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6%a(7%.

U ovom |[DYUAQMRG X REUDYyHG@nidd Hi NwhBd) Stajnica je
JHRPHWULMVNR PMHVWR WRpPpDND QD NRRIGRWHHYRIROD]L SR
EURGD &LOM RYRJ UDGD MH XND]DWL QD ]QDpDM SR]QDYD
SULPMHQX X NRULVW aWR WRdn@amR-aH VPDXWMLQR MGILADSUDDFL
nepravilne krivulje ilihiperbole.8 WHUHVMVWDVLWNRMPRPVNRM QDYLJDFLML
SUDYDF L NUXAQLFD NDR VWD Mpptrébbo je=idatGrRitirhavid d@j& ]LF L M X

stajnice koje se sijeku pod povoljnim kutom.

.OMXpQH Bjmith ppozicia WHUHVWULpPND QDYLJDaRigddip, DVWU
HOHNWURQLpPND QDYLJDFLMD

ABSTRACT

In this final workthe theme is line of positiof.OP) in navigation.Line of position is
geometricalocus of pointsalongwhich a ship's positiormustlie and as such it is foundation
of position fixing. The goal of this final work is to point out importance of havingptetical
knowledge of all types of LOPs and its proper implententan favaur of more accurate and
safer navigationLOP can be a line, a circle, irregular curve or hyperbwderrestral and
astronomicalnavigation LOP is usually a line or a circle. To obtainpasition fix it is

necessary to have at least two LOPs which intercept at a good angle

Key words: line of position,fix, terrestrial navigation, astronomical navigation, electic

navigation
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1. UVOD

6WDMQLFD MH RVQRYQL HOHPHQW SRWUHEDQ ]D RG
navigacije Pravilan odabir stajnicaa posljedicu maw RpQRVW RGUHYHQH SR]JLFLM
XWMHFDM QD VLJXUQRYV Wlako BeNyBRIGQY&R Wr/ijeRIGRY/HD SRDERPY XG®EHR D M H |
ili pomagalom potrebno je znanje o svojstvima pojedinih vrsta stajnica se BRI XU QRV W
SR JUH aMHa \mhiinum Ovaj rad prikazuje metode pozicioniranja u pomorskoj
navigaciji, od osnovnihpoput plovidbe pokrivenim smjerom dokompleksih metoda
astronomskeé H O H N WhaRdadije N H

Nakon uvodanavedenisu osnovni oblici i vrste stajnica SR M D & §uMhi¢igaD
geometrijsia Q D pikwjBtvaWH SRGUXp.MH XSRWUHEH

8 WUHUHP SRJODYOMX HWIQUHB® D LN §MAREADLLIDF L M L
GRELYDQMX SR]JLFLMH SURPDWUBDDQWMHRP WKH IBHRWMDE QIM\H.EH R
pozicijama dobivenimR GUH Yy LY UDQ @ @EndalUDJUDYHQL VX QDagdihQL GREL
pozicjaWH JUH&ANH NRMH SULWRP QDVWDMX

8 PHWYUWRP VORODNMDYBPM XMH JOEH)EBIiEAMIBKe navigacije
Analizirana je astronomska stajnica i njeni tipoli D] YRM WHRULMD L SUDNMW
astronomskih metoda za dobivanje pozicije broda.

8 SHWRP SRJODYOMX QDSUDYOMHQ MH SUHJOHG HOHNV
rada i uloga stajnice u takvim modernim sustavi@ecG SRMHGLQDpPpQLK VXVWDYD
stavljenna ulogu stajnice u ¢l N W U R KaitgmviLi ECDIS sustavu s obzirom na njihovu
YDAQRVW X PRGHUQRP SRPRUVWYX L QDYLJDFLML

8 aH VileRiPdakle]DNO MRKBPMMKHGLQMHQL VX NOMXpQL GLMHOR
radauz | DN O M\NXHDNMDIN Q DXOR IO REUDYHQH WalBadijiX SRPRUVNRM



2. POJAM STAJNICE

Stajnica MH JHRPHWULMVNR PMHVWR WRpPpDND QD NRMRM \
najmanje dviju stajnica je potrebno da bi se dobila pozicija brodekaia dobivena pozicija
MH SRGOHAQD JJERINDPDN VidhhWBLMIHY B 13U ltiyXalite. \Btajnica
PR4H LPDWL REOLN SUDYFD NUXAaQLFH QHSgehBlazZIm@Q@QH NULY
WHUHVWULPpNRM DVWURQRPVNRM L HOHNWURQLpPpNRM QDYL

2.1. PRAVAC KAO STAJNICA

Pravac kao stajnic® RaH VH (efRerdnatimBta, mjerenjepokrivenog smjera
kao sekanta u Sumnerovoj metoitli dio tangenteQD NUXAaQLFL SR]JLFLMH X YLV
astronomske navigacije $]LPXW VH R Glaii sXjerahjemLdbfeRata s kompasa,
VPMHUQH SORpH LOKLERPRHIYKDE@ DY LIDGHRKEDradidgomdhdire, R QL p NH
SRGYRGQRJ XOWUD]YXpQRJ ORNDWRUD LWG SRNULYHQL

koji se nalaze u pravcu smjeranja. Linija koja prolazi kroz ta dva objekta, kada se ucrta na

kartu, daje preac kao stajnicu.
Azimut X W H U HhawgadjigedNdefviiran kao kut kojeg zatvara pravac meridijana
VMHYHUQL NU D MaspbjHidor i RIXWQDPHD L SURPDIWAUDQRJI REM

SJEVER

Slika 1. Azimut pravi [2]

UasWURQRPVNRM QDYLJDFLML D]JLPXW QHEHVNRJ WLMHC
VMHYHUD MXJD L WRpPpNH SUHVMHNAZImMUHYg WijetuDsojertd N U X a Q
kazaljke na satad VMHYHUQH VWUDQH PHULGLMDQD GRi YW LMHGQ|



SROXNUXAQRM VNDOL RG f GR f SUHNR LVWRND LOL ]DES
brojem i oznakom vjetralakva vrijednost ucrtana na kartu daje pravac kao stajnicu, koji u
NRPELQDFLML VD PLQLPDOQR MR& MHtGrQdtdmidaeyppichu LOL QF
broda.[2] [9]

Pokriveni smjer VH GRELYD NDGD QDMPDQMH GYD XFUWDQD R
liniji (dika 2.). Pokriveni smjer ssNRULVWL SUL RGUHYLYDQMX L NRQWUR:
metoda sigurne plovidbe pri pliganju kursevaLOL NDR NRQWUROD SR]JLFLMH VL
SRJLFLMH SRPRUX GYD SRNULYHQD VPMHUD SRNULYHQRJ V

i dubine je korisno jer nije potrebna upotreba komp@ja.

Slika 2. Pokriveni smjer [15]

22. .584a1,& ¥KAO STAINICA

.UXAQLFD NDR VWD M Q erk DdaeRdsti, Mertik® b giPHdr 2 duitdl Qo
kuta, visine nebeskog tijelaUdaljenost se mijeri sredstvima za mjerenje udaljenosti
(daljinomjerom, radarom, itd.p vertikalnii horizontalni kut sekstantoniRezultatbilo kojeg
od ovihmijerenja de stajnicu X REOLNX. NUXaQLFH

Udaljenost MH UD]J]PDN L]PHYyX GYD PMHVWD QD =HPOML 8G
LIJUDpXQDWL LOL i.L PUWDHUQHRQ MHIP MKIGWDIOM H Q RV sgarovi Hili YU AL L
GDOMLQRPMHURP ,]JPMHUHQD XGDOMHQRVW GR REMHNWD
EURGX NRML EL VH QDOD]LR QD ELOR NRMRM WR|pNL RYH
Udaljenost sePRaH L]UDi xé&tkly pbjaveobjekta poznate sine na horizontu

formulom



@L tazk¥8p E ¥&ove 0 (1)
LOL PMHUHQMHP GYDMX LOL YLaAH SUDPpPpDQLK NXWRYD RG L

qgh
aL & 03T @
gAggh
@L & or @
gdje je:
D prevaljeni pui

Ly, Lo SUDPPpDQL NXWRYL

Vertikalni kut MH NXW NRMHJ PMHUL RSD&abDp X WURNXWX
RSDabDQRJ Rdbikéd Monskbglili obalnog horizonta 7R SRGUD]XPLMHYD GD N
QD UD]LQL PRUD GD MH =HPOMD UDYQD L]PHYX RSDAaDpD L
YRGHQRP SRYUALQRP IRUPLUD S pbbradninNpaiahdajeDdglRnadsi,P M H U H C
RG QRYV Qieu pdhxké udaljenosti. SproPDWUDpPL NRML LBFAWRM QNG IQ L
jednog objeld izmjerili biiVWX YULMHGQRVW YHUWLNDOQRJ NXWD 9H
objektima kojima je baza unutar ili izvan morskog horizonta i koji su poznatepbznate
visine. [10] [1] Na slici 3. baza promatranog objekija unutar morskog horizontpa se
udaljenost do nelgpobjeka mjerenjem vertikalnog kutdobije:

@L s& x'A (4)
gdje je:

Voo, H visina objekta

Voka h visina oka

vertikalni kut

depy, Dipsh depresija za obalni horizgnt
dep, DiRea depresija morskog horizonita
Dipt depresija geometrijskog horizonta



Slika 3. Vertikalni kut kada je obj ekt unutar morskog horizonta [10]

Ako je baza objektiao na Bci 4., dakleizvan morskog horizonta udaljenost se dobije
SRPRUX L]JUD]D

@L FIJUE@AE¥:UE @ALE u§stx®R8 sF &pé (5)

Slika 4. Vertikalni kut kada je o bjekt izvan morskog horizonta [10

Horizontalni kut MH NXW NRMHJ PMHUL RSDAaDRSX ADY RIN XGW R
promatrana objekta. MjerenjerNl X W D LthRivthyobjekD GRELMH VH WDNRYHU V
NUX3a@barzentalQL NXW VH tPB&RHPRPIMHVHNVWDQWD LOL NDR UD
DIJLPXWD LOL UHODWLYQD DJLPXWD 5DGLMXV NUXAQLFH \
P DWHP BINMALSP N LJ U D(slikp BLYL[10]



Slika5. 0DWH P D WILPpPNX QLYW BR PR (X KRULJRQWDOQRJ NXWLI

(6)

6@ g
gdje je:

r radijus

AB spojnica objekata

horizontalni kut

Slika6. *UDILpNL LIJUDFIXQRPRD M KIRUL]J]RQWDOQRJ NXWD

DokD] GD KRUL]JRQWDOQL N XWcuGeDpvatdlo i2Vplarvii@ttijesxi NDR N U
periferni kutovi nad istim lukom su jednakiroPDWUDp QD EURGX NRML EL VH
NRMRN WRPNQLFH PMHULR EL LVWL KRUUIJRQWDOQL NXW L]P



2.3. NEPRAVILNA KRIVULJA KAO STAJNICA

8pHVWDOR SUDUHQMH LVSLVD GXELQRPMHUD L XVSRUI
MHGQD RG QDMYDAaQLMLK ]DGDuUD QDYLJDFLMVNRJ pDVQLI
izbjegavanje nasukaQMD 8] WR GXEL QD RMH WDINRE HND R RAWMDMW QL FD
pozicije (slika 7.) Mjerenjem dubine mora dobije se nepravikn&vulja kao stajnica. Krivulje
koje povezuju mjesta iste dubine zovu se izobate i ucrtane su na pomorskim kartama.
2GUHYyLYDQMH VWDM Q LnfbHV [PH/EHILH @ M HEBJ ISRXMRHY QMR XGNG HHY H i H
pozicije, ali u XYMHWLPD VODEH YLGOMLYRVWL NDGD tdi¢ QHPRJ)
SRQHNDG L MHGLQL QDpLQ GD ¥H WEVPERYW RN DRNLYNHD SRU IRFALL
brod mora prelazitij GXERNH YRGH X SOLUX SULOD]JLWL REDOL L
dubinomjera se moraju pretvoriti u dubine referentnog koordinatnog sustava kattelfartg
datum) koji se koristi, izobate na karti moraju biti jasno iscrtane, presjek s drugorntatajn

DJLPXWRP LOL XGDOM poQdfrini kutoR RlU42) ELWL SRG

> uincer
anths o
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Slika 7. 3ULPMHU SRIJLFLMD SRPRUX XGDOMHQR4WL L LIRED



Na slici 8. prikazana fPHWRGD RGUHYyLYDQMD SR]LHAAeMH OLQLM
VRXQGLQJY RPLWDQLK V GXELQRPMHUD 'XELQH VH RpPLWD
QD NDUWL X]J]HYaL X REJLU PRUVNH PLMHQH X WRP WUHQXW
na navigacijskim kartama=DGQMD RpLWDQD G X Hjd dlaldvh metddh@X W QD S
XpLQNRYLWD MHGLQR NDGD VH SUHOD]H LIREPWH MDVQR G|

Slika 8. Linija dubina ( engl.Line of sounding$ [4]

2.4. HIPERBOLA KAO STAJNICA

Hiperbola kao stajnica koristi se u iIHUER O L p Q R Mob(els¥ liz) 2aHika L
vremena (impulsni hipd EROLPQL QDY LJDEODMVND]UXKNMWDYDRJQL KLSFH
navigacijski sustavi) ili razlike u vremenu i fazi (impulsno faini S H Uric RuSth)
istovremeno emitiranih signala SMUR QL]JLUDQLK X ID]L V Baic«&liald)LOL YL al



Slika 9. Hiperbola kao stajnica [9]

+LSHUEROD LPD VYRMVWYR GD MH UD]OLND XGDOMHQI
konstanta u odnosu na fokuse te hiperbbl fokusima hiperbole su dva ragicedajnika koji
u istom trenutkuemitiraju radiesignal. U pringou se razlika udaljenosti dol@viz vremena
koje je potrebno da jednovremeno emitirani signali dviju stanica stignu na antenu brodskog
prijemnika.[1] [11]



3. 67%$-1,&% 8 7(5(675,y.2- 1%$9,*%$&, -,

Pri obalnoj i priobalnoj plovidbi, plovidbi u uskim kanalima ili tiesnacima uglavnom
VH NDR JODYQR VUHGVWYR QDYLJDFLMH NRULVWH PHWEF
HOHNWRQLpPNLK XUHYDMD N&ijSsReRdiLQ O HRISD/AD QN 0. VQADD
objekata na kopnu i mjerenjem azimuta, udaljenosti, vertikalnih ili horizontalnih kutova
SRPRUXSNRGIUKYWMMQLFD QD WH REMHNW R GIRIFRIQL IG Y MVDXM
dobivase pozicija. Pozicijee razlikuuy oy LVQR RG WRJD MHVX OL VWDMQLFH
RSDAaDQMHP LOL RSDADQMMKI[R] X UD]JPDNX YUHPHQD

31. 2'5( ,9%1-(POZICIJE

=DGDWDN VYDNRJ QDYLJDFLMVNRJ pDVQLND NRML YRG
WRPQX SR]JLFLMX EUREDO @RPOREMGROLWIX QD REDOL VH YLD
navigacijVNLP LQVWUXPHQWDRPDNVPIMPLFE SRWIUHEQD ]D L]UDpPpXQ
RSDADMX ODNR XRpOMLYL REMHNWL VYMHWLRQLFL ]JYRQL
trigopnometUL MVNH WRpNH UD]JQH JLGDQH L GUXJH R]JQDNH LOL
NDUWL =ERJ WRpPQRVWL YRYHQMD EURGD SR]JLFLMD VH PRL

- najmanje jedan put svakog sata u obalnoj navigaciji laoal plovi stalno istim

kursom,

- ul200satiinakipsvakH VPMHQH pDVQLND SDOXEQH VOXAaEH

- NDGD MH WR QXa4QR UDGL VLSRVQYRWWIIH QORGE D JID RE V

- SULMH SDGD PUDNWR BNIOWHLSRIRHQDQMD YLGOMLYRYV

- prije udaljavar od obale prema otvorenom moru, te

- prije i poslijepromjene kursaitd.

2YLVQR R SRGUXpMX SORYLGEH L DNR Wati &%k QL XYN
PLQXWD SR SRWUHEL L pH&EYHVQRRDMR LYORHEH®RYWWHEURG
opasnhostite R EUJLQL EURGD NDGD VHDGIR®LD DN R DV W RBHNOE VILED
opasnommavigacijskomSRGU 8pNMRXGUHYLYDQMH L SURYMHUBXM®QMH SR
NRQWUROLUDWL EU]JLQX SUHNR GQD [GHZXYPMDFLMX NRPSDVE

10



32. 32=,&,-%$ %52'$ 2'5( $1,67295(0(1,0 23%$4$1-(0

PRG LVWRYUHPHQLP RSDaDQMHP VH SRGUD]XPLMHYD |
NUDWNRP YUHPHQVNRP SHULRGX 3UHYDOMHQL SXW X LQW
MHGQRJ NDEHOD =ERJ WRJD EURGRYL NRML SORYH EU]JLQF
LIPHYX L pYRURYD GR SROD PLQXWH L WDNR VH SRY
razmjerno smanjuje. Kada je vrijeme mirno i vidljivost domaNDGD VH VPMHUDMX X
REMHNWL PRJXUH MH X VHNXQGL L]PMHU L Wetru\Vglabboj VW D M Q
vidljivosti i ako seuzto SORYL QR UX Y U LiMbitiAzhadk1®BekDr@i D takvim
SULOLNDPD QL EURG QH SORYL EU]JLQRP YHURP RG pYRUR
,VWRYUHPHQLP RSDADQMHP SRJLFLMD VH RGUHYyXMH

- jednim objektom,

- dva objektate

- WUL L dt&aH REMH

$NR MH PRJXUH SR]JLFLMX EURGD WUHHD XYLMHN RGUHYVyLYL

3.21. 3BR]JLFLMD EURGD RGUHYHQD LVWRYUHPHQLP RSDADQMH

2YD SR]JLFLMD VH RGUHYyXMH LVWRYUHPHQLG® oBjdktHUH QM H

2QD VH R&djenpXddirbntuisamojedan objekt povoljan za smjeranje. Takva situacija
MH RELPQR SULOLNRP SULEOLAaDYDQMD REDOL V RWYRUHQI
YLGOMLYRVWL YLGL VDPR MHGDQ REMHNW 8 VMHdeLaAWX VV
NDR NUXAQLFH NRMX GDMH XGDOMHQRVW MH SRJLFLMD EL
QDpLQH SD VH SR]JLFLMD MHGQLP REMHNWRP RGUHYXMH PM

- radara,

- vertikalnog kuta,

- pojavom svjetionika na horizontu,

- radic ] YXp@KWDpPpH L

- daljinomjera

11



.DG VH SR]JLFLMD RGUHYyXMH PMHUHQMHP D]JLPXWD L
REMHNW NRML GD M H(sliWaDMN Q XkoLuviet dokiKljavaid | dobro je azimut
izmjeriti vizualnim smjeranjem, a daljinu radarom jer je XDOQR VPMHUDQMH WF

radarskog, a time i pozicija sigurnifd]

PALAGRUZA
©

\.

1510 (.

Slika10. 3R]JLFLMD SR P RiiidaljeridstPrd jédan objekt [9]

.DGD VH RGUHYXMH SRPRUX YHUWLNDOQRJ NXWD L D]
RSDaDEDQMPHMHUL YHUWLNDOQL NXW D GUXJL DJLPXW $NR
YHUWLNDOQL NXW 'D EL RYDNYD SRJLFLMD ELOD WRpPpQLMD
dovoljno visok, u granicama morskog horizonta ili dalje od njega. U ¢feha uzeti razinu
mora ako su izrazito visoke ili niske vod®ozicija u trenutku pojave svjetionika na horizontu
GRELMH VH NDR L SUHWKRGQH V MHGQLP REMHNWRP SRPR
PMHULWL L X WUHQXWN X S R Bovizéntu. Bpatigr@st deDtads oldije & LR Q L |
vidljivosti svjetionika prema formul{il) 1D RYDM QDpLQ PRAH VH RGUHGLW]|
na osnovi pojave objekata na horizoritupraksi se udaljenost do objekta dolp formuli
(7) zato jer objekt prililRP SRMDYH QD KRUL]JRQWDOY HaiP®RID QHNX YLVL

@L tav:¥8sE¥8 s (7

SBULOLNRP RGUHYLYDQMD SR]JLFLMH LVWRYUHPHQLP RS
pozicijja s vizualnim smjerom i radarskom udale@i X 2VWDOL QDpLQL VX
XSRWUHEOMDYDMX VH VDPR X QXaGL %ROMH MH LPDWL
QHSRX]GDQX JEURMHQX lIHGRVWDWDN RGUHYLYDQMD SR]
stajnice MH L QHPRJXUQRVW SURFRHEQH RWVREQ RYH 5 RB\RYIRAMLIM MV Y

stajnica[1]

12



3.22. 3R]JLFLMD EURGD RGUHYyHQD LVWRYUHPHQLP RSDaDQMH

,ZVWRYUHPHQ L Bm&augjD seDnqevbhid®ajuil L YLAH VoaRNQtg Ebe
udaljenosti, horizontalni kjtu kratkom vremenskorperiodu Pozicija sa dvije stajnice na
GYD REMHNWD PR&4H VH RGUHGLWL PMHUHQMHP

- dva azimuta,

- dvije udaljenosti,

- azimuta i udaljenosti,

- azimuta i horizontalnog kuta,

- udaljenosti i horizontalnog kuta,

- udaljenosti do jednog objekigokrivenog smjera,

- dubinei azimuta ili udaljenosti

Od navedenihQDpLQD RGUHYLYDQMD SR]JLFLMH VD GYLMH VW
RGUHYyXMH VD GYD D]JLPXWD DOL X SUDNVL WUHED RGUHyL"®
FLMHQLWL SRX]GDQRVW 2SS LFLMHOD RJRENHINR'® @R MHGL
XYLMHN ELWL SULVXWQH NDGD SRPRUDPF RGUHYyXMH SR]LFLI

SR]LFLMD RGUHYHQD LVWRYUHPHQLP RSDabQMHP VD GY

8 VMHFLAWX GYLMH OLQLMH D]JLPXWD L]PMHWYHQLK LV
pozicija broda(slika 11.) 2YR MH QDMSUDNWLPQLML QDpPLQseRGUHYVL"®
koriste VDPR GYD REMHNWD ,DNR MH Q DadsSkojp SeNrepsghitM D LPLC
zanemariti:

- gUHAND ]JERJ YRAQMH NRMD QDVWDMHjima\p@egMHG UD]

GUXJRJ RSDADQMD *UHAND IMUDAPDRN D ]®PWRXMRSVE B BN

- gUHEAND ]JERJ UHGRVOLMHGD RSD&ADQMD XWMHpPpH QD \

RSDADQMD REMHNWD ]ERJ SU Hs¥ En@hjuitak®Rdas8pxwy D EUR G
snimanepovoljniji objektionaflNRML MH EOLAL X]GXAaQLFL EURGD

- gUHAND JERJ YHOLpLQH NXWD SRG NRMLP VH VLMHNX

XGDOMHQRVWL REMHNDWD RG EURGD *UHAaND MH YH
VMHFLaAWR (ADRG f
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DabiSR]JLFLMD XWYUYHQD VD GYD D]|4eFSOWIDNELQD ¥ @/IRM S GHHRILH]|

oGDELU REMHNDWD a&WR EOLaH EURGX

najpoliL NXW VMH FL&W De bi]tteBa0Wid misinii od Joahti YHUL RG
150°,

prvo se smjerabjekt kojije EOLAL X]GXAQLFL EURGD
sPMHUDQMH VH WUHED REDYLWL da8WR EUAaH

).Q__

Slikall 3R]JLFLMD RGUHYHQD VD GYD D]JLPXWD > (

SR]JLFLMD RGUHYHQD LVWRY Ujel il niosti RSDADQMHP VD GY

3RILFLMD X VMHFLAW X AQY E R XGRETRVHIRIF Ddaljenosti je
pozicija broda(slika 12.) Ova pozicija je neovisna o kompasRiISUHQLWR MH WRpQLML
na azimute 8GDOMHQRVW VH PRaH RBGXHSUMNVQD/HIOJRMYQEPLPN
SRX]GDQRVW RYH SRR¥V¥FWMH RMUWHQRDVRED OMHRIRMAWL WDNI
RYGMH SRVWRMH JUHAaNH

gUHAND ]JERJ YRAQMH UH ELWL PDQMD DNR VH VPMHUI
intervalu. Akose smjeraUDGDURP WD JUHa&Ndnafvk ok Ked WL L ]
smjeranjasekstantomL PMHUHQMD YHUWLNDOQRJ NXWD PRaH
Tadase smjeranje morgvoditi na isto vrijeme,

gUHAND ]J]ERJ UHGRYVOL Mdd @banMdPRYHXU D Q MODSXGBIUE IR
XGDOMHQRVW GR ERPpQRJ REMHNWD D |btddjer GR REMN
VH XGDOMHQRVW GR ERpPQRJ R EMdji fe\popréicMiHg@M D VSR
krmi, te

gUHBNRYLVQD R NXWXHVKMPFQSWD L PORNIRI VXW seHYy X RE!
smieraQLMH PDQML RG f LOL YHUOL RG.[1][§)] LGHDOQR EL

14



Rt LOVISTE
r-lﬁ'\l' .,

Slkal2 3R]JLFLMD RGUHYHQD VD GYLMH XGDOMF&

3R]JLFLMD RGUHVHQD LVW RNMUtPUI&E®SR SDADQMHP

Istovremenim mjerenjem azimuta jednog objekta i dl&l QRVWL GR GUXJRJ RENM
sedobiti poziciju brodaX VMHFLAWX V WsEapicgINFUHK DQLFXWOEDOMHQRV WL
2YD PHWRGD MH SUDNWLpPQD NRG SORYLGEH NDQDOLPD L N
180° a nema drugih povoljnih objeta za smjeranje *UH&NH NRG RYRJOPMHUHQ
WRVR PMHUHQMD L YUHPHQVNRP LQWHUYDOX 3R]JLFLMD N
90°. [1]

Slikal3. 3SR]JLFLMD RGUHYHQD DJLPXWRP L XGDOMHQRVWL
SR]LFLMD RGUHYHQD LVWRY UH PHo@QanfalidgkueaD QMHP D]LP X
Pozicija R G U HigtBvie®ienim smjeranjem azimuta na jedan objekt i horizontalnog

NXWD L]PHYyX WRJ Llse®&ddsti kRdh denijeda ddslipekDWD QH PRAH VPMH

15



preko kompasa tako su nepogodni za smjeranje udaljen(sdtka 14.) TRpQRVW RYH SR]LF
MH YHUD QHJR NRG SR]|DFYNMHXWDRPQYR DW.BOWMB VWDMQLFD V
Stajnica horizontalnog kuta se dobije tako da se komplement izmjerenog horizontalnog kuta

(90-. QDQRVL RG VSRMQLFH R B/NHINFD @MV XX NRJIDIN REM XRFWW D & L

MH FHQW DBstajrice[ BBL0F H

Slikal4 3R]JLFLMD RGUHVYHQD V KRUL]JRQWDOQLP NXV

3R]JLFLMD RGUHVHQD LV W RdaljEH0RH fokiRnRi8d &D M H P

8 VMWRKLBUXAQLFH XGDOMHQRVWL L KRUL]IRQWDOQRJ N
PMHUHQMHP KRUL]RQWD O QR Jidaljanash da jdeihbdy xbjekgikaRE)YM HNW D |
=DKWLMHYD YLd4H YUHPHQD ]JERJ NRQVWUXNFLMH NUXaQLF
SR]JLFLMH QDMYLAaH RYLVL R L]PMHUHQ R |dototrGhori@omtddri RV W L
kut 7 DNRYHU VH MDYOMDMX JUHA&NSID J B QEA Pod &qinv$¢ silgkd GRV O L |
stajnice[1] [10]

16



Slkal5 3R]JLFLMBDOMGXGEGHYOMHQRAUX L KRULJRQWDOQLP |

3R]LFLMD RGUHJHQD LV W RdaljEhoRH fokriveRog BngiéaQ M H P

.RG SRJLFLMH VD SRNULYHQ L Bliké R6l)lgdzigijR btodX @ MOMHQR
VMHFLAWX NUX&QLFH XGDOMHQRVWL L VWDMQLFH SRNULYH

Slikal6 3R]J]LFLMD RGUHYyHQD SRNULYHQLP VPMHURP L >

Pozicija se dolvia tako da se izmjeri udaljenost u trenutirolaska kroz pokriveni
smierr 7UHQXWDN SURODVND NUR] SRNULYHQL PAB$&djerd GUH Y X\
GDOML REMHNW pLAMIMWAIO dPLEDPWMNB RNMUMMH V EOLALP REMH
RGUHYLYDQMD SRJLFLMH QHRYLVDQ MH R NRPSDVX L PR&H

17



odredi trenutak prolaska kroz pokriveni smjarraGDURP VH L]JPMHUL XGDOMH
SURODVND NUR] SRNULYHQL VPMH b da blibse dadano’Rnaqilel H VX ]
SUHSRUXpOMLYR MH RGDEUDWL REMHNWH NRML VX WRPQR
da drugi objektboude QHAWRGLEAUYRJ WH GD VX @&WR YL&H UD]PDNC(
pk ULYHQRJ VPMHUD 3RNULYHQL VPMHU MK 2ahtjivRib YDAaDQ
SRGUXpMAWBSMNEAD]L OXNDPD VLGULAWLRD L PHYXRWRpPQD

3R]LFLMD RGUHVHQD lansthRINbiséliREHMutaRi RISjBréisti

OGUHYLPODGPMWWRYUHPHQLP RSDAaDQMHP GXEHijetkpH L D]LP
se primjenjuje u praksiDOL QHNDGD PRAEGIDELY L DO RGIGH®UWIL SR]LFL
VMHFLAaW X LY YWDOIR RG Wtd (sk® K ) iIDijmjerene udaljenosti (slika 18.)
izobate izmjerene dubirmealazisepozicija broda % L WERMH GDQLMD DNR VH GXELQ
i brzo mijenjaju, ako na karti ima dovoljno podataka o dubinama i ucrtanih izobata te ako
izobata zatvareERYROMDQ NXW X VMHFLaAaWX V OLQLMRP D]JLPXWD 1

s o
3 ;
:

30

AR

= ( 10
il }r” w\\\
_— Kp

D

Slkal7 3R]JLFLMD RGUHYHQD D]JLPXWRP L GXELQRP

«0

Slika1l8 3R]JLFLMD RGUHYHQD XGDOMHQRAauUX L GXEL!
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3.23. 3R]JLFLMD EURGODWRFWHHPHIDOD. P RSDADQMHP WULMX L YL&

SR]LFLMD RGUHYHQD V WUL L Ndiguhopdikdand@D. R K R AHMHHF LAl
VYLK WULMX OLQLMD.SREBRADMD X WHEND@IM- MW RNV LMHNX X
trokutt RSDADQMPEQRVRKEGYOMHQD awR MH WURbbYWgaeHUL WR
WUHUD yesd Mahtrélria stajnicena RPRJIJXUDYD SURYMHUX WRPQRVWL
ORaAH VH RGUHGLWL QD VOLMHGHUH QDpLQH

- mjerenjem azimuta,

- mjerenjem udaljenosti,

- mjerenjem horizorainog kuta

- SRPRUX SRNULYH®QLK VPMHURYD

- kombinacijom mjerenja raznih stajnidé]

3R]LFLMD Rn@iehjenagimuta

Slika 19.pULND]XMH S R]LiEtaveXeR I tdjetérife@ dzimuta na tri objekta
KDGD EL X SUDNVL SRVWRMD GrDazPRta XlioRviidhuikMiHdd JlLQ M D V'
DILPXWL LGHDOQR WRpPpQL SR]JLFLMD EURGD EL ELOD X WRF
SUDNWLpQD PHWRGD RGWHLYMD®SRB]|SRIAEYWHRYLVL R WRpPpQ

Slika 19. Pozicija s tri azimuta [9]
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SR]LFLMD UH ELWL WRpQLMD DNR
- se odabiru objektEOLaH, EURGX
- NXW VMHFLA&WD VXVMHGQELKL®ILPXW R GWQBRMEBIR BEMWNRL |
vrijednostima, a ne smije biti marig G f QL YHUL RG f
- prvose smjerabjekt kojije blidaL X]GXAaQLFL EURRIDDND NBRN D M HGERJ
- A4WR VHBAPAHHHADND YRAaQt®MH MH PDQMD
- DNR MH YULMHPH dupb pbirédndRjs Bv& B@jMcP svesti nedijo

vrijeme (pozicija u razmaku vremenél]

3RILFLMD Rn@temjehtalenosti

Na slici 20. H SULND]DQD SR hijérénpdd uBaieddsty btiQabjekta. Ako
VH LVWRYUHPHQR L]JPMHUH WUL XGDOMHQRVWL SR]JLFLMELC
SUHGVWDYOMDMX VWDMQLFH L]PMHUHQLEKCcIiXGD®MIBQRYV WL
NRPSDVX SD MH L SRX]GDQLML RG SR]JLFLMH V D]JLPXWLPD
R VOLMHGHULP QDpHOLPD
- odabrati pogodnije objekte za mjerenje udaljenosti,
- NXWRYL L]JPHYyX VXVMHGQLK REMHNDWBWRUEG®DaHX VEIL
vrijednostima, ali ne ispod 30° ili iznad 150°,
- SUYR VH PMHUL XGDOMHQRVW QD ERpQL REMHNW D
QDMEOLAH X]@XAaQLFL EURGD
- PMHULWL a4WR EUAaH

120° 120°

- Slika 20. Pozicija s tri udaljenogi [9]
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.DG VH YRGL UDpXQD R WRpQRVWL PMHUHQMD L R VSRI
pozicije sa tristajniceQDMpHauH tH VH SRMDYLW L cenDb@QWHD SSHRYYUWEALL@HD \
QDM pRIJAAMP DY D [FRILFLMD

SRILFLMD Rngtémjgnth@ri2ontalni h kutova

OMHUHQMHP GYD KRUL]R QW D(Sika21NuxrajDse dRrjeistanio¥d UL R E N
NUXaQLFH X pLMHP VMHFL&A&WX MH SR]JLFLMD BRd#&RGD 33U
precizanQDpPLQ RGUHYLYDQMD SR]L FseksthntdnHseRvMd_prdciziRo Mé&gB S D V X
LIPMHULWL KRULJRQWDOQL NXWRYL 7RpQRVW SRJLFLMH RY
- SRWUHEQR MH RGDEUDWL PDUNDQWQH REMHNWH S|
mjerenju,
- UDVSRUHG REMHNDWD PRUD RPRJXULWLLGABR,H MNUXAaQ
- objekti trebaju biti na istoj nadmorskoj visjni
- DNR VX REMHNWL QD UD]OLpLWLP YLVLQDPD EROMH
dobiti horizontalne kutove
- mijeriti kutove s lijeva na desno zbog izbjegavanja zamjene,
- SUL YHULP EEDMOPMMWUIMNL GYD RSDADpD ]JERJ HOLP
YULMHPH PMHUHQMD RGUHYXM#H RQDM pLML VH NXW E
- ]JERJ NRQWUROH SRX]GDQRVWL SR]JLFLMH PR&aH VH

kontrolnu stajnicuf1] [10]

Slika2l1 3R]JLFLMD RGUHYHQD KRUL]JRQWDOQLP NXWRYLPD
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SR]JLFLMD RSRPRHQPRNULYHQLK VPMHURYD

SR]JLFLMD SRPRUX GY D(sl&&22l)je YWHIQNOIR WWPRIHIOpoziciaR X ]G D QL
Brod plovi u jednom pokrivenom smijeru iteenutku prolaza kroz drugi pokriveni smjer
RGUHYHQD MH SR]JLFLMD 2YDM QDpLQ RGUHYLYDQMD SR]LFL

- SORYLGEH NUR] QDYLJDFLMVNL WH&AND L RSDVQD S|

JUHEHQD SOLpPpLQD KULGL

- RGUHyYLYDQMD SR]JLFLMH RNUHWD

- GRYRYHQMD WRROLGUHQMD

- GRYRYHQMD EURGD QD SROD]QX SR]JLFLMX

BR]JLFLMD MH SRX]GDQLMD DNR VH GYD SRNULYHQD VPN
QH RYLVL R JUHANDPD PMHUHQMD L LQVWUnXpoki@biwD % LW
smjerova, procjenarenutka prolaskakroz pokriveni smjer WH UD]JOLND L]JPHyYyX YL
RSDAMPMD

Slika22 3R]JLFLMD RGUHYHQD SRPRuUX GYD SRNULYHQD

SR]LFLMD Ranbiragikdb@ 2znih stajnica

S3R]JLFLMD EURGD PRaH E LijdfnddsadaniavietieQibstajnitdr R B L QIDHF
VH QDpLQ XSRWULMHELWL RYLVL R SRGUXpMX SORYOMHQ!I
QDYLIJDFLMVNRM RSUHPL OHYyX QDMWRPQLMH SR]JLFLMH V W
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pokrivenim smjerovima i hof RQWDOQLP NXWRYLPD S5RHGRMOD. MRHEGJ W RI|

istovrsnim stajnicama je:

dva pokrivena smjera,

tri horizontalna kuta,

3 #4 udaljenostij

- 3 #4 azimuta.

8 RGUHYyLYDQMX SR]JLFLMH NRPELQDFLMRP UD]QLK VW
uvjet, HGRVOLMHG WRpPQRVWL MH

pokriveni smjer i dva horizontalna kuta,

pokriveni smjer i dvije udaljenosti,

dva horizontalna kuta i udaljenost,

pokriveni smjer i dva azimuta,

- dva horizontalna kuta i azimue

dvije udaljenosti i 1+2 azimuta[1]
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3.3. POZICIJABRO '$ 2'5( (1$ 23$4%$1-(0 8 5$=0%$.8 95(0(1$

S3RG RSDAaDQMHP X UD]JPDNX YUHPHQD SRGUD]XPLMHYD V
YUHPHQVNRP UD]JPDNX 2YDNR VH RSDabD NDG MH @D KRUL]
objekta istovremeno ne vidgpHVW VOXp P MGIDMULOREZW L NDG VH YLGH C
SRORADM QHSRYROMDQ |IDORGIDHY WD @B BASRMBLOH PRJIX L
vremenskom intervalu 7DNYL VX XYMHWL QDMpH&a&UH SULOLNRP SUL
morg u plovidbi uz obalu s m& NDUDNWHULVWLPpQLK REMHNDWD X QR
magli i slaboj vidljivosti. Pozicija broda u razmaku vremena dobije se pomicgejtme
VWDMQLFH QD WUHQXWDN PMHUHQMD GUXJH VWDMQLFH (
razmaku viemena MHGDQ LOL GYD REMHNWD 2GUHYyXMH VH VDP
RGUHYyLYDQMH SRJLFLMH LVWRYUHPHQLP RSDADQMHP MHCGC
razmaku vremena naziva se zbrojeRSDaHQD [SJRIJLFLMD

3.3.1. 3R]JLFLMD EURGD R G Ujetijioy@ekias DaaRM/iPena

2YDM QDpLQ RGUHYLYDQMD SR]JLFLMH XSRWUHEOMDYD V
objekt, a on je pogodan za mjerenje samo jedne stajnice (azimuta ili udaljenosti). Pozicija se
PR4H RGUHGLWL PMHUHQMHP

- dvaju azimuta,

- dviju udaljenosti,

- azimuta i udaljenostte

- GYDMX SUDPpPpDQLK NXWRYD

SRIJLFLMD Rnzteémenmo@e azimuta

Na slici 23. R]JLFLMD VH RGUHYyXMH QD QDpLQ GD VH L]PMHU
pa kada se azimut promijeni najmanje za 30°, izmjerdrsigi azimut i SRQRYR |]DELOMH
vrijeme. Natemelu EUJLQH EURGD L UD]JOLNH YUHPHQD L]JPHYX G
prevaljeni put D (preko dnalprva stajnica (prvi azimut) se prenosi po kursu za taj prevaljeni
SXW L X VMHFLAWX VD G lWxnRrdm)\ewhdtR EREAHQD XSIRAFLMD E

[1][2]
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Slika23. 3R]JLFLMD EURGD R G U H Yy Hifeln @ivRa/jedib dbjeRta\dQ L P D

S3R]JLFLMD RGUHYHQD PMHUHQMHP GYLMX XGDOMHQRVWI

Pozicija u razmaku vremena sa dvije udaljen(sika 24.) 0GUHYyXMH VH NDGD \
SRVWRMHUOHJ REMHNWD PRAaH HILNDVQR PMHULWL VDPR XC
azimuta, prijenosom prve stajnice udaljenosti na trenutak mjerenja druge udalf@sostio
WRpQRVWL PMHUHQMD XGDOMHQRVWL NXUVX SUHNR GQ
XGDOMHQRVWL SRX]J]GDQRVW SR]JLFLMH RYLVL L R NXWX ¢
SRYROMQRVW NXWD RYLVL R YUHPHQVNRP UtpekDoxzxi L]PHY X
EURGD L R SUDPpPpDQRRBR[®J XWX QD REMHNDW

Slika24. SR]JLFLMD RGUHYHQD PMHUHQMHP Gektaf6K XGDOMHQ
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S3R]JLFLMD RGUHYHQD PMHUHQMHP GYDMX SUDPpPDQLK N>

NatemeluGYD SUDPpPpDQD NXWHXW BUH ¥ B OMBRIOHPWHH G R @ M\D
XGDOMHQRVW X WUHQXWNX GUXJRJ VPMslikhi2QMDDhLRY WUH
GRELYDQMD XGDOMHQRVWL SRPRUX SUDPpPDQLK NXWRYD U!I
NRULVWH WUL NDUDNWHULVWLpPpQD VOXpDMD
a ntMHUHQMHP ELOR NRMD GYD SUDPpDQD NX»WD GREL
VPMHUDQMD L SUROD]D VXERpLFH 3R]JLFLMD X WUHC(
SRPRUX XGDOMHQRVWL X WUHQXWNX PMHUHQMD GU
RYRP VOXpDMX PROBDSWUHLNGHREULUWSESR]LFLMD X WUHQXW
8GDOMHQRVW VXERpPLFH QDQRVL VH QD DJLPXW ER
VXERpLFH WDNRYyHU VH GRELMH XQDSULMHG QD WHP!
LIPHYX GYLMH SR]LFLMH =DguRs® Wdstiti Yi BpridiadijiS R]LF LMt
IDXWLpNH WDEOLFH L

b) nMHUHQMHP GYD SUDPpDQD NXWD DNR Rttij&swW XJL GY
WUHQXWNX GUXJRJ VPMHUDQMD L SUROD]D VXERpPLEF
Udaljenost u trenutkdrugog smjeranja jednake prevaM HQRP SXWX L]JPHYX
smjeranja, te

¢c) "tMHUHQMHP SUYRJ SUDPpPpDQRJ NXW.DUdglRMest uf D GL

WUHQXWNX SUROD]D VXERpLFH MHGQDND MH SUHYDO
X WUHQXWNX SUROD]D VXER pLIkorhicel ka Rurs/ DoHifels@a W X X G
SRVOLMH ERPpQRJ SUROD]D SRUHG REMHNWD L X SU
SRJLFLMH SRWYUyXMX GD UH EURG SURUL QD VLJXL
objekta.[1] [9]

Slika25 3R]JLFLMD EURGDYRGWHXHMQP RSDADQMHP SUDPpPDQRJ
objekta [6]
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S3R]JLFLMD RGUHYHQD PMHUHQMHP D]JLPXWD L XGDOMHQF

Postupak za ucrtavanje pozicije je isti kao i za prethodne pozicije u razmaku vremena.
2YLVQR PMHUL OL VH SUYD VW D M Qtjekta ohlabita Be phtd nijeseRje EOL &

azimuta pa udaljenosti ili obrnuto.

332. 3BR]JLFLMD EURGD RGUHYHQD RSDabDQMHP GYDMX REMHNI

SRJLFLMD X UD]PDNX YUHPHQD V GYD REMHNWD RGUHYX
objektom. Upotrebljava se kada ¢H PRaH RGUHGLWL SR]JLFLMD LVWRYUF
REMHNDWD .DGD SUYL REMHNW QHVWDQH L] YLGRNUXJD ¢
PMHUL GUXJD VWDMQLFD 3R]JLFLMD MH X VMHFL&AWX L]PMHL
prve stajnice]D SUHYDOMHQL SXW L]JPHYyX GYD VPMHUDQMD 2YI
SULPMHQMXMH VH WLMHNRP VODEH YLGOMLYRVWL X REDO(
RGUHYyLYDQMH SRJLFLMH 3R]JLFLMD VH PRaAH RGUHGLWL QD

- dvaju azimuta
- dviju udaljenosti,
- azimuta i udaljenostte

- azimuta ili udaljenosti i dubing¢1]

S3R]JLFLMD RGUHYHQD PMHUHQMHP GYDMX D]JLPXWD

Slika 26. prikazuje R VW XSDN RGUHYVLY DQMBGLU Kspd@iB Mm@ MD SR]
na dva objektau razmaku vremen&oji je isti kao SUL RGUHYLYDQMX SR]JLFLM
vremena s jednim objektonOvakva pozicjaVH PR&H RGUHGLWL DNR EURC

smjeranja plovi u jednom ili dva kurqd] [6]
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Slika 26. Pozicija broda u razmaku vremena sdva azimutana dva objekta [§

SR]LFLMD Rn2teieirHd@ijD udaljenosti

.UXAQLFD GUXJH XGDOMHQRVWL XFUWDYD VH L] GUXJR
SUDYFX NXUVD ]D SUHYDOM Kix& 2% X predéseng XpoxidievigaiogdD Q M D
objekta ucrtaseNUXAQLFD SUY[H[B(IGDOMHQRVWL

Slika 27. Pozicija broda u razmaku vremena s dvijeudaljenosti na dva objekta [g
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SR]JLFLMD Rniztemjente@muta i udaljenosti

Postupak je isti kao i s jednim objektom, pomicanjem pragise za prevaljeni put
LIPHYyX VPMHUDQMD L XFUWDYDQMHP GUXJH(ShkkavIB.MWYLFH GR
RGUHYHQLP PRAHHWHPPMH U L W4 ol Yidaljedddt MX dfugi objekt ili

obrnuto.

Slika 28. PoziciiD RGUHYHQD D]JLPXWRP L XGDOMHQR&a&UX X UD]F

SRJLFLMD Rngtémjenma@muta ili udaljenosti i dubine

Ova metoda se primjenjuje kada se zbog slabe vidljivosti izgubi objekt prije nego se
promijenio izmjereni azimut za 30 a tijjekom plovide nastane povoljan trenutak za
RGUHyLYDQMH VWDMQLFH SRPRUX L]REDWH L]PMHUHQH G
SUHQHVHQH VWDMQLFH DJLPXWD QD WUHQXWDN PMHUHQM]I
kombinacija stajnice udaljenosti i izobate izrnejge dubine[1] [9]
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4.  STAJINICA U ASTRONOMSKOJ NAVIGACIJI

SRORaDM QHNH WRpPpNH QD SRYUALQL =HPOMH GHILQLUDC
JHPOMRSLVQRR JHPOYMRS LV QR RkoGsX &l Kpdrtdinate nebeskog tijela
usporede s koordinatama esp6 HNYDWRUVNRJ VXVWDYD YLGL3VH GD
odgovara deklinaciji/ D ]JHPOMRSLYV QdyovarX &are@mwvich satnom kuts
THUHVWULpPpND SURMHNFLMD QHEHVNRJ WLMHOD MHVW WRpI
VUHGLAWD =lHiPAOIM R HEVZMA JIWRIAND SR ORADM QD SRYUAELQL -
JLEDMXuUL VH RG LVWRND SUHPD ]DSDGX EAkdIs@meBeskdRMD R G
WLMHOR QDOD]L X |JHQLWX RSDabDpD WDGD GHNOL@DFLMD V
D *UHHQZLFK VDWQL NXW JHPOMRSLYV QaRwdtofzRe&bdpdina$ID & D p D
funkciji UT vremena, za odrediti stajnicu potrebno je znati i visinu nebeskog Tijekse na
SRYUALQL =HPOMH VD NRML jdvaka XsihaeheBkm theglahalage<se heX PMHU
NULYXOML NRMD LPD REOLN NUXAQLFH D QDzZénitilh VH NU}
XGDOMHQRVWL WM YLVLQD .UXAQLFD SR]kE&bditieGRELYD
povu¢H NUXAQLFD SROXPMHUOD°] B QUWQGE MHE QO MHIXRQWEL QDO
broda, dakle ona je stajnicel PMHUHQD YLVLQD QHEHVNRJ WLMHOD GH
QDOD]L«RBIDAIQLFD SR]LF®MKu teRRike ORI nebeskog tijela
(odre’enadeklinacijomi GreenwichVDWQLP NXWRP L NUXAQLFX SR]JLFLM
visina) teoretskiVH PRaH XFUWDWL VWDMQLFDX\WDPQ 3VIREDGH R WNH

NUXAQLFD visibHe® DRILWL NUXAQLFD QD NeHMdrdatd'dvej RY RM |
navigacijskofNDUWL NUXAQLFD SR]KPAMH P8 ANRLPROR FOBIPOIR SD AL
SRORADMX QH[BHYNRI WLMHOD

$NR MH NUXAQLFD SR]LurekWMtbraX péld, Btajnz&na\Mercatbrobj karti
poprima oblik nepravilne elipse s velikimias smjeru meridijana. Ovakav oblik krivulje

naziva se krivulja pozicije prve vrstslika 28.)
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Slika 29. Krivulja pozicije prve vrste [3]

$NR NUXAQLFD S ®&MHuifelpMutkeRaELXWKaY Dje se nalazi Zemljin pol,

krivulja poprima oblik sli@n cosinusoidi, a naziva se krivulja pozicije druge \sika 29.)

- - D

Por ——- _

e "Fi?,;; T EE e e
Nt Pz

/"GR'/\ /\ \ S A ¢ @
SE\V.EN

‘ot Am
180° - Arp 180° + p

Slika 30. Kr ivulja pozicije druge vrste [3]
$NR NUXAQLFD SR]JLFLMH GRGLU ¥rtws| karkl poprivha @bliIERO R QL

koji je sli @n obliku parabole, a takav se oblik krivulje naziva krivulja pozicij@treste
(slika 30.)
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Slika31L.Kr LYXOMD SR]JLFLMH WUHUH YUVWH >

$VWURQRPVND VWDMQLFD VH PRANDDGPLMH RISWE NUK &H
tijelo na velikim visinama i s vrlo malim vrijednostima deklinacigg. SUDNVL VH SDN QDM)|
mjere nebeska tijela kojima visinane prelaZi ™ H EL QMLKRYD NUXAQLFD LPDO

0 =DWR VH XPMHVWR NUXAQLFH SR]LpezidekoflseULVWL OXN
GRELYDMX L] NUXAaQLFH SR]JLFLMH L NUXJD JEURMHQH SR]LF
NRML VH QDOD]JL XQXWDU NUXJD JEURMHQH SR]JLFLMH D V F
u odnosu na krug zbrojene pozicije, |IkR & H ifeDif? pravcem pozicije. Pravac pozicije je
diotangert QD NUXAaQLFX SR]JLFLMH NRMD VH QDOD]JL XQXWDU N
Mercatorovoj karti se crta kao ravna linijd] [8]

4.1. SUMNEROVA METODA ( METODA SEKANTE)

Sumnerova metoda (en@gumner posion ine MH NRQFHSW QD NRMHP VH S|
pbLWDYD PRGHUQD DVWBRI)URRPMNIFXQDYLJIJBBLEOLADYDMXUOL
putovanju izCharlestonaSCu Greenock aNRWVND DPHULpPNL NDSHWDQ 7KR]
VOXpDMQR RWNULYD @PNHDV R @0 RGIUAH) X] SSRREJLQRE HYIN RJR §
YUHPHQVNH XYMHWH L ORaX YLGOMLYRVW WLK GDQD NDS
navigacije Zapravo je kap.Sumner izramunao tri to«e na pravcu (luku) pozicije.
Geometrijski gledano prae (stajnica) je odren sa dvije téke ili jednom tokom i
smjerom. Pravac koji spaja dvije4dlH QD NUXAQLFL ]JRYH VH VHNDQWD S
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PHWRGD QD]JLYD MR& BXP-OMRGRR WRNNEWH NUX&QLFL SROI
je s odabranom$URFLMHQMHQRP ]JHPOMRSLVQRP ALUEGRP UDpX
31) 7DNDY QDpLQ QDMEROMH UH]XOWDWH GDMH X EOL]LC

meridijana[2] [8] 5DpXQD VH

4L OF 5 (8)

cBFL VO VF 8 @@, AL 9)

VL >:>'|' (20
gdje je:

JHPOMRSLVYQD GXaLQD
JHPOMRSLVQD &LULQD
JULQLpPpNL VDWQL NXW QHEHVNRJ WLMHOD

mjesni satni kut nebeskog tijela

T O M

polarna udaljendg90-/ .

Slika 32. Sumnerova linija pozicije [16]
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42. 35$9%& 32/2a%$-$ 32 0(72', 7$1*(17(

AaLULQVND LOL % RDMERO MHWRGEGROWDWH GDMH X EOL]JLQ
EOL]LQL SUYH YHUWLNDOH =HRMMWRSLDQMHROMRODVYH SIU
RGUHYyXMXuD WRpPpND RYH PHWRGH L SULSDGDMXuUL D]JLPXW °
aLULQX 6WDMQLFD SUROD]L NUR] GRAELYHQX WRPNX L RNRP

..‘." FT;ngIO@gE

4 Y (11
(= 991?09l ®@gly
.. LW (12)
r_|
— L= (13)

Duljinska ili Johnsonova metod MH REUQXWD RG AaLULQVNH PHWRGH
meWRGH MH JHPOMRSLVQD GXA&LQD D &L pdzRie). VHiineURFMHQ |
SUL S DG DMXRIXW  V Hzall pdeMHOOMHQX JHPOMRSLVQX ALULQX
VWDMQLFD SUROD]JL NUR] GRELYHQX WRpNXaje uohzRIPLW MH
SUYH YHUWLNDOH D QDM[@RAaLMH X EOL]LQL PHULGLMDQD

‘©L aglig?qgl ®gl

amg@&mgq (14)

Azimut se dobije po formuli (12),a#POMRSLVQD GXaLQD SR IRUPXOL

Visinska metodalili St. Hilaire metoda je metoda kojom se pravac pozicije dobije kao
UD]JOLND L]JPHYyX LIPMHUHQH YLVLQH YLVLQH SUDYH L YLVL
(ili izabrane) pozicije, a u pravcu azimut@tkrio ju jefrancuski pomoradarcq de Saint
Hilaire (Adolphe Laurent Anatole de Blonde Marcq de Saint Hi)apetkraj devetnaestog
VWRG@MHBEvadesRP VWROMHUOX SRVWD M4 zésRidelzQdg Qtkkiv@rija &6 W R G D
PHWRGH GRELR MH8pLQ DGPLUDOD
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Slika 33. Visinska metada [8]

Visinska metoda temelji se na ispravljanju koordinata zbrojene pozicije za vrijednost
UD]JOLNH L]PHYyX L]JPMHUHQH L UDpXQDWH YLVRENDQHEHVN
SUHGVWDYOMD WHUHVWULpPNX SURMHN Fapdzcijgsikaid2)NRJ WLV
IXN NUXAQLFH $$ MHVW OXN SRJLFLMH D SUDYDF RNRPL
NRRUGLQDWDPD JEURMHQH SWsjiuFt. kehitnR Sdalfefost:iH LJUDpX QD W

< L{r'rF& (15

Mjerenjem visiQH QHEHVNRJ WLMHOD pLMD VH WHUHVWULD!
RGUHYHQD MH L |HQLWQD XGDOMHQRVW

S L{rtFg (16)

5D]OLND R,GG R R\bRMOS: 3

VMFVW L {rtF& FKr F&oL{r'F&F{rtE&L&F&L ¢8
VFV L ¢8 (17)

3UDYD L JEURMHQD SR]JLFLMD VH UD]JOLNXMX ]D YULMI
YLVLQH X SUDYFX D]JLPXWD SD VH YULMHGQRVW JEURMHQ
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TRpXDNRMRM VH VLMHNX SUDYDF D]JLPXWD L SUDYDF SRI]LFL
RGUHYyLYDQMD VWDMQLFH MH VOLMHGHUL

1. Visina nebeskog tijelae mjeridok ssELOMHAL YULMHPH QD NURQRPHWUX
2. lzmjerena visina (Y se ispravljaza vrijednost deprgsi i refrakcije (te paralakse i
SROXPMHUD ] De Bedolijgpranal isina(p), dok se kronometarsko vrijeme J

ispravlja za stanje kronometra §Sla bi se dobilo srednje Greenwich vrijeme (UT)

3. Sa srednjim Greenwich vremenom (U%¢ iz QDXWLPNLK JRGLAQMDND GF
HNYDWRUVNH NRRUGLQDWH GHNO L Ako Bdwij&dndsti Greddwidh Q ZL F K
VDWQRJ NXWD SUROMHWQH WRpNHKGBELWURMVY H XUH N Q/2DL\VFKH
za zvijezde. Mjesni satni kut ¥ G R E L Wakal Ha $eBreenwich satni kut zbroji sa
JHPOMRSLVQRP GXAaL QRR), pijgsnhiatrQkat(S-RrktAkavst idd stvarnoga

]JD YHOLpLQX NRMD MH UD]PMHUQD JUH&ANL JHPOMRSLVQH G°
4.6 GHNOLQDFLMRP [/ JHPOMRSLSR R idiskin GmiPn kigehR M

V. L]JUDPpXQDYD VH YLV YKba Qibiakzmsmnikad hi MeHRG D &isipu

nalazio u zbrojenoj poziciji9LVLQD VH LJUDpXQDYD L] L]JUD]D

ece LecsT®<AE ... TR..'AQ.. ‘= ({litaEOLpPQR (18)

5.0va YLVLQD VH XVSRUHyXMH V SUDY RaRi Y 1bwole@QoRpziciNR VH
razlike LJPHYX L]PMHUHQH LnérhalBNRQDHVRSDIADQADOD]L X SR]L
RG JEURMHQH SRVWRMDWhLXIQH paokineDWL]PHY X L

¢ L nF o, (19

6. Koordinate zbrojene pozicije ispravljaju se za razliku visina u pravcu azienutgednost
DILPXWD \pH fdgrbup KD).3]LPXW VH QD NDUWX XFU®#®doxcdpe, RG SRO
takodauUDpXQ D]JLPXWD PRUDMX XiL RQH YULMHGQRVWL NRNM
pozicije.ZD L]JUDpPpXQ YL VseQdtistUifidp xo@per idozicija $]LPXW VioUDpPpXQD
formuli (12), a stranaK RUL]RQWD QD NR M R NrojekcijgsP R G U H BRIFURHMW U L p
mjesnog satnoguta. Satni kut i azimut se razlikuju za 180° jee satni kut broji od trenutka

prolaska nebeskog tijela kroz gornji meridijan, a azimut od trenutka prolaska nebeskog tijela

kroz donji meridijan, pase azim®RaH L]JUDpXQDWL SUHPD RYLP SUDYLOL
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- DNR MH VDWQL NXW YHUL RG f LIUDpXQDWD YULMEF
azimuta QHEHVNR WLMHOR QDOD]L VH QD LVWRpPQRM VWUD
- DNR MH VDWQL NXW PDQML RG f LIUDBGXDRIBOAVD YULNM

(nebesko tijelo nalazi se na zapadnoj strani horizonta).

7.1z zbrojene pozicje @ OHUFDWRURYRM QDYLJDFLMVNRM NDUWL LC

OLVWX SDSLUD GRYROMQH YHOLPpLQH XFUWDYD Vké SUDYDEF
SUDYH L UDpXQDWH YLVLQH

- DNR MH UD]JOLND YLVLQD 09 SR]JLWLYQD YULMHGQRVW

DILPXWD SUHPD WHUHVWULPNRM SURMHNFLML QHEHVN

- DNR MH UD]JOLND YLVLQD (G9 QHJDWLYQD YULMHGQRV\

suprotQRP RG GRELYHQRJ D]JLPXWD X VPMHUX NRML MH V>

projekcije nebeskog tijela).

8. Stajnica se dobiveako daVH NUR] GRELYHQX WRpPNX UHNWkbiLFLUDQ:
je okomit na pravac azimutaaaN R VH UD G n gaprufp&titepr@ R prethodno definirati
mijerilo. [8]

6D GYLMH LOL YLAH VWDMQLFD QHEHVNLK WLMHOD G
poziciju trebaju biti minimalno dje stajnice, iste se morajuMHUL SRG SRYROMQLP N
manjimod 30°inevéLP RG f WH PRUDMX ELWL RGUHYHQH X GR®
intervalu. Ako se stajnice ne mogu odrediti u dovoljno kratkom vremenskom intervalu, ili ako
MH UDVSRORALYR VDPR MHGQR QHEHVNR WLMHOR SRWUHI
(odabati jednu stajnicu za referentnu, tj. njezino vrijeme, te ostale stajnice sukladno
prebaciti).[3] [8]

5.1. IZRAVNA METODA (DOZIEROVA)

Charles T. Dozier JRGLQH UD]YLMD LJUDYQX PHWRGX NRMR
WULJRQRPHWULMVNLKQUMADPD REBIHSRMHHSR]IDMBLMD EURGD
VH X MHGQRP RG GYD VMHFLAWD GYLMX NUXaQLFD SRORAD
WH GYLMH NUXaQLFH QD ]JHPDOMVNL JOREXV L RGUHGLWL
globusatoizprakVLp QLK U D] O R JDbi@de MMHprik&zalX dujinbhiHdd 1mm, globus

bi morao imati promjer oko 7 m
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Slika 34. Dozierova metoda [§

Prema Bci 33. slijedt

S terestrika projekcija prvog nebeskog tijela
S terestrika projekcije drugog nebeskog tijela
HBLQFQL

L5 EAE:uxrFUWU;F5 FaF:uxrF U; L
¢5L tuxrF W FiuxrF U;

Iz trokuta B S; S;:
&Ll B (JE...'BLR.. L R.. ‘85

L .1 99!.?qgl.-@m%
.eE#5,|_ amaq@gbe

Iz trokuta S P1 S;:

I ?2qgil.@am%s

‘ q9
oy LA

(20

(21)

(22

(23
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& L :& E#s; F # (24)
|z trokuta B Py Si:
ecd Lecl} BB E.. R..‘&R.. e (25)
$NR GRELYHQD |JHPOMRSLVQD aLUL®4d2 kQrakMirinag Qd«ira SetE URMH Q

& L 18 E#s E#s (26)

2VQRYQL UDJORJ MH WDM AWR VMH F L 5. HNakoN bdvehraigU X 8 Q L F
JHPOMRSLVQH ALUTLHD Q@ H VH{IP Q MiRSHAMHD(EA)G X &L Q H

‘L qg;‘;:r%@' fqgl (predznak se procjenjuje po azimutu)
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6. 67$-1,&% 8 (/(.7521,y.2- 1%$9,*$&, -,

(OHNWURQLPpND QDYLJDFLMD REXKYDUD VYH RQH VXVWD®
crta pozicija i drugi navigac NL HOHPHQWL NRML SULGRQRVH VLJXU
XSRUDERP HOHNWURQLpNLK XUHYyDMD OHWRGH RGUHYLYDC
WHPHOMH VH QD FUWL SR]JLFLMD 3UDYDF SR]JLFLMD GDMX D
consol,ra GLRIDU UDGLRJRQLRPHWDU D X KLGURDNXVWLpPNRM (
HOHNWURQLPNL VXVWDYL NRML RPRIXUXMX PMHUHQMH XGD
Hiperbolu pozicija daju radionavigacijski sustakoji se temelje na mjenju razlika
XGDOMHQRVWL L]JPHYyX EURGVNRJ UDGLRSULMDPQLND L SD
poznatih pozicija. Impulsni prijamnik na brodu mjeri razlike udaljenosti na osnovi vremenske
UDJOLNH SULMDPD UDGLRVLJQDOD MIVMR GREWIRY R GDYQID Gh
PMHUL ID]QX UD]JOLNX UDGLRVLIJQDOD SULPOMHQLK V GY
XVNODYHQLK Déddédy YOHeQF: LDddplerov prijamnik mjeri razliku udaljenosti
LIPHYyX GYLMH WRpPNH QD VW D]tegrirariem @ddplerovihGooRaka D & L O N
I[UHNYHQFLMD ]D SURWHNOR YULMHPH VDWHOLWVNL VXVW
signala zbog gibanja brodd. satelitskom radionavigacijskom sustavu brodski radioprijamnik
UDGL X PUH aLbréjeG uwiinthQ& 1L RVDWHOLWD NRML NUXAaH RNR
RGUHYHQLP RUELWDPD L SRG QDZJRIDR®ONMBPEB MWUNHHG IQE03
SULMDPRP VDWHOLWVNLK UDGLRVLJQDOD V SRPRUX SRVH
udaljenosti, razlike udaljenosti, relativnezime satelita, vertikalni kutovi i azimuti, te na
WHPHOMX WLK SDUDPHWDUD RGUHGLWL QDMPDQMH GYLMH
LIUDpXQDWL JHRJUDIVNH MERUGLQDWH SRJLFLMH EURG

(/1(.7521,y.( 1$9,*$&,-6.( .$57( (&',6

Napretkom u infoPDWLpNRM WHKQRORJLML RPRJXUHQR MH GD
NDUWH J]DPLMHQH VRILVWLFLUDQ & MO NNVOBRIQUWPRI@ IPp NLOPY LS
kartom (eny ENC =zelectronic navigational cha)t Sjedinjenjem tehnologij&IS-a (end.

Geographic Inbrmation Systejini GPSa (end. Global Positioning Systemstvoren je
UHYROXFLRQDUQL VXVWDY X SRPRUVWYX HOHEROBISRQLpNL
(end. Electronic Chart Display and Information Sysie[b]
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ECDIS je navigacijsko informacijskiV XVWDY NRML VH X] SULNODGQX SR
GD XGRYROMDYD |DKWMHYLPD SUDYLOD 9 62/$6 .RQYHQF
NRML SULND]XMH VHOHNWLUDQH LQIRUPDFLMH VD VLVWHP
]DMHGQR VD SferORimma €aLlékadij€kih navigacijskin senzora, s ciliem da
RPRIXUXMH QDYLJDWRUX SODQLUDQMH SXWRYDQMD L QD
relevantnih navigacijskih parametara u plovidb]

(OHNWURQLpPND QD Yend DENCMpvexhB INKDIADX FLML $ ]QDD
ED]X SRGDWDND VWDQGDUGL]LUDQX SR VDGUADMX VWUXN
ECDISVXVWDYX RYODAWHQX RG VWUDQH RGIJRYDUDMXUHJ GU
VDGUADYDWL VYH ND Wabphbthe Feduidu h&yigadij,PIDTFIL NPRAH VDGUAD®
L RGUHYHQH GRSXQVNH LQIRUPDFLMH NRULVQH ]D YRYHQME

6LVWHPVND HOHNWURQLDp Nddd. GBNQ prierrd. MY keRolukijD & W D
]QDpL ED]X SRGDWDND NRMDENCH 22 pivebeBCIISaV UD Q VIR
2YD ED]D SRGDWDND SULVECRISBUstVa i MikvivalebtHdRisiBavlieNrR
papirnatim navigacijskim kartam&ENC PRaH VDGUADYDWL LQIRUPDFLMH C

izvora [5]

8YRYHECMISID QD PRGHUQH EURGR GH @M B HIRM BN DAL R ORKC
SR]JLFLMH =D UD]JOLNX RG SDSLUQDWLK BCDISIPWRAH QDY LJD
fokusirati na navigacijsku situaciju bgzekida potrebnih za plotiranje pozicije jer pozicija
RGUHYHQD SRPRUX VDWH ® GRS $¢LneprestanoNaDtynatskQ fatird e U
ekranuECDISa. % H] RE]JLUD QD DXWRPDWVNR RGUHYLYDQMH SR]
SURYMHUD GRELYHQH SR]JLFLMH SRPRUX WUDGLFLRQDOQLK
DVWURQRPVNR RSDADQMPD 73RWWRGQGR® POMQRGAEX R QDYLJD
jedan od osnovnih uvjeta za sigurnost plovidbigog toga priN R U L @M Eame& postoje
QDpPHOD R LQWHUY DO XenglGbsgn_ixibgQmeBra)SNRD RF EMIR MH VOXpD
tradicionanih metoda na papirnatim navigacijskim kartanadi postoji interval provjere
pozicije (englposition crosscheck intervgl SUYL XYMHW |]D SURYNMEBEDI® SR]JLFLI
X MH XNOMXpLYDQMH RSFLMH ]D SULND] VLPER&® iVHNXQG
VHNXQGDUQH SR]JLFLMH SRN O D &lika R4%) U HikoHQsoji estupBrije D M H
]QDpL GD MH J(shkaBED[BULVXWQD
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Slika 35. Pozicije primarnog i sekundarnog GPSa se preklapaju [7

Slika 36. Pozicije primarnog i s&kundarnog GPSD VX UD]PLpLWH >

Metode provjere pozicije na otvorenom moru su metode astronomske navigacije ili
XVSRUHGED V SR]JLFLMRP GRELYHQRGPSSRPHRENMNOBaMYIJRJI QH
QDYLJDFLMW pD¥XN QDYHGHQH PHWRGH MH GXabDQ L NRUL
za provjeru pozicije.3URYMHUD SR]JLFLMKBPSRPRFROMDUXIHRIWDNRYHU
automatski jer salsCDISREUDYyXMH GRELYHQH SRGDWNH L PDWHPDW
koordnata RGUHYXMH SRVWRML OL RGVWXSDQMH RG SR]JLFLMH
JIYXPpQLP DONIYDMNRPSXWD NDGD UD]OLND. BddarMnfoyrratigid G D Q X
Overlay (RIO)je funkcija koja se koristi pri provjeri pozicije BBCDIS X SRPRuUX SUHVOL
radarske slike na ekradBCDISD $NR VH ]QD pD HODH pddpap B @hima s
UDGDUVNH SUHVOLNH ]QEPDISAID 8 H QI RVUUDWSIRM BQLOXPD M X
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ucrtane naeCDIS ne poklappu sa radarskom preslikom mora seati na umu da raat

WDNRYHU LPD VYRMD RJUDQLpPHQMD UDG hipashaikiKdd®DiLND PR 2

GD UDGDUVND VOLND PR&H ELWL PDOR LVNULYOMHQD JERJ

bitno radarsku sliku podesiti ispravno i koristit samo istaknuUBADNR SUHSR]J]QDWOMLYI

obale.[7] [12]

Kao dodatak pozicis H PR&EMWDWL L SURYMHULWL QD MR&a GYD QDbpl
SR]LFLMD RGUHYyH BEL iVRNUfuKeeHELRIB iR radara

Ovom metodom samoVH PRIVIRYMHULWL W Rlp @RV W P &R XILiLYMDH
AXFUWDY BCDMtsRkaBb.) 1DMpHAUH S UsR Kokiskedu:Hival &imhiita, azimut i
XGDOMHQRVW GYLMH XGDOMHQRVWL WUL LOL YLa&H D]JLPX\

Slika 37. Pozicija provjerena EBL i VRM funkcijom [12]

SR]JLFLMD XFUW D@PD(LigR PR Bosition) ili Running Fix funkcije
ECDIS-a

Ovafunkcija VH NRULVWL |]D XFUWDYDQMH VWDMQLFD NRG W
LOP ili Manually Fix Positionfunkcija je integrirana UECDIS L RPRJXUDYDe XFUWD"
pozicije pomai X D]JLPXWD L XG D OkdMistifRanivethjekid @ DXREW OL X WHUH V!
QDYLJDFLML LOL SURUDpPpXQDWH VW@EIKQ3I7EHzmMj@enDNMWURQRF
LIUDpPpXQDW LceLdeQUurasi \EGLDSKE) zatim prikazuje sie)@ddWH WLK We&VDMQLFL
provjerava poziciju (Slika 38 8 VOXpDMX NDGD QLMH PRJX&EBDIBVWRY UL
LPD L IXQNFLMX 5XQQLQJ )L[ NRMRP VH RGUHYXMH SR]JLFLM|
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Slika38 3R]JLFLMD RGRfthKdijanl 2]

7DNRYHU MR& MHGIkbd &/6 fuRiRieXé& @WRDéad Reckoning (DR
odnosno zbrojena pozicijl2 QD VH NRULVWL NDGD RGUHYLEOMMH SR]LI
DXWRPDWVNL UDpXQD JEURMHQX SR]JLFLMX QD WHPHOMX (
SUHNR GQD EUJILQH ]DQRVD ,DNR NRULAWHQD LVNOMXpL
LIXIHWQR WRPpQD V REJLURP QD NROIEHCDRXI[IQIIRUPDFLMD NR

Slika 39. Pozicija provjerena funkcijom Manually Fix Position[13]

44



7. =$./-8y8$.

BQDWRp WHKQRORANRP QDSUHWNX X SRPRUVWYX L UD.
VXVWDYD VWDMQLFD MH WHPHOM QHRSKRGDQ |]D RGUHYVL®
PRAGD SULPMHQMHQD X L]PLMHQMM®L KX V XEDNELRALDY M QQLNP HROE
i geometrijska svojstva ostala nepromijenjena. 1z tog razloga je izuzetno bitno za svakoga
pomorca da dobro poznajerazumijeteoriju svake odtajnica tgpravilan odabir i primjenu u
RGJRYDUDMXUuULP XYikdivioRuD6 QPL DN LBDWH VLIJXUQRVW SOR\
SRYHUDQD MHU QDYLM&LMVING MBHGQRN XMWDYD LOL PHW
SRILFLMH YHU X VYmaNa&Rpdlagdnpy iXHord@VHIN R ®D N R QUDIpkoibip L W L K
PRAH XWWREQXWISR]JLFLMX EURGD L RpXYDWL VLIXUQRVW SF
WHRUHWVNLK NDUDNWHULVWLND VWDMQLFD L SR]JLFLMD (
SULPMHQL WLK ]1QDQMD MH WDNRBBE® RMHGDXQVRGE RO BRPRUK
poveiDWL EU]JLQX L SUHFL]QRVW SUL PMHUHQMX VWDMQLFD
smjeranje. ,] WRJ UD]JORJD MH SUHSRUXpOMLYR QD EURGX |
RGUHYLYDQMD SR]JLFLMH VNXSD V HOHNWUR QKXuNL BUJHDAMNR M
XUHYyDMD D L SRPRUDF RGUabDYD VYRMH YMHAWLQH QDYLJI
QD HOHNWURQLpNH VXVWDYH
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