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I. KARTA PRZEDMIOTU

. Nazwa przedmiotu: AUTOMATYZACJA NAWIGACJI
. Kod przedmiotu:
. Jednostka prowadzgca: Wydziat Nawigacji i Uzbrojenia Okretowego
. Kierunek: Nawigacja
. Specjalnos¢: Nawigacja morska
. Modut: kierunkowy
. Poziom studiow: lI-go stopnia
. Forma studiéw: stacjonarne
. Semestr studiéw: II
. Profil: praktyczny
. Prowadzgcy: Wactaw MORGAS
. Data aktualizacji: 12.09.2014
CELE PRZEDMIOTU

Uzyskanie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji w zakresie zasad automatyzacji procesu nawigacji
okretu, metod obliczania parametréw pozycji obserwowanej i zliczonej (wspotrzednych i doktadnosci)
na elipsoidzie, wykonywania wybranych obliczen nawigacyjnych, wykorzystania technologii GIS a w
szcegolnosci ECDIS/WECDIS w nawigacji.

Zapoznanie z celami i poziomami automatyzacji procesu nawigacji okretu, a w szczegoélnosci
C1l komputerowym wspomaganiem nawigacji, zintegrowanymi systemami nawigacji (INS),
zintegrowanym systemem mostka (IBS), informatyzacjg nawigacji (e-navigation).

Zapoznanie z zasadami bezposrednich (algebraicznych i trygonometrycznych) metod
C2 obliczania pozycji obserwowanej okretu na elipsoidzie z wykorzystaniem powierzchni
odniesienia (ptaszczyzna i kula).
Zapoznanie z zasadami obliczania wspotrzednych pozycji obserwowanej metodami
C3 bezposrednimi, a w tym transformacjg wspotrzednych WGS84 na UTM i odwrotnie oraz
obliczaniem wspétrzednych pozycji z 2 Ip. na ptaszczyznie i kuli.
Zapoznanie z iteracyjnymi metodami obliczania parametréow pozycji obserwowanej, a w
C4 szczegolnosci rownaniami podstawowych linii pozycyjnych, parametrami pozycji z 2 i wiecej
Ip, namiarami i odlegtosciami na WGS84.
Zapoznanie z zasadami obliczania parametrow pozycji (wektora wspétrzednych i jego

C5 macierzy kowariancji) z wielu Ip. metodg najmniejszych kwadratéw na elipsoidzie.

Zapoznanie z zasadami analitycznego zliczenia drogi okretu na eilpsoidzie, a w szczegdlnosci
C6 zasadami wyznaczania wektora predkosci dla jednosktadnikowych i wielosktadnikowych
logéw wzglednych i absolutnych oraz oceng doktadnosci zliczenia drogi.

Zapoznanie z modelami realizacji procesu nawigacji okretu (tradycyjnym, analitycznym i
C7 statystycznym) oraz zasadami estymacji parametréw pozycji metodg najmniejszych
kwadratéw i filtru Kalmana.

Zapoznanie z zasadami obliczania parametrow biezgcej pozycji okretu sekwencyjng metodg

€8 najmniejszych kwadratéw na elipsoidzie.
Zapoznanie z metodami prowadzenia wybranych obliczen nawigacyjnych, a w szczegolnosci
co redukcjg pomiaréw do wspdélnego punktu, uwzglednianiem przechyldw i przegtebien okretu,

obliczaniem danych kontrolnych do testowania i kalibracji urzadzen i systemow
nawigacyjnych.

C10 Zapoznanie z zasadami wykorzystania metod sztucznych sieci neuronowych w nawigacii.

Zapoznanie z zasadami wykorzystania technologii Geograficznych Systemow Informac;ji (GIS)
C11  w nawigacji, a w szczegdlnosci podstaw GIS, budowg i funkcjami ECDIS/WECDIS, mapami
elektronicznymi ENC, DNC, RNC, AML, podstawami prawnymi stosowania ECDIS.
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WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY,
UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

Znajomo$c¢ zagadnien matematyki w zakresie rachunku macierzowego.
Znajomo$¢ technicznych $srodkéw nawigacji w zakresie przedmiotu Urzgdzenia nawigacyjne.

Znajomos$¢ nawigacji w zakresie programu przedmiotu Nawigacja | i Nawigacja |l.

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna dane kontaktowe nauczyciela prowadzgcego, organizacje przedmiotu, ukfad
godzin, pozycje podstawowej i uzupetniajgce;j literatury fachowej, terminy

i zakres kolokwiow, kryteria ocen, warunki zaliczenia przedmiotu, a takze sposoby, terminy i
miejsce konsultacji z nauczycielem.

Student zna cele i poziomy automatyzacji procesu nawigacji okretu, a w szcegoélnosci
komputerowe wspomaganie nawigacji, zintegrowane systemy nawigacyne (INS),
zintegrowany system mostka (IBS), informatyzacje nawigacji (e-navigation).

Student zna zasady bezposrednich (algebraiczne i trygonometryczne) metod obliczania
pozycji obserwowanej okretu na elipsoidzie z wykorzystaniem powierzchni odniesienia
(ptaszczyzna i kula).

Student umie oblicza¢ wspotrzedne pozycji obserwowanej metodami bezposrednimi, a w tym
transformowaé wspotrzedne WGS84 na UTM i odwrotnie oraz obliczaé wspotrzedne pozycji z
2 Ip. na ptaszczyznie i kuli.

Student zna iteracyjne metody obliczania parametréw pozycji obserwowanej, a w
szczegolnosci rownania podstawowych linii pozycyjnych, parametry pozycji z 2 i wiece;j Ip,
namiary i odlegtosci na WGS84.

Student umie oblicza¢ parametry pozycji (wektor wspotrzednych i jego macierz kowariancji) z
wielu Ip. metodg najmniejszych kwadratow na elipsoidzie.

Student zna analityczne zliczenie drogi okretu na eilpsoidzie, a w szczegdlnosci zasady
wyznaczania wektora predkosci dla jednosktadnikowych i wielosktadnikowych logow
wzglednych i absolutnych oraz ocene doktadnosci zliczenia drogi.

Student zna modele realizacji procesu nawigacji okretu, a w tym tradycyjny, analityczny i
statystyczny model nawigacji, zasady estymacji parametréw pozycji metodg najmniejszych
kwadratéw i filtru Kalmana.

Student umie oblicza¢ parametrow biezgcej pozycji okretu sekwencyjng metodg
najmniejszych kwadratéw na elipsoidzie.

Student zna wybrane obliczenia nawigacyjne, a w szczegdlnosci redukcje pomiaréw do
wspolnego punktu, uwzglednianie przechytéw i przegtebien okretu, obliczanie danych
kontrolnych do testowania i kalibracji urzadzen i systeméw nawigacyjnych.

Student posiada podstawowg wiedze o zastosowaniu metod sztucznych sieci neuronowych w
nawigacji.

Student zna zasady wykorzystania technologii Geograficznych Systemow Informacji (GIS) w
nawigacji, a w szczegolnosci podstawy technologii GIS, budowa i funkcje ECDIS/WECDIS,
mapy elektroniczne ENC, DNC, RNC, AML, podstawy prawne stosowania ECDIS.

STRUKTURA PRZEDMIOTU

Forma zaje¢- Liczba Forma zaje¢- Liczba Forma zaje¢-

wyklady godzin éwiczenia godzin laboratoria razem
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Suma
godzin

W1

W2

W3

C1

W4

Cc2

W1 1

W2 1
W3 2
C1 2
w4 2
Cc2 2
W5 2
W6 3
C3 2
W7 2
w8 2
W9 2
C4 1
17 7

TRESCI PROGRAMOWE

Zajecia wprowadzajace. Przedstawienie sie nauczyciela akademickiego. Informacja o
miejscu i znaczeniu przedmiotu Automatyzacja nawigacji w ksztatceniu przysztych oficerow
poktadowych. Przedstawienie celowosci i struktury przedmiotu, zasad oceny i kontroli
postepdw stuchaczy. Podanie literatury podstawowej i uzupetniajgcej do przedmiotu.

Cele, zadania i poziomy automatyzacji nawigacji. Proces nawigacji i zasady jego
automatyzacji, komputerowe wspomaganie nawigacji, zintegrowane systemy nawigacyne
(INS), zintegrowany system mostka (IBS), informatyzacja (e-navigation).

Bezposrednie metody obliczania pozycji obserwowanej okretu. Algebraiczne i
trygonometryczne metody obliczania pozycji okretu, powierzchnie odniesienia, transformacja
wspotrzednych z elipsoidy na powierzchnie odniesienia i odwrotnie.

Obliczanie wspétrzednych pozycji obserwowanej metodami bezposrednimi.
Transformacja wspétrzednych WGS84 na UTM i odwrotnie, obliczanie wspotrzednych z 2 Ip.
na ptaszczyznie i kuli.

Iteracyjne metody obliczania parametrow pozycji obserwowanej. Réwnania
podstawowych linii pozycyjnych, parametry pozycji z 2 i wiecej Ip, obliczanie namiardw i
odlegtosci na GS84.

Obliczanie parametréw pozycji z wielu Ip. Obliczanie wektora wspétrzednych i jego
macierzy kowariancji metodg najmniejszych kwadratéw na elipsoidzie.



Analityczne zliczenie drogi okretu na eilpsoidzie. Wektor predko$ci dla
W5  jednosktadnikowych i wielosktadnikowych logéw wzglednych i absolutnych, ocena
dokfadnosci zliczenia drogi.

Modele realizacji procesu nawigacji okretu. Tradycyjny, analityczny i statystyczny model
nawigacji, estymacja parametréw pozycji metodg najmniejszych kwadratéw, filtr Kalmana.
Wyznaczanie parametrow biezacej pozycji okretu. Obliczanie biezgcych elementéw
C3 wektora wspotrzednych i jego macierzy kowariancji sekwencyjng metodg najmniejszych
kwadratéw na elipsoidzie.
Wybrane obliczenia nawigacyjne. Redukcja pomiaréw do wspolnego punktu,
W7 uwzglednianie przechytdw i przegtebien okretu, obliczanie danych kontrolnych do testowania i
kalibracji urzgdzen i systeméw nawigacyjnych.

W6

W8 Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych w nawigaciji.

Wykorzystanie technologii Geograficznych Systeméw Informacji (GIS) w nawigaciji.
W9 Podstawy technologii GIS, budowa i funkcje ECDIS/WECDIS, mapy elektroniczne ENC,
DNC, RNC, AML, Planowanie i monitorowanie trasy rejsu.

C4 Kolokwium.

1 Notebook z projektorem
2 Rzutnik swiatta dziennego i foliogramy
3 Tablica i kolorowe pisaki

4 Symulator ECDIS/WECDIS

5 Tablice nawigacyjne

6 Kalkulatory

7 Mapy morskie i nawigacyjne przyrzady kreslarskie
P1 Kolokwium EK2 + EK12
P2 Zadanie indywidualne EK2 + EK9

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Srednia liczba godzin na

Forma aktywnosci . . o
yw zrealizowanie aktywnosci

semestr Il razem
Godziny kontaktowe z nauczycielem 24 24

Przygotowanie sie do wyktadéw i ¢wiczen 4 4



Samodzielne opracowanie zagadnienh 6 6

Rozwigzywanie zadania indywidualnego 10 10
Konsultacje zwigzane z zadaniem indyw 4 4
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 48 r.a 48
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 r.a 2
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