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1. Введение
Данное руководство пользователя описывает работу системы управления
траекторией судна, тип NAVX 6000 TCS (далее Система или «NAVX TCS») и
автопилота "Navis AP5000" (далее автопилот). Система является комбинацией
функциональности электронно-картографической навигационно-информационной
системы (далее ЭКНИС) и автопилота, которые взаимодействуют, обмениваясь
информацией с использованием соответствующего протокола.

Для успешной работы с Системой используйте данное руководство пользователя в
совокупности с руководствами: «Система управлением курсом судна "AP5000"» и
«ЭЛЕКТРОННО-КАРТОГРАФИЧЕСКАЯ НАВИГАЦИОННО-ИНФОРМАЦИОННАЯ
СИСТЕМА „NAVX ECDIS“».

В текущем документе содержится общее описание Системы, логика взаимодействия с
ЭКНИС, описание распределения функций и описание работы «NAVX TCS» с
системой АПС.

Основные функциональные модули:

1. Планирование маршрута

2. Исполнительная прокладка маршрута

3. Система управления траекторией судна

Функции Системы распределены следующим образом: с помощью ЭКНИС
осуществляется планирование и исполнительная прокладка маршрута, автопилот
отвечает за прохождение судна по активному маршруту.

ЭКНИС и автопилот могут работать автономно, выполняя все требования
соответствующих стандартов.

ВНИМАНИЕ! Использование автопилота ни при каких обстоятельствах не отменяет
обязанности нести постоянную ходовую вахту на мостике.

Не включайте режим управления траекторией судна в следующих ситуациях:

· При интенсивном судоходстве или прохождении узкостей;

· При ограниченной видимости (туман, дождь, снег) или в штормовых условиях;

· В районах, где применение авторулевого запрещено законом.

При работе с автопилотом соблюдайте следующие правила:

· Никогда не оставляйте станции управления без наблюдения;

· Не размещайте магнитные предметы или оборудование вблизи датчика курса,
используемого в системе авторулевого;

· Регулярно контролируйте фактический курс судна и его местоположение;

· Своевременно переключайте авторулевой в режим “Готов” (Standby) во избежание
возникновения опасных ситуаций;

· Инсталляция и обслуживание системы должны проводиться подготовленным
техническим персоналом.
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Соответствия
Программное обеспечение соответствует требованиям следующих стандартов и
применимых Правил:

· Правила технического наблюдения за постройкой судов и изготовлением
материалов и изделий для судов (© Российский морской регистр судоходства,
действующая редакция);

· Постановление Правительства Российской Федерации от 29 августа 2025 г. №1307
"Об утверждении технического регламента о безопасности объектов морского
транспорта";

· МЭК 61174 (IEC 61174), действ. редакция;

· МЭК 62065 (IEC 62065 category C), действ. редакция;

· ИСО 11674 (ISO 11674), действ. редакция.

· IMO Res.A.822 (19) и ISO11674 (2019) / 16329 (2003) for High Speed Crafts, действ.
редакция;

· МЭК 62065 ред.2 (IEC 62065 ed2) Track Control System, действ. редакция;

· МЭК 60945 (IEC 60945), действ. редакция;

· DNV Rules for Classification of Ships (additional requirements NAUT-AW notation),
действ. редакция;

· МЭК 62288 (IEC 62288), действ. редакция;

· МЭК 62923-1 (IEC 62923-1), действ. редакция.

Маркировка
Маркировка должна содержать следующую информацию:

· Наименование изделия

· Адрес изготовителя

· Серийный номер изделия

· Год изготовления

· Напряжение питания

· Потребляемая мощность

· Масса

· Расстояние до магнитного компаса

· Степень защитного исполнения

· Знак утилизации данного оборудования, которая производится
специализированными уполномоченными организациями в соответствии с
требованиями Российского законодательства
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Утилизация
После окончания срока эксплуатации изделие не представляет опасности для жизни и
здоровья человека и не причиняет вреда окружающей среде.

После списания, к изделию должен быть применен комплекс организационно-
технических мер и мероприятий, направленный на рациональное использование и
экономию ресурсов. Компоненты и материалы, входящие в состав изделия,
отслужившие и не отслужившие установленный срок, должны подвергаться
переработке во вторичную продукцию, вторичные ресурсы, сырье, материалы и т.д. (в
соответствии с политикой РФ о ресурсосбережении).

Отказ от ответственности
Ответственность за неправильное использование оборудования Системы и ПО, а
также за несоблюдение техники безопасности, лежит полностью на пользователе. В
зону ответственности пользователя входит следование правилам безопасного
вождения судна и поддержание безопасной морской обстановки.

Компания полностью снимает с себя ответственность в случаях ненадлежащего
использования Системы, которое может вызвать несчастные случаи, порчу
оборудования или нарушение закона.
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2. Перечень сокращений и определений
Аббревиатура
Расшифровка Определение

BRG
Bearing Пеленг

CRS
Course Путевой угол / Направление движения

COG
Course Over the

Ground

Курс относительно грунта или направление линии пути
(Курс/гр.)

CTW
Course Through the

Water
Путевой угол с учетом дрейфа

ECDIS
Electronic Chart
Display and

Information System

ЭКНИС (Электронная картографическая навигационно-
информационная система)

GNSS
Global navigation
satellite system

Глобальная навигационная спутниковая система (ГНСС)

Gyro
Gyrocompass Гирокомпас, гирокомпасный курс

HDG
Heading Курс / Мгновенное значение курса

Heading Control

Режим работы автопилота, в котором поддерживается
постоянное значение HDG (курсового угла), нет компенсации
ветра и течения. Судно осуществляет поворот, используя
заданное значение поворота руля и не гарантируется точное
прохождение по траектории

Heading monitoring Отслеживание разницы значений датчиков HDG

IEC
International

Electrotechnical
Commission

Международная электротехническая комиссия (МЭК)

IHO
International
Hydrographic
Organization

Международная гидрографическая организация (МГО)

Position monitoring Отслеживание разницы значений датчиков позиции

Position system Система определения местоположения судна (ОМС) с
помощью ГНСС и др. систем позиционирования
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Аббревиатура
Расшифровка Определение

SOG
Speed Over the

Ground
Скорость относительно грунта, путевая скорость

Speedlog Лаг

STW
Speed through the

water
Скорость относительно воды, скорость по лагу

Track Control Режим управления траекторией судна

TTG
Time To Go Время до прибытия (в следующую путевую точку и т.п.)

WOL
Wheel Over Line

Линия перекладки руля, Линия, параллельная следующему
курсу, при пересечении которой меняется активная точка
маршрута

DWOL - дистанция до линии перекладки руля

TWOL - время до линии перекладки руля

WPT
Waypoint Путевая точка (ПТ)

XTD
Cross Track Distance

Дистанция бокового отклонения - дистанция от позиции судна
до активного маршрута

3. Аппаратные компоненты системы
3.1 Основные требования к внешним устройствам
Для работы "NAVX TCS" должны быть подключены:

1. Не менее двух независимых источника позиции ГНСС. Должно осуществляться
отслеживание разницы позиций ГНСС.

2. Не менее двух независимых источника курса (HDG). Должно осуществляться
отслеживание разницы курсов и синхронизация между ЭКНИС и автопилотом
основного источника курса.

3. Источник скорости относительно воды.

В случае выхода из строя одного из перечисленных навигационных устройств, режим
"Track control" (Управление траекторией судна) автоматически отключается и
генерируется сигнал тревоги “Stop track control”. Система переходит в режим "Heading
control".

3.2 Факторы, влияющие на работу Системы
Существует множество факторов, которые могут влиять на точность и
работоспособность Системы.

1. Точность сенсоров ГНСС, гирокомпаса и датчика скорости. Система постоянно
анализирует позицию судна относительно маршрута, созданного и проверенного на
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безопасность, а также геометрическую корректность в ЭКНИС. При любом отклонении
позиции от траектории маршрута, Система управляет рулем судна таким образом,
чтобы компенсировать величину XTD, вычисленную в ЭКНИС в процессе
исполнительной прокладки.

2. Точность датчика курса (значение "HDG") имеет важнейшее значение для Системы,
поскольку происходит постоянное сравнение значений "HDG" и текущего курса
маршрута. Особенно это важно в процессе поворота. Ошибки курса влияют на
точность прохождения поворота.

3. Дистанция инерционного движения (Forwarding distance) в Системе с автопилотом
вычисляется непосредственно автопилотом. Вместе с тем в ЭКНИС также необходимо
корректно задавать значения в таблице F-distance для точного рассчета WOL и TTG.
Положение WOL определяет время генерации последовательности сообщений при
приближенни судна к путевой точке.

4. Волнение, ветер и течение зависят от курса судна, влияют на меневренные
характистики и сказываются на точности ведения судна.

5. Скорость относительно воды (STW) влияет на маневренные характеристики судна.
При малых значениях скорости, существующих максимальных значений поворота руля
может оказаться недостаточно для осуществления необходимого маневра судна.

В районах с сильным течением поворот на острый угол относительно земли может
оказаться невозможным, несмотря на то, что относительно воды судно совершает
корректный маневр.

На рисунке ниже показана ситуация, когда судно осуществляет корректный маневр
относительно воды, но относительно земли происходит смещение, которое автопилот
должен компенсировать, что не всегда возможно.

3.3 Основные модули Системы
Система управления траекторией судна, тип NAVX 6000 TCS построена на тесном
взаимодействии ЭКНИС и автопилота. Обе системы используют единые параметры от
сенсоров позиции, курса и скорости, что обеспечивает согласованность
навигационных данных и точность управления.

Для работы используется режим работы ЭКНИС, который выполняет следующие
функции:

ЭКНИС компьютер

· Планирование и проверка маршрута на безопасность относительно ЭНК словаря
опасных объектов и геометрической корректности;

· Исполнительная прокладка маршрута;

· Расчет XTD (дистанции до маршрута);
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· Прием и обработка информации от навигационных устройств;

· Взаимодействие с системой аварийно-предупредительной сигнализации (АПС),
включая специфические для «NAVX TCS» оповещение ЭКНИС.

ЭКНИС дисплей

· Графическое отображение информации при планировании и исполнительной
прокладке;

· Графическое отображение информации относящейся к «NAVX TCS».

Автопилот

· Принимает и обрабатывает информацию от навигационных устройств;

· Содержит модуль вычислителя, который управляет рулем судна и использует
физическую модель судна;

· Интерфейс с рулевым механизмом.

Панель APH-5 для управления автопилотом

· Отображает информацию от навигационных устройств;

· Отображает статус;

· Позволяет выбрать режим работы автопилота.

4. Описание интерфейса
4.1 Панель APH-5 для управления автопилотом
Панель APH-5 предназначена для интуитивного и эффективного управления
автопилотом судна:

4.2 Дисплей ЭКНИС
Дисплей ЭКНИС организован в виде функциональных зон, обеспечивающих удобное и
наглядное представление навигационной информации.

Основные функциональные зоны включают:
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· Графическое отображение информации относящейся к «NAVX TCS»;

· Графическое отображение информации при планировании и исполнительной
прокладке.

Обе функциональные зоны динамически обновляются в реальном времени.
Интерфейс обеспечивает четкое пространственное разделение данных, минимизируя
риск перегрузки оператора и повышая безопасность судовождения.

Графическое отображение информации относящейся к
«NAVX TCS»

В окне отображено:

· Master is the current station - статус станции в режиме управления маршрутом;

· Monitored route - название маршрута в режиме исполнительной прокладки;
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· COG - курс судна, переданный от навигационного устройства;

· CRS - курс текущего и следующего плеча маршрута;

· DELTA - разность курсов судна и текушего плеча маршрута;

· Графическое отображение местоположения судна на текущем плече;

· ETA - расчетное время прибытия судна в конечную точку маршрута;

· DWOL - дистанция до линии перекладки руля;

· TTG - время до прибытия в следующую путевую точку;

· XTD - дистанция бокового отклонения;

· RAD - радиус поворота;

· ACTIVATE/DEACTIVATE TRACK CONTROL - включить/отключить режим управления
маршрутом.

Графическое отображение информации при планировании и
исполнительной прокладке
Эта зона предназначена для работы с маршрутом судна:

· При планировании — отображаются создаваемые путевые точки (ПТ), маршруты,
линии опасных и безопасных глубин, зоны ограничений, а также расчетные параметры
(расстояния, путевые времена, изменения курса). См. подробно руководство
пользователя «ЭЛЕКТРОННО-КАРТОГРАФИЧЕСКАЯ НАВИГАЦИОННО-
ИНФОРМАЦИОННАЯ СИСТЕМА „NAVX ECDIS“».

· При исполнительной прокладке — ЭКНИС отображает текущее положение судна
относительно активного маршрута.

В окне отображено:

· Track control mode - индикация активированного режима управления траекторией
судна в верхней части карты;

· Графическая индикация следования судна по заданному маршруту на карте;

· Таблица "Route plan"
В нижней части карты размещена таблица, отображающая процесс следования судна



NAVX 6000 TCS - Navis AP5000
РУКОВОДСТВО ПОЛЬЗОВАТЕЛЯ 11

Дата выпуска Январь 2026

по заданному маршруту. В колонке «Check» визуализируется прогресс выполнения
маршрута с помощью индикатора, а также приводится информация о путевых точках
(ПТ) маршрута. Для работы с таблицей см. подробную инструкцию в руководстве
пользователя «ЭЛЕКТРОННО-КАРТОГРАФИЧЕСКАЯ НАВИГАЦИОННО-
ИНФОРМАЦИОННАЯ СИСТЕМА „NAVX ECDIS“».

Таблицу можно временно скрыть, нажав на значок крестика, либо уменьшить ее
размер.

5. Управление траекторией судна
5.1 Принципы работы «NAVX TCS»
После активации маршрута ЭКНИС непрерывно рассчитывает XTD. В автопилоте
постоянно обновляются значения курса маршрута, величины XTD, текущая позиция
CCRS. Автопилот, в свою очередь, вырабатывает сигналы для рулевого механизма
судна.

ЭКНИС непрерывно отслеживает продвижение судна по маршруту, автоматически
меняет автивную точку маршрута при пересечении судном WOL параллельной
следующему курсу и посылает соответствующие команды автопилоту.

Автоприлот рассчитывает команды для судового руля таким образом, чтобы
обеспечить максимально точное следование по заданной траектории на прямых
участках и в поворотах, в условиях внешних воздействий и погрешностей информации
от навигационных сенсоров.

На рисунке ниже маршрут отображен вместе с важными элементами для понимания
процесса работы с «NAVX TCS»:

WP_003 является активной точкой. Судно приближается к WOL параллельной к
следущему участку маршрута. При пересчечении этой линии ЭКНИС меняет активную
точку на следующую. В этот момент начинается перекладка руля таким оборазом,
чтобы выйти на следующий курс с постоянным радиусом поворота.

Расстояние от точки B до точки C называется "F-distance" и является расстоянием,
которое судно проходит по инерции до реального начала поворота после начала
перекладки руля. Таблица значений F-distance, в зависимости от скорости и загрузки
судна, является важной характеристикой судна для обеспечения высокой точности
следования по маршруту. Поэтому очень важно корректно задать значения по
умолчанию "F-distance" при инсталляции «NAVX TCS» и корректировать таблицу в
случае изменения динимических характеристик судна. См. подробно раздел
"Параметры по умолчанию".

На указанном выше рисунке в точке B начинается поворот руля, а точка C является
точкой, где начинается поворот судна.
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5.2 Логика работы системы
Режимы работы автопилота:

· Ручное управление (Manual steering)

· Управление курсом (Heading control)

· Система управления траекторией судна (Track control)

Выбранный режим отображается на дисплее ЭКНИС и контрольной панели
автопилота.

1. Ручное управление (Manual steering)

Осуществляется в двух режимах:

· NFU (Non follow up)
Прямое управление рулем с максимальной скоростью движения руля. Этот режим
обычно используется в аварийных ситуациях.

· FU mode (Follow Up).
Управление судном осуществляется с помошью рулевого колеса, как пример.
Конретная реализация зависит от конструкции судна. Всегда есть возможность быстро
переключить автопилот в режим ручного управления. Согласно ПКПС не более чем за
3 сек.

2. Управление курсом (Heading control)

В этом режиме нет необходимости в информации от ЭКНИС, а значение HDG
задается на контрольной панели автопилота.

ВНИМАНИЕ! В режиме "Heading control" управление судном осуществляется без
участия ЭКНИС. Курс судна и радиус поворота отличаются от заданных из-за действия
течения и ветра.

3. Режим управления траекторией судна (Track control mode / Track steering)

В этом режиме контроль передается ЭКНИС. Система управляет судном при
движении по маршруту, состоящему из множества путевых точек, минимизируя
растояние судна от активного маршрута. Режим активируется нажатием кнопки
“Activate track control” в окне "TCS".

5.3 Параметры по умолчанию
Установите параметры судна по умолчанию для управления движением судна по
траектории. Для этого:

1. Выберите страницу с настройками "Settings->OWN VESSEL->AUTOPILOT".
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2. Установите ограничительные параметры для разных состояний загрузки судна: In
ballast (Скорость судна в балласте), Half loaded (Скорость наполовину загруженного
судна) и Loaded (Скорость загруженного судна):

· Maximum speed — максимальная скорость

· Maximum ROT — максимальная скорость поворота (циркуляции)

· Maximum turn radius — максимальный радиус поворота

3. Задайте свойства:

· Min manoeuvre SPD — минимальная скорость маневра

· Max XTD — максимальная дистанция бокового отклонения

· Initial CRS Difference — расхождение курса судна от заданного

· Max CRS deviation — максимальное отклонение курса

5.4 Начало работы
Для работы автопилот (AP5000) должен быть подключен к ЭКНИС, настроена
конфигурация сенсора "AUTOPILOT" на странице с настройками "Settings->I/O Ports-
>OTHER->AUTOPILOT". Настройка выполняется сервисным инженером.

Чтобы начать работу, в режиме отображения карты "ECDIS" в правой панели
управления на панели инструментов выберите инструмент "TCS".

5.5 Условия для активации «Track Control»
Активация режима «Track Control» возможна только при соблюдении определенных
условий.

Если хотя бы одно из них не выполнено, акцивация недоступна, в окне инструмента
отображается сообщение с указанием причины блокировки.

Необходимые условия:

1. Вся навигационная информация должна быть достоверной.

2. Маршрут должен быть активирован, и судно должно находиться:

· в пределах коридора безопасности активного участка (плеча) маршрута;

· вне зоны поворота, то есть до точки пересечения «WOL».
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3. Расхождение курса судна от заданного (Initial CRS Difference) не должно превышать
предельное значение, заданное на странице системных настроек "Settings -> OWN
VESSEL -> AUTOPILOT".

4. Минимальная скорость маневра (Min manoeuvre SPD) не должна быть ниже
минимальной, установленной на той же странице "Settings -> OWN VESSEL ->
AUTOPILOT".

5. Должна быть установлена стабильная связь с устройством автопилота.

ВНИМАНИЕ! Переход от режима управления траекторией судна «Track Control» к
ручному управлению рулем всегда доступен пользователю. Для этого выберите один
из доступных способов:

1. На дисплее ЭКНИС: в окне "TCS" нажмите "DEACTIVATE TRACK CONTROL".

2. С помощью ручки переключателя: переведите ручку переключателя в положение
"OFF".

5.6 Как активировать режим «Track Control»
1. Создайте новый маршрут или выберите из коллекции в окне "Route plan".

2. Проверьте маршрут на опасности с помощью переключателя "Check" и активируйте
исполнительную прокладку, нажмите "START MONITORING".

Для выполнения П. 1 и 2 используйте руководство пользователя «ЭЛЕКТРОННО-
КАРТОГРАФИЧЕСКАЯ НАВИГАЦИОННО-ИНФОРМАЦИОННАЯ СИСТЕМА „NAVX
ECDIS“».

3. Для дальнейшей работы перейдите в окно "TCS" на панели инструментов в
правой панели управления.

Если соблюдены все условия для управления маршрутом, кнопка "ACTIVATE TRACK
CONTROL" становится активной. При наличии несоответствий требованиям в окне
отображены рекомендации для их устранения. Подробно см. раздел "Возможные
проблемы при активации «NAVX TCS» и их решение".

4. Чтобы начать управление маршрутом, нажмите "ACTIVATE TRACK CONTROL". См.
рисунок к П.6.

5. В течении 20 секунд активируйте режим "Track control" на автопилоте. В противном
случае активация режима управления сбрасывается.

Для этого выполните следующие действия:

5.1. На переключателе:
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· переведите ручку переключателя в положение "ON" (Включить);

5.2. На панели APH-5

· нажмите кнопку "Режим/Авто";

· прокрутите круглый регулятор и выберите режим "Тrack";

· нажмите на регулятор для подтверждения.

6. После активации «NAVX TCS»:

· ЭКНИС и автопилот начинают обмен информацией о параметрах движения
судна по маршруту.

· Автопилот управляет рулем судна, компенсируя текущее отклонение от
маршрута.

ПРИМЕЧАНИЕ! Изменение активной точки маршрута в режиме "Track control"
недоступно.

· На дисплее всех станций NAVX появляется индикация активированного режима
управления траекторией судна: "Track control mode".

7. Смена станции для управления

Станция, на которой активирован режим управления траекторией судна приобретает
статус "Master". В окне "TCS" отображается индикация: Master is the current station. Все
остальные станции мостика "NAVX" находятся в статусе отображения "Slave".

Станцию для управления "Track control" возможно сменить на другую в мостике
"NAVX". Для этого на выбраной станции в окне "TCS" нажмите "TAKE OVER
CONTROL". Текущая станция получит статус управления.



NAVX 6000 TCS - Navis AP5000
РУКОВОДСТВО ПОЛЬЗОВАТЕЛЯ 16

Дата выпуска Январь 2026

8. Чтобы отменить режим управления траекторией судна "Track control", нажмите
"DEACTIVATE TRACK CONTROL".

9. Если в режиме "Track control" возникают условия, которые приводят к
невозможности его использования, Система автоматически переключается в режим
управления курсом "Heading control".

ПРИМЕЧАНИЕ! Если станция в статусе управления (Master) отключается от мостика,
необходимо принять управление на другой станции мостика "NAVX" в течении 20
секунд. Для этого нажмите "MASTER LOST! TAKE OVER CONTROL!" (Сигнал от
мастер станции потерян. Переключите управление на другую станцию!).

5.7 Проблемы при активации «Track Control» и их
решение

Уведомление (ENG) Значение/Действие

No AP connection Отсутствует подключение к автопилоту

Проверьте физическое подключение к устройству
автопилота, а также убедитесь, что ручка
переключателя находится в положение "ON"
(Включено).

Route is not activated Исполнительная прокладка не активирована

Требуется активировать прокладку в таблице "Route
plan". См. инструкцию в руководстве пользователя
«ЭЛЕКТРОННО-КАРТОГРАФИЧЕСКАЯ
НАВИГАЦИОННО-ИНФОРМАЦИОННАЯ СИСТЕМА
„NAVX ECDIS“».
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Уведомление (ENG) Значение/Действие

Vessel is not on active leg Судно вне активного плеча

Судно должно находиться в коридоре безопасности
активного плеча маршрута вне зоны поворота (т.е.
до зоны пересечения WOL).

Vessel heading is out of leg
course

Курс судна отличается от заданного курса плеча

Разница между текущим курсом судна (HDG) и
курсом активного участка маршрута не должна
превышать предельное значение, заданное на
странице системных настроек "Settings -> OWN
VESSEL -> AUTOPILOT". См. подробно раздел
"Параметры по умолчанию".

Vessel speed is less than
minimum

Скорость судна менее минимальной

Скорость судна не должна быть менее заданной на
странице системных настроек "Settings -> OWN
VESSEL -> AUTOPILOT" в поле "Initial CRS
Difference". См. подробно раздел "Параметры по
умолчанию".

Position is unavailable

Secondary position is
unavailable

COG/SOG is unavailable

Нет данных о местоположении

Нет данных от вторичного устройства определения
местоположения

Нет данных о курсе/скорости относительно земли

Убедитесь, что не менее двух ГНСС устройств
подключены к Системе, настроены и передают
корректные данные.

HDG is unavailable

ROT is unavailable

Нет данных о компасном курсе

Нет данных о скорости циркуляции

Убедитесь, что два независимых датчика курса
подключены к Системе, настроены и передают
корректные данные.

STW is unavailable Нет данных о скорости относительно воды

Убедитесь, что источник скорости относительно
воды подключен к Системе, настроен и передает
корректные данные.

6. Система аварийно -
предупредительной сигнализации
При возникновении ситуации, требующей внимания, генерируется сигнальное
оповещение.
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6.1 Типы оповещений
1. Alarm (Тревога)

Это системные оповещения с наивысшим приоритетом, активируемые в ситуациях,
которые могут привести к столкновению или, при наличии условий, которые в
значительной степени влияют на возможности или производительность системы.

2. Warning (Предупреждение)

Это оповещения с меньшим приоритетом, информирующие об условиях, которые
могут привести к нежелательной реакции Системы или возможному отказу, если не
будут предприняты меры.

При появлении сигнального оповещения, Система создает графическое уведомление
в поле кнопки системы АПС, срабатывает визуальная и звуковая сигнализация,
соответствующая состоянию оповещения.

Звуковой сигнал оповещений
По умолчанию звуковая сигнализация включена всегда. Но звук возможно отключить
на время, строго регламентированное стандартом МЭК 62923-1.

1. Тревога сопровождается звуковым сигналом (3 коротких сигнала, повторяющиеся
каждые 7 секунд), а пиктограмма аварийного сигнала мигает до тех пор, пока он не
будет квитирован.

2. Предупредительный сигнал сопровождается звуковым сигналом (2 коротких
сигнала, повторяющиеся, как и для предупредительного сигнала, каждые 60 секунд до
тех пор, пока он не будет квитирован). Пиктограмма предупредительного сигнала
мигает до тех пор, пока он не будет квитирован.

Визуальный сигнал оповещений
Визуальная индикация неподтвержденных оповещений на дисплее ЭКНИС
реализована в виде мигающей пиктограммы, привлекающей внимание пользователя к
наличию новых или активных уведомлений.

Порядок приоритезации и система символов строго соответствуют требованиям
Международного электротехнического стандарта МЭК 62923-1, который
устанавливает единые правила представления аварийных и предупредительных
сообщений на мостике судна, обеспечивая согласованность, понятность и
своевременное реагирование экипажа.

6.2 Оповещения, связанные с работой «NAVX
TCS»
В соответствии со стандартом МЭК 62065-2 определены оповещения, связанные с
функционированием «NAVX TCS»:

1. Position monitoring warning — оповещение при отслеживание разницы значений
датчиков позиции

Предупреждение генерируется, если обнаружено расхождение между основной и
резервной системами определения местоположения, превышающее установленный
предел.

2. Heading monitoring warning — оповещение о контроле курса
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Предупреждение генерируется, если обнаружено расхождение, превышающее
установленный предел.

3. Failure and alert status of sensor — отказ и аварийное состояние датчиков

В случае получения сигнала об отказе или аварийном состоянии от используемого
датчика местоположения, датчика курса или датчика скорости: генерируется
оповещение соответствующего приоритета.

Если сигнал тревоги высокого приоритета не подтвержден вахтенным офицером
(пользователем) в течение 30 секунд, активируется резервная навигационная тревога
"Back-up Navigator Alarm (NA)".

4. Use of faulty signals — использование неисправных сигналов

Оповещение генерируется при использовании любого сигнала датчика, помеченного
как неисправный или имеющий статус тревоги высокого приоритета.

5. Cross-track alarm — оповещение о боковом отклонении от маршрута

Тревога генерируется при отклонении фактического положения судна от линии
маршрута сверх установленного предела бокового уклонения.

6. Course difference warning — оповещение о расхождении курсов

Предупреждение генерируется, если фактический курс судна отклоняется от курса по
маршруту сверх установленного предела.

7. Low speed warning — оповещение о низкой скорости

Предупреждение генерируется, если скорость судна относительно воды в продольном
направлении ниже заданного предела, необходимого для устойчивого управления
судном в режиме управления по маршруту (минимальная маневренная скорость для
режима управления по маршруту).

8. End of track warning — оповещение о приближении к концу маршрута

Предупреждение генерируется за 3–6 минут до прохождения последней путевой точки
активного маршрута. Если пользователь не подтвердит это предупреждение в течение
30 секунд, его приоритет повышается до тревоги.

Если сигнал тревоги не подтвержден пользователем в течение 30 секунд,
активируется резервная навигационная тревога "Back-up Navigator Alarm (NA)".

9. Stop track control warning — оповещение об остановке управления по маршруту

Предупреждение генерируется, если система автоматически переходит в режим
управления курсом или не может продолжать работу. Если вахтенный офицер
(пользователь) не подтвердит это предупреждение в течение 30 секунд, его приоритет
повышается до тревоги.

Если сигнал тревоги не подтвержден пользователем в течение 30 секунд,
активируется резервная навигационная тревога "Back-up Navigator Alarm (NA)".

10. Early course change warning — предупреждение о раннем изменении курса —
сигнал, предупреждающий экипаж о необходимости подготовиться к повороту.

При следовании по маршруту предупреждение генерируется не позднее чем за 3
минуты, но не ранее чем за 6 минут до момента поворота.

Время подачи сигнала возможно редактировать при планировании маршрута. Для
этого нажмите на любую из кнопок "ALerts" и далее значок настроек . В подразделе
"CRITICAL POINT" в поле "Approach time" введите подходящее значение.
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Если предупреждение о раннем изменении курса не подтверждено в течение 30
секунд, то не позднее чем за 2 мин 30 сек до момента начала поворота его приоритет
повышается с «предупреждения» до «тревоги».

11. Actual course change warning — предупреждение о фактическом изменении курса.

Предупреждение генерируется за 30 секунд до момента начала поворота. Если это
предупреждение не подтверждено в течение 30 секунд, его приоритет повышается с
«предупреждения» до «тревоги».

Независимо от того, было ли подтверждено оповещение, судно автоматически следует
по заданному маршруту.

Если тревога о фактическом изменении курса не подтверждена пользователем в
течение 30 секунд после момента начала поворота, активируется резервная
навигационная тревога (back-up navigator alarm).

12. Back-up Navigator Alarm (NA) — резервная навигационная тревога

Сигнал генерируется автоматически для обеспечения вызова персонала на мостик,
если вахтенный офицер не подтвердил требуемые сигналы тревоги в пределах
установленного временного интервала.

Тревога "Back-up Navigator Alarm (NA)" генерируется для всех неподтвержденных
сигналов тревоги, для которых предусмотрена ее активация согласно стандарту IEC
62065.

Если резервная навигационная тревога в течение 30 секунд с момента возникновения
не была подтверждена, не была временно отключена и состояние, вызвавшее тревогу,
не устранено, то сигнал активируется повторно.

Если тревога в течение 30 секунд с момента возникновения была временно
заглушена, то по истечении времени сигнал генерируется так, как если бы только что
возник. Заглушить тревогу возможно только один раз.

Как только все тревоги, связанные с активацией "Back-up Navigator Alarm", будут
подтверждены или устранены, сигнал деактивируется.

6.3 Работа с системой АПС
Чтобы увидеть список всех оповещений, нажмите на любую из кнопок системы АПС на
верхней функциональной панели. Откроется окно в правой панели управления.
Информация отображена в виде таблицы.
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Следующие данные описывают состояние оповещения:

1. Текст оповещения

2. Отсчет времени с момента поступления оповещения

3. Источник оповещения

ПРИМЕЧАНИЕ! Название и текст описания оповещений обеспечивают четкое
понимание ситуации при принятии решений командой мостика для осуществления
безопасной навигации.

Как заглушить сигнал оповещений
Чтобы отключить звук оповещений, нажмите кнопку «SILENCE» (Тишина) в окне
"Alerts".

· Система глушит звуковые сигналы всех категорий на 30 секунд, независимо от их
типа. Индикация активных неподтвержденных оповещений изменяется. По истечении
этого времени звуковой сигнал автоматически возобновляется.

· Если в течение этих 30 секунд появляется новое оповещение, звуковой сигнал
возобновляется.

· Для уже существующих оповещений звук можно заглушить только один раз. При
появлении нового оповещения звуковые сигналы автоматически включаются
повторно.

· Временное подавление звука применяется ко всем оповещениям в рамках одной
агрегации.

Как подтвердить оповещение
Для деактивации оповещений, необходимо либо подтвердить (квитировать ), либо
исправить его состояние - устранить причину, вызвавшую появление тревожного
оповещения.
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Чтобы подтвердить, щелкните по строке с названием оповещения в окне "Alerts".

После подтверждения визуальная и звуковая сигнализации отключаются.

· Звуковое оповещение о Тревоге подавляет звуковое оповещение о
Предупреждении.

· Агрегированные оповещения подтверждаются только индивидуально — каждое в
отдельности.

· Все квитированные оповещения размещаются в порядке, установленном
стандартом МЭК 62923-1.

Как агрегировать оповещения
В целях сокращения количества оповещений в таблице их возможно объединять по
типу:

· Тревоги

· Предупреждения

Чтобы включить агрегацию, активируйте переключатель "Aggregation".

Индикация агрегированных сообщений — строка с заголовком подсвечена синим и
значок "+" в строке таблицы.

Чтобы развернуть список агрегированных оповещений в таблице, нажмите на строку с
заголовком агрегации.
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6.4 Презентация оповещений
Стандартом МЭК 62065-2 (Действующая редакция) предусмотрено графическое
описание последовательностей:

Основные состояния аварийных тревог и их представление
Cтандартом МЭК 62923-1 (Действующая редакция) предусмотрены обозначение
основных состояний оповещений и их представления:

Наименование и
состояние Визуальная индикация Звуковая

индикация Иконка

ТРЕВОГИ
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Наименование и
состояние Визуальная индикация Звуковая

индикация Иконка

Активная -
неподтвержденная
тревога (Active -
Unacknowledged alarm)

Мигающий красный
треугольник + текст
описания

3 коротких сигнала,
которые должны
повторяться
каждые 10 секунд.

Активная - заглушенная
тревога (Active - Silenced
alarm)

Мигающий красный
треугольник + текст
описания.

Звуковой сигнал
заглушен.

Активная -
подтвержденная тревога
(Active – Acknowledged
alarm)

Восклицательный знак в
середине красного
треугольника + текст
описания.

Звуковой сигнал
заглушен.

Активная тревога,
ответственность
передана (Active –
Responsibility transferred"
alarm)

Красный треугольник со
стрелкой, направленной
к центру + текст
описания.

Звуковой сигнал
заглушен.

Причина устранена -
неподтвержденная
тревога (Rectified –
Unacknowledged alarm)

Мигающий красный
треугольник + текст
описания.

Звуковой сигнал
заглушен.

Нормальная (Normal) нет нет нет

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЯ

Активное -
неподтвержденное
предупреждение (Active -
Unacknowledged warning)

Мигающий желто-
оранжевый круг + текст
описания.

2 коротких
звуковых сигнала 1
раз в минуту.

Активное заглушенное
предупреждение (Active –
Silenced warning)

Мигающий желто-
оранжевый круг + текст
описания.

Звуковой сигнал
заглушен

Активное
подтвержденное
предупреждение (Active -
Acknowledged warning)

Желто-оранжевый круг +
текст описания.

Звуковой сигнал
заглушен

Активное
предупреждение -
ответственность
передана (Active -
Responsibility transferred
warning)

Желто-оранжевый круг +
текст описания.

Звуковой сигнал
заглушен
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Наименование и
состояние Визуальная индикация Звуковая

индикация Иконка

Причина устранена -
неподтвержденное
предупреждение
(Rectified -
Unacknowledged warning)

Желто-оранжевый круг +
текст описания.

Звуковой сигнал
заглушен

Нормальное (Normal) нет нет нет

Приоритет отображения оповещений
Приоритет, определяемый исключительно степенью опасности для жизни, судна и
механизмов, определяет в каком порядке тревожные оповещения подаются
оператору.

Согласно стандарту МЭК 62923-1 (Действующая редакция) порядок отображения
оповещений следующий:

Приоритет Значение

1
Активные - неподтвержденные и активные заглушенные тревоги

(active – unacknowledged and active silenced alarms)

2
Активные - неподтвержденные и активные заглушенные
предупреждения

(active – unacknowledged and active silenced warnings)

3
Причина устранена - неподтвержденная тревога

(rectified – unacknowledged alarms)

4
Причина устранена - неподтвержденное предупреждение

(rectified – unacknowledged warnings)

5
Активная - подтвержденная тревога

(active – acknowledged alarms)

6
Активная тревога, ответственность передана

(active – responsibility transferred alarms)

7
Активное подтвержденное предупреждение

(active – acknowledged warnings)

8
Активное предупреждение - ответственность передана

(active – responsibility transferred warnings)

Категории оповещений
Стандарт предусматривает разделение всех оповещений на категории:
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Категория Визуальная индикация

Категория
А

Оповещения, для которых необходима информация, поступающая на
рабочий пост решения задач, непосредственно связанная с
выполнением определенной функции, вызвавшей срабатывание
системы оповещений. Эта сигнализация требуется для оценки ситуации
и незамедлительного принятия решения, например, опасность
столкновения (danger of collision) или опасность посадки на мель
(danger of grounding).

Категория
Б

Оповещения, не требующие дополнительной информации для принятия
судоводителем решения для обеспечения безопасности, за
исключением той информации, которая может быть представлена
центральной системой управления тревогами.
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