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Wyktlad 4 - KIERUNKI NA MORZU

Jednymi z najwazniejszych elementéw nawigacji sg kurs i
namiar, czyli kierunki, ktorymi postugujemy si¢ permanentnie, aby
dotrze¢ tam gdzie zamierzaliémy. Kazdy jakikolwiek kierunek,
ktory wyrazamy musi mie¢ bazg¢ odniesienia, czyli punkt, od
ktorego ten kierunek liczymy. Na morzu takim punktem odniesienia
dla okre$lania kierunku: kursu lub namiaru, sg potudniki.

W nawigacji mamy doczynienia z czterema poludnikami, od
ktorych liczymy kierunki, kursy i namiary [Tab.10]:

Tabela 10 - Potudniki odniesienia w nawigacji morskiej

KIERUNEK Pof(u(}inik '(kli(e'runek) rhze(cizywisty, czylli) li?ia I\I—S rzecsywista
RZECZYWISTY — koto wielkie przechodzace przez oba teoretyczne bieguny
(miejsca przechodzenia osi obrotu ziemi).

Potudnik (kierunek) zyrokompasowy, czyli linia Nz-Sz
KIERUNEK zyrokompasowa — kolo wielkie wyznaczajace plaszczyzng
wskazywang przez zyrokompas. Rozni si¢ on od potudnika

ZYROKOMPASOWY rzeczywistego o btad urzadzenia, jaki wytwarza w zaleznosci
od szerokosci geograficznej zyrokompas.
Potudnik  (kierunek) magnetyczny to kolo wielkie
KIERUNEK przechodzace przez Dbieguny magnetyczne ziemi, to
MAGNETYCZNY plaszczyzna, w ktorej ustawia si¢ igla magnetyczna, na ktorg
dziata jedynie magnetyzm ziemski. (Nm — Sm).
Potudnik (kierunek) kompasowy to plaszczyzna kota
KIRUNEK wielkiego, w ktorej ustawia si¢ igta kompasu magnetycznego,
KOMPASOWY na ktorg dziatajg sity magnetyzmu ziemskiego i okretowego

(statkowego) — Nk — Sk.

Jak wida¢ z powyzszego kierunek na ten sam punkt na morzu
moze mie¢ ré6zng wartos¢ w zalezno$ci, od jakiej bazy bedzie
liczony. Z zasady rdznice te sa niewielkie, ale w niektérych
rejonach §wiata, w szczegdlnosci na wysokich szerokosciach, moga
by¢ bardzo znaczne. W praktyce cala nawigacje sprowadzamy do
wyrazenia  kierunku  jednoznacznie, czyli do  kierunku
rzeczywistego, ktory uzyskujemy poprzez dodanie lub odjecie
stosownych poprawek: deklinacji [d], dewiacji [8], czy poprawki
zyrokompasu [pz].

Zanim jeszcze przystagpimy do bardziej szczegoélowego
okreslania sposoboéw liczenia kierunkdw na morzu musimy mie$
swiadomos$¢, ze nasza ziemia jest geoida zblizong do elipsoidy
obrotowej a w nawigacji przyjmujemy umownie, ze jest kulg.
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Rysunek 20 - Kierunki na Ziemi i na Morzu
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W praktyce nawigacyjnej uzywamy map ptaskich gdzie zostata
kulista ziemia rozplaszczona. Na tej mapie w ukladzie Mercatora
wszystkie potudniki idg wzgledem siebie rownolegle, co powoduje
pewne znieksztalcenie powierzchni ladowych. Kierunki na takich
mapach kre§limy linig prosta, cho¢ w rzeczywisto$ci najkrotsza
droga miedzy punktami A i B bylaby linig krzywa wybrzuszong w
kierunku biegunéw. Najkrétsza droge miedzy dwoma punktami
nazywamy ORTODROMA i jest to fragment kota wielkiego
przechodzacego przez interesujace nas punkty. Na mapie Merkatora
bedzie to linia krzywa przecinajagca kazdy poludnik pod innym
katem.

Na mapie nawigacyjnej (Mercatora) wykreslony kurs jest linig
prosta przecinajaca wszystkie potudniki pod takim samym katem —
linie¢ ta nazywamy LOKSODROMA i w praktyce jest ona
podstawowym elementem naszej nawigacji.

Zegluga ortodroma jest krotsza od drogi loksodromicznej, ale
réznica na niewielkich odleglosciach jest niewielka i dla
nawigacyjnej wygody zeglujemy odcinkami loksodromicznymi.
Jedynie w zegludze oceanicznej, gdzie zysk na odleglosci jest
znaczny, zeglujemy z zasady po ortodromie. W takim wypadku
jestesmy zmuszeni do ciagglej zmiany kursu, gdyz ortodroma
przecina kazdy potudnik pod innym katem. Dla wykreslenia
ortodromy stosuje si¢ mapy gnomoniczne, gdzie potudniki sg
zbiezne ku biegunom i ortodroma na tych mapach jest linia prosta.

W praktyce zegluga ortodroma polega na zegludze odcinkami
loksodromicznymi, co stopien lub 5 dlugosci geograficznej [A].
Nawigator musi okresli¢ punkty zwrotu na ortodromie gdzie statek
musi zmieni¢ kurs dostosowujac droge do przebiegi ortodromy.
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Kursy

Podstawa zeglugi jest oczywiscie KURS statku. W
dzisiejszych czasach, przy zastosowaniu wyspecjalizowanej
elektroniki, w praktyce mamy doczynienia z kursem rzeczywistym,
czyli takim, jakim poruszamy si¢ w rzeczywistosci, ktory jest
liczony od potudnika rzeczywistego, przechodzacego przez biegun
rzeczywisty. Nowoczesne zyrokompasy nawet, jesli posiadajg jaki$
blad zwigzany z szerokos$cia geograficzng i szybkos$cig statku w
wyniku automatycznej korekcji tych bledow tez podaja kurs
rzeczywisty. Jezeli istnieje blad, to jego wartos$¢ jest mniejsza jak
btad sterowania (ponizej 0,5°).

Na starych statkach, lub niedoposazonych, gdzie zegluga
odbywa si¢ wedtug kompasu magnetycznego, mamy doczynienia z
koniecznoscig przeliczania wskazan kompasu tak, aby otrzymacé
kurs rzeczywisty. Kazdy statek wspolczesny jest wyposazony w
kompas magnetyczny, ktory umozliwia zegluge, kiedy nastapi jakas
awaria systemow elektronicznych, czy tez po prostu zabraknie
zasilania.

Nie tak dawno zeglujac przez Polinezj¢ starym, kupionym od
Filipinczykéw statkiem, bylem zmuszony do nawigowania bardzo
tradycyjnego, gdyz statek ten nie posiadat zadnej elektroniki i
podstawa nawigacji byt kompas magnetyczny f-my Sestrel.

Mimo nowoczesnej elektroniki nawigator, kazdy marynarz
powinien zaznajomi¢ si¢ z tradycyjnymi sposobami nawigacji a
wiec 1 wyznaczania kursow i namiarOw. Na rysunku 24 [Rys.24]
mamy pokazane wszystkie sktadowe kurséw a na rysunku 26
[Rys.26] skladowe namiar6w nalozone na standardowa tarcze

kompasow3 1 tu tatwo dostrzec zaleznosci mi¢dzy nimi.
Tabela 11 - Rodzaje kurséw na morzu

KURS Kat miedzy pdtnocnag czgscig rzeczywistej
linii N-S a dziobowg cze$cia linii symetrii
RZECZYWISTY - [KR] statku
KURS Kat miedzy pdétnocna czgscig zyrokompasowej
7ZYROKOMPASOWY — [KZ] linii N-S a dziobowg czg$cig linii symetrii statku.
KURS Kat miedzy pdétnocng czescig potudnika
magnetycznego a dziobowa czgscig lini symetrii
MAGNETYCZNY - [KM] statku
KURS Kat miedzy potnocng czedcig kompasowej lini N-
KOMPASOWY - [KK] S a dziobowg czgécia lini symetrii statku.

Kpt.z.w. Tomasz Sobieszczaniski Strona 31z 42




SZKOtA MORSKA w Gdyni  PODSTAWY WIEDZY NAWIGACYJNEJ
Wydziat Mechaniczny

Rysunek 21 - Rodzaje kurséw i poprawek zwiazanych z magnetyzmem ziemi i statku.
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Z kursem rzeczywistym [KR] mamy doczynienia w
warunkach bezwietrznych i bezpradowych, tzn. takich, kiedy zaden
czynnik zewngetrzny nie ma wplywu na droge naszego statku. W
praktyce tak zdarza si¢ bardzo rzadko, w wigkszosci wypadkow
statek jest spychany ze swojego kursu przez wiatr i czgsto tez przez
prad, ktéry w rejonach ptywowych jest bardzo silny. A wigc mamy
doczynienia z nowymi kursami, ktore beda uwzgledniaé wplyw
warunkow zewnetrznych — hydrometeorologicznych.

Tabela 12 - Kursy uwzgledniajgce warunki hydro-meteorologiczne.

KAT DROGI PO WODZIE Aktualny lub planowany kierunek migdzy
~ [KDw] pozycja wyjSciowa a docelowa z uwzglednieniem
wiatru (£pw)

Aktualny lub planowany kierunek migdzy
KAT DROGI NAD DNEM | dwoma pozycjami uwzgledniajacy caltkowity
(track made good) — [KDd] znos (xczn) = (suma wplywu wiatru i pradu =
(Epp)+HEPW).

Rysunek 22 - Droga rzeczywista statku nad dnem
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Aby uzyskac¢ kursy wymienione w tabeli [Tab.12] musimy do
kursu  rzeczywistego [KR] doda¢ stosowne poprawki
uwzgledniajace nasz znos.

Poprawki wykazane w tabeli [Tab.13] dawniej okre$lano
empirycznie, z dos§wiadczenia wg widocznego kilwateru, okreslano
to ,,na oko”. Weryfikowano swoje oceny po okresleniu dwoch
pozycji terestrycznych, ktore dawaly mozliwos¢ okreslenia
rzeczywistej drogi, jaka statek przeptynal miedzy dwoma punktami
1 pordwnywano wynik z kursem, jakim sterowat sternik — r6znica
byta catkowitym znosem.

Tabela 13 - poprawki do kursu uwzgledniajace warunki hydrometeorologiczne.

POPRAWKA NA WIATR poprawka dla uwzglednienia bocznego dziatania wiatru
(xpw) L.+ gdy wiatr wieje z lewej burty i ,,—,, gdy z prawej
POPRAWKA NA PRAD poprawka dla uwzglednienia bocznego dziatania pradu
(£pp) ,,+” gdy prad znosi w prawo i ,,-,, gdy w lewo
CALKOWITY ZNOS Poprawka ca1'k0w1ta - uwzgle;dma;a,ca'l wiatr i prﬁd, jest

sumg algebraiczng poprawki na wiatr i prad (czn = pw +
(£czn) op)

Rysunek 23 - Oddziatywanie warunkéw hydrometeorologicznych na ruch statku
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Obecnie, przy elektronicznych systemach pozycjonowania
problem taki juz praktycznie nie istnieje, gdyz nowoczesne
urzadzenia podaja kazda poprawke, o jaka ,,zapytamy” urzadzenie,
ktore w krotkich odstepach czasu (niemal ciagle) oblicza pozycje
statku.
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Rysunek 24 - Rodzaje kursow
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Namiary

Drugim elementem w nawigacji, ktory wykorzystuje
plaszczyzny poludnikéw odniesienia jest namiar, czyli kierunek, w
jakim widzimy dany obiekt ze statku. Moze to by¢ latarnia,
nabieznik, boja, wieza na ladzie lub inny statek. Tak jak i kursy,
namiary beda odnosily si¢ do okre$lonych poludnikow. Jezeli
namiernik przy pomocy, ktéorego wykonujemy namiar jest
ustawiony na repetytorze zyrokompasu to bedziemy mieli
doczynienia z namiarem zyrokompasowym. Natomiast, jesli na
pelengowym ustawimy namiernik na kompasie gldéwnym statku
(magnetycznym) to bedziemy mieli doczynienia z namiarem
kompasowym. Czesto spotykamy tez na skrzydtach jedynie tarcze
namiarowe, ktore pozwalaja jedynie na okreslenie doktadne kata

kursowego, do ktorego nalezy doda¢ kurs aby uzyska¢ namiar.
Tabela 14 - Rodzaje namiaréw

NAMIAR kat  pomiedzy  pdélnocng  czgscig  poludnika
RZECZYWISTY (NR) rzeczywistego a kierunkiem na obiekt

NAMIAR kat pomigdzy pdinocng czes$cig zyrokompasowej lini
ZYROKOMPASOWY (NZ) N-S a kierunkiem na obiekt.

NAMIAR kat pomiedzy péinocna czgscia lini magnetycznej N-S a
MAGNETYCZNY (NM) kierunkiem na obiekt.

NAMIAR kat pomigdzy pdinocng czescig kompasowej lini N-S a
KOMPASOWY (NK) kierunkiem na obiekt.
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Rysunek 25 - Kat kursowy a namiar rzeczywisty.
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Rysunek 26 - Rodzaje namiaréw
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Poprawki kierunkow, kurséw i namiarow

Wszystkie omowione powyzej kierunki, kursy i namiary
zalezne s od wielu czynnikéw 1 odczytana warto$¢ z urzadzen
wskazujacych jaki§ parametr musi by¢ poprawiona o warto$¢
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wynikajaca czy to z bledu urzadzenia czy tez magnetyzmu
ziemskiego lub statkowego.

Tabela 15 - Poprawki do kurséw i namiaréw

Kat zawarty migdzy péinocna czgscig lini rzeczywistej N-
S a linia zyrokompasu - sklada si¢ ze stalego biedu
konstrukcyjnego zyrokompasu i jego dewiacji zaleznej od
predkosci statku (Vs) i szerokoSci geograficznej (¢°).

POPRAWKA Zalezno§¢ od szybkosci i szeroko$ci w nowoczesnych
ZYROKOMPASU (pz) zyrokompasach jest automatycznie korygowana. Btad
staty jest wykazany w metryce zyrokompasu (1-2°) (+E &
-W). Poprawka zyrokompasu (pz) jest dodawana w celu
uzyskania  rzeczywistych  kurs6w 1 namiarow,
algebraicznie.
DEKLINACJA Kat migdzy polnocng czescig rzeczywistej lini N-S a
MAGNETYCZNA (d) poinocng czgscig magnetycznej lini N-S. (+E & —W)
DEWIACJA Kat zawarty miedzy poinocng czescig magnetycznej lini
KOMPASU (8) N-S a potnocng czegscig kompasowej lini N-S
CALKOWITA Algebraiczna suma dewiacji (8) i deklinacji (d) [cp = d +6]
POPRAWKA (cp)

Rysunek 27 - Dewiacja i deklinacja magnetyczna
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Poréwnanie roznych wartosci dewiacii i deklinacji magnetycznych, jako skladowych

calkowite] poprawki kompasu

Dla ufatwienia nawigatorom zapamigtania kolejnosci i sktadu
poprawek ulozono pewien algorytm postgpowania w formie
matematycznej drabinki [Tab.16], ktorej poszczegoélne szczeble
dodaja si¢ 1 odejmuja w zaleznosci czy po niej wchodzimy (+), czy
schodzimy (—). System moze by¢ stosowany zardwno do kursow jak
i namiarow. Dobrze jest zna¢ ten schemat gdyz w Dziennikach
Okretowych jeszcze na wielu statkach wypehlia si¢ wszystkie
rubryki dotyczace kursow i namiaréw. Wielu kapitandw stusznie
uwaza, ze przypominanie klasycznej nawigacji w elektronicznym
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swiecie zeglugi jest konieczne i na kazdym kroku zwraca uwage na

to mtodym oficerom.
Tabela 16 - Drabinka kursowa

KDd KAT DROGI NAD DNEM
+ iedli :
+pp CALKOWITY pp >, jesli prad znosi POPRAWKA NA PRAD
ZNOS W prawo
ipw (+pp) + (£pw) pw >+ jesli wiatr z POPRAWKA NA WIATR
P PP p lewej burty
KURS/NAMIAR
KR/NR RZECZYWISTY
+d CALKOWITA d>.4+"E a. "W DEKLINACJA
MAGNETYCZNA
POPRAWKA
KM/ANM | Cp = KURS/NAMIAR
P MAGNETYCZNY
(+d) + (+3) > >
5 5> Ea, W DEWIACJA KOMPASU
KURS/NAMIAR
KIUNK ] NK KOMPASOWY

Nalezy pamigtaé, ze najwazniejszym w zegludze kierunkiem,
do ktorego musimy sprowadzi¢ wszelkie nasze kalkulacje jest KAT
DROGI NAD DNEM [KDd] gdyz jest to rzeczywista droga statku
po mapie.

W wypadku uzywania do zeglugi zyrokompasu kursy i
namiary poprawiamy o poprawke zyrokompasu (+pz)

Specyficznym kierunkiem wystepujacym tylko na morzu jest
niewatpliwie KAT KURSOW [Rys.24], ktory jest niezmiernie
przydatny przy meldunkach obserwatoréw na ,,oku”. Podaja oni
odleglo$¢ katowa obiektu od dziobowej czgsci diametralnej statku a
wigc, KAT KURSOWY [<K] — jest to kat zawarty miedzy
dziobowa cze$cig linii symetrii statku a linig taczacg obserwatora z
obserwowanym obiektem. <K najczgéciej liczymy w systemie
potowkowym t.j 180° na lewa i prawa burte. Lewym katom
przypisuje si¢ algebraiczny znak ,—, a prawym ,,+”. Stojac na
skrzydle mostka lub w nawigacyjnej meldunki obserwatoréw
sktadaja si¢ m.in. z okre§lenia kkata kursowego do
zaobserwowanego obiektu:

Np. —,,statek prawo 30 w odleglosci okoto 5 mil”

Liczba ,,30” w tym wypadku oznacza wlasnie kat kursowy.
Jezeli obserwator bedzie meldowal o widzianym obiekcie (latarni
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lub widocznym $wietle), to jego meldunek bedzie wygladat
podobnie:

Np. —,.Swiatlo blyskowe, 3 w grupie, lewo 45, jakies 7 mil”

Dla nawigatora bedzie to informacja, ze dostrzezono latarnig
lub boj¢ 1 musi on zidentyfikowaé ten obiekt na mapie i do tego
potrzebny mu jest namiar na zaobserwowany obiekt. Dodaje on,
wigc podang warto$¢ kata kursowego, tu 45°, do aktualnego kursu
rzeczywistego i otrzymuje namiar, ktérym poshizy si¢ na mapie do
zidentyfikowania obiektu. Jezeli ptynelismy, np. kursem = 230° to
nasz namiar na obiekt begdzie roéwny algebraicznej sumie kata
kursowego podanego przez obserwatora i kursu:

NR =<K + KR NR = (—45°) + 230° = 185°

Z powyzszego wynika, ze latarnia zaobserwowana przez
marynarza na ,oku” byla w namiarze okolo 185°. Oczywiscie
namiar obliczony w ten sposob jest mato dokfadny, ale pozwala na
identyfikacje obiektu na mapie.

We wszystkich kalkulacjach nawigacyjnych olbrzymia wage
maja znaki ,,+”’ 1,—". Zawsze trzeba o tym pamigtaé przy wszelkich
poprawkach dodawanych do kurséw i1 namiarow, pomytka w
znakach drastycznie zmienia wynik kalkulacji (wynik jest bledny).

Zdarza si¢ czasem (rzadko), ze kto$ podaje ,kat kursowy”
patrzac na obiekt w strong rufy, ale wowczas jego meldunek
powinien informowac o tym:

Np. — ,,Statek w lewo 50 od rufy, jakie$ 5 mil”.
Ten meldunek tatwo przeliczy¢ na kat kursowy liczony od
dziobu wiedzac, ze jest to dopetienie do 180° prawej burty a wigc

<K(PB) = 130°.

Systemy liczenia kierunkéw, kurséw i namiaréw na morzu.

W zaleznosci od potrzeby i przeprowadzanych kalkulacji w
nawigacji stosujemy kilka sposobow okreslania kierunkow.

Najpowszechniej uzywanym dzi§ systemem jest tzw. ,,system
pelny”, tzn. system okrezny od bieguna poinocnego [N] do 360°
liczony w prawo (zgodnie z ruchem wskazowek zegara).

Kolejnymi systemami s3a: system polowkowy, ¢wiartkowy i
rumbowy [Tab.17]. Wiele kompasow, szczeg6lnie magnetycznych,
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posiada ,ro6ze kompasowe”
systemach [Rys.28 1 29],
RUMBOWYM [Tab.18 i Rys.29]

(tarcze)

ale najczesciej

wyskalowane w kilku

w PELNYM i

Tabela 17 - Systemy okreslania kierunkéw, kurséw i namiaréw.

Uzywany obecnie powszechnie do
SYSTEM 0 000° () do 360 () liczony wprawo, | PREEEIEC IR
PELNY zgodnie z ruchem wskazowek zegara mapach oraz w urzadzeniach
poprzez E (090%), S (180%) 1 W (270°) elektronicznych (GPS, plotery, mapy
elektroniczne).
SYSTEM Od 000° (N) do 180° (S) na E (przez 090°) Ma zastosowanie w astronawigacji do
POLOWKOWY i W (przez 270°) okreslania azymutow ciat niebieskich
OdNiSnaEiW do 090°
SYSTEM 1 ¢wiartka N/E— od 000°[N] do 090°[E] System stosowany do obliczen w
, 1I ¢wiartka S/E — od 000°[S] do 090°[E] nawigacji i astronawigacji przy uzyciu
CWIARTKOWY 1T éwiartka S/W — od 000°[S] do 090°[W] funkcji trygonometrycznych.
IV ¢wiartka N/W — od 000°[N] do 090°[W]
Najstarszy sposob okreslania
kierunkow na morzu stosowany
SYSTEM 36032 = 11 dla okreslenia kierunku wiatrow i
RUMBOWY ) pradow morskich. W czasach
zaglowcow tez stosowany do
okreslania kursow i namiarow.
Rysunek 28 - Systemy okreslania kierunkéw.
4 2 B L1 R, . I
& Dodatkowe systemy okreslania kierunkdw
I Systern petny (okrezny)
od 00O° do FE0°
e . 350° 0% gpo ’2 System  potewkowy
3L?t1‘1‘"”I,““i”h|“”‘””’"”}"u"a° od Q00° przez E£(090°)
\\\'l\ f’ﬁ.r?_,g s do S{180%) | og QOO%
e, prrez W r090° do S(180°% |
3 System cdwiarthowy
od 0% de 90°
- & Rurnby
=
A &% Narte
. »
'
-r’@’;t—‘.r', ™ ’,f ‘“\\\\
.’ojf,""frnlr;mm,II,,,.1.|:|1|-\\‘,‘\""§a0°
= r5ge gge 70
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Rysunek 29 - Tarcze kompasowe (R6ze Wiatréw)

Roza wiatrow kompasu magnetycznego

THE COMPASS CARD
bz, barmi
o

Fllirw thees azmga. oy Corzpass Lo Magnelic: Magaem 1o True
18 Trae.

Ine Magzaifo fo Besapias, Teun 1o FIAENElS
o Truk Lo COmpAL.

Fadlorar thnan nrrermrs whts Tur

Rysunek 30 - Rumby i r6za kompasowa na mapie z deklinacja magnetyczna [d].

Réza kompasowa z podzialkana rumby

I
Roza  kompaso-
wa na mapic

Tabela 18 - Tabela rumbéw
RI\SII\I/IH];% arljgaia:ia Wartos¢ Nazwa polska
0 N 000° POLNOC
1 NbE 011Y4° Polnoc ku wschodowi
2 NNE 02214° Polnocna-ponoc ku wschodowi
3 NEbN 033% Polnocny-wschod ku ponocy
4 NE 045° POLNOCNY-WSCHOD
5 NEbE 056Y4° Polnocny-wschod ku wschodowi
6 ENE 067'4° Wschod poinocno-wschodni
7 EbN 078%4° Wschaod ku potnocy
8 E 090° WSCHOD
9 EbS 101Y4° Wschod ku potudniowi
10 ESE 11214° Wschod poludniowo-wschodni
11 SEbE 123%4° Poludniowy-wschod ku wschodowi
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12 SE 135° POLUDNIOWY-WSCHOD

13 SEbS 146Y4° Poludniowy-wschod ku potudniowi
14 SSE 157% Poludnie poludniowo-wschodnie
15 SbE 168%4° Poludnie ku wschodowi

16 S 180° POLUDNIE

17 SbwW 191V4° Poludnie ku zachodowi

18 SSW 202Y5° Poludnie poludniowo-zachodnie
19 SWbS 213% Poludniowy-zachdd ku potudniowi
20 SW 225° POLUDNIOWY-ZACHOD

21 SWbW 236Y4° Poludniowy-zachdd ku zachodowi
22 WSW 247Y5° Zachod poludniowo-zachodni

23 WbS 258%4° Zachod ku potudniowi

24 W 270° ZACHOD

25 WbN 281V, Zachod ku poinocy

26 WNW 29215° Zachod ponocno-zachodni

27 NWbwW 303%4° Polnocny-zachod ku zachodowi
28 NW 315° POLNOCNY-ZACHOD

29 NWbN 326 Polnocny zachod ku potnocy

30 NNW 337" Polnoc pétnocno-zachodnia

31 NbW 348%4° Polnoc ku zachodowi

32 N 360° POLNOC

Czesto wsrod starszej generacji nawigatorow spotykamy
komendy na ster wypowiadane w rumbach, np. ,,Idz do NW-estu”
lub ,,Steruj Nord ku zachodowi”. Laczenie nazewnictwa rumbow
angielskich z polskimi w praktyce jest dos¢ powszechne.

Znajomo$¢ okreslen 1 warto$ci rumbow jest wiec konieczna.
Jak przyjrzymy si¢ tabeli [Tab.18] to szybko zorientujemy si¢ w
konstrukcji systemu i tatwo go zapamigtamy.
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