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Opinnaytetyon tarkoituksena oli tuottaa opas Merikapteeniopiskelijoille merenkulun
terrestisen navigoinnin opintoihin. Opinndytety6 tehtiin toiminnallisena opinnayte-
tyonéd. Navigoinnin opas késittdd AMK- opintojen terrestisen merenkulkuopin ai-
hesisallot.

Opas on tehty vastaamaan viranomaisten asettamia vaatimuksia. SOLAS asettaa
omat vaatimuksensa karttojen ja julkaisujen korjaamisesta ja ajantasalla pitdmisesté.
STCW taas méadrittelee vahtipaallikoltd vaadittavia navigointitaitoja yli 500 GT aluk-
sissa. COLREGS maéaraa kompassin kaytosta yhteentormaamisen vélttdmiseksi, seka

mm.virran ja sorron vaikutuksista navigointivirheisiin.

Terrestisessd navigoinnissa aluksen paikka on mahdollista maarittaa kuljetun matkan,
suunnan ja ajan avulla. Suuntimalla tai mittaamalla kulmia tai etdisyyksia merikart-
toihin merkittyihin turvalaitteisiin ja kohteisiin. Havaintojen perusteella saadaan
kartalle piirretyksi viiva, jonka jossain pisteessa alus sijaitsee. Téllaista viivaa

kutsutaan sijoittajaksi, joka on paikanmaéarityksen perusta.

Oppaan teossa on kaytetty omia empiirisid havaintoja navigoinnin opiskelusta sek&
oppilaana ett4 opettajana. Oppaan aineisto on kasattu koulun luento- ja oppimateriaa-
leista. Lahteind on myds merenkulkualan oppi- ja késikirjoja, videoita, esityksia ja

luentomonisteita.
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The purpose of this thesis was to create a guide book for the Master mariner students
to the learning of the terrestrial navigation. This guide book is a functional thesis.

and it has all topics covered of the terrestrial navigation studies.

This Guide book also replies to the demands of the authorities. SOLAS has its own
claims concerning the corrections of the navigational charts and publications. STCW
has the specific demands for the officer of charge of the ships navigation for the ves-
sels over 500GT. COLREGS advices for the use of compass bearing to avoid the col-
lision and for the effects of the tide, drift and leeway as a part of the navigational

functions.

In terrestrial navigation, there is a possibility to determine the ships dead reckoning
with the support of the voyage sailed, course and time, and taking the bearings,
measuring angles to the maritime safety devices and targets like lighthouses and bea-
cons equipped with lights. Based on these observations we can draw a line to the
chart. At some point of this line lies the position of the ship. This line is also called

the line of position and it is the basis of the navigation on chart.

When i was producing this terrestrial navigation guide book i used my own know-
ledge, observations and experience as a maritime student and as a maritime teacher.
Material to this guide book is collected from the lessons of the school. | have also

used several maritime books, videos, powerpoints and handouts.



TERMINOLOGIAA

Bearing per gyro compass
Compass bearing
Compass course

Course line

Course of advance
Course over ground
Course per gyro compass
Course through the water
Course

Dead reckoning position
Dead reckoning
Deviation

Drift

Estimated position

Estimated time of arrival

Estimated time of departure

Fix

Heading

Latitude

Latitude difference
Leeway

Leg

Line of position
Longitude
Longitude difference
Magnetic bearing
Magnetic course
Relative bearing
Running fix

Set

Speed made good

Speed of advance

Bpgc
CB
CcC

COA
COG
Cpgc
Ctw

DR
DR
Dev
Drift
EP
ETA
ETD
FIX

Lat
Dlat
LW

LOP
Lon
Dlo
MB
MC
RB
RF

SMG
SOA

Hyrrasuuntima (hs)
Kompassisuuntima (ks)
Kompassisuunta (KS)
Kurssiviiva

Aiottu CMG.

Suunta pohjan suhteen (SPS)
Hyrrasuunta (HS)

Suunta veden suhteen (SVS)
Kurssi

Merkintapaikka (MP)
Merkinné&npidollinen paikka
Eksyma (eks)

Virran nopeus

Arvioitu paikka.

Arvioitu saapumisaika
Arvioitu l&htoaika

Havaittu paikka

Keulan suunta tietyll& hetkella
Latitudi

Latitudiero

Sorto

Kahden ké&antopisteen vélinen suora
Sijoittaja

Longitudi

Longitudiero

Magnettinen suuntima (ms)
Magneettinen suunta (Ms)
Keulasuuntima (so,sv)
Sijoittajaa siirtdmalla saatu paikka
Virran suunta; inset/outset
”Nettonopeus”

Aiottu nopeus pohjan suhteen.



Speed over ground
Speed through water
Track

True bearing

True course

True Heading

Variation

SOG
Stw
TR
B
TC
TH
Var

Vauhti pohjan suhteen (VPS)

Vauhti veden suhteen (VVS)
Aiottu/kuljettu suunta pohjan suhteen
Tosisuuntima (ts)

Tosisuunta (TS)

Ohjattu tosisuunta (OTS)

Eranto (er)



SISALLYS

TIHVISTELMA

ABSTRACT

TERMINOLOGIA

N [ ] 7N N I K TSR 7

2 TERRESTINEN NAVIGOINTI ..oooiieicee ettt 8
P 115 (o] 4 - SRR PP 8
2.2 SOLAS, STCW ja COLREGS .......coeiiiiiiiiiitseriei e 10
2.3 Terrestinen ja astronominen NAVIgOINTE .......c.cccvevveiieeiecie i 11
2.4 Terrestinen PaiKaNMAANTLYS ......ccocveiieiiie e 12

4 OPPAAN SUUNNITTELU JA TOTEUTUS ......coiiieieeeee e 15
3.1 Opinnaytetyon tarkoitus, tavoite ja tutkimustehtava .............cccooeviveieicinenne 15
3.2 Toiminnallinen OPINNAYLELYD ........ccceeiveieiiiiece e 15
3.2 Tyon KONAEIYNMA ......ooviiiiice e 16
34 TYON VAINEEL ...ttt re e reeae s 16

I O ] 0 | N I 1 SR 19

0 =1 = TP 21

LHTTEET .o TERRESTISEN NAVIGOINNIN OPAS



1 JOHDANTO

Terrestisen merenkulkuopin opinnot ovat térked osa Merikapteenilinjan opinto-
ohjelmaa. Opinndytetyon tarkoituksena oli tuottaa opas Merikapteeniopiskelijoille
merenkulun terrestisen navigoinnin opintoihin. Opas siséltad kokonaisuudessaan
ammattikorkeakoulun terrestisen navigoinnin kartta- ja taulukkotydskentelyyn liitty-

vien opetussuunnitelmien aiheet ja oppisisallot.

Terrestisen merenkulkuopin laajat teoreettiset opinnot, kuten sddoppi on rajattu op-
paan ulkopuolelle. Sen sijaan kartta- ja taulukkotydskentelyyn oleellisesti liittyvia
teoreettisia aiheita on kayty lapi lyhyesti. Teoriapohjaa vaativia aiheita ovat mm. me-
renkulun méaaritelmat, kiinteédt ja kelluvat turvalaitteet, Mercatorin projektion omi-

naispiirteet sek& eranto ja eksyma.

Opas on tehty vastaamaan viranomaisten vahtipaallikon navigointitaidolle asettamia
vaatimuksia. SOLAS luku V sadnngssa 27 méaaritellaan, ettd kartat ja merenkulkujul-
kaisut, kuten tiedonantoja merenkulkijoille, vuorovesitaulukot ja muut tarvittavat

julkaisut on oltava kunnollisia ja ajantasalla (IMO 2014.)

STCW koodin osassa A, luvussa Il maéritellaan vahtipaallikolta vaadittavia navi-
gointitaitoja yli 500 GT aluksissa. Terrestisen navigoinnin osalta hallittavat
asiakohdat ovat seuraavat; vahtipdallikon on osattava maarittdd aluksen sijainti
havainnoituja maamerkkejd ja navigoinnin turvalaitteita apuna kayttéen.
Paikanmadarityksessd sorto, virta ja vuorovesimuutokset aluksen kulkusuuntaan ja

nopeuteen on pystyttava huomioimaan (STCW,Table 11/1.)

COLREGS mé&éaraa kompassisuuntiman kaytosta yhteentorméaamisen vélttdmiseksi ja

virran, sorron ja vuoroveden vaikutuksesta navigointiin (Von Dokkum 2016,32,37.)

Opas toteutettiin toiminnallisena opinnédytetyoné. Opas perustuu huviveneilypuolella
opettajana sekd ammattikorkeakoulussa oppilaana tekemiini havaintoihin. Oppaassa
on huomioitu opiskelijan l&ht6taso. Kuvitettu sekd numeroitu opetus aloitetaan me-

renkulun ja paikanméaérityksen alkeista ja edeten portaittain vaativampiin paikanmaa-



ritysmenetelmiin. Oppaan aineisto on kasattu koulun merikapteeniopintojen luento-
ja kurssimateriaalista. L&hteind on my0s kansallisia ja kansainvélisid merenkulkualan

oppi ja késikirjoja, videoita, séhkaisia esityksia ja luentomonisteita.

2 TERRESTINEN NAVIGOINTI

2.1 Historia

Rannikkomerenkulun kokemusten ja taivaankappaleiden alkeellisen k&yton op-
pimisen myo6ta uskaltauduttiin  aavemmille vesille. Arabit purjehtivat Intiaan
leveyspiiri-/latitudipurjehduksen keinoin. Viikingit kayttivat leveyspiiripurjehdusta

matkoillaan Islantiin.

Matkojen pidentyessa tietoutta sail6ttiin kansiin ja kehiteltiin purjehdusoppaita. Op-
paat sisalsivat kirjallisia ohjeita navigointia varten seké piirroksia rannikon muodo-
ista. Ensimmainen sdilynyt purjehdusopas oli skylaksin periplus, joka on laadittu
persialaisten toimesta n. 350ekr. Erilaiset suuripiirteiset kartat ja purjehdusoppaat
toimivat navigoinnin apuna 1500-luvulle saakka (Johnson 2007,41,48.)

Lansimainen merenkulkutaito alkoi kehittyéd vasta 1100-luvulla. Alukset ja merenku-
lun paikanmaéarityksen keinot ja menetelmét seka taidot kehittyivat. Kompassin ole-
tetaan saadun Kiinasta eurooppalaisten kayttéon 1200-luvulla. Tuon ajan oppaista
voidaan mainita Tanskalainen, jossa kerrottiin kuinka navigoidaan Ruotsin itaranni-
kolta Pietariin. Satavuotta myéhemmin espanjalaiset ja portugalilaiset kiinnostuivat
kaukomaista. Samoihin aikoihin sai alkunsa myos kayttokelpoisten merikarttojen ke-

hitys. 1500-luvulla my6s paikanmaaritysvalineet tulivat paremmiksi.

Varhaisimmat merikortit 1300-luvulta olivat 1&hinnd yleiskatsauksen omaisia
esityksid ristiin rastiin vedettyine konstruktioviivoineen. Kartat yleensékin olivat
puutteellisia, kunnes pallonmuoto opittiin piirtdmaén tasoprojektioksi. Keskiaikaiset
kartat eli portolaanit koettivat hahmottaa jonkinlaista maailmankuvaa. Vaikka
johdonmukainen projiointi ja asteverkko puuttuivat, niissé oli runsaasti leveyspiirejé
ja loksodromeja. Niin kauan kun eurooppalaiset purjehtivat rannikon tuntumassa

riitti leveysasteiden eli latitudien tuntemus paikanméaritykseen (Riimala, 1995,1-4.)



Merikarttojen ja oppaiden kehittdmisessa merkittdvaa tyota teki Hollantilainen Lucas
Waghenaer. Han yhdisti merikartat ja purjehdusoppaat kartoiksi, jossa opastettava
tieto oli suoraan Kirjoitettuna kartalle. Waghenaer kerési karttansa vuonna 1585 De
spieghel der Zeevaerdt kartastoksi, johon oli siséllytetty myos kirjallista navigointi-
taidon opastusta (Johnson 2007, 252-253.)
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Kuval. Portugal 1584 Waghenaer

Hollanninsaksalainen Gerhard Mercator julkaisi 1569 kehittelemaansé lierioprojek-
tioon perustuvan Kkarttansa, joka kulmatarkkana soveltui luotettaviin merikortteihin.
1700-luvulta lahtien korkeuskulmia on voitu mitata kayttaen sekstanttia, joka korvasi

kaytossé olleet kvadrantin ja oktantin.

Ajanmaéarityksen epatarkkuus aiheutti sen, ettei kuljetun matkan pituuteen voitu tay-
sin luottaa. Ikivanha tiimalasi séilytti kuitenkin kauan arvonsa ajanndyttdjéna.
Aluken nopeus madriteltiin lokiliinan ja lokaukseen kéytetyn tiimalasin eli lokilasin
avulla. Yleisimmin kaytettiin joko neljannes- tai puolenminuutin laseja. Menetelma
sédilyi kaytossa pitkadn. Tyohon tarvittiin mittamies ja ajanottaja. 1800-luvulla
E.Massey kehitti kiertolokin, jossa laivan peréssé laahattiin pientd potkuria.
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Ajanmaaritys oli pitkadn epatarkkaa, joten purjehdittaessa itd-, lansisuuntaan
madriteltiin aluksen sijainti yleensd merkintélaskun avulla, Pituuspiirin ongelma oli
ratkaisematta, joten paikannuksessa tehtiin jatkuvasti virheita. Pelastus tahén tuli kel-
lolaitteen keksimisen muodossa. Englannin hallitus julkaisi vuonna 1707 kilpailun
luotettavan ja kaytannollisen menetelmén kehittdmiseksi longitudin méaérittdmista
varten. Viel& kului kuitenkin yli 50-vuotta, kunnes vuonna John Harrison suunnitteli

kronometrin, joka oli riittdvan tarkka longitudin maarittdmiseen (Riimala, 1995,1-4.)

1900- luvulla paikanméaritystaito sekd vélineet ovat kehittyneet huimasti. 2000-
luvulla elektroniset merikartat ja integroidut komentosillat ovat syrjayttdmassa perin-

teiset merikartat paikanmaarityksessa.

2.2 SOLAS, STCW ja COLREGS

SOLAS luku V saannossa 19 méaritetdan, ettd jokaisessa aluksessa on oltava meri-
kartat ja merenkulkujulkaisut liikennoitavalta alueelta, jotta matka voitaisiin suun-
nitella ja paikantaa aluksen sijainti matkalla. Samassa luvussa sddnnossa 27 méaritel-
laén, etta kartat ja merenkulkujulkaisut, kuten tiedonantoja merenkulkijoille, vuo-
rovesitaulukot ja muut tarvittavat julkaisut on oltava kunnollisia ja ajantasalla (IMO
2014.)

STCW koodin osassa A, luvussa Il madritelladn vahtipaallikolta vaadittavia navi-
gointitaitoja yli 500 GT aluksissa. Vahtipaallikkdna toimiessa on osattava maarittaa

aluksen sijainti:

1. Havainnoituja maamerkkeja apuna kayttéen
2. Kayttéden apuna navigoinnin turvalaitteita, kuten majakat,loistot,viitat.

3. Sijainnin méérittdminen ottaen huomioon sorto, virta, vuorovesi ja nopeus.

Lisdksi vahtip&éllikon on osattava kayttad apuna karttoja sek& merenkulun julkaisuja
kuten vuorovesitaulukot, radio-oppaat ja tiedonantoja merenkulkijoille. Karttojen
tulee olla korjattu viimeisimpien korjaustietojen mukaan ja oikeassa mittakaavassa

oikealta alueelta.
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STCW:n mukaan vahtipdallikbn on huomioitava magneetti- ja gyrokompassin vir-
heet ja ne on osattava laskea havainnoimalla kohdasa 1 ja 2 mainittuja kohteita.
Aluksen ollessa kulussa aluksen sijainti on merkittava ylos lokikirjaan tietyin véli-
ajoin,. mieluiten kayttaen ueampia metodeja aluksen sijainnin maarittamiseen tilan-
teen niin salliessa (STCW,Table 11/1.)

COLREGS sdannossa 6 ja 7 maaratdéan kompassisuuntiman kéytosté ja seuraamisesta
yhteentdrmaamisen vélttdmiseksi, seka virran, tuulen ja vuoroveden vaikutuksesta ja

huomioimisesta navigoitivirheiden estdmiseksi (Von Dokkum 2016,32,37.)

2.3 Terrestinen ja astronominen navigointi

Merenkulkuoppiin voidaan rajata kahteen osaan, joista toista kutsutaan terrestiseksi
ja toista astronomiseksi merenkuluksi. Terrestistd merenkulkua ovat rannikkomeren-
kulku, kompassioppi, sdéoppi, vuorovesioppi seka avomerenkulusta merkintalasku.

Astronomista merenkulkua ovat isoympyrapurjehdus ja tahtimerenkulku.

Terrestisessd merenkulussa kaytetadn paikanmaéaritykseen kiinteitd maanpaallisia
kohteita. Nykyaan elektroniset ja satelliitteihin perustuvat paikanmaaritysjarjestelmat
ovat yleisessa kaytdssé ja korvanneet avomerelld tapahtuvassa paikanmaarityksessa

tahtimerenkulun.

Rannikkomerenkuluksi  kutsutaan aluksen ohjailua saaristossa tai rannikon
laheisyydessd. Aluksen paikka voidaan maarittdd kuljetun matkan, suunnan ja ajan
avulla. Suuntimalla tai mittaamalla vaakakulmia tai etéisyyksia merikarttoihin mer-
Kittyihin turvalaitteisiin ja kohteisiin. Astronomisessa paikanmaarityksessa sijainti

lasketaan taivaankappaleista saatujen havaintojen avulla.

Avomerenkulussa ei ole kosketusta rannikkoon, joten paikanmadritys perustuu
nakyviin taivaankappaleisiin ja elektronisiin paikanmaéarityslaitteisiin. Avomerenku-
lusta siirrytdén rannikkomerenkulkuun, kun rannikon kohteita pystytdan kayttaméaan

apuna paikanmaarityksessa (Forsen 2010, 8-11.)
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2.4 Terrestinen paikanmaaritys

Liikuttaessa rannikon tuntumassa tai saaristossa aluksen paikanmadritys tapahtuu
havainnoimalla maissa olevia tunnistettuja kohteita. Menetelmasta kaytetddn myos
nimitystd optinen paikanmaadritys, koska havaintoja tehd&én péaasiassa optisin
keinoin. Mentéessé etddmalle saaristosta, varsinaiseen rannikkomerenkulkuun,
joitakin apuvalineitd kuitenkin tarvitaan silman avuksi. Naitd ovat esimerkiksi kello,
kompassi ja loki. Lisaksi tarvitaan suuntimalaite ja etdisyyttd madritettdessa tutka
(Kerdnen 2002,232,233.)

Havaintojen perusteella saadaan kartalle piirretyksi viiva, jonka jossain pisteessa alus
sijaitsee. Talldista viivaa kutsutaan sijoittajaksi. Sijoittaja on todellisuudessa aina
kaari, koska kaikki havainnot ovat osa isoympyrad. Kaarevuus on pienimittakaa-
vaisella kartalla kuitenkin erittdin vahaista, jolloin sijoittaja voidaan useimmiten
piirtdd suorana viivana. Poikkeuksena téstd ovat vaakakulmat, joiden sijoittajat ovat

suhteellisen pienid ympyroita.

Sijoittaja voidaan maarittaa:

- Havaitsemalla kaksi kohdetta linjassa paallekkain

- Mittaamalla kahden kohteen valinen vaakasuora kulma
- Mittaamalla suuntima kohteeseen

- Mittaamalla etéisyys kohteeseen

- Luotaamalla
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On huomattava, ettd yksi sijoittaja ei ole riittdvda aluksen tarkan paikan
madrittamiseksi, vaan silloin tiedetaén vasta suora, jolla alus sijaitsee. Tarkan paikan
madrittamiseksi sijoittajia on oltava aina kaksi ja molempien havaintojen mahdolli-

simman samanaikaisia (Keréanen 2002,232,233.)

Erilaisia sijoittajien yhdistelmi& on:

- Kaksi linjaa

- Suuntima ja etéiyys

- Suuntima ja luotaus

- Kaksi suuntimaa samaan kohteeseen
- Ristisuuntimat ja sen eri muodot

- Suuntima ja vaakakulma

- Kaksi vaakakulmaa

- Kaksi tai useampia etdisyyksia
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Eri menetelmilld saadut sijoittajat voidaan asettaa luotettavuusjarjestykseen. Eri
menetelmat tarkkuusjarjestyksessa ovat:

Yhdyslinjat
Etéisyys
Vaakakulmat

Suuntimat

ok w0 DD

Luotaus

Seka niiden yhdistelmat:

Kaksi linjaa

Kaksi tai useampia etaiyyksia

Kaksi vaakakulmaa

Suuntima ja etaisyys

Suuntima ja vaakakulma

Kaksi suuntimaa samaan kohteeseen

Ristisuuntimat

O N o 0o B W D

Suuntima ja luotaus

Kuten jo aiemmin mainittiin, sijoittaja piirretddn kartalle suorana viivana, se todel-
lisuudessa on kaari. Sijoittaja on osa isoympyrad, joka Mercatorin projektiossa on
kaareva. Taméa virhe mittauksen luotettavuuteen on kuitenkin rannikkomerenkulussa
mitaton. Siirretyn sijoittajan virhe taas kasvaa mm. aikavirheen takia. Aluksen kulku-
suunnassa ja nopeudessa esiintyy mittausten valilla virheitd, joita ei voida ennustaa
tarkasti (Keranen 2002, 244-249.)
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3 OPPAAN SUUNNITTELU JATOTEUTUS

3.1 Opinndytetyon tarkoitus, tavoite ja tutkimustehtava

Opinndytetyon tarkoituksena oli tehda kirjallinen merenkulun navigoinnin opas
AMK:n merikapteenilinjan opiskelijoille. Sen siséltd vastaa viranomaisten asettamiin
vaatimuksiin - -mm. STCW:n vahtipdéllikélle vaadittavista navigointitaidoista.
Opinnaytetyon tavoitteena on helpottaa AMK opiskelijoiden merenkulun terrestisen
navigoinnin opiskelua ja antaa selkeat Kirjalliset ja kuvalliset ohjeet eri

paikanmaaritysmenetelmien kayttoon.

Tutkimustehtavané opinndytetydssé on tuottaa merikapteeniopiskelijoille terrestisen

navigoinnin opintoihin asiasisélloltaan selked ja ymmarrettava opas.

3.2 Toiminnallinen opinnaytety®

Toiminnallinen opinnéytety6 on ty6elamén kehittdmistyo, joka tavoittelee ammatilli-
sessa kentdssa kaytannon toiminnan kehittdmistd, ohjeistamista, jarjestamista tai jar-

keistdmistd. Toteutustapana voi olla kohderyhman mukaan esimerkiksi kirja tai opas.

Toiminnallinen opinnéytety0 on kaksiosainen kokonaisuus: se siséltada toiminnallisen
osuuden eli produktin ja opinndytetydraportin eli opinnaytetyoprosessin dokumen-
toinnin ja arvioinnin tutkimusviestinnan keinoin. Toiminnallisen opinnaytetyon tuo-
toksen tulisi aina pohjata ammattiteorialle ja sen tuntemukselle, ja siten toiminnalli-

sen opinnéytetydraportin tulee aina sisaltdd myos ns. teoreettinen viitekehysosuus.

Toiminnallisen opinndytteen tekijalta edellytetddn tutkivaa ja kehittavaa otetta, vaik-
ka tutkimus monesti onkin toiminnallisessa opinndytetydssé ldhinna selvityksen te-
kemistd ja selvitys tiedonhankinnan apuvéline. Tutkiva ote nékyy toiminnallisessa
opinndytety0dssé teoreettisen lahestymistavan perusteltuna valintana, opinndytetyo-
prosessissa tehtyjen valintojen ja ratkaisujen perusteluina seka pohtivana, kriittisené
suhtautumisena omaan tekemiseen ja kirjoittamiseen. Teoreettinen lahestymistapa

ohjaa tyon tietoperustan ja siitd tarkentuvan viitekehyksen rakentumista. Produktin
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toteutustavan tekija valitsee kohderyhméan mukaan siten, ett4d produktin kokonaisil-
meesta voi viestinnallisin ja visuaalisin keinoin tunnistaa tavoitellut pdadmaarat. (Vir-
tuaali AMK 2006.)

3.2 Tyon kohderyhma

Tyon padkohderyhmané ovat Merikapteeni koulutusohjelman AMK opiskelijat. Laa-
jemmassa mittakaavassa voidaan ajatella, etta siitd hyotyvat kaikki merenkulusta ja
navigoinnista kiinnostuneet aloitustasoon katsomatta. Ty on tehty AMK opintojen
kurssimateriaalin pohjalta ja sisaltaa aiheita, joita ei késitell& esimerkiksi harrasteve-
neilykursseilla. Ajatuksena oli jo suunnitteluvaiheessa tuottaa helposti ymmarretta-

vad materiaalia itseopiskeluun.

Tyon tavoite oli helpottaa AMK opintoja ja toimia opinnoissa tukimateriaalina. Myds
asioiden palauttaminen mieleen on helpompaa, kun apuna on kaytdnnon opas. Nyky-
aikana paikanmééritysmenetelmét ja karttatydskentelytaidot helposti unohtuvat, kos-
ka laivoissa on integroidut komentosillat ECDIS jarjestelmineen ja navigointi on siir-
tynyt kartoilta nayttéruuduille. Karttakorjauksia tehddan vahemman ja reittisuunni-
telmia ei tehda enaa kaikissa laivoissa valttamatta perinteisesti kartalle, toki tdmé on
varustamokohtaista. STCW maéarad, etta vahtip&allikon on hallittava perinteiset pai-

kanmadritysmenetelmat, tehtiin ne kartalle tai ei.

3.4 Tyon vaiheet

Opinnaytetyoprosessi koostuu vaiheista, joita ovat aiheen valinta ja opinndytetyo-
hankkeen suunnittelu, tietoperustan kehittely, aineiston keruu ja analyysi, kehittamis-

ideoiden kehittely ja arviointi sek& raportin kirjoittaminen (Jolkkonen 1995.)

Tyon aiheen valitsemisen jalkeen suunnitelmat ja toteutus ovat muuttuneet useaan
kertaan ja kehittdmisideoita on syntynyt koko oppaan tydstdmisen ajan. Alun perin
tyosta piti tulla teoreettisempi. Opinnoissa suurimmat ongelmat kohdataan kuitenkin
yleensd taulukko- ja karttatydskentelyyn liittyvissa kdytannon toiminnoissa. Teoriaa

mm. sddopin osalta on mahdollista opiskella jo tarjolla olevasta navigointikirjallisuu-



17

desta. Tydsséni lahtokohtana oli erottaa se jo olemassa olevista lukuisista navigointi-
kirjallisuuden oppaista. Oppaassa paikanmadritysmenetelmat ja taulukkotyoskentely
kaydaan lapi vaihe vaiheelta ja ne on selitetty kuvin sekd numeroin. Ensin paikan-
maaritysmenetelméan teoria, jonka jélkeen esitdn menetelmén selityksineen Kartta-

esimerkin muodossa.

Siséllysluettelossa asiat on esitelty loogisessa jarjestyksessa ja juuri siind jarjestyk-
sessd kuin AMK-opintosuunnitelmakin eteni. Sisallysluettelon valmistuttua ongel-
maksi muodostui tydn laajuus, joten sitd on rajattu l&hinnd kartta- ja taulukko-
opintoja késitteleviin aiheisiin. Esimerkkind Meteorologia on niin laaja tieteenala,
ettd sen tiivistdiminen muutaman sivuun on mahdotonta. Teoriaa on kuitenkin kayty
Iyhyesti l&pi karttatyoskentelyssa ja laskutoimissa vaadittavista aiheista kuten eranto

ja eksyma.

AMK opintojen sisaltdmé materiaali ja harjoitustehtavét olivat kansiossa jarjestyk-
sessd. Kirjastosta pystyi lainaamaan navigointikirjallisuutta ja itsellani oli myos ko-
tona navigaatioliiton materiaalia. Netistd 10ytyi lukuisia videoita ja pdf-esityksia edi-
toitavaksi. Kaikki on tehty itse ja valtetty kuvien suoraa kaytt6a ja lainaamista. Kart-
toina oppaassa on kéytetty Carta Marinaa ja Carta Navigationista. Carta Marina on
kaytossd myos AMK opinnoissa. Carta Navigationis on ote Itdmeren kartasta, jota

kaytetddn AMK-opinnoissa.

Kaikki kuvat on tehty ensin kuvankasittelyohjelmistoilla. Kaytdssani oli ilmaisoh-
jelmistot Paint ja Gimp. Alun perin tyosté piti tulla pelkéstaédn kuvankasittelyohjel-
milla tehty. Huomasin kuitenkin, ettd kuvankaésittelyohjelmalla toteutettaessa kuvien
editointi jalkikateen oli tyolasta ja asettelu vaikeaa, liséksi kuvista tuli pienia ja epa-

selvid.
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Kuva 4. Sapluunan pohjalta tehty lopullinen kuva

Lopulta pdadyin Wordiin, jolla oli mahdollista tehd& yksinkertaisia graafisia ratkai-
suja karttapohjan péélle. Kaytin kuvankaésittelylla valmistamiani mallikuvia sap-
luunoina. Wordissa on myds helppo siirrelld paikasta toiseen sijoittajia ja laatikoita.
Kuvankaésittelyohjelmalla tehtynd ratkaisut olivat lopullisia ja niit4 ei ollut mahdollis-

ta end jalkikateen korjata.

Mallikuvien ja esimerkkien tekoon olen kéayttanyt videoita, navigaatioliiton rannik-
komerenkulun Kirjasta ratkaistuja tehtavié ja internetistd 10ytyneita valmiita esityksié.
Taulukoiden osat on skannattu. Kuviin ja paikanmé&&ritysmenetelmiin on selitetty

vaihe vaiheelta niiden oikeat suoritustavat. Kéytan tydssani myos vareja ja selvitys-
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ten ohessa ikoneja oppimisen helpottamiseksi. Sijoittajat ja eri vaiheet on linkitetty

varein kuvissa ja ohjeistuksessa kuvan alapuolella.

Lopuksi kévin tyon l&pi useaan otteeseen ja korjasin pienet virheet. Kun oma silma ei
enéa riittanyt, tarkastamista jatkoi ohjaava opettaja. Tamankaltaisessa ty0ssa pienia

virheitd tulee huomaamatta ja vahingossa lukuisia.

4 POHDINTA

Opinnaytetyosta tuli AMK opintojen terrestisen merenkulkuopin opetussuunnitelman
mukainen, jossa asiat esitetddn kronologisessa jarjestyksessa. Se vastaa myos
SOLAS:in , STCW:n ja COLREGS:in asettamiin vaatimuksiin, mika oli yksi tyon
keskeisistd lahtokohdista ja osa tyon viitekehystd. Tyossd olen kayttanyt AMK
opinnoissa ja ennen opintoja sekd peramiesharjoittelussa hankkimiani valmiuksia.
Opinnaytteen tekeminen on vahvistanut edelleen omaa tietotaitoani ja valmiuksia
perinteisten paikanmaaritysmenetelmien osalta. Opinnéytetyd luo hyvéé pohjaa toim-

ia vahtipaallikkond laivalla ja hoitaa siihen oleellisesti kuuluvaa navigointia.

Opinnaytetytdssa jouduin miettimadn asioita en vain itseni, vaan myds muiden
nakokulmasta. Miten helpoiten tuoda asia ymmarrettavasti esille, jotta se olisi
helpommin omaksuttavissa sellaiselle, joka ei vélttamatta ole asiasta niin hyvin per-
illa. Paikanmaaritymenetelmien matemaattiset perusteet on ymmarrettava, etta niista
voi muodostaa ohjeita toisille. Omasta mielesténi onnistuin tassa hyvin ja olen saanut

positiivista palautetta myos kanssaopiskelijoiltani, jotka ovat otteita tyostani nahneet.

Opinnaytetyon puute on ehdottomasti laajemman teoreettisen pohjan puuttuminen.
Tyon laajuuden vuoksi olen joutunut rajaamaan teoriaa tai ainakin tiivistimaan sita
oleellisesti. Opinndytetyd saisi olla maksimissaan n. 80-100 sivua. llman tyon ra-
jaamista kyseessa olisi ollut n. 150 sivuinen Kkirja. Nytkin laajuuden suhteen liikutaan
ylarajoilla. Laajaa ja yksityiskohtaista teoriatietoutta halajaville suosittelen meriso-

takoulun merenkulunopettajien tydryhman teosta rannikkomerenkulku.

Suurimmat ongelmat opinnéytetydprosessin aikana olen kohdannut minulle AMK

opinnoissa tulleiden uusien asioiden ymmartdmisessd ja toiminnallisen
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opinnaytetyon raportin Kirjoittamisvaiheessa. Molemmissa olen joutunut kayttdmaan

paljon aikaa asioiden tutkimiseen, opiskeluun ja ymmartamiseen.

Opinnaytety6 perustuu omiin havaintoihini, joka on arkielaméssa eniten kaytetty tie-
donhankinnan keino. Istumalla ja seuraamalla tilanteita voi niistd tehda paatelmia.
Havainnointi tapahtuu yleensa suunnitellusti ja jarjestelmallisesti. Havainnoimalla

saadaan tietoa mm. yksilon tai ryhman kayttaytymisesta ja tavoista (Livia 2009.)

Harrasteveneilijoitd ohjatessani ja AMK opiskelijana minulla on ollut hyva mahdolli-
suus havainnoimalla saada tietoa opiskelijoiden oppimisprosesseista ja niihin liitty-
vista ongelmista. Tamén havainnoinnin mahdollistaman tiedon pohjalta tdma tyd on
muodostunut juuri sellaiseksi kuin se on. Olen myds tehnyt havaintoja perdmieshar-
joittelussa ja lisannyt sellaisia asioita oppaaseen, jotka nden tarpeelliseksi hallita jo
ensimmaisestd vahtimiesharjoittelusta lahtien esim. kartta- ja merenkulkujulkaisujen

korjaukset.

Varmimman tiedon oppaan hyoédynnettdvyydestd olisi saanut, kun valmiin oppaan
olisi antanut vapaaseen kayttoon oppilaille terrestisen navigoinnin tunneille opintojen
tueksi. Taméa olisi mahdollistanut palautteen saamisen ja edesauttanut korjauksien ja
muokkauksen tekemisen. Tamé kuitenkin oli kdytanndssd mahdotonta toteuttaa ajan-
puutteen takia. Navigoinnin opetuskdytannot ja perusteet merenkulkuopin paikan-
maadrityksen osalta eivat muutu juurikaan vuosien varrella, joten oppaan hyddynnet-
tavyys sailyy ja sitd on mahdollisuus muokata kaytdssa. Opiskelijoilla on mahdollista

myos lisata siithen muistiinpanoja omaa oppimista helpottamaan.

Olen saanut positiivista palautetta kanssaopiskelijoiltani ja moni olisi halukas hank-
kimaan oppaan séhkoisesti tai painettuna. Suurin syy on ollut halu palauttaa asioita
mieleen. Tdma on juuri yksi niista tarkeista l&htokohdista, miksi opasta l&hdin val-

mistamaan.

Jatkotutkimusmahdollisuuksia navigoinnin saralla merenkulkuoppi tarjoaa useita.
Tasté oppaasta pois rajatut aiheet, terrestisen merenkuluopin kaavakokoelma ja esi-

merkiksi vastaava opas astronomisesta merenkulusta, jota harkitsin pitk&an.
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1 Merenkulun méaaritelmia

FIX

Lat

Lon

Kuva 1.1. Merenkulun maaritelmia 1.

1. Latitudi, Lat, ¢, kulma péivéantasaajalta eli ekvaattorilta.

2. Longitudi, Lon, A, kulma nollameridiaani Greenwichisté.

3. Sijainti, FIX, paikan leveys ilmoitetaan kulmana ekvaattorista ja pituus kulmana Greenwichisté.
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Kuva 1.2. Merenkulun maaritelmia 2.
Helsinki = Oulu Helsinki = Oulu
Oulu ¢ 65°00'N Oulu A 25°28°E
Helsinki 0 60°10'N Helsinki A 25°00'E
A¢ 4°50'N AA 0°28°E




4. Latitudi- eli leveysero (D.lat) on kahden pisteen latitudiparalleelien vélinen etéisyys meridiaania
pitkin. Leveyseron suunta riippuu lahtopaikasta. Helsingista Ouluun leveysero on pohjoismerk-

kinen.

5. Pituus- eli longitudiero (D.lon) on kahden pisteen kautta kulkevien meridiaanien kaarietdisyys

ekvaattorilla, suunta riippuu l&htopaikasta. Helsingistd Ouluun pituusero on itdmerkkinen.
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Kuva 1.3. Aste- ja neljannesjarjestelma.

6. Astejarjestelma, merihorisontti jaetaan asteisiin pituuspiiristd myoté paivaan. Alla olevassa tau-
lukossa paéilmansuunnat ja vali-ilmansuunnat asteittain.

7. Neljannesjarjestelma, merihorisontti jaetaan neljaén osaan, kukin neljannes on 90°.

N=0/360° P=0/360°

NE=45° P 45° 1=0+45°=45°
E=90° 1=90°

SE=135° S 25° 1= 180°-25°=155°
S=180° E=180°

SW=225° E 20° L= 180°+20°=200°
W=270° L=270°

NW=315° P 45° L= 360°-45°= 315°
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Kuva 1.4. Merenkulun maaritelmia 3.

8. True course (TC) = Tosisuunta (TS) = pituuspiirin ja kélilinjan valinen kulma.

9. True bearing (TB) = Tosisuuntima (ts) = pituuspiirin ja suunnittavan kohteen vélinen kulma.

10. Relative bearing (RB)= Keulakulma (kk) = oikea, okk/vasen, vkk 0-180°, aluksen kélilinjan ja
kohteen vélinen kulma.

11. Relative bearing (RB)= Keulasuuntima (ks) = oikea so/vasen sv, kolilinjasta myo6té paivaéan 0-
360°.
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Kuva 1.5. Merenkulun maaritelmia 5.

12.

13.
14.

15.
16.

Isoympyré on maapallon keskipisteen kautta kulkeva ja sen pinnan leikkaava taso. Isoympyrén
voidaan kuvitella leikkaavan maapallon kahteen yhtéd suureen puolikkaaseen. Lyhin reitti kahden
pisteen valilla, mutta kuvautuu kartalla kayraksi.

Meridiaani eli pituuspiiri on maapallon napojen kautta kulkeva isoympyra.

Loksodromi ei ole lyhin reitti, mutta sit& pitkin on helpoin suunnistaa. Suuntaviiva joka leikkaa
pituuspiirit saman suuruisessa kulmassa. Kun lahdemme paivantasaajalta ylittden pituuspiirit aina
samassa kulmassa, saavumme maapallon navalle.

Latitudi-paralleeli eli leveyspiiri on maapallon ekvaattorin suuntainen piiri.

Pikkuympyré&, maapallon pinnan leikkaava taso, joka ei kulje keskipisteen kautta.



2 Kiinteat ja kelluvat turvalaitteet

Lateraalijarjestelma

Vasen Oikea
N Babord  Styrbord
Port Starboard

Kuva 2.1. Lateraalijarjestelma. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

Merialueillamme on kaytdssa kaksi eri viitoitusjarjestelméaa: ilmansuuntiin perustuva kardinaalivii-
toitus ja vaylan nimelliskulkusuuntaan perustuva lateraaliviitoitus. Maailmanlaajuisesti lateraalivii-
toitusjarjestelmié on kaksi. Yleisin on IALA A, jota kaytetddn l&hes kaikkialla muualla paitsi Ameri-

kassa, jossa kaytetdaan IALA B -jarjestelmaa.

Suomessa kaytetddn A-jarjestelmad, jossa vaylén oikea reuna on merkitty vihrealla viitalla ja vasen
punaisella. Vasen ja oikea reuna katsotaan aina vaylan nimelliskulkusuunnan mukaan. Pa&séaéntona
merelld on se, ettd kauppalaivojen véylat kulkevat Suomenlahdella lannestd itddn ja Pohjanlahdella
eteldstd pohjoiseen. VVaylat johtavat johonkin satamaan, jolloin nimelliskulkusuunta on aina satamaan
pain. Tasta johtuen monet vaylat eivat vélttamattd noudatakaan edella kerrottuja ilmansuuntia. Vay-
lan nimelliskulkusuunta on hyva tarkastaa kartasta (Venekoulu 2015.)



Kardinaalijarjestelma

Pohjois- Etela- Ita- Lansi-
Nord- Syd- Ost- Vast-
North South East West
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Pohjoisviitta

Kuva 2.2. Kardinaalijérjestelmé. Liikennevirasto. Merikarttamerkit

Kardinaaliviitat kertovat missa ilmansuunnassa vayla on merimerkkiin ndhden. Esimerkiksi pohjois-
viitta kertoo, etta vayla sijaitsee viitan pohjoispuolella. Vahinkojen valttdmiseksi on aina syyta tar-

kistaa vaylan sijainti merikartasta tai elektronisen merikartan naytolta.

Kardinaaliviitat sijoitetaan yleensa luotojen, matalikkojen tai karien laheisyyteen ilmaisemaan vaylén
tai vaylaalueen reunaa. Kauppamerenkulun vaylilla kiintedt merimerkit saatetaan sijoittaa useiden
kymmenien metrien pa&hén vaylasta. Talloin merikarttaan on merkitty merimerkin etéisyys reunasta
(Venekoulu 2015.)

Kardinaalimerkeissd merkkien karjet osoittavat mustan alueen sijainnin. Pohjoismerkissa kartiot
ylospéin ja etelamerkissa alaspdin. 1ta- ja lansimerkissa hyva muistisdénto on slaavilainen naisvartalo,

jossa kannat vastakkain ja lansimainen naisvartalo, jossa karjet vastakkain.



Erikoismerkit

Karimerkki Turvavesi-

Punkitmarke merkki Erikoismerkki
Isolated Mittledsmarke Specialmarke
Danger Mark Safe Water Mark Special Mark

IO !

Kuva 2.3. Erikoismerkit. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

Turvavesimerkki ilmaisee, ettd sen molemmin puoli on kulkukelpoista vettd. Karimerkin voi
ohittaa molemmilta puolilta turvallisen etdisyyden paéstd. Erikoismerkilla merkitys monesti

vaihtelee, voidaan kayttaa esimerkiksi purjehduskilpailussa ratamerkkina (NPS 2015.)



Viitta- ja poijutyypit

(O N . S G G

]aapm_]u Poijuviitta ‘.l'nttapm]u Muovi-
Ishoj Baojprick putkiviitta
Ice Buoy Spindle Buoy Plashc Plastprick
Light Buoy Plastic
Tutkamerkki Reunamerkki Reunamerkkil] Reunamerkki Spar Buay

Radarmarke ita vasen oikea
Radar Mark Randmarke Randmarke Randmdarke

ost babord styrbord
Edge Mark Edge Mark Edge Mark
East Port Starboard

Kuva 2.4. Viitta- ja poijutyypit. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

Vaylat voidaan jakaa karkeasti kahteen tyyppiin: kauppamerenkulun vayliin ja veneilyvayliin. Vii-
toitus kauppamerenkulun vaylilla tehdaan jareammilla merimerkeilld kuin huviveneille tarkoitetuilla
vaylilla. Ammattimerenkulkijoille tarkoitetuilla vaylilla pyritdan kayttamaan mahdollisuuksien mu-
kaan kiinteitd merimerkkeja. Viitat on myo6s valaistu yoll& litkkumista ajatellen tai niissé voi olla
heijastin.

Y1haalla kuvassa on yleisimmét viitat. Kaikki muut viitat paitsi reunamerkki ovat kelluvia, pohjaan
ankkurilla kiinnitettyja merimerkkeja (NPS 2015).



Linjamerkit
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|
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269,3"—089,3*

Kuva 2.5. Linjamerkit. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

Syvilla selkévesilla véylia ei ole tarkoituksenmukaista merkita viitoilla, koska niiden ankkurointi olisi
hankalaa ja viitan paikallaan pysymien epévarmaa. Pitkat suorat vayldosuudet merkitd&nkin téstéa
syysta usein linjatauluilla. Linjatauluja ké&ytetaén silloin, kun tarvitaan tarkka vaylalinja. Linjataulut
sijoitetaan tavallisesti saariin tai luodoille. Niitd on sijoitettu myds mantereelle osoittamaan satamiin

johtavia vaylia.

Linjatauluja on yleensd kaksi. Ne on asetettu samaan linjaan vayldn kanssa. Taempi linjataulu on
myos sijoitettu etummaista korkeammalle, jolloin ne nékyvat alakkain vaylaa pitkin ajettaessa. Jos
alus ajautuu liiaksi vaylan vasemmalle puolelle, taempi linjataulu ndkyy etummaisen taulun vasem-
malla puolella. Jos taas ajetaan liiaksi oikealla, taempi linjataulu siirtyy etummaisen taulun oikealle

puolelle. Linjataulut voivat olla valaistuja, jolloin puhutaan linjaloistoista (Venekoulu 2015.)
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Majakat ja kummelit

PORIN MAJAKKS

FIW.125.18m.9M
Racon (T)

Merimajakka Tutkamajakka
* Havsfyr Racon Radarfyr
Lighthouse Radar transponder beacon

Kummeli _ Tunnusmajakka
2 o Ba  Kummel [l Bak
Cairn Beacon tower

Kuva 2.6. Majakat ja kummelit. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

Majakat ovat yleensd avomerelta rannikolle tulevaa liikennettd opastavia laitteita. Majakat on varus-
tettu kohtalaisella valovoimalla, jonka kanto on nykyddn enimmilldd&n 20 meripeninkulmaa.
Majakka voi ldhettdd myos tutkassa ndkyvan morse-tunnuksen, racon majakat on varustettu tutkavas-
taajalla. Karttamerkkind on kuusisakarainen téhti ja valon nékyvyyssektoria kuvaava ympyra. Valon
vari on merkitty sektoriin. Majakan valotunnus ilmoitetaan kartalla nimen yhteydessa.

Tunnusmajakka eli pooki on merenkulun optinen apuvéline. Tunnusmajakassa ei ole valolaitetta
eli sektoriloistoa, vaan kyseessa on valaisematon, vain valoisana aikana selkeésti havaittava raken-
nelma. Tunnusmajakoita rakennettiin ohjaamaan aluksia vaylalle, osoitta-

maan luotsin kohtauspaikkaa seké paikantamisen helpottamiseksi

Kummeli on valkoinen levytaulu tai kivikasa, joskus myos valkoinen maalaus kalliossa.
Levykummelit voivat olla kirjaintunnuksin merkittyjd paikoissa, joissa sekaantumisvaara on
mahdollinen (Venekoulu 2015.)


https://fi.wikipedia.org/wiki/Merenkulku
https://fi.wikipedia.org/wiki/Sektoriloisto
https://fi.wikipedia.org/wiki/Luotsi

Sektoriloistot ja apuloistot
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Kuva 2.7. Sektoriloistot ja apuloistot. Liikennevirasto. Merikarttamerkit.

- Tilapéisloisto, sytytetdan tarvittaessa Sektoriloisto pienimittakaavaisilla kartoilla
"""5'-'-:-.., T FR. Tillfallig fyr, tdnds vid behov Sektorfyr pa smaskaliga kartor
T, [, OOCAS Occasional light, shown when required Sector light on small-scale charts
- el \m [ Sektoriloisto Suuntaloisto
FIBWRG1Ss \° . FI3IWRG. I Y Sektorfyr O 12s6M . Riktningsfyr
. - : ] Sector light w Direction Light
ruz:;;nm

Véylien merkitsemiseen kaytetaan myds sektoriloistoja ja navigoinnin apuna kaytettavia apuloistoja.

Padsaantoisesti sektoriloistot nayttavat vaylan suuntaan valkoista valoa. Jos alus ajautuu loistoa kohti

ajaessaan liiaksi oikealle, ndhdaén valkoisen sijaan vihred valosignaali. Liikaa vasemmalla ajettaessa

nahdaan variltdan punainen valosignaali. Edelld kuvattu on kuitenkin vain yleissdanto. VValosektorei-

den vérit on aina tarkistettava merikartasta tai loistokirjasta. Apuloistot taas eivét ole tarkoitettu kohti

ajoon vaan navigoinnin avuksi esim. ristisuuntimia otettaessa.

Paperikartoissa on kerrottu lyhentein valojen tarkeimméat ominaisuudet. Loistoluettelosta voi tarkas-

taa minké&laisia valosignaaleja kaytetdan. Niissa on kuvattu seké valaistujen ettd pimeiden aikojen
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pituudet. Esimerkiksi karttamerkintd Q (4) WRG 10S 6.1M kertoo, ettd kyseessd on pikavilkku
(Quick), signaaliryhmad on 4 vilkkua, vareina valkoinen, punainen ja vihred (White, Red, Green), sig-
naalin kokonaiskesto 10 sekuntia ja valon nimellisnédkyvyys 6,1 meripenikulmaa. Tarkempi jaksotus

pitéa tarkistaa loistoluettelosta (Venekoulu 2015.)

Loistoluettelo

20170311
Himi { Mamn
Siainti / Lige

Kuvaus
Beskrivning

91 Kilminki B5° 07,32 Q 3Tm 20M Muius Pk, W-0D0, 0 Radioma
. Annat marke. Radioma
C41T1 25" 44.27" - [Pw- Tarkammin makit-
Kiirnink. ledamatan. Arinen.
Harmaa
Odefinierad frm Enfar-
gad.Gra
9027 Tauvo 64° 48,84" LFlGs 3, 6m 7.5M Menimajaka. W-D11,0-191,0  Kartab®ort: 55, 56,
a . - Havafyr. G833, GB43
C4172 . 24" 32.62° 2+4=Hs Masto, Ykshirinan Musta
Haikaranokassa Mast Enfargad Svart
Pé Haikara-udde.
13084 Isa-Klippl 64° 20,89" Fl5s 8 8m 358M Apuloisto. W-000,0-360,0  Kalastuslotsto
a . = Hialpfyr. Fiskafyr
CHo0 o 23° 56,50 0545005 Tarkemrnin madrit- Toirnil tarvittaessa
Ise-Klipin saaren L-rannalla. lelematon. Yksivrinen. Funktionerar vid behov
Pé holmen Iso-Klippi V-strand. Harmaa Kartabt/Mort: 54, G35,
Odefinkerad form Enfar- GB3T
gad Gri

Kuva 2.8. Ote loistoluettelosta. Liikennevirasto.

Suomalaisesta loistoluettelosta 16ytyy seuraavat tiedot:

Vayla- ja turvalaiterekisterin numero.

Nimi ja sijainti.

Pituus- ja leveyskoordinaatit.

Valotunnus ja tyyppi seka jaksotukset, LFI=kestovilkku, valojakso 2s, pimeé&jakso 4s.
Valon korkeus(m).

Valon kanto(M).

Turvalaitteen kuvaus.

© 0o N o g B~ w Db PE

Valosektorit tosisuuntimana(!) kohteeseen.

10. Kartat, joilta turvalaite 10ytyy.
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Kansainvalisen majakkaliiton (IALA) suosittelemat lyhenteet, tunnukset ja valojen ominaispiirteet
l0ytyvét liikenneviraston julkaisemasta loistoluettelosta. Lyhenteiden kuvaus 16ytyy myos liitteesta

merikartta merkit.

3 Merikartta

Mercatorin projektio

Kuva 3.1. Mercatorin projektio ja sen ominaispiirteet. wikipedia.

Mercatorin projektiossa oleville merikatoille ominaista on:

1. Pituuspiirit yhdensuuntaisia suoria yhta etaalla toisistaan.

2. Leveyspiirit yhdensuuntaisia ja kohtisuorassa pituuspiireja vastaan ja vélit venyvat napoja
kohden mentéessa.

Mercator on oikeakulmainen, johon loksodromi kuvautuu suorana.

Isoympyrat kuvautuvat kaarena.

Paikan koordinaatit saadaan suoraan kartalta.

o 0~ w

Epakohtana pinta-alat vaaristyvat mitd pohjoisempaa aluetta projisoidaan.(Lofgren 2010,
19,20)



Kartta

Baltic Sea - Gulf of Bothnia

2004
Mercator Projecti

Scale 1:50000 (63°55")

ainos
2 oo PPN =15 2 0 ) 9 S 0

Edition

Painopaikka (7035 X 501 6 mm)

Tryckeri Yliopistopainc \

Printed by

|7 OIKAISTU mukaan lukien Tiedonantoja merenkulkijoillg nro

RATTAD till och med Underrittelser for sjofarande nr
CORRECTED UP to Notices to Mariners

WGS R4 (EUREF-FIN) IALA

1l

4 INT 2002\ F

INT 2002 FIN 1001 7

Marres 1000 2 1000 2000 3000 4000 5000 Metes

Scale at latitude 63° 55' \

Kuva 3.2. Carta Marina. Merenkulkulaitos.

Otsake, julkaisuvuosi, mittakaava ja keskileveys.
Painoksen julkaisemisaika.

Oikaistu, karttakorjaukset huomioitu tahén asti.
Koordinaattijarjestelma.

Merikartan merkinta.

Syvyystietojen luotettavuus.

Alkuperdisen kehyksen koko.

Paikannimet merkityksen suhteen, vesialueet kursiivilla.

© 0 N o g Bk~ w D PE

Mittakaava luotettava vain keskileveydella.

14
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Kompassiruusu

W

Kuva 3.3. Kompassiruusu. Carta Navigationis. Merenkulkulaitos.

1
2
3.
4

Tosisuunnat uloimmalta asteikolta

Magneettiset suunnat sisemmaélta kehalta

Erannon suuruus (Kuvissa 4°45” ja 50457 jtéistd)

Erannon vuosittainen muutos (6itdan) -> esim. kompassin eranto vuonna 2017 laskettuna,
2017-2000=17v, 17x6" =102"=1°42"+4°45"=6°27 E.

Mittakaava

1 2
59° d
oo | |
B
S
1M
| 12 h —é
i e _|_‘| I g 64°
- 0% 1] oo
i = _i
22°00E N i

Kuva 3.4. Mittakaava yleiskartta vrt. rannikkokartta. Carta Marina ja Carta Navigationis.
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1. Yleiskartta 1:100 000-350 000. Meripeninkulma= 1 Lat.min= 1M/Nm= 1852m ja 1
Kaapelinmitta= 185,2m
2. Rannikkokartta 1:50 000. Meripeninkulma ja kaapelinmitta.

Huom!

Esimerkiksi mittakaavassa 1:50 000= 1cm:50 000cm = 1cm=500m. Meripeninkulma taas lasketaan
kun matka ekvaattorilta navalle on 10 000 000 metri& ja asteita 90. Yksi aste on 60 minuuttia. Joten
saadaan kaava 10 000 000m/ (90x60) = 1851,851...m.

Merkin sijainti

Kuva 3.5. Merkin sijainti kartalla.

1. Profiilisymbolissa symbolin alareunassa.

2. Tasokuviossa symbolin keskella.

Leveys- ja pituuspiirit merikartalla

........

Veakeds

V| HELSINKE |/
\ \HELSINGFORS

TOE

Kuva 3.6. Meridiaanit ja latitudiparalleelit. Merenkulkulaitos.

1. Pituuspiirit eli meridiaanit.

2. Leveyspiirit eli latitudiparalleelit.



17

Karttakorjaukset
Ote tiedonantoja merenkulkijoille karttaan tehtavasta korjauksesta. Kartan painopdivamaaraan jal-

keen kartat on korjattava itse. Tiedonantoja merenkulkijoille korjaukset ovat saatavilla liikenneviras-

ton sivulta 10 paivan vélein. Amiraliteetin korjaukset tulevat kerran viikossa.

SuomenlahtilFinska viken/Gulf of Finland

*124 /2017 (2017-04-19)
Suomi. Suomenlahti. Helsinki. Hernesaari. Turvalaitteet
1 —WFinland. Finska viken. Helsingfors. Artholmen. Sikerhetsanordningar 2
Finland. Gulf of Finland. Helsinki. Hernesaarl Buoyage 3
Kartat / Kort / Charis Edellinen / Féregaende / Previous /
18 (INT 1250) 7402017
181 (INT 1158) 7402017
AB26, AB26.1 101 /2017
BE26, BS26.1 12 /2017
4
‘iite/Referens/Reference: 732017

18, 191, AB26, AG26.1, B626, B626.1

Poista Ks. kuva tiedonannossa: TM 125(TW2017 a . - '
Stryk I Se bilden | notisen: UFS 125(T)/2017 BOP0B.85ZN 24°55.105E '4'2951\
Delete See picture in notice: NtM 125(T)2017 5

( FTA, Helsinki/Melsingfors 2017 )

Kuva 3.7. Ote tiedonantoja merenkulkijoille julkaisusta. Liikennevirasto.

Alue milla merkki korjaus sijaitsee ja korjauksen numero.

Merikartat joilta korjattavat kohteet 16ytyvit.

Edellinen korjaus, jonka numero pitéisi 16ytyé kartan alareunasta, jos on tehty.
Korjauksen kuvaus. Kuvassa pitaa poistaa vihreé lateraali.

o~ w0 NP

Kohteen koordinaatit.

Ote amiraliteetin korjauksesta, josta I0ytyy samat ylldolevat tiedot:
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3579* ENGLAND, South Coast - Fowey Harbour - Polmore Point and Saint Catherine's Point -
Beacon; Light

Insert starboard hand beacon with topmark S0° 200 750N, 4° 37 .820W.
Amend light to, FIR7s15m2M 507 19.69N, 47 38'.66W.

Note: The above update will he included in a New Edition of Chart 1185 to be published in due course,

MNote: Positions on the chart affected by this notice are referred to a WGS 84 compatible datum. See ADMIRALTY
CHARTS OF GREAT BRITAIN THAT ARE REFERRED TO A WGS 84 COMPATIBLE DATUM (near the
beginning of this publication) and NM 473 1(P)/00.

Chart [Last correction] - 31 (INT 1721) (plan C, Fowey Harbour) [ New Edition 24/5/01 |
Light List Vol. A, 2002/3, 0083
Fowey Harbour Commissioners Notice 1/02  (HH.232/470/03).

Kuva 3.8. Ote julkaisusta ”Admiralty notices to mariners”.

Laivalla tehtdvat karttakorjaukset ovat yleensd amiraliteetin UKHO ja tiedonantoja merenkulki-
joille korjauksia. Alla esimerkkeja ja miten merkinnat ja korjaukset tulisi oikeaoppisesti tehda.
Karttoihin tehtdvia korjauksia on INSERT, AMEND, MOVE, REPLACE, DELETE, DELETE
NOTE JA ADD BLOCKS.

'vaa
8Y

&

31

22

Kuva 3.9. Insert. Admiralty nautical charts.

Lisatddn merkki sille annettuun paikkaan, koordinaatit nédkyvét korjauksesta.

£y A

10
*’ g Arnund
Oc(2)WRG.8sF774 o’, c(2) WRG.Ssm

0 (disused) £

7-5M | in lieu

Iugst LA VVE N ¢ 9
[N & S = ~o — NN Nl PON

Kuva 3.10. Amend. Admiralty nautical charts.
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Muutetaan valonkanto, huomaa oikeaoppinen merkintd, kaksi yliviivaa poistettaessa.

Kuva 3.11. Move. Admiralty nautical charts.

Siirretddn merkin sijaintia, merkkié ei tarvitse viivata yli ja piirtdd uudelleen.

G
33
23

/26 n lieu

L L | ~d 4 1

é in Lieu iy ____

Kuva 3.12. Replace. Admiralty nautical charts.

Korvataan tietoa esim. syvyyden muutos. Ei tehda korjausta paalle, vaan viivataan vanha yli ja
tehddén viereen uusi merkintg, joka yhdistetaan viivalla ja nuolella.



MICKLEFIRTH

Kuva 3.13. Delete. Admiralty nautical charts.

]
fstosss, ek

20,

Poistaminen tapahtuu viivaamalla kohteen yli kahdesti.

GPS

/ 2 D/elete/ nohe,/

CHARTS 16240 AND 12004 /

/ PO%ITIONS/

OiL

60°|s0’

Kuva 3.14. Delete Note. Admiralty nautical charts.

Mo(U)

within 500 metres of all such struciures.

zane

205

’ 3 W
KESTAWICK' ROADS ~

2 « \ 4

S e L s d oMo

Positions obtained from satellite navigation
systems, such as GPS, are normally
referred to WGS84 Datum. Such positions
can be plotted directly on this chart.

OIL AND GAS FIELDS

Production platforms and associated

structures, including tanker moorings,

storage tankers and platforms on pipelines,

generally exhibit Mo(U) lights, aircraft

obstruction lights, and audible fog signals.

Unauthorised navigation is prohibited
. 500 metres of all such structures.

.....

Otsake yliviivataan kahdella viivalla ja muuten itse tiedotus kulmasta kulmaan viivoin.

_positions

20

outside th

Mariners
in the vi
damaged
explosion,
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Kuva 3.15. Add Blocks. Admiralty nautical charts.

Blokit liimataan kartalle niille kuuluville paikoille.

KORJAUSMERKINTA TEHDYSTA KORJAUKSESTA LOPUKSI KARTTAAN!

4460

TITLITTTTFITTT Ell!_{llll}llll ll[l}{ll]!lll[ 1T
| } ¥ { 1 F

2° 81°
*

009—6‘89—2910-3305—4611;\20" - |59a\

1 2 3

Kuva 3.16. Amend correction number. Admiralty nautical charts.

1. Vuosi. Yleisesti merkitaan 2017: 1568-1928.
2. Edellisten korjausten numerot.

3. Tehdyn korjauksen numero.

21
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4 Paikan leveys- ja pituuskoordinaattien mittaaminen

Paikan leveyskoordinaatit
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Kuva 4.1. Paikan leveyskoordinaatiti. Carta Marina.

1. Mitataan paikan etéisyys lahimpaan leveyspiiriin.

2. Siirretdéan harppi lahimpané olevalle kartan reunan pystyasteikolle ja luetaan leveys asteina

ja minuutteina, kuvassa paikan leveys siis ¢ 63°56,5"N.



Paikan pituuskoordinaatit

125°38,6'E
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Kuva 4.2. Paikan pituuskoordinaatit. Carta Marina.

1. Mitataan harpilla paikan etdisyys l&himpdaan pituuspiiriin, kuvassa kartan reuna.

2. Siirretddn harppi lahimmélle kartan vaaka-asteikolle ja luetaan paikan pituus, kuvassa
paikan pituus siis A 25°938,6'E.
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Paikan merkitseminen

Longitu

¢ 63°56,5'N

125°38,6'E

Kuva 4.3. Paikan merkitseminen. Carta Marina.

Merkitdén paikka ¢ 63°56,5'N; A 25038,6 E kartalle:

1. Mittaa leveys kartan pystyreunalta.

2. Siirrd harppi ja ved& vaakasuora viiva suunnilleen pituuden kohdalle |=====

3. Mittaa pituus kartan vaakareunalta.

4. Siirrd harppi vaiheessa kaksi vedetyn viivan kohdalle ja ved& pystysuora viiva| == ===
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Paikan merkitseminen astelevyilla

Kartan reunojen laheisyydessa voi olla nopeampaa merkita ja mitata paikan koordinaatit astelevyjen

avulla. Alla edellisella sivulla harppien avulla merkitty paikka.

75%0' Longitu

T T T T T T
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Kuva 4.4. Paikan merkitseminen. Carta Marina.



5 Suunta ja matka

Astelevyn kaytto
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1. Keskipiste K

Kuva 5.1. Astelevyn kaytto.

0-180°

2. Luetaan suunta

Astekehan keskipiste@asetetaan AINA pituuspiirille tai siirretdan lahimmélle.
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Astekehikolta 16ytyy suunta/vastasuunta. Purjehdittaessa N-E-S valisilla suunnilla luetaan aste-

kehaltd mustalla olevat suunnat ja vastaavasti jos N-W-S ilmansuunnilla luetaan punaisella olevia

suuntia.



Suunnan mittaaminen
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Kuva 5.2. Suunnan mittaaminen. Carta*Marina. \ b
1. Merkitse matkan ldhtopaikka | A | jatulopaikka | 8 |ja yhdist4 ne viivalla | —®

2. Aseta astelevyn keskipiste

X

suuntaisesti.

3. Matkan suunta luetaan astekehéltd. Kuvassa l&ht6- ja tulopisteiden

]
A\
255°

kuljettava suunta

lahimmalle pituuspiirille ja k&&nn& navigointikolmio matkan

valinen

BHA
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Matkan mittaaminen
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Kuva 5.3. Matkan mittaaminen. Carta Marina.

1. Haluttu mitattava matka | e-------» | Otetaan harpin kérkien valiin.

2. Mitataan matka lahimmalta leveyspiirilta Kuvan tapauksessa matka on| 1w

HUOMIO!

Mittaa AINA samalta leveyspiiriltd aluksen sijainnin kanssa, koska Mercatorin projektiossa tehdyt
kartat venyvat napoja kohden mentdessé. Matkan mittauksesta tulee muuten virheellinen. Rannikko-

kartoissa, kuten Carta Marina virhe ei ole iso, mutta yleiskartalla se alkaa jo nakya.
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Suunta ja matka tunnettujen paikkojen valilla

75%0 Longitu
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Kuva 5.4. Suunta ja matka annettujen paikkojen vélilla. Carta Marina.

1. Yhdistetaan lahto — ja tulopaikka viivalla

a1

lahimmalle pituuspiirille ja luetaan alhaalta suunta

2. Asetetaan astelevyn keskipiste (&

3. Mitataan harppien valiin matka

Agr

s

ja siirretdén se vastaavalle leveyspiirille kartan

pystyreunalle. Luetaan matkan pituus
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Suunta ja matka annetusta paikasta

Kartalla haluamme selville tulopaikan, jos purjehdimme 1.5M sijainnista A tosisuuntaan 105°.
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Kuva 5.5. Suunta ja matka annetusta paikasta. Carta Marina.

1. Asetetaan astelevyn@ piste pituuspirille ja asetetaan astelevyn ulkoreunalle sijainti| A

2. Kéannetdan C astelevya haluttuun suuntaan 285 pitaen sijainti || A || koko ajan

ulkoreunalla. Piirretdan | | 285 | haluttu suunta.
3. Mitataan kartan reunalta 18himmalta leveyspiirilta matka
4. Merkitédan reunalta mitattu matka piirrettyd suuntaviivaa pitkin. Paikasta@suuntaan
285°®~¢l.1M saavumme paikkaan |[ 5




Astelevyn siirtdminen

Joskus matkan suuntaa joudutaan mittaamaan etéalla lahimmasta meridiaanista, tallgin astelevyn

keskipistettd ei suoraan pystyta sijoittamaan meridiaanille ja on suoritettava siirto jompaakumpaa

lyhyttd sivua pitkin:
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Kuva 5.6. Astelevyn s LRam en; Gar g, 57 T {/ ' T N
: < |

1. Yhdistetaan lahto ja tulopaikka, kuvassal| A /{is Asetetaan astelevy matkan suuntaisesti.

2. Asetetaan viivain navigointikolmion lyhytta sivua vasten.

3. Siirretdén astelevy viivainta apuna kayttaen I[&himmélle meridiaanille.

4. Asetetaan astelevyn keskipiste () | meridiaanille,

5. Luetaan astekehalta matkan suunta, kuvassa koilliseen kuljettaessa suunta AJ/T B

on || 45°
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6 Kompassin eranto, eksyma ja eksyman maarittaminen

Eranto

Itdinen eranto (+)

var +6° ,
1
>, MC 34°

TC 40°

A

O/

MC+Var=TC

34°+6°=40°

Kuva 6.1. Itéinen ja lantinen eranto.

v

Lantinen eranto (-)

TC 40°

v

A

MC-Var=TC

46°-6°=40°

« Maan magneettiset navat sijaitsevat toisaalla kuin maantieteelliset.

« Kompassineula osoittaa magneettiseen pohjoiseen eiké maantieteelliseen pohjoiseen.

» Maantieteellisen ja magneettisen pituuspiirin valinen kulma.

« Vaihtelee suuruudeltaan ja suunnaltaan maapallon eri paikoissa.

« Muuttuu vuosien kuluessa, vuotuinen muutos laskettava kartan kompassiruususta.

 Positiivinen itadan +(E) ja negatiivinen lanteen —(W).

« Tosisuunta (TC) korjattuna erannolla (Variance), saadaan magneettinen suunta
(MC).(Lofgren 2010, 70-73.)

TC
+/- Var

MC
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Eksyma

Itdinen eksyma (+) Lantinen eksyma (-)

A

A

CC+dev=MC CC-dev=MC

34°+5°=39° 34°-5°=29°

Kuva 6.2. Itéinen ja lantinen eksyma.

+ Laivan sisdisen magneettisuuden aiheuttama vaikutus kompassineulaan.

» Magneettisen pituuspiirin ja kompassin osoittaman pohjoissuunnan valinen kulma.

« Venekohtainen, riippuu kompassin paikasta (rautaa sis. rakenteet, séhkdjohdot jne.)

 Positiivinen itaan +(E) ja negatiivinen lanteen —(W).

» Luetaan laivakohtaisesti vuosittain laadittavasta eksymataulukosta.(L6fgren 2010,73-
75.)

MC

+/- dev

CC
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Erannon ja eksyman huomioiminen suunnankorjauksissa

LAIVAN TOSISUUNTA(TC) on merikarttaan merkittava virheetén oikea suunta. Lasketaan kun
tiedetdén laivan ohjattava kompassisuuta.

LAIVAN KOMPASSISUUNTA(CC) on ohjaukseen tarvittava suunta. Voidaan laskea, kun tosi-
suunta on mitattu kartalta. Sisaltaa kaksi virhettd, eranto ja eksyma.

MAGNEETTINEN SUUNTAA(MC) tarvitaan laskuissa. Sisaltaa yhden virheen, eranto.

TC B
+/-var +/-var
Merkit Merkit
MC MB
muuttuvat sdilyvat
+/-dev +/-dev
CC CB

Haetaan virheellistd(CC), tehdaan vaarin.

Haetaan oikeaa(TC), tehdadan oikein.

Tosi N
ﬂ‘ Magnet.N
cca2°
~\MC 49°

TC 058° et CC 042°
var (+)-9° > dev +7°

Var .’
MC 049° MC 049°
dev (+)-7° var +9°
CC 042° TC 058°

Kuva 6.3. Erannon ja eksyman humioiminen suunnankorjauksissa.

KASISUUNTIMAKOMPASSILLA ei kdyteta eksymaa.
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Eksyman maarittiminen yhden linjan avulla

Kuva 6.4. Eksyman méaarittaminen. Carta Navigationis.

« Kartalta mitataan, mik& on linjan tosisuunta| tce2° | ja muunnetaan se eranto (6°E) huomioon
ottaen magneettisuunnaksi.

* Ajetaan linjaa pitkin tarkasti ja merkitaan ylos kompassisuunta

» Lasketaan eksymaarvot mittaussuunnalle alla olevan kaavan mukaan, saadaan dev= -4°.

TC  32°
var (+)- 6°
MC 26°
CC_ 30°
dev -4°




Yhden linjan avulla useammalle suunnalle
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Kuva 6.5. Eksyman maarittdminen yhden linjan avulla. Carta Navigationis.

* Valitaan sopiva linja.

* Médritellddn linjalle magneettinen suuntima| ms26° |(MC=MB 26°).

* Ajetaan linjaa eri kompassisuunnilla, ja linjan ollessa kiinni, suunnitaan se.

* Lasketaan eksyméarvot mittaussuunnille kaavan mukaan

TC 3¢ MB 26° MB 26° CC MB CB dev
var (+)-6° CB24° CB 26° 000 026 022 +004
MB 26° dev +2° dev 0° 010 026 024 +002
B 22° 020 026 026 000
dev +4°
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HUOM! Eksymaétaulukko laaditaan ohjattavien kompassisuuntien mukaan ja ohjailukompassin

yhteydessé tatd menetelméé kéytettdessa on oltava suuntimakompassi.

Eksyman maarittaminen DGPS ja Hyrrakompassia kayttaen

DGPS ja Hyrrdkompassia voidaan kayttdd magneettikompassin eksymataulun laatimiseen. Etsitaan
riittdvan laaja vesialue. Magneettikompassin mukaan ajetaan jokaista suunta 10 asteen valein ja mer-
kitd&n muistiin sekd kompassin ettd DGPS/Hyrran nayttamat lukemat Jokaiselle ajetulle suunnalle ja

lasketaan eksyma esim. seuraavalla tavalla:

GPS

Lasketaan eksyma GPS avulla. Ohjattava GPS:n nayttdma suunta 284°, paikallinen eranto 5°E ja

ohjattava kompassisuunta 270°.

TC 284° (GPS)
var_(+)-5°

MC 279°

CcC -270

dev +9

Hyrrakompassi

Lasketaan eksyma hyrrakompassin avulla. Hyrrasuunta 168°, vauhtivirhe +1° ja paikallinen eranto

5°E. magneettikompassin ndyttdma suunta ohjatulla hyrrdsuunnalla 168°.

CpGc 168°
se +1°
TC 169°
var__ (+)-5°
MC 167°
cC -168°
dev -1°
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Eksymakayra

Seuraavaksi laadimme ohjailukompassille eksymakayran. Eksymékayra kertoo ohjailukompassin ja

sen sijoittelun laadusta jotakin:

| 11
| TR dev

-
s
1

e

| .8
o . /

Kuva 6.6. Eksymataulukko. Lofgren,K-E 2010, 193.

1. Nollakohdat yleensé 0° ja 180°.

2. Suurimmat arvot 90° ja 270°.

3. Kayra yleensa symmetrinen siniaallon muotoinen, oleellisesti poikkeava arvo on virheellinen.
Kyseessé voi olla asennusvirhe, jos mittaustulokset ovat toisella puolella nollaviivaa tai

enemman kuin 15°-20°.
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Eksymataulukko

Eksymakéyran jalkeen valmistamme eksymétaulukon. Eksymétaulukosta eksyma voidaan hakea
joko ohjattavalla kompassisuunnalla tai magneettisella suunnalla. Eksymataulukko on tehtdva jokai-

selle aluksen magneettikompassille erikseen.

CcC Dev | MC
0 -1 359
10 -1 9 .
20 0 20 e e
30 +1 31 var (+)-7°
40 +2 42
50 +4 54 MC  73°
60 +4 64 )
70 +3 T3 R
80 +2 82 cC  70°
a0 0 90
100 -1 99
110 -3 107
120 -4 116
130 G 124 =
140 -7 133 cetisy
150 8 | 142 dev -8°
160 g 152
170 6 | 164 MC 152°
180 -4 176
var +7°
190 -3 1687 -
200 -1 199 TC 159°

Kuva 6.7. Eksymétaulukko.
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7 Hyrrakompassin vauhtivirhe

Hyrrakompassin merkittévin virhe on vauhtivirhe (se). Vauhtivirhe on aina nolla, kun aluksen suunta
on 90° tai 270°. Vauhtivirhe on pienin ekvaattorilla ja korkeammilla leveysasteilla se kasvaa. Pohjoi-
silla suunnilla vauhtivirhe vahennetaan hyrrasuunnasta ja eteléisilla suunnilla vauhtivirhe lisataan

hyrrasuuntaan, jolloin saadaan tosisuunta.

Hyrrasuunta siséltéa siis vauhtivirheen ja on virheellinen suunta, tosisuunta on oikea suunta. Sama
muistisdantd patee kuin magneettikompassinkin kohdalla. Haetaan oikeaa, tehd&an oikein. Haetaan

vaaraa, tehdaan vaarin.

TC
Merkki Merkki
+/-se
muuttuu Sailyy
CpGc

Kuva 7.1. Vauhtivirheen laskukaava

Hyrrakompassin vauhtivirhe haetaan vauhtivirhetaulukosta, kun tiedetaan latitudi, ohjattava suunta
ja laivan nopeus. Kuten jo aiemmin mainittua, pohjoiset suunnat (-) merkkisia ja eteldiset suunnat

(+) merkkisia.



Vauhtivirhe taulukkotyoskentely

northerly ‘ southerly
Latitude rses in ” Spegaiin kn
in® ign of
Co; Corre n
= 4 | 8 |12 16 [ 20 [ 24 | 28 | 32 | 36 | 40 | 44
0 I 360 180 180 04 09 |13 [[1.8 2227|3136 404449
15 345 165 195 04 |09 |13 |[1.7 | 21 26((3.0 |34 |39 |43 | 47
30 330 150 210 04 |08 |11 |15 |19 23|27 |31 35|38 |42
55 45 315 135 225 03|06 |09 1.3 |16 19((22 |25 |28 |31 35
60 300 120 240 02|04 |07 ([08 |11 13||16 |18 |20 (22 24
75 285 105 255 01|02 |03 (/05|06 07|08 (|09 )|10(11 13
90 270 a0 270 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
360 180 180 |05 |1 2.0 | 25 | 3.1|| 36 (4.1 | 46 | 5.1 | 56
1 345 165 195 0.5 | O 2 19 | 24 | 29(| 3.4 | 39 | 44 | 49 | 54
¥330 150 210 0.4 | O 1.7 | 21 | 26[| 3.1 | 3.5 | 4.0 | 44 | 49
» 60—~ 45 A 315 135 225 04 |07 |11 |4 |18 | 22|25 |29 (32|36 |4.0
S »
60 300 120 240 03 |05 |08 I 1.3 | 15() 1.8 (2.0 |23 [ 25 | 28
75 105 255 02|03 |04 "UBT707 |08/|]09 |11 12|13 |15
90 | 270 | 90| 270 |0 |0 |0 o o |o]/o|o|0o]|o0O]|oO
0 360 180 180 06 12| 18|24 |30 |36|| 42|48 |54 |60]|67
15 345 165 195 06 |12 |17 (23 |29 | 35|| 41|47 | 52 |58 | 6.4
30 330 150 210 0.5 | 1.0 ‘ 1.6 |21 | 26 | 3.1|| 3.6 | 4.2 | 47 | 52 | 57
65 45 315 135 225 04 |09 |13 |17 |21 |26(|3.0)|34 |38 |43 47
60 300 120 240 03|06 |09 |12|15|18[[21)|24)|27 |30 |33
75 | 285 105 255 02|03 |05|06|08|09|11|12)|14 |16 |17
9 | 270 90|l 270 | o |0 o0 |o|o|ofjffo]|o0 |00 0O
0 360 180 180 07 | 15|22 | 30|37 |45|| 52 |60 67 |75 82
15 345 165 195 07 |14 | 22 |29 | 36 | 43|| 50 |58 65|72 79
30 330 150 , 210 06 1.3 20|26 |32 3.9' 45|52 58 (65 741
70 \& 315 135 \ 225 05| 11|18 |21 k2.6 32|37 |42 |47 |53 58
60 300 240 04|07 111519 @ 26 | 3.0 |34 |37 41
75 285 9 255 02 04 06|08 |08 C 14 |15 (1.7 |19 | 21
A= 90 270 90 | 270 0 0o 0 0 0 0 0 0 0 0 0
0 | 360 | 180 | 180 | 1.0 |20 30|39 |49 |59 69798999 109
15 345 165 ‘ 195 09 19 29|38 |48 |57 |67 |76 |86 |95 105
30 330 150 | 210 08 17 |26 |34 |43 |51 |60 68|77 |86 |94
75 45 315 135 225 07 14|21 |28 35|42|49 |56 63|70 |77
60 300 120 240 05 10|15 |20 25|30 |34 39 44 |49 |54
75 ‘ 285 105 255 03 05|08 |10 13|15 |18 20 23|25 |28
90 | 270 90 270 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Kuva 7.2. Vauhtivirhetaulukko. Latitude speed error.

ol

Lat 60
Nopeus 16kt
TC 300°?
TC 300°

se (-)+1°

CpGc 301°

Lat 70
Nopeus 24kt
CpGc 120°?

CpGc 120°
se +2°

TC  122°

41

1. Mennéén latitudille ja haetaan kuljettava suunta. Tastd huomaamme, onko vauhtivirhe +/- merk-

kinen.

2. Katsotaan laivan nopeuden ja kurssin avulla miké& on vauhtivirheen suuruus.

3. Vauhtivirheeseen patee sama etumerkkisaantd kuin magneettikompassissa. Hyrrasuuntaa lasket-

taessa vaihdetaan etumerkki ja tosisuuntaan tosimerkein.
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8 Nopeus, matka ja aika

Tasatunneille kolmio ké&y suoraan. Muuten kéytetdan alla olevia kaavoja, aika muutetaan aina pie-
nimmaéan ajanmaareen mukaan ja siirretddn kaavaan, kerrotaan/jaetaan joko minuuteilla 60 tai sekun-

neilla 3600 riippuen annetun ajan tarkkuudesta:

Matka
(M)
Aika
Nopeus
(kn) h, min, s
Matka=knx h=M Matka= kn x min / 60=M Matka= kn x s / 3600=M
Nopeus= M / h=kn Nopeus= M x 60/ min=kn Nopeus= M x 3600 / s=kn
Aika= M / kn=h Aika= M x 60/ kn=min Aika= M x 3600 / kn=s

Kuva 8.1. Nopeuden, matkan ja ajan laskeminen

Lokin korjauskerroin

Ajamalla tietty matka eri nopeuksilla molempiin suuntiin ja laskemalla tasta keskiarvo voidaan

madrittad lokin korjauskerroin:

Lokin korjauskerroin:

Todellinen matka

Lokattu matka
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9 Ristisuuntima

Ristisuuntiman virheet

Ristisuuntimassa yhdistetddn kaksi tai kolme samalla hetkella tehty& havaintoa kartalle.

Epéatarkkuusalue on +/-2 astetta.

’ LOP2

LOP2 p

Kuva 9.1. Ristisuuntiman virheet

1. Mahdollisimman laheltd ja 90° kulmassa suunnitaan kaksi kohdetta, jolloin epatarkkuusalue on
pienimmill&an.

2. Kulman kasvaessa tai pienetessa ja etdisyyden kasvaessa epatarkkuusalue kasvaa.

3. Kolme suuntimaa johtaa usein kolmiomuotoiseen kuvioon. Jos kolmio pieni 0.1-0.2M, jatketaan
merkinnanpitoa kolmion keskipisteestd. Kolmea kohdetta suunnittaessa olisi hyvé pyrkié 60 as-

teen kulmiin kohteiden vélilla.
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Kahden sijoittajan ristisuuntima

Paikanmadritys kahden kohteen avulla. Kohteet suunnitaan samanaikaisesti.

Kuva 9.2. Kahden sijoittajan ristisuuntiman periaate.

1. Ristisuuntimassa yhdistetaan kaksi tai kolme samalla hetkella tehtyd havaintoa kartalle, ensin
suunnitaan l&hella kolilinjaa oleva kohde (suuntima muuttuu hitaammin) ja lasketaan
kohteen tosisuuntima TB/ Piirretdén sijoittaja kartalle kohteen kautta.

2. Suunnitaan sivulla oleva kohde u(suuntima muuttuu nopeasti) ja lasketaan kohteen

tosisuuntima Piirretdan kartalle toinen sijoittaja lmp) kohteen kautta. Saadaan aluksen

sijainti| rx@|suuntimien leikkauspisteesta.




Kahden sijoittajan ristisuuntima karttatyoskentely
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Kuvissa suuntiminen tapahtuu kasisuuntimakompassilla, jolloin paikan oletetaan olevan mahdolli-

simman hairioton ja eksyma taten 0°, alueella vallitsee eranto 7°E. Ohjaamme kompassisuuntaa 103°

ja sijainnin tarkistamiseksi suunnimme Kummelskérin tunnusmajakan ja Uddenin savupiipun.

= o~ '\ ! iV o Tt - ""‘5’7’-\0.\“ o it
SO Ve | 1895 [ 2 N e N i) 4
i TR 5 =T TBos | == *ﬁ/ : 3
2 U v SV 1N < "-\,\?1\%1;‘"\5
\\ S QO Kummelskar Ki \ y Kumhmelskar
% S A 125 % S . 125 X 125
\ N S oTcin \
< TC111° i 45
R 5 < N S §
\ 17 \ 17 \
S N W S /
2 N 12 7N
2 Y : 8 5 13
% A & [ " A & [ s s
4 / N 4 = b J/ N 3
e b4 e o] X S
75\ K.skar |, S Udden |, >
X % o e 10 \
CC 103° . ,, v, N
o " ° ] CB 164° \
: % CB 88 oy
dev +1° K " K{
> lk dev 0 & > 3 < dev 0 7
MC 104° o T 3 Jiyas ) g g “ 63°56,9'N
x| mcsse 5 “oxt | Mcies° 4o
var +7° A\ G . R . A25°34,9'E
o\ g1 Udden  var +7 13 o L 5\ Udden var +7 13
TC111°  [™O3 = .
AL TB 95° 15 L TB 171

Kuva 9.3. Kahden sijoittajan ristisuuntima karttatydskentely. Carta Marina.

1. Kauljetaan siis kompassisuuntaa CC 1039, lasketaan tosisuunta

TC 111°‘ﬂ

Suunnitaan

kasisuuntimakompassilla ensin 1&hempané kolilinjaa oleva Kummelskar ja lasketaan kohteen

tosisuuntima'

Vélittomasti suunnitaan myos Uddenin piippu ja lasketaan kohteen tosisuuntima

Piirretdan sijoittaja kartalle kohteen kautta.

jatkaa merkinnénpitoa tosisuunnalla

TC 111\1

A

Piirretaan sijoittaja kohteen kautta kartalle.

Sijoittajien leikkauspisteessa on suuntimien hetkella ollut sijaintimme FIX

X

TB 171"l

josta voidaan



Kolmen sijoittajan ristisuuntima

Paikanmadritys kolmen kohteen avulla. Kohteet suunnitaan mahdollisimman samanaikaisesti.
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TC

Kuva 9.4. Kolmen sijoittajan ristisuuntiman periaate

TC voi alkuun kulkea idempéané tai lannempana. Todellista paikkaa emme tiedd, ennen paikanmaéri-

tysta ristisuuntiman avulla. Suuntiminen tapahtuu ohjailukompassin yhteydessa olevalla suuntima-

kompassilla.

1. Suunnitaan kohde , lasketaan kuljettava tosisuunta  TClja kohteen tosisuuntima|_T8

kayttamalla kokonaispoikkeamaa (ohjailukompassin eksyma), var+/-dev=kp. Piirretdan
sijoittaj m kohteen kautta kartalle.

2. Suunnitaan toinen kohde uja lasketaan tosisuuntima | ™8 | kayttdmalla eksyman ja

erannon muodostamaa kokonaispoikkeamaa. Piirretdén

3. Suunnitaan kohdeja lasketaan tosisuuntimal_"®

kartalle. Syntyy virhekolmio

YA

jonka keskipisteessd voimme olettaa olevamme. Tasta

—

. Piirretaan

pisteestd voimme jatkaa merkinnénpitoa kuljettuun tosisuuntaan.

Ny
LOP3

Lor2 " || kohteen kautta kartalle.

kohteen kautta




Kolmen sijoittajan ristisuuntima karttatyoskentely
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Karttatehtavéassa suunnimme ohjauskompassilla ja siksi kdytdmmekin ohjailukompassin eksymaa -1°

ja paikallista erantoa 5°E, joista voimme laskea kokonaispoikkeaman (-+var-+dev) suuntimien kor-

jaamiseksi. Suunnitaan sijainnin tarkistamiseksi Russard, Langden ja Jussar6. Ohjattava kompassi-
suunta on 3° (Lofgren 2009,46.)

Russaro

CB 290°

kp +4°

Langden |-

CB 355°

kp +4° 3

TB 294°

TB 359°

LA
FWss™ )/

acon (Ty

TARNSKAR(,

d 6

HANKO

CC 003°

dev -1°

MC 002°L
var +5°

TC007°

— Jussaro

&+ St

CB 056°

SN
i (0
con

C (| kp +4°

TB 060°

‘,
¢ 59°42,0'N

1
L

A23°15,0'E

Kuva 9.5. Kolmen sijoittajan ristisuuntima karttatyoskentely. Carta Navigationis.

1. Kauljetaan kompassisuuntaa |CC 003°) lasketaan kuljettava tosisuunta| TC 007°|ja

kokonaispoikkeama.

27

Suunnitaan Russard

CB 290°

ja lasketaan kohteen tosisuuntima

kokonaispoikkeamaa

kp+4

Suunnitaan toinen kohde Langden

TB 294°

. Piirretaén sijoittaja kohteen kautta kartalle.

CB 355°

ja lasketaan tosisuuntima

kayttamalla

TB 359°T

kayttamalla

kokonaispoikkeamaa. Piirretddn sijoittaja kohteen kautta kartalle.

Suunnitaan kolmas kohde Jussar®

CB 56°

sijoittaja kohteen kautta kartalle.

merkintapaikaksi. Tasta pisteestd voimme jatkaa merkinndnpitoa tosisuuntaan

Syntyy pieni virhekolmio, jonka keskipisteessa

ja lasketaan tosisuuntima

TB soy'

Piirretaén

¢ 59°42,0'N; 1 23°15,0'E

voimme olettaa

TC 007‘¢
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10 Yhdyslinjat

Yhdyslinjoja voidaan kayttaa turvarajoina, ohjailulinjoina seka paikanmaarityksessa ristisuuntiman
tapaan.

A el g

ds@mrade’

& l»ﬁ \
I Kallgacs | L]

L 1 4 \ =

22 PM ” G
58' A

VR AL sl el dal s
W\ Fl2)W.18529m10M
Racop (K]

Kuva 10.1. Yhdyslinjat karttatydskentelyssd. Carta Navigationis.

1. Linjataulujen muodostama yhdyslinja suoraan edessa.
2. Linjataulut suoraan edessa. Kallbadagrund ja tutkamerkki muodostavat linjan styyrpuuriin.
3. Majakoiden muodostamat linjat.
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11 Kaksi suuntimaa ja kuljettu matka (siirretty sijoittaja)
Tulevissa paikannusmenetelmissa taytyy sijoittajan siirtdd jalkimmaisen havainnon hetkelle. Sijoit-

taja taytyy siirtdd havaintojen valilla kuljetun matkan verran kuljettuun suuntaan. Tatd kaytetdan mm.

kaksi suuntimaa ja kuljettu matka ja siirretty ristisuuntiman paikanmaarityksessa.

TC

D=kn x min/60

Siirretty /
sijoittaja /

Suunnittu /
sijoittaja Suunta /

il ka
S'\}o'\tta'yan surtomat

Kuva 11.1. Kaksi suuntimaa ja kuljettu matka periaate
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Lasketaan tosisuunta ||_TC€ | ja piirretd&n merkinnanpitoa varten kartalle. Kohde

suunnitaan ensimmaisen kerran. Lasketaan kohteen tosisuuntimal_T |ja piirretdan sijoittaja

Aors kartalle. Merkitéan kellonaika tai lokilukema muistiin ja merkitdan kartalle.

Sailytetaan tosisuunta TC ja ajetaan samalla nopeudella sopiva matka. Suunnitaan kohde

toiseen kertaan. Lasketaan toisen suuntiman|_™ | ja piirretadn sijoittaja||/ ©P2 | kartalle.

Merkitaan ylos lokilukema tai kellonaika.

<« _
Lasketaan ajan ja nopeuden perusteella | P=knxmin/60 i} ljettu matka| P | tai luetaan loki.

Merkitéan se kartalle merkinnanpitoa varten merkitylle tosisuunta viivalle.

Siirretaan kuljetun matkan Everran kuljettuun tosisuuntaan|| TC€ |. Aluksen

sijainti Fix (@)on sijoittajien ja. tor2 |leikkauspisteessa. Tasta voimme jatkaa

merkinnénpitoa ohjatulla tosisuunnalla.
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Kaksi suuntimaa ja kuljettu matka (siirretty sijoittaja) karttaesimerkki

Karttatehtavassa kompassisuunta on 360°. Helsingin majakka suunnitaan kahdesti. Ensimmainen RB
45° vasemmalle lokin ndyttédessa 32M. Lokin nayttaesséd 38M suunnitaan majakka ohjailukompassilla
toisen kerran CB 220° (L6fgren, 2009,47.)

CC 360° e
F "I St
dev -1° k 5' Sk
k s
MC 359° { T&O (/ Helsinki 2
? \ ' ‘I' ‘—/4"I |
var +6° A \—T /] \‘-\F CB 220°
;./ ; 54
o 7 kp +5°
TC 005 i F <} in| A
7 3 | 1B225°
[\ / /r
vy 22
' ] AYh
Helsinki 2 38M ':‘, 0.9
X N I ¢ 59°59,7'N
Helsinki 1 32M '/..‘ "{27'{:' 5 ]
- " 4 t'-"‘ iy A25°01,4°E
|57 HELSINKI
LFI.W.12s25r11
Racon (T}
REY (R S Gt \ Helicopter pla
NNy NG N o 57 +| Helsinki1
jn R ] _'.', A Nl A S ,/ by
i o V) Gae L . 2 °
;&\/ , (Heg‘:?rf)_g//)'rr%} N Z/ e
N rgs’ { \ ] 2
' ¢ N\ 1\
2() (e e o " L TB 320°

Kuva 11.2. Kaksi suuntimaa ja kuljettu matka karttatydskentely. Carta Navigationis.

1. Lasketaan tosisuunta | Tc oos°,,.4 ja piirretddn merkinnénpitoa varten kartalle, suunnitaan

ohjailukompassilla k&yttden ohjattavan suunnan eksymaa. Lasketaan kokonaispoikkeama

ko 5°
2. Kohde suunnitaan ensimmadisen kerran RB 45° vasemmalla, josta voidaan laskea
tosisuunnan ja keulakulman avulla TC 5°-RB 45°= tosisuuntima . Piirretaan
ensimmainen sijoittaja kohteen kautta kartalle. Merkitaan lokilukema muistiin ja merkitaan

. >4
paikka karttaan | & |.




3. Séilytetdan ohjattava suunta ja suunnitaan kohde toisen kerran kompassisuuntimassa CB

220°ja lasketaan kayttden kokonaispoikkeamaa +5° tosisuuntima

sijoittaja kartalle ja merkitaan ylos lokilukema tai kellonaika.
4. Lasketaan kuljettu matka D 38M-32M=6M. Merkitaan EGM merkinnéanpitoa varten

karttaan merkitylle tosisuunta viivalle.

5. Siirretadn ensimmainen sijoittaja TB32N

tosisuuntaan . Aluksen sijainti fix

kuljetun matkan IGM

X

T8 225> Piirretaan

verran kuljettuun

on sijoittajien

% |-
TB 320° Ja TB 222"/

leikkaus pisteesséd ¢ 59°59,7'N A25°01,4E. Tasta voimme jatkaa merkinnanpitoa.
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12 Siirretty ristisuuntima

Paikanmaaritysmenetelmd, kun on mahdollisuus kahden kohteen suuntimiseen.
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TC

\ S

‘ £ 2
/

\ .

v /

Kuva 12.1. Siirretty ristisuuntima periaate

v

1. Piirretdan tosisuunta

P
TC

merkinnénpitoa varten. Suunnitaan ensimmainen kohde ,
lasketaan tosisuuntima ja piirretdén sijoittaja LOPl‘\
loki. Pidet&é&n suunta ja nopeus.

\ mp?f

merkinné&npidollista tosisuuntaa pitkin.
3. Siirretdan

LOPl\

4. Sijoittajien

LOPZf

kartalle, luetaan loki tai lasketaan kuljettu matka

kuljetun matkan verran E
Lor1\| ja

. Laitetaan ylos kellonaika tai luetaan

d—>
<4

D

2. Suunnitaan toinen kohdeu Jlasketaan tosisuuntima ja piirretdan toisen kohteen sijoittaja

ja merkitaan kartalle

leikkauspisteessa on sijainti FIX

havaintohetkelld. Tasta voidaan jatkaa merkinnanpitoa kuljettuun tosisuuntaan

>

kuljettuun tosisuuntaan

TC

toisen suuntiman

TC




Siirretty ristisuuntima karttaesimerkki
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Tehtévassa kuljetaan kompassisuuntaa 61°. Eksymé& kompassisuunnalla on +4° ja paikallinen eranto

+5°E. Kaytetdan ohjailukompassin eksymad. Suunnitaan Bengtskar CB 331° lokin néyttéessa 70.3M

ja Russaré CB 34° lokin nayttaessé 78.3M. Halutaan tarkistaa sijainti jalkimmaisen suuntiman het-

kelld siirrettya ristisuuntimaa menetelmana kayttden (Lofgren 2009,47.)

L\ |

Bengtskar

CB 331°

kp +9°
TB340° |/{_.
—{ Russar6(LOP2) 78.3M
y 27
V.74 Bengtskir(LOP1) 70.3M [~
i 'd D 8O0M | -
J <> 43 = v o "v;<(\/ /

Kuva 12.2. Siirretty ristisuuntima karttatydskentely. Carta Navigationis.

R AR TR e YT —=
= I ' T8 ) Russard
. ST RUSSARO Il . “aXy@
o rEl'”i'#\v//‘SsSdeM R < - cBO034° |
s r_.}wo 4 2:? 3 / I.L. L
7, % 2= kp +9° |
: ~) TBO43°
(Facon 7 |
i > < -
2 f v"\ \— ]
Z ,:] S L'l";","l'-?'\'
P2®~1 1| ccosre
- B
13: F Georg:;b’a dev +4°
b o
B O R | MC 065°
¢ 59°41,2'N —Cy— .
F var +5°
o . x
23°482E (B F [ i
W TCO070° |
Wy 47 e -
B 5 |a st
> e M 3
47 ) — :

1. Lasketaan tosisuunta ‘ch — ja merkitadn merkinnanpitoa varten kartalle. Suuntimiseen

kaytetddn ohjailukompassia joten lasketaan kokonaispoikkeama

2. Suunnitaan ensimmainen kohde Bengtsar CB 331°. Lasketaan tosisuuntima

kp +9°

B 340"\

kayttamalla kokonaispoikkeamaa +9° ja piirretddn kohteen kautta sijoittaja kartalle.

Merkitaan lokilukema 70.3M muistiin ja merkitadan kartalle.

3. Pidetdan suunta ja nopeus. Suunnitaan toinen kohde Russaré CB 34° ja lasketaan

tosisuuntima

TB 437'

4. Luetaan loki 78.3M jalkimmaisen havainnon hetkelld. Kuljettu matka

, piirretaén sijoittaja kartalle.

8M_@merkitadn

kartalle merkittya tosisuuntaa

5. Siirretddn Bengtskarin sijoittaja

tosisuuntaan .

TC 70°,§

pitkin.

TB 340*‘\

, kuljetun matkan verran

sM kuljettuun




6. Sijoittajien Bengtskar

TB 340‘\

ja Russard
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leikkauspisteessa on sijainti

TB 43°/'

¢ 59°41,2'N, A 23°48,2"E. Merkinnénpitoa jatketaan tasta sijainnista.

13 Kaksinkertainen keulakulma

Paikanmaaritys yhden ndkyvén kohteen avulla. Menetelmaéssa toteutuu matemaattinen tasasivuisia

kolmioita koskeva saanto: jos vastakkaiset kulmat ovat yhté suuret, ovat vastakkaiset sivut yhté

pitkat.

1 2

o +O
Cd
/'/
e
”
’/
”
-~ &
-
-
’/
”
Ptag RB:
RB1 ’,¢
, > M === aup >
TC
3 4
C=B
7O ®
-7 4
e /
e / b=c B
e /
- /
e / a
-7 Il
”¢ 'I
e /
- /
” 4
o 4 > >
m— SN » v
0 c B A
5 6

Kuva 13.1. Kaksinkertaisen keulakulman periaate

1. Lue loki tai katso aika kun keulakulma suunnittavaan kohteeseen on esim. 30°=

RB1
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2. Pidetdan tosisuunta | TC | ja suunnitaan kohde toisen kerran kun keulakulma kohteeseen on

kaksinkertainen esim.60= Rm>.

3. Lue loki tai laske kuljettu matka | “5™| ajan ja nopeuden perusteella, kun kohde on

kaksinkertaisessa keulakulmassa.

4. Paikanmadaritysmenetelmassa toteutuu tasakylkinen kolmio, jossa vastakkaiset kulmat ovat

yhtéd suuret | c=B [, joten my®s vastakkaiset sivut ovat yhté pitkat, eli | b=c

5. Lasketaan tosisuuntima ja piirretadn kohteen kautta jalkimmainen sijoittaja| g2 /‘ , jota
pitkin kuljettu matka m . Tama on sijaintimme FIXjéIkimméisen havainnon hetkella.

6. Kartalle riittad, kun merkitaan jalkimmainen havainto (musta laatikko).

Kaksikertainen keulakulma karttaesimerkki

Ollaan Merimajakka Bengtskarin lounaispuolella lokin nayttédessa 76,0M. Suunnitaan Bengtskar keu-
lakulmassa RB 33° vasemmalla ja lokin ndyttaessé 80,4M suunnitaan se toiseen kertaan kaksinker-
taisessa keulakulmassa vasemmalla. Laivan kompassisuunta on CC 082°. Miké on laivan sijainti lo-
kin nayttaessa 80,4M (L6fgren 2009,48.)

£ {]" ‘\Y"’- & 7\ e
Pt | . | ,’” - &8 "‘J o o
___ AN & - A TC 089 ccos2
/.; A VA ‘,L\ = t /1\/1
= \ N 2 4a?
N T o S, N L RB -66° dev +2°
; S R \l”ﬁ‘f‘\(u‘%ﬁ:ﬁ‘/ / /( \3.\}
il m\ Y (R R ! .
J_ nN'e £ T8 023 MC 084
SN 7 N > \
— rV“a"sterbEda\k- t\ > /4 2 .
[ { Cips var +5
/ 17 G e N’
i /'/ i @B,FNG XA N TC 089°
poyra a2gte L o= ':,‘9'1' 7 piradss 2\ s, 1
,// - 194 1N N/ | :f\
A 1 i 4 _‘\ o\
Ampuma-alue R g
Cleiye | ) = ! \
' % \
RB2(66°)=80,4M |area - i 3
4,AM A\ A~ N
3 B POV V0V S
RB1(33°)=76,0M [ ..~ ;oo™ )
[1], (_18 v\ BN
"\Jr.? O X
4,4M TC 89 |
. o4 T
4 \//\) =l
¢ 59°394N | N\
(b ﬂ\
123926 4°E ["7]

G |
=]
ol (7 4

Kuva 13.2. Kaksinkertainen keulakulma karttatydskentely. Carta Navigationis.
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Merikarttaan piirretdan vain sijoittaja jalkimmaisen havainnon hetkella.

R . R R —p]
1. Kauljetaan kompassisuuntaa CC= 82°, josta lasketaan tosisuunta|| Tcs89°
2. Ensimmadinen havainto on tehty kohteen ollessa RB 33° vasemmalla ja lokilukema on

kirjattu yl6s. Kohde suunnitaan uudelleen sen ollessa RB 66° vasemmalla. Lasketaan

tosisuuntima || TB 23°f havainnon hetkella kohteeseen.
Lasketaan havaintojen vélill4 kuljettu matka RB2-RB1= 180,4-176= 4,4M.

4. Merkitaan kuljettu matka 4.4M.[ sijoittajaa | T8 23°Z pitkin kartalle.
5. Sijaintimme on ¢ 59°39,4'N, A123°26,4 E jalkimmaisen havainnon hetkell& ja tdsta voimme

jatkaa merkinnanpitoa.

14 Kipparisuuntima
Kyseesséa edellisessa kappaleessa kasitellyn kaksinkertaisen keulakulman variaatio. Periaate on sama,
eli tasakylkisen kolmion sivut ovat saman mittaiset ja vastakkaiset kulmat saman suuruiset. Nopea ja

yksinkertainen menetelmé, kun kéytettavisséa on yksi suuntimiseen kéytettava kohde.

1 & | A
A
4
U4
4
d
,l
B ~
1 ,,/
’/
4
RB: ol RB: ||
> 74 T
/ P
TC ’,
4

3 &y 44
b=c " *

c TB2

/ "= FIX

< . g = e N

Kuva 14.1. Kipparisuuntima periaate

1. Lue loki tai merkitse aika, kun keulakulma RBQ suunnittavaan kohteeseen on 45°.
2. Lue loki tai laske kuljettu matka ajan ja nopeuden perusteella, kun kohde on keulakulmassa
ng 90° eli suoraan sivulla (vrt. kaksinkertainen keulakulma). Muuta kuljettava suunta
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tosisuuntimaksi TB=TC+/-RB. Kipparisuuntimassa siis TC+/-90= TB, eli suoraan sivulla

kulkusuuntaan néhden.

kolmio, eli

]

Piirretddn kohteen kautta sijoittaja

X

Kipparisuuntima karttaesimerkki

TB2

aluksen sijainti FIX

, jota pitkin etdisyys

Kuten kaksinkertaisessa keulakulmassa myds Kipparisuuntimassa toteutuu tasakylkinen
b=c 4. Suuntimien vélilla kuljettu matka on kohteen sivutusetdisyys.

o

, jolloin saadaan

. Kartalle merkitéén vain jalkimmaéinen havainto (musta laatikko).

Laiva on merimajakka Tallinnamadalin luoteispuolella. Tallinnamadal suunnitaan RB 45° oikealla

klo. 16.00 ja suoraan sivulla oikealla 16.30. Veneen kompassisuunta CC 082° ja nopeus 6kn. Mika

on laivan sijainti jalkimmaisen havainnon hetkella (L6fgren, K-E 2009,48.)

P e V. \
] [\ ; 2 i
- q: 5' AN aY
¢ S C
TR I \_ .
059°46,0'N, | 4 TP It gege
224°43,0'E | oy 1coos P p— i
o > dev +2
N e —
N 0 o 58
2 0 ¢ MC 084°
A 3M <
pn -‘;‘" B Sl 1
T QT / var +6°
— 3 ) J"',_,.'-
- P e Jr\ TC 090°
o\ 7 0 87 .
— 1|5 iz dlaa: & TC 090°
Y /A ek TALLINNAMADAL
gl Obsin FI{2)W.19529m10M RB +90°
3 A\ EArhca%h \ acof (KB
3 .::’A-i; Bt Racog ( I—) TB 180°
ObSENSL S J paFig2 4=
e S 416 & >
= ITh C J "') —
ﬁ\r" ﬂ/{;.f?g madal 4 S 5 \|__D=6kn x 30/60h=3M
b~ il 58 c ) 2

14.2. Kipparisuuntima karttatydskentely. Carta Navigationis.

Ensimmainen havainto on tehty kohteen ollessa 45° okk ja loki/aika pistetdan ylos.

Kuljetaan suuntaa CC= 82°, josta lasketaan

oikealla|| TB180° /.

TC90° |ja majakan ollessa suoraan sivulla

Nopeus on 6kn ja kuljettu aika 30 min havaintojen 45° ja 90° valill4. Laskemalla etéisyys

ajan ja nopeuden perusteella saadaan etdisyydeksi

Piirretddn kohteen kautta jalkimmainen sijoittaja

3M

kohteen ollessa suoraan sivulla.

TB 180°

am ||

Jota pitkin kuljettu matka
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4. Tarkan paikanmaarityksen jalkeen sijaintimme on ¢ 59°46,0°'N, 124°43,0'E ja tést4 voimme

jatkaa merkinnénpitoa.

15 26,5° keulakulma

Paikanmaaritys yhden kohteen avulla haluttaessa tietad jonkin kohteen sivuutusetéisyys etukéateen.

1 x| 2

v

_>§

D2

TB

} >
. s E o

Kuva 15.1. 26,5° Keulakulma periaate.

1. Ensimmadinen suuntima otetaan, kun kohde on keulakulmassa RBS: 26,5°, merkitéan

lokilukema tai kellonaika ylos.
2. Toinen suuntima otetaan kohteen ollessa keulakulmassa E 45° luetaan loki tai

kellonaika.

3. Luetaan lokista tai lasketaan nopeuden ja ajan perusteella kuljettu matka suuntimien RB1 ja

RB2 vililla, joka on samalla kohteen sivuutusetdisyys TC+/-90=| 78 $ .
Paikanmaarityksessa siis toteutuu matka || _n1 || = mi :

4. Piirretddn kohteen kautta sijoittaja| 78], jota pitkin etéisyys Dl , jolloin saadaan aluksen

sijainti FIX ® . Kartalle merkitdan vain jalkimmainen havainto (musta laatikko).




26,5° keulakulma karttaesimerkki
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Olemme Bengstkéarin lounaispuolella. Kompassisuunta CC 80° lokin ndyttdessd 45M suunnitaan

Bengtskar keulakulmassa RB 26,5° vasemmalla. Lokin nayttaessd 49M suunnitaan Bengtskér uudel-

leen RB 45° vasemmalla. Mika on laivan sijainti majakan ollessa suoraan sivulla vasemmalla (Lof-

gren, K-E 2009,49.)

cC 080" ~2 o) (/= = Sy e‘/ Yy
X, 1) [N radd\\ N~ gl M ——
. /) Lt : .
MC 081° A f 7 W3 A—'_—; ] 6;'/
TC 087 B A T D
var +6° 'I 'lll A =l '_ZJ ""__» ./\_—_- (\r
RB -90° 26 1\ SRy \ 4 )
o _':, \ SANI TN / E ,JJ\‘
TC 087 LYy TR 52 - o v
1 | Tess7 NE = ~ &, = U N
( ( - 7 ‘\ (
‘3 [ "3 5% ,/ | 5 10- \
E‘ |, s 10
\/' ]
28 P
RB2(45°)= 49M ol
RB1(26,5°)=45M i > :
K Ampuma-alue
D= 1Y % ,A;‘fm Sk |_,=_Jf rade
= e s Firing danger area
2 959°39,I'N, .~ \,
A 30,1’ \ s’ K74
2% 222°30,1'E _J___,\g, .\r,::
Kuva 15.2. 26,5° Keulakulma karttatydskentely. Carta Navigationis.
1. Ohjataan kompassisuunnalla CC 80°. Lasketaan tosisuunta || T€87° |. Ensimmainen

suuntima otetaan, kun kohde on keulakulmassa RB1=

26,5°, merkitdan lokilukema tai

kellonaika yl6s. Toinen suuntima otetaan kohteen ollessa keulakulmassa RB2= 45°, luetaan

loki tai kellonaika. Lasketaan sivuutuksen tosisuuntima

TB 357°X .

2. Luetaan lokista tai lasketaan nopeuden ja ajan perusteella kuljettu matka suuntimien RB1 ja

RB2 vélilla. Sivuutusetéisyys RB2-RB1= 49M-45M=4M.

3. Piirretdén kohteen kautta sijoittaja

1B 357'«

, jota pitkin etdisyys

4ML ,

jolloin saadaan

aluksen sijainti ¢ 59°46,0'N, A24°43,0°E. Tasta voidaan jatkaa merkinndnpitoa ohjattavalla

tosisuunnalla.



16 Vaakasuorat kulmat
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Aluksesta suunnitaan kolme kohdetta samanaikaisesti esim. sekstanttia k&yttden. Kohteiden véliset

vaakasuorat kulmat lasketaan ja saadaan kolme sijoittajaa. Sijoittajat asetetaan lapinékyvélle paperille

tai kulmanasettimeen. Paikanmadritys on tarkka, koska siihen ei kompassin virheet vaikuta.

Kohdel

Kuva 16.1.

M 0D

Vaakasuorat kulmat periaate

Kohde 2

Kohde 3

Kolme kohdetta suunnitaan nopeasti perajalkeen.
Lasketaan kulmien | A

Piirretaén lapinakyvélle paperille tai asetetaan kulmanosoittimeen.

Haetaan kartalta sijainti siten, etta sijoittajat menevat kohteiden kautta.

ja

B

valiset vaakasuorat kulmat.

Kohde 1
-Kohde 2

=Vaakakulma A

Kohde 2
-Kohde 3

=Vaakakulma B
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Vaakasuorat kulmat karttaesimerkki

1 PAKRI VAIKE-PAKRI SUURPAKRI

A 89

% 78

65
\ / 67 &

\ 4

71

¢ 59°22,3'N,

& A23°57.9'E

64°

l . R\
N VA]KE-PAKm

3 ) Fl.GBs | o i \'\‘\"‘_
( “\ Fii2WA2s \ ) VN 75 \
S -\ \
.‘ \+¥a \ : ) Obsta____~*\ <\

Kuva 16.2. Vaakasuorat kulmat karttatyskentely. Carta Navigationis.

1. Suunnitaan kolme kohdetta nopeasti perakkain; Pakri||_90° || VVaike-Pakri 16?@ ja
Suur-Pakri 2323/.
2. Lasketaan niiden valiset vaakakulmat, 78X,Wja 64°\T. Piirrettaan lapinakyvalle

paperille.
3. Asetetaan kartalle niin ettd kulmien muodostamat sijoittajat sivuavat suunnittuja
kohteita. Sijaintimme on ¢ 59°22,3°'N, 223°57,9°E. Tdstd voimme jatkaa

merkinnénpitoa kuljettavalla suunnalla.
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17 Luotaus ja etaisyys

Luotaus

@ =
o O

\,"’@ O,
O @

Kuva 17.1. Luotaus periaate
Jos pohja on luotauksen avulla tunnistettava, voidaan luotausta kayttd4 paikanmaarityksen apuna.
Verrataan luodattuja syvyyksia kuljetulla tosisuunnalla ja haetaan merikartan vastaavia. Tietyin va-

rauksin saada aluksen sijainnista tietoa.

1. Paikannuksessa 5-10 luotauksen sarja etéisyyksien ollessa tunnettu esim. kuvassa | M

valein luodatut syvyydet; (Gm) @ , @ @ ,.

2. Merkitaan lapinakyvalle paperille suora viiva, johon luotauksien lukemat ja etdisyydet

kartan mittakaavassa.
3. Asetetaan kartalle kulkusuunnan laheisyyteen ja verrataan kartan syvyysarvoihin.

4. Sarjan viimeinen luotaus on todennékdinen sijainti silla hetkelld. Kuvassa syvyysarvo.

Luotaimen korjauskerroin:

Todellinen syvyys

Luodattu syvyys
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Etadisyys

Jos etdisyys kohteeseen tiedet&én, sijoittajasta tulee ympyran kaaren muotoinen, keskipisteené kohde
ja séde etdisyys kohteeseen. Kahdella etdisyydell& saadaan aluksen sijainti selville. Etdisyys voidaan

laskea.
D= 1,86H/wv
D= Etéisyys (M)
H= Kohteen korkeus (m)
vv= Korkeuskulma kaariminuuteissa (")

Kaava kay korkeudeltaan tunnetun kohteen etéisyydeen laskemiseen. Korkeusmittauksessa voi kayt-

taa sekstanttia.

Esimerkiksi mitataan korkeus kohteeseen, jonka korkeus on 10m ja sekstantilla mitattu korkeuskulma

32"minuuttia.

D=1,86 x 10m/ 32°= 0,58M

D=2,08 x (v HL+ v Hs)

D= Etaisyys (M)

HL= Kohteen korkeus (m)

HS= Silmé&n korkeus (m)

Esimerkiksi kohteen korkeus 10m ja silmén korkeus 4m. Halutaan etéisyys kohteeseen.

D=2,08 x (V10m+ V4m)=10,816M (Lofgren, K-E 2009,42)



Kun etdisyydet on laskettu ylla olevilla kaavoilla tai mitattu tutkalla, voidaan sijainti merkita

kartalle.
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X4

Kuva 17.2. Etaisyys periaate.

1. Otetaan kartan reunalta matka | 2™\ | harpin valiin ja piirretaan puoliympyra sijoittajan

kaari, jonka sade on etdisyys kohteeseen . Tarvitsemme viel4 toisen etdisyyden, jotta

tieddmme sijaintimme sijoittajan kaarella.
2. Otetaan kartan reunalta toisen kohteen ﬁ etaisyys

puoliympyra sijoittaja. Sijaintimme FIX on ympyrén kaarien leikkauspisteessé. Tasta

jatkamme merkinnénpitoa.

2.8M/\

ja piirretdan toinen




18 Sorto, virta ja vuorovesi

Sorto

TH
[ > | g
Iw
1 >
T Ctw

2 N

j’ TH

> Q@
lw
Ctw ®

3 N

Kuva 18.1. Sorto
Tosisuunta=True heading

Sorto (so) = Leeway (lw)

Suunta veden suhteen (SVS) = Course through water (Ctw)

66
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1. Aluksen tosisuuntaan (sorron vallitessa TH) vaikuttavat tuuli ja aallokko. Aluksen tosisuunta
(TH) pysyy samana, mutta alus sortaa tuulen vaikutuksesta. Sorron (Iw) vaikutuksesta kul-

jemme suuntaa veden suhteen (Ctw).

2. Jos néakyvia kiintopisteita ei ole ja ohjaamme tosisuuntaa huomioimatta tuulen aiheuttamaa
sortoa, voimme ajelehtia esimerkiksi Kkarille.

3. Tarkoitus on edeté suoraan kohti majakkaa. Alueella pohjoistuuli aiheuttaa aluksen sortami-
sen. Kolilinja osoittaa koko ajan kohti majakkaa, jolloin aluksen kulkulinjasta muodostuu

kaari ja voimme ajautua esimerkiksi matalikolle.

Sorto on joko + tai miinus merkkinen riippuen siitd mista tuulee. Jos alus sortaa myo6tapéaivaan, eli
tuulee vasempaan kylkeen, on sorto plus merkkinen. Jos taas tuulee aluksen oikeaan kylkeen, eli alus

sortaa vasemmalle on sorto miinus merkkinen. Saadaan kaava:

1 2
Ct
NW cc cC W
W +/-dev +/-dev
I-.-l TH TH
1 MC MC
-
+/-var +/-var
Ctw
TH TH
Hw -lw
SE
Ctw Ctw

Kuva 18.2. Suunta veden suhteen, CTW.

1. Luoteistuuli vasempaan kylkeen, sortaa alusta astetta myo6té paivaan (+). Tuuli vasempaan
kylkeen, alus sortaa myota paivaan, +lw.
2. Kaakkoistuuli oikeaan kylkeen, sortaa alusta astetta vastapéivéaan (-). Tuuli oikeaan kylkeen,

alus sortaa vastapdivaan, -lw.
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Sorto karttaesimerkki

Alla olevassa kuvassa esimerkki sortolaskun suorittamisesta. Alus ottaa uuden kurssin CC 110° ku-
vassa olevan 3m vaylan péastd. Alueella vallitsee etelatuuli, joka aiheuttaa sen, etta alus sortaa 7°.
Halutaan selvittaa sijainti ohjatulla suunnalla 9kn nopeudella 1 tunnin ja kymmenen minuutin seilaa-

misen jalkeen.

CcC110° Aika 1h10min= 70/60
5 | dev-3 3 Nopeus 9kn
McC 107° Matka=70/60x9kn=10.5M

(@ varsst | T // FI®E . 93
s sy (U
) ( o 7 | / g =
TH 112 //JTL e T o
. N\ Ny =
) A / § e
3 ) T (6 s %
s 2 w/w‘ Ctw 105° ":4&1'“75’.?”
7:’/* -
g T y ¢ 59°22,3'N,
4 2 A23°57.9°E
TH 112° 10 'S
28 ey rQrgsbank |
21 -
J s 2/ 72 \‘ = 3
Y 14 | 5 Ve - : =
; 28 55
\_ \35 S F TA
7 TN et 32 > 29 ;

Kuva 18.3. Sorto karttatydskentely. Carta Nawgatlonls

Selvitetddn sorron vaikutus, tuulee oikeaan kylkeen, laiva sortaa vastapéivéaan -7°.
Lasketaan | crw1o0se |, huomioiden alueen var ja laivakohtainen dev ja Iw.
Lasketaan kuljettu matka ajan ja nopeuden perusteella.

Merkitadn sijainti kddnnoshetkella ® . Piirretaan kuljettu suunta CTW 105° ja matka

N

kuljettua suuntaa pitkin | 10.5m n
5. Saadaan laivan sijainti 1.10h seilauksen jalkeen .



Sorto kelakulmissa ja keulasuuntimissa

Sorron vallitessa keulakulmat ja keulasuuntimat lasketaan aina tosisuunnasta.

—» | TH

Kuva 18.4. Sorto ja keulakulmat

TB

RB

CTwW
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Sivuutusetaisyydella tarkoitetaan lyhintd mahdollista etéisyytta kohteeseen. Kohde ei kuitenkaan ole

valttamatta suoraan sivulla, joka tarkoittaa, ettd kohde on keulakulmassa RB 90°. Sorron/virran vai-

kutuksesta paikka jossa laiva sivuuttaa jonkun kohteen on aina eri, kuin paikka jossa kohde on suo-

raan sivulla.

Suoraan sivulla

Kuva 18.5. Sivutusetaisyys sorron vallitessa

TH

CTwW




Virtakolmio

Terminologiaa:

Suunta veden suhteen (SVS) = Course through water (Ctw)
Nopeus veden suhteen (NVS) = Speed through water (Stw)
Suunta pohjan suhteen (SPS) = Course over ground (COG)
Nopeus pohjan suhteen (NPS) = Speed over ground (SOG)
Virran suunta = Set

Virran nopeus = Drift

1418a/13s

A

COG/SOG

Kuva 18.6. Virtakolmio.

Virtakolmion sivut ovat vektoreita ja vektoreilla on aina suunta ja nopeus. Jos piirretdan suunta

veden suhteen Ctw, niin sen viivan pituus on AINA nopeus veden suhteen Stw.

Kolme perustehtévaa:

1. Etsitéan COG/SOG

2. Etsitddn| CTW SOG

3. Etsitdan Set/Drift
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Perustehtava 1

71

Selvitetdan suunta pohjan suhteen COG ja nopeus pohjan suhteen SOG.

Set 185° ~a

Set 185°

Kuva 18.7. Virtakolmio, Perustehtava 1

1. Piirretédén lahtopaikasta suunta veden suhteen CTW 100° | ja mitataan nopeus veden suhteen

sTw 8kn ||(8cm). Kéytetddn vektoreissa 1cm=1kn.

2. Tasta pisteesté piirretddn virran suunta| Set 185°¢ javirran nopeus | prift 4kn ] (4cm).
3. Yhdistetaan ldhtopiste ja virtavektori viivalla. Tama viiva on nyt suunta pohjan suhteen

ja nopeus pohjan suhteen :

4. Mittaamalla vektorin suunta saadaan | cos 126”4 ja | 50G 9.2kn\|

suunta vallitsevissa olosuhteissa.

(9,2cm). Se on laivan kulkema




Perustehtava 2

Selvitetdan suunta veden suhteen CTW ja nopeus pohjan suhteen SOG.

1 2
Drift 4kn
COG 100° COG 100°
Set 185°
1cm=1kn
: : —@
Drift 4kn
I COG 100°
Set 185° Set 185°

Kuva 18.8. Virtakolmio, Perustehtava 2

1. Piirretdén suunta || COG 100°

~—

2. Piirretddn virran suunta Set185°l

sita pitkin.

lahtOpaikasta ja mitataan virran nopeus

" eli kdytdanndssa yhdistdmme halutun l&ht6- ja tulopaikan.

Drift 4kn

=4cm

3. Seuraavasta vektorista meill& on tiedossa nopeus. Otetaan harpin karkien véliin
8cm tai kdytetddn kolmiota apuna asettamalla nollakohta virtavektorille ja 8cm kohta

leikkaamaan | cog™

vektori. Yhdistetdan ne viivalla.

4. Mitataan astelevylla

CTW 70°, javiivaimella|| sog7.3kn [ =7,3Cm.
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Perustehtéva 1&2 ja suuntalaskut

Suunta pohjan suhteen ja tosisuunta voidaan piirtd kartalle, joten suuntalaskuissa apuna voidaan
kayttaa perustehtavaa 2, haettaessa suuntaa pohjan suhteen kun tiedetadn suunta veden suhteen, voi-
daan kéyttaa perustehtavad 1. Ratkaistaan ensin virtakolmiosta suunta veden suhteen vektori, jolloin

saadaan lopullinen suuntien muuntamisen kaava:

cTW

Merkit

muuttuvat leeway Merkit sailyvat

TH

variation

MC
deviation

CcC

Kuva 18.9. Suuntalaskut.
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Perustehtava 2 karttaesimerkki

Kuviteltu tilanne. Olemme 14.20 paikassa ¢ 59°30,0'N, A23°00,0 E. Tavoitteemme on péastd kuvan
luotsipaikalle klo. 16.00. Mika nopeus ja kompassisuunnan taytyy olla. Sorto 0°, virta on 2.5kn ja
virran suunta 300° (L6fgren, K-E.2009,65.)

CTW 032°

lw_0°

TH 032°

var(+)-5°
MC 027°
dev(+)-1°

CC026°

Mitattu STW 7.3kn

SO0G=12.9M/100x60=7.7kn

Seg 300

¢ 59°30,0'N,
123°00,0'E

Kuva 18.10. Perustehtévén 2 karttatygskentely. Carta Navigationis.
1. Merkitaén sijaintimme ja yhdistetadn viivalla 1&ht0 ja tulopaikka. Tama vektori on suunta

pohjan suhteen || cos | ja matka pohjan suhteen 129""! .

2. Lasketaan nopeus pohjan suhteen | soG7.7kn [[=7.7cm ja merkitaan kohta vektorille.

3. Piirretddn virran suunta | set3o0° | ja virran nopeus| Drift 2.4én 1| Vektoreissa kéytetaan
1kn=1cm.

4. Yhdistetadén virtavektorin p&a nopeus pohjan suhteen vektoriin. T&mé vektori on suunta

veden suhteen | ctw 32|,

5. Lasketaan| cc26°
6. Mitataan virtakolmiosta nopeus veden suhteen , talla pysymme aikataulussa.
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Perustehtava 3

Selvitetdan virran suunta set ja virran nopeus drift.

1 STW 5kn CTW 90° 2 STW 5kn cTW 90°
> f > / >
EP
/
DR
1cm=1kn
3 STW 5kn 4 STW 5kn CTW 90°
/ »
Drift?
Set? Set 155°

Kuva 18.11. Perustehtava 3.

1. Piirretd&n | crwogo° E jar STW 5kn ﬂ jotka vastaavat matkaa veden suhteen yhden tunnin ajon

jalkeen. Saadaan laivan herkintépaikka EP | (estimated position).
2. Piirretddn merkintépaikka | EP | ja havaittu paikka (dead reckoning) kartalle.

3. Yhdistetd&dn merkintdpaikka ja havaittu paikka. Valiin jadvan suunta ja pituus ovat virran suunta

set \|ja virran nopeus | orift\

4. Samasta virtakolmiosta voimme mitata my6s suunnan pohjan suhteen | coc |ja nopeuden

pohjan suhteen | soG




76

Perustehtava 3 karttaesimerkki

Lahdetaan kuvan tutkamerkilta klo.1300. Suunta veden suhteen on 110°. Nopeus 7kn. klo.14.40
sijaintimme DGPS:n mukaan ¢ 59°30,0'N, A23°00,0'E. Eron aiheuttaa alueella vallitseva virta.

Mika on virran suunta ja nopeus?

\ J
\\ /

AT &1

60 73

Kuva 18.12. Perustehtavan 3 karttatydskentely. Carta Navigationis.

1. Merkitdan sijaintimme |@J)| ja piirretadn kartalle suunta veden suhteen| crw110™] .

Lasketaan matka veden suhteen| Mvs 11.7m jja merkitéan se kartalle. Tama piste on| EP
sijainti.
2. Merkitddn| bR |positio eli DGPS:n ndyttdma sijainti.

3. Yhdistetddn | er | ja| pr |, jolloin voimme mitata virran suunnan| set23g>”| ja laskea

virran nopeuden| brift 1.6kn

Tast4 voisimme myos ratkaista perustehtdva 1:n suunnan pohjan suhteen COG ja nopeuden pohjan

suhteen SOG.
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Vuorovesi

Yld ja alaveden ajankohta seka korkeus tiettyna paivana

Rouen 17.12.2004, selvita HW ja LW ajat.

1. Kyseessa on kantasatama Le Havren sivusatama. Haetaan ensin Le Havren ylaveden ja alaveden

ajat ja korkeudet kyseisend pdivand ATT OSA 1.

FRANCE — LE HAVRE

LAT 45°29'N  LONG 0%07'E
TIMES AND HEIGHTS OF HIGH AND LOW WATERS YEAR 2004

OCTOBER NOVEMBER DECEMBER
m Time  m Time m Tine m Tme m Time m
iz oaa¥ 1.1 o038 T4 o0as 77 0064 T4
79 1 B 1157 80 1 aras 21 16 ov47 1.7 1 gm|s 25 1 6 g;ﬁ 17;
1.4 84 1808 12 M 1247 74  TU 1308 7.7 W 1257 72  TH 1348 7.8
igdes 2% 2012 18 1858 2.2 2100 1.8

7.8 o015 7.8 o112 7.1 olas T8 o128 69
1.5 17 or2a 13 2 0754 25 17 0831 21 2 oBO9 &V
T 80 235 79 T iME Tt W 1agz T4 TH 332 7.0
1.7 1544 1.3 2mz2 25 2058 18 2030 26

Kuva 18.13. Admiralty tide tables, part 1, 2004,233.

Le Havre 17.12.2004 HW=0227, 7,4m ja 1443, 7,3m
Le Havre 17.12.2004 LW=0926, 2,1m ja 2151, 1,9m

Jos kyseessa olisi kantasatama Le Havre johon olisimme matkalla saisimme arvot suoraan tasta
ja voisimme interpoloida vuoroveden korkeuden tiettynd hetken& tai hakea sen vuorovesi-

kayralta.

2. Siirrytddn tdmén jalkeen ATT OSA 2, josta I0ytyy sivusatamatiedot ja etsitdéan sieltd Le Havren
sivusatama Rouen. Haetaan Rouenin yldveden ja alaveden korjausajat ja korkeudet Le Havren

kantasatamaan verraten.



78

0000 0500 0000 0700
1582 LEHAVRE ........................coi.. (see page 230) and and and and 7.9 6.6 28 12
1200 1700 1200 1900

1581b  Antifer (LeHawre) ......................... 49 39 0 09 +0025 +0015 +0005 -0007 +0.1 0.0 0.0 0.0 4.87
1582 LEHAVRE ...........ccoiiniiiininnnnn.. 4929 0 07 STANDARD PORT See Table V -LIBT
La Seine
1583 Honﬂsun: ............................... 49 25 014 -0135 -0135 +0015 +0040 +0.1 +0.1 +0.1 +03 503
1684 Tafll:arvll‘fe S ——— 49 28 028 -0105 -0100 +0105 +0140 =01 -01 0.0 +1.0 o]
1585 Quillebeuf .................coiiiiaaL. 49 28 0 32 -0045 -0050 +0120 +0200 0.0 0.0 +0.2 +1.4 o]
1586 L1 T R ———— 49 25 0 40 40005 -0020 +0225 +0250 0.0 -0.1 +0.8 +2.3 o]
1587 Caudebec_ ............................. 49 32 0 44 +0020 -0015 +0230 +0300 -0.3 -0.2 +08 +2.4 (0]
1587a Heun_eauwlle ................... 49 27 0 49 +0110 +0025 +0310 +0330 -0.5 -0.2 +1.1 +2.7 ©
[o]

Kuva 18.14. Admiralty tide tables, part 2,2004,325.

Saadaan Rouenin ylé-ja alaveden korkeudet ja ajat verrattuna Le Havren ajankohtaan. Téssa koh-

taa joudumme Interpoloimaan arvoja.

Le Havren ylaveden aika on 0227, eli 12.00 (+4.40) ja 0500 (+4.15) vélissa, joudumme siis inter-
poloimaan ja ajaksi saamme suunnilleen 0430. Lisaksi meiddn on interpoloitava 7,4m syvyyksien
7.9m (-0.2) ja 6.6m (-0.1). Arvoksi tulee -0.2. Sama on tehtava myos laskuveden suhteen eli on
suoritettava interpolointi 2,1m ja 1,9m seka arvojen 2.8m (+1.6) ja 1.2m(+3.6) valilld. Saamme

korjatuiksi arvoiksi +2.5m ja +2,7m.

Le Havre HW 0227 7,4m 1443 7,3m
Corr 0430 -0,2m 0430 -0,2m
Rouen HW 0652 7,2m 1913 7,im
Le Havre LW 0926 2,1m 2151 1,9m
Corr 0525 2,5m 0525 +2,7m
Rouen LW 1451 4,6m 0316 4,6m

Vuoroveden kausittainen muutos

Joissakin alueilla kausittaiset vuoroveden vaihtelut on otettava huomioon laskettaessa HW ja LW
aikoja ja korkeuksia. Otetaan esimerkkind Rangoon ja pvm. 4.9.1993, joka on kantasatama elephant

pointin sivusatama. Haetaan tarvittavat tiedot kuten edell& Le Havren ja Rouenin tapauksessa.

1. Haetaan Elephant pointin(4547) kantasataman HW ja LW ajat sekd korkeudet ATT OSA 1:sta.

* * % *

* % %
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LW 1139 1,4m

HW 0459 6,4m

2. Siirrytadn ATT OSA 2 sivusatamat ja haetaan Rangoon (4548) tiedot, interpoloidaan arvot

tarvittaessa

Elephant Point LW 1139 1,4m HW 0459 6,4m

Rangoon Corr 0113 -0,4m 0050 -0,8m

Rangoon LW 1252 1Im HW 0549 5,6m

3. Alueella on kuitenkin merkittava kausittainen vuorovesivaihtelu, joka taytyy ottaa aukeamalla

olevasta seasonal Change taulukosta kyseisen kuukauden kohdalta huomioon.

- SEASOMAL CHANGES IN MEAN LEVEL
No, Jan.: Feb.: Mar.: Apr.: Mayr June: Julyr Awg ml Oct. 1 Nov.: Dec. 1 Jan. 1

-
-

: 3 -2 "=—pn -0 -03 -0 +o01 +o2 +o- +o +orz +or J —n*
4503—4507 —n'g o4 —n-g -0"3 -y +om2 +oy4 +n-§ +o:i o'z oo —:-; —:-2
450784500 —o° bl - | —o ~o'g -0z +orz +o07 +1:0 +etg +og -l -0 -a"
4510=4515 —oj —o'4 —04 -3 -l oz Fog +a-g +o4 +oz oa —a'Z —ar3
4577-4532 —ora —o3 -0 —or2 -0t +o-1 +or2 Fary +orz +at 4o -3 -] b
4534—4540 —'r -'1. =3 -0 [=3-] 401 +o-1 +or +arr +o-t +or1 oo b |
+o2 -0z ~0"4

oo oa —-a

+o4r —a'r —aory
3 5; —g-; -—-:- —n: —-ar1 oo, +0r1 Ia-z -r—n';. +oz +o1 a~g =o' -2
-—o" —~a* —g* —~og o . oo o4 Fror o +o6 +o-1 - -o*
45 65-4566 -1 —o"2 -z —-0°r oo o1 +o-2 ‘oz +u-!:] +o1 oo u-g —:-f

#5608, 4560 . . See notes on page 360, |

4571=4592 —o-I =02 =o'z —a-1 oo +ox +or1 o1 | Fea +e-t +or © oo —or
4555 oo o -0z =01 . om o'e +o°1 +or1 | +ou oo o0 o0 oo
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Kuva 18.15. Admiralty tide tables, part 2, 2004, 180.

Luetaan syyskuun kohdalta:

4547 Elephant point +0,2m

4548 Rangoon +0,4m




Lasketaan kausittainen muutos mukaan, vaihdetaan Elephant pointin etumerkkia.

Elephant Point LW 1139 1,4m HW 0459 6,4m
Rangoon Corr 0113 -0,4m 0050 -0,8m
Rangoon LW 1252 1im HW 0549 5,6m
Ep season -(+)0,2m -(+)0,2m
Rang. season +0,4m +0,4m
Rangoon LW 1252 1,2m HW 0549 5,8m

Vuoroveden korkeus tietylla hetkella

1. Olemme matkalla Liverpooliin 26.9.2004 GMT 0800. Haetaan ATT osa 1 Liverpoolin HW ja

LW ajat ja aikaero ja korkeusero GMT 0800 molemmin puolin.

ENGLAND — LIVERPOOL {ALFRED

LAT 53"24'N LONG 3"0t'W

TIME ZOME UTIGMT) TIMES AND HEVGHTS OF RIGH AND LOW WA
SEFTEMBER QCTOBER N
Time ] Timg m Tima m Time m Tima m
pol1e 5.8 1 6 0842 1.0 pode 9.6 ooBo 9.6 ‘mo3 By
o711 04 1216 8.1 aris oA 16 Be4T 09 arao 2o
w1243 83 TH 1846 1.2 F 12458 91 B4 1223 8.4 M 11T A8
1921 0.8 1928 12 1858 1.0 1853 21

oazs 27 6 Q33r 21 20 1.4 G421

11 s 7T QE34 F B e 1 1 0924 B2 26 0gEs o0 11 fasg
34 1836 248 018 1.7 M 1547 273 TU 1836 1.3 TH 1834
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bah i

Kuva 18.16. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 148.

Saadaan arvot:

LW 0354 1,6m

HW 0934 8,6m



Lasketaan yla- ja alaveden erotus Range =R

R=HW 8,6m — LW 1,6m=7m

GMT 0800 verrattaessa ylaveteen 0934 on 1h 34min ennen HW.

2. Haetaan Liverpoolin vuorovesikéayréltd ajankohtaa 1h34min before HW factor arvo f.
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Kuva 18.17. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 146.

Saadaan:
f=0.87

3. Lasketaan ROT (rise of tide), eli vuoroveden nousu GMT 0800

ROT=R x f=7m x 0,87=6,09m
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4. Lasketaan HOT (height of tide), eli vuoroveden korkeus GMT 0800.

HOT= Rot + LW=6,09m+1,6m=7,69m

Annettua vuoroveden korkeutta vastaava ajankohta

Haetaan ajankohta kun Liverpoolissa iltapéivélla 17.10.2004 vuoroveden korkeus on laskenut 6,5m

CD tason ylapuolelle.

1. Haetaan jélleen ATT OSAL1 ja Liverpoolin kohdalta iltapédivan 17.10.2004 HW ja LW ajat ja kor-

keudet ja lasketaan vuoroveden korkeuden muutos R.

AND — LIVERPOOL {ALFRED DO(
LATS3'24N LONG 3'01'W

ES AND HEGHTS OF HIGH AND LOW WETERS

JCTORER HOVEMBE
Teme m Tie m 1
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oi4T 08 aras 3
BA 131 B M 13T g TU
1888 10 @83 24

o0&l 55 13T Ba
SU 1302 B3 TU 1352 &3 W
1538 1.1 5 15

Kuva 18.17. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 148.

Saadaan arvot:

HW 1302 9,3m
LW 1936 1,1m
R 8,2m

2. Lasketaan ROT

CD taso-LW=6,5m-1,1m= 5,4m

3. Lasketaan factor=f, timd saadaan yhtalosta:

ROT=fxR-> f=ROT/R




Y

f=ROT/R=5.4m/8.2m = 0.66

4. Haetaan f=0.66 Liverpoolin vuorovesikayralta vastaava ajankohta.

HW.Hz.m
[4] 4 & B a0
-
- E N
E L A1, MEAN RAHGES
| 1 \5 Springs Bdm | ——
SEN (- 4 | . Meaps  &4-5m |- - o
- 1 et 087 f=f
%
/ 0.66 g
i - i
o __ _ J ie
= il B
g I,"I’ ns|a L
E ] E
5_ L | 12 £53%
= ’ x = g
/ £go
- - F . da
f: | oa ga
i g
» g
¥ .
. ¥
F £ £/
= 2 17 T
1 TP T - N I % o T P P
[ 2 4 I T —&n i L] i =1h +1k I:ﬁi" 1
Lo R D I

Kuva 18.18. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 146.

Vuoroveden korkeus on siis laskenut halutulle tasolle 6,5m, 2h25min ylédveden jélkeen, joten
saamme ajaksi 1302+0225=1527.
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Annettua vuoroveden korkeutta vastaava ajankohtien vali

Aluksen syvéys on 13m, haluamme Liverpoolin satamaan 2.10.2004 iltapdivan yldveden aikaan. Sa-
taman CD-taso on 9,2m ja tarvittava varavesi 1,3m. Lasketaan ajankohdat jolloin voimme saapua

satamaan.

1. Haetaan jalleen ATT OSAL1 ja Liverpoolin kohdalta iltapaivan 2.10.2004 HW ja LW ajat ja kor-
keudet ja lasketaan erotus R.

ENGLAND — LIVERPO
LAT 53°24'N Lt
TIMES AND HEIGHTS QF H
OCTOBER
Time m m

Time
D026 9.8 16 0000 9.6
aris 0.8 o84T 0.8
F 1245 9.1 54 1223 9.4
1628 1.2 1858 1.0

{7 00 o5

0743 1.3 o722 1.1

Choa
T 1936

14

Kuva 18.19. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 148.

Saadaan:

LW 0743 1,3m

HW 1317 8,9m

R 7,6m

2. Lasketaan HOT ja ROT.

HOT= (13m+1,3m)-9,2m=5,1m

ROT=5,1m-1,3m= 3,8m

3. Lasketaan factor ja haetaan ajankohdat vuorovesikayralta.

f=3,8m/7,6m= 0,5
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Kuva 18.20. Admiralty tide tables, part 1, 2004, 146.
Saadaan satamaan menon ajankohdiksi 2h55min ennen ylévetta ja 3h10min jalkeen ylaveden.

4. Lasketaan kellonajat:

HW 1317-2.55=1022

HW 1317+0310=1627
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Vuoroveden korkeus tiettyna ajankohtana luettuna vuorovesikayralta

Haluamme tarkastaa vuoroveden korkeuden Liverpoolissa 2.10.2004 2h ennen iltapaivén ylavetta.
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Kuva 18.21. Admiralty tide tables, partl, 2004, 146.

1. Vedetaan kohdasta -2h ennen HW viiva vastaavaan kohtaan vuorovesikayrélla.
2. Yhdistetdan ajankohdan LW 1,3m ja HW 8,9m.
3. Vedetéén viiva kayrélta LW-HW viivan risteyskohtaan ja siitd asteikon ylareunaan, josta voimme

lukea ajankohdan vuoroveden korkeuden 6,7m.

Vuorovesivirran suunta ja nopeus

Kéaytamme tehtdvéén Carta Navigationista, jossa on kuvitteellinen vuorovesitaulukko. Vene on pai-

kassa 59°36,0'N; 023°26,5"E. Mikéa on vuorovesivirran suunta ja nopeus 4.6.2004 klo. 16.00 (Lof-
gren, K-E 2009,79.)

1. Merkitdan sijainti kartalle ja etsitd&dn 1&hin vuorovesimerkki =A.



Kuva 18.22. Salmiakki A. Carta Navigationis.

K

59°36,0"N; 023°26,5'E

!
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2. Avataan jélleen ATT taulukko ja luetaan LW ja HW ajat halutun ajan molemmin puolin seka

4.

lasketaan niiden erotus.

Kuva 18.23. Vuorovesitaulukko. Léfgren, K-E 2009, 103.

HW 1403 3,2m
LW 2011 0,3m

R

2,9m

Luetaan vuorovesikayran taulukosta (ensimmaéinen sivu) MRs -ja MRn arvot. Arvot ovat aina

samat maaratylle vertailu satamalle (kts. Liverpoolin kéayrd), tdssa tapauksessa Hanko. MRs=4m

ja MRn=2,4m. Kyseessa ovat yldveden keskikorkeusero ja alaveden keskikorkeusero.

Verrataan R=2,9m kumpaa lahempéné se on, MRn vai MRs. Olemme |&hempand MRn arvoa

2,4m eli kyseessa on neap. Jos olisimme lahempand MRs arvoa, olisi kyseessé spring.

Lasketaan halutun ajan ja ylaveden ajan erotus.

HW 1403-1600= 2h after HW

Katsotaan kartan taulukosta vuorovesitaulukosta:
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Kuva 18.24. Vuorovesitaulukko. Carta Navigationis.

Vuorovesimerkki A, 2h after HW ja NP (neap)=2,7kn. Taulukosta saadaan vuorovesivirran
suunta 263°.

7. Lasketaan vuorovesivirran nopeus:

Drift= (R/Mrn) x Np = (2,9m/2,4m) x 2,7kn= 3,3kn
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19 Merkintalasku

Keskilatitudimenetelma

Keskilatitudimenetelman ratkaisut voidaan tehdé joko erillisilla merkintataulukoilla tai laskimella.
Paatehtava 1

Lasketaan tulopaikan koordinaatit kayttden keskilatitudimenetelm&a. Tarvitsemme laskemiseen lah-
topaikan koordinaatit, kulkusuunnan ja kuljetun matkan. Laskimella laskettaessa eteld ja lansi ovat

(+) merkkisié.
Paatehtava 2

Lasketaan kulusuunta ja matka, kun 1aht6-ja tulopaikan koordinaatit tiedetdan. Laskimella lasketta-

essa Eteld ja lansi ovat laskuissa (—) merkkisia.

Merkintakolmio

Dep

Klat @

Dlat

Kuva 19.1. Merkintakolmio.

DLat = L&hto- ja tulopaikan latitudien ero. Joko pohjoiseen tai etel&én riippuen kumpaa napaa lahes-
tytaan.

Dlon = L&hto6- ja tulopaikan pituuksien ero. Joko itdén tai lanteen.
Dep = Departuuri, 1ahto- ja tulopaikan pituuksien ero meripeninkulmissa. My®os itainen tai lantinen.

Klat = Lahto- ja tulopaikan keskileveyspiiri.



Paatehtava 1

Taulukoiden avulla

Mika on tulopaikka, jos lahtopaikka on Lat 64°32°N Lon 25°56,5’E? TC=037° ja matka 47M.

Taulukko 1.

1. Haetaan TC=37°=N37°E

2. Haetaan matka-sarakkeesta ajettu matka 47 M
3. Luetaan suunta.sarakkeesta DLat=37,5M ja Dep=28,3M

suuntakurs § suuntalkurs

Kuva 19.2. Merkintataulukot, Lofgren.K-E, 1998,175.

suuntalkurs

39

Dlat  dep | Dlat  dep

%2 283 357
365

378 296

L bl

289
29,6

30.2|

90

4. Suunta on neljannesjarjestelmassa ensimmaisessa neljanneksessa P37E. DLat on pohjoinen eli

+ ja Dep on itdinen eli myds +. Olemme siis kulkeneet Dlat mukaan 37,5 M pohjoiseen ja Dep
tarkoittaa, ettd olemme kulkeneet 28,3 M itaan.

NW

Dlat 37.5M

Dep +28.3M

NE

—

; >

/

/ P37E

SW

SE

Kuva 19.3. Merkintékolmio ja suunta neljannesjarjestelmassa.

5. DLat ja Dep ovat meripeninkulmina. Seuraavassa muutamme ne asteiksi ja minuuteiksi. Ensin

on laskettava KLat:n arvo:
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Klat= 64°32’+(37,5°/2)= 64°50,8"

Taulukko 2.

6. Haetaan KLat sarakkeesta Latitudi. Toteamme, etta ettd 1ahin arvo on 64° 50°. Luemme m=2,35.

matka/distans

&% | 10 238
6 | 2 240
6B | 0 241
&6 | 4 243
6 | 50 244
matka/distans 1

Kuva 19.4. Merkintataulukot. Lofgren, K-E. 1998, 180.

7. Dep-arvo kerrotaan haetulla arvolla, jolloin saamme DLon eli longitudieron.

DLon=Dep x m = 28,3*2,35= 66,56’=1° 06,6’

8. Tieddmme latitudieron ja longitudieron eli miten paljon olemme ajaneet pohjoiseen ja itdan. Tu-
lopaikan koordinaatit saamme lisdédmalla DLat Idhtopaikan latitudiin ja DLon lahtGpaikan longi-

tudiin:

Lahto Lat64°32,0'N Lon 25°56,5’E
DLat + 37,5’ DLon+ 1° 06,6’
Tulo Lat65°09,5N Lon 27°03,1’E

Laskimella
Miké on tulopaikka, jos lahtopaikka on Lat 64°32°N Lon 25°56,5’E? TC=037° ja matka 47M.

1. Lasketaan Dlat ja Dep.

Dlat=47"x cos 37=37,5'N

Dep= 47 x sin 37=28,3'E




Lasketaan tulolatitudi.

Lahté Lat 64°32,0'N

DLat + 37,5’

Tulo Lat65°09,5N

Laksetaan keskilatitudi.

Klat= 64°32’+(37,5°/2)= 64°50,8'N

Muunnetaan departuuri longitudieroksi.

Dlon=28,3"/cos 64°50,8°=1° 06,6’

Lasketaan tulopaikan longitudi.

Lon 25°56,5’E
DLon+ 1° 06,6’
Tulo Lon 27°03,1’E
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Paatehtava 2

Taulukoiden avulla

93

Lahtopaikkasi on 59° 40,0°N; 27° 30,0’E. Olet matkalla paikkaan 60° 21,9’N; 29° 21,2°E. Mika on

tosisuunta ja matka?

1. Lasketaan laht6- ja tulopaikan koordinaattien erotus

Lahto Lat 59°40,0°P

Tulo Lat 60°21,9'P

Lon 27°30,0'l

Lon 29°21,2'|

DLat + 41,9P Dlon+1°51,2’=111,2’I

Kuljemme siis pohjoiseen ja itdan eli ensimmaiseen neljannekseen.

NW

e [ne |
+1°51,2E
60° 21,9°N;
— ) 4 29°21,2°E
4
Dlat /
?
+41,9M / L
59°40,0°N;
27°30,0’E
SE

Kuva 19.5. Suunta neljanneksessa.

2. Lasketaan keskilatitudi KLat:

KLat=L3htéLat + /2DLat=59°40,0'+)2*41,9'=60°01"=>60°

Taulukko 2.

3. Otetaan KLat kohdalla muunnoskerroin ja lasketaan Dep.



matks/distans

leveys/latitud| 1
s+l 0 184
57 10 1,84

BREEBEEEEEEEIAYY
58NBoBEENBBBRY
2

Kuva 19.6. Merkintataulukot. Léfgren, K-E. 1998,180.

m=2,0 Dep=DLon/m=111,2/2,0=55,6M

Nyt tieddmme, miten paljon olemme liikkuneet pohjois/eteld suunnassa (DLat) seké ita-l1ansi
suunnassa (Dep). Sekéd DLat ettd Dep ovat meripeninkulmina (M).

4. TC:n méarittdmisté varten tarvitsemme taul. 3. Lasketaan TC:n tangentti seuraavasti:

dep suunta
D lat kurs

Kuva 19.7. Merkintataulukot. Lofgren, K-E. 1998, 183.

tan TC=dep/dlat=55,6/41,9=1,327=N 35 E= 53°
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5. Katsotaan taulukko 1 minka matkan arvot LAHIMPANA vastaa DLat=41,9 ja Dep=55,6. Hae-
taan 53° kohdalta ko arvot. HUOM!! arvot luetaan alhaalta ylospain jolloin Dep ja DLat ovat

ristissa.

3,0
544

5.3,5

44,1

552
56,0

44,
4

dep  Dulat
51

sunrntakurs

Kuva 19.8. Merkintataulukot. Lofgren, K-E. 1998, 175.

Luetaan matkasarakkeesta 70 M

Laskimella

Lahtopaikkasi on 59° 40,0°N; 27° 30,0’E. Olet matkalla paikkaan 60° 21,9°N; 29° 21,2 E. Miki on

tosisuunta ja matka?

1. Lasketaan tulo- ja 1ahtopaikkojen erotus ja muunnetaan minuuteiksi.

Lihto Lat 59°40,0'P Lon 27°30,0’l
Tulo Lat 60°21,9°P Lon 29°21,2I

DLat + 41,9P Dlon+1°51,2’=111,2’
+42° +111°

2. Lasketaan Klat.

KLat=LahtoLat + ¥:DLat=59°40,0’+):*41,9’=60°'N

3. Muunnetaan departuuri meripeninkulmiksi.

dep=111 x cos 60 = 55,5"

4. Lasketaan suunta neljannesjarjestelman neljanneksen mukaan.
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tankK=55,5"/ 42°=1,3214=53°

Koska kuljettava suunta on ensimmaisessa neljanneksessd, on suunta pohjoiseen ja itaan eli 53°.

Meridionaalimenetelma

Jos kuljettu matka on yli 600M, keskilatitudimenetelma ei voi kayttdd. Talloin kaytetdan hyvaksi

meridionaaliosia. Eteldiset ja lantiset suunnat ovat laskuissa (-) merkkisié.

Longitudiero

v

Meridionaaliero

Kuva 19.9. Merkintakolmio.

Paatehtava 1

Lahtopaikka 16°S 5°55"W tulopaikka 40°28°N 74°W. Laske paikkojen vélinen suunta ja matka me-

ridionaalimenetelmalla.

1. Lasketaan latitudiero ja haetaan vastaavat meridionaaliosat taulukosta ja lasketaan niiden meri-

dionaalierotus, muutetaan asteet minuuteiksi.



Kuva 19.10. Merkintataulukot. Bodwich, The American Practical navigator.

Tulo Lat 4

Lahto Lat 16°00°S

0°28'N

Dlat 56°28'N=3388"------------ S

2. Lasketaan longitudiero ja muutetaan minuuteiksi.

3. Lasketaan kuljettava suunta.

Tulo Lon 74°00'W
Ldhto Lon 5°55°'W
Dlon 68°05 'W=-4085"

TanK=-4085"/3610,73'=1,1131= -48,527°

Meridional Parts
Lat. 10° 11 12° 13°
O et s e R TR _
1 600. 1! 60. 7 21 6; 82. 6, 43 !
2 01. 1 61. 7 22 El B3. 6 45. 0 06. 6
3 02.1) 62.7) 236 84.7 46.0 o7
4 1] 031 637 246 857 470 08 32
Let. | 40° | 410 | 420 | 43 | as0 | 450 | as .' a7t | 4w : 9 |
"535_ 2640 5| 2710. 6, 2799. 9| 2831, 6, 2064, 6 3040. 0 3135. 0 3222 5 331l 3| 3402. 8] 2
26 41.8/ 20.9 2801.3 829 660 50.4 36.4 240 13.3 044 2
o 22 2‘ 02, a| 843 67.4/ 519 379 255 148 0592
23.6| 04.0 857 688 53.3 39.3 270 163 07.42
24. 9 05 3. BT I 70.2 H4.7  40.8 28 4 17 R N a2

> TuloM 2644,4'N

- Ldhto M 966,4°S

Dm 3610,73°'N
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K = negatiivinen, koska kuljemme NW, jolloin suunta on neljannessa neljanneksessa.

NW NE

Dlon

a
v

wa

SW SE

Kuva 19.11. Neljanneksen selvittaminen.

TC=360°-48,5° = 311,5°

4. Lasketaan kuljettava matka.

M= 3388"/cos 311,473°=5115,8"



99

Paatehtava 2

Lahtopaikka 50°N, 17°W, TC=260° ja M=1200", haetaan tulopaikka kayttden meridionaalimenetel-
maa.

NW NE
50°N 17°W
V4
@N.\
»\(1 1090 g
4
R «
Dlon

SW SE

Kuva 19.12. Neljanneksen selvittdminen.

1. Lasketaan latitudiero.

Dlat= 1200"x cos 260° = -208,4'=3°28,4°S
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2. Lasketaan tulolatitudi ja haetaan taulukosta 1&ht6- ja tulolatitudille meridionaaliosat seka nii-

den meridionaaliero.

Meridional Parts

s1° | 620 | 8% E 54° ' 55 | e |

|

|
3456. 8] 3550. 9| 3647. 0| 3745. 4! 3846. 0] 3949. 1' 4054. 8|

44° 45°

Ha
=%

w | | |-

| H b
6.7/ 2888 4 2971. 5| 3056. 1 3229. 9 3310.
3.0 89.8 7291 57.5 | e .
04 912 Te3 o1 g2y 22

Kuva 19.13. Merkintataulukot. Bodwich, The American Practical Navigator.

Lihto Lat 50°00,0°N----- - Lihté6 M 3456,8'N

Dlat 3°28,4°S

Tulo Lat 46°31,6'N-----> Tulo M 3144,5°N (Interpoloitu)
Dm -312,3°

3. Lasketaan tulopaikan longitudi.

Dlon=-312,3"x tan 260°= -1771,1'= 29°31,1" W
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Merkkien selitys

KARTTA 1 (Merikarttamerkit) kirjassa selitetédan kaikki merikartoilla kaytettavat symbolit ja lyhennykset.

SUOMEN RANNIKON LOISTOT - kirja ja vastaavat sisavesien kirjat sisaltavat mm. tarkat tiedot loistojen
rakenteesta ja valotunnuksista seka radionavigaatiopalveluista.

Teckenférklaring

KORT 1 (Sjokortssymboler) ar en bok som innehaller alla symboler, férkortningar och begrepp som anvénds i sjokort.

FYRAR VID FINLANDS KUSTER och motsvarande bécker om inlandsfarvattnen innehaller bl.a. exakta uppgifter om
fyrarnas konstruktion och karaktérer samt om radionavigationsservicen.

Legend

CHART 1 (Chart Symbols) is a book including all symbols, abbreviations and terms used on nautical charts.

THE FINNISH LIST OF LIGHTS and other similar books covering the inland waterways contain exact
information on lighthouses, their characters, the radionavigation services available etc.

Viitoitusjarjestelma
Utmarkningssystemet Maritime buoyage system

Merkkityypit Markestyper Types of marks

Kardinaalimerkit Lateraalimerkit
Kardinalméarken Lateralmarken
Cardinal marks Lateral marks
Karimerkki ~ Turvavesi-
Pohjois-  Etels- Its- Lénsi- Vasen  Oikea Punktmarke merkki Erikoismerkki
Nord- Syd- Ost- Vast- Babord  Styrbord Isolated  Mittledsmérke Specialmarke
North South East West Port Starboard  Danger Mark Safe Water Mark Special Mark
Varitunnukset
Fargbeteckningar
Colour
Heijastimet
Reflektorer
Reflectors
i
Valotunnukset
Fyrkaraktarer [YYYYYYYVVYY [YYVYYY ] (VYR [YYYYYYYVE N [ . VYV
Light

Viittojen karttamerkit t I I i I I i I I

Kartsymboler
Chart symbols

Syvyystiedot, pohjan laatu Djup, bottenbeskaffenhet Depths, nature of seabed

Loistot Fyrar Lights

Linjaloistot ja yhdyslinja (yhtendinen viiva kuvaa kulkuvay-
(&a). Suunta on ilmoitettu asteina desimaalin tarkkuudella.
Valotunnus tarvittaessa.

J<}— —269,3°—089,3" Ensfyrar och enslinje (heldragen linje &r farled). Kursen anges i hela
NIMI och tiondels grader. Fyrkaraktar vid behov.
LFLW.6s Leading lights with leading line (firm line is fairway). Course given
Qw. in degrees and tenths of a degree. Character of light if necessary.
PORIN MAJAKKA
FLW.125.18m.9M Merimajakka Tutkamajakka Julkisivuvalaistus, fasadivalaistus
Racon (T) Havsfyr Racon Radarfyr «T» Fasadbelysning
Lighthouse Radar transponder beacon Floodlight, floodlighting of a
structure

Tillfallig fyr, tands vid behov Sektorfyr pa smaskaliga kartor
Occasional light, shown when required Sector light on small-scale charts

Tilapaisloisto, sytytetaan tarvittaessa @ Sektoriloisto pienimittakaavaisilla kartoilla

Merkkien tavallisimmat rakennetyypit ja niiden karttamerkit
De vanligaste konstruktionstyperna och deras kartsymboler
Standard shapes and symbols

L E by 4L

Jaépoiju Poijuviitta Viittapoiju ~ Muovi-
Isboj Bojprick Prickboj  putkiviitta
Ice Buoy Spindle Buoy Plastic Plastprick
Light Buoy ~ Plastic
Tutkamerkki Reunamerkki if] Reunamerkki Spar Buoy
Radarmrke it oike:
Radar Mark Randmaérke Randmarke Randmarke
ost babord styrbord
Edge Mark Edge Mark Edge Mark
East Port Starboard
Tutkamerkin vari on eri kuin kardinaali- ja Kaikissa kardinaalireunamerkeissé on i Aavla
lateraalimerkeissa. samanmuotoinen tutkaheijastin. Reunamerkin etaisyys vayldalueen reunasta
Radarmériket har en annan farg &n Alla kardinalrandmérken har likadana Randmérkets avstand till farledsomradet
ardinal- oc kena. radar A i i
The colour of the radar mark differs from  All cardinal edge marks have similar Distance of edge mark to fairway area
that of the cardinal and lateral marks. radar reflectors.

Syvyyskayrat Merialueet Sisavedet Luotaamaton alue
Djupkurvor Sjdomraden Inlandsfarvatten Icke sjomatt omrade
Depth contours Coastal waters Inland waters Unsurveyed area
S ~ - —
0 ~
‘ \
S /
3 ™ ~ Ve
~__ -
—————————— 6
10 — ~ :
15 = y 3 . 5
20 \ ] B
30 \ O o o
40 == . + 0
<Ly
. 4
50 20 Matalaa vetta 7 Matalaa vetts
Syvyys 0-10m Syvyys0-6m
Grunt vatten Grunt vatten
100 Djupo-10m Djupo-6m
Shallow water Shallow water
Deptho-10m Deptho-6m
1 Syvyysluvut metreing Epaluotettava luotaus Varmistettu vesisyvyys
9, Djup i meter 97,  Tvivelaktiga djupangivelser 174, Kontrollerat vattendjup
Depth in metres Soundings which are unreliable Secured water depth
P Syvyys todellisessa paikassa 7, Syvyys todellisen paikan vieressd
g Djupangivelse som anger djup och lage % _© /7= Djupangivelse ej i position
Sounding in true position Sounding out of position
Kapeikon pienin syvyys Pato
(1) Minsta djup i trang passage Damm
Least depth in narrow passage Dam
Hiekka Muta Savi Kivia Sora Kallio
S  Sand M Gyttja, mudder Cy Lera St Stenar Grus R Klippgrund
Sand Mud Clay Stones Gravel Rock, Rocky
Kivet, hylyt, esteet Stenar, vrak, hinder Rocks, wrecks, obstructions
Vedenpaallinen kivi, kivikko Vedenrajassa oleva kivi, kivikko
L L Synlig sten, stenar 4F ar Sten, stenar vid vattenbrynet
Rock, rocks above sea level Rock, rocks awash
Vedenalainen kivi, kivikko L Luoto Nakyva hylky
v S8 Undervattenssten, stenar ® Skar Synligt vrak
Rock, rocks under sea level Islet Visible wreck

Viitoituksen periaate
Utprickningssystem
Buoyage System

Nimelliskulkusuunta
Huvudriktning
General direction

Este, pienin syvyys tunnettu
Obstn  Hinder, pa kant djup
Obstruction, least depth known

Hylky, syvyys tunnettu
Vrak, pa kant djup
Wreck, depth known

Pintanavigoinnille vaaraton hylky Vaarallinen hylky, syvyys tuntematon _ Vedenalainen paalu tms.
T Vrak, ej farligt for ytnavigering. Farligt vrak, djup oként 4 Pale under vattenytan e.d.
Wreck, not dangerous to surface navigation Dangerous wreck, depth unknown Submerged pile etc.

Asemat Stationer Stations

Luotsinkohtauspaikka Rajatarkastuspaikka
@ Plats till sjoss dar lots moter Gransovergangsstalle
Pilot boarding place Border crossing point
Merivartioasema Tulliasema
@ CG Sjobevakningsstation @ Tullstation
Coastguard station Customs office

Maamerkit Landmaéarken Landmarks

———@-— 4 Ensmarken a . B. Kummel ‘[1 Bak
\ Leading beacons Cairn Beacon tower

Linjat ja linjamerkit Kummeli Tunnusmajakka Tuulivoimala @ Radiomasto Torni Vesitorni
a I Vindkraftverk _A Radiomast ﬂ Torn ﬁ wtr Vattentorn
Wind turbine Radio mast Tower Water tower

Rakennettu maasto Konstruktioner m.m. Cultural features

N , Kiinted silta, alikulkukorkeus 3 \ Suurin sallittu leveys
p— Fast bro, fri hojd Fri bredd
} 20 Fixed bridge, vertical clearance | \ t251 Horizontal clearance

Avattava silta \ ‘ Ilmajohto, alikulkukorkeus
Oppningsbar bro Luftledning, fri héjd

% Opening bridge Overhead cable, safe

== overhead clearance

A
S
NN

Rakenteet merelld Offshoreanléaggningar Offshore Installations

Vedenalainen kaapeli Vedenalainen vesijohto, putki
wvnnanaranaaananans Undervattenskabel —+—a—a—s——s—s» — Rorledning ivatten

Submarine cable Submarine pipeline

Lautta Lossi
e L —————— Linférja

Ferry Cable ferry

NIV o i NIMI Sektoriloisto Suuntaloisto
FIG)WRG.155 \ FI(3)WRG.15s Sektorfyr Oc.12s6M .. Riktningsfyr
N Sector light w Direction Light
ﬁSsﬂM
Vaylat Farleder Fairways
[TTTTTT Kauppamerenkulun paavéylé ja Veneilyn runkovayla
varmistettu vaylaalue e Basfarled fér battrafik
2010 "2010 - Huvudfarled for handelsfartyg och 2005 - Major small craft track
kontrollerat farladsomrade
The main shipping channel and swept
fairway area
- T Venereitti ja ohjeellinen S — ____Venereitti, jolla ei ole
7.5 % kulkusyvyys kulkusyvyytta )
Batrutt och ungefarligt djupgaende Batfrutt utan leddjupgaende
Boat route and estimated draught Depth of small craft route undetermined
I\(/jt’klig Jy?})l/?/ tet?le vahvistettua Vaylan kulkusyvyyden muutos
_—— e —— 4,5 >+ 5,1 )—— Andring i djupgaende
Farled utan faststallt djupgaende Change in authorized draught
Unauthorized draught
Veneilysatamat Bathamnar Boat harbours
Suojasatama Palvelusatama, vieraslaituri tai retkisatama
@ Skyddshamn 1234 Servicehamn, géstbrygga, utfardshamn
Shelter harbour Service harbour, visitors’ berth or excursion harbour
Vierassatama 546 Satamanumerot indeksisivuilla
Gasthamn o——=_  Hamnnummer pa indexbladet
Guest harbour, marina Numbers of guest harbours on index chart
Alueet, rajat Omraden, granser Areas, limits
SuoMmI Valtakunnan raja maalla suom Merivyshykeraja
4+ o 4 JINLAND . Riksgrans pa land S B B —+ Territorialgréans
ROSSIJA International boundary on land ROSSA International maritime boundary
: ! Luonnonsuojelualue Magneettinen hairidalue
| ! Naturskyddsomrade Magnetiskt storningsomrade
| 1 Nature reserve Local magnetic anomaly
Sisdisten aluevesien ulkoraja T T T T T 7@ T T Ampuma-alue
\A\2/ Yttre grans for inre territorialvatten | Skjutomrade
Straight territorial sea baseline | Firing danger area
Aluevesiraja b suoae
-+ —+ Territorialvattengrans 3 Skyddsomrade
Seaward limits of territorial sea b Restricted area
[t S &= 7
’, |4 Ankkurointialue &; Suositeltu ankkuripaikka (rajausta ei maaritelty)
,i | Ankringsomrade i allménhet Rekommenderad ankarplats (inga definierade granser)
o | Anchorage area in general Recommended anchorage (no defined limits)
i = 2011 III
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Merkkien selitys, valotunnukset

Teckenforklaring, fyrkaraktarer

Explanation of symbols, light characters

Erittdin nopea pikavilkku (toistotiheys 160 tai useampi, tavallisesti joko 240-300 valdhdystd minuutissa)

Ultrasnabblixt (frekvensen 160 eller fler, vanligen 240-300 blixtar/min)
Ultra quick (repetition rate of 160 or more - usually either 240 to 300 - flashes per minute)

Lyhenne Valoluokka Kuvaus Jakson pituus
Férkortning Fyrljus Schematisk beskrivning  Periodens langd ———
Abbreviation Class of light Hlustration Period shown
Kiinted valo
F Fast ljus
Fixed light

Erittdin nopea pikavilkkuvalo
uaQ Oavbruten ultrasnabblixt
Continuous ultra quick light

A T e T T T T Y AT

Katkeava (valon kokonaiskesto pidempi kuin pimeé jakso)
Intermittent ljus (ljus med korta formorkelser)
Occulting (total duration of light longer than total duration of darkness)

Oc

Katkovalo
Intermittent ljus
Single-occulting light

| Keskeytetty erittdin nopea pikavilkkuvalo
va Avbruten ultrasnabblixt
Interrupted ultra quick light

ST T R

0c(2)

Ryhmékatkovalo
Gruppvis intermittent ljus
Group-occulting light

Oc(2+3)

Yhdistetty ryhmakatkovalo
Sammansatt gruppvis intermittent ljus
Composite group-occulting light

Tasarytminen (valon ja pimean kesto
Isofas (ljus och morker lika langa)

yhta pitka)

Isophase (duration of ligth and darkness equal)

Iso

Tasarytmivalo
Isofas, klippsken
Isophase light

Vilkkuva (valon kokonaiskesto lyhyempi kuin pimed jakso)
Blixt (fyrljus som visar regelbundet dterkommande ljusblixtar)
Flashing (total duration of light shorter than total duration of darkness)

FI

Vilkkuvalo
Blixt
Flash light

FI(3)

Ryhmavilkkuvalo
Gruppblixt
Group-flashing light

Morsevalo
Mo(K) Morsekod C W T W
Morse Code light , ,
Valojen vdirit Fyrljusférger Colours of Lights
Valkoinen
w Vit
White
Punainen Valojen vdirit
R Rod Ljusets fédrger
Red Colours of lights shown
Vi h,reé monivdrikartoilla
G Gron
G pd moderna kort
reen on multicoloured charts
Sininen
BN Bl LA |
Blue
Keltainen sektorivalot monivdrikartoilla
Y Gul pa sektorbdgarna i moderna kort
Yellow on multicoloured charts at sector lights
w
Oranssi [ P
Or Orange
Orange
Esimerkki loiston Exempel pa en fullstandigt redovisad Example of a full Light
tunnusesityksesta fyrljusbeskrivning Description

FI(2+1)

Yhdistetty ryhmavilkkuvalo
Sammansatt gruppblixt
Composite group-flashing light

LFI

Kestovilkkuvalo (vilkun kesto 2 s tai enemman)
Lang blixt (blixten 2 sek eller langre)
Long-flashing (flash 2 s or longer)

Pikavilkku (toistotiheys 50-79, tavallis

Quick (repetition rate of 50 to 79 - usua

esti joko 50 tai 60 véldhdystd minuutissa)

Snabblixt (frekvensen 50-79, vanligen 50 eller 60 blixtar/min)

Ily either 50 or 60 - flashes per minute)

Jatkuva pikavilkku

Q Oavbruten snabblixt
Continuous quick light
Ryhmaépikavilkku
Q(3) Gruppsnabblixt

Group quick light

Nopea pikavilkku (toistotiheys 80-159, tavallisesti joko 100 tai 120, védldhdystd minuuti
Extrasnabblixt (frekvensen 80-159, vanligen 100 eller 120, blixtar/min)
Very quick (repetition rate of 80 to 159 - usually either 100 or 120 - flashes per minute)

ssa)

Jatkuva nopea pikavilkku

NIMI
FI(3)WGR. 155 21m 15 M
. occas

FI(3) Luokka: ryhmavilkkuvalo, jossa toistuu kolmen valon ryhma
Fyrljus: gruppblixt som upprepar en grupp av 3 blixtar
Class of light: group flashing light repeating a group of three flashes

WRG Varit: valkoinen, punainen ja vihred omissa sektoreissaan. Sinisilla merikartoilla valkoinen valo kuvataan keltaisilla kaarilla ja sektoreilla.
Férger: vitt, rétt, gront anger att fyrens sektorer lyser med dessa férger. Pa blaa sjokort betecknas vitt sken med gula cirkelbagar och sektorer.
Colours: white, red, green, exhibiting the different colours in defined sectors. On Finnish charts the white lights are marked with

yellow arcs and sectors.

15s Jakso: kolmen valahdyksen ryhmén ja sen vélisen pimeédn vaiheen kesto: 15 sekuntia

Period: 15 sek ar den tid det tar att visa en hel sekvens av 3 blixtar och formérkelse
Period: the time taken to exhibit one full sequence of 3 flashes and eclipses: 15 seconds

21m Korkeus: valon polttopiste 21 metrid vertaustason ylapuolella
Fyrljusets hojd 6ver medelvattenytan
Elevation of focal plane above datum: 21 metres

15M Valkoisen valon nimellinen kantomatka.
Nominell lysvidd for vitt sken.
Nominal range for the white light.

occas Loisto, joka sytytetaan vain tarvittaessa (kalastusaluksille, lautoille yms.)
Fyrar, som tands tillflligt vid speciella behov (for fiskefartyg,farjor)
Lights exhibited only when specially needed (for fishing vessels, ferries)

Group very quick light

va Oavbruten extrasnabb blixt AdiddddaddddaddAiAAAAARAAARKAAAAARRARARRARLAL
Continuous very quick light
Nopea ryhmépikavilkku
vQ(3) Extrasnabb gruppblixt

—_

Huom. Alemman linjaloiston valotunnus on Suomessa yleensa pikavilkku (Q) ja ylemmén kestovilkkuvalo (LFI).
Obs.  Karaktéren for nedre ensfyr ar i Finland i allménhet snabblixt (Q) och fér 6vre ensfyr lang blixt (LFi).
NB. The character of the lower leading light in Finland is normally Quick (Q) and that of the upper leading light Lang-flashing (LFI).
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