UNIWERSYTET MORSKI W GDYNI - WYDZIAE NAWIGACY]JNY

Nr: Przedmiot: |URZADZENIA NAWIGACY]JNE

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
II 1 10 10
III 4 15 14 6
IV 2 15 6 4
\" 4 30 4 26
VI 2 20
VIII 5 5 40
Razem w czasie studiows 205

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

1 [Miedzynarodowe przepisy o zapobieganiu zderzeniom na morzu i procedury wachtowe, elementy nawigacji i
planowania podrozy, podstawy elektroniki, elektrotechniki, fizyki, matematyki, automatyki i manewrowania
statkiem, planowanie, organizacja i realizacja akcji poszukiwawczo-ratowniczej.

Cele przedmiotu

1 [Nauczenie zasady dzialania, eksploatacji i efektywnego wykorzystania urzadzen i systemow radarowych i
nawigacyjnych zamontowanych na statku ze zwréceniem uwagi na ich dokladnosci, ograniczenia, odpornosc na
zakl6cenia oraz specyfike zobrazowania informacji nawigacyjnej.

2 [Nauczenie zasad prowadzenia wachty nawigacyjnej i realizacji procedur wachtowych.

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

EKP1 [Ma wiedze w zakresie budowy, zasady dzialania oraz mozliwosci wykorzystania, obstugi i Na_W05
konfiguracji urzadzen nawigacyjnych Na_Wo06
Na_W13
Na_W24

EKP2 [Posiada umiejetnosci w zakresie wykorzystania, obstugi i konfiguracji urzadzen nawigacyjnych. Na_Uo01
Na_U12
Na_U18
Na_U26

EKP3 |Ma podstawowa wiedze w zakresie standardéw i norm technicznych zwiazanych z wykorzystaniem | Na_W28
odbiornikéw systeméw nawigacyjnych.

EKP4 |[Ma wiedze oraz umiejetnosci w zakresie wykorzystania, obstugi i konfiguracji odbiornikow Na_W15
systemdw nawigacyjnych do planowania oraz realizacji podrézy morskiej. Zna ograniczenia i Na_U12
dokladnosci systeméw nawigacyjnych. Na_U18

Na_U26

EKP5 [Ma wiedze w zakresie: wlasciwosci i propagacji fal elektro-magnetycznych, parametrow fal Na_Wo06

radiowych, wzorcow i skali czasu, ukladow odniesienia oraz zjawisk wptywajacych na ruch satelity | Na_W13
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w Ziemskim polu grawitacyjnym. Zna budowe i zasade dzialania poszczegélnych systemow Na_W24
nawigacyjnych.
EKP6 [Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz innych zrédel, integrowac je, dokonywaé¢| Na_U01
ich interpretacji oraz wyciaga¢ wnioski i formulowac opinie dotyczace efektywnego wykorzystania
systemOw nawigacyjnych w praktyce.
EKP7 [Ma uporzadkowana, podbudowana teoretycznie wiedze ogdlna zwiazana z reprezentowana Na_W05
dyscyplina inzynierska w zakresie radiolokacji. Na_W17
Na_W26
EKP8 [Potrafi dokona¢ analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ — w zakresie wynikajacym z Na_U18
reprezentowanej dyscypliny inzynierskiej — istniejace rozwiazania techniczne radaréow, Na_U19
interpretowac obraz radarowy i procesy regulacji. Na_U26
EKP9 |Ma wiedze w zakresie standardow, norm technicznych, ograniczen oraz zasad wykorzystania Na_W13
systemdw radarowych. Na_W15
Na_W1e6
Na_W17
Na_W23
Na_W24
EKP10 [Potrafi w sposob efektywny wykorzystywac systemy radarowe do pozyskiwania i analizy informacji| Na_U01
dot. sytuacji kolizyjnej i nawigacji radarowej oraz podejmuje wlasciwe i skuteczne decyzje. Na_U12
Na_U18
Na_U24
Na_U28
EKP11 [Posiada umiejetnos¢ pracy zespolowej oraz kierowac zespotem wchodzacym w sklad wachty Na_W12
nawigacyjnej precyzyjnie wyznaczajac zadania oraz nadzorujac prawidtowos¢ ich wykonania. Na_KOo03
Na_Ko04
EKP12 [Ma wiedze z zakresu wymagan technicznych, zasad wykorzystania i ograniczen systemow z Na_W13
putomatycznym sledzeniem ech. Na_W15
Na_W1e6
Na_W17
Na_W23
Na_W24
EKP13 [Potrafi w sposob efektywny wykorzystywac systemy radarowe z automatycznym sledzeniem ech do | Na_U01
pozyskiwania i analizy informacji o sytuacji kolizyjnej oraz podejmuje wlasciwe i skuteczne decyzje| Na_U12
pntykolizyjne i nawigacyjne. Na_U18
Na_U24
Na_U28
EKP14 [Posiada umiejetnos¢ dowodzenia wachta nawigacyjna, precyzyjnie wyznaczajac zadania cztonkom | Na_W12
wachty oraz nadzorujac prawidlowos¢ ich wykonania. Na_KOo03
Na_Ko04
EKP15 [Ma wiedze z zakresu wymagan konwencyjnych na temat wyposazenia nawigacyjnego statku, zasad | Na_W26
jego rozmieszczenia, utrzymania sprawnosci, minimalnych parametréw techniczno-eksploatacyjnych
oraz kompatybilnosci elektromagnetyczne;j.
EKP16 [Ma wiedze na temat systemu automatycznej identyfikacji statkow (AIS), umie obstuzy¢ urzadzenie | Na_W17
statkowe tego systemu i odebra¢ wiadomosci transmitowane przez inne urzadzenia AIS
EKP17 [Ma wiedze z zakresu klasyfikacji i elementow skladowych systemow nawigacji zintegrowanej (INS) | Na_W26
i systemow mostka zintegrowanego (IBS) oraz zasady fuzji danych w systemach INS Na_W28
EKP18 [Ma wiedze z zakresu zasady dzialania i wykorzystania systemu alarmu wachty nawigacyjnej Na_W26
(BNWAS), systemu zarzadzania alertami na mostku nawigacyjnym (BAMS) oraz rejestratorow Na_W28
danych z podrozy (S)VDR
EKP19 [Ma wiedze na temat organizacji i zasad dzialania systeméw monitorowania ruchu statkow Na_W17
terestrycznych (AIS) i satelitarnych (SAT AIS i LRIT) oraz zasad uczestnictwa statkow w pracy tych | Na_W26

systemow
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EKP20 [Ma wiedze w podstawowym zakresie na temat zasad dzialania i wykorzystania systemow Na_W15
dynamicznego pozycjonowania

EKP21 [Ma wiedze na temat organizacji i wyposazenia technicznego stuzb kontroli ruchu statkow (VTS) orazl Na_W17
serwisow $wiadczonych przez te stuzby i zasad uczestnictwa statkéw w ich pracy Na_W26

Tresci programowe

Semestr I1

Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie dofOdniesieni
EKP dla e do RPS
WIC|L|P|S przedmiotu
il Zjawiska fizyczne wykorzystywane do wyznaczania kierunku w 2 2 [EKP1, EKP2, (.3.1.1,
lkompasach. Budowa, zasada dzialania i obstuga zyrokompasow. [EKP3, EKP4 9.3.1.2,
9.3.1.3,
0.3.1.4,
09.3.1.5,
0.3.1.6,
0.3.1.8

P Budowa, zasada dzialania i obstuga urzadzen do automatycznego 1 B |[EKP1, EKP2, P.3.1.1,
utrzymania statku na zadanym kursie lub kacie drogi. [EKP3, EKP4 P.3.1.2,

9.3.1.3,
9.3.1.4,
9.3.1.5,
0.3.1.6,
0.3.1.8

B IPomiar predkosci statku — budowa i zasada dzialania logow 4 P [EKP1, EKP2, p.3.1.1,
imierzacych predkos¢ po wodzie i nad dnem. [EKP3, EKP4 9.3.1.2,

09.3.1.3,
0.3.1.4,
9.3.1.5,
9.3.1.6,
0.3.1.8

1 IPomiar gtebokosci — budowa i zasada dziatania echosond. 2 B |[EKP1, EKP2, P.3.1.1,
Wykrywanie obiektéw podwodnych w ptaszczyznie poziomej — [EKP3, EKP4 9.3.1.2,
budowa i zasada dzialania sonaru oraz echosondy wielowiazkowe;j. 9.3.1.3,

0.3.1.4,
9.3.1.5,
9.3.1.6,
0.3.1.8

3 lUrzadzenia nawigacji inercyjnej, zasady dzialania, glowne 1 [EKP1, EKP2, (.3.1.1,
zastosowania. EKP3, EKP4 .3.1.2,

09.3.1.3,
09.3.1.4,
09.3.1.5,
9.3.1.6,
9.3.1.8

Semestr II1

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

il INawigacyjne systemy satelitarne. Ruch sztucznego satelity Ziemi po | 3 IEKP5 9.3.2.1,
orbicie okoloziemskiej. Podstawy dzialania i organizacja systemow, 09.3.2.2,
parametry eksploatacyjne. Systemy oparte na pomiarze odlegtosci 09.3.2.5
dzielacej satelite od uzytkownika.

R System GPS, system GLONASS, system Galileo, system BeiDou. 7 2 b |[EKP1, EKP2, P.3.2.3,
IParametry techniczno-eksploatacyjne systemu. Zasada dziatania i [EKP3, EKP4, P.3.2.4,
organizacja systemu. Charakterystyka sygnaléw emitowanych przez IEKP5 9.3.2.6,
satelite. Odbiornik nawigacyjny. Odbiornik stacjonarny, odbiornik 9.3.2.7,
przenosny. Okreslanie pozycji uzytkownika i jej dokladnosc¢. 09.3.2.8,
Wykorzystanie systemu w nawigacji morskiej. Eksploatacja 09.3.2.18
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stacjonarnego odbiornika systemu w réznych trybach pracy i dla
réznych danych wejsciowych. Okreslanie pozycji i szacowanie jej
dokladnosci. Interpretacja wybranych parametréw sygnalizowanych
przez odbiornik. Eksploatacja przenosnych odbiornikéw systemu
podczas ruchu. Okreslanie pozycji i szacowanie jej dokladnosci.

B Systemy satelitarne pracujace w odmianie réznicowej. Zasada 2 EKP1, EKP2, P.3.2.9,
dzialania i funkcjonowanie. Odmiana réznicowa systemu GPS - [EKP3, EKP4, P.3.2.18
IDGPS. Wykorzystanie DGPS w nawigacji morskiej. Odbiornik IEKP5
nawigacyjny. Okreslanie pozycji uzytkownika i jej dokladnosc.

[Eksploatacja odbiornika odmiany r6znicowej GPS. Interpretacja
wybranych parametréw sygnalizowanych przez odbiornik.

4 Satelitarne systemy wspomagajace SBAS. Systemy EGNOS, WAAS, |1 [EKP1, EKP2, .3.2.10,
IMSAS i GAGAN. System SDCM, inne systemy przyszlosciowe. [EKP3, EKP4, p.3.2.11,
Systemy regionalne NAVIC i QZSS. [EKP5 9.3.2.12

3 Oprogramowanie nawigacyjne stacjonarnych i przenosnych [EKP4, EKP6 9.3.2.4,
odbiornikow systemow satelitarnych. Wprowadzenie punktow drogi 09.3.2.17
i programowanie trasy. Programowanie i wykorzystywanie alarmow.

o System automatycznej identyfikacji — AIS. Budowa i zasada dziatania| 2 [EKP1, EKP2, (.3.2.15
statkowego urzadzenia AIS klasy A i B. Czestotliwosci pracy. [EKP3, EKP4,

Techniki TDMA i DSC. Tryby pracy: autonomiczny, odzewowy i [EKP5
ciagly. In-formacje przesylane przez urzadzenie statkowe AIS:
tatyczne, dynamiczne, dotyczace podrozy i bezpieczenstwa. Czestos¢
ransmisji statkowych. Wskaznik MKD, wspélpraca AIS z radarem i
CDIS. Wprowadzanie danych do AIS i kontrola poprawnosci
rzesylanej informacji. Zastosowania antykolizyjne i nawigacyjne
IS. Stacja bazowa i transponder ratowniczy AIS. AIS przesylajacy
informacje nawigacyjna i hydrometeorologiczna. Symbole graficzne
IS.
Semestr IV
Lp. Zagadnienia Liczba godzin [Odniesienie do|Odniesieni
EKP dla e do RPS
wicC p przedmiotu

il Urzadzenia radarowe jako pomoc antykolizyjna i nawigacyjna. 2 [EKP7, EKP8, .3.1.10,
IPodstawy prawne wyposazania statkoOw w urzadzenia radarowe i [EKP10, EKP15 9.3.3.1,
iszkolenia w zakresie ich obstugi. Pojecia: radar, ARPA, ATA, ATD, 0.3.3.2,
[EPA, EPD. Pasma radarowe. Zasada pracy radaru. Radary pracujace nal 9.3.3.3,
fali ciagtej i impulsowo. Zagrozenie dla zdrowia. Zasady bezpiecznej 9.11.1.2
instalacji i eksploatacji urzadzen radarowych. Odleglos¢ bezpieczna
od kompasu. Zobrazowanie panoramiczne. Obstuga radarow
impulsowych réznego typu. Obstuga funkcji radarowych w ECDIS.

D Zobrazowania i zorientowania radarowe. Zrédla informacji o 1 [EKP7, EKP8, P.3.34,
parametrach ruchu statku wlasnego. Zobrazowanie ruchu EKP10 9.11.1.3,
rzeczywistego i wzglednego. Zorientowanie obrazu radarowego 0.11.1.4
wzgledem dziobu, kursu i kierunku poéInocy. Poswiata ruchu
rzeczywistego i wzglednego.

B [Uktady kontrolne, regulacyjne i przeciwzakloceniowe. Uklady 2 [EKP7, EKPS, .3.3.3,
pomiarowe. Zasady pomiaru kata i odlegltosci. Okreslanie pozycji EKP10 9.3.3.5,
radarowej i jej dokladnosc. Nawigacyjne wykorzystanie radaru w 09.3.3.10,
czasie ruchu statku. 9.11.1.3,

9.11.1.5,
9.11.1.10

@ Zakldcenia i znieksztatcenia obrazu radarowego. Wielkos¢ i ksztatt 3 EKP7, EKPS, P.3.3.4,
lech radarowych réznych obiektow. Znieksztalcenia impulsu [EKP9, EKP10 1.3.3.7,
podstawy czasu i podswietlajacego. Echa od fal morskich, echa od 9.11.1.3,
opadow atmosferycznych. Echa wielokrotne, po-érednie, na 9.11.1.4
kiierunkach listkéw bocznych, z po-przedniego cyklu pracy.

Zaklocenia interferencyjne. Znieksztalcenia obrdobki cyfrowej. Zasady]
identyfikacji i ttumienia ech falszywych i zakldcen. Zasady
interpretacji obrazu radarowego.
b Wymagania formalnoprawne dotyczace parametrow eksploatacyjno- | 1 [EKP9, EKP15 1.3.1.10,
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technicznych urzadzen radarowych. 9.3.3.1,
0.11.1.1

6 Latarnie radarowe, wzmacniacze ech, transpondery, reflektory 1 EKP9, EKP15 P.3.3.8,
radarowe. 9.11.1.8

7 Schemat blokowy radaru impulsowego i przebiegi impulsowe. 2 1 [EKP7, EKP§  09.3.2.13,
Schemat blokowy wskaznika z zobrazowaniem analogowym i 09.3.3.7
cyfrowym. Sygnal wizyjny.

8 Budowa i zasada dzialania elementow radaru impulsowego: bloku 3 1 [EKP7, EKP8, 1.3.3.5
nadawczo - odbiorczego, wskaznika, toru falowodowego z antena. IEKP9
lUktady pomiaru kata i odleglosci. Wptyw czasu trwania impulsu
sondujacego oraz rodzaju i wymiaréw anteny na parametry
eksploatacyjne radaru i obraz radarowy.

Semestr V

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

il Zasady obrébki cyfrowej radarowego sygnatu wizyjnego, jej 3 2 [EKP7, EKP8, (.3.3.7,
znieksztalcenia i ograniczenia. Schemat blokowy wskaznika z EKP9 09.3.3.8
zobrazowaniem syntetycznym. Komparator. Filtry MTD, MTI, SPFA.

P Budowa, zasada dzialania, schemat blokowy, wady i zalety radaru FMt 1 1 IEKP7, EKPS,

CW. [EKP9

B Rownanie zasiegu radaru. RoOwnanie dla obiektow punktowych, 5 1 [EKP7, EKP8  09.3.3.7,
powierzchniowych i objetosciowych. Wtasciwosci odbijajace roznych 09.3.3.8
obiektéw. Wplyw warunkow hydrometeorologicznych na zasieg
radaru.

n Wykorzystanie radaru wedlug przepisow MPDM. Przydatnos¢ 2 4 [EKP10 09.3.3.8,
poszczegoblnych rodzajow zobrazowan i zorientowan radarowych do 09.3.3.15,
celow antykolizyjnych. Zasady korzystania z AIS do prowadzenia 9.3.3.16
obserwacji i unikania zderzen. Zobrazowanie informacji AIS na
wskaznikach radarowych.

3 INakresy radarowe. Trojkat predkosci. Meldunek radarowy. 2 1 [EKP10 9.3.3.9,

0.3.3.16

o INakres na ruchu wzglednym i rzeczywistym. Okreslanie parametrow | 2 P [EKP10 9.3.3.9
ruchu wzglednego i rzeczywistego obiektu.

7 IPlanowanie manewru statku wlasnego i zasady wykrycia manewru 1 5 [EKP10 09.3.3.9,
echa metoda nakresowa. 0.3.3.16

8 lUproszczone metody nakresowe. EPA, EPD. Technika linii 1 2 [EKP9, EKP10 [9.3.3.11
rownoleglych.

o (Czynniki wplywajace na dokladnosc nakresow. 2 [EKP9, EKP10 (9.3.3.9

no Budowa i zasada dzialania ARPA, ARPD, ATA i ATD. Akwizycja ech] 1 N [EKPS, EKP9, P.3.3.11,
IR6zne rozwiazania funkcji akwizycji, ich mozliwosci i ograniczenia. [EKP10, EKP12 0.3.3.12,
Czas trwania akwizycji w funkcji stabilnosci ruchu i poziomu 09.3.3.14
zaklocen.

n1 Funkcja $ledzenia w ARPA i ATA - zasada realizacji, mozliwosci i 1 n [EKPS, EKP12, P.3.3.11,
ograniczenia. Bledy sledzenia w czasie manewrow statku wlasnego i EKP13 9.3.3.12,
obiektu $ledzonego. Wplyw zakldcen hydrometeorologicznych i od 09.3.3.13
[powierzchni morza oraz ech od linii brzegowej na proces $ledzenia.

2 Metody prezentacji danych wyjsciowych w ARPA i ATA. 2 1 |[EKPS, EKP12, p.3.3.11,
Zobrazowanie cyfrowe, wektorowe i graficzne. Wady i zalety oraz [EKP13 09.3.3.12,
zasady interpretacji r6znych rodzajow zobrazowania informacji 09.3.3.13,
wyjsciowej. 0.3.3.16

13 Funkcje manewru probnego i nawigacyjne ARPA. Rozne rozwiazania| 2 2 [EKP12, EKP13 [9.3.3.12,
programowe funkcji, ich wady i zalety. 9.3.3.13,

0.3.3.14,

0.3.3.16

n4 Bledy wskazan ARPA. ARPA a AIS. Zrddla btedéw i zasady ich 2 1 [EKP12, EKP13 p.3.3.14,
identyfikacji. Ryzyko obdarzania urzadzenia zbyt duzym zaufaniem. 09.3.3.15

15 Praktyczna obsluga réznych typow ARPA. Wilaczanie ARPA i 4 [EKP12, EKP13 0.3.3.12,
Zadanego rodzaju informacji wyjsciowej. Funkcje ARPA i ATAw 9.3.3.13,
[ECDIS. 09.3.3.15,
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0.3.3.16

116

INawigacyjne wykorzystanie radaru, ARPA i ATA. Funkcje ENC w
urzadzeniach radarowych.

[EKP13

9.3.3.10,
9.3.3.15,
9.3.3.16

7

IDiagnostyka urzadzen radarowych. Zasady lokalizacji uszkodzen,
testy operacyjne. Zasady przegladéw i napraw.

[EKP7, EKP8

0.3.3.6,
0.3.3.14

Semestr VI

Lp.

Zagadnienia

Liczba godzin

Odniesienie do|
EKP dla

W

C

L

P

S

przedmiotu

Odniesieni
e do RPS

Wyposazenie nawigacyjne statkéw zgodnie z wymaganiami
Miedzynarodowej konwencji o bezpieczenstwie zycia na morzu.
Zdatnos¢ wyposazenia. Wymagania RO. Uzycie urzadzen radarowych
i nawigacyjnych w celu prowadzenia bezpiecznej nawigacji i
unikania zderzen z uwzglednieniem przepiséw MPDM w warunkach
ograniczonej widzialnosci: - na akwenie nieograniczonym, - na
wodach ograniczonych i na torach wodnych, - w systemach
rozgraniczenia ruchu i w ich poblizu, - w obszarze dzialania stuzby
IVTS. Dowodzenie wachta nawigacyjna.

4

[EKP10, EKP13

9.3.1.10,
9.3.3.16

Wykorzystanie urzadzen radarowych i AIS w akcji SAR. Odbior
komunikatu w niebezpieczenstwie, planowanie, realizacja i
lkoordynacja akcji poszukiwawczo-ratowniczej.

[EKP10, EKP13,
[EKP16

9.3.3.15

Zasady klasyfikacji wedlug zalecen IMO oraz elementy skladowe,
zasady dzialania, obstugi i wykorzystania systeméw nawigacji
zintegrowanej (INS) i systemow mostka zintegrowanego (IBS).
Kryteria i zasady fuzji danych z AIS i urzadzen radarowych. System
falarmu wachty nawigacyjnej (BNWAS) i system zarzadzania alertami
na most-ku nawigacyjnym (BAMS).

[EKP15, EKP17,
[EKP18

0.3.2.14,
0.3.2.15

Podstawy prawne wyposazania statkow w VDR i S-VDR i
wykorzystywania zarejestrowanych danych. Rodzaje VDR i S-VDR,
zasada pracy, rodzaje rejestrowanych danych oraz zasady ich
rejestracji i odtwarzania.

[EKP18

0.3.1.7

Stuzby kontroli ruchu statkéw (VTS) i zasady uczestnictwa statkow wi
ich pracy. Rodzaje stuzb VTS i ich wyposazenie techniczne. Stuzby:
in-formacyjna, asysty nawigacyjnej i organizacji ruchu. Stuzba MAS.
[Uprawnienia operatorow VTS, odpowiedzialnos¢ za korzystanie ze
stuzby asysty nawigacyjnej.

[EKP21

Struktura i zasada pracy systemu LRIT. Zasada uczestnictwa statkow
w systemie LRIT i autoryzowani odbiorcy danych. Baza danych LRIT
[Unii Europejskiej. Zasada dzialania systemu monitorowania
wykorzystujacego stacje brzegowe AIS i uczestnictwa statkow w jego
pracy. VTMIS. SafetySeaNet i SWIBZ. Monitoring satelitarny AIS.

[EKP19

0.3.2.16

Ogdlne informacje o zasadach dzialania i wykorzystania systemow
dynamicznego pozycjonowania.

[EKP20

9.3.1.9

Tendencje rozwojowe urzadzen i systemow nawigacyjnych.

[EKP6, EKP7,
[EKP8

Semestr VIII

Lp.

Zagadnienia

Liczba godzin

Odniesienie do|
EKP dla

A4

C

P

S

przedmiotu

Odniesieni
e do RPS

Obstuga urzadzen nawigacyjnych (Radar/ARPA, ECDIS, Autopilot,
IGMDSS) w celu prowadzenia bezpiecznej nawigacji na akwenach
oceanicznych i przybrzeznych, w warunkach rutynowych i
pwaryjnych. Odczyt i interpretacja danych hydrometeorologicznych
(wiatr, prad, gtebokos¢, poprawki kompasowe). Modyfikacja i
faktualizacja trasy na mapie elektronicznej w sytuacjach zmiany
miejsca docelowego w trakcie podroézy. Sterowanie statkiem w trybie
manualnym i automatycznym, w tym wydawanie komend na ster.
Reakcja na alarmy systemow nawigacyjnych, procedury po-

[EKP10, EKP11,
[EKP13, EKP14
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stepowania w przypadku uszkodzen urzadzen oraz zachowanie
ciaglosci i bezpieczenstwa nawigacji z uwzglednieniem przepisow
IMPDM i zasad wachtowych.

P Uzycie urzadzen radarowych i nawigacyjnych w celu prowadzenia B0 [EKP10, EKP11,
bezpiecznej nawigacji i unikania kolizji z uwzglednieniem [EKP13, EKP14
przepisow MPDM w warunkach ograniczonej widzialnosci: - na
akwenie nieograniczonym, - na wodach ograniczonych i na torach
wodnych, - w systemach rozgraniczenia ruchu i w ich poblizu, - w
obszarze dzialania stuzby VTS. Dowodzenie wachta nawigacyjna.

B Wykorzystanie AIS i urzadzen radarowych w akcji SAR. Odbior 6 [EKP10, EKP11,
komunikatu w niebezpieczenstwie, planowanie, realizacja i [EKP13, EKP14,
lkkoordynacja akcji poszukiwawczo-ratowniczej. [EKP16

4 Zasady obstugi i wykorzystania zintegrowanych systemow 4 [EKP17
mawigacyjnych (INS), kryteria i zasady przeprowadzania fuzji danych
z AIS i urzadzen radarowych.

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

EKP2 X X X X

EKP3 X X

EKP4 X X X

EKP5 X

EKP6 X

EKP7 X

EKP8 X X

EKP9 X

EKP10 X X

EKP11 X

EKP12 X

EKP13 X X

EKP14 X

EKP15 X

EKP16 X X

EKP17 X X

EKP18 X

EKP19 X

EKP20 X

EKP21 X X

Kryteria zaliczenia przedmiotu

Semestr

Ocena pozytywna (min. dostateczny)

1

1. Zaliczenie laboratorium - kryteria: - zrealizowanie z wynikiem pozytywnym wszystkich zajec¢
laboratoryjnych; - uzyskanie pozytywnej oceny z testu lub odpowiedzi ustnych, jezeli dotyczy, -
uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawozdania, jezeli dotyczy 2. Zdanie egzaminu - zgodnie z
kryteriami podanymi przez prowadzacego na pierwszych zajeciach.

1

1. Zaliczenie laboratorium - kryteria: - zrealizowanie z wynikiem pozytywnym wszystkich zajec
laboratoryjnych; - uzyskanie pozytywnej oceny z testu lub odpowiedzi ustnych, jezeli dotyczy, -
uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawozdania, jezeli dotyczy 2. Zdanie egzaminu - zgodnie z
kryteriami podanymi przez prowadzacego na pierwszych zajeciach.

v

1. Zaliczenie laboratorium - kryteria: - zrealizowanie z wynikiem pozytywnym wszystkich zaje¢
laboratoryjnych; - uzyskanie pozytywnej oceny z testu lub odpowiedzi ustnych, jezeli dotyczy, -
uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawozdania, jezeli dotyczy 2. Zdanie egzaminu — zgodnie z
kryteriami podanymi przez prowadzacego na pierwszych zajeciach.

1. Zaliczenie laboratorium - kryteria: - zrealizowanie z wynikiem pozytywnym wszystkich zajec¢

7/11




laboratoryjnych; - uzyskanie pozytywnej oceny z zaliczenia praktycznej umiejetnosci obstugi
urzadzen radarowych i ARPA oraz sporzadzenia recznego nakresu radarowego. 2. Zdanie
egzaminu — zgodnie z kryteriami podanymi przez prowadzacego na pierwszych zajeciach.

VI Zdanie egzaminu - zgodnie z kryteriami podanymi przez prowadzacego na pierwszych zajeciach.

VIII 1. Zdanie na symulatorze radarowo-nawigacyjnym egzaminu praktycznego zaliczajacego
praktyke morska na sem. VII z umiejetnosci bezpiecznego prowadzenia statku, pelnienia
obowiazkow oficera wachtowego oraz obstugi i wykorzystania wyposazenia nawigacyjnego
statku w réznych warunkach eksploatacyjnych (w zakresie MPDM, nawigacji i eksploatacji
urzadzen nawigacyjnych). 2. Zaliczenie na symulatorze radarowo-nawigacyjnym zajec
realizowanych w ramach szkolenia Radar/ARPA - kryteria: - zrealizowanie z wynikiem
pozytywnym wszystkich zaje¢; - uzyskanie pozytywnej oceny z zaliczenia praktycznej
umiejetnosci sporzadzania recznego nakresu radarowego i obstugi ARPA oraz samodzielnego
prowadzenia wachty nawigacyjnej w warunkach ograniczonej widzialnosci; - uzyskanie
pozytywnych ocen ze wszystkich odpowiedzi ustnych; uzyskanie pozytywnej oceny z zaliczenia
wypelnionego w czasie zaje¢ dziennika okretowego.

Naklad pracy studenta
zacunkowa liczba godzin na zrealizowanie

Forma aktywnosci ktywnosci

W C L P S
Godziny kontaktowe 90 29 86
Czytanie literatury 50 23 25
Przygotowanie do zajec¢ laboratoryjnych, projektowych 15 40
Przygotowanie do egzaminu, zaliczenia 25 10 22
Opracowanie dokumentacji projektu/sprawozdania 2 8
Uczestnictwo w zaliczeniach i egzaminach 10 10 10
Udziat w konsultacjach 10 10 10
Facznie godzin 185 99 201
F.aczny naklad pracy studenta 485
Liczba punktow ECTS 7 | | 3 | | 8
Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla przedmiotu 18
Obciazenie studenta zwiazane z zajeciami praktycznymi 180
Obciazenie studenta na zajeciach wymagajacych 265
bezposredniego udzialu nauczycieli akademickich
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