiej. Btedy odwzorowan
kkartograficznych. Bledy ukladu odniesienia. Uktad WGS 84 i inne.
[Transformacje wspolrzednych pozycji z jednego ukladu odniesienia

0.5

[EKP5, EKP15

0.1.6.14
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do drugiego. Bledy przyblizenia izolinii. Bledy obliczen. Bledy
graficzne. Bledy linii pozycyjnych spowodowane bledami ustalenia
imomentu pomiaru. Bledy wyboru. Praca z mapa, poréwnanie map
tego samego akwenu, opracowanych w réznych ukladach odniesienia
IPrzenoszenie pozycji na mapach drogowych. Wyznaczanie bledow
graficznych. Zadania rachunkowe, obliczanie btedéw graficznych.
IPorownywanie wynikéw uzyskanych metodami graficznymi,
tablicowymi oraz metodami analitycznymi (wykorzystanie
lkalkulatora do obliczen). Metody Monte Carlo i symulacja
lkomputerowa.

7 Standardy dokladnosci IMO. Miedzynarodowe standardy 0.5 [EKP5, EKP21 9.1.6.15
dokladnosci prowadzenia nawigacji. Warunki stosowania rezolucji
IMO. Podzial na fazy zeglugi. Parametry dokladnosci. Blad pozycji
okreslony prawdopodobienstwem 95%. Dokladnos¢ systemow i
urzadzen nawigacyjnych. Uwagi o warunkach prowadzenia
bezpiecznej nawigacji. Standardy dokladnosci w planowaniu i
realizacji podrozy.
8 Podstawowe pojecia zwiazane z plywami i pradami ptywowymi. 2 IEKP28 9.1.7.1,
Charakterystyka pionowych wahan stanéw wody. Geneza wahan - 9.1.7.2,
przyczyny astronomiczne, meteorologiczne, sejsmiczne. Krzywa 9.1.7.2,
plywu. Elementy krzywej ptywu. Terminologia krzywej pltywu. 0.1.7.4,
IPojecie zera mapy (morza ‘plywowe’ i ‘bez plywowe"). Klasyfikacja 0.1.7.11,
plywow ze wzgledu na okres. Prady plywowe (pojecie wstepne). 9.1.7.18
Podstawowe zadania nawigacyjne zwiazane z zegluga na ‘wodach
plywowych’. Obliczanie plywow z wykorzystaniem Admiralty Tide
[Tables - Wody Europejskie (ATT vol. 1, porty podstawowe).
o Geneza plywow. Masy, orbity, odleglosci, wzajemne przemieszczanie| 1 [EKP6, EKP7, P.1.7.6
sie Ksiezyca, Ziemi i Stonca. Prawo powszechnego ciazenia. Sily [EKP8, EKP23,
generujace plywy. Sila ptywotwércza. Potencjat silty ptywotworczej. [EKP24, EKP31
Skladowe poziome i pionowe sily plywotwdrczej. Rozklad wartosci
skladowych w funkcji odleglosci zenitalnej. Sity ptywotworcze
Ksiezyca i Stonca. Obliczanie ptywow ATT vol. 1. Porty dotaczone.
1o Statyczna teoria plywow. Zalozenia teorii statycznej. Ptyw 2 [EKP6, EKP7, P.1.7.6,
zrownowazony. Elipsoida pltywu ksiezycowego. Elipsoida ptywu [EKPS, EKP15, 9.1.7.7,
stonecznego. Pltyw wypadkowy. Wysokos¢ ptywu zrownowazonego. [EKP23, EKP24, 9.1.7.12,
INierownosci ptywow, fazowe (pélmiesieczne), deklinacyjne [EKP31 9.1.7.21
(dobowe), paralaktyczne. Analiza obrazu i przebiegu zjawisk
plywowych z uwzglednieniem nier6wnosci. Pltywy, syzygijny,
lkwadraturowy i posredni. Opdznienie syzygijne. Plywy,
zwrotnikowy i rownikowy (rownonocny). Odstep zwrotnikowy, czas
portowy, sredni czas
11 Podstawy metody harmonicznej. Analiza i prognozy pltywow. 2 [EKP6, EKP7, 0.1.7.8,
Rownanie ruchu harmonicznego. Podstawowe zalozenia metody [EKP8, EKP15, P9.1.7.20,
nalizy harmonicznej plywu. Rozklad krzywej ptywu, regularne [EKP23, EKP24, 9.1.7.21
kladowe (fale) harmoniczne. Skladowe plywu zréwnowazonego. [EKP31

Wymagania co do czasu obserwacji niezbednego do wyznaczenia

istalych harmonicznych. Stala harmoniczna. Astronomiczne cze$ci

fazy i amplitudy. Sktadowe plytkowodne. Metoda Admiralicji

prognozowania plywéw. Obliczanie plywow z zastosowaniem

metody Admiralicji. Obliczanie plywu za pomoca komputera

osobistego i firmowych dyskietek Admiralicji.

2 Prady ptywowe. Zwiazki miedzy ptywem a pradem ptywowym. 1 [EKP6, EKP7, P.1.7.12,
Miejsce pradow ptywowych w klasyfikacji pradéw morskich. [EKP8, EKP15, P9.1.7.13,
Klasyfikacja pradéw plywowych. Nierownosci ptywow a prady [EKP23, EKP24, 9.1.7.14,
plywowe. Harmoniczna metoda prognozowania pradow. IEKP31 9.1.7.15,
Wykorzystanie informacji z map nawigacyjnych do okreslania 9.1.7.16,
pradow ptywowych. Atlasy pradow plywowych. Wykorzystanie 9.1.7.17,
danych o pradach plywowych umieszczonych w ATT. Metoda NP 09.1.7.18,
150. Obliczanie pradéw ptywowych. Typowe zadania nawigacyjne 9.1.7.19
Zzwiazane z pradami plywowymi.

13 Zjawiska plywowe na morzach i oceanach. Charakterystyka plywow | 2 [EKP6, EKP7, P.1.7.5,
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a oceanach i morzach. Rodzaje plywéw. Srednie i maksymalne skoki
tywow. Ptywy w morzach wewnetrznych. Charakterystyka pradéow
tywowych. Wplyw czynnikow meteorologicznych na wysokos¢
oziomu morza i wyniki obliczen plywoéw. Ocena doktadnosci
bliczen pradow ptywowych. Planowanie ruchu statku na zmiennym
radzie na wodach otwartych i w cie$ninach.

[EKPS8, EKP23,
[EKP24, EKP31

.1.7.9,
.1.7.10,
.1.7.14,
1.7.19,
1.7.22

Semestr V

Lp.

Zagadnienia

Liczba godzin

Odniesienie do|
EKP dla

W

C

L

P

S

przedmiotu

Odniesieni
e do RPS

Ortodroma i jej elementy. Definicja ortodromy. Przebieg ortodromy
na kuli, mapach Merkatora i gnomonicznej. Dlugos$¢ ortodromy.
Porownanie dlugosci loksodromy i ortodromy. Zysk w zegludze po
ortodromie. Zaleznosci pomiedzy elementami ortodromy. Obliczanie
dlugosci ortodromy. Obliczanie zysku w zegludze po ortodromie.
Linia geodezyjna, duza i mala elipsa na elipsoidzie WGS-84.

[EKP1, EKP3,
[EKP18, EKP19

0.1.5.4

Obliczanie elementoéw ortodromy metoda rownikowa i
wierzchotkowa. Istota metody rownikowej i wierzchotkowej. Wzory
na obliczanie kata drogi ortodromy na réwniku, dlugosci
geograficznej ortodromy na réwniku, wspoétrzednych wierzchotkow
ortodromy oraz wspélrzednych punktow lezacych na ortodromie.
Obliczanie katow drogi ortodromy w dowolnym punkcie ortodromy.
Obliczanie elementéw ortodromy z zastosowaniem wzoréw metody
roéwnikowej.

EKP1, EKP3,
EKP15, EKP18

0.1.5.4

IPoprawka loksodromiczna (ortodromiczna). Linia réwnych
nmamiaréw. Zbieznos¢ potudnikéw. Poprawka loksodromiczna
(ortodromiczna) i jej wykorzystanie do wyznaczenia przebiegu
ortodromy. Linia réwnych namiaréw. Obliczanie poprawki
loksodromicznej (ortodromicznej) metodami analitycznymi.
Wykorzystanie pomocy i wydawnictw nawigacyjnych do obliczenia
poprawki.

EKP1, EKP3,
EKP18, EKP19

9.1.5.2,
0.1.5.4

Wykreslanie ortodromy na mapie Merkatora. Wykreslanie ortodromy
wedlug wspolrzednych obliczonych metodami: rownikowa i
wierzchotkowa. Wykorzystanie map gnomonicznych do wyznaczania
wspolrzednych loksodromy. Wykorzystanie specjalnych
nomogramow do wyznaczenia przebiegu ortodromy. Wykorzystanie
plottingow. Wykreslanie radionamiaréw wlasnych i obcych na mapie
w odwzorowaniu Merkatora.

EKP1, EKP3,
EKP4, EKP18,
EKP19

0.1.5.5,
0.1.5.6

Zegluga mieszana. Ograniczenia mozliwosci zeglugi po ortodromie.
lUzasadnienie istoty zeglugi mieszanej. Obliczanie dlugosci drogi w
Zegludze mieszanej. Obliczanie wspélrzednych punktéow przeciecia
ortodromy z réwnoleznikiem ograniczajacym. Obliczanie danych
niezbednych do realizacji zeglugi mieszanej (rozwiazywanie
przykladowego zadania).

[EKP1, EKP3,
[EKP4, EKP18,
[EKP19

0.1.5.7

Realizacja zZeglugi po ortodromie. Sposoby aproksymacji ortodromy
odcinkami loksodrom. Realizacja zeglugi po ortodromie na podstawie]
graficznego nakresu drogi oraz metoda ortodrom zastepczych.

[EKP1, EKP3,
[EKP4, EKP19

9.1.5.1,
0.1.5.4,
0.1.5.8

Magnetyzm ziemski. Kompas magnetyczny. Systemowe ujecie
imagnetyzmu ziemskiego i okretowego. Sily magnetyzmu ziemskiego
i okretowego i ich wplyw na wskazania kompasu magnetycznego.
Rozklad sil magnetyzmu okretowego stalego i indukowanego w stali
miekkiej. Wspolczynnik sily ustawiajacej r6z¢ kompasu na potnoc.
Budowa kompasu magnetycznego. Przeznaczenie i rozmieszczenie
imagnesow kompensacyjnych i stali kompensacyjnej. Demonstracja
zastosowania dewiaskopu. Budowa dewiaskopu. Przygotowanie
dewiaskopu do pracy. Wyznaczanie przebiegu poludnika
imagnetycznego miejscowego. Tabela i wykres dewiacji dla cyrkulacji
w prawo i cyrkulacji w lewo.

[EKP28

0.1.1.7,
0.1.2.1,
0.1.2.2,
0.1.2.4

[Teoria dewiacji polokreznej. Dewiacja pélokrezna. Skladowa
pozioma wzdluzna magnetyzmu okretowego statego i indukowanego

[EKP28

9.1.2.3
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w elementach pionowych. Analiza sit wzdluznych wywolujacych
dewiacje typu B. Wykresy dewiacji i jej kompensacja. Magnesy i stal
lkompensacyjna. Sktadowa pozioma poprzeczna magnetyzmu
okretowego statego. Analiza sil poprzecznych wywotujacych
dewiacje typu C. Wykresy dewiacji i jej kompensacja. Magnesy
lkompensacyjne.

o [Teoria dewiacji ¢wier¢ okreznej. Dewiacja ¢wier¢ okrezna. Skladowa | 1 1 [EKP28 9.1.2.2,
[pozioma poprzeczna magnetyzmu okretowego, indukowanego w 9.1.2.3,
elementach poziomych. Analiza sit poprzecznych wywotujacych 9.1.2.6
dewiacje typu D. Wykresy dewiacji i jej kompensacja. Stal
lkompensacyjna. Skladowa pozioma wzdluzna magnetyzmu
okretowego, indukowanego w elementach poziomych. Analiza sit
wzdluznych wywolujacych dewiacje typu E i dewiacje typu A.

Wykresy dewiacji i jej kompensacja. Stal kompensacyjna.

iy Teoria dewiacji przechylowej. Dewiacja przechylowa. Skladowa 2 1 EKP28 9.1.2.5,
[pionowa magnetyzmu okretowego statego i indukcyjnego w 9.1.2.6
elementach pionowych. Analiza sil pionowych, wywolujacych
dewiacje przechylowa. Wykresy dewiacji i jej kompensacja. Magnesy
lkompensacyjne.

n1 Teoria kompensacji kompasu magnetycznego. Kompensacja dewiacji.| 3 3 [EKP28 9.1.2.4,
Wzér Archibalda Smitha. Wykresy dewiacji typu A, B, C, D, E. 9.1.2.6,
Okreslanie wartosci dewiacji kompasu magnetycznego. Metody 9.1.2.7,
lkompensacji. Procedury kompensacji. Tabele i wykresy dewiacji 9.1.2.8
kompasu magnetycznego. Cwiczenia doskonalace i indywidualne
zaliczenia praktycznej umiejetnosci kompensacji kompasu
imagnetycznego. Kontrola dewiacji i catkowitej poprawki.

n2 IAktualizacja i poprawianie elektronicznych map i publikacji 2 10 [EKP22 9.1.3.10
nautycznych. Planowanie i realizacje zaplanowanej trasy w systemie
[ECDIS i z wykorzystanie elektronicznych publikacji nautycznych.

Ograniczenia ECDIS.
Semestr VI
Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie dofOdniesieni
EKP dla e do RPS
WIC|L|P|S przedmiotu

il Podstawy teoretyczne planowania trasy. Zrédla prawne planowania | 2 [EKP9, EKP10 P.1.9.1,
trasy, elementy planu, kryteria i ograniczenia. Zespdt informacji - 9.1.9.2,
gromadzenie i selekcja. Metody prezentacji po wykonaniu planu, 9.1.9.3,
imapy papierowe, elektroniczne, notatniki. 9.1.9.5

7 IAkweny trudne pod wzgledem nawigacyjnym w planowaniu tras. 1 [EKP9, EKP10 (9.1.9.16,
Zbiér informacji archiwalnych o trasie w rejonach przybrzeznych, 9.1.9.17
portowych i w kanalach. Wybér pomocy nawigacyjnych na podstawie
lkkatalogu, mapy, locje, atlasy, itp.

B IPlanowanie podrézy w rejonach ograniczonych. Cechy manewrowe | 1 2 [EKP9, EKP10 9.1.9.5,
statku. Zakldcenia od wiatru i pradu. Zapas wody pod stepka. 9.1.9.8,
Parametry dokladnosci pozycji. Charakterystyki predkosciowe 9.1.9.16,
statkow. Planowanie trasy w rejonach ograniczonych. Uwzglednianie 9.1.9.18
cech manewrowych statku (predkos¢, cyrkulacja) Wpltyw zaklocen
zewnetrznych (wiatr, fala, prad) na ruch statku. Szerokos¢ pasa
zajmowanego przez statek, bezpieczna szerokos¢ przejscia.

Obliczanie zapasu wody pod stepka na wodach plywowych i bez
plywowych. Wymagane parametry dokladnosci pozycji
obserwowanej.

73 Wybor pomocy nawigacyjnych na podroz. Poradniki do planowania | 1 2 EKP9, EKP10 1.1.9.3,
trasy. Katalogi map i pomocy nawigacyjnych. Poradniki do 9.1.9.4,
planowania przejs¢ w konkretnych akwenach. Wykorzystanie 9.1.9.17
wydawnictw nawigacyjnych przy wyborze tras przej$cia w rejonach
przybrzeznych. Opis i sposob korzystania z poradnikéw, mapy BA nr
5500, 5501 i 5502. Ships Routeing,.

3 Listy sprawdzajace czynnosci przygotowania przejscia 1 2 [EKP13 9.1.9.5,
nawigacyjnego. Praktyczne czynnos$ci zwiazane z wyznaczaniem tras 9.1.9.6,
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przejscia statku w okreslonych rejonach zeglugi przybrzeznej. 9.1.9.16,
iGromadzenie i ocena informacji nawigacyjnej. Przygotowanie 9.1.9.17,
nawigacyjne statku do zeglugi w rejonach przybrzeznych. Praktyczne 9.1.9.18
czynnos$ci zwiazane z kontrola bezawaryjnej pracy sprzetu i urzadzen

mawigacyjnych (Check List). Gromadzenie i ocena naptywajacych

informacji zawartych w wydawnictwach. Gromadzenie i ocena

maplywajacych informacji nawigacyjnych (NAVTEX, VHF).

6 Przyklady wykonania planu rejsu w rejonach trudnych i [EKP9, EKP10 19.1.9.8,
ograniczonych. Wyznaczanie granic bezpieczenstwa na mapach w 9.1.9.16,
oparciu o izobaty, namiary niebezpieczne, odlegtosci niebezpieczne. 9.1.9.17,
Wykonanie wstepnego nakresu drogi w rejonach ograniczonych. 9.1.9.18
Ograniczajace linie pozycyjne - bezpieczny namiar, bezpieczna
odleglosé, bezpieczny kat poziomy. Zasady przecinania stref
rozgraniczenia ruchu.

7 Opracowanie planu podrézy pomiedzy dwoma europejskimi portami [EKP9, EKP10 (9.1.9.5,
(np. z Baltyku, lub na Baltyk) dla granicznych wartosci zanurzenia 9.1.9.8,
statku. 9.1.9.9,

0.1.9.19

8 IProwadzenie nawigacji w normalnych warunkach. Procedury [EKP13 9.1.9.6,
nawigacyjne w normalnych warunkach zeglugi w obszarach 9.1.9.7,
pilotowych (z pilotem), korzystanie z systemu VTS, itp. Rejestracja 9.1.9.21
danych. Prowadzenie nawigacji w normalnych warunkach. Zasady
pelnienia, przyjmowania i zdawania wachty morskiej. Obowiazki
osob funkcyjnych podczas zeglugi z pilotem. Zasady pelnienia
wachty kotwicznej. Prowadzenie obowiazujacych dokumentow
mawigacyjnych. Dzienniki okretowe.

o IProwadzenie nawigacji w szczeg6lnych warunkach: - w ograniczonej [EKP1, EKP4, (.1.9.6,
widzialnosci; - w rejonach o duzej gestosci ruchu; - na trasach EKP15 9.1.9.7,
rozgraniczenia ruchu wg IMO; - na wodach objetych systemami 9.1.9.12,
imeldunkowymi; - w rejonach instalacji wiez wiertniczych; - w 9.1.9.13,
akwenach zlodzonych. Prowadzenie nawigacji w warunkach 9.1.9.20
szczegolnych. Obowiazki 0s6b funkcyjnych podczas ograniczonej
widzialnosci. Reguly postepowania w rejonach o duzym natezeniu
ruchu, akwenach rozgraniczenia ruchu oraz w rejonach instalacji wiez|
wiertniczych. Systemy nadzoru ruchu statkéw (VTS). Zegluga w
obszarach zalodzonych.

10 Trasy klimatyczne. Charakterystyka tras oceanicznych w réznych EKP4 9.1.9.4,
trefach klimatycznych. Zalezno$c¢ przebiegu trasy od cech statku, 9.1.9.9,
apedu i tadunku. Zrédto informacji o trasach klimatycznych. Zasady 9.1.9.10,
amodzielnego ustalania przebiegu trasy klimatycznej na podroz. 9.1.9.11
asady korzystania z wydawnictwa Ocean Passages for the World,

istance Tables, Routeing Charts i Pilot Charts oraz z innych
ublikacji przydatnych w wyborze tras klimatycznych. Zasady
yboru trasy klimatycznej na podstawie dostepnych danych
tatystycznych o wietrze, falowaniu, pradach, zasiegu lodow i gor
lodowych, rozkladzie temperatury punktu rosy, itd. Wybdr trasy
Ikklimatycznej dla potrzeb specjalnych (holowanie, przewoz ciezkich
obiektow na pokladzie, itd.)

n1 IPodstawy optymalizacji tras oceanicznych w konkretnych warunkach EKP4, EKP8 19.1.9.8,
pogodowych. Zachowanie sie statku podczas ruchu na wzburzonym 9.1.9.9,
imorzu. Odpowiedzi kadluba na zaklécenia wywolane przez wiatr i 9.1.9.10,
falowanie. Charakterystyki predkosciowe statkow. Pojecie trasy 9.1.9.13,
optymalnej. Kryteria optymalizacji. Teoretyczne podstawy wyboru 9.1.9.15,
trasy dla przyjetych kryteriéw optymalizacji. Przeglad metod wyboru 9.1.9.19

tras optymalnych. Trasy strategiczne wyznaczane na podstawie
prognozy pogody na cala podroz. Taktyczne korekty tras. Okreslenie
odpowiedzi kadluba statku na zakldcenia zewnetrzne. Ocena
ograniczen ruchu (kursu, predkosci) stosownie do zjawisk
wystepujacych podczas falowania. Praktyczne stosowanie metody
izochron do wyznaczania trasy oceanicznej przy danych prognozach
pogody (falowanie). Korekta trasy w celu unikniecia kontaktu z
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obszarem niebezpiecznym (goéry lodowe, obszar sztormowy, cyklon
tropikalny, itp.).

V] Praktyczne wykorzystanie komputerowych programoéw optymalizacji EKP4 9.1.9.14,
tras oceanicznych. Mozliwos¢ korzystania z ustug w zakresie 9.1.9.22
prowadzenia statkow, swiadczonych przez wyspecjalizowane os$rodki
lkomercyjne.

13 IPlanowanie podrdozy z uwzglednieniem ostrzezen nawigacyjnych i [EKP1, EKP20, 9.1.9.1,
walidacja zaplanowanej trasy z wykorzystaniem systemu ECDIS. [EKP25 9.1.9.3,

0.1.9.19

Semestr VIII

Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie do|Odniesieni
EKP dla e do RPS
wicC P S| przedmiotu

il Praktyczne i kompleksowe ¢wiczenie na symulatorze mostka 2 EKP1, EKP4, P.1.9.5,
nawigacyjnego w zakresie planowania podrozy z wykorzystaniem EKP16 9.1.9.6,
[ECDIS i jej monitorowania. 9.1.9.7,

9.1.9.19,
9.1.9.21

Metody weryfikacji efektow ksztalcenia (w odniesieniu do poszczegdlnych efektow)

Symbol EKP Test Egzamin Egzamin | Kolokwium [ Sprawozdanie Projekt Prezentacja | Zaliczenie Inne
ustny pisemny praktyczne

EKP1 X X X X

EKP2 X X X X X X

EKP3 X X X X

EKP4 X

EKP5 X

EKP6 X X

EKP7 X X X

EKP8 X

EKP9 X X

EKP10 X X

EKP11 X X

EKP12 X X

EKP13 X X

EKP14 X X

EKP15 X X

EKP16 X X

EKP17 X X X X

EKP18 X X X

EKP19 X X X

EKP20 X X X X

EKP21 X

EKP22 X X X

EKP23 X X X

EKP24 X X X

EKP25 X X

EKP26 X X

EKP27 X X X

EKP28 X X X

EKP29 X X

EKP30 X X X

EKP31 X X

Kryteria zaliczenia przedmiotu

Semestr

Ocena pozytywna (min. dostateczny)
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I 25% ¢w., 25% lab, 50% test + pytania otwarte.
10 25% ¢w., 25% lab, 50% test + pytania otwarte.
11 U5% Egzamin pisemny, 45% zaliczenie praktyczne, 5% obecnos¢ na zajeciach.
v U5% Egzamin pisemny, 45% zaliczenie praktyczne, 5% obecnos¢ na zajeciach.
\4 45% Egzamin pisemny, 45% zaliczenie praktyczne, 5% obecno$¢ na zajeciach.
VI U5% Egzamin pisemny, 45% zaliczenie praktyczne, 5% obecnos¢ na zajeciach.
VIII Zaliczenie czeSci praktycznej.
Naktlad pracy studenta

Szacunkowa liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci aktywnosci

W C L P S

Godziny kontaktowe 112 175
Czytanie literatury 90 90
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych, projektowych 60
Przygotowanie do egzaminu, zaliczenia 50 50
Opracowanie dokumentacji projektu/sprawozdania 30
Uczestnictwo w zaliczeniach i egzaminach 20 30
Udzial w konsultacjach 30 30
Facznie godzin 302 465
t.aczny naklad pracy studenta 767
Liczba punktow ECTS 12 | 18
Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla przedmiotu 30
Obciazenie studenta zwiazane z zajeciami praktycznymi 265
Obciazenie studenta na zajeciach wymagajacych 397
bezposredniego udzialu nauczycieli akademickich

Literatura

Literatura podstawowa

Semestr I

Giertowski J., Meissner T., 1969. Podstawy nawigacji morskiej, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.
Jurdzinski M., 2009. Podstawy nawigacji morskiej, Gdynia: Akademia Morska.

Pastusiak T., 1990. Podstawy nawigacji morskiej, Gdynia: Wyzsza Szkola Morska.

Urbanski J., Kopacz Z., Posila J., 1979. Nawigacja morska, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Weintrit A., 2004. Aktualizacja map i wydawnictw nawigacyjnych. Poradnik drugiego oficera, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.

Wolski A., 1995. Pozycja zliczona i obserwowana statku, Szczecin: Wyzsza Szkola Morska.

Wolski A., 2000. Zegluga po loksodromie i ortodromie, Warszawa: Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej.

Wrobel F., 2006. Nawigacja morska. Zadania z objasnieniami, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.
Wrébel F., 2006. Vademecum nawigatora, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.

Semestr I1

Giertowski J., Meissner T., 1969. Podstawy nawigacji morskiej, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Gorazdowski S., 1968. Morskie pomoce nawigacyjne. Wydanie trzecie, Gdynia: Wydawnictwo Morskie.

Jurdzisnki M., 2009. Podstawy nawigacji morskiej, Gdynia: Akademia Morska.

Urbanski J., Czapczyk M., 1992. Podstawy kartografii i geodezji nawigacyjnej, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.

Urbanski J., Kopacz Z., Posila J., 1979. Nawigacja morska, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Weintrit A., 2004. Aktualizacja map i wydawnictw nawigacyjnych. Poradnik drugiego oficera, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.

Wolski A., 1995. Pozycja zliczona i obserwowana statku, Szczecin: Wyzsza Szkola Morska.
Wrébel F., 2006. Nawigacja morska. Zadania z objasnieniami, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.
Wrébel F., 2006. Vademecum nawigatora, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.

Semestr III

Gierowski J., Meissner T., 1969. Podstawy nawigacji morskiej, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Hydzik A, 1990. Nawigacja i locja: Pozycja obserwowana okretu, Gdynia: Wydawnictwo Akademii Marynarki Wojenne;j.

Jurdzinski M., 2009. Podstawy nawigacji morskiej, Gdynia: Akademia Morska.

Urbanski J., Kopacz Z., Posila J., 1979. Nawigacja morska, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.
Walczak A., Wereszczynski J., 1977. Teoria linii pozycyjnych, Szczecin: Wyzsza Szkota Morska.
Wolski A., 1995. Pozycja zliczona i obserwowana statku, Szczecin: Wyzsza Szkola Morska.

Wolski A., 2001. Pozycja terrestryczna statku, Warszawa: Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej.

Wrébel F., 2006. Nawigacja morska. Zadania z objasnieniami, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.
Wrobel F., 2006. Vademecum nawigatora, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.

Semestr IV

Giertowski J., Meissner T., 1969. Podstawy nawigacji morskiej, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Gorski S., Jackowski K., Urbanski J., 1990. Ocena dokladnosci prowadzenia nawigacji, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.
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Gucma S., 1995. Podstawy teorii linii pozycyjnych i dokladno$ci w nawigacji morskiej, Szczecin: Wyzsza Szkola Morska.

Jurdzinski M., 2008. Podstawy nawigacji morskiej, Gdynia: Akademia Morska.

Kotulski Z., Szczepanski W., 2004. Rachunek btedéw dla inzynieré6w, Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne.

Niewiak A., Urbanski J., 1988. Zegluga po ortodromie, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.

Urbanska J., Kopacz Z., Posita J., 1979. Nawigacja morska, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Weintrit A., 2002. Ocena dokladnosci pozycji w nawigacji morskiej. Zbior zadan z objasnieniami; Gdynia: Akademia Morska.

Wolski A., 1998. Klasyczne metody zeglugi po loksodromie i ortodromie, Szczecin: Wyzsza Szkota Morska.

Wrébel F., 2006. Vademecum nawigatora, Gdynia: Wydawnictwo Trademar.

Semestr V

Biesel F., 1963. Ogolne pojecia dotyczace przyczyn i hydrodynamiki ptywéw, Wroctaw-WarszawaKrakéw: Wydawnictwo Ossolineum.
Brycz M., Pappelbaum M., 1989. Cwiczenia laboratoryjne z dewiacji kompasu magnetycznego, Gdynia: Wyzsza Szkota Morska.
Gladysz B., 1968. Dewiacja i kompensacja kompasu magnetycznego, Gdynia: Wydawnictwo Morskie.

Jurdzinski M., 2000. Dewiacja i kompensacja morskich kompaséw magnetycznych, Gdynia: Wyzsza Szkola Morska.

Jurdzinski M., 1984. Morskie kompasy magnetyczne. Biblioteka Nautyki 50, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Lisicki A., 1978. Plywy na morzach i oceanach, Gdansk: Gdanskie Towarzystwo Naukowe.

Malecha A., 1988. Pltywy i prady ptywowe, Gdynia: Wyzsza Szkola Morska.

Skora K., Wisniewski B., 1989. Plywy i prady ptywowe, Szczecin: Wyzsza Szkota Morska.

Weintrit A. 1997. Elektroniczna mapa nawigacyjna. Wprowadzenie do nawigacyjnych systeméw informacyjnych ECDIS, Gdynia: Fundacja
Rozwoju Wyzszej Szkoly Morskiej w Gdyni.

Semestr VI

Banachowicz A., Urbanski J., 1988. Obliczenia nawigacyjne, Gdynia: Akademia Marynarki Wojennej. Czapczyk M., Zuyrkiewicz S. Plan
podrozy statku. Akademia Morska, Gdynia 2009.

Jurdzinski M., 1989. Nawigacyjne planowanie podrézy, Gdansk: Wydawnictwo Morskie.

Jurdzinski M., 1994. Planowanie nawigacji w zegludze przybrzeznej, Gdynia: Fundacja Studium Doskonalenia Kadr, Wyzsza Szkota
Morska.

Jurdzinski M., 1999. Planowanie nawigacji w obszarach ograniczonych, Gdynia Fundacja Rozwoju WSM.

Jurdzinski M., 2000. Planowanie nawigacji w lodach, Gdynia: Fundacja Rozwoju WSM.

Jurdzinski M., 2001. Procedury wachtowe i awaryjne w nawigacji morskiej, Gdynia: Fundacja Rozwoju Wyzszej Szkoly Morskiej.
Jurdzinski M., 2001. Ladowy system wspomagania nawigacji VTS, Gdynia: Fundacja Rozwoju Wyzszej Szkoly Morskiej.
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