8. a) Howpenzzcija magnelskog kompass

Uzdu?ni magneti konpenzirsiu uzsduznu kombonentu P (Bi),
popreéni magnetl kompenziraju komponentu Q (Gi).

D~korektori (meko #eljezo) kompenziraju dio promjenljivog
brodskog magnetizmez izazvan u uzduinom i poprecnom horizont-
elnor %eljezu (a,b,d,e), te dio negibne greske izazvan para-
metrom k. Drugim rijelims, D-korektori kompenzirsju koefi-
cijent D° i E°.

Flindersova motkz (meko vertikalno %eliezo) kompenzira
dio promjenljivog brodskos magnetizmaz izazvanog u verbtika-
lnom negimetricnom %eljezu, tj. parametrima ¢,f,k - kompe=-
nzira Bg i B2 . &

Kori&tenjem D~korektora pru¥a se moguénost kompenzacije
pravilne i nepravilne kvadrantzlne dsvijacije istovremeno
istim mekim 7eljeznim kuglama zaockrenutim za kut Beta od
popreéne osi brods. Vrijednost kuta Beta, za koji treba za-
okrenuti D-korektore od popreléne osi brods, izraCunava se iz

relacije: 70
tan 2%=—-3_ .
D

Kako nz brodu skoro uvijek posto]ji +1° koeficijent, pre-
dznak koeficijenta E° odreduje smier zzkretania D-korektora.
Pri postojanju AEO, D-korektori se zakreéu za vrijednost kuta-
Beta u smijeru kazaljke nz satu od popredne osi broda, a pri
+E° u suprotnu stranu.

Stzlne devijacija izazvana nenagnefskim uzrocima (Ac),
ne moze se i ne smiJje ukloniti magnetskim korektorima, Jamo
Je moguée kompenzaciju izvriiti zskretaniem stelka kompeasz.

Pri prvoi kompenzaeiji na kompasu morzju biti postavljene
kugle D-korektore, Flindersova motka i nsgibni korekbtor, =
nri rekommenzseiii i nzduini i pooredni magneti na raniie
poatavljenjm mjestima. Ovo je potrebmo zbog tozz S$to se u
Flindersovdj motki i D-korektorims vrii indukcijs od magnetza

negibnog korektora i od megnetskidh ipele koJs utjede n= de-

vijeciju. Uzdufne i poprefne magnete treba postavljati 8to
ni%e uprave zbog indukeije u D-korektorima. Zbog navedenih
razloga pofeljno Je bar prvo kompenzirati nagibnu gresku.

Redosljed kompenzacije je od najveteg B° 111 ¢° ka man;jem.

Ukoliko vertikalna komponenta R nije kompenzirsna, na ve=
lovitom moru magnetska rufa ée biti nemirma, te nepodesna za
kormilaren;e. Ove oscilescije magnetske rufe nastaju zbog ne-
prestanog prividnog pomjeranja bliZeg pola vertikalne kompo-
nente R na Jednu ili drugu stranu magnetske ruie. Treba tada
brod postaviti u kurs kompasni Kk = 0% (180%), jer je u njemu
utjeca] R najveéi i pomjeranjem nagibnog korektora nastojati
umiriti megrnetsku ruiu.

b) Prekooceanskz plovidba metodom AlNA2
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£1,39, Osnovni princip Prekooceancke
A plovidbe metodom AlNAg

Iz trokuta gdje Jedna kasteta predstavlja razliku geo-
crofseke Zirine, a druga kateta plovidbenu daljinu ns pars-
leli blife;] pelu, potrebno je pronaéi loksodromski kurs tsko
ds ukupns ﬁlovidbens udsljenoct od poziecije polasks (Ll) do
pozicije dolasks (AE) obzirom na spomenute katete hude mi-
nimzlnz,. ;



Ukupne minimalnes udal jenost data je izrzzom: Tz slike:

D, =Adg-sec Ko+ (a%y ~ dd]q-tan KA)'GOS dg _!‘._1’.5" = ddI-t - rezlike Merkstorove &irine izmedn Al i AE
gdje de A g - razlike geografske Eirine L4F = AP = razlika geografske Sirine izmedu A i A2
AP - rezlike geografske duZine APy - razliks geografske dufine izmedu A, i A

1 2
ddM - razlika Merkatorove &Zirine

dg - paralels blifs polu 62 - geografske Sirina pozicije dolaska
KA - loksodromski kurs Prekooceanske plovidbe FAZ = R =ARcos dz
metodom A NAE . .
1 KA =~ loksodromski kurs Prekooceanske plovidbe metodom
dok Je Jjednadiba za kurs (KA) data izrszom JE‘}_N‘Q‘2
, idy,-cos ¢, Tz trokuta A,FE:
gin K, = ==——s————-too 1.
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0B fls W e AE = A.F’.cos &, = df,,-cos &
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™ e Iz trokuts A FB:
> B AE = FB
2 2
ng = \/ (AlF)g - (FB) = (Ag)" - (d.dM $ Cos d,f_))a
62 B
KA 5
Jednadibe za kurs glasi:
81.40. Prikaz Prekoocesnske plovidbec metodom B dg),-cos &
A,NA, pomoéu trokuts BLR Jy e wiihom = modseseelie
Ay J e 2y Adg

5lika ikazuje dva trokuta, Trokut A, F N’ uzet je sa = ] ‘ G ; -
= P?l e ‘ 1 d JednadZba ukupne udaljenosti koriftenjem Prelkooceanske
lierkztorove karte, a trokut AlF]\T. uzet je sa Zemljine kugle, . .
i i ;i A w ) plovidbe metodon A1NAA glasi:
To znacl da brod u stvarnosti plovi loksoidromskin kursom od <

poziciie polasks (hl) do pozicije na peraleli dolasks (N),
. e A NG NA. = AR A

s zatim slijedi paralelu do pozicije dolaske (:.). D, '11 + R a !1 * F"Q
= LA












