6. Pozycja obserwowana. OkreSlanie pozycji na podstawie obserwacji obiektow stalych ...

Namiar rzeczywisty 1 kompasowy na obserwowany obiekt dla momentu d, obliczamy
W nastepujacy sposob:
KD, = p,b. (obiekt widoczny z prawej burty)
+ XK =490° L.b. (obiekt widoczny z lewej burty)

NR =
- ¢ = (lub p2)
NK = (lub NZ).

Namiar rzeczywisty 1 kompasowy na obserwowany obiekt dla momentu d, obliczamy tak:
KR = p.b.
+ XK =490° 1.b.

NR =
- ¢ = (lub p2)
NK = (lub NZ)

Na rys. 6.6¢ pokaza¢ sytuacje, gdy statek jest znoszony na skutek czn (catkowitego
znosu) w kierunku na obiekt. W tym wypadku odcinek OS, jest odlegloscig trawersowa d ,
aodcinek OS, najmniejsza odlegtoscia d,. W tej sytuacji statek wczesniej bedzie znajdowat
si¢ na odleglosci trawersowej, a pdzniej na najmniejszej odlegtosci.

Namiary rzeczywisty i kompasowy dla momentu d, id, obliczamy w taki sam sposob,
jak w wypadku sytuacji pokazanej na rys.6.6b.

ZADANIE 6.7.

Zadanie obejmuje: okreslenie odlegltosci trawersowej 1 najmniejszej odlegtosci, dziata
prad i wiatr.

Pomoce: wycinek mapy pokazany na rys.6.7.

Poprawka zyrokompasu stata.

Godz. 0800, log 20,0. Pozycja: ¢ = 55° 27’ N, A= 14° 35" E; KZ = 0100, Kp = 2200,
wiatr NE. Obliczona predkos¢ statku wzgledem dna v, = 10 w, pw = 5°, pp = 5°, pz = 0°,
v, =12w.

Podaé czas, wskazania logu, NZi NR nalatarnie Simrishamn, gdy statek bedzie znajdowal
si¢ na odleglosci trawersowej 1 na najmniejszej odlegltosci do latarni.

Rozwiqzanie:

W naszym wypadku statek bedzie znajdowat si¢ wczesniej na odleglosci trawersowe;,
a pozniej na najmniejszej odlegtosci, poniewaz prad 1 wiatr (catkowity znos) znosi statek
w kierunku na latarnig.
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6.2. Okreslanie pozycji na podstawie obserwacji jednego obiektu
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Rys. 6.7. Zadanie 6.7.

a) Obliczamy KD ,:
KZ =010°
+ pz = 0°

010°
_50

KR
+pw =

KD = 005°
_50

+opp =
KD, = 360°

d

czn = —10°

(zaktadamy, ze zostala obliczona)

(wykreslamy na mapie)
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6. Pozycja obserwowana. OkreSlanie pozycji na podstawie obserwacji obiektow stalych ...

b) Obliczamy namiar rzeczywisty 1 kompasowy dla momentu, gdy statek bedzie si¢
znajdowat na odlegtosci trawersowej latarni:

KR = 010°

+ XK = -90° ,minus”, bo lewa burta)
NR = 280°

— pZ — OO
NZ = 280°

Na mapie wykreslamy NR = 280°; punkt przecigcia si¢ namiaru z linig KD ,umozliwia
obliczenie momentu (czasu), gdy statek znajdzie si¢ na odleglosci trawersowej (punkt
przecigcia si¢ namiaru rzeczywistego z linig KD, nie wyznacza pozycji obserwowanej,
jedynie po uwzglednieniu pozycji zliczonej mozna wyznaczy¢ pozycj¢ prawdopodobna).
Zaktadamy, ze pozycja zliczona i prawdopodobna, jak rowniez punkt przecig¢cia si¢ obliczo-
nego namiaru z linia KD, znajduja si¢ w jednym punkcie. Statek bedzie znajdowat si¢ na
odlegtosci trawersowej o godz. 0831, log 26,2 (odlegtos¢ przebyta przez statek wzgledem
dna wynosi okoto 5,2 Mm, a wzgledem wody 6 Mm).

Namiar kompasowy obliczamy w tym celu, aby mozna byto ustawi¢ na namierniku
NZ=280° i w momencie, gdy latarnia znajdzie si¢ na linii namiaru, zanotowa¢ czas i log.
Zanotowany czas 1 log powinien by¢ bliski wartosci obliczonej wyzej (0831, log 26,2),
przy zalozeniu, ze pozycja 1 droga statku sa doktadne.

c) Obliczamy namiar rzeczywisty 1 kompasowy dla momentu, gdy statek bedzie
znajdowat si¢ na najmniejszej odlegltosci do latarni:

KD, = 360°

+ XK =-90° ,,minus”, bo z lewej strony)
NR = 270°

— pZ — 00
NZ = 270°

Obliczony namiar rzeczywisty wykreslamy na mapie. Statek bedzie znajdowat si¢ na
najmniejszej odlegtosci do latarni o godz. (okoto) 0839, log 27,7 (droga wzgledem dna
wynosi 1,4 Mm, a wzgledem wody 1,7 Mm).

Uwaga: Gdyby prad i1 wiatr dzialal z lewej burty, wowczas statek znajdowatby sie¢
wczesniej na najmniejszej odleglosci do latarni, a pdzniej na odlegtosci trawersowe;.

Dwa nieré6wnoczesne namiary; obliczanie odleglo$ci w momencie drugiego namia-
ru, na trawersie i do trawersu.
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