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Uvod

»Nejsou Zddné mapy Casti Svéta tak piesné a Zddné sméry v nich vyznacené tak
dokonalé, abychom je nemuseli ¢asto kontrolovat a opravovat.*

»Nautical Magazine*, z roku 1832

Navstivte také internetové stranky www.vademekum-skippera.com.

Autor

Vénovano Adus, . .. za podporu a trpélivost.



1.

Pozice vypocitana

Definice a zakladni pojmy

vvvvvv

piesné pozice lodi ndm znemoziiuje jeji vedeni po optimdlni ¢i bezpecné trase z pohledu
navigace. V téchto skriptech bude fe¢ o dvou nésledujicich zpiisobech vyznaceni pozice
pouzivanych v ndmofini navigaci, kterymi vyznacujeme nésledujici druhy pozic:

® pozice vypolitand (PV);
® pozice observovand (PO);

Pozice vypocitand je jednou z nejméné piesnych pozic, které jsou v navigaci
pouzivané, to co md vliv na jeji piesnost bude popsdno pozdé¢ji. Naopak pozice
observovand je jednou z nejpiesnéjSich pozic, jelikoZ ji vyznaCujeme pomoci objektl
vyznacenych na map¢.

Pozici vypocitanou nazyvame bod na map¢ (kde se nachazi nase lod’), jehoz
soufadnice jsme ziskali vypoftem od posledni pozice observované. Tuto pozici
ziskdvame na zdklad¢ opravdového kurzu lodi a projeté vzdalenosti za jednotku ¢asu po
tom co jsme patfi¢né¢ ptihlédli k pasobeni vétru a proudu na lod’.

Kurz opravdovy, ziskdme pomoci magnetického kompasu, po provedeni
patiicnych oprav spojenych s deviaci a deklinaci. Kurz opravdovy je thel sevieny mezi
linii sever-jih (polednikem) a osou symetrie lod€¢. Log je zafizeni, které ndm ukazuje
projetou vzdélenost lodi po vodé€. Plsobeni vétru tvoii tzv. ,,drif*. Hodnotu drifu
stanovujeme na zdklad€ vlastni zkuSenosti, kterou ziskdvdme z pozorovéani pusobeni
vétru na lod. Pusobenim motfského proudu vznikd tzv. ,smos“. Hodnotu snosu
stanovime podle rychlosti a sméru moifského proudu v dané oblasti a Case. Rychlost a
smér proudu miZeme odecist z navigacni mapy ¢i atlasu proud.



Drif a snos maji zdsadni vliv na pfesnost vyznaceni pozice vypocitané. Piesné
vyznaceni téchto dvou parametrt je prakticky nemozné. Jenom praxi navigitor ziskdva

schopnost a zkuSenost k pfesnéjSimu vyznaceni drifu a snosu, ¢imZ se ndmoini navigace
stdva ,,femeslnym umeénim®.

Pozice vypocitana bez piisobeni vétru a proudu

Na vodnich plochach, kde nepiisobi na lod’ vitr ani proud, pozici vypocitanou

ziskdme na zdklad¢ kurzu a propluté vzdalenosti odectené zlodniho logu. Zptsob
vyznaceni pozice vypocitané, za téchto podminek, je popsan v piikladé€ nize.

Ve 1200 hodin, log lodi ukazoval projetou vzddlenost 20,0 ndmornich mil (ddle
jen ,nm*), lod" se nachdzela v pozici A (¢a, Aa). Navigdtor lodi mél za kol vyznacit
pozici lodi B (¢b, Ab) v 1300 hodin. V 1300 hodin lodni log ukazoval projetou vzddlenost
30,0 nm. Kurz lodi’ ( opravdovy kurz) K = 084°.

Kurz 084°
+drif 0° W
Kpv? 084°
+ snos 0° 1300
Knd® 084°

Alogu =10,0 nm

20,0

Postup kresleni

1. Z pozice observované A vzty¢ime piimku (linii kurzu) pod thlem K = 084°.

2. Na linii kurzu z bodu A naneseme projetou vzdalenost, kterou je Alogu. Tuto
vzdélenost ziskdme jednoduchym vypoc¢tem. Odecteme vychozi hodnotu logu od
kone¢né hodnoty logu.

3. 'V misté protnuti se linie kurzu a projeté vzdalenosti je nase pozice vypocitana (B)
v 1300 hodin.

['] V publikaci jsou kurzy lodé uvadény jako opravdové. Pokud by kormidelnik kormidloval lod’ podle
magnetického kompasu, nédleZelo by tento kurz opravit o deviaci a deklinaci. Technika pfepoc¢tu kurzi je
popséana v publikaci ,,Vademekum zacinajiciho skippera®, ktera je zdarma dostupnd na www.vademekum-
skippera.com.

[*] Kpv je oznagenim tzv. kurzu po vod&. Kpv je kurz (smér pohybu) vzhledem k vodni hlading.

[*]1 Knd je oznageni tzv. kurzu nad dnem. Knd je kurz (smér pohybu) vzhledem k motskému dnu.



Pozndamka: zkratkou Dv je oznaCovana draha lodé po vodé a zkratkou Dd je
oznacovana draha lodé nad dnem. Kdyz na lod’ neptisobi Zadny vitr ani proud je
Dv =Dd.

Pozice vypocitana pii pusobeni vétru bez proudu

Vl’tr pusobi na lod’ v podstaté dvéma zplisoby:

e pifimo;
® nepiimo;

Pfimim piisobenim vétru rozumime plsobeni vétru na lodni téleso, nadstavbu,
plachty a palubni vybaveni. Vyznaceni vlivu vétru (drifu) na zdkladé matematického
vypoctu je velmi slozité a prakticky nemozné vzhledem k velkému mnoZstvi proménnych.

vvvvvv

k lodi), tvar lodniho télesa, navétrnd plocha lod€, rychlost lodg, trim4, ponor a mnoho
dalSich;

Z téchto dlivodi vyznacujeme tzv. opravu na drif nebo sdm drif pouze ,na
oko* (odhadem) opirajic se o naSe zkuSenosti. Pomocnym voditkem v této nelehké situaci
ndm muZe byt dhel sevieny mezi osou symetrie lodé¢ a vodni brazdou za lodi (keel-
waterem). Tak jak je tomu na obrdzku nize.

Sever

Neptimi vliv vétru vznika diky drifovému proudu na povrchu rozlehlych vodnich
ploch a zptsobuje zménu rychlosti a kurzu lod¢.

Nejdtlezit¢jsi informaci pro navigdtora v rdmci plisobeni vétru na lod’ je jiz vyse
zminovany drif. Drif je thel sevieny mezi zadni ¢asti osy symetrie lod€ a vodni brazdou
za lodi. Nebo-li uhel sevieny mezi linii opravdového kurzu lodi a drahou ¢i linii kurzu
lodi po vodé.

Pii plavbé ve vétru je tedy lod’ sndSena vétrem mimo linii poZadovaného kurzu, a
to vpravo ¢i vlevo podle toho z jaké strany vitr vane.

Kurzem lod¢ (Kpv) po vodé je uhel sevieny mezi linif sever-jih a drdhou lodé€ po
vodé. K udrZeni lodé na poZzadovaném kurzu musi kormidelnik kormidlovat tzv. proti
vétru (proti puasobeni vétru). Rozdil mezi pozadovanym kurzem a kurzem
kormidlovanym nazyvame ,,oprava na drif*, kterou budeme oznacovat ,,0,“. Velikost
této opravy na drif je vZdy rovna drifu.

[4] Trim lod¢ je rozdil mezi pfidovym a zddovym ponorem lodé.



e QOprava na drif (04) nebo drif ma znak ,,+* pokud vitr ptisobi z levoboku;
e Oprava na drif (04) nebo drif ma znak ,,-* pokud vitr piisobi z pravoboku;

Lod ve vétru miZeme navigovat dvémi zpusoby, a to svySe zmifovanou
»opravou na drif* a nebo ,,s drifem*.

Sever r

\3 K Kpv

Od
(drif)

Pozice vypocitana pri plavbé s drifem

Pokud lod’, plujici libovolnym kurzem, je sndSena z linie kurzu a kormidelnik

nekormidluje proti tomuto vétru, tak tuto situaci nazyvame plavbou (navigaci) s drifem.
Draha lodé nad dnem (Dd) neni dopfedu stanovena, ale stanovujeme ji v libovolném
moment¢ k vyznaCeni naSi pozice vypocitané. JednoduSe feCeno: plujeme ndami
vybranym kurzem a za urity Cas vyznaCime pozici vypocitanou s pfihlédnutim k
pusobeni vétru (drifu).

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm, lod’ se nachdzi v pozici A. Ukolem navigdtora je
stanovit pozici vypocitanou lodi B ve 1300 hodin, kdy log ukdzal hodnotu 30,0 nm. Vitr N,
drif 5°, rychlost lodi 10,0 uzlu, lod’ pluje kurzem K = 085°.

Kurz 085° 1o
+drif 5°
Kpv 090°
+snos 0°
Knd 090°
1300
A~ Kpv = Knd 090°~—_ 300 5
Q A'logu =10,0 nm Dv = Dd !
1200

20,0



Postup kresleni
1. Z pozice observované A, znajic Kpv = Knd = 090°, narysujeme pitimku Dv = Dd.
2. Zbodu A na ptfimce Dv = Dd vyneseme Alogu na jejimz konci je pozice B v 1300.

Pozice vypocitana s opravou na drif

Pokud drdhu lodé¢ nad dnem uréime dopfedu, tak musime kvuli piisobicimu

vétru (drif) pouZzit opravu na drif, abychom udrzeli lod’ na poZadovaném kurzu nad dnem.
Nize pfedstaveny postup, ktery je zdsadou v ndmoini praxi, nazyvame kormidlovanim
proti pasobeni vétru. JednodusSe fecCeno: dopfedu vyznacime kurz jakym mdme plout,
abychom dopluli do poZadované pozice.

Ve 1200, log 20,0 nm, lod se nachdzela v pozici A. Ukolem navigdtora je
vyznaceni kurzu, kterym md kormidelnik kormidlovat, aby lod’ doplula do bodu B. Vitr N,
kapitdnem lodi stanovend oprava na drif (04) 5°, rychlost lode 10,0 uzli.

Knd 080° .
05 0° 10 1300
Kpv 080°
- 0d 5°
Kurz 075°

20,0

Postup kresleni
1. Zbodu A narysujeme dréhu lod& nad dnem® (Dd) do bodu B a z mapy odeteme
hodnotu kurzu nad dnem (Knd).
2. Od hodnoty Knd odecteme hodnotu o4 a ziskdme kurz (K) kterym musi
kormidelnik kormidlovat, aby lod’ doplula z bodu A do bodu B.

[’] Zkratka o, ozna¢uje opravu na snos, ktera bude vysvétlena pozdé&ji. Nyni na lod” proud neptisobi o, = 0;
[°] Libovoln& narysovand linie kurzu do mapy je vzdy drdhou lodé nad dnem (Dd) a jeji dhel viii linii
sever-jih je kurzem lod€ nad dnem (Knd).



Pozice vypocitana pri pusobeni proudu bez vétru

Pojem proud rozumime jako pohyb masy vody kolem lod€. Proudy mohou mit
rizné ndzvy ze vzhledu na to jak vznikaji:

e proud od pfilivu a odlivu (slapovy)7;
e proud staly (napt. Guinejsky, Perudnsky, Floridsky apod.);
e proud drifovy (pohyb masy vody zplisobeny vanutim vétru);

Pro navigatora nema zpusob vzniku proudu vétsi vyznam. DileZité jsou pouze
jeho elementy, a to smér proudu (sp) a rychlost proudu (vp). Smér proudu je vZdy udéan
jako opravdovy smér proudu ve stupnich. Rychlost proudu je vZdy uddvana v uzlech.

Elementy proudu ziskdvdme z naviga¢nich map, planovacich map, plavebnich
smérnic a atlasi proudi. Pozdé¢ji bude vysvétleno jakym zptisobem a odkud je mozné
ziskavat spravné informace o parametrech moiskych proudu.

Proud je vndmoini navigaci vektorem. Otoceni tohoto vektoru proudu
v kartezidnském soufadném systému je ddno smérem proudu a délka tohoto vektoru je
déna rychlosti proudu.

Hlavnim zaddnim, pfi plavbé v proudu, je vyteSit jakym smérem a jakou rychlosti
se lod’ pohybuje vzhledem k motskému dnu. Redeni tohoto zadadni provadime pomoci
jednoduchého scitani a odecitani nasledujici vektort:

e P (proud) — sp (smér proudu), vp (rychlost proudu)

e Dv (drdha lod¢ po vod¢) — Kpv (kurz lod€ po vod€), Vpv (rychlost lod€é po vode¢)

e Dd (drdha lod¢ nad dnem) — Knd (kurz lod¢ nad dnem), Vnd (rychlost lodé nad
dnem)

Dv

Se

27 Dd
Vnd »~>
P Pd
Pd
vp P

Pti plavbé v proudu (pii ptisobeni proudu) rozliSujeme dva ptipady:

e piipad jednoduchy (smér proudu je shodny nebo opacny vzhledem k Kpv);
e piipad sloZeny (smér proudu vytvaii uhel s Kpv);

['] Vznika pii zméné stavu vodni hladiny z vysoké vody na vodu nizkou a naopak. Zanika na kratkou chvili
v momentech vody vysoké (priliv) a nizké (odliv) — jednd se o tzv. Slack;



N

Jednoduchy piipad plavby v proudu ma také jednoduché feSeni. Ptipad fesime
jednoduchym algebraickym souctem rychlosti proudu (vp) a rychlosti nasi lodé po vodé
(Vpv). Kurz lod¢ po vodé (Kpv) je roven kurzu lod€ nad dnem (Knd).

Se slozenym piipadem plavby v proudu se v praxi setkdme nejcastéji. ReSent
tohoto ptipadu plavby v proudu je rozdé€leno do tii kategorii:

L Plavba se snosem;
II. Plavba s opravou na snos;
1. Stanoveni elementii proudu (vp, sp);

Plavba se snosem

Pokud lod’ plujici libovolnym kurzem (K = Kpv) je sndSena z drahy po vodé

(Dv), coz znamend, Ze nekormidlujeme proti proudu, tak tento zplisob plavby nazyvame
plavbou se snosem. V tomto piipadé nestanovujeme poZadovanou drdhu lod€ nad dnem
(Dd), kterou chceme plout. Tuto drahu musime vypocitat, abychom mohli vyznacit nasi
pozici vypocitanou.

V tomto piipad€ jsou naSimi vstupnimi hodnotami . . .

e  Kurz lodé po vode (Kpv = K);
® rychlost lodé€ po vodé (Vpv);
e smér proudu (sp);
¢ rychlost proudu (vp);

... a hleddme:

e kurz lodé nad dnem (Knd);
¢ rychlost lod€¢ nad dnem (Vnd)

Sever Sever

Uhel sevieny mezi drahou lodé po vodé a drdhou lodé nad dnem nazyvame:

® snosem, v piipadé plavby se snosem;
e opravou na snos, v piipad¢ plavby s opravou na snos;



Pokud proud ptsobi na levobok lod¢€, tak ma oprava na snos kladnou hodnotu.
Naopak pokud ptsobi proud na pravobok lod€, tak ma oprava na snos zdpornou hodnotu
(viz obrazek vyse).

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm, se lod’ nachdzela na pozici observované A. Kurz lodé
(K = Kpv = 080°, rychlost lodé 10,0 uzlu. Elementy proudu sp = 160° (smer), vp = 3 uzly
(rychlost). Bezvétii. Ukolem navigdtora je vyznadit pozici vypocitanou (C) lodé v 1300,
kdy log = 30,0 nm, urcit kurz lode nad dnem (Knd), rychlost lodé nad dnem (Vnd) a urcit
hodnotu snosu ve stupnich.

Grafické feSeni

10°

Postup kresleni
1. Z pozice observované A, znajic Kpv = 080°, narysujeme polopfimku, kterd je nasi
drahou lodg po vodg® &i kurzem po vods.
2. Z pozice A po Dv vyneseme nasi projetou vzdalenost po vodé (Alogu) na jejimz
konci ndm vznikne pomocny bod B.
3. Z pomocného bodu B vzty¢ime vektor proudu P (160°, 3 uzly) a na konci tohoto
vektoru proudu vyznacime bod C.
4. Zbodu A vzty¢ime polopiimku protinajici bod C, kterd je nasi drdhou lodé nad
dnem nebo-li kurzem lod€ nad dnem.
5. Z mapy odecteme hodnotu kurzu nad dnem (Knd = 096°), délka useCky AC je
nasi rychlosti nad dnem (Vnd = 10,9 uzld).
Bod C je nasi pozici v 1300, log 30,0.
Vypocteme hodnotu snosu:

_——

e Snos = Knd — Kpv =096° - 080° = +16° (proud pusobi z levoboku)

[*] Pouze v tomto piipadé kreslime do mapy piimku, kterd neni drahou lodé nad dnem & kurzem lodé nad
dnem. Doporucuji tuto piimku vzdy spravné oznacit jako Dv — drdha po vodg.



Revised by: Capt. Dr. Ivica Tijardovié, Morton Salt, Cape Canaveral, Florida U.S.A.

Pocetni feSeni

Provadime za pomoci navigacni tabulky, kterd obsahuje hodnoty snosu proudu
pro dva vstupni argumenty, kterymi jsou:

,,m* nebo-1i podil rychlosti proudu a rychlosti lod€ po vodé (m =

.
Vpv ’

»q"“ nebo-li dhlovy rozdil mezi smérem proudu a kurzem lodé¢ po vodé

(g =sp—Kpv);
K teSeni naseho ptikladu vypocitdme tyto dva argumenty:

P _
Vpv

3

— =03
10

Navigacni tabulka A - Snos proudem

q = sp — Kpv =160°—-080° = 80°

q
m | 10° | 20° | 30° | 40° | 50° | 60° | 70° | 80° | 90° | 100° | 110° | 120° | 130° | 140° | 150° | 160° | 170°
005] 05|09 | 14 1.8 2.1 24 2.6 2.8 2.9 2.8 2.7 2.5 23 1.9 1.5 1.0 0.5
010 ] 09 | 1.8 | 2.6 34 4.1 4.7 52 55 5.7 5.7 5.6 52 4.7 4.0 3.1 22 1.1
015 ] 13 | 26 | 3.8 49 6.0 6.9 7.6 8.2 8.5 8.6 8.5 8.0 72 6.2 49 3.4 1.8
020 ] 1.7 | 3.3 | 49 6.4 7.7 89 | 10.0 | 10.8 | 11.3 | 11.5 | 11.4 | 109 | 100 | 8.6 6.9 4.8 25
025120 | 40 | 59 7.7 9.4 | 109 | 122 | 133 | 140 | 144 | 144 | 139 | 129 | 11.2 | 9.1 6.4 33
030 ] 23 | 46 | 6.8 89 | 109 | 12.7 | 143 16.7 | 173 | 174 | 170 | 159 | 14.1 | 115 8.1 4.2
03526 |51 | 76 | 10.1 | 123 | 145 | 164 | 18.0 | 193 | 20.2 | 205 | 202 | 19.1 | 17.1 | 14.1 | 10.1 53
040 | 29 | 57 | 84 | 11.1 | 137 | 16.1 | 183 | 202 | 21.8 | 229 | 235 | 234 | 224 | 203 | 17.0 | 124 | 65
045 ] 31| 62| 92 | 121 | 150 | 17.6 | 20.1 | 22.3 | 242 | 25.7 | 26.6 | 26.7 | 259 | 23.8 | 202 | 149 | 8.0
050 ] 33 | 66 | 99 | 131 | 162 | 19.1 | 21.9 | 244 | 26,6 | 283 | 29.5 | 300 | 294 | 275 | 23.8 | 179 | 9.7
05535 |71 | 106 | 140 | 173 | 20.5 | 23.5 | 26.3 | 28.8 | 30.9 | 325 | 333 | 33.1 | 314 | 27.7 | 21.3 | 11.8
060 | 37 | 75| 112 | 148 | 184 | 21.8 | 25.1 | 28.2 | 31.0 | 334 | 354 | 36.6 | 36.8 | 355 | 32.0 | 252 | 143
06539 |79 | 117|156 | 194 | 23.0 | 26.6 | 299 | 33.0 | 35.8 | 38.1 | 39.8 | 40.5 | 39.8 | 36.6 | 29.7 | 174
070 | 4.1 | 82 | 123 | 163 | 203 | 242 | 28.0 | 31.6 | 35.0 | 38.1 | 409 | 43.0 | 443 | 44.1 | 41.6 | 350 | 214

hodnotu snosu, kterd je rovna 15.7°. Zaokrouhleno na 16° stupnd.
Z této zaokrouhlené hodnoty snosu dopocitime Knd:

Jednoduchym zplisobem za pomoci argumentil

Knd = Kpv + snos = 080° + 16° = 096°

Dalsim bodem v naSem zadani je ureni rychlosti (drdhy) lod¢ nad dnem’.

(g, m) odeéteme z tabulky

[’] Hodnota rychlosti lodé nad dnem je rovna hodnoté drihy nad dnem, jelikoZ vypocet provadime v ramci
jedné hodiny.




vstupni argumenty ,,m* a ,,q* jiZ zndme.

K teSeni tohoto bodu ndm poslouzi druhd navigacni tabulka (viz niZe), jejiz

Navigacni tabulka B — Drdha lodé (rychlost) nad dnem
Revised by: Capt. Dr. lvica Tijardovi¢, Morton Salt, Cape Canaveral, Florida U.S.A.

q

m 10° | 20° | 30° | 40° | 50° | 60° | 70° | 80° | 90° | 100° | 110° | 120° | 130° | 140° | 150° | 160° | 170°
0.05 | 105 | 105 | 104 | 104 | 103 | 103 | 10.2 | 10.1 | 100 | 99 9.8 9.8 9.7 9.6 9.6 9.5 9.5

0.10 | 11.0 | 109 | 109 | 10.8 | 10.7 | 10.5 | 104 | 10.2 | 100 | 99 9.7 9.5 9.4 9.3 9.1 9.1 9.0
015 | 115 | 114 | 113 | 11.2 | 11.0 | 10.8 | 10.6 | 10.4 | 10.1 9.9 9.6 9.3 9.1 8.9 8.7 8.6 8.5
020 | 120 | 119 | 11.8 [ 11.6 | 11.4 | 11.1 | 10.8 | 10.5 | 102 | 99 9.5 9.2 8.8 8.6 8.3 8.1 8.0
025 | 125 | 124 | 122 | 120 | 11.8 | 11.5 | 11.1 | 10.7 | 10.3 9.9 94 9.0 8.6 8.2 7.9 7.7 7.6
030 | 13.0 | 129 | 12.7 | 124 | 12.1 | 11.8 | 114 h 104 | 99 94 8.9 8.4 7.9 7.6 7.3 7.1

035 | 135 | 133 | 13.1 | 129 | 125 | 12.1 | 11.7 | 11.2 | 10.6 | 10.0 94 8.8 8.2 7.7 7.2 6.8 6.6
040 | 140 | 138 | 13.6 | 133 | 129 | 125 | 120 | 114 | 10.8 | 10.1 94 8.7 8.0 7.4 6.8 64 6.1

045 | 145 | 143 | 141 | 13.8 | 133 | 129 | 123 | 11.7 | 11.0 | 10.2 9.5 8.7 7.9 7.2 6.5 6.0 5.6
050 | 149 | 148 | 145 | 142 | 138 | 132 | 126 | 119 | 11.2 | 104 | 95 8.7 7.8 7.0 6.2 5.6 5.1

055 ]| 154 | 153 | 150 | 146 | 142 | 13.6 | 13.0 | 122 | 114 | 105 9.6 8.7 7.7 6.8 59 52 4.7

0.60 | 159 | 158 | 155 | 15.1 | 146 | 14.0 | 133 | 125 | 11.7 | 10.7 9.7 8.7 7.7 6.6 5.7 4.8 4.2
0.65 ] 164 | 163 | 16.0 | 156 | 150 | 144 | 137 | 128 | 119 | 109 | 99 8.8 7.7 6.5 54 4.5 3.8

0.70 | 169 | 16.7 | 164 | 16.0 | 155 | 148 | 140 | 13.2 | 122 | 11.2 | 10.1 8.9 7.7 6.5 53 42 33

Note: Distance in miles per hour over the ground for each 10 knots of ship’s speed.

Pozndmka: Vzddlenost v namoinich milich za hodinu pro kaZdych 10 uzlit rychlosti lodé.

SHOSCm.lO

Hodnota rychlosti (projeté drahy) lod¢ nad dnem je 10,9 uzld / nm. Pokud by naSe
lod’ plula rychlosti 20,0ti uzli po vod¢, tak by projeta draha nad dnem a rychlost nad
dnem byla rovna 2 * 10,9 = 21.8 uzlti / nm (viz pozndmka pod tabulkou B).

Poslednim bodem naSeho zaddani je vyznaceni pozice (C) ve 1300 hodin, log 30,0
nm. Vyznaceni provedeme graficky do navigacni mapy pomoci vypoctenych hodnot.
Z pozice A nakreslime vypocteny kurz nad dnem (Knd = 096°) a z bodu A na tuto linii
kurzu naneseme hodnotu projeté drdhy nad dnem (Dd = 10,9 nm). V misté protnuti se
projeté drahy nad dnem s linii kurzu nad dnem je naSe hledand pozice C pii plavbé se

['°] Koneéné vyznadeni pozice se vzdy provadi graficky. Pogetni feSeni tohoto problému je rovnéZ mozné,
ale z praktického hlediska nepouZitelné.




Ve 1200, log 20,0 nm, se lod’ nachdzela na pozici observované A. Kurz lode K =
Kpv = 280° a rychlost lodi Vpv = 10,0 uzlu. Elementy proudu P sp = 160° (smér), vp = 3
uzly (rychlost). Bezvétii. Ukolem navigdtora je zjistit Knd, Vnd a pozici vypocitanou (C)
ve 1300 hodin, log 30,0 nm.

Grafické reSeni

10°

Postup kresleni je shodny jako v predchozim piikladé.
1. Z mapy odecteme hodnotu Knd = 263°, Vnd = 8,9 uzlu.
2. Vypoctem snosu (Knd — Kpv) ziskdme hodnotu -17°. Hodnota je zéporn4, jelikoz
proud puisobi z pravoboku.

Pocetni reSeni

Postupujeme jako v pfedchozim piiklad€. Vypocteme vstupni argumenty (m, q)
pro dvé navigacni tabulky (A, B).

_vw _3_
Vpv 10
o g=sp—Kpv=160°-280°=-120°

0,3

Argument ,,q“ md zdpornou hodnotu z ¢ehoz mizeme usoudit, Ze proud na nasi
lod’ ptisobi z pravoboku a hodnota snosu bude také zaporn4.

Z tabulky A odecteme hodnotu pro argumenty ,,m* a ,,q“ (m =-17,0°, q = 8.9 uzli
/ nm). Stejnym zpisobem jako v piedchozim piikladé¢ vypocteme kurz lod¢ nad dnem,
ktery nakreslime do mapy z pozice A. Na tuto linii kurzu naneseme projetou vzdalenost
nad dnem na jejimz konci ziskdme vyslednou pozici (C).

e Knd = Kpv + snos = 280° + (-17°) = 263°



Plavba s opravou na snos

V tomto piipad¢ je nasim tkolem zjistit jakym kurzem ma kormidelnik lod” vést,

abychom dopluli po ndmi vyznacené trase do cilové pozice i ptes to, Ze na nds pusobi
proud.

V tomto ptipadé€ jsou naSimi vstupnimi hodnotami . . .

Kurz lod¢é nad dnem (Knd );
rychlost lod€ po vodé (Vpv);
smér proudu (sp);

rychlost proudu (vp);

... ahledame:

e kurz lod¢€ po vodé (Kpv);
e rychlost lod¢ nad dnem (Vnd);

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm, lod’ se nachdzela na pozici A. Ukoly navigdtora jsou:
vyznaceni kurzu, jakym md kormidelnik vést lod’ a urceni rychlosti lodée nad dnem (Vnd)
tak, aby lod’ doplula do pozice B. Elementy proudu jsou sp = 160° (smér), vp = 3 uzly

v v

(rychlost). Bezveétri. Rychlost lodé po vodé (z logu) Vpv = 10,0 uzli.

Grafické reseni

10°

Postup kresleni

1. Vyzna¢ime na map¢ cilovy bod (pozici) B. Z vychozi pozice A vedeme piimku
pfes pozici (bod) B, kterd je naSim kurzem lodé nad dnem ¢i drdhou lodé€ nad
dnem a odecteme z mapy hodnotu kurzu nad dnem.



2. Zpozice a vyneseme vektor proudu o parametrech proudu ,sp“ (smér) a
,Vp* (rychlost). Na konci tohoto vektoru vyznac¢ime bod X.

3. Zbodu X narysujeme kruZnici o poloméru Vpv = 10,0 uzll (rychlost lod¢ po
vode).

4. V misté protnuti se kruznice o poloméru Vpv s nasi vyznacenou Dv (drdhou po
vod¢) vznikne bod Y.

5. Zbodu A narysujeme rovnobézku s tseckou XY. Tato rovnobéZna pfimka je nasi

dréhou po vod¢ (Dv) ¢i kurzem po vodé (Kpv).

Z mapy odecteme hodnotu Kpv = 080°.

Délka tsecky AY je na$i rychlosti nad dnem (Vnd = 10,9 uzlu).

8. Rozdil mezi kurzem nad dnem a kurzem po vod¢ je naSi opravou na snos (0s).

o

e Kpv =080° odecteno z riizice mapy ;
¢ oy=Knd - Kpv =096° - 080° = +16° (proud ptisobi z levoboku);

Pocetni feSeni

Pocetni feSeni provadime za pomoci navigacni tabulky C, kterd ndm udéava
hodnoty oprav na snos (o) pro tii vstupni argumenty (v, p, ).

e v=Vpy,argument,,v*je roven rychlosti lod¢ po vodg¢;
® p=sp—Knd, argument ,p*“ je rozdilem thlu sméru proudu a kurzu lodé¢ nad

dnem;
® ¢ =vyp,argument,,c“je roven rychlosti proudu;
V nasSem piiklad¢ maji argumenty tyto hodnoty:

e v=10,0uzlu;
e p=160°-096°=64°
e c=3uzly;

Z tabulky C (viz niZe) odeCteme piimo hodnotu opravy na snos (0s). Oprava ma
zapornou hodnotu pokud proud plsobi z pravoboku a kladnou hodnotu pokud proud
pusobi z levoboku.

Vysledny kurz lodé¢ po vod¢é (kurz, kterym ma kormidelnik kormidlovat)
vypocteme:

e Kpv=Knd-o,=096°-15°"" = 081°;
e Knd =096°, odecteno z rizice mapy;

[''] Hodnotu opravy na snos (o) odeétenou z tabulky C by bylo nutné pro vétsi piesnost interpolovat,
jelikoz tabulka nabizi hodnoty oprav na snos pro argument ,,p*“ po 10° stupnich. Tato nepiesnost je ovSem
zanedbatelnd, a proto se od interpolace mezi hodnotou 60° a 70° upousti.



Compiled by: Captain M. C. Popescu, M.N.I., R.N.l., Denmark

Navigacni tabulka C — Oprava na snos

Revised by: Captain Dr. Ivica Tijardovié¢, Croatia

v [uzly]

c=1 6 7 8 9 |10 |11 |12 |13 |14 1511617 ]|18]|19]20]22]24] 28
p10°/170° 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0
p20°/160° 3 3 2 2 2 2 2 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
p30°/150° 5 4 4 3 3 3 2 2 2 2 2 2 2 2 1 1 1 1
p40°/140° 6 5 5 4 4 3 3 3 3 2 2 2 2 2 2 2 2 1
p50°/130° 7 6 5 5 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2 2 2 2 2
p60°/120° 8 7 6 6 5 5 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2 2 2
p70°/110° 9 8 7 6 5 5 4 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2 2
p80°/100° 9 8 7 6 6 5 5 4 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2
p90°/90° 10 8 7 6 6 5 5 4 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2

c=2
p10°/170° 3 3 2 2 2 2 2 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
p20°/160° 7 6 5 4 4 4 3 3 3 3 2 2 2 2 2 2 2 1
p30°/150° 10 8 7 6 6 5 5 4 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2
p40°/140° 12 11 9 8 7 7 6 6 5 5 5 4 4 4 4 3 3 3
p50°/130° 15 13 11 10 9 8 7 7 6 6 5 5 5 5 4 4 4 3
p60°/120° 17 14 13 11 10 9 8 8 7 7 6 6 6 5 5 5 4 4
p70°/110° 18 16 14 12 11 10 9 8 8 7 7 6 6 6 5 5 4 4
p80°/100° 19 16 14 13 11 10 9 9 8 8 7 7 6 6 6 5 5 4
p90°/90° 19 17 14 13 12 10 10 9 8 8 7 7 6 6 6 5 5 4

c=3
proeca170° | s [ 4[4 3 [ 33 [2]2]2]2]2]2]2[]2]1 1 1 1
p20°/160° 10 8 7 7 6 5 5 5 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2
p30°/150° 14 12 11 10 9 8 7 7 6 6 5 5 5 5 4 4 4 3
p40°/140° 19 16 14 12 11 10 9 9 8 7 7 7 6 6 6 5 5 4
p50°/130° 23 19 17 15 13 12 11 10 9 9 8 8 7 7 7 6 5 5
p60°/120° | 26 22 19 17 14 13 12 11 10 9 9 8 8 7 7 6 5
p70°/110° 28 24 21 18 16 15 14 13 12 11 10 10 9 9 8 7 7 6
p80°/100° 29 25 22 19 17 16 14 13 12 11 11 10 9 9 8 8 7 6
p90°/90° 30 25 22 19 17 16 14 13 12 12 11 10 10 9 9 8 7 6

c=4
proc170° | 7 [ 6 [ 5 [ 4 [ 4] 43 33321212121 212172 1
p20°/160° 13 11 10 9 8 7 7 6 6 5 5 5 4 4 4 4 3 3
p30°/150° 19 17 14 13 12 10 10 9 8 8 7 7 6 6 6 5 5 4
p40°/140° 25 22 19 17 15 14 12 11 11 10 9 9 8 8 7 7 6 5
p50°/130° 31 26 23 20 18 16 15 14 13 12 11 10 10 9 9 8 7 6
p60°/120° 35 30 26 23 20 18 17 15 14 13 13 12 11 11 10 9 8 7
p70°/110° 39 32 28 25 22 20 18 17 16 15 14 13 12 11 11 10 9 8
p80°/100° | 41 34 29 26 23 21 19 18 16 15 14 13 13 12 11 10 9 8
p90°/90° 42 35 30 26 24 21 19 18 17 15 14 14 13 12 12 10 10 8

c=5
p10°/170° 8 7 6 6 5 5 4 4 4 3 3 3 3 3 2 2 2 2
p20°/160° 17 14 12 11 10 9 8 8 7 7 6 6 5 5 5 4 4 4
p30°/150° | 25 21 18 16 14 13 12 11 10 10 9 8 8 8 7 7 6 5
p40°/140° 32 27 24 21 19 17 16 14 13 12 12 11 10 10 9 8 8 7
p50°/130° | 40 33 29 25 23 20 19 17 16 15 14 13 12 12 11 10 9 8
p60°/120° | 46 38 33 29 26 23 21 19 18 17 16 15 14 13 13 11 10 9
p70°/110° 52 42 36 31 28 25 23 21 20 18 17 16 15 14 14 12 11 10
p80°/100° 55 45 38 33 29 27 24 22 21 19 18 17 16 15 14 13 12 10
p90°/90° 56 46 39 34 30 27 25 23 21 19 18 17 16 15 14 13 12 10




vV s

Nejjednodussim feSenim vypoctu skutecné rychlosti lodé nad dnem (Vnd) je

vvvvvv

sin(180— (o, + p))-Vpv _ sin(180— (8 +64))-10

- - =10,6 uzlu
sin p sin 64

e Vnd=

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm, lod’ se nachdzela na pozici A. Ukoly navigdtora jsou:
vyznaceni kurzu, jakym md kormidelnik vést lod’ a urceni rychlosti lodé nad dnem (Vnd)
tak, aby lod’ doplula do pozice B. Elementy proudu jsou sp = 160° (smer), vp = 3 uzly

v v,

(rychlost). Bezveétri. Rychlost lodé po vodeé (z logu) Vpv = 10,0 uzlu.

Grafické feSeni

10°

Postup kresleni je shodny jako v prvnim piiklad¢.

1. Z mapy odeCteme hodnotu kurzu lod¢ nad dnem Knd = 263°.
2. Nésledné odecteme hodnotu kurzu lod€ po vodé Kpv = 280°.
3. Vypocteme hodnotu opravy na snos:

0s = Knd — Kpv =263° - 280° = -17° (proud plisobi z pravoboku);
4. Délka usecky AY je nasi rychlosti nad dnem Vnd = 8,9 uzle.
Pocetni feSeni

Nejprve vypocteme hodnotu argumentu ,p“ a ujasnime si argumenty ,.c*“ a
,v* pro odecteni hodnoty opravy na snos z navigacni tabulky C:

e p=sp—Knd=160°-263°=-103°=-100°;
o =3 uzly;
e v =10,0uzly;



Nasledné odeCteme hodnotu opravy na snos (os) z navigacni tabulky C podle
ziskanych tfech vstupnich argumenti. JelikoZ argument ,,p* ma zdpornou hodnotu, tak i
hodnota opravy na snos bude zaporna.

Vypocteme hodnotu kurzu lodé nad dnem (kurz, kterym mé kormidelnik
kormidlovat) jako:

® Knd=Kpv—o, =263°—(-17)=280°;
Nakonec pomoci vzoru vypocteme rychlost lodé nad dnem (Vnd) jako:

o Vnd— sin(180 — ('os +p))-Vpv _ s1n(180—F17+103))-10 =89 uzlu:
sin p sin103

Pozndmka: do vzoru pro vypocet rychlosti lodé¢ nad dnem dosazujeme argument
,»p*“ vZdy jako kladnou hodnotu;

Stanoveni elementta proudu

V tomto piipad¢€ je naSim cilem stanoveni primérnych hodnot elementii proudu,
a to jeho primérnou rychlost a primérny smeér.

V tomto piipad¢ jsou naSimi vstupnimi hodnotami . . .

pozice observovand A;
pozice observovana B;

kurz lodé€ po vodé (Kpv);
rychlost lod€ po vodé (Vpv);

... ahledame:

smér proudu (sp);
rychlost proudu (vp);

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm. Lod’ se nachdzela v pozici observované A. Po upluti
vzddlenosti 20,0 nm (podle lodniho logu) a uplynuti casu t = 2" lod’ doplula do pozice
observované B. Kormidelnik drZel celé dvé hodiny kurz 280°. Pozice B neodpovidala
predpokladu (pozici vypocitané bez pusobeni vétru a proudu) navigdtora. Panovalo
naprosté bezvétri, a tak se navigdtor rozhodl provést vypocet elementii nezndmého
proudu, ktery zpiisobil snos jeho lodi.



Grafické feSeni

20°

40,0

Postup kresleni

1. Zaznalime pozici A a B do mapy. Z pozice A vyneseme kurz lod¢ po vodeé Kpv =
280° (kurz, kterym kormidelnik dvé hodiny kormidloval);

2. Z pozice a naneseme na linii kurzu po vodé Alogu = 20,0 nm, konec oznac¢ime
jako bod X;

3. Zpozice A vyneseme polopfimku pifes pozici B a ziskdme drahu lodé nad dnem
(kurz lod¢ nad dnem);

4. Pojenim bodli X a B ptimkou vytvoiime vektor proudu P(sp, vp). Zacétek vektoru
proudu je v bod¢€ X a konec v bod¢ B.

5. Tento vektor piedstavuje dvojici elementi proudu za dobu t = 2". Ode&teme
zmapy jeho smér a rychlost (délku). Rychlost (délku) je nutné podé€lit dvéma,
abychom ziskali jeho spravnou rychlost v uzlech (1h).

Pozice vypocitana pri pusobeni vétru a proudu

V piipadé, kdy pii vypoctu nasi pozice pfihlédneme pouze k plisobeni vétru, tak
ziskdme pozici lod¢ pouze vzhledem k moiské hladin¢€. Cilem je vzdy vypocitat pozici
lod¢ vzhledem k motfskému dnu. Plsobeni vétru zpisobuje sniseni lod¢ z linie kurzu
(drif) nad dnem a lod’ se tak pohybuje kurzem po vodé (Kpv) s rychlosti po vodé (Vpv).
Proud snési lod’ z tohoto kurzu po vodé¢ (drahy po vodé) a lod’ se pohybuje kurzem nad
dnem (Knd). Pokud chceme ziskat pozici vypocitanou vzhledem k motskému dnu,
musime pfihlédnout k pasobeni vétru i proudu. K feSeni téchto jednoduchych zadani
pouzivame ndasledujici vzorce:

® A - Vypocet kurzu, kterym ma kormidelnik vést lod” (plavba s opravou na snos a
drif);

e B — Vypocet kurzu jakym se lod’ bude pohybovat vzhledem ke dnu (plavba
s drifem a snosem);



A

B

Knd ..... (ndmi vybrany kurz); KKk .....(odetten z kompasu)
-0 ..... (oprava na snos ziskan +8'" ... (odecet z deviaéni tabulky
z tabulky nebo graficky); lodi nebo 0);
Kpv ..... (vypocteny kurz po vod¢); Km" ..... (magneticky kurz lodg);
-0qg ..... (oprava na drif urcend +d" ..... (odedtenim a dopodtem
odhadem); Z mapy);
Kurz ..... (opravdovy kurz lodé¢); Kurz ..... (opravdovy kurz lodé¢);
-d" ..... (odedtenim a dopoltem +drif ..... (odhadnuty drif lodg);
z mapy);
Km"” ... (magneticky kurz lod¢); Kpv (vypocteny kurz po
vodé);
-8 ... (odeget z deviacni tabulky +5Sn0s ..... (snos ziskany z tabulky
lodi nebo 0); nebo graficky);
KKk" ..... (kompasovy kurz lodg); Knd ..... (kurz, ktery vyznac¢ime na

mape);

Ve 1200 hodin, log 20,0 nm. Lod’ se nachdzela na observované pozici A.
Kormidelnik kormidloval kompasovym kurzem Kk = 088° deviace magnetického
kompasu 6 = +4° a magnetickd deklinace d v misté A byla +2°. Rychlost lodé podle logu
Vpv = 10,0 uzlii. Na lod’ piisobil proud o elementech sp = 170° a vp = 4 uzly. Vdl jiZni
vitr a kapitdn lodi pro tento den urcil drif lodé =4°. Navigdtor mél za tikol urcit pozici
lodé, kurz lodé nad dnem a rychlost lodé nad dnem po jedné hodiné plavby za téchto
podminek. Ve 1300 hodin log ukazoval uplutou vzddlenost 30,0 ndmornich mil.

Grafické reseni

Nejprve navigator urcil (vypocital) kurz lodé po vodé:

Kk = 088°
+0= +4°
Km = 092°
+d= +2°
Kurz = 094°
+ drif = -4°
Kpv = 090°

['*] Symbol ,,d” oznaduje magnetickou deklinaci mista kde se naSe lod’ pravé nachazi a jeji hodnotu
ziskdme z navigacni mapy. Zpisob urceni hodnoty deklinace je vysvétlen v publikaci Vademekum
zacinajictho skippera na www.vademekum-skippera.com

['*] Zkratka ,,Km* oznauje magneticky kurz lodg.

['*] Symbol ,,8” oznacuje deviaci magnetického kompasu lod¢ jejiz hodnotu ziskdme z devia&ni tabulky
lod¢ a v ptipadé malych plovoucich jednotek jakymi jsou jachty ji miZeme prakticky zanedbat.

['*] Zkratka , Kk“ oznaguje kompasovy kurz lods. Kormidelnik kormidlujici podle magnetického kompasu
lod¢ povede lod’ pravé timto kurzem.



Nasledn¢ nakreslil do mapy:

Jih

Postup kresleni je shodny jako postup kresleni pii plavbé se snosem. Na obrazku
je dobfe viditelné pro¢ navigator kapitdniv drif ve vypoctech pouzil jako zdpornou
hodnotu. Vitr je jizni a kurz lod¢ vychodni tudizZ lod’ bude sndsena vlevo od kurzu (-).

Rychlost lodé nad dnem a kurz lod¢ nad dnem navigétor odecetl z mapy:

e Knd=110°aVnd=11,4uzlu;
Pocetni feseni
Navigator nejprve vzdy ur¢i kurz lodé po vodé. Z piedchoziho vypoctu je Kpv =
090°.

Nasledn¢ vypocte vstupni argumenty ,,q“ a ,,m*“ pro navigacni tabulku A a
navigacni tabulku B.

o g=sp—Kpv=170°-090° = 80°

[ m:£=i=O’4’
Vpv 10

13

Z navigacni tabulky A odecetl hodnotu snosu pro argumenty ,q“ a ,m"“ a
vypocital kurz lod¢ nad dnem Knd:

snos = 20,2° = 20°
¢ Knd = Kpv + snos = 090° + 20° = 110°

Nasledné z navigaéni tabulky B odecetl rychlost lodé nad dnem (Vnd) pro
argumenty ,.q“ a ,,m":

e Vnd=11,4 uzld;



Ve 1200 hodin, log 20,0 nm. Lod se nachdzela na observované pozici A.
Navigdtor mél za kol zjistit kurz, jakym md kormidelnik vést lod a rychlost lodé nad
dnem, aby doplul do pozice B. Rychlost lodé po vode Vpv = 10,0 uzlu. Na lod’ piisobil
proud o elementech sp = 330° a vp = 3 uzly. Vitr vdl severozdpadni a kapitdn urcil pro
tento den opravu (04) na drif =5°. Magnetickd deklinace (d) byla -5° a deviace kompasu
(9) pro predpoklddany smér plavby byla ~4°.

Grafické reSeni

Navigétor nejprve ndkresem do mapy zjistil opravu na snos proudem:

Z ndkresu na mapé¢ navigétor odecetl hodnotu kurzu lod€ po vodé, rychlost nad
dnem a vypocital hodnotu opravy na snos:

e Kpv=087°
e Vnd=9,0uzli;
e oy=Knd - Kpv=070°-087° =-17° (proud snasi lod’ vlevo od kurzu);

Nasledné navigator dopocital kompasovy kurz, kterym ma kormidelnik
kormidlovat lod’ podle magnetického kompasu:

Knd = 070°
-0 = -17°
Kpv = 087°
-0q = +5°
Kurz = 082°
-d= -5°
Km = 087°
-5 = +4°

Kk = 083°




Pocetni feseni
Navigator vypocital argument ,,p* pro navigacni tabulku C:

® p=sp-Knd=330°-070°=260° (je vétsi nez 180°) — 360° - 260° = 100°;

e argument ,.c* pro navigacni tabulku C je roven rychlosti proudu vp = 3;

e argument ,,v* pro navigacni tabulku C je roven rychlosti lodé po vodé Vpv = 10;
Nasledné z navigacni tabulky odecet]l hodnotu opravy na snos (0s):

® 0oy=-17° (proud snasi lod’ vlevo od linie kurzu);

Potom vypocital kompasovy kurz, kterym ma kormidelnik kormidlovat lod™:

Knd = 070°
-0g = -17°
Kpv = 087°
=0q = +5°
Kurz = 082°
-d= -5°
Km = 087°
-0= +4°
KKk = 083°

Na zavér dopocital opravdovou rychlost lodé nad dnem (Vnd):

_sin(180—(o, + p))-Vpv _ sin(180—(17+100))-10
sin p sin100

e Vnd =9,05=9 uzl;

Presnost pozice vypocitané

J ak bylo jiz dffive poznamendno, tak je pozice vypocitand prakticky vzdy
zatizena jistou chybou, tudiz je jeji pfesnost sniZena. V praxi tuto nepiesnost
oznacujeme jako stiedni chybu (M) pozice vypocitané

Piesnost vypo¢tu pozice po vodé
Lod’ plujici zbodu A do bodu B, v pfipadé, Ze na ni neptisobi proud, se

pfemistuje po linii AB, kterd je Knd = Kpv. Na velikost stfedni chyby pfi uréeni
pozice vypocitané v tomto piipad€ maji vliv nasledujici Cinitelé:



e stiedni chyba vyznaceni sméru plavby pomoci kompasu (my); pro magnetické
kompasy je mk = £1° + £2° a pro gyroskopicky kompas mk = +0,5° = £1°;

e stiedni chyba stanoveni drifu lodé nebo opravy na drif (mg); tato chyba odhadu
drifu maZe ¢init mg, = +3°;

e stiedni chyba logu lod¢€ (mg); myq = 20,7% + +1,5% pro logy elektromechanické a
hydromechanické;

e projetd vzdalenost (d);

Pokud stanovime hodnoty vySe vyjmenovanych stfednich chyb, tak miZzeme
vyznacit poloosy elipsy stiednich chyb (obrdzek nize) a nasledné stfedni (primérnou)
chybu pozice vypocitané po vodé (Mpv) pomoci kruznice o poloméru Mpv:

100 57,3
® kde: my, =+m} +m’ ;

V praxi je pravdépodobnost toho, Ze se pozice lod¢ nachazi nékde uvniti kruznice
o priameéru stfedni chyby (Mpv), rovna P = 0,68 ¢ili 68%.

2 o \?2
o Mpv=t\a’+b*> =+ (ﬂj +(prV} ;

Lod uplula vzddlenost 100 ndmornich mil, kormidelnik kormidloval podle
magnetického kompasu (my = 1,5°), stfedni chyba logu podle vyrobce (md = 1,1%) a
chyba odhadu drifu lodé cinila (mgy = 2°). Navigdtor mél urcit oblast (kruZnici) kde se
jeho lod’ pravdépodobné (68%) nachdzi.

my, =152 +2% =2,5%;

2 2
e Mpv==100 (1—’1 + £ =4,5 nm;
100 57,3




Sttedni chyba vypoctu po upluti 100 nm je 4,5 nm v pifipad¢, Ze na lod’ ptisobi
pouze vitr.

Piesnost vypo¢tu pozice nad dnem

Pokud na vodni ploSe kde navigujeme piisobi proud, tak je lod’ sndSena ze svého
kurzu po vodé¢ a pluje kurzem nad dnem. Nepiesné urceni elementli ptisobicitho proudu
zpusobuje vznik dalSich nepiesnosti ve vypoctu pozice lod€. Nasledujici Cinitelé maji vliv
na nepfesnost pozice:

e stfedni chyba uréeni sméru proudu (mokp ==+ 30°);
e stfedni chyba urceni rychlosti proudu (m,, = 3 uzly);
e (as (t);

Vyse vyjmenované veli¢iny zplsobuji stfedni chybu vyznaceni drdhy proudu
takto:

vp

° 2
vp-m
o Mnd=+r || M | L2
60

Celkova stfedni chyba (M) urceni pozice vypocitané lod¢ je kalkulovédna ze
sttedni chyby vypoctu pozice po vodé¢ a stfedni chyby vyznaceni drdhy proudu:

o M =%(|Mpv’ +Mnd’®

Navigdtor md za kol urcit stredni chybu pozice vypocitané po upluti 300
ndmornich mil v ¢ase 46,3 hodin. Rychlost lodé po vodé Vpv = 6,5 uzlu.

a) na lod nepiisobi vitr ani proud;
b) na lod piisobi pouze vitr;

¢) na lod pusobi vitr i proud;

Lod’ je vybavena magnetickym kompasem (my, = 1,2°), log Pathfinder (my = 1,1%),
chyba na odhadu drifu (mq = 2°), rychlost proudu vp = 3 uzly, m,, = 0,3 uzle, my, = 15°.

a)
My, =+71.27 +0° =1,2°;

2 2
Mpv = 1300 LI + 12 =7,1 nm;
100 573




b)

my,, =V1.2% +27 =2,3°;

2 2
Mpv = 1300 L1 + 23 =125 nm;
100 573

c)

2
Mnd = 1463 [Sjj +0,3* =374 nm;
60
M =4/12,5* +37,4> =39,4 nm;

Reseni tohoto pifkladu poukazuje na malou piesnost pozice vypoéitané a jeji
velkou zdvislost na hydrometeorologickych podminkach. V pfipad¢ kdy neplisobi vitr ani
proud (velmi mdlo pravdépodobné podminky) se po dvou dnech plavby a neustdlé
kalkulace pozice dostdvdme k chyb& 7,1 ndmoini mile, kterd je pii ocednské plavbé
prijatelnd. Pokud na lod’ za¢ne pusobit vitr a proud, tak se v naSem piipadé piesnost
vypoctu tiikrat pohorsi a stfedni chyba pozice jiZz €ini po dvou dnech plavby témét 40
ndmoinich mil. Proto je nezbytné pii ocednské plavbé pozici vypocitanou opravovat jak
nejcastéji pozici observovanou z nebeskych téles a pii plavbé piibiezni zase z pevnych
objekti naptiklad na pobieZi.

Prakticka navigace s pozici vypocitanou

Teoreticky, o vedeni lodi pfi ptisobeni vétru a proudu, bylo jiZ napsano mnoho.

K navigaci pomoci pozice vypocitané je ovSem nezbytné zndt i prakticky postup. Ne
kazdému musi byt ihned zfejmé jaky postup je optimdlni a jaké jsou mozZnosti této
navigace.

Praktickym zdkladem této navigace je vedeni lodé po pfedem vyznacené trase.
VZdy se snazime stanovit kurz, kterym bude kormidelnik kormidlovat z cehoZ vyplivé, Ze
budeme kalkulovat s opravou na drif a opravou na snos lod¢. Pokud je hloubka pod lodi
v dosahu hloubkoméru, tak ji porovndvidme se zjiSténou hloubkou na kazdé nové
vypocitané pozici. Pokud je to jen trochu moZzné, tak vZdy opravujeme pozici
vypocitanou pomoci pozice observované (viz kapitola 2). Vidy reagujeme na zménu
povétrnostnich podminek a pfizpisobime kurz této zmene.

Moznosti jak miizeme navigovat lod’ pomoci pozice vypocitané jsou tii:

e stanoveni elementt proudu kaZzdou hodinu;
. X 16 /x: 117 x
e stanoveni elementl proudu na celou wachtu " (¢i delsi Cas);

[16] Mofskd wachta: zpravidla ¢tyfhodinova sluzba navigatora na navigaénim mustku lod¢.



® pomoci integrovanych navigacnich systémi a radaru;

Stanoveni elementi proudu kazdou hodinu

Tento zpisob provadéni navigace je pomérné presny diky castému vyhodnoceni
aktudlnich element proudu a rychlosti lodé nad dnem. Provedeni je ovSem casové
piedevSim v oblastech, kde proudy podléhaji ¢astym a vyraznym zméndm. Obzvlaste
vyhodny je pak na lodich pohybujicich se malou rychlosti (jachty).

Ve 1200 hodin, log 10,0 nm. Lod’ se nachdzela na vychozi pozici A (tak jak
v horni édsti na obrdzku niZe). Pldnovany kurz lodé nad dnem 270° rychlost po vodé
10,0 uzlii (podle logu). Vitr severni (oprava na drif 5°). Elementy proudu (stanovené
navigdtorem kaZdou hodinu):

Od hodiny 1200 do 1300 — sp = 225°, vp = 2 uzly;
Od hodiny 1300 do 1400 — sp = 180°, vp = 2,5 uzlu;
Od hodiny 1400 do 1500 — sp = 170°, vp = 2 uzly;
Od hodiny 1500 do 1600 — sp = 230°, vp = 3 uzly;

Navigator kazdou hodinu vypocitd opravu na snos (os), opravu na drif (0o4) ma
stanovenou 5° od kapitdna. Kurz po vodé¢ odecitd z kazdého nového ndkresu na map¢ (viz

horni ¢ast obrazku niZe).

Od 1200 do 1300 hodin;

Knd = 270° Knd = 270° Vd=11,3 uzlu
-Kpv= 277)5° -0,= -7,5° Vv =10,0 uzlu
os= -7,5° Kpv= 277,5°
-04= -5°(severni vitr)
Kurz= 282,5°

Od 1200 do 1300 hodin ma kormidelnik kormidlovat opravdovym kurzem 282,5°.

Od 1300 do 1400 hodin;

Knd = 270° Knd = 270° Vd =9,6 uzlu
-Kpv= 283,5° -0s= -13,5° Vv =10,0 uzlu
os= -13,5° Kpv= 283,5°
-04= -5°(severni vitr)
Kurz = 288,5°

Ve 1300 hodin mé kormidelnik opravit kurz na 288,5°.



Od 1400 do 1500 hodin;

Knd= 270° Knd= 270° Vd =9,5 uzlu
-Kpv= 280,5° -o,= -10,5° Vv =10,0 uzlu
o= -10,5° Kpv = 280,5°
-0q= -5°(severni vitr)
Kurz= 285,5°

Ve 1400 hodin ma kormidelnik opravit kurz na 285,5°.

Od 1500 do 1600 hodin;

Knd= 270° Knd= 270° Vd =12,0 uzlu
-Kpv= 281° -0g= -11° Vv =10,0 uzlu
o= -11° Kpv= 281°
-0qg= -5°(severni vitr)
Kurz= 286°

V 1500 hodin mé kormidelnik opravit kurz na 286°.

Na obrdzku niZe (nahote) je grafické feSeni piikladu jak navigétor zapisoval
pozice a odecital kurz lodé po vodé.
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Stanoveni elementi proudu na delsi ¢asovy usek

Tento zpisob je ponékud méné ptesny nez ten predchozi. JiZ pti porovnani dvou
obrazkl vyse, jsou patrné rozdily mezi jednotlivymi pozicemi a rychlostmi lod¢ nad
dnem. Tento zplsob navigace pouZivime vzdy kdyZz jsme ve vétsi vzddlenosti od
navigaCnich nebezpe¢i (napt. mél¢in). Jeho hlavni vyuziti najdeme pii ocednskych
pieplavbach nebo v oblastech kde jsou proudy stilé (informace o proudech jsou podany
na delSi Casovy usek). V takovém piipadé¢ vyznacujeme kurz, kterym md kormidelnik
kormidlovat, podle ptedpoklddaného Casu trvani jednotlivych proudt. Tento zptisob neni
nijak ¢asové€ naro€ny a sniZuje mnoZstvi oprav kurzu, kdy kurz ménime jednou za wachtu
a n€kdy i jednou za den.

Ve 1200 hodin, log 10,0 nm. Lod se nachdzela na vychozi pozici A (tak jak na
obrdzku vySe - dole). Pldnovany kurz lodé nad dnem 270° rychlost po vode 10,0 uzlii
(podle logu). Vitr severni (oprava na drif 5°).

Pro vé&tsi prehlednost a moZnost porovndni jsou zvolené elementy proudu stejné
jako v pfedchozim piikladé. Navigdtor ovSem v tomto piipad¢ vyznadil jen jeden kurz,
kterym md kormidelnik kormidlovat, aby se lod’ drZela kurzu nad dnem 270°. Kurz lodé¢
po vodé odecetl z mapy pro celé ¢tyti hodiny.

Od 1200 do 1600 hodin;

Knd = 270° Knd = 270° Vd = 10,6 uzlu
-Kpv= 281° -0g= ~-11° Vv =10,0 uzlu
o= -11° Kpv = 281°
-04 = -5°(severni vitr)
Kurz= 286°

Navigator vyznacil koneCny kurz pro celé ctyfi hodiny, stejné tak je mozné
vyznacit kurz po vod¢ a rychlost lodé nad dnem pro kazdou hodinu zvI1ast.

V obou predchozich pifipadech je ptfi kresleni na mapé nutné omezit mnozstvi
kreslenych car. Nevykreslujeme celé vektory proudu, ale pouze jejich konce, které
oznaCujeme kiizkem. Odpichovitkem naneseme rychlost lodé po vodé z kiizku (konce
vektoru proudu nebo celého souboru vektorti proud) na vyznaceny kurz (270°) a
navigatnim (pravitkem) trojihelnikem po jeho pfilozeni k hrotim odpichovétka
odecteme vysledny kurz lodé po vodé€. Nasledné kurz po vodé opravime opravou na snos
a ziskdme kurz, kterym m4 kormidelnik kormidlovat (viz obrdzky nize).



Postup kresleni na navigacni mapé

2. Naneseni rychlosti lodé po vodé odpichovitkem;
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3. PtiloZeni pepony navigacniho trojihelniku (pravitka) k hrotim odpichovatka;
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5. Odecteni kurzu lod€ po vodé z nejblizsi riZice sméra nebo poledniku (305°);
Pozn.: do mapy vSe kreslime pouze mékkou tuzkou;

Stanoveni elementi proudu pomoci integrovanych naviga¢nich systému a radaru

Tento zpisob navigace by bylo ndro¢né zde popsat. K jeho porozuméni je

nezbytnd znalost ovladani ndmoinich radari a funkci k nim pfidruZenych. Publikace je
ur¢ena predevSim pro stfedné pokrocilé navigdtory (jachtafe, ndmoiniky) u kterych je
madlo pravdépodobnd dobré znalost ovladani ndmoinich radarti. V pfipravované publikaci
,Ndmorni radary v praxi“ se bude moZné sezndmit stimto efektnim naviga¢nim
zafizenim a posléze bude tato ¢ast skript doplnéna o techniku monitoringu plavby pomoci
radaru.



Dostupnost naviga¢ni informace o proudech

Nym’ by mél mit pozorny Ctendf jiz ucelenou piedstavu o tom jak vést lod” po
moii ¢i ocedné za pomoci vypoctu pozice, a také o tom jak si poradit s pisobenim vétru a
proudu. Samotnd znalost eliminace negativnich jevli spojenych s plisobenim vétru a
proudu na lod” ovS§em nenfi vystacujici k spravnému vedeni lod¢. Ke spradvnému vyznaceni
kurzu ¢i vyhodnoceni piisti pozice je také nezbyté urcit jaky je v dané oblasti proud a vitr.

Jak jiz bylo fecCeno, vyznacit spravny drif lod¢ (,,odhadnout vitr) je zaddnim
slozitym. Zpravidla ho provadi kapitdn lodi a oprava na drif lodé€ je urCena ,,na oko*. Jako
pomticka samoziejmé poslouzi navigacni zafizeni tzv. ,,windmeter®, ktery ndm ukdaze
z jakého sméru vitr vane a jakou ma rychlost. Podle téchto dvou informaci miZeme
stanovit drif lod¢ ¢i opravu na drif. Tfetim pomocnym voditkem ndm mulZe byt thel
sevieny mezi osou lod¢ a keel-waterem (vodni brazdou za lodi). Keel-water za malou
lodi mliZze byt ¢asto zna¢né nevyrazny obzvlasté pii neklidném mofi. Vyznaceni
spravného snosu ¢i opravy na snos je obvykle zaddnim navigdtora. Snos lod¢ se jiz
nevyznacuje ,,na oko®, ale odecitd se ¢i dopocitdva z naviga¢nich map, atlasti proudua ¢i
jinych publikaci. Zpiisoby ¢i moZnosti jakymi navigitor muze zjistit elementy aktudlniho
proudu v oblasti kde naviguje jsem rozd¢lil do Ctyfech hlavnich kategorii nasledovné:

e piimo z navigacni mapy (angl. Navigation Chart);

® znavigaéni mapy a k ni piislusné plavebni smérnice (angl. Navigation Chart and
Sailing Directions);

e z atlasu proudt (angl. Tidal Stream Atlas);

* 7z mapy urc¢ené k planovani ndmotnich pieplaveb ¢i cest (angl. Routeing Chart);

Urceni elementt proudu primo z naviga¢ni mapy

Ne z kazdé navigacni mapy miZeme odecist elementy proudu. To zda-li

milZeme odecist elementy proudu z mapy je na prvni pohled jasné podle toho ¢i je mapa
vybavena tabulkou proudil (viz. nésledujici obrazek), kterd je Casto umisténa ve spodni
¢asti mapy. Na mapé€ jsou v tomto piipad€ umistény také fialové kosoctverce a v kazdém
kosoctverci je umisténo jedno pismeno abecedy. Kazdy z téchto fialovych kosoctvercl na
mapé oznacuje misto kde plisobi proud. Kazdému pismenu uvniti kosoctverce odpovida
piislusnd kolonka tabulky proudl, kterd je oznacCena stejnym pismenem. V piislu$né
kolonce, pod kosoctvercem s alfabetickym oznacenim, jsou zapsdny ve tfech sloupcich
zékladni elementy proudu. Prvni sloupec (tuénym pismem) je smér proudu (sp) a vpravo
od né&j jsou zapsany rychlosti proudu (vp) v uzlech. Prvni sloupec rychlosti proudu je pro
obdobi silnych piilivi (angl. spring tides)'” a druhy pro obdobi slabych / kvadraturnich
prilivi (angl. neap tides). '

['"] ,.Spring tides” a ,Neap tides” jsou vysvétleny v publikaci Vademekum za&inajiciho skippera.
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)4 f E 2 [|-a| 252 |13 05| 261 [06 03| 266 | 14 05| 291 [07 0a | 258 |06 02| 223 |15 08| 282 |15 08| 326 [13 07 |-a
Zz13| 8| £ = ||-3| 266 |09 04| 235 |04 02| 277 |09 04| 281 |05 03| 265 |05 02| 158 (08 06| 272 14 o8 | 386 |10 05 -2
$(2 § § |[-2] 140 [o1 01f 171 |0z 01] 310 o4 02 260 |01 01 208 |02 O1 [ 134 (08 04 f 267 | 11 08| 034 | 10 08)-2
ey E 2 % ||-1| o060 |06 02| 098 |04 02)| 033 |04 02| 108 |03 02| 061 |02 01| 111 |09 06| 192 (03 02| 087 |09 05 -1
Walur‘ i ; § 0| 063 [14 06| 081 (06 03| 088 |07 03| 108 |06 03| 058 |04 02)| 078 |10 06| 110 (08 05| 1M1 [10 06| ©
(2 N = ||+1| o84 |18 07| 078 |08 04| 078 [10 0a| 113 |08 0a[ 067 05 02| 052 |11 06 115 [ 16 09| 120 | 10 08 |+1
§2)3| 8| § ¢ ||+2| 070 |15 o8] 075 (08 03| 081 |11 04| 114 08 04| 083 [06 02| 032 | 11 08 | 101 | 15 08 | 120 |09 05 |+2
2304 £ £ |l+3] 077 |08 03| 063 |05 02| 090 | 10 04| 111 |05 02| 070 |04 02| 030 |08 04| 095 | 11 06| 127 |06 03 [+3
55 £l¢e @ [l+a] 138 (03 01| 0os |02 o1 | 108 |07 03] 107 [o1.01]| 110 |02 01]| 017 |05 03| 082 |08 03| 077 |03 02 [+4
=3 b +6| 219 |06 02| 285 |02 01| 174 |04 01| 203 |03 02| 180 |03 01| 209 (04 02| 382 |02 01| 388 |05 03 |+5
+6| 247 |13 05 259 |06 02| 233 (06 02| 208 |06 03| 217 |04 02| 267 |08 04| 313 |07 04 | 334 |08 05 |+8

58°43° 6N 58°16' 0N §9°13°7N 58°36°5N 59°06° 1N 50°49° AN 58°34" AN 58°68' 5N

@ 3 22:6W ® 3 17-4W @ 3 03-0W 2 45-5W 2 45-0W 2 44-8W 2 39-7W 2 32-0W
-6| 320 |16 06| 238 (06 02 291 |21 08| 252 |14 08| 322 |26 10| 273 |19 00| 245 |03 01| 272 |14 06 -8
-6| 311 |27 11233 [07 03| 293 [29 11| 202 |12 05| 328 |33 13| 294 [14 07| 276 |07 03| 288 |11 04 |-5
-4)| 202 |30 12| 232 (07 03| 286 [30 12| 327 |11 05| 328 |34 14| 308 [12 06| 270 |09 04 | 306 |08 03 -4
-3| 268 |32 13| 231 (05 02| 287 [22 o8| 388 |10 05| 326 |29 12| 323 {11 05| 283 |00 04 | 348 | 10 04 |-3
-2| 265 |24 09250 (03 01| 288 (12 05| 032 |10 04| 332 |18 08 | 348 (09 04 | 284 |06 03| 016 |12 05 -2
-1| 230 |11 04| 308 (01 00| 087 |04 02| 061 |11 05| 338 |03 01| 023 (08 04| 220 |02 01 | 0as |12 05 |-1
o| 157 (13 05| 037 |04 02| 084 |20 08| 088 |13 06 | 146.|16 06| 042 |06 03| 166 |06 03| 082 [13 05| 0
+1[107 |25 10| 086 (06 03| 102 |28 11| 108 [14 06| 142 |36 15| 060 |05 02| 184 |09 04 | 118 |17 07 [+1
+2| 104 |32 13| 057 [08°0a | 110 |28 11| 126 (11 05| 148 |42 17| 195 |01 01 | 184 |11 05| 138 |18 07 [+2
+3| 105 |30 12| 067 (07 03| 118 |21 08| 163 (08 D4 | 150 |34 14| 248 |06 03| 184 |09 04 | 157 [ 13 05 [+3
+4) 100 |20 08| 083 (03 01| 136 [10 04| 210 |10 0a | 145 |16 06| 250 (08 04 | 184 |05 02 | 208 |10 04 |+4
+5)| 087 |08 04| 238 (01 00| 195 (08 03| 234 |12 05| 350 |0a 02| 262 [14 07| 188 |03 02| 248 |12 05 |+5
+6) 356 |11 05| 239 |04 02| 280 |16 06| 2456 |14 06| 328 |20 08| 267 [19 10| 210 |01 01| 288 | 15 06 |+8

35

30 25 20 15



Vpravo a vlevo na konci celé tabulky proudii jsou uvedeny ¢isla od -6 do 6. Tato
¢isla oznacuji €as v hodindch pfed a po vysoké vodé (angl. High Water) v piistavu od
kterého je tabulka odvozena. V nadpise tabulky je napsano: Tidal Streams referred to
HW at ULLAPOOL. To znamena, Ze ¢isla vpravo a vlevo na konci tabulky oznacuji Cas
pfed a po vysoké vodé v piistavu Ullapool.

Ke spravnému odecteni elementti proudu ztéto tabulky potifebujeme tabulku
slapovych jevil (pfilivu a odlivu) pro pfistav Ullapool. Fragment této tabulky je na
obrizku vySe v modrém rdamecku oznacen jako Scotland-Ullapool. Vlevo je podina
informace o tom kdy se vyskytuji silné ptilivy: ,,Springs occur 1 day after New and Full
Moon.“ To znamend, Ze silny piiliv a odliv je jeden den po novu a uplinku Mésice. V
pravo je tabulka piilivli a odlivli (vysoké a nizké vody) v piistavu Ullapool, kterd je
rozdélena na mésice a dny. Ke kazdému dnu v mésici jsou uvedeny Casy vysoké a nizké
vody. Nyni, kdyZ uZ mdme informaci o vysoké vodé¢ (HW) v piistavu Ullapool, miiZeme
jednoduSe urcit zjakého tadku piisluSné kolonky mdéme elementy proudu odecist.
Posledni nezndmou je to, ¢i odecist hodnotu rychlosti proudu pro ,,spring tide* ¢i ,,neap
tide”. Tabulka pfilivi a odlivii je vybavena jednoduchymi znackami tpliikku a novu
Mgsice. Uplnék je oznaden prazdnym koletkem (o) a nov plnym koleckem ().

JelikoZ ,,spring tide* se vyskytuji jeden den po uplitkku ¢i novu Mésice, tak v tento
jeden den budeme odecitat hodnotu rychlosti proudu z levého sloupce piislusné kolonky
a po zbytek dnl v mésici budeme odecitat hodnotu proudu z pravého sloupce rychlosti
prouduls.

Navigdtor mél dne 15. tinora 2010 v 1000 hodin urcit elementy proudu. Jeho lod’
se nachdzela v blizkosti melciny The Sands (viz obrdzek vyse).

1. Navigétor vyhledal nejbliz§i znacku proudu (kosoctverec s pismenem) vzhledem
k jeho pozici. (naSel kosoctverec F)

2. Podle nadpisu tabulky proudii vyhledal v tabulkdch pfilivii a odlivli piistav
Ullapool a k nému pfisluSny den, kterym je 15. unor. Pro tento den jsou
v tabulkiach zaznacCeny dvé vysoké vody. Prvni vysokd voda je v 0709 hodin a
druhd v 1924 hodin (viz obrazek vyse).

3. Podle ddaje o vysoké vod¢ zjistil, ze v 1000 hodin jeho ¢asu je 2h SIminut po
vysoké vodé v piistavu Ullapool (cca +3 hodiny).

4. Zkontroloval znacky novu a uplitku Mé&sice. Zjistil, Ze den 14. dnor je v tabulce
oznacen jako den novu Mé&sice. Dne 15. tinora je tedy 1 den po novu mésice, tudiz
se v oblasti vyskytuji silné prilivy.

5. Podle kosoctverce a jeho pismene vyhledal patficnou kolonku tabulky proudt.
Podle udaje o vysoké vodé vyhledal fadek + 3 a jelikoZ bylo jeden den po novu
Me¢sice, tak rychlost proudu odecetl z levého sloupce rychlosti proudu.

6. Ziskal nasledujici elementy proudu: sp = 030°, vp = 0,8 uzlu,

['*] Pokud bychom chtéli zvysit presnost uréeni rychlosti proudu, tak bychom mohli ,,na oko* interpolovat
mezi hodnotami rychlosti proudu od novu k prvni ¢tvrti Mésice a nédsledn¢ k upliiku a treti ctvrti Mésice.
V tabulkich jsou tyto ¢tvrt Mésice oznaceny znakem pul mésice. VéEtSinou je ovSem rozdil zanedbatelny.



Urceni elementi proudu z naviga¢ni mapy a k ni prislusné plavebni smérnice

Na generdlnich mapdch byvaji Casto vyznacené vinovkou Sipky, které

znazorhuji pfiblizny smér moiského proudu, tak jak je tomu na obrazku niZe. Fragment
generdlni mapy ocednu zndzorfiuje oblast u Azorskych ostrovi, kde se vyskytuje azorsky
motsky proud (angl. Azores Current). Velkymi pismeny je oznafen ndzev proudu a
v zdvorce pod ndzvem proudu je pozndmka, kterd vétSinou uddva pfibliznou rychlost
proudu a odkaz na pozndmku v titulu mapy (angl. (0.5kn see Note)).

Pokud bychom nechtéli zabihat do detailti a spokojili se s malou pfesnosti ureni
elementll proudu, tak miZeme stanovit tyto elementy piimo ztohoto jednoduchého
oznaceni na map¢. Rychlost proudu (vp) je uddna v zdvorce a smér proudu (sp) bychom
ur€ili podle pfiblizného sméru Sipky, kterou tvofi jiz vySe zmiftiovand vlnovka. V tomto
piipadé sp =130°, vp =0,5 uzlu.
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Pokud bychom chtéli zjistit elementy proudu s vét§i presnosti, tak se musime
vénovat ndpisu v zdvorce ,,see Note“. Tento ndpis nds odkazuje na poznadmku v titulu
mapy, kterd je na obrazku vySe v ¢erném rdmecku. Pozndmka v ¢erném rdmecku (viz
obrazek vySe) nam fikd, Ze pokud chceme ziskat blizsi informace o ocednskych proudech,
tak mdme pouZzit ptislusné plavebni smérnice (angl. Sailing Directions) a nebo pldnovaci
mapu (angl. Routeing Chart).

Pokud nalistujeme v plavebni smérnici stranku s pfisluSnou oblasti, tak najdeme
schematické zndzornéni nas$i oblasti s diagramy, které ndm poddvaji podrobné&;si
informace o ocednskych proudech (viz obrazek niZe). Jedna se o tzv. riiZice proudu.

Na schématu oblasti jsou vyznaceny Cerné kruZznice ve kterych je vzdy jedno
pismeno abecedy. Toto pismeno ndm fikd, ze které riiZice mame odecitat elementy
proudu.
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Slozeni ruzice proudu je jednoduché. Nahote je pismeno, které koresponduje
s oznaenim v schématu. Pod timto pismenem je Cislo, které uddva pocet observaci
(pozorovani, méteni) proudu v oblasti. Stfed riizice tvofi Cerna kruznice uvniti které je
¢islo oznacujici procentuelni vyskyt Zadného proudu (bezproudi) vrdmci vSech
provedenych observaci. NejdiileZit&jsim prvkem riZice proudu jsou jeji ramena. Sipky na
konci ramen zndzorfiuji smér proudu a ¢islo uvedené pired Sipkou oznacuje stfedni
rychlost proudu. Délka kazdého ramene zndzoriuje procentuelni vyskyt jednotlivych
proudl v ramci vSech provedenych observaci (méfitko procent je uvedeno pod legendou
vlevo nahote). Soucet délek vSech ramen je roven 100%. Ramena riiZice mohou mit tfi
rizné podoby a kazda podoba predstavuje jiny rozptyl rychlosti proudu nasledovné:

tenkd ¢ara — rychlost proudu (vp) od 0,1 do 0,9 uzlu;
tlustd prazdnd ¢ara — rychlost proudu (vp) od 1,0 do 1,9 uzlu;
e tlustd plnd ¢ara — rychlost proudu (vp) od 2,0 do 2,9 uzlu;

Typy ¢ar mohou byt rizné¢ kombinované v rdmci jednoho ramene riiZzice. Métitko
procentuelniho vyskytu vZdy odpovidd délce ramene ¢i jeho Casti.

Pokud bychom porovnali jiz diive ziskanou informaci o proudu z generdlni mapy
s informaci o proudu z plavebni smérnice ziskdme nésledujici rozdilné vysledky:

e 7z generdlni mapy (sp = 130°, vp = 0,5 uzlu);
e 7z plavebni smérnice a ruzice C, nejvétsi pravdépodobnost (sp = 090°, vp = 0,1 +
0,9 uzle, stfedni vp = 0,5 uzle);

Schéma je doplnéno také o Sipky, které zndzorfiuji smér a stdlost proudu.
PreruSovanad Sipka zndzoriiuje proud o stdlosti 40+55% a Sipka nepferuSovand zniazornuje
proud o stalosti 56+75%.

Urceni elementi proudu z atlasu proudu

Pro nekteré specifické namoini oblasti byly utvofeny tzv. atlasy proudii. Jedna

se o oblasti kde je vyskyt proudd pravidelny a proudy znacné méni svij smér a rychlost.
Ve vétsin€ piipadi se jedna o oblasti kde se vyskytuji proudy vytvaiené prilivem a
odlivem. Mezi tyto oblasti patii napft.: ,,English Channel®, ,,North Sea®, Dover Strait*,
atd.;

Atlas proudd je uspofadian podobné jako tabulka proudd na navigacni mapeg.
Kazd4 stranka atlasu odpovidd momentu jedné hodiny pied anebo po vysoké vodé
v pristavu od kterého je atlas odvozen. Informace o Case je na kazdé strance atlasu
uvedena v horni ¢4sti v ¢erném ramecku, tak jak je tomu na obrazku niZze (2 AFTER HW
DOVER). Jedna se tedy o fragment stranky atlasu proudt pro ,,.Dover Strait“, atlas je
odvozen od vysoké vody (HW) v pfistavu Dover a vybrana stranka ptedstavuje rozloZeni
proudti dvé hodiny po tom co byla v pfistavu Dover vysokda voda. Postup pfi vybéru
spravné stranky atlasu, je shodny jak vybér spradvného fddku v navigaéni tabulce na mapé.
Je nutné zjistit kdy je v Doveru vysokd voda (HW) a ndsledné tento udaj porovnat



s aktudlnim ¢asem. Rozdil téchto dvou hodnot je plus ¢i minus (+ = after, - = before)

pocet hodin pted anebo po vysoké vode¢.

CAUTION:- Due to the very strong rates of tidal streams in some

of the areas covered by this Atlas, many eddies and overfalls may
occur. Where possible some indication of these has been included. 2 AFTER
In many areas there is either insufficient information or the eddies HW DOVER
are unstable.
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Orientace v atlasu je tedy pomérné snadnd zaleZitost. O néco sloZitéjsi je urceni
elementll proudu vzhledem k nasi pozici. Atlas je orientovan stejné jako naviga¢ni mapa.
Na ose vertikdlni je vyznacend zemépisnd Sitka a na ose horizontdlni je vyznacena
zemepisnd délka. Nasi pozici vyznacime tedy snadno. Smér proudu (sp) odpovida sméru
Sipky, kterd je nejbliZze naSi pozici. Rychlost proudu je na strance atlasu vyznacena
pomoci ¢iselnych ddaji v blizkosti Sipek. Napiiklad ddaj 13,24 znamend, Ze rychlost
proudu je od 1,3 do 2,4' uzlu a presné misto kde byl proud méfen oznaduje desetinn

¢arka mezi ¢iselnymi tdaji.

Pfesnou rychlost proudu ,,musime* ovSem odecist z tabulky (grafu), kterd je

uvedena na prvni strance atlasu (viz obrdzek nize).

['] Prvni &iselny tdaj o rychlosti proudu je pro ,,neap tides* a druhy pro ,,spring tides*.
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Postup odectu aktudlni rychlosti proudu je nasledujici:

1) Nejprve vyhledame piisluSny piistav (Dover) a den ve kterém chceme rychlost
proudu predpovédet.

Hodnoty pro dany den z tabulky prilivii a odlivii

DOVER - ENGLAND
LW 0254 1,7m
HW 0839 5,7m
LW 1537 1,9m
HW 2059 5.9m

2) Nasledné spocitdme tzv. ,,skok (angl. Range) pfilivu a odlivu. Tento skok je
rozdil mezi vysokou vodou a nizkou vodou v dany den.

Skok = HW - LW = 5,7 - 1,7 = 4,0m

3) Potom odecteme hodnoty rychlosti proudu (napft. 18,33) nejbliZe nasi pozici.

4) V tabulce na zacatku atlasu oznalime na horizontalni ose (teCkovana cara)
NEAPS hodnotu rychlosti proudu pro NEAP TIDE = 1,8 uzlu (na obrazku vyse
cervend tecka). Stejn¢ tak vyznacime hodnotu rychlosti proudu pro SPRING = 3,3
uzlu na horizontdlni ose (teckovand ¢ara) SPRINGS (na obrdzku vyse zelend
tecka).

5) Obé¢ vyznacené hodnoty spojime useCkou (modra ¢dra na obrazku vyse).

6) Na vertikdlni ose tabulky vyhleddme hodnotu vypocitaného skoku pfilivu a odlivu
(4,0m). Misto protnuti se linie skoku a vyznacené ¢ary prabchu rychlosti proudu
(modré ¢ara na obrazku vyse) né¢jak oznac¢ime (Cernd teCka na obrazku vyse).

7) Z vyznaceného bodu (Cernd teCka na obrazku vysSe) vzty¢ime svislou ptimku na
horizontdlni osu tabulky ze které odecteme aktudlni hodnotu rychlosti proudu (vp
= 2,2 uzlu);

Urceni elementi proudu z mapy uréené k planovani namoinich preplaveb a cest

Poslednim zpliisobem vyznaceni ¢i uréeni elementti proudu je odecteni sméru a

rychlosti pfimo z mapy urcené k planovéni. Pldnovaci mapy (angl. Routeing Chart) jsou
tvofeny pro svétové ocedny podle rocnich obdobi, nejcastéji jsou déleny podle mésict
vroce (leden — prosinec). Obsahuji nejen informace o motskych proudech, ale i jiné
piinosné informace, které jsou potiebné pti planovani oceanskych pieplaveb.

Moi'ské proudy jsou na téchto mapach oznaCeny Sipkami vétSinou modré barvy.
Pro oznafovani se pouzivd nekolik typu car, které oznacuji stdlost proudu. Na obrazku
niZe (fragment planovaci mapy severniho Atlantiku pro mésic leden) je vlevo pod titulem
mapy zndzornéno jaké se pouzivaji Sipky k oznaceni stdlosti proudu. Vpravo pod titulem
mapy je mald ¢ast velké pldnovaci mapy na niZ miiZeme vidét Sipky proudii v karibské
oblasti.
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Smér proudu (sp) je Citelny piimo z mapy podle sméru Sipky v misté kde se
nachdzime. Rychlost proudu (pfibliznou) odecitdme také piimo z této mapy. Rychlosti
jsou oznaceny Cisly téZe barvy co Sipky (viz obrdzek vySe vpravo). Poloviny uzll jsou
znaceny pomoci zlomku (%2). Naptiklad rychlost proudu 1,5 uzlu je znacena takto: 1%-.



2.

Pozice observovana

Definice a zakladni pojmy

Pozice observovana (pozorovand) je misto (bod) ve kterém se nachdzi nase lod’.

Zemeépisné soufadnice tohoto bodu jsme urili na zdkladé pozorovani nepohyblivych
objektli zndzornénych na mapé a nebo pozorovanim nebeskych téles.

Pozice vypocitand obsahuje vdzné chyby, které ovliviiuje mnoho faktort. Pfi
vedeni lodi pomoci pozice vypocitané bude kazda nasledujici pozice vypocitana vidy
zatizena chybou pozice pfedeSlé. Proto je nezbytné jak nejCastéji vytyCovat pozici
observovanou (PO).

Pozici observovanou tvoii pruse¢ik dvou pozi¢nich linii (PL). Pozi¢ni linie je
mnoZina bodl na povrchu Zemé¢. Kazdy z téchto bodli ma stejnou hodnotu méfeného
naviga¢niho parametru. Navigacnim parametrem je uhel nebo vzdalenost. Z jednoho
méfteni ziskdme vZdy jednu pozicni linii.

V terestrické navigaci rozliSujeme nasledujici pozi¢ni linie:

® pozi¢ni linie z ndméru;
® pozi¢ni linie ze vzdélenosti;
e pozi¢ni linie z horizontdlniho dhlu;

Poziéni linie z naméru

Linii ndméru ziskdme propojenim pozice observatora z méfenym piedmétem
(napf. navigacnim svétlem, majdkem). Jestlize zm¢efime tihel mezi linii ndméru a severni
¢asti linie sever-jih a nakreslime na map¢& odpovidajici pozi¢ni linii tak ziskdme piimku
(viz obrazek nize).



Sever
Linie S-J|(polednik)
Linie S-J|(polednik)

Méfeny objekt

Nameér

Jih

Néaméry na navigani objekty provddime pomoci ru¢niho magnetického
zam&fovaciho kompasu, gyrokompasu® nebo radaru. Ruénim magnetickym kompasem
ziskdme magneticky ,,smer ve kterém je objekt (napt. majdk) vidét. Tento smér (ndmer)
vzdy uddvame ve stupnich. Nameér vzdy zaokrouhlujeme na celé poloviny stupiii (napf.
200,3° =200,5°) nebo na celé stupné (napt. 200,2° = 200°).

Pozi¢ni linie z ndméru je Casto zatiZena jistou chybou. Navigitor by mél mit
hrubou ptedstavu o tom jak ptesnd ¢i nepfesnd je pozice Ci pozicni linie jim vyznacena.
Presnost je zavisld predev$im na tom, jak piesné zméfime €i jak presné miZzeme zméfit
uhel naméru a také jak daleko je od nds méteny objekt. Jiné pfesnosti docilime pii méfeni
objektu pomoci ndmérniku gyrokompasu a jiné pifi métfeni objektu ruénim magnetickym
zamétovacim kompasem. Obecné je stiedni chyba této pozice (m) vyjadiena vzorem:

m -D
9

57,3

Kde m, je chyba pfi méteni uhlu ndméru (zpravidla £1°, u magnetickych ru¢nich
zaméfovacich kompasit mizZe byt az 3x vétsi). D je vzddlenost od méfeného objektu
uddvand v ndmotnich milich.

Navigdtor provedl ndmeér na objekt s presnosti 13°. Objekt byl od néj vzddlen 6
ndmornich mil. Jaké je maximdlni presunuti (nepresnost) jeho pozicni linie 7 toho
ndmeéru?

® m= ﬁ =0,31 namorni mile;
57,3

b

2 . o s ~ 4 . . 2 . . Lx co o v
[*"] Gyrokompas je zaiizeni jehoZ zdkladnim konstrukénim prvkem je velmi rychle se otacejici setrvaénik
v kardanovém zdvésu. Tento setrvacnik se pii prvnim spusténi za né€kolik hodin ustavi rovnobézné
s polednikem a ukdZe tak opravdovy sever Zemé.



Poziéni linie ze vzdalenosti

Poziém’ linii ziskdme ze vzddlenosti méfené mezi objektem a mistem
pozorovatele. Vzdalenost mizeme urcit pomoci:

radaru;
zméfenim vertikalniho thlu;
e odhadem;

Pozi¢ni linii v tomto pifipadé netvoii piimka, ale kruznice. Kazdy bod této
kruZznice je ve stejné vzdélenosti od méreného objektu.

Vzddlenost z radaru

Me¢éfieni vzdalenosti mezi pozorovatelem (anténou radaru) a métenym objektem je
velmi Casto v praxi vyuZivdno. Vyhodou je moZnost méieni i v piipadé, kdy objekt
nevidime pouhym okem (napf. sniZend viditelnost, objekt je pfili§ daleko). BohuZzel
vétSina jachet a menS$ich plavidel neni vybavena radarem, proto nechci toto téma dile
rozvadet.

Vzddlenost z horizontdlniho ithlu

V piipadé, Ze naSe lod’ neni vybavend radarem miZeme vzdalenost k objektu urcit
pomoci vertikdlniho dhlu (o) pod kterym vidime vrchol objektu. Tento vertikalni thel
zméfime sextantem. Idedlnimi objekty k méfeni jsou majaky nebo tfeba hory. K vypoctu
vzdalenosti potiebujeme samoziejmé znat 1 vySku méfeného objektu (H) v metrech (pozn.
vySka nad hladinou mote), kterd je zpravidla uvedena v naviga¢ni map¢€. Vzdalenost (d)
vypocteme pomoci vzoru:
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d P [nm] (vertikalni uhel dosadime v minutach);
a

Na obrdzku niZze je viditelné o jakou vySku objektu jde a jakou vzdalenost
vypocteme. Nejednd se o vzdédlenost vrchol objektu - linie bfehu, ale o vzddlenost hladina
mote - vrchol objektu. Pokud je na mapé uvedend vyska objektu, tak je vzdy oznacen i
piisluSny bod ke kterému je tato vySka vztaZena.



Vzddlenost uréend odhadem

Pokud je vzdilenost od objektu mensi nez 0,5 ndmotni mile, tak muiZeme
vzdélenost odhadovat. Piesnost odhadu je pfimo imérnd zkuSenosti navigdtora. Spravny
odhad vzdalenosti na mofi je sloZity a vZdy obsahuje nemalou chybu. Objekt, ktery je
vzdélen od lodi jednu ndmoini mili se bude zdat za dobré viditelnosti na dosah a naopak
pii zhorSené viditelnosti se bude zdat na mile daleko.

Jak jiz bylo vySe feceno, tak pozi¢ni linii ziskanou ze vzdélenosti je kruZnice.
Polomérem této kruZnice je pravé ona vzdédlenost (viz obrdzek niZe).

Poziénillinie
Méfeny objekt

Tak jako pozi¢ni linie ziskand z ndméru, tak i pozi¢ni linie ziskand métenim
vzdédlenosti od objektu je zatiZzena chybou. V piipadé radaru se jednd o chybu *1%
zrozsahu ve kterém radar momentdlné pracuje (3nm, 6nm, 12nm, 24nm). V piipadé
odhadu vzdélenosti je chyba pfimo umérna zkuSenosti navigatora. Pfi méfeni vertikdlniho
uhlu je moZzné chybu (m) vypocitat pomoci vzoru:



[ ] m:il\/@.mi[.Dz.mz;
a\ 49

Kde o je zméfeny vertikdlni thel, my je pfesnost vysky objektu od hladiny mofe,
D je vypoctena vzdalenost od objektu a mq je pfesnost ndmi méteného vertikdlniho dhlu.

Navigdtor zméril vertikdlni tihel, sevifeny mezi hladinou more a vrcholem majdku,
a = 8. Presnost méreni sextantem my = 71 °.Vyska majdaku 40m vzhledem k tomu, Ze je
v prilivovych voddch urcil presnost urceni vysky tohoto majdku na my = 70,5m. Jeho
tikolem bylo vyznacit stredni chybu vzniklé pozicni linie.

13 40

® Nejprve vypocital vzdalenost D od objektu: D = ERry =9,29nm ;
» . ) 1 169 N s
e Potom vypocital moznou chybu této PL: m = ig E -0,5°49,29° -1° =1,17nm;

Poziéni linie z horizontalniho ahlu

Tuto pozi¢ni linii tvofi kruZnice, kterd prochdzi pies pozici lodé a dva métené
objekty.

Pozi¢ni linie

Ol - MERENY UHEL
PO - POZICE OBSERVOVANA
s - STRED KRUZNICE POZICNI LINIE

Pozi¢ni linii z horizontdlniho Ghlu miZeme do naviga¢ni mapy vyznacit pfimo
pomoci naviga¢niho thloméru nebo konstrukéné - graficky. Pfed pouzitim grafické
metody musime jeSté urcit stfed kruZnice pozi¢ni linie (s). K tomuto ur€eni stiedu (s)
dopocitame uhel y ndsledovné:

e »=90°-a,kdyz a <90°;
e y=a-90°,kdyz a >90°;



Po vypocteni thlu y spojime oba dva méfené objekty tuseCkou. Z kazdého
méfeného objektu vzty¢ime polopiimku - dhel y- od useCky, kterd spojuje objekty.
Protnutim se dvou polopfimek ndm vznikne stied kruZnice (s).

Horizontdlni dhly v ndmotni navigaci méfime pfedevSim pomoci sextantu, ale
muiZeme k jejich zméteni pouzit také libovolny zamétovaci kompas (magneticky ruéni
zamétovaci kompas). V takové piipad€ provedeme rychle po sobé ndmér na kazdy objekt
a hodnoty ndmérti od sebe odecteme (mensi od vétsiho). Ziskany rozdil téchto dvou
naméri je horizontdlni dhel mezi objekty.

Primérnou chybu (m), kterd miZe vzniknout pii méfeni horizontdlniho dhlu
vypocteme vzorem:

".D,-D ".D,-D
o m=Ta T4 Vs , pokud my uddvdme v minutdch tak: m = Mo 24 Vs
573-D,, 3438-D,,

Kde m, je chyba pfi méfeni horizontdlni Ghlu sextantem nebo chyba pfi méfeni
thlu kompasem (zpravidla +1°, u magnetickych ru¢nich zamétovacich kompasti mtize
byt az 3x vétsi, u sextantu zpravidla £1°). D4 a Dg je vzdalenost lodé od naviga¢niho
objektu A a B v ndmotnich milich. Dag je vzdédlenost mezi navigacnimi objekty A a B
v ndmotnich milich.

Navigdtor zmeril horizontdlni iithel sextantem s presnosti (mg = 17) a
zamérovacim kompasem s presnosti (mq= 1°) mezi dvéema objekty od nichZ byl vzddlen 7
a 12 ndmornich mil. Vzddlenost mezi objekty byla 9 ndmornich mil. Jeho iikolem bylo
vypocitat stredni chybu (m) vzniklé pozicni linie pri méreni sextantem a zamérovacim
kompasem.

e Sextantem: m = ﬂ =0,003nm;
3438-9
v . 1-7-12
e Zaméfovacim kompasem: m = =0,16nm;
57,3-9

Pozice observovana z jednoho viditelného naviga¢niho objektu

Pokud z nasi pozice vidime pouze jeden navigacni objekt (svétlo, horu, majék,
bdji atp.) miiZzeme k vyznaceni pozice observované pouZit tii nasledujici zptisoby:

e namér a vzdalenost;
e namér a hloubku;
e pifesun naméru;



Namér a vzdalenost

Tento zpusob je vyhodny ptedevsim tehdy, pokud mame lod’ vybavenou

radarem. Pokud radar nemdme, tak ndmér zjistime pomoci kompasu a vzdalenost
dopocitime z vertikdlniho tihlu coz mize byt ponékud zdlouhavé.

1300
30,0

Nameér a hloubka

Pozice observovand z naméru a hloubky se nachdzi v mist¢ protnuti se linie

naméru s linii hloubky (izobdty). Tento zplisob pouzivame piedevs§im v oblastech kde se
hloubky méni a jejich zména je regularni.

YAV

ey

PO1300
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V piilivovych oblastech je nezbytné hloubku odectenou z hloubkoméru opravit o
aktudlni vysku pfilivu ¢i odlivu. Tento zpisob vyznaceni pozice observované miize byt



zatizen znacnou chybou. Proto jej uvazujeme spiSe za orientani. Hloubku je nezbytné
Casto kontrolovat a porovndvat s pozicemi, které vykreslujeme na zdkladé¢ observace
objektii na pevning.

Piesun naméru

Tento zpusob uréeni pozice pouzivame v piipad€, kdy mezi prvnim a druhym
meéfenim objektu uplynul pevny cas ve kterém lod’ uplula jistou vzdélenost. Pozici
observovanou najdeme diky pfesunuti prvni pozi¢ni linie o vzdalenost, kterd odpovidd
uplynulému casu a rychlosti lodé. Pfed provedenim druhého méfeni se ujistime, Ze se
ndmér na objekt zménil o minimdlné 30°. Ostry thel protnuti se téchto dvou pozi¢nich
linif m4 velmi negativni vliv na pfesnost vyznaceni pozice.

Tato metoda vyznaceni pozice md dv¢ varianty:

e pfesun ndméru kdy neptisobi na lod’ vitr ani proud;
e presun naméru kdy na lod’ ptisobi vitr a proud;

Presun ndaméru kdy na lod’ nepiisobi ani vitr ani proud

[0
e PO1300
Méreny objekt
N1
A
Alogu = 5nm B

1200

20,0
o

Postup kresleni

1) V libovolném misté€ vyznacime Kpv, ndsledné ndmér 1 (N1) v misté protnuti se
Kpv s N1 vznikne bod (pozice) A;

2) Zbodu A po ptimce Kpv naneseme vzdalenost odpovidajici Alogu = 5 ndmoinich
mil a na konci vyznacime bod B;

3) Pies bod B vedeme rovnobézku s N1 a ndsledné vykreslime ndmér 2 (N2);

4) V misté protnuti se N1 a N2 vyznacime pozici observovanou v momenté, kdy
jsme zméfili druhy ndmér (1300);



Pokud nepiisobi vitr ani proud a ndmér 1 (N1) protind pfimku Kpv pod velmi
ostrym dhlem, tak Ze bod A by mohl vyjit mimo rdmec mapy, pouZijeme pozici
pravdépodobnou ke konstrukci pozice observované (viz obrazek niZe).

10°
Méfeny objekt
PO1300
27,0
APE— -
N1 Alogu = W
Kpv = Knd
\ 1200

20,0 N2

of
Postup kresleni

1) Zpozice vypocitané ve 1200/20,0 vedeme kolmici na ndmér 1 (NI). Misto
protnuti se kolmice s nimérem 1 je nasi pozici pravdépodobnou (PP);

2) Z pozice pravdépodobné (PP) vedeme rovnobézku s Kpv = Knd a na ni z bodu A
vyznacime uplutou vzdalenost podle logu (Alogu), tim ndm vznikne bod B;

3) Vykreslime namér 2 (N2) a ptes bod B vedeme rovnobézku s ndimérem 1 (N1);

4) V misté protnuti se ndméru NI sndmérem N2 vznikne pozice observovand
v 1300 hodin a stav logu 27,0 nm;

Presun nameéru kdy na lod’ piisobi vitr a proud

V ptipad¢ kdy na lod’ plisobi vitr a proud miiZzeme pozi¢ni linii niméru piesunout
po tom co ptihlédneme k plisobeni téchto dvou jevii. Zptsob feseni je piedstaven na
ndsledujicim piikladé.

Kormidelnik kormidluje lod’ kurzem (K) 075°. Severovychodni vitr zpiisobuje drif
5° Voblasti piisobi proud o elementech: sp = 115° vp = 3,0 uzly; Ve 1200 hodin, log
20,0 nm navigdtor provedl namér 1 (N1) na méreny objekt 035° (napr. majdk). Nasledné
ve 1300 hodin, log 30,0 nm navigdtor provedl druhy ndmer (N2) na stejny méreny objekt
304°. Ukolem navigdtora je vyznacit pozici observovanou lodé ve 1300 hodin.

Postup kresleni

1) Vypocitame kurz lodé po vodé: Kpv = K + drif = 075° + 5° = 080°;

2) Nakreslime do mapy ndmér N1 a ndmér N2;

3) V libovolném misté€ na linii ndméru N1 vyznac¢ime bod A.

4) Z bodu A vedeme piimku Kpv na kterou naneseme Alogu = 10,0 nm (bod B);



5) Z bodu B vyneseme vektor proudu (sp = 115°, vp = 3,0 uzly) (bod C);

6) Bodem C vedeme piimku rovnobéZnou s linif ndiméru N1;

7) V misté protnuti se linie ndméru N2 a pfimky rovnob&Zné sndmérem N1
vyznacime pozici observovanou v moment€ druhého naméru (1300/30,0);

10°
Méfeny objekt

severovychod

Pozndmka autora

Pfi vyznaceni pozice observované z jednoho objektu za pomoci pfesunuti linie

nameéru je nutné (dobrd ndmoini praxe) dodrzovat jistd nepsand pravidla.

a) Rozdil mezi prvnim a druhym ndmérem by mél byt minimalné 30°;

b) Cas, ktery uplynul mezi prvnim a druhym ndmérem by nemél byt delSi nez
1,5h;

¢) Lod by mé¢la plout stdlym kurzem a ne pfili§ pomalu.

Pozice observovana ze dvou viditelnych navigac¢nich objekti

Pokud z nasi pozice vidime dva navigacni objekty a zndme jejich poloZeni na

map¢, tak miizeme pouZit nasledujici zpisoby vyznaceni pozice observované.

dva ndméry;

nameér a horizontalni thel;
horizontalni Ghel a vzdalenost;
dvé vzdalenosti;



Dva naméry

Méﬁce dva objekty, ziskdvdme pozici observovanou v momenté¢ méieni
v pruseciku téchto dvou ndmért. Naméry je nezbytné provést jak nejrychleji (ne déle jak
nekolik vtefin), jeden po druhém, abychom nemuseli piihliZet k upluté vzdalenosti mezi
prvnim a druhym ndmérem. Nejprve méfime objekt jehoZz ndmér se méni pomaleji
(objekt blize k ose symetrie lod€). Nasledné méiime objekt jehoZ ndamér se meni rychleji
(objekt pobliz traversu lod¢€). Pii vybéru objektl dodrZujeme pravidlo 30° v rozdilu
naméru.

Méfeny objekt

Méfeny objekt
Namér a horizontalni hel
V piipad¢€, Ze je thel mezi objekty pfili§ maly (o < 30°) nebo jeden z objekt

nemiiZeme z mista kde je umistén kompas zaméfit, tak provedeme ndmér na jeden
z objektl a ndsledné zméeiime ihel mezi nimi.

10 MéFenyhobjekt



Horizontalni ahel a vzdalenost

Pokud mame moznost zméfit pouze vzdalenost jednoho objektu (které se

nachézeji dile od pobtfezni linie), tak nejprve zméifime tuto vzddlenost a nasledné
zméfime horizontdlni uhel sevieny mezi t€émito objekty.

Podminkou je, Ze: 30° < a < 120°;

OMéFeny objekt Mérenyobjekt
<

30.0

Dvé vzdalenosti

J ednd se o velmi casto pouZivanou metodu vyznaceni pozice observované
v ndmoini praxi. K efektivnimu vyuZiti této metody ovSem potifebujeme radar, kterym
vétSinou mensi lodé nejsou vybaveny. Vypocet vzdélenosti od objektu pomoci
vertikdlniho dhlu je pon€kud zdlouhavy a vyznaceni pozice znacn¢ znesnadiiuje.




Pozice observovana ze tiech viditelnych naviga¢nich objektu

Tﬁ pevné, zidentifikované a oznacené objekty v navigaéni mapé ndm davaji
moznost nejpresnéjSiho vyznaceni pozice observované terestrickymi metodami. Pozici ze
tiech viditelnych objektl vyznac¢ujeme ndsledujicimi zptsoby:

® (fi ndmeéry;
e dva horizontélni thly;
® tfi vzdalenosti;

T naméry

Pokud chceme ziskat velmi pfesnou observovanou pozici ze tiech ndméri, tak
musime tyto niméry provést v nejkratsim mozném case. Pokud ndméry zmétime piesné a
ve velmi kratkém cCase, tak se ndm vSechny tfi pozi¢ni linie protnou prakticky v jednom
bodé. Nepiesnost méieni a vétsi Casovy odstup mezi nimi zpiisobi, Ze se pozicni linie
neprotnou v jenom misté a vytvoii trojihelnik. Pokud je vznikly trojihelnik maly, tak
pozici vyznacime ,uprostred* tohoto trojuhelniku (stfed kruZnice vepsané). V blizkosti
navigacniho nebezpeci (napt. mél¢iny, ostrova) je nasi pozici observovanou ten vrchol
vzniklého trojihelniku, ktery je nejblize tomuto nebezpeci. Pokud je trojihelnik piilis
velky, tak bychom méli méfeni zopakovat. O tom ¢i je trojuhelnik maly ¢i piili§ velky
rozhoduje s kone¢nou platnosti navigdtor na zakladé toho kde lod’ momentalné naviguje.

10 Méreny objekt Méreny objekt

Méfeny objekt

V piipad¢€ kdy jsou vSechny tfi ndméry zméfeny se stejnou chybou se ndm ndméry
protnou v jednom misté.



Dva horizontalni dhly

Pozice observovana ze dvou horizontédlnich dhld je nejptesnéjsi pozici ziskanou

pomoci metod terestrickych. Méfeni dvou thli mezi tfemi objekty provddime pomoci
sextantu, ru¢niho zamétrovaciho kompasu nebo optického zaméfovaciho kompasu.
Sextant ndim umoziuje zméfeni thlu s pfesnosti 1° a celkové eliminuje chyby, které
mohou vzniknout diky kolibani se lod¢ pii méfeni zamérovacimi kompasy.

Ze dvou horizontdlnich Ghlt mezi objekty AB a BC ziskdme dvé pozi¢ni linie
(kruznice) jejichZz prisecikem je pozice observovand. Pozici miiZzeme vykreslit pomoci
naviga¢niho thloméru nebo konstrukéné (graficky).

Konstrukce pozice

1) Zméfime uhly o (mezi objektem A a B) a B (mezi objektem B a C);

2) Objekt B s objektem A a objekt B s objektem C propojime polopiimkami;

3) Zbodu A a C na vzniklé polopiimky vedeme kolmice;

4) Vypocitame dhly y; =90° - ovay, = 90° - B;

5) Zbodu B vyneseme thly y; ay, (ziskdme body D a E);

6) Spojime body D a E piimkou;

7) Z ptimky spojujici body D a E vzty¢ime kolmici, tak aby prochdzela objektem B;
8) Bod PO je pozici observovanou;

Pokud se pozorovatel (navigdtor) a tfi viditelné objekty nachazi na obvod¢ jedné
kruznice, tak je nemozné vyznacit tuto pozici. Vyznaceni je nemozné predevSim z toho
davodu, Ze obé dvé pozicni linie (kruZnice) se pokryvaji. Tento problém mizeme odkryt
jednoduchym souctem vSech tfech Ghlu.

Pozici nemuzeme urcit kdyz: o + B +y= 180° nebo o + 3 + v = 360°;

vev s

Naopak nejpiesnéjsi pozici ziskame kdyz: o+ +y=270°;



Na obréazku niZe je graficky zndzornén piipad kdy nemtzeme urcit pozici ze dvou
horizontdlnich dhla.

10°

Abychom unikly problému pokryti se pozi¢nich linii, tak musime dodrzet pevné
dané zdsady.

a) objekty lezi na jedné linii;

b) prostiedni objekt (B) a pozorovatel se nachdzeji na stejné strané linie, kterd
spojuje krajni objekty;

c) objekty jsou vrcholy trojuhelnika uvniti kterého se nachazi pozorovatel.

T¥i vzdalenosti

Pokud muzeme zméfit tfi vzddlenosti od tfech objektii pomoci radaru, je

nezbytné vyuzit tuto moznost a vyznacit pozici timto zplsobem, vzhledem k jeji velké
piesnosti a rychlosti konstrukce. V pfipad¢, Ze se tfi pozicni linie (kruZnice) neprotnou
v jednom misté a vznikne trojihelnik, tak povazujeme za pozici stied tohoto trojihelniku.

Méreny ob'fekt Méfffy objekt Ll

Méreny objekt
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