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عناوین دروس شایستگی در رشته های فنی و حرفه ای

 دروس شایستگی پایه:
1 ریاضی ١و٢و٣ 
4 زیست شناسی 

5 شیمی
6 فیزیک

 دروس شایستگی غیرفنی:
1 الزامات محیط کار

2 کارگاه نوآوری و کارآفرینی
3 کاربرد فناوری های نوین

 
4 مدیریت تولید 
5 اخلاق حرفه ای

 دروس شایستگی های فنی:
1 دانش فنی پایه 

2 دانش فنی تخصصی
3 شش کارگاه تخصصی ٨ ساعته در 

١٠و١١و١٢ پایه های 
9 کارآموزی

ساختار دروس فنی و حرفه ای

 هر درس شایستگی، شامل ٥ پودمان است که هر پودمان نیز شامل ١ یا ٢ شایستگی 
)واحد یادگیری( می باشد.

 در دروس کارگاهی هر پودمان معرف یک شغل در محیط کار است.
 ارزشیابی هر پودمان به صورت مستقل انجام می شود و اگر در پودمانی نمره قبولی 

کسب نگردد تنها همان پودمان مجدداً ارزشیابی می شود.

دروس شایستگی  در رشته های فنی و حرفه ای

12345

درس

شایستگی پودمان



 

آموزش و تربيت  بر اساس شايستگي

 انجام دادن درست كار در زمان درست با روش درست را شايستگي گويند.
 به توانايي انجام كار بر اساس استاندارد نيز شايستگي گويند.

 شايستگي بايستي بر اساس تفكر، ايمان ، علم، عمل و اخلاق باشد.  
 در انجام كارها به صورت شايسته بايستي به خدا، خود، خلق و خلقت 

داشت. توجه  همزمان 
 انواع شايستگي عبارتست از: عمومي ، غيرفني و فني )پايه و تخصصي(

 هدف آموزش و تربيت كسب شايستگي ها است. 
 جهت درك و عمل براي بهبود مستمر موقعيت خود، بايد شايستگي ها 

را كسب كرد. 
 همواره در هدف گذاري، يادگيري و ارزشيابي، تأکید بر کسب شایستگی 

است.

شایستگی )کل(

اجزا و عناصر به صورت جداگانه شایستگی ترکیبی از عناصر و اجزا است
نیست شایستگی 

عناصر )اجزاء(

اخلاقعملعلم

تفکرایمان

آموزش و تربيت  بر اساس شايستگي
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فصل 1
شایستگی های پایه فنی
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   A=L2

e . L= 2

L        طول ضلع
e        قطر
A        مساحت

مربع

A=L.bb        ارتفاع
L        طول ضلع
A          مساحت

لوزی

e L b= +2 2

A=L.b

e       قطر
b       عرض
L        طول 
A        مساحت

مستطیل

A=L.bl        طول
b       عرض
A        مساحت

متوازی الاضلاع

m
L LL +

= 1 2

2

mA l .b=

L LA .b+
= 1 2

2

A        مساحت
L1    طول قاعده بزرگ
L2    طول قاعده بزرگ
Lm طول متوسط
b        عرض 

ذوزنقه

L . bA =
2

A         مساحت
L        طول قاعده
b        ارتفاع  

مثلث

m
D dd +

=
2

A=π.dm.b

A (D d )π
= −2 2

4

A        مساحت
D    قطر خارجی    
d    قطر داخلی    
dm  قطر متوسط
b          عرض

حلقه دایره ای

U .(D d)π
= +

2

.D.dA π
=

4

A      مساحت 
D    قطر بزرگ       
d     قطر کوچک    
U       محیط 

بیضی

ریاضی
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AO=6L2

V=L3

AO      مساحت 
L        طول ضلع
V        حجم

مکعب

V=L.b.h
AO=2.(L.b + L.h + b.h)

b       عرض
h      ارتفاع
AO      مساحت 
L        طول قاعده
V        حجم

مکعب مستطیل

Au=π.d.h

.dV .hπ
=

2

2
.dA .d.h π

= π +
2

0 2
4

Am مساحت جانبی
h      ارتفاع
V        حجم
AO      مساحت 

استوانه

L.b.hV =
3

s
bL h= +

2
2

1 4

s
Lh h= +

2
2

4

h      ارتفاع
hs     ارتفاع وجه 
b       عرض قاعده
L1     طول یال            
L       طول قاعده 
V        حجم

هرم منتظم

s
dh h= +

2
2

4

s
M

.d.hA π
=

2

.d hV .π
=

2

4 3

V        حجم
d        قطر
h      ارتفاع
hs     طول یال 
AM مساحت جانبی

مخروط

A0=π.d2

.dV π
=

3

6

AO      مساحت 
V        حجم
d         قطر کره

کره
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 نمودارها و منحنی ها

y = mx + b

y2 = 4px      (p  >0)

y = ax3      (a  >0)

y = ax2 + bx + c     (a  >0)

x2 = 4py      (p  >0)

y = ax4      (a  >0)

y = ax2 + bx + c     (a  <0)

y = bx       (b >1)

x2 + y2 = a2

y = b-x       (b >1)

x y
= =

a b

2 2

2 2 1
y x

= =
2 2

= =
a b2 2

1

x
by log=

y = a  sin (bx + c)
(a >0 , c >0)

y = a cos (bx + c)
(a >0 , c >0)

y = a  tan  x
(a >0)
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 حد تابع

x a x a
lim f (x) A lim g(x) B.

→ →
= = اگر ⇐  	

x a x a x a
lim k k lim[k.f (x)] k. lim f (x) k.A.

→ → →
= = و=

	

x a x a x a
lim[f (x) g(x)] lim f (x) lim g(x) A B

→ → →
± = ± = ±

	

x a x a x a
lim[f (x).g(x)] [lim f (x)].[ lim g(x)] A.B

→ → →
= =

	

x a
x a

x a

lim f (x)f (x) Alim B
g(x) lim g(x) B

→

→
→

= = ≠0
	

x a
p(x) lim p(x) p(a).

→
⇒  چند جمله ای باشد=

	

k k k
x a x a
lim[f (x)] [lim f (x)] A .

→ →
= =

	

 پیوستگی و ناپیوستگی تابع ها

تابع f و یک نقطۀ a از دامنۀ آن را درنظر بگیرید. گوییم تابع f در نقطۀ a پیوسته است، هرگاه 
حد f در a موجود باشد و

x a
lim f (x) f (a)

→
=

در غیر این صورت گوییم تابع f در نقطۀ a ناپیوسته است. اگر تابعی در همه نقاط دامنۀ خود 
پیوسته باشد، آن را تابعی پیوسته می نامند.
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 مشتق و شیب خط مماس بر نمودار تابع

فرض کنید تابع f در نقطۀ a از دامنۀ خود مشتق پذیر باشد. در این صورت، f  ′(a) نشان دهندۀ 

a است.
M

f (a)
 

=  
 

شیب خط مماس بر نمودار این تابع در نقطۀ 

( )f a
M

a
θ

tan ( )f a′θ =

مشتق تابع

tan h

f (x h) f (x )
m lim

h→

+ −
= 1 1

0 	

h

f (x h) f (x)f (x) lim
h→

+ −′ =
0 	

f(x) =k                  f  ′(x) =0. 	

f(x) =xn                  f  ′(x) =nxn-1 	

f(x) =k.g(x)           f  ′(x) =k.g′(x) 	

f(x) =u(x) ± v(x)    f  ′(x) =u′(x) ± v′(x). 	

f(x) =u(x).v(x)     f  ′(x)=u(x).v′(x)+v(x).u′(x). 	

f(x) =u(x)/v(x)    v(x).u (x) u(x).v (x)f (x) .
[v(x)]

′ ′−′ = 2 	

y=f [g(x)]           dy f [g(x)].g (x).
dx

′ ′= 	
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ته
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ی
ت

باف
دام

ان
گاه

ست
د

ده
 زن

ود
وج

م

خونی 		 ماهیچه ای 		          عصبی

     استخوانی         خونی          غضروف          عصبی      ماهیچه ای

       پوست             مغز	 استخوان	       کلیه	    قلب

      گوارش	   انتقال مواد	        عصبی	         تنفس	       اسکلتی

سازمان بندی یاخته ها

ساختار سلولیدرشت مولکولواحد سازنده

بن
کر

ت 
درا

هی

نشاسته در کلروپلاستنشاستهگلوکز

ک
لئی

وک
د ن

سی
ا

کروموزومدی ان اینوکلئوتید

ین
وتئ

پر

پروتئین انقباضیپلی پیتیدآمینواسید

ید
لیپ

سلول های چربیچربیاسید چرب

تصویر انواع درشت مولکول های شرکت کننده در ساختار یاخته ها

                           زیست شناسی
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تصویر گروه های اصلی جانوران

جدول فهرست منابع طبیعی

موضوعاتنوع منبع

جنگل ها و مراتع و کشاورزیمنابع گیاهی

حیات وحش و دامپروریمنابع جانوری

مجموعه قارچ ها و باکتری هامنابع میکروبی

مدت زمان دریافت نور، شدت نور خورشید، دما، شدت باد، رطوبت، ابرناکی و انواع بارشمنابع جوی

آنواع آب: سفره های آب زیر زمینی، چشمه ها، روان آب ها، آبگیرها، دریاچه ها، دریاها و اقیانوس هامنابع آبی

انواع خاک و بستر سنگی ـ کوه، تپه، دره و دشتمنابع خاکی

فلزات و سنگ های قیمتیمنابع کانی

نفت، گاز و زغال سنگمنابع فسیلی

تمام افراد جامعهمنابع انسانی

کوهستان ها

مرتع ها

جنگل ها

بیابان ها

دریاها

رودخانه ها

انواع 
اکوسیستم

خشکی

آبی

خزندگاندوزیستانماهی هاخارتنانبند پایاننرم تنانکرم هااسفنج ها

حشراتهزارپایانعنکبوتیانسخت پوستان

پستاندارانپرندگان کیسه تنان

پهن

دوکفه ای ها

بی مهرگان

جانوران

مهره داران

شانه داران

لوله ای

شکم پایان

حلقوی

سر پایان
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زیست شناسی در مورد انسان

شکل بالا �گردش خون را در بدن نشان می دهد. شماره3،2 و4 آغاز و پایان گردش ششی و 1، 5 و 6 
آغاز و پایان گردش عمومی خون را نشان می دهد.

مراکز قشر مخ

ناحیة حرکتی

پا
بازو

دست
لب ها

پا
بازو

دست
لب ها
زبان
دهان

ناحیة حسی

بخش آهیانه

بخش گیجگاهیبخش پس سری

بخش پیشانی

شبکه مویرگی قسمت بالای بدن

شبکه مویرگی شش راست
سرخرگ ششی

سرخرگ ششی

بزرگ سیاهرگ فوقانی)زبرین(

شبکه مویرگی شش چپ

سیاهرگ ششی

دهلیز راستدهلیز چپ
سیاهرگ ششی

دریچة سینی سرخرگ آئورت 

دریچة دو لختی 
دریچة سه لختی 

دریچة سینی سرخرگ ششی

آئورت
بطن راستبطن چپ

بزرگ سیاهرگ تحتانی)زیرین(شبکه مویرگی پایین بدن

آئورت
سرخرگ ششی

6
3 4

5
2

1
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تنوع استخوان ها و کاربرد آنها در ورزش

دندریت
دستگاه گلژی

میتوکندری
هستک

آکسون

غلاف شوان

غلاف میلین

گره رانویه

انتهای سیناپسی

هسته

ساختمان نرون

بازو

لگن
خاصره

بالاتنه

پایین تنه

انگشتان

ساعد

دنده ها
جناغ سینه

انگشتان

 بازوی قوی در ورزش های قدرتی )وزنه برداری(

ساعد بلند در ورزش های پرتابی )بسکتبال(

مچ قوی مؤثر در تمام ورزش ها

انگشتان منعطف در آبشار و دفاع والیبال

لگن بزرگ و قوی در ورزش های قدرتی

ران قوی در ورزش های رزمی

کشکک محکم در ورزش فوتبال

ساق بلند در ورزش شنا

مچ قوی مؤثر در تمام ورزش ها

انگشتان قوی در دو میدانی

مچ دست

ران

کشکک

ساق

مچ پا

خطوط نازک تر
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ضریب انبساط حجمی چند مایع در 
20ᵒ C دمای حدود

ماده
k
1

 
ضریب انبساط طولی

3-١٠ × 0/18جیوه

3-١٠ × 0/27آب

3-١٠ × 0/49گلیسیرین

3-١٠ × 0/70روغن زیتون

3-١٠ × 0/76پارافین

3-١٠ × 1/00بنزین

3-١٠ × 1/09اتانول

3-١٠ × ١1/0استیک اسید

3-١٠ × ١2/5بنزن

3-١٠ × ١2/7کلروفرم

3-١٠ × ١4/3استون

3-١٠ × ١6/0اتر

3-١٠ × 24/5آمونیاک

گرمای ویژۀ برخی از مواد *

گرمای ویژه J/kg. Kماده

مد
جا

صر 
عنا

128سرب
134تنگستن

236نقره
386مس

900آلومینیوم

گر
 دی

ای
ده

جام

380برنج
450نوعی فولاد )آلیاژ آهن با 2% کربن(

490فولاد زنگ نزن
1356چوب

790گرانیت
800بتون
840شیشه

2220یخ

ت
یعا

ما

140جیوه
2430اتانول

3900آب دریا
4187آب

20ᵒC تمام نقاط غیر از یخ در دمای *
چگالی برخی مواد متداول

ρ(kg/m3)مادهρ(kg/m3)ماده

103 × 1/00آب103 × 0/917یخ

103 × 1/26گلیسیرین103 × 2/70آلومینیوم

103 × 0/806اتیل الکل103 × 7/86آهن

103 × 0/879بنزن103 × 8/92مس

103 × 13/6جیوه103 × 10/5نقره

1/29هوا103 × 11/3سرب

1-10 × 1/79هلیم103 × 19/1اورانیوم

1/43اکسیژن103 × 19/3طلا

2-10 × 8/99هیدروژن103 × 21/4پلاتین

داده های این جدول در دمای صفر درجه )0ᵒC( سلسیوس و فشار یک اتمسفر اندازه گیری و گزارش شده اند.
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مقادیر تقریبی برخی جرم های اندازه گیری شده

)kg( جسم                                                        جرم)kg( جسم                                                         جرم

عالم قابل مشاهده                                     ١٠52×1
کهکشان راه شیری                                   ١٠41×7
خورشید                                                1030×2
زمین                                                    1024×6
ماه                                                   1022×7/34
کوسه                                                      103×1

انسان                                                    101×7
قورباغه                                                  10-1×1
پشه                                                     10-5×1
باکتری                                               10-15×1
1/6×10-27 هیدروژن                                     اتم 
9/11×10-31 الکترون                                         

مقادیر تقریبی برخی از بازه های اندازه گیری شده

بازۀ زمانی                                                    ثانیه

سن عالم                                               1017×5
سن زمین                                         1017×1/43
انسان                               109×2 میانگین عمر یک 
یک سال                                            107×3/15
یک روز                                                104×8/6
8×10-1 قلب                      عادی  ضربان  دو  بین  زمان 

واحدهای اندازه‌گیری انگلیسی

1 واحدهای اندازه‌گیری طول

)mm(میلی‌متر 25/4=)cm( سانتی‌متر2/54= )in( اینچ 1
)in( اینچ 12= )ft(فوت 1
≅ )in( اینچ 36=)ft( فوت 3= )yd( یارد 1 )cm( سانتی‌متر 90
)m( متر 1609/344= )in( اینچ 63360=)ft( فوت 5280= )mil( مایل خشکی 1
≅  مایل دریایی 1 ≅ فوت 6080  )m( متر 1853
≅  مایل دریایی 1 مایل خشکی 1/15
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اندازه گیری و دستگاه بین المللی یکاها
کمیت های اصلی و یکای آنها

نماد یکانام یکاکمیت

mمترطول

kgکیلوگرمجرم

sثانیهزمان

Kکلویندما

molمولمقدار ماده

Aآمپرجریان الکتریکی

cdکندلا )شمع(شدت روشنایی

یکای فرعی

یکای فرعییکای SIکمیت

m/sm/sتندی و سرعت

m/s2m/s2شتاب

kg.m/s2نیوتون )N(نیرو

kg/ms2پاسکال )Pa(فشار

kgm2/s2ژول )J(انرژی

مقادیر تقریبی برخی طول های اندازه گیری شده

m جسم                                                                       طولm جسم                                                          طول

فاصله منظومه شمسی تا نزدیک ترین کهکشان          1021×2/8 

فاصله منظومه شمسی تا نزدیک ترین ستاره               1016×4

یک سال نوری                                                   1015×9

شعاع مدار میانگین زمین به دور خورشید              1011×1/50

فاصله میانگین ماه از زمین                                 108×3/84

فاصله میانگین زمین                                        106×6/40

فاصله ماهواره های مخابراتی از زمین                       107×3/6

 طول زمین فوتبال                                         101×9
 طول بدن نوعی مگس                                   10-3×5
 اندازه ذرات کوچک گرد و خاک                         10-4×1

اندازه یاخته های بیشتر موجودات زنده                10-5×1
اندازه بیشتر میکروب ها                            10-6×0/2-2
قطر اتم هیدروژن                                    10-10×1/06

قطر هسته اتم هیدروژن )قطر پروتون(           10-15×1/75

فیزیک
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یادگیری مادام العمر حرفه ای و فناوری اطلاعات
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فصل 2

یادگیری مادام العمر حرفه ای و فناوری اطلاعات
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برخی از سبک های یادگیری )روش یادگیری شما چگونه است؟(

یادگیری از طریق تصاویر و شکل ها و درک پدیده های بصری١. دیداری )تجسم فضایی(

یادگیری از طریق گوش فرا دادن به صدا و موسیقی٢. شنیداری

یادگیری از طریق سخن گفتن و نوشتن٣. شفاهی )کلامی(

یادگیری از طریق لمس کردن، تمرینات عملی وتحرک داشتن٤. جنبشی )لمسی(

یادگیری از طریق منطق و دلیل آوردن و استدلال کردن٥. استدلالی )ریاضی(

یادگیری به صورت جمعی و گروهی و از کار کردن با دیگران لذت بردن٦. برون فردی

یادگیری به تنهایی و به دور از جمع٧. درون فردی

دیدن و شنیدن ٢٠ درصد

ارائه دادن/ نشان دادن ٣٠ درصد

بحث گروهی ٥٠ درصد

انجام دادن کار/کار عملی ٧٥ درصد

آموزش دیگران/ به کارگیری آموخته ها ٩٠ درصد

مخروط یادگیری ـ چند درصد آنچه را…… به یاد می آورید.

چه 
د آن

رص
٧ د

٥
د، 

ه ای
داد

ام 
نج

را ا
ید.

آور
می 

اد 
ه ی

ب

چه 
د آن

رص
١ د

٠
به 

د، 
ه ای

اند
خو

را 
ید.

آور
می 

اد 
ی

شنیدن
٥  درصد

خواندن10درصد
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واژگان و اصطلاحات انگلیسی

واژگان و اصطلاحات تخصصی ناوبری دریایی

Atlantic Ocean اقیانوس اطلس

 AFC: AUTOMATIC FREQUENCY کنترل خودکار فرکانس
CONTROL

 ARPA: AUTOMATIC RADARسامانه ردگیری اهداف راداری خودکار
PLOTTING AIDE

Accommodationمحل زندگی

Africaافریقا

After Partپاشنه کشتی

Amidshipقسمت وسط کشتی

Anchor Certificateگواهی نامه لنگر

Anchor Chainزنجیر لنگر

Anchorلنگر

Antarcticaجنوبگان

Arctic Oceanاقیانوس منجمد شمالی

Asiaآسیا

BCR: BOW CROSS RANGEفاصله عبور از دماغه

BCT: BOW CROSS TIMEزمان عبور از دماغه

Biteموت

Bridgeپل فرماندهی

Bulk Carrierکشتی فله بر

Bulk Headدیواره عمودی

 CAN: CONTROLLER AREAشبکه کنترولر محلی
NETWORK

CPA: CLOSEST POINT APPROACHنزدیک ترین نقطه دسترسی

CRT: CATHODE RAY TUBEلامپ اشعه کاتدیک

Caspian seaدریای خزر
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Center Lineخط سراسری

Chain Blockجرثقیل  دستی

Common Linksحلقه معمولی

Continentقاره

Continental shelfفلات قاره )ژرفا شیب(

Craneجرثقیل

Crownتاج )لنگر(

Davitجرثقیل قایق

Dead Weaightوزن کامل بارگیری )وزن مرده(

Deckعرشه

Depthعمق

Displacementجابه جایی

Draughtآب خور

Dry Dockحوضچه خشک

EBL: ELECTRONIC BEARING LIخط سمت الکترونیکی
NE                                

 ECDIS: ELECTRONIC CHARTاطلاعات و نشاندهنده نقشه الکترونیکی
DISPLAY AND INFORMATION

 EPA: ELECTRONIC PLOTTINGسامانه پلات الکترونیکی
AID

End Rolling Hatch Coverدرب انبار چرخ دار در انتها

Engine Roomموتورخانه

Enlarged Linksحلقه بزرگ شده

Eurasiaاوراسیا

Europeاروپا

 FTC: FAST TIMEثابت زمانی سریع= نویز حاصل از باران
CONSTANT=RAIN CLUTTER

Fluke (Palm)بیل یا ناخن )لنگر(

Folding Hatch Coverدرب انبار تاشو

Fore Partسینه کشتی
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Free Boardسطح آب خور آزاد

Free board Deckبالاترین عرشه سراسری که کلیه دریچه ها ودرها روی آن قرار دارد.

Funnelدودکش

 GPS: GLOBAL POSITIONINGسامانه موقعیت یاب جهانی
SYSTEM

Gantry Craneجرثقیل دروازه ای

General Cargo Shipکشتی کالابر عمومی

Gross Tonnageظرفیت ناخالص

HV: HIGH VOLTAGEولتاژ بالا

Hatchدریچه

Hatchand Coversدرب انبار و درپوش ها

Haws Pipeآشیانه لنگر

                                             IF: INTERMEDIATE FREQUENCYفرکانس میانی

IR: INTERFERENCE REJECTIONحذف تداخل امواج راداری

Indian oceanاقیانوس هند

Jib Craneجرثقیل بازویی

Joining Shackleحلقه اتصال

Keelتیر حمال

Lentgth Overallطول کامل

Life Boatقایق های نجات

Lifting Hatch Coverدرب انبار بالا رونده

Light Weaightوزن بدون بارگیری )وزن سبک(

Load Lineخط بارگیری

Loaddisplacementوزن جابه جایی پس از بارگیری

Mastدکل

Midship sectionمقطع وسط کشی

 NACOS: NAVIGATION ANDسامانه فرماندهی و ناوبری
COMMAND SYSTEM



20

 NMEA: NATIONAL MARINEموسسۀ سامانه های الکترونیکی دریایی کشوری
ELECTRONICS ASSOCIATION

Net Tonnageظرفیت خالص

North Americaامریکای شمالی

Oceaniaاقیانوسیه

Oman seaدریای عمان

Open End Linksحلقه توخالی

PCB: PRINTED CIRCUIT BOARDبرد مدار چاپی

                                                                                              PM: PERFORMANCE MONITORتست کارایی سیستم

 PMA: PERFORMANCE MONITORدامنه تست کارایی
AMPLI

 PMV: PERFORMANCEولتاژ تست کارایی
MONITORS VOLTAGE

PPI: PLAN POSITION INDICATORنشان دهنده رادری 360 درجه

 PRF: PULSE REPITITIONفرکانس تکرار پالس
FREQUENCY

Pacific Oceanاقیانوس آرام

Peak Tankمخازن آب سینه و پاشنه

Persian gulfخلیج فارس

 Piggy Back & Telescopic Hatchدرب انبار تلسکوپی
Cover

Pilot Boatقایق راهنمابر

Port Sideسمت چپ کشتی

Propellerپروانه

RCS: RADAR CROSS SECTIONسطح مقطع راداری

RDC: RADAR DATA CONVERTORمبدل اطلاعات راداری

 RKE: REMOTE KEYBOARDصفحه کلید الکترونیکی کنترل از راه دور
ELECTRONICS

                                                              RM: RELATIVE MOTIONحرکت نسبی

Refrigerated Shipکشتی یخچالی

Roll Stowing  Hatch Coverدرب انبار چرخ دار جمع شونده
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Roll on/Roll Off (Ro/Ro)کشتی حمل خودرو

Rolling Hatch Coverدرب انبار چرخ دار

Rudderتیغه سکان

SPU: SIGNAL PROCESSING UNITواحد پردازش سیگنال

 ST-BY: STAND BYحالت آماده بکار 

 STC:SENSITIVITY TIMEکنترل حساسیت زمانی = نویز حاصل از دریا
CONTROL=SEA CLUTTER

Shackleحلقه

Shankساق )لنگر(

Side Rolling Hatch Coverدرب انبار از بغل چرخ دار

Single Bottonتک جداره

Sliding Hatch Coverدرب انبار کشویی

South Americaامریکای جنوبی

Southern Oceanاقیانوس منجمد جنوبی

Stacking Hatch Coverدرب انبار انباشته ای

Starboard Sideسمت راست کشتی

Stemانحنای ابتدای سینه

Stern tubeلوله انتهایی عبور شفت از کشتی

Sternانتهای پاشنه

Stockدسته لنگر

Store Roomانبار

Stuelcken  Derrickجرثقیل دکلی فوق سنگین

Swivelقطعه هرزگرد

 TCPA: TIME OF CLOSEST POINTزمان نزدیک ترین نقطه دسترسی
APPROACH

 TCU: TRANSCEIVER CONTROLواحد کنترل فرستنده/گیرنده
UNIT

TFT: THIN FILM TRANSISTORترانزیستور ورقه ای بسیار نازک

TM: TRUE MOTIONحرکت حقیقی
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 ,TVA: TRIGGER, VIDEOسیگنال های تریگر، ویدئو، سمت
AZIMUTH

/TX/RX:  TRANSMITTERفرستنده / گیرنده 
RECEIVER

Tonnage Deckعرشه ای که ظرفیت کشتی نسبت به آن اندازه گیری می شود 

Tonnageظرفیت

Transverse Planeسطح مقطع عرضی

Tug Boatیدک کش

VDR: VOYAGE DATA RECORDERثبت کننده اطلاعات دریانوردی

  VE: VIDEO EMPHESIZEپر رنگ نشان دادن اکوی اهداف بزرگ تر 

 VRM: VARIABLE RANGEنشانگر فاصله متغییر
MARKER

Watertight Doorدرب غیرقابل نفوذ آب

Watertight Doorدرب غیر قابل نفوذ

Winchدوار

Windlassدوار لنگر
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کاربری سیستم اتوپایلوت

نمایی کلی از Control Panel مربوط به سیستم اتوپایلوت AP500 در شکل زیر آورده شده 
است که به اختصار به شرح کاربری آن می پردازیم:

AP500 سیستم اتوپایلوت Control Panel شکل1ـ نمایی از

1 روشن و خاموش کردن سیستم
با شنیدن صدای  و  را فشار می دهیم   )POWER/BRILL( جهت روشن کردن سیستم کلید 
beep سیستم روشن می شود که در حالت Startup، نمایشگر، اطلاعاتی که در شکل زیر آورده 

شده است را نشان می دهد.

 AP500 سیستم اتوپایلوت Startup شکل2ـ حالت

جهت خاموش کردن سیستم نیز می توان با فشردن و نگه داشتن آن به مدت 5 ثانیه سیستم را 
خاموش کرد.
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 Contrast 2 تنظیم روشنایی و
با فشار کلید )POWER/BRILL( بر روی نمایشگر شکل زیر نمایش داده می شود. 

 AP500 سیستم اتوپایلوت Brilliance یا contrast شکل3ـ نمایش تنظیمات

سپس با استفاده ازکلید course control گزینه های contrast یا Brilliance را انتخاب می کنیم 
و با کلیدهای ]PORT[ یا ]STBD[ تنظیمات مورد نظر را اعمال می کنیم. 

3 نمایشگر

  انتخاب مد نمایشگر
همان طور که در شکل زیر نشان داده شده است چهار نوع مد نمایش وجود دارد که جهت انتخاب 
آنها می توان با استفاده از کلیدهای )AUTO, NAV or STBY( حالت های مختلف را انتخاب 

نمود. 

 AP500 شکل4ـ مدهای نمایش سیستم اتوپایلوت
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  انتخاب اطلاعات نشان داده شده بر روی صفحه نمایش و اطلاعات گرافیکی
در حالت STBY می توان اطلاعاتی را که می خواهید نمایش دهید انتخاب نمایید و این نمایش 
می تواند به صورت گرافیکی و یا دیجیتال نمایش داده شود. )شکل های 5 و6 به صورت نمونه آورده 

شده است(

شکل 5

AP500 شکل6ـ نمایش گرافیکی و یا دیجیتال در سیستم اتوپایلوت
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برای انتخاب AUTO mode می توان 
را  حالت  این   AUTO کلید  فشار  با 
انتخاب نمود )شکل 8( که با انتخاب 
توسط  که  سمتی  به  شناور  مد  این 
به صورت  است  شده  تنظیم  اپراتور 

می کند. حرکت  خودکار 

شکل7ـ نمایشی از مد STBY mode در 
AP500 سیستم اتوپایلوت

شکل8  ـ نمایشی از مد AUTO mode در 
 AP500 سیستم اتوپایلوت

برای انتخاب NAV mode می توان با 
فشار کلید NAV این حالت را انتخاب 
نمود )شکل 9( که با انتخاب این مد 
 GPS/ Plotter از  اطلاعات  شناور، 
به سمت  خودکار  به صورت  و  دریافت 

مورد نظر حرکت می کند.

شکل9ـ نمایشی از مد NAV mode در 
AP500 سیستم اتوپایلوت

4 مدهای فرمان
مدهای فرمان در این سیستم شامل:

AUTO , NAV ,TURN, REMOTE
 STBY(manual) و DODGE می باشد 
 STBY mode انتخاب  برای  که 
می توان با فشار کلید STBY این حالت 
را انتخاب نمود. در شکل 7 نمایشی از 
است. شده  آورده   STBY mode مد 
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برای انتخاب TURN Mode می توان با فشار کلید TURN این حالت را انتخاب نمود که در 
این مد پنج حالت 180 درجه و 360 درجه که فقط در حالت AUTO mode فعال است و 
حالت های ORBIT, SPIRAL و FIGURE EIGHT در مجموع پنج حالت را ایجاد می نمایند. 

در شکل های 10 این پنج حالت نمایش داده شده است:	

 AP500 در سیستم اتوپایلوت TURN Mode شکل10ـ نمایشی از مد

FIGURE EIGHT حالت مانورspirals حالت مانور

حالت مانور 180 درجهحالت مانور 360 درجهحالت مانور اربیت

٥ مد کنترل از راه دور
کلید  از  استفاده  با  سپس  و  متصل  سیستم  به  کنترل  ریموت  باید  مد  این  از  استفاده  جهت 
Turning power off ریموت کنترل را فعال تا بر روی صفحه نمایش کلمه FU مانند شکل 

شود. فعال   11

AP500 شکل11ـ نمایشی از مد ریموت کنترل در سیستم اتوپایلوت
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حالا با کلید Rotating dial زاویه سکان را تنظیم می نماییم )شکل 12 را مشاهده نمایید(.
جهت خارج شدن از این مد نیز می توان کلید Turning power off را بر روی OFF تنظیم 

نمود. 

 AP500 شکل12ـ روش تنظیم زاویه سکان در سیستم اتوپایلوت

 AP500 در سیستم اتوپایلوت DODGE شکل13ـ مد

**جهت اطلاعات بیشتر در زمینه اپراتوری می توان از کتابچه های راهنمای سیستم استفاده نمود.

DODGE ٦ مد
از این مد در حالتی استفاده می شود که به سرعت کنترل جهت جلوگیری از یک مشکل از سکان 

شناور گرفته شود که در شکل 13 نمایی از این مد آورده شده است.
 DODGE را فشار داده تا شناور به حالت ]STBD[ یا ]PORT[ جهت رفتن به این مد کلید

برود.
جهت خارج شدن از این حالت می توان کلیدهای ]PORT[ یا ]STBD[ را فشارداد.

لازم به یادآوری است که در این مد دیگر نمی توان از ریموت کنترل استفاده نمود.
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جدول 1ـ جدول نگهداری سیستم اتوپایلوت

نقاط مورد چکموارد نگهداری

1  از ریختن مایعات بر روی سیستم خودداری و احتمالات بررسی شود.
٢  از منبع تولید حرارت دور نگهدارید.

٣  هوا در اطراف آن جریان داشته باشد )موانع برطرف شود(.
٤  با توجه به محیط شرجی هر دو ماه یک بار تمام اطلاعات کابل ها از تمام 

جهات چک شوند.
٥  در شناورهای کوچک با توجه به لرزش شدید شناورها هر یک ماه یک 
از محکم بودن آنها اطمینان  بار تمام کابل ها، کانکتورها و اتصالات چک و 

شود. حاصل 

واحد اپراتوری و واحد
CـDRIVER 

1  هر ماه یکبار اتصالات آن به سکان چک و محکم شود.
٢  تنظیمات OFF SET هر ماه یک بار انجام شود.

٣  در شناورهای کوچک به علت قرار گرفتن در محیط سرباز نسبت به احتمالات 
ضربه چک شود.

٤   در شناورهای کوچک به علت قرار گرفتن در محیط سرباز هر هفته یک بار 
تمیز شود.

واحد فید بک سکان

7 عیب یابی و تعمیرات سیستم اتوپایلوت 
افزاری  نرم  امکانات  یابی  عیب  جهت  سیستم  این  در 
 )MENU( گذاشته شده است. این امکانات در گزینه منو
با  که  است  شده  آورده   )TEST( تست  قسمت  در  و 
در  که  )TEST(همان طور  تست  منوی  زیر  از  استفاده 
 PROCESSOR واحدهای  است  شده  آورده  زیر  متن 
و   HEADING SENSOR و   CONTROLLER و 
از  و  تست  را   RUDDER و   SCREEN و   keyboard
انتخاب  با  انجام تعمیرات استفاده می شود.  نتایج آن جهت 
به تست آن قسمت  این گزینه ها سیستم شروع  از  هر یک 
نموده و نتایج تست را مانند شکل های 14 نمایش می دهد.

تست واحد پرسسورتست واحد کنترل

پنجره تست سیستم
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  پیام های خطا در اتوپایلوت

 جدول 2ـ پیام های خطا در اتوپایلوت سیستم اتوپایلوت

پیام خطامعنیطریقۀ رفع عیب

واحد  بین  داخلی  اتصالات 
کنترل و پرسسور را چک کنید.

ارتباط بین واحد کنترل و واحد پرسسور 
بیشتر از 2 ثانیه قطع شده است.

COMMUNICATION 
ERROR

یکی از کلیدهای واحد کنترل 
INSTANT POWER FAIL ISتغذیه بیشتر از 2 ثانیه قطع شده استرا فشار دهید.

OCCURRED

راه انداز موتور و
 bypass valve/clutch

را چک کنید.

 rudder reference زاویه سکان که از
RUDDER ANGLE ERRORآمده است بیشتر از 55 درجه است.

سیستم هیدرولیک را بعد از حل 
 rudder test مشکل چک و

را انجام دهید.

سکان بیشتر از 3 درجه در مدت 10 
شده  اعمال  فرمان  به  توجه  با  ثانیه 

کند. حرکت  نمی تواند 
RUDDER DRIVE ERROR

شکل14ـ نتایج تست قسمت های مختلف سیستم اتوپایلوت

تست سنسور هدینگتست کی برُد

تست صفحه نمایش

تست سکان

SCREEN TEST
CIRCUIT TEST
YES ... PUSH ENTER
PPUSH MENU KEY 
TO RETURN
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واحد rudder reference و 
کابل های مربوطه چک شوند.

جریان پایین است که نمی شود کاربری 
انجام داد

DRIVE UNIT ERROR. 
PLEASE TURN OFF AND 
CHECK DRIVE CIRCUIT.

 bypass و   drive circuit
کنید چک  را   circuit

جریان بالا و بیشتر از 50 آمپر بدون 
فرمان به سکان است.

DRIVE UNIT IS 
OVERLOADED.
PLEASE TURN OFF AND
CHECK DRIVE CIRCUIT.

دما در drive unit حدود 80 درجه drive unit را چک کنید
سانتی گراد است.

DRIVE UNIT IS 
OVERHEATED.

مدارات bypass/clutch چک 
شود.

 bypass/clutch مدار  در  جریان 
است. آمپر   1/6 از  بیشتر 

BYPASS/CLUTCH IS
OVERLOADED.

مدارات bypass/clutch چک 
شود.

 bypass/clutch مدار  در  جریان 
ندارد. DISCONNECT B/Cوجود 

چک  کنترل  ریموت  اتصالات 
شود.

فرمان از ریموت کنترل بیشتر از 55 
درجه است.

FU REMOTE 
CONTROLLER ERROR

اتصالات  و  هدینگ  حسگر 
شود. چک  داخلی 

اطلاعات هدینگ از سنسور برای بیشتر 
MISSING HEADING DATAاز 600 میلی ثانیه نیامده است.

با حسگر هدینگ چک شود. بار  سه  از  بیشتر  هدینگ  اطلاعات 
است. شده  داده  نشان  HEADING DATA ERRORخطا 

کاربری GPS مدل )فرونو(

1 آشنايي با كليدهاي اصلي دستگاه

 MENU: با كيبار فشار دادن اين كليد مي‌توان بزرگ‌نمايي يا   
ZOOM دستگاه را تنظيم نمود و با دو بار فشار دادن اين كليد 

اصلي دستگاه مي‌شويم. ليست منوي  وارد 
در  اطلاعات  وارد كردن  يا  و  منو  در  آيتم ها  ثبت  براي   :ENT   

مي‌شود. استفاده  آن  از  حافظه 
  DISP: براي نمايش دادن انواع مختلف حالات نمايش صفحه   )مد( 

دستگاه از آن استفاده مي‌شود.
  GOTO: براي تنظيمات مقصد يا لغو كردن آن استفاده مي‌شود.
براي  و  براي گذاشتن علامت روي صفحه   :MARK / MOB  

اين كليد استفاده مي‌شود. از  ثبت نقطه آدم به دريا 
و  روشن  باعث  دكمه  اين  طولاني  فشردن   :DIM / PWR   
پنجره  آن  لحظه‌اي  فشردن  با  و  مي‌شود  دستگاه  شدن  خاموش 

مي‌شود. ظاهر  صفحه  روشنايي  تنظيم  به  مربوط 
شکل15ـ کلیدهای اصلی 

دستگاه



32

٢ روشن و خاموش كردن دستگاه
دكمه PWR را فشار دهيد. دستگاه با زدن كي بوق روشن مي‌شود و آخرين مد نمايشي كه قبلًا 
استفاده كرده‌ايد ظاهر مي‌شود. اين دستگاه براي اولين بار كه روشن مي‌شود حدود 2 دقيقه طول 

ميك‌شد تا موقعيت خود را فیکس كند.
براي خاموش كردن دستگاه مي‌بايست دكمه PWR را 3 ثانيه نگه داريد.

٣ تنظيم روشنايي و شفافيت صفحه نمايش
وقتي دستگاه روشن است يک ‌بار دكمه PWR را فشار دهيد تا پنجره مربوط به تنظيم روشنايي 
باز شود. براي تنظيم روشنايي دستگاه )DIMMER( از كليدهاي بالا و پایين کرسر )كليد چهار 
جهته( استفاده كنيد و براي تنظيم ميزان شفافيت دستگاه )CONTRAST( از كليدهاي چپ و 

راست کرسر )کلید چهارجهته( استفاده كنيد.
روشن  دوباره  را  دستگاه  وقتي  كنيم  خاموش  كنتراست  حالت حداقل  در  را  دستگاه  اگر  نكته: 
ميك‌نيد هيچ چيز نمايان نمي‌شود كه در اين صورت بايد طبق روش فوق روشنايي و شفافيت 

تنظيم كنيد. را  دستگاه 

٤ انواع مدهاي نمايش
اين دستگاه داراي 5 حالت نمايش مي‌‌باشد كه بسته به شرايط مختلف دريانوردي مي‌توان كيي 

را انتخاب نمود.
با هر بار فشار دادن دكمه DISP حالت نمايش تغيير ميك‌ند. مدهاي نمايش عبارت اند از:

NA.DATA. DISPLAY 1ـ مد نمايش اطلاعات ناوبري	
STEERING DISPLAY 2ـ مد نمايش سكان	
HIGHWAY DISPLAY 3ـ مد نمايش بزرگراه	
PLOTTRE DISPLAY 	4ـ مد نمايش ثبت مسير
USER DISPLAY 5  ـ مد نمايش كاربر	

مد نمايش كاربر را مي‌توان به دو حالت 1ـ اطلاعات ديجيتالي )DIGITAL DATA( و 2ـ سرعت سنج 
)SPEED OMETER( تنظيم نمود.
حال به تشریح هر کدام می پردازیم.

1ـ 4ـ مد نمايش اطلاعات ناوبري: در اين حالت صفحه نمايش اطلاعاتي از قبيل موقعيت برحسب 
طول و عرض جغرافيايي، راه، سرعت، تاريخ و زمان را نشان مي‌دهد.

شکل 16ـ مد نمايش اطلاعات ناوبري
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حالت  اين  در  با سكان:  نمايش هدايت  مد  2ـ4ـ 
صفحه مسیریاب )GPS( مانند قطب ‌نما عمل كرده 
و علاوه بر درجه‌بندي سمت قطب‌نمايي اطلاعاتي 
از قبيل سرعت، راه، سمت و فاصله تا مقصد، زمان 
تقريبي رسيدن به مقصد )ETA(، مدت زمان لازم 
حالت  و  ساعت   ،)TTG( مقصد  به  رسيدن  براي 
نيز  را  مغناطيسي(  يا  )حقيقي  قطب‌نما  عملكرد 

مي‌دهد. نمايش 
شکل17ـ مد نمايش هدايت با سكان

صفحه  حالت  اين  در  بزرگراه:  نمايش  مد  3ـ4ـ 
نمايش وضعيت حركت كشتي به سمت مقصد مورد 
كي  در  مانند حركت  بعدي  سه  به صورت  را  نظر 
بزرگراه نشان مي‌دهد. همچنين اطلاعاتي از قبيل 
سمت، راه شناور، فاصله، سرعت و ميزان انحراف از 

مسير را نيز نمايش مي‌دهد.

شکل18ـ مد نمايش بزرگراه

4ـ4ـ مد نمايش ثبت مسير: در اين حالت مسير 
و  مي‌شود  رسم  صفحه  روي  بر  كشتي  حركت 
اطلاعات جانبي از قبيل سمت و فاصله، موقعيت و 

مي‌دهد.  نمايش  را  صفحه  برد  تنظيم 

شکل19ـ مد نمايش ثبت مسير

5ـ4ـ مد نمايش كاربر: همان طور كه گفته شد مد 
كاربر  كه  مي باشد  وضعيت  دو  داراي  كاربر  نمایش 

نمايد. انتخاب  دلخواه  به  را  مي تواند هركدام 
الف( اطلاعات ديجيتالي: در اين حالت صفحه نمايش 
اطلاعات ناوبري را كه كاربر مي‌تواند به دلخواه آنها را 
انتخاب كند نشان داده مي‌شود. اين اطلاعات شامل 
1ـ ولتاژ دستگاه. 2ـ مسافت پيموده شده. 3ـ سرعت. 
براي  زمان  مدت  7ـ  سمت.  6  ـ  فاصله.  5ـ  راه.  4ـ 

رسيدن. 8  ـ زمان تقريبي رسيدن، مي باشد.
شکل20ـ مد نمايش كاربر: الف( اطلاعات 

ديجيتالي
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نمايش  صفحه  حالت  اين  در  سرعت سنج:  ب( 
سرعت  اتومبيل  يكلومتر  صفحه  مانند  مسیریاب 
لحظه‌اي شناور را نشان مي‌دهد. همچنين اطلاعات 
نيز  را  شد  گفته  قبل  قسمت  در  كه  تغييري  قابل 
مي‌توان در گوشه چپ تصوير به دلخواه نمايش داد.

 

٥ آشنايي با منوي اصلي دستگاه
وقتي با زدن دكمه MENU وارد منوي اصلي دستگاه مي‌شويد اطلاعات زير نمايان مي‌شود.

دستگاه  حافظه  وارد  دريانوردي  در  استفاده  براي  كه  )نقاطي  راه  نقطه   :WAYPOINT 1ـ 
ميك‌نيم(.

2ـ ROUTES: مسيرها )در اين قسمت ترسيم مسير دريانوردي و انجام تنظيمات و تغييرات 
در آن انجام مي‌شود(.

3ـ PLOTTER: انجام تنظيمات ثبت مسير در اين قسمت انجام مي‌شود.
4ـ ALARMS: تنظيمات مربوط به هشدار هاي دستگاه از اين قسمت انجام مي‌شود.

استفاده  قسمت  اين  از  اضافي  مسيرهاي  و  نقاط  كردن  پاك  )براي  كردن  پاك   :ERASE 5  ـ 
ميك نيم(.

6  ـ DGPS: در اين مدل مورد استفاده ندارد.
استفاده  قسمت  اين  از  كيديگر  از  نقاط  سمت  و  فاصله  محاسبه  براي   :CALCULATE 7ـ 

ميك‌نيم.
8  ـ MESSAGES: پيام ها )پيام مربوط به علت هشدار زدن دستگاه و ساير پيام ها را در اين 

خواند(. مي‌توان  قسمت 
9ـ SATELLITE: وضعيت دريافت اطلاعات از ماهواره.

10ـ USER DISP: تنظيمات مد كاربر كه در بالا شرح داده شد از اين قسمت انجام مي‌شود.
11ـ GPS SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.
12ـ SYS SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.
13ـ I/O SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.
14ـ TD SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.

)GPS( 6 آشنايي با برخي اختصارات در مسیریاب

اختصاركلمه كاملترجمه

 POWER PWRمنبع تغذيه
 SPEED SPDسرعت

 COURSE CSEراه ـ مسير
 RANGE RNGفاصله ـ برد

شکل21ـ مد نمايش كاربر: ب( سرعت سنج
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 BEARING BRGسمت
 TIME TO GO TTGمدت زمان براي رفتن
 ESTIMATED TIME ARRIVALETAزمان تقريبي رسيدن

 EXIT XTخروج
 MAN OVER BOARD MOBآدم به دريا

 DIMMER DIMميزان روشنايي
CONTRAST CONTشفافيت

 DISPLAY DISPنمايش
 KNOT KTگره

 NAUTICAL MILE NMمايل دريايي
 NAVIGATION NAVناوبري

 SYSTEM SYSسيستم
 SIMULATION SIMشبیه سازی

 AUTOMATIC AUTOخودکار )اتوماتكي(
 YARD YDيارد )واحد مسافت(

 LATITUDE LATعرض جغرافيايي
 LONGITUDE LONGطول جغرافيايي

 WAYPOINT 7 نقطه راه
WP: نقطه ويژه‌اي است در ابتدا، وسط يا انتهاي مسير دريانوردي كه توسط كاربر وارد حافظه 

دستگاه مي‌شود.
اين دستگاه مي‌تواند تا 950 نقطه در حافظه ذخيره كند.
وارد كردن WP به حافظه به 4 روش امكان ‌پذير مي باشد.

.PLOTTER 1ـ توسط کلید چهارسویه )کرسر( در مد
2ـ توسط دكمه MARK )موقعيت خود كشتي(.

3ـ از طريق منوي اصلي )MENU( )معمولي‌ترين روش(. 
 MOB 4ـ توسط كليد

PLOTTER توسط چهارسویه )کرسر( در مد WP روش اول: وارد كردن  
1ـ در مد پلاتر کرسر را جابجا كرده و در نقطه دلخواه قرار دهيد )با جابه جا كردن کرسر موقعيت 

بر حسب طول و عرض جغرافيايي در زير صفحه نوشته مي‌شود(.
2ـ كليد ENT را فشار دهيد.

3ـ در پنجرۀ باز شده شماره و اسم WP را بنويسيد.
4ـ كليد ENT را فشار دهيد.

 MARK بگذاريد کرسر را بر روي علامت زير عبارت WP 5ـ اگر مي‌خواهيد علامت ويژه‌اي براي
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برده و ENT كرده سپس كيي از علامت ها را انتخاب كرده و مجدداً ENT كنيد.
6   ـ کلید چهارسویه )کرسر( را بر روي EXIT برده و با زدن ENT ضمن ذخيره WP از برنامه خارج شويد.

 MARK توسط دكمه WP روش دوم: وارد كردن 
1ـ در هر كي از مدها كه قرار داريد كيبار كليد MARK/MOB را فشار دهيد. 

2ـ در پنجرۀ باز شده موقعيت كنوني شناور ثبت مي شود.
 ENT 3ـ در صورت تمايل مي‌توانيد با بردن کرسر بر روي اسم، شماره، علامت و يا تاريخ و زدن

تغييراتي در آنها اعمال كنيد.
4ـ در پايان کرسر را بر روي EXIT برده و ENT كنيد.

 روش سوم: وارد كردن WP از طريق منوي اصلي
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزينه WAYPOINT را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه LIST را انتخاب و ENT كنيد.
4ـ گزينه NEW را انتخاب و ENT كنيد.

5ـ نام WP را وارد كرده و ENT كنيد.
6ـ کرسر را به سطر دوم برده و عرض جغرافيايي LAT را وارد كنيد.

7ـ کرسر را بر روي EXIT برده و خارج شويد.
 MOB توسط كليد WP روش چهارم: وارد كردن 

1ـ دكمه MOB را بزنيد.
2ـ دكمه جهت راست کرسر را براي انتخاب MOB بزنيد.

3ـ دكمه ENT را بزنيد.
4ـ گزينه YES را انتخاب و دكمه ENT را بزنيد.

5ـ در اين روش هربار كه دكمه MOB زده مي شود اطلاعات جايگزين دفعه قبل مي شود.

WAYPOINT در )EDITING( ايجاد تغييرات
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزينه WAYPOINT را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه LIST را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ WP مورد نظر را جهت تغييرات انتخاب و ENT كنيد.
5ـ به وسيله کرسر شاخصه هایی )آيتم هايي( را كه می خواهید تغيير دهيد انتخاب كرده و بر روي 

آنها ENT كنيد و تغييرات را اعمال كنيد.
6ـ گزينه EXIT را انتخاب و ENT كنيد.

7ـ دوبار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد.

8 حذف كي WAYPOINT از فهرست.
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.
2ـ گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ گزينه WAYPOINT/MARKS را انتخاب و ENT كنيد.
4ـ WP مورد نظر را كه مي‌خواهيد حذف كنيد را انتخاب و ENT كنيد.

5ـ در پنجرۀ باز شده گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.
6ـ دوبار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد.
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 ROUTE 9 مسير
مسير متشكل از چندين WP مي‌باشد كه قرار است در دريانوردي از اين نقاط عبور كنيم. در اين 
 )WP( دستگاه شما مي‌توانيد 50 مسير را به حافظه بدهيد كه هر مسير مي تواند شامل 30 دقيقه راه

باشد. ايجاد كردن مسير به چهار روش ممكن مي‌باشد.
PLOTTER 1ـ ايجاد كردن مسير به وسيله موقعيت کرسر در مد

ROUTE 2ـ ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي
WAYPOINT 3ـ ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي

4ـ ايجاد كردن مسير از روي خط عبور كشتي
PLOTTER روش اول: ايجاد كردن مسير به وسيله موقعيت کرسر در مد 

1ـ در مد PLOTTER کرسر را جابه جا كنيد تا در موقعيت دلخواه قرار گيرد.
2ـ دكمه ENT را بزنيد.

3ـ پنجره ای باز شده در صورت تمايل مي‌توانيد نام WP و ديگر مشخصات آن را تغيير دهيد.
4ـ دكمه ENT را بزنيد.

5ـ پنجره ای باز شده، گزينه ?LOGRT را انتخاب و ENT كنيد.
6ـ مرحله 1 تا 5 را براي چند نقطه ديگر با تغيير محل کرسر تكرار كنيد.

 MENU را بزنيد و از ليست MENU 7ـ وقتي نقاط مورد نظر را وارد كرديد، دو بار كليد
گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

8  ـ پنجره ای باز شده، گزينه LOG را انتخاب و ENT كنيد.
9ـ پنجره ای باز شده، گزينه MOVE را انتخاب و ENT كنيد.

مسير شما اكنون در قسمت ROUTE از منوي اصلي ذخيره شده است.
 ROUTE روش دوم: ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي 

1ـ دكمه MENU را كي يا دوبار بزنيد تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.
2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ پنجره ای باز شده، گزينه NEW را انتخاب و ENT كنيد.
4ـ پنجره ای روبه روي هر شماره رفته و توسط كليدهاي بالا و پايين کرسر از ليست ‌WPها نقطه 

مورد نظر را جست وجو كرده و هر بار ENT كنيد.
5ـ در پايان دو بار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد.

شکل8ـ ايجاد كردن مسير
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 WAYPOINT روش سوم: ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي 
1ـ دكمه MENU را كي يا دوبار بزنيد.

2ـ گزينه WAYPOINT را انتخاب و سپس ENT كنيد.
3ـ گزينه LIST يا NEAREST را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ WP مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.
5ـ در پنجره زیر گزينه ?LOG RTE را انتخاب و ENT كنيد.

شکل9ـ ايجاد كردن مسير

6ـ مرحله 4 و 5 را براي چند WP ديگر اجرا كنيد تا مسير كامل شود.
7ـ دكمه MENU را بزنيد.

8ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.
9ـ در پنجره‌اي مانند پنجره زیر گزينه LOG را بزنيد تا مسير ثبت شود.

شکل10ـ ايجاد كردن مسير

10ـ در پنجره باز شده بعد گزينه MOVE را انتخاب و ENT كنيد.
 روش چهارم: ايجاد كردن مسير از روي خط عبور كشتي

اين روش زماني استفاده مي‌شود كه مي‌خواهيم در كي مسير ناشناس دريانوردي كنيم به نحوي 
كه راه برگشتمان را گم نكنيم و براي برگشتن بتوانيم از همان مسيري كه رفته‌ايم برگرديم.

1ـ در ابتداي حركت دكمه MARK / MOB را فشار دهيد تا اولين نقطه ذخيره شود.
2ـ پنجره ای باز شده در صورت تمايل تغييرات اسم WP، علامت و... را اعمال كرده و سپس گزينه 

LOGRT را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ در طول مسير دريانوردي به فواصل زماني مشخصي مثلًا هر نيم ساعت كي بار مرحله 1 و 

2 را تكرار كنيد.
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4ـ وقتي به مقصد رسيديد و آخرين نقطه را وارد كرديد دكمه MENU را دوباره بزنيد، گزينه 
ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

5ـ در اين پنجره گزينه LOG را انتخاب و ENT كرده و در پنجره بعدي نيز گزينه MOVE را 
انتخاب و ENT كنيد تا مسير شما در حافظه ذخيره گردد.

10 انجام تغييرات در مسير
1ـ10ـ جايگزين كردن كي نقطه در مسير

هرگاه بخواهيم كيي از نقاط مسير را با نقطه جديدي تعويض كنيم به ترتيب زير عمل ميك نيم.
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.
2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ مسير مورد نظر را كه مي‌خواهيد در آن تغييرات اعمال كنيد انتخاب و ENT كنيد.
4ـ WP مورد نظر را كه مي‌خواهيد تعويض كنيد انتخاب و ENT كنيد.

5ـ در پنجره روبه رو گزينه CHANGE را انتخاب و ENT كنيد.
6ـ دكمه ENT را بزنيد و WP جديد را انتخاب و دوباره ENT كنيد.

7ـ گزينه EXIT را انتخاب و ENT كنيد.
8ـ دوبار كليد MENU را بزنيد تا از برنامه خارج شويد.

2ـ10ـ حذف دائم كي نقطه از مسير
1ـ كليد MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.

4ـ نقطه‌اي را كه مي خواهيد حذف كنيد انتخاب و ENT كنيد.
5ـ در پنجره باز شده گزينه REMOVE را انتخاب و ENT كنيد.

6ـ دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.
3ـ 10ـ وارد كردن كي نقطه جديد در مسير

1ـ كليد MENU را كي يا دو بار بزنيد.
2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.
4ـ WP را كه مي خواهيد بعد از WP ورودي )جديد( قرار بگيرد انتخاب و ENT كنيد.

5ـ گزينه INSERT را انتخاب و ENT كنيد.
6ـ WP جديد را انتخاب و ENT كنيد.

7ـ دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.
4ـ10ـ حذف كردن موقت كي نقطه در مسير

1ـ كليد MENU را كي يا دو بار بزنيد. 
2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.
4ـ WP را كه مي خواهيد موقتاً حذف شود انتخاب و ENT كنيد.

5ـ گزينه SKIP را انتخاب و ENT كنيد. علامت * در كنار WP حذف شده ظاهر مي‌شود.
6ـ دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

7ـ براي اينكه WP حذف شده را دوباره فعال كنيد بند 1 تا 4 را كي بار ديگر اجرا كنيد و اين 
بار گزينه SKIP OFF را انتخاب و ENT كنيد و بعد، از برنامه خارج شويد.
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١ـ در مد پلاتر اگر به مدت 6 ثانيه به کرسر دست نزنيد. علامت آن روي صفحه 
پاک مي‌شود و به محض اولين تماس دوباره ظاهر مي‌شود. در سمت چپ پنجره 
پلاتر هنگامي كه کرسر فعال باشد سمت و فاصله كشتي )مركز صفحه( نسبت 
به موقعيت کرسر نوشته مي‌شود و هنگامي كه کرسر غيرفعال مي‌باشد راه و 

سرعت شناور به جاي آن نوشته مي‌شود.
٢ـ گزينه SHIP TO CENTER در پنجره بزرگ نمايي )ZOOM( كار انتقال 

شناور به مركز صفحه را انجام مي‌دهد.

نکته

5  ـ10ـ حذف كردن كامل كي مسير
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.
2ـ گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ مسيري را كه مي‌خواهيد حذف كنيد انتخاب كنيد چنانچه مي‌خواهيد همه مسيرها را حذف 
كنيد گزينه ALL را انتخاب كنيد.

5ـ دكمه ENT را فشار دهيد پنجره ای باز شده از شما 
را   YES گزينه  هستيد؟  مطمئن  آيا  مي‌شود  پرسيده 

كنيد.  ENT و  انتخاب 
6ـ دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

بزرگراه  و  پلاتر  مد  در  بزرگ نمايي  تنظيم  6 ـ10ـ 
 )ZOOM (

شما مي‌توانيد در مد نمايش پلاتر محدوده برد دستگاه را از 0/2 مایل الی 320 مايل تغيير دهيد 
و همچنين اين محدوده را در مد بزرگراه از 0/2 مايل الي 16 مايل تغيير دهيد كه در بردهاي 

كمتر از 0/5 به يارد نشان داده مي‌شود.
1ـ در هر كي از مدهاي پلاتر يا بزرگراه دكمه MENU را كي بار فشار دهيد.

 برد را زياد و با علامت جهت پایين کرسر  2ـ پنجره ای باز شده با علامت جهت بالاي کرسر
برد را كاهش دهيد. 

3ـ دكمه ENT را بزنيد.

شکل11ـ حذف كردن موقت كي نقطه در مسير



41

 PLOTTER 11 تنظيمات منوي
عمل  زير  ترتيب  به  پلاتر  منوي  تنظيمات  براي 

ميك نيم:
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد تا 

ليست منوي اصلي ظاهر شود.
2ـ گزينه PLOTTER را انتخاب و ENT كنيد تا 

پنجره زیر باز شود.
گزينه  يعني  اول  روي سطر  بر  كردن  اينتر  با  3ـ 
TRACK REC مي‌توانيد كيي از حالات صفحه 

كنيد. انتخاب  را  بعد 
*OFF: دستگاه مسير حركت شناور را ثبت نميك‌ند.

 )INTERVAL( دستگاه مسير حركت را با توجه به مسافتي كه در سطر دوم :DISTANCE *
برايش تعريف نموده‌ايد ثبت ميك ند )در مثال فوق هر 10 مايل كي نقطه ثبت گذاشته مي‌شود(.

*AUTO: دستگاه مسير حركت را به طور خودکار و براساس بردي كه براي دستگاه تنظيم شده 
است ثبت ميك ند.

 )MAG( شما مي توانيد مرجع سمت را قطب نمايي BRG.REF 4ـ در سطر سوم و در قسمت
و يا حقيقي )TRUE( تنظيم نمایيد.

5ـ در سطر چهارم اگر مرجع سمت قطب نمايي باشد، ميزان انحراف قطب‌نمايي را وارد ميك نيد.
6ـ در سطر پنجم مشخص ميك‌نيد مقصدي كه روي صفحه ظاهر مي‌شود همان مقصدي باشد 

كه با فرمان GO TO صادر مي‌شود.
7ـ در سطر ششم مسافت طي شده نمايش داده مي‌شود كه مي‌توانيم آن را از اينجا صفر كنيم.

 NAVIGATION 12 ناوبري
تاكنون آموختيم كه چگونه نقاط و مسيرهاي مورد 
كنيم.  دستگاه  حافظه  وارد  را  دريانوردي  در  نياز 
حال براي استفاده عملي از اين نقاط و مسيرها در 

دريانوردي ها به روش هاي زير عمل ميك‌نيم.
1ـ12ـ تعيين مقصد به وسيله کرسر

1ـ دكمه GOTO را بزنيد تا پنجره روبه رو باز شود.
2ـ در پنجرۀ باز شده گزينه CURSOR را انتخاب 

كنيد.
در  پلاتر  نمايش  بزنيد صفحه  را   ENT دكمه  3ـ 
حالي كه كي علامت سؤال كنار علامت کرسر است 

نمايش داده مي‌شود. 
4ـ علامت کرسر را در موقعيت موردنظر قرار دهيد.
5ـ دكمه ENT را بزنيد تا خط بين مبدأ و مقصد 

ترسيم گردد.	 		
 WP 2ـ12ـ تعيين مقصد به وسيله نقاط

1ـ دكمه GOTO را بزنيد.
2ـ در پنجرۀ باز شده گزينه LISTـWPT يا NEARـWPT را انتخاب كرده و ENT كنيد.

PLOTTER شکل12ـ تنظيمات منوي
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هشدار رسيدن و هشدار لنگرگاه در كي گزينه آمده اند و شما در هر لحظه 
فقط كيي از آن دو را مي‌توانيد استفاده كنيد و با همديگر فعال نمي شوند.

نکته

3ـ WP را كه مي‌خواهيد به عنوان مقصد در نظر بگيريد انتخاب كرده و ENT كنيد.
اطلاعات جانبي ديگر  برخي  و  نقطه مقصد  تا  فاصله شما  و  راه  نمايش  اكنون در همه مدهاي 

كنيد. استفاده  دريانوردي  در  آن  از  مي‌توانيد  و  مي‌باشد  مشخص 
 )ROUTE( 3ـ12ـ تعيين مقصد با توجه به مسيرهاي داده شده به حافظه

1ـ دكمه GOTO را بزنيد.
2ـ گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ مسير مورد نظر را انتخاب كنيد.
4ـ دكمه ENT را بزنيد تا پنجره FORWARD  باز شود. 

برگشت  براي مسير  را   REVERSE يا گزينه  و  براي مسير رفت  را   FORWARD 5ـ گزينه 
بزنيد.  را   ENT و  انتخاب كنيد 

اكنون در همه مدهاي نمايش اطلاعات مربوط به مسير انتخابي شما آماده مي‌باشد و مي‌توانيد از 
آن در دريانوردي استفاده كنيد.

4ـ12ـ كنسل كردن مقصد
1ـ دكمه GOTO را بزنيد.

2ـ گزينه OFF را انتخاب و ENT كنيد.

 ALARMS 13 هشدارها
در اين دستگاه 7 نوع هشدار وجود دارد. وقتي كيي از هشدارها فعال مي شود، صداي بوق شنيده 
مي شود و نام هشدار و آكين آن در صفحه نمايش داده مي‌شود. شما با فشار دادن كيي از دكمه ها 
مي‌توانيد صداي هشدار را قطع كنيد ولي آكين هشدار تا زماني كه علت اصلي هشدار از بين رفته 
و يا آن را از طريق MENU غير فعال نكرده‌ايد روي صفحه باقي مي‌ماند. شما مي‌توانيد از طريق 

گزينه MESSAGE در ليست MENU نوع هشدار را تشخيص دهيد.
انواع هشدار ها عبارت اند از:

 )ARV( 1ـ هشدار رسيدن به نقطه مورد نظر
 )ANC( 2ـ هشدار لنگر

 )XTE( 3ـ هشدار خروج از مسير
 )SPEED( 4ـ هشدار سرعت

 DGPS 5ـ هشدار
 )TIME( 6ـ هشدار زمان

 )TRIP( 7ـ هشدار مسافت

حال با نحوه فعال كردن هركي از هشدار ها آشنا مي شويم.
)ARV( 1ـ13ـ هشدار رسيدن به مقصد

اين هشدار به شما خبر مي دهد كه به مقصد نزدكي شده‌ايد مثلًا شما تعيين ميك‌نيد كه 2 مايل 
مانده به مقصد دستگاه براي شما بوق بزند.

1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.
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2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ سطر دوم )ARV/ANC( را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ گزينه ARV را انتخاب و ENT كنيد.
5ـ فاصله قبل از رسيدن به مقصد را كه مي‌خواهيد دستگاه براي شما بوق 
كنيد   ENT و  كرده  تعيين  دلخواه  به  مايل   )99/99 الي   0/01( از  را  بزند 

)مثلًا 3 مايل(.
6  ـ كليد MENU را دو بار فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

كليد  توسط  كه  مقصدي  مايلي   3 به  اينكه  محض  به  و  است  فعال  شما   ARV هشدار  اكنون 
ميك ند. زدن  هشدار  به  شروع  دستگاه  برسيد  نموده ايد  تعريف  دستگاه  براي   GOTO

شکل13ـ هشدار رسیدن به مقصد

لحظه شروع هشدار

فاصله تعیین شده قبل از مقصد

نقطه مقصد

)ANC( 2ـ13 ـ هشدار لنگرگاه
اين هشدار به شما خبر مي‌دهد زمانيك ه شناورتان 
لنگر  و  از جاي خود حركت كرده  لنگر است  در 
كشيده شده است. فاصله ايمني را كه شناور نبايد 
بيشتر از آن جابه جا شود را تعيين ميك نيد. اگر 
دستگاه  شد  جابه جا  مقدار  اين  از  بيشتر  شناور 

مي‌زند.  هشدار 
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.
2ـ گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید

 ENT را انتخاب و )ARV/ANC( 3ـ سطر دوم
كنيد.

4ـ گزينه ANC را انتخاب و ENT كنيد.
5ـ مسافتي را كه مي‌خواهيد شناور بيشتر از آن 
به  مايل   )99/99 الي   0/01( از  را  نشود  جابه جا 
دلخواه تعيين كرده و ENT كنيد )شعاع لنگر(.

6ـ كليد MENU را دو بار فشار دهيد تا از برنامه 
خارج شويد. 

شکل14ـ هشدار

شکل15ـ هشدار لنگرگاه

نقطه لنگر

لحظه شروع هشدار

شعاع لنگر
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 )XTE( 3ـ13 ـ هشدار خروج از مسير
اين هشدار به شما خبر مي‌دهد كه شناور از مسيري كه قبلًا برايش تعريف كرده‌ايد و مي‌بايست بر 
روي آن حركت كند خارج شده است. در اين هشدار شما مسافتي را كه شناور مجاز است از مسير 

خارج شود تعيين ميك نيد اگر شناور بيشتر از اين مسافت خارج شود دستگاه هشدار مي زند.
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه XTE را انتخاب و ENT كنيد.
4ـ گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.

5ـ مسافت مورد نظر را از )0/01 الي 99/99( مايل تعيين كرده و ENT كنيد.
6ـ دو بار كليد MENU را فشار دهيد.

شکل16ـ هشدار خروج از مسير

حد مجاز انحراف شناور از مسیر

مبدأمقصد

لحظه شروع هشدار

 )SPEED( 4ـ13 ـ هشدار سرعت
اين هشدار به شما نشان مي‌دهد سرعت فعلي شناور از مقداري كه شما تعيين كرده ايد كمتر يا 

بيشتر )بسته به نوع تنظيم( شده است.
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه SPEED را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ كيي از گزينه هاي زير را انتخاب كنيد.
OFF: هشدار غير فعال است.

LO: كمتر از سرعت تعيين شده. 
HI: بيشتر از سرعت تعيين شده. 

5ـ پس از انتخاب LO يا HI دو بار ENT كنيد.
6ـ سرعت مورد نظر را از )0/1 الي 99/99( گره تعيين كرده و ENT كنيد.

7ـ دكمه MENU را دو بار بزنيد.
 DGPS 13   ـ هشدار   5

سيستم DGPS هنگامي است كه به جاي ماهواره از چندين ايستگاه زميني براي پيدا كردن 
مي‌شود. استفاده  موقعيت 

بنابراين وقتي سيگنال هاي دريافتي از ايستگاه‌ها ضعيف باشند در صورت فعال بودن اين هشدار 
دستگاه بوق مي‌زند كه براي غير فعال كردن آن مي‌بايست گزينه OFF را انتخاب كرد.

 )TIME( 6ـ13  ـ هشدار زمان
اين هشدار به شما خبر مي‌دهد كه زمان تعيين شده فرا رسيده است و عملكرد آن مانند كي 

ساعت زنگ‌دار معمولي مي‌باشد كه شما آن را براي ساعت مشخصي تنظيم ميك نيد.



45

1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.
2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3ـ گزينه TIME را انتخاب و ENT كنيد.
4ـ گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.

5ـ زمان مورد نظر را وارد كرده و ENT كنيد.
6ـ دو بار كليد MENU را بزنيد.

 )TRIP( 14 هشدار مسافت
اين هشدار به شما خبر مي‌دهد كه شناور به ميزان مسافتي كه از قبل براي دريانوردي تعيين 

كرده بوديد رسيده است.
مثال )1ـ2(: اگر مخزن سوخت شناور شما به اندازه 40 مايل دريانوردي ظرفيت دارد مي‌توانيد 
مايل   20 گذشت  از  پس  تا  كنيد  تنظيم  مايل   20 روي  بر  را  هشدار  اين  حركت  ابتداي  در 
دريانوردي و مصرف شدن نصف باك با هشدار دستگاه با خبر شويد كه فقط به اندازه برگشت 

داريد. سوخت  ذخيره 
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه TRIP را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.
5ـ مسافت مورد نظر را از )1 الي 999( مايل تعيين كرده و ENT كنيد.

6ـ دو بار كليد MENU را بزنيد.

15 تنظيم صداي بوق دستگاه 
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2ـ گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.
3ـ گزينه BUZZER را انتخاب و ENT كنيد.

4ـ كيي از گزينه‌هاي زير را انتخاب و ENT كنيد.
SHORT: دو بوق كوتاه

LONG: سه بوق بلند
CONSTANT: بوق مداوم

5ـ دكمه MENU را دو بار بزنيد.

 CALCULATION 16  محاسبات
  16 ـ محاسبه فاصله و سمت بين دو نقطه 1

1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد 
تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.

 ENT را انتخاب و CALCULATE 2ـ گزينه
كنيد.

3ـ پنجره ای باز شده )شکل17( بر روي سطر 
را   WAYPOINT گزينه  كرده   ENT اول 

كنيد.  ENT مجدداً  و  شکل17ـ محاسبات CALCULATIONانتخاب 
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4ـ بر روي سطر دوم ENT كنيد و در قسمت FROM نقطه مبدأ را وارد كرده )توسط کرسر( 
و مجدداً ENT كنيد.

5ـ بر روي سطر سوم ENT كنيد و در قسمت TO نقطه مقصد را وارد كرده و مجدداً ENT كنيد.
6ـ بر روي سطر چهارم ENT كنيد تا در قسمت SPD پنجره روبه رو باز 

شود.
7ـ اگر براي سرعت شناور AUTO را انتخاب كنيد در محاسبات متوسط 
سرعت شناور لحاظ مي شود و با انتخاب MENU مي‌توانيد سرعت را 

به دلخواه وارد كنيد.

شکل18ـ محاسبه فاصله و زمان عبور بين نقطه 
ابتدا و انتهاي كي مسير

سرعت متوسط شناور در قسمت GPS SETUP تنظيم مي شود.
نکته

8ـ براي وارد كردن سرعت گزينه MENU را انتخاب و ENT كرده بعد سرعت را وارد و مجدداً 
ENT كنيد. 

9ـ با وارد كردن سرعت محاسبات انجام شده و اطلاعات TTG: مدت زمان براي رفتن به مقصد، 
ENT: زمان تقريبي رسيدن به مقصد، RNG: فاصله بين دو نقطه و BRG: سمت دو نقطه از 

هم نمايش داده مي شود. 
10ـ دوبار كليد MENU را بزنيد تا از برنامه خارج شويد.

  16 ـ محاسبه فاصله و زمان عبور بين نقطه ابتدا و انتهاي كي مسير  2
1ـ دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.

2ـ گزينه CALCULATE را انتخاب و ENT كنيد.
انتخاب و  را   ROUTE كرده گزينه ENT اول  بر روي سطر  باز شده )شکل18(  پنجره ای  3ـ 

كنيد.  ENT مجدداً 
4ـ بر روي سطر دوم ENT كرده و مسير مورد نظر را از ليست مسیرها به وسیله کرسر انتخاب 

کنید و کلید ENT را بزنید.
5  ـ بر روی سطر سوم ENT کنید و پنجره SPEED را باز کنید.

6  ـ گزینه AUTO یا MAN را انتخاب کنید 
)AUTO برای سرعت متوسط کشتی استفاده 
می شود و MAN برای به دست آوردن سرعت 

به صورت دستی استفاده می شود.(
تا  دهید  فشار  بار  دو  را   MENU دکمه  7ـ 

شود. تمام  عملیات 
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		 کلیدها و مکان نما       

 شکل 1

صفحه کلیدکلیدهای Moreکلید Doمکان نما

الف( کلیدها:
کلیدهای روی صفحه کلید در حقیقت بخشی از کلیدهایی است که هر کاربر می تواند از آنها در 
هنگام کار استفاده کند و بخش دیگر نیز بر روی صفحه نمایش قرار دارند و می توان توسط مکان 

نما و کلیدهای روی آن استفاده کرد.
کلیدهایی که بر روی صفحه وجود دارند شامل کلیدهای زیر است که باتوجه به اینکه از قبل با 

بسیاری از آنها آشنا هستید به اختصار توضیح می دهیم.
Tune: تنظیم دستی گیرنده رادار، که در حقیقت تنظیم دستی کلایسترون انعکاسی است و با 
انجام کلیک روی گزینه مورد نظر روی صفحه نمایش می توان آن را در حالت خودکار قرار داد.

Gain : تنظیم مدار تقویت کننده ویدئو، با تنظیم این کلید می توان ضریب تقویت مدار تقویت 
کننده ویدئو را بالا برد و این کلید نیز به صورت یک گزینه و کلید روی صفحه نمایش وجود دارد.
Anti-Clutter Sea: حذف تداخل نویزهای بازتابش شده از امواج دریا در دریای طوفانی، با این 
کلید هم می توان مقداری از نویزهای موجود در PPI را نیز حذف کرد. این کلید نیز بر روی صفحه 

نمایش به صورت یک گزینه وجود دارد و می توان با کلید More آن را در حالت خودکار قرار داد.
ابرهای نزدیک  بارانی و  از هوای  بازتابش شده  نویزهای  Anti-Clutter Rain: حذف تداخل 
 More سطح زمین، این کلید نیز بر روی صفحه نمایش وجود دارد و می توان با استفاده از کلید

آن را در حالت خودکار قرار داد.
در سمت راست صفحه چند کلید وجود دارد که برای فعال یا غیر فعال کردن مدهای مختلف از 
آنها می توان استفاده کرد برای فعال کردن هر مد بایستی آن را به مدت 3 تا 5 ثانیه فشار داده و 

نگه دارید.این مدها عبارت اند از:
Radar : در این صفحه نمایش در حالت نرمال رادار قرار دارد و PPI و منوهای تنظیمات رادار 

در آن فعال هستند.
از امکانات آن  Chart: در این مد صفحه نمایش در حالت Chart Pilot قرار دارد و می توان 

کرد. استفاده 
Conning : در این مد صفحه نمایش در حالت Conning Pilot قرار دارد و صفحه نمایش نمایشگرهای 
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مختلفی را که توسط سنسورهای مربوطه به صفحه نمایش وصل شده اند را نمایش می دهد.
Event : با این کلید می توان منوهای Position Fix ،Print Screen را انتخاب یا آنها را حذف 

کرد.
Brill : برای تنظیم نور صفحه کلید و تنظیم نور بخش های مختلف می توان از این کلید استفاده 

کرد که در بخش تنظیمات Brilliance به آنها اشاره خواهد شد.
Vector: با این کلید می توان با بالا بردن زمان، طول بردار اهداف و شناورخودی را افزایش یا 

کاهش داد و نسبی یا حقیقی بودن آن را نیز تعیین کرد.
Range : تنظیم برد رادار با استفاده از کلیدهای بالا رو و پایین رو این کلید انجام پذیر است.

Video Off: با فشردن و نگه داشتن این کلید می توان به صورت لحظه ای اکوی اهداف را بر روی 
PPI حذف کرد.

Synthetic Off : با فشردن و نگه داشتن این کلید می توان به صورت لحظه ای کلیه نمادها و 
شکلک ها و خطوط روی PPI را به جز اکوی اهداف حذف کرد.

Off Center: با این کلید می توان مرکز را که همان ناو خودی است از مرکز PPI خارج نمود و 
 PPI مجدداً آن را به مرکز Center در هر نقطه ای که مکان نما وجود دارد قرار داد. و با فشردن کلید

برگردانید.
ACQUISITION TARGET( :ACQ TGT( با فشردن این کلید می توان اهداف را ردگیری 
کرد. ابتدا مکان نما را روی هدف موردنظر قرار داده سپس این کلید را فشار می دهیم. در این 
حالت با کلید More منویی در سمت راست صفحه نمایش باز می شود و می توان بر حسب نیاز 

یا به دلخواه یکی از منوها را انتخاب کرد.
Variable Range Marker( :VRM( با این کلید می توانید دو حلقه فاصله را فعال کرده و فاصله 
اهداف تا کشتی خودی و دیگر اهداف را محاسبه کنید. در ضمن این کلید بر روی صفحه نمایش 

نیز قابل استفاده است.
Electronic Bearing Lines( :EBL( با این کلید می توانید دو خط سمت الکترونیکی را فعال 
یا غیر فعال کنید و با آنها سمت اهداف مختلف را مشاهده نمایید. در ضمن این کلید روی صفحه 

نمایش نیز وجود دارد.
Acknowledging Alarm : ACK Alarm، با این کلید که در روی صفحه نمایش نیز وجود 
دارد کاربر می تواند هشدار ها را تأیید و صدای هشدار را قطع نماید و به این معناست که کاربر از 

وجود اشکال مربوطه اطلاع دارد.

مکان نما و کلیدهای آن:
در کنار توپی گرداننده مکان نما سه عدد کلید وجود دارد )شکل1(. هر عملی روی صفحه نمایش 
توسط حرکت مکان نما شروع می شود که مکان نما را روی یک متن، عدد، علامت و یا هر مکان 
دیگر مورد نظر روی PPI قرار داده و عمل مورد نظر را انجام می دهیم. حرکت بعدی برای انجام 
کار، همیشه فشار دادن یکی از کلیدها می باشد که اصطلاحاً به آن کلیک کردن می گوییم. مکان 
نما روی PPI به شکل به اضافه + و در بیرون آن به شکل دست یا به صورت نوک پیکان می باشد.

مکان نما دارای یک مکان استراحت است که اگر به مدت 30 ثانیه از آن استفاده 
نکنیم به آنجا می رود این محل بیرون PPI و در زیر گزینه ACQ TGT می باشد.

نکته
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در زیر به اختصار کارکرد آنها را شرح می دهیم:
دارای کارکرد  دارند  قرار  More که دو عدد در سمت راست و چپ  More keys  : کلیدهای 
یکسان بوده و منظور از دو عدد برای استفاده توسط کاربران راست دست و یا چپ دست می باشد. 
توسط مکان نما و یکی از این کلیدها کاربر می تواند بر روی بعضی از گزینه ها قرار گرفته و کلید را 
فشار داده و از منوی باز شده یکی را بر طبق نیاز انتخاب نماید و برای تأیید انتخاب خود بایستی 

از کلید بزرگ تر استفاده کند. بیشترین کاربرد این کلیدها در باز نمودن زیر منوها می باشد.
Do Key  : کلید DO پرکاربردترین کلید به همراه مکان نما می باشد. از این کلید می توان برای 
و  آیکون ها  بیشتر  کرد.  استفاده  دارند  وجود  نمایش  صفحه  روی  که  کلیدهایی  عملیات  تأیید 
کلید ها به این کلید واکنش نشان می دهند. به طور مثال برای افزایش مقدار Gain با مکان نما 
روی نوار مربوطه قرار گرفته و با فشار دادن کلید Do و حرکت مکان نما می توان مقدار ضریب 

بهره را افزایش داد.

ARPA چیست؟
در گذشته دستگاه های کمک ناوبری و رادارهای غیر خودکار فراوانی ساخته شدند اما هیچ کدام 
از آنها الزامات و شرایط مدنظر IMO را نداشتند تا اینکه سیستم ARPA ظهور کرد. این سیستم 
و در حقیقت  است  بلکه یک سیستم کمکی  نیست  رادار  آنچه که تصور می شود یک  برخلاف 
صنعت رایانه است که به کمک سیستم های راداری آمده است و بسیاری از مشکلات ناوبری در 
مواقع  در  مربوطه  اطلاعات  آنالیز کردن  و  آنها  پی در پی  مراقبت های  اهداف،  ردیابی  زمینه های 

ترافیک های سنگین را حل کرده است. 

ARPA اجزای سیستم
سامانه ARPA به سه بخش اصلی زیر تقسیم می شود )شکل2(:

الف( Basic Radar: در این بخش هرگونه اطلاعات تصویری بر روی صفحه PPI نمایش داده 
می شود. این بخش همان رادار است که می توان آن را به صورت مجزا نیز مورد استفاده قرار داد.

ب( Auto Track : این بخش شامل مراحلی جهت به دست آوردن اطلاعات مربوط به هدف و 
ذخیره آنها در حافظه رایانه سیستم است. حجم اطلاعات مربوط به اهداف بر روی صفحه رادار 

بستگی به ظرفیت حافظه رایانه دارد.
  past position این بخش شامل اطلاعات ترکیبی است که جزییات یک هدف نظیر :Synthetic )پ
,Vector, Trail,... و تمام علائمی را که کاربر و سیستم بر روی صفحه نمایش ترسیم می کند را نمایش 

می دهد.

ARPA شکل 2ـ اجزای سامانه

Basic Radar

 Auto Track

Synthetics

PPI

TX/RX
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تنظیمات رنگ و شفافیت:
برای این منظور می توان روی منوی Brill کلیک کرد 
تا زیر منوهای مربوطه باز شود و تنظیمات زیر را انجام 
داد )شکل3(. با انجام کلیک DO برروی نوار مربوط به 
هر کدام از آنها و حرکت مکان نما مقدار آنها را کم یا 

زیاد کرد:
Lamps: نور لامپ های زیر صفحه کلید را کم و زیاد می کند.
Data: نور گزینه های روی صفحه نمایش را تغییر می دهد.

Scale: نور اعداد اطراف PPI را تنظیم می کند.
Video: نور و شفافیت اهداف را کم و زیاد می کند.

Symbols: نور نمادها را تنظیم می کند.
Marker: نور خطوط و مار کها را تغییر می دهد.

Map/Chart: نور نقشه و چارت را تنظیم می کند.
در ضمن می توان صفحه نمایش را در روز یا شب تغییر 
وضعیت داد و با انجام کلیک More روی گزینه  Day یا  

Night صفحه نمایش را در سه حالت مختلف زیر تغییر حالت داد. )شکل4(
1ـ BRIGTH روشن

2ـ NORMAL عادی
3ـ DARK تاریک

شکل3

شکل 4 

 Relative motion و True motion و حالات Course up-North up-Head up انتخاب مدهای
PPI را می توان در مدهای مختلف استفاده کرد که هر کدام در شرایط مخصوص و به دلخواه 

می باشد. کاربر 
Head up: این حالت که با قطع شدن سیگنال جایرو یا به انتخاب کاربر فعال می شود، شمال یا 
همان صفر در بالای صفحه نمایش قرار گرفته و راه ناو خودی نیز به سمت شمال می باشد و کلیه 

محاسبات نسبی است و حالت TM را نمی توان انتخاب کرد.
Course Up: در این حالت راه یگان خودی در بالای PPI قرار دارد و می توان حالات TM و 

RM که به ترتیب حالات حرکت واقعی و نسبی را نشان می دهند، انتخاب کرد.
North Up: در این حالت شمال حقیقی در بالای PPI قرار دارد و خط روبه رو راه یگان خودی 
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را نشان می دهد. در این حالت هم می توان دو وضعیت TM و RM را انتخاب کرد.
تفاوت حالات TM و RM در این است که وقتی حالت حرکت واقعی را انتخاب می کنیم یکان 
خودی نیز براساس سرعت وارد شده به آن به صورت دستی یا دریافت شده از سرعت سنج یکان بر 
روی PPI حرکت می کند و از کنار اهداف ثابت یا اهداف با سرعت کم عبور می کند، این حرکت تا 
75% صفحه نمایش ادامه پیدا می کند و سپس به طور خودکار Reset می شود و اگر کاربر بخواهد 

آن را به طور دستی Reset  کند کاربر بایستی روی گزینه TM Reset کلیک DO انجام دهد.
نحوه ردگیری اهداف: 

برای ردگیری اهداف می توان به دو روش عمل کرد، خودکار و دستی، در حالت خودکار بایستی 
 Set line 2 و یا Set line1 کلیک کرد و از منوی زیر )شکل5( دو حالت More با کلید PPI بر   روی
را انتخاب کرد و با قرار دادن مکان نما در لبه خط و کلیک DO و حرکت مکان نما آن را به دلخواه تا 

فاصله 20Nm تنظیم کرد.
را   ACQ TGT نما را روی هدف مورد نظر قرار داد و کلید  بایستی مکان  برای حالت دستی 
را   ACQ TGT گزینه  و   DO کلیک  و  نما  مکان  توسط  اینکه  یا  داد  فشار  کلید  روی صفحه 

رنگ(  )سبز  فعال  به حالت  نمایش  صفحه  روی 
کلیک  موردنظر  هدف  روی  سپس  و  درآورد 
با  می توانید  عمل  این  انجام  از  بعد  داد،  انجام 
قرار دادن مکان نما روی هدف موردنظر و انجام 
را   show Target Data گزینه   More کلیک 
انتخاب کنید تا اطلاعات هدف بعد از چند ثانیه 
در سمت راست صفحه نمایش نشان داده شود 
برای هدف علامت شناسایی  نیز    PPI روی  و 
داد.  تغییر  آن را  می توان  که  می گردد  مشخص 
را  هدف  دو  اطلاعات  هم زمان  می تواند  کاربر 
را  هدف  هشت  اطلاعات  اینکه  یا  نماید  رؤیت 

کند.      مشاهده  کشویی  به صورت 
                                                          

شکل5
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فصل 3
ایمنی، بهداشت  و ارگونومی
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سردرد

دردهای 
عضلانی و

 استخوانی 

خستگی
 مزمن

تورم گلو و
سرماخوردگی

سوزش 
ریزش مومعده

ضعف سیستم 
ایمنی )ابتلای دائمی به 

انواع بیماری ها(

تپش قلب )خطر 
سکته در سنین  بالا(

مشکلات
    جسمی
 ناشی از

 استرس طولانی

افسردگی

احساس ناامیدی

گوشه گیری
 عدم لذت از 

زندگی

 پرخاشگریبدبینی

بی اشتیاقی به کاربی حوصلگی

مشکلات روانی 
ناشی از استرس طولانی

 اثرات فیزیکی استرس بر بدن

اثرات روانی استرس بر بدن

ايمني  
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عدم اعتماد
 به نفس

داشتن مسئولیت 
بیش ازحد توان

مشکلات جسمی 
تغذیه)مثل لکنت زبان(

ترس )از شکست یا 
انتقاد(

بد بینی

خجالتی بودن مشکلات خانوادگی

 دلایل فردی ایجاد 
استرس

لرزش اندام ها

 پرخاشگری

بی خوابیبی اشتهایی

دردهای عضلانیتغییر دمای بدن

بی حوصلگیسردرد

 نشانه های
 استرس
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1

3 5

7

9

2 4 6

8

ارگونومی

ارگونومی: به کارگیری علم درباره انسان در طراحی محیط کار است و سبب بالا رفتن سطح ایمنی، 
بهداشت، تطبیق کار با انسان بر اساس ابعاد بدنی فرد و در نهایت رضایت شغلی و بهبود بهره وری می شود.

الف ـ کار سبک                       ب ـ کار سنگین
انجام بیشتر کارها در سطح آرنج راحت تر است

در کارهای نشسته، ارتفاع سطح کار باید 
در حدود آرنج باشد.

اثر وضعیّت بدن) پشت خم شده( روی ستون فقرات

بلندکردن و جابه جایی اجسام )به وضعیت سر،کمر، دست،زانو و پا توجه کنید(

جابه جایی و گذاشتن اجسام )به وضعیت سر،کمر، دست،زانو و پا توجه کنید(
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وضعیت صحیح بدن هنگام کار با رایانه

وضعیت های ناصحیح کاری
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فصل 4
شایستگی  های غیر فنی
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اخلاق حرفه ای
در انجام کارها به صورت شایسته بایستی به خدا، خود، خلق و خلقت همزمان توجه داشت و در 

انجام آنها باید علم، عمل، ایمان، تفکر و اخلاق را همراه کرد.

انواع

عناصر

تفکر
ایمان
علم
عمل
اخلاق

ارتباط با خود
ارتباط با خدا
ارتباط با خلق

ارتباط با خلقت

عرصه شایستگی

فنی )پایه و تخصصی(غیر فنیعمومی

 
صداقت

 
مسئولیت 

پذیری
دلسوزی

گذشت

اصول 
اخلاقی

روح جمعی و مشارکت در کار

روابط سالم و انسانی در محل کار

پشتکار و جدیت در کار

دلبستگی و علاقه به کار

کار
ق 

خلا
د ا

بعا
ا

تنها منافع خود را 
مرجع نمی داند.

به  حقوق دیگران 
احترام می گذارد

به دیگران حق 
تصمیم گیری می دهد

به قوانین اجتماعی 
احترام می گذارد

خوش قول و 
وقت شناس  است

در فعالیت های 
اجتماعی مشارکت 

می کند

به  نظر دیگران 
احترام می گذارد

برای ارزش های  
اجتماعی  احترام 

قائل است

ویژگی رفتار احترام آمیز



62

برخي از كليدهاي زندگي شغلي و حرفه اي

1 عبادت ده جزء دارد كه نه جزء آن در كسب حلال است.
2 كسي كه در راه كسب روزي حلال براي خانواده اش بكوشد، مجاهد در راه خداست.

3 بهترين درآمدها سود حاصل از معامله نكيو و پاك است.
4 پايكزه ترين مالي كه انسان صرف ميك ند، آن است كه از دسترنج خودش باشد.

5 امانت داري، بي نيازي مي آورد و خيانت، فقر مي آورد.
6 بهره آور ساختن مال از ايمان است.

7 هركس ميانه روي و قناعت پيشه كند نعمتش پايدار شود.
8 در ترازوي عمل چيزي سنگين تر از خُلق نكيو نيست.

9 اشتغال به حرفه اي همراه با عفت نفس، از ثروت همراه با ناپاكي بهتر است.
10 كسي كه مي خواهد كسبش پاك باشد، در داد و ستد فريب ندهد.

11 هر صنعتگري براي درآمد زايي نيازمند سه خصلت است: مهارت و تخصص در كار، اداي امانت 
در كار و علاقمندي به صاحب كار.

12 هر كس ريخت و پاش و اسراف كند، خداوند او را فقير كند.
13 زماني كه قومي كم فروشي كنند، خداوند آنان را با قحطي و كمبود محصولات عذاب ميك ند.
14 به راستي خداي متعال دوست دارد هر يك از شما هر گاه كاري ميك ند آن را محكم و استوار كند.

15 تجارت در وطن مايه سعادتمندي مرد است.

ویژگی افرادی که در حرفه شان خیرخواه هستند

دلسوز  و رحیم هستند

رویکرد حمایتی دارند

به احساسات دیگران توجه می کنند

مشکلات دیگران را مشکل خود می دانند

در مصائب  و مشکلات دیگران شریک می شوند
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منشور اخلاقی نیروی كار ماهر 

در شغل و حرفه 

به عنوان عضوی از نیروی كار ماهر كشور  در پیشگاه خداوند متعال که دانای آشکار و نهان است؛ 
متعهد می شوم :

 مسئولیت پذیری، درست کاری، امانت داری، گذشت، انصاف و بهره وری در تمام امور شغلی و 
حرفه ای را سرلوحه کارهای خود قرار دهم.

 کار خود را با تفکر، ایمان، علم، عمل و اخلاق  در عرصه های ارتباط با خود، خدا، خلق و خلقت 
به صورت شایسته انجام دهم. 

 در تعالی حرفه ای، یادگیری مداوم ، مهارت افزایی و کسب شایستگی و ارتقای صلاحیت‌های 
حرفه‌ای خویش کوشا باشم.

 مصالح افراد، مشتریان و جامعه را در انجام وظایف شغلی و حرفه ای بر منافع خود مقدم بدارم.
 با همت بلند و پشتکار برای کسب روزی حلال و تولید ثروت از طریق آن تلاش نمایم.

 از بطالت، بیكاری، اسراف، ربا، کم فروشی، گران فروشی و زیاده خواهی پرهیز كنم. 
 در انجام وظایف شغلی و حرفه ای ، آنچه برای خود می پسندم، برای دیگران هم بپسندم و آنچه 

برای خود نمی پسندم برای دیگران نیز نپسندم.
 از کار، تولید، کالا، سرمایه و خدمات کشور خود در انجام وظایف شغلی و حرفه ای حمایت کنم.
 برای مخلوقات هستی، محیط زیست  و منابع طبیعی كشورم ارزش قائل شوم و در حفظ آن بکوشم.

 از حیا و عفت، آراستگی ظاهری و پوشیدن لباس مناسب برخوردار باشم. 
 همواره در  حفظ و ارتقاء سلا مت و بهداشت خود و دیگران  در محیط كار تلاش نمایم.

 در انجام وظایف شغلی و حرفه ای در تمامی سطوح ، حقوق مالکیت معنوی و مادی اشخاص ، 
شرکت ها و بنگاه های تولیدی و خدماتی را رعایت کرده و بر اساس قانون عمل نمایم.

و  راسخ  را  اراده‌ام  افزون،  مرا  بینش  بزرگ،  راه  این  پیمودن  در  می‌خواهم  متعال  خداوند  از  و 
گام‌هایم را استوار گرداند.
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جدول عناوین دروس شایستگی های مشترك و پودمان های آنها
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10
آب، خاك، گیاه- گروه كشاورزی و غذا

خاک

خواص شیمیایی و بهسازی خاک

خواص آب

منابع آب

کشت و نگهداری گیاهان

10
ارتباط مؤثر-گروه بهداشت و سلامت

اهمیت، اهداف و عناصر ارتباط

ارتباط مؤثر با خود و مهارت‎های ارتباطی

ارتباط مؤثر با خدا، خلقت و جامعه

ارتباط مؤثر در کسب و کار

اهمیت و کار کردن زبان بدن و فنون مذاکره

10
ارتباط مؤثر-گروه خدمات

اهمیت، اهداف و عناصر ارتباط

ارتباط مؤثر با خود و مهارت‎های ارتباطی

ارتباط مؤثر با خدا، خلقت و جامعه

ارتباط مؤثر در کسب و کار

اهمیت و کار کردن زبان بدن و فنون مذاکره

10
نقشه‎كشی فنی رایانه‎ای- گروه برق و رایانه 

ترسیم با دست آزاد

تجزیه و تحلیل نما و حجم

ترسیم سه‎نما و حجم

ترسیم با رایانه

نقشه‎کشی رایانه‎ای

10
نقشه‎كشی فنی رایانه‎ای-گروه مكانیك

نقشه‎خوانی 

ترسیم‎ نقشه

نقشه‎برداری از روی قطعه  

کنترل کیفیت نقشه

ترسیم پروژه با رایانه

10
نقشه‎كشی فنی رایانه‎ای-گروه مواد و فراوری

نقشه‎خوانی

ترسیم نقشه

نقشه‎برداری از روی قطعه

کنترل کیفیت نقشه

ترسیم پروژه با رایانه
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10
نقشه‎كشی فنی رایانه‎ای- معماری و ساختمان

ترسیم فنی و هندسی

نقشه‎های ساختمانی

ترسیم های سه بعدی

خروجی دوبعدی از فضای سه بعدی

کنترل کیفیت نقشه و ارائۀ پروژه

10
طراحی و زبان بصری- گروه هنر

 خلق‎هنری،  زبان بصری و هنر طراحی

طراحی ابزار دیدن و خلق اثر هنری

نقطه، خط و طراحی خطی 

سطح، شکل و حجم،  به کار گیری اصول ترکیب‎بندی در خلق آثار هنری

نور و سایه در هنرهای بصری، رنگ و كاربرد آن در هنر

جدول عناوین دروس شایستگی های پایه و پودمان های آنها

پودمان هادرسپایه

ریاضی 101

حل مسائل به کمک رابطه بین کمیت های متناسب

کاربرد درصد در حل مسائل زندگی روزمره

مدل سازی برخی وضعیت ها به کمک معادله درجه دوم

تفسیر توان رسانی به توان عددهای گویا به کمک ریشه گیری

مدل سازی و حل مسائل به کمک نسبت های مثلثاتی یک زاویه

جدول عناوین دروس شایستگی های پایه و پودمان های آنها

پودمان هادرسپایه

11
ریاضی 2

به کارگیری تابع در مدل سازی و حل مسائل

مدل سازی و حل مسائل مرتبط با معادله ها و نامعادله ها

مدل سازی و حل مسائل به کمک نسبت های مثلثاتی زاویه دلخواه

حل مسائل مرتبط با لگاریتم ها

تحلیل وضعیت‎ها به کمک مفاهیم آماری
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ریاضی 123

به کارگیری برخی تابع‎ها در زندگی روزمره

تحلیل وضعیت ها به کمک مفهوم حد

مقایسه حدهای یک طرفه و دو طرفه و پیوستگی تابع‎ها

تحلیل وضعیت ها به کمک مفهوم مشتق

به کارگیری مشتق در تعیین رفتار تابع ها

فیزیك10

به کارگیری مفاهیم، کمیت ها و ابزار اندازه گیری

تحلیل انواع حرکت و کاربرد قوانین نیرو در زندگی روزمره

مقایسه حالت های ماده و محاسبه فشار در شاره ها

تحلیل تغییرات دما و محاسبه گرمای مبادله شده

تحلیل  جریان الکتریکی و محاسبه مقاومت الکتریکی در مدارهای الکتریکی 

11
شیمی

به کارگیری مفاهیم پایه شیمی در زندگی 

تحلیل فرایند‎های شیمیایی 

مقایسه محلول ها و کلویید ها

به کارگیری مفاهیم الکتروشیمی در زندگی 

به کارگیری ترکیب های کربن دار در زندگی 

جدول عناوین دروس شایستگی های پایه و پودمان های آنها

پودمان هادرسپایه

زیست شناسی10

تجزیه و تحلیل انواع ترکیبات شیمیایی موجودات زنده

بررسی ساختار ویروس ها، باکتری ها، آغازیان و قارچ ها

معرفی و چگونگی رده بندی جانوران

معرفی و چگونگی رده بندی گیاهان

تعیین عوامل مؤثر بر بهبود کیفیت محیط زیست
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الزامات محیط كار10

تحلیل محیط ‎کار و برقراری ارتباطات انسانی   

تحلیل عملکرد فناوری در محیط‎کار

به کارگیری قوانین در محیط کار

به کارگیری ایمنی و بهداشت در محیط‎کار

مهارت کاریابی

كاربرد فناوری های نوین11

به کارگیری سواد فناورانه

تحلیل فناوری اطلاعات و ارتباطات

 تجزیه و تحلیل فناوری های همگرا و به کارگیری مواد نوتركیب

به کارگیری انرژی های تجدید پذیر 

تجزیه و تحلیل فرایند ایده تا محصول

مدیریت تولید11

تولید و مدیریت تولید

مدیریت منابع تولید

توسعه محصول جدید

مدیریت كیفیت

مدیریت پروژه

كارگاه نوآوری و كارآفرینی11

حل خلاقانه مسائل

نوآوری و تجاری سازی محصول

طراحی كسب و كار

بازاریابی و فروش

ایجاد كسب و كار نوآورانه

اخلاق حرفه‎ای12

امانت داری

مسئولیت پذیری

درستکاری

رعایت انصاف

بهره وری
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