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20. Przedmiot: | N/TM2012/12/20/UN2
URZADZENIA NAWIGACYJNE — modut 2
Semestr Liczba tygodni Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze ECTS
W semestrze A C L A C L
I 15 2 1 1 30 15 15 2
I 15 1 2 15 30 2
II1 15 1 1 15 15 2
v 15 1 1 15 15 3
V 15 1 1 15 15 2
II1/2. Efekty ksztalcenia i szczegolowe tresci ksztalcenia

Efekty ksztalcenia — semestr IT Kierunkowe

EK1 | Ma wiedze oraz umiegjetnosci w zakresie wykorzystania, obstugi 1 konfiguracji odbiomi- | K W15:K Ul2;
kow systeméw nawigacyjnych do planowania oraz realizacji podrézy morskiej. Zna | K Ul8: K U26
ograniczenia 1 dokladnosci systemow nawigacyjnych.

EK2 | Ma wiedze w zakresie: wlasciwosci 1 propagacji fal elektromagnetycznych, parametrow | K_W06: K_W13:
fal radiowych. wzorcow 1 skali czasu, ukladéw odniesienia oraz zjawisk wplywajacych | K W24
na ruch satelity w Ziemskim polu grawitacyjnym. Zna budowe i zasade dzialania po-
s7cze gélnych| systemow nawigacyjnych.

EK3 | Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz innych Zrédel. integrowac je. | K U01
dokonywac ich interpretacji oraz wyciagaé wnioski 1 formulowa¢ opinie dotyczace efek-
tywnego wykorzystania systemow nawigacyjnych w praktyce.

Metody i kryteria oceny

EK1

Ma podstawowg wiedze oraz umiejetnosci w zakresie wykorzystania, obstugi 1 konfiguracj1 odbior-
nikow systemow nawigacyjnych do planowania oraz realizacji podrozy morskiej. Zna ograniczenia
1 dokladnosci systemow nawigacyjnych.

Metody oceny

Sprawdziany 1 prace kontrolne w semestrze, zaliczenie laboratoriow.

Kryteria/ Ocena

2

3

35-4

45-5

Kryterium 1
Wykorzystanie od-
biornikow syste-
mMOW Nawigacyj-
nych.

Nie potrafi korzystac
z odbiornikéw syste-
mow nawigacyjnych.

Potrafi korzystac z od-
biomikéw systemow
nawigacyjnych w stop-
niu podstawowym.

Potrafi korzystac

z odbiorikéw sys-
temow nawigacyj-
nych w stopniu za-
aAWANsOWanyml.

Potrafi w pelni wy-
korzystaé¢ mozliwosci
odbiornikow syste-
mow nawigacyjnych.

Kryterium 2
Obstuga 1 konfigu-
racja odbiornikow
systemow nawiga-
cyych.

Nie potrafi obstugrwac
1 konfigurowac odbior-
nikow systemow nawi-
gacyjnych.

Potrafi obshugiwac 1
konfigurowac odbior-
niki systemow nawiga-
cyjuych w stopniu pod-
stawowym.

Potrafi obshigiwac 1
konfigurowac¢ od-
biomiki systemow
nawigacyjnych w
stopniu zaawansowa-
nym.

Potrafi w pelnym za-
kresie obshugiwac 1
konfigurowac od-
biorniki systemow
nawigacyjnych.

Kryterium 3
Posiada wiedze w
zakresie standar-
dow, doktadnoscei 1
ograniczen syste-
mow nawigacyj-
nych.

Nie posiada wiedzy w
zakresie standardow,
dokladnosc: 1 ograni-
czen systemow nawi-
gacyjnych.

Posiada wiedze w za-
kresie standardéw, 1
dokladnoscl systemow
nawigacyjnych.

Posiada wiedze w
zakresie ograniczen
systemow nawiga-
cynych.

Posiada wiedze w
zakresie standardow,
dokltadnosc1 1 ograni-
czen systemow na-
wigacyjuych.

EK2

Ma wiedze w zakresie: wlasciwosei 1 propagacyi fal elektromagnetycznych, parametrow fal radio-
wych, wzorcow 1 skali czasu, ukladow odniesienia oraz zjawisk wplywajacych na ruch satelity w
Ziemskim polu grawitacyjnym. Zna budowe 1 zasade dzialania poszczegolnych systemow nawiga-

cyjnych.
Metody oceny Zaliczenie pisemne.
Kryteria/ Ocena 2 3 35-4 45-5
Kryteriuml Nie posiada wiedzy w Posiada wiedze w za- Posiada wiedze w Posiada wiedze w

Posiada wiedze w
zakresie: wlaser-
WOSC1 1 propagacji

zakresie EK3.

kresie wlasciwoser 1
propagacy: fal radio-
wych.

zakresie wlasciwosct
1 propagacj: fal ra-
diowych. Zna wzorce

zakresie wlasciwoscel
1 propagacj1 fal ra-

diowych. Zna wzorce




fal elektromagne-
tycznych, para-
metrow fal radio-
wych, wWzorcow 1
skal czasu, ukla-
dow odniesienia.

1 skale czasu.

1 skale czasu oraz
uklady odniesienia.

Kryterium 2
Posiada wiedze w
zakresie zjawisk
wplywajacych na
sztuczne satelity.

Nie posiada wiedzy w
zakresie EK4.

Posiada wiedze w za-
kresie praw rzadzacych
ruchem w polu grawi-
tacyjnym.

Posiada wiedze w
zakresie elementow
orbity satelity.

Posiada wiedze w
zakresie praw 1za-
dzacych ruchem w
polu grawitacyjnym
oraz elementéw orbit
satelity.

EK3

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz mnych Zrodel, integrowac je, dokony-
wac 1ch interpretacji oraz wyciaga¢ wnioski 1 formulowac opinie dotyczace efektywnego wykorzy-
stania systemow nawigacyjnych w praktyce.

Metody oceny

Sprawdziany 1 prace kontrolne w semestrze, zaliczenie laboratoriow

Kryteria/ Ocena 2 3 35-4 45-5
Kryterium 1 Nie potrafi pozyskac 1 Potrafi samodzielnie Potrafi samodzielnie | Swobodnie korzysta
Wrykorzystanie zinterpretowac podsta- | zinterpretowac infor- zinterpretowacé in- z pozyskanych pu-

publikacji, doku-

wowych informacji do-

macje zawarte w in-

formacje zawarte w

blikacji 1 dokumenta-

strukejach obstugi
urzadzen systemow
nawigacyjnych w celu
prawidiowe] ich eks-

instrukcjach obstugi
urzadzeil systemow
nawigacyjnych w ce-
Iu prawidlowej ich

¢ji rowniez w jezyku
angielskim wlasciwie
ja interpretujac dla
zapewnienia bez-

mentacji dotycza-
cych systemow
nawigacyjnych.

tyczacych wymagan 1
wykorzystania urza-
dzen systeméw nawi-
gacyjnych.

ploatacji. eksploatacji oraz do- | piecznej eksploatacji

kona¢ ich porowna- urzadzen systemow
nia z wymaganiami nawigacyjnych.
technicznymi opra-
cowanymi dla tych
urzadzeil, réwniez w
jezyku angielskim.

Szczegaolowe tresci ksztalcenia

SEMESTR II SATELITARNE SYSTEMY RADIONAWIGACYINE AUDYTORYINE 15 GODZ.

1. Ruch szfucznego satelity w ziemskim polu grawitacyjnym.

2. System satelitarny GPS — budowa, zasada dzialania, dokladnosc.

3. System satelitarny GLONASS — budowa, zasada dzialania, dokladnosc.

4. System satelitarny Galileo — budowa, zasada dzialania, dokladnosé.

5. Wersje roznicowe GNSS (DGNSS) — metody, zasady dzialania, doktadnosei.

6. Pilotazowe systemy radionawigacyjne bliskiego zasiegu — budowa, zasady dziatania, dokladnoser.

7. System hiperboliczny Loran-C — budowa, zasada dziatania, zasieg, dokladnosc, poprawki.

8. Europejski system nawigacyjny Eurofix — budowa, zasada dzialania, zasieg, dokladnosc.

9. Radionamierzanie.

. Systemy nawigacji zintegrowanej, wykorzystanie monitoréw wielofunkeyjnych.
. System automatyczne) identyfikacy (AIS).

. Wydawnictwa radionawigacyjne polskie 1 angielskie — ALRS.

. Eksploatacja odbiorikow systemow radionawigacyjnych.
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SEMESTR I SATELITARNE SYSTEMY RADIONAWIGACYINE LABORATORYINE 30 GODZ.

Wydawnictwa radionawigacyjne polskie 1 angielskie — ALRS.

Procedura uruchomienia 1 regulacy podstawowe] odbiomikow systemow radionawigacyjnych.

Prezentacja mnformacj1 w odbiornikach systemow radionawigacyjnych.

Kontrola poprawnosci pracy odbiornikow systemow radionawigacyjnych.

Metody poprawienia dokladnosc: parametrow wektora stanu statku wyznaczanych przez odbiorniki systemow radiona-

wigacyjnych.

6. Programowanie parametrow trasy 1 prowadzenie nawigacji.
w odbiornikach systemoéw radionawigacyjnych.

7. Programowanie parametrow pracy 1 prowadzenie nawigacjl przy pomocy zintegrowanego zestawu nadawczo-od-
biorczego DGNSS/AIS.

8. Ocena dokladnose1 wskazan odbiornikow systemu hiperbolicznego Loran-C.

9. Ocena dokladnose1 wskazan odbiornikow systemow satelitarnych GNSS.

bl



10. Ocena doktadnosci wskazai pozycji 1 kursu rzeczywistego kompasu GPS.
11. Radionamierzanie w pasnue UKF.

Bilans nakladu pracy studenta w semestrze II Godzmy ECTs
Godziny zaje¢ z bezposrednim udzialem nauczyciela: wykliady 15

Godziny zajec¢ z bezposrednim udzialem nauczyciela, o charakterze praktycznyni: 30

¢wiczenia, laboratoria, symulatory, zajecia projektowe

Godziny zajec z bezposrednim udzialem nauczyciela: udzial w konsultacjach, zaliczeniach / eg- 2

zaminach poza godz. zajec¢ dydaktycznych

Wiasna praca studenta, w tym: przygotowanie do ¢wiczen, laboratoridw, symulatoréw, w tym 5

wykonanie sprawozdan, zadan

Wiasna praca studenta: realizacja zadan projektowych 2

Wiasna praca studenta: przygotowanie do zaliczenia, egzaminu 5

Eaczny naklad pracy 59 A
Nakiad pracy zwiazany z zajecianu wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczycieli: 47 L5
Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym: 35 0,5

Zaliczenie przedmiotu

Wszystkie rodzaje zaje¢ z danego przednuotu, odbywane w jednym semestrze, podlegaja tgcznemu zaliczeniu. Ocena
z przedmiotu wynika z oceny poszczegolnych zajec, 1 oceny ewentualnego egzanunu 1 jest obliczana zgodnie z podanynu

zasadamu (Srednia wazona): A/(E) 40%, C 30% L 30%; A/ (E) 40%, L 60%; A/(E)40%, C 20%. L 20%, P 20%.
Ocena niedostateczna z zaliczenia ktorejkolwiek formy przedmiotu w semestrze powoduje niezaliczenie przedmiotu.
Zaliczenie przednuotu w semestrze powoduje przyznanie studentowi liczby punktow ECTS przypisane] temu przedmiotow.




Cel:
Celem ¢wiczenia jest zaznajomienie studentow ze sposobami poprawiania
doktadnosci parametrow wektora stanu wyznaczanych przez odbiorniki systemow

nawigacyjnych.

Zagadnienia teoretyczne:

— Zasada dziatania systemu dgps

— Pojecia: wektor stanu, poprawka roéznicowa, wiek poprawki (AOC), EGNOS,
elevation mask

— Filtracja parametrow wektora stanu

— Czynniki wptywajgce na doktadnos¢ pozycji w GPS

— Czynniki wptywajgce na doktadnosc¢ pozycji w DGPS

— Btad cyklu w Loran C

Czesc¢ wstepna:

Czes¢ wstepng do ¢wiczenia czwartego stanowi uzupetniona karta pomiarowa:
e Nagtébwek w formie tabeli (Imie, Nazwisko, rok, grupa, temat i numer
¢éwiczenia, data wykonywania éwiczenia)

e Cel éwiczenia

Sprawozdanie:

Podstawowg czes¢ sprawozdania stanowi uzupetniona karta pomiarowa z
podpisem prowadzgcego zajecia.

Sprawozdanie powinno sktada¢ sie z opracowania wynikdbw z przebytego
¢wiczenia, indywidualnych wnioskow kazdego studenta oraz odpowiedzi na pytania

podane przez prowadzacego.

SPRAWOZDANIE NALEZY ODDAC NA NASTEPNYCH ZAJECIACH!!!

Il CZAS WYKONANIA ZADAN NA POSZCZEC:.‘-OLNYCH
STANOWISKACH NIE POWINIEN PRZEKROCZYC 10 MINUT!!!

Literatura:

1. Ackroyd N., Lorimer R., Global navigation - a GPS user’s guide, Lloyd’s of
London Press LTD, London 1990.

2. Januszewski J., Systemy satelitarne GPS, Galileo i inne, PWN, Warszawa
2006.

3. Januszewski J., Szymonski M., Systemy hiperboliczne w nawigacji morskiej,
Wyd. Morskie, Gdansk 1982.

4. Specht, C., System GPS, Biblioteka Nawigacji nr 1, Bernardinum, Pelplin
2007.



N =

~

Stanowisko nr 1
Leica MK 10 DGP

Jezeli odbiornik jest wytgczony nalezy go wigczy¢
Nacisng¢ klawisz CFG, na stronie CFG1 kursorem 1 wybra¢ zaktadke DGPS.
Sprawdzi¢ konfiguracje dgps:

DGPS mode: On

Fast decode: Yes

Max age: 30s

Message 16 alarm: Yes

Alarm for no corrections: Yes

Beacon receiver: internal

W razie potrzeby zmienic.

Nacisng¢ klawisz DGPS i przy pomocy kursora + wybrac¢ strone DGPS1.

Klawiszem E otworzy¢ strone do edyc;ji.

3.1.W opcji Station select przy pomocy kursora «+ ustawi¢ Manual.

3.2.Kursorem 1 wybrac parametr Frequency i przy pomocy klawiatury
alfanumerycznej oraz prawego klawisza softkey ”.” wprowadzi¢ czestotliwosc
stacji. Dane zatwierdzi¢ klawiszem E. [Zanotowad kolejne informacije
wyswietlane w oknie Status:.

3.3.Po uzyskaniu pozycji dgps - Status: DGPS OK - informacje
dotyczace wybranej stacji zgodnie z tabelg 1.

3.4.Wyjasnid na podstawie instrukcji do urzadzenia str. 74 informacje zwarte w
prawym oknie strony DGPS1.

Klawiszem GPS przej$é do strony GPS1 i wartoéci VDOP i HDOP oraz

ilos¢ widocznych i uzywanych satelitow.

Nacisngc¢ klawisz CFG i ustawic:

5.1.COG/SOG filter time na 0.0s — zaktadka COG SOG

5.2.Elipsoide odniesienia (Datum) na WGS 84 — zaktadka Datum

5.3.Elevation mask na 30° - zaktadka GPS

5.4.W zakfadce Position — sprawdzi¢ ustawienie HDOP alarm (yes i 8.0)

Wecisng¢ klawisz GPS i zanotowad ilos¢ widocznych/uzywanych satelitow oraz

HDOP i VDOP. [Skomentowad ewentualne zmiany wywotane ustawieniami maski

wzniesienia.

Wcisng¢ klawisz CFG i w zaktadceGPS ustawi¢ wartosc elevation mask na 5°

Nacisngc¢ klawisz POS i minimalng i maksymalna wartos¢ predkosci i

kursu w okresie 10 sekund.

Wecisng¢ klawisz CFG i w zaktadce COG SOG ustawic filtr na 30s nastepnie

nacisng¢ klawisz POS i dokona¢ 10 sekundowej obserwaciji predkosci i kursu.

minimalne i maksymalne ich wartosci. Skomentowad| ewentualne

zmiany wywotane ustawieniami filtra.

Tabela 1.

Nazwa stacji | Czestotliwos¢ | Beacon Id | Baud rate | Distance | Noise | Signal
Dziwnéw 283.5
Hammerodde | 289.5




Stanowisko nr 2.

MLRP® FX 412 Pro systemu DGPS

. Jezeli odbiornik jest wytgczony nalezy go wigczy¢

. Nacisng¢ klawisz MENU, a nastepnie otworzy¢ podmenu DGPS MENU.
Uruchomi¢ funkcje 0-DGPS i nacisng¢ klawisz ENTER. Typ odbiornika
réznicowego ustawi¢ na INTERN, natomiast tryb pracy odbiornika GPS na AUTO.
Wprowadzi¢ jedng z wybranych stacji réznicowych, ktérych dane umieszczono w

ponizszej tabeli:

Nazwa stacji | Czestotliwos¢ | Baud | SIGNAL | % ERROR | Station Id

[kHz] LEVEL
Dziwnow 283.5 100
Hammerodde | 289.5 100

. tabele na podstawie danych z odbiornika. numery satelitow,

dla ktérych poprawki sg odbierane.
. W DGPS MENU wybraé funkcje 1-DGPS MESSAGE. |Odczytaé i zapisad| ostatnig

wiadomos¢ (instrukcja do urzadzenia str. 44). Potwierdzi¢ wiadomos¢ klawiszem
ENTER.

. W SYSTEM MENU wybra¢ funkcje 5-DISPLAY. Wybra¢ opcje ACCURACY i
zatwierdzi¢ jg klawiszem ENTER.

. W NAVIGATION MENU wybra¢ funkcje 4-SPEED FILTER. Ustawi¢ wartosc
réowng 1 second. Potwierdzi¢ klawiszem ENTER.

. Nacisng¢ klawisz Pos. Dokona¢ 10 sekundowej obserwacji doktadnosci,
predkosci i kursu. minimalne i maksymalne ich wartosci.

. Punkty 5 i 6 powtorzy¢ dla filtra rownego 30 sekund.

. |Wyja$nié i skomentowad wptyw ustawien filtra na zmiany predkosci i kursu oraz

ewentualne zmiany w doktadnosci pozyciji (accuracy)



Stanowisko nr 3
JRC GPS NAVIGATOR

Wykonanie éwiczenia:

1.
2.

Jezeli odbiornik jest wytgczony nalezy go wiaczyc.
Sprawdzenie stacji referencyjnej. Nacisng¢ kilkakrotnie klawisz panelu
sterowania DISP do momentu przejScia na strone segmentu kosmicznego.
wartos¢ stacji referencyjnej i zidentyfikowac¢ ja na podstawie ALRS
vol.2.

2.1.[Spisad wartos¢ HDOP. wplyw wyswietlonej wielkoéci HDOP na
dokfadnosc¢ pozycji.

2.2.Nacisnij kilkukrotnie klawisz DISP na panelu sterowania do momentu
przyjécia na strone informacyjng stacji referencyjnej. [Spisa¢ i wyjasnid
wyswietlane informacije.

Nacisngc¢ klawisz MENU>ENT wybracé strzatkami gora/doét

6.GPS/BEACON/SBAS>ENT, nastepnie strzatkami goéra/dét wybraé¢ 7.GPS

INITIALIZATION>ENT . warto$¢ wysokosci anteny.

Nacisng¢ kilkukrotnie przycisk DISP na panelu sterowania i przejdz na strone

nawigacyjng (NAV).

Wylgczy¢ odbiornik.




Stanowisko nr 4.
GPSMAP 2010C

1. Jezeli odbiornik jest wylgczony nalezy go wigczy¢
2. Ustawienie pozycji roznicowej
2.1.Nacisng¢ klawisz MENU i kursorem wybra¢ zaktadke GPS Info. Nastepnie
nacisng¢ klawisz DGPS Setup (prawy dolny rég ekranu). mozliwosci
wyboru zrédta poprawek réznicowych oraz parametrow ich odbioru. W oknie

Differential Source wybra¢ Auto. Wcisng¢ klawisz QUIT. Na podstawie

instrukcji do urzadzenia str. 48 [Zzinterpretowad informacje wyswietlone w

oknie Differential Status.
3. Wybrac¢ zaktadke UNITS, ustawi¢ format pozycji na hddd ‘mm.mmm’ oraz w
Map Datum wybra¢c WGS 84
4. Przy pomocy klawisza PAGE przejs¢ na strone z mapa
4.1.Dobraé¢ skale przy pomocy klawiszy IN, OUT tak, aby widoczna byta cata
Wyspa Grodzka wraz ze szczegoétami (<800ft).
4.2. dtugos$¢ i szerokosC geograficzng pozycji wtasnej oraz namiar i
odlegtosc na potudniowy cypel Wyspy Grodzkie;.
4.3.Po zakonczeniu éwiczenia. pozycje wiasne z szerokosci i diugosci

geograficznej oraz z namiaru i odlegtosci do wyspy na kserze mapy.

'Skomentowad| ewentualne rozbieznosci.

5. Powtérzy¢ powyzsze operacje od punkiu 3 dla elipsoid EUROPEAN 1950 i

TOKYO.

6. Doktadnosc¢ pozycji

6.1.Ze strony z mapg przejs¢ klawiszem Set Up Map do ustawien mapy (dolne
klawisze).

6.2.W ustawieniach mapy wybra¢ klawiszem kursora zaktadke Other (ostatnia z
prawej) i wigczy¢ Accuracy Circle, wcisng¢ PAGE, aby uzyskac strone z
mapa.

6.3. Przy pomocy kursora i klawiszy OUT i IN wyswietli¢ koto btedu. (okrgg wokot
biezgcej pozyciji). warto$¢ promienia kota btedu zmierzonego przy
pomocy narzedzia Measure.

6.4.Nacisng¢ klawisz MENU i wybra¢ zaktadke GPS info, wartos¢
Accuracy. réznice pomiedzy zapisang wartoscig, a zmierzonym
promieniem (strona 21 instrukcji).

Uwaga mapka na koncu éwiczenial!l




Stanowisko nr 5.
MAGELLAN FX324 MAP COLOR wraz z odbiornikiem
CSI MBX-2 systemu DGPS.

1. Jezeli odbiornik jest wylgczony nalezy go wtgczyc¢

2. Z menu wybrac¢ zaktadke NAV, a nastepnie pole ,7” (Speed filter). zakres
czasowy ustawien filtra predkosci. Ustawic¢ filtr na warto$¢ ,15 Seconds”. Na
podstawie instrukcji (str. 39) cel stosowania filtra.

3. Z menu wybra¢ zaktadke POS, a nastepnie pole ,4” (Map datum). Sposrod
dostepnych elipsoid odniesienia wybraé elipsoide ,CANAD”. Naciskajgc klawisz
funkcyjny ,Pos” pozycje geograficzng w formacie 3D (¢, A i wysokosc).
Wysokos¢ odczytujemy w zaktadce POS, w polu numer ,5" (2D/3D Mode).
pozycje.

4. Nastepnie zmieni¢ elipsoide odniesienia na WGS 84 i ponownie [zapisa¢ pozycje

geograficzng 3D. [Skomentowad réznice we wspoditrzednych pozycji dla

zastosowanych elipsoid. zasade doboru elipsoidy odniesienia w
odbiorniku GPS.



Stanowisko nr 6.
FURUNO GP-80 systemu GPS z zewnetrznym
odbiornikiem FURUNO GR-80 systemu DGPS

1. Jezeli odbiornik jest wylgczony nalezy go wigczy¢
2. Ustawienie DGPS w odbiorniku GP-80
2.1.Z Menu gtéwnego wybra¢ system settings, a nastepnie DGPS setup
2.2.Wybrac¢ reczny sposoéb wyboru stacji (opcja Man) i ustawi¢ parametry stacji
referencyjnej wedtug zalecen prowadzgcego, zatwierdzi¢ klawiszem ENT
2.3.Obserwowac odbiornik poprawek réznicowych GR-80
3. Ustawienia GPS

3.1.Wejs¢ do Menu gféwnego, uruchomi¢ GPS monitor, wybra¢ ekran

Satellites Monitor (zmiana ekranow — klawisz TONE)
3.2.[Zapisa¢ Jnumery satelitéw z ktérych korzysta odbiornik oraz wartosé¢ DOP
3.3.Z Menu Gtéwnego wybra¢ System settings, nastepnie wybra¢ GPS setup
strona 1/2, wartosci GPS smoothing ustawi¢ na 000
3.4.Zablokowa¢ odbioér sygnatu z 3 satelitbw nawigacyjnych (wykorzystywanych
przez odbiornik) wpisujgc ich numery w funkcji disable satellite
3.5.Wrdcié na GPS monitor, zapisaé Jiczbe uzywanych satelitéw i wartos¢ DOP
3.6.[Zapisad wnioski, dotyczace zmian DOP spowodowanych innym uktadem

geometrycznym satelitéw

3.7.Wyczysci¢ pola z numerami satelitow w funkcji disable satellite za pomocag

klawisza Clear

4. Poprawianie wskazan kursu i predkosci

4.1.Wejs¢ do Menu gféwnego, wybraé System settings nastepnie Plotter

setup

4.2.Ustawi¢ pola User defined na predkos¢ SPD, kurs CSE, predkos$¢ srednig

AVR SPD i wysokos¢ ALT, wyjs¢ klawiszem MENU/ESC
4.3.Nacisngc¢ klawisz Display SEL i wybra¢ ekran Data
4.4.Obserwowa¢ wskazania predkosci, kursu i wysokosci, zanotowa¢ Jminimalng i

maksymalna wartosc

4.5.Wejs¢ do Menu gtéwnego i w System settings wybra¢ GPS setup

4.6.Parametr GPS smoothing (Posn i Spd) ustawi¢ na 15s, zatwierdzi¢

klawiszem ENT i przejs¢ do ekranu gtownego klawiszem MENU/ESC

4.7. zmiany pozycji, predkosci i kursu.
4.8.[Zapisaé wnioski |dotyczace wptywu ustawienia GPS SMOOTHING na

wyswietlane parametry (pozycje i predkos¢)



Stanowisko nr 7.
SIMRAD MX 610

. Jezeli odbiornik jest wytgczony nalezy go wigczy¢

. Uruchomi¢ strone przedstawiajgcg konstelacje satelitow i odczyta¢ HDOP. W tym
celu klikngé Menu, wybra¢ zakiadke Tools and Settings, zatwierdzi¢ ENT,
Przyciskiem PAGE przejs¢ z zaktadki Settings na Tools, wybra¢ Satellites i
zatwierdzi¢ ENT. Zanotowac¢ warto$¢ HDOP oraz zapisac ilos¢ satelitow.

. spoirzedne pozycji biezacej, powrdcié do strony gtéwnej klikajac
CLR.

. Zmieni¢ elipsoide odniesienia na TOKYO, w tym celu wcisngé Menu, Tools and
Settings, zatwierdzi¢ ENT. Klikngé na zakladke Navigation, zatwierdzic ENT. W

zaktadce Datum zmienic elipsoide odniesienia na Tokyo- Japan).

. |Odczyta¢ i zapisa¢ wspoétrzedne pozycji. W tym celu klikngé 2krotnie CLR.
Poréwna¢ z pozycjg zapisang w pkt. 3. zaobserwowane zjawisko

(sprawozdanie).

. Zmienic elipsoide odniesienia na WGS-84.

Ustawianie metod odbierania poprawek rdéznicowych. Z menu giéwnego wybraé

zaktadke Tools and Settings, zatwierdzi¢ ENT,

7.1. Nastepnie GPS, zatwierdzi¢ ENT

7.2. Z zaktadki DGPS Mode wybraé WAAS, przyciskiem CLR powrdéci¢ do Menu, klikajgc
PAGE przejs¢ do zaktadki TOOL, wybra¢ Satellites.

7.3. Sprawdzi¢ i zanotowa¢ status DGPS klikajgc PAGE. Klawiszem CLR wychodzimy do

strony gtowne;j.

7.4. Ustawi¢ ponownie DGPS Mode na BEACON, (Menu — Tools and Settings — GPS).

7.5. Przyciskiem CLR powréci¢ do Menu, klikajgc PAGE przej$¢ do zaktadki TOOL,
wybraé Satellites.

7.6. Sprawdzic i zanotowac status DGPS klikajgc PAGE

7.7. Ustawi¢ reczny wybodr stacji Selection (Manual) i parametry dla stacji wskazanej
przez prowadzgcego.

. Wytgczyc¢ odbiornik.
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KARTA POMIAROWA

Temat:

Numer éwiczenia:

Nazwisko i imie:

Grupa:

Data i podpis prowadzacego:

Cel éwiczenia:

Stanowisko 1.

Stanowisko 2.

Stanowisko 3.




Stanowisko 4.

Stanowisko 5.

Stanowisko 6.




Stanowisko 7.

Pytanie 1:

Pytanie 2:

Odpowiedzi na pytania:




