3. Расчет погрешностей гирокомпаса.
На рыболовецких и транспортных судах Российской Федерации используются гирокомпасы “Курс-4”, “Амур”, “Вега”. Во всех этих приборах имеются методические погрешности (скоростная и инерционная девиации), обусловленные влиянием движения судна на работу гирокомпаса. Скоростная девиация учитывается в гирокомпасах “Курс-4”,

“Вега” специальными устройствами-корректорами, а в показаниях гирокомпаса  “Амур”, “Амур-2” эта погрешность присутствует и судоводителю необходимо ее учитывать. Инерционные девиации, возникающие при маневрировании судна, присущи всем типам гирокомпасов, В связи с этим судоводитель должен считаться с тем, что показания гирокомпаса будут неточными не только во время маневра, но и некоторое время после него.

Для того чтобы повысить точность и безопасность судовождения, необходимо правильно организовать наблюдения, принимая при этом в расчет:

-наличие скоростной девиации в показаниях ГК   “Амур”,“Амур-2” ;
-факт наличия инерционных девиаций и поперечного сноса судна при маневрировании;

-качественную картину их развития во времени;

- ориентировочную численную оценку возможной инерционной девиации;

-условия, приводящие к накоплению инерционных девиаций.

При определении инерционных девиаций, возникающих у гирокомпаса при маневрировании судна, не учитывается длительность маневра и изменчивость девиации в процессе маневра. Считают, что девиация пропорциональна приращению северной составляющей скорости судна, которая определяется по формуле:
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Для найденного значения ΔVN для конкретного маневра определяются инерционные девиации с использованием табл. 14 (Приложение 1) в методическом пособии, путем пересчета по формуле:


[image: image2.wmf]30

N

таьл

факт

V

D

*

=

d

d


_1113939046.unknown

_1113939433.unknown

