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Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
praktycznym przygotowaniem
zawodowym - profil praktyczny
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Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 4 Liczba punktéw ECTS 1.0
Profil ksztatcenia praktyczny Forma zaliczenia zaliczenie
Jednostka prowadzaca
Imie i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot dr hab. inz. Krzysztof Jaskolski
wyktadowcy (wyktadowcow) | Prowadzacy zajecia z przedmiotu
Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ (0.0 0.0 15.0 0.0 0.0 15
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos$¢ studenta | Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktyczny.c'h, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |15 1.0 13.0 29

Cel przedmiotu

Nauczenie zasady dziatania, eksploatac;ji i efektywnego wykorzystania typowych urzadzen nawigacyjnych,
doktadnosci oraz okreslenia poprawek
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[HML3-U14] postugiwac¢ sie
obowigzujgca terminologig w
prezentowaniu i dyskutowaniu
problemoéw z zakresu kierunku
studidow

Potrafi:

- Skalibrowa¢ zyrokompas;
interpretowaé nastawy autopilota;
przeprowadzi¢ podstawowg
kalibracje i ocene doktadnosci
echosondy nawigacyjnej;
zweryfikowa¢ doktadno$¢ pozyciji
wskazywang za pomoca
radionawigacyjnych systeméw
naziemnych i satelitarnych;
wprowadzaé parametry
wymagane w odbiornikach
poszczegolnych systemow;
wprowadzaé dane punktow
drogowych i zaprogramowac trasy
oraz alarmy nawigacyjne.

- Obstugiwac i korzystac z
kompasu magnetycznego,
rowniez kompasu typu fluxgate
oraz okreslac btedy tych urzgdzen
i sporzadzi¢ tabelg dewiaciji.

- Obstugiwac i korzystac z
kompasu zyroskopowego oraz
okresla¢ btedy kompasu
zyroskopowego

[SU3] opracowanie tekstowe/
praca pisemna

[HML3-U11] postugiwac¢ sie
urzadzeniami nawigacyjnymi,
Srodkami obserwacji technicznej i
tacznosci oraz instrumentami
pomiarowymi, a takze stosowa¢ w
praktyce rézne techniki
wykonywania pomiaréw i
obserwacji w zakresie dziatalnosci
zawodowej zwigzanej z
kierunkiem studiow

potrafi:

- Skalibrowa¢ zyrokompas;
interpretowac nastawy autopilota;
przeprowadzi¢ podstawowg
kalibracje i ocene doktadnosci
echosondy nawigacyjnej;
zweryfikowac¢ doktadnos$¢ pozyciji
- wskazywang za pomocg
radionawigacyjnych systemow
naziemnych i satelitarnych;
wprowadzaé parametry
wymagane w odbiornikach
poszczegdlnych systemow;
wprowadzaé dane punktéw
drogowych i zaprogramowac trasy
oraz alarmy nawigacyjne.

- Obstugiwac i korzysta¢ z
kompasu magnetycznego,
réwniez kompasu typu fluxgate
oraz okresla¢ btedy tych urzadzen
i sporzadzic tabele dewiacji.

- Obstugiwac¢ i korzystac¢ z
kompasu zyroskopowego oraz
okresla¢ btedy kompasu
zyroskopowego

- Wykona¢ radionamiar oraz
postugiwac¢ sie okretowymi
odbiornikami systeméw Loran i
AIS, wigcznie z ich regulacjg i
potgczeniem z innymi
urzgdzeniami nawigacyjnymi

- Korzysta¢ z okretowego
odbiornika GNSS wigcznie z jego
odpowiednig regulacja.

[SU3] opracowanie tekstowe/
praca pisemna

[HML3-U09] krytycznie analizowac
funkcjonowanie istniejgcych
rozwigzan technicznych i oceniaé
te rozwigzania

potrafi:

- Skalibrowa¢ zyrokompas;
interpretowac¢ nastawy autopilota;
przeprowadzi¢ podstawowg
kalibracje i ocene doktadnosci
echosondy nawigacyjnej;
zweryfikowaé doktadnos¢ pozycji
wskazywang za pomocg
radionawigacyjnych systeméw
naziemnych i satelitarnych;
wprowadzaé parametry
wymagane w odbiornikach
poszczegolnych systemow;
wprowadzac¢ dane punktow
drogowych i zaprogramowac trasy
oraz alarmy nawigacyjne.

- Obstugiwac i korzystac z
kompasu zyroskopowego oraz
okresla¢ btedy kompasu
zyroskopowego

- Korzysta¢ z autopilota, wigcznie
z wprowadzeniem adekwatnych
nastaw urzgdzenia.

[SU3] opracowanie tekstowe/
praca pisemna
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Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[HML3-U13] okreslac¢ stan
techniczny infrastruktury
nawigacyjnej i hydrotechnicznej, a

potrafi:
- Skalibrowa¢ zyrokompas;
interpretowac¢ nastawy autopilota;

[SU3] opracowanie tekstowe/
praca pisemna

takze utrzymywac urzagdzenia i
systemy nawigacyjne oraz
hydrograficzne, zaréwno
poktadowe, jak i brzegowe

przeprowadzi¢ podstawowg
kalibracje i ocene doktadnosci
echosondy nawigacyjnej;
zweryfikowaé doktadnos¢ pozyciji
wskazywang za pomocg
radionawigacyjnych systeméw
naziemnych i satelitarnych;
wprowadzaé parametry
wymagane w odbiornikach
poszczegolnych systemow;
wprowadzac¢ dane punktow
drogowych i zaprogramowac trasy
oraz alarmy nawigacyjne.

- Obstugiwac i korzystac z
kompasu magnetycznego,
réwniez kompasu typu fluxgate
oraz okres$la¢ btedy tych urzadzen
i sporzadzi¢ tabele dewiacji.

- Obstugiwac i korzystac¢ z
kompasu zyroskopowego oraz
okresla¢ btedy kompasu
zyroskopowego

- Korzystac¢ z autopilota, wigcznie
z wprowadzeniem adekwatnych
nastaw urzgdzenia.

- Wykona¢ radionamiar oraz
postugiwac sie okretowymi
odbiornikami systeméw Loran i
AIS, wigcznie z ich regulacja i
potgczeniem z innymi
urzadzeniami nawigacyjnymi

- Korzysta¢ z okretowego
odbiornika GNSS wiacznie z jego

odpowiednig regulacja.

Tresci przedmiotu

PODSTAWOWE URZADZENIA NAWIGACYJNE

* Budowa i zasada dziatania kompaséw magnetycznych, elektromagnetycznych i kompaséw
elektronicznych. Okreslanie catkowitej poprawki.

Budowa i zasada dziatania zyrokompasoéw.

Obstuga autopilotow.

Pomiar predkosci statku.

Pomiar gtebokosci.

Eksploatacja podstawowych urzadzen nawigacyjnych.

Systemy mostka zintegrowanego.

System automatycznej identyfikacji statku (AlS).

Rejestratory danych z podrézy (VDR, S-VDR).

SATELITARNE SYSTEMY RADIONAWIGACYJNE

»  Okreslanie pozycji systemami GNSS dostepnymi w obszarze zeglugi.
*  przybrzeznej jak: GPS, DGPS, EGNOS.
»  Eksploatacja odbiornikéw systemow radionawigacyjnych.

RADIOLOKACJA WYKORZYSTANIE URZADZEN RADAROWYCH

Umiejetnos¢ postugiwania sie, interpretacji oraz analizy informacji otrzymywanych z radaru a zwtaszcza:
znieksztatcenie obrazu radarowego i doktadno$¢ wskazan,

wigczenie radaru i zestrojenie obrazu,

identyfikacja zaktdcen i znieksztatcen obrazu, ech fatszywych, ech od fal itp., raconu i SART.
Umiejetnos¢ pozyskiwania, interpretowania i analizowania informacji pochodzgcych z ARPA

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Przedmiot wymagany przez Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury i Rozwoju z dnia 5 lutego 2014 r. w
sprawie ramowych programoéw szkoler i wymagarn egzaminacyjnych dla marynarzy dziatu poktadowego (t.j.
Dz.U. 2023 poz. 1566): obecnos$¢ na wszystkich zajeciach jest obowigzkowa. AMW umozliwia odrobienie do
20% usprawiedliwionej nieobecnosci na tych zajeciach w formie umozliwiajgcej uzyskanie brakujgcej wiedzy
i umiejetnosci. Studenci, ktdrzy uzyskali zaliczenie przedmiotu, ale ze wzgledu na nieobecnos¢
przekraczajgcg 20% zajec¢ lub nie odrobili zaje¢ w formie umozliwiajgcej uzyskanie brakujgcej wiedzy i
umiejetnosci, nie otrzymujg wpisu do suplementu, potwierdzajgcego ukonczenie studiéw uznanych na
poziomie operacyjnym w zegludze przybrzezne;.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

sprawozdanie 51.0% 100.0%
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Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur 1. FELSKIA., JASKOLSKI K.: Okretowe urzadzenia nawigacyjne.
Zbior przewodnikéw do zaje¢ laboratoryjnych. AMW, Gdynia 2016.

2. FELSKI A.: Pomiar predkosci okretu. AMW, Gdynia 1998.

3. GUCMA M., MONTEWKA J.: Podstawy morskiej nawigacji
inercyjnej. AM, Szczecin 2006.

4. JANUSZEWSKI J.: Systemy satelitarne GPS, Galileo i inne. WN
PWN, Warszawa 2006.

5. LUSZNIKOW E., DZIKOWSKI R.: Dewiacja kompasu
magnetycznego. WN AM, Szczecin 2012.

6. POSILA J., SZYBKA P.: Klasyczne kompasy zyroskopowe z
korektg wewnetrzng. AMW, Gdynia 2006.

Uzupetniajaca lista lektur 1. The principles of navigation. The Admiralty Manual of Navigation vol.
1.

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Okreslanie dewiacji kompasu magentycznego za pomocg metod prezentowanych w trakcie zaje¢ w formie
wykfadu.

Okretslanie poprawki kompasu zyroskopowego,

Okreslanie poprawki logu okretowego z wykorzysteniem metod zaprezentowanych w trakcie zaje¢ w formie
wykfadu

Obstuga operatorska oraz dobor nastaw autopilota w zaleznosci o warunkéw hydro-meteorologicznych oraz
zdolnosci manewrowych okretu, zwrotnosci i statecznosci kursowej,

Obstuga operatorska odbiornikow pozycyjnych systemoéw satelitarnych GPS, ze strumieniem poprawek
DGPS, GNSS, EGNOS, WAAS.

Zagadnienia na kolokwium:

Budowa i zasada dziatania kompasu magnetycznego (rysunek + opis),

budowa i zasada dziatania kompasu elektronicznego (fluxgate) (rysunek + opis),

sposoby okreslania dewiacji kompasu magnetycznego, opracowanie tabel dewiacji, obliczenia (rysunek
i + opisy).

4. Budowa zyrokompasu (rysunek + opis).

5. Zasada dziatania zyrokompasu (rysunek + opis).

6. typy dewiacji zyrokompasu (rysunek + opis).

7. sposoby okreslania poprawki zyrokompasu (rysunek + opis).

8

9

WN =

Budowa autopilota (schemat blokowy) systemu sterowania okretem (rysunek + opis).
. Zasada dziatania autopilota (rysunek + opis).

10. Wyznaczenie pozycji systemem LORAN C (rysunek + opis).

11. Zasada dziatania systemu AIS (rysunek + opis).

12. Zaklécenia toru propagaciji fal radiowych.

13. Budowa systemu GPS (rysunek + opis).

14. Zasada dziatania systemu GPS (rysunek + opis).

15. Budowa i zasada dziatania systemu inercyjnego stosujacego technike bezwtadnosciowg (rysunek +
opis).

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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Gdanski

Karta przedmiotu

Uniwersytet

Nazwa i kod przedmiotu

Urzadzenia nawigacyjne - wykfad (Wyktad), PG_00131496

Kierunek studiow

Hydrografia morska (P)

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiéw

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 4 Liczba punktéw ECTS 1.0
Profil ksztatcenia praktyczny Forma zaliczenia zaliczenie
Jednostka prowadzaca
|mi$ i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot dr hab. inz. Krzysztof Jaskolski
wyktadowcy (wyktadowcow) |Prowadzacy zajecia z przedmiotu
Formy Zajeé Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [17.0 0.0 0.0 0.0 0.0 17
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnoéc’: studenta Aktywnosé studenta |Udziat w zajeciach' Udziat w . Praca wiasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktyczny.c’h, objetych konsultacjach studenta
planem studiéw
Liczba godzin pracy |17 1.0 10.0 28
studenta

Cel przedmiotu

Nauczenie zasady dziatania, eksploataciji i efektywnego wykorzystania typowych urzadzen nawigacyjnych,
doktadnosci oraz okreslenia poprawek
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[HML3-W06] zasady dziatania i
wykorzystania urzadzen i
systemow

nawigacyjnych oraz zagadnienia
zwigzane z wyznaczaniem pozycji
obiektu przy uzyciu wszelkich
dostepnych metod

zna:
- Btedy kompasow
magnetycznych i zyrokompasu;
metody regulacji systemow
kontroli kursu (autopilotow);
zasady pomiaru przebytej drogi,
zasady pomiaru gtebokosci;
cyfrowe oraz analogowe metody
rejestracji danych nawigacyjnych;
zastosowanie rejestratora danych
z podrézy w nawigacji; zasady
okreslania pozycji oraz wektora
ruchu w systemach
radionawigacyjnych; budowe i
dziatanie systemu automatycznej
identyfikacji statkéw; zasade
pomiaréw radarowych; problemy
wykrywania zwigzane z
zasiegiem; rodzaje znieksztatcen i
zaktocen, ich przyczyny i sposoby
reakcji na ich obecnos¢;

doktadnos¢ nakreséw radarowych.

- Zasady dziatania, przeznaczenie
oraz zasady obstugi typowych
okretowych urzadzen
nawigacyjnych.

- Budowe kompasu
magnetycznego, réwniez
kompasu typu fluxgate, ich
ograniczenia oraz sposoby
okreslania tabeli dewiaciji.

- Budowe, zasady dziatania,
obstugi operatorskiej oraz zrédta
btedéw i zasady okreslania
poprawek kompasow
zyroskopowych

- Budowe, zasady dziatania oraz
obstugi operatorskiej autopilota.
- Specyfike wykorzystania techniki
radiowej dla celéw nawigacyjnych,
wigcznie z zasadami
radionamierzania i organizacjg i
mozliwosciami uzytkowymi
systemow LORAN i AIS

- Organizacje, zasady dziatania i
specyfike systeméw GNSS oraz
zasady obstugi operatorskiej
odbiornika okretowego.
-Budowe, zasady dziatania,
obstugi operatorskiej oraz
charakter btedéw systemow
opartych o technike
bezwiadnosciowg.

[SW4] test/egzamin - ustny lub
pisemny
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Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[HML3-WO03] kierunki rozwoju i
najnowsze odkrycia w zakresie
dyscyplin naukowych tworzgcych
podstawy teoretyczne wtasciwe
dla kierunku studiow

zna:
- Ogodlne tendencje automatyzac;ji
nawigacji wigcznie ze szczegétami
standardu NMEA

- Btedy kompasoéw
magnetycznych i zyrokompasu;
metody regulacji systemow
kontroli kursu (autopilotow);
zasady pomiaru przebytej drogi,
zasady pomiaru gtebokosci;
cyfrowe oraz analogowe metody
rejestracji danych nawigacyjnych;
zastosowanie rejestratora danych
z podrézy w nawigacji; zasady
okreslania pozycji oraz wektora
ruchu w systemach
radionawigacyjnych; budowe i
dziatanie systemu automatycznej
identyfikacji statkéw; zasade
pomiaréw radarowych; problemy
wykrywania zwigzane z
zasiegiem; rodzaje znieksztatcen i
zaktocen, ich przyczyny i sposoby
reakcji na ich obecnosg;
doktadnos$¢ nakreséw
radarowych.Kierunki rozwoju
techniki zyroskopowej i
wynikajgcych z tego kierunkéw
rozwoju zyrokompasoéw i urzadzen
inercjalnych.

[SW4] test/egzamin - ustny lub
pisemny

[HML3-W12] podstawowe procesy
zachodzace w cyklu zycia
urzadzen, obiektow i systemoéw
technicznych

zna:
- Btedy kompasow
magnetycznych i zyrokompasu;
metody regulacji systemow
kontroli kursu (autopilotow);
zasady pomiaru przebytej drogi,
zasady pomiaru gtebokosci;
cyfrowe oraz analogowe metody
rejestracji danych nawigacyjnych;
zastosowanie rejestratora danych
z podrozy w nawigacji; zasady
okreslania pozycji oraz wektora
ruchu w systemach
radionawigacyjnych; budowe i
dziatanie systemu automatycznej
identyfikacji statkéw; zasade
pomiaréw radarowych; problemy
wykrywania zwigzane z
zasiegiem; rodzaje znieksztatcen i
zaktocen, ich przyczyny i sposoby
reakcji na ich obecnosg;
doktadno$¢ nakreséw radarowych.
- Zasady dziatania, przeznaczenie
oraz zasady obstugi typowych
okretowych urzadzen
nawigacyjnych.

[SW4] test/egzamin - ustny lub
pisemny

[HML3-K01] prawidtowego
identyfikowania i rozstrzygania
dylematéw zwigzanych z
wykonywaniem zawodu,
zwlaszcza w aspektach
bezpieczenstwa oraz
powierzonego mienia

jest gotéw do:

- Nauczenie zasady dziatania,
eksploataciji i efektywnego
wykorzystania typowych urzadzen
nawigacyjnych, doktadnosci oraz
okreslenia poprawek

[SK4] test/egzamin - ustny lub
pisemny
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Tresci przedmiotu

PODSTAWOWE URZADZENIA NAWIGACYJNE

* Budowa i zasada dziatania kompaséw magnetycznych, elektromagnetycznych i kompaséw
elektronicznych. Okreslanie catkowitej poprawki.

Budowa i zasada dziatania zyrokompasow.

Obstuga autopilotow.

Pomiar predkosci statku.

Pomiar gtebokosci.

Eksploatacja podstawowych urzgdzen nawigacyjnych.

Systemy mostka zintegrowanego.

System automatycznej identyfikacji statku (AIS).

Rejestratory danych z podrézy (VDR, S-VDR).

SATELITARNE SYSTEMY RADIONAWIGACYJNE

»  Okreslanie pozycji systemami GNSS dostepnymi w obszarze zeglugi.
*  przybrzeznej jak: GPS, DGPS, EGNOS.
*  Eksploatacja odbiornikéw systemow radionawigacyjnych.

RADIOLOKACJA WYKORZYSTANIE URZADZEN RADAROWYCH

*  Umiejetnos¢ postugiwania sie, interpretacji oraz analizy informacji otrzymywanych z radaru a zwtaszcza:
*  znieksztatcenie obrazu radarowego i dokltadnos$¢ wskazan,

» wigczenie radaru i zestrojenie obrazu,

» identyfikacja zaktdcen i znieksztatcen obrazu, ech fatszywych, ech od fal itp., raconu i SART.

*  Umiejetnos¢ pozyskiwania, interpretowania i analizowania informacji pochodzgcych z ARPA.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Przedmiot wymagany przez Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury i Rozwoju z dnia 5 lutego 2014 r. w
sprawie ramowych programoéw szkoler i wymagar egzaminacyjnych dla marynarzy dziatu poktadowego (t.j.
Dz.U. 2023 poz. 1566): obecnos¢ na wszystkich zajeciach jest obowigzkowa. AMW umozliwia odrobienie do
20% usprawiedliwionej nieobecnosci na tych zajeciach w formie umozliwiajgcej uzyskanie brakujgcej wiedzy
i umiejetnosci. Studenci, ktdrzy uzyskali zaliczenie przedmiotu, ale ze wzgledu na nieobecnosé
przekraczajgcg 20% zajec lub nie odrobili zaje¢ w formie umozliwiajgcej uzyskanie brakujgcej wiedzy i
umiejetnosci, nie otrzymujg wpisu do suplementu, potwierdzajgcego ukonczenie studiéw uznanych na
poziomie operacyjnym w zegludze przybrzezne;.

Sposoby i kryteria

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

oceniania osigganych kolokwium 51.0% 80.0%
efektow uczenia e sprawozdania laboratoryjne 100.0% 20.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. FELSKIA., JASKOLSKI K.: Okretowe urzadzenia nawigacyjne.

Zbioér przewodnikéw do zaje¢ laboratoryjnych. AMW, Gdynia 2016.

2. FELSKI A.: Pomiar predkosci okretu. AMW, Gdynia 1998.

3. GUCMA M., MONTEWKA J.: Podstawy morskiej nawigacji
inercyjnej. AM, Szczecin 2006.

4. JANUSZEWSKI J.: Systemy satelitarne GPS, Galileo i inne. WN
PWN, Warszawa 2006.

5. LUSZNIKOW E., DZIKOWSKI R.: Dewiacja kompasu
magnetycznego. WN AM, Szczecin 2012.

6. POSILA J., SZYBKA P.: Klasyczne kompasy zyroskopowe z
korektg wewnetrzng. AMW, Gdynia 2006.

Uzupetniajgca lista lektur 1. The principles of navigation. The Admiralty Manual of Navigation vol.
1.

Adresy eZasobdow

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Budowa i zasada dziatania kompasu magnetycznego (rysunek + opis), budowa i zasada dziatania kompasu
elektronicznego (fluxgate) (rysunek + opis), sposoby okreslania dewiacji kompasu magnetycznego,
opracowanie tabel dewiaciji, obliczenia (rysunek i + opisy).Budowa zyrokompasu (rysunek + opis).Zasada
dziatania zyrokompasu (rysunek + opis). typy dewiacji zyrokompasu (rysunek + opis). sposoby okreslania
poprawki zyrokompasu (rysunek + opis).Budowa autopilota (schemat blokowy) systemu sterowania okretem
(rysunek + opis).Zasada dziatania autopilota (rysunek + opis).Wyznaczenie pozycji systemem LORAN C
(rysunek + opis).Zasada dziatania systemu AIS (rysunek + opis).Zaktécenia toru propagaciji fal
radiowych.Budowa systemu GPS (rysunek + opis).Zasada dziatania systemu GPS (rysunek + opis).Budowa
i zasada dziatania systemu inercyjnego stosujgcego technike bezwtadnosciowa (rysunek + opis).

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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