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Одесса     



 
Варіант вибирається по останній цифрі шифру курсанта-заочника.  

 

  
  
  
  

  
Завдання 1.  

  
  

Описати теми по варіанту:  
  

1.  Організаційно-програмний комплекс управління (ОПКУ) судном, його 
ефективність.  

2.  Основні елементи ОПКУ.  
3.  Математична модель ОПКУ.  
4.  Принципи побудови автоматизованих комплексів судноводіння (АКС).  
5.  Структура бортового АКС і призначення його складових систем.  
6.  Вимоги до АКС,  що працює в складі суднової мікропроцесорної мережі.  
7.  Елементна база АКС.  
8.  Особливості проектування АКС, тенденції розвитку.  
9.  Принципи організації контролю роботи і діагностики АКС  
0.  Вітчизняні бортові автоматизовані комплекси судноводіння.   

  
  



 
                   Завдання 2.  

Привести перелік обов’язкових навігаційних приладів і систем, що повинні 
бути на мостику судна, щоб одержати клас Ombo-ship(One Man Bridge 
Operated Ship), який дає право на управління судном однією людиною за 
вимогою вказаних регістрів:  
  
  
  
  
     Варіант:  Регістри:  

1  Німецький Ллойд  
2  Верітас (Норвегія)  
3  Регістр Ллойда (Англія) 
4  Німецький Ллойд  
5  Верітас (Норвегія)  
6  Регістр Ллойда (Англія) 
7  Німецький Ллойд  
8  Верітас (Норвегія)  
9  Регістр Ллойда (Англія) 

 0  Німецький Ллойд  
  



  
Завдання 3.  

 
Привести алгоритм та схему стабілізації курса з адаптивними авторульовими 

за варіантами:  

 
Варіант:  Авторульовий:  

1  ASAP-II (Швеція, фірма ATEW)  
2 “Racal-decca’’Dp-780(Англія, фірма Decca) “  

3 “Sperry”(США, фірма “Sperry”)  

4  “Digiplot” (США, фірма “Iorton”)  
5 ASAP-II (Швеція, фірма ATEW)  
6 “Racal-decca’’Dp-780(Англія, фірма Decca) 
7  “Sperry”(США, фірма “Sperry”)  
8  ASAP-II (Швеція, фірма ATEW)  
9  ASAP-II (Швеція, фірма ATEW)  
0  “Racal-decca’’Dp-780(Англія, фірма Decca)  

 



 
Завдання 4. 

 
 
 Описати тему «Електронні системи керування курсом,  траєкторією  та 
позиціоніруванням судна». 
  
 
1. Схема автоматизованої системи керування траєкторією і курсом судна 
2. Функціональні можливості авторульових. Режими керування 
авторульових.  
 
3. Інтегровані містки. Модуль керування рухом судна.   
 
4. Автоматичне виконання поворотів.   
 
5. Автоматичне настроювання авторульових  
 
6.Автоматична проводка судна по заданій траєкторії.  
 
7. Задачі і їхні рішення в системах динамічного позиціонірування.  
  
8. Електронні маневрові системи (МС). Конфігурація маневрової системи.   
 
9. Режими управління маневрової системи. 
 
0. Програмне забезпечення системи. 
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